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 معرفی محصول - 1فصل 

 . نمای کلی 1.1

 .اریمزسپاسگ YTP4سری  ACاز شما برای انتخاب درایو 
افزار را که شامل موارد زیر سفت  اب   رتبطهای مو قابلیت  توابعافزار،  سفت  راهنمای این دفترچه  

 : دهدوضیح می باشند، ت می
 صفحه کلید کار با •
 هاآنپیکربندی  روش و پارامترها ریفتع •
 خطاها  ردیابی ابلیتو ق یابیعیب  •

 . قابلیت اجراء 1.2

 :استهای زیر قابل استفاده برای مدل راهنمااین دفترچه 
YTP4  وYTP4-PLUS. 

رنج تمامی  راهنما  ا این  ولتاژ  های  پوشش    V 690و    3AC 220 V  ،380 Vشامل  ستاندارد  را 
 دهد.می

 سند . دامنه 1.3

 پردازد.افزاری و تنظیم پارامترها میاین دفترچه صرفاً به عملکردهای نرم

 : برای اطلاعات مربوط به موارد زیر
 نصب مکانیکی  •
 توان و کنترل  کشیسیم •
 ایمنی برق و  EMC الزاماتاتصال زمین،  •

 افزار مراجعه کنید.سخت راهنمای بر یا دفترچه رکا راهنمای لطفا به دفترچه 

را    اقدامات ایمنیبرداری از درایو، حتماً بخش  اندازی یا بهرهپیش از نصب، راه  :مهمنکته ایمنی  
  .افزار مطالعه کنیددر دفترچه راهنمای کاربر یا دفترچه راهنمای سخت
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 . الزامات ایمنی و مستندسازی1.4

 .پیش از اتصال درایو به منبع تغذیه، این دفترچه را به طور کامل مطالعه کنید •
نصب،  • فرآیند  در  که  افرادی  تمامی  دسترس  در  و  نصب  محل  در  را  دفترچه  این 

 .برداری یا نگهداری دخیل هستند قرار دهیدهاندازی، بهرراه
 های توسعه های ارتباطی، کارتمانند ماژول)  هنگام استفاده از لوازم جانبی اختیاری  •

I/O   های اختصاصی همان لوازم جانبی مراجعه  های رابط انکودر(، به دفترچه و کارت
 . کنید

دفترچه  • سایر  و  دفترچه  گزینه این  به  مربوط  جانبی  های  به های  از  را  بخشی  عنوان 
 . مجموعه کامل مستندات فنی، به کاربر نهایی ارائه دهید

 هدف  انمخاطب. 1.5

 تهیه شده است که با موارد زیر آشنایی داشته باشند: صلاحیتی این دفترچه برای پرسنل واجد

 کشی الکتریکی صنعتی سیم و استانداردهای  هاروش •
 الکترونیک قدرت و کنترل موتور  •
 نمادهای شماتیک الکتریکی و منطق کنترل •

 ها روزرسانی. پشتیبانی و به1.6

 برای دریافت پشتیبانی فنی، با واحد پشتیبانی فنی شرکت یا نماینده مجاز خود تماس بگیرید. 

نکته: مشخصات محصول و محتوای این دفترچه ممکن است در راستای بهبود مداوم محصولات،  
 تغییر کنند. بدون اطلاع قبلی 



 

7 
 

   Tiva, Aurix, Virtexسری   -درایوهای پتواز                                               (کار با صفحه کلید) دومفصل 

 

 کار با صفحه کلید - 2فصل 

 مدل صفحه کلید . 2.1

راهصفحه  برای  مقادیر کلید  تغییر  یا  تنظیم  و  عملکرد،  وضعیت  پایش  درایو،  توقف  و  اندازی 
 شود. پارامترها استفاده می

 کلید هستند:صورت استاندارد مجهز به صفحه تمامی درایوهای این سری به

 ترکیلووات و پایین 7.5های فرض روی مدلصورت پیش : بهLEDکلید صفحه  •
 کیلووات و بالاتر 11های فرض روی مدلصورت پیش : بهLCDکلید صفحه  •

ل جایگزینی با یکدیگر هستند؛  طور کامل قابکلید از نظر ابعاد یکسان بوده و به هر دو نوع صفحه 
 تواند یکی را با دیگری تعویض کند. بنابراین کاربر در صورت نیاز می 

STOP

M

RUN

PRGESC

[GENE]   LOC    537V     [MENU]

Output Voltl                       0.0V

Output Cur                          0.0A

Output Freq                    0.00Hz

Mode 32101                 50.00Hz
H z A V

R U N FW D R EV

STO P

M

R U N

PRGESC

 

 LEDکلید صفحه                                   LCDکلید صفحه                       

 دهد:را در اختیار کاربر قرار میکلید امکانات زیر صفحه 

 تغییر و تنظیم مقادیر پارامترها •
 موتور Auto‑tuningشروع فرآیند  •
 ای، وضعیت عملکرد و خطاها لحظه پارامترهای نمایش  •
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تنظیم شده    Keypadروی    Runاندازی و توقف درایو )در صورتی که منبع فرمان  راه • 

 باشد( 
 Faultریست کردن خطاهای فعال پس از وقوع  •
 کردن تنظیمات بین چند درایو( گیری و بازیابی پارامترها )امکان کپیپشتیبان •
 بازگرداندن تمامی پارامترها به تنظیمات کارخانه  •
 فرض متفاوت هستند( مشاهده پارامترهای تغییر یافته )پارامترهایی که از مقدار پیش •
 متر  ۱۵طول عنوان واحد کنترل از راه دور از طریق کابل شبکه تا کار به •
پشتیبانی از نصب خارجی با استفاده از پنل نصب اختیاری برای قرارگیری روی درِ تابلو   •

 برق
کلید در هر زمان، بدون نیاز به : امکان اتصال یا جدا کردن صفحه Hot‑plugطراحی   •

 کردن درایوخاموش
 کلید روی چینی یا انگلیسیانتخاب زبان نمایش: امکان تنظیم زبان صفحه •

 . کلیدهای صفحه کلید2.2

 عملکرد  نام کلید 

 
Program Key  کلید Program • ورود به زیرمنو 

 ورود به منوی تنظیم پارامترها  •
 ها سازی داده تأیید ذخیره  •

 
Escape Key  کلید  Escape •  بازگشت به منوی قبلی 

 شده روی داده لغو تغییرات اعمال  •

 

Increase / 
Decrease  
Key 

افزایش / کلید  
 کاهش

پایش،  • حالت  در  سرعت  مرجع  مقدار  تغییر 
روی   کانال مرجع سرعت    Keypadزمانی که 

 تنظیم شده باشد 
تغییر شماره گروه پارامترها یا شماره پارامترها   •

 در منوی نمایش پارامترها 
مقدار   • تنظیم  منوی  در  پارامتر  مقدار  تغییر 

 پارامتر 

 

Shift Right / 
Shift Left  
Key 

جایی کلید جابه 
به راست /  

جایی به  جابه 
 چپ 

مقادیر  جابه  • متناوب  نمایش  و  جایی 
 شده در منوی پایش پایش 

تغییر شماره گروه پارامتر یا شماره پارامتر در   •
 منوی نمایش پارامترها 
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تنظیم   • منوی  در  ویرایش  حال  در  رقم  تغییر 
 مقدار پارامتر 

 

Run Key  کلیدRun •   کلید فشردن  منبع Runبا  که  صورتی  در   ،
تنظیم شده باشد،   Keypadروی    Runفرمان  

 شوداندازی می موتور راه 
های کردن عملکرد تشخیص دادهپس از فعال  •

فرآیند شناسایی    Runموتور، با فشردن کلید  
 شودهای موتور آغاز می داده 

 

Stop / Reset 
Key 

 / Stopکلید  
Reset 

کلید   • فشردن  منبع  Stopبا  که  صورتی  در   ،
باشد، موتور متوقف   Keypadروی    Runفرمان  

 شودمی 
، در صورت وجود خطا، Stopبا فشردن کلید   •

 شوددرایو ریست می 
، خروجی Stopو    Mبا فشردن همزمان کلید   •

 شوددرایو بلافاصله قطع می 

 

Multi 
functional 
Key 

چندمنظوره   کلید 
(M ) 

، خروجی Stopو    Mبا فشردن همزمان کلید   •
 شوددرایو بلافاصله قطع می 
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 کلید . نشانگرهای صفحه2.3 

را نمایش    Faultیا    Run  ،Stopهای  دارای نشانگر وضعیت است که حالت   LCDکلید  صفحه  •
 دهد.می

STOP

M

RUN

PRGESC

Indicator status

OFF

GREEN

RED

Description

Stop state

Running state

Fault state
[GENE]   LOC     537V   [MENU]

Output Volt                        0.0V

Output Cur                         0.0A

Output Freq                   0.00Hz

Mode 32101                    50.00Hz

 

 نشانگر وضعیت عملکرد.  ۳نشانگر واحد و  ۳عدد نشانگر است:  ۶شامل  LEDکلید صفحه  •

Hz A V

RUN FWD REV

STOP

M

RUN

PRGESC

Unit 
indicator

Hz

A

V

Name

Frequency 
indicator 

Current indicator

Voltage 
indicator

Description

On: Current displayed parameter is 
       running frequency
Flashing: Current displayed 
      parameter is setting frequency 

On: Current displayed parameter is 
       motor current

On: Current displayed parameter is 
       voltage

Hz + A

Hz + V

A + V

Speed indicator

Percentage % 
indicator

Time indicator

On: Current displayed parameter is 
       actual speed
Flash: Current displayed parameter 
       is setting speed

On: The current display parameter 
       is percentage

On: The current display parameter 
       is time

Status 
indicator

RUN

FWD

REV

Name

Running 
indicator

Forward 
indicator

Reverse 
indicator

Description

On: Running status
Off: Stop status

On: In stop status, receive a run 
       forward command
        In running status, in forward 
        running status
OFF: Changing from forward to 
          reverse running or in stop status. 

ON: In stop status, receive a run reverse 
command

   In running status, in reverse running 
status
OFF: Changing from reverse to forward 
running or in stop status.

ALL 
blinking

Fault 
indicator

All the status indicators are flashing: 
Fault status
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 LCDکلید . صفحه2.4
 LCDکلید . نمای اصلی صفحه 2.4.1

V&T

Motor control mode (P0-002):
0: PM motor sensor control
1: PM motor sensor-less control
2: Induction motor sensor control
3: Induction motor V/F control
4: Induction motor sensor-less control 1
5: Induction motor sensor-less control 2

System control mode 
(P0-003) :
1: Position loop
2: Speed loop
3: Torque loop Run command source (P0-004) :

0: Modbus 
1: Control panel
2: Digital input
3~5: Refer to the manual for details

Reference frequency / 
Reference speed

General menu

Data display area.
Three parameters set on the first page 

are displayed by default：
  Output Frequency
  Output Current
  Output Voltage
Each page displays 3 parameters. Total 5 
pages. You can switch the page by 
pressing the Shift Left or Shift Right key

Tun: Auto tune  
LOC: Local control  
REM: Remote control

DC bus Voltage

Menu

Unauthorized
Automatic stop after two 
hours of operation

Speed ref source (P0-005) : 
0: Modbus 
1: Control panel
2: AI1
3: CANopen
4: EtherCAT
5~13: Please refer to the manual for details

Escape Key
Indicator

Run Key

Program Key

Multifunctional Key

Stop / Reset Key

Increase / Decrease Key Shift Right / Shift Left Key

STOP

M

RUN

PRGESC

[GENE]    LOC    537V   [MENU]

Output Volt                       380V

Output Cur                       10.0A

Output Freq                 50.00Hz

V&T  3 2 1 01              50.00Hz

 

 منوساختار . 2.4.2

[GENE]   LOC 537V      [M ENU]

Output Volt                      380V

Output Curr                    10.0A

Output Freq                50.00Hz

Mode  3 2 1 0 1         50.00Hz

POSITION CONTROL

VECTOR CONTROL

DEBUG SETTING

PARA BACKUP SEL

KEYPAD SPEED REF

TORQUE CONTROL

P1-000

UP LOA D PA RA

D OWNLOA D PAR A

MOT OR CTR L MOD E

MOT OR 

PA RA METE RS

AU TO-TU NI NG 

SELEC TION

ENCODE R 

PA RA METE RS

Backup

D ownl oad 

P0-002

M otor parameters 

group P6

P6-017 auto tune 

mode

Encoder parameters 

group A 0

Vector control  

parameters group P9

Positio n control 

parameters group B0

Torque contro l 

parameters group PA

Press the ESC 

key to enter 

MANUFACTURER 

PARM

MODIFIED 

PARAMETERS

TRIP HISTORY

MONITOR 

PARAMETERS

PARAMETERS

DISPLAY 

SETTINGS

Parameters group P0 to E0 

Monitored parameters F0 to F2

Fault record F3

List modified parameters

Reserved

Edit home parameters, LCD 

Backlight and contrast

Press the PRG key to 

enter the main menu

Operation Notes:
1. If no key is pressed for 3 minutes, the system automatically returns to the Home view.
2. In each menu, use  /  to navigate, PRG to confirm, and ESC to exit. 
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 LCDکلید . نحوه کار با صفحه 2.4.3 

 مراحل انجام کار  عملیات 
Change 
display 
language 

تغییر زبان  
 نمایش 

STOP

M

RUN

PRGESC

[GENE]   LOC     537V   [MENU]

Output Volt                        0.0V

Output Cur                         0.0A

Output Freq                   0.00Hz

Mode 32101                50.00Hz

 
حالت   • ،  Homeدر 

فشار    PRGکلید   را 
نمای   در  اگر  دهید. 

Home    با نیستید، 
به    ESCفشردن  

Home  .بازگردید 

STOP

M

RUN

PRGESC

[BACK]               537V              [EDIT]

Trip History

Monitor Parameters

Parameters

MENU: 000

 
کلیدهای   •  ▼و    ▲با 

  Parametersگزینه  
و  کرده  انتخاب  را 

فشار    PRGسپس   را 
باز   زیرمنو  تا  دهید 

 شود.

STOP

M

RUN

PRGESC

[BACK]                537V       [EDIT]

P2: ACC/DEC time

P1: Speed Reference

P0: Standard PARM

Para Group: P0

 
  ▼ و    ▲با کلیدهای   •

 P0گزینه  
Standard PARM  

را انتخاب کرده و با  
وارد    PRGفشردن  

 زیرمنو شوید. 

STOP

M

RUN

PRGESC

[BACK]                537V       [EDIT]

001 PARM Display Mod

                                                  0

000 Language

Para Num：P0-000

 
کلیدهای   •   ▼ و    ▲با 

 P0‑000"گزینه  
Language"    را

انتخاب کنید و سپس  
زدن   وارد    PRGبا 

مقدار   ویرایش  بخش 
 پارامتر شوید. 

STOP

M

RUN

PRGESC

[BACK]                537V     [DONE]

[0, 1]

                                                  0

Language

Para Edit：P0-000

 
با استفاده از کلیدهای  •

زبان موردنظر   ▼و    ▲
 را انتخاب کنید. 

مقدار   • ذخیره  برای 
از   خروج  و  جدید 

کلید   را    PRGصفحه، 
 فشار دهید. 

برای انصراف و خروج   •
تغییر،  اعمال  بدون 

فشار    ESCکلید   را 
 دهید. 

STOP

M

RUN

PRGESC

[GENE]   LOC     537V   [MENU]

Output Volt                        0.0V

Output Cur                         0.0A

Output Freq                   0.00Hz

Mode 32101                    50.00Hz

 
در پایان، با فشردن  •

ESC    نمای به 
Home  .بازگردید 

Editing 
parameter
s 

ویرایش  
 پارامترها 

، کلید  Homeدر نمای   •
PRG    .دهید فشار  را 

نمای   در    Homeاگر 
فشردن   با  نیستید، 

با استفاده از کلیدهای  •
گزینه    ▼و    ▲

Parameters    را
انتخاب کرده و با زدن 

  ▼ و    ▲با کلیدهای   •
پارامتری   گروه 
انتخاب   را  موردنظر 
فشردن  با  و  کنید 
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 مراحل انجام کار  عملیات 

ESC    بهHome  
 بازگردید. 

PRG    باز را  زیرمنو 
 کنید. 

PRG   زیرمنو وارد 
 وید. ش

کلیدهای   •   ▼ و    ▲با 
از   را  موردنظر  پارامتر 
کرده   انتخاب  فهرست 

وارد    PRGو با فشردن  
بخش ویرایش پارامتر  

 شوید. 

کلیدهای   •  ▼و    ▲با 
را تغییر   مقدار پارامتر 

 دهید. 

مقدار   • ذخیره  برای 
جدید و خروج، کلید  

PRG  .را فشار دهید 
و  • انصراف  برای 

خروج بدون ذخیره، 
ESC   را فشار دهید . 

Edit 
parameter
s in Home 
view 

ویرایش  
پارامترها در  

نمای 
Home 

پارامتر در هر صفحه   ۳توان نمایش  می   LCDکلید  صفحه   Homeدر نمای  
صفحه برای نمایش پارامترها    ۵صورت دلخواه تنظیم کرد. در مجموع  را به 

  ►   و  ◄تواند با استفاده از کلیدهای  در نظر گرفته شده است. کاربر می 
 جا شود.ین صفحات جابه ب

 مسیر زیر را دنبال کنید:  Homeدر نمای 
MENU → Display Settings → Default DIS Settings 

را فشار دهید، سپس موقعیت نمایشی که قصد تغییر آن را    PRG• کلید  
 دارید انتخاب کنید. 

را فشار دهید تا وارد منوی بعدی شوید. سپس با استفاده  PRG• دوباره 
کلیدهای   در    F0  گروه  از  را  موردنظر  پارامتر  ▼  و  ▲ از  تا  کنید  انتخاب 

 نمایش داده شود.  Homeشده در نمای موقعیت انتخاب 

STO P

M

R U N

PRGESC

[G EN E]   LO C    537V   [M EN U ]

O utput V olt                         0V

O utput C urr                     0.0A

O utput Freq                  0.00H z

M ode 3 2 1 0 1             50.00H z

STO P

M

R U N

PRGESC

[BAC K ]               537V         [ED IT]

D isplay Settings

M anufacturer PA R M

M odified Param eters

M EN U : 005

STO P

M

R U N

PRGESC

[BAC K ]               537V         [ED IT]

Contrast

Backligh t

D efault D IS settings

Settin gs：

STO P

M

R U N

PRGESC

[BAC K ]               537V         [ED IT]

Page0-Param eters2

Page0-Param eters1

Page0-Param eters0

D efault Select：

 
Change 
the run 
command 
source to 
digital 
input 

تغییر منبع 
 Runفرمان 

به ورودی  
 دیجیتال 

STO P

M

R U N

PRGESC

[常用]     LO C         537V        [菜单]

输出电压                                 0V

输出电流                              0.0A

运行频率                         0.00H z

M ode 3 2 1 0 1             50.00H z

 
، کلید  Homeدر نمای   •

PRG    .دهید فشار  را 
نمای   در    Homeاگر 

فشردن   با  نیستید، 

STO P

M

R U N

PRGESC

[BAC K ]               537V               [ED IT]

Trip H istory

M onitor Param eters

Param eters

M EN U : 000

 
کلیدهای   •  ▼و    ▲با 

  Parametersگزینه  
با  و  کرده  انتخاب  را 

STO P

M

R U N

PRGESC

[BAC K ]                537V       [ED IT]

P2: A CC/D EC  tim e

P1: Speed R eference

P0: Standard PAR M

Para G roup: P0

 
  ▼ و    ▲با کلیدهای   •

 P0گزینه  
Standard PARM  
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 مراحل انجام کار  عملیات  

ESC    بهHome  
 بازگردید. 

دادن     PRGفشار 
 زیرمنو را باز کنید. 

را انتخاب کرده و با  
PRG   زیرمنو وارد 

 شوید. 

STO P

M

R U N

PRGESC

[BAC K ]               537V        [ED IT]

005 Speed Ref Sel

                                                  1

004 Run Com m and Sel

Para N um ：P0-004

 
کلیدهای   •   ▼ و    ▲با 

 P0‑004 Runپارامتر  
Command Sel    را

با   و  کرده  انتخاب 
وارد    PRGفشردن  

مقدار   ویرایش  منوی 
 شوید. 

STO P

M

R U N

PRGESC

[BAC K ]                537V    [D O N E]

[0, 5]

                                                  2

R un C om m and Sel

Para Edit：P0-004

 
کلیدهای   •  ▼و    ▲با 

  2مقدار پارامتر را روی  
 تنظیم کنید. 

مقدار   • ذخیره  برای 
کلید   خروج،  و  جدید 

PRG  .را فشار دهید 
برای انصراف و خروج   •

کلید   ذخیره،  بدون 
ESC   .را فشار دهید 

STO P

M

R U N

PRGESC

[G EN E]   LO C     537V    [M EN U ]

O utput V olt                        0.0V

O utput C ur                         0.0A

O utput Freq                   0.00H z

M ode 32201                    50.00H z

 
در پایان، با فشردن  •

ESC    نمای به 
Home  .بازگردید 

Reset to 
defaults 

بازگرداندن 
تنظیمات به  

حالت 
 فرض پیش 

 مسیر زیر را دنبال کنید:  Homeدر نمای 
MENU → Parameters → D0: Keypad Operation → 002 Save / 

Restore 
 [ تغییر دهید. 4مقدار این پارامتر را به ] •
فرض کارخانه  ، تمام پارامترها به تنظیمات پیش PRGبا فشردن  •

 شوند. بازنشانی می 
View 
monitorin
g 
parameter
s 

مشاهده  
پارامترهای  

 پایش 

 مسیر زیر را دنبال کنید:  Homeدر نمای 
MENU → Monitor Parameters 

• F0: Monitor PARM 
( را  Monitoringتوانید پارامترهای پایش ) می  PRGبا فشردن  •

 مشاهده کنید. 
View trip 
history 

مشاهده  
تاریخچه  

 خطا

 مسیر زیر را دنبال کنید:  Homeدر نمای 
MENU → Trip History 

( را  Trip Historyتوانید تاریخچه خطاها )می  PRGبا فشردن  •
 مشاهده کنید. 
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 مراحل انجام کار  عملیات 

View 
modified 
parameter
s 

مشاهده  
پارامترهای  
 تغییر یافته 

 مسیر زیر را دنبال کنید:  Homeدر نمای 
MENU → Modified Parameters 

توانید پارامترهایی را مشاهده کنید که نسبت به  می  PRGبا فشردن  •
 اند. فرض تغییر کرده مقدار پیش 

Edit 
parameter
s in Home 
view 

ویرایش  
پارامترها در  

نمای 
Home 

پارامتر در هر صفحه    ۳قابلیت نمایش    LCDکلید  در صفحه   Homeنمای  
تواند با استفاده  صفحه قابل پیکربندی است. کاربر می   ۵را دارد و مجموعاً  

 جا شود.ین صفحات جابه ب ► و ◄از کلیدهای 
 مسیر زیر را دنبال کنید:  Homeدر نمای 

MENU → Display Settings → Default DIS Settings 
• PRG   خواهید تغییر دهید  را فشار دهید تا بتوانید موقعیتی را که می

 انتخاب کنید. 
 ▼و  ▲وارد منوی بعدی شوید. سپس با کلیدهای  PRGبا فشردن  •

انتخاب کرده و برای نمایش در موقعیت  F0پارامتر موردنظر را از گروه 
 تنظیم کنید. Homeشده در نمای انتخاب 

STO P

M

R U N

PRGESC

[G EN E]   LO C    537V   [M EN U ]

O utput V olt                         0V

O utput C urr                     0.0A

O utput Freq                  0.00H z

M ode 3 2 1 0 1             50.00H z

STO P

M

R U N

PRGESC

[BAC K ]               537V         [ED IT]

D isplay Settings

M anufacturer PA R M

M odified Param eters

M EN U : 005

STO P

M

R U N

PRGESC

[BAC K ]               537V         [ED IT]

Contrast

Backligh t

D efault D IS settings

Settin gs：

STO P

M

R U N

PRGESC

[BAC K ]               537V         [ED IT]

Page0-Param eters2

Page0-Param eters1

Page0-Param eters0

D efault Select：

 
Parameter
s backup 
and 
download 

گیپشتیبان 
ری و دانلود 

 پارامترها 

 نکات مهم: 
کاملًا  گیری یا دانلود پارامترها، درایو  باید  پیش از شروع فرآیند پشتیبان 

 در حالت توقف باشد. 
  F1‑008و    F1‑006  ،F1‑007اطمینان حاصل کنید که مقادیر پارامترهای  

با درایوی که از آن نسخه پشتیبان تهیه شده یکسان باشند؛ در غیر این  
 صورت ممکن است باعث اختلال و ناهماهنگی در پارامترها شود. 

طور کامل خاموش  اه را به پس از تکمیل فرآیند دانلود پارامترها، باید دستگ
 و سپس دوباره روشن کنید تا پارامترهای دانلود شده اعمال شوند. 

 وارد مسیر زیر شوید:  ESC: با فشردن Homeدر نمای 
GENE → PARM Backup Sel 

 کلید گیری از پارامترها روی صفحه = پشتیبان   Upload PARMانتخاب  •
 کلید به درایو(از صفحه = دانلود پارامترها    Download PARM)انتخاب   •
 شود.گیری یا دانلود آغاز می عملیات پشتیبان  PRGبا فشردن  •
 از منو خارج شوید.  PRGپس از پایان عملیات، با فشردن  •
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 . نمای نمایش خطا2.4.4

 دهد.میای دو نمای زیر را نمایش  صورت چرخه هنگام رخ دادن خطا، درایو به 

ALARM:                              2

Err_001：External fault

[    ]          535           [DONE]

Number of fault(s), if 
there are 2 or more 

faults，Press

Fault name

Fault number

STOP

M

RUN

PRGESC

switch and display 
the next fault

  

Trip I:                            A

Trip Freq：                  Hz

Udc: 537V    IGBT: 74  

[    ]          535         [DONE]

Current at Trip 
moment

Frequency at Trip 
moment

DC BUS voltage at 
Trip moment

IGBT temperature 
at Trip moment

STOP

M

RUN

PRGESC

 

( Read‑onlyشامل پارامترهای ثبت خطاست و تمام این پارامترها فقط قابل خواندن )  F3گروه  
 هستند.

 کند. ( را ذخیره می Trip Historyمجموعه از اطلاعات تاریخچه خطا ) ۵این گروه حداکثر 

• Trip 0  آخرین خطا(: پارامترهای(F3‑000  تاF3‑009 
• Trip 1  دومین خطا(: پارامترهای(F3‑010  تاF3‑019 
• Trip 2  سومین خطا(: پارامترهای(F3‑020  تاF3‑029 
• Trip 3  چهارمین خطا(: پارامترهای(F3‑030  تاF3‑039 

 مراحل انجام کار  عملیات 

Mode32101  10.00Hz

Output Freq   0.00Hz

Output Cur     0.0A

Output Volt      0V

[Gene]LOC 537V [Menu]

OPTION：       000   

                

 PARM Bakup Select          

 Debug Settings                  

[Back]  537V   [Edit]

MENU：       000   

 Keypad Speed Ref         

         

 Debug Settings                

[Back]   537V  [Edit]

Press ESC  key

Para  Copy:

Upload PARM

Download PARM              

[Back]   537V  [Edit]

Keypad Speed Ref

Press
   
key

Press
 PRG 

key

Press
    

Select:                        

PARM Bakup Select 

Press 
 ESC  

key, back 
to home 

view 

Press
 PRG 

key

Para  Backup：

   Up Loading...

          P0-000

             

[    ]  537V   [Stop]

Waiting

Para  Backup：

  

      Upload Done!

             

[    ]  537V  [Back]

Press
 PRG 

key

Press  ESC key

MENU：        000   

 Keypad Speed Ref         

         

 Debug Settings                

[Back]  537V  [Edit]

PARM Bakup Select 

Para  Backup：

   Down Loading...

          P0-000

             

[    ]  537V   [Stop]

Para  Backup：
  
     Download Done!
             
[    ] 537V   [Back]

Para  Copy：

Select

Upload PARA

             

[Back]   537V  [Edit]

Download PARA

Para  Copy：

Select

Upload PARM    

          

[Back]  537V  [Edit]

Download PARA

Para  Copy：

Select

Download PARM              

[Back]    537V [Edit]

Upload PARA

Para  Copy：

Select

Download PARM              

[Back]   537V  [Edit]

Upload PARA

Press
   

Download

Upload

Press
 PRG 

key

Press
 PRG 

key
Waiting

Press  ESC key
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• Trip 4  پنجمین خطا(: پارامترهای(F3‑040  تاF3‑049 
 مراجعه کنید. F3‑050باشد، برای اطلاعات تکمیلی به پارامتر  31در صورتی که کد خطا  

 برای مشاهده نحوه نمایش خطا، مراحل زیر را دنبال کنید:

(،  Fault Registerهای خطا )برای اطلاعات بیشتر درباره خروجی سیگنال خطا، آدرس ثبات  نکته:
 Faultردگیری خطا )  –  ۴فصل  های تشخیص خطا، و فهرست کامل خطاها به  ریست خطا، روش 

Tracing) .مراجعه کنید 

  

STOP

M

RUN

PRGESC

[GENE]   LOC   537V    [MENU]

Output volt                            0V

Output curr                        0.0A

Output freq                    0.00Hz

Mode 3 2 1 0 1             50.00Hz

 
را   PRG ، کلید  Homeدر نمای  •

دهید  نمای    .فشار  در  اگر 
Home    فشردن با  نیستید، 

ESC   .به آن بازگردید 

STOP

M

RUN

PRGESC

[BACK]               537V        [EDIT]

Trip History

Monitor Parameters

Parameters

MENU: 002

 
کلیدهای   • ینه  گز   ▼   و   ▲ با 

Trip History    را انتخاب کرده
وارد زیرمنو    PRGو با فشردن  

 شوید. 

STOP

M

RUN

PRGESC

[      ]               537V         [BACK]

001 Trip 0 Run Freq

                                                 0

000 Trip 0 Code

Para Num: F3-000

 
از کلیدهای   • استفاده    و   ▲ با 

تاریخچه  ی م   ▼  توانید 
 خطاها را مشاهده کنید. 
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 LEDکلید . نحوه کار با صفحه2.5 

 های نمایش بندی وضعیت. دسته 2.5.1

 کلید پنج نوع وضعیت مختلف دارد: حه نمایشگر صف

 
 های نمایش و نحوه عملکرد. وضعیت2.5.2

 شود. صورت خودکار انجام میها به جابجایی وضعیت

  Homeطور خودکار به نمای  ثانیه هیچ کلیدی فشرده نشود، نمایشگر به  ۳۰مدت  اگر به •
 گردد.بازمی

دقیقه هیچ کلیدی زده نشود،   ۵مدت  کلید، اگر بهدر صورت تنظیم رمز عبور یا قفل صفحه •
 شود.کلید وارد حالت محافظت با رمز و قفل کلیدها می صفحه 

 

 

No.  معنی  نام وضعیت 

1 
Parameter 
display 
status 

نمایش  وضعیت 
 پارامتر 

  ▶  و  ◀توانید با استفاده از کلیدهای  می   Homeدر نمای  
 جا شوید. نمایش جابه ین پارامترهای قابل ب

2 
Fault and 
alarm display 
status 

نمایش  وضعیت 
 خطا و هشدار 

آلارم شود، صفحهدر   یا  کلید  صورتی که درایو دچار خطا 
 شود.طور خودکار وارد این حالت می به 

3 
First level 
menu display 
status 

نمایش  وضعیت 
 منوی سطح اول 

کلید   این حالت وارد    PRGبا فشردن  به  اصلی  نمای  از 
 شوید.می 

4 
Secondary 
menu editing 
status 

ویرایش   وضعیت 
 سطح دوم منوی 

وارد حالت   PRGاگر در منوی سطح اول باشید، با فشردن  
 شوید. ویرایش سطح دوم می 

5 
Modify 
parameter 
status 

تغییر  وضعیت 
 مقدار پارامتر 

به  ویرایش  محل  که  چشمک هنگامی  نمایش صورت  زن 
می  کلیدهای  داده شود،  با    پارامتر   مقدار  ▼  و   ▲توانید 

 ییر دهید. تغ را موردنظر
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 هاوضعیتجریان عملکرد و نمایش 

 Parameter display

 Direct frequency modification

Exit modification 
time arrives

Exist fault

Fault resetExit modification 
time arrives

 First level menu display

PRG

ESC

 Password verification status

ESC

ESC

Increased 
by 1 after 
pressing 

Press  
when there is a 
password

 Second level menu display

No password or verified
Press 

Increased 
by 1 after 
pressing 

 Fault alarm display

Prompt message

Prompt timing arrival

 Information prompt 
display

Power-on

 / 

 / 

PRG

PRG

PRG

PRG

 

 LEDکلید . نحوه کار با صفحه 2.5.3

کند. منوی سطح اول شامل  کلید از ساختار دو سطحی استفاده مینمایش منو در این صفحه
 دهد.شناسه پارامتر است و منوی سطح دوم مقدار پارامتر را نشان می

 ( منوی سطح اول1)

 شماره پارامتر  •

P X Y- X

Parameters 
group

Separator
Index in 

the group 
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 گروه پارامتر • 

E1-00 U0-00 P0-00P0-01 ... P0-05 ...
...

PE-00
PE-01d0-00

FY

E0

P0

PE

A0

...

C0

U0

d0

First level menu 
structure

E1

b0b1C1

C2

E0-00

 

 ( منوی سطح دوم )مقدار پارامتر(2)

Data bit 2

5 0 0. 0

Data bit 3 Data bit 4 Data bit 5

–

Data bit 1 

 ( Decimalدهی )مقدار در قالب ده  •
نمایش داده شوند یا مقداردهی   9تا    1،  0توانند با نمادهای  می  5تا    1های عددی  بیت

اگر   نمایششوند.  از  دادهمقدار  بیش  کم  5شده  باشد،  داده  ارزشرقم  نمایش  رقم  ترین 
” نمایش  –1234کلید آن را به صورت “.” باشد، صفحه –12345شود. مثال: اگر مقدار “نمی
 دهد.می

 (Hexadecimalمقدار در قالب هگزادسیمال ) •
 ز: اند ا ، نمادهای قابل نمایش/تنظیم عبارت4تا  1های عددی برای بیت

0 ،1–9 ،A ،B ،C ،D  ،E ،F 

 LEDکلید . سطح دسترسی پارامترهای صفحه 2.5.4

 شود.برای تنظیم حالت نمایش پارامترها استفاده می P0‑01پارامتر 
• P0‑01 = 0 نمایش تمام پارامترها : 
• P0‑01 = 1خواندنی شده و پارامترهای فقط: فقط نمایش پارامترهای تغییر داده 
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 LEDکلید نمادهای نمایش صفحه . 2.5.5

 شوند: علاوه بر شماره پارامتر و مقدار پارامتر، تعدادی نماد هشدار یا راهنما نیز نمایش داده می

 

 

 LED. تشخیص نمادهای نمایش 2.5.6
 ها:و معانی آن LEDجدول نمادهای نمایش 

 معنی  نماد  معنی  نماد 

کلید در حال مقداردهی اولیه  صفحه  .8.8.8.8.8
 فرض. بازنشانی به مقادیر پیش  DEFT– .است

E-***   تریپ کرده  درایو به دلیل بروز خطا
 **DEF است. 

در حال بازگردانی مقادیر  
 .فرض پیش 

 %( 99– 00: میزان پیشرفت ) **

–dc–   ترمزDC   .درایو فعال است P–CLA  .رمز عبور پاک شده است 

ATUnE   انجامAuto‑tune . P–SEt  .رمز عبور با موفقیت تنظیم شد 

Lod** 
گیری پارامترها در  در حال پشتیبان 

 کلید. صفحه حافظه  
 %( 99– 00: میزان پیشرفت ) **

P–LoC   حفاظت رمز عبور فعال شده
 است. 

CPy** 
( مقادیر  Downloadدر حال انتقال ) 

 پارامترها به درایو. 
 %( 99– 00: میزان پیشرفت ) **

unLoc  کلید از حالت قفل خارج  صفحه
 شده است. 

pGood   انتقال پارامترها با موفقیت انجام
 اند. کلیدها قفل شده همه   Loc–1 شد. 

EWRFH  گیری ناموفق بود. پشتیبان Loc–2  جز کلیدهای  بهRUN    وSTOP  ،
 سایر کلیدها قفل هستند. 

EEFSH  .انتقال ناموفق بود   

E–CPy   مقدار پارامتر در زمان انتقال، خارج از
 محدوده معتبر است. 

  

CoErr  کلید و درایو. خطای ارتباط بین صفحه   
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 LEDکلید هایی از نحوه کار با صفحه. مثال2.5.7
 قرار دهید. 2را برابر  d0‑002فرض، پارامتر برای بازنشانی به مقادیر پیش •

P0-00

Press 
PRG key

10.00 P0-00 d0-00 d0-00

d0-0202-dEFxx

Press 

 key
Press  

key

Press

  
key

Press 
key

Press 
PRG key

Press  
key

Press PRG 
key

 Press 
ESC 
key

d0-03

Return 
automatically 
after restore

 
 تنظیم کنید. 50.00را به  P1‑005برای تغییر یک پارامتر: مقدار پارامتر  •

P0-00

Press 
PRG P0-00 P1-00 P1-00

P1-0505.0005.00

Press  
key 

50.00P1-06

Press  
key 

Press   
key 

Press
  
key Press 

PRG keyPress  
key 

Press PRG 
key

Press  
key 

Press 
ESC 
key

10.00

 

 کلید. قفل/بازکردن کلیدهای صفحه2.5.8

 قفل باشند: LEDکلید کند کدام کلیدهای صفحهمشخص می D0‑007پارامتر 

LED  معنی LED  معنی LED  معنی LED  معنی LED  معنی 

 0  7  d  L  t 

 1  8  E  N  U 

 2  9  F  n  u 

 3  A  G  o  y 

 4  B  H  p  – 

 5  C  J  r  . 

 6  c  j  T   
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• D0‑007 = 0 .همه کلیدها فعال هستند : 
• D0‑007 = 1ا قفل هستند )بدون عملکرد(.: تمام کلیده 
• D0‑007 = 2 جز : همه کلیدها قفل هستند بهRUN  وSTOP مانند. که فعال می 

 شرایط فعال شدن قفل کلیدها 

 شود:کلید در هر یک از شرایط زیر فعال میقفل صفحه 

 ▲ +  PRG+  ESCزمان فشار هم •
 دقیقه  5مدت عدم فشردن هیچ کلیدی به  •
 درایوقطع و وصل شدن برق  •

 کلیدبازکردن قفل صفحه 

 ید. ده فشار زمانهم صورتبه  را  ▼+   ▶+   ESCبرای باز کردن قفل، کلیدهای 
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 حفاظت با رمز عبور. 2.6 

 . تنظیم رمز عبور 2.6.1

رقمیِ عددی و غیرصفر وارد   5را روی ***** قرار دهید )یک رمز    D0‑000مقدار پارامتر   •
 را برای تأیید فشار دهید. PRGکنید( و کلید 

را فشار دهید تا تأیید   PRGوارد کرده و دوباره کلید    D0‑000همان مقدار را مجدداً در   •
 دوم انجام شود. 

 شود.پس از تأیید، رمز عبور با موفقیت تنظیم می  ←
 رقمی و غیرصفر باشد. 5رمز عبور باید یک مقدار عددی، نکته: 

هشدار: پس از فعال شدن حفاظت رمز عبور، حتماً رمز را ثبت کنید. در صورت فراموشی، ممکن  
 ای یا پشتیبانی فنی برای بازیابی دسترسی باشد. است نیاز به بازنشانی کارخانه

 سازی حفاظت با رمز عبور. فعال2.6.2

 شود:عبور در هر یک از شرایط زیر فعال میحفاظت با رمز 
 ▲ +  ESC + PRGزمان فشار هم •
 کلید پس از تنظیم یا تغییر رمز عبوردقیقه عدم فعالیت صفحه 5گذشت  •
 قطع و وصل برق درایو  •

 شود.پس از فعال شدن حفاظت، ویرایش پارامترها تا قبل از ورود رمز صحیح قفل می 

 . تغییر رمز عبور2.6.3

را برابر با **** )رمز صحیح( قرار دهید و    D0‑000ابتدا رمز فعلی را وارد کنید: مقدار   •
 را فشار دهید تا حالت ویرایش باز شود.  PRGکلید 

را   PRGرقمی و غیرصفر( قرار دهید و    5را برابر با ***** )رمز جدید    D0‑000مقدار   •
 برای تأیید فشار دهید. 

 را برای تأیید دوم فشار دهید. PRGکرده و بار دیگر وارد رمز جدید را یک •
 شود. روزرسانی میپس از تأیید، رمز عبور با موفقیت به  ←

 . پاک کردن رمز عبور 2.6.4

را برابر با **** )رمز صحیح( قرار دهید و    D0‑000ابتدا رمز فعلی را وارد کنید: مقدار   •
PRG  .را فشار دهید تا حالت ویرایش فعال شود 

 را برای تأیید فشار دهید. PRGتغییر داده و  00000را به  D0‑000مقدار  •
 را فشار دهید. PRGقرار داده و مجدداً  00000بار دیگر روی  را یک D0‑000مقدار  •
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 رمز عبور حذف شده و دسترسی به پارامترها بدون محدودیت خواهد بود. ←

 انجام فرآیند اتوتیون ندازی اولیه و  ا. راه2.7

Start

Power on after confirming the 
wiring is correct

Motor type

Synchronous motor Asynchronous motor

Press  RUN key start auto-tune

Auto-tune OK

Set parameters according requirments

END

Check problem

Trial running or running

Auto-tune

Set encoder PPR
(A0-002)

Set encoder PPR
(A0-002)

Set pole pairs of 
resolver (A0-006)

Sensor-less vector 
control

(P0-002=1)

Resolver
(A0-000=0)

SinCos encoder
(A0-000=1)

Incremental encoder
(A0-000=2)

Sensor vector 
control

(P0-002=0)

Sensor vector 
control

(P0-002=2)
V/F control
(P0-002=3)

Sensor-less 
vector control 1

(P0-002=4)

Sensor-less 
vector control 2

(P0-002=5)

Set motor parameters 
(from P6-000 to P6-007)

Encoder  type

Static auto-tune
For IM motor: 
    P6-017=1 
For PM motor: 
    P6-017=1/3

Rotate auto-tune
For IM motor: 
    P6-017=2 
For PM motor: 
    P6-017=2/4/5

No

Yes

Absolute encoder

(A0-000=3    7)

Set absolute encoder 
PPR (A0-025)

Set absolute encoder 
clock frequency 

(A0-026)

P6-017 Induction motor Permanent magnet motor

0 No action No action

1 Static auto tune Static auto tune 1

2 Rotate auto tune Rotate auto tune 1

3 Static auto tune 2

4 Rotate auto tune 2

Notes:
1. When Control mode is close loop vector control (with encoder), rotate 
auto tune should be used, and the encoder wiring and related encoder 
parameter settings must be thoroughly checked before auto tune.

2. During rotate auto tune process, the motor will accelerate to 70% of 
motor rated speed for induction motor (10Hz for PM motors), it is not 
advisable to adjust the acceleration and deceleration time too quickly or 
too long for auto tune. Generally, the default acceleration and deceleration 
time is sufficient for auto tune. 

5

Rotate auto tune 3（only 
applicable to speed feedback is 
resolver, where only slight motor 
rotation is allowed during auto 

tune）
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 LEDکلید . مراحل اتوتیون با صفحه 2.7.1 

P0-00

Press 
PRG

P0-00 P6-00 P6-17

02ATUNE

Press

  key 

Press
  key 

Press RUN key to start motor 
parameters auto tune 

10.00

Set motor 
parameters 

correctly

Then press   key 
till display P6-17

 After finish auto tune, back 
to normal display interface 

automatically

Press 
PRG

Press

  key 

Press 
PRG

 

 LCDکلید . مراحل اتوتیون با صفحه 2.7.2
 مراحل انجام عملیات 

STOP

M

RUN

PRGESC

[GENE]  LOC    537V  [MENU]

Output Volt                         0V

Output Cur                      0.0A

Output Freq                 0.00Hz

Mode 3 2 1 0 1             50.00Hz

 
اصلی  • نمای    ، (Home) در 

اگر    .فشار دهید را   PRG کلید 
نمای   با    Homeدر  نیستید، 
  Homeبه    ESCفشردن  
 بازگردید. 

STOP

M

RUN

PRGESC

[BACK]             537V      [EDIT]

Trip History                  

Monitor Parameters           

Parameters

MENU: 000

 
ینه  گز   ▼ /    ▲ با کلیدهای   •

Parameters    انتخاب را 
وارد زیرمنو   PRGکنید و با 

 شوید. 

STOP

M

RUN

PRGESC

[BACK]             537V      [EDIT]

P8   PM Motor

P7  VF Control

P6   Motor Parameters

Para Group:  P6  

 
 P6ینه  گز   ▼ /    ▲ با   •

Motor Parameters    را
وارد    PRGانتخاب کنید و با  

 زیرمنو شوید. 

STOP

M

RUN

PRGESC

[BACK]             537V      [EDIT]

001  Motor Rated Volt

                                         5.5kW

000  Motor Rated Power

Para Edit：P6-000

 
موتور   •   P6‑000پارامترهای 

مطابق    P6‑007تا   دقیقاً  را 
 پلاک موتور وارد کنید. 

STOP

M

RUN

PRGESC

[BACK]             537V      [EDIT]

                                            0

017 Auto-tuning

016 MOI Tune Time

Para  Num：P6-017

 
با  • پارامترها،  تکمیل  از  پس 

 P6‑017گزینه    ▼/    ▲
Auto‑tuning   انتخاب را 

 زیرمنو وارد    PRGبا    کرده و  
 شوید. 

STOP

M

RUN

PRGESC

[BACK]             537V      [DONE]

[0,2]

                                                0

Auto-tuning

Para  Edit：P6-017

 
کلیدهای     حالت  ▼   و   ▲ با 

 :یون را انتخاب کنید اتوت 
استاتیک  :1  Static) اتوتیون 

Auto Tune) 
چرخشی  2  Rotate) اتوتیون 
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 نکات مربوط به اجرای اتوتیون و بررسی انکودر 

 خطا در انجام اتوتیون:  •

اگر درایو هنگام اجرای اتوتیون خطا دهد، فرآیند تنظیم انجام نشده است. پیش از اجرای  
کنید و علت اصلی خطا    بندی موتور و انکودر را بررسی کنید، پارامترها را بازبینیدوباره، سیم

 را شناسایی کنید. 
 ایمنی هنگام اتوتیون چرخشی: •

 گیرند. سرعت نامی شتاب می  %70 موتورهای القایی تا حدود •
 روند. هرتز بالا می   ۱۰( تا حدود PMموتورهای مغناطیس دائم ) •
پیش از شروع، اطراف موتور را کاملًا ایمن کنید؛ حرکت ناگهانی و غیرمنتظره رخ خواهد        
 داد.

 گیری و کاهش سرعت:های شتاب زمان •

Auto Tune) 
کلید   ← تأیید،  را   PRG برای 

 .فشار دهید 
فشار    را   ESC برای انصراف،   ←

 .دهید 
زدن   از  پس  برای    PRGنکته: 

تأیید و خروج از این نما، مقدار  
  0به    P6‑017پارامتر  

گردد. این یک رفتار کاملًا  برمی 
 طبیعی است. 

  (Home View)به نمای اصلی  ESC با فشار کلید  •
عبارت   .بازگردید  حالت  این  داده   Tun در  نمایش 

 .شود می 
قرار دهید تا حالت    1را روی مقدار  P0‑004 پارامتر  •

 .فعال شود  (Keypad) کلید اندازی موتور از صفحه راه 
کلید، فرآیند  روی صفحه   RUNبا فشار کلید   •

 شود. اتوتیون پارامترهای موتور آغاز می 

STOP

M

RUN

PRGESC

[GENE]                537V  [MENU]

Output Volt                         0V

Output Cur                      0.0A

Output Freq                 0.00Hz

Mode 3 2 1 0 1             50.00Hz

Tun
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زمان  چرخشی،  اتوتیون  شتابدر  نه های  و  کوتاه  خیلی  نه  را  سرعت  کاهش  یا  گیری 

 قابل توصیه هستند.فرض معمولًا مناسب و غیرضروری طولانی تنظیم کنید. مقادیر پیش
 کنترل برداری با انکودر: •

اتوتیون  اجرای  باشد،  شده  تنظیم  انکودر  با  برداری  کنترل  روی  موتور  کنترل  حالت  اگر 
چرخشی ضروری است تا اطلاعات مربوط به انکودر مانند جهت چرخش انکودر و موقعیت 

بندی موتور  یمبودن سدرستی تشخیص داده شود. پیش از شروع، از درستقطب روتور به
و انکودر و تنظیم صحیح تمام پارامترهای لازم )از جمله اطلاعات پلاک موتور و نوع انکودر(  

 اطمینان حاصل کنید.
 بررسی بازخورد انکودر: •

را روی   A0‑000( قرار دهید. پارامتر Closed-loopبسته ) را روی حلقه  P0‑002پارامتر   •
 نوع صحیح انکودر تنظیم کنید.

)موقعیت مکانیکی( را بررسی    F0‑019صورت دستی بچرخانید و مقدار  ر را بهمحور موتو •
 کنید تا مطابق انتظار تغییر کند. 

 (: Incremental Encoderانکودر افزایشی ) •
تغییر کند.    PPR×    4تا    0باید از    F0‑019با یک دور کامل چرخش محور: مقدار   •

(PPR  )تعداد پالس در هر دور = 
 حور ممکن نیست: اگر چرخاندن دستی م •

 . (P0‑002 = Open-loop)باز قرار دهید حالت کنترل را روی حلقه  •
)سرعت/جهت تخمینی( را بررسی   F0‑062اندازی کنید و مقدار  موتور را راه •

 کنید. 
شده باید با سرعت و جهت واقعی موتور مطابقت داشته  دادهمقدار نمایش •

اختلاف نشان در سیمباشد. هرگونه  اشکال  تنظیم  دهنده  یا  بازخورد  بندی، 
 پارامترها است. 

 :Sin/Cosیا  Resolverبررسی انکودر  •
 اندازی موتور نیست(. را بررسی کنید )نیازی به چرخش یا راه F0‑075مقدار  •

 است. 12,000مقدار طبیعی تقریباً حدود  •
از   • کمتر  مقدار  را   8,000اگر  مکانیکی  و نصب  ریزولور  تبدیل  باشد: نسبت 

 بررسی کنید.
بندی، سازگاری انکودر با کارت انکودر و همچنین نصب باشد: سیم  ۰اگر مقدار   •

 صحیح کارت انکودر را بررسی کنید.
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 (: Sin/Cosیا  Absoluteانکودرهای غیر افزایشی )مانند  •
تغییر کند. 65,535تا  0باید در بازه  F0‑019با یک دور چرخش محور، مقدار  •



 
 

30 
 

   Tiva, Aurix, Virtexسری   -درایوهای پتواز                                                         فصل سوم )پارامترها(

 
 

 پارامترها  – 3فصل 

 اصطلاحات و اختصارات

 توضیح  عنوان 

PARAM 

 . P0‑000دهنده شماره پارامتر است؛ مانند نمایش 
شوند، به صورت  نمایش داده می  LCDکلید  صفحه پارامترهایی که روی   •

 (.P1‑023شوند )مثلًا: دیده می رقمی  ۵ کد
شوند، به صورت نمایش داده می   LEDکلید  صفحه پارامترهایی که روی   •

 (.P1‑23شوند )مثلًا: نمایش داده می  رقمی  ۴کد 
کلید  صفحه رقمیِ    ۵  فرمت : در تمامی این دفترچه، شماره پارامترها بر اساس  نکته
LCD  اند. درج شده 

NAME  .نام پارامتر 

DEF   فرض.بازنشانی به تنظیمات پیش مقدار پارامتر پس از 

RANGE  .بازهٔ قابل تنظیم برای پارامتر 

UNIT 

Hz ،kHz فرکانس :V                       ولتاژ :A          جریان :kWتوان : 
ms ،s ،min ،h ،kh       زمان :rpm            دور بر دقیقه :Ω اهم : 

°C گراد         : درجه سانتیbps نرخ تبادل داده          %: درصد : 
mH هانری                /: بدون واحد: میلی 

R/W 
 : مقدار پارامتر هم در حالت توقف و هم در حالت کار قابل تغییر است. ○

 ×: مقدار پارامتر فقط در حالت توقف درایو قابل تغییر است. 
 خواندنی است و مقدار آن قابل تغییر نیست. *: پارامتر فقط 

Description  .توضیح عملکرد پارامتر و مقادیر قابل انتخاب 

Modbus ADD 
گروه   پارامترهای  )به صورت F0برای  است  شده  ذکر  مدباس  آدرس  جدول  در   ،

 هگزادسیمال(. 

Terms and 
abbreviations 
)اصطلاحات و 

 اختصارات( 

گفته    X7یا   X1 ،X2 ،X3 ،X4 ،X5 ،X6های دیجیتال : به هر یک از ورودی Xiپایانه 
 نامند. نیز می  Xپایانه شود. در متون فنی معمولًا آن را می 

، Relay1ای  های رله یا خروجی  Y1  ،Y2های دیجیتال  : به هر یک از خروجی Yiپایانه  
Relay2 ،Relay3  پایانه شود. در متون فنی معمولًا آن را  گفته میY  نامند. می 
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 (:ONیا  1)حالت  Xiفعال بودن عملکرد پایانه  

سازی وضعیت آن شرط فعال  ویافته است    اختصاصبه عملکرد مربوطه    Xiپایانه  
 کند: را برآورده می 

در   • متناظر  بیت  منطق    0  برابر  P3‑008اگر  کارخانه،  )حالت  باشد 
 است.  (ONوصل )مستقیم(: وضعیت الکتریکی پایانه 

(: وضعیت ریورس باشد )منطق    1برابر    P3‑008اگر بیت متناظر در   •
 است.  (OFFقطع )الکتریکی پایانه 

 (:OFFیا  0)حالت    Xiغیرفعال بودن عملکرد پایانه 

 در یکی از موارد زیر، عملکرد فعال نیست:

 یا؛ اختصاص داده نشده باشد اصلًا به آن عملکرد   Xiپایانه  •
سازی  عملکرد اختصاص داده شده است، اما وضعیت پایانه شرط فعال  •

 : کندبرآورده نمی را 

در   • متناظر  بیت  الکتریکی    0  برابر  P3‑008اگر  باشد: وضعیت 
 ( است. OFFپایانه قطع )

در   • متناظر  بیت  ا  1برابر    P3‑008اگر  لکتریکی  باشد: وضعیت 
 ( است. ONپایانه وصل )
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 های پارامتر خلاصه گروه 

 توضیحات مرتبط با گروه  اسم گروه  گروه 

P0 
Basic 
parameters  پارامترهای پایه 

کنترل   حالت  زبان،  مانند  پارامترهایی  شامل 
فرمان   منبع  سرعت،  RUNموتور،  مرجع   ،

جریان،   محدودیت  سرعت،  محدودیت 
 محدودیت گشتاور و موارد مشابه. 

P1 
Speed 
reference  

 مرجع سرعت

،  Jogکلید، سرعت  تنظیمات مرجع سرعت صفحه 
چندمرحله  سرعت  سرعت  تنظیم  ،  UP/DNای، 

های پرش، منطق  منبع دوم مرجع سرعت، فرکانس 
PLC   .ساده و موارد مشابه 

P2 
ACC and DEC 
time 

  ACCهای  زمان 
 DECو  

 ( سرعت  افزایش  زمان  و  Ramp Upتنظیم   )
 (. Ramp Downکاهش سرعت ) 

P3 DIs & DOs 
ها و  ورودی 
های  خروجی 
 دیجیتال 

 های دیجیتال. ها و خروجی پیکربندی ورودی 

P4 AIs and AOs 
ها و  ورودی 
های  خروجی 
 آنالوگ 

 های آنالوگ. ها و خروجی پیکربندی ورودی 

P5 Start & stop  
اندازی و  راه 

 . Stopو    Startهای  انتخاب حالت  توقف 

P6 
Motor 
parameters 

پارامترهای  
 تنظیم مقادیر موتور و تنظیمات اتوتیون.  موتور 

P7 V/F control   کنترلV/F برهرتز. پارامترهای کنترل ولت 

P8 
PM sensor-
less ctrl 

کنترل بدون  
سنسور موتور  

PM 

بدون  کنترل  موتورهای  پارامترهای  سنسور 
 (. PMمغناطیس دائم ) 

P9 Vector control  کنترل برداری 
سرعت،   حلقه  شامل  برداری  کنترل  پارامترهای 

 حلقه جریان و موارد مشابه. 

PA Torque control  پارامترهای حلقه گشتاور.  کنترل گشتاور 
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PB 
(Pb) 

Advanced 
parameters 

پارامترهای  
 پیشرفته 

فرکانس   مانند  موتور  کنترل  پیشرفته  پارامترهای 
کنترل   چاپر،    آندر   ، ولتاژ   اور سوئیچینگ،  ولتاژ، 

جبران راه  و  خودکار  مجدد  -Deadسازی  اندازی 
Time . 

PC PID control    کنترلPID   پارامترهای کنترلPID . 

A0 
Encode 
parameters 

پارامترهای  
 انکودر. تنظیمات مربوط به   انکودر 

B0 
(b0) 

Position 
control پارامترهای حلقه موقعیت برای کنترل   کنترل موقعیتPosition . 

B1 
(b1) 

Pulse input & 
output 

ورودی و  
 خروجی پالسی 

ورودی  به  مربوط  خروجی پارامترهای  و  های  ها 
 پالس. 

C0 Modbus   پارامترهای ارتباطی   مدباسModbus . 

C1 
CAN / 
PROFIBUS-DP 
/ ROFINET 

 - 
و    DPباس  ، پروفی CANپارامترهای ارتباطی  

Rofinet . 

C2 EtherCAT  -   پارامترهای ارتباطیEtherCAT . 

D0 
(d0) 

Keypad 
parameters 

پارامترهای  
 کلید. تنظیمات صفحه  کلید صفحه 

E0 
Protection 
configuration 

پیکربندی  
 دستگاه.   حفاظت تنظیمات مربوط به   ها حفاظت 

F0 
Monitoring 
parameters 

پارامترهای  
 نظارت 

 پارامترهای مانیتورینگ )فقط خواندنی(. 

F1 
Software 
version  افزار نسخه نرم 

افزار )فقط  پارامترهای مانیتورینگ نسخه نرم 
 خواندنی(. 

F2 
Product bar 
code 

کد بارکد  
 محصول 

محصول )فقط  پارامترهای مانیتورینگ بارکد  
 خواندنی(. 

F3 Trip history  پارامترهای تاریخچه خطا )فقط خواندنی(.  تاریخچه خطا 
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 فهرست پارامترها  

 (P0)  . پارامترهای پایه3.1

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P0-000 Language  1 – 0 0 زبان / × 

 . کندیرا انتخاب م LCD دی کلصفحه  شیزبان نما 

 ی نی: چ 0 •
 ی س یانگل : 1 •

  D0‑002است و با استفاده از پارامتر    میقابل تنظ  یصورت دست پارامتر فقط به   نی ا  :نکته
 .. شودی بازگردانده نم فرضش یبه مقدار پ

P0-001 
Parameters 
display mode 

  شیحالت نما
 پارامترها 

0 0 – 5 / ○ 

 . کندی انتخاب م  LED دیکل صفحه  یپارامترها را برا شیحالت نما 

 همه پارامترها  شی: نما 0 •
 شده داده  ریی تغ یفقط پارامترها شی: نما 1 •
 رزرو شده  : 5تا  2 •

P0-002 
Motor control 
mode 

 × / 5 – 0 3 حالت کنترل موتور 

سرعت انتخاب   دبکیعدم وجود ف ایکنترل موتور را بر اساس نوع موتور و وجود    تمیالگور  
 . کندی م

 سنسوردار موتور سنکرون یکنترل بردار : 0 •
 .انکودر   دبک ی ف   ی دارا  (PMSM) دائم   س ی سنکرون مغناط   ی موتورها   ی برا 

 .ت ی حلقه موقع   ا ی : حلقه سرعت، حلقه گشتاور  ستم ی قابل انتخاب س   ی ها حلقه 
انجام شود    ی چرخش   ونی اتوت   د ی دارد و با   از ی موتور و انکودر ن   ق ی دق   ی پارامترها   به 

موقع  پارامترها   ی س ی مغناط   ی ها قطب   ت ی تا  و  انکودر  جهت  موتور    ی روتور، 
 شوند.   یی شناسا 

 سنکرون سنسور موتوربدون  یکنترل بردار : 1 •
 .انکودر   دبک ی بدون ف  PMSM ی موتورها   ی برا 

 .حلقه گشتاور   ا ی : حلقه سرعت  ستم ی قابل انتخاب س   ی ها حلقه 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

صح   به  اجرا   ح ی اطلاعات  و  موتور    ی پارامترها   یی شناسا   ی برا   ونی اتوت   ی پلاک 
  دارد.   از ی موتور ن 

 کنترل برداری سنسوردار موتور آسنکرون: 2 •
 .انکودر   دبک ی ف   ی دارا   یی القا   ی موتورها   ی برا 

 .ت ی حلقه موقع   ا ی : حلقه سرعت، حلقه گشتاور  ستم ی قابل انتخاب س   ی ها حلقه 
ن   ق ی دق   ی پارامترها   به  انکودر  و  با   از ی موتور  و    ی برا   ی چرخش   ون ی اتوت   د ی دارد 

 موتور انجام شود.   ی اصل   ی انکودر و پارامترها   ی پارامترها   یی شناسا 

 موتور آسنکرون V/F  : کنترل3 •
القا   ویدرا  کنترل    ییموتور  حالت  در  ف  V/Fرا  بدون  کنترل    دبکی و  انکودر  سرعت 
 . کندی م

 . کندی م  یبانی از حلقه سرعت پشت فقط
  ست،یموتور مشخص ن   یکه پارامترها  یمناسب است: زمان ریحالت در موارد ز   ن یا

  ی نام  ت یظرف   ششمک ی موتور کمتر از    ان یکه جر   یچندموتوره، هنگام   یدر کاربردها
با فرکانس  هی )مانند کاربرد منبع تغذ ست یمتصل ن یکه موتور  یزمان ایاست،  ویدرا 

 (. ر یمتغ

 سنسور موتور آسنکرونبدون  یولتاژ  ی: کنترل بردار 4 •
 . یمدل ولتاژ  نی تخم  هیبدون انکودر بر پا  یکنترل بردار 

 حلقه گشتاور.  ای: حلقه سرعت ستمی قابل انتخاب س یهاحلقه 
 .دهدی ارائه م  V/Fنسبت به حالت  یسرعت بهتر  میتنظ  دقت 

  از یموتور ن  یپارامترها  ییشناسا   یبرا  ون یاتوت  یموتور و اجرا  قیدق  یپارامترها  به
 دارد. 

  سنسور موتور آسنکرونبدون  یانیجر  ی: کنترل بردار 5 •
 . یانیمدل جر  نی تخم هیبدون انکودر بر پا  شرفتهی پ یکنترل بردار 

 حلقه گشتاور.  ای: حلقه سرعت ستمی قابل انتخاب س یهاحلقه 
 دارد.  یدقت سرعت و پاسخ گشتاور بالاتر  ،یولتاژ  یبا کنترل بردار  سهی مقا در
  از یموتور ن  یپارامترها  ییشناسا   یبرا  ون یاتوت  یموتور و اجرا  قیدق  یپارامترها  به

 دارد. 
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P0-003 
System control 
mode 

 × / 3 – 1 2 ستم یحالت کنترل س

 . کندرا انتخاب می   ستمیحالت کنترل س 

 ( Position loop) : حلقه موقعیت 1 •
 ت یاز مرجع موقع  کندی و موتور را وادار م کندی کار م ت یدر حالت کنترل موقع ویدرا 
 کند.  یرویپ شدهن ییتع
موقع  یدهجهت   یکاربردها  یبرا ا   قی دق  یابیت یو  )مانند  است   ندکس یمناسب 

 گردان(.  یزهایو م ابزارن ی ماش ندلی اسپ
  ن ی (. ا 2  ای  P0‑002 = 0دارد )  ازیسنسوردار ن  یبه کنترل بردار   ت یموقع  حلقه  : نکته

 . ست ی در دسترس ن  V/Fکنترل   ایسنسور بدون  یحالت در کنترل بردار 

 ( Speed loop) حلقه سرعت : 2 •
 شده م یو سرعت موتور را مطابق مرجع تنظ  کند ی در حالت کنترل سرعت کار م  ویدرا 

 . کندی م  میتنظ P0‑005توسط پارامتر 
 بدون آن کار کند:  ایسرعت  دبکی با ف تواندی م
  ایسنسور بدون  یباز )مانند حالت بردار : کنترل سرعت حلقه دبکیبدون ف •

V/F ) 
  یکی نامی دقت سرعت و پاسخ د یبسته برا رزولور: کنترل حلقه   ایبا انکودر  •

 بالاتر 

 ( Torque loop) : حلقه گشتاور3 •
و گشتاور موتور را مطابق مرجع گشتاور   کندی در حالت کنترل گشتاور کار م  ویدرا 

 . کندی م میتنظ 
 ا یاست، اما در صورت استفاده از انکودر    ریپذ امکان   زی ن  دبکیگشتاور بدون ف  کنترل

 خواهد داشت.   یبالاتر  یکی نامی رزولور دقت و عملکرد د
به کنترل    ازیکه ن  ییهاستمیها و سنوارنقاله   ندرها،یواآن   ندرها،یوا  معمول:   یکاربردها

 کشش ثابت دارند. 
 نکات: 

مثال هنگام تمام   یحذف شود )برا  یطور ناگهاندر حالت گشتاور، اگر بار به  •
  شیافزا  شدهمیشدن مواد(، ممکن است سرعت موتور تا حداکثر سرعت تنظ 

 . ابدی
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

 = P0‑002در دسترس است ) یکنترل بردار  یهاحلقه گشتاور فقط در حالت  •
 است.  رفعالیغ V/F (P0‑002 = 3)( و در حالت  5  ای 4، 2، 1، 0

P0-004 
Run command 
selection  

فرمان   منبع  انتخاب 
RUN 

1 0 – 5 / × 

 . کندی و توقف موتور را انتخاب م یانداز منبع فرمان راه  

 ( Modbus) : مدباس 0 •
  ی کنترل   کلمه  .شوندی ارسال م  Modbusارتباط    قی از طر   Stopو    Start  یهافرمان 

(Control Wordدر آدرس رج )0  ستریx8000  .مهیضمبه    ات،یجزئ  یبرا  قرار دارد  A :
 . د یمراجعه کن Modbusارتباط  

 کلید : صفحه 1 •
صادر    دیکلصفحه   یرو  STOPو    RUN  یدهایکل   قیاز طر   Stopو    Start  یهافرمان 

 .شوندی م

 تال یجی د یورود نالی ترم: 2 •
طر   Stopو    Start  یهافرمان  م  تالی جی د  یهایورود  قی از    به   .شوندی اعمال 

 . دی مراجعه کن P3‑016 و P3‑007تا  P3‑001 یپارامترها

• 3:  EtherCAT 
 . شوندی ارسال م  EtherCATارتباط  قی از طر  Stopو  Start یهافرمان 

• 4:  CAN 
 .شوندی ارسال م CANارتباط  قی از طر  Stopو  Start یهافرمان 

• 5 : PROFIBUS-DP / PROFINET 
ارسال    PROFINET  یا   PROFIBUS-DPاز طریق ارتباط   Stop و Start هایفرمان 

 .شوندمی 
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P0-005 Speed reference 
selection 

انتخاب منبع مرجع  
 × / 15 – 0 1 سرعت 

 . کندی م نیی فرکانس( را تع ایمنبع مرجع سرعت )  
• 0 :Modbus 

 0x8001  ستری و در آدرس رج  Modbusارتباط    قیفرکانس( از طر   ایسرعت )  مرجع
مراجعه   Modbus: ارتباط  A  مهیشرح کامل پروتکل، به ضم  یبرا  .شودی م  افت یدر 
 . دی کن

 د یکل: صفحه 1 •
/   ▲  یدهایبا کل  ای  شودی م  میتنظ  P1‑000پارامتر    قی سرعت )فرکانس( از طر   مرجع

 است.  رییقابل تغ دی کلصفحه  روی ▼
• 2 :AI1 

=    20mA  ای  10V  .شودی م  افت یدر   AI1آنالوگ    یسرعت )فرکانس( از ورود  مرجع
 P0‑012در  شدهم یحداکثر سرعت تنظ

• 3 :CAN / CANopen 
 . شودی ارسال م  ویبه درا   CANopen  ای  CANارتباط    قی سرعت )فرکانس( از طر   مرجع

• 4 :EtherCAT 
 .شودی ارسال م EtherCATارتباط   قی سرعت )فرکانس( از طر  مرجع

• 5 :PID 
مبه   PIDکننده  کنترل   یخروج استفاده  )فرکانس(  سرعت  مرجع   به   .شودی عنوان 

 . دی مراجعه کن PCگروه  یپارامترها
• 6 :AI2 

=    20mA  ای  10V  .شودی م  افت یدر   AI2آنالوگ    یسرعت )فرکانس( از ورود  مرجع
 P0‑012حداکثر سرعت 

• 7 :AI3 
ورود  مرجع از  )فرکانس(  حداکثر    10V  .شودی م  افت یدر   AI3آنالوگ    یسرعت   =

 P0‑012سرعت 
• 8 :PLC ( سادهSimple PLC ) 

توسط    مرجع تع  یداخل  PLCسرعت )فرکانس(   یپارامترها  به  .شودی م  نییساده 
P1‑033  تاP1‑069 دیمراجعه کن . 

 ی ا: مرجع سرعت چندمرحله 9 •
ورود  با از  کرد.  توان ی م  تالیجید  یهای استفاده  انتخاب  را  ثابت   به   چند سرعت 

 . دی مراجعه کن P1‑020تا  P1‑005 یپارامترها
 UP/DN تالیجید ی: ورود10 •

پارامتر    به  .شودی کاهش داده م/شی افزا  تالی جی د  یهای ورود  ق یسرعت از طر   مرجع
P1‑021 دیمراجعه کن . 
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 پالس  ی: ورود11 •
 . شودی پالس اعمال م ی ورود قی سرعت )فرکانس( از طر  مرجع

 : کنترل طول ثابت 12 •
ثابت.  یساز فعال کنترل طول  مراجعه   B0‑046تا    B0‑038  یپارامترها  به  عملکرد 

 . دی کن
• 13 :PROFIBUS‑DP / PROFINET 

طر   مرجع از  )فرکانس(  ارسال   PROFINET  ای  PROFIBUS‑DPارتباط    قیسرعت 
 .شودی م

 DP04مدل   LCD دی کلصفحه  یرو  ومتریپتانس: 14 •
 م یتنظ  DP04  دیکلصفحه   یرو  شدهه یتعب  ومتریپتانس  قی سرعت )فرکانس( از طر   مرجع

 .شودی م
 سرعت بال  گنالیفاز س ی: ورود15 •

از طر   مرجع فاز    یورود   قی سرعت )فرکانس(  پارامتر    به  .شودی م  افت یدر   Aپالس 
B1‑013 دی مراجعه کن . 

