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 مقدمه                                        فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 . اقدامات ایمنی 1

اندازی و نگهداری این محصول، لطفاً این دفترچه راهنما را با  ونقل، نصب، راهپیش از حمل
های ایمنی ذکرشده در آن پیروی نمایید؛ دقت مطالعه کرده و در تمامی مراحل از دستورالعمل

های جسمی )از جمله احتمال مرگ( یا آسیب به در غیر این صورت، ممکن است خطر آسیب 
 تجهیزات وجود داشته باشد.

گونه مسئولیتی در قبال صدمات یا خسارات وارده به تجهیزات ناشی از قصور، شرکت هیچ 
شده از سوی شما یا مشتریانتان نخواهد های ارائهاحتیاطی یا عدم رعایت دستورالعملبی

 داشت.

 . تعریف اطلاعات ایمنی 1.1

الزامات مربوطه ممکن است موجب آسیب   خطر: رعایت  های شدید جسمی و حتی  عدم 
 مرگ شود.

به   هشدار: صدمه  یا  جسمی  آسیب  به  منجر  است  ممکن  مربوطه  الزامات  رعایت  عدم 
 تجهیزات گردد.

 لازم است اقداماتی برای اطمینان از عملکرد صحیح انجام شود. تذکر:

های تخصصی لازم  شود که آموزشبه افرادی اطلاق می  دیده و واجد صلاحیت:افراد آموزش
برداری و نگهداری این اندازی، بهرهاند، با فرآیند نصب، راهدر زمینه برق و ایمنی را گذرانده

های اضطراری مختلف را تجهیز آشنا هستند و توانایی لازم برای پیشگیری از بروز وضعیت 
 باشند. دارا می

 . علائم هشدار 1.2

های جدی  روند که ممکن است موجب آسیب کار میعلائم هشدار برای اشاره به شرایطی به
 هایی جهت پیشگیری از بروز خطر مذکور.به افراد یا تجهیزات شوند، همراه با توصیه 

 اند:علائم هشدار زیر در این دفترچه مورد استفاده قرار گرفته
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                                          مقدمه

 . راهنمای ایمنی 1.3
دیده و دارای صلاحیت مجاز به انجام عملیات مرتبط هستند. در زمان  تنها کارکنان آموزش

کشی، بازرسی و تعویض قطعات خودداری کنید. پیش  روشن بودن دستگاه، از انجام سیم
تغذیه ورودی قطع از سیم تمامی منابع  اطمینان حاصل شود که  ابتدا  بازرسی،  یا  کشی 

 ۳۶کمتر از    DCدقیقه صبر کنید یا بررسی نمایید که ولتاژ باس    ۱۰اند، سپس حداقل  شده
 ولت باشد.

شدت ممنوع است؛ در غیر این  ( بهVFDهرگونه تغییر یا اصلاح غیرمجاز در مبدل فرکانس )
 های جسمی شود.سوزی، شوک الکتریکی یا آسیب صورت ممکن است منجر به آتش 

ی رادیاتور دستگاه ممکن است دمای بالایی تولید کند. از لمس  هنگام کارکرد دستگاه، پایه
 آن ناحیه خودداری کنید تا از سوختگی جلوگیری شود. 

الکتریسیته  به  فرکانس نسبت  مبدل  داخل  الکترونیکی  ی ساکن حساس هستند؛  اجزای 
 ی ساکن اتخاذ شود.هنگام کار باید تدابیر ضدالکتریسیته

 . حمل و نصب 1.3.1
مبدل فرکانس را روی مواد قابل اشتعال نصب نکنید و آن را به چنین موادی نچسبانید.  