P0-006 Speed unit  1 – 0 0 واحد سرعت / × 

 

 Hz : سرعت موتور بر حسب 0 •
 rpmسرعت موتور بر حسب  : 1 •

به مقدار    D0‑002است و با پارامتر    میقابل تنظ  ی صورت دستپارامتر فقط به   نی ا  نکته:
 .شودی بازگردانده نم فرضش یپ

P0-007 Frequency 
resolution 

 × / 2 – 0 0 دقت فرکانس 

 

 . کندیم  نییفرکانس را تع شیپارامتر واحد نما  نی باشد، ا  P0‑006 = 0 که یصورتدر 
• 0: 0.01Hz 
• 1: 0.1Hz 
• 2: 1Hz 

به مقدار    D0‑002است و با پارامتر    میقابل تنظ  ی صورت دستپارامتر فقط به   نی ا  نکته:
 .شودی بازگردانده نم فرضش یپ
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P0-008 Forward speed 
limit selection 

انتخاب محدودکننده  
 × / 3 – 0 0 ت فوروارد سرع

 . کندی را مشخص م  فورواردحداکثر سرعت مجاز در جهت  کنندهن یی منبع تع 

 P0‑010پارامتر : 0 •
%  100.0  عدد  .شودی استفاده م  فوروارد  عنوان محدودکننده سرعت به   P0‑010پارامتر  

 است.  P0‑012در  شدهم یمعادل حداکثر سرعت تنظ

• 1:  AI1 
  حداکثر   .شودی م  ل یتبد   فورواردبه مقدار محدودکننده سرعت    AI1  یورود  ان یولتاژ/جر 

 است.  P0‑012معادل حداکثر سرعت  AI1 یورود

• 2: AI2  
 . AI1عملکرد  ندهمان

• 3:  AI3 
 . AI1عملکرد  ندهمان

P0-009 Reverse speed 
limit selection 

انتخاب محدودکننده  
 ریورس سرعت 

0 0 – 3 / × 

 . کندی را مشخص مریورس حداکثر سرعت مجاز در جهت  کنندهن یی منبع تع 

 P0‑011پارامتر  : 0 •
%  100.0  عدد .شودی استفاده م ریورسعنوان محدودکننده سرعت به  P0‑011پارامتر 

 است.  P0‑012در  شدهم یمعادل حداکثر سرعت تنظ

• 1:  AI1 
  حداکثر   .شودی م  لی تبد  ریورسبه مقدار محدودکننده سرعت    AI1  یورود  ان یولتاژ/جر 

 است.  P0‑012معادل حداکثر سرعت  AI1 یورود

• 2:  AI2 
 . AI1عملکرد  ندهمان

• 3:  AI3 
 . AI1عملکرد  ندهمان

P0-010 Forward speed 
limit 

محدودکننده سرعت 
 ○ % 100.0 – 0.0 100.0 فوروارد 
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  شده می% معادل حداکثر سرعت تنظ 100  مقدار  باشد.  P0‑008 = 0مؤثر است که    یدر صورت 
 است.  P0‑012در 

P0-011 Reverse speed 
limit 

محدودکننده سرعت 
 ○ % 100.0 – 0.0 100.0 ریورس 

  شده می% معادل حداکثر سرعت تنظ 100  مقدار  باشد.  P0‑009 = 0مؤثر است که    یدر صورت 
 است.  P0‑012در 

P0-012 Maximum speed  حداکثر سرعت 
50.00 P0-013 – 655.35 Hz 

× 
1500 P0-013 – 65535 RPM 

 . کندی م نییرا تع ویحداکثر سرعت مجاز درا  
)دقت فرکانس( مشخص    P0‑007)واحد سرعت( و    P0‑006پارامتر توسط    نیو واحد ا   بازه

 .شودی م
 Hz 655.35–  0.00حداکثر سرعت  بازه باشد:  P0‑007 = 0و  P0‑006 = 0اگر  •
 Hz  6553.5 – 0.0حداکثر سرعت  بازه باشد:  P0‑007 = 1و  P0‑006 = 0اگر  •
 Hz 65535 – 0حداکثر سرعت  بازه باشد:  P0‑007 = 2و  P0‑006 = 0اگر  •
 RPM 65535 – 0حداکثر سرعت  بازه باشد:  P0‑006 = 1اگر  •

 .شودی ( محدود مP0‑013پارامتر توسط حداقل سرعت ) نی ا  نییپا حد :نکته

P0-013 Minimum speed  حداقل سرعت 
0.00 0 – P0-012 Hz 

× 
0 0 – P0-012 RPM 

درا  تع  ویحداقل سرعت مجاز  ا   بازه  .کندیم   نییرا  واحد  تنظ  نیو  اساس  بر    مات یپارامتر 
P0‑006  ،P0‑007    وP0‑012  پارامتر    حاتی به توض  شتریب   اتیجزئ  یبرا  .شودی مشخص م
P0‑012 دیمراجعه کن . 

 .شودی ( محدود مP0‑012پارامتر توسط حداکثر سرعت )  نیا  یبالا حد :نکته
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P0-014 Forward current 
limit selection 

انتخاب محدودکننده  
 × / 3 – 0 0 فوروارد  ان یجر 

 . کندی را مشخص م   فورواردمجاز موتور در جهت  ان یحداکثر جر  کنندهن ییمنبع تع  

 P0‑016پارامتر : 0 •
 . کندی م  نییرا تع فورواردمجاز موتور در چرخش  ان یحداکثر جر  P0‑016پارامتر 

 ان ی( و جر P6‑004موتور )پارامتر  ینام ان یجر   نی% معادل کمترِ مقدار ب 100.0 مقدار
 ( است.وی )بر اساس مدل درا ویدرا  ینام یخروج

• 1: AI1  
استفاده   فورواردموتور در حالت حرکت  ان یمحدود کردن جر  یبرا AI1آنالوگ  یورود

 .شودی م
( و P6‑004موتور )  ینام   ان یجر   نیمعادل دو برابرِ کمترِ مقدار ب   AI1  یورود  حداکثر

 است.  ویدرا  ینام یخروج ان یجر 

• 2 : AI2 
 . AI1همانند عملکرد 

• 3 : AI3 
 . AI1همانند عملکرد 

P0-015 
Reverse current 
limit selection 

انتخاب محدودکننده  
 × / 3 – 0 0 ریورس  ان یجر 

 . کندی را مشخص م ریورسمجاز موتور در جهت  ان یحداکثر جر  کنندهن یی منبع تع 

 P0‑017پارامتر  :0 •
 . کند ی م نییرا تع  ریورسمجاز موتور در چرخش  ان یحداکثر جر  P0‑017پارامتر 

 ان ی( و جر P6‑004موتور )پارامتر  ینام ان یجر  نی % معادل کمترِ مقدار ب100.0 مقدار
 ( است.وی )بر اساس مدل درا ویدرا  ینام یخروج

• 1 : AI1 
استفاده   ریورسموتور در حالت حرکت  ان یمحدود کردن جر  یبرا AI1آنالوگ  یورود

 .شودی م
( و P6‑004موتور )  ینام   ان یجر   نیمعادل دو برابرِ کمترِ مقدار ب   AI1  یورود  حداکثر

 است.  ویدرا  ینام یخروج ان یجر 
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• 2 : AI2 
  .AI1همانند عملکرد 

• 3 : AI3 
   .AI1همانند عملکرد 

P0-016 Forward current 
limit  

 ان یمحدودکننده جر 
 ○ % 300.0 – 0.0 150.0 فوروارد 

 باشد.   P0‑014 = 0معتبر است که  یدر صورت 
 P0‑016در پارامتر    شدهم یبه مقدار تنظ   فوروارد موتور در جهت    ان یحالت، حداکثر جر   ن یا   در

 .شودی محدود م 

P0-017 Reverse current 
limit  

 ان یمحدودکننده جر 
 ○ % 300.0 – 0.0 150.0 ریورس 

 
 باشد.   P0‑015 = 0معتبر است که  یدر صورت

  P0‑017در پارامتر    شدهم یبه مقدار تنظ  ریورسموتور در جهت    ان یحالت، حداکثر جر   ن یا   در
 .شودی محدود م 

P0-018 User macro 
(reserved) 3 – 0 0 کاربر )رزرو شده(  یماکرو / × 

 

• 0  :Standard  )استاندارد( 
 : رزرو شده  1 •
 : رزرو شده  2 •
 : رزرو شده  3 •
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P0-019 Forward torque 
limit  

گشتاور   محدودکننده 
 ○ % 300.0 – 300.0− 180.0 فوروارد 

 باشد.   P0‑021 = 0معتبر است که  یدر صورت 
  P0‑019در پارامتر    شدهم یبه مقدار تنظ  فوروارد  حالت، حداکثر گشتاور موتور در جهت   نی ا  در

 .شودی محدود م 
 موتور است. ی% گشتاور نام100% معادل 100.0 مقدار

P0-020 Reverse torque 
limit 

گشتاور   محدودکننده 
 ○ % 300.0 – 300.0− 180.0 ریورس 

 

 باشد.   P0‑022 = 0معتبر است که  یدر صورت
  P0‑020در پارامتر    شدهم یبه مقدار تنظ  ریورسحالت، حداکثر گشتاور موتور در جهت    نی ا  در

 .شودی محدود م 
 موتور است. ی% گشتاور نام100% معادل 100.0 مقدار

P0-021 
Forward torque 
limit selection 

محدودکننده   انتخاب 
 × / 3 – 0 0 فوروارد  گشتاور

 

 . کندی را مشخص م فوروارد  حداکثر گشتاور مجاز موتور در جهت  کنندهن یی منبع تع

 P0‑019 پارامتر : 0 •
 .شودی استفاده م  فوروارد عنوان محدودکننده گشتاوربه  P0‑019پارامتر 

 موتور است. ی% گشتاور نام100% معادل 100.0 مقدار

• 1 : AI1 
 .شودی استفاده م فورواردعنوان محدودکننده گشتاور به  AI1آنالوگ   یورود

  موتور است. ی% گشتاور نام200معادل  AI1 یورود حداکثر

• 2: AI2  
 . AI1همانند عملکرد 

• 3 : AI3 
 . AI1همانند عملکرد 

P0-022 Reverse torque 
limit selection 

محدودکننده   انتخاب 
 ریورس  گشتاور

0 0 – 3 / × 
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 . کندی را مشخص م ریورسحداکثر گشتاور مجاز موتور در جهت  کنندهن یی منبع تع

 P0‑020پارامتر : 0 •
 .شودی استفاده م ریورسعنوان محدودکننده گشتاور به  P0‑020پارامتر 

 موتور است. ی% گشتاور نام100% معادل 100.0 مقدار

• 1: AI1  
 .شودی استفاده م  ریورسعنوان محدودکننده گشتاور به  AI1آنالوگ   یورود

 موتور است.  ی% گشتاور نام200معادل  AI1 یورود حداکثر

• 2 : AI2 
 . AI1همانند عملکرد 

• 3 : AI3 
 . AI1همانند عملکرد 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P0-023 
Control location 
mode selection 

محل   حالت  انتخاب 
 × / 1 – 0 0 کنترل 

 

 . کندی م نییرا تع ویحالت محل کنترل درا 

 1حالت محل کنترل  :0 •
ا فرمان    نی در  پارامتر    Runحالت،  پارامتر    P0‑004توسط  توسط  سرعت  مرجع  و 

P0‑005  یحالت، پارامترها  نیا   در  .شودی م  نیی تع  P0‑024    تاP0‑027  ندارند.   یر ی تأث 

 2حالت محل کنترل : 1 •
  ی )خارج   EXTERNAL 1  ،(ی)محل  LOCAL  حالت سه محل کنترل وجود دارد:   نی در ا

1)  ،EXTERNAL 2  انجام    تالیج ید  یهای محل کنترل توسط ورود  انتخاب.  (2  ی)خارج
 .شودی م

LOCAL :  فرمان    منبعRun   پارامتر    د یکلصفحه توسط  سرعت  مرجع  منبع  و  است 
P0‑005 شودی م  نییتع. 

EXTERNAL 1 : فرمان  منبعRun  توسط پارامترP0‑024   و منبع مرجع سرعت توسط
 . شودی انتخاب م P0‑025پارامتر 

EXTERNAL 2 : فرمان  منبعRun  توسط پارامترP0‑026   و منبع مرجع سرعت توسط
 . شودی انتخاب م P0‑027پارامتر 

 . شودی انتخاب م تال یج ید یهای کنترل توسط ورود محل
  X4  تالی جی د  ی و ورود  EXTERNAL 1انتخاب    ی برا  X3  تالیجی د   یورود  اگر   : مثال

 صورت خواهد بود:   این  پارامترها به  میاستفاده شود، تنظ   EXTERNAL 2انتخاب    یبرا
P3‑003 = 64 ،P3‑004 = 65 

 انتخاب مرجع سرعت  Runانتخاب فرمان  X3 ت یوضع X4 ت یوضع

 P0‑005پارامتر  د ی کلصفحه  0 0

شده توسط  منبع انتخاب  1 0
P0‑024 

شده توسط  منبع انتخاب 
P0‑025 

شده توسط  منبع انتخاب  0 1
P0‑026 

شده توسط  منبع انتخاب 
P0‑027 

شده توسط  منبع انتخاب  1 1
P0‑026 

شده توسط  منبع انتخاب 
P0‑027 
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P0-024 External 1 selection  انتخاب فرمان
External 1 2 0 – 5 / × 

 مراجعه شود.  P0‑004به پارامتر  ،یانتخاب  یهانه یگز  یبرا 

P0-025 External reference 1 
selection 

سرعت  مرجع  انتخاب 
External 1 2 0 – 15 / × 

 مراجعه شود.  P0‑005به پارامتر  ،یانتخاب  یهانه یگز  یبرا 

P0-026 External 2 selection 
انتخاب فرمان 

External 2 2 0 – 5 / × 

 مراجعه شود.  P0‑004به پارامتر  ،یانتخاب  یهانه یگز  یبرا 

P0-027 External reference 2 
selection 

سرعت  مرجع  انتخاب 
External 2 6 0 – 15 / × 

 مراجعه شود.  P0‑005به پارامتر  ،یانتخاب  یهانه یگز  یبرا 
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 (P1مرجع سرعت ). 3.2 

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P1-000 Keypad speed 
reference 

مرجع سرعت  
 د ی کلصفحه 

10.00 
−327.67 – 

327.67 Hz 
○ 

300 −32767 – 32767 rpm 

 ن ییرا تع  دیکلصفحه   قی پارامتر مرجع سرعت از طر   نی باشد، ا  P0‑005 = 1که    یزمان 
 . کندی م

  ی و حد بالا شودی م  نییتع  P0‑007و  P0‑006  یسرعت توسط پارامترها شی نما واحد
 . گرددی محدود م  P0‑012آن توسط پارامتر 

P0-006 P0-007  بازه 

 Hz 0.00 ← ( REV ریورس− )حداکثر سرعت P0‑012از  0 0
←   +P0‑012  حداکثر سرعت(فوروارد FWD ) 

   ← Hz 0.0 ← ( REV ریورس− )حداکثر سرعت P0‑012از  1 0
+P0‑012 حداکثر سرعت مستق(می FWD ) 

   ← Hz 0 ← ( REVریورس  − )حداکثر سرعت P0‑012از  2 0
+P0‑012  حداکثر سرعت(فوروارد FWD) 

   ← 1 RPM ←( REV یورس − )حداکثر سرعت P0‑012از  / 1
+P0‑012  حداکثر سرعت(فوروارد FWD) 

 

P1-001 
Speed 
reference 
invert 

 یساز معکوس
 × / 1 – 0 0 مرجع سرعت 

 . کندی معکوس مجهت مرجع سرعت را  
 .شودیمرجع سرعت معکوس نم —: حفظ جهت 0 •
 . شودیمرجع سرعت معکوس م —: معکوس شدن جهت 1 •

P1-002 Run reverse 
selection  

انتخاب امکان  
 ریورس حرکت 

0 0 – 1 / × 

امکان ایجاد    ریورس. اگر حرکت  کندی م  رفعالیغ  ایموتور را فعال    ریورسامکان چرخش   
 گردد.  رفعالیغ دی با ت یقابل نی ، اداشته باشد یکی مکان ب یآس ایخطر 

 مجاز است  ریورس: چرخش 0 •
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

  ویدرا  یباشد، خروج یاگر مرجع سرعت منف —ممنوع است  ریورس: چرخش 1 •
 .شودی صفر م

P1-003 Jog speed 
reference 

مرجع سرعت  
Jog 

5.00 0.00 – 655.35 Hz 
× 

150 0 – 65535 rpm 

 

X4 X3  جهتJog  سرعتJog 
0 0 STOP STOP 
0 1 FWD P1-003 
1 0 REV P1-003 
1 1 REV P1-003 

عملکرد    Jogپارامتر، سرعت حرکت    نیا بودن  فعال  زمان  در   . کندی م  نیی تع  Jogرا 
 است که  یساز قابل فعال  تالیج ید  یهایورود  قی از طر   یفقط در صورت  Jogعملکرد  

P0‑004 = 2  کنترل(Start/Stop  تالی جی د یورود قی از طر – DIتنظ )شده باشد. می 
تنظ   مثال:  به    ماتیاگر 

 باشد:  ریصورت ز 
P0‑004 = 2 

P3‑003 = 31 
P3‑004 = 32 

 صورت:  نیا  در

 .شودی ( مFWD) فوروارددر جهت   Jogباعث  X3 تالیجی د یورود •
 :.شودی ( مREV) ریورسدر جهت   Jogباعث  X4 تالیجی د یورود •
  ش یو واحد نما شودی ( محدود مP0‑012پارامتر توسط حداکثر سرعت ) نی بازه ا  نکته:

به پارامتر    شتری ب  اتیجزئ  ی. براگرددی م  نییتع  P0‑007و    P0‑006  یآن توسط پارامترها
P0‑006  .مراجعه شود 

P1-004 Jog speed 
priority 

سرعت    ت یاولو
Jog 00 00 – 11 / × 

 

 Jog ت ی: سطح اولوکانیرقم 

 بالاتر است. ت یاولو یدارا Jog: عملکرد 0 •

 است. ترن ییپا  ت یاولو یدارا Jog: عملکرد 1 •
 Jog رقم دهگان: حالت توقف

 . شودی انجام م P5‑008در پارامتر  شدهم ی: توقف مطابق روش توقف تنظ 0 •

( انجام  Ramp‑to‑Stop) یجی : توقف به صورت کاهش سرعت تدر 1 •
 .شودی م
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P1-005 
Speed 
reference 1 

 1مرجع سرعت  
5.00 / 
150 

−327.67 – 327.67 / 
−32767 – 32767 

Hz / 
RPM ○ 

P1-006 
Speed 
reference 2 

 2  مرجع سرعت 
8.00 / 
240 

−327.67 – 327.67 / 
−32767 – 32767 

Hz / 
RPM ○ 

P1-007 
Speed 
reference 3 

 3  مرجع سرعت 
10.00 / 

300 
−327.67 – 327.67 / 

−32767 – 32767 
Hz / 
RPM ○ 

P1-008 
Speed 
reference 4 

 4  مرجع سرعت 
15.00 / 

450 
−327.67 – 327.67 / 

−32767 – 32767 
Hz / 
RPM ○ 

P1-009 
Speed 
reference 5 

 5  مرجع سرعت 
18.00 / 

540 
−327.67 – 327.67 / 

−32767 – 32767 
Hz / 
RPM ○ 

P1-010 
Speed 
reference 6 

 6  مرجع سرعت 
20.00 / 

600 
−327.67 – 327.67 / 

−32767 – 32767 
Hz / 
RPM ○ 

P1-011 
Speed 
reference 7 

 7  مرجع سرعت 
25.00 / 

750 
−327.67 – 327.67 / 

−32767 – 32767 
Hz / 
RPM ○ 

P1-012 
Speed 
reference 8 

 8  مرجع سرعت 
28.00 / 

840 
−327.67 – 327.67 / 

−32767 – 32767 
Hz / 
RPM ○ 

P1-013 
Speed 
reference 9 

 9  مرجع سرعت 
30.00 / 

900 
−327.67 – 327.67 / 

−32767 – 32767 
Hz / 
RPM ○ 

P1-014 
Speed 
reference 10 

 10  مرجع سرعت 
35.00 / 
1050 

−327.67 – 327.67 / 
−32767 – 32767 

Hz / 
RPM ○ 

P1-015 
Speed 
reference 11 

 11  سرعت مرجع  
38.00 / 
1140 

−327.67 – 327.67 / 
−32767 – 32767 

Hz / 
RPM ○ 

P1-016 
Speed 
reference 12 

 12  مرجع سرعت 
40.00 / 
1200 

−327.67 – 327.67 / 
−32767 – 32767 

Hz / 
RPM ○ 

P1-017 
Speed 
reference 13 

 13  مرجع سرعت 
42.00 / 
1260 

−327.67 – 327.67 / 
−32767 – 32767 

Hz / 
RPM ○ 
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P1-018 
Speed 
reference 14 

 14  مرجع سرعت 
45.00 / 
1350 

−327.67 – 327.67 / 
−32767 – 32767 

Hz / 
RPM ○ 

P1-019 
Speed 
reference 15 

 15  مرجع سرعت 
48.00 / 
1440 

−327.67 – 327.67 / 
−32767 – 32767 

Hz / 
RPM ○ 

P1-020 
Speed 
reference 16 

 16  مرجع سرعت 
50.00 / 
1500 

−327.67 – 327.67 / 
−32767 – 32767 

Hz / 
RPM ○ 

X6 X5 X4 X3 Speed reference active 

0 0 0 0 Speed reference 1 (P1-005) 

0 0 0 1 Speed reference 2 (P1-006) 

0 0 1 0 Speed reference 3 (P1-007) 

0 0 1 1 Speed reference 4 (P1-008) 

0 1 0 0 Speed reference 5 (P1-009) 

0 1 0 1 Speed reference 6 (P1-010) 

0 1 1 0 Speed reference 7 (P1-011) 

0 1 1 1 Speed reference 8 (P1-012) 

1 0 0 0 Speed reference 9 (P1-013) 

1 0 0 1 Speed reference 10 (P1-014) 

1 0 1 0 Speed reference 11 (P1-015) 

1 0 1 1 Speed reference 12 (P1-016) 

1 1 0 0 Speed reference 13 (P1-017) 

1 1 0 1 Speed reference 14 (P1-018) 

1 1 1 0 Speed reference 15 (P1-019) 

1 1 1 1 Speed reference 16 (P1-020) 

 P1‑005  یدر پارامترها  توان ی را م   شدهم یتنظش یسرعت از پ  ۱۶باشد، حداکثر    9  ای  P0‑005 = 8  یوقت
 کرد.  فیتعر  P1‑020تا 

 ق ی ها از طر سرعت   نیباشد، ا   P0‑005 = 9  یوقت
 .شوندی انتخاب م  تالیجی د یهایورود

را    X6و    X3  ،X4  ،X5  تالی جید  یهای : ورودمثال
ها اختصاص انتخاب سرعت   یبرا  ریز   ماتیبا تنظ

 : دیده

• P3-003 = 16 (X3 → Speed Select Bit 0) 
• P3-004 = 17 (X4 → Speed Select Bit 1) 
• P3-005 = 18 (X5 → Speed Select Bit 2) 
• P3-006 = 19 (X6 → Speed Select Bit 3) 

  ی چهار ورود  ینر ی با  ب یسرعت فعال بر اساس ترک
گونه (، همان OFF  ،1  = ON=    0)  شودی م  نییتع

 که در جدول نشان داده شده است. 

 نکته: 

تا    P1‑005  یپارامترها  ریقادم •
P1‑020   سرعت حداکثر  توسط 

محدود    P0‑012در    شدهمیتنظ 
 .شوندی م

پ  • مقدار  محدوده    فرضش یواحد،  و 
و   P0‑006پارامترها توسط    نیا  میتنظ 

P0‑007  ات یجزئ  ی. براشودی م  نییتع  
پارامتر    شتر،یب مراجعه    P0‑006به 

 . دی کن
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P1-021 
UP/DN function 
selection  

انتخاب عملکرد  
UP/DN 

0000 0000 – 6212 / ○ 

(  UP/DN)کنترل    تالیجید  یهای ورود  قیباشد، مرجع سرعت از طر   P0‑005 = 10  یوقت 
 .شودی م میتنظ 

 UP/DN : انتخاب حالت کانیرقم 

 وستهی، سرعت به طور پDIبا نگه داشتن    —  (Level control)  ی: کنترل سطح0 •
 . ابدیی کاهش م  ای شیافزا 

زمان  مرجع تا  پ  DIکه    یسرعت  صورت  به  است   .کند ی م  رییتغ  وستهیفعال 
 : دیاختصاص ده   ریرا به صورت ز  X4 (DN)و  X3 (UP) یهایمثال: ورود

• P3-003 = 27 (X3 → UP) 

• P3-004 = 28 (X4 → DN) 

• X3 = ONتا  هی : مرجع سرعت از مقدار اولP0‑012   حداکثر(
 . ابدیی م  شیسرعت( افزا 

• X4 = ON مرجع سرعت تا :P1‑023   حداقل سرعت( کاهش(
 . ابدیی م

لبه1 • لبه بالارونده )   —  (Edge control)   : کنترل  (، سرعت به  rising edgeبا هر 
 . کندی م رییتغ P1‑024اندازه 
  ر یی( تغP1‑024گام ثابت )  کی مرجع سرعت را به اندازه    DIلبه بالارونده    هر
 .دهدی م

 بالا.  تالی جی د یهایمثال: همان اختصاص ورود

 شی افزا P1‑024: مرجع سرعت به اندازه X3لبه بالارونده  •
 . P0‑012تا حداکثر  ابد،یی م

  ابد،یی کاهش م P1‑024: مرجع سرعت به اندازه X4لبه بالارونده  •
 . P1‑023تا حداقل 

انجام   Runسرعت فقط در زمان    شی افزا  —  Run  (Run‑dependent)  وابسته به  :2 •
 .شودیباعث کاهش سرعت م Stopفرمان  شود؛ی م

درا  در توقف  با    یاثر   UP/DNعملکرد    و،یحالت  سرعت    ی ورود  کی ندارد. 
 ..ابدیی و با فرمان توقف کاهش م ابدیی م شیافزا  تالیجی د
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

 مثال:

• X1  فرمان =Start (P3‑001 = 03) 

• X3  شی= افزا ( سرعتP3‑003 = 27 ) 

• X1 = ON  وX3 = ONتا   هی: سرعت از مقدار اولP0‑012   شیافزا  
 . ابدیی م

• X1 = OFFشودیو متوقف م افتهیکاهش  ب ی: سرعت با ش . 

سرعت  ویشود، درا  ONکاهش سرعت دوباره  نیدر ح  X1اگر  •
 . کندی را حفظ م یفعل

 . کندی نم  یبانی مستقل پشت DN یورود ای ریورسحالت از چرخش  نیانکته: 

 UP/DN هی دهگان: مقدار اولرقم 

 P1‑022: استفاده از 0 •

 AI1: استفاده از 1 •

 UP/DNرقم صدگان: حداقل سرعت 

 سرعت صفر :0 •

 P1‑023محدود به : 1 •

 ریورس  جهت به رییاجازه تغ :2 •

 نامعتبر است( 3=  کانی)در صورت  در حالت توقف UP/DN میرقم هزارگان: تنظ

 است  رفعالیدر حالت توقف غ UP/DN شود،ی مقدار پاک م: 0 •

پس از قطع  رهی: ذخ۵است ) رفعالیغ UP/DN شود،ی مقدار حفظ م :1/5 •
 برق( 

 پس از قطع برق(  رهی: ذخ۶فعال است ) UP/DN شود،ی مقدار حفظ م: 2/6 •

 رزرو شده : 4 – 3 •
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P1-022 
UP/DN initial 
value 

 UP/DN هیمقدار اول 
10.00 0.00 – 655.35 Hz 

○ 
300 0 – 65535 rpm 

اول  زمان   UP/DNحالت    یبرا  هی مقدار  ب  یرا  تع  P1‑021پارامتر    4  ت یکه  باشد    نییصفر 
 . کندی م

ا   :نکته توسط حداکثر سرعت    نیمحدوده  م  P0‑012پارامتر  آن   شودی محدود  واحد  و 
پارامترها ب  یبرا.  گرددی م  نییتع  P0‑007و    P0‑006  یتوسط  پارامتر    شتری اطلاعات  به 

P0‑006 دیمراجعه کن . 

P1-023 
UP/DN minimum 
speed 

حداقل سرعت 
UP/DN 

5.00 0.00 – 655.35 Hz 
○ 

150 0–65535 rpm 

فرکانس را    تواندی نم  UP/DN. عملکرد  کندی م  نییرا تع   UP/DNحداقل سرعت در حالت   
 کند.  میمقدار تنظ نیکمتر از ا 

Note:  پارامتر توسط حداکثر سرعت    نی محدوده اP0‑012  و واحد آن    شودی محدود م
پارامترها براگرددی م  نییتع  P0‑007و    P0‑006  یتوسط  ب  ی.  پارامتر    شتری اطلاعات  به 

P0‑006 دیمراجعه کن . 

P1-024 
UP/DN adjust 
step length 

  میاندازه گام تنظ
UP/DN 

1.00 0.00 – 655.35 Hz 
○ 

30 0 – 65535 rpm 

 . کندی م  نییرا تع UP/DN  میمقدار در هر بار تنظ رییاندازه گام تغ 

Note:  پارامتر توسط حداکثر سرعت    نی محدوده اP0‑012  و واحد آن    شودی محدود م
پارامترها براگرددی م  نییتع  P0‑007و    P0‑006  یتوسط  ب  ی.  پارامتر    شتری اطلاعات  به 

P0‑006 دیمراجعه کن . 

P1-025 
UP/DN adjust 
rate 

 ○ UP/DN 0.100 0.000 – 32.000 s مینرخ تنظ

 . کندیم  نیی را تع UP/DN میتنظ یفاصله زمان 
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P1-026 
LED keypad 
UP/DN step 
length 

 UP/DNاندازه گام 
 LED دیکلدر صفحه 

1.00 0.00 – 655.35 Hz ○ 

30 0 – 65535 rpm ○ 

  ا ی  شی پارامتر مقدار افزا  نی(، ا P0‑005 = 1باشد )  دیکلمنبع مرجع سرعت صفحه   یوقت 
( فرکانس  مرجع  کل   ایکاهش  فشردن  از  پس  را  سرعت(    روی   ▼/    ▲  یدهایمرجع 

 . کندی م نیی تع LED دی کلصفحه 

 نکات: 

و واحد آن  شودی محدود م  P0‑012پارامتر توسط حداکثر سرعت  نیمحدوده ا  •
به   شتریاطلاعات ب ی. براگرددی م نییتع P0‑007و  P0‑006 یتوسط پارامترها

 . دی مراجعه کن P0‑012پارامتر 

محدود  P0‑012کرد توسط حداکثر سرعت  میتنظ  توان ی که م  یمقدار  نیشتر یب •
 دارد. یبستگ  P1‑027به انتخاب پارامتر  ز ی ن میمقدار قابل تنظ نیو کمتر  شودی م

P1-027 
LED keypad 
UP/DN minimum 
speed 

حداقل سرعت 
UP/DN   در
 LED دی کلصفحه 

0 0 – 2 / × 

 • 0 :UP/DN  کند.  میتنظ ریورسجهت در سرعت را  تواندی م دیکلدر صفحه 

   سرعت صفر :1 •

 P1‑023پارامتر  :2 •
Note : یدهایکلصفحه  یپارامتر فقط برا نیا LED  .قابل استفاده است 
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P1-028 
Speed reference 
selection 2 

انتخاب مرجع  
 2سرعت 

1 0 – 14 / × 

 

. با استفاده شودی انتخاب م  P0‑005پارامتر    قیمنبع مرجع سرعت از طر   فرض،ش یبه طور پ
داد که توسط پارامتر   رییتغ  یامنبع مرجع سرعت را به گونه   توان ی م  تالیجی د  یورود  کی از  

P1‑028  .انتخاب شود 

 یهایاز ورود  یک ی  توان یکردن منبع مرجع سرعت وجود داشته باشد، م  چیبه سوئ  ازین  اگر
  می[ تنظ 49]   یرا رو  تالیجی د  یمنظور اختصاص داد و عملکرد آن ورود  نیا   یرا برا  تالیجی د

 کرد. 

مشاهده   ی هستند. برا  P0‑005رامتر  همانند پا  قاً یدق   P1‑028پارامتر    حاتیو توض  هانه یگز 
 . دی مراجعه کن P0‑005قابل انتخاب به پارامتر  یهانه یگز 

استفاده شود، پارامتر    2مرجع سرعت    یساز فعال  یبرا  X3  تالیج ید   یاز ورود  اگر  : مثال
P3‑003 = 49 حالت:  نی . در اشودی م  میتنظ:  

 .شودی م  نییتع P0‑005باشد، منبع مرجع سرعت توسط  X3 = OFFاگر  •

 .شودی انتخاب م P1‑028باشد، منبع مرجع سرعت توسط   X3 = ONاگر  •

      

 

 یهاکه از سرعت   کندی امکان را فراهم م  نی ( اJump Frequency)  یعملکرد فرکانس جهش
— شوند  یک یکه ممکن است باعث رزونانس مکان—از سرعت   ییهامحدوده   ایخاص موتور  

 گردد.  یر ی جلوگ زاتیبه تجه ب یآس ایاجتناب شود تا از لرزش  
Running frequency

Time 

Jump frequency 1
Jump frequency band

Jump frequency 2

Jump frequency 3

Jump frequency band

Jump frequency band

Jump frequency band

Jump frequency band

Jump frequency band
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P1-029 Jump frequency 1 655.35 – 0.00 0.00 1  یفرکانس جهش Hz × 

 . کندی م میرا تنظ 1  یفرکانس جهش 

P1-030 Jump frequency 2 655.35 – 0.00 0.00 2  یفرکانس جهش Hz × 

 . کندی م میرا تنظ 2  یفرکانس جهش 

P1-031 Jump frequency 3 655.35 – 0.00 0.00 3  یفرکانس جهش Hz × 

 . کندی م میرا تنظ 3  یفرکانس جهش 

P1-032 
Jump frequency 
band 

باند فرکانس  
 ی جهش

0.00 0.00 – 655.35 Hz × 

 . کندی م  میرا تنظ یباند فرکانس جهش یپهنا 
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

 ( Simple PLC Functionساده ) PLCعملکرد 
صورت خودکار و بر  به   ویحالت، درا  نی. در ا شودی ساده فعال م  PLC، حالت  P0‑005 = 8  میبا تنظ

 . کندی زمان کار م–سرعت   شدهف یتعر  شیاز پ  لی پروفا  کیاساس 

Stop Run 

Speed / frequency

Time

P1-035

P1-006

P1-007

P1-008

P1-036

P1-037

P1-039

P1-038

P1-041

P1-040 P1-042

P1-043

 
P1-033 Simple PLC 

operation mode 
عملکرد     PLCحالت 

 ساده
0 0 – 3 / × 

 . ند ی فرآ کی  ی: توقف پس از اجرا0 • 
 . دهدی به کار ادامه م ییدر سرعت نها ند،ی فرآ کی  ی: پس از اجرا1 •
 (. Cycle) یاچرخه  ی: اجرا2 •
 . P1‑069در پارامتر  شدهن ییها به مقدار تعتعداد چرخه  دن یرس : توقف پس از 3 •

P1-034 
Simple PLC 
power-off save 
selection 

  رهیانتخاب ذخ 
ساده   PLC ت یوضع

 هنگام قطع برق 
0000 0000 – FFFF / × 

 هنگام قطع برق رهی : انتخاب ذخکانیرقم  
 .شودی( م Reset) ی: پس از قطع برق بازنشان 0 •
 .شودی م رهی پس از قطع برق ذخ ت ی: وضع1 •

 در حالت توقف  رهیرقم دهگان: انتخاب ذخ
 .شودی م ی: در حالت توقف بازنشان 0 •
 .شودی م  رهی: در حالت توقف ذخ 1 •

P1-035 
The 1st step 
speed reference 
selection 

سرعت   مرجع  انتخاب 
 مرحله اول 

0 0 – 5 / × 

 : کندیم  نییرا تع 1کانال مرجع سرعت مرحله  
 P1‑005 : پارامتر0 •
• 1: Modbus  
 P1‑000 : پارامتر2 •
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

• 3 : AI1 
• 4 : AI2 
• 5 : AI3 

 .شودیم  می تنظ  P1‑020تا    P1‑006  یتوسط پارامترها  16تا    2مرجع سرعت مراحل  نکته:  

P1-036 The 1st step run 
time  6553.5 – 0.0 0.0 زمان کار مرحله اول s(h) ○ 

 

 . کندی م نییرا تع 1زمان کار مرحله  
)ثان   واحد پارامتر    ای  هیزمان  توسط  براشودی م   نییتع  P1‑068ساعت(  به    اتیجزئ  ی. 

 . دی مراجعه کن P1‑068پارامتر 
 است. 1مشابه مرحله  زی ن 16تا   2مراحل   ی زمان کار و واحد زمان برا میتنظ   نکته:

P1-037 
The 1st step 
ACC/DEC time 
selection 

انتخاب زمان 
شتاب/کاهش سرعت  

 مرحله اول 
0 0 – 3 / × 

 

)مراحل    یا چندمرحله   یهاتمام سرعت   یزوج زمان شتاب/کاهش سرعت مورد استفاده برا
 . کندی ( را انتخاب م16تا  1
 (P2‑001 ،P2‑002) 0: استفاده از زمان شتاب/کاهش سرعت 0 •
 (P2‑003 ،P2‑004) 1: استفاده از زمان شتاب/کاهش سرعت 1 •
 (P2‑005 ،P2‑006) 2استفاده از زمان شتاب/کاهش سرعت : 2 •
 (P2‑007 ،P2‑008) 3: استفاده از زمان شتاب/کاهش سرعت 3 •

(  16تا مرحله    1تمام مراحل )مرحله    یزوج زمان شتاب/کاهش سرعت برا  نی هم  نکته:
 .شودی اعمال م
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P1-038 The 2nd step run 
time 

 ○ s(h) 6553.5 – 0.0 0.0   زمان کار مرحله دوم

P1-039 
The 2nd step 
ACC/DEC time 
selection 

انتخاب زمان 
شتاب/کاهش سرعت  

   مرحله دوم
0 0 – 3 / × 

P1-040 The 3rd step run 
time 

زمان کار مرحله  
 ○ s(h) 6553.5 – 0.0 0.0   سوم

P1-041 
The 3rd step 
ACC/DEC time 
selection  

انتخاب زمان 
شتاب/کاهش سرعت  

   مرحله سوم
0 0 – 3 / × 

P1-042 The 4th step run 
time 

زمان کار مرحله  
 ○ s(h) 6553.5 – 0.0 0.0   چهارم

P1-043 
The 4th step 
ACC/DEC time 
selection  

انتخاب زمان 
شتاب/کاهش سرعت  

   مرحله چهارم
0 0 – 3 / × 

P1-044 The 5th step run 
time 

زمان کار مرحله  
 ○ s(h) 6553.5 – 0.0 0.0   پنجم

P1-045 
The 5th step 
ACC/DEC time 
selection  

انتخاب زمان 
شتاب/کاهش سرعت  

   مرحله پنجم
0 0 – 3 / × 

P1-046 The 6th step run 
time 

زمان کار مرحله  
 ○ s(h) 6553.5 – 0.0 0.0   ششم

P1-047 
The 6th step 
ACC/DEC time 
selection  

انتخاب زمان 
شتاب/کاهش سرعت  

   مرحله ششم
0 0 – 3 / × 

P1-048 The 7th step run 
time 

زمان کار مرحله  
 ○ s(h) 6553.5 – 0.0 0.0   هفتم
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P1-049 
The 7th step 
ACC/DEC time 
selection  

انتخاب زمان 
شتاب/کاهش سرعت  

   مرحله هفتم
0 0 – 3 / × 

P1-050 
The 8th step run 
time 

زمان کار مرحله  
 ○ s(h) 6553.5 – 0.0 0.0   هشتم

P1-051 
The 8th step 
ACC/DEC time 
selection  

انتخاب زمان 
شتاب/کاهش سرعت  

   مرحله هشتم
0 0 – 3 / × 

P1-052 
The 9th step run 
time 

   زمان کار مرحله نهم
0.0 0.0 – 6553.5 s(h) ○ 

P1-053 
The 9th step 
ACC/DEC 
selection  

انتخاب زمان 
شتاب/کاهش سرعت  

   مرحله نهم
0 0 – 3 / × 

P1-054 The 10th step 
run time 

زمان کار مرحله  
 ○ s(h) 6553.5 – 0.0 0.0   دهم

P1-055 
The 10th step 
ACC/DEC time 
selection  

انتخاب زمان 
شتاب/کاهش سرعت  

   مرحله دهم
0 0 – 3 / × 

P1-056 The 11th step 
run time 

زمان کار مرحله  
 ○ s(h) 6553.5 – 0.0 0.0   یازدهم

P1-057 
The 11th step 
ACC/DEC time 
selection  

انتخاب زمان 
شتاب/کاهش سرعت  

   مرحله یازدهم
0 0 – 3 / × 

P1-058 The 12th step 
run time 

زمان کار مرحله  
 ○ s(h) 6553.5 – 0.0 0.0   دوازدهم

P1-059 
The 12th step 
ACC/DEC time 
selection  

انتخاب زمان 
شتاب/کاهش سرعت  

   دوازدهممرحله 
0 0 – 3 / × 



 
 

62 
 

   Tiva, Aurix, Virtexسری   -درایوهای پتواز                                                         فصل سوم )پارامترها(

 
 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P1-060 The 13th step 
run time 

زمان کار مرحله  
   سیزدهم

0.0 0.0 – 6553.5 s(h) ○ 

P1-061 
The 13th step 
ACC/DEC time 
selection  

انتخاب زمان 
شتاب/کاهش سرعت  

   مرحله سیزدهم
0 0 – 3 / × 

P1-062 The 14th step 
run time 

زمان کار مرحله  
   چهاردهم

0.0 0.0 – 6553.5 s(h) ○ 

P1-063 
The 14th step 
ACC/DEC time 
selection  

انتخاب زمان 
شتاب/کاهش سرعت  

   مرحله چهاردهم
0 0 – 3 / × 

P1-064 
The 15th step 
run time 

زمان کار مرحله  
 ○ s(h) 6553.5 – 0.0 0.0   پانزدهم

P1-065 
The 15th step 
ACC/DEC time 
selection  

انتخاب زمان 
شتاب/کاهش سرعت  

   مرحله پانزدهم
0 0 – 3 / × 

P1-066 
The 16th step 
run time 

زمان کار مرحله  
 ○ s(h) 6553.5 – 0.0 0.0   شانزدهم

P1-067 
The 16th step 
ACC/DEC time 
selection  

انتخاب زمان 
شتاب/کاهش سرعت  

   شانزدهممرحله 
0 0 – 3 / × 

P1-068 Simple PLC run 
time unit 

 واحد زمان اجرای
PLC  1 – 0 0 ساده / × 

 . کندی م نیی ساده را تع PLC یاجرا  یهازمان  یواحد زمان مورد استفاده برا  
 ه ی: ثان0 •
 : ساعت1 •

P1-069 Simple PLC cycle 
times 

 یهاتعداد چرخه 
PLC  65535 – 1 1 ساده / × 

پارامتر اجرا   نیدر ا   شدهن ییتع  یهابه تعداد چرخه   ویباشد، درا  P1‑033 = 3که    یهنگام 
 .شودی صورت خودکار متوقف مشده و سپس به 
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 (P2زمان شتاب/کاهش سرعت ) .3.3

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P2-000 
ACC and DEC 
mode selection  

انتخاب حالت شتاب و 
 × / 2 – 0 0 کاهش سرعت 

 و کاهش سرعت در دسترس است:  یر یگشتاب  یسه حالت برا 
 ( Linear ramp) ی: رمپ خط0 •

زمان  از طر   یهاانتخاب زوج  انجام    تالی جید  یهای ورود  قیشتاب/کاهش سرعت 
 .شودی م

  ی را برا  X4و    X3  یهای ورود  توان یم  P3‑004 = 23و    P3‑003 = 22  میتنظ  با  : مثال
 انتخاب زوج زمان فعال اختصاص داد. 

 زمان کاهش سرعت  زمان شتاب  X3 ت یوضع X4 ت یوضع
0 0 P2-001 P2-002 
0 1 P2-003 P2-004 
1 0 P2-005 P2-006 
1 1 P2-007 P2-008 

 ( Two‑stage linear ramp) یادو مرحله  ی: رمپ خط1 •
و زمان کاهش سرعت  P2‑001باشد، از زمان شتاب  P2‑017>  یاگر سرعت واقع •

P2‑002 شودی استفاده م. 
و زمان کاهش سرعت  P2‑003باشد، از زمان شتاب  P2‑017≤  یاگر سرعت واقع •

P2‑004 شودی استفاده م  
 S‑Curve : رمپ 2   •

 باشد:  S‑Curveتر از زمان بزرگ  شدهم یاگر زمان شتاب/کاهش سرعت تنظ
 2 / (P2‑009 + P2‑010)زمان کل شتاب = زمان شتاب + 

 2 / (P2‑011 + P2‑012)زمان کل کاهش سرعت = زمان کاهش سرعت + 

Max.speed 
P0-012

S-curve time at acceleration 
start P2-009

Time

Speed S-curve time at 
acceleration end 

P2-010

S-curve time at 
deceleration start 

P2-011

S-curve time at 
deceleration end P2-012

Linear ramp

Linear ramp

Switching speed
P2-017

 ACC time defined 
by P2-001

 ACC time 
defined by 

P2-003

DEC time defined 
by P2-002

DEC time 
defined by 

P2-004
  

  
  

  

  

  

Curve  :  P2-000 = 0, linear ramp

Curve  :  P2-000 = 1, two-stage linear ramp

Curve  :  P2-000 = 2, S-curve ramp
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 نکات: 
کند، موتور   رییتغ شدهم یاز نرخ شتاب/کاهش سرعت تنظ  ترع ی اگر مرجع سرعت سر  •

 . کند ی عمل م شدهم یمطابق رمپ تنظ
مرجع سرعت را دنبال   ماً یکند، موتور مستق  رییتر تغمرجع سرعت آهسته اگر  •

 . کندی م
طور  به  ویشود، درا  میاز حد کوتاه تنظ  شی اگر زمان شتاب/کاهش سرعت ب •

)مانند حداکثر   هات یتا از تجاوز از محدود  دهدی م شی خودکار زمان رمپ را افزا
 شود.  یر ی ولتاژ( جلوگ ایگشتاور  ان،یجر 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P2-001 Acceleration 
time 0 

   0زمان شتاب 

5.5 – 15kW: 5.0s 
18.5 – 30kW: 10.0s 

37kW: 15.0s 
45kW: 25.0s 
55kW: 30.0s 

75 – 90kW: 40.0s 
110kW: 45.0s 

132 – 250kW: 50.0s 
280 – 400kW: 60.0s 
450 – 560kW: 70.0s 

630kW: 80.0s 

0.00 – 
655.35 s ○ 

P2-002 
Deceleration 
time 0 

زمان کاهش  
   0سرعت 

0.00 – 
655.35 s ○ 

P2-003 
Acceleration 
time 1 

 – 0.00   1زمان شتاب 
655.35 s ○ 

P2-004 Deceleration 
time 1 

زمان کاهش  
   1سرعت 

0.00 – 
655.35 

s ○ 

P2-005 Acceleration 
time 2 

 – 0.00   2زمان شتاب 
655.35 s ○ 

P2-006 Deceleration 
time 2 

زمان کاهش  
   2سرعت 

0.00 – 
655.35 s ○ 

P2-007 Acceleration 
time 3 

 – 0.00   3زمان شتاب 
655.35 s ○ 

P2-008 Deceleration 
time 3 

زمان کاهش  
   3سرعت 

0.00 – 
655.35 s ○ 

P2-009 

S-curve time 
at 
acceleration 
start  

 S‑Curve زمان 
در شروع  

 0.00   شتاب
0.00 – 
655.35 s ○ 

P2-010 

S-curve time 
at 
acceleration 
end  

 S‑Curve زمان 
   در پایان شتاب

0.00 
0.00 – 
655.35 s ○ 

P2-011 

S-curve time 
at 
deceleration 
start 

 S‑Curve زمان 
در شروع کاهش 

 0.00   سرعت 
0.00 – 
655.35 s ○ 
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P2-012 

S-curve time 
at 
deceleration 
end 

 S‑Curve زمان 
در پایان کاهش 

 0.00   سرعت 
0.00 – 
655.35 s ○ 

P2-013 
ACC and DEC 
time scaling 
factor 

ضریب مقیاس  
زمان 

شتاب/کاهش  
 سرعت 

0 0 – 2 / × 

 

 . کندی م  یدهاس ی( را مقP2‑001 / P2‑002شتاب/کاهش سرعت )مانند  هی پا یهازمان 
 .P2‑013شتاب/کاهش سرعت = زمان شتاب/کاهش سرعت ×  یواقع زمان 

 P2‑001 / P2‑002 × 1شتاب/کاهش سرعت =  یزمان واقع — 1: ×0 •

 P2‑001 / P2‑002 × 10شتاب/کاهش سرعت =  یزمان واقع — 10: ×1 •

 P2‑001 / P2‑002 × 0.1شتاب/کاهش سرعت =  یزمان واقع — 0.1: ×2 •
  نکات:

زمان شتاب/کاهش سرعت که در حالت  یتمام پارامترها  یبرا اسیمق ب یضر   نیا •
 .شودی ( اعمال مP2‑008تا  P2‑001)مانند  شوندی شده استفاده مرمپ انتخاب 

به حداکثر سرعت  0تا سرعت از  کشدی که طول م یزمان شتاب: مدت زمان •
(P0‑012 .برسد ) 

تا سرعت از حداکثر سرعت    کشدیکه طول م یزمان کاهش سرعت: مدت زمان  •
(P0‑012 به )برسد.  0 

 یترمز خارج   ستمیس کی زمان کاهش سرعت کوتاه، لازم است از    میدر صورت تنظ •
 Active Front ای یانرژ  ابیاستفاده شود )مانند چاپر ترمز + مقاومت ترمز، واحد باز 

End .) 

P2-014 

Emergency 
stop 
deceleration 
time 

زمان کاهش  
سرعت توقف 

 یاضطرار 
Model dependent 0.00 – 

655.35 s ○ 

  افت ی( در Emergency Stop) یفرمان توقف اضطرار  ویکه درا یزمان کاهش سرعت را زمان  
 . کندی م  نییتع کند،ی م
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P2-015 
Jog operation 
acceleration 
time 

در   شتاب  زمان 
 – Jog Model dependent 0.00حالت 

655.35 s ○ 

 . کندی م نییرا تع Jogزمان شتاب هنگام فعال شدن عملکرد  

P2-016 
Jog operation 
deceleration 
time 

زمان کاهش  
سرعت در حالت  

Jog 
Model dependent 0.00 – 

655.35 s ○ 

 . کندی م  نییرا تع Jogزمان کاهش سرعت هنگام فعال شدن عملکرد  

P2-017 

ACC/DEC 
time 
switching 
speed 

 رییسرعت تغ
زمان 

شتاب/کاهش  
 سرعت 

0.00 0 – 
655.35 Hz 

× 
0 0 – 

65535 rpm 

و زمان کاهش  P2‑001از زمان شتاب  ویباشد، درا   P2‑017کمتر از  یاگر سرعت واقع • 
 . کندی استفاده م P2‑002سرعت 

و   P2‑003از زمان شتاب  ویباشد، درا  P2‑017از  شتریب  ایبرابر  یاگر سرعت واقع •
 . کندیاستفاده م   P2‑004زمان کاهش سرعت 

 . دی( مراجعه کن یادو مرحله  ی)حالت رمپ خط P2‑000 = 1به  شتری ب اتیجزئ یبرا
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 (P3) های دیجیتالها و خروجیورودی .3.4 

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P3-000 Digital inputs 
filter time 

 یهای ورود  لتریزمان ف
 ○ ms 1000 – 0 10 تال یجی د

 . کند ی م نییرا تع  تالیجید یهای ورود یبرا  لتریزمان ف 
P3-001 X1 input function  یعملکرد ورود X1 3 0 – 63 / × 
P3-002 X2 input function  یعملکرد ورود X2 4 0 – 63 / × 
P3-003 X3 input function  یعملکرد ورود X3 0 0 – 63 / × 
P3-004 X4 input function  یعملکرد ورود X4 0 0 – 63 / × 
P3-005 X5 input function  یعملکرد ورود X5 0 0 – 63 / × 
P3-006 X6 input function  یعملکرد ورود X6 0 0 – 63 / × 

P3-007 
X7 input function 
(Only valid for 
YTP4 products) 

  X7 یعملکرد ورود
)فقط در محصولات 

معتبر   YTP4 یسر 
 است( 

0 0 – 63 / × 

  تال یج ید  یعملکرد مشخص را به هر ورود  کی مقدار مربوط به هر پارامتر،    نیی با تع  تواندی کاربر م 
 اختصاص دهد. 

عملکرد   یعن ی  0مقدار    فعال است.  افتهیعملکرد اختصاص   یعن ی  تالیجی د  یدر ورود  1مقدار    نکته:  
 اختصاص داده نشده است.  یبه آن ورود یعملکرد چیه ایاست  رفعالیغ
 
 ( No functionبدون عملکرد ) :0 •

ا   ت یوضع بودن  نشان   یورود  نیروشن/خاموش  وضعفقط  ه  انه یپا  ت یدهنده  و   چ یاست 
 . کندی را فعال نم  یعملکرد

• 1:  RUN 
 باشد.  P0‑004 = 2معتبر است که مقدار  یهنگام  RUNفرمان 

،  P0‑004 = 2استفاده شود،    ویشروع و توقف درا   یبرا  X1  تالیجی د   یمثال، اگر از ورود  یبرا
P3‑001 = 1  تالیج ید  یورود قی. سپس شروع و توقف از طر دی کن میرا تنظ X1 شود، ی انجام م 

 = شروع.  1= توقف،  0
 ( Run Direction Inversionجهت چرخش ) سازیریورس  گنالیس: 2 •

(  ی ارتباط  تال،یجید  یهای ورود  د،یکل)صفحه   RUN  یهاتمام فرمان   یجهت چرخش موتور را برا
 . کندی م ریورس

 اند. مشخص کرده  RUNکه مرجع سرعت و فرمان  کندی کار م یموتور در همان جهت=  0 •
  ..کندی کار م RUNمخالف مرجع سرعت و فرمان  ی= موتور در جهت  1 •

 .شودی استفاده م  (RUN« )1» تالیجی د  یورود صیعملکرد معمولًا همراه با تخص  نی ا  نکته: 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 
 : جهت  ریورس کردن  یبرا X2استارت و  یبرا  X1استفاده از   :مثال
 تنظیم مقادیر مطابق زیر:  •

 P0-004 = 2, P3-001 = 1 (X1 = RUN), P3-002 = 2 (X2 = Direction Invert). 
 خواهد بود:  ری صورت ز به  موتور عملکردواقعی ، جهات مرجع سرعت مثبت  با •

 جهت حرکت  X1شروع :  X2سازی : ریورس 
  توقف 0 0
 فوروارد  1 0
 توقف 0 1
 ریورس  1 1
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 ( Forward run)  فورواردحرکت : 3 •
 باشد.  P0‑004 = 2که  یزمان فورواردفرمان حرکت 

اگر ورود  یبرا درا   یبرا   X1  تالیجی د  یمثال،  توقف  ،   P0‑004 = 2استفاده شود،    ویشروع و 
P3‑001 = 3  تالیج ید  یورود قی. سپس شروع و توقف از طر دی کن میرا تنظ X1 شود، ی انجام م 

 . فوروارد= شروع  1= توقف،  0
 ( Reverse run) ریورسحرکت  :4 •

 باشد.  P0‑004 = 2که   یزمان  ریورسفرمان حرکت 
اگر ورود  یبرا درا   یبرا   X1  تالیجی د  یمثال،  توقف  ،   P0‑004 = 2استفاده شود،    ویشروع و 

P3‑001 = 4  تالیج ید  یورود قیتوقف از طر . سپس شروع و دی کن میرا تنظ X1 شود، ی انجام م 
 . ریورس= شروع  1= توقف،  0

 .شودی استفاده م (  Forward run« )3»مقدار    تال یجی د  یعملکرد معمولًا همراه با ورود   نیا :  نکته
 :ریورس شروع  یبرا X2و  فوروارد شروع  یبرا  X1استفاده از  : مثال
 تنطیم مقادیر مطابق زیر:  •

 P0-004 = 2, P3-001 = 3 (X1 = Forward Run), P3-002 = 4 (X2 = Reverse 
Run). 

 است:   ریموتور به صورت ز  ی، جهت واقعمرجع سرعت مثبت با  •

X2: REV X1: FWD  جهت حرکت 
0 0 Stop  
0 1 Forward 
1 0 Reverse 
1 1 Stop 

 
 
 
 
 
 
 

 . دی مراجعه کن P3‑016شروع، به پارامتر  یهاحالت  ری سا یبرا نکته:
 
 ( External fault input) یخارج  یخطا ی: ورود5 •

 فعال شود:  تالیجی د یورود قی از طر  تواندی م یخارج یخطا کی
 (. ی)عملکرد عاد یخارج یبدون خطا: 0 •
و موتور به حالت آزاد  کندی م پ یتر  ویدرا   —داده شد  صی تشخ یخارج یخطا: 1 •

(Coastمتوقف م ) شودی. 
 ( Fault resetخطا ) ست ی: ر 6 •

 ست یخطا ر   پ ی را پس از وقوع تر   ویکه علت خطا برطرف شده باشد، درا  یدر صورت   گنالی س  نیا
 . کندی م
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 ( Spindle positioning) ندلیاسپ  نگی شنیپوز  :7 •
استفاده    نگی شنی طبق روش پوز   نگیشن ی شروع پوز   یبرا  گنالیس  نی باشد، ا  P0‑004 = 2  یوقت

 . د یمراجعه کن B0گروه  یبه پارامترها ات،یجزئ ی. براشودی م
 ( Switch to position loop) ت یبه حلقه موقع چیسوئ :8 •

(  Position loop)  ت ی( به حلقه موقعP0‑003)  ستمیروشن است، حالت کنترل س  گنالیس  یوقت
 . کندی م رییتغ

 ( Enable zero servo functionصفر )  یعملکرد سروو یساز : فعال9 •
 .شودی م Zero Servoوارد عملکرد  ویروشن است، درا  گنالیس یوقت

 ( Clear input pulses)  یورود یهاکردن پالس : پاک10 •
 . شوندی پاک م یورود یهاروشن است، پالس  گنالیس یوقت

 Modbusبه ارتباط   RUNفرمان  ریی: تغ11 •
 .شودیمنتقل م  Modbus  ارتباط به( 1 ← 0) گنال ی هنگام لبه بالارونده س RUNفرمان 

 ( Keypad)  دیکلبه صفحه  RUNفرمان  رییتغ :12 •
 .شودی منتقل م دکلیصفحه   به( 1  ← 0) گنال ی هنگام لبه بالارونده س RUNفرمان 

 تالیج ید یبه ورود  RUNفرمان  ریی: تغ13 •
 .شودیمنتقل م  تالیجی د  ورودی به( 1 ← 0) گنال ی هنگام لبه بالارونده س RUNفرمان 

 ( Reservedشده ): رزرو 14 •
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 ( Emergency deceleration stop)  ی: توقف با کاهش سرعت اضطرار 15 •
سرعت را کاهش داده و متوقف   ،یبا استفاده از زمان کاهش سرعت توقف اضطرار   وی= درا   1
شده باشد، موتور به صورت آزاد متوقف   میتنظ  Coast‑to‑stop  ی. اگر حالت توقف روشودی م
 .شودی م

 ( Multi-step speed reference input 1) 1 یامرجع سرعت چندمرحله  ی: ورود16 •
 ( Multi-step speed reference input 2) 2 یامرجع سرعت چندمرحله  ی: ورود17 •
 ( Multi-step speed reference input 3) 3 یامرجع سرعت چندمرحله  ی: ورود18 •
 ( Multi-step speed reference input 4) 4 یامرجع سرعت چندمرحله  ی: ورود19 •

را در پارامترها  16  توان ی باشد، م  P0‑005 = 9  یوقت   ش ی از پ  P1‑020تا    P1‑005  یسرعت 
  تال یج ید  یورود  توابع  .شوندی انتخاب م  تالیجید  یهایورود  قیها از طر سرعت   نیا   کرد.  فیتعر 
  شتر یاطلاعات ب ی. براشوندی استفاده م شدهفیتعر  شی از پ یهاانتخاب سرعت  یبرا 18تا  16

 . دی مراجعه کن P1‑020تا   P1‑005 یبه پارامترها
 ( Clear the accumulated time of Simple PLCساده ) PLC یکردن زمان تجمع: پاک20  •

 .شودی م ست ی به صفر ر  Simple PLCباشد، شمارنده  ON گنالیس یوقت
 ( Reset Simple PLC stepساده ) PLCمرحله  ست ی: ر 21  •

به مرحله اول  Simple PLC شود؛یشده و شمارش متوقف م ست ی به صفر ر  PLC_T2شمارنده 
 .شودی م یبازنشان
کار خواهد   1با مرجع سرعت    ویدرا   ست یتمام مراحل صفر باشد، پس از ر   یاگر زمان اجرا  :نکته
 کرد. 

 ( Multi-step ACC/DEC time input 1) 1 یازمان شتاب/کاهش سرعت چندمرحله  ی: ورود22 •
 ( Multi-step ACC/DEC time input 2) 2 یازمان شتاب/کاهش سرعت چندمرحله  ی: ورود23 •

وجود   P2‑008تا    P2‑001  یزوج زمان شتاب و کاهش سرعت در پارامترها  4  فیامکان تعر 
  توابع   .شوندی انتخاب م  تالیجی د  یهای ورود  قی شتاب و کاهش سرعت از طر   یهازمان   دارد.
استفاده   ACC/DEC شدهف یتعر  شیاز پ یهاانتخاب زمان  ی« برا23« و » 22»  تالیجی د یورود

 . دی مراجعه کن P2‑008تا   P2‑000 یبه پارامترها شتریاطلاعات ب ی. براشوندی م
، پارامترها  DECو    ACCجهت انتخاب زمان    X4و    X3  تالیجی د  یهای استفاده از ورود  یبرامثال:  

 P3‑003 = 22  ،P3‑004 = 23: دی کن  میصورت تنظ این را به
 
 

X4 X3  زمانACC  زمانDEC 
0 0 P2-001 P2-002 
0 1 P2-003 P2-004 
1 0 P2-005 P2-006 
1 1 P2-007 P2-008 
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 ( Process PID integration pause) ندی فرا PID یر یگ: توقف انتگرال 24 •
 .شودی متوقف م ندی فرا PID یر یگباشد، انتگرال  ON گنالیس یوقت

 ( Process PID parameters switching) ندیفرا PID یپارامترها چی: سوئ25 •
= انتخاب   PID ،1 ی= انتخاب گروه اول پارامترها PID. 0 یانتخاب گروه دوم پارامترهامسئول 

 . دی مراجعه کن   PC‑030به پارامتر  شتریاطلاعات ب یبرا. PID یگروه دوم پارامترها
 به مرجع سرعت ثابت  ندی فرا PID ی: اجبار خروج26 •

 .شودی اجبار م  PC‑040به مقدار پارامتر  PIDکننده سرعت کنترل  یخروج
• 27 : UPشیافزا ی، ورود ( مرجع سرعتspeed reference increase input ) 

افزاHigh (1   یباشد، سطح منطق  P0‑005 = 10  یوقت را    ی برا   .دهدیم  ش ی( مرجع سرعت 
 . دی مراجعه کن P1‑021به  اتیجزئ

• 28 :DNی، ورود  ( کاهش مرجع سرعتspeed reference decrease input ) 
منطق  باشد،  P0‑005 = 10  یوقت م  High(1)   یسطح  کاهش  را    ی برا   .دهدیمرجع سرعت 
 . دی مراجعه کن P1‑021به  اتیجزئ

 نال ی ترم UP/DNکردن مقدار : پاک29 •
  شده م ی)تنظ هیمرجع سرعت را به مقدار اول High (1) سطح منطقی  باشد، P0‑005 = 10 یوقت

 . کند ی م ست ی( ر P1‑022توسط 
 ( UP/DN adjust to reverse direction) ریورسجهت  یبرا  UP/DN می: تنظ30 •

حداقل سرعت را به صفر محدود کرده و High (1  ) سطح منطقی    باشد،  P0‑005 = 10  یوقت
 . کندی م رفعالیجهت چرخش را غ رییتغ
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

• 31 :Jog فوروارد (Forward jogging ) 

 .= فعال 1،  رفعالی= غ 0 .شودی فعال م فوروارد در جهت  Jogحرکت  گنال،یشدن س ONبا 
 باشد.  P0‑004 = 2مؤثر است که  یفقط زمان Jogعملکرد  :نکته

• 32 :Jog ریورس (Reverse jogging ) 

 .فعال=  1، رفعالی= غ 0 .شودی فعال م ریورسدر جهت  Jogحرکت  گنال،یشدن س ONبا 
 باشد.  P0‑004 = 2مؤثر است که  یفقط زمان Jogعملکرد  :نکته

 ( Three‑wire control mode) مهیس: حالت کنترل سه 33 •

 . دی مراجعه کن  P3‑016به پارامتر  شتریاطلاعات ب یبرا
 ( Orientation position capture mode) یابیجهت  ت ی: حالت ثبت موقع34 •

 . نالی از ترم  افت یو در  یدست میکرد: تنظ نییبه دو روش تع توان ی را م یابیجهت  ت یموقع
موردنظر   یابیجهت   ت یبه موقع  یصورت دستحالت توقف، محور موتور را به   در   : یدست  میتنظ 

را بخوان  ت یمقدار موقع  د،یبچرخان  را در پارامتر مربوط به موقع  دیانکودر   ی اب یجهت   ت یو آن 
حرکت کرده و در   شدهم یتنظ  ت یمحور موتور به موقع  ،یابی. هنگام فعال شدن جهت دی کن  میتنظ 

 . ردیگی همان نقطه قرار م 
.  د یکن   میتنظ  34عملکرد    یرا رو  تالی جی د  یهای از ورود  یک ی حالت توقف،    در  :نالی از ترم  افت یدر 

 ت یطور خودکار در پارامتر موقعرا خوانده و آن را به  یفعل  ت یموقع  ویشود، درا   ON  نالی ترم  یوقت
 . کندی م  رهیمربوطه ذخ 

 ( Orientation position reference 1) 1 یابیجهت  ت ی: مرجع موقع35 •

 ( Orientation position reference 2) 2 یابیجهت  ت ی: مرجع موقع36 •

 ( Orientation position reference 3) 3 یابیجهت  ت ی: مرجع موقع37 •

تا   B0‑022و    B0‑016  یدر پارامترهاتعیین شده    شیاز پ   یابیجهت   ت یموقع  8  فیامکان تعر 
B0‑028   .دارد طر   هات یموقع  نیا   وجود  م  تالیج ید  یهای ورود  قیاز    ی برا   .شوندی انتخاب 

 . دیمراجعه کن  B0‑028تا   B0‑022و   B0‑016 یبه پارامترها شتری اطلاعات ب
 RUN (Run is prohibited) ت ی: ممنوع38 •

شود، موتور    ON  ویدر هنگام کار درا  گنالیس  ن یا   اگر  .شودی م   رفعالیغ   وی= فرمان شروع درا  1
به صورت   متوقف خواهد شد.  Coast‑to‑stopبلافاصله  آزاد(  زمان  ویدرا  )توقف  اجازه    یتنها 

 باشد.   OFF گنالی س نیشروع دارد که ا 
 ( Activate torque controlکنترل گشتاور ) یساز : فعال40 •

 . = کنترل سرعت   0،  = کنترل گشتاور  1  .شودیفعال م  تالیج ید   یورود  کی  قی کنترل گشتاور از طر 
 ندارد.  یر ی تأث  V/Fعملکرد در حالت کنترل  نی ا  :نکته
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

 Orientation after receiving a stop ) فرمان توقف افت یپس از در  یابی: جهت 41 •
command ) 

( را  Orientation)  یابیجهت   ندی فرمان توقف، فرآ   افت یپس از در   ویباشد، درا  ON  گنالیس  یوقت
 .شودی مسدود م ویدرا یخروج ،یابیجهت  لی از تکم  پس .کندی آغاز م

 ( Feed position acquisition – rising edge)لبه بالرونده( ) دیف  ت یموقع افت ی: در 42 •

 : شودی م رهیذخ ریز  یشده و در پارامترها افت یانکودر در  یفعل ت یموقع گنال،یشدن س ONبا 
B0‑047 ،B0‑048 ،B0‑049 ،B0‑050 

 ( Feed input) دیف  ی: ورود43 •

 .شودی آغاز م  Feed input اتیعمل گنال،یشدن س ONبا 
 ( Feed return) دی: بازگشت ف 44 •

 .شودی آغاز م Feed return اتیعمل گنال،یشدن س ONبا 
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 Coast‑to‑Stopحالت توقف به  ریی: تغ45 •

 شودی داده م  رییتغ   Coast‑to‑Stopطور موقت به  فعال شود، حالت توقف به   گنالیس  نی ا  یوقت
 .شودی گرفته م دهیناد  P5‑008در پارامتر  شدهم یو حالت توقف تنظ

 یمحصولت سر  ی)فقط برا B1‑012به  Y2/DOپالس پرسرعت  یفرکانس خروج ریی: تغ46 •
YTP4  )معتبر است 

 حلقه باز  یبه مرجع اصل PIDمرجع سرعت  ریی: تغ47 •
(، مرجع سرعت P0‑005 = 5انتخاب شده باشد )  PIDباشد و مرجع سرعت    ON  گنالیس  یوقت

PID  شودیداده م رییحلقه باز تغ یبه مرجع اصل. 
 Master: اجبار به حالت 48 •

را    Slave followحالت   توان ی (، مC0‑039 = 2  ،3  ،4 ،5  ،6باشد )  Slaveدر حالت   ویدرا  یوقت
 تال ی جی د  یکه عملکرد ورود یکرد؛ به شرط  رفعالیغ  تالی جی د یورود  کی   قی طور موقت از طر به 
باشد.  میتنظ   48  یرو  Slave  حالت   ←  X3 = 0  شود:   میتنظ  P3‑003 = 48  اگر  : مثال  شده 

follow ،X3 = 1 ←  حالت Master . به پارامتر  شتریاطلاعات ب یبراC0‑039  دیمراجعه کن . 
 P1‑028منبع مرجع سرعت به پارامتر  ریی: تغ49 •

 . P1‑028= انتخاب توسط  P0‑005 ،1= انتخاب توسط  0 انتخاب منبع مرجع سرعت دوم: 
 شتاب و کاهش سرعت  ت ی: ممنوع50 •

  ی )در همان سرعت در حال کار باق   شودی قفل م  یفعل  یباشد، سرعت خروج   ON  گنالیس  یوقت
غ  نی ا  در  (.ماندی م کاهش سرعت  و  با    یحت  شود،ی م  رفعالی حالت شتاب  اگر مرجع سرعت 

  صادر شود. Stopفرمان  نکهی سرعت در حال کار متفاوت باشد؛ مگر ا
 مرجع سرعت به حداکثر سرعت  ریی: تغ51 •

 .شودی داده م ریی باشد، مرجع سرعت به حداکثر سرعت تغ ON گنالیس یوقت
 Jogمرجع سرعت به سرعت  ریی: تغ52 •

 .شودی داده م  رییتغ Jogباشد، مرجع سرعت به سرعت  ON گنالیس یوقت
 1مرجع سرعت به مرجع سرعت ثابت  ریی: تغ53 •

داده  ریی( تغP1‑005) 1باشد، مرجع سرعت به مرجع سرعت ثابت  ON گنالیس یوقت
 .شودی م

 AI1مرجع سرعت به  ریی: تغ54 •
 .شودی داده م رییتغ  AI1باشد، مرجع سرعت به  ON گنالیس یوقت

 AI2مرجع سرعت به  ریی: تغ55 •
 .شودی داده م رییتغ  AI2باشد، مرجع سرعت به  ON گنالیس یوقت

 AI3مرجع سرعت به  ریی: تغ56 •
 .شودی داده م رییتغ  AI3باشد، مرجع سرعت به  ON گنالیس یوقت
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 ( Run is prohibited 1) 1نوع  RUN ت ی: ممنوع57 •

مطابق    ویشود، درا  ON  ویهنگام کار درا  گنالی س  نی ا  اگر  .شودی م  رفعالی غ  وی= فرمان شروع درا   1
اجازه شروع دارد که   یفقط زمان   ویدرا  متوقف خواهد شد.  P5‑008در    شدهن یی حالت توقف تع

 باشد.  OFF گنالیس  نیا
 ( Run forward is prohibited 1)  1نوع  Run Forward ت ی: ممنوع58 •

شود،   ON  فورواردهنگام حرکت    گنالیس  اگر  .شودیم  رفعالیغ  فوروارد  = فرمان شروع جهت   1
  فوروارد   اجازه شروع  یفقط زمان  ویدرا  .شودی انجام م  P5‑008در    شدهن ییتوقف طبق حالت تع

 ندارد.   ی ر یتأث  ریورس  فرمان شروع در جهت   یعملکرد رو  نیا   باشد.   OFF  گنالیس  ن یرا دارد که ا 
 ( Run reverse is prohibited 1) 1نوع  Run Reverse ت ی: ممنوع59 •

شود،   ON  ریورسهنگام حرکت    گنالی س  اگر   .شودی م  رفعالیغ   ریورس= فرمان شروع جهت    1
  ریورس   اجازه شروع  یفقط زمان  ویدرا  .شودی انجام م  P5‑008در    شدهن ییتوقف طبق حالت تع

 ندارد.   یر ی تأث  فورواردفرمان شروع در جهت    یعملکرد رو  نیا   باشد.  OFF  گنالی س  نی را دارد که ا
 ( Run is prohibited 2) 2نوع  RUN ت یممنوع: 60 •

درا   1 فرمان شروع  درا  گنالیس  نیا   اگر  .شودی م  رفعالیغ  وی=  کار  محور    ON  ویهنگام  شود، 
به  م  Coast‑to‑stopصورت  بلافاصله  زمان  ویدرا   .شودی متوقف  که    یفقط  دارد  شروع  اجازه 

 باشد.  OFF گنالیس
 ( Run forward is prohibited 2)  2نوع  Run Forward ت ی: ممنوع61 •

شود،   ON  فورواردهنگام حرکت    گنالیس  اگر  .شودیم  رفعالیغ  فوروارد= فرمان شروع جهت    1
را    فوروارد   اجازه شروع  یفقط زمان  ویدرا   .شودی انجام م  Coast‑to‑stopصورت  به   یتوقف فور 
 ندارد.  یر یتأث  ریورسفرمان شروع در جهت  یعملکرد رو نیا  باشد. OFF گنالی دارد که س

 ( Run reverse is prohibited 2) 2نوع  Run Reverse ت ی: ممنوع62 •
شود،   ONریورس  هنگام حرکت   گنالی س اگر .شودی م رفعالیغ ریورس = فرمان شروع جهت   1

را    ریورس  اجازه شروع    یفقط زمان  ویدرا   .شودی انجام م  Coast‑to‑stopصورت  به   یتوقف فور 
 ندارد.  یر ی تأث  فوروارد فرمان شروع در جهت  یعملکرد رو نیا  باشد. OFF گنالی دارد که س

 EtherCAT (Touch input for EtherCAT) یبرا  Touch یورود : 63 •
 استفاده شود.   EtherCATدر ارتباط    Touch Probe  ت یقابل استفاده است که از قابل   یفقط زمان

 External 1 (External 1 selection): انتخاب  64 •
مراجعه    P0‑027تا    P0‑023  یبه پارامترها  شتری اطلاعات ب  یبرا  .EXTERNAL 1  یساز = فعال  1
 . دی کن

 External 2 (External 2 selection)  : انتخاب65 •
مراجعه    P0‑027تا    P0‑023  یبه پارامترها  شتری اطلاعات ب  یبرا  .EXTERNAL 2  یساز = فعال  1
 . دی کن

 ( Reserved: رزرو شده )79–66 •
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P3-008 Digital input 
invert  

 یورود  یساز معکوس
 × / 03FF – 0000 0000 تال یجی د

 . کندی م نیی را تع  تالیجی د  یهر ورود یساز پارامتر منطق فعال   نیا 
= منطق    1  ،ی= منطق عاد  0  شود؛ی نگاشت م   نالی ترم  ک یبه    ریمطابق جدول ز   ت یهر ب

 معکوس.
 .شودی داده م شینما مالیبه صورت هگزادس دیکلصفحه  یرو مقدار

bit 15 – 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 

DI  رزرو شده AI
3 

AI
2 

AI
1 

X7 X6 X5 X4 X3 X2 X1 

 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 00 0000 فرضمقدار پیش 

متناظر   ینر ی معکوس نباشند، مقدار با های ورود ریمعکوس شوند و سا X5و  X2مثال، اگر 
 0b 0000 0000 0001 0010 برابر است با: 

 .شودی م لی تبد 0x 0012  مالیکه به مقدار هگزادس

      

P3-009 
XI / VXI 
effectiveness 
selection 

اثرگذار  بازه    ی انتخاب 
XI / VXI 0 0 – 2 / × 

  تال ی جید  یهای کرد؛ ورود  فیتعر   یمجاز   تالیج ید   یورود  5ارتباطات    قی از طر   توان ی م 
ورود   توانندی م  یمجاز  عملکرد  همچن   یواقع  تالیجی د  یهایهمان  دهند.  انجام    ن یرا 

 کرد.  فیها را تعر محدوده مؤثر بودن آن  توان ی م

 (. X1–X7مؤثر هستند ) یواقع تالیجید یهای: فقط ورود0 •

مؤثر هستند   یمجاز  تالیجید یهای و ورود یواقع تالی جید ی: هر دو ورود1 •
(X1–X7, VX1–VX5 .) 

 (. VX1–VX5مؤثر هستند )  VXI یمجاز  تالیجید یهای: فقط ورود2 •

P3-010 VXI virtual 
terminal reference 

  ی مجاز   نالی مرجع ترم
VXI 0000 0000 – 001F / × 
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 . OFF ایهستند  ON یمجاز  تالیجی د یهای که ورود  کندی م نییتع 

 X5 X4 X3 X2 X1 رزرو شده  مورد 

 0 0 0 0 0 000 0000 0000 فرضمقدار پیش 

Bit bit15 to bit5 bit4 bit3 bit2 bit1 bit0 

 . OFF یمجاز  تالی جید ی: ورود0 •
 . ON یمجاز  تالی جید ی: ورود1 •

P3-011 
Virtual terminal 
VX1 function 
selection 

انتخاب عملکرد  
 VX1 یمجاز  نالی ترم

0 0 – 63 / × 

 
 . X7تا  X1هستند، همانند  VX5تا   VX1انتخاب عملکرد   P3-015تا  P3-011 یپارامترها

 . دی مراجعه کن P3-007تا   P3-001 یقابل انتخاب، به پارامترها یهانه یگز  یبرا

P3-012 
Virtual terminal 
VX2 function 
selection 

انتخاب عملکرد  
 VX2 یمجاز  نالی ترم

0 0 – 63 / × 

 . دیمراجعه کن   P3-011به پارامتر  

P3-013 
Virtual terminal 
VX3 function 
selection 

انتخاب عملکرد  
 × / VX3 0 0 – 63 یمجاز  نالی ترم

 . دیمراجعه کن   P3-011به پارامتر  

P3-014 
Virtual terminal 
VX4 function 
selection 

انتخاب عملکرد  
 × / VX4 0 0 – 63 یمجاز  نالی ترم

 . دیمراجعه کن   P3-011به پارامتر  

P3-015 
Virtual terminal 
VX5 function 
selection 

انتخاب عملکرد  
 × / VX5 0 0 – 63 یمجاز  نالی ترم

 . دیمراجعه کن   P3-011به پارامتر  
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P3-016 
Two-wire / three-wire 
control mode 
selection 

دو   کنترل  حالت  انتخاب 
 مه ی/ سه س مهیس

0 0 – 3 / × 

 

 ی هایورود  قی از طر   ویپارامتر نحوه شروع و توقف درا   نی باشد، ا  P0‑004 = 2که    یهنگام
 . کندی م نیی را تع  تالیجی د

دو س0 • کنترل  فرمان مثال  .1  مهی:  از طر   یها:  و جهت حرکت  توقف    ق یشروع، 
 .شوندی صادر م X2و  X1 تالیجی د یهایورود

COM

X1 (FWD)

X2 (REV)

Drive
X2:REV X1: FWD Start and stop

0 0 Stop 

0 1 Forward

1 0 Reverse

1 1 Stop 

Parameters setting:
P0        
P3         
P3         

 

دو س1 • کنترل  فرمان مثال  .2  مهی:  از طر   یها:  و جهت حرکت  توقف    ق یشروع، 
 .شوندی صادر م X2و  X1 تالیجی د یهایورود

COM

X1 (FWD)

X2 (REV)

Drive
X2:REV X1: FWD Start and stop

0 0 Stop 

0 1 Forward

1 0 Stop

1 1 Reverse

Parameters setting:
P0        
P3         
P3         

 

 ق یاز طر   یبه صورت پالس فوروارد مثال: شروع در جهت . 1 مهی: کنترل سه س 2 •
X1صورت به ریورس جهت  در  شروع(. فوروارد  حرکت  شروع:  1← 0حالت  ریی )تغ 

 صورت  به توقف(. ریورس حرکت  شروع:  1←0حالت  ریی)تغX2 قی از طر  پالسی
 ( توقف :  0← 1حالت  ریی)تغ X3 تالیج ید  یورود قی از طر  پالسی

X3 (Three wire)

X1 (FWD)

X2 (REV)

Drive
X2: REV X1: FWD Start and stop

- - Stop 

COM

0 0 Hold

0 0— >1 Forward

0— >1 0 Reverse

1 1 Hold

X3: Three-wire

0

1

1

1

1

Parameter settings: 
P0        
P3         
P3         
P3         

 
حالت   ریی)تغX1 قی از طر  یمثال: شروع به صورت پالس  .2 مهی: کنترل سه س 3 •

. توقف به صورت  X2 قی جهت مرجع سرعت از طر  سازیریورس (. شروع :  1←0
 ( توقف :  0←1حالت  ریی)تغX3 قی از طر  یپالس 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

X3 (Three wire)

X1 (FWD)

X2 (REV)

Drive
X2: REV X1: FWD Start and stop

- - Stop 

COM

0 0 Hold

0 0— >1 Start

0 -
The speed direction is consistent with 

the reference speed direction

1 1
The speed direction is opposite to the 

reference speed direction

X3: 
Three-wire

0

1

1

1

1

Parameter 
settings: 
P0        
P3         
P3         
P3         

 
حالت   ریی)تغX1 قیاز طر   یمثال: شروع به صورت پالس .3 مهی: کنترل دو س4 •

 = توقفX2 (1  ) قطری از توقف ،(شروع :  1→0
 یساز پارامتر معکوس  دیموجب توقف شود، با 0با مقدار  X2باشد  نیازاگر   :نکته
 شود. میتنظ P3‑008در   تالیجی د یورود

X1 (FWD)

X2 (REV)

Drive
X2: REV X1: FWD Start and stop

COM

0 0 Hold

0 0— >1 Start

1 0 Stop

1 1 Stop

Parameter 
settings: 
P0        
P3         
P3         
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P3-019 
Digital output 
terminal filter time 

 یخروج لتریزمان ف
 تال یجی د

0 0 – 500 ms × 

 . کندی م نیی تع تالیجی د یهایدر خروج گنالیس لترکردن یف یرا برا  یزمان 

P3-020 
Y1 terminal output 
function selection 

 یانتخاب عملکرد خروج
 Y1 نالی ترم

3 0 – 99 / ○ 

P3-021 
Y2 terminal output 
function selection 

 یعملکرد خروجانتخاب 
 Y2 نالی ترم

9 0 – 99 / ○ 

P3-022 
Relay 1 output 
function selection 

 یانتخاب عملکرد خروج
 1رله  

15 0 – 99 / ○ 

P3-023 
Relay 2 output 
function selection 

 یانتخاب عملکرد خروج
 2  رله

0 0 – 99 / ○ 

P3-024 Relay 3 output 
function selection 

 یعملکرد خروجانتخاب 
 3  رله

0 0 – 99  / ○ 

 .شوندی و رله استفاده م تالیجید یهای انتخاب عملکرد خروج یبرا P3‑024تا  P3‑020 یپارامترها

 ( No function) : بدون عملکرد0 •

 ( Ready: آماده )1 •
  ا ی رله    گنالیبرقرار باشد و س یطور عادبه  ویتوان درا  یکه ورود شودی فعال م یزمان گنالیس  نیا

 فعال شده باشد.  یمدار اصل شارژش یکنتاکتور پ

 ( Pre‑charge OKشد ) دییتأ شارژش ی: پ2 •
 مدار قدرت فعال است. شارژش ی کنتاکتور پ ایشده و رله  هی تغذ یطور عادبه  ویدرا 

• 3: RUN 
 . شودیفعال م گنالیس نی قرار دارد، ا  RUNدر حالت  ویدرا یوقت

 ( Speed reach maximum speed) سرعت به حداکثر دنیرس :4 •
 .شودی فعال م گنالیس  نیاز آن بالاتر رود، ا  ایبه حداکثر سرعت برسد  یاگر سرعت واقع

 ( Speed reach minimum speed) اقلسرعت به حد دنی: رس5 •
  . شودیفعال م گنالی س نی باشد، ا ترن یی از آن پا ایبه حداقل سرعت برسد  یاگر سرعت واقع

 ( Acceleration) یر یگ: شتاب6 •
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

 باشد.   یر یگشتاب  ندیدر فرآ  وی که درا  شودی فعال م یزمان  گنالیس  نیا

 ( Deceleration: کاهش سرعت )7 •
 کاهش سرعت باشد.  ندیدر فرآ  وی که درا  شودی فعال م یزمان  گنالیس  نیا

 ( Zero speed: سرعت صفر )8 •
 به سرعت صفر برسد.  یکه سرعت واقع شودی فعال م یزمان  گنالیس  نیا

 ( Speed reach reference speedسرعت به مرجع سرعت ) دنیرس :9 •
 به مقدار مرجع سرعت برسد. یکه سرعت واقع شودیفعال م یزمان  گنالی س نیا 

 ( Position reach reference position) ت یبه مرجع موقع ت یموقع دنی: رس10 •
  B0‑011کمتر از مقدار پارامتر    شدهم یتنظ   ت یو موقع  یواقع  ت یموقع  نیب  ت یاختلاف موقع  یوقت

ا و  تعر   ت یوضع  نیباشد  مدت  پارامتر    شدهف یبه  فعال   گنالیس  نی ا  ابد،یادامه    B0‑029در 
 .شودی م

 ( Orientation complete) شنی نتی اور  لی: تکم11 •
 Position Loop)  ت یدر حالت حلقه موقع  شن ینت یاور   ندیکه فرآ   شودی فعال م  یزمان   گنالی س  ن یا

Mode .کامل شده باشد ) 

 ( Brake chopper is working)  یچاپِر داخل کی: فعال بودن بر 12 •
 در حال کار باشد.  ویدرا  یچاپِر داخل کی که بر  شودی فعال م یزمان  گنالیس  نیا

 (Authorized)مجاز  ت ی: وضع13 •
 . شودیفعال م گنالی س نیقرار دارد، ا  Authorizedدر حالت  ویدرا یوقت

 ( Non‑automatic reset fault outputخودکار ) ست یر  رقابلیغ یخطا ی: خروج14 •
  ن ی خودکار باشد، ا   ست یر   رقابلیغ  یجزو خطاها  یفعل  یدچار خطا شود: اگر خطا  ویدرا  یوقت
درا  گنالیس اگر  است.  باشد،    ویفعال  ر   ایبدون خطا  قابل  ا   ست ینوع خطا  باشد،    ن ی خودکار 
 است.  رفعالی غ گنالیس

 ( Fault outputخطا ) ی: خروج15 •
دل   ویدرا  یوقت ناش  ت یوقوع خطا در وضع  لیبه  ا  یتوقف  دارد،  قرار  فعال   گنالیس  نی از خطا 

 .شودی م

 ( Reserved: رزرو شده )16 •

 Simple PLC every step operation has beenساده ) PLCهر مرحله در  لی: تکم17 •
completed ) 

داده    یخروج  هی ثانی لی م  500  یبا پهنا  گنالیس   کیمرحله را کامل کند،    ک یساده    PLCهر بار که  
 .شودی م
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 Simple PLC all steps operation has beenساده ) PLCتمام مراحل   لی: تکم18 •
completed ) 

داده   یخروج  هیثان ی لیم   500  یبا پهنا  گنالیس  کی چرخه کامل اجرا کند،    کی ساده    PLC  یوقت
 .شودی م

 ( Reserved: رزرو شده )19 •

 Jog (RUN output but not jogging) بدون حالت  RUN ی: خروج20 •

 قرار نداشته باشد.   Jogباشد اما در حالت    RUNدر حالت    ویفعال است که درا   یزمان  گنالی س  نیا
 Stop status output continuously) مشخص مدت زمان یتوقف برا ت یوضع ی: خروج21 •

for a period of time ) 

از آنکه درا ا  یخروج  ویپس  آن   یدار و مدت زمان نگه   شودی فعال م  گنالی س  نیرا قطع کند، 
 .شودی م نییتع  P3‑033توسط مقدار پارامتر 

 ( Run off delay) پس از توقف  ریزمان تأخ : 22 •

 ( Reserved: رزرو شده )23-50 •

 ( FAR – Frequency reach output)در محدوده مرجع فرکانس  قرارگیری ی: خروج51 •

باشد،    شدهمیتنظ  صی تشخ  یو فرکانس مرجع در بازه پهنا  یفرکانس خروج  نیاختلاف ب  یوقت
 . دی مراجعه کن  P3‑027به پارامتر  شتریاطلاعات ب ی. براشودی فعال م گنالیس  نیا

 ( FDT1 – Frequency level detection 1 output) 1فرکانس  آستانه  صی تشخ ی: خروج52 •

.  شودی فعال م  گنالی شود، س  شتری( بP3‑029)پارامتر    FDT1  ی از حد بالا  یفرکانس خروج  یوقت
خروج  یوقت پا  یفرکانس  حد  سP3‑030)پارامتر    FDT1  نییاز  شود،  کمتر    رفعال یغ   گنالی( 

 . دی مراجعه کن P3‑030تا   P3‑029 یبه پارامترها شتریب  اتیجزئ ی. براشودی م
 ( FDT2 – Frequency level detection 2 output) 2فرکانس  آستانه  صی تشخ یخروج: 53 •

.  شودی فعال م  گنالی شود، س  شتری( بP3‑031)پارامتر    FDT2  ی از حد بالا  یفرکانس خروج  یوقت
خروج  یوقت پا  یفرکانس  حد  سP3‑032)پارامتر    FDT2  نییاز  شود،  کمتر    رفعال یغ   گنالی( 

 . دی مراجعه کن P3‑032تا   P3‑031 یبه پارامترها شتریب  اتیجزئ ی. براشودی م
 ( Non‑fault outputبدون خطا ) ی: خروج54 •

 .شودی فعال م گنالی س نینداشته باشد، ا  ییخطا چی ه ویدرا یوقت
 ( Torque reach output) عبور از حد گشتاور  یخروج  :55 •

از   شتریب  ت یوضع  نی فراتر رود و ا   P3‑034  پارامتر در  شدهم یاز مقدار تنظ  یگشتاور خروج  یوقت
باشد،ادامه    P3‑035در    شدهم یتنظ  زمان  م  گنالی س  نیا   داشته  گشتاور  که  زمانی .  شودی فعال 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

 ات یجزئ  یبرا  .  شودی م  رفعالی غ  گنالی باشد، س  P3‑034  تنظیم شده در  کمتر از مقدار  یخروج
 . دیمراجعه کن  P3‑036تا  P3‑034 یبه پارامترها شتریب

 ( Current reach output)  یمیاز حد تنظ  انیعبور جر  ی: خروج56 •

از    شتریب  ت یوضع  نیفراتر رود و ا   P3‑037در پارامتر    شدهم یاز مقدار تنظ  یخروج  ان یجر   یوقت
تنظ باشد،    P3‑038در    شدهم یزمان  داشته  م  گنالی ساین  ادامه   ان یجر   کهزمانی .  شودی فعال 

تنظ   یخروج مقدار  از  براشودی م  رفعالی غ  گنالی باشد، س  P3‑037در    شدهم یکمتر    ات یجزئ  ی. 
 . دیمراجعه کن  P3‑039تا  P3‑037 یهابه پارامتر شتریب

 ( Motor pre‑overload outputموتور )  باراضافه ش یپ ی: خروج57 •

در  یخروج ان یکه جر   یباشند، در صورت 1هر دو برابر  E0‑031و دهگان پارامتر  کان ی رقم  یوقت
شود و مدت آن    شتری( بE0‑032موتور ) باراضافه ش یاز مقدار حفاظت پ  وستهیطور پ کار به  نیح

 .شودیفعال م یخروج گنالی س نی( فراتر رود، ا E0‑033موتور )  باراضافه ش یپ  صی از زمان تشخ
 ( Feed complete) هیتغذ  لی: تکم58 •

  ه ی تغذ   کلیو با شروع س  شودی داده م  یخروج  گنالیس  کی کامل شود،    هی تغذ  کلی س  کی  یوقت
 .شودی م رفعالی غ یخروج نی ا یبعد

 ( Position out of toleranceاز محدوده مجاز ) ت ی: خروج موقع59 •

  شده ن ییاز محدوده مجاز تع  ت یموقع ی(، وقتPosition Loop Mode) ت یدر حالت حلقه موقع
 . دی مراجعه کن B0‑059به پارامتر  شتریب اتیجزئ یبرا .شودیفعال م گنالی س نیخارج شود، ا

 Y2/DO (Y2/DO high speed pulse output) پالس پرسرعت  ی: خروج60 •

 در دسترس است. YTP4  یفقط در محصولات سر  نهی گز  نی ا  نکته:
و حداکثر فرکانس پالس  شودی م یبانیپشت Y2/DO نالی فقط توسط ترم  یپالس خروج  گنالیس

برا  لوهرتزی ک  50  یخروج پارامترها  شتری ب  اتی جزئ  یاست.  مراجعه    B1‑012تا    B1‑009  یبه 
 . دی کن

 ( Reservedرزرو شده ) : 61-62 •
 ( Value over limit)  : تجاوز از حد مجاز63 •

از    کی   یپارامترها  ایآ   کهن یا   یالحظه   شیپا فراتر   شدهنییتع  یاز بازه فعل   F0گروه مشخص 
 . ریخ ایاند  رفته 

 . دیمراجعه کن E0-042تا  E0-037 یبه پارامترها شتر،یاطلاعات ب یبرا
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

 ( under load 1) 1 باربی :71 •
 مراجعه شود.  E2-007تا   E2-000 یبه پارامترها

 ( under load 2) 2 باربی :72 •
 مراجعه شود.  E2-007تا   E2-000 یبه پارامترها

 ( under load 3) 3 باربی :73 •
 مراجعه شود.  E2-007تا   E2-000 یبه پارامترها

 ( over load 1) 1 بارضافها   :74 •
 مراجعه شود.  E2-017تا   E2-010 یبه پارامترها

 ( over load 2) 2 بارضافه ا  :75 •
 مراجعه شود.  E2-017تا   E2-010 یبه پارامترها

 ( over load 3) 3 بارضافه ا  :76 •
 مراجعه شود.  E2-017تا   E2-010 یبه پارامترها

 ( FWD) فوروارد :77 •
 .شودی ( مONفعال )  ی، خروجP3-040از مقدار  FWDبودن سرعت در جهت    شتری در صورت ب

 ( REV) ریورس :78 •
 .شودی ( مONفعال ) ی، خروجP3-040از مقدار  REVبودن سرعت در جهت    شتری صورت بدر 

 ( Value over limit)  رسیدن شمارنده به مقدار هدف :79 •
B1-000پالس  1متعامد،    یها=پالس 0)  : نوع شمارنده=X7    جهت +X6  ،2  ،فاز  =تک 3=رزرو شده

X7 ) 
B1-014 مقدار هدف شمارنده : 
B1-015 تال یجی د یخروج  یساز فقط فعال =0) به مقدار هدف دن یشمارنده هنگام رس: عملکرد  

(DO  )تالیج ید  یخروج  یساز فعال   =1،  رله  ای  (DO اضطرار توقف  و  )  ی(   DEموتور/دستگاه 
Stop)  ،2=   تالیجی د  یخروج  یساز فعال  (DO( آزاد  توقف  و   )Free Stop)  ،3=   یساز فعال  
 ( کردن دستگاه ( Trip) پ ی( و تر DO)  تالیجی د یخروج

-P3  ی)پارامترها  شود.  میتنظ   10مقدار    ی( روDI)  تالی جی د  یورود  عملکرد  شمارنده:   یبازنشان
 ( P3-007تا  001

 : موارد سایر •
 . دیمراجعه کن  YTP4-H یبه دفترچه راهنما  شتر،یاطلاعات ب یبرا
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P3-025 
Digital output 
invert 

 یساز معکوس
 × / 001F – 0000 0000 تال یجی د یخروج

 

 RA3 RA2 RA1 Y2 Y1 رزرو شده  مورد 

 0 0 0 0 0 000 0000 0000 فرضمقدار پیش 

Bit 15 – 5 4 3 2 1 0 

 ی ساز بدون معکوس :0 •
 یساز فعال شدن معکوس :1 •

P3-026 
Virtual terminal 
output reference 

  یمرجع خروج
 × / 001F – 0000 0000 یمجاز  نالی ترم

 RA3 RA2 RA1 Y2 Y1 رزرو شده  مورد  

 0 0 0 0 0 000 0000 0000 فرضمقدار پیش 

Bit bit15 – bit5 bit4 bit3 bit2 bit1 bit0 

 است  OFF یمجاز  نالی ترم ی: خروج0 •
 است  ON یمجاز  نالی ترم ی: خروج1 •

P3-027 
Frequency reach 
detect width 

اختلاف  باند تلرانس 
 ○ Hz 655.35 – 0.00 2.00 فرکانس 

 

 . کند ی م شیو فرکانس مرجع را پا  یفرکانس خروج  نیپارامتر انحراف ب   نیا
فعال   ی خروج رد،ی قرار بگ P3‑027توسط  شدهم یانحراف در محدودهٔ تلرانس تنظ یوقت

 .شودی م
  یعنیباشد ) 0.01Hzمعتبر است که واحد فرکانس برابر   یعملکرد فقط زمان نیا

P0‑007 = 0 .) 
 کی به  P3‑024تا   P3‑020در  51کد عملکرد   قیاز طر  توان ی پارامتر را م  نیا ت یوضع

 رله اختصاص داد.  ای  تالیجی د یخروج
Output 

frequency

Time 

Output signal
 

Time 

Reference 
frequency

Detection 
width
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P3-028 
Speed reach 
detection width 

اختلاف  باند تلرانس 
 ○ rpm 65535 – 1 5 سرعت 

 

  ص ی تشخ  ن یکرده و همچن  شی و سرعت مرجع را پا  یسرعت خروج  نیپارامتر انحراف ب  نیا
 . ریخ ایاست   دهی رس ین ییحد پا  ای  ییسرعت به حد بالا ایکه آ  دهدی م

باشد،   P3‑028توسط  شدهنییاگر انحراف سرعت در محدودهٔ تلرانس تع •
 . ردیگی قرار م ON ت یدر وضع گنالیس

 .شودی فعال م زین  گنالیبرسد، س ینیی حد پا ای  ییاگر سرعت به حد بالا  •
موارد    صی با تخص   P3‑024تا    P3‑020  یپارامترها  قیاز طر   تواندی م  گنالی س  نیا  ت یوضع

 : ردیرله مورد استفاده قرار گ  ای تالیج ید  یخروج کی به  ریز 

 انحراف سرعت(  صی )تشخ 9کد عملکرد  •

 سرعت(  نیی)حد پا 5سرعت( و   ی)حد بالا 4عملکرد  یکدها •

Output speed

Time

Output signal
 

Time

}Detection widthMax speed

Min  speed }Detection width
}Detection width

DO function 
= [ 4 ]

DO function 
= [ 5 ]

DO function 
= [ 5 ] 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P3-029 FDT1 upper limit یحد بالا FDT1 3.00 0.00 – 655.35 Hz ○ 

 

قرار   شدهمی در محدودهٔ تنظ   یفرکانس خروج ایاست که آ  نی ا  صی تشخ  یبرا FDTعملکرد  
رو  تالیج ید   یخروج  ک یعملکرد    اگر  .ر یخ  ایدارد   رله    ص ی تشخ  ی)خروج  52مقدار    ی/ 

 ی شده باشد، خروج  می( تنظ2سطح فرکانس   صی تشخ ی)خروج  53  ای( 1سطح فرکانس  
 . ردیقرار گ  FDTدر محدودهٔ  یکه فرکانس خروج شودی فعال م ی/ رله در صورت تالیجی د

Time

Output frequency

FDT upper limit

FDT lower limit

Digital output

 

P3-030 FDT1 lower limit  پایینحد FDT1 2.50 0.00 – 655.35 Hz ○ 

P3-031 FDT2 upper limit یحد بالا FDT2 3.50 0.00 – 655.35 Hz ○ 

P3-032 FDT2 lower limit  پایینحد FDT2 3.00 0.00 – 655.35 Hz ○ 

 

P3-033 
Stop status output 
continuous time 

خروج تداوم    ی زمان 
 توقف ت یوضع

2.00 0.00 – 655.35 s ○ 

 

شده باشد،  میتنظ  21مقدار  یرله رو یخروج ای تالیج ید  یخروج کیکه عملکرد  یهنگام
توسط   شدهن ییو به مدت زمان تع  شودیفعال م  ویدرا  یپس از قطع خروج  گنالی س  نیا

م   P3‑033پارامتر   ب   یبرا  .ماندی برقرار  »   شتریاطلاعات  انتخاب  پارامترها 21به  در    ی « 
P3‑020  تاP3‑024 دیمراجعه کن . 

      

P3-034 
Torque reach 
detection value 

تشخ عبور    صی مقدار 
 از حد گشتاور 

0.0 0.0 – 6553.5 % ○ 
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( کمتر از  P3‑034عبور از حد گشتاور )  صی و مقدار تشخ  ی گشتاور واقع  ن یاگر اختلاف ب
عبور از حد گشتاور    صی تشخ  ریمدت زمان تأخ به   ت ی وضع  نیباشد و ا   P3‑036مقدار پارامتر  

(P3‑035 ادامه پ )شودی مربوطه فعال م یکند، خروج دای. 
 . د یمراجعه کن P3‑024تا  P3‑020 ی« در پارامترها55به انتخاب »  شتریاطلاعات ب یبرا

P3-035 
Torque reach 
detection delay 
time 

  ص ی تشخ  ریزمان تأخ
 عبور از حد گشتاور 

0.010 0.000 – 65.535 s ○ 

P3-036 
Torque reach 
detection range 

عبور از    صی بازهٔ تشخ
 ○ % 6553.5 – 0.0 0.0 حد گشتاور 

 

P3-037 
Current reach 
detection value 

تشخ عبور    صی مقدار 
 ○ A 6553.5 – 0.0 0.0 ان یاز حد جر 

 

( کمتر از مقدار  P3‑037)  ان یعبور از حد جر   صی و مقدار تشخ  یواقع  ان یجر   نی اگر اختلاف ب
ا   P3‑039در    شدهمیتنظ  و  تأخبه   ت یوضع  نیباشد  زمان  از حد    صی تشخ  ریمدت  عبور 
 . شودی مربوطه فعال م یکند، خروج  دای( ادامه پ P3‑038) ان یجر 
 . د یمراجعه کن P3‑024تا  P3‑020 ی« در پارامترها56به انتخاب »  شتریاطلاعات ب یبرا

P3-038 
Current reach 
detection delay 
time 

  ص ی تشخ  ریزمان تأخ
 ○ s 65.535 – 0.000 0.010 ان یعبور از حد جر 

P3-039 
Current reach 
detection range 

عبور از    صی بازهٔ تشخ
 ○ % 6553.5 – 0.0 0.0 ان یحد جر 

 

P3-040 
DO FWD REV MIN 
SPD 

برا سرعت    ی حداقل 
در جهت   DO  یخروج

FWD/REV 
10.000 000 – 32.676 / rpm 

 

  شود:   میتنظ  77  ی( روP3-024تا    P3-020  ی)پارامترها  DO  تالیجی د  یعملکرد خروج  یوقت
 .شودی م  ON یشود، خروج شتریب P3-040از مقدار  FWDسرعت در جهت  اگر
  شود:   میتنظ  78  ی( روP3-024تا    P3-020  ی)پارامترها  DO  تالیجی د  یعملکرد خروج  یوقت
 .شودی م ON یشود، خروج شتریب  P3-040از مقدار  REVسرعت در جهت  اگر
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 هستند.  YT-PDT01 / YT‑PG22مربوط به    ی عملکرد  ی پارامترها  P3‑049تا    P3‑041  ی پارامترها
 برقرار باشند: ری ز  طی مؤثر هستند که همهٔ شرا  یتنها زمان :نکته

 YTP4 ی در محصولات سر  •
 انتخاب شده باشد  YT‑PG22 ای  YT-PDT01کارت توسعه  •
 (P3‑048 = 1فعال شده باشد )پارامتر  YT-PDT01 / YT‑PG22عملکرد  •

 

 رله  ی خروج 3+  تالیجید یورود 4: شامل YT-PDT01کارت 

 P3‑044 (X8)  ،P3‑045 (X9)  ،P3‑046 (X10)  ی پارامترها  :تالیجی د  ی انتخاب عملکرد ورود •
 هستند. YT-PDT01کارت  تالیجی د ی های عملکرد ورود میتنظ ی برا  P3‑047 (X11)و 

 .دیمراجعه کن P3‑007تا  P3‑001 ی قابل انتخاب به پارامترها ی هانهی گز  ی برا  •
 ،X8  ندهٔ ی نما  bit0  است که:  X11تا    X8  ی منطق برا   ی ساز معکوس   میتنظ  P3‑049پارامتر   •

bit1  ندهٔ ی نما  X9،  bit2  ندهٔ ی نما  X10،  bit3  ندهٔ ی نما  X11  .منطق مثبت    0:  تی ب  ری مقاد  است =
 .منطق ی ساز = معکوس  1و 

پارامترها  ی انتخاب عملکرد خروج • به عملکرد    P3‑043و    P3‑041  ،P3‑042  ی رله:  مربوط 
 هستند. YT-PDT01رت کا 3رلهٔ  یو خروج 2رلهٔ  ی، خروج1رلهٔ  یخروج

 .دیمراجعه کن P3‑024تا  P3‑022 ی قابل انتخاب به پارامترها ی هانهی گز  ی برا  •

 

 رله  ی خروج 2: شامل YT‑PG20 / PG21 / PG22کارت 

را    2و    1رلهٔ    یعملکرد خروج  P3‑042و    P3‑041  ی رله: پارامترها  ی انتخاب عملکرد خروج •
 . کنندیم نییتع YT‑PG20 / PG21 / PG22 ی هاکارت ی برا 

 .دیمراجعه کن P3‑024تا  P3‑022 ی قابل انتخاب به پارامترها ی هانهی گز  ی برا  •

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P3-041 
EXT Relay 1 output 
function 

رله   یعملکرد خروج 
 1 یخارج

15 0 – 99 / × 

P3-042 
EXT Relay 2 output 
function 

رله   یعملکرد خروج 
 2 یخارج

0 0 – 99 / × 
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P3-043 EXT Relay 2 output 
function 

رله   یعملکرد خروج 
 2 یخارج

0 0 – 99 / × 

P3-044 
DT01-X8 input 
function 

 یعملکرد ورود
DT01‑X8 

0 0 – 99 / × 

P3-045 
DT01-X9 input 
function 

 یعملکرد ورود
DT01‑X9 

0 0 – 99 / × 

P3-046 
DT01-X10 input 
function 

 یورودعملکرد 
DT01‑X10 

0 0 – 99 / × 

P3-047 
DT01-X11 input 
function 

 یعملکرد ورود
DT01‑X11 

0 0 – 99 / × 

P3-048 
DT01 / PG22 
selection 

 × / DT01 / PG22 0 0 – 1انتخاب 

P3-049 
DT01 X8-X11 invert 
logic 

منطق   یساز معکوس
DT01 X8‑X11 

0 0 – F / × 
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 (P4آنالوگ ) یهایو خروج هایورود .3.5

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P4-000 
AI1 filter time 
coefficient 

ف  ب یضر    لتر یزمان 
 ○ AI1 20.0 0.0 – 1000.0 msآنالوگ   یورود

 
باشد،    شتری ب  شدهم یمقدار تنظ  هرچه  .کندی م  نییرا تع   AI1آنالوگ    یورود  لترکردن یزمان ف

از    تواندی که م  شود،ی فرمان کندتر م  یدهتر شده و سرعت پاسخ آنالوگ نرم   یفرمان ورود
 کند.  یر ی از تداخل جلوگ یآنالوگ ناش یورود گنالینوسانات س

P4-001 AI1 zero offset 
  ی فست صفر ورودآ

 ○ % AI1 0.00 −200.00 – 200.00آنالوگ 

 

 10.00V% معادل  100.0. مقدار  کندی م  نیی را تع  AI1آنالوگ    یورود  یحداقل مقدار برا
(20mA)  .است 

( وجود داشته باشد و در Zero Driftرانش صفر ) AI1آنالوگ از پورت  یکه در ورود یزمان
( برابر  PID  دبک ی ف  ای  PID)مانند مرجع سرعت، مرجع گشتاور، مرجع    یمقدار ورود  جهی نت

 استفاده کرد.  0اصلاح مقدار مرجع مربوطه به  یپارامتر برا  نیاز ا  توان ی صفر نباشد، م
مرجع    میعنوان مرجع استفاده شود، مقدار آن متناظر با حداقل مقدار تنظکه به   یهنگام
 است.
 و  ،AI2  شدهاس یمقدار مق  F0‑024  پارامتر  ،AI1  شدهاس یمقدار مق   F0‑023  پارامتر  :نکته

 است.  AI3 شدهاس یمقدار مق F0‑025پارامتر 

P4-002 AI1 gain  یساز اس یمق ب یضر  
 AI1آنالوگ   یورود

100.00 0.00 – 200.00 % ○ 

 

 لی تبد   ب ی ضر   قیاز طر   شدهم یو مقدار مرجع تنظ  AI1آنالوگ    یمقدار ورود  ان یتطابق م
AI1 10.00% متناظر با 100.0 مقدار است. میقابل تنظV (20mA)  .است 

 باشد:   8V = 1500 rpm  دیبخواه اگر، 10V = 1500 rpm: فرضش یصورت پ به  مثال: 
P4‑002 = 10 / 8 × 100.00 = 125.00% 

      

P4-003 AI2 filter time 
coefficient 

  لتریزمان ف ب یضر 
 ○ AI2 20.0 0.0 – 1000.0 msآنالوگ   یورود

 . دی مراجعه کن P4‑000به پارامتر  شتر،یاطلاعات ب یبرا 



 
 

94 
 

   Tiva, Aurix, Virtexسری   -درایوهای پتواز                                                         فصل سوم )پارامترها(

 
 

 

  

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P4-004 AI2 zero offset ی آفست صفر ورود  
 AI2آنالوگ 

0.00 −200.00 – 200.00 % ○ 

 . دی مراجعه کن P4‑001به پارامتر  شتر،یاطلاعات ب یبرا 

P4-005 AI2 gain  یساز اس یمق ب یضر  
 AI2آنالوگ   یورود

100.00 0.00 – 200.00 % ○ 

 . دی مراجعه کن P4‑002به پارامتر  شتر،یاطلاعات ب یبرا 

      

P4-006 
AI3 filter time 
coefficient 

  لتریزمان ف ب یضر 
 ○ AI3 20.0 0.0 – 1000.0 msآنالوگ   یورود

 . دیمراجعه کن  P4‑000به پارامتر  

P4-007 AI3 zero offset   آفست صفر
 ○ % AI3 0.00 −200.00 – 200.00آنالوگ   یورود

 . دیمراجعه کن  P4‑001به پارامتر  

P4-008 AI3 gain  یساز اس یمق  ب یضر  
 AI3  آنالوگ یورود

100.00 0.00 – 200.00 % ○ 

 . دیمراجعه کن  P4‑002به پارامتر  
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P4-009 Analog input 
curve selection 

  یانتخاب منحن
 × / 5999 – 0000 4000 آنالوگ  یورود

 AI1 ی: انتخاب منحنکانیرقم  

 یبرا P4‑013 تا P4‑001  ،P4‑002 ،P4‑010 ی)پارامترها ی: حالت خط0 •
AI1 .فعال هستند ) 

فعال  AI1 یبرا P4‑017 تا P4‑010 ی)پارامترها ی: حالت چندخط1 •
 ( هستند.

 P4-013 (%) * P0-012

AI1 min. 
input 

P4-010

AI1 max. input 
P4-012

P4-011 (%) * P0-012

0.00V 10.00V
-10.00V

-100.00%*P0-012

Analog  input

P4-015 (%) * P0-012

P4-017(%) * P0-012

Same as 
forward 
direction

AI1 inflection 
point 1 input 

P4-014

AI1inflection 
point 2 input 

P4-016

Inflection point 1

100.00% * P0-012
Inflection point 2

 
 AI2 یرقم دهگان: انتخاب منحن 

 . AI1(، مشابه  P4‑021تا   P4‑004 ،P4‑005 ،P4‑018) ی: حالت خط0 •

 . AI1(، مشابه P4‑025تا   P4‑018) یحالت چندخط: 1 •
 AI3 یرقم صدگان: انتخاب منحن

 . AI1(، مشابه  P4‑029تا   P4‑007 ،P4‑008 ،P4‑026) ی: حالت خط0 •

 . AI1(، مشابه P4‑033تا   P4‑026) ی: حالت چندخط1 •
 آنالوگ  یورود  یرقم هزارگان: منطق ولتاژ منف

 . کنندی م یبان یپشت  یاز ولتاژ مثبت و منف  AI3تا   AI1 ی: هر سه ورود0 •
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

• 1 :AI1 کند؛ی م یبانیفقط ولتاژ مثبت را پشت  AI2  وAI3 یولتاژ مثبت و منف  
کند، مقدار صفر در نظر   افت یدر  یمقدار منف   AI1. اگر کنندی م  یبانی را پشت

 .شودی گرفته م 

• 2 :AI2 کند؛ی م یبانیفقط ولتاژ مثبت را پشت  AI1  وAI3 ینف از مثبت و م  
کند، مقدار صفر در نظر گرفته   افت یدر   یمقدار منف AI2. اگر کنندی م یبان یپشت 

 .شودی م

• 3 :AI3 کند؛ی م یبانیفقط ولتاژ مثبت را پشت  AI1  وAI2  یاز مثبت و منف  
کند، مقدار صفر در نظر گرفته   افت یدر   یمقدار منف AI3. اگر کنندی م یبان یپشت 

 .شودی م

• 4 :AI1  وAI2 کنند؛ی م یبانی فقط ولتاژ مثبت را پشت AI3 یاز مثبت و منف  
، مقدار صفر AI2 ای AI1در   یمقدار منف افت ی. در صورت در کندی م یبان یپشت 

 .شودی در نظر گرفته م

. در کنندی م  یبانی فقط ولتاژ مثبت را پشت AI3و  AI1 ،AI2 ی: هر سه ورود5 •
 .شودی مقدار صفر در نظر گرفته م ،یمقدار منف افت یصورت در 

 
  AI1  ،AI2  یبرا  یساز اس یقبل از مق   ر یمقاد   F0‑050و    F0‑048،  F0‑049  یاپارامترها  نکته:

  ی برا یساز اس یپس از مق   ریمقاد  F0‑025و  F0‑023 ،F0‑024 یهستند. پارامترها AI3و 
AI1 ،AI2  وAI3  .هستند 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P4-010 AI1 min value   حداقل مقدار
 × AI1 0.00 −10.00 – 10.00 V یورود

P4-011 
% corresponding 
to AI1 min value 

درصد متناظر با  
 × % AI1 0.00 −100.00 – 100.00حداقل مقدار 

P4-012 AI1 max value 
حداکثر مقدار  

 × AI1 10.00 −10.00 – 10.00 V یورود

P4-013 % corresponding 
to AI1 max value 

درصد متناظر با  
 AI1حداکثر مقدار  

100.00 −100.00 – 100.00 % × 

 

”  1برابر “   P4‑009پارامتر    کان یفعال هستند که رقم    یزمان  P4‑013تا    P4‑010  یپارامترها
 باشد. 
( )توسط 20V-0ولتاژ )  ای( باشد  20mA-0)  ان یآنالوگ از نوع جر   یورود  نکهی فارغ از ا نکته:  

 .شودی در نظر گرفته م  10V-0صورت ولتاژ  به   شهیهم  یورود  مقدار  (،شودی جامپر انتخاب م 
 10V-2  دی است. اگر بخواه  1500rpm-0متناظر    10V-0بازه    فرض،ش یصورت پ مثال: به 
 : دیکن میتنظ 2.00را برابر  P4‑010باشد، مقدار   1500rpm-0متناظر 
 (. فرضش ی)حالت پ  دی قرار ده Vسمت  یرا رو  A1جامپر  ①
② P0‑005 = 2  استفاده از(AI1  به .)عنوان مرجع سرعت 
③ P4‑009 = 4000 پ(فرض،ش ی AI1  یمقدار منف  .)ندارد 
④ P4‑010 = 2.00 حداقل ورود(ی AI1 .) 
⑤ P4‑011 = 0.00  است(.   0حداقل سرعت برابر  فرض،ش ی)پ 
⑥ P4‑012 = 10.00 پ(یحداکثر ورود فرض،ش ی  AI1 10برابرV .) 
⑦ P4‑013 = 100.00  است(.   1500حداکثر سرعت برابر   فرض،ش ی)پ 

2V/4mA
0

Before scaled

AI1

Speed

Max speed 
P0-012

10V/20mA/100%

After scaled
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P4-014 AI1 inflection 1    1نقطهٔ شکست  
 × AI1 2.00 −10.00 – 10.00 V یورود

P4-015 % corresponding to 
AI1 inflection 1  

درصد متناظر با  
  1نقطهٔ شکست  

 AI1 یورود
40.00 −100.00 – 100.00 % × 

P4-016 AI1 inflection 2    2نقطهٔ شکست  
 × AI1 8.00 −10.00 – 10.00 V یورود

P4-017 % corresponding to 
AI1 inflection 2  

درصد متناظر با  
  2نقطهٔ شکست  

 AI1 یورود
60.00 −100.00 – 100.00 % × 

”  1برابر “   P4‑009پارامتر    کان یمؤثر هستند که رقم    یزمان  P4‑017تا    P4‑014  یپارامترها 
 باشد. 



 

99 
 

   Tiva, Aurix, Virtexسری  -درایوهای پتواز                                                      فصل سوم )پارامترها(

 

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P4-018 AI2 min value ی حداقل مقدار ورود  
AI2 0.00 −10.00 – 10.00 V × 

P4-019 
% corresponding 
to AI2 min value 

درصد متناظر با  
 × % AI2 0.00 −100.00 – 100.00حداقل مقدار 

P4-020 AI2 max value 
  ی مقدار ورود  حداکثر  

AI2 10.00 −10.00 – 10.00 V × 

P4-021 % corresponding 
to AI2 max value 

با   متناظر  درصد 
 AI2مقدار   کثرحدا

100.00 −100.00 – 100.00 % × 

 

برابر    P4‑009فعال هستند که رقم دهگان پارامتر    یزمان  P4‑021تا    P4‑018  یپارامترها
( )توسط 10V–0ولتاژ ) ای( باشد 20mA–0) ان یاز نوع جر  یورود نکهی از ا فارغ ” باشد.1“

 .شودی داده م  شینما  10V–0صورت ولتاژ به ی(، مقدار ورودشودی جامپر انتخاب م
– 4  دی بخواه  اگر  است.  rpm  1500– 0متناظر    20mA–0بازه    فرض،ش ی صورت پبه   مثال: 

20mA  1500– 0متناظر rpm  باشد، مقدارP4‑018 = 2.00 شودی م  میتنظ: 
 (. فرضش ی)حالت پ  دی قرار ده Iسمت  یرا رو  AI2جامپر   ①
②   P0‑005 = 6   استفاده از(AI2  به .)عنوان مرجع سرعت 

 ③   P4‑009 = 4000  فرض، ش ی)پ  AI2  
 ندارد(.  یمقدار منف 

④    P4‑018 = 2.00  ی)حداقل ورود  AI2  ؛
 (. 2V شیمعادل نما  4mAمقدار 

⑤    P4‑019 = 0.00   حداقل    فرض،ش ی)پ
 است(.  0سرعت 

⑥   P4‑020 = 10.00 حداکثر   فرض،ش ی)پ
 (.ش ینما  20mA = 10Vبرابر  AI2 یورود
⑦    P4‑021 = 100.00   حداکثر    فرض،ش ی)پ

 است(.  1500سرعت 
      

P4-022 AI2 inflection 1    1نقطهٔ شکست  
 AI2 یورود

2.00 −10.00 – 10.00 V × 

P4-023 
% corresponding 
to AI2 inflection 1  

درصد متناظر با  
  1نقطهٔ شکست  

 AI2 یورود
40.00 −100.00 – 100.00 % × 

P4-024 AI2 inflection 2  
 2نقطهٔ شکست 

 × AI2 8.00 −10.00 – 10.00 V یورود

2V/4mA
0

Before scaled

AI2

Speed

Max. speed 
P0-012

10V/20mA/100%

After scaled
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P4-025 % corresponding 
to AI2 inflection 2  

درصد متناظر با  
  1نقطهٔ شکست  

 AI2 یورود
60.00 −100.00 – 100.00 % × 

برابر    P4‑009مؤثر هستند که رقم دهگان پارامتر    یزمان  P4‑025تا    P4‑022  یپارامترها 
 ” باشد. 1“

 

P4-026 AI3 min value یحداقل مقدار ورود  
AI3 

0.00 −10.00 – 10.00 V × 

P4-027 % corresponding 
to AI3 min value  

درصد متناظر با  
 × % AI3 0.00 −100.00 – 100.00حداقل مقدار 

P4-028 AI3 maximum 
value 

مقدار   حداکثر 
 × AI3 10.00 −10.00 – 10.00 V یورود

P4-029 % corresponding 
to AI3 max value 

درصد متناظر با  
 AI3مقدار   کثرحدا

100.00 −100.00 – 100.00 % × 

برابر    P4‑009پارامتر    صدگان مؤثر هستند که رقم    یزمان  P4‑029تا    P4‑026  ی پارامترها 
 ” باشد. 1“

 

P4-030 AI3 inflection 1   1نقطهٔ شکست  
 × AI2 2.00 −10.00 – 10.00 V یورود

P4-031  %corresponding 
to AI3 inflection 1 

درصد متناظر با  
  1شکست  نقطهٔ 
 AI2 یورود

40.00 −100.00 – 100.00 % × 

P4-032 AI3 inflection 2  2نقطهٔ شکست 
 AI2 یورود

8.00 −10.00 – 10.00 V × 

P4-033  %corresponding 
to AI3 inflection 2 

درصد متناظر با  
  1نقطهٔ شکست  

 AI2 یورود
60.00 −100.00 – 100.00 % × 

 . دیمراجعه کن  P4‑009« در پارامتر 1به انتخاب »رقم صدگان =  
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P4-034 
Analog input AI1 to 
AI3 as digital input 
enable 

استفاده از   یساز فعال
  AI1آنالوگ  یهایورود

 یعنوان ورودبه  AI3تا 
 تال یجی د

0 0 – 999 / × 

  تال ی جید  ی عنوان ورودبه   P4‑034پارامتر   قیاز طر   توانندی م  AI3و    AI1  ،AI2  یهایورود 
 شوند.  یکربندیپ

 تال یج ید یعنوان ورود به  AI1استفاده از  یساز : فعالP4‑034 کانیرقم 

• 0 :AI1  شودی آنالوگ استفاده م  یعنوان ورودبه 

• 1 :AI1  شودی استفاده م تالیجی د  یعنوان ورودبه 
 تال یجی د یعنوان ورود به  AI2استفاده از  یساز فعال: P4‑034 دهگانرقم 

• 0 :AI2  شودی آنالوگ استفاده م  یعنوان ورودبه 

• 1 :AI2  شودی استفاده م تالیجی د  یعنوان ورودبه 
 تال یجی د یعنوان ورودبه  AI3استفاده از  یساز : فعالP4‑034 صدگانرقم 

• 0 :AI3  شودی آنالوگ استفاده م  یعنوان ورودبه 

• 1 :AI3  شودی استفاده م تالیجی د  یعنوان ورودبه 
استفاده شوند، در   تالیجی د  یعنوان ورودبه   AI1 / AI2 / AI3آنالوگ    یهای که ورود  یزمان

قرار   ON  ت یدر وضع  تالیجی د   یباشد، ورود  7Vاز    شتریآنالوگ ب  یکه ولتاژ ورود   یصورت 
در صورت  ردیگی م ورود  یو  ولتاژ  از    یکه  کمتر  وضع  3Vآنالوگ  در  قرار   OFF  ت یباشد، 
 . ردیگی م

 )منطق مثبت( 7V : ON＜آنالوگ  یولتاژ ورود
 )منطق مثبت( 3V : OFF＞آنالوگ  یورود ولتاژ

7 V

3 V

AI used as digital input

AI input voltage

ON ON

OFF OFF OFF

Time
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استفاده    تالیج ید   یعنوان ورود به   AI1 / AI2 / AI3آنالوگ    یهای که ورود  یزمان  نکته:  
  تال یجی د  یهای ورود  COMبا    دی مستقل باشد و نبا  دیها باآن   COM  نالیترم  شوند،ی م

X1  تاX7  صورت مشترک استفاده شود.به 

P4-035 
AI1 used as digital 
input function 
selection 

عملکرد   در    AI1انتخاب 
به  استفاده  عنوان حالت 

 تال یجی د یورود
0 0 – 63 / × 

 

استفاده شوند،   تالی جی د  یعنوان ورودبه   AI1 / AI2 / AI3آنالوگ    یهای که ورود  یزمان
به کار    AI3و    AI1 ،AI2انتخاب عملکرد    یبرا  P4‑037و    P4‑035 ،P4‑036  یپارامترها

 هستند.  X1 – X7 تالیج ید یهای . عملکردها مشابه ورودروندی م
مراجعه    P3‑001 – P3‑007  یها، به پارامترهاآن   حات یقابل انتخاب و توض   یهانه یگز   یبرا
 . دی کن

P4-036 
AI2 used as digital 
input function 
selection 

عملکرد   در    AI2انتخاب 
به  استفاده  عنوان حالت 

 تال یجی د یورود
0 0 – 63 / × 

 . دیمراجعه کن  P4‑035به پارامتر  

P4-037 
AI3 used as digital 
input function 
selection  

عملکرد   در    AI3انتخاب 
به  استفاده  عنوان حالت 

 تال یجی د یورود
0 0 – 63 / × 

 . دیمراجعه کن  P4‑035به پارامتر  
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P4-038 
AO1 analog 
output function 
selection 

انتخاب عملکرد  
 ○ / AO1 0 0 – 15آنالوگ   یخروج

 

تنظ   P4-038 / P4-041  یپارامترها خروج  میجهت  استفاده    AO1 / AO2  یعملکرد 
 .شوندی م
= حداکثر سرعت   آمپری ل یم  20ولت /    10(.  Reference speed: سرعت مرجع)0 •

P0-012 . 
= حداکثر سرعت   آمپری لیم  20ولت /    10.  (Running speed): سرعت در حال اجرا1 •

P0-012 . 
 ( Reserved) : رزرو شده2 •
 . P6-004 * 2موتور  ینام ان ی= جر  آمپریل یم 20ولت /  10.  (Current): جریان3 •
 ولت.  1400=    آمپری لیم  20ولت /    10مقدار    .DC(DC bus voltage): ولتاژ باس  4 •
 ( Reserved) : رزرو شده5 •
/    10  .(Ramp speed): سرعت رمپ 6 • -P0= حداکثر سرعت    آمپری لی م  20ولت 

012 . 
  10؛  0x8006  ی مقدار آدرس ارتباط.  (Communication output) : خروجی شبکه7 •

 . 10000=  آمپری لیم  20ولت / 
پارامتر    ی= مقدار دما  آمپری لیم  0ولت /    0.  (Motor temperature) : دمای موتور8 •

P4-048 پارامتر  ی= مقدار دما آمپری لی م 20ولت /  10؛P4-049 . 
/    10تا    0محدوده  .  AI1(Output AI1)  ی: خروج9 • با   آمپری لیم  20ولت  متناظر 

 . AI1 یورود آمپری لیم 20ولت /  10تا   0محدوده 
متناظر با   آمپری لیم   20ولت /    10تا    0محدوده    .AI2(Output AI1)  ی: خروج10 •

 . AI2 یورود آمپری لیم 20ولت /  10تا   0محدوده 
متناظر با   آمپری لیم   20ولت /    10تا    0محدوده    .AI3(Output AI1)  ی: خروج11 •

 . AI3 یولت ورود 10تا   0محدوده 
 موتور.  یگشتاور نام  200= %  آمپری لیم  20ولت /   10. (Torque): گشتاور12 •
؛  0x8007  یمقدار آدرس ارتباط .  (Communication output 2)2شبکه    ی: خروج13 •

 . 10000=  آمپری لیم  20ولت /   10
 موتور. ی= توان نام آمپری ل یم 20ولت /  10. (Output power)ی: توان خروج14 •
 ( Reserved): رزرو شده15 •

P4-039 AO1 zero offset 
  ی آفست صفر خروج

 ○ % AO1 0.00 −100.00 – 100.00آنالوگ 

 . کندی م  نییرا تع AO1آنالوگ   یخروج گنالی حداقل مقدار س 
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AO1  1500: اگر حداکثر سرعت برابر  دی ر یعنوان مثال در نظر بگرا به rpm   باشد و ازAO1  
حال لازم باشد    نی و در ع  ،  موتور در حال کار استفاده شود  یسرعت واقع  شینما  یبرا

متناظر با   mA 20–4صورت  به  AO1  یخروج
0 – 1500 RPM  اباشد در  صورت    نی ، 
 : : دی کن میتنظ ری پارامترها را مطابق ز 

P4-038 = 1, P4-039 = 20.00%, P4-040 
= 80.00% 

شک   AO1  یخروج  یمنحن مقابل  مطابق  ل 
 بود: خواهد 

P4-040 AO1 gain  ی ساز اس یمق  ب یضر  
 ○ % AO1 100.00 0.00 – 200.00آنالوگ    یخروج

 

%  100.00پارامتر برابر    نی مقدار ا  اگر  .کندیم  یساز اس یرا مق  AO1آنالوگ    یخروج  گنالیس 
 خواهد بود.  10V/20mAمتناظر با  ویدرا  گنالیباشد، مقدار مرجع س

تنظ  یبرا  در  چنانچه    فرض،ش یپ  ماتیمثال، 
  « ی»سرعت واقع  یبر رو AO1  یعملکرد خروج

باشد، مقدار    میتنظ  منطبق    10V/20mAشده 
( سرعت  حداکثر  در  P0-012بر  بود.  خواهد   )

معادل   10V/20mAمقدار    میکه بخواه  یصورت 
( باشد، پارامتر  P0-012حداکثر سرعت )  %200

P4-040 گردد.  میتنظ 200.00 یرو دی با 
مقابل    AO1  یخروج  یمنحن شکل  مطابق 

 خواهد بود: 

2V/4mA

0

Actual output

AO1

Speed

80%

100% Maximum 
speed

AO1 min output 4mA, 
4/20mA = 20%

10V/20mA/100%

-2V/-20%

θ

0

Gain = 
50.00%

AO1

Speed
100% 

Maximum 
speed

10V/20mA/100%

-2V/-20%
50% 

Maximum 
speed

5V/10mA/50%

Gain = 
100.00%

Gain = 
200.00%
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P4-041 
AO2 analog 
output function 
selection 

انتخاب عملکرد  
آنالوگ   یخروج
AO2 

0 0 – 15 / ○ 

براAO2آنالوگ    یانتخاب عملکرد خروج  پارامتر    یهانه ی گز مشاهده    ی.  به  انتخاب،  قابل 
P4‑038 دیمراجعه کن . 

P4-042 AO2 zero offset   آفست صفرAO2 0.00 −100.00 – 100.00 % ○ 

 . دی مراجعه کن P4‑039به پارامتر  شتر،ی اطلاعات ب  ی. براAO2آنالوگ    یآفست صفر خروج 

P4-043 AO2 gain  یساز اس یمق  ب یضر 
AO2 100.00 0.00 – 200.00 % ○ 

مراجعه   P4‑040به پارامتر    شتر،یاطلاعات ب   ی. براAO2آنالوگ    یخروج  یساز اس یمق  ب یضر  
 . دی کن

      

 

پارامترها فعال  P4‑047تا    P4‑044  یاز  تشخ  یساز جهت  و   یورود   صی عملکرد  آنالوگ 
 .شودی از حد بالا استفاده م  گنالیعبورِ س  ای  یقطع ت یوضع یبررس

• P4‑047 = 0 :یو خارج از محدوده بودن برا  یقطع صی تشخ AI1  تاAI3 رفعالیغ 
 است.

• P4‑047 = 1 : و خارج از محدوده بودن  یقطع صی تشخAI1 شودی فعال م. 

• P4‑047 = 2 : و خارج از محدوده بودن  یقطع صی تشخAI2 شودی فعال م. 

• P4‑047 = 3 : و خارج از محدوده بودن  یقطع صی تشخAI3 شودی فعال م. 
 ( فعال شده باشد: P4‑047)توسط پارامتر  AI صی که عملکرد تشخ  یهنگام

به    ت ی وضع   نیباشد و ا   P4‑044آنالوگ کمتر از مقدار پارامتر    یچنانچه مقدار ورود •
 یورود  ی»قطع  یبا خطا  ویدرا  ابد،یتداوم    P4‑046در پارامتر    شدهن ییمدت زمان تع

 )توقف آزاد(.  شودیمتوقف م ینرسیداده و موتور با ا  پ یآنالوگ« تر 

 یبا خطا  ویباشد، درا P4‑045از مقدار پارامتر  شتریآنالوگ ب یمقدار ورود چنانچه •
 شودی متوقف م ینرس ی داده و موتور با ا پ یآنالوگ خارج از حد« تر  ی»ورود

 )توقف آزاد(. 
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P4-044 
AI 
disconnection 
detection value 

  صی حد تشخ
 یورود یقطع

 ( AIآنالوگ )
1.500 0.000 – 10.000 V ○ 

P4-045 AI out of range 
detection value 

  صی حد تشخ
خارج از محدوده  

 ( AIآنالوگ )  یورود
12.000 0.000 – 15.000 V ○ 

P4-046 
AI 
disconnection 
detection time 

  ریزمان تأخ 
  یقطع صی تشخ
 ( AIآنالوگ )  یورود

3 0 – 65535 S ○ 

P4-047 

AI 
disconnection 
and out of 
range detection 
enable 

  یساز فعال
و  یقطع صی تشخ

خارج از محدوده  
 ( AIآنالوگ )  یورود

0 0 – 3 / ○ 

 

 

قابل    ییارائه شود. بازه دما  AOآنالوگ    یهایاز خروج  ی کی   قی از طر   تواندی موتور م  یدما
 .شودی م میتنظ  P4‑049و  P4‑048 یپارامترها قیاز طر  AOارائه توسط 

و    P4‑038  یبه انتخاب پارامترها  شتر،یاطلاعات ب  یبرا
P4‑041  [ مراجعه کن8با مقدار ] دی . 

صورتمثال در  از    ی:  دما  یبرا  AO1که  موتور   یارائه 
 استفاده شود: 

• P4-038 = 8 

• P4-048  = 0   مقدار دما درV/0mA 

• P4-049  = 10  مقدار دما درV/20mA 

P4-048 
AO output 
temperature 
start value 

متناظر با   یدما
نقطه شروع  

 AO یخروج
0 −40 – 140 ℃ ○ 

P4-049 
AO output 
temperature 
end value 

متناظر با   یدما
 ان ینقطه پا 

 AO یخروج
130 0 – 140 ℃ ○ 

AO output

Motor 
temp 
( )

10V/20mA

P4-048 P4-049
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P4-050 
Analog input one-
button 
measurement 

با فرمان   یر یگاندازه 
 یبرا  دی کلتک 

 آنالوگ  یهایورود
0 0 – 65535 / ○ 

آنالوگ استفاده    یهای حداقل و حداکثر ورود  ریو ثبت مقاد  یر یگاندازه   یپارامتر برا  نیا 
 .شودی م

 AI1 ی: ورودکانیرقم 

 AI1 یحداقل ورود کلیدتک  یر یگ: اندازه 1 •
در مقدار حداقل   AI1  ی که ورود  دی حاصل کن  نان یاطم  ،یر یگهنگام شروع اندازه 

 خود قرار دارد. 