کشی متصل کنید. در صورتی که هرگونه ی سیمهای مربوطه به ترمز را مطابق با نقشهگزینه

 توضیحات نام  علامت 

 
Danger  خطر 

عدم رعایت الزامات مربوطه منجر به  
های شدید جسمی و حتی  آسیب 

 .مرگ خواهد شد

 

Warning  هشدار 
عدم رعایت الزامات مربوطه ممکن 
است منجر به آسیب جسمی یا 

 .صدمه به تجهیزات گردد

 

Static 
sensitive 

حساس به 
الکتریسیته  

 ساکن 

عدم رعایت الزامات مربوطه ممکن 
است موجب آسیب به برد مدار  

 .شود (PCBA) چاپی

 

High 
temperature  دمای بالا 

حرارت  (VFD) ی مبدل فرکانسپایه
کند؛ از لمس این بالایی تولید می

 .ناحیه خودداری کنید

 NOTICE  تذکر 
لازم است اقداماتی برای اطمینان از 

 عملکرد صحیح انجام شود. 
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اندازی آن خودداری کنید. برای کاهش خطر آسیب یا نقص در مبدل مشاهده شود، از راه
فرکانس   مبدل  با  مرطوب(  اشیای  )با  غیرمستقیم  یا  مستقیم  تماس  از  الکتریکی،  شوک 

 خودداری کنید. 

 تذکر: 

ونقل و نصب باید تمامی الزامات لازم را برای اطمینان از عملکرد ایمن و  ابزارهای حمل •
کننده  های شخصی جلوگیری کنند. همچنین نصب صحیح مبدل برآورده سازند و از آسیب

های ایمنی ضدضربه و لباس کار باید از تجهیزات حفاظتی مکانیکی مناسب مانند کفش
 استفاده نماید. 

در هنگام جابجایی، فقط با گرفتن قاب جلویی دستگاه آن را نگهداری نکنید؛ زیرا ممکن   •
 طور ناگهانی جدا شود. است به

آرامی بلند و جابجا شود تا از آسیب احتمالی  ونقل و نصب، دستگاه باید بهدر زمان حمل •
 جلوگیری گردد.

 مبدل باید در مکانی نصب شود که دور از دسترس کودکان و عموم مردم باشد.  •
متر از سطح دریا قرار دارد، مبدل فرکانس دیگر   ۲۰۰۰اگر محل نصب در ارتفاعی بیش از   •

برای حفاظت در برابر ولتاژ پایین مطابقت نخواهد   IEC61800-5-1با الزامات استاندارد  
 داشت.

این محصول باید در محیطی مناسب نصب شود )برای جزئیات به فصل »محیط نصب«   •
 مراجعه شود(. 

 ها یا هرگونه جسم رسانا داخل مبدل جلوگیری کنید.ها، کابلاز افتادن پیچ •
آمپر بیشتر شود؛ بنابراین باید  میلی  ۳.۵هنگام کارکرد مبدل، جریان نشتی ممکن است از   •

( باشد Ωاهم )  ۱۰که مقاومت زمین کمتر از  طوری از اتصال زمین مطمئن استفاده شود، به 
های فاز برابر  ( با رسانایی یا سطح مقطع هادی PEو رسانایی یا سطح مقطع کابل ارت )

 باشد. 
ترمینال  R  ،S  ،T/L  ،Nهای  ترمینال • و  برق  ورودی  خروجی    U  ،V  ،Wهای  برای  برای 

درستی متصل کنید؛ در غیر این صورت،  های ورودی و خروجی را بههستند. لطفاً کابل
 مبدل فرکانس آسیب خواهد دید.

 برداریاندازی و بهره . راه 1.3.2
(، باید تمامی منابع تغذیه متصل قطع VFDهای مبدل فرکانس )کشی پایانهپیش از سیم

 دقیقه صبر شود. ۱۰شده و سپس حداقل 

در هنگام عملکرد، مبدل فرکانس دارای ولتاژ بالا است؛ بنابراین هرگونه عملیات یا تنظیمی  
 کلید انجام نشود، ممنوع است.طور کامل از طریق صفحهکه به 
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( طراحی  Emergency Stopعنوان وسیله توقف اضطراری )این محصول برای استفاده به
از ترمز نشده و نمی تواند چنین کاربردی داشته باشد. برای توقف اضطراری موتور، باید 

 مکانیکی جداگانه استفاده شود.

 تذکر: 

های زمانی کوتاه خودداری  از قطع و وصل مکرر منبع تغذیه ورودی این دستگاه در بازه •
 کنید. 

ای طولانی از عدم استفاده یا انبارش، در صورت استفاده مجدد از دستگاه پس از دوره •
 ها و آزمایش عملکرد اولیه انجام شود. حتماً بازرسی کامل، تنظیم خازن

اندازی مبدل فرکانس، درپوش جلویی دستگاه را در جای خود قرار دهید تا پیش از راه •
 خطر شوک الکتریکی کاهش یابد. 