 AI1 یحداکثر ورود  کلیدتک  یر یگ: اندازه 2 •
در مقدار حداکثر    AI1  یکه ورود  دیحاصل کن   نان یاطم  ،یر یگهنگام شروع اندازه 

 خود قرار دارد. 
 AI2 یرقم دهگان: ورود 

” در رقم  1)مطابق با انتخاب “  AI2 یحداقل ورود دیکلتک  یر یگ: اندازه 1 •
 ( کان ی

” در رقم  2)مطابق با انتخاب “  AI2 یحداکثر ورود  دیکلتک  یر یگ: اندازه 2 •
 ( کان ی

 AI3 یرقم صدگان: ورود 

” در رقم  1)مطابق با انتخاب “  AI3 یحداقل ورود دیکلتک  یر یگ: اندازه 1 •
 ( کان ی

” در رقم 1مطابق با انتخاب “)   AI3 یحداکثر ورود  دیکلتک  یر یگ: اندازه 2 •
 ( کان ی

پا  نکته:  از  پارامتر    ،یر یگاندازه   ندیفرآ   ان یپس  به  به   P4‑050مقدار  خودکار    0طور 
 . گرددی بازم

      

P4-051 
AO output motor 
current minimum 
frequency 

حداقل فرکانس  
  یموتور برا ان یجر 

 AO یخروج
0.0 0.0 – 50.0 Hz ○ 

 شده باشد:  می( تنظ ان ی« )جر 3»  یرو AO یعملکرد خروج  کههنگامی  
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  درنظر گرفته   به صفر  AO  یباشد، ولتاژ خروج  P4-051کمتر از مقدار    یاگر فرکانس واقع
 .شودی م

  ر یبه مدت زمان تأخ  وستهیصورت پباشد و به   P4-051از مقدار    شتریب  یفرکانس واقع  اگر
 ان یجر   گنالی مطابق با س  AO  یولتاژ خروج  ابد،ی( ادامه  P4-052در پارامتر    شدهف ی)تعر 
 .خواهد بود یواقع

Output 
frequency

time
AO output

time

P4-051

P4-052

 

P4-052 
AO output current 
delay time 

  ان یجر  ریزمان تأخ 
 ○ AO 0 0 – 2000 ms یخروج

     مراجعه شود. P4-051 به پارامتر  

      

P4-053 
AI zero speed 
offset 

آفست سرعت صفر  
 ○ 10 10 – 1000 RPM ( AIآنالوگ )  یورود

 

عنوان مرجع سرعت استفاده شود و مقدار مرجع سرعت کمتر  آنالوگ به   یورود  کی اگر از  
  ن ی . اشودی باشد، مرجع سرعت به سرعت صفر محدود م  P4‑053در    شدهم یاز مقدار تنظ

که کارکرد    ی در موارد ایشود   یر ی صفر جلوگ فت یکه لازم است از در   ییعملکرد در کاربردها 
 است.  دیمف  اریبس  ست،یمطلوب ن نیی پا اریبس یهاموتور در سرعت 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P4-054 AO1 filter factor  لتریف ب یضر AO1 200 0 – 1000 / ○ 

 

  ب ی. هرچه مقدار ضر کندی م  فیآنالوگ تعر   یهایخروج   یمرتبه اول برا  گذر ن یی پا  لتر یک ف
آنالوگ کندتر خواهد بود؛ برعکس، هرچه   یخروج  یک ینام یشود، پاسخ د  میتنظ  الاترب  لتریف

خواهد    ترع ی آنالوگ سر   یخروج  ی کینام یشود، پاسخ د   میتنظ  تر پایین   لتریف  ب یمقدار ضر 
 شود.  جادی ا ییهانوسان  یخروج یدار یناپا  لی دلبه بود، اما ممکن است 

Output 

0

Time（t）

100%

70.7%

Unfiltered Signal

Filtered Signal

T

y(n)=ax(n)+(1-a)y(n-1)

y(n): filtered signal

x(n):unfiltered signal

a: filter time constant，a=1/T

T:filter time
 

P4-055 AO2 filter factor  لتریف ب یضر AO2 200 0 – 1000 / ○ 

 . دی مراجعه کن P4‑054به پارامتر  شتریب حاتی توض ی. براAO2 لتریف ب یضر  

      

P4-056 AO zero offset 
mode 

صفر  آفست  حالت 
 ○ / 1 – 0 1 آنالوگ  یخروج

 

رو  یآفست صفر خروج  کندی شخص م   . Xمحور    یرو  ایاعمال شود    Yمحور    یآنالوگ 
 هستند.  Yمحور  یراهنما بر اساس اعمال آفست رو  نیشده در ا ارائه  یهامثال

 Xمحور  ی: آفست رو0 •

 Yمحور  ی: آفست رو1 •
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 :کنندی آنالوگ را فراهم م یخروج ری پذانعطاف ی کربندیامکان پ  P4‑061تا   P4‑057 ی پارامترها 
 . AO2 ای  AO1 قی از طر  یخروج ی برا F0انتخاب هر پارامتر از گروه  •
  P4‑041 (AO2)و    P4‑038 (AO1)در    شدهفی تعر   یقبل  یخروج  ی از عملکردها  نیهمچن •

 . کندیم یبانیپشت
 عملکرد یهاحالت 

 :P4‑061 = 0که  یزمان •
.  شودیانتخاب م  P4‑041توسط    AO2و عملکرد    شودی انتخاب م  P4‑038توسط    AO1عملکرد  

 . دیمراجعه کن P4‑038 حاتیموجود به توض ی هانهی گز  ی برا 
 :P4‑061 = 1که  یزمان •

انتخاب   P4‑059توسط    AO2  ی. منبع خروجشودیانتخاب م  P4‑057توسط    AO1  یمنبع خروج
 .شودیم
به   P4‑057 = 0عنوان مثال،  )به  کنندیرا مشخص م  F0پارامتر در گروه    کی رها شماره پارامت  نی ا 

 است(.  F0‑000انتخاب  ی معنا
 یگذار اس یمق یکربندیپ 
• P4‑058متناظر با  لیاسک: مقدار فول(10 V / 20 mA برا ) ی AO1. 
• P4‑060متناظر با  لیاسک: مقدار فول(10 V / 20 mA برا ) ی AO2. 
 یخروج شیپا

 V / 0 – 20 mA 10 – 0 یخروج: 1مثال 
 0 – 10.00 Hz → 0 – 10 V / 0 – 20 mA، (F0‑000)فرکانس مرجع  یهدف: خروج

 P4‑057 = 0 ،P4‑058 = 10.00 Hz (F0‑000)انتخاب  ،P4‑061 = 1 :ماتیتنظ
 V / 4 – 20 mA 10 – 2 یخروج :2مثال 

 ( mA 20 – 4 ای )  V 10 – 2 اسیاما با مق گنال،یهدف: همان س
 = P4‑057 = 0  ،P4‑058 = 10.00 Hz  ،P4‑039(  F0‑000)انتخاب    ، P4‑061 = 1  :ماتیتنظ

  ب ی )ضر   P4‑040 = 80.00%  (،V / 4 mA 2  ←  لیاسک% از فول20)آفست صفر =    20.00%
 (V / 16 mA 8 بازه ←% 80=  ی ساز اسیمق

 یگذار اسیمقدار پس از مق  ی گذار اس یاز مق شی مقدار پ گنال یس

AO1 F0-114 F0‑099  (   یساز اسیمق  ب ی( و ضر P4‑039)آفست صفر 
(P4‑040) ) 

AO2
  

F0-115 F0‑100  (   یساز اسیمق  ب ی( و ضر P4‑042)آفست صفر 
(P4‑043) ) 
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 نکات:
(  V / 20 mA 10)  لیاسکفول  یاز خروج  ی صورت درصدبه  ی ساز اس یمق  بی آفست و ضر  •

 . شوندیم انیب
برا   ماتیتنظ • از    AO2  ی مشابه  استفاده  اعمال   P4‑059  ،P4‑060  ،P4‑042  ،P4‑043با 

 .شودیم

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P4-057 
AO1 output 
function selection 

انتخاب عملکرد  
 AO1 یخروج

0 0 – 121 / ○ 

 
،  F0‑000  ←   00. مثال:  شودی داده م   ی خروج  AO1  قیکه از طر   F0شماره پارامتر از گروه  

20    F0‑020 ← 

P4-058 
AO1 10V/20mA 
corresponding 
value 

  مقدار متناظر با
10V/20mA یبرا  

AO1 
0.00 0.00 – 655.35 / ○ 

 
به  V / 20 mA 10یمقدار متناظر با خروج پارامتر  . واحد  بر اساس   F0صورت خودکار 

 .شودی م میتنظ P4‑057شده توسط انتخاب 

P4-059 
AO2 output 
function selection 

انتخاب عملکرد  
 AO2 یخروج

0 0 – 121 / ○ 

 
،  F0‑000  ←   00. مثال:  شودی داده م   ی خروج  AO2  قیکه از طر   F0شماره پارامتر از گروه  

35 ←  F0‑035 

P4-060 
AO2 10V/20mA 
corresponding 
value 

  مقدار متناظر با
10V/20mA یبرا  

AO2 
0.00 0.00 – 655.35 / ○ 

 
با خروج به V / 20 mA 10  یمقدار متناظر  پارامتر  . واحد  اساس  بر    F0صورت خودکار 

 .شودی م میتنظ P4‑059شده توسط انتخاب 

P4-061 
AO output logic 
selection 

انتخاب منطق 
 AO یخروج

0 0 – 1 / ○ 

 
 (AO1 ← P4‑038  ،AO2 ← P4‑041) یقبل ی: استفاده از عملکردها 0 •

 F0 (AO1 ← P4‑057  ،AO2 ← P4‑059): استفاده از حالت شاخص 1 •
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 (P5شروع و توقف ). 3.6 

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P5-000 
Asynchronous 
motor sensor-less 
control start mode 

حالت شروع در کنترل بدون  
 × / 2 – 0 0 یی سنسور موتور القا

 ی : شروع عاد0 • 
مدت  و به   کند ی ( آغاز به کار مP5‑001از فرکانس شروع )پارامتر    وی، درا VFدر کنترل  

سپس تا    کند،ی شده در همان فرکانس کار م   نییتع  P5‑002که توسط پارامتر    یزمان
 . ردیگی سرعت مرجع شتاب م

بردار   در پ  شی پ  ویدرا  ،یکنترل  را  موتور  شروع،  زمان کندی م  سی مغناطش یاز   .
. پس از آن موتور از سرعت شودی م   نییتع  P5‑003توسط پارامتر    سی مغناطش یپ

( باشد، Flying. اگر موتور در حالت چرخش آزاد )ردیگی صفر تا سرعت مرجع شتاب م
 .شودی کاهش داده م  ن ییپا  سرعت   کی سرعت آن ابتدا تا    ،یر یگاز شروع شتاب   شیپ

 مؤثر است(  VF)فقط در کنترل   DC جریان قی: شروع پس از تزر 1 •
 ت یوضع  نیو ا  شودی م  قی( به موتور تزر P5‑004)پارامتر    DC  ان یحالت جر   ن یدر ا 
پارامتر    یمدت زمان  یبرا پا  نییتع  P5‑005که توسط  از  دارد. پس  ادامه   ان یشده 
  ی و برا  کندی ( آغاز به کار مP5‑001از فرکانس شروع )پارامتر    وی، دراDC  ان یجر   قیتزر 

زمان پارامتر    یمدت  م   نییتع  P5‑002که توسط  کار  فرکانس    کند، ی شده در همان 
 . ردیگی سپس تا سرعت مرجع شتاب م

Acceleration

Start signal

Reference speed

Time (t)

P5-015 P5-002

Start frequency P5-001

Speed (rpm)

 
 ( Flying startشروع در حال چرخش )   :2 •

تا سرعت چرخش آزاد    کندی( را به موتور اعمال مP5‑006)پارامتر    AC  ان یجر   ویدرا 
شناسا  را  درا  ییموتور  سپس  شناسا  ویکند.  سرعت  همان  کار    شدهییاز  به  شروع 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

شروع،   ندی. در طول فرآ شودی م   نییتع  P5‑007. جهت شروع توسط پارامتر  کندی م
 .شوندی م الصورت نرم و بدون ضربه اعمو ولتاژ به ان یجر 

Motor free rotating 
speed

Rotating speed identification

Acceleration

Start

Reference speed

Time (t)

Speed (rpm)

 
 نکات: 

  P8‑000کنترل بدون سنسور موتور سنکرون توسط پارامتر  یشروع براحالت  •
 .شودی م فیتعر 

 ویفرمان شروع، درا  افت یاست. پس از در  Run گنالیس ری زمان تأخ P5‑015پارامتر  •
نشود شروع به  یسپر  P5‑015توسط پارامتر  شدهف یتعر  ری که مدت تأخ یتا زمان 

 کار نخواهد کرد. 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P5-001 Start frequency  30.00 – 0.00 0.50 فرکانس شروع Hz × 

 
 . کندی م نییرا تع VFپارامتر فرکانس شروع در حالت کنترل   نیا

 مؤثر است.  VFدر حالت کنترل   فقط
 . دی مراجعه کن "1"و  "P5‑000 = "0پارامتر  یهانه ی به گز  شتریاطلاعات ب یبرا

P5-002 
Start frequency 
holding time 

  یزمان نگهدار 
 ○ s 300.0 – 0.0 0.0 فرکانس شروع 

 
 . کندی م نییرا تع VFفرکانس شروع در حالت کنترل  یدار زمان نگه پارامتر مدت   نیا

 مؤثر است.  VFدر حالت کنترل   فقط
 . دی مراجعه کن "1"و  "P5‑000 = "0پارامتر  یهانه ی به گز  شتریاطلاعات ب یبرا

 

P5-003 Pre-magnetization 
time 

زمان 
 ○ s 300.0 – 0.0 0.3 ی ساز س ی مغناطش یپ

بردار   کنترل  حالت  در  برا  یفقط  است.  ب  یمؤثر  گز   شتریاطلاعات   "P5‑000 = "0  نهیبه 
 . دی مراجعه کن

 

P5-004 DC inject current   قی تزر  ان یجر DC 50.0 0.0 – 120.0 % ○ 

 

 . کندی م نییرا تع  VFدر حالت کنترل  DC قیتزر   ان یپارامتر مقدار جر   نیا
 مؤثر است.  VFدر حالت کنترل   فقط

 موتور است. ینام ان یمتناظر با جر  100٪
 . دی مراجعه کن "P5‑000 = "1 نهی به گز  شتریاطلاعات ب یبرا

P5-005 DC inject time  قیزمان تزر DC 0.0 0.0 – 300.0 s ○ 

 
 .  کندی م نیی را تع  VFدر حالت کنترل  DC قی تزر  ان یزمان اعمال جر پارامتر مدت   نیا

 مؤثر است.  VFدر حالت کنترل   فقط
 . دی مراجعه کن "P5‑000 = "1 نهی به گز  شتریاطلاعات ب یبرا
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P5-006 Flying start 
measuring current 

در    یر یگاندازه   ان یجر 
 × A 6553.5 – 1.0 4.5 شروع در حال چرخش 

 

با مقدار    AC  ان یسرعت چرخش موتور، جر   ییشناسا  یبرا  ویباشد، درا   P5‑000 = 2  یوقت
 شدهیی و سپس از سرعت شناسا  کندی م  ق یرا به موتور تزر   P5‑006در پارامتر    شدهن ییتع

 . کند ی شروع به کار م
 . دیمراجعه کن  P5‑007و پارامتر  "P5‑000 = "2 نهی به گز  شتریاطلاعات ب یبرا

P5-007 Flying start 
direction 

جهت شروع در حالت  
 × / 2 – 0 0 شروع در حال چرخش 

درا   P5‑000 = 2  یوقت  تزر   ویباشد،  ( سرعت چرخش P5‑006)پارامتر    AC  ان یجر   قی با 
. جهت شروع توسط پارامتر  کندی کرده و از همان سرعت شروع به کار م ییشناساموتور را 
P5‑007 شودی م  نییتع. 

 : از جهت چرخش فوروارد موتور 0 •

 موتور  ورسی: از جهت چرخش ر 1 •

 . کندی چرخش موتور شروع م ی: از جهت فعل2 •
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P5-008 Stop mode 2 – 0 0 حالت توقف / × 

 . کندی انتخاب م شودی اعمال م Run  گنالیرا که هنگام قطع س یحالت توقف 

 : توقف با کاهش سرعت 0 •
 یکه سرعت واقع  ی. هنگام شودی مطابق با رمپ کاهش سرعت فعال متوقف م  ویدرا 

باشد،   P5‑013کمتر از مقدار    P5‑014توسط پارامتر    شدهن ییمدت زمان تع  یموتور برا
 . کندی را قطع م  یخروج ویدرا 

 : توقف آزاد 1 •
 و،یدرا   یخروج  یهایهادمه یبا قطع ن 

تغذ منبع  از  م  هی موتور  . شودی جدا 
  دن یصورت چرخش آزاد تا رسموتور به 

 . دهدی به سرعت صفر ادامه م

: توقف با کاهش سرعت + ترمز 2 •
DC 

کاهش    زمان  با  مطابق  موتور  ابتدا 
که    ی. هنگامشودی سرعت فعال کند م

خروج شروع    یفرکانس  فرکانس  از 
( کمتر شود،  P5‑009)پارامتر    DCترمز  

(  P5‑010)پارامتر    DCترمز    ان یجر 
تع  یبرا زمان  در    شدهن ییمدت 

P5‑011  و یسپس درا  شود،ی اعمال م  
 . کندی موتور را قطع م هی تغذ
  ی فقط زمان   P5‑008 = 2  نهیگز   نکته:

 انتخاب شده باشد.  ییموتور القا  یبرا VFکنترل   حالت مؤثر است که 

      

P5-009 DC braking start 
frequency  

فرکانس شروع ترمز  
DC 0.50 0.00 – 30.00 Hz × 

P5-010 DC braking 
current   ترمز   ان یجرDC 50.0 0.0 – 120.0 % ○ 

P5-011 DC braking time   زمان ترمزDC 5.0 0.0 – 300.0 s ○ 

Stop command

DEC time

Time(t)

Actual speed

Speed（n）

Output switch off 
speed P5-013

Output switch OFF

P5-014

 P5-000 = 0, Deceleration to stop

Stop command

Time(t)

Actual speed

Speed

DC braking 
start 

frequency 
P5-009

P5-012 P5-011

Output OFF

 P5-000 = 1, Deceleration to stop + DC braking
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در پارامتر    "2"  نه ی هستند. به گز   DCمربوط به منطق ترمز    P5‑011تا    P5‑009  ی پارامترها 
P5‑008 دیمراجعه کن . 

      

P5-012 DC current 
ramp-up time 

 ان یجر   شیزمان افزا 
DC 500 0 – 65535 ms ○ 

افزا   ا DC  ان یجر   یجی تدر   شیزمان    DCترمز    یو هم برا  DC  قی تزر   یپارامتر هم برا  ن ی. 
 .شودی اعمال م

      

P5-013 Stop output 
speed  

  ی سرعت قطع خروج
 در توقف 

60 1 – 65535 rpm ○ 

 .دی مراجعه کن  "P5‑008 = "0پارامتر    به  .شودی قطع م  ویدرا  یکه در آن خروج  یمقدار سرعت 

P5-014 Stop output 
delay time 

قطع  ریزمان تأخ 
 ○ S 60.0 – 0.0 0.5 در توقف یخروج

 . دیمراجعه کن "P5‑008 = "0پارامتر  به   .ویدرا یقطع خروج یبرا ریزمان تأخ  

      

P5-015 Run signal delay 
time  10.000 – 0.000 0.000 گنال ی س ریزمان تأخ S × 

 شده ن ییشدن مدت زمان تع  یکند، پس از سپر   افت یرا در   Start  گنالیس  ویکه درا  یهنگام 
شروع به کار   P5‑000در پارامتر  شدهن یی، مطابق با حالت شروع تعP5‑015توسط پارامتر 

 .د ی مراجعه کن P5‑000پارامتر   به .کندی م
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 (P6موتور ) یپارامترها. 3.7 

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P6-000 
Motor rated 
power موتور  یتوان نام 

وابسته به  
 × kW 6553.5 – 0.1 مدل 

P6-001 
Motor 
rated 
voltage 

نام   ی ولتاژ 
 موتور 

مدل 
380V 

380 

1 – 65535 V ×  مدل
220V 220 

مدل 
690V 690 

P6-002 
Motor rated 
frequency 
(ACIM) 

 یفرکانس نام 
 × 50.0 0.1 – 6553.5 Hz ( ACIMموتور )

P6-003 Motor rated 
speed 

  یسرعت نام
 موتور 

وابسته به  
 × rpm 65535 – 0 مدل 

P6-004 Motor rated 
current 

 ینام ان یجر 
 موتور 

وابسته به  
 × A 6553.5 – 0.0 مدل 

P6-005 Motor 
pole pairs 

تعداد 
  یهاقطب جفت 
 موتور 

2 1 – 200 / × 

P6-006 Motor inertia وابسته به   موتور  ینرسی ا
 .kg 65.535 – 0.001 مدل 

*102m × 

 

  ی فرکانس نام   P6‑002موتور،    یولتاژ نام  P6‑001موتور،    یتوان نام  P6‑000  یپارامترها
نام  P6‑003موتور،   و    ینام  ان یجر   P6‑004موتور،    یسرعت  تعداد    P6‑005موتور 

 شوند. میپلاک موتور تنظ یشده رودرج  ری مطابق مقاد  دیموتور با یهاقطب جفت 
ا   P6‑006  پارامتر )   ینرسیمقدار ممان  اMOIموتور   د ی پارامتر با  نی ( است. معمولًا مقدار 

 تر ع یتر باشد، پاسخ سرعت سر بزرگ   شدهم یئه شود. هرچه مقدار تنظ توسط سازنده موتور ارا
 باعث ارتعاش شود.  تواندیم ازحد ش یحال مقدار ب نیخواهد بود؛ با ا 

حلقه   در ا حالت  م   ینرسیبسته،  طر   تواندیموتور  ا   میتنظ  قیاز   inertia)  ی نرس یخودکار 
auto‑tune که محور موتور تحت بار است، انجام    یحال، زمان  نی . با ا دی( به دست آinertia 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

auto‑tune   ا یوارد شود    ب یصورت ممکن است به دستگاه آس   نیا   ریدر غ  ست؛یمجاز ن 
 نادرست باشد.  هآمد دست به  ینرس یمقدار ا 
باشد،   kg·cm²  123 موتور    ی نرسی است. اگر ا  kg·m²0.1 برابر    P6‑006واحد پارامتر    نکته:

باشد،    kg·m²  2موتور    ینرسی . اگر اشودی م  میتنظ   P6‑006 = 0.123 (0.1 kg·m²)مقدار  
 .شودیم می تنظ   P6‑006 = 20 (0.1 kg·m²)مقدار 

P6-007 Motor no-load 
current  

 یبار یب ان یجر 
 × Auto-tune 0.0 – 6553.5 A موتور 

P6-008 Stator 
resistance   استاتور مقاومت Auto-tune 0.000 – 65.535 Ω × 

P6-009 Rotor 
resistance  مقاومت روتور Auto-tune 0.000 – 65.535 Ω × 

P6-010 

D-axis 
inductance 
(PMSM) 
Stator 
leakage 
inductance 
(ACIM) 

اندوکتانس محور  
D (PMSM) 
اندوکتانس  

استاتور  ینشت
(ACIM ) 

Auto-tune 0.00 – 655.35 mH × 

P6-011 

Q-axis 
inductance 
(PMSM) 
Mutual 
inductance 
(ACIM) 

اندوکتانس محور  
Q (PMSM) 
اندوکتانس  

 ( ACIMمتقابل ) 

Auto-tune 0.00 – 655.35 mH × 

P6-012 Motor flux 
linkage شار موتور  وندیپ Auto-tune 0.000 – 65.535 mWb × 

P6-013 
Maximum D-
axis current 

  ان یحداکثر جر 
 × D Auto-tune 0.0 – 6553.5 Aمحور 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

 

  ر یتأث   یموتور هستند که بر حالت کنترل بردار   یپارامترها P6‑013تا   P6‑007  یپارامترها
صورت خودکار به دست آمده و تا  به   Auto‑tuneپارامترها پس از انجام    نی. ا گذارندی م

 . شوندی م رهی در حافظه ذخ Auto‑tuneمجدد  یاجرا ای یدست  رییزمان تغ
 نکات: 

• P6‑008 موتور  یبراPM  اندوکتانس محورD اندوکتانس   ییموتور القا  یو برا
 استاتور است.  ینشت

• P6‑009 موتور  یبراPM  اندوکتانس محورQ اندوکتانس  ییموتور القا  یو برا
 متقابل است.

• P6‑007  وP6‑009 شوند؛ی استفاده م ییموتور القا  یبرا P6‑012  وP6‑013  یبرا 
 .شوندی استفاده م  PMموتور 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P6-014 Inertia auto tune 
selection 

خودکار   میانتخاب تنظ 
 × / 1 – 0 0 ی نرسی ا

P6-015 
No. of motor 
rotation for inertia 
auto tune 

  یتعداد دور موتور برا
 × / 10 – 1 1 ی نرسی خودکار ا میتنظ 

P6-016 Inertia auto tune 
time 

خودکار  میزمان تنظ
 × s 300.0 – 0.1 0.1 ی نرسی ا

 

• P6-014   =0( بدون عملکرد :No action ) 

• P6-014   =1( اجرای تنظیم خودکار اینرسی :Interia tune .) در حالت کنترل
فشرده   RUN دیشده و کل می[ تنظ1] یمقدار پارامتر رو یبسته، وقتحلقه  یبردار 

در   شدهم یتنظ   ریموتور را بر اساس مقاد  ی نرس ی خودکار ا میتنظ  ندی فرا ویشود، درا 
P6‑015  وP6‑016 کند ی آغاز م . 

 نکات: 

حاصل شود که موتور پس از  نان یاطم دیا ب ،ینرسی خودکار ا  میتنظ  یاز اجرا شیپ •
بررسی   نی باشد و همچن یقادر به عملکرد عاد موتور، یخودکار پارامترها میتنظ 

در سمت محور موتور مجاز  ورسیچرخش در دو جهت فوروارد و ر امکان  شود که
 است.

و   P6‑015در  شدهن ییموتور به تعداد دور تع ،ینرسی خودکار ا میپس از شروع تنظ  •
 .شودی و سپس متوقف م چرخدی م P6‑016 یدر بازه زمان

 سرعت قابل استفاده است. دبکیبا ف یفقط در کنترل بردار  ینرسی خودکار ا میتنظ  •

P6-017 Motor parameters 
auto tune selection 

خودکار   میانتخاب تنظ 
 موتور  یپارامترها

0 0 – 2 / 0 – 4 / × 



 
 

122 
 

   Tiva, Aurix, Virtexسری   -درایوهای پتواز                                                         فصل سوم )پارامترها(

 
 

 

  

 است. 5 – 0موتور سنکرون برابر   یو برا 2 –  0برابر   ییموتور القا یدامنه پارامتر برا 
 برای موتور القایی: 

 ( No action: بدون عملکرد ) 0 •

 ( Static auto‑tune)  کیخودکار استات  می: تنظ 1 •

 ( Rotate auto‑tune) یخودکار چرخش می: تنظ 2 •
 برای موتور سنکرون:  

 ( No action: بدون عملکرد ) 0 •

 ( Static tune 1) 1 کی استات  می: تنظ 1 •

 ( Rotate tune 1) 1  یچرخش می: تنظ 2 •

 ( Static tune 2) 2 کی استات  می: تنظ 3 •

 ( Rotate tune 2) 2  یچرخش می: تنظ 4 •

بسته با رزولور  )فقط در حالت حلقه   (Rotate tune 3) 3  یچرخش می: تنظ 5 •
 (شودی م یبان یپشت 

 نکات: 

بار باشد و امکان  ری استفاده شود که موتور ز   یزمان  تواندی م  کیخودکار استات  میتنظ  •
 برداشتن بار از محور موتور وجود نداشته باشد. 

خودکار   میتنظ   کی کاملًا بدون بار باشد.   یخودکار چرخش  میتنظ یبرا دی موتور با •
و شروع به چرخاندن   دهدی انجام م کی خودکار استات میتنظ کی ابتدا  یچرخش

موتور سنکرون( در  یبرا Hz 10)با  ییوتور القام  یبرا یسرعت نام  70موتور با %
 . دی کن اطیلطفاً احت کند،ی م  هیمدت چند ثان جهت فوروارد به 

 د، یقرار ده  دیکلصفحه  یرا رو Runخودکار، لطفاً منبع فرمان  میقبل از شروع تنظ •
خودکار را آغاز  میتنظ د،یکلصفحه  یرو RUN دی و با فشردن کل P0‑004 = 1 یعنی

 . دی کن

زمان  طور همرا به  STOPو  M یدهایکل ،یاضطرار  ت یدر صورت بروز هرگونه وضع •
 را قطع خواهد کرد.  یبلافاصله خروج وی. درادی فشار ده
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P6-018 Auto tune 
acceleration time 

  یر یگزمان شتاب 
 × s 6553.5 – 1.0 10.0 خودکار  میتنظ 

 

انجام    کیخودکار استات   میموتور سنکرون، ابتدا تنظ  یخودکار چرخش  میتنظ  ندی فرا  یدر ط
  P6‑018. پارامتر  ردیگی شتاب م  Hz 10  اخودکار ت  می انجام تنظ  یو سپس موتور برا  شودی م

 خودکار است.  میسرعت در مرحله تنظ یر یگزمان رمپ شتاب 
 نکات: 

  کند، ی م نیی خودکار را تع میمرحله تنظ یبرا  یاختصاص یر یگپارامتر زمان شتاب   نیا •
 بالا مناسب است.  ینرس ی با ا یموتورها یبرا ژهیوطور  به  که

به  Hz 0فرکانس از  شیافزا   یاشاره دارد که برا  یبه زمان P6‑018 یر یگزمان شتاب  •
10 Hz است.  ازیمورد ن 

P6-019 
Auto-tuning 
encoder ramp 
time 

  میزمان رمپ تنظ
 × s 6553.5 – 0.1 1.5 خودکار انکدر 

 
انکدر در   یپارامترها   یرزولور باشد، برخ  ای یشی اگر موتور سنکرون باشد و انکدر از نوع افزا

زمان   P6‑019. پارامتر  شوندی م  ییطور خودکار شناسابه   یخودکار چرخش   میتنظ   ندیفرا   یط
 است. ی خودکار چرخش میانکدر در طول تنظ ییشناسا یسرعت لازم براکاهش شتاب و 

P6-020 Manually update 
current loop PI 

  PI یدست یروزرسان به 
 ان یحلقه جر 

0 1 – 1 / × 

 
 ( No action: بدون عملکرد ) 0 •

صورت  پس از اجرا، پارامتر به  ان؛یحلقه جر  PI یپارامترها  یدست یروزرسان : به 1 •
 . گرددی بازم 0خودکار به  
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 V/F (P7)کنترل . 3.8 

 (P0‑003 = 3فعال هستند ) V/Fفقط در حالت کنترل  P7گروه  ی نکته: پارامترها

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P7-000 V/F curve 
selection  یانتخاب منحن  V/F 0 0 – 2 / × 

 

 انجام شود.  یواقع طی مطابق شرا  دی مناسب با یانتخاب منحن

 ی خط V/F ی: منحن0 •
 با گشتاور ثابت.  یی بارها  یمناسب برا

 ی اچندنقطه  V/F ی: منحن1 •
 . یبا گشتاور ثابت مقطع ییبارها یتوسط کاربر؛ مناسب برا V/F یمنحن  میتنظ 

fb             F0 < F1 < F2 < F3 < fb  موتور است  یفرکانس نام 
         V0≤V1≤V2≤V3≤100%         V0  ،V1  ،V2  ،V3  موتور    یاز ولتاژ نام  یدرصد

 (. P6‑001هستند )

 2با توان  V/F ی: منحن2 •
 مانند فن و پمپ. ری با گشتاور متغ یبارها  یمناسب برا

 . دی « مراجعه کن0به انتخاب »  ،یشکل منحن یبرا

Output 
frequency

Output voltage

Vmax

fb

2-power

Linear V/F

Vmax

fbF0 F1 F2 F3

V0

V1

V2

V3

Output voltage

Output 
frequency 

      

P7-001 Low frequency 
torque boost 

در   یت یگشتاور تقو
 × % 30.0 – 0.0 0.0 ن یی فرکانس پا

 
موتور    داری عملکرد پا   نیمنظور تضم به   نییپا  یهاولتاژ در سرعت   شیافزا   یپارامتر برا نیا

 .شودی استفاده م 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

• P7‑001 = 0 :حالت  نی(. در ا ستمی خودکار س میخودکار )تنظ  یت یگشتاور تقو
 .شودی م  نییتع P7‑022گشتاور توسط پارامتر  ت یمقدار تقو

• P7‑001 = 0.1 – 30.0 :ی)مقدار بر حسب درصد ولتاژ نام یدست یت یگشتاور تقو 
 (. ی% = ولتاژ نام 100موتور؛ 

موتور    یداغ  ای  ان یجر ممکن است منجر به اضافه   یتیگشتاور تقو   ازحدش یمقدار بنکته:  
 . دی را استفاده کن  داری عملکرد پا  یشود. حداقل مقدار لازم برا

0

P7-001

Motor rated 
frequency 

P6-002

Motor rated voltage 
P6-001 

Cut-off 
frequency 

P7-002

Output frequency

Output voltage

0

 

P7-002 
Manual torque 
boost cut-off 
frequency 

فرکانس قطع گشتاور 
 × Hz 50.0 – 1.0 10.0 ی دست  یتیتقو

 
( را در حالت P7‑001 ≠ 0که    ی)هنگام  یدست  یت یپارامتر فرکانس قطع گشتاور تقو  نیا

مقدار    یمساو  ایتر  بزرگ   یفرکانس خروج  یوقت  (.P0‑002 = 3)  کندی م  نییتع  V/Fکنترل  
P7‑002 شودی م رفعالیغ یدست   یتیباشد، اثر گشتاور تقو. 
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P7-003 
V/F control slip 
compensation 
gain  

جبران لغزش   ب یضر 
 ○ % V/F 100.0 0.0 – 300.0در کنترل  

 

بار فعال   راتییداشتن سرعت در هنگام تغنگه   داری پا   یجبران لغزش را برا  V/Fدر حالت  
 = جبران کامل.   100% رفعال،ی= غ  %0 .کندی م

Motor load

P7- 003 =100%

100%0

Slip compensation 

P7-002=50%

100%

50%
 

P7-004 Multi-point V/F 
frequency 1 

 یمنحن  1فرکانس 
V/F  یاچندنقطه 

10.0 0.1 – 6553.5 Hz × 

P7-005 Multi-point V/F 
voltage 1 

  V/F یمنحن 1ولتاژ 
 یاچندنقطه 

20.0 0.1 – 100.0 % × 

P7-006 Multi-point V/F 
frequency 2 

 یمنحن  2فرکانس 
V/F  6553.5 – 0.1 20.0 یاچندنقطه Hz × 

P7-007 Multi-point V/F 
voltage 2 

  V/F یمنحن 2ولتاژ 
 × % 100.0 – 0.1 40.0 یاچندنقطه 

P7-008 Multi-point V/F 
frequency 3 

 یمنحن  3فرکانس 
V/F  6553.5 – 0.1 30.0 یاچندنقطه Hz × 

P7-009 Multi-point V/F 
voltage 3 

  V/F یمنحن 3ولتاژ 
 × % 100.0 – 0.1 60.0 یاچندنقطه 

P7-010 
Multi-point V/F 
frequency 4 

 یمنحن  4فرکانس 
V/F  6553.5 – 0.1 50.0 یاچندنقطه Hz × 

P7-011 
Multi-point V/F 
voltage 4 

  V/F یمنحن 4ولتاژ 
 × % 100.0 – 0.1 100.0 یاچندنقطه 

 
 به   باشد.  "P7‑000 = "1فعال هستند که پارامتر    یزمان  P7‑004 – P7‑011  یپارامترها
 . دی مراجعه کن P7‑000در پارامتر  "1"انتخاب 
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P7-017 
Oscillation 
suppression 
enable 

سرکوب  یساز فعال
 × / 1 – 0 1 نوسان 

 

. در صورت فعال بودن، حالت  کندیم  رفعالیغ  ایپارامتر عملکرد سرکوب نوسان را فعال    نیا
 .شودی م میتنظ   P7‑019آن توسط  ب یشده و ضر  نییتع P7‑018سرکوب توسط 

 عملکرد سرکوب نوسان خاموش است. – رفعالی: غ0 •

 .ب یحالت و ضر  م یسرکوب فعال با امکان تنظ – : فعال1 •

P7-018 
Oscillation 
suppression 
mode selection 

انتخاب حالت 
 × / 2 – 0 0 سرکوب نوسان 

 

 . کندی باشد، حالت سرکوب نوسان را انتخاب م P7‑017 = 1که  یزمان

 0حالت  :0 •

 1حالت  :1 •

 2حالت  :2 •

 3حالت  :3 •

P7-019 
Oscillation 
suppression 
factor 

سرکوب   ب یضر 
 × / 200 – 0 40 نوسان 

شود.   میتنظ   از ی. فقط در صورت ن شوندینوسان م  میتنظ  زان یم   شیبالاتر باعث افزا   ر یمقاد 
 ( د یمراجعه کن P7‑017)به 

P7-020 V/F over-current 
suppression gain 

سرکوب   ب یضر 
 ○ % V/F 100 0 – 500در  ان یجر اضافه 

 . V/Fدر کنترل   ان یجر اضافه  تری بالاتر = سرکوب قو ب یضر  

P7-021 

Slip 
compensation 
under 
regeneration  

جبران لغزش در  
 ○ / 1 – 0 1 ی انرژ   یابیحالت باز 

 غیرفعال : 0 • 

 .شودی موتور اعمال م  یانرژ   یابیجبران لغزش در هنگام عملکرد باز  – : فعال1 •
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P7-022 Auto torque 
boost coefficient 

گشتاور   ب یضر 
 ○ % 600 – 0 100 خودکار  یتیتقو

 V/F( در حالت کنترل  P7‑001 = 0خودکار )  یتیشدت گشتاور تقو  میتنظ  یپارامتر برا  نیا 
 . (P0‑002 = 3) شودی استفاده م 
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 PMSM  (P8)کنترل بدون سنسور موتور سنکرون . 3.9

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P8-000 
Synchronous motor 
sensor-less control 
start mode  

حالت شروع کنترل بدون 
 × / 3 – 0 0 سنسور موتور سنکرون 

 .شودیحالت شروع کنترل بدون سنسور موتور سنکرون استفاده م میتنظ یپارامتر برا  نیا 

 : شروع از سرعت صفر 0 •
قطب   ت ینبود بازخورد سرعت و موقع  لی . به دلشودی شروع از سرعت صفر انجام م 

مغناط  هی اول  ت یموقع  نییتع  ،یسی مغناط ا   یس یقطب  ن  نیدر   ست؛ ی حالت ممکن 
راه   نی بنابرا هنگام  در  است  کم  یانداز ممکن  صورت  به   ریورسچرخش    یمقدار 

در    ت ی محدود  اینداشته باشد    ریورسرخ دهد. اگر موتور اجازه چرخش    یتصادف
 فرکانس بالا انتخاب شود.  قیباشد، حالت شروع با تزر  ادیز  نهی زم  نیا

 ( Flying start: شروع در حال چرخش ) 1 •
از    ماً یکرده و مستق  ییطور خودکار سرعت و جهت چرخش موتور را شناسابه   ویدرا 

کار م  شدهیی همان سرعت شناسا به  و ولتاژ    ان ی. در هنگام شروع، جر کندی شروع 
 . شوندی صورت نرم و بدون ضربه اعمال مبه 

 فرکانس بال  قی: شروع با تزر 2 •
  کند ی م  قی فرکانس بالا را تزر   یهاگنال ی ابتدا س  ویشروع، درا  گنالیس  افت یپس از در 

صورت  کند و سپس موتور را به   یی موتور را شناسا  یسی قطب مغناط  هی اول  ت یتا موقع
 ی انداز مناسب است که در هنگام راه   یزاتیتجه  یروش برا  نی . اکندی م   یانداز نرم راه 

 . ست یمجاز ن ریورسچرخش 

Accelerating 

Start signal

Reference speed

Time（t）

Speed（rpm）

High frequency 
injection

P8-000 = 2   
High frequency injection start
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

 IF: شروع 3 •
توسط   شدهن ییمقدار تع  یموتور را رو  ان یابتدا جر   ویفرمان شروع، درا  افت یاز در پس  

 . ست یهنوز فعال ن یتیمرحله گشتاور تقو  نی. در ا کندی کنترل م P8‑008پارامتر 
 و یدرا   شود،    شتریب   P8‑009توسط پارامتر    شدهن یی از آنکه فرکانس از مقدار تع  پس

مرحله   نیو در ا   کند ی م  چ یموتور سوئ  ی( براObserver)  گرن ی بر تخم  یبه کنترل مبتن 
 ی نرسی سنکرون با ا   یموتورها  یانداز راه   یروش برا  نی . اشودی فعال م  یت یگشتاور تقو

 .مناسب است  نییپا
 . د یمراجعه کن P5‑000به پارامتر  ییحالت شروع موتور القا  یبرا نکته:

P8-001 
Synchronous motor 
torque boost 
coefficient 

  یتی گشتاور تقو ب یضر 
 × % 50.0 – 0.0 30.0 موتور سنکرون 

 موتور است. ینام ان یمتناظر با جر  100% 
. شودیم  فی تعر   P8‑007و    P8‑001  ،P8‑006  یموتور توسط پارامترها   یتیتقو   گشتاور

 نشان داده شده است.  ریدر شکل ز  یتی گشتاور تقو  یواقع یمنحن

Torque boost

Speed0
Cut off freq P8-006

Torque boost (P8-001)
Actual torque boost

Offset (P8-007)

 
  م یتنظ  کم  یل یخ  نیبا بار سنگ  ییدر کاربردها  دینبا  ی ت یمقدار فرکانس قطع گشتاور تقو  نکته:

باعث استال )توقف   یانداز باشد ممکن است پس از راه   کم از حد    شیمقدار ب  نیشود. اگر ا 
  ش ی افزا   یخروج  ان ی، ممکن است جر تنظیم شده بسیار بالا باشدتحت بار( شود. اگر مقدار  

 شود. ان یجر اضافه  پ یمنجر به تر  یو حت افتهی



 

131 
 

   Tiva, Aurix, Virtexسری  -درایوهای پتواز                                                      فصل سوم )پارامترها(

 

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P8-002 
High frequency 
voltage injection 
gain 

ولتاژ   قی تزر  ب یضر 
 × % 60.00 – 0.10 3.00 فرکانس بالا 

 فرکانس بالا( است.  قی )شروع با تزر   P8-000 = 2که  یزمان  قی تزر  ب یضر  

P8-003 
PM motor start 
compensation 

شروع  یساز جبران 
 × % PM 1.5 0.0 – 3.0موتور 

 رزرو شده.  

P8-004 MTPA enable یساز فعال MTPA 0 0 – 1 / × 

 هر آمپر  یحداکثر گشتاور به ازا 

 است.  رفعالیغ MTPA: عملکرد 0 •

 . است  فعال MTPA: عملکرد 1 •

P8-005 Inductance tune 
pulse width 

 میپالس تنظ  یپهنا
 ○ / 65535 – 0 0 اندوکتانس 

  ی دست  رییبه تغ   یاز یو ن   دیآی ( به دست مAuto‑tuneخودکار )  میپارامتر توسط تنظ   ن یا 
 ندارد. 

P8-006 PM torque boost 
cut off frequency 

فرکانس قطع گشتاور 
 × % PM 30.0 10.0 – 50.0موتور   یتیتقو

 ( است.P6‑003موتور ) ی% متناظر با سرعت نام 100. یتی فرکانس قطع گشتاور تقو 
 . دی مراجعه کن  P8‑001به پارامتر  شتریاطلاعات ب یبرا

P8-007 PM torque boost 
offset 

  یتی آفست گشتاور تقو
 PMموتور 

0.0 0.0 – 60.0 % × 

 . یتیحداقل مقدار گشتاور تقو  
 . دی مراجعه کن  P8‑001به پارامتر  شتریاطلاعات ب یبرا

P8-008 IF start current  شروع  ان یجرIF 10.0 1.0 – 10.0 % × 

متناظر    100.0%  (.P8‑000 = 3انتخاب شده باشد )  IFمؤثر است که حالت شروع    یزمان 
 موتور است.  ینام ان یبا جر 

 . دیمراجعه کن P8‑000 = 3 پارامتر به شتریاطلاعات ب یبرا

https://www.researchgate.net/profile/Adeeb_Ahmed2/publication/305653344_MAXIMUM_TORQUE_PER_AMPERE_MTPA_CONTROL_FOR_PERMANENT_MAGNET_SYNCHRONOUS_MACHINE_DRIVE_SYSTEM/links/5797cac508ae33e89faedb80/MAXIMUM-TORQUE-PER-AMPERE-MTPA-CONTROL-FOR-PERMANENT-MAGNET-SYNCHRONOUS-MACHINE-DRIVE-SYSTEM.pdf
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P8-009 IF start cut-off 
frequency  فرکانس قطع شروعIF 5.0 1.0 – 60.0  % × 

% متناظر با  100.0، مقدار P8‑009 در ( باشد.IF)شروع  P8‑000 = 3مؤثر است که  یزمان 
 موتور است.  یسرعت نام

 . دیمراجعه کن P8‑000 = 3 پارامتر به شتریاطلاعات ب یبرا

P8-010 PM motor 
observer phase 
compensation 

فاز  یساز جبران 
 × / PM 0 0 – 1موتور  گرن ی تخم

 رفعال ی: غ0 • 

 : فعال 1 •
 ی ک یالکتر   هی زاو  کند،ی باز و با سرعت بالا کار مکه موتور سنکرون در حالت حلقه  یزمان

  ی عوامل   لی ممکن است به دل  شودی ( برآورد مObserver)  گرن ی ( که توسط تخمθ̂روتور )
 ی ناکاف  یک ینامیپاسخ د   ای( Back‑EMFمحرکه معکوس )  یروی در مشاهده ن  ری مانند تأخ
حالت اعمال   گرن یفاز به تخم  یساز پارامتر، جبران   نیفعال کردن ا   با  فاز شود.  یدچار خطا

تأخ  شودی م ناش  ای  ریو  فاز  تأخ  یتقدم  پارامترها    ستم،یس  یرهای از  دقت   زی نو  ایعدم 
 . ابدیی و عملکرد کنترل بهبود م نی دقت تخم جهیدر نت  ابد؛یی فرکانس بالا کاهش م

 باشد. Hz 300از    شیب یمؤثر است که فرکانس خروج یعملکرد تنها زمان  نی ا  نکته:

P8-011 PM motor dead 
zone 
compensation 
switching 

 یساز جبران  چیسوئ
 × / PM 0 0 – 1مرده موتور  هیناح

 خودکار  چی: بدون سوئ0 • 

 خودکار بر اساس سرعت  چی: سوئ1 •
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 ( P9) یکنترل بردار . 3.10
PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P9-000 
Speed loop 
proportional gain 
1 (ASR_KP1) 

حلقه   یتناسب ب یضر 
 1سرعت 

(ASR_KP1 ) 
40.0 0.0 – 6553.5 Hz ○ 

P9-001 
Speed loop 
integral time 1 
(ASR_TI1) 

زمان انتگرال حلقه  
 ○ 60.0 0.0 – 6553.5 ms ( ASR_TI1) 1سرعت 

P9-002 
Speed loop 
proportional gain 
2 (ASR_KP2) 

حلقه   یتناسب ب یضر 
 2سرعت 

(ASR_KP2 ) 
40.0 0.0 – 6553.5 Hz ○ 

P9-003 
Speed loop 
integral time 2 
(ASR_TI2) 

زمان انتگرال حلقه  
 ( ASR_TI2) 2سرعت 

60.0 0.0 – 6553.5 ms ○ 

P9-004 ASR switch 
frequency 0 

 چی سوئ 0 فرکانس
ASR 

5.0 0.0 – 6553.5 Hz ○ 

 

فرمان سرعت  نیبه اختلاف ب  وی( سرعت پاسخ درا ASR_KPحلقه سرعت )  یتناسب  ب یضر 
  تر ق یو کنترل دق  ترع ی تر باعث پاسخ سر . مقدار بزرگ کندی م  نییموتور را تع  یو سرعت واقع

 ی دار یناپا  ایشود ممکن است باعث نوسان    میاز حد بزرگ تنظ  شیاما اگر ب  شود،یسرعت م
 شود.  ستمیس

سرعت فرمان  نیماندگار سرعت )اختلاف ب  ی( خطاASR_TIانتگرال حلقه سرعت )  زمان 
سرعت اصلاح خطا   شیتر باعث افزا . زمان انتگرال کوتاه کندی ( را حذف میو سرعت واقع

 شود. ستمیاز حد کوتاه باشد ممکن است موجب نوسان س  شیاما اگر ب شود،ی م

  یحلقه سرعت و زمان انتگرال توسط پارامترها ب ی، ضر باشد P9‑025 = 0که پارامتر  یزمان •
P9‑001 – P9‑004   شوندی م فیتعر . 

  P9‑000مؤثر هستند ) ASR_TI1و  ASR_KP1باشد، فقط  P9‑004 = 0پارامتر  که ینکته: زمان
 (. P9‑001و 
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ASR KP & TI

Actual speedP9-004
ASR SW FREQ

P9-000/P9-001
ASR KP1 and TI1

When P9-025 = 0

P9-002/P9-003
ASR KP2 and TI2

  

  یحلقه سرعت و زمان انتگرال توسط پارامترها ب ی، ضر باشد P9‑025 = 1که پارامتر  یزمان •
P9‑000 – P9‑004  وP9‑018 – P9‑024  شوندی م فیتعر . 

 P9-000/P9-001
ASR_KP1 & TI1

P9-018/P9-019
ASR_KP3 & TI3

P9-020/P9-021
ASR_KP4 & TI4

ASR KP & TI

Actual 
speed

P9-022
SW FREQ 1

When P9-025 = 1 & P9-004 = 0

P9-023
SW FREQ 2

P9-024
SW FREQ 3

 P9-000/P9-001
ASR_KP1 & TI1

P9-018/P9-019
ASR_KP3 & TI3

P9-020/P9-021
ASR_KP4 & TI4

ASR KP & TI

Actual 
speed

P9-022
SW FREQ 1

When P9-025 = 1 and P9-004   0

P9-023
SW FREQ 2

P9-024
SW FREQ 3

 P9-002/P9-003
ASR_KP2 & TI2

P9-004
SW FREQ

   

P9-005 Speed loop output 
filter coefficient 

 لتریف ب یضر 
حلقه   یخروج

 سرعت 
1.0 0.0 – 5.0 / ○ 

 یتر باشد، خروجبالاپارامتر  نی. هرچه مقدار ا کندیم  فیحلقه سرعت را تعر  یخروج لتریف 
 .شودی سرعت کندتر م یناگهان راتییپاسخ به تغ و تر خواهد بودحلقه سرعت نرم 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P9-006 Current 
regulator Kp 

  یتناسب ب یضر 
 ○ 0.10 0.00 – 655.35 V/A ( Kp) ان یرگولاتور جر 

P9-007 
Current 
regulator Ti 

زمان انتگرال رگولاتور  
 ○ 10.0 0.0 – 6553.5 ms (Ti) ان یجر 

P9-008 
High speed 
current 
regulator Kp 

  یتناسب ب یضر 
در  ان یرگولاتور جر 

 ( Kpسرعت بالا )
0.10 0.00 – 655.35 V/A ○ 

P9-009 
High speed 
current 
regulator Ti 

زمان انتگرال رگولاتور  
در سرعت بالا   ان یجر 

(Ti) 
10.0 0.0 – 6553.5 ms ○ 

P9-010 

High speed 
current 
regulator PI 
switch enable 

  PI چیسوئ یساز فعال
در  ان یرگولاتور جر 
 سرعت بالا 

1 0 – 1 / ○ 

P9-011 

High speed 
current 
regulator PI 
coefficient 

رگولاتور   PI ب یضر 
 ○ % 200 – 50 100 در سرعت بالا  ان یجر 

 

. معمولًا کنندی م فیرا تعر  ان یرگولاتور جر  Tiو  Kp  ریمقاد  P9‑011تا  P9‑006 یپارامترها
 . ندی آی ( به دست مAuto‑tuneخودکار )  میپس از تنظ  ری مقاد  نیا

• P9‑010 = 0 :ریمقاد Kp (P9‑006)   وTi (P9‑007)  در کل   ان یرگولاتور جر
 محدوده سرعت مؤثر هستند. 

• P9‑010 = 1 ریبالا، مقاد یها: در سرعت Kp  وTi  ی به پارامترها ان یرگولاتور جر 
P9‑008  وP9‑009 هرچه مقدار پارامتر کنندی م  رییتغ .P9‑011  میتر تنظبزرگ  

 خواهد بود.  تری در سرعت بالا قو ان ی( رگولاتور جر P) یشود، اثر بخش تناسب 
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 Current regulator Kp & Ti

Actual speedACR switching freq

ACR Kp1 & Ti1
P9-008*P9-011/P9-009

When P9-010 = 1

ACR Kp2 & Ti2
P9-006/P9-007

 

      

P9-012 

Asynchronous 
motor slip 
compensation 
gain 

جبران لغزش   ب یضر 
 ○ % 300.0 – 0.0 100.0 یی موتور القا

به   یبرا  موتور  لغزش  پاجبران  حفظ  شرا   یدار یمنظور  در  استفاده    رییتغ  طیسرعت  بار 
 .شودی م

Motor load

P9-012=100%

100%0

Slip compensation 

P9-012=50%

100%

50%
 

 بدون سنسور معتبر است.  ایبا سنسور  یپارامتر فقط در کنترل بردار  نی ا  نکته:

P9-013 
ACI slip limit 
(motoring 
status) 

  ACIحد لغزش 
 × rpm 900 – 0 600 ( ی)حالت موتور 

 . کندی را محدود م یموتور حداکثر مقدار جبران لغزش موتور در حالت  

P9-014 
ACI slip limit 
(regenerating 
status) 

  ACIحد لغزش 
  یابی)حالت باز 

 ( ی انرژ 
300 0 – 900 rpm × 

 . کندی را محدود م  یانرژ  یابیشده به موتور در حالت باز حداکثر مقدار جبران لغزش اعمال  
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P9-015 
Field 
weakening 
gain 

  فیتضع ب یضر 
 × / 1000 – 0 300 دان یم

 
پارامتر همراه   نی ا .کندی م نییرا تع دان یم فیتضع هی مورد استفاده در ناح یتناسب ب یضر 
  ل ی تشک  دان ی م  فیتضع   یبرا  PIکننده  کنترل   کی(  دان یم  فی)زمان انتگرال تضع  P9‑027با  
 .دهدی م

P9-016 
U phase 
current zero 
offset 

  ان یآفست صفر جر 
 Uفاز 

5086 −32768 – 32767 / × 

P9-017 
V phase 
current zero 
offset 

  ان یآفست صفر جر 
 × / V 5092 −32768 – 32767فاز 
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

P9-018 
Speed loop 
proportional gain 
3 (ASR_KP3) 

  یتناسب ب یضر 
  3حلقه سرعت 

(ASR_KP3 ) 
40.0 0.0 – 6553.5 Hz ○ 

P9-019 
Speed loop 
integral time 3 
(ASR_TI3) 

زمان انتگرال حلقه  
 3سرعت 

(ASR_TI3 ) 
60.0 0.0 – 6553.5 / ○ 

P9-020 
Speed loop 
proportional gain 
4 (ASR_KP4) 

  یتناسب ب یضر 
  4حلقه سرعت 

(ASR_KP4 ) 
40.0 0.0 – 6553.5 Hz ○ 

P9-021 
Speed loop 
integral time 4 
(ASR_TI4) 

زمان انتگرال حلقه  
 4سرعت 

(ASR_TI4 ) 
60.0 0.0 – 6553.5 / ○ 

P9-022 
ASR switch 
frequency 1 

  چیفرکانس سوئ
ASR 1 0 0 – 65535 rpm ○ 

P9-023 
ASR switch 
frequency 2 

  چیفرکانس سوئ
ASR 2 0 0 – 65535 rpm ○ 

P9-024 ASR switch 
frequency 3 

  چیفرکانس سوئ
ASR 3 

0 0 – 65535 rpm ○ 

P9-025 ASR switch 
enable 

  چیسوئ یساز فعال
ASR 0 0 – 1 / × 

 . دی مراجعه کن  P9‑000به پارامتر  شتریاطلاعات ب یبرا 

P9-026 
Current regulator 
decoupling gain 

  نگیپل وکی د ب یضر 
 ○ % 100 – 0 0 ان یرگولاتور جر 

 . کندی م نییرا تع  ان یرگولاتور جر  نگیپل وکی د ب یضر  

P9-027 Field-weakening 
integration time 

زمان انتگرال  
 × / 100 – 0 100 دان یم فیتضع

 
  دان یم  فیتضع  هی که هنگام کار موتور در ناح  کندیم   نییرا تع  دان یم  فیزمان انتگرال تضع

کننده  کنترل   کی (  دان یم  فیتضع  ب ی)ضر   P9‑015پارامتر همراه با    نی. اشودی استفاده م
PI دهدی م  لیتشک   دان یم  فیتضع یبرا. 
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P9-028 Acceleration 
compensation  655.35 – 0.00 0.00 جبران شتاب s × 

 

در هنگام    ریو باعث کاهش تأخ  کندی اضافه م  ینرسیجبران ا   یشتق مرجع سرعت را برا
 .شودی م یر یگشتاب 
بالا    ینرس یبا ا   یدر بارها  یساز جبران   نی نشان داده شده است، ا  ریکه در شکل ز   طورهمان 

 .شودی سرعت م  شیسرعت در هنگام افزا ری باعث کاهش تأخ

Speed

（rpm）

0
Time （t）

0
Time（t）

Speed reference
Actual speed feedback

Without acceleration compensation With acceleration compensation

Speed

（rpm）
Speed reference

Actual speed feedback

 

P9-029 Speed regulator 
Ki delay time 

  Ki ریزمان تأخ 
 ○ ms 65535 – 0 0 رگولاتور سرعت 

 
حلقه سرعت شروع   یشود، بخش انتگرال  شتری( بP9‑029)  ری که مدت کار از زمان تأخ  یزمان

 . کندی م یبه اثرگذار 

P9-030 Observer 
optimization 

  یساز نه یبه
 گر ن ی تخم

0 0 – 1 / × 

 
 . رفعالی: غ0 •

 . فعال: 1 •

P9-031 
Field-weakening 
voltage filtering 
coefficient  

ولتاژ   لتریف ب یضر 
 × / 1.000 – 0.000 0.000 دان یم فیتضع

زمان    میبا تنظ  شود،ی دچار نوسان م  DCکه ولتاژ باس    ی سرعت بالا، زمان  یدر کاربردها 
 کرد.   دارتریکنترل سرعت موتور را پا توان ی مناسب م لتریف

P9-032 
Observer switch 
frequency 
coefficient  

فرکانس   ب یضر 
 × / 754 – 662 740 گر ن یتخم  چیسوئ
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تخم   یب یضر  به  جر   گرن یمربوط  شرا  ان یبردار  در  )باز   دی تول  طیاست.  (  یانرژ   یاب یتوان 

  یی کاربردها  ی پارامتر برا  ن ی. ا ابد یمقدار آن را کاهش داد تا توان حمل بار بهبود    توان ی م
 معتبر است.  P0‑002 = 5در حالت  فقط مناسب است. لی مانند جرثق

P9-033 W phase current 
zero offset 

  ان یآفست صفر جر 
 × / W 6000 −32768 – 32767فاز 
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 (PAکنترل گشتاور ). 3.11

PARAM NAME DEF RANGE 
UNI
T R/W 

PA-000 
Torque reference 
and direction 
selection 

انتخاب مرجع و  
 × / 0057 – 0000 0000 جهت گشتاور 

 

 : کندی م ب یترک یعدد دو رقم کی را در قالب  میپارامتر دو تنظ  نیا

 : منبع مرجع گشتاور کانیرقم  •

 رقم دهگان: منطق جهت گشتاور  •
 منبع مرجع گشتاور  – کانیرقم 

 حات ی / توض ستریرج مرجع  مقدار 

0 Modbus 0 ستریرجx800E گشتاور  % 100.00=   10000، مقدار
 موتور  ینام

1 Parameter PA-002 0  ستریرجx0A02  مقدار گشتاور   % 100.0=    1000، 
 موتور  ینام

2 CAN   ارتباطCANopen 

3 EtherCAT  ارتباطEtherCAT 

4 AI1 آنالوگ   یورودAI1 

5 AI2 آنالوگ یورود  AI2 

6 AI3 آنالوگ   یورودAI3 

7 PROFIBUS DP / 
PROFINET 

 PROFINET ای PROFIBUS DPارتباط 

 منطق جهت گشتاور  –رقم دهگان 

  FWD/REVعنوان  به   X1/X2و    P0‑004 = 2مثال )با   رفتار  مقدار 
 ( P3‑002=04و  P3‑001=03 قیاز طر 

از جهت مرجع  یرویپ 0
 گشتاور 

 

معکوس نسبت به   1
 جهت مرجع گشتاور 
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PARAM NAME DEF RANGE 
UNI
T R/W 

از جهت فرمان  یرویپ 2
RUN 

X1 = 1  و X2 = 0: FWD  
X1= 0  و X2 = 1: REV  

مخالف جهت فرمان   3
RUN 

X1 = 1  و X2 = 0: REV  
 X1= 0 و X2 = 1: FWD  

  قی انتخاب جهت از طر  4
 تال یجی د یورود

X1 = 1  وX2 = 0 : مطابق جهت مرجع گشتاور 
X1 = 0  وX2 = 1 مخالف جهت مرجع گشتاور : 

جهت توسط پروتکل   5
 شودی م  نییتع یارتباط 

• Modbus (P0‑004 = 0)0از  1 ت ی: بx8000 
• CAN (P0‑004 = 4)از  1 ت ی: بRX message 1 
•  PROFIBUS / PROFINET (P0‑004 = 7) 1  ت ی: ب  

 PZD1از 
 : 5برای مقدار  نکته:

• bit = 0 مطابق جهت مرجع گشتاور : 

• bit = 1 مخالف جهت مرجع گشتاور : 
 

PA-001 
AI maximum input 
corresponding 
torque 

گشتاور متناظر با  
 ○ % AI 100.0 −300.0 – 300.0 یحداکثر ورود

 موتور. یگشتاور نام  100.0%=    100.0% 

PA-002 Torque reference 
value 

مقدار مرجع  
 ○ % 300.0 – 300.0− 0.0 گشتاور 

 
  %100.0  [ باشد. 1برابر ]  PA‑000پارامتر    کان ی که رقم    شودی استفاده م  یمرجع گشتاور زمان

 موتور.  یگشتاور نام 100.0%= 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

PA-003 Torque 
acceleration time  655.35 – 0.00 0.00 زمان شتاب گشتاور s ○ 

 . ابد یی م شیآن گشتاور از صفر تا حداکثر گشتاور افزا   یکه ط یزمان 

PA-004 Torque 
deceleration time  655.35 – 0.00 0.00 زمان کاهش گشتاور s ○ 

 . ابدیی آن گشتاور از حداکثر گشتاور تا صفر کاهش م   یکه ط یزمان 

      

PA-005 
Torque control 
forward max. 
speed selection  

انتخاب حداکثر  
در    فورواردسرعت 

 کنترل گشتاور 
0 0 – 3 / ○ 

 

در   ریورس/ فوروارد حداکثر سرعت    ت یمحدود   میتنظ  یبرا  PA‑006و    PA‑005  یپارامترها
که فرمان گشتاور   یحالت کنترل گشتاور، هنگام  در  .شوندی حالت کنترل گشتاور استفاده م 

تا از ادامه   ابدیی م شیباشد، سرعت موتور تا حداکثر سرعت محدودشده افزا   شتریاز بار ب 
 شود.  یر ی سرعت موتور جلوگ شیافزا 

=  %100.0 شود،ی محدود م PA‑007توسط پارامتر   FWDحداکثر سرعت  :0 •
 P0‑012حداکثر سرعت 

 شودی محدود م AI1 توسط FWDحداکثر سرعت  :1 •

 شودی محدود م AI2 توسط FWDحداکثر سرعت  :2 •

 شودی محدود م AI3 توسط FWDحداکثر سرعت  :3 •

PA-006 
Torque control 
reverse max. 
speed selection 

انتخاب حداکثر  
در   ریورس سرعت 

 کنترل گشتاور 
0 0 – 3 / ○ 

 

= حداکثر   %100.0 شود،ی محدود م PA‑008توسط پارامتر  REVحداکثر سرعت  :0 •
 P0‑012سرعت 

 شودیمحدود م AI1 توسط REVحداکثر سرعت  :1 •

 شودیمحدود م AI2 توسط REVحداکثر سرعت  :2 •

 شودیمحدود م AI3 توسط REVحداکثر سرعت  :3 •



 
 

144 
 

   Tiva, Aurix, Virtexسری   -درایوهای پتواز                                                         فصل سوم )پارامترها(

 
 

 

  

PA-007 
Torque control 
forward max. 
speed 

حداکثر سرعت  
در کنترل    فوروارد
 گشتاور 

100.0 0.0 – 100.0 % ○ 

 . دیمراجعه کن  PA‑005در حالت کنترل گشتاور. به پارامتر    فورواردحداکثر سرعت در جهت   

PA-008 
Torque control 
reverse max. 
speed 

حداکثر سرعت  
در کنترل   ریورس
 گشتاور 

100.0 0.0 – 100.0 % ○ 

 . دیمراجعه کن  PA‑006در حالت کنترل گشتاور. به پارامتر    ریورسحداکثر سرعت در جهت   

PA-009 Torque control 
stop mode 

حالت توقف در  
 × / 2 – 0 0 کنترل گشتاور 

 انتخاب حالت توقف در کنترل گشتاور.  

 : توقف آزاد 0 •

 : رزرو شده 2–1 •

PA-010 
Torque control 
Start 
compensation 

جبران شروع در  
 ○ / 10.0 – 0.0 5.0 کنترل گشتاور 

برا  نیا  موتورها  یپارامتر  استاتور  مقاومت  م   یزمان  ییالقا  یجبران  که    شودیاستفاده 
P0‑002 = 5  .اصطکاک ساکن در هنگام    لی از توقف موتور به دل  تواند ی کار م  نیا   باشد

 کند.  یر ی جلوگ یانداز راه 
 باشد.  P0‑002 = 5مؤثر است که  یفقط زمان نکته:

PA-011 
Speed control 
torque feed 
forward enable 

 خورشیپ یساز فعال
گشتاور در کنترل  

 سرعت 
0 0 – 1 / ○ 

 رفعال ی: غ0 • 

گشتاور به  کی  توان ی م کند،ی در حالت کنترل سرعت کار م ویکه درا یزمان فعال. :1 •
 خورش یگشتاور پ  یانداز کننده سرعت اضافه کرد تا در هنگام راه کنترل  یخروج

 شود.  نیتأم یکاف
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   (PB) پارامترهای پیشرفته .3.12

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

PB-000 
Carrier 
frequency 

فرکانس  
 ر یکر 

مدل 
380V 

0.75 – 2.2kW 8 1 – 16 

kHz × 

3.7 – 11kW 6 1 – 16 

15kW 6 1 – 12 

18.5 – 30kW 4 1 – 12 

37 –  45kW 4 1 – 8 

55kW 3 1 – 6 

75 – 90kW 3 1 – 5 

110 – 160kW 2 1 – 4 

185 – 500kW 2 1 – 2 

مدل 
220V 

0.4 – 1.5kW 8 1 – 16 

2.2 – 5.5kW 6 1 – 16 

7.5kW 6 1 – 12 

11 – 15kW 4 1 – 12 

18.5 – 22kW 4 1 – 8 

30kW 3 1 – 6 

37 – 45kW 3 1 – 5 

55 – 75kW 2 1 – 4 

≥90kW 2 1 – 2 

مدل 
690V 

15 – 55kW 3 1 – 8  

75 – 560kW 2 1 – 3 

630 – 800kW 1 1 – 2 

تلفات    ر،یفرکانس کر   شیو موتور دارد. با افزا   ویبر عملکرد درا   یمهم  ریتأث  ری فرکانس کر  
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

  ابد، یکاهش    ری. اگر فرکانس کر ابدیی موتور کاهش م  زیموتور و نو   یدما  شیموتور، افزا 
 . ابدیی کاهش م  یخارج یموتور و تداخل تشعشع ینشت  ان یجر  و،یدرا  یدما شیافزا 

  افزایش کاهش فرکانس کریر 

 ↓ ↑ موتور  زینو

 ↑ ↓ جریان نشتی 

 ↑ ↓ تداخل 

 
 ناخواسته شود.  ب یممکن است باعث آس رایز  شود،ی نم هی پارامتر توص نیا  رییتغ هشدار: 

PB-001 

Carrier 
frequency 
automatic 
adjustment 

خودکار   میتنظ 
 × / 2 – 0 0 ر یفرکانس کر 

 است. رفعالیغ ریخودکار فرکانس کر  می: عملکرد تنظ0 • 

 .شودی م  میصورت خودکار تنظبر اساس دما به  ریفرکانس کر : 1 •

 . یتصادف  ری: فرکانس کر 2 •
 (. V/F)حالت کنترل   P0‑002 = 3مؤثر است که  یفقط زمان نکته: 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

PB-002 Carrier frequency 
random depth 

فرکانس   یعمق تصادف
 × / 10 – 0 0 ر یکر 

 م یتنظبدون : 0 • 

 ر یفرکانس کر  یعمق تصادف :10–1 •

003-PB Voltage utilization  120 – 50 100 ولتاژ  یبردار بهره % ○ 

مقدار    نیا  ی فن  یبانی کنترل موتور. بدون مشورت با پشت  یمجاز ولتاژ برا  یبردار حداکثر بهره  
تغ ناپا  ری. مقاددی نده  رییرا  باعث   ان یجر اضافه  پ یتر   ایکنترل    یدار یبالاتر ممکن است 

 شوند.

      

PB-004 DC over voltage 
control enable 

اور  کنترل  یساز فعال
 × / DC 1 0 – 1ولتاژ 

 

 DCولتاژ ور کنترل ا یساز رفعالیغ :0 •

 ولتاژ: ور  . پس از فعال شدن عملکرد کنترل اDCولتاژ ور کنترل ا یساز فعال :1 •

از آن   ایبرسد   PB‑005در پارامتر  شدهف یبه مقدار تعر  DCاگر ولتاژ باس  •
و زمان کاهش سرعت را   دهدیگشتاور ترمز را کاهش م ویشود، درا  شتریب

ممکن است سرعت موتور را بالاتر از سرعت مرجع   یو حت دهدی م شیافزا 
 کنترل کند. 

شود،   PB‑005در پارامتر  شدهفی کمتر از مقدار تعر  DCولتاژ باس  یوقت •
 . گرددی بازم  یبه عملکرد عاد ستمیس

و بهره   Kp یبهره تناسب کند؛ی استفاده م PI میاز تنظ   DCولتاژ ور کنترل ا •
 اند. شده  فیتعر  PB‑007و  PB‑006 یدر پارامترها ب یترتبه  Ki یانتگرال

  ی ابی(، واحد باز یمقاومت ترمز )در صورت وجود چاپر ترمز داخل   ،یاگر چاپر ترمز خارج نکته:  
  PB‑004 = 0  دیمتصل باشد، با  وی( به درا Active Front Endفعال )   کسوسازی   ای  یانرژ 
 شود. میتنظ 

PB-005 

DC over 
voltage 
control 
voltage 

اور ولتاژ کنترل 
 DCولتاژ 

مدل 
380V 700 300 – 800 

V × 
مدل 
220V 360  200 – 400 
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مدل 
690V 1120 400 – 1200 

PB-006 DC over voltage 
control Kp 

( Kp) یبهره تناسب 
 × / DC 200 0 – 65535ولتاژ ور  کنترل ا

PB-007 
DC over voltage 
control Ki 

(  Ki) یانتگرالبهره 
 × / DC 1000 0 – 65535ولتاژ ور  کنترل ا

      

PB-008 Dynamic braking 
enable 

ترمز  یساز فعال
 × / 1 – 0 0 ی ک ینامید

 

 ی ک ینامیترمز د  یساز رفعالی: غ0 •

 : یکی نامی عملکرد ترمز د فعال شدن. پس از یکی نامی ترمز د یساز : فعال1 •

از آن   ایبرسد   PB‑009در پارامتر  شدهف یبه مقدار تعر  DCاگر ولتاژ باس  •
 . کندی شروع به کار م یشود، چاپر ترمز داخل شتریب

( ولت شود، چاپر  12( − PB‑009کمتر از مقدار ))پارامتر  DCاگر ولتاژ باس  •
 . ستدی ای از کار م یترمز داخل 

  از یبا ترمز موردن  عی که توقف سر   یو زمان  ادیز   یچرخش  ینرسیبا ا   ییکاربردها  یبرانکته:  
(  Active Front Endفعال )  کسوسازی   ای  یانرژ   یابیچاپر ترمز مناسب، واحد باز   دیاست، با

 انتخاب شود. 

PB-009 
Dynamic 
braking 
voltage  

ولتاژ ترمز  
 ی ک ینامید

مدل 
380V 680 300 – 760 

V × 
مدل 
220V 350 350 – 390 

مدل 
690V 1100 1050 – 1150 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

PB-010 Flux braking 
enable 1 – 0 1 ترمز شار  یساز فعال / × 

 

 ترمز شار  یساز رفعالی: غ0 •

 ترمز شار  یساز : فعال1 •
سرعت کاهش موتور را به   توان ی اگر ترمز شار انتخاب شود، هنگام کاهش سرعت موتور م

  ل ی در موتور تبد   یحرارت  یبه انرژ   یکی مکان  ستمیس  یترمز، انرژ   ندی سرعت داد. در طول فرآ
.  ابد ییم  ش ی افزا  یخروج  ان یعملکرد، جر   نیحال، در صورت فعال بودن ا  نی. با اشودی م

  ب ی ترتآن به  Ki  یو بهره انتگرال   Kp  یو بهره تناسب  کندی استفاده م  PI  میترمز شار از تنظ 
 اند. شده فی تعر  PB‑012و  PB‑011 یدر پارامترها

 (. V/F)حالت کنترل   P0‑002 = 3مؤثر است که  یفقط زمان نکته: 

PB-011 Flux braking 
control Kp 

( Kp) یبهره تناسب 
 ○ % 65535 – 0 100 کنترل ترمز شار 

PB-012 Flux braking 
control Ki 

(  Ki) یبهره انتگرال
 × / 65535 – 0 50 کنترل ترمز شار 

      

PB-013 DC under voltage 
control  ولتاژ  آندرکنترلDC 0 0 – 1 / ○ 

 

 DCولتاژ  آندرکنترل   یساز رفعالیغ :0 •

 DCولتاژ  آندرکنترل  یساز : فعال1 •
  ی نرس یا  یتا انرژ   شودی کاهش سرعت موتور استفاده م  یبرا  DCولتاژ    آندرعملکرد کنترل  

 پ ی بماند و از تر  ی ولتاژ باق آندربالاتر از مقدار   DCبازگردانده شود و ولتاژ  DCبار به باس 
 شود.  یر یولتاژ جلوگ  آندر
تعر   DCولتاژ باس    یوقت از مقدار  پارامتر    شدهف یکمتر  درا  PB‑014در  سرعت   و یشود، 

(  PB‑014در    شدهف یولتاژ )تعر   آندربالاتر از مقدار    DCتا ولتاژ    دهدی موتور را کاهش م
به   ز ین ویبازگردد، درا   یبه حالت عاد DCکنترل، اگر ولتاژ باس  ندی حفظ شود. در طول فرآ 

بهره    کند؛ی استفاده م  PI  میاز تنظ  DCولتاژ    آندر. کنترل  گردد ی بازم  ی حالت عملکرد عاد
انتگرال   Kp  یبتناس  بهره  پارامترها  ب ی ترتبه   Ki  یو    ف ی تعر   PB‑016و    PB‑015  یدر 
 اند. شده 
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PB-014 
DC under 
voltage control 
voltage 

 آندرولتاژ کنترل 
 DCولتاژ 

مدل 
380V 460 0 – 65535 

V ○ 
مدل 
220V 260 100 – 350 

مدل 
690V 800 300 – 1200 

 

 . DCولتاژ  آندرولتاژ کنترل 
  ی عاد   هیتغذ  طیدر شرا  DCولت کمتر از ولتاژ باس    60حداقل    دی با  PB‑014مقدار    نکته:

دوباره    هیفعال شود و سپس منبع تغذ   DCولتاژ    آندر   صورت، اگر کنترل   نی ا  ری باشد. در غ
مثال، اگر   عنوان به   نخواهد بود.  یقادر به بازگشت به حالت عملکرد عاد  ویبرقرار گردد، درا 

  440کمتر از    دی با  PB‑014ولت باشد، مقدار    500  یعاد  هیتغذ   طیدر شرا   DCولتاژ باس  
 شود.  میولت تنظ

PB-015 DC under voltage 
control Kp 

( Kp) یبهره تناسب 
 ○ / DC 200 0 – 65535ولتاژ  آندرکنترل 

PB-016 
DC under voltage 
control Ki 

(  Ki) یبهره انتگرال
 ○ / DC 1000 0 – 65535ولتاژ  آندرکنترل 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

PB-017 Automatic 
restart  

  یساز فعال
 × / 1 – 0 0 خودکار  یانداز راه 

 

 خودکار  یانداز عملکرد راه  یساز رفعالی: غ0 •

 خودکار  یانداز عملکرد راه  یساز : فعال1 •
راه  اگر س  یانداز در صورت فعال بودن عملکرد  درا   Start  گنالی خودکار:  باشد و   و یفعال 

بدون   وی ، درا PB‑018در پارامتر  شدهف یتعر  ریروشن شود، پس از زمان تأخ یطور عادبه 
 . کندی طور خودکار شروع به کار مبه  یدست اتیبه عمل ازین

عملکرد فعال باشد و  نیاگر ا  رای. ز دیفعال کن اطی خودکار را با احت یانداز راه نکته: عملکرد  
طور خودکار شروع به  به   ویدرا   یمعتبر باشد، موتور هنگام روشن شدن عاد  Startفرمان  

ن موضوع  ی از ا   ت یفاقد صلاح   یاپراتورها  ایآماده نباشند    زاتیکار خواهد کرد. اگر تجه 
 ثه رخ دهد. آگاه نباشند، ممکن است حاد 

PB-018 
Automatic 
restart delay 
time 

  ریزمان تأخ 
 × s 65535 – 0 0 خودکار  یانداز راه 

 . دیمراجعه کن   PB‑017به پارامتر  

      

PB-023 Load type  1 – 0 0 نوع بار / × 

 • PB‑023 = 0ن یگشتاور ثابت / بار سنگ ی: کاربردها 

• PB‑023 = 1: ولت  380 یهامدل  ی/ بار سبک )فقط برا  ریگشتاور متغ  یکاربردها
 (YTP4 یسر 

      

PB-024 Dead-time 
prediction 

زمان   ین یبش یپ
 × / 65535 – 0 1200 مرده 

 

است که بر    نیآن ا   یاصل   فهیاست. وظ  خورش یروش جبران پ  کی زمان مرده    ین یبش یپ
صورت  توسط زمان مرده را به   جادشدهی ولتاژ ا  ی، خطاPWM  ت یو وضع  ان یاساس جهت جر 

کار،   نیموتور اثر بگذارد، آن را اصلاح کند؛ با ا  یرو  نکهی و قبل از ا  کند ینیبش یپ  یالحظه 
 . رودی م  نیاز ب ی»زمان مرده« بر ولتاژ خروج  یاثر منف
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PB-025 Dead-time 
compensation  200 – 0 100 جبران زمان مرده % × 

 

تا   کندی اصلاح م  شودی م  جاد ی زمان مرده ا  لیزمان مرده، اختلال در ولتاژ را که به دل جبران  
 ستم یس  یدار ی و پا  ان یدقت کنترل جر   جهی و در نت  دی دست آموردنظر دوباره به   یولتاژ خروج

آن را    توان ی م  ازیو در صورت ن   ست یپارامتر ن   نیا   ریی به تغ  یاز یکند. معمولًا ن  دایبهبود پ 
 کرد.  میسازنده تنظ یراهنماطبق  

      

PB-030 Drooping rate  100.00 – 0.00 0.00 دروپ  ب یضر %  

 

درا  یزمان چند  ا   کی   ویکه  درآورند،  حرکت  به  را  مشترک  م  نیبار  را   تواندی عملکرد  بار 
مثال،   یها شود. براکند و باعث کارکرد هماهنگ آن   عیتوز   وهایدرا   نی صورت خودکار ببه 

بار   کهیطور بار استفاده کرد؛ به  یساز متعادل   یعملکرد برا نی از ا توان ی در خطوط مونتاژ م
عملکرد   جهی شود و در نت عیها توز مختلف متناسب با توان آن  یهابا توان  ییوهایدرا  نیب

 شده م یبار خود و مقدار تنظ  طیاس شرابر اس  ویگردد. هر درا   نیخط مونتاژ تضم  حی صح
 . کندی م میصورت خودکار تنظ را به  یدروپ، سرعت خروج ب یضر 

      

PB-031 

Chopper 
continuous 
working fault 
time 

کار   یزمان خطا
 مداوم چاپر ترمز 

0.00 0.00 – 600.00 s × 

 
از مقدار تعر   پ یتر   ویشود، درا  شتریب   PB‑031در    شدهف یاگر زمان کار مداوم چاپر ترمز 

 ی معناست که عملکرد حفاظت  نی باشد، به ا  0.00s  شدهم یخطا خواهد داد. اگر مقدار تنظ
 است.  رفعالیغ
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

PB-032 
PM motor sensor 
control over 
speed protection 

سرعت حفاظت اضافه 
در کنترل سنسوردار  

 موتور 
0 0 – 1 / × 

 

 . رفعالی: غ0 •

سرعت موتور  باشد )فعال شدن عملکرد حفاظت اضافه  PB‑032 = 1 یوقت : فعال.1 •
بسته موتور سنکرون(، اگر  حلقه  یباشد )کنترل بردار  P0‑002 = 0سنکرون( و 
 P0‑014 یتوسط پارامترها شدهم یگشتاور )تنظ یموتور به حد بالا یگشتاور واقع

/ P0‑015 از زمان  شتریب ت ین وضعی و ا ابدی شیهمچنان افزا ( برسد و سرعت
 . کندی م پ یبا خطا تر  ویادامه داشته باشد، درا  PB‑033در پارامتر  شدهف یتعر 

PB-033 
PM motor sensor 
control over 
speed detect time 

  صی زمان تشخ
سرعت در کنترل اضافه 

 سنسوردار موتور 
0.050 0.050 – 0.500 s ○ 

 . دی مراجعه کن  PB‑032به پارامتر  شتریاطلاعات ب یبرا 

  

PB-034 Input phase loss 1 – 0 1 ی قطع فاز ورود / × 

 

 . یقطع فاز در ورود صیکردن تشخ  رفعالیغ ایفعال 

 . رفعالی: غ0 •

با   یورود ACفاز سه  هیمنبع تغذ  ت یعملکرد، وضع نیپس از فعال شدن ا : فعال.1 •
٪ 13از  شتریب DCولتاژ باس  پلی. اگر ر شودی م شیپا  DCولتاژ باس  پلیر  یبررس

 . کندیم پ ی تر   یقطع فاز ورود یبا خطا ویشود، درا 

      

PB-035 Output phase loss 1 – 0 0 ی قطع فاز خروج / × 

 

 قطع فاز موتور.  صیکردن تشخ  رفعالیغ ایفعال 

 . رفعالی: غ0 •

 یبا خطا ست،ی موتور متصل ن یاز فازها یک ی دهد که  صی تشخ ویاگر درا  : فعال.1 •
 . کندی م پ یتر   یقطع فاز خروج
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PB-036 

Short to earth 
protection（ 
valid for YTP4 
PLUS） 

به   اتصال  حفاظت 
برا   نیزم   ی )فقط 

YTP4 PLUS) 
0 0 – 1 / × 

 

 . نیبه زم یاتصال خروج  صیکردن تشخ  رفعالیغ ایفعال 

 غیرفعال : 0 •

اتصال کوتاه شده    نیبه زم ویدرا  یدهد که خروج صی تشخ ویدرا اگر  : فعال.1 •
 . کندی م پ ی( تر GND) نی اتصال به زم یاست، با خطا
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 ( PC) ندیفرآ PIDکنترل . 3.13

عملکرد آن در ادامه   انی هستند و نمودار جر  PIDکنترل  ماتی مربوط به تنظ PCگروه  ی پارامترها
 نشان داده شده است:

Open loop main ref(PC-001):

0：Modbus               6：AI2

1：Control panel    7：AI3

2：AI1                        8：Simple PLC

3：CAN                     9：Multi-step speed

4：EtherCAT           10...15：See parameter 

5：reserved                             P0-005

Open loop aux. ref (PC-002 ones digit):

0：None

1：AI1

2：AI2

3：AI3

Open loop aux. ref  scale
(PC-002 tens digit):
0: 100% = max .speed P0-012
1: 100% = 100% of main ref

Open loop main ref & aux ref:

(PC-003)：
0：fm + fa      3：fm + fa - 50%

1：fm - fa       4：min(fm,fa)

2：fa - 50%   5：max(fm,fa)

Process open loop & close 
loop(PID) calc(PC-000):

0：Open loop (M & A)

1：PID

2：Open loop (M & A)+PID

3：Open loop (M & A)-PID

Speed ref src 
sel

（P0-005=5）

PID main ref src (PC-004):

0：PC-010

1：AI1

2：AI2

3：AI3

PID aux. ref src (PC-005):

0：None

1：AI1

2：AI2

3：AI3

PID main fbk src (PC-007):

0：None

1：AI1

2：AI2

3：AI3

PID aux. fbk src (PC-008):

0：None

1：AI1

2：AI2

3：AI3

Main ref  & aux ref (PC-006):

0：fm + fa      3：fm + fa - 50%

1：fm - fa       4：min(fm,fa)

2：fa - 50%   5：max(fm,fa)

Main fbk & aux fbk  (PC-009):

0：fm + fa      3：fm + fa - 50%

1：fm - fa       4：min(fm,fa)

2：fa - 50%   5：max(fm,fa)

Sampling time(PC-014)
PID Max. err(PC-015)
PID Err invert(PC-016):

  0：Not invert   1：invert

PID1 parameters:
KP1 (PC-011)
TI1 (PC-012)
TD1 (PC-013)

PID2 parameters:
KP2 (PC-027)
TI2 (PC-028)
TD2 (PC-029)

PID parameters switching(PC-030):

0：No switching

1：According digital input terminal

2：According error(PC-031, PC-032)

PID stop calc
(PC-037):

0：No calc when stop

1：Calc when stop

PID output ramp：
PID FWD output max. err (PC-035)
PID REV output max. err(PC-036)

Speed ref 
send to 
ramp 

generator

PID ref

PID fbk

Main reference + auxiliary reference

Process close loop (PID) setting process

F0-095

F0-096

PID ref ramp time
(PC-024)

F0-026

PID adjust function(PC-021):
Ones digit: Integ paused by DI        
 0: Disable, 1: Enable
Tens digit: Integral action at output limit
   0:pause     1:Continue 
Hundreds digit: Output invert the motor 
direction
   0:not allowed   1:allowed   

Derivation 
limit
(PC-023)

Fbk loss detect:
PC-019 fbk loss value
PC-020 detection time

Fbk upper limit:
PC-038 upper limit value
PC-039  detection time

PID fbk filter:
PC-025 PID fbk filter

PID output limit:
Upper limit PC-017
Lower limit PC-018

Limit scale
PC-002 thousands digit
0: 100% = max .speed P0-012
1: 100% = 100% of main ref

Output filter:
PC-026 PID output filter time

Output switching:
PC-033 PID initial value
PC-034 PID initial value holding 
              time
PC-040 Force value (by DI 
              function = [26])

F0-027

-

+
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

PC-000 

Process open 
loop and process 
close loop 
calculation 
formula 

فرمول محاسبه حلقه  
باز و حلقه بسته  

 ند ی فرآ
0 0 – 3 / × 

 باشد.  P0‑005 = 5 [PID] مؤثر هستند که یزمان PC گروه یپارامترها  

 باشد.می  یو مرجع کمک یمحاسبه حلقه باز از مرجع اصل برابر با: مرجع سرعت 0 •
ب   یبرا کن   PC‑003به    شتریاطلاعات  حالت مرجع توسط مرجع    نی . در ادیمراجعه 

نشان داده    ری ز   ری و در تصو  شودی م  نییها تعو نحوه محاسبه آن   یمرجع کمک  ،یاصل
 شده است: 

ReferencePC-003

PC-001 

main reference

PC-002 

auxiliary reference

PC-003 calculation

 
 PID : مرجع سرعت =1 •

به    شتر ی اطلاعات ب  ی. براشودی م  نییتع  ندی فرآ   PID  یمرجع فرکانس توسط خروج
PC‑004 د یمراجعه کن . 

 PID ( +ی + مرجع کمک ی: مرجع سرعت = محاسبه حلقه باز )مرجع اصل 2 •
 PID ( −ی + مرجع کمک ی)مرجع اصل : مرجع سرعت = محاسبه حلقه باز 3 •

fPID

fFINPC-000 = 2/3

PID Tref

Tact

PC-003PC-001 

main reference

PC-002 

auxiliary reference

PC-003 calculation

 

PC-001 
Open loop main 
reference 
selection 

  یانتخاب مرجع اصل
 ○ / 11 – 0 0 در حالت حلقه باز 
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 . دیمراجعه کن P0‑005قابل انتخاب، به پارامتر  یهانه یگز  یبرا 

PC-002 

Open loop 
auxiliary 
reference 
selection 

  یانتخاب مرجع کمک
 ○ / 1113 – 0000 0000 در حالت حلقه باز 

 ی : انتخاب منبع مرجع کمککانیرقم  
 : هیچکدام 0 ⚫
⚫ 1 :AI1 
⚫ 2 :AI2 
⚫ 3 :AI3 

 ی مرجع کمک اسیرقم دهگان: مق
  P0‑012= حداکثر سرعت  ی٪ مرجع کمک100: مقدار 0 ⚫
 ی= مرجع اصل ی٪ مرجع کمک100: مقدار 1 ⚫

 ی مرجع اصل ت یقطب ت یمحدودرقم صدگان: 
 مجاز است  یمثبت و منف  ری: مقاد0 ⚫
 مثبت مجاز است  ری: فقط مقاد1 ⚫

 PID یخروج اسیرقم هزارگان: مق
 (P0‑012٪ = حداکثر سرعت )100: مقدار 0 ⚫
 ی ٪ مرجع اصل100٪ = 100: مقدار 1 ⚫

 ( شوندی م  نییتع نییحد پا PC‑018حد بالا و   PC‑017ها توسط )محدوده 
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

PC-003 

Open loop main 
reference and 
auxiliary reference 
combination mode 

 یمرجع اصل  ب یحالت ترک 
در حالت  یو مرجع کمک 

 حلقه باز 
0 0 – 5 / ○ 

(  comFحلقه باز )  یب یمرجع ترک  دی تول  یبرا  توانندی( م af)  ی( و مرجع کمکmf)  یمرجع اصل 
 در دسترس هستند:   ریز  یمحاسبات یهاشوند. حالت  ب یترک

PC-003fm

fa

fcom

 
 فرمول / توضیحات  عملکرد  حالت 

 a+ f m= f comF جمع  0

 af – m= f comF تفریق  1

 )یا مرجع اصلی(Fcom=Fa- 0.5 x P0-012 ٪ 50 بایاس – یکمک 2
 است.  رفعالی غ یمرجع اصل

Reference

100%

Time

Fa

Fcom=Fa  P0-012(or main reference)*50%

Fcom

50%

 
 اسی− با ی+ )کمک  یاصل 3

۵۰٪) 
Fcom=Fm+(Fa-P0-012 )(%50*)یا مرجع اصلی 

Reference

100%

Time

Fa

Fa 50%50%

Fm

Fcom

 
 a, f m= Max(f comF( ماکزیمم 4

 a, f m= Min(f comF( مینیمم  5
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

PC-004 
PID main 
reference 
selection 

انتخاب مرجع  
 ○ / PID 1 0 – 3 یاصل

 PC-010پارامتر  :0 • 
برابر با   E1-000که   ینکته: زمان (
 ( است  E1-005نباشد، مرجع   0

• 1: AI1 

• 2 :AI2 

• 3 :AI3 
ها )رجوع  آن   ب ی( و نحوه ترک PC‑005)  ی(، مرجع کمکPC‑004)  یاز مرجع اصل  PIDمرجع  

 . دی آی ( به دست مPC‑006به 

PC-005 
PID auxiliary 
reference 
selection 

انتخاب مرجع  
 ○ / PID 0 0 – 3 یکمک

مرجع کمک  م   یمنبع  براکندی را مشخص  پارامتر    شتریب   اتیجزئ  ی.  مراجعه    PC‑004به 
 . دی کن

 کدام هیچ: 0 •

• 1 :AI1 

• 2 :AI2 

• 3 :AI3 

PC-006 

PID main ref 
and auxiliary 
ref combination 
mode 

 ب یحالت ترک 
و   یمرجع اصل
 PID یمرجع کمک

0 0 – 5 / ○ 

 . کندی م ب ی( را با هم ترک PC‑005) یو مرجع کمک PID (PC‑004) یمرجع اصل 
 . دیمراجعه کن  PC‑003به پارامتر  ب،یترک یهاقابل انتخاب و حالت  یهانه یگز  یبرا

PC-006Main ref 

(PC-004)
Actua l ref sent to 

PID controller

Aux. ref (PC-005)

Main and aux. ref calc (PC-006)
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PC-007 
PID main 
feedback 
selection 

  دبکی انتخاب ف
 ○ / PID 2 0 – 3 یاصل

 کدام هیچ: 0 • 

• 1 :AI1 

• 2 :AI2 

• 3 :AI3 
(، PC‑007)  یاصل   دبکیاز ف  PID  دبکیف
 . د یآی ( به دست مPC‑009ها )رجوع به آن  ب ی( و نحوه ترکPC‑008) یکمک  دبکیف

PC-008 
PID auxiliary 
feedback 
selection 

  دبکی انتخاب ف
 PID یکمک

0 0 – 3 / ○ 

 . کندی را مشخص م   یکمک دبکی منبع ف 

 کدام : هیچ0 •

• 1 :AI1 

• 2 :AI2 

• 3 :AI3 

PC-009 

PID main 
feedback and 
auxiliary 
feedback 
combination 
mode 

 ب یحالت ترک 
و  یاصل دبکیف
 PID یکمک  دبکیف

0 0 – 5 / ○ 

 . کندی م ب ی( را با هم ترکPC‑008) یکمک  دبکیو ف PID (PC‑007) یاصل دبکیف 
 . دیمراجعه کن  PC‑003به پارامتر  ب،یترک یهاقابل انتخاب و حالت  یهانه یگز  یبرا

PC-010 PID reference  مرجعPID 20.00 −100.00 – 100.00 % ○ 

 . کندی م میرا تنظ PIDباشد، مقدار مرجع ثابت  PC‑004 = 0 یوقت 
 است.  دبکیف لی اسک٪ مقدار فول 100معادل  100.00٪

PC-009
Main fbk

(PC-007)
Actual fbk sent to 

PID controller

Aux. fbk(PC-008)

Main and aux. fbk calc (PC-009)
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162 
 

   Tiva, Aurix, Virtexسری   -درایوهای پتواز                                                         فصل سوم )پارامترها(

 
 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

PC-011 Proportional gain 
P1  یبهره تناسب P1 1.20 0.00 – 655.35 /  ○ 

 

 PID  یبخش تناسب  ینشان داده شده است، خروج  PID  کی طور که در نمودار شماتهمان 
 . Pout = Kp * ε است:  ری به صورت ز 

Process PID 
ref change 

time
PC-024

PID error
PID error 
inversion
PC-016

PID gain

Kp * ε 

PID integration time

Kp * 1/Ti *    

PID  derivation time

Td * (ε - ε  ) 

ε

`

ε
PID 

output 

PID actual 
feedback 

value

Process PID 
actual fbk

PID actual 
fbk filter time 

PC-025
PID main fbk and aux. fbk calculation PC-009

PID main fbk 
PC-007

PID aux. fbk 
PC-008ε refers to this time error

ε` refers to previous  time error

+

-

+
+

+

Pout

Iout

Dout

PID main ref and aux. ref 
calculation PC-006

PID main 
ref 

PC-004

PID aux. ref 
PC-005

PID output 
filter time 
PC-026

 

 ی خروج  نی رابطه ب   ریباشد، جدول ز   rpm  1500٪ و حداکثر سرعت  30خطا    نکهی با فرض ا
Kp دهدی و خطا را نشان م. 

 محاسبه  ندی فرآ Poutبخش بهره  یخروج PIDبهره 

1.00 450 rpm 1.00 * 1500 * 30% 

0.50 225 rpm 0.50 * 1500 * 30% 

 %30 * 1500 * 20.00 (حداکثر سرعت )1500 20.00

. هرچه  شودی خطا به صورت متناسب استفاده م  م یو تنظ  یواکنش فور   ی بخش بهره برا
  تواند ی م  ازحدش یب  میحال، تنظ  ن یخواهد بود. با ا   تری قو  میتر باشد، اثر تنظبزرگ   Kpبهره  

 . ست یقادر به حذف کامل خطا ن  Kpشود و  یباعث نوسان خروج یراحتبه 

PC-012 Integration time I1  زمان انتگرالI1 0.50 0.00 – 655.35 s ○ 

 

 Iout = Kp * 1/Ti * ∑ε است: مقابل به صورت   PID یبخش انتگرال یخروج
که مقدار خطا ثابت است   یرا زمان   PIDکننده  کنترل  یخروج  رییزمان انتگرال سرعت تغ

کوتاه کندی م   نییتع انتگرال  زمان  هرچه  خطا.  مقدار  باشد،  سر   یتر  اصلاح    ترع ی مداوم 
 کنترل شود.  یدار ی باعث ناپا تواندی کوتاه م   بسیار. زمان انتگرال شودی م

PC-013 Derivative time D1  زمان مشتقD1 0.00 0.00 – 655.35 s ○ 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

 

 Dout = Td * (ε – ε`) است:  مقابلبه صورت  PID یبخش مشتق یخروج
  PIDکننده کنترل   یخروج ت یباعث تقو کندی م رییکه مقدار خطا تغ  یزمان  یعملکرد مشتق

مشتق  شودی م زمان  تغ  ترطولانی . هرچه  هنگام  در  خروج  رییباشد،   شتر یب  PID  یخطا 
تنظ  اگر.شودی م  ت یتقو برابر صفر  مشتق  کنترل   میزمان  صورت  شود،  به  عمل    PIکننده 

 شود یباعث م  یعمل خواهد کرد. عملکرد مشتق  PIDصورت به صورت    نیا   ریدر غ  کند؛ی م
 داشته باشد.  یتر ع ی در برابر اغتشاشات واکنش سر  ستمیس

PC-014 Sampling time  2 65535 – 1 1 ی بردار زمان نمونهms ○ 

 2ms=  1  .کندی را مشخص م دبکی ف گنالی س یبردار نمونه زمان  

PC-015 PID deviation limit  حد انحرافPID 0.10 0.00 – 655.35 % ○ 

 

را محدود   PIDدر کنترل    یو مقدار واقع  یمیمقدار تنظ  نی مقدار مجاز انحراف ب  نیتر کوچک 
  ی زمان   تنها  .کندی م یر ی کوچک جلوگ ار یبس یاز خطاها یناش  ازحدش ی ب میو از تنظ  کندی م

  ی روزرسان به   یشود، خروج  شتر ی ب  PC‑015و مرجع از حد انحراف    دبکیف   نیکه انحراف ب 
 خواهد شد. 
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

PC-016 
PID adjustment 
polarity 
selection 

  قطبیت انتخاب 
 × / PID 0 0 – 1 میتنظ 

 مثبت  ت ی: قطب0 • 
 . ابدیی م کاهش  PID ی< مرجع باشد، خروج دبکی اگر ف

 ی منف ت ی: قطب1 •
 . ابدیی م شیافزا PID ی< مرجع باشد، خروج دبکی اگر ف

PC-017 
PID output 
upper limit 

  یخروج یحد بالا
PID 100.00 PC-018 – 100.00 % ○ 

 

 :شودی م یدهاسیمق PC‑002رقم هزارگان پارامتر بر اساس  یخروج یحد بالا

 ( P0‑012( × حداکثر سرعت )PC‑017٪حد بالا = ) : ***0 •

 ی ( × مرجع اصلPC‑017٪حد بالا = )  :  ***1 •

PC-018 
PID output 
lower limit 

 یخروج نییحد پا
PID 

0.00 −100.00 – PC-017 % ○ 

 

 : شودی م یدهاسیمق PC‑002رقم هزارگان پارامتر بر اساس   یخروج نییحد پا

 ( P0‑012( × حداکثر سرعت )PC‑018٪= ) نییحد پا : ***0 •

 ی ( × مرجع اصل PC‑018٪= ) نییحد پا : ***1 •

      

PC-019 

PID feedback 
disconnection 
detect 
threshold 

  صی آستانه تشخ
 ○ % PID 0.00 0.00 – 100.00 دبکیقطع ف

 

 است. رفعالیغ PID دبکیقطع ف صیتشخ: 0.00 •

  PID دبکی فعال است. اگر مقدار ف PID  دبکیقطع ف صی تشخ: 100.00–0.01 •
 PC‑020در  شدهف یو زمان تعر  PC‑019در   شدهم یکمتر از مقدار تنظ  یمدت یبرا

 . کند ی م پ یتر  PID  دبکیقطع ف یخطا یبر رو ویباشد، درا 
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PC-020 
PID feedback 
disconnection 
detect time 

  صی زمان تشخ
 ○ PID 0.0 0.0 – 6553.5 s دبکیقطع ف

  PC‑019به    شتر،یب  اتیجزئ  ی. براکندی م  فیرا تعر   PID  دبکیقطع ف  یخطا  ری زمان تأخ 
 . دی مراجعه کن

      

PC-021 PID adjustment 
selection 

 یهاانتخاب حالت 
 PID میتنظ 

000 000 – 111 / × 

 : فعال 1       رفعالی : غ0 تالیج ید ی ورود قی توقف انتگرال از طر  :کانیرقم  
 : ادامه 1          : توقف0            یتوقف انتگرال در حد خروج  دهگان: رقم
 : مجاز است 1   ست ی: مجاز ن0     ورسیجهت فوروارد/ر  رییاجازه تغ صدگان: رقم

PC-022 PID reference 
feedback range 

و  دبکی بازه ف
 PIDمرجع 

1000 1 – 65535 / × 

 
 . کندی م  فیرا تعر  PID دبکیمرجع و ف شینما  یبرا لیاسک فول یمقدار داخل 
100.00%  =PC‑022  مثلًا اگر(PC‑022 = 1000   1000٪ = 100باشد، آنگاه  .)واحد 

PC-023 Differential 
limitation 

  یمحدودساز 
 ○ % 100.00 – 0.00 5.00 مشتق 

  ی ناگهان   راتیی در برابر تغ  ازحدش یتا از واکنش ب  کندی را محدود م  یمؤلفه مشتق  یخروج 
 شود.  یر ی جلوگ دبکیف

PC-024 PID reference 
change time 

مرجع   رییزمان تغ
PID 0.00 0.00 – 655.35 s ○ 

  راتییاز تغ  یاعمال رمپ خط  با  .کند ی م  فی٪ را تعر 100٪ تا  0مرجع از    شی زمان افزامدت  
 .شودی م یر یمرجع جلوگ  یناگهان

PC-025 
PID feedback 
filter time 

  دبکیف  لتریزمان ف
PID 0.00 0.00 – 655.35 s ○ 

 
هموارساز   PID  دبکیف  گنالیس بزرگ   هرچه  .کندیم   یرا  پارامتر  شدت مقدار  باشد،  تر 
 است.   شتری ب یلترگذار یف

PC-026 PID output 
filter time 

  لتریزمان ف
 PID یخروج

0.00 0.00 – 655.35 s ○ 
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 .دهدی کنترل با فرکانس بالا را کاهش م زیکرده و نو یرا هموارساز  PID یخروج  گنالیس  

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

PC-027 
Proportional gain 
P2  یبهره تناسب P2 1.20 0.00 – 655.35 / ○ 

 

را پوشش    ندی فرآ  کی نامی کل دامنه د  تواندینم  PIDمجموعه پارامتر    کی که    ییدر کاربردها
  ی در کنار مجموعه اصل  (PC‑029تا    PC‑027)  PID  یمجموعه دوم پارامترها   کیدهد،  

(PC‑011  تاPC‑013) .ارائه شده است 
 است.   PC‑011 (P1)مشابه  قاً یمجموعه دوم. عملکرد آن دق یتناسب  بهره

PC-028 
Integration time 
I2  زمان انتگرالI2 1.00 0.00 – 655.35 s ○ 

 است.  PC‑012 (I1)مشابه  قاً یزمان انتگرال مجموعه دوم. عملکرد آن دق 

PC-029 
Derivative time 
D2  زمان مشتقD2 0.00 0.00 – 655.35 s ○ 

 است.  PC‑013 (D1)مشابه  قاً یزمان مشتق مجموعه دوم. عملکرد آن دق 

PC-030 
PID parameter 
switching 
selection 

  نگی چیی انتخاب سو
 ○ / PID 0 0 – 2 یپارامترها

 

 .PID یانتخاب گروه فعال پارامترها 

PC-030   رفتار  حالت 

حالت ثابت   0
 ( فرضش ی)پ

( استفاده  PC‑013تا   PC‑011) مجموعه اولهمواره از 
 .شودی م

از   نگیچییسو 1
 یورود  قیطر 
 تال یجی د

اختصاصDI)  تالی جی د  یورود  کی  ازمندین به  داده (  شده 
 :[PIDپارامتر  چییسو :25]عملکرد  

• DI = OFF: مجموعه اول فعال 
• DI = ON: مجموعه دوم فعال 

  نگیچییسو 2
خودکار بر  

 اساس انحراف 

 | دبکی= |مرجع − ف e : کندی استفاده م PID یاز خطا 
 مجموعه اول فعال  :e < PC‑031اگر  •
 مجموعه دوم فعال :e > PC‑032اگر  •
صورت  به پارامترها   :PC‑031 ≤ e ≤ PC‑032اگر  •

 . شوندی م  یابیدروندو مجموعه  نیب یخط
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PC-011
PC-012
PC-013 

PC-027
PC-028
 PC-029

PID parameter

PC-031 PC-032

PID 
deviation

Actual PID parameters 
sent to PID controller

 
 

PC-031 
PID parameter 
switching 
deviation 1 

  یبرا 1انحراف 
پارامتر    نگیچییسو

PID 
20.00 0.00 – 100.00 % ○ 

 . دی مراجعه کن PC‑030به  شتر،یاطلاعات ب ی. براPIDپارامتر  نگیچ ییسو یبرا 1انحراف  

PC-032 
PID parameter 
switching 
deviation 2 

  یبرا 2انحراف 
پارامتر    نگیچییسو

PID 
80.00 0.00 – 100.00 % ○ 

 . دی مراجعه کن PC‑030به  شتر،یاطلاعات ب ی. براPIDپارامتر  نگیچ ییسو یبرا 2انحراف  



 
 

168 
 

   Tiva, Aurix, Virtexسری   -درایوهای پتواز                                                         فصل سوم )پارامترها(

 
 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

PC-033 PID initial value  هیمقدار اول PID 0.00 0.00 – 100.00 % ○ 

 
شود، سرعت ابتدا با   افت یاستارت در   گنالی س  کی  PIDاگر هنگام استفاده از مرجع سرعت  

در پارامتر   شدهن ییزمان تعمدت   ی( براPC‑033توسط پارامتر    شدهف یسرعت ثابت )تعر 
PC‑034 یعاد میتنظ ند ی و سپس وارد فرآ کندی کار م PID  شودی م. 

PC-034 
PID initial value 
hold time 

مقدار   یزمان نگهدار 
 ○ PID 0.00 0.00 – 655.35 s هیاول

 . دی مراجعه کن PC‑033به پارامتر  شتریاطلاعات ب یبرا 

  

PC-035 
Output deviation 
FWD max. value 

حداکثر انحراف  
در جهت   یخروج
FWD 

20.00 0.01 – 100.00 % ○ 

 
در جهت    ms  4  یدر بازه زمان   PID  یحداکثر انحراف خروج  فیتعر   یبرا  PC‑035پارامتر  

 . شودی ( استفاده مFWDفوروارد ) 

PC-036 
Output deviation 
REV max. value 

حداکثر انحراف  
در جهت   یخروج
REV 

20.00 0.01 – 100.00 % ○ 

در جهت    ms  4  یدر بازه زمان   PID  یحداکثر انحراف خروج  فیتعر   یبرا  PC‑036پارامتر   
 .شودی ( استفاده مREV) ورسیر 

      

PC-037 PID operation in 
stop status 

در   PIDعملکرد 
 × / 1 – 0 0 توقف ت یوضع

 .ابدیی توقف ادامه م  ت یدر وضع  PID: محاسبات 0 • 

 .شودیتوقف متوقف م  ت یدر وضع  PID: محاسبات 1 •

      

PC-038 PID feedback out 
of range value 

مقدار خارج از  
  دبکیمحدوده ف

PID 
100.00 50.00 – 100.00 % ○ 



 

169 
 

   Tiva, Aurix, Virtexسری  -درایوهای پتواز                                                      فصل سوم )پارامترها(

 

 

  

 

  PC‑039در    شدهن ییزمان تعمدت   یبرا  PID  دبکیباشد، اگر مقدار ف   PC‑039 ≠ 0که    یزمان
درا   شتر یب  PC‑038در    شدهف یاز مقدار تعر   PID feedback out of“  یبا خطا  ویشود، 

range کندی م پ ی” تر . 
 رفعال یغ  PID  دبکی خارج از محدوده بودن ف  صی باشد، تشخ  PC‑039 = 0  یوقت  :نکته

 است.

PC-039 
PID feedback 
out of range 
detection time 

  صی زمان تشخ
خارج از محدوده  

 PID دبکیبودن ف
0 0 – 65535 s ○ 

 . دی مراجعه کن PC‑038به پارامتر  شتریاطلاعات ب یبرا 

      

PC-040 PID switching 
speed 

  نگیچییسرعت سو
PID 0.00 0.00 – 100.00 % ○ 

 

 تال یجی د یورود قی / اعمال سرعت ثابت از طر  PIDتوقف 
  تال یج ید  ی ورود  قی و از طر   کندی را فراهم م  PIDموقت کنترل    قیعملکرد امکان تعل   نیا
(DI  مرجع سرعت را به ،) از یکه ن  ییدر کاربردها  ت یقابل   نی. ا سازدی مقدار ثابت وادار م  کی  

 ا ی  ون یبراسی کال  ،یزکار یدارند )مانند تم  PIDکنترل    یجابه اعمال موقت سرعت ثابت به
 د است. ی( مفی دخالت دست

/ سرعت ثابت[    PID تعلیق: 26را به کد عملکرد ] تالی جی د یورود کی •
 . دی اختصاص ده

قرار   PC‑040در  شدهف ی: مرجع سرعت برابر مقدار ثابت تعر DI = ON یوقت •
 . ردیگی م

 . گرددی بازم PID  یعاد می: کنترل به تنظDI = OFF یوقت •
 نکات: 

 ان ی( ب P0‑012)%( از حداکثر سرعت ) یبه صورت درصد PC‑040مقدار  •
 .شودی م

• 100.00%    =P0‑012  اگر    ی)برا آنگاه    P0‑012 = 1500 rpmمثال  باشد، 
PC‑040 = 50.00% → 750 rpm .) 
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 (A0انکودر ) یپارامترها. 3.14 

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

A0-000 
Encoder type 
selection  2 – 0 2 انتخاب نوع انکودر / × 

رزولور(   ایسرعت موتور )انکودر  فیدبک گنالیس یپارامتر نوع انکودر مورد استفاده برا   نیا 
 . کندی م نیی را تع

 ( Resolver: رزولور )0 •
 .شودی سرعت موتور استفاده م فیدبک افت یدر  یرزولور برا

  ی در صورت  است،  ۰.۲۸نسبت حدود    نیاست. اگر ا   ۰.۵±٪۵رزولور حدود    لینسبت تبد 
 باشد، لازم است هنگام سفارش دستگاه اعلام شود.  0.28نسبت حدود   نیکه ا 

  باشد.   ری پذموتور بخش   یهاقطب بر تعداد جفت   دیرزولور با   یهاقطب تعداد جفت 
دارابه  موتور  اگر  مثال،  رزولور مجفت   6  یعنوان  باشد،    6  ای  3،  2،  1  تواندی قطب 

 . ست یمجاز ن  ریمقاد ریقطب داشته باشد؛ انتخاب ساجفت 

 ( Incremental Encoder)  یشی: انکودر افزا2 •
 ی از انکودرها ویدرا نی ا. شودی سرعت موتور استفاده م فیدبک یبرا یشی انکودر افزا

  کندی م یبان ی( پشت TTL)  ی( و تفاضلHTLپول مکمل ) - پوش  ،یکلکتور باز، ولتاژ 

A0-001 Speed feedback 
filter coefficient 

  فیدبک لتریف ب یضر 
 × / 500 – 1 20 سرعت 

 . کندی م نییسرعت را تع فیدبک گنالی س لتری ف یپارامتر ثابت زمان  نیا 

      

A0-002 Encoder 1 pulses 
per revolution 

تعداد پالس در هر دور  
 × ppr 65535 – 1 1024 ۱انکودر 

 
  ی پارامتر برا   ن ی(، از ا A0-000=1/2انتخاب شده باشد )  ی شیکه نوع انکودر، افزا   ی هنگام

مطابق مقدار   دیبا   یمیمقدار تنظ   .  شودی تعداد پالس در هر دور انکودر استفاده م   میتنظ 
 شده در مشخصات انکودر باشد.درج  یواقع

A0-003 Encoder 1 direction  1 – 0 0 ۱جهت انکودر / × 

 

-A0)   یشی انکودر افزا   ای  Sin/Cosپارامتر جهت انکودر را در صورت استفاده از انکودر    ن یا
 ی پارامترها  یچرخش   تنظیم خودکار  قیمقدار معمولًا از طر   نیا   .کندی م   نییتع  (1/2=000
  ر یپذ ( امکان P6‑017) یچرخشتنطیم خودکار  یکه اجرا یصورت در .دی آیدست مموتور به 
 کرد.  میتنظ یصورت دستپارامتر را به  نیا  توان ی نباشد، م
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A0-004 
Encoder 1 
electronic gear 
ratio numerator 

صورت نسبت  
  یک یدنده الکترونچرخ

 ۱انکودر 
1 1 – 65535 / × 

انکودر در صورت    نینسبت ب  نییتع  یبرا  A0-005و    A0-004  دو پارامتر  شفت موتور و 
 . روندی کار م به  (A0-000=1 / 2) یش یانکودر افزا  ای Sin/Cosاستفاده از انکودر 

A0-005 
Encoder 1 
electronic gear 
ratio denominator 

مخرج نسبت  
  یک یدنده الکترونچرخ

 ۱انکودر 
1 1 – 65535 / × 

 مراجعه شود.  A0-004به پارامتر  
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

A0-006 Resolver pole 
pairs 

  یهاقطب جفت 
 × / 65535 – 1 1 رزولور 

 

بر تعداد    د یموتور با   یهاقطب . تعداد جفت کندیم   نییرزولور را تع  یهاقطب تعداد جفت 
دارابه    باشد.  ریپذ رزولور بخش   یهاقطب جفت  موتور  اگر  مثال،  قطب جفت   6  یعنوان 

  ی برا   گرید  ریاز انتخاب مقاد قطب داشته باشد؛  جفت   6  ای  3،  2،  1  تواندی باشد، رزولور م
 . دی کن یرزولور خوددار 

A0-007 Sin/Cos signal 
alarm value 

مقدار هشدار  
 × / Sin/Cos 10000 0 – 65535  گنالیس

 

  Sin/Cosانکودر    ایدر رزولور    ینوسی کس/ ینوسیس  گنالیس  یشدهی ر یگکه مقدار اندازه   یزمان
(  Tripانکودر متوقف )  یبا خطا  ویمقدار هشدار باشد، درا  نی ( کمتر از اF0-075)پارامتر  

 .شودی م
 . دی حاصل کن نان ی رزولور اطم گنالینرمال س  ت یاز وضع  F0-075 یبا بررس  دیتوانی م

 نکات: 

 یبروز خطا  جهی و در نت F0-075باعث افت مقدار  تواندی نامناسب رزولور م صب ن •
 شود.  ویانکودر در درا

( حدود Transformation Ratio)  لیاز نسبت تبد  فرضش ی صورت پرابط رزولور به  •
  دیهنگام سفارش ق  دی است، با 0.28حدود   لی . اگر نسبت تبدکندی م یبان یپشت   0.5

گزارش شده و منجر به  نیی از حد پا شیب  F0-075صورت مقدار  نی ا  ریشود؛ در غ
 . گرددی انکودر م یخطا

      

A0-008 Reserved  رزرو شده     

      

A0-009 
Incremental 
encoder start 
mode 

حالت شروع  
 × / 1 – 0 0 ی شیانکودر افزا 

 : استارت در حالت حلقه باز 0 • 

 ه یاول ت یموقع صی : استارت همراه با تشخ1 •
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A0-010 Reserved  رزرو شده     

      

A0-011 
Synchronous 
motor initial 
angle 

موتور   هیاول  هی زاو
 × / 65535 – 0 0 سنکرون 

اجرا   هیاول   هی زاو  از  موتور سنکرون   یخودکار چرخش  میتنظ  ندی فرآ  یموتور سنکرون پس 
 . دی آیدست مبه 

      

A0-012 Sine signal zero 
offset 

آفست صفر  
 ی نوسی س گنالیس

0 −32768 – 32767 / × 

دست به   ی خودکار چرخش   میتنظ  ی رزولور پس از اجرا  ی نوسیس  گنال ی مقدار آفست صفر س 
 . دیآی م

A0-013 Cosine signal 
zero offset 

آفست صفر  
 × / 32767 – 32768− 0 ی نوسی کس گنالیس

دست به   ی خودکار چرخش  م یتنظ  یرزولور پس از اجرا  ینوسی کس  گنالی مقدار آفست صفر س 
 . دیآی م

A0-014 

Sine cosine 
signal 
amplitude 
correction 

اصلاح دامنه  
- ینوسی س گنالیس

 ی نوسی کس
16384 0 – 65535 / × 

 

اجرا  ن یا از  پس  مبه   یخودکار چرخش  م یتنظ  یمقدار  در صورتدیآی دست  دامنه    ی .  که 
 آلده ی از مقدار ا  ی از رزولور انحراف قابل توجه  یافت یدر   ینوسیکس /ی نوسیس  یهاگنال یس

ا  باشد،  تنظ  نیداشته  قابل  به  میپارامتر  برااست.  معمول  استاندارد    یهاگنال یس  یطور 
Sin/Cos  دی ر ی. در موارد خاص با سازنده تماس بگست ی پارامتر ن نی ا  رییبه تغ یاز ین . 

A0-015 

Resolver 
excitation 
amplitude 
coefficient 

دامنه   ب یضر 
 رزولور   کیتحر 

6999 3499 – 8399 / × 

 
اصلاح    یپارامتر برا   ن یباشد، از ا   ادیرزولور ز   کیتحر   گنالیس  یکه انحراف دامنه   ی هنگام

 . ست یپارامتر ن  نیا  رییبه تغ یاز یطور معمول ن. بهشودی استفاده م 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

A0-016 Reserved  رزرو شده     
A0-017 Reserved  رزرو شده     
A0-018 Reserved  رزرو شده     
A0-019 Reserved  رزرو شده     
A0-020 Reserved  رزرو شده     
A0-021 Reserved  رزرو شده     

A0-022 

PM motor 
incremental 
encoder find Z 
signal 
frequency  

  یفرکانس جستجو
انکودر   Z گنالیس

موتور    یشیافزا 
PM 

1.0 0.1 – 5.0 / × 

  ن ییرا تع  PMموتور    یش یدر انکودر افزا  Z  گنالیس  یجستجو  یفرکانس مورد استفاده برا 
 . کندی م

A0-023 
Encoder input 
filter setting 

  یورود لتریف میتنظ 
 × / 0FFF – 0000 0007 انکودر 

ا   آن بر    یاما عملکرد واقع  شود،ی داده م   شینما  مالیصورت هگزادسپارامتر به   نیمقدار 
 . گرددی اعمال م ینر یبا  شیاساس نما

 Z گنالی س لتری: ف کانیرقم  •
 نییمربوط به آن را تع   تالیجی د   لتریباند ف  یو پهنا   TI1  یورود  یبردار فرکانس نمونه 

عنوان به   دادیرو  Nشده است و هر    لی تشک  داد یاز شمارنده رو  تالیجی د  لتری. فکندی م
 .شودی لبه معتبر در نظر گرفته م   کی

    0: fDTS 8     بدون فیلتر، نمونه بردار ی با فرکانس: fSAMPLING=fDTS/8, N=6 
    1: fSAMPLING=fCK_INT, N=2                9: fSAMPLING=fDTS/8, N=8 

2: fSAMPLING=fCK_INT, N=4                A: fSAMPLING=fDTS/16, N=5 
3: fSAMPLING=fCK_INT, N=8                B: fSAMPLING=fDTS/16, N=6 
4: fSAMPLING=fDTS/2, N=6                  C: fSAMPLING=fDTS/16, N=8 
5: fSAMPLING=fDTS/2, N=8                  D: fSAMPLING=fDTS/32, N=5 
6: fSAMPLING=fDTS/4, N=6                  E: fSAMPLING=fDTS/32, N=6 
7: fSAMPLING=fDTS/4, N=8                  F: fSAMPLING=fDTS/32, N=8 

 (.شودی م  میتنظ کان«ی »رقم  یهانه ی )مطابق گز  A گنالی س لتریرقم دهگان: ف  •
 (. شودی م میتنظ کان«ی»رقم  یهانه ی)مطابق گز  B گنالیس لتریصدگان: ف رقم  •
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

A0-024 Reserved  رزرو شده     

A0-025 Reserved  رزرو شده     

A0-026 Reserved  رزرو شده     
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 (B0) تیکننده موقعکنترل .5.15 

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

B0-000 
Position loop encoder 
selection 

انتخاب انکودر  
 × / 1 – 0 0 ت یحلقه موقع

 )شفت موتور(  1: انکودر 0 • 
پارامتر   توسط  که  دارد  اشاره  موتور  شفت  انکودر  به  اول  انتخاب   A0-000انکودر 

اشودی م رزولور  یورود  نی.  جمله  از  انکودر  مختلف  انواع  افزا  از  انکودر   ی شی و 
 . کندی م یبان یپشت 

B0-001 Position loop 
reference selection 

انتخاب مرجع  
 × / 1 – 0 0 ت یحلقه موقع

 پالس  ی: ورود0 • 

• 1 : EtherCAT 

B0-002 Position loop gain P 1  بهرهP   حلقه
 ○ s/1 6553.5 – 0.0 5.0 1 ت یموقع

 

 قابل استفاده است.  ت یحلقه موقع یدر مجموع دو بهره برا 
 . کندی استفاده م B0-002فقط از پارامتر  ت ی: بهره حلقه موقع0 •
 فی تعر  B0-036تا  B0-002 ، B0-034 یتوسط پارامترها ت ی: بهره حلقه موقع1 •

 .شودی م

Position loop 
deviation 

Position loop gain

Position loop gain 
switch deviation 1

Position loop gain 2

（B0-034）

Position loop gain

（B0-002）

When B0-033=0，Position loop gain is parameter B0-002 

When B0-033=1，Position loop gain is according to the 
                                 curve in the figure

B0-035
Position loop gain 
switch deviation 2

B0-036

 
  ر یتأث  ت یکنترل موقع  ستمیبر سرعت پاسخ و زمان نشست س   ماً یمستق  ت یبهره حلقه موقع

 . گذاردی م
 ت یبه موقع دن یو کاهش زمان رس یک ی نامی بهره باعث بهبود پاسخ د شیافزا  •

 .شودی م
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

  زی نو جادی ا  ای یکی از حد بهره ممکن است باعث لرزش مکان شی توجه: مقدار ب •
  داریپا  ستمی که س دی ده شیمقدار بهره را افزا  یشود. تنها در صورت یدار یشن
 بماند.  یباق

B0-003 
Position loop 
maximum speed 

حداکثر سرعت حلقه  
 × rpm 65535 – 0 1500 ت یموقع

که مرجع   ی . زمان کند ی م  فیرا تعر   ت یهنگام کار در مد کنترل موقع  یحداکثر سرعت خروج 
 محدود خواهد شد.   B0-003به مقدار    یباشد، سرعت واقع  شتریب   B0-003سرعت از مقدار  

B0-004 Position loop 
acceleration time 

  یر یگزمان شتاب 
 × s 655.35 – 0.00 0.00 ت یحلقه موقع

 ت،یاست که هنگام کار در مد کنترل موقع  یمدت زمان  ت،یحلقه موقع  یر یگزمان شتاب  
 . ابدیی م شی افزا ت یسرعت از صفر تا حداکثر سرعت حلقه موقع

B0-005 Position loop 
deceleration time 

زمان کاهش سرعت  
 × s 655.35 – 0.00 0.00 ت یحلقه موقع

  ت، یاست که هنگام کار در مد کنترل موقع  یمدت زمان   ت،یمان کاهش سرعت حلقه موقع 
 . ابدیی به صفر کاهش م   ت یسرعت از حداکثر سرعت حلقه موقع
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B0-006 
Position loop 
pulse gear ratio 
numerator 1 

صورت نسبت  
دنده پالس چرخ

 1 ت یحلقه موقع
1 1 – 65535 / × 

B0-007 
Position loop 
pulse gear ratio 
denominator 1 

نسبت  مخرج 
دنده پالس چرخ

 1 ت یحلقه موقع
1 1 – 65535 / × 

چرخ  موقعنسبت  حلقه  ب  ت یدنده  ورود  یهاپالس   نیرابطه  )سرعت    یفرمان  موتور  حرکت    ا ی و 
  ف ی)مخرج( تعر   B0-007)صورت( و    B0-006  ینسبت توسط پارامترها  نی. ا کندی م  نیی( را تعت یموقع

 :شودی م
G = B0-006/B0-007 

 باشد.  یچندبرابرکننده فرکانس پالس ورود ب یضر ( B)  دیفرض کن
 دارد.   یبستگ شودی م نییتع B1-000پالس که توسط پارامتر    یبه نوع ورود B مقدار

 B تنظیم پارامتر  نوع ورودی پالس 

فاز   AB پالس )اختلاف    ۹۰کوادراتور 
 درجه( 

B1-000 = 0 4 

 B1-000 = 1 1 پالس + جهت 

 B1-000 = 3 1 فاز پالس تک 

 ( A0-000 = 0)باشد  یشی سرعت از انکودر افزا دبکیکه ف  یزمان (1)
  n = B×60×F×G/(C×4) (RPM) : رابطه سرعت    

• n( سرعت موتور :RPM ) 
• Fی: فرکانس پالس ورود (Hz ) 
• C ،تعداد پالس در هر دور( رزولوشن انکودر :PPR) 
• G دنده = : نسبت چرخB0-006 / B0-007 

  B = 4و    C = 2500، رزولوشن انکودر  F = 50000 Hz  یاگر پالس ورود  مثال:
 باشد: 

n =B×60×F×G/(C×4)=B×60×50000×G/(2500×4) (RPM) 
 B×P×G=N×C×4  : ت یرابطه موقع    

• P  یورود یها: مجموع پالس 
• N موتور  ی: تعداد دورها 

 باشد:   P = 10000  ،C = 2500  ،B = 4دور بچرخد و  2اگر موتور  مثال: 
G= N×C×4/（B×P）= 2×2500×4/(B×10000)=5000/10000=0.5  
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 ( A0-000توسط پارامتر  شدهفی)تعر باشد  رزولور سرعت از   دبکیکه ف یزمان (2)
 n=B×60×F×G/65536  رابطه سرعت:     

 باشد و انکودر موتور رزولور باشد:  Hz 50000  یمثال: اگر پالس ورود
n=B×60×F×G/65536 =B×60×50000×G/65536 (RPM) 

 B×P×G=N×65536  موقعیت: رابطه     
 باشد و انکودر موتور رزولور باشد:  P = 10000دور بچرخد و  2مثال: اگر موتور 

G= N×65536/(B×P)=2×65536/(B×10000) 
موقع  یوقت  نکته: حلقه  )  ت یانکودر  باشد  اول  نسبت چرخB0-000 = 0  یعنیانکودر  حلقه  (،  دنده 
 .شودی م نییتع  B0-007  و B0-006 یتوسط پارامترها ت یموقع

B0-008 
Position loop 
feed forward 
gain   

  دفورواردیبهره ف
 ○ % 200.00 – 0.00 0.00 ت یحلقه موقع

 
ف موقع  دفورواردیبهره  افزا  ت یحلقه  فرمان   شی باعث  به  پاسخ    تیموقع  یهاسرعت 

شود، ممکن است باعث فراجهش    میتنظ  ادیاز حد ز   شی حال، اگر مقدار آن ب  نی. با اشودی م
 لرزش شود.  جادی ا  ایسرعت موتور 

B0-009 
Position loop 
feed forward 
filter time 

  لتریزمان ف
حلقه  دفورواردیف

 ت یموقع
0.000 0.000 – 2.000 s ○ 

 
موتور را کاهش    را بهبود داده و لرزش  ستمیس  یدار ی پارامتر پا   نیمناسب، ا   میدر صورت تنظ

  ستم یاز حد ممکن است باعث کند شدن پاسخ س  شیب  یلترگذار یحال، ف  نی. با ادهدی م
 شود. ت ی کردن فرمان موقعو کاهش دقت دنبال 

B0-010 Position 
reference filter  

مرجع   لتریف
 × / 65535 – 0 0 ت یموقع

 
تر باعث . مقدار بزرگکندی م  میرا تنظ  ت یمرجع موقع  یبرا  لتریف  یپارامتر ثابت زمان  نیا

حال،    نی. با ادهدی را کاهش م   ستمی س  یکینام یاما پاسخ د   شودی تر شدن حرکت منرم 
 .شودیها نمباعث از دست رفتن پالس   لتریف  نیا
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

B0-011 Position reach 
detect width 

 صی تشخ  یپهنا
 ○ pulse 65535 – 0 50 ت یبه موقع دن یرس

ب  یوقت  موقع  ی واقع  ت یموقع  نی اختلاف  پارامتر    ت یو  مقدار  از    ی )پهنا  B0-011مرجع 
در پارامتر   شدهم یبه مدت زمان تنظ   ت یوضع  ن ی( کمتر شود و ات ی به موقع  دن یرس  صی تشخ

B0-029  تشخ موقع  دن ی رس  صی )زمان  ست یبه  باشد،  داشته  ادامه   یخروج  گنال ی( 
Position Reach ( فعالONم ) شودی. 

B0-012 
Speed feed 
forward gain in 
position control 

  دفورواردیبهره ف
سرعت در کنترل  

 ت یموقع
0.00 0.00 – 250.00 % ○ 

 . کندی م نیی را تع ت یحلقه سرعت در حلقه کنترل موقع دفورواردیپارامتر مقدار بهره ف  نیا 

B0-013 

Speed feed 
forward filter 
time in position 
control 

  لتریزمان ف
سرعت   دفورواردیف

 ت یدر کنترل موقع
0.00 0.00 – 100.00 s ○ 

 . کندی م نیی را تع ت یحلقه سرعت در حلقه کنترل موقع دفورواردیف لتریپارامتر زمان ف  نیا 

B0-014 

DI switch to 
position loop 
with enable 
signal  

  یبرا DI چیسوئ
به حلقه  رییتغ

همراه با   ت یموقع
 Enable گنالیس

0 0 – 1 / × 

همراه با   ت یبه حلقه موقع  رییتغ  یبرا  تالی جید  چ یکه سوئ  کندی پارامتر مشخص م  نیا 
 . ر یخ ایفعال شود  Enable گنالیس
استفاده    ت یاز حلقه سرعت به حلقه موقع  رییتغ  یبرا   X3  تالیج ید   یمثال، اگر ورود  یبرا

 .شودی م میتنظ   P3-003 = 8شود، پارامتر 

 Enable  گنالی: بدون س0 •

 Enable گنالی: همراه با س1 •

B0-015 
Switching mode 
from speed loop 
to position loop 

از   چیحالت سوئ
حلقه سرعت به  

 ت یحلقه موقع
0 0 – 1 / ○ 

 P3-028 توسط پارامتر شدهفیدر سرعت تعر  ت یبه حلقه موقع ریی: تغ0 • 
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کند، ابتدا سرعت را تا مقدار    افت یرا در   ت ی به کنترل موقع  رییفرمان تغ  ویدرا  یوقت
  چ یسوئ  ت یو سپس به حلقه موقع  دهدی کاهش م  P3-028در پارامتر    شدهمیتنظ 

 . کندی م

 ت یبه حلقه موقع میمستق ریی: تغ1 •
تغ  ویدرا   یوقت کنترل موقع   رییفرمان  بلافاصله و در سرعت   افت یرا در   ت یبه  کند، 
 . کندیم  چیسوئ ت یموتور به حلقه موقع یفعل

B0-016 Orientation 
position 1 65535 – 0 0 1 یدهجهت  ت یموقع pulse ○ 

به پارامتر    شتریاطلاعات ب   یبرا  .کندی م   فیرا تعر   یدهمرجع جهت   ت یپارامتر موقع  ن یا 
B0-028 دی مراجعه کن . 

B0-017 Orientation start 
speed  

سرعت شروع 
 ○ rpm 65535 – 0 300 یدهجهت 

 شودی موتور آغاز م یاز سرعت فعل یده جهت  ندیفرآ م،یمستق یده: جهت 0 • 
 ی ده( باشد، جهت B0-003) ت یکمتر از حداکثر سرعت حلقه موقعاگر سرعت موتور 

 .شودی شروع م یاز همان سرعت فعل
ب موتور  سرعت  موقع  شتری اگر  حلقه  سرعت  حداکثر  ابتدا  B0-003)  ت یاز  باشد،   )

 .شودی آغاز م یدهجهت  ندیو سپس فرآ  افتهیکاهش   B0-003سرعت تا مقدار 

 یده: سرعت شروع جهت 65535تا  1 •
واقع سرعت  جهت   یاگر  شروع  سرعت   ≤ فرآB0-017)  یدهموتور  باشد،    ند ی ( 

 .شودی آغاز م ماً یمستق یدهجهت 
( باشد، ابتدا سرعت تا مقدار  B0-017) یدهاگر سرعت موتور < سرعت شروع جهت 

B0-017   شودی آغاز م یدهو سپس جهت  افتهیکاهش . 

B0-018 
Orientation 
deceleration 
time  

زمان کاهش سرعت  
 ○ s 655.35 – 0.00 2.00 یدهجهت 

 
تا سرعت موتور از حداکثر سرعت حلقه    کشدی طول م  یدهجهت   ندیکه در فرآ   یمدت زمان

 .ابد ی( به صفر کاهش B0-003) ت یموقع
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B0-019 Orientation gain  6553.5 – 0.0 5.0 یدهجهت بهره / ○ 

 
  ش یافزا   کند؛ی م  نییتع  یدهو دقت را هنگام انجام جهت   ییگوپاسخ   زان یم  یدهبهرهٔ جهت 
  جادی را کاهش داده و باعث ا  یدار ی اما ممکن است پا  دهدی کردن را بهبود مبهره دنبال 

 لرزش موتور شود.   ای زینو

B0-020 Direct orientation 
enable speed 

  یساز سرعت فعال
 ○ rpm 1500 – 0 500 م یمستق یدهجهت 

  ن یتر بر اساس کوتاه   یدهجهت   ندیباشد، فرآ   B0-020اگر سرعت موتور کمتر از مقدار پارامتر   
 .شودی انجام م  ریمس
شود، ممکن است فراجهش در فاصله   میاز حد بزرگ تنظ شیپارامتر ب نی اگر مقدار ا :نکته

 شود.  جادی لرزش موتور ا  ایحرکت و/

B0-021 Orientation 
direction   2 – 0 0 یدهجهت جهت / ○ 

 موتور  ی: در جهت چرخش فعل0 • 
 فوروارد: جهت 1 •
 ریورس : جهت 2 •

      

B0-022 
Orientation 
position 
references 2  

  ت یمرجع موقع
 2 یدهجهت 

0 0 – 65535 pulse ○ 

 

را توسط ورودآن   توان ی وجود دارد که م  یدهجهت   ت یموقع  ۸  فیامکان تعر    ی های ها 
 ت یانتخاب موقع  ی برا  X5و    X3  ،X4  یهایمثال، اگر از ورود  ی برا  انتخاب کرد.  تالیجی د

 پارامترها را به این صورت تنظیم کنید:   استفاده شود یدهجهت 
P3-003 = 35, P3-004 = 36, P3-005 = 37  ، به صورت    هات یحالت انتخاب موقع  ن یدر ا

 خواهد بود:  ریز 
 X5 X4 X3 ی دهجهت  ت یمرجع موقع

 0 0 0 (B0-016)  1 یدهجهت  ت یموقع
 0 0 1 (B0-022)  2 یدهجهت  ت یموقع
 0 1 0 (B0-023)  3 یدهجهت  ت یموقع
 0 1 1 (B0-024)  4 یدهجهت  ت یموقع
 1 0 0 (B0-025)  5 یدهجهت  ت یموقع
 1 0 1 (B0-026)  6 یدهجهت  ت یموقع
 1 1 0 (B0-027)  7 یدهجهت  ت یموقع
 1 1 1 (B0-028)  8 یدهجهت  ت یموقع

پارامترها  PPRمقدار    نکته:  مجاز  محدوده  را    B0-028تا    B0-022و    B0-016  یانکودر 
 . کندی محدود م 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

B0-023 
Orientation 
position 
references 3  

  ت یمرجع موقع
 ○ pulse 65535 – 0 0 3 یدهجهت 

B0-024 
Orientation 
position 
references 4  

  ت یمرجع موقع
 ○ pulse 65535 – 0 0 4 یدهجهت 

B0-025 
Orientation 
position 
references 5  

  ت یمرجع موقع
 ○ pulse 65535 – 0 0 5 یدهجهت 

B0-026 
Orientation 
position 
references 6  

  ت یمرجع موقع
 ○ pulse 65535 – 0 0 6 یدهجهت 

B0-027 
Orientation 
position 
references 7  

  ت یمرجع موقع
 7 یدهجهت 

0 0 – 65535 pulse ○ 

B0-028 
Orientation 
position 
references 8  

  ت یمرجع موقع
 ○ pulse 65535 – 0 0 8 یدهجهت 

      

B0-029 Position reach 
detection time   

  دن یرس  صی زمان تشخ
 × ms 65535 – 0 1 ت یبه موقع

 صی تشخ   ی )پهنا  B0-011مرجع از مقدار    ت یو موقع  یواقع  ت یموقع  نی اختلاف ب  یوقت 
)زمان   B0-029در    شدهمیبه مدت زمان تنظ   ت یوضع  نی( کمتر شود و ا ت ی به موقع  دن یرس

فعال   Position Reach  یخروج   گنالی( ادامه داشته باشد، ست یبه موقع  دن یرس  صی تشخ
(ONم ) شودی . 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

B0-030 Reserved  رزرو شده     

B0-031 Reserved  رزرو شده     

B0-032 Reserved  رزرو شده     

B0-033 Position loop gain 
switching mode   

بهره   چیحالت سوئ
 × / 1 – 0 0 ت یحلقه موقع

 

 است. B0‑002برابر با  ت ی: بهره حلقه موقع0 •

 B0‑036و  B0‑002 ،B0‑034 ،B0‑035 یتوسط پارامترها   ت ی: بهره حلقه موقع1 •
 .شودی م نییتع

 . دی مراجعه کن  B0‑002به پارامتر  شتریاطلاعات ب یبرا

B0-034 Position loop gain 
P 2 

  ت یحلقه موقع Pبهره 
2 5.0 0.0 – 6553.5 / ○ 

 . 2 ت یحلقه موقع Pبهره  
 . دی مراجعه کن  B0‑002به پارامتر  شتریاطلاعات ب یبرا

B0-035 Position loop gain 
switching 
deviation 1 

بهره   چیانحراف سوئ
 × / 65535 – 1 0 1 ت یحلقه موقع

 . 1 ت یبهره حلقه موقع چیانحراف سوئ 
 . دی مراجعه کن  B0‑002به پارامتر  شتریاطلاعات ب یبرا

B0-036 Position loop gain 
switching 
deviation 2 

بهره   چیانحراف سوئ
 × / 65535 – 1 0 2 ت یحلقه موقع

 . 2 ت یبهره حلقه موقع چیانحراف سوئ 
 . دی مراجعه کن  B0‑002به پارامتر  شتریاطلاعات ب یبرا

B0-037 Reserved  رزرو شده     
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

 P0‑005[ باشد )12منبع مرجع سرعت برابر ]   ی(: وقتFixed Length Functionتابع طول ثابت )
 .شودی م  نییتع B0‑046تا   B0‑038 یپارامترها(، مرجع سرعت توسط 12 =

موتور را    تواندیتابع م   نی مربوط به تابع طول ثابت هستند. ا  B0‑046تا    B0‑038  یپارامترها
اندازه    یطور  به  که  کند  پ  کیکنترل  از  به  شدهن ییتع  شیفاصله  کند و سپس  صورت حرکت 

 خودکار متوقف شود. 
مرجع سرعت    یها. پالس شودی م  نییتع  B0‑039و    B0‑038  یپالس کل توسط پارامترها  تعداد

  ی توقف توسط پارامترها  یها. پالس شوندی م  نییتع  B0‑041و    B0‑040  یتوسط پارامترها  2
B0‑042    وB0‑043  پارامتر  شوندی م  نییتع  .P1‑005  تع را  اول  مرحله  و   کند ی م  نییسرعت 
P1‑006 کندیم  نییرا تع ومسرعت مرحله د . 

 نشان داده شده است:  ریسرعت در شکل ز  یواقع یمنحن

 Stop pulses: ((B0-042）<<16+(B0-043))

 Total pulses: ((B0-038）<<16+(B0-039))

Pulses for speed reference 2 switching: 

((B0-040）<<16+(B0-041))

Speed reference 2 （P1-006）
(Creep speed)

Speed reference 1 （P1-005）
(Approach speed)

0

0

Speed reference 
before ramp

Speed reference 
after ramp out

Executed 
pulses

Tens position of B0-045 = 0: Not switch to position loop at zero speed.  
                                             = 1: Switch to position loop at zero speed.   

Speed reference 2 （P1-006）
(Creep speed)

Speed reference 1 （P1-005）
(Approach speed)

 

B0-038 Total pulses high 
order byte of fixed 
length 

  یمرتبه بالا ت یبا
پالس کل در طول 

 ثابت 
0 0–65535 / ○ 

و   B0‑038  ریها و مقادتعداد کل پالس   نی. رابطه بکندی م  فیها را تعر تعداد کل پالس  
B0‑039  است:  ری به صورت ز 

Total pulses = (B0-038<<<16) + B0-039. 
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B0-039 Total pulses lower 
order byte of fixed 
length 

  نییمرتبه پا ت یبا
پالس کل در طول 

 ثابت 
0 0–65535 / ○ 

 . دی مراجعه کن B0‑038به پارامتر  

B0-040 Speed reference 2 
pulses high order 
byte   

  یمرتبه بالا ت یبا
 ○ / 65535–0 0 2پالس مرجع سرعت  

پالس   یوقت  تعر   یهاتعداد  مقدار  به  پارامترها  شدهفیاجراشده  و    B0‑040  یتوسط 
B0‑041  کندی م رییتغ 2برسد، مرجع سرعت به مرجع سرعت . 

Speed reference 2 pulses = (B0-040<<<16)+B0-041 

B0-041 Speed reference 2 
pulses low order 
byte 

  نییمرتبه پا ت یبا
 ○ / 65535–0 0 2پالس مرجع سرعت  

 . دی مراجعه کن B0‑040به پارامتر  

B0-042 Stop pulses high 
order byte 

  یمرتبه بالا ت یبا
 ○ / 65535–0 0 پالس توقف

 : شوندی م نییتع  ریبه صورت ز  B0‑043و  B0‑042  ریتوقف توسط مقاد یهاپالس  
Stop pulses = (B0-042<<<16)+B0-043 

B0-043 Stop pulses lower 
order byte 

  نییمرتبه پا ت یبا
 پالس توقف

0 0–65535 / ○ 

 . دی مراجعه کن B0‑042به پارامتر  
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

B0-044 Pulse reference 
source  2 – 0 0 منبع مرجع پالس / × 

 . کندی را انتخاب م   B0-043تا   B0-038 یپارامترها یمنبع پالس برا 

 پالس  ی: ورود0 •

 : انکودر اول1 •

B0-045 Fixed length 
control function  0011–0000 0000 تابع کنترل طول ثابت / × 

 توقف یهاخودکار پالس  می: تنظ کانیرقم  

 .شوندی نم میصورت خودکار تنظتوقف به  یها: پالس 0 •

 .شوندی م میصورت خودکار تنظتوقف به  یها: پالس 1 •
 در سرعت صفر  ت یحلقه موقع چیرقم دهگان: سوئ

 .شودی انجام نم ت یخودکار به حلقه موقع چی: در سرعت صفر، سوئ0 •

 .شودی انجام م ت یخودکار به حلقه موقع چی: در سرعت صفر، سوئ1 •

B0-046 Fixed length arrive 
delay time  65534–1 1 تابع کنترل طول ثابت s × 

 رزرو شده  
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

B0-047 Initial position 0 0000 0000 0ه  یاول ت یموقع–FFFF / ○ 

B0-048 Initial position 1 0000 0000 1ه  یاول ت یموقع – FFFF / ○ 

B0-049 Initial position 2 0000 0000 2ه  یاول ت یموقع – FFFF / ○ 

B0-050 Initial position 3 0000 0000 3ه  یاول ت یموقع – FFFF / ○ 

 انگر ینما  ب یو به ترت  شوندی استفاده م  دیف   هیاول  ت یموقع  میتنظ  یبرا  B0-050تا    B0-047  یپارامترها
هستند. فرمول محاسبه    0ت یب  –  15ت یو ب  16ت یب  –  31ت ی، ب32ت یب  –  47ت ی، ب48ت یب  –  63ت یب

 است:  ری به صورت ز 
Feed initial position=(B0-047<<48)+(B0-048<<32)+(B0-049<<16)+(B0-050) 

  نال ی)که عملکرد ترم   تالیجی د   یورود  کی لبه بالارونده از    کی اگر    ه،ی اول  ت یهنگام حرکت به سمت موقع
  ت یثبت شده و مقدار موقع ی فعل ت یشود، موقع افت یشده باشد( در  میتنظ   42 یرو  تالیج ید  یورود

 .شودی م  رهیذخ  B0-050تا  B0-047 یطور خودکار در پارامترهابه 

B0-051 Feed number of 
rotations 

 ○ / 65535 – 0000 0000 د ی تعداد دور ف

B0-052 Feed number of 
pulses  65535 – 0000 0000 د یف پالستعداد / ○ 

ها . رابطه آن کنندی م فیرا تعر  د یو پالس ف دیتعداد دور ف  B0-052و  B0-051  یپارامترها 
 است:  ری به صورت ز 

Feed number of pulses for single cycle feed = (B0-051) * motor encoder 
PPR + (B0-52) 

B0-053 Feed direction  1 – 0 0 دیف جهت /  

 : فوروارد 0 • 

 ورسی: ر 1 •

B0-054 Feed switching 
delay time  6553.5 – 0.0 0.0 د یف  رییتغ ریزمان تأخ s  

  ورس یجهت از فوروارد به ر   ریی تغ  یبرا  ریپارامتر زمان تأخ  نی ا  ،یدر حرکت رفت و برگشت 
 . کندی م فیرا تعر 

  د یف  ل یتکم  گنالی س  یسرعت به صفر تا خروج  دن ی پارامتر زمان از رس  ن یا   جهته،ک ی  دی ف  در
 . کندی م فیرا تعر 
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 : دهدی را نشان م یحرکت رفت و برگشت کی نمودار شمات ریز  شکل

Switch to position loop
Digital input function 

= [8]

Running frequency

Infeed
Digital input function 

= [43]

Feed single cycle complete output
Digital output function 

= [58]

B0-054

B0-051: Feed number 
               of rotations
B0-052: Feed number 
               of pulses

Run signal
Digital input function 

= [1] or [3]
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

 : دهدی را نشان م جهتهک ی  دی ف کی نمودار شمات ریشکل ز  

Switch to position loop
Digital input Xi function = [8]

Output frequency

Feed single cycle complete output
DO function = [58]

B0-054: 
switching delay 

time

B0-051: 
Feed number of 
rotations

B0-052: 
Feed number of 
pulses

Run signal
DI Xi function = [1] or [3]

Feed initial position capture
(Xi rising edge (function= [42])

Feed initial position
B0-047~B0-050

Feed Start 
DI Xi function = [43]

B0-054: 
switching delay 

time

 

 : جهتهک ی  دیف کی نمودار شمات یپارامترها برا میمثال تنظ
P0-004=2 فرمان ،RUN  ازDI                   B0-001=0ت ی ، انتخاب دستور موقع 

B0-002=5.0ت ی، بهره حلقه موقع              B0-003=1500    ت ی، حد سرعت حلقه موقع 
B0-004=3.00  زمان ،ACC  ت ی حلقه موقع    B0-005=3.00  زمان ،DEC  ت یحلقه موقع 
B0-055=0110جهته ک ی  دی، ف 

P3-001=1 ،X1 RUN                            P3-002=43 ،X2 د ی شروع ف 
P3-003=8 ،X3 ت ی به حلقه موقع چیسوئ   P3-004=31 ،X4  جاگ فوروارد 

P3-005=32 ،X5  ورس یجاگ ر 
P3-022=15خطا:  1رله   ی، خروج              P3-023=58  د ی ف لی ، تکم2، رله 
PB-008=1 چاپر ،ON 
E0-012=2دما سنسور  برا  KTY84-130موتور    ی،  را  جامپر  لطفاً   افت یدر   یاست، 

 . دی جا کنجابه ت یموقع
 شوند. م یتنظ یواقع ازیبر اساس ن دیعنوان مثال هستند و بافوق فقط به  ریمقاد نکته:

B0-055 Feed control 
word    

   0111 – 0000 0000 د ی کلمه کنترل ف

 د ی: نگهداشت کلمه کنترل ف کانیرقم  
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 .شودیحفظ نم دی پس از توقف، کلمه کنترل ف: 0 •

 .شودی حفظ م دی پس از توقف، کلمه کنترل ف: 1 •
 د یدهگان: حالت ف رقم 

 رفت و برگشت(.   دی)ف  یحرکت رفت و برگشت: 0 •

 . جهتهک یحرکت : 1 •
 ه ی اول ت یرقم صدگان: ثبت موقع

 . تالی جی د یفقط با لبه بالارونده ورود: 0 •

در حالت توقف و در حالت   تال،ی جی د یثبت در لبه بالارونده ورود :1 •
 . ت یموقع رحلقهیغ
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 
B0-056 Excessive 

position 
comparison value 
high order byte 

  یمرتبه بالا ت یبا
انحراف  سهی مقدار مقا

 ت یموقع ازحدش یب
0 0 – 65535 / ○ 

مقا  نییتع  یبرا   B0‑057و    B0‑056  یپارامترها  ب  سهی مقدار    تیموقع  ازحد ش ی انحراف 
 .شوندی استفاده م 

B0-057 Excessive 
position 
comparison value 
low order byte  

  نییمرتبه پا ت یبا
انحراف  سهی مقدار مقا

 ت یموقع ازحدش یب
0 0 – 65535 / ○ 

مقا  نییتع  یبرا   B0‑057و    B0‑056  یپارامترها  ب  سهی مقدار    تیموقع  ازحد ش ی انحراف 
 .شوندی استفاده م 

B0-058 Excessive 
position deviation 
delay time 

انحراف  ریزمان تأخ 
 ○ s 600.00 – 0.01 1.00 ت یموقع ازحدش یب

(، B0‑059 = * * 1فعال باشد )پارامتر    ت یموقع  ازحد ش یانحراف ب   صی که تشخ  یهنگام 
خطا مقدار  پبه  ت یموقع  یاگر  مقابزرگ   وستهیطور  مقدار  از  ب  سهیتر    ازحدشیانحراف 

از  B0‑057و    B0‑056  ی)پارامترها  ت یموقع آن  مدت  و  باشد  تأخ(  انحراف    ری زمان 
ب B0‑058)پارامتر    ت یموقع  ازحدش یب ب   صی تشخ  گنالیشود، س  شتری(    ازحد ش یانحراف 

 .دهدی زمان خطا رخ مهم ای شودی م یخروج ت یموقع
B0-059 Excessive 

position deviation 
action selection  

انتخاب عملکرد  
  ازحدش یانحراف ب

 ت یموقع
0000 0000 – 0111 / ○ 

 ت یعملکرد انحراف موقع یساز : فعالکانیرقم  
 است. رفعالیغ ت یانحراف موقع صی : عملکرد تشخ0 •
 فعال است. ت یانحراف موقع صی : عملکرد تشخ1 •

 ت یانحراف موقع صی تشخ یبرا  ت یرقم دهگان: منبع فرمان موقع
 ت ی: فرمان موقع0 •
 لتر یپس از ف ت ی: فرمان موقع1 •

 ت یهنگام انحراف موقعرقم صدگان: انتخاب عملکرد 
 .دهدی : خطا رخ م0 •
 .دهدی : خطا رخ نم1 •
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 (B1پالس )  یو خروج یورود .3.16

 

  

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

B1-000 Pulse input mode 2 – 0 0 پالس  یحالت ورود / × 

 . کندی را انتخاب م زبان یپالس از کنترلر م یحالت ورود 

A

B

A

B

A

B

A

B

Quadrature pulse 
AB phase

A pulse + B direction

Pulse input 
mode

Forward running Reverse running

A
Single phase

 
 مربعی : پالس 0 •

 .شودی م افت یدر  Bو  A یهااز کانال  یپالس مربع یورود

 B + جهت  A : پالس1 •
A  پالس و  یعنوان ورودبهB  شودی جهت استفاده م یعنوان ورودبه. 