 . بازرسی، نگهداری و تعویض قطعات 1.3.3
افراد  توسط  تنها  باید  فرکانس  مبدل  قطعات  تعویض  و  بازرسی  نگهداری،  عملیات  کلیه 

 دیده و دارای صلاحیت فنی انجام گیرد.آموزش

پیش از هرگونه تعمیر، بازرسی یا تعویض قطعه، لازم است تمامی منابع تغذیه متصل به  
 دقیقه صبر شود.  ۱۰مبدل قطع شده و حداقل 

در طول عملیات نگهداری و تعویض قطعات، باید تدابیر لازم برای جلوگیری از سقوط اجسام 
پیچ مانند  کابلرسانا  یا  اقدامات ها  است  لازم  همچنین  گردد.  اتخاذ  مبدل  داخل  به  ها 

 ی ساکن برای محافظت از مبدل و اجزای داخلی آن صورت گیرد. ضدالکتریسیته 

 تذکر: 

 ها را با گشتاور مناسب محکم کنید.پیچ •
هنگام نگهداری یا بازرسی، از تماس مستقیم با مبدل و اجزای آن خودداری کرده و از  •

 پوشیدن یا حمل مواد قابل اشتعال بپرهیزید.
متر  اهماز انجام آزمون عایقی با ولتاژ بالا بر روی این محصول خودداری کنید و از مِگ •

 برای آزمایش مدار کنترلی مبدل استفاده نکنید.

 . دفع )دورریزی( 1.3.4

مبدل بنابراین،  هستند.  سنگین  فلزات  حاوی  فرکانس  مبدل  داخلی  های  اجزای 
 عنوان پسماند صنعتی مورد پردازش و دفع قرار گیرند.مستعمل باید به
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 تذکر: 

 برخی از اجزای داخل مبدل ممکن است در اثر سوزاندن منفجر شوند. •
 کنند.ها در صورت سوختن گازهای سمی تولید میقطعات پلاستیکی مانند پانل •
های از دفع خودسرانه مبدل فرکانس خودداری کنید؛ فرآیند دفع آن باید از طریق روش •

 تخصصی انجام شود. 

 . معرفی محصول2

 اندازی سریع. راه 2.1

 بندی و بازرسی . باز کردن بسته 2.1.1

 پس از دریافت محصول، موارد زیر باید بررسی شوند: 

ای از رطوبت وجود ندارد؟ در صورت مشاهده  بندی سالم است و هیچ نشانهآیا بسته •
 مشکل، لطفاً با ما تماس بگیرید. 

درج • مدل  بستهآیا  روی  صورت  شده  در  دارد؟  مطابقت  شما  خرید  سفارش  با  بندی 
 مغایرت، لطفاً با ما تماس بگیرید. 

بندی را باز کرده و بررسی کنید که آیا داخل جعبه علائم غیرعادی مانند لکه آب  بسته •
وجود دارد و آیا بدنه دستگاه دچار خسارت یا ترک نشده است. در صورت وجود هرگونه  

 مشکل یا آسیب، لطفاً با ما تماس بگیرید.
بندی مطابقت دارد؟ در  شده روی بستهآیا پلاک شناسایی روی محصول با مدل درج  •

 صورت عدم تطابق، لطفاً با ما تماس بگیرید.
کلید و غیره(؟  آیا هیچ یک از لوازم جانبی ناقص نیست )شامل دفترچه راهنما، صفحه •

 در صورت نقص، لطفاً با ما تماس بگیرید.