 : رزرو شده 2 •

 فاز -: پالس تک3 •
A   شودورودی پالس استفاده می  عنوان به. 

B1-001 
Pulse input 
direction invert 

جهت   یساز معکوس
 × / 1 – 0 0 پالس  یورود

 . کندی را انتخاب م یورود یهامعکوس شدن جهت پالس  

• 0:  OFF 

• 1:  ON 
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

B1-002 
Speed control 
pulse input gear 
ratio numerator 

صورت نسبت  
  یدنده ورودچرخ

پالس در کنترل  
 سرعت 

1 1 – 65535 / ○ 

B1-003 
Speed control 
pulse input gear 
ratio denominator 

مخرج نسبت  
  یدنده ورودچرخ

پالس در کنترل  
 سرعت 

1 1 – 65535 / ○ 

 

پالس در حالت کنترل   یدنده ورودنسبت چرخ   نییتع  یبرا  B1‑003و    B1‑002  یپارامترها
 .شوندی سرعت استفاده م 

 پالس باشد.  یفرکانس ورود ریتکث  ب یضر  B  دیکن فرض
 . B = 4( آنگاه: B1‑000 = 0باشد ) ABپالس فاز   ینوع ورود یوقت
( آنگاه: B1‑000 = 1جهت + پالس( باشد ) ایپالس پالس + جهت ) ینوع ورود یوقت

B = 1 . 
 . B = 1( آنگاه: B1‑000 = 3فاز باشد )پالس پالس تک  ینوع ورود یوقت

 سرعت موتور باشد.  n : دیفرض کن
C ( باشد. ی شیانکودر افزا  یتعداد پالس انکودر موتور در هر دور )برا 
F پالس باشد.  یفرکانس ورود 
1G  دنده باشد. نسبت چرخ 
 (A0‑000توسط پارامتر    شدهن ییباشد )تع  یشیسرعت موتور از انکودر افزا   دبکیف   یوقت ⚫

003-002:B1-= B11/(C×4) &    G1n=B×60×F×G 
اگر فرکانس ورود انکودر موتور    PPRباشد و    kHz 50  زبان ی پالس از کنترلر م  یمثال: 

 باشد:  2500
/(2500×4)1/(C×4)=B×60×50000×G1n =B×60×F×G 

 B1-002:B1-003=2:1 ،n=B×60×50000×2/(2500×4)(ppr) اگر
 ( A0‑000توسط پارامتر  شدهن ییسرعت موتور از رزولور باشد )تع دبکیف  یوقت ⚫

003-002:B1-= B11/65536  &    G1n=B×60×F×G 
موتور رزولور    باشد و انکودر  kHz 50  زبان یپالس از کنترلر م  ی مثال: اگر فرکانس ورود

 باشد: 
/65536 1/65536 =B×60×50000×G1n=B×60×F×G     

 B1-002:B1-003=2:1 ،n=B×60×50000×2/65536 (ppr) اگر
 (P0‑002توسط پارامتر  شدهنییموتور بدون انکودر کنترل شود )تع یوقت ⚫

003-002:B1-= B11/1000  &  G1n=B×60×F×G 
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B1-004 Speed control 
pulse input filter  

پالس در    یورود لتریف
 ○ / 65535 – 0 10 کنترل سرعت 

 
 یورود شودی تر باعث مبزرگ  لتری. مقدار فکندی م  نییپالس را تع یورود لتریثابت ف

  ترع یتر باعث پاسخ سر کوچک  لتری . مقدار فابدیی م شیتر شود، اما زمان پاسخ افزا نرم 
 سرعت شود. یدار ی اما ممکن است موجب ناپا شود،ی م

       

B1-005 Reserved  رزرو شده     

B1-006 Reserved  رزرو شده     

B1-007 Reserved  رزرو شده     
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

B1-008 Pulse input filter 
configuration 

  لتریف یکربندیپ
 × / 002F – 0 0 پالس  یورود

 

نمونه   نیا فرکانس  پهنا  TI1  یبردار پارامتر  به    تالی جی د  لتریف  باندی و  اعمال  را    TI1قابل 
 داد ی رو  Nشده است و هر    لی تشک  دادی شمارنده رو  کیاز    تالیج ید   لتری. فکندی م  نییتع
  مات یبه تنظ  DTSfاست و    84MHzCK_INT f =  .شودیلبه معتبر در نظر گرفته م  کیعنوان  به 

 دارد.   یرقم دهگان بستگ

 : کان یرقم 
 پالس  یورود لتریف میتنظ 

 رقم دهگان: 
 پالس  یورود  یبردار کلاک نمونه  میتقس  ب یضر 

= 84MHzDTS 0:f = 42MHzDTS 1:f = 21MHzDTS 2:f 
 جدول فرکانس برش 

ف0 بدون    ی بردار نمونه   لتر،ی: 
 DTSfمطابق فرکانس 

84MHz 42MHz 21MHz 

N=2 ，CK_INT= fSAMPLING 1: f 42MHz 42MHz 42MHz 
N=4 ，CK_INT= fSAMPLING 2: f 21MHz 21MHz 21MHz 
N=8 ，CK_INT= fSAMPLING 3: f 10.5MHz 10.5MHz 10.5MHz 
N=6 ，/2DTS= fSAMPLING 4: f 7MHz 3.5MHz 1. 75MHz 

 N=8，/2DTS= fSAMPLING 5: f 5. 25MHz 2.256MHz 1.3125MHz 
N=6 ，/4DTS= fSAMPLING 6: f 3.5MHz 1. 75MHz 0.875MHz 

 N=8，/4DTS= fSAMPLING 7: f 2.625MHz 1. 3125MHz 656.25KHz 
N=6 ，/8DTS= fSAMPLING 8: f 1. 75MHz 0.875MHz 437.5MHz 

 N=8，/8DTS= fSAMPLING 9: f 1.3125MHz 656.25KHz 328.125KHz 
N=5 ，/16DTS= fSAMPLING A: f 1.05MHz 0.525MHz 262.5KHz 
N=6 ，/16DTS= fSAMPLING B: f 0.875MHz 437. 5KHz 218.75Hz 

 N=8，/16DTS= fSAMPLING C: f 656.25KHz 328.125KHz 164.0625KHz 
N=5 ，/32DTS= fSAMPLING D: f 525KHz 262.5KHz 131.25KHz 
N=6 ，/32DTS= fSAMPLING E: f 437. 5KHz 218.75KHz 109.375KHz 

 N=8，/32DTS= fSAMPLING F: f 328.125KHz 164.0625KHz 82.03125KHz 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

B1-009 
Y2/DO pulse 
output source 
selection 

انتخاب منبع  
پالس   یخروج

Y2/DO 
0 0 – 7 / × 

 

خروج  یهنگام خروجبه   Y2/DO  یکه  تنظ   یصورت  پرسرعت  ا  میپالس  باشد،    ن ی شده 
 . کندی م نیی آن را تع یخروج گنالی پارامتر منبع س

 . معتبر هستند YTP4ی سر  یفقط برا B1‑012تا  B1‑009 یپارامترها:  نکته
 ها:انتخاب 
 لترشده یف ی: فرکانس خروج0 •
 : فرکانس مرجع 1 •
 AI1آنالوگ  ی: ورود2 •
 AI2 آنالوگ ی: ورود3 •
 AI3آنالوگ  ی: ورود4 •
 ی: فرکانس خروج5 •
 : سرعت موتور6 •
 شده رمپ  ی: فرکانس خروج7 •

 است.  )حداکثر سرعت( P0‑012متناظر با  نهی شی، مقدار ب 7تا  5و   1، 0 یهاانتخاب  یبرا
ب4و    3،  2  یهاانتخاب   یبرا مقدار  ورود  نهیشی ،  با  آنالوگ    یورود  لیاسک فول  یمتناظر 

 است. (  AI1 / AI2 / AI3شده )انتخاب 
 .شودی م نییتع B1‑011توسط پارامتر  یحداکثر فرکانس پالس خروجدر همه حالات، 
 مراحل تنظیم: 

 ی خروج  [60]به    Y2/DO  یشود تا عملکرد خروج  میتنظ  P3‑021 = 60پارامتر    •
 . ابدیاختصاص  پالس پرسرعت 

 . دیانتخاب کن  B1‑009را با استفاده از   یمنبع خروج •
حداکثر    یهافرکانس  • و  حداقل 

  B1‑011و    B1‑010پالس را با  
 . دیکن  میتنظ 

شکل    یخروجمشخصه   • در 
 مربوطه نشان داده شده است. 

B1-010 
Y2/DO minimum 
output frequency 

حداقل فرکانس  
 × Y2/DO 0.00 0.0 – 50.00 Khz یخروج

B1-010

B1-011

Output 
frequency

Output source

Y2 actual output 
frequency curve
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محاسبه  پالس  فرکانس  تنظ اگر  مقدار  از  کمتر  خروج  B1‑010در    شدهم یشده   ی باشد، 

Y2/DO  مقدار  یروB1‑010  شودیمحدود م. 
 . د یمراجعه کن B1‑009پالس به  ی درباره منبع خروج شتری ب اتیجزئ یبرا

B1-011 Y2/DO maximum 
output frequency 

حداکثر فرکانس  
 × Y2/DO 10.00 0.01 – 50.00 Khz یخروج

به پارامتر    شتر ی اطلاعات ب  یبرا  .کندی م  نییرا تع  Y2/DOپالس    یحداکثر فرکانس خروج 
B1‑009 دی مراجعه کن . 

B1-012 
Constant Y2/DO 
pulse output 
frequency 

فرکانس ثابت 
پالس   یخروج

Y2/DO 
1.000 0.001 – 50.000 Khz × 

 

پارامتر    میتنظ   پالس پرسرعت   یخروجعنوان  به   Y2/DO  یقتو باشد،   ک ی  B1‑012شده 
  تواند یعملکرد م  نی. ا کندی م  نییتع  Y2/DO  نالیترماز    یخروج  یرا برا  فرکانس پالس ثابت 

 فعال شود. تالی جی د یورود کیتوسط 
 مثال:

از ورود  یبرا از پ  Y2کردن    چیجهت سوئ  X3  تالیجی د  یاستفاده    ش ی به فرکانس ثابت 
 : شدهن ییتع

 یساز : فعال46به " X3شود )اختصاص عملکرد  میتنظ P3‑003 = 46پارامتر  •
 . پالس ثابت"( یخروج

 عملکرد: 
• X3 = OFF  :یخروج  Y2   پالس و    B1‑009 ،B1‑010را که توسط    یفرکانس 

B1‑011 کندی م دیشده است تول  نییتع . 
• X3 = ON  :یخروج  Y2  در    شدهمیفرکانس ثابت تنظB1‑012   کندی م  دیرا تول . 

  

B1-013 Maximum pulse 
input frequency 

حداکثر فرکانس  
 × Khz 100.00 – 0.00 10.00 پالس  یورود

 

. شودیم  افت یدر   (Aفاز )فاز  پالس تک   یورودباشد، مرجع سرعت از    P0‑005 = 15  یوقت
ا  ورود   نیدر  فرکانس  به محدوده    یصورت خطبه  B1‑013 Hzتا    0  یحالت، محدوده 

 .شودی )حداکثر فرکانس( نگاشت م P0‑012تا  0فرکانس مرجع 
 شود. میتنظ B1‑000 = 3  دی( با Aفاز )فاز پالس تک  یحالت ورود یساز فعال  یبرا :نکته

B1-014 COUNTER 
TARGET 

مقدار هدف  
 ○ / 32767 – 32768- 0 شمارنده 

 مقدار هدف شمارنده  
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B1-015 COUNTER 
REACH ACT 

انتخاب عملکرد در  
به  دن یصورت رس

 مقدار هدف 
0 0 – 3 / ○ 

 

 به مقدار هدف  دن یعملکرد شمارنده هنگام رس
 رله   ای( DO) تالی جید یخروج یساز فقط فعال =  0 •
  (DE Stop)موتور/دستگاه  ی( و توقف اضطرار DO) تالیجی د یخروج یساز فعال = 1 •
 (Free Stop)( و توقف آزاد  DO) تالیج ید یخروج یساز فعال =  2 •
 ( کردن دستگاه Trip) پ ی( و تر DO) تالیج ید یخروج یساز فعال  = 3 •
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 3.17. Modbus (C0 ) 

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

C0-000 Modbus address   آدرسModbus 1 1 – 255 / ○ 

زمان صورت همبه   کسان ی. وجود دو دستگاه با آدرس  کندی م   نییرا تع  Modbusآدرس   
 . ست ی شبکه مجاز ن یرو

C0-001 Modbus baud rate ود انرخ بModbus 3 0 – 5 / ○ 

 . کندی را انتخاب م   Modbusنرخ بود ارتباط   
• 0 : 4800bps  
• 1 : 9600 bps 
• 2 : 19200 bps  
• 3 : 38400 bps 
• 4 : 57600 bps  
• 5 : 115200 bps 

C0-002 Modbus-RTU data 
format 

قالب داده 
Modbus‑RTU 

0000 0000 – 0121 / ○ 

 . کندی م میرا تنظ  Modbus‑RTUقالب داده ارتباط  
 داده  یهات ی: بکانیرقم 

 داده  ت یب 8: 0 •
 داده  ت یب 7: 1 •

 توازن(  ت ی)ب  یتیپار  رقم دهگان: 
 ی ت ی: بدون پار 0 •
 فرد  یت ی: پار 1 •
 زوج  یت ی: پار 2 •

 توقف ت یرقم صدگان: ب 
 توقف  ت یب 1: 0 •
 توقف  ت یب 2: 1 •

C0-003 Communication 
response delay 65535 – 0 0 پاسخ ارتباط  ری تأخ / ○ 

 
 . کندی م نییرا تع  Modbusپاسخ در ارتباط  ریزمان تأخ 

  ی در صورت عملکرد عاد  یحت  وی(، دراC0‑004 ≠ 0باشد )و   C0‑003 > C0‑004اگر  :نکته
 ( خواهد شد. Faultدچار خطا ) زیارتباط ن
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

C0-004 Communication 
break detect time 

قطع  صی زمان تشخ
 ارتباط 

0 0 – 65535 / ○ 

 
ارتباط   مقدار    شتریب   یمدت   یبرا  Modbusاگر  درا  C0‑004از  شود،  خطا  دچار    ویقطع 

 .شودی م
 .شودی قطع ارتباط م  صی شدن تشخ  رفعالی باعث غ C0‑004 = 0 میتنظ  : نکته

C0-005 Data save to 
memory 

 ○ / 1 – 0 0 داده در حافظه  رهیذخ

 نشود  رهی: ذخ0 • 
طر   ییپارامترها  از  م   رییتغ  Modbus  قیکه  برق    شوند،ی داده  قطع  از  در  پس 

EEPROM شوندی نم رهیذخ. 
 شود رهی: ذخ1 •

طر   ییپارامترها  از  م   رییتغ  Modbus  قیکه  برق    شوند،ی داده  قطع  از  در  پس 
EEPROM شوندی م رهیذخ. 

طور مکرر چرخه نوشتن عمر دارد. اگر پارامترها به   100,000حدود    EEPROMحافظه  نکته:  
صورت  نی ا ری در غ د؛یقرار نده 1 یرا رو C0‑005داده شوند، پارامتر  ریی ارتباط تغ قیاز طر 

 . ابدیی کاهش م یطور قابل توجهعمر حافظه به 

C0-006 
Communication 
break detection 
start delay time 

شروع   ریزمان تأخ 
 ○ / 65535 – 0 0 قطع ارتباط  صی تشخ

 
  C0‑006در    شدهم یقطع ارتباط به مدت زمان تنظ   صی س از روشن شدن دستگاه، تشخ

 است )ارتباط همچنان برقرار است(.  رفعالیغ
 .شودیشروع م  C0‑004 میقطع ارتباط بر اساس تنظ صی زمان، تشخ نی ا ان یاز پا  پس
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آدرس کاربر   15)  کندی م  یبانیپشت  توسط کاربر  فیقابل تعر   Modbusنگاشت آدرس    15از    وی درا  
 (.مالیصورت هگزادسبه وی آدرس متناظر درا  15+ 

اجازه م  تیقابل  نی ا  به آدرس   وی درا   یداخل  ستر یرج  ی هاآدرس  دهدیبه شما   یسفارش  ی هارا 
 :شودی خاص فراهم م ی در کاربردها  ری پذانعطاف ی ساز کپارچه ی امکان  جهیو در نت دینگاشت کن

 وسته یپ  یهابه آدرس   ویدرا  وستهیرپ یغ یهاآدرس لیتبد •
ها آن  توانیپراکنده قرار داشته باشند، م  ی هادر آدرس  وی درا   ازیمورد ن  ی سترهایاگر رج
به   پ   کی را  آدرس  ا   وستهیبازه  در  کرد.    تواند یم  Modbusحالت مستر    نی نگاشت 
(، 0x10)کد تابع    سدیبنو  ای (  0x03درخواست واحد بخواند )کد تابع    کی ها را با  داده

   .شودیارتباط م یی اراقابل توجه ک شی که باعث افزا 
 و یمستر و اسل نیرفع عدم تطابق آدرس ب •

استفاده کند که با نقشه آدرس    یثابت  ی ها( از آدرسPC  ای   PLC  ،HMIاگر مستر )مانند  
Modbus   و ی درا   ی سترهای با استفاده از نگاشت آدرس رج   توانی متفاوت است، م   وی درا 

افزار نرم  رییبه تغ  ی از ین  نکه ی مورد انتظار مستر هماهنگ کرد، بدون ا   ی هارا با آدرس
 مستر باشد. 

 مثال: 

• HMI    آدرس در  را  آدرس    سدی نویم  0x2000مقدار سرعت  از  را   0x3000و سرعت 
 . خواندیم

 0x6041=   ی، سرعت خروج 0x8001: مرجع سرعت = وی درا  یواقع ی سترهایرج •
 نگاشت:  میتنظ •

• C0‑007 = 2000 )آدرس کاربر(، C0‑008 = 8001  (وی )آدرس درا 
• C0‑009 = 3000 )آدرس کاربر(، C0‑010 = 6041  (وی )آدرس درا 

 ای   اس یو فرمت داده، مق  کندیم  تی را بازهدا   سترهایبه رج  ی نگاشت آدرس فقط دسترس  نکته:
تغ را  داده  کنترل/وضع  دهدینم  رییمفهوم  کلمات  داده(.    ای   per‑unit  ر ی مقاد  ت، ی)مانند  دقت 

 شود.  یها در سطح کاربرد بررسداده ی سازگار  دی با نی بنابرا
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

C0-007 User address 0  0000 0000 0آدرس کاربر – FFFF / ○ 

 

( را  C0‑008شده توسط پارامتر )انتخاب  ویدرا  ستری آدرس رج  کی  تواندی م  C0‑007پارامتر  
 قابل خواندن و نوشتن باشد. Modbus  قیکه از طر  ،کند لی تبد  دیآدرس جد  کی به 
اگر آدرس رج  یبرا   ستر یآدرس رج  یباشد )برا  0x0100برابر    P1‑000پارامتر    ستری مثال، 

 0x1234  یرا رو  C0‑007(، مقدار  د یمراجعه کن  Modbusارتباط    یفن   یپارامترها به راهنما
  0x1234در آدرس    اتیحالت عمل  نی . در ادی کن  می تنظ  0x0100  یرا رو  C0‑008و مقدار  

 (. P1‑000همان پارامتر  یعنیخواهد بود ) 0x0100در آدرس  اتیمعادل عمل

C0-008 Mapping address 0  0000 0000 0آدرس نگاشت – FFFF / ○ 

 
ارتباط    یفن  یپارامترها به راهنما  ستری آدرس رج  ی. براکندی م  نییپارامتر را تع  ستری آدرس رج
Modbus  دیمراجعه کن . 

C0-009 

C0-010 

… 

C0-033 

C0-034 

User address 1 
Mapping address 1 
… 
User address 13 
Mapping address 13 

 1آدرس کاربر 
 1آدرس نگاشت 

… 
 13آدرس کاربر 

 13آدرس نگاشت 

0000 0000 – FFFF / ○ 

C0-035 User address 14  0000 0000 14آدرس کاربر – FFFF / ○ 

 .د یمراجعه کن  C0‑007پارامتر    حی به توض 

C0-036 Mapping address 14  0000 0000 14آدرس نگاشت – FFFF / ○ 

 .د یمراجعه کن  C0‑008پارامتر    حی به توض 
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

C0-037 
Communication 
frequency ratio 
numerator 

  ب یصورت ضر 
فرکانس   اسیمق

 ی ارتباط 
1 1 – 65535 / 

○ 

 
 . کندی م  میاز مستر را تنظ شدهافت یدر  یدادهٔ ارتباط  اسیمق ب یضر 

 C0‑037 / C0‑038مستر( ×  ی= )سرعت واقع  یمرجع واقع سرعت 

C0-038 
Communication 
frequency ratio 
denominator 

 اسیمق  ب ی مخرج ضر 
 / 65535 – 1 1 یفرکانس ارتباط

○ 

 .د یمراجعه کن  C0‑037پارامتر    حی به توض 

C0-039 
Master slave 
mode selection 

انتخاب حالت 
 / 1006 – 0000 0000 ویمستر/اسل 

○ 

 

 . کندی را انتخاب م  Modbusدر  ویاسل– کردن مسترحالت دنبال 

 و ی: حالت مستر/اسلکانیرقم 

 ی: حالت عاد0 •
 نباشد.  ازیمورد ن ویاسل– که عملکرد مستر شودی استفاده م  ی. زمانفرضش یپ میتنظ 

 : حالت مستر 1 •
داده به   ویدرا  و  کرده  عمل  مستر  به عنوان  را  درا ها  به  فعال  ارسال   ویاسل  ویصورت 
 . کندی م

 کردن سرعت دنبال  – وی: اسل2 •
 باشد.  P0‑005 = 0و  P0‑003 = 2مؤثر است که  یفقط زمان

م   ویاسل کار  سرعت  کنترل  حالت  خروج  کندیدر  آن    یو  اعمال سرعت  بدون 
 : کندی م  یرویپ از سرعت مستر  ما  یشتاب/کاهش شتاب مستق

سرعت خروجی اسلیو    C0-037 / C0-038 + C0-043 * سرعت مستر =

 انیکردن جر دنبال  – وی: اسل3 •
 باشد.  P0‑005 = 0و  P0‑003 = 2مؤثر است که  یفقط زمان

 ان یاز سرعت و جر   یبی آن ترک  یاما خروج  کند،ی در حالت کنترل سرعت کار م  ویاسل
 : شودی محاسبه م یداخل PID قی مستر است که از طر 

 ( ویاسل ان یمستر، جر  ان ی)جر PID= سرعت مستر +  ویاسل یسرعت خروج
 .شودی اعمال مبدون اعمال شتاب/کاهش شتاب  یخروج
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

 کردن گشتاور دنبال  – وی: اسل4 •
 باشد.  P0‑002 ≠ 3و  P0‑003 = 3مؤثر است که  یفقط زمان

 : کند ی در حالت کنترل گشتاور کار م ویاسل
 مرجع گشتاور = گشتاور مستر  •
 حد سرعت = سرعت مستر  •

 ان یکردن حلقه جر دنبال  – وی: اسل5 •
 باشد.  P0‑003 = 3و  P0‑002 ≠ 3مؤثر است که  یفقط زمان

پ  ان یحلقه جر   یاز خروج  ماً یمستق  ویاسل اکندی م  یروی مستر  در  حلقه حالت    نی . 
که    ابدیی م  ش یافزا  یو تا زمان  شودی سرعت کنترل نم  نی بنابرا  ،ست یسرعت فعال ن

  ی کی با اتصال مکان ییهاستم یس یحالت برا  نیبرقرار شود. ا   یکیتعادل گشتاور مکان 
 (. ر ی زنج ای  ربکسیصلب مناسب است )مانند گ

 مستر  ان یحلقه جر  ی= خروج ویاسل ان یمرجع حلقه جر 

 کردن سرعت دنبال  – وی: اسل6 •
 باشد.  P0‑005 = 0و  P0‑003 = 2مؤثر است که  یفقط زمان

  کند، ی م  یرویسرعت از سرعت مستر پ   مرجع.  کندی در حالت کنترل سرعت کار م   ویاسل
 : شوندیشتاب و کاهش شتاب اعمال م یهارمپ اما 

 .C0-037/C0-038 + C0-043 * سرعت مستر = سرعت مرجع اسلیو 

 توسط مستر  ویاسل  یخطا شیدهگان: پارقم 

 رفعال ی: غ0 •
 . دهدی و به کار خود ادامه م ردیگی م دهی را ناد ویاسل  یمستر خطاها

 : فعال 1 •
 . کندی مستر آن را گزارش م و،یخطا در اسل صی در صورت تشخ 

 شده توسط مستر رقم صدگان: نوع فرمان سرعت ارسال 

 لتر ی: سرعت قبل از ف 0 •
 . عیبا پاسخ سر  ییکاربردها  یمناسب برا شود؛ی ارسال م  لتریبدون ف یسرعت واقع

 لتر ی: سرعت بعد از ف 1 •
 تر و کندتر. پاسخ نرم   یمناسب برا شود؛ی ارسال م لترشدهیف یسرعت واقع

 و یارتباط اسل یرقم هزارگان: عدم گزارش خطا

  رفعالی: غ0 •
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

 . کندی م جادی ارتباط ا یخطا ویداده از مستر، اسل افت یدر صورت عدم در 

 : فعال 1 •
 . کندی ارتباط را گزارش نم یخطا ویدر صورت قطع ارتباط، اسل

 
 نکات: 

شود   یکربندی پ یطور  ایشود  میصورت مستقل تنظبه  تواندی م ویفرمان استارت اسل  •
 P0‑004 = 0فرمان استارت با مستر،  یساز همگام  یکند. برا یروی که از مستر پ

 شود. میتنظ 

 شود.  رفعالیطور موقت غبه  تواندی م ویکردن اسلدنبال حالت  •
( را به تابع  DI)  تالیج ید   یورود  کیشده باشد،    میتنظ   ویحالت اسل   یرو  C0‑039اگر  
 (: P3‑003 = 48)مثلًا  دی اختصاص ده 48
• X3 = 0شود.می  کردن فعال: دنبال 

• X3 = 1شود.می  رفعالیکردن غ: دنبال 

 :6و حالت  2تفاوت حالت  •

 )بدون رمپ(.  کندی سرعت مستر را دنبال م  ماً یمستق ویاسل: 2حالت  •

و رمپ شتاب/کاهش   شودی عنوان مرجع استفاده مسرعت مستر به : 6حالت  •
 .شودی شتاب اعمال م
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

C0-040 Slave follow 
proportional gain 

 یبهره تناسب 
 ○ / 60.000 – 0.000 0.100 ویکردن اسل دنبال 

 

عنوان بهره  به   ب یترتبه   C0‑042و    C0‑040  ،C0‑041  یباشد، پارامترها  C0‑039 = 3  یوقت
 : کنندیعمل م  PI کنندهم یتنظ کی در  یخروج ی و حد بالا Ki ی، بهره انتگرالKp یتناسب

 . شودی م فیتعر  C0‑040توسط پارامتر   PIDکننده کنترل  Kp یبهره تناسب 
 . شودی م فیتعر  C0‑041توسط پارامتر   PIDکننده کنترل  Ki یانتگرال بهره
 .شودی م فیتعر  C0‑042توسط پارامتر   PID یخروج یبالا حد

C0-041 
Slave follow 
integral gain 

  یبهره انتگرال
 ○  s 60.000 – 0.000 0.010 ویکردن اسل دنبال 

 . دی مراجعه کن  C0‑040به پارامتر  شتریاطلاعات ب یبرا 

C0-042 
Slave follow 
adjust upper 
limit 

  میتنظ یحد بالا
 ○  rpm 400 – 0 100 ویکردن اسل دنبال 

 . دی مراجعه کن  C0‑040به پارامتر  شتریاطلاعات ب یبرا 

C0-043 
Slave follow 
torque / 
frequency offset 

افست گشتاور /  
کردن  فرکانس دنبال 

 و یاسل
0.00 -50.00 – 50.00 % ○ 

 
 افست گشتاور است.   C0‑043باشد،  5 ای  C0‑039 = 4 یوقت
 افست فرکانس است.   C0‑043باشد،  5 ای  C0‑039 = 2 یوقت

C0-044 Slave start speed 32767 – 0 0 و یسرعت شروع اسل Rpm * 

در   سرعت  فرمان  تعر   و یاسل  ویدرا   یافتیاگر  مقدار  از  کمتر  مستر(  پارامتر    شدهف ی)از  در 
C0‑044  0 یرو ویاسل ویدرا  یباشد، سرعت خروجHz  ماندی م یباق . 
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 3.18 .CAN (C1) 

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

C1-000 

CAN / 
PROFIBUS-DP / 
PROFINET 
address 

CAN / 
PROFIBUS-DP /  

 PROFINETآدرس 
2 0 – 127 / ○ 

      

C1-001 CAN baud rate  نرخ باودCAN 0 0 – 4 / ○ 

 • 0 :CAN است  رفعالیغ 
• 1 :125kbps 
• 2 :250kbps 
• 3 :500kbps 
• 4 :1000kbps 

C1-002 

CAN 
communication 
fault detection 
time 

  صی زمان تشخ
 CANارتباط   یخطا

2.0 0.0 – 6553.5 s × 

شود،  شتری ب C1‑002در پارامتر  شدهفیقطع شود و مدت آن از زمان تعر  CANاگر ارتباط  
 . کندی م پ یتر   CANارتباط  یبا خطا ویدرا 

C1-003 
CAN command 
smoothing cycle 

 یهموارساز  کلیس
 × CAN 5000 1 – 65535 usفرمان 

 . کندیم فی را تعر  CANفرمان  یهموارساز  کلیس 

C1-004 
User-Defined 
CAN message 
byte order 

  امیپ  ت یبا ب یترت 
CAN  شدهف یتعر  

 توسط کاربر 
0 0 – 1 / × 

 

 Motorola (Big-Endian): فرمت 0 •
 .شودیم ره ی ذخ ترن یی مرتبه بالا در آدرس پا ت یبا

 Intel  (Little-Endian): فرمت 1 •
 .شودی م رهیذخ  ترن ییدر آدرس پا  نییمرتبه پا ت یبا

C1-005 Reserved  65535 – 0 0 رزرو شده / × 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

C1-006 Total number of 
slave devices 

تعداد کل  
 و یاسل یهادستگاه 

0 0 – 30 / × 

 پارامتر معتبر است.  نیباشد، ا C1‑008 = 2و  C1‑000 = 1 یوقت 

      

C1-007 
PROFIBUS DP 
and PROFINET 
selection 

انتخاب  
PROFIBUS DP  و

PROFINET 
0 0 – 3 / × 

 رفعال ی: غ0 • 

• 1 :PROFIBUS DP  فعال است 

• 2 :PROFINET  فعال است 

• 3 :PROFINET  فعال است و بهCAN شودی م  لیتبد 

      

C1-008 CANopen 
selection 

 × / CANopen 0 0 – 2انتخاب  

 • 0 :CANopen 

• 1 :CAN bus 

• 2  :CAN bus  ،  از را  فرمان  به    PROFINETو  در   لی تبد  CANکه  است   افت یشده 
 کند ی م

C1-009 
CAN 
message frame f
ormat  

  امیپ میفرمت فر 
CAN 0 0 – 1 / × 

 : فریم استاندارد 0 • 

 یافته: فریم توسعه1 •



 
 

210 
 

   Tiva, Aurix, Virtexسری   -درایوهای پتواز                                                         فصل سوم )پارامترها(

 
 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

C1-010 Transmit Message 
ID1 – Low Byte 

  1 یارسال امیشناسه پ
 × / FFFF – 0000 100 ن یی پا ت یبا –

C1-011 
Transmit Message 
ID1 – High Byte 

  1 یارسال امیشناسه پ
 × / 1FFF – 0000 0 بالا  ت یبا –

C1-012 
Transmit Message 
ID2 – Low Byte 

  2 یارسال امیشناسه پ
 × / FFFF – 0000 200 ن یی پا ت یبا –

C1-013 Transmit Message 
ID2 – High Byte 

  2 یارسال امیشناسه پ
 بالا  ت یبا –

0 0000 – 1FFF / × 

C1-014 Transmit Message 
ID3 – Low Byte 

  3 یارسال امیشناسه پ
 × / FFFF – 0000 300 ن یی پا ت یبا –

C1-015 Transmit Message 
ID3 – High Byte 

  3 یارسال امیشناسه پ
 × / 1FFF – 0000 0 بالا  ت یبا –

 

 . کنندیم  می را تنظ  یارسال  یهام یفر   یبرا  CAN  امیشناسه پ  C1‑015تا    C1‑010  یپارامترها
  ده یبالا ناد  ت یو با  شودی شناسه استفاده م  نییپا  ت یبافقط  استاندارد:    میفر  •

 .شودی گرفته م 
 0x000 – 0x7FFبازه معتبر: 

شناسه    کیتا    شوندی م  ب یبا هم ترک  و بال   نییپا  یهات یبا  :افتهیتوسعه  میفر  •
 شود.  لیتشک  یتی ب 29کامل 

 0x00000000 – 0x1FFFFFFFبازه معتبر: 
 .شودی م نییتع  C1‑009( توسط پارامتر  افته ی)استاندارد/توسعه مینوع فر 

      

C1-016 Receive message 
ID1– Low Byte 

  1 دریافتی امیشناسه پ
 ن یی پا ت یبا –

180 0000 – FFFF / × 

C1-017 Receive message 
ID1 – High Byte 

  1 دریافتی امیشناسه پ
 × / 1FFF – 0000 0 بالا  ت یبا –

C1-018 Receive message 
ID2 – Low Byte 

  2دریافتی  امیشناسه پ
 × / FFFF – 0000 280 ن یی پا ت یبا –

C1-019 Receive message 
ID2 – High Byte 

  2دریافتی  امیشناسه پ
 × / 1FFF – 0000 0 بالا  ت یبا –
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 . کنندی م میرا تنظ   CAN یافتیدر  امیشناسه پ C1‑019تا  C1‑016 یپارامترها 
  ده یبالا ناد  ت یو با  شودی شناسه استفاده م  نییپا  ت یبافقط  استاندارد:    میفر  •

 .شودی گرفته م 
 0x000 – 0x7FFبازه معتبر: 

شناسه    کیتا    شوندی م  ب یبا هم ترک  و بال   نییپا  یهات یبا  :افتهیتوسعه  میفر  •
 شود.  لیتشک  یتی ب 29کامل 

 0x00000000 – 0x1FFFFFFFبازه معتبر: 
 .شودی م نییتع  C1‑009( توسط پارامتر  افته ی)استاندارد/توسعه مینوع فر 

C1-020 Receive message 
enable 

 امیپ یساز فعال
 × / 11 – 0 1 ی افتیدر 

 رقم یکان: 
 1 یافتیدر  امیپ یساز رفعالی: غ0 •
 1  یافتیدر  امیپ یساز فعال: 1 •

 رقم صدگان: 
 2 یافتیدر  امیپ یساز رفعالی: غ0 •
 2  یافتیدر  امیپ یساز فعال: 1 •

      

C1-021 Transmit message 
1 period 

 × / 65535 – 0 50 1  یارسال امیدوره پ 

 . کندی م  فیرا تعر  1  امیدوره ارسال پ 
 . کندی م رفعالیرا غ 1 امی: ارسال پ 0 •

C1-022 Transmit message 
2 period  65535 – 0 100 2  یارسال امیدوره پ / × 

 . کندی م  فیرا تعر  2  امیدوره ارسال پ 
 . کندی م رفعالیرا غ 2 امی: ارسال پ 0 •

C1-023 Transmit message 
3 period  65535 – 0 0 3  یارسال امیدوره پ / × 

 . کندی م  فیرا تعر  3  امیدوره ارسال پ 
 . کندی م رفعالیرا غ 2 امیارسال پ : 0 •
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

C1-040 
Parameter Address 
1 of Transmit 
Message 1 

  امیپ  1 آدرس پارامتر
 × / FFFF – 0000 0 1 یارسال 

C1-041 
Parameter Address 
2 of Transmit 
Message 1 

  امیپ  2 آدرس پارامتر
 × / FFFF – 0000 0 1 یارسال 

C1-024 
Parameter Address 
3 of Transmit 
Message 1 

  امیپ  3 آدرس پارامتر
 × / FFFF – 0000 6008 1 یارسال 

C1-025 
Parameter Address 
4 of Transmit 
Message 1 

  امیپ  4 آدرس پارامتر
 × / FFFF – 0000 6005 1 یارسال 

C1-026 
Parameter Address 
1 of Transmit 
Message 2 

  امیپ  1 آدرس پارامتر
 × / FFFF – 0000 6007 2 یارسال 

C1-027 
Parameter Address 
2 of Transmit 
Message 2 

  امیپ  2 آدرس پارامتر
 × / 600A 0000 – FFFF 2 یارسال 

C1-028 
Parameter Address 
3 of Transmit 
Message 2 

  امیپ  3 آدرس پارامتر
 × / FFFF – 0000 6009 2 یارسال 

C1-029 
Parameter Address 
4 of Transmit 
Message 2 

  امیپ  4 آدرس پارامتر
 × / FFFF – 0000 6016 2 یارسال 

C1-030 
Parameter Address 
1 of Transmit 
Message 3 

  امیپ  1 آدرس پارامتر
 × / FFFF – 0000 0 3 یارسال 

C1-031 
Parameter Address 
2 of Transmit 
Message 3 

  امیپ  2 آدرس پارامتر
 × / FFFF – 0000 0 3 یارسال 
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C1-032 
Parameter Address 
3 of Transmit 
Message 3 

  امیپ  3 آدرس پارامتر
 × / FFFF – 0000 0 3 یارسال 

C1-033 
Parameter Address 
4 of Transmit 
Message 3 

  امیپ  4 آدرس پارامتر
 × / FFFF – 0000 0 3 یارسال 

 

  ی ارسال   امی پ   یآدرس پارامترها برا   C1‑033تا    C1‑024و    C1‑040  ،C1‑041  یپارامترها 
 . کنندی م فیرا تعر 

پارامترها پارامترها    نیا فر   ییمبدأ  یآدرس  در  که  قرار    یارسال  امیپ  یهام یرا  )ارسال( 
 . کنندی م فیتعر   رندیگی م

 1 یارسال امیپ  3ِبه پارامتر  «یخروج انیمثال: اختصاص »جر 

 است. F0‑008 یخروج ان یپارامتر جر  •

 است.  0x6008برابر   F0‑008متناظر با  ستریآدرس رج •

• C1‑024 = 6008 دی کن میرا تنظ . 

 .دهدی قرار م  1 یارسال   امیدر پ 3پارامتر  عنوان را به  F0‑008مقدار   ویدرا  •
با  نکته:  پارامترها  هگزادسدر    دی آدرس  پ  مالیقالب  شوند. 0x»  شوندی )بدون  وارد   )»
  ی بانی ارتباط پشت  یشده قابل خواندن بوده و براانتخاب   یپارامترها  دی حاصل کن  نان ی اطم

 .شوندی م

      

C1-042 
Parameter Address 
1 of Receive 
Message 1 

  امیپ  1 آدرس پارامتر
 1  دریافتی

0 0000 – FFFF / × 

C1-043 
Parameter Address 
2 of Receive 
Message 1 

  امیپ  2 آدرس پارامتر
 × / FFFF – 0000 0 1  دریافتی

C1-034 
Parameter Address 
3 of Receive 
Message 1 

  امیپ  3 آدرس پارامتر
 × / 0A02 0000 – FFFF 1  دریافتی

C1-035 
Parameter Address 
4 of Receive 
Message 1 

  امیپ  4 پارامترآدرس  
 × / FFFF – 0000 0 1  دریافتی



 
 

214 
 

   Tiva, Aurix, Virtexسری   -درایوهای پتواز                                                         فصل سوم )پارامترها(

 
 

 

  

C1-036 
Parameter Address 
1 of Receive 
Message 2 

  امیپ  1 آدرس پارامتر
 × / FFFF – 0000 0 2  دریافتی

C1-037 
Parameter Address 
2 of Receive 
Message 2 

  امیپ  2 آدرس پارامتر
 × / FFFF – 0000 0 2  دریافتی

C1-038 
Parameter Address 
3 of Receive 
Message 2 

  امیپ  3 آدرس پارامتر
 × / FFFF – 0000 0 2  دریافتی

C1-039 
Parameter Address 
4 of Receive 
Message 2 

  امیپ  4 آدرس پارامتر
 × / FFFF – 0000 0 2  دریافتی

 

 ی افتیدر   امیپ   یآدرس پارامترها برا   C1‑039تا    C1‑034و    C1‑042  ،C1‑043  یپارامترها 
 . کنندی م فیرا تعر 

درا  یپارامترها  ،پارامترها  نیا داده   وی مقصد  با  که   یافتیدر   ام یپدر    یافتیدر   یهارا 
 . کنندی م فیتعر  شوندی م یروزرسان به 

 P1-000به پارامتر درایو  1پیام دریافتی  4ِمثال: نگاشت پارامتر 

 است. 0x0100برابر  P1‑000 ستریآدرس رج •

• C1‑035 = 0100  0»  شوندیو بدون پ  مالیصورت هگزادس)به   دی کن  میرا تنظx  »
 وارد شود(. 

در    4پارامتر  پردازش شود، مقدار    1  یافت یدر   امیپ  یوقت • نوشته   P1‑000آن 
 خواهد شد. 

 نکات: 

 نوشتن اختصاص داده شوند. قابل  یپارامترها دیفقط با •

باعث   ایگرفته شوند    دهی شده ممکن است نادمحافظت   اینامعتبر    یپارامترها •
 شوند.  یارتباط یخطاها
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3.19. EtherCAT  (C2) 

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

C2-000 
EtherCAT speed 
reference unit 

واحد مرجع سرعت  
EtherCAT 1 0 – 1 / ○ 

 • 0 :rpm 
• 1 :pulse/s 

001-C2 
EtherCAT position 
reference smoothing 
cycle 

مرجع   یهموارساز  کلیس
 EtherCAT ت یموقع

1000 1 – 65535 us × 

پارامتر    نیمناسب ا   می. تنظکندی م  فیرا تعر   EtherCAT  ت یمرجع موقع  یهموارساز   کلیس 
 و هموارِ متناظر است.  عیسر  یبه عملکرد یابیدست یبرا یدیاز عوامل کل  یکی

C2-002 
The EtherCAT clock 
is synchronized with 
the drive  

 ویبا درا  EtherCATکلاک 
 ○ / 1 – 0 0 شودیم یساز همگام

 ست یمجاز ن  یساز : همگام0 • 
 مجاز است  یساز : همگام1 •

C2-003 
EtherCAT pulse input 
gear ratio numerator 
(speed control) 

دنده صورت نسبت چرخ 
  EtherCATپالس  یورود

 )کنترل سرعت( 
1 1 – 65535 / × 

 است. C2‑003 : C2‑004دنده مرجع پالس برابر  باشد، نسبت چرخ  C2‑000 = 1 یوقت 

C2-004 

EtherCAT pulse 
input gear ratio 
denominator (speed 
control) 

دنده  نسبت چرخ  مخرج
  EtherCATپالس  یورود

 )کنترل سرعت( 
1 1 – 65535 / × 

 . دی مراجعه کن C2‑003به پارامتر  

C2-005 
EtherCAT 
communication 
enable 

ارتباط  یساز فعال
EtherCAT 

0 0 – 1 / ○ 

 است  رفعالی غ EtherCAT: ارتباط 0 • 
 فعال است  EtherCAT: ارتباط 1 •
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C2-006 EtherCAT position 
loop reference mode 

حالت مرجع حلقه  
 ○ / EtherCAT 0 0 – 3 ت یموقع

 باشد.  یمقدار نسب  کی  دی هدف با ت ی: موقع0 • 
 مقدار مطلق باشد.  کی  دی هدف با ت ی: موقع1 •

C2-007 
Address 0x6007 
mapping selection 

انتخاب نگاشت آدرس  
0x6007 0 0 – 99 / ○ 

 

 .شودی استفاده م 6077H  یشده براانتخاب آدرس نگاشت  یبرا C2‑007پارامتر  
  F0‑009  (6009H)به آدرس    6077Hآدرس    یعنی باشد،    C2‑007 = 9  یمثال، وقت  یبرا

  F0‑009مقدار    شود،ی خوانده م  6077Hکه توسط    یپارامتر   ینگاشت شده است و محتوا
 است.

C2-008 Transfer parameter 
address 1 99 – 0 0 1  آدرس پارامتر انتقال / × 

 0x210Bآبجکت    یعنوان محتوابه   F0پارامتر در گروه    کیانتخاب    یبرا  C2‑008پارامتر   
پارامتر متناظر    یهمان محتوا  0x210Bآبجکت    یصورت، محتوا   نیدر ا   شود؛ی استفاده م

 خواهد بود.  F0در گروه 
  F0‑001برابر  0x210Bآبجکت    یصورت محتوا نی باشد، در ا C2‑008 = 1مثال، اگر  یبرا

 )سرعت مرجع( است. 

C2-009 Transfer parameter 
address 2 99 – 0 0 2  آدرس پارامتر انتقال / × 

 . دی مراجعه کن  C2‑008به پارامتر    شود؛ی استفاده م   0x210Cآبجکت    یانتخاب محتوا  یبرا 

C2-010 Transfer parameter 
address 3 99 – 0 0 3  آدرس پارامتر انتقال / × 

 . دی مراجعه کن  C2‑008به پارامتر    شود؛ی استفاده م   0x210Dآبجکت    یانتخاب محتوا  یبرا 

C2-011 
Transfer parameter 
address 4 99 – 0 0 4  آدرس پارامتر انتقال / × 

 . دیمراجعه کن  C2‑008به پارامتر    شود؛ی استفاده م  0x210Eآبجکت    یانتخاب محتوا  یبرا 

C2-012 Transfer parameter 
address 5 99 – 0 0 5  آدرس پارامتر انتقال / × 

 . دیمراجعه کن   C2‑008به پارامتر    شود؛ی استفاده م   0x210Fآبجکت    یانتخاب محتوا   یبرا 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

C2-013 

EtherCAT position 
feedback 
compensation 
mode 

  دبکی حالت جبران ف
 × / EtherCAT 0 0 – 2 ت یموقع

 
 بر اساس شمارنده  EtherCAT ت یموقع دبکی : جبران ف0 •
 ی زمان  یکار  کلیبر اساس س EtherCAT ت یموقع دبکی : جبران ف1 •
 : بدون جبران 2 •

C2-014 
EtherCAT feedback 
speed gear ratio 
numerator 

صورت نسبت  
دنده سرعت چرخ

 EtherCAT دبکیف
1 1 – 65535 / × 

  EtherCAT  دبکیدنده سرعت فنسبت چرخ   فیتعر   یبرا  C2‑015و    C2‑014  یپارامترها 
 .شوندی استفاده م 

C2-015 
EtherCAT feedback 
speed gear ratio 
denominator 

دنده  نسبت چرخ مخرج 
  دبکیسرعت ف

EtherCAT 
1 1 – 65535 / × 

  EtherCAT  دبکیدنده سرعت فنسبت چرخ   فیتعر   یبرا  C2‑015و    C2‑014  یپارامترها 
 .شوندی استفاده م 

C2-016 EtherCAT slave 
address 

 آدرس اسلیو 
EtherCAT 0 0 – 65535 / × 

 

آدرس ثابت را انتخاب    و،یدست آوردن آدرس اسلبه   یبرا  EtherCATمستر    ستگاهیا  یوقت
 شود.  میپارامتر تنظ  نیکند، لازم است ا 

آدرس ثابت    و،یاسل   ستگاهی دست آوردن آدرس ابه  یبرا  EtherCATمستر    ستگاهی ا  یوقت
ا  انتخاب کند، لازم است   و یدرا   نیکه مستر به چند   یشود؛ و هنگام  میپارامتر تنظ  نیرا 

 کسان ی   تواندی نم  وهایدرا   EtherCAT  ویاسل  یهاستگاهیآدرس ا   میظ متصل باشد، مقدار تن
 باشد. 

C2-017 ECT connection 
timeout 

اتصال  یزمان انقضا
ECT 10 1 – 65535 ms × 

 . کندی م میرا تنظ   EtherCATارتباط  یاتصال برا یزمان انقضا 

C2-018 Probe mode  1 – 0 0 حالت پروب / ○ 

 
 شودی م  یبانیانکودر پشت  Z گنالی با س کی : فقط تحر 0 •
 شودی م  یبانی پشت تالیج ید  یبا ورود کی تحر  ایانکودر   Z گنالیبا س  کی: تحر 1 •

 شده باشد(  می« تنظ63»  یرو نالی )عملکرد ترم

C2-019 OP ERR START 
TIME 130.0 – 0.0 20.0 پنل  یزمان شروع خطا / S 
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( بررسی OPدستگاه که طی آن غیرعادی بودن پنل ) زمان تأخیر پس از روشن شدن مدت  
 شود. نمی

C2-020 OP ERR DELAY 
TIME  130.0 – 0.0 10.0 پنل  یخطا ریزمان تأخ / S 

 (. OPپنل ) یرعادی غ ت یوضع ییثبت نها یبرا ریزمان تأخ  

C2-021 OP ERR ACTION 1 – 0 0 پنل   یعملکرد خطا / / 

 
 : بدون عملکرد 0
 ( F3-050 = 19) وی: اعلام خطا و توقف درا1
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 (D0)کلید  پارامترهای صفحه .3.20

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

D0-000 User password  65535 – 0 0 رمز عبور کاربر / ○ 

 

  ی و حفاظت از دانش فن  رمرتبطیپارامترها توسط افراد غ  رییاز مشاهده و تغ  یر یجلوگ   یبرا
 به پارامترها را محدود کرد.  یرمز عبور کاربر، دسترس میبا تنظ  توان یشما، م

  ر یی رمز عبور، تغ  میمانند تنظ  د،یکلمربوط به رمز عبور صفحه   هایت ا یعمل  ریسا  ی: برانکته
 . دی مراجعه کن «کلید کار با صفحه » 2فصل  رمز عبور و پاک کردن رمز عبور، به 

D0-001 Random code  10000 – 0 0 ی کد تصادف / × 

 .شودی خاص استفاده م طیپارامترها در شرا یبررس  یتوسط سازنده برا 

D0-002 Parameter restore  4 – 0 0 پارامترها  یابیباز / × 

 رفعالی: غ0 • 

 . کندی م  رهیذخ  رفراریپارامترها را در حافظه غ  یفعل ری: همه مقاد1 •
صورت  هنگام خاموش شدن به  کنند،یم  رییارتباط تغ   قی که از طر   یینکته: پارامترها 

  D0‑002 = 1  م یبا تنظ  یصورت دستها، به حفظ آن   ی . براشوندی نم  رهیخودکار ذخ
 . انجام دهیدرا   رهیذخ

پارامترها2 • همه  پارامترهابه ،  :  مقاد  P6گروه    یجز  به  کارخانه   فرضش یپ  ری را 
 . گرداند ی بازم

کارخانه   فرضش ی پ  ریرا به مقاد  F  و   P6  یهاگروه   یجز پارامترهابه  ،  : همه پارامترها3 •
 . گرداند ی بازم

پارامترها4 • همه  پارامترهابه،  :  مقاد   Fگروه    یجز  به  کارخانه   فرضش ی پ  ریرا 
 . گرداند ی بازم

 . گرددی بازم 0طور خودکار به پارامتر به   نیمقدار ا ات،یعمل  پایان یافتنپس از   نکته:

D0-003 
Prohibit LED 
keypad upload and 
download  

آپلود و  یساز ممنوع 
 × / LED 0 0 – 11 دیکلدانلود صفحه 

 د یکل پارامترها در صفحه  ری از مقاد  ی ر یگبان ی: پشتکانی  

 : فعال0 •

 : غیرفعال1 •
 و ی پارامترها به درا   ری دهگان: دانلود مقاد
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

 : فعال0 •

 : غیرفعال1 •
 شود. رفعالیغ D0‑003توسط پارامتر   تواندی ( مD0‑004عملکرد آپلود و دانلود )  نکته:

D0-004 
LED keypad upload 
and download 

آپلود و دانلود  
 × / LED 0 0 – 20 دی کلصفحه 

 . کندی پارامترها را انتخاب م ری دانلود مقاد ای یر یگبان یعملکرد پشت  

 عملکرد : بدون  00 •

 . LED  د ی کل پارامترها در صفحه   ر ی از مقاد   ی ر ی گ بان ی : پشت 01 •

 . و ی به درا   LED  د ی کل صفحه   ی پارامترها   ر ی : دانلود مقاد 11 •
 نکات: 

 . گردد ی بازم   0طور خودکار به  پارامتر به   ن ی مقدار ا   ات، ی عمل   ل ی پس از تکم  •

  رفعال ی غ   D0‑003توسط پارامتر    تواند ی ( م D0‑004عملکرد آپلود و دانلود )  •
 شود. 

کار با  »   2فصل    حات ی ، به توض LCD  د ی کل درباره عملکرد آپلود و دانلود صفحه  •
 . د ی مراجعه کن   « کلید صفحه 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

D0-005 M Key function 
selection دیانتخاب عملکرد کل  M 0000 0000 – FFFF / × 

 

  ن ی ب   توان ی م   ه ی ثان   3( به مدت  پایین ) ▼   د ی و کل   M  د ی زمان کل با نگه داشتن هم  •
فرمان    ن، ی کرد. علاوه بر ا   چ ی سوئ   د ی کل صفحه   ق ی کنترل از راه دور و کنترل از طر 

عملکرد فقط در حلقه سرعت    ن ی . ا کند ی م   ر یی تغ   د ی کل به صفحه   ز ی مرجع سرعت ن 
 . باشد ی معتبر م   LCD  د ی کل صفحه   ی فقط برا   ت ی قابل   ن ی معتبر است. ا 

هم  • دادن  فشار  کل با  قطع    و ی درا   ی خروج   STOPو    M  ی دها ی زمان  بلافاصله 
 . شود ی م 
  ه ی اول  میو تنظ  یانداز هنگام راه   ویدرا  یخروج  یقطع فور   یبرا  M + STOPعملکرد    نکته:

(Commissioning بس )است.  دی مف اری 

D0-006 Reserved  65535 – 0 0 رزرو شده / × 

 رزرو شده  

D0-007 keypad lock Key 
function selection 

  دیانتخاب عملکرد کل
 ○ / 2 – 0 0 د یکلقفل صفحه 

 است  رفعال ی : قفل غ 0 • 

 دها ی همه کل   کردن   : قفل 1 •

 STOPو    RUN  ی دها ی جز کل به   دها ی همه کل   کردن   : قفل 2 •

D0-008 Password 
protection range 

محدوده حفاظت رمز 
 × / 2 – 0 0 عبور 

  ر یی . پس از تغکندی م  نیی( تعD0‑000روش حفاظت را هنگام فعال بودن رمز عبور کاربر ) 
 . شوندی بعد از خاموش و روشن شدن مجدد دستگاه اعمال م ماتیپارامتر، تنظ  نیا

پارامترها 0 • همه  کاربر،  عبور  رمز  شدن  فعال  از  پس  و   ی :    پنهان  ش ی را ی قابل 
 . شوند ی م 

گروه 1 • کاربر،  عبور  رمز  شدن  فعال  از  پس  توسط    شده ف ی تعر   ی پارامتر   ی ها : 
 . شوند ی م   پنهان  D0‑010و    D0‑009  ی پارامترها 

: پس از فعال شدن رمز عبور کاربر، تمام پارامترها فقط قابل مشاهده بوده و  2 •
 (. Read‑Onlyها وجود ندارد ) آن   ر یی امکان تغ 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

D0-009 Hidden parameter 
group selection 

انتخاب گروه  
 ی مخف یپارامترها

0000 0000 – FFFF / × 

 

 . کندی را انتخاب م B1و  P0 – PC  ،A0  ،B0 یبرا یمخف یپارامتر  یهاگروه 
 ی = مخف 1= قابل مشاهده ،  0

 ها:با گروه  D0‑009پارامتر  یهات یتطابق ب 
 b11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 12 13 14 15 بیت 
 B1 B0 A0 PC PB PA P9 P8 P7 P6 P5 P4 P3 P2 P1 P0 گروه

 

D0-010 Hidden parameter 
group selection 

انتخاب گروه  
 × / FFFF – 0000 0000 ی مخف یپارامترها

 

 . کندی را انتخاب م C0 – C2  ،D0  ،E0  ،F0 – F3 یبرا یمخف یپارامتر  یهاگروه 
 ی = مخف 1= قابل مشاهده ،  0

 ها:با گروه  D0‑010پارامتر  یهات یتطابق ب 
 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 –15 بیت 
 F3 F2 F1 F0 E0 D0 C2 C1 C0 رزرو شده  گروه

 

D0-011 
LCD backlight 
setting 

 نهیزمنور پس  میتنظ 
LCD 0 0 – 2 / × 

 . کندیرا انتخاب م   نهی زمنور پس  شیحالت نما 

 . شود ی خاموش م   نه ی زم نور پس   ت ی عدم فعال   ه ی ثان   30: پس از  0 •

 روشن است.   شه ی هم   نه ی زم : نور پس 1 •

 خاموش است.   شه ی هم   نه ی زم : نور پس 2 •

D0-012 LCD contrast 
setting  کنتراست  میتنظLCD 24 14 – 34 / × 

 . کندی م نییرا تع دی کلصفحه  LCD شگریمقدار کنتراست نما 
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 ( Home View) یصفحه اصل شینما یکربندیپ 

  LED دیکلصفحه 

 شینما  ی پارامتر را برا  ۵حداکثر    توانیم  یدر صفحه اصل •
 انتخاب کرد. 

حرکت به )   ◀  ای (  حرکت به راست )   ▶  ی دها یبا استفاده از کل •
 جا شد.ها جابهآن نیب توانی ( مچپ 

که در زمان   کنندیم  نییتع   D0‑017تا    D0‑013  ی پارامترها •
پارامترها   ی در صفحه اصل   F0از گروه    یشی نما   ی کار، کدام 

 داده شوند.  شی نما 

  ش ی آدرس نما  کی   ی دارا   F0در گروه    یشی نکته: هر پارامتر نما
اصلمنحصربه در صفحه  اند  یفرد  با  برابر  که  همان   سی است 

 .باشدیم مالیهگزادس ی پارامتر در مبنا

 مثال:

 08=  هگز  ← 008=  ساندی  ← F0‑008موتور  انی جر  •
  14=  هگز ← 020=  ساندی  ← DI  ،F0‑020 تیوضع •

 روش تنظیم: 

تنظ  D0‑013 = 0806مقدار   • ا دیکن  میرا  در  حالت   نی . 
F0‑006  عنوان پارامتر اول و ( بهی)فرکانس خروجF0‑008 

 .شوندیداده م  شی عنوان پارامتر دوم نما موتور( به   انی )جر 
=   نییپا  تی بالا = پارامتر دوم ، با  تی : بایفرمت مقدارده) 

 ( پارامتر اول

 

 LCD دیکلصفحه 

داده   شی پارامتر نما   ۳و در هر صفحه    کندیم  یبانیپشت  شی صفحه نما  ۵از    دیکلصفحه   نی ا  •
 پارامتر(. ۱۵)در مجموع حداکثر  شودیم

 جا شد.صفحات جابه  نیب توانمی  ◀ و ▶ ی دها یبا استفاده از کل

Hz A V

RUN FWD REV

STOP

M

RUN

PRGESC

STOP

M

RUN

PRGESC

[GENE]  LOC    537V   [MENU]

Output volt                           0V

Output curr                       0.0A

Output Freq                  0.00Hz

Mode 3 2 1 0 1             50.00Hz

Parameter F0-008 has 
index [008] 

(hexadecimal: 0x08).

08 06D0-013 = 

Parameter F0-006 has 
index [006] 

(hexadecimal: 0x06).
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امکان   •  طر   میتنظاگرچه  ن  قی از  )برا   زی پارامترها  دارد  و    D0‑013 = 0806مثال    ی وجود 

D0‑014 = **0A  شی نما  ی برا  F0‑006   ،F0‑008    وF0‑010    میتنظ  ی ، اما برا ( ۱در صفحه 
 استفاده شود. شگری نما  ی از منو شودی م هیتر توصراحت

 روش تنظیم: 

 .دیرا فشار ده PRG دیکل یدر صفحه اصل •
 ( .دی تا به آن بازگرد دیرا فشار ده ESC دیابتدا کل د،یستین یاصلاگر در صفحه )

انتخاب کرده و کل  DISPLAY SETTINGS  نهگزی   ▼/    ▲  ی دها یبا کل • را فشار   PRG  دیرا 
 .دیده

 .دیرا فشار ده PRGرا انتخاب کرده و   DEFAULT DIS SETTINGS نهی گز  •
 . دیانتخاب کن رییتغ  ی برا را موردنظر  شی نما تیموقع •
را انتخاب   F0  گروه  از   موردنظر  پارامتر  ▼/    ▲  ی دهایو سپس با کل  دیرا فشار ده  PRG  دیکل •

 . دیکن

STOP

M

RUN

PRGESC

[BACK]               537V        [EDIT]

PAGE0-PARAMETER2

PAGE0-PARAMETER1

PAGE0-PARAMETER0

DEFAULT SELECT:

STOP

M

RUN

PRGESC

[BACK]               537V        [EDIT]

CONTRAST

BACKLIGHT

DEFAULT DIS SETTINGS

SETTINGS:

STOP

M

RUN

PRGESC

[BACK]               537V       [EDIT]

DISPLAY SETTINGS

MANUFACTURER PARM

MODIFIED PARAMETERS

MENU: 005
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

D0-013 Home view 
display setting 0 

  شینما میتنظ 
 ○ / FFFF – 0000 0806 0 یصفحه اصل 

 

پارامتر    ای( LED دیکل)صفحه  برای نمایش پارامتر اولانتخاب  و دهگان: کانی یهارقم ⚫
 (. LCD دی کل)صفحه  1اول در صفحه 

پارامتر    ا ی(  LED  دی کل)صفحه   شینمادوم برای  پارامتر  انتخاب    صدگان و هزارگان:  یهارقم ⚫
 (. LCD دی کل)صفحه  1در صفحه دوم 

  مال یصورت هگزادسو به   F0آن در گروه    سیاندبا استفاده از    شدهداده ش یپارامتر نما   نکته:
رقم F0‑006 ← 06   ،F0‑020 ← 14)مثلًا:    شودی مشخص م ز (.  به شکل   ب یترک   ریها 

 : شوندی م
D0-013 = [ هزارگان][ دگان ص  = [یکان ][دهگان ][

[Param2_H][Param2_L][Param1_H][Param1_L]. 

D0-014 Home view 
display setting 1 

  شینما میتنظ 
 ○ / 000A 0000 – FFFF 1ی صفحه اصل 

 

پارامتر    ای( LED دیکل)صفحه  شینماسوم برای پارامتر  انتخاب  و دهگان: کانی یهارقم ⚫
 (. LCD دیکل)صفحه  1سوم در صفحه 

  ای( LED دیکل)صفحه  شینما چهارم برای پارامترانتخاب  صدگان و هزارگان: یهارقم ⚫
 (. LCD دیکل)صفحه  2پارامتر اول در صفحه 

D0-015 Home view 
display setting 2 

  شینما میتنظ 
 2ی صفحه اصل 

0705 0000 – FFFF / ○ 

 
پارامتر   ا ی(  LED دیکل)صفحه  شینماپنجم برای پارامتر  انتخاب  و دهگان: کانی یهارقم ⚫

 (. LCD دی کل)صفحه  2وم در صفحه د
 (.LCD دیکل)صفحه  2در صفحه  سومپارامتر انتخاب  صدگان و هزارگان: یهارقم ⚫

D0-016 Home view 
display setting 3 

  شینما میتنظ 
 3ی صفحه اصل 

1514 0000 – FFFF / ○ 

 . کندیانتخاب م  شی نما یرا برا  LCD دیکلصفحه  3دوم در صفحه   پارامتر اول و پارامتر 

D0-017 Home view 
display setting 4 

  شینما میتنظ 
 ○ / FFFF – 0000 1716 4ی صفحه اصل 

انتخاب    شی نما   یرا برا  LCD  دیکلصفحه   4و پارامتر اول در صفحه    3پارامتر سوم در صفحه   
 . کندی م

D0-018 
Home view 
display setting 5 

  شینما میتنظ 
 ○ / FFFF – 0000 1918 5ی صفحه اصل 

 . کندیانتخاب م شینما  یرا برا LCD دی کلصفحه   4پارامتر دوم و پارامتر سوم در صفحه  

D0-019 Home view 
display setting 6 

  شینما میتنظ 
 ○ / FFFF – 0000 1211 6ی صفحه اصل 

 . کندیانتخاب م  شی نما یرا برا  LCD دیکلصفحه  5دوم در صفحه   پارامتر اول و پارامتر 
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D0-020 Home view 
display setting 7 

  شینما میتنظ 
 7ی صفحه اصل 

0013 0000 – FFFF / ○ 

 . کندی انتخاب م شینما  یرا برا LCD دیکلصفحه   5پارامتر سوم در صفحه  
      

D0-021 Calibration 
coefficient  150.0 – 50.0 100.0 ون یبراسیکال  ب یضر % ○ 

 رزرو شده.  
      

D0-022 

User-define 
display 
parameter 
selection 

انتخاب پارامتر 
  شدهفیتعر  شینما

 توسط کاربر 
0 0 – 75 / ○ 

برا  ویدرا   ریمتغ  تعر   کی به    یبنداس یمق  یرا  دلخواهِ  انتخاب    شدهف یمقدار  کاربر  توسط 
 . کندی م

D0-023 

User-define 
display 
parameter 
percentage 

درصد پارامتر  
  شدهفیتعر  شینما

 توسط کاربر 
100.0 0.0 – 200.0 % ○ 

 
)منبع توسط پارامتر    کندی م  نییتوسط کاربر را تع  شدهف یمقدار تعر   یبرا  اسیمق  ب یضر 

D0‑022  شودی انتخاب م.) 
      

D0-024 Power correction 
factor  

 حی تصح ب یضر 
 ○ % 200 – 30 100 توان 

 . کندی م  نییرا تع و یدرا  یتوان خروج یبرا اسیمق ب یضر  
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

D0-025 
LED keypad 
display setting 1 
in stop state    

  شینما میتنظ 
  LED 1 دی کلصفحه 

 در حالت توقف 
1700 0000 – FFFF / ○ 

 

D0‑025  تاD0‑027 :دیکل صفحه  یفقط برا  در حالت توقف، شی نما یپارامترها LED . 
آن پارامترها    حاتیاست )به توض  D0‑015تا    D0‑013  یمشابه پارامترها  یکربندی روش پ

 (. دی مراجعه کن

داده   شینما  ویرا که در حالت توقف درا یپارامتر اولو دهگان:  کانی یهارقم •
 . کنندیم نییتع شودی م

داده  شینما  ویرا که در حالت توقف درا یپارامتر دوم صدگان و هزارگان:  یهارقم •
 . کنندیم نییتع شودی م
مشخص   مال یصورت هگزادسو به  F0گروه    ها درآن   سیپارامترها با استفاده از اند نکته:  

 (. F0‑006 ← 06)مثلًا:  شوندی م

D0-026 
LED keypad 
display setting 2 
in stop state 

  شینما میتنظ 
  LED 2 دی کلصفحه 

 در حالت توقف 
1918 0000 – FFFF / ○ 

 

داده   شینما ویرا که در حالت توقف درا  یسومپارامتر و دهگان:  کانی یهارقم •
 . کنندیم نییتع شودی م

  شینما ویرا که در حالت توقف درا  یمچهار پارامتر هزارگان: صدگان و  یهارقم •
 . کنندی م نییتع شودی داده م 

D0-027 
LED keypad 
display setting 3 
in stop state 

  شینما میتنظ 
  LED 3 دی کلصفحه 

 در حالت توقف 
0005 0000 – FFFF / ○ 

 
داده   شینما ویرا که در حالت توقف درا  یسومپارامتر و دهگان:  کانی یهارقم •

 . کنندیم نییتع شودی م

 رزرو شده.  صدگان و هزارگان: یهارقم •

      

D0-028 
DP04 
potentiometer 
filter    

  ومتریپتانس   لتریف
DP04 0.0 0000 – FFFF / ○ 
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 .شوندی استفاده م  DP04 دیکلصفحه   یبرا  D0‑030تا   D0‑028 یپارامترها 

D0-029 
DP04 
potentiometer 
zero offset 

آفست صفر  
 ○ / DP04 0.0 −1000.0–1000.0 ومتریپتانس 

 . د یمراجعه کن D0‑028به پارامتر  

D0-030 
DP04 
potentiometer 
gain 

  ومتریپتانسبهره 
DP04 

100.00 0.00–200.00 / ○ 

 . د یمراجعه کن D0‑028به پارامتر  

      

D0-031 Keypad loss 
detect time 

قطع  صی زمان تشخ
 د یکلارتباط صفحه 

0 0 – 65535 s ○ 

 

• D0‑031 = 0است.  رفعالی غ دیکلقطع ارتباط صفحه  صی : تشخ 

• D0‑031 ≠ 0فعال است.  دیکلقطع ارتباط صفحه  صی : تشخ 
 D0‑032در    شدهم یتنظ  ری پس از تأخ  صی تشخ  ندی پس از روشن شدن دستگاه، فرآ

 .شودی آغاز م
قطع    یقطع شود، خطا  D0‑031از مقدار    تریطولان   یمدت  یبرا  دی کلارتباط صفحه اگر  

 .شودی فعال م دیکلارتباط صفحه 

D0-032 
Keypad start 
detect delay 
time 

 10 10 – 600 s ○ 

 . د یمراجعه کن D0‑031به پارامتر  
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 (E0) یحفاظت  یپارامترها .3.21

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

E0-000 
Fault 
configuration 1 0000 0000 1خطا  یکربندیپ – FFFF / × 

 

  ط یمربوط به خطاها هستند. در شرا   یدیکل  یاز پارامترها  E0‑007تا    E0‑000  یپارامترها
 از سازنده انجام شود.  ییمجوز و راهنما افت یفقط با در  دیپارامترها با  نی ا رییخاص، تغ
غ  E0‑001و    E0‑000  ی پارامترها ب  یساز رفعال یکلمات  هر  و  هستند    یی دودو  ت ی خطا 
نشده است    رفعالیاست که خطا غ  یمعن   نیبه ا   0  ییخطا است. مقدار دودو   کیمتناظر با  
 شده است.  رفعالیاست که خطا غ  یمعن  نیبه ا  1و مقدار  

 

Bit  خطای متناظر  Bit  خطای متناظر 

 ولتاژ  اور 8  ی خارج یخطا 0

 ولتاژ  آندر IGBT  9 باراضافه  1

 انکودر  CDقطع فاز  10  موتور  باراضافه  2

 ی قطع فاز خروج IGBT  11 دمااضافه  3

 EEPROM یخطا 12  موتور  دمااضافه  4

 رمجاز یغ 13  انکودر  یخطا 5

 PID دبکیف قطع 14  ان یجر  اضافه 6

 PID دبکی فبیش از حد بودن الا ب 15  ماژول حفاظت  7

 

E0-001 
Fault 
configuration 2  0000 0000 2خطا  یکربندیپ – FFFF / × 

 

Bit  خطای متناظر  Bit  خطای متناظر 

 ECT  8ارتباط  یخطا 0
از حد   شیبالا بودن ب

 آنالوگ  یورود

 ان یجر  صی تشخ  یخطا CAN  9ارتباط   یخطا 1
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

2 

YTP4 
PLUS 

  یبانی پشت ECTحالت 
 1انکودر  Z یخطا 10  شودینم

YTP4 ارتباط  یخطاDP/PN 

3 

YTP4 
PLUS ارتباط  یخطاDP/PN 

 استال موتور  11 

YTP4  کسوساز ی دما اضافه 

4 

YTP4 
PLUS  کسوساز ی دما اضافه 

 شدن زمان چاپر  یطولان 12 

YTP4 شارژش یپ یخطا 

 اضافه سرعت  یخطا Modbus  13 اوتم یتا 5

 APP یخطا 14  فاز انکودر  یخطا 6

 ی قطع فاز ورود 15  آنالوگ  یقطع ورود 7

 . دی مراجعه کن E0‑000به پارامتر  شتریاطلاعات ب یبرا
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

E0-002 Fault display 
configuration 1 

  شی نما یکربندیپ
 × / FFFF – 0000 0000 1خطا 

 

نوع   کیمتناظر با    ییدودو  ت ی، که هر بbit15تا    bit0  یهات یخطا. ب  شینما  یکربندیپ
 خطا است.

  E0‑001و  E0‑000 یپارامترها  حاتیبه توض  ،ییدودو  ت یمتناظر با هر ب  ینوع خطا  یبرا
 . دی مراجعه کن

 .شودیداده م  شینما دیکلصفحه  ی: خطا رو0 •
 .شودیم رفعالی غ دیکلصفحه  یخطا رو شی: نما1 •

E0-003 Fault display 
configuration 2 

  شی نما یکربندیپ
 × / FFFF – 0000 0000 2خطا 

 . دیمراجعه کن E0‑002به پارامتر  ⚫ 

      

E0-004 Fault lock 
configuration 1 1قفل خطا   یکربندیپ FDFF 0000 – FFFF / × 

 

نوع خطا   کی متناظر با  ییدودو ت ی، که هر بbit15تا   bit0 یهات یقفل خطا. ب یکربندیپ
 است.

  E0‑001و  E0‑000 یپارامترها  حاتیبه توض  ،ییدودو  ت یمتناظر با هر ب  ینوع خطا  یبرا
 . دی مراجعه کن

 است.  رفعالی: قفل خطا غ0 •
 : قفل خطا فعال است. 1 •

E0-005 Fault lock 
configuration 2 2قفل خطا   یکربندیپ FFFF 0000 – FFFF / × 

 . دیمراجعه کن E0‑004به پارامتر  

      

E0-006 Fault trip 
configuration 1 

  یتوقف ناش یکربندیپ
 × / FFFF 0000 – FFFF 1از خطا 

 
 Coast to) توفق آزاد  صورت  (، که در آن موتور به Fault Tripتوقف در اثر خطا )  یکربندیپ

stop)  یهات یب  .شودیمتوقف م  bit0    تاbit15  نوع    کیمتناظر با    ییدودو  ت یب، که هر
 خطا است.
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  E0‑001و  E0‑000 یپارامترها  حاتیبه توض  ،ییدودو  ت یمتناظر با هر ب  ینوع خطا  یبرا
 . دی مراجعه کن

 ( Coast to stop: توقف آزاد )0 •

 شودی : توقف آزاد انجام نم1 •

E0-007 Fault trip 
configuration 2 

  یتوقف ناش یکربندیپ
 2از خطا 

FFFF 0000 – FFFF / × 

 . دیمراجعه کن E0‑006به پارامتر  

      

E0-008 No. of automatic 
reset attempts 

 یهاتعداد تلاش 
 خودکار  ست یر 

0 0 – 65535 / × 

 

 .شودی خودکار استفاده م  ست ی حداکثر تعداد دفعات ر  نییتع  یبرا E0‑008پارامتر 

 است. رفعالیخودکار غ ست ی: عملکرد ر 0 •

 خودکار.  ست ی: تعداد دفعات انجام ر 65535 – 1 •
  E0‑025و    E0‑023  ،E0‑024  یهمراه با پارامترها  دی با  E0‑009و    E0‑008  یپارامترها  نکته:

 استفاده شوند. 

E0-009 Automatic reset 
delay time 

 ست ی ر  ریزمان تأخ 
 × s 6553.5 – 5.0 10.0 خودکار 

پس از   ایخطا )  کی پس از وقوع   ویکه درا  کندی م  فیرا تعر   یر ی زمان تأخ E0‑009پارامتر  
خودکار را   ست ی ر   ندی فرآاز آن  پس    و  کندی خودکار( صبر م  ست ی ر   یبرا  یتلاش قبل  کی

 . کندی آغاز م
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

E0-010 Motor overload 
protection mode 

حالت حفاظت 
 × / 65535 – 0 0 بار موتور اضافه 

 رزرو شده.  

E0-011 Motor overload 
protection 
coefficient 

حفاظت  ب یضر 
 بار موتور اضافه 

1.0 0.5 – 3.0 / × 

بار استفاده  در حالت اضافه   مدتی موتور در اثر کارکرد طولان  دن یدب یاز آس  یر ی جلوگ  یبرا 
از آن شودی م زمان تجمع  یواقع  ان یکه جر . پس  به مقدار مشخص  اضافه   یموتور و  بار 

بار »اضافه   یخطا  دی کلصفحه   یرا قطع کرده و رو  یبا فعال شدن خطا خروج  ویبرسند، درا 
 .شودی داده م شیموتور« نما

موتور برابر    یواقع  ان یجر   یمعناست: وقت  نیاست که به ا   E0‑011 = 1.0  فرضش ی مقدار پ
 یواقع  ان یجر   یاست. وقت  قهیدق  60ار  بموتور باشد، زمان مجاز اضافه   ینام  ان ی٪ جر 115با  

با   برابر  اضافه   ینام  ان ی٪ جر 200موتور  زمان مجاز  باشد،  ا  قهیدق  1بار  موتور    ن یاست. 
 .باشدی ( م Inverse Time Characteristicزمان معکوس )   همشخص یحفاظت دارا

1minute * E0-011

30minutes  * E0-011

60 minutes * E0-011

100 137 200
Motor 

current (%)

Action time 
(minutes)

Motor overload 
curve

0 116 180

5minutes  * E0-011

158

10minutes  * E0-011

 

و مقدار    شودی بار موتور انجام ممحاسبه حفاظت اضافه   و،یدر حالت کار و توقف درا   نکته: 
 .شودی م  یکامل( به صفر بازنشان Power Off) هی بار پس از قطع کامل تغذاضافه   یتجمع

E0-012 Motor 
temperature 
sensor 

 × / 6 – 0 0 موتور  یسنسور دما
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 موتور.  یانتخاب نوع سنسور دما 

 موتور  ی: بدون سنسور دما 0 •

• 1 :PT100.  در صورت استفاده ازPT100 بر  موتور، مقدار یبه عنوان سنسور دما
 شود.  می« تنظ1» روی

• 2 :KTY84‑130.   در صورت استفاده ازKTY84‑130 موتور،  یبه عنوان سنسور دما
 شود.  می« تنظ2» بر روی مقدار

 : رزرو شده4 – 3 •

 PT100 گنالی س یعنوان ورود( به YTP4کوچک  ی)برد کنترل AI3 ی: ورود5 •

 KTY84‑130  یعنوان ورود( به YTP4کوچک  ی)برد کنترل AI3 ی: ورود6 •
 نکات: 

که    د ی حاصل کن  نان ی دما، اطم  یر یگاندازه   یموتور برا   یهنگام استفاده از سنسور دما •
 . کند ی م یبان یموتور پشت  یسنسور دما یشده از ورودانتخاب  ویحالت درا 

موتور(   یدما)مقدار اضافه   E0‑019موتور، پارامتر    یدر صورت استفاده از سنسور دما •
 . دی کن  میمقدار مناسب تنظ یرا رو

 یدما  ی(، مقدار واقعE0‑012 ≠ 0موتور انتخاب شود )  یکه سنسور دما  یدر صورت •
موتور از    یاگر دما  .شودی داده م  شینما  F0‑041موتور در پارامتر    شدهی ر یگاندازه 

موتور«    یدما»اضافه   یبا فعال شدن خطا  وی( تجاوز کند، درا E0‑019دما )مقدار اضافه 
 .شودی متوقف م
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

E0-013 Over speed detect 
value 

  صی مقدار تشخ
 × % 200.0 – 0.0 0.0 سرعت اضافه 

برا  موتور  ا   E0‑014از    تر ی طولان  یمدت  یاگر سرعت  فعال   ن یاز  مقدار تجاوز کند، خطا 
 (. F3‑050 =1)کد خطا  شودی م

 رفعالیغعملکرد    نیدر حالت توقف باشد، ا  وی درا  ایباشد    E0‑013 = 0.0که    یهنگام •
 است.

E0-014 Over speed detect 
time 

  صی زمان تشخ
 ○ s 30.000 – 0.000 0.100 سرعت اضافه 

 . دیمراجعه کن E0‑013به پارامتر  

  

E0-015 Speed error 
detect value 

  صی مقدار تشخ
 × Hz 650.00 – 0.00 0.00 سرعت  یخطا

مقدار تجاوز   نی از ا E0‑016از  تری طولان یمدت ی( برا دبک یف –سرعت )مرجع  یاگر خطا 
 (. F3‑050  =2)کد خطا  شودی کند، خطا فعال م

 رفعالیغعملکرد    نیدر حالت توقف باشد، ا  وی درا  ایباشد    E0‑015 = 0.0که    یهنگام •
 است.

E0-016 Speed error 
detect time 

  صی زمان تشخ
 ○ s 30.000 – 0.000 0.100 سرعت  یخطا

 . دیمراجعه کن E0‑015به پارامتر  

  

E0-017 Zero current 
detect value 

  صی مقدار تشخ
 صفر  ان یجر 

0.0 0.0 – 200.0 % × 

بماند، خطا   ی مقدار باق  نیکمتر از ا   E0‑018از    تری طولان  یمدت  یبرا  یخروج  ان یاگر جر  
 (.F3‑050  =3)کد خطا  شودیفعال م

 رفعالیغعملکرد    نیدر حالت توقف باشد، ا  وی درا  ایباشد    E0‑017 = 0.0که    یهنگام •
 است.

E0-018 Zero current 
detect time 

  صی زمان تشخ
 ○ s 30.000 – 0.000 1.000 صفر  ان یجر 
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 . دیمراجعه کن E0‑017به پارامتر  

  

E0-019 Motor over 
temperature 
value  

 یدمامقدار اضافه 
 × ℃ 140 – 0 140 موتور 

با فعال    ویمقدار تجاوز کند، درا   نیموتور از ا   یاگر دما  ،یحرارت   ب یاز آس   یر یجلوگ   یبرا 
 . شودیشدن خطا متوقف م

E0-020 Motor 
temperature 
correction value 

  یدما حی مقدار تصح
 × ℃ 200 – 200- 0 موتور 

 برابر است با:  شدهح ی تصح ی. دماشودی سنسور دما استفاده م یجبران خطا یبرا 
 E0‑020+  شدهی ر یگاندازه  یدما

 

E0-021 Reserved  رزرو شده     
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

E0-022 Automatic reset 
configuration 1 

  ست یر  یکربندیپ
 ○ / FFFF – 0000 0000 1خودکار 

 

صورت خودکار  به   توانندی کدام خطاها م  کهن یا   نییتع   ی برا  E0‑023و    E0‑022  یپارامترها
 .شوندی شوند استفاده م  ست یر 

  ی همانند پارامترها  E0‑023و    E0‑022  یپارامترها ییدودو  ت یمتناظر با هر ب  ینوع خطا
E0‑000  وE0‑001  ی است؛ به پارامترها E0‑000  وE0‑001 دی مراجعه کن . 
م  0مقدار   م  دهدی نشان  خطا  ر به   تواندی که  خودکار  مقدار    ست یطور  و  نشان    1شود 

 شود.  ست یطور خودکار ر به  تواندی که خطا نم دهدی م

E0-023 Automatic reset 
configuration 2 

  ست یر  یکربندیپ
 ○ / FFFF – 0000 0000 2خودکار 

 مراجعه کنید.  E0-022به پارامتر  

E0-024 Automatic reset 
enables 

 ست یر  یساز فعال
 × / 1 – 0 0 خودکار 

 

 . ست یخودکار فعال ن ست یعملکرد ر است.  رفعالیخودکار غ ست یر  :0 •

 خودکار فعال است. ست ی: ر 1 •
ر   ست ی ر   ت یکه قابل  ییکه خطا  ی. هنگامشودیخودکار خطا فعال م  ست ی عملکرد 

(، خطا در  E0‑023و    E0‑022  یتوسط پارامترها  شدهف یخودکار دارد رخ دهد )تعر 
ر  مجاز  تعداد  )تعر   ست ی محدوده  پارامتر    شدهف یخودکار  به E0‑008توسط  طور ( 

 خواهد شد.  ست ی خودکار ر 

E0-025 Continuous fault 
detection time 

  یخطا صی زمان تشخ
 وسته یپ

0 0 – 65535 / ○ 

 

. اگر همان  کندی م  فیخودکار خطا را تعر   ست یر   یبرا   یحداقل فاصله زمان  E0‑025پارامتر  
دوباره رخ   E0‑025توسط    شدهف یخودکار و در زمان تعر   ست یر   کی خطا پس از انجام  

 نخواهد شد.  ست یطور خودکار ر دهد، آن خطا به 
 نکات: 

و   E0‑023 ،E0‑024 یهمراه با پارامترها دیبا  E0‑009و  E0‑008 یپارامترها •
E0‑025  .استفاده شوند 

خودکار انتخاب شوند:  ست ی ر  یبرا توانندی م ریز  یخطاها فقطدر حال حاضر  •
External Fault ،IGBT Overload ،Motor Overload  ،Motor Over 
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Temperature ،Overcurrent ،Overvoltage ،Undervoltage ،AI Wire Break   و
AI Out‑of‑Range ست یخطاها معتبر ن  ری. انتخاب سا . 

E0-026 Hardware version  1 – 0 1 افزار نسخه سخت / ○ 

 سازنده.  یرزرو شده برا 

      

E0-027 Stall protection 
enable 

حفاظت   یساز فعال
 × / 1 – 0 0 استال 

 

 است. رفعالی: حفاظت استال موتور غ0 •

 است. : حفاظت استال موتور فعال1 •
با   وی زمان برقرار باشند، دراطور همبه   ریز   طی شرا   تمامباشد، اگر    E0‑027 = 1  یوقت

 :شودی متوقف م Motor Stall یخطا
 باشد.   شتری ب ان ی% حداکثر حد جر 95از   وستهیطور پبه  یخروج ان یجر  (1
 باشد.  E0‑028در پارامتر  شده م یمرجع بالاتر از مقدار تنظ فرکانس (2
 باشد.  E0‑028در پارامتر  شدهم یکمتر از مقدار تنظ  یخروج فرکانس (3
ادامه داشته    E0‑029در  شدهم یاز زمان تنظ تری طولان  یمدت   یبرا طیشرا  نیا (4

 باشند. 

E0-028 Stall frequency 
limit 

 × Hz 50.0 – 0.5 0.5 حد فرکانس استال 

 . دیمراجعه کن E0‑027به پارامتر  

E0-029 Stall time  3000 – 0 1 زمان استال s × 

 . دیمراجعه کن E0‑027به پارامتر  
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

E0-030 Fault retention 
after power-off 

خطا پس از   ینگهدار 
 ○ / 1 – 0 0 قطع برق 

 

 نشود  رهی: ذخ0 •
 خواهد شد.  ست ی طور خودکار ر خطا به و،یروشن شدن درا  یدر دفعهٔ بعد

• 1:Save 
  RESET  د یو قبل از شروع با   ماندی م  یخطا باق  و،یروشن شدن درا  یدر دفعهٔ بعد

 شود.

E0-031 
Motor pre-
overload 
selection  

  باراضافه ش یانتخاب پ
 ○ / 1111 – 0000 0000 موتور 

 

 بار اضافه ش یپ  صی عملکرد تشخ یساز رفعال یفعال/غ :کانیرقم 
 .رفعالی: غ0 •
 : فعال.1 •

برا  ان یجر   یوقت تعر   تری طولان  یمدت  یموتور  زمان  از    E0‑033در    شدهف یاز 
تنظ وضع  شتری ب  E0‑032در    شدهم یمقدار  موتور    باراضافه ش یپ  ت یشود، 

 .شودی داده م صی تشخ
استفاده شود   ت یوضع  نیاعلام ا  یبرا تواندی م تالی جی د یخروج  کی •

 (. [Motor Pre‑Overload :57])اختصاص تابع  
  یبا خطا نیهمچن  ویباشد، درا  1برابر  E0‑031اگر رقم صدگان پارامتر  •

«Motor Overload کندی م پ ی« تر . 
 ی ر یگدر هنگام شتاب  باراضافه ش یپ  صی دهگان: تشخرقم 

 .شودیفقط در سرعت ثابت انجام م صی : تشخ0 •
 .شودی انجام م  شهیهم صی : تشخ1 •

 بار اضافه ش یرقم صدگان: انتخاب حالت خطا / آلرم پ
 . شودی انجام نم پ ی اما تر  شود،ی م  جادیآلارم ا   گنالی: س0 •
 . کندی م  پ یبا خطا تر  وی: درا 1 •

 باراضافه ش ی پ یخروج گنالیهزارگان: انتخاب نحوه پاک شدن سرقم 
 . شودی پاک م وی: با توقف درا 0 •
موتور )پارامتر   باراضافه ش یپ  صی: پس از آنکه بار به کمتر از مقدار تشخ 1 •

E0‑032  شودی پاک م  ابدی( کاهش. 

E0-032 
Motor pre-
overload detect 
value 

  صی مقدار تشخ
 ○ % 600.00 – 0.05 120.00 موتور  باراضافه ش یپ
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 . دیمراجعه کن  E0‑031در پارامتر   1=  کان یبه انتخاب رقم   

E0-033 
Motor pre-
overload detect 
time  

  صی زمان تشخ
 ○ S 65530 – 1 10 موتور  باراضافه ش یپ

 . دیمراجعه کن  E0‑031در پارامتر   1=  کان یبه انتخاب رقم   

E0-034 Reserved  رزرو شده     

E0-035 Reserved  رزرو شده     

E0-036 Reserved  رزرو شده     
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

 . کنندی م یکربند یمحدوده مقدار را پ یعملکرد بررس E0‑042تا  E0‑037 یپارامترها 

  ی و بررس  کندی م  شی( را پاF0در گروه    یهر پارامتر   ای  E0‑038  ایشده )پارامتر انتخاب   کیعملکرد    نیا
 نه.  ای ماندی م  یباق شدهم یتنظ شیمحدوده از پ  کی مقدار آن در  ایکه آ کندی م

ا  اگر از  درا   نیمقدار  واکنش  توقف،    تواندی که م—ویمحدوده خارج شود،  اضطرار   ایآلارم،   یتوقف 
 .دشوی م نیی تع E0‑037توسط رقم هزارگان پارامتر —باشد

 .دهدی واکنش نشان م و یبرقرار باشند، درا  ری هر دو شرط ز  یوقت

  شی( از محدوده از پE0‑038و  E0‑037 یتوسط پارامترها شدهم ی)تنظ شی مقدار مورد پا •
 ( خارج شود. E0‑042و  E0‑041 یتوسط پارامترها  شدهف ی)تعر  شدهمیتنظ 

 ادامه داشته باشد.   E0‑039در پارامتر  شدهم یاز زمان تنظ تری طولان یمدت یانحراف برا  نیا •

تأخ  شودیم  رفعالیفعال/غ  E0‑037عملکرد توسط    نیا از  تعر روشن   ری و پس  توسط   شدهفیشدن 
E0‑040  شودی طور خودکار فعال مبه. 

E0-037 
Value range 
check control 
word  

 یکلمه کنترل بررس 
 ○ / 3613 – 0000 0000 محدوده مقدار 

 

 یساز رفعالیفعال/غ: کانیرقم 

 است.  رفعالی : عملکرد غ0 •

 عدد بدون علامت است.  کی  E0‑038در  شدهداده ص ی : مقدار تشخ1 •

 دار است. عدد علامت  کی  E0‑038در  شدهداده ص ی : مقدار تشخ2 •

  E0‑038 قیاست که از طر  F0پارامتر از گروه   کی شدهداده ص ی : مقدار تشخ3 •
 .شودی انتخاب م 

 است.  F0‑001انتخاب پارامتر  یباشد، به معن  E0‑038=1اگر  مثال:
 ی بررس طیرقم دهگان: شرا

 . شودی در حال کار است انجام م ویدرا  یفقط وقت ی: بررس0 •

 .شودی انجام م  شهی هم ی: بررس1 •
 سه یمقا طیرقم صدگان: شرا

 ( Value ≤ min)  نییحد پا یمساو ای: کمتر 0 •

 ( Value ≥ Maxحد بالا )  یمساو ایتر : بزرگ 1 •
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 Value ≤ min orحد بالا )  یمساو ایتر بزرگ  ای  نییحد پا یمساو ای: کمتر 2 •
Value ≥ Max) 

 ≥ Min ≤ valueحد بالا ) یمساو ای و کمتر  نیی حد پا یمساو ایتر : بزرگ 3 •
Max) 

 مقدار  رییزمان مجاز بدون تغ ان ی: پا4 •

 ( Value==min)  نییحد پا ی: مساو5 •

 ( Value==min or Value==maxحد بالا ) یمساو ای  نییحد پا یمساو: 6 •
 خروج از محدوده مقدار  یرقم هزارگان: عملکردها

 : بدون عملکرد 0 •

 گزارش شود "Value out of range" ی: خطا1 •

 توقف  حالت : توقف طبق 2 •

 ی : توقف اضطرار 3 •

E0-038 Value range 
check value 

  یمقدار بررس
 0 محدوده مقدار 

0 – 65535 
−32767 – 32767 

/ ○ 

 

تنظ   32767تا    − 32767  ای)بدون علامت(    65535تا    0  ای  یعنی،  E0‑038  میمحدوده 
 :شودی م نییتع E0‑037 کانیرقم دار(، توسط )علامت 

در گروه   پارامتر بدون علامت   کی   E0‑038باشد، و    3  ای  1برابر    E0‑037  کان ی اگر رقم   •
F0  است.  65535 – 0را انتخاب کند، محدوده معتبر 

در گروه   دارپارامتر علامت   کی   E0‑038باشد، و    3  ای  2برابر    E0‑037  کان ی اگر رقم   •
F0  است.  −32767 – 32767را انتخاب کند، محدوده معتبر 
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PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

E0-039 Value range 
check time 

  یزمان بررس 
 ○ s 655.35 – 0.00 0.00 محدوده مقدار 

 
 .شودی محدوده مقدار استفاده م یعملکرد بررس ریزمان تأخ   یبرا
 . دی مراجعه کن E0‑037پارامتر  حاتیبه توض  شتری ب اتیجزئ یبرا

E0-040 
Value range 
check start 
detect delay time 

شروع   ریزمان تأخ 
  یبررس صی تشخ

 محدوده مقدار 
0.05 0.00 – 655.35 s ○ 

 
محدوده مقدار پس از روشن شدن   یقبل از شروع عملکرد بررس  ریپارامتر زمان تأخ  نیا

 است.  ویدرا 
 . دی مراجعه کن E0‑037پارامتر  حاتیبه توض  شتری ب اتیجزئ یبرا

E0-041 
Value range 
check lower limit 
value 

  نیی مقدار حد پا
محدوده   یبررس

 مقدار 
0 

0 – 65535 
−32767 – 32767 

/ ○ 

 

تنظ تا  32767  ای)بدون علامت(    65535تا    0  ای  یعن ی— E0‑038  میمحدوده   −32767  
 : شودی م نییتع E0‑037 کانیرقم توسط —دار()علامت 

در گروه   پارامتر بدون علامت   کی   E0‑038باشد و    3  ای  1برابر    E0‑037  کان ی اگر رقم   •
F0  است.  65535تا   0را انتخاب کند، محدوده معتبر 

  F0در گروه    دارپارامتر علامت   کی   E0‑038باشد و    3  ای  2برابر    E0‑037  کان ی اگر رقم   •
 است.  32767− تا 32767را انتخاب کند، محدوده معتبر 

 . دی مراجعه کن E0‑037به پارامتر  شتریاطلاعات ب یبرا

E0-042 
Value range 
check upper limit 
value 

  یمقدار حد بالا
محدوده   یبررس

 مقدار 
0 

0 – 65535 
−32767 – 32767 

/ ○ 

 

تنظ تا  32767  ای)بدون علامت(    65535تا    0  ای  یعن ی— E0‑038  میمحدوده   −32767  
 : شودی م نییتع E0‑037 کانیرقم توسط —دار()علامت 

در گروه   پارامتر بدون علامت   کی   E0‑038باشد و    3  ای  1برابر    E0‑037  کان ی اگر رقم   •
F0  است.  65535تا   0را انتخاب کند، محدوده معتبر 

  F0در گروه    دارپارامتر علامت   کی   E0‑038باشد و    3  ای  2برابر    E0‑037  کان ی اگر رقم   •
 است.  32767− تا 32767را انتخاب کند، محدوده معتبر 

 . دی مراجعه کن E0‑037به پارامتر  شتریاطلاعات ب یبرا
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 PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

E0-043 Under-load 
detection delay 

  صی تشخ ری تأخ
 ○ s 65.535 – 0.000 0.000 باری بی 

 

 است.  رفعالیغ باریبی  صی باشد، عملکرد تشخ E0‑043 = 0.0 یوقت •
 فعال است. باریبی  صی باشد، عملکرد تشخ E0‑043 ≠ 0.0 یوقت •

)سرعت absسرعت )  یخطا  ایباشد،    E0‑046اگر سرعت موتور ≥ مقدار پارامتر   •
واقع سرعت   − پارامتر  یمرجع  مقدار   ≥  ))E0‑047  تشخ عملکرد    ص ی باشد، 

 نامعتبر است.  باریبی 
)سرعت  absسرعت )  یباشد و خطا  E0‑046مقدار پارامتر    ＜اگر سرعت موتور   •

پارامتر    ＞((  یمرجع − سرعت واقع  باری بی   صی باشد، تشخ  E0‑047مقدار 
 .شودیفعال م

شرا  • شدن  برقرار  از  خروج  ،باریبی   ص ی تشخ  طیپس  گشتاور  موتور    یاگر 
(F0‑009  )＜    مقدارF0‑113   از زمان    شتریب  یمدت  ی برا  ت یوضع  نی باشد و ا

 .کندیم  پ یتر   باریبی  یبا خطا  ویدرا  ابد،یادامه    E0‑043در پارامتر    شدهف یتعر 
(F3‑050=10 .) 

پارامترها  F0‑113پارامتر    باریبی مقدار   • و   E0‑046تا    E0‑045  یتوسط 
P6‑002  شودیموتور( محاسبه م ی)فرکانس نام. 

 موتور.  یسرعت نام  ＞سرعت موتور  ＞  E0‑046: مقدار پارامتر یوقت •

F0-113 = E0-045 +
(E0-044 - E0-045) × 

2
（P6-002）

（P6-002）
2

 

موتور  یوقت • سرعت  نام  ＜:  مقدار    یسرعت  مقدار   F0‑113موتور،   =
E0‑044 . 

E0-045

E0-044

Torque, 100% = motor rated torque

Speed / frequencyE0-046 Motor rated 
speed

 

E0-044 Under-load value % 
at rated speed 

در   باریبی %  مقدار
 × % 200.0 – 0.0 60.0 ی سرعت نام
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 . دیمراجعه کن E0‑043به پارامتر  

E0-045 Under load value % 
at zero speed 

در   باریبی  مقدار %
 سرعت صفر 

0.0 0.0 – 200.0 % × 

 . دیمراجعه کن E0‑043به پارامتر  

E0-046 Under-load 
minimum speed 

حداقل سرعت 
 × rpm 65535 – 0 0 باری بی 

 . دیمراجعه کن E0‑043به پارامتر  

E0-047 Under-load error 
speed 

سرعت  یخطا
 × rpm 65535 – 0 10   باریبی 

 . ری خ ایقرار دارد  داریپا یکار   ت یموتور در وضع ایکه آ  کندی م  یبررس 

F0-113 Under-load value % % 6553.5 – 0.0 0  باریبی  مقدار % * 
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 (E1) یدارساز یخواب و ب ماتیتنظ .3.22 

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

E1-000 SLEEP MODE  0114 – 0000 0110 حالت خواب / ○ 

 

 : حالت خواب کان یرقم 
 است.  رفعالیحالت خواب غ: 0 •
خروج از آن توسط   ایحالت، ورود به حالت خواب    نی فعال است. در ا  1: حالت خواب  1 •

 .شودیم  نیی تع E1-014تا  E1-011 یپارامترها
خروج از آن توسط   ایحالت، ورود به حالت خواب    نی فعال است. در ا  2: حالت خواب  2 •

 .شودیم  نیی تع E1-018تا  E1-015 یپارامترها
 فعال است.  3: حالت خواب 3 •

 .شودی م  نییتع AI1خروج از حالت خواب توسط  ایحالت، ورود   نیا  در
  و ی، دراE1-016در    شدهم یتنظ  ریباشد و پس از زمان تأخ   E1-015کمتر از مقدار    AI1  اگر

 .شودی وارد حالت خواب م
  و ی، دراE1-018در    شدهم یتنظ  ری از زمان تأخ  باشد و پس  E1-017تر از مقدار  بزرگ   AI1  اگر

 . شودی از حالت خواب خارج م
 فعال است.  4: حالت خواب 4 •

  نه ی)مشابه گز   شودی م  نییتع  AI2خروج از حالت خواب توسط    ایحالت، ورود    نی ا  در
3 .) 
 خطا ست یدهگان: شروع خودکار پس از ر  رقم
 است. رفعالی خطا غ ست ی : شروع خودکار پس از ر 0 •
 خطا فعال است. ست ی شروع خودکار پس از ر : 1 •

فعال باشد،    RUN  گنالی اگر س  رایز   شود،ی نم  هیعملکرد توص  نیا  یساز فعال  یکل  طوربه  : نکته
آماده   زاتی که تجه   ی. در صورت کندی طور خودکار شروع به کار مخطا به   ست یموتور پس از ر 

 آگاه نباشد، ممکن است حادثه رخ دهد.  ت یاپراتور از وضع اینباشند 

E1-001 10V/20mA PRES 
MPa 

فشار متناظر با  
 10V/20mA یورود

(MPa) 

1.00 
MPa 0.00 – 655.35 / ○ 

E1-002 PRES UP LIM 
MPa 

فشار   یحد بالا
(MPa ) 

1.00 
MPa 0.00 – 655.35 / ○ 

E1-003 
PRES LOW LIM 
MPa 

فشار   نییحد پا
(MPa ) 

0.00 
MPa 0.00 – 655.35 / ○ 

E1-004 RESERVEDE  655.35 – 0.00 0.01 رزرو شده / ○ 
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E1-005 PRES SET MPa فشار  میمقدار تنظ
(MPa ) 

0.50 
MPa 0.00 – 655.35 / ○ 

 باشد.  E1-000 = 1که   یهنگام تالی جی فشار د میمقدار تنظ 

E1-005 
… 

E1-010 
reserved  رزرو شده     

E1-011 SLEEP FREQ   فرکانس ورود به
 حالت خواب 

20.00 00.00 – 300.00 / ○ 

E1-012 SLEEP DELAY ورود به حالت  ری تأخ
 ○ / s 0.0 – 1000.0 30.0 خواب 

E1-013 WAKE UP DEV 5.00 یدارساز ی انحراف ب 
% 0.00 – 200.00 / ○ 

E1-014 WAKE UP DELAY 10.0 یدارساز یب ری تأخ s 0.0 – 1000.0 / ○ 

 

 باشد:  E1-000 = 1 یوقت
، E1-012  ری باشد و پس از زمان تأخ  E1-011در    شدهم یکمتر از مقدار تنظ  یفرکانس کار   اگر
 .شودی وارد حالت خواب م ویدرا 
-E1در  شدهن ییتع یدارساز یاز مقدار انحراف ب  PID دبکیو ف PIDمرجع  نی اختلاف ب اگر

از حالت خواب خارج شده و شروع  وی، دراE1-014 ری شود و پس از زمان تأخ شتریب 013
 . کندی به کار م 

E1-015 SLEEP PRESSURE   آستانه فشار حالت
 خواب 

50.00 
% 0.00 – 200.00 / ○ 

E1-016 SLEEP DELAY 2 ورود به حالت  ری تأخ
 ○ / s 0.0 – 1000.0 10.0 2خواب 

E1-017 
WAKE UP 
PRESSURE 

آستانه فشار  
 ی دارساز یب

45.00 
% 0.00 – 200.00 / ○ 

E1-018 WAKE UP DELAY 
2 

 ○ / s 0.0 – 1000.0 10.0 2 یدارساز یب ری تأخ

 
 باشد:  E1-000 = 2 یوقت

شدن    یبرسد و پس از سپر   E1-015در    شدهمیبه مقدار تنظ   PID  دبکی که مقدار ف  ی هنگام
 .شودی وارد حالت خواب م وی ، درا E1-016در  شدهم یتنظ ریزمان تأخ 
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برسد و   E1-017در    شدهم یتنظ   یدارساز یبه مقدار فشار ب  PID  دبکیکه مقدار ف  یهنگام
از حالت خواب خارج شده  نورتری ، اE1-018در  شدهم یتنظ  ری شدن زمان تأخ یپس از سپر 

 .شودیو فعال م
آب با فشار ثابت مناسب   نی تأم  یکاربردها  یبرا  2و حالت خواب    1دو حالت خواب    هر

  دار یاز حالت خواب ب  ستمیباشد )فشار کم(، س  نییپا  PID  دبکی که ف  یهستند. در صورت
در صورت  شودی م ف  یو  ز   PID  دبکی که  )فشار  باشد  وارد حالت خواب    ستمی(، ساد یبالا 
 .شودی م

ورود به   1خواب  است که در حالت  نیدر ا  2و حالت خواب  1حالت خواب  نی ب تفاوت
وابسته   زی ن PIDتوسط  شدهم یفشار، به فرکانس تنظ یواقع دبکیحالت خواب علاوه بر ف

فشار    یواقع دبکیورود به حالت خواب صرفاً بر اساس ف 2است؛ اما در حالت خواب  
 .شودی انجام م



 

249 
 

   Tiva, Aurix, Virtexسری  -درایوهای پتواز                                                      فصل سوم )پارامترها(

 

 ( E2) بارو حفاظت اضافه باربی ص ی تشخ. 3.23

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

E2-000 
UL ALM START 
FREQ 

فرکانس شروع آلارم  
 باربی 

49.00 
Hz 

0.00 ... 
655.35 / ○ 

E2-001 UL ALM CURR 1  10.0 1 باربی آلارم  ان یجر 
% 

0.0 ... 200.0 / ○ 

E2-002 UL ALM CURR 1 
DLY 

آلارم  جریان  ری تأخ
 ○ / s 0.0 ... 3000.0 10.0 1 باربی 

E2-003 UL ALM CURR 2  20.0 2 باربی آلارم  ان یجر 
% 0.0 ... 200.0 / ○ 

E2-004 UL ALM CURR 2 
DLY 

آلارم   جریان  ری تأخ
 s 0.0 ... 3000.0 10.0 2 باربی 

s / ○ 

E2-005 UL ALM CURR 3  30.0 3 باربی آلارم  ان یجر 
% 

0.0 ... 200.0 
% / ○ 

E2-006 UL ALM CURR 3 
DLY 

آلارم  جریان  ری تأخ
 s 0.0 ... 3000.0 10.0 3 باربی 

s   

E2-007 UL ALM ACTION  0 بار بی عملکرد آلارم 
0000 0000 ... 
1111 1111   

 

ب  E2-007تا    E2-000  یپارامترها حفاظت  عملکرد  به  (  Idling Protect)  یبار ی مربوط 
 : شودیدر نظر گرفته م  یبار ی برقرار باشد، موتور در حالت ب  ریز  یکار  طیشرا  اگر هستند.

 باشد.  شتری ب E2-000در  شدهم یاز مقدار تنظ  ی( فرکانس خروج1)
 باشد.  E2-001در  شدهم یموتور کمتر از مقدار تنظ ان ی( جر 2)
 برقرار بماند.  E2-002در  شدهم یاز زمان تنظ شی ب یمدت یفوق برا طی( شرا3)

 ( است.P6-004موتور ) ینام ان ی% برابر با جر 100.0، مقدار E2-001: در پارامتر نکته
E2-007 : 

Bit0 = 1 ← 1 باربی  پ تری ،F3-050 = 21  پ ی= بدون تر  0؛ 
Bit1 = 1 ← 2 باربی  پ تری ،F3-050 = 22  پ ی= بدون تر  0؛ 
Bit2 = 1 ← 3 باربی  پ تری ،F3-050 = 23  پ ی= بدون تر  0؛ 
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E2-010 OL ALM START 
FREQ 

فرکانس شروع آلارم  
 بار اضافه 

49.00 
Hz 

0.00 ... 
655.35   

E2-011 OL ALM CURR 1  بار  آلارم اضافه  ان یجر
1 

50.0 
% 0.0 ... 200.0 / ○ 

E2-012 
OL ALM CURR 1 
DLY 

آلارم   ان یجر  ری تأخ
 ○ / s 0.0 ... 3000.0 10.0 1بار اضافه 

E2-013 OL ALM CURR 2  بار  آلارم اضافه  ان یجر
2 

60.00 
% 

0.0 ... 200.0 / ○ 

E2-014 OL ALM CURR 2 
DLY 

آلارم   ان یجر  ری تأخ
 s 0.0 ... 3000.0 10.0 2بار اضافه 

s / ○ 

E2-015 OL ALM CURR 3  بار  آلارم اضافه  ان یجر
3 

70.00 
% 

0.0 ... 200.0 
% / ○ 

E2-016 OL ALM CURR 3 
DLY 

آلارم   ان یجر  ری تأخ
 s 0.0 ... 3000.0 10.0 3بار اضافه 

s / ○ 

E2-017 OL ALM ACTION   عملکرد آلارم
 ... 0000 0000 0 بار اضافه 

1111 1111 / ○ 

 

E2‑017 رزرو شده 2تا  0 یهات یب : 
E2‑017  اضافه 6تا    4  یهات یب به  ر   0:  3بار  تا اضافه   1بار  : مربوط  =    1،  ست ی = بدون 

 بار در حال کار نباشد اضافه   ت یکه در وضع یدر صورت ست یر 
 

E2‑017 : 
Bit4 = 1  1 ان یبار جر اضافه  پ ی: تر ،F3‑050 = 24 
Bit4 = 0  پ ی: بدون تر 
Bit5 = 1  2 ان یبار جر اضافه  پ ی: تر ،F3‑050 = 25 
Bit5 = 0  :  پ یبدون تر 
Bit6 = 1  3 ان یبار جر اضافه  پ ی: تر ،F3‑050 = 26 
Bit6 = 0  پ ی: بدون تر 
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 (E3رله ) / DI/ DO یرهایتأخ. 3.24

PARAM NAME DEF RANGE UNIT R/W 

E3-000 X1 ON DELAY روشن شدن  ری تأخX1 0.01 0.00 … 10.00 / ○ 

E3-001 X1 OFF DELAY شدن  خاموش ری تأخX1 0.01 0.00 … 10.00 / ○ 

E3-002 X2 ON DELAY روشن شدن  ری تأخX2 0.01 0.00 … 10.00 / ○ 

E3-003 X2 OFF DELAY شدن  خاموش ری تأخX2 0.01 0.00 … 10.00 / ○ 

E3-004 X3 ON DELAY روشن شدن  ری تأخX3 0.01 0.00 … 10.00 / ○ 

E3-005 X3 OFF DELAY شدن  خاموش ری تأخX3 0.01 0.00 … 10.00 / ○ 

E3-006 X4 ON DELAY روشن شدن  ری تأخX4 0.01 0.000 … 600.0 / ○ 

E3-007 X4 OFF DELAY شدن  خاموش ری تأخX4 0.01 0.000 … 600.0 / ○ 

E3-008 X5 ON DELAY روشن شدن  ری تأخX5 0.01 0.000 … 600.0 / ○ 

E3-009 X5 OFF DELAY شدن  خاموش ری تأخX5 0.01 0.000 … 600.0 / ○ 

E3-010 X6 ON DELAY روشن شدن  ری تأخX6 0.01 0.000 … 600.0 / ○ 

E3-011 X6 OFF DELAY شدن  خاموش ری تأخX6 0.01 0.000 … 600.0 / ○ 

E3-012 X7 ON DELAY روشن شدن  ری تأخX7 0.01 0.000 … 600.0 / ○ 

E3-013 X7 OFF DELAY شدن  خاموش ری تأخX7 0.01 0.000 … 600.0 / ○ 

 

 ست،یتوقف و ر   ورس،یمانند استارت فوروارد، استارت ر   یاضطرار   یهاگنالی س  ینکته: برا
، مانند  یصورت ممکن است منجر به مشکلات جد  نیا   ریدر غ   د؛ی نکن  میتنظ   یزمان طولان

 .شود یتوقف اضطرار  یهادر پاسخ به درخواست   یطولان ری تأخ

E3-014 Y1 ON DELAY روشن شدن  ری تأخY1 0.01 0.000 … 600.0   

E3-015 Y1 OFF DELAY شدن  خاموش ری تأخY1 0.01 0.000 … 600.0 / ○ 

E3-016 Y2 ON DELAY روشن شدن  ری تأخY2 0.01 0.000 … 600.0 / ○ 

E3-017 Y2 OFF DELAY شدن  خاموش ری تأخY2 0.01 0.000 … 600.0 / ○ 

E3-018 RO1 ON DELAY روشن شدن  ری تأخRO1 0.01 0.000 … 600.0 / ○ 
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E3-019 RO1 OFF DELAY ن شد خاموش ری تأخ RO1 0.01 0.000 … 600.0 / ○ 

E3-020 RO2 ON DELAY روشن شدن  ری تأخRO2 0.01 0.000 … 600.0 / ○ 

E3-021 RO2 OFF DELAY شدن  خاموش ری تأخRO2 0.01 0.000 … 600.0 / ○ 

E3-022 RO3 ON DELAY روشن شدن  ری تأخRO3 0.01 0.000 … 600.0   

E3-023 RO3 OFF DELAY شدن  خاموش ری تأخRO3 0.01 0.000 … 600.0   

 

در    د؛ینکن   میتنظ   یخطا، زمان طولان   یخروج  گنالیمانند س  یاضطرار   یهاگنال یس  ینکته: برا
در    یدهدر پاسخ   ی طولان  ری، مانند تأخ یصورت ممکن است منجر به مشکلات جد  ن یا   ریغ

 .شود  بر اثر خطا پ یصورت تر 



 

253 
 

   Tiva, Aurix, Virtexسری  -درایوهای پتواز                                                      فصل سوم )پارامترها(

 

 ( F0) شیپا  یپارامترها .3.25

PARAM NAME RANGE UNIT MODBUS 
ADD 

F0-000 Reference 
frequency   327.67 – 327.67− فرکانس مرجع Hz 6000 

 + علامت(. ت یب ۱۵با علامت ) یت یب ۱۶فرکانس مرجع است؛ مقدار  دهندهش ینما 

F0-001 Reference 
speed  32767 – 32767− سرعت مرجع rpm 6001 

 + علامت(.  ت یب ۱۵با علامت ) یتیب ۱۶سرعت مرجع است؛ مقدار  دهندهش ینما 

F0-002 Reference 
torque  6002 % 3276.7 – 3276.7− گشتاور مرجع 

 + علامت(.  ت یب ۱۵با علامت ) یتیب ۱۶گشتاور مرجع است؛ مقدار   دهندهش ینما 

F0-003 
Reference 
position high 
order byte 

  یمرتبه بالا ت یبا
 pulse 6003 65535 – 0 مرجع  ت یموقع

 . شوندی مرجع استفاده م ت یموقع شینما  یبرا  F0‑004و  F0‑003 یپارامترها 

F0-004 
Reference 
position low 
order byte 

  مرتبه پایین ت یبا
 pulse 6004 65535 – 0 مرجع  ت یموقع

 . شوندی مرجع استفاده م ت یموقع شینما  یبرا  F0‑004و  F0‑003 یپارامترها 

F0-005 DC bus voltage  ولتاژ باسDC 0 – 65535 V 6005 

 است.  DCولتاژ باس  شدهی ر یگمقدار اندازه  دهندهش ینما 

F0-006 Running 
frequency  327.67 – 327.67− ی فرکانس کار Hz 6006 

 + علامت(.  ت یب ۱۵با علامت ) یتیب ۱۶است؛ مقدار  یفرکانس کار  دهندهش ینما 

F0-007 Running speed 32767 – 32767− سرعت کاری rpm 6007 

 

کار   F0‑007پارامتر   نما   یسرعت  )  یتیب  ۱۶مقدار    دهد؛یم  شی را  علامت  +   ت یب  ۱۵با 
 علامت(. 

=    20000:  شودی خوانده م   per‑unitصورت  مدباس، مقدار به   قی در خواندن از طر  •
 حداکثر سرعت. 
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PARAM NAME RANGE UNIT MODBUS 
ADD 

را م • رج   قیاز طر   توان ی مقدار حداکثر سرعت    rpmصورت  به   0x8123  ستریآدرس 
 خواند. 

F0-008 Output current  3276.7 – 3276.7− یخروج ان یجر A 6008 

)  یتیب  ۱۶موتور است؛ مقدار    شدهی ر یگاندازه   ان یجر   دهندهش ینما  +   ت یب  ۱۵با علامت 
 علامت(. 

F0-009 Output torque  6009 % 6553.5 – 0.0 گشتاور خروجی 

 بدون علامت.  یتی ب ۱۶شده موتور است؛ مقدار گشتاور محاسبه   دهندهش ینما 

F0-010 Output voltage  65535 – 0 ولتاژ خروجی V 600A 

 شده موتور است.ولتاژ محاسبه  دهندهش ینما 

F0-011 Output power  3276.7 – 3276.8− توان خروجی kW 600B 

 شده است.محاسبه  یتوان خروج  دهندهش ینما 

F0-012 System status   0000 وضعیت سیستم – FFFF / 600C 

 

  F0‑104به پارامتر  «  ۲  ت ی»کلمه وضع یاست. )برا  ویدرا«  ۱  ت ی»کلمه وضع دهندهش ینما
 .( دی مراجعه کن

Bit  وضعیت متناظر Bit  وضعیت متناظر 

سرعت واقعی به سرعت مرجع   8 آماده به کار  0
 رسیده است

موقعیت واقعی به موقعیت   OK 9  شارژ ش ی پ  1
 مرجع رسیده است

 راستاسازی کامل شده استهم  10 در حال کار  2

 چاپر ترمز در حال کار است 11 است  ده ی رس   یی سرعت به حد بالا  3

 مجاز  12 است  ده ی رس   پایینی سرعت به حد   4

 تکمیل شده است S شکل منحنی  13 ی ر ی گ در حال شتاب  5

 (Super user) کاربر سطح بالا  14 در حال کاهش سرعت 6

 توقف اضطراری  15 سرعت صفر  7
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PARAM NAME RANGE UNIT 
MODBUS 

ADD  

F0-013 Drive fault 
display 1 

  یخطا شینما
 FFFF / 600D – 0000 1 ویدرا 

« در هر 1مشخص است. مقدار »  ینوع خطا کی  انگرینما F0‑014و  F0‑013در  ت یهر ب 
 متناظر رخ داده است.  یکه خطا دهدی نشان م ت یب

 

Bit  خطای متناظر  Bit  خطای متناظر 

 ولتاژور  ا 8  ی خارج یخطا 0

 ولتاژ آندر  IGBT  9 باراضافه  1

 انکودر  CD فاز یخطا 10  موتور  باراضافه  2

 ی فاز خروج قطع IGBT  11 یدمااضافه  3

 EEPROM یخطا 12  موتور  یدمااضافه  4

 رمجاز یغ 13  انکودر  یخطا 5

 PID دبکیف قطع 14  ان یجر اضافه  6

 PID دبکی بودن ف ازحدش یب 15  ماژول حفاظت  7

 

F0-014 Drive fault 
display 2 

  یخطا شینما
 FFFF / 600E – 0000 2 ویدرا 

 

« در هر 1مشخص است. مقدار »  ینوع خطا کی  انگرینما F0‑014و  F0‑013در  ت یهر ب
 متناظر رخ داده است.  یکه خطا دهدی نشان م ت یب

در سر   ی، خطاهاF0‑014پارامتر    4و    3،  2  یهات یب   یبرا  نکته: مختلف    یهای متناظر 
 .محصول متفاوت هستند. 
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Bit  خطای متناظر  Bit  خطای متناظر 

 آنالوگ یبودن ورود  ازحدش یب ECT  8ارتباط  یخطا 0

 ان یجر  صی تشخ  یخطا CAN  9ارتباط   یخطا 1

2 
YTP4 PLUS  حالتECT شودی نم  یبانی پشت 

 1انکودر  Z یخطا 10 

YTP4 ارتباط  یخطاDP/PN 

3 
YTP4 PLUS ارتباط  یخطاDP/PN 

 استال موتور  11 

YTP4  کسوساز ی  یدمااضافه 

4 
YTP4 PLUS  کسوساز ی  یدمااضافه 

 12 
چاپر  وستهیزمان ترمز پ

 است  یطولان ازحدش یب
YTP4 ی رعادیغ شارژش یپ 

 سرعت اضافه  یخطا 13  مدباس اوتم یتا 5

 14  2ر جهت انکود  یخطا 6
، به پارامتر  APP یخطا

F3‑050 د ی مراجعه کن 

 ی قطع فاز ورود 15  آنالوگ  یقطع ورود 7
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F0-015 Drive fault Code 600 / 65535 – 0 و یدرا یکد خطاF 

 

 است.  یعاد ت یدر وضع ویکه درا دهد ی باشد، نشان م F0‑015 = 0 یوقت •

 خطا است.  ت یدر وضع ویکه درا دهد ی باشد، نشان م F0‑015 ≠ 0 یوقت •
مختلف محصول   یهایمتناظر در سر   ی ، خطاها21و    20،  19  یخطا  یکدها  یبرانکته:  

 متفاوت هستند. 
 اند. نشان داده شده  ریمتناظر در جدول ز  یو خطاها F0‑015 ریمقاد

F0-015 
Corresponding 

faults  F0-015 Corresponding faults 

 ECTارتباط  یخطا 17  ی خارج یخطا 1

 CANارتباط   یخطا IGBT  18 باراضافه  2

3 
 موتور  باراضافه 

 
 19 

YTP4 
PLUS  حالتECT شودی نم  یبانی پشت 

YTP4 ارتباط  یخطاDP/PN 

 IGBT  20 یدمااضافه  4

YTP4 
PLUS ارتباط  یخطاDP/PN 

YTP4  کسوساز ی  یدمااضافه 

 21  موتور  یدمااضافه  5

YTP4 
PLUS 

 کسوساز ی  یدمااضافه 

YTP4 ی رعادیغ شارژش یپ 

 مدباس اوتم یتا 22  انکودر  یخطا 6

 2ر جهت انکود  یخطا 23  جریان  اضافه 7

 آنالوگ  یقطع ورود 24  حفاظت ماژول 8

 آنالوگ یبودن ورود  ازحدش یب 25  ولتاژور  ا 9

 ان یجر  صی تشخ  یخطا 26  ولتاژ آندر  10
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 1انکودر  Z یخطا 27  انکودر  CD فاز یخطا 11

 استال موتور  28  ی فاز خروج قطع 12

 EEPROM  29 یخطا 13
 یطولان  ازحدش یچاپر ب وستهیزمان ترمز پ

 است 

 سرعت اضافه  یخطا 30  رمجاز یغ 14

 د یمراجعه کن F3‑050، به پارامتر APP یخطا PID  31 دبکیف قطع 15

16 
 دبکی بودن ف ازحدش یب

PID  32 ی قطع فاز ورود 
 

F0-016 Current position 
high order byte 

  مرتبه بالای ت یبا
 pulse 6010 65535 – 0 یفعل ت یموقع

 .دهدی م شی را نما یواقع ت یموقع مرتبه بالای ت یبا 

F0-017 Current position 
low order byte 

  مرتبه پایین ت یبا
 یفعل ت یموقع

0 – 65535 pulse 6011 

 . دهدی م شیرا نما  یواقع ت یموقع  مرتبه پایین ت یبا 

F0-018 Position 
following error 

 ب یتعق یخطا
 ت یموقع

−32768 – 
32767 pulse 6012 

 . دهدی م شی را نما یواقع ت یموقع دبکیو ف ت یمرجع موقع نی انحراف ب زان یم 

F0-019 
Mechanical 
position 1 

  یکی مکان ت یموقع
1 0 – 65535 pulse 6013 

 (. شودی انتخاب م A0‑000)که توسط پارامتر  دهدی م شی را نما  1انکودر  ت یموقع 

F0-020 
Digital inputs 
status 

 ت یوضع
 یهایورود

 تال یجی د
0000 – FFFF / 6014 

 . دهدی را نشان م  تالیجی د یهای ورود یکی الکتر  ت یوضع
 تال ی جید یورود یهانال ی و ترم  F0-020پارامتر  یهات یب  نیب مطابقت 

Bit 15 14 13 12 b11 10 9 8 7 6 5 4 3 2 1 0 
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DI  رزرو شده VX5 VX4 VX3 VX2 VX1 AI3 AI2 AI1 X7 X6 X5 X4 X3 X2 X1 

  خاموش هستند. X7–X2روشن است،  X1=  0000001 مثال:

F0-021 Digital outputs 
status 

 ت یوضع
 یهایخروج

 تال یجی د
0000 – FFFF / 6015 

 .دهدی رله را نشان م یهایو خروج  تالیجی د یهایخروج ت یوضع
 تال ی جید یهایو خروج  F0-021پارامتر  یهات یب  نیب مطابقت 

Bit bit15– bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bit1 bit0 
DO Reserved Relay 3 Relay 2 Relay 1 Y2 Y1 

 خاموش هستند.  Y2و  Y1هستند،  برقی ب 2و رله   1برقدار است، رله   3= رله  10000 مثال:

F0-022 IGBT 
temperature یدما IGBT −50 – 200 ℃ 6016 

 . دهدیرا نشان م  IGBT شدهی ر یگاندازه  یدما 

     

F0-023 AI1 input value یمقدار ورود AI1 −32.767 – 32.767 V 6017 

 . 10V/20mA=  10.00. دهدی را نشان م AI1 شدهی بنداس یمقدار مق 

F0-024 AI2 input value یمقدار ورود AI2 32.767 –32.767 − V 6018 

 . 10V/20mA=  10.00. دهدی را نشان م AI2 شدهی بنداس یمقدار مق 

F0-025 AI3 input value  یمقدار ورود AI3 32.767 –32.767 − V 6019 

 . 10V/20mA=  10.00. دهدی را نشان م AI3 شدهی بنداس یمقدار مق 

     

F0-026 PID reference  مرجعPID 0.00 – 655.35 % 601A 

 . P0-012= حداکثر سرعت  100.00. دهدی را نشان م ندیفرا  PIDمقدار مرجع  

F0-027 PID feedback فیدبک PID 0.00 – 655.35 % 601B 

 . P0-012= حداکثر سرعت  100.00. دهدی را نشان م  ندی فرا PID دبکیمقدار ف 
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F0-028 Simple PLC_T1  PLC _سادهT1 0 – 65535 s 601C 

 . دهدی را نشان م  T1ساده_  PLCمقدار  

F0-029 Simple PLC_T2 PLC _سادهT2 0.0 – 6553.5 s 601D 

 . دهدی را نشان م  T2ساده_  PLCمقدار  

F0-030 
Simple PLC 
current cycle 
times 

 یجار  کلیتعداد س
PLC  ساده 

0 – 65535 / 601E 

 .دهدی ساده را نشان م PLC یجار  کلیتعداد س 

F0-031 Simple PLC 
current step 

  PLC یمرحله جار 
 601F / 65535 – 0 ساده

 . دهدی ساده را نشان م PLC یمرحله جار  

F0-032 
Keypad UP/DN 
adjustment 
value 

  میمقدار تنظ
UP/DN  قی از طر  
 د ی کلصفحه 

−327.67 – 32767 Hz 
6020 

−32767 – 32767 rpm 

 .دهدی را نشان م دی کلصفحه  قی از طر  UP/DN میمقدار تنظ 

F0-033 

Terminal 
UP/DN 
adjustment 
value 

  میمقدار تنظ
UP/DN  قی از طر  

 نال ی ترم

−327.67 – 32767 Hz 

6021 
−32767 – 32767 rpm 

 . دهدیرا نشان م نالی ترم قی از طر  UP/DN میمقدار تنظ 

F0-034 
Accumulative 
power-on time 
(hours) 

 یزمان تجمع
 h 6022 65535 – 0 بودن )ساعت( روشن 

 . F0‑034 + F0‑035/60بودن = زمان کل روشن  

F0-035 Accumulative 
power -on 

 یزمان تجمع
 min 6023 65535 – 0 ( قه یبودن )دقروشن 
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time 
(minutes) 

 . F0‑034 + F0‑035/60بودن = زمان کل روشن  

F0-036 
Accumulative 
running time 
(hours) 

کارکرد   یزمان تجمع
 h 6024 65535 – 0 )ساعت( 

 . F0‑036 + F0‑037/60زمان کل کارکرد =  

F0-037 
Accumulative 
running time 
(minutes) 

کارکرد   یزمان تجمع
 min 6025 65535 – 0 ( قه ی)دق

 . F0‑036 + F0‑037/60زمان کل کارکرد =  

F0-038 CPU utilization  درصد استفادهCPU 0.0 – 6553.5 % 6026 

 . دهدی را نشان م CPUدرصد استفاده  

F0-039 Pulse input 
low order byte 

 نییپامرتبه  ت یبا
 pulse 6027 32767 – 32767− پالس  یورود

 یورود  یبالا مرتبه   ت یو با  نییپامرتبه   ت یبا  شینما   یبرا  F0‑040و    F0‑039  یپارامترها 
 .شوندی پالس استفاده م 

F0-040 
Pulse input 
high order 
byte 

 یبالامرتبه  ت یبا
 pulse 6028 32767 – 32767− پالس  یورود

 یورود  یبالا مرتبه   ت یو با  نییپامرتبه   ت یبا  شینما   یبرا  F0‑040و    F0‑039  یپارامترها 
 .شوندی پالس استفاده م 

F0-041 Motor 
temperature 6029 ℃ 140 – 40− موتور  یدما 

 . دهدی موتور توسط سنسور موتور را نشان م شدهی ر یگاندازه  یدما 

F0-042 EtherCAT 
control word 

کلمه کنترل  
EtherCAT 0000 – FFFF / 602A 

 . دهدی را نشان م زبان ی از کنترلر م شدهافت یدر  یجار  EtherCATکلمه کنترل  

F0-043 EtherCAT 
status word 

  ت یکلمه وضع
EtherCAT 0000 – FFFF / 602B 
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 . دهدیرا نشان م یجار  EtherCAT ت یکلمه وضع 

F0-044 
EtherCAT 
operation 
mode 

حالت عملکرد  
EtherCAT 0000 – FFFF / 602C 

 . دهدیرا نشان م یجار  EtherCATحالت عملکرد  

F0-045 
EtherCAT 
synchronization 
cycle number 

  کلیشماره س
 یساز همگام

EtherCAT 
0 – 65535 / 602D 

 . دهدی را نشان م یجار  EtherCAT یساز همگام  کلیشماره س 

F0-046 Encoder phase 
Z position 

 Zفاز  ت یموقع
 602E / 65535 – 0 در وانک

 . دهدیدر را نشان م و انک  Zفاز  گنالیس ت یموقع 

F0-047 
EtherCAT 
torque 
reference 

مرجع گشتاور  
EtherCAT 0 – 65535 / 602F 

 .دهدی را نشان م  EtherCATمرجع گشتاور  

F0-048 
AI1 sampling 
value 

  یبردار مقدار نمونه 
AI1 −32.767 – 32.767 V 6030 

 . دهدیرا نشان م AI1آنالوگ  یورود یمقدار واقع 

F0-049 AI2 sampling 
value 

  یبردار مقدار نمونه 
AI2 32.767 –32.767 − V 6031 

 . دهدیرا نشان م AI2آنالوگ  یورود یمقدار واقع 

F0-050 
AI3 sampling 
value 

  یبردار مقدار نمونه 
AI3 32.767 –32.767 − V 6032 

 . دهدیرا نشان م AI3آنالوگ  یورود یمقدار واقع 

F0-051 User define 
display value 

  شیمقدار نما
توسط  شدهف یتعر 

 کاربر 
0 – 65535 / 6033 
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نما  م  شدهف یتعر   شی مقدار  نشان  را  کاربر  و   D0‑022توسط    شدهم ی)تنظ  دهدی توسط 
D0‑023 .) 

F0-052 

Accumulative 
power 
consumption 
low byte 

مصرف   نیی پا ت یبا
 kW.h 6034 6553.5 – 0.0 ی انرژ   یتجمع

 . دهدی را نشان م یانرژ  یمصرف تجمع نییپامرتبه  ت یبا 

F0-053 

Accumulative 
power 
consumption 
high byte 

مصرف   یبالا  تیبا
 kW.h 6035 65535 – 0 ی انرژ   یتجمع

 . دهدی را نشان م  یانرژ  یمصرف تجمع یبالامرتبه  ت یبا 

F0-054 

Accumulative 
power 
generation low 
byte 

  دیتول  نیی پا ت یبا
 kW.h 6036 6553.5 – 0 ی انرژ   یتجمع

 . دهدیرا نشان م  یانرژ  یتجمع دیتول  نییپامرتبه  ت یبا 

F0-055 

Accumulative 
power 
generation 
high byte 

  دیتول یبالا ت یبا
 kW.h 6037 65535 – 0 ی انرژ   یتجمع

 .دهدی را نشان م یانرژ  یتجمع دی تول یبالامرتبه  ت یبا 

F0-056 Home position 
 6038 / 65535 – 0 1مرجع  ت یموقع 1

 در(. وانک Zفاز  گنالی س ت ی)موقع دهدیرا نشان م   1در وانک یمرجع برا ت یموقع 

F0-057 Home position 
 6039 / 65535 – 0 2مرجع  ت یموقع 2

 در(. وانک Zفاز  گنالی س ت ی)موقع دهدیرا نشان م   2در وانک یمرجع برا ت یموقع 
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F0-058 Mechanical 
position 2 603 / 65535 – 0 2  یک یمکان  ت یموقعA 

 . دهدی را نشان م  2در وانک ت یموقع 

F0-059 
Encoder 2 
rotational 
speed 

  یسرعت چرخش
 603B / 32767 – 32767− 2در وانک

 .دهدی را نشان م  2در وانک یسرعت چرخش 

F0-060 System status 
 603C / 65535 – 0 1 ستمیس ت یوضع 1

 . دهدی را نشان م 1  ستمیس ت یکلمه وضع 

Bit 15 – 7 6–5 4 3 2–1 0 

 وضعیت خطا وضعیت 
 : بدون خطا0 •
 : کد خطا 255–1 •

 فرمان اجرا 
 کلید : صفحه 00 •
 : ورودی دیجیتال 01 •
• 10 :Modbus 
 : سایر 11 •

N/A • 0 فوروارد : 
 :ریورس 1 •
 

N/A • 0توقف : 
 : در حال کار 1 •

 

F0-061 Modbus speed 
reference 

مرجع سرعت  
Modbus −32767 – 32767 / 603D 

 (. 0x8001)آدرس  دهدی را نشان م Modbusمرجع سرعت ارتباط   

F0-062 Encoder 1 
motor speed 

انک موتور  در  وسرعت 
1 −32767 – 32767 rpm 603E 

انک  افزا وسرعت  ادهدیرا نشان م  1انکدر    یبرا  یشیدر  کنترل   نی.   یمقدار در هر حالت 
 .شودی م یر یگاندازه 

F0-063 Non automatic 
reset fault 

  رقابلیغ یخطا
 603F / 65535 – 0 خودکار  ست یر 

 ت یبه محدود   ایخودکار قرار داشته باشد    ست ی ر   رقابلیغ  یخطا  ت یدر وضع  ویکه درا   یزمان 
 (. F0‑015)مشابه  دهدی م شیباشد، کد خطا را نما دهی خودکار رس ست یر 



 

265 
 

   Tiva, Aurix, Virtexسری  -درایوهای پتواز                                                      فصل سوم )پارامترها(

 

PARAM NAME RANGE UNIT 
MODBUS 

ADD 

F0-064 Running 
frequency  655.35 – 0 فرکانس کارکرد Hz 6040 

 .دهد ی مطلق را نشان م یفرکانس خروج 

F0-065 Running speed  65535 – 0 سرعت کارکرد rpm 6041 

 . دهدی سرعت مطلق موتور را نشان م 

F0-066 Output current  3276.7 – 3276.8− یخروج ان یجر A 6042 

 .دهدی را نشان م لترشدهیف یخروج ان یجر  

F0-067 Output voltage 65535 – 0 ی ولتاژ خروج V 6043 

 .دهدی را نشان م  لترشدهیف یولتاژ خروج 

F0-068 Output power 6553.5 – 0.0 ی توان خروج kW 6044 

 .دهدی را نشان م  لترشدهیف یتوان خروج 

     

F0-069 
ECT SPI 
communication 
time 

  SPIزمان ارتباط 
 ECT 0 – 65535 / 6045مربوط به 

 . دهدیرا نشان م ECTمربوط به  SPIزمان ارتباط  

F0-070 
ECT position 
reference high 
order byte 

 یبالامرتبه  ت یبا
  ت یمرجع موقع

ECT 
0 – FFFF / 6046 

 . دهدیرا نشان م ECT ت یمرجع موقع یبالامرتبه  ت یبا 

F0-071 
ECT position 
reference low 
order byte 

 نییپامرتبه  ت یبا
  ت یمرجع موقع

ECT 
0 – FFFF / 6047 

 . دهدی را نشان م  ECT ت یمرجع موقع نییپامرتبه  ت یبا 
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F0-072 
ECT switched 
position high 
order byte 

 یبالامرتبه  ت یبا
 ت یموقع
 ECT شدهچیسوئ

0 – FFFF / 6048 

 . دهدی را نشان م EtherCAT قیاز طر  شدهچیسوئ ت یموقع یبالامرتبه  ت یبا 

F0-073 
ECT switched 
position low 
order byte 

 نییپامرتبه  ت یبا
 ت یموقع
 ECT شدهچیسوئ

0 – FFFF / 6049 

 . دهدی را نشان م EtherCAT قی از طر  شدهچ یسوئ ت یموقع نییپامرتبه  ت یبا 

     

F0-074 Encoder 1 Z 
signal position 

  گنالیس ت یموقع
Z  604 / 65535 – 0 1انکودرA 

 . دهدیرا نشان م  1انکودر  Z گنالیس ت یموقع 

     

F0-075 
Sin/Cos signal 
amplitude 

  گنالی دامنه س
Sin/Cos 0 – 65535 / 604B 

 
 .دهدی را نشان مرزولور   Sin/Cos گنالی دامنه س
  نییاز حد پا شی ب F0‑075نصب نامناسب انکودر ممکن است باعث شود مقدار  نکته:

 شود.  جادیانکودر ا  یشده و خطا

      

F0-076 Reserved  رزرو شده    

F0-077 Reserved  رزرو شده    

F0-078 CAN / DP / PN 
control word 

 CANکلمه کنترل  
/ DP / PN 0 – FFFF / 604E 

 
 .دهدی را نشان م   CAN/DP/PNارتباط   یبرا شدهافت یفرمان کنترل در  یفعل ریمقاد

 . دیارتباط مربوطه مراجعه کن  یفن یبه راهنما شتر،یاطلاعات ب یبرا
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F0-079 CAN /PN status 
word 

  ت یکلمه وضع
CAN / PN 0 – FFFF / 604F 

 
 .دهدی را نشان م  CAN/DP/PNمربوط به ارتباط   6041H ت یکلمه وضع

 . دیارتباط مربوطه مراجعه کن  یفن یبه راهنما شتر،یاطلاعات ب یبرا

F0-080 CAN mode 
status 

 حالت  ت یوضع
CAN 

0 – FFFF / 6050 

 
6061H  حالت 

 یاسرعت همزمان چرخه  حالت  9

 یاگشتاور همزمان چرخه  حالت  10

  CAN  حالت   یفعل  ت یوضع
 . دهدی را نشان م

 
 

F0-081 CAN error 
counter 

  یشمارنده خطا
CAN 0 – FFFF / 6051 

 
دهنده تعداد  نشان   ییبالا   ت یب  8.  دهدی را نشان م  CANارتباط    یپارامتر تعداد خطاها  ن یا

 ارسال است.  یدهنده تعداد خطاهانشان  ینیی پا ت یب 8و  افت یدر  یخطاها
 . دیارتباط مربوطه مراجعه کن  یفن یبه راهنما شتر،یاطلاعات ب یبرا

F0-082 CAN error 
status 

 یخطا ت یوضع
CAN 0 – FFFF / 6052 

 
 . دهدیرا نشان م  CANارتباط   یخطا ت یوضع

 . دیارتباط مربوطه مراجعه کن  یفن یبه راهنما شتر،یاطلاعات ب یبرا

F0-083 
PROFIBUS DP 
communication 
status 

ارتباط   ت یوضع
PROFIBUS DP 0 – FFFF / 6053 

 
در    دهد،یرا نشان م   PROFIBUS‑DP / PROFINETارتباط    یکار   ت یوضع  ییبالا   ت یب  8

 . دهدی م شی را نما  PPOنوع کانال  ینیی پا ت یب 8که   یحال
 . دیارتباط مربوطه مراجعه کن  یفن یبه راهنما شتر،یاطلاعات ب یبرا
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PARAM NAME RANGE UNIT 
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F0-084 
DP / PN 
communication 
counter  

شمارنده ارتباط 
DP / PN 0 – 65535 / 6054 

 

 است:  ریبه صورت ز  فیباشد، تعر  PROFINETکه ارتباط از نوع استاندارد   یهنگام •

Bit15 – bit8 ت یوضع APDU 

Bit 7 – bit4  مقدار شمارش خطا 

Bit 3 – bit0  ارتباط  میمقدار شمارش فر 

  ی پارامتر برا نیباشد، ا  CANبه پل  شدهل ی تبد PROFINETکه ارتباط از نوع   یهنگام •
م  Slave  ستگاهی ا  ت یوضع  شینما ب شودی استفاده  هر  وضعنشان   ت ی.   ت یدهنده 

به   Slave  ستگاهیا   کی اتصال   و  نشان   0  کهیطور است؛  اتصال  عدم   1دهنده 
 . دهنده اتصال است نشان 

نوع    ی هنگام • از  ارتباط  ا  PROFIBUS‑DPکه  برا  نی باشد،  مقدار    شی نما  یپارامتر 
 .شودی شمارش خطا استفاده م 

 . دیارتباط مربوطه مراجعه کن  یفن یبه راهنما شتر،یاطلاعات ب یبرا
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F0-085 Output current    6055 / 6553.5 – 0 یخروج ان یجر 

 . دهدیرا نشان م لترشدهیمطلق ف یخروج ان یجر  

F0-086 
Trip code saved 
before power 
cut-off 

 پ یکد تر 
از   شیپ  شدهره یذخ

 قطع برق 
0 – 65535 / 6056 

 .دهدی را نشان م  هیاز قطع منبع تغذ شیشده پ ثبت  پ یکد تر  

F0-087 Total number 
of parameters 6057 / 65535 – 0 تعداد کل پارامترها 

 رزرو شده.  