 . تایید شرایط استفاده 2.1.2
 (، لطفاً موارد زیر را تأیید کنید: VFDهنگام شروع رسمی استفاده از مبدل فرکانس )

اندازی کند چیست؟ آیا در عملکرد واقعی بار بیش از  قرار است راه  VFDنوع باری که   •
 حد خواهد بود؟

 نیاز به افزایش دارد؟  VFDآیا سطح توان خروجی  •
 است؟  VFDآیا مقدار جریان واقعی موتور کمتر از جریان نامی  •
 قابل تأمین است؟ VFDآیا دقت کنترلی مورد نیاز موتور توسط  •
 مطابقت دارد؟ VFDآیا ولتاژ شبکه با ولتاژ نامی  •
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 . تایید محیط نصب 2.1.3

 ، لطفاً موارد زیر را بررسی کنید: VFDپیش از نصب و استفاده از 

است؟ در این صورت، ظرفیت دستگاه باید   ۴۰℃بیش از    VFDآیا دمای محیط نصب   •
 ۵۰℃در محیط بالای    VFD٪ کاهش یابد. همچنین، از استفاده  ۱،  ۱℃به ازای هر افزایش  

 خودداری کنید. 
شده در تابلو، دمای محیط منظور همان دمای هوا داخل تابلو نصب  VFDتذکر: برای  

 است.
است؟ در این صورت، باید وسایل گرمایشی مناسب نصب    - ۱۰  ℃آیا دمای محیط کمتر از •

 شود.
شده در تابلو، دمای محیط منظور همان دمای هوا داخل تابلو نصب  VFDتذکر: برای  

 است.
ارتفاعی بین    VFDاگر محل نصب   • باشد، ظرفیت   ۳۰۰۰تا    ۱۰۰۰در  دریا  از سطح  متر 

متر،   ۲۰۰۰یابد. در ارتفاع بالای  ٪ کاهش می۱متر افزایش ارتفاع،    ۱۰۰دستگاه به ازای هر  
  ۳۰۰۰نصب شود. اگر ارتفاع محل نصب بین    VFDیک ترانسفورماتور ایزوله در ورودی 

متر،    ۵۰۰۰متر باشد، برای مشاوره فنی با ما تماس بگیرید. در ارتفاع بیش از    ۵۰۰۰تا  
 گردد.توصیه نمی VFDاستفاده از 

٪ است؟ آیا علائم میعان وجود دارد؟ در این صورت، باید ۹۰آیا رطوبت محیط بیش از  •
 اقدامات حفاظتی اضافی برای جلوگیری از آسیب رطوبت انجام شود. 

این  • در  است؟  حیوانات/حشرات  یا  خورشید  مستقیم  نور  معرض  در  نصب  محل  آیا 
 صورت، باید اقدامات حفاظتی اضافی در نظر گرفته شود. 

آیا محیط نصب دارای گرد و غبار، گازهای قابل انفجار یا قابل اشتعال است؟ در این  •
 صورت، باید اقدامات حفاظتی اضافی برای جلوگیری از خطرات احتمالی انجام شود. 

 . تایید نصب 2.1.4
 (، نصب انجام شده باید برای تأیید موارد زیر بررسی شود: VFDپس از نصب مبدل فرکانس )

 های موتور با نیاز واقعی بار مطابقت دارد؟های ورودی و کابلآیا ظرفیت جریان کابل •
)شامل راکتور ورودی، فیلتر ورودی، راکتور خروجی، فیلتر خروجی    VFDآیا لوازم جانبی   •

های متصل به این لوازم اند؟ آیا کابلدرستی انتخاب و نصب شدهو مقاومت ترمز( به 
 کنند؟ جانبی ظرفیت جریان مورد نیاز را تأمین می 

حرارت    VFDآیا   • تولیدکننده  جانبی  لوازم  آیا  است؟  شده  نصب  مواد ضدحریق  روی 
 )راکتورها، مقاومت ترمز و غیره( از مواد قابل اشتعال فاصله دارند؟ 

های قدرت جدا باشند؟ اند که از کابلدهی شدهای مسیرگونههای کنترلی به آیا تمام کابل •
 را در نظر گرفته است؟ EMCکشی تمامی الزامات آیا سیم
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 انجام شده است؟ VFDآیا تمامی اقدامات اتصال زمین مطابق با الزامات  •
با دستورالعمل  VFDآیا   • اطراف آن مطابق  در  های  طوری نصب شده که فضای کافی 

 دفترچه وجود داشته باشد؟ 
مطابق با دستورالعمل نصب در دفترچه نصب شده است؟ در صورت امکان،    VFDآیا   •

 شود به صورت عمودی نصب گردد. توصیه می 
 اند؟ شده سفت شدهبا گشتاور توصیه VFDکشی خارجی های سیمآیا ترمینال •
یا سایر اجسام رسانا داخل   • باقی نمانده است؟ در صورت وجود،    VFDآیا پیچ، کابل 

 ها را حذف کنید.آن

 اندازی اولیه . راه 2.1.5

 اندازی اولیه باید انجام شود:در مدار، مراحل زیر برای تکمیل راه VFDپیش از قرار دادن 

)یادگیری خودکار پارامترها( مورد نیاز است؟ در صورت نیاز،    Self-learningآیا ویژگی   •
( فعال شود؛ اگر  Dynamic self-learningلطفاً بار موتور را قطع کنید تا یادگیری پویا )

 ( انتخاب شود.Static self-learningامکان قطع بار وجود ندارد، ویژگی یادگیری ایستا )
با  Acceleration & Decelerationگیری و کاهش سرعت )فواصل شتاب • را مطابق   )

 شرایط واقعی بار تنظیم کنید.
)با فعال • تأیید کنید. در صورت  Inchingسازی کوتاه موتور  را  (، جهت چرخش موتور 

می توصیه  مخالف،  را  مشاهده جهت  آن  موتور جهت  فاز  کابل  دو  جابجایی  با  شود 
 اصلاح کنید.

اندازی کنید تا دقت و عملکرد  تمامی پارامترهای کنترلی را تنظیم کرده و سیستم را راه •
 ها تأیید شود.صحیح آن 

 . مشخصات فنی 2.2
 مشخصات  شرح عملکرد 

 ورودی 

Input Voltage  ولتاژ ورودی AC, 1PH, 220V (-15%) ~ 240V (+10%) 
AC, 3PH, 380V (-15%) ~ 440V (+10%) 

Rated Frequency  50/60 فرکانس نامی Hz 
Frequency Range  5± محدوده فرکانس% (63 ~ 47.5Hz) 

 خروجی
Output Voltage  تا ولتاژ ورودی 0 ولتاژ خروجی 

Maximum Output 
Frequency 

بیشینه فرکانس  
 500Hz ~ 0.1 خروجی

Output Power  به جدول پارامترهای نامی مراجعه شود  توان خروجی 
Output Current به جدول پارامترهای نامی مراجعه شود  جریان خروجی 

 پارامترهای پایه 
Highest frequency  500کنترل برداری:  بیشینه فرکانسHz～0 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                       فصل دوم )معرفی محصول(

 V/F :0 ～ 500Hzکنترل 

Carrier frequency  فرکانس حامل 
0.8KHz ～ 8KHz  پشتیبانی تا(16KHz) 

های بار تنظیم به صورت خودکار مطابق ویژگی 
 شودمی 

Input frequency 
resolution 

رزولوشن فرکانس  
 ورودی

 0.01Hzتنظیم دیجیتال: 
 %0.025تنظیم آنالوگ: بیشینه فرکانس × 

Control mode  کنترل برداری حلقه باز مد کنترل (SVC) 
 V/F کنترل

Starting torque  0.5 اندازی گشتاور راهHz / 150% (SVC) 
Adjustable speed 

ratio 
نسبت سرعت  

 (SVC) 100 : 1 قابل تنظیم 
Speed control 

accuracy 
دقت کنترل  

 (SVC) %0.5± سرعت 

Overload capability  بار قابلیت اضافه 
 ثانیه  60%جریان نامی: 150
 ثانیه  12% جریان نامی: 170
 ثانیه  1.5% جریان نامی: 190

Torque boost  30.0% ~ 0.1خودکار، محدوده دستی  افزایش گشتاور% 
V/F curve منحنی V/F  1.2ای، منحنی توان )سه نوع: خطی، چند نقطه  ،

1.4 ،1.6 ،1.8 ،2( 
V/F separation جداسازی V/F  جداسازی کامل، جداسازی نیمه 

Acceleration and 
deceleration time 

زمان شتاب و  
 کاهش سرعت 

-S های شتاب و کاهش سرعت خطی وحالت 
curve :6500.0~   0.0، محدودهs 

DC braking ترمز DC 
 ~ بیشینه فرکانس Hz 0.00فرکانس ترمز: 

 0.0s ~ 36.0sزمان ترمز: 
 %100~   %0.0جریان ترمز: 