F0-088 
Speed 
controller 
output torque 

  یگشتاور خروج
 کننده سرعت کنترل 

0 – 6553.5 % 6058 

 موتور   یگشتاور نام  =  %100.0  .دهدیکننده سرعت را نشان مکنترل   یفعل  یگشتاور خروج 

F0-089 Electrical angle 6059 / 65535 – 0 ی ک یالکتر  هی زاو 

 

زاویکیمکان   هی زاو به  هر جفت اشغال  ییفضا  یهندس  هی :  توسط  روشده  موتور   ی قطب 
م  یداخل  طیمح گفته  آن    که،  p/ °360  : یعنی   شود؛ی استاتور  ها  قطب تعداد جفت   pدر 

 است.
قطب شده توسط هر جفت اشغال  ی کی مکان هیزاو  ،یموتور چندقطب  ک ی: در  یکی الکتر  هی زاو
  ه یو زاو   یک ی الکتر   هیزاو   نیو رابطه ب   شودی م  فی° تعر 360  یک یالکتر   هیزاو  ک یصورت  به 

 است:  ری به صورت ز  یکی مکان
 هاقطب × تعداد جفت   یکیمکان  هی = زاو یک یالکتر  هی زاو

F0-090 

ECT 
communicati
on abnormal 
code 

کد خطای غیرعادی 
 ECTارتباط 

0 – 65535 / 605A 

 
دچار خطا    یکننده اصل و کنترل   ویدرا  نیب  ECTباشد، اگر ارتباط    P0-004=3که    یهنگام

. علاوه بر  شودی داده م  شی کرده و هشدار نما  ریی« تغ 2به »  F0‑090شود، مقدار پارامتر  
 . کندیم  پ یتر   ECT یخطا لی به دل ویدرا  ن،یا
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F0-091 
Current pulse 
high-order 
byte 

بایت مرتبه بالای  
 605B / 65535 – 0 پالس فعلی 

 .شوندی استفاده م  یپالس ورود شینما  یبرا  F0‑092و  F0‑091 یپارامترها 

F0-092 
Current pulse 
low-order 
byte  

 نییپامرتبه  ت یبا
 605C / 65535 – 0 ی پالس فعل

 .شوندی استفاده م  یپالس ورود شینما  یبرا  F0‑092و  F0‑091 یپارامترها 

F0-093 

Permanent 
magnet 
motor back 
EMF 

ضد محرکه   یروین
  سیموتور مغناط

 دائم
0.00 – 655.35 V 605D 

 . دهدی دائم را نشان م سیضد محرکه موتور مغناط  یروین 

F0-094 Frequency 
reference 1  655.35 – 0.00 1مرجع فرکانس Hz 605E 

 . دهدی مرجع فرکانس مطلق را نشان م 

F0-095 
Open loop main 
reference 

  یمرجع اصل
 بازحلقه 

−327.67 – 32767 % 605F 

اصل  محلقه   یمرجع  نشان  درصد  حسب  بر  را  سرعت   %100±  .دهدی باز  ±حداکثر   =
P0‑012 

F0-096 PID output  یخروج PID −327.67 – 32767 % 6060 

 P0‑012= ±حداکثر سرعت  %100± .دهدی را نشان م PID یخروج 

F0-097 
Keypad 
potentiometer 
reference value 

مقدار مرجع  
  ومتریپتانس 

 کلید صفحه 
0 – 65535 / 6061 

 . دهدی را نشان م  DP04  کلیدصفحه  ومتریمقدار مرجع پتانس 
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F0-098 Modbus-CMD  فرمانModbus 0000 – FFFF / 6062 

مراجعه   A  وست یبه پ  شتر،ی اطلاعات ب  ی. برادهدی ( را نشان م0x8000)آدرس    Modbusکلمه کنترل  
 . دی کن

Bit 15 – 12 11 10 – 3 2 1 0 

 رزرو شده  توضیح 
 : بدون عملکرد 0
  چیسوئ یساز فعال: 1

 PIDسرعت 
 رزرو شده 

 : بدون عملکرد 0
 ریست : 1

 : فوروارد 0
 : ریورس 1

 : توقف0
 : شروع 1

 

F0-099 AO1 output 
display 

  یخروج شینما
AO1 

0.00 – 100.00 % 6063 

 10V/20mA=   100.00 .دهدی م شیرا نما   AO1 یخروج 

F0-100 AO2 output 
display 

  یخروج شینما
AO2 

0.00 – 100.00 % 6064 

 10V/20mA=   100.00 .دهدی م شیرا نما   AO2 یخروج 

F0-101 Orthogonal 
pulse   6553.5 – 0 پالس متعامد Khz 6065 

 . دهدی م شیباشد نما  B1‑000=0که  یپالس متعامد را هنگام   یفرکانس ورود 

F0-102 Single pulse 1 6553.5 – 0 1  یپالس تک Khz 6066 

 رزرو شده.  

F0-103 Single pulse 2 6553.5 – 0 2  یپالس تک Khz 6067 

 . دهدی م شی باشد نما B1‑000=2که  یرا هنگام  یپالس تک   یفرکانس ورود 

F0-104 System status 
word 2 

  ت یکلمه وضع
 FFFF  6068 – 0000 2 ستمیس
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وضع م  ویدرا   2  ت یکلمه  نشان  )پارامتر  دهدی را   .F0‑012   وضع نما  1  ت یکلمه    ش ی را 
 .( دیمراجعه کن  F0‑012به  شتری اطلاعات ب  یبرا دهد؛ی م

Bit bit15 – bit4 bit3 bit2 bit1 bit0 

 رزرو شده  توضیح 
قفل   ت یوضع
  یساز فعال
 نال ی ترم

 میتنظ  DCترمز  
 آندرولتاژ 

 میتنظ 
 اورولتاژ 

 

F0-105 
Communication 
torque 
reference 

مرجع گشتاور  
 ی ارتباط 

−30000 – 30000  6069 

 . دهدی را نشان م یمرجع گشتاور ارتباط 

F0-106 Idref Idref −3276.7 – 
3276.7 / 606A 

 . دهدی را نشان م dمحور  ان یمقدار مرجع جر  

F0-107 Udref Udref −3276.7 – 
3276.7 / 606B 

 .دهدی را نشان م  dمقدار مرجع ولتاژ محور  

     

F0-108 Send / Received 
speed 

سرعت ارسال /  
 افت یدر 

−32767 – 
32767 Rpm 606C 

حالت    C0‑039 != 0که    یهنگام  در  ارسال   Masterباشد،  حالت    یسرعت  در   Slaveو 
 . دهدی م شیرا نما   یافتیسرعت در 

F0-109 Send / Received 
torque 

گشتاور ارسال /  
 افت یدر 

−300.00 – 
300.00 % 606D 

 
در حالت    C0‑039 != 0که    یهنگام ارسال  Masterباشد،  در حالت    یگشتاور   Slaveو 

 . دهدی م شیرا نما یافت یگشتاور در 

F0-110 
Send / Received 
flag 

فلگ ارسال /  
 افت یدر 

0x0000 – 
0xFFFF / 606E 
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فلگ   Slaveو در حالت    یفلگ ارسال   Masterباشد، در حالت    C0‑039 != 0که    یهنگام 
 . دهدی م شیرا نما   یافتیدر 

F0-111 Reserved  رزرو شده    

F0-112 Max. IGBT 
temperature یحداکثر دما IGBT −100 – 200 ℃ 6070 

 . دهدیرا نشان م  IGBTشده ثبت   یحداکثر دما 

F0-113 Under load 
value 

 6071 % 6553.5 – 0.0 باریبی مقدار 

 فعال باشد. باریبی  صی که عملکرد تشخ  یشده هنگاممحاسبه  باریبی مقدار  

F0-114 AO1 output 
percent یدرصد خروج AO1 0.0 – 6553.5 % 6072 

 .دهدیباشد نشان م  P4‑061=1که    یرا هنگام  یبند اس یاز مق  شی پ  AO1  یمقدار خروج 
100.0%   =10V/20mA 

F0-115 
AO2 output 
percent  یخروجدرصد AO2 0.0 – 6553.5 % 6073 

 .دهدیباشد نشان م  P4‑061=1که    یرا هنگام  یبند اس یاز مق  شی پ  AO2  یمقدار خروج 
100.0%   =10V/20mA 

F0-116 DT01_DI DT01_DI 0000 – 1111 / 6074 

 

  ن ی. ا دهدی را نشان م   YT-PDT01مربوط به    X11تا    X8  تالیجی د  یهایورود  ت یوضع
 در دسترس است.   YTP4 یپارامتر فقط در محصولات سر 

F0-116  bit 15 – 5 3 2 1 0 

 X11 X10 X9 X8 رزرو شده  های دیجیتال ورودی

 برقرار باشند:  ری ز  طیمعتبر است که تمام شرا  یپارامتر فقط زمان  نی ا  نکته:

 . YTP4 یدر محصولات سر  •

 .انتخاب شده باشد YT-PDT01کارت توسعه  •

 . (P3‑048فعال شده باشد )پارامتر  YT-PDT01عملکرد  •
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F0-117 IU sampling 
value  یبردار مقدار نمونه IU 0.000 – 

65.355 V 6075 

F0-118 
IV sampling 
value  یبردار مقدار نمونه IV 

0.000 – 
65.355 V 6076 

F0-119 IW sampling 
value 

  یبردار نمونه مقدار 
IW 

0.000 – 
65.355 

V 6077 

F0-120 
Observer 
monitoring 
value 

  شیمقدار پا 
 گر مشاهده 

0.0 – 6535.5 / 6078 

F0-121 
Monitoring 
value 1  6079 / 65355 – 0 1 شیمقدار پا 

F0-122 Output power 
kVA 

 – kVA −3276.8 یتوان خروج
32767 

kVA 607A 

F0-123 COUNTER DIS 32768− شمارنده  شینما – 
32767 / * 

 SLEEP DIS ت یوضع شینما  
 * / 1 … 0 خواب 

 
 ست ی: در حالت خواب ن 0
 : در حالت خواب است  1

 UL/OL DIS ت یوضع شینما  
 بار اضافه /باربی 

0000 0000 ... 
1111 1111 / * 

 

Bit0 : 1 باربی 
Bit1 : 2 باربی 
Bit2 : 3 باربی 
Bit3 : رزرو شده 
Bit4 1بار : اضافه 
Bit5 2بار : اضافه 
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Bit6 3بار : اضافه 
Bit7   تاBit15 رزرو شده : 
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 (F1 ،F2افزار )نسخه نرم .3.26 

 

PARAM NAME RANGE UNIT 
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F1-000 Software version 1  0000 1افزار  نسخه نرم – FFFF / 6100 

 . (read-only)هستند  خواندن قابل فقط  F1گروه  یپارامترها 

F1-001 Software version 2  0000 2افزار  نسخه نرم – FFFF / 6101 

F1-002 Software version 3  0000 3افزار  نسخه نرم – FFFF / 6102 

F1-003 Software version 4  6103 / 65535 – 0000 4افزار  نسخه نرم 

F1-004 Keypad ID  6104 / 65535 – 0000 کلید صفحه شناسه 

F1-005 Reserved  6105 / 65535 – 0000 رزرو شده 

F1-006 Y Y 0000 – 65535 / 6106 

F1-007 D D 0000 – 65535 / 6107 

F1-008 T T 0000 – 65535 / 6108 

F1-009 Drive power  6553.5 – 0.0 توان درایو kW 6109 

F1-010 Prompt code  610 / 65535 – 0000 یغام پکدA 

F1-011 Reserved  0000 رزرو شده – FFFF / 610B 

F1-012 Keypad copy 
identification code 

  یکپ ییکد شناسا
 FFFF / 610C – 0000 د ی کلصفحه 

 
• bit14 – bit0  :و دانلود    یکپ  اتیمتفاوت باشند، عمل  ییشناسا  ی. اگر کدهای شناسه کپ

 . ست یمجاز ن
• bit15 : د ی کلصفحه نوع 

F2-000 Barcode 
information 0  0000 0اطلاعات بارکد – FFFF / 6200 

F2-001 Barcode 
information 1  0000 1اطلاعات بارکد – FFFF / 6201 

F2-002 Barcode 
information 2 0000 2 اطلاعات بارکد – FFFF / 6202 

F2-003 Barcode 
information 3  0000 3اطلاعات بارکد – FFFF / 6203 
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 ( F3) پیتر   خچهیتار . 3.27

  وجود دارد. پی تر  خچهی گروه تار  ۵در مجموع 

• Trip 0  (: پ ی تر  نی )آخرF3‑000 – F3‑009 
• Trip 1 (: ر یاخ پی تر  نی)دومF3‑010 – F3‑019 
• Trip 2 (: ر یاخ پی تر  نی)سومF3‑020 – F3‑029 
• Trip 3 (: ر یاخ پی تر  نی)چهارمF3‑030 – F3‑039 
• Trip 4 (: ر یاخ پی تر  نی)پنجمF3‑040 – F3‑049 
  ی( است. براApplication Trip)  ی کاربرد  پی تر   کی باشد،    31برابر    پی کد تر   یوقت •

 .دیمراجعه کن F3‑050به پارامتر  شتریاطلاعات ب

 

 نکات:

خطا،    ستی خطا، روش ر   ستریخطا، آدرس رج  گنالی س  ی اطلاعات مربوط به خروج  ی برا  •
مراجعه   خطا«  یابی با عنوان »رد  4فصل  خطا و فهرست کامل خطاها به    یابی ب یع
 . دیکن

کلمه کنترل   ای   یخارج  تالیجی د  ی ورود  د،یکلصفحه   قی از طر   تواندیم  ستی ر   گنالیس •
شدن    ست ی باعث ر   گنالی س  نی ارسال شود. اگر علت خطا برطرف شده باشد، ا   یارتباط

 .شودیم پی پس از وقوع تر  وی درا 

PARAM NAME RANGE UNIT 
MODBUS 

ADD 

F3-000 Trip 0 code   65000 – 0 0 پ یکد تر /  

F3-001 Trip 0 running 
frequency  

  پ یفرکانس کار در تر 
0 −327.68 – 327.67 Hz  

F3-002 
Trip 0 
reference 
frequency 

فرکانس مرجع در  
  Hz 327.67 – 327.68− 0 پ یتر 

F3-003 Trip 0 DC bus 
voltage  

در   DCولتاژ باس 
  V 60000 – 0 0 پ یتر 
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F3-004 Trip 0 output 
current 

در   یخروج ان یجر 
  A 6553.5 – 0.0 0 پ یتر 

F3-005 
Trip 0 digital 
inputs status 

 یهایورود ت یوضع
  / FFFF – 0000 0 پ یدر تر  تالیجی د

F3-006 Trip 0 digital 
output status 

 یهایخروج ت یوضع
 0 پ یدر تر  تالیجی د

0000 – FFFF /  

F3-007 Trip 0 heatsink 
temperature  

در  نکیست یه یدما
  ℃ 200 – 40− 0 پ یتر 

F3-008 

Trip 0 
accumulative 
power-ON 
Time 

روشن   یزمان تجمع
  h 65000 – 0 0 پ یبودن در تر 

F3-009 
Trip 0 
accumulative 
running Time 

کارکرد   یزمان تجمع
  h 65000 – 0 0 پ یدر تر 

F3-010 Trip 1 code   65000 – 0 1 پ یکد تر /  

F3-011 Trip 1 running 
frequency  

  پ یفرکانس کار در تر 
1 

−327.68 – 327.67 Hz  

F3-012 
Trip 1 
reference 
frequency 

فرکانس مرجع در  
  Hz 327.67 – 327.68− 1 پ یتر 

F3-013 
Trip 1 DC bus 
voltage  

در   DCولتاژ باس 
  V 60000 – 0 1 پ یتر 

F3-014 Trip 1 output 
current 

در   یخروج ان یجر 
 1 پ یتر 

0.0 – 6553.5 A  

F3-015 Trip 1 digital 
inputs status 

 یهایورود ت یوضع
  / FFFF – 0000 1 پ یدر تر  تالیجی د
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PARAM NAME RANGE UNIT 
MODBUS 

ADD 

F3-016 Trip 1 digital 
output status 

 یهایخروج ت یوضع
  / FFFF – 0000 1 پ یدر تر  تالیجی د

F3-017 
Trip 1 heatsink 
temperature  

در  نکیست یه یدما
  ℃ 200 – 40− 1 پ یتر 

F3-018 

Trip 1 
accumulative 
power-ON 
Time 

روشن   یزمان تجمع
  h 65000 – 0 1 پ یبودن در تر 

F3-019 
Trip 1 
accumulative 
running Time 

کارکرد   یزمان تجمع
  h 65000 – 0 1 پ یدر تر 

F3-020 Trip 2 code   65000 – 0 2 پ یکد تر /  

F3-021 Trip 2 running 
frequency  

 پ یفرکانس کار در تر 
2 −327.68 – 327.67 Hz  

F3-022 
Trip 2 
reference 
frequency 

در  مرجع  فرکانس 
  Hz 327.67 – 327.68− 2 پ یتر 

F3-023 Trip 2 DC bus 
voltage  

باس   در   DCولتاژ 
  V 60000 – 0 2 پ یتر 

F3-024 Trip 2 output 
current 

در   یخروج  ان یجر 
  A 6553.5 – 0.0 2 پ یتر 

F3-025 
Trip 2 digital 
inputs status 

  یهای ورود  ت یوضع
  / FFFF – 0000 2 پ یدر تر  تالیجی د

F3-026 Trip 2 digital 
output status 

  یهای خروج  ت یوضع
 2 پ یدر تر  تالیجی د

0000 – FFFF /  

F3-027 Trip 2 heatsink 
temperature  

در  نکیست یه یدما
  ℃ 200 – 40− 2 پ یتر 
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PARAM NAME RANGE UNIT 
MODBUS 

ADD 

F3-028 

Trip 2 
accumulative 
power-ON 
Time 

روشن   یزمان تجمع
  h 65000 – 0 2 پ یبودن در تر 

F3-029 
Trip 2 
accumulative 
running Time 

کارکرد   یزمان تجمع
 20پ یدر تر 

0 – 65000 h  

     

F3-030 Trip 3 code   65000 – 0 3 پ یکد تر /  

F3-031 
Trip 3 running 
frequency  

  پ یفرکانس کار در تر 
3 −327.68 – 327.67 Hz  

F3-032 
Trip 3 
reference 
frequency 

فرکانس مرجع در  
  Hz 327.67 – 327.68− 3 پ یتر 

F3-033 
Trip 3 DC bus 
voltage  

در   DCولتاژ باس 
  V 60000 – 0 3 پ یتر 

F3-034 Trip 3 output 
current 

در   یخروج ان یجر 
 3 پ یتر 

0.0 – 6553.5 A  

F3-035 Trip 3 digital 
inputs status 

 یهایورود ت یوضع
 3 پ یدر تر  تالیجی د

0000 – FFFF /  

F3-036 Trip 3 digital 
output status 

 یهایخروج ت یوضع
  / FFFF – 0000 3 پ یدر تر  تالیجی د

F3-037 Trip 3 heatsink 
temperature  

در  نکیست یه یدما
  ℃ 200 – 40− 3 پ یتر 

F3-038 

Trip 3 
accumulative 
power-ON 
Time 

روشن   یزمان تجمع
  h 65000 – 0 3 پ یبودن در تر 
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PARAM NAME RANGE UNIT 
MODBUS 

ADD 

F3-039 
Trip 3 
accumulative 
running Time 

کارکرد   یزمان تجمع
  h 65000 – 0 3 پ یدر تر 

     

F3-040 Trip 4 code   65000 – 0 4 پ یکد تر /  

F3-041 Trip 4 running 
frequency  

  پ یفرکانس کار در تر 
4 −327.68 – 327.67 Hz  

F3-042 
Trip 4 
reference 
frequency 

فرکانس مرجع در  
  Hz 327.67 – 327.68− 4 پ یتر 

F3-043 Trip 4 DC bus 
voltage  

در   DCولتاژ باس 
  V 60000 – 0 4 پ یتر 

F3-044 Trip 4 output 
current 

در   یخروج ان یجر 
  A 6553.5 – 0.0 4 پ یتر 

F3-045 Trip 4 digital 
inputs status 

 یهایورود ت یوضع
  / FFFF – 0000 4 پ یدر تر  تالیجی د

F3-046 
Trip 4 digital 
output status 

 یهایخروج ت یوضع
  / FFFF – 0000 4 پ یدر تر  تالیجی د

F3-047 Trip 4 heatsink 
temperature  

در  نکیست یه یدما
 4 پ یتر 

−40 – 200 ℃  

F3-048 

Trip 4 
accumulative 
power-ON 
Time 

روشن   یزمان تجمع
  h 65000 – 0 4 پ یبودن در تر 

F3-049 
Trip 4 
accumulative 
running Time 

کارکرد   یزمان تجمع
  h 65000 – 0 4 پ یدر تر 
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PARAM NAME RANGE UNIT 
MODBUS 

ADD 

F3-050 Application trip 
code   65535 – 0 ی کاربرد پ یکد تر /  

 

 شود.  یبررس   F3‑050پارامتر   قیاز طر  دی باشد، علت خطا با 31 پ یکد تر  یوقت

F3-050  خطای متناظر 

1 Over speed  د یاوراسپ 

2 Speed error سرعت  یخطا 

3 Zero current detection  صفر  ان یجر  صی تشخ 

4 Position deviation ت یموقع انحراف 

5 Keypad loss د ی کلارتباط صفحه  قطع 

6 Slave failure و یاسل  یخراب 

7 Earth leakage / Over voltage اورولتاژ  نی زم  ینشت / 

8 Auto tune error ون یاتوت  یخطا 

9 Value out of range خارج از محدوده  مقدار 

10 Under load fault باریبی یخطا 
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 ردیابی خطا  – 4فصل 

 . مشاهده خطا4.1

رفع   ی ها و اقدامات لازم برابروز آن  یاحتمال  لی خطا، به همراه دلا  ی هاامیپ   یفصل تمام  نی در ا 
و در    شودیفعال م  ریغ  وی درا   ی کند، خروج  پ ی خطا تر   ل یبه دل  وی د. اگر درا انمشکل، فهرست شده 

داده   شی نما   دیکلصفحه   ی حالت کد خطا رو  نی . در ا گرددیکنترل موتور را متوقف م  وی درا   جهینت
  ش ی باشد، نحوه نما   کسانی اگر نوع خطا    ی. حتشودیفعال م  زیکنتاکت خطا ن  یو خروج  شودیم
ا   LED  دیکلو صفحه   LCD  دیکلصفحه   ی رو   ح ی فصل توض  نی موارد در ا   نی متفاوت است. تمام 

 اند. داده شده

  ش ی نما   دیکلصفحه   ی صورت متناوب روبه  ری ز   ی کند، دو نما  پی به علت بروز خطا تر   وی اگر درا 
 . شوندیداده م

ALARM:                              2

Err_001：External fault

[    ]          535           [DONE]

Number of fault(s), if 
there are 2 or more 

faults，Press

Fault name

Fault number

STOP

M

RUN

PRGESC

switch and display 
the next fault

 

Trip I:                             A

Trip Freq：                  Hz

Udc: 537V    IGBT: 74  

[    ]          535         [DONE]

Current at Trip 
moment

Frequency at Trip 
moment

DC BUS voltage at 
Trip moment

IGBT temperature 
at Trip moment

STOP

M

RUN

PRGESC

 

 . خروجی خطا4.2

از    توانی نشده باشد، م  ستی کرده باشد و خطا هنوز ر   پی بروز خطا تر   ل یبه دل  وی که درا   یهنگام
 خطا استفاده کرد.  گنالیس افتی در  ای مشاهده اطلاعات خطا  ی برا  ری ز  ی هاروش

از طر  • به بخش قبل مراجعه   حاتیتوض  ی برا   د؛یکلصفحه  قی مشاهده اطلاعات خطا 
 . دیکن

دهنده نبود خطا و  نشان  0. مقدار  شودی داده م  ش ی نما  F0‑015کد خطا در پارامتر   •
هر کد خطا به کدام   نکهی اطلاع از ا  ی دهنده وجود خطا است. برا نشان رصفریمقدار غ

م  امیپ  مربوط  پ به    شود،یخطا  ا   خطا  ی هاامیفهرست  کن  نی در  مراجعه  . دیفصل 
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رج  نیهمچن  ا   0x600Fبا    بربرا   F0‑015پارامتر    ستر یآدرس  و  مستر   ستگاهی است 

 . ریخ ای خطا قرار دارد  تیدر وضع وی درا  ای کند که آ یبا خواندن آن بررس تواندیم
اطلاعات   ی برا   .شودیداده م  شینما  زین  F0‑014و    F0‑013  ی کد خطا در پارامترها •

 .دیپارامترها مراجعه کن نی ا  حاتیبه توض شتریب
داده   شی نما  0x810Bبا آدرس    یارتباط  تیکلمه وضع  15تا    8  ی هاتیکد خطا در ب •

 است.  کسانی  F0‑015و مقدار آن با پارامتر  شودیم
ا   میخطا« تنظ  ی»خروج  ی رو  یکه عملکرد خروج  یدر صورت  •  گنال یس  نی شده باشد، 

 شود. افتی در  زی رله ن یخروج ای ( DO) تالیجی د یخروج قی از طر   تواندیم

 مشاهده سوابق خطا . 4.3

(  Read‑Only)  قابل خواندن  فقط   یمربوط به سوابق خطا هستند و همگ  F3گروه    ی پارامترها
 مجموعه رکورد خطا در دسترس است:  ۵در مجموع  .باشندیم

• Trip 0  ی خطا(: پارامترها نی )آخر F3‑000  تاF3‑009 
• Trip 1 ی (: پارامترهار یاخ ی خطا نی)دوم F3‑010  تاF3‑019 
• Trip 2 ی (: پارامترهار یاخ ی خطا نی)سوم F3‑020  تاF3‑029 
• Trip 3 ی (: پارامترهار یاخ ی خطا نی)چهارم F3‑030  تاF3‑039 
• Trip 4 ی (: پارامترهار یاخ ی خطا نی)پنجم F3‑040  تاF3‑049 
  F3‑050مشاهده کد مربوطه به پارامتر    ی باشد، برا   31که کد خطا برابر    یصورت   در •

 .دیمراجعه کن

 : دیرا انجام ده ری مشاهده سوابق خطا، مراحل ز  ی برا 

STOP

M

RUN

PRGESC

[GENE]    LOC   537V    [MENU]

Output volt                             0V

Output curr                        0.0A

Output freq                    0.00Hz

Mode 3 2 1 0 1             50.00Hz

 
اصل صفحه  کلیدر  را    PRG  دی، 

  ی . اگر در صفحه اصلدی فشار ده
به    ESCابتدا با فشردن    د،یست ین

 . دیبرگرد  Homeصفحه  

STOP

M

RUN

PRGESC

[BACK]               537V        [EDIT]

Trip History

Monitor Parameters

Parameters

MENU: 002

 
از کل    ▼   و  ▲  یدهایبا استفاده 

انتخاب    Trip History  نهگزی را 
 . دی کن
ده  PRG  دیکل فشار  تا    دیرا 
 سوابق باز شود.  یرمنویز 

STOP

M

RUN

PRGESC

[      ]               537V         [BACK]

001 Trip 0 Run Freq

                                                 0

000 Trip 0 Code

Para Num: F3-000

 
از کل    ▼   و  ▲  یدهایبا استفاده 

 . دیخطا را مشاهده کن  سوابق
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 . ریست خطا4.4

 ست ی ر   ری ز   ی هااز روش  یک ی   قیاز طر   توانیرا م  وی که علت خطا برطرف شده باشد، درا  یدر صورت 
 کرد: 

 . دیکلصفحه  ی رو STOP دیکل قی خطا از طر  ستی ر  •
 . یخارج تالیجی د ی ورود  نالیترم قی خطا از طر  ستی ر  •
 . 0x8000با آدرس  ستریدر رج Modbusکلمه کنترل  ۲ تیب قی خطا از طر  ستی ر  •
و   هی خطا پس از قطع برق فعال نباشد، خطا با قطع کامل تغذ  ی ساز ره یعملکرد ذخ  اگر •

 خواهد شد. ستی ر  وی روشن کردن مجدد درا 

 ستند، یفوق قابل حل ن ی هاکه با روش یبروز مشکلات  ای  زاتی تجه یدگی دب ی در صورت آسنکته: 
سازنده تماس   ای مراکز خدمات    ،یمحل  کنندگانعی توز /ندگانیبا نما  یبانیپشت  افتی در   ی لطفاً برا 

 .دی ر یبگ
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 خطا  یهاامیفهرست پ .4.5 

کلید صفحه 
LCD 

کلید صفحه 
LED 

 مقدار
F0-015 اقدامات اصلاحی  دلیل احتمالی  کامل  نام 

Err-01 E-PEr 1 
External 

fault در    تالی جی د  یورود خطا 
 قرار دارد.  ON ت یوضع

مربوطه را    تالیج ید  یورود
 خطای خارجی  . دی کن  یبررس

Err-02 E-oL1 2 

Drive 
overload 

 د یکن   یرا بررس  یولتاژ ورود ن ییپا  اریبس هیولتاژ تغذ 
که  یدر حال یانداز راه 

موتور در حال چرخش  
 است 

از توقف کامل موتور،   پس
 د یکن  یانداز مجدداً راه 

 بار درایواضافه 

بار و مقدار بار  اضافه   زمان  مدت ی طولان  باراضافه 
 د یرا کاهش ده 

نسبت به   ویدرا  ینام توان 
 بار کوچک است 

مناسب    ویدرا  از توان  با 
 د ی استفاده کن

Err-03 E-oL2 3 

Motor 
overload 

 د ی کن یرا بررس هیولتاژ تغذ  پایین ولتاژ موتور بسیار  

استال موتور یا تغییر  
 ناگهانی بار 

توان    بار تناسب  و  موتور 
درا  و  بررس  ویموتور    ی را 

 د ی کن
  V/Fتنظیمات منحنی   بار موتور اضافه 

 نادرست 
 د ی کن یرا بررس هیولتاژ تغذ 

Err-04 E-oH1 4 

IGBT over 
temperature 

را   طیمح  یدما طیشرا بالا  طیمح  یدما
 د ی کن  یبررس

هوا را    ان یعملکرد فن و جر  خرابی فن 
 د ی کن  یبررس

 ه یتهو  ریمس  یگرفتگ
را از نظر   نکیست یه

  یتجمع گردوغبار بررس 
 کنید 

  یدما شیافزا 
IGBT 

از   شیب  یخروج  ان یجر 
 حد

پارامترها را   ماتیبار و تنظ
توان موتور و  د؛ی کن یبررس

 د ی را کنترل کن ویدرا 
تشخ دچار    صی مدار  دما 

 اختلال شده است 
  یفن  یبانی با واحد پشت

 د یر یتماس بگ

Err-05 E-oH2 5 
Motor over 
temperature 

ب  یدما حد   شیموتور  از 
 بالا 

موتور  سازیخنک  طیشرا
 د ی را بهبود ده

 را بررسی کنید  سنسور دما سنسور دما  یخراب
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کلید صفحه 
LCD 

کلید صفحه 
LED 

 مقدار
F0-015 اقدامات اصلاحی  دلیل احتمالی  کامل  نام 

  یدما شیافزا 
 موتور 

مقدار آستانه حفاظت  
  حی موتور صح یحرارت

 نشده است  میتنظ 

  یحفاظت یهاآستانه 
مربوط به سنسور موتور را  

 د یکن میدرست تنظ

Err-06 E-dL1 6 

Encoder 
fault  های عادی گنالیس ویدرا 

 کند ی نم افت یدر را در وانک

  ی بررسدر را  وانک یکشمیس
 د ی کن

را  PGدر و کارت ونوع انک
 د یکنترل کن 

در  وانک  یارامترهاپ خطای انکودر 
 نادرست هستند 

در را  وانک  یپارامترها
 د ی کن  یبررس

Err-07 E-oC- 7 

Over current 

 د یکن   یرا بررس  یولتاژ ورود ن ییپا  اریبس هیولتاژ تغذ 

را   یدهشتاب زمان  بالا  اریبار بس  ینرسی ا
 د ی ده شیافزا 

موتور نادرست   یپارامترها
 اند شده  میتنظ 

موتور را   یپارامترها
 د ی کن  میتنظ  یدرستبه 

 اضافه جریان 
  اریبس یدهزمان شتاب 

 کوتاه 
را   یدهزمان شتاب 

 د ی ده شیافزا 
توان  نیب  یناهماهنگ

 ویموتور و توان درا 
با توان مناسب  ویدرا 

 د ی انتخاب کن
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کلید صفحه  

LCD 
کلید صفحه 

LED 
 مقدار

F0-015 اقدامات اصلاحی  دلیل احتمالی  کامل  نام 

Err-08 E-FAL 8 

Module 
protection 

پشت  ماژول  یخراب تماس   یفن  یبانی با 
 د یر یبگ

کوتاه   به    ایاتصال  اتصال 
 U ،V ،W یدر فازها نی زم

،  U یکه فازها  دیکن  یبررس
V و W ا ی  نی اتصال به زم  

 اتصال کوتاه نداشته باشند 

 از حد  شیب ان یجر 
شتاب  زمان   ،یر ی گبار، 

و   سرعت  کاهش  زمان 
بار را    یناگهان  رییوجود تغ

 د ی کن  یبررس
 حفاظت ماژول

 از حد  شیب  DCولتاژ 

اتصال نامناسب 
 ی داخل  یکانکتورها

را    یداخل  یکانکتورها
  ی بانی با پشت  ای  دیکن   یبررس

 د ی ر یتماس بگ یفن

Err-09 E-oU- 9 

Over voltage 

به   موتور  کوتاه  اتصال 
 ن ی زم

موتور را    یکشمیموتور و س
 د ی کن  یبررس

که موتور    ی در حال   ی اندازراه 
 در حال چرخش است 

از توقف کامل موتور،   پس
 د یکن  یانداز مجدداً راه 

بس   ینرسی ا   اد یز   اریبار 
 است 

د  از ترمز    ی کی نامی واحد 
 د یمناسب استفاده کن 

 اور ولتاژ 
  ار یزمان کاهش سرعت بس 

 کوتاه است 
را   زمان  سرعت  کاهش 
 د  ی ده شیافزا 

ورود حد    ش یب  یولتاژ  از 
 بالا است 

را    یورود  هیتغذ  منبع
 د ی کن  یبررس

Err-10 E-LU- 10 

Under 
voltage 

ورود   ن ییپا  اریبس   یولتاژ 
 است 

را    یورود  هیتغذ  منبع
 د ی کن  یبررس

 آندر ولتاژ 
  نگی چیسوئ هی منبع تغذ

( دچار  SMPS)  یداخل
 مشکل شده است 

پشت  تماس   یفن  یبان یبا 
 د یر یبگ

Err-11 E-IPF 11 
CD phase 

loss گنالیاز دست رفتن س  CD س و  را    یکشم یانکودر  آن 
 د ی کن  یبررس

 CDقطع فاز 
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Err-12 E-oPF 12 

Output phase 
loss 

 موتور را تعویض کنید  خرابی موتور 

 د ی کن   ض ی کابل موتور را تعو  قطع شدن کابل موتور 
قطع فاز  

  ص ی مدار تشخ   ی خراب  یخروج
 ی خروج 

پشت  تماس   یفن  یبان یبا 
 د یر یبگ

Err-13 E-EPr 13 

EEPROM 
abnormal  نوشتن   ایخطا در خواندن

 EEPROMحافظه 
تماس   یفن یبان یبا پشت 

 یخطا د یر یبگ
EEPROM 

Err-14 E-LIC 14 
Unauthorize

d تماس   یفن یبان یبا پشت  مجوز نامعتبر  ای  یدسترس
 د یر یبگ

 غیرمجاز 

Err-15 E-LoS 15 

PID FDB 
disconnectio

n گنالی از دست رفتن س  
 PID دبکیف

  PID دبکیف یمقدار واقع
و پارامتر مربوط به  

قطع شدن  صی تشخ
  دبک ی قطع ف  د ی کن  یرا بررس  گنالیس

PID 

Err-16 E-oUt 16 

PID FDB out 
of range دبکیمقدار ف PID   از

محدوده مجاز فراتر رفته 
 است 

  PID دبکیف یمقدار واقع
خارج شدن   د ی کن یرا بررس

از    PID  دبک ی ف 
 محدوده 

Err-17 E-ECT 17 

ECT COMM. 
failed 

تماس   یفن یبان یبا پشت  ET1100اختلال در ارتباط  
ارتباط    ی خطا  د یر یبگ

ECT 

Err-18 E-CAn 18 

CAN COMM. 
failed 

تماس   یفن یبان یبا پشت  CANاختلال در ارتباط  
ارتباط   یخطا د یر یبگ

CAN 
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کلید صفحه  

LCD 
کلید صفح

LED 
 مقدار

F0-015  اقدامات اصلاحی  دلیل احتمالی  نام کامل 

سر   ی، خطاها21و    20،  19  یخطا  یکدها  یبرا  توجه: در  مختلف    یمربوطه  محصولات 
 متفاوت است. 

YTP4-PLUS 

Err-19 E-ETE 19 

ECT mode is 
not support   حالتEtherCAT  

  ی بان ی پشت   ی فعل 
 شود ی نم 

 Masterحالت 
  EtherCATمربوط به 

را   ویدرا  یو پارامترها
 د ی کن  یبررس

  ECTحالت  
 شود ی نم   ی بان ی پشت 

Err-20 E-DPE 20 

PROFIBUS DP 
COMM. failed 

ارتباط   یخطا
PROFIBUS DP 

ارتباط   یخطا
PROFINET 

  یکشمیس
PROFIBUS DP  و

  یپارامترها ماتیتنظ 
 د یکن  یمرتبط را بررس 

  یکشمیس
PROFINET  و

  یپارامترها ماتیتنظ 
 د یکن  یمرتبط را بررس 

ارتباط   یخطا
PROFIBUS DP 

Err_21 E-OH3 21 

Rectifier over 
temperature 

از   شیب طیمح  یدما
 حد
  کسوکنندهی /  فن

 است  یرعادیغ
 هوا  ریمس  یگرفتگ

  یرعادیغ  کسوکنندهی
 است 
دما  صی تشخ مدار

دچار اختلال شده  
 است 

را  یط یمح طیشرا
 د ی کن  یبررس

هوا و عملکرد   ان یجر 
 د یکن  یفن را بررس 

  نکیست یه یهاپره 
را از نظر تجمع  

 د ی کن یگردوغبار بررس
را   کسوکنندهی  عملکرد

 د ی کن  یبررس
  یفن یبان یپشت  با

 د یر یتماس بگ

  یدما شیافزا 
 کسوکننده ی

YTP4      
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Err_19 E-DPE 19 

PROFIBUS DP 
COMM. failed 

ارتباط   یخطا
PROFIBUS DP 

ارتباط    یخطا
PROFINET 

  یکشمیس
PROFIBUS DP  و

  یپارامترها ماتیتنظ 
 د یکن  یمرتبط را بررس 

  یکشمیس
PROFINET    و

  ی پارامترها  ماتیتنظ 
 د یکن  یمرتبط را بررس 

ارتباط   یخطا
PROFIBUS DP 

Err_20 E-OH3 20 

Rectifier over 
temperature 

از   شیب طیمح  یدما
 حد
  کسوکنندهی /  فن

 است  یرعادیغ
 هوا  ریمس  یگرفتگ

  یرعادیغ  کسوکنندهی
 است 
دما  صی تشخ مدار

دچار اختلال شده  
 است 

را  یط یمح طیشرا
 د ی کن  یبررس

هوا و عملکرد   ان یجر 
 د یکن  یفن را بررس 

  نکیست یه یهاپره 
را از نظر تجمع  

 د ی کن یگردوغبار بررس
را   کسوکنندهی  عملکرد

 د ی کن  یبررس
  یفن یبان یپشت  با

 د یر یتماس بگ

  یدما شیافزا 
 کسوکننده ی

Err_21 E-DL3 21 

Pre-charge 
contactor 
abnormal 

اتصال نامناسب 
 ی داخل  یکانکتورها

 شارژش ی پ مدار
 است  یرعادیغ

 شارژش یپ  کنتاکتور
 دارد   یاتصال نامناسب

را  یداخل  یکانکتورها
 د ی کن  یبررس

را   شارژش یپ  کنتاکتور
 د ی کن  یبررس
کنتاکتور  هی تغذ منبع

 یرا بررس  شارژش یپ
    دی کن

کنتاکتور  
 شارژش یپ

 ی رعادیغ
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کلید صفحه  

LCD 
کلید صفحه 

LED 
 مقدار

F0-015  اقدامات اصلاحی  دلیل احتمالی  نام کامل 

Err-22 E-ES- 22 

Modbus COMM. 
time out 

  یپارامترها ماتیتنظ 
 نادرست است  یارتباط 

  یارتباط   یپارامترها
مانند نرخ ارسال 

(Baud Rate آدرس ،)
دستگاه، فرمت داده و 

قطع ارتباط   ریزمان تأخ 
 . دی کن یرا بررس

تداخل در خط    وجود 
 ی ارتباط 

  ده ی هم تاب از کابل زوج به 
استفاده کرده و    لددار ی ش 
  ن ی اتصال به زم   ستم ی س 

صورت استاندارد  را به 
زمان انتظار   ان یپا . د ی اجرا کن 

 Modbusارتباط  
 یارتباط  یکشمیس

 وب یمع اینامناسب 
شبکه   یکشمیس

 . دیکن یرا بررس یارتباط 

Err-23 E-OSE 23 

Encoder 1 
direction is 
opposite to 
encoder 2 

  ا ی جهت چرخش  
با    1انکودر    ی بند م ی س 

 مطابقت ندارد.   2انکودر  

  ی بند م ی جهت نصب و س 
انکودر    1انکودر   را    2و 

  1جهت انکودر   . د ی اصلاح کن   ی بررس 
  2مخالف انکودر  

 است 

Err-24 E-AIU 24 

Analog input 
disconnection قطع  صی تابع تشخ

آنالوگ فعال   یورود
 گنالی است و مقدار س

کمتر از مقدار   یورود
  شدهم یآستانه قطع تنظ

 است.

واقع    گنال ی س   ی قدار 
بررس   ی ورود  را    ی آنالوگ 

 . د ی کن 
  ی آستانه قطع ورود   مقدار 

 . د ی کن   ی آنالوگ را بررس 
آنالوگ    ی ورود   ی کش م ی س 

 . د ی کن   ی را بررس 

 آنالوگ   ی قطع ورود 

Err-25 E-AIO 25 

Analog input has 
exceeded upper 

limit 
  یتابع هشدار ورود

آنالوگ فعال است و 
از   یورود گنالیمقدار س
 شدهم یتنظ ییحد بالا

 شده است.  شتریب

س    ی ورود   گنال ی مقدار 
 . د ی کن   ی آنالوگ را بررس 

تنظ   از  حد    م ی صحت 
حاصل    نان ی اطم   یی بالا 
 . د ی کن 

ورود   ت ی وضع    ی جامپر 
 . د ی کن   ی آنالوگ را بررس 

آنالوگ    ی تجاوز ورود 
 یی از حد بالا 
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Err-26 E-CUr 26 

Current detection 
abnormal  تشخ مدار    ص ی عملکرد 

 است.   ی رعاد ی غ   ان ی جر 
تماس    یفن  یبانی با پشت

غیرعادی بودن   . دیر یبگ
 ان ی جر   ص ی تشخ 

Err-27 E-Z1r 27 

Encoder 1 phase 
Z capture failed فاز  گنالیسZ   1انکودر  

  افت یدر  یدرستبه 
 . شودینم

انکودر    Zفاز  یکشمیس
پالس    افت ی عدم در  . دیکن  یرا بررس  1

 1انکودر    Zفاز  

Err-28 E-STL 28 

Motor stall 

 موتور دچار استال شده. 

واقع و    یسرعت  موتور 
بررس  ت یوضع را    ی بار 

 . دی کن
  ی پارامترها  ماتیتنظ 

 . د یکن یموتور را بررس
به    یپارامترها مربوط 

موتور    صی تشخ استال 
 . دی کن یرا بررس

 استال موتور 

Err-29 E-BOT 29 

Brake chopper 
abnormal   ترمز چاپر  عملکرد  زمان 

 از حد مجاز است.   ش ی ب 
ولتاژ عملکرد چاپر ترمز و  

چاپر  غیرعادی بودن   . د ی کن   ی بار را بررس   ط ی شرا 
 ترمز 

Err-30 E-sTA 30 

Speed suddenly 
go out of control 

طور سرعت موتور به 
و   افته ی   ش ی افزا   ی ناگهان 

از کنترل خارج شده  
 است. 

سرعت    دبک ی صحت ف 
  ی موتور )انکودر( را بررس 

   . د ی کن 
  ح ی صح   م ی تنظ 

موتور را    ی پارامترها 
 . د ی کن   ی بررس 

  ی م ی خودتنظ   ند ی فرآ 
موتور را اجرا    ی پارامترها 

 . د ی کن 

 ی خارج شدن ناگهان 
 سرعت از کنترل 
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کلید صفحه  

LCD 
کلید صفحه 

LED 
 مقدار

F0-015  اقدامات اصلاحی  دلیل احتمالی  نام کامل 

Err-31 E-APF 31 

Over speed 
(F3-050 = 1) 

موتور از   یسرعت واقع
  صی مقدار تشخ

سرعت فراتر رفته  اضافه 
 است.

 شدهم یمقدار تنظ
سرعت اضافه  صی تشخ

 . دی کن یرا بررس
 ت یموتور و وضع سرعت 

 . دیکن یبار را بررس
 سرعت اضافه 

 (F3‑050 = 1 ) 

Speed error 
(F3-050 = 2) سرعت  نی اختلاف ب

موتور و سرعت  یواقع
مرجع از مقدار مجاز  

انحراف سرعت   صی تشخ
 است.  شتریب

 شدهم یمقدار تنظ
انحراف سرعت   صی تشخ

 . دی کن یرا بررس
 . دیکن  یموتور را بررس  بار
سرعت موتور را   یدار یپا

 . دی کن  یبررس
انکودر و   PPR مقدار

  یآن را بررس یکشمیس
 . دی کن

انحراف    ی خطا 
 سرعت 

(F3-050 = 2) 

Zero current 
error 

(F3-050 = 3)  کمتر از   یخروج ان یجر
 ان یجر  صی مقدار تشخ
 صفر است. 

 شدهم یمقدار تنظ
صفر را   ان یجر  صی تشخ
 . دی کن  یبررس

موتور  یکشم یس اتصال
 . دی کن یرا بررس

 ان یجر  یخطا
 صفر 

(F3‑050 = 3 ) 

Position 
deviation error 
(F3-050 = 4) یسخت  (Rigidity  حلقه  )

  ت یحلقه موقع  ایسرعت  
 . ست یمناسب ن

حلقه سرعت  PI ب یضرا 
  ینرسی ا  ای دی کن  میرا تنظ

 . د یکن یموتور را بررس
حلقه  PI ب یضرا 

 یاگونه را به  ت یموقع
که پاسخ   دیکن  میتنظ 

 متعادل باشد.  ستمیس

انحراف  یخطا
 ت یموقع

(F3‑050 = 4 ) 

Keypad loss 
(F3-050 = 5) 

و   دیکلصفحه   نی ارتباط ب
 است.   یرعادیغ ویدرا 

و  حی از اتصال صح
  نی مطمئن کابل ب

  ویو درا  دی کلصفحه 
 . دیحاصل کن نان ی اطم
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قطع ارتباط  
 د ی کلصفحه 

(F3‑050 = 5 ) 

محکم بودن پورت  از
و  ویدرا  یرو دی کلصفحه 

 نان ی اطم دی کلخود صفحه 
 . دیحاصل کن

Slave failure 
(F3-050 = 6) 

– کنترل مستر ندی در فرآ
  یرعادیارتباط غ و،یاسل

داده شده   صی تشخ
 است.

مستر  نی ب یکابل ارتباط 
 . دی کن  یرا بررس ویو اسل

  یپارامترها ماتیتنظ 
را  ویمستر و اسل یارتباط 
 . دی کن  یبررس

 و یاسل  یخراب
(F3‑050 = 6 ) 

Earth leakage 
/ Over voltage 
(F3-050 = 7)  ولتاژ   ،یموتور در حالت

از حد  شی ب DCباس 
  افتهی  شیمجاز افزا 

 است.

از نرمال بودن ولتاژ  
حاصل   نان ی اطم یورود

 . دی کن
اتصال کوتاه موتور   وجود
 . دی کن یرا بررس نیبه زم 
  یبندق یعا ت یوضع

 . د یکن یموتور را بررس

به  ان یجر  ینشت
 / اور ولتاژ  نی زم
(F3‑050 = 7 ) 

Auto tune 
error 

(F3-050 = 8) آمده  دست به  یپارامترها
  یمیخودتنظ  ندی از فرآ

 است.  یرعادیموتور غ

موتور  یصحت پارامترها
مانند مقاومت استاتور را  

 یخطا . دی کن  یبررس
 ی میخودتنظ 

(F3‑050 = 8 ) 

Value out of 
range 

(F3-050 = 9) 
  شدهش یمقدار پارامتر پا 

از محدوده کنترل  
فراتر رفته   شدهن ییتع

 است.

که مقدار   دی کن  یبررس
در   شدهش ی پارامتر پا

و مجاز  یمحدوده منطق 
 قرار داشته باشد. 

خروج مقدار از  
 محدوده مجاز 

(F3‑050 = 9 ) 

(F3-050 = 10) بررس   ت یوضع را   ی بار 
 . دی کن
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 باریبی 
 (F3‑050 = 10 ) 

گشتاور موتور کمتر از 
  باریبی  یمنحن
 است.  شدهمیتنظ 

مربوط به  یپارامترها
را   باریبی  صی تشخ
 . دی کن  یبررس

Err-32 E-PER 32 

Input phase 
loss 

  ی از فازها   ی ک ی قطع  
 . ی ورود 

  یرا بررس  یورود یفازها
 . دی کن
را    یولتاژ ورود یدار یپا

 . دی کن  بررسی
محکم بودن اتصالات   از

  یورود هی منبع تغذ
 . دیحاصل کن نان ی اطم

 یقطع فاز ورود 
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 خطا   یابیبیع ندی فرا. 4.6

Identify fault code based on the 'Fault List'
and check if can be identified

Start

Seek for technical 

support

Fault reset

NO

Yes

NO

Please power off immediately,
Prevent the expansion of faults

Seek for technical 

support

Seek for technical 

support

End

Refer to the Fault list to identify possible 
causes and countermeasures, see if  the 

issue can be solved

Ser ious fault occur, such  as abnormal noise 
when powered on, no display, etc

Yes

Yes
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 Modbusارتباط  – A وستیپ

 شدهیبانیپشت Modbus RTUپروتکل  .1
 Broadcast: 0 آدرس •
 247تا  Slave: 1 ی هاآدرس •
 اند.رزرو شده 255تا  248 ی هاآدرس •

 مشخصات . 2
 .LSB-first(، با ارسال Half-duplex) دوطرفهمهیناهمگام، ن پروتکل: •

 . شوندیارسال م مرتبه پایین تی و سپس با با مرتبه بالا تی ها ابتدا با باداده
 ارائه شده است. RS485دو پورت  ها:رابط •

o  پورتB ترم(ی هانالی BUS+ / BUS–) 
 bps 38400، با سرعت N-1-8: فرضشیفرمت پ  ▪
 است.  میقابل تنظ C0گروه  ی پارامترها قی از طر  ▪

o  پورتA  کانکتور(RJ45دیکلبه صفحه  افتهی، اختصاص ) 
 bps 38400، با سرعت N-1-8: فرضشیفرمت پ  ▪
 .ستین ریی( ثابت است و قابل تغBaud Rateنرخ ارسال ) ▪
 .شودیاستفاده م دیکلاتصال صفحه ی پورت معمولًا برا نی ا  ▪
از   دی استفاده شود، با  یارتباط خارج  ی پورت برا   نی خاص، ا   ی اگر در کاربردها ▪

 استفاده شود. T568Bاترنت  میکابل مستق
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 A 1 2 3 4 5 6 7 8 پورت   ه ی پا 

 A +5V GND 485+ 485- 485+ 485- GND +5V  پورت   گنال ی س 

EIA/TIA T568A 
سفید  

 سبز  سبز 
سفید  
 آبی  نارنجی 

سفید  
 نارنجی  آبی 

سفید  
 ای قهوه  ای قهوه 

EIA/TIA T568B 
سفید  
 نارنجی  نارنجی 

سفید  
 آبی  سبز 

سفید  
 سبز  آبی 

سفید  
 ای قهوه  ای قهوه 
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 فرمت پروتکل .3 

Check 
sun

Messages start with a silent interval of 
at least 4 character times Data 

Slave 
address

Parameter

ADU

PDU

Messages end with a silent interval of 
at least 4 character times

 

. در هر  شودیمحاسبه م ADUنخست  لدیاست و بر اساس سه ف  CRC16از نوع  ADUسام چک 
 جا شده است.جابه هات ی با بیترت  ،یتیب 16مقدار 

 PDUتوابع  حیتوض .4
 Holding یسترهایخواندن رج – 0x03کد تابع 

 

 ستر یرج کینوشتن  – 0x06کد تابع 

 محدوده   ( ت ی )با   داده   طول  PDUبخش    ات ی محتو  

 درخواست

Function code  0 1 کد تابعx03 

Register start 
address 

آدرس شروع  
 0x0000–0xFFFF 2 رجیستر 

Registers No.  0 2 تعداد رجیسترهاx0001–0x0010 

 پاسخ 

Function code  0 1 کد تابعx03 

Read bytes 
های  تعداد بایت
 تعداد رجیسترها  *2 1 خوانده شده 

Read contents  تعداد رجیسترها  *2 سترها ی رج   ی محتوا  

 محدوده   ( ت ی )با داده طول PDUبخش  اتیمحتو  

 درخواست 

Function code  0 1 کد تابعx06  

Register address  0 2 آدرس رجیسترx0000–0xFFFF 

Register data  0 2 داده رجیسترx0000–0xFFFF 

 پاسخ 
Function code  0 1 کد تابعx06 

Register address  0 2 آدرس رجیسترx0000–0xFFFF 
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 یاپ یپ  سترینوشتن چند رج  – 0x10کد تابع 

 

   نکات:

 .کندی درخواست فراهم م کی را در  یاپ یپارامتر پ  16امکان نوشتن حداکثر  0x10کد تابع  •
  ره ی فرّار ذخ  ر یدر حافظه غ  شوند،یداده م  رییتغ  Modbusارتباط    قی که از طر   ییپارامترها •

 خواهند رفت. نیاز ب هی و پس از قطع و وصل تغذ شوندینم

 

  

Register data  0 2 داده رجیسترx0000–0xFFFF 

 محدوده   ( ت ی )با داده طول PDUبخش  اتیمحتو  

 درخواست 
 

Function code  0 1 کد تابعx10 

Register start 
address 

آدرس شروع  
 0x0000–0xFFFF 2 رجیستر 

Registers No.  0 2 تعداد رجیسترهاx0001–0x0010 

Bytes of register 
contents 

های تعداد بایت 
 تعداد رجیسترها  *2 1 محتوای رجیسترها 

Register 
contents  تعداد رجیسترها  *2 محتوای رجیسترها  

 پاسخ 

Function code  0 1 کد تابعx10 

Register start 
address 

آدرس شروع  
 0x0000–0xFFFF 2 رجیستر 

Registers No.  0 2 تعداد رجیسترهاx0001–0x0010 
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 Modbus ی سترهاینقشه رج. 5 

 پارامترها ستریرج یهاآدرس .5.1

آدرس  
 توضیحات  رجیستر 

0x0000 
– 

0x606C 

پارامترها رج  کی   ی دارا  ویدرا   یتمام  پ   ستریآدرس  به  لطفاً  هستند؛   وست یمتناظر 
 . دی « مراجعه کنپارامترها ستریرج یهاآدرس »

کرد: گروه    ن ییروش محاسبه تعاین  با استفاده از    توان ی آدرس هر پارامتر را م   نی همچن
 ن ییپا  ت یبالا( است و شماره پارامتر متناظر با با  ت یب  8بالا )  ت یپارامتر متناظر با با

ت( در  ی ب  8)   نییمرتبه پا   ت ی( و بات یب   8مرتبه بالا )  ت ی. باباشدی ( منییپا  ت یب  8)
نشان   ریگونه که در شکل ز همان   دهند،ی م  لی را تشک  یتیب   16کلمه    کی   گری کدیکنار  

 داده شده است. 

High byte 

P X C- A

Low byte

B

 
 مرتبه بالا  ت ی پارامتر و با یهاگروه  نیجدول تطابق ب 

گروه  
 پارامتر 

بیت 
 بالا 

گروه   
 پارامتر 

بیت 
 بالا 

گروه   
 پارامتر 

بیت 
 بالا 

 PARM. 
group 

بیت 
 بالا 

P0  0x00 
 

 P8  0x08   A0 0x10  C2 0x32 

P1 0x01  P9 0x09  B0 0x20  D0 0x40 

P2 0x02  PA 0x0A  B1 0x21  E0 0x50 

P3 0x03  PB 0x0B  B2 0x22  E1 0x51 

P4 0x04  PC 0x0C  B3 0x23  F0 0x60 

P5 0x05  PD 0x0D  B4 0x24  F1 0x61 

P6 0x06  PE 0x0E  C0 0x30  F2 0x62 

P7 0x07  PF 0x0F  C1 0x31  F3 0x63 

 بایت پایین 
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000 – 255  
 دهی( )ده 

0x00 – 0xFF 
 )هگزادسیمال( 

 مثال: 
آدرس    نیاست. روند محاسبه ا   0x0B17برابر    PB‑023مربوط به پارامتر    ستر ی آدرس رج
 است:  ری به شرح ز 

• [PB با مراجعه به :]بالا،   ت یپارامتر و با یهاگروه  نیجدول تطابق ب
 . دیآی دست مبه 0x0Bبرابر  PBگروه  یبالا  ت یمقدار با

  0x17برابر   مالیهگزادس یدر مبنا یدهده  یدر مبنا 023[: عدد  023] •
 است.

رج  نی نابراب • صورت    PB‑023پارامتر    ستری آدرس  محاسبه  مقابل  به 
  .0x0B<<8 + 17 = 0x0B17: شودی م

برا  نیا نکته:   محاسبه  رج  نییتع  یروش  پارامترها  ستریآدرس  قابل   ویدرا   یتمام 
 استفاده است.
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 کنترل  ستریرج یهاآدرس .5.2 

آدرس  
 توضیحات  رجیستر 

0x8000 0کنترل   یکلمه  ستریآدرس رجx8000 . 
Bit Meaning Bit Meaning 

 رزرو شده  8–10 : اجرا1          : توقف؛0 0

 PID سرعت  چیسوئ : 1؛  بدون عملکرد: 0 11 ریورس : 1       ؛ فوروارد : 0 1

 رزرو شده  12–15 ریست  : 1؛  بدون عملکرد: 0 2

   رزرو شده  3–7

 

0x8001 
Modbus   پارامتر    قی که از طر   کندی فراهم م  یدو کانال مرجع سرعت ارتباطP0‑005  
 .شوندی انتخاب م 

 (x80010 ستری: مرجع سرعت بدون علامت )رج1کانال  •
o یساز شرط فعال :P0‑005 = 0 
o ستری مقدار مرجع سرعت در رج  x80010 16بدون علامت  حی به صورت عدد صح 

 . ست یو شامل اطلاعات جهت حرکت ن شودی نوشته م یتیب
 C0-037 / C0-038 × (مقدار در 0x8001) = مرجع سرعت 

o مثال  ی)برا شودی م  نییجهت حرکت توسط فرمان اجرا تعbit1  ستریرج x80000  
 (. تالی جید یهای ورود ای

 (x01000 ستریدار )رج : مرجع سرعت علامت 2کانال  •
o یساز شرط فعال :P0‑005 = 1 
o   نهی شیب   ت ی)ب  یت یب  16دار  علامت   حی عدد صح  کیمقدار مرجع سرعت به صورت    =

  ق یاز طر   P1‑000پارامتر    جهی در نت  شود؛ینوشته م  0x0100  ستریعلامت( در رج   ت یب
 .شودی م یروزرسانارتباط به 

o  ورسی= حرکت ر  یمقدار مثبت = حرکت فوروارد؛ مقدار منف . 
o به شکل مستقل توسط فرمان اجرا مشخص شود  تواندی م نی جهت حرکت همچن

 (. ی خارج تالیج ید  یورود ای x80000  ستری رج  bit1)مثلًا  
o نییعلامت مرجع سرعت و فرمان اجرا تع ب یحرکت بر اساس ترک ییجهت نها  

 .شودی م
  زین  ورسیر  یباشد و فرمان اجرا رو یتوجه: اگر مقدار مرجع سرعت منف ▪

 . دی (، موتور در فوروارد خواهد چرخbit1 = 10x8000.شده باشد )مثلًا  میتنظ 
 . کنندی ها مطابق منطق معمول جهت حرکت عمل محالت  ریسا ▪
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و    P0‑006  ی( توسط پارامترها0x0100و    0x8001)  یواحد و دقت مرجع سرعت ارتباط نکته:  
P0‑007 شودی مشخص م. 

 توجه  سرعت مرجع  پارامتر 

P0-006 = 0 P0-007 = 0 1 = 0.01Hz 

مقدار بدون  
 علامت 

P0-006 = 0 P0-007 = 1 1= 0.1Hz 

P0-006 = 0 P0-007 = 2 1= 1Hz 

P0-006 = 1 1= 1RPM 

 

0x8006 
 یمتناظر با خروج  10000است؛ مقدار    AO1آنالوگ    یخروج  ستری رج  0x8006  ستریرج

 . باشدی م 100.00%

0x8007 
 یمتناظر با خروج  10000است؛ مقدار    AO2آنالوگ    یخروج  ستری رج  0x8007  ستریرج

 . باشدی م 100.00%

0x800E 
Modbus   ق ی)انتخاب از طر   دهدی مختلف ارائه م  یهادو کانال مرجع گشتاور با دقت 

 دارد.  یکاربرد بستگ   ازی(. انتخاب کانال به نPA‑000پارامتر   کان یرقم 
 .ی % گشتاور نام100.00متناظر با  10000مقدار   ،x800E0 ستری: رج1کانال  •

o یساز شرط فعال :PA‑000 = XXX0 . 
o علامت(  ت ی= ب  نهیش یب ت ی)ب  یتیب  16دار علامت  حی مقدار به صورت عدد صح

 است.  ورسیدهنده گشتاور ر نشان  یمقدار منف  شود؛ی نوشته م

 .ی% گشتاور نام100.0متناظر با  1000مقدار   ،x0A020 ستریرج: 2کانال  •
o یساز شرط فعال :PA‑000 = XXX1 . 

به صورت عدد صح م   یتیب   16دار  علامت   حی مقدار  منف   شود؛ی نوشته  دهنده گشتاور  نشان   ی مقدار 
 .شودی م یروزرسان ارتباط به  قیاز طر  زین  PA‑002است و پارامتر  ورسیر 
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 تی وضع ستریرج یهاآدرس .5.3 

آدرس  
 توضیحات  رجیستر 

0x810B 

 تی کلمه وضع   ستر ی آدرس رج 

bit  معنی bit  معنی 

0 
 : توقف0
 : حالت ارجرا 1

 رزرو شده  4

 6 – 5 رزرو شده  2–1

 : RUNمنبع فرمان 
 کلید : صفحه 0
 های دیجیتال : ورودی1
2 :Modbus 
 : سایر 3

3 
 : جهت فوروارد 0
 : جهت ریورس 1

 رزرو شده  7

  8 – 15 
 خطا: بدون 0

 : کد خطا 255 – 1

 

0x8120 

 . شود ی م   ن یی تع   P0‑007فرکانس مرجع. واحد آن توسط پارامتر  

 است.   0.01Hz  برابر   1  مقدار است،    P0‑007 = 0که    ی زمان  •

 است.   0.1Hz  برابر   1  مقدار است،    P0‑007 = 1که    ی زمان  •

 است.   1Hz  برابر   1  مقدار است،    P0‑007 = 2که    ی زمان  •

0x8122   ولتاژ باسDC  ،1 = 1V   .است 

0x8123   ،1 = 1حداکثر سرعت RPM   .است 

0x8124 AI1, 1 = 0.01V. 

0x8126 AI2, 1 = 0.01V. 

0x8128 AI3, 1 = 0.01V. 

0x812A 
تا    0متناظر با    1000تا    0از سرعت مرجع پالس؛ بازه    تال ی ج ی د   ی درصد ورود 

 است )مقدار بدون علامت(.   P0‑012حداکثر سرعت  

0x812D   تا حداکثر سرعت    0متناظر با    27648تا    0سرعت موتور؛ بازهP0‑012 . 
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0x812E 1 = 1،  موتور   سرعتRPM   .است 

0x812F   ولتاژ باسDC  ،1 = 0.1V   .است 

0x8130   مرجعPID   است.   %0.1 = 1،  حلقه بسته فرایند 

0x8132   فیدبکPID   است.   %0.1 = 1،  حلقه بسته فرایند 

0x8134  است.   %0.1 = 1،  مرجع گشتاور 

0x8136 

 . شود ی م   ن یی تع   P0‑007. واحد آن توسط پارامتر  ی فرکانس خروج 

 است.   0.01Hz  برابر   1  مقدار است،    P0‑007 = 0که    ی زمان  •

 است.   0.1Hz  برابر   1  مقدار است،    P0‑007 = 1که    ی زمان  •

  است.   1Hz  برابر   1  مقدار است،    P0‑007 = 2که    ی زمان  •

0x8138  0.1 = 1،  جریان موتورA   .است 

0x813A  موتور است.   ی برابر گشتاور نام   100.0% مقدار    ، است   %0.1 = 1،  گشتاور موتور 

0x813C 
  F0‑068متناظر با مقدار پارامتر    ، است   0.1kW = 1،  توان خروجی فیلتر شده 

 است. 

0x813E  0.1 = 1،  ولتاژ خروجی فیلتر شدهV   متناظر با مقدار پارامتر    ، استF0‑067   .است 

  F0ها، به گروه پارامتر  متناظر آن   ستر ی رج   ی ها و آدرس   شتر ی ب   پایش   ی پارامترها   ی برا   نکته:  
 . د ی مراجعه کن 
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 . مثال6 

 هستند(  مالی هگزادس ی در مبنا ری ز  ری ، مقاد0x8000 = 0x0001) (Runفرمان اجرا )

 هستند( مالیهگزادس ی در مبنا ری ز  ری ، مقاد0x8000 = 0x0000) (Stopفرمان توقف )

 ری ، مقاد50.00Hz  (0x8000 = 0x0001  ،0x8001 = 0x1388  ی سرعت رو  میو تنظ  وی درا   ی اجرا 
 هستند( مالیهگزادس ی در مبنا ری ز 

  F0‑064  ،F0‑065  ی )خواندن پارامترها  موتور  انی سرعت موتور و جر   ،یخواندن فرکانس خروج
آدرس  F0‑066و   مبنا  ری ز   ری مقاد،    0x6042و    0x6040  ،0x6041  ی ها با   مال یهگزادس  ی در 

 هستند(

طر   ییپارامترهانکته:   از  تنظ  قی که  ذخ  شوند،ی م  میارتباط  حافظه  در  برق  قطع  از    رهی پس 
 میتنظ  1مقدار    ی رو  بارکیرا    D0‑002از قطع برق پارامتر    شیپ   مات،یتنظ  رهیذخ  ی . برا شوندینم
 انجام شود. ی ساز رهیذخ اتیتا عمل دیکن

 سامچک  آدرس رجیستر  آدرس رجیستر  کد تابع  آدرس اسلیو  

 61CA 0001 8000 06 01 درخواست 

 61CA 0001 8000 06 01 پاسخ 

 سامچک  آدرس رجیستر  آدرس رجیستر  تابع کد  آدرس اسلیو  

 A00A 0000 8000 06 01 درخواست 

 A00A 0000 8000 06 01 پاسخ 

آدرس   
آدرس   کد تابع  اسلیو 

 رجیستر 
آدرس  
 رجیستر 

چک 
 کد تابع  آدرس اسلیو  سام

 CEFF 1388  0001 04 0002 8000 10 01 درخواست 

 6808 -  -  0002 8000 10 01 پاسخ 

آدرس   
آدرس   کد تابع  اسلیو 

 رجیستر 
آدرس  
 رجیستر 

چک 
 کد تابع  آدرس اسلیو  سام

 1A1F -  -  0003 6040 03 01 درخواست 

 ****  **** **** ****  06 -  -  03 01 پاسخ 
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 شبکه ی توپولوژ . 7
 Slave ستگاهیتک ا  یکربندیپ 

Slave station

Shielded twisted pair

GND   BUS+  BUS-
Connect shielding 

layer to PE

485+     485-     GND

485 master station 485
ON

OFF

 

 Slave ستگاهی تک ا  ی کربندیپ 

 Slave ستگاهیچند ا  یکربندیپ 

The drive of the last station number (address) needs to move 
the terminal resistor jumper to the ON side (enable internal 
100 Ω terminal resistor)

Slave station  2  Slave station nSlave station 1

Shielded twisted pair

······

GND       BUS+         BUS-  GND       BUS+       BUS- GND       BUS+         BUS-
Connect shielding layer  

to PE

485+     485-     GND

485 master station 485
ON

OFF

485
ON

OFF

485
ON

OFF

 

 Slave ستگاهی چند ا  ی کربندیپ 