JOG control کنترل JOG 
~ بیشینه   JOG: 0.00Hzمحدوده فرکانس 

 ( 5Hzفرض فرکانس )پیش 
 0.0s ~ 6500.0sزمان شتاب و کاهش: 

Built-in PID PID  سازی ایجاد سیستم کنترل حلقه بسته ساده داخلی 
Automatic voltage 
regulation (AVR) 

تنظیم خودکار  
 (AVR) ولتاژ

حفظ ولتاژ خروجی پایدار در صورت نوسان ولتاژ 
 شبکه 

Stall prevention from 
overvoltage and 

overcurrent 
جلوگیری از توقف  

 موتور 
محدودیت خودکار جریان و ولتاژ برای جلوگیری  

 ولتاژ جریان و اضافهاز تریپ مکرر ناشی از اضافه 

Rapid current limit   محدودیت
 جریان سریع 

جریان و حفظ کاهش ریسک خطای اضافه 
 VFD عملکرد طبیعی

Torque limit and 
control 

محدودیت و 
 کنترل گشتاور 

محدودیت خودکار گشتاور برای جلوگیری از قطع  
 جریان مکرر ناشی از اضافه 

Braking unit  داخلی  واحد ترمز 
 های خاص ویژگی

Deceleration to stop   کاهش سرعت تا
 توقف

در صورت قطع برق، انرژی بازگشتی بار برای  
کاهش سرعت موتور تا توقف کامل استفاده 

 شود تا از آسیب مکانیکی جلوگیری شودمی 
Rapid current limit   محدودیت

 جریان سریع 
جریان و حفظ کاهش ریسک خطای اضافه 

 VFD عملکرد طبیعی
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 فصل دوم )معرفی محصول(              فازتکفاز و سه   37 kW – 0.75 kW)) PIC سری -پتواز درایوهای 

 

  

Timer control  دقیقه  6500~   0.0محدوده تنظیم:  کنترل تایمر 
Communication  ارتباطات Modbus 

 ورودی و خروجی 
Command source  پنل عملیات، ترمینال کنترل و پورت ارتباط  منبع فرمان

 سریال
Frequency source  تنظیم دیجیتال، ولتاژ آنالوگ، جریان آنالوگ،   منبع فرکانس

 Modbus پالس و تنظیم
Auxiliary frequency 

source 
منبع فرکانس  

 کمکی 
گزینه برای تنظیم دقیق فرکانس کمکی و  ۵

 ترکیب فرکانس 
Input terminals  های ترمینال

 ورودی
ها ترمینال دیجیتال ورودی، یکی از آن  ۴

 50kHzپشتیبانی از پالس فرکانس بالا تا 
Output terminals  های ترمینال

 خروجی
ترمینال آنالوگ ورودی با پشتیبانی از   یک 

10V ~0   10یاmA~0 
 هانمایشگر و دکمه 

LED display نمایشگر LED  نمایش پارامترها 
Key lock and 

function selection 
ها و قفل دکمه 

 انتخاب عملکرد 
امکان قفل کردن جزئی یا کامل کلیدها و تعریف 

محدوده عملیاتی برای کلیدهای خاص جهت 
 جلوگیری از خطای کاربری 

Protective function  عملکرد حفاظتی 

تشخیص اتصال کوتاه موتور هنگام روشن شدن، 
حفاظت از فاز خروجی، حفاظت از اضافه جریان، 

حفاظت از اضافه ولتاژ، حفاظت از کم ولتاژ، 
حفاظت از حرارت بیش از حد، حفاظت از اضافه  

 بار و ...
 محیط 

Storage temperature  دمای
 C ~ 60°C°20- سازیذخیره 

Operation 
temperature  دمای عملیاتی 

-10°C ~ 50°C   در صورت افزایش دما بالای(
40°C ° ظرفیت خروجی به ازای هر ،C 1  ،۱٪ 

 یابد( کاهش می 
Storage humidity   رطوبت

 RH%90> سازیذخیره 
Operation humidity  90> رطوبت عملیاتی%RH 

Noise Level  50حداکثر  سطح صداdBA 
 هارابط 

Communication Port  پورت ارتباطی RS-485 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                       فصل دوم )معرفی محصول(

 نامی   مشخصات.  2.3

 

  

ظرفیت نامی  مدل 
(KVA ) 

جریان ورودی 
(A ) 

جریان 
 ( Aخروجی )

توان موتور 
قابل استفاده 

(kW ) 

توان موتور 
قابل 

استفاده  
(HP ) 

 V    50/60Hz 220فاز تک 
PIC 0.75 G 1.5 8.2 4.0 0.75 1 
PIC 1.5 G 3 14 7.0 1.5 2 
PIC 2.2 G 4 23 9.6 2.2 3 
PIC 3.7 G 5.9 32 17 3.7 5 
PIC 5.5 G 11 45 25 5.5 7 

 V   50/60Hz 380 فاز تک 
PIC 0.75G/1.5P 1.8 2.4 2.1 0.75 1 
PIC 1.5G/2/2P 5 4.6 3.8 1.5 2 
PIC 2.2G/3.7P 6.7 6.3 5.1 2.2 3 
PIC 3.7G/5.5P 12 / 17.5 10.5 / 14.6 9 / 13 3.7 / 5.5 5 / 7.5 
PIC 5.5G/7.5P 17.5 / 22.8 14.6 / 18.9 13 / 17 5.5 / 7.5 7.5 / 10 
PIC 7.5G/11P 22.8 / 33.4 18.9 / 26.0 17 / 25 7.5 / 11 10 / 15 
PIC 11G/15P 33.4 / 42.8 26.0 / 35.0 25 / 32 11 / 15 15 / 20 

PIC 15G/18.5P 42.8 / 45.0 35.0 / 38.5 32 / 37 15 / 18.5 20 / 25 
PIC 18.5G/22P 45.0 / 54.0 38.5 / 46.5 37 / 45 18.5 / 22 25 / 30 
PIC 22G/30P 54.0 / 56.0 46.5 / 62.0 45 / 60 22 / 30 30 / 40 
PIC 30G/37P 56.0 / 63.0 62.0 / 76.0 60 / 75 30 / 37 40 / 50 
PIC 37G/45P 63.0 / 81.0 76.0 / 92.0 75 / 90 37 / 45 50 / 60 
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 فصل دوم )معرفی محصول(              فازتکفاز و سه   37 kW – 0.75 kW)) PIC سری -پتواز درایوهای 

 . نمودار شماتیک 2.4

 

 

 

 

 

 

 

 

 ( Operation keyboard. صفحه کلید عملیاتی )1
 ( Cabinet. بدنه )2
 ( Bottom installation hole. سوراخ نصب در پایین دستگاه ) 3
 ( Input-output hole. محل ورودی و خروجی )4
 ( Flip cover. درب تاشو )5
 ( Front cover. درب جلویی )6

 V ،0.75kW  ~2.2kW 380فاز و سه  V ،0.75K   ~1.5kW 220فاز نمودار شماتیک و ابعاد مدل تک 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                       فصل دوم )معرفی محصول(

 ( Operation keyboard. صفحه کلید عملیاتی )1
 ( Cabinet. بدنه )2
 ( Bottom installation hole. سوراخ نصب در پایین دستگاه ) 3
 ( Input-output hole. محل ورودی و خروجی )4
 ( Flip cover. درب تاشو )5
 ( Front cover. درب جلویی )6

 V ،2.2kW 220فاز نمودار شماتیک و ابعاد مدل تک 
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 فصل دوم )معرفی محصول(              فازتکفاز و سه   37 kW – 0.75 kW)) PIC سری -پتواز درایوهای 

 ( Operation keyboard. صفحه کلید عملیاتی )1
 ( Cabinet. بدنه )2
 ( Bottom installation hole. سوراخ نصب در پایین دستگاه ) 3
 ( Input-output hole. محل ورودی و خروجی )4
 ( Flip cover. درب تاشو )5
 ( Front cover. درب جلویی )6
 

 

 

 

 

 

 

 

 V ،5.5kW   ~3.7kW 380فاز نمودار شماتیک و ابعاد مدل سه 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                       فصل دوم )معرفی محصول(

 ( Operation keyboard. صفحه کلید عملیاتی )1
 ( Cabinet. بدنه )2
 ( Bottom installation hole. سوراخ نصب در پایین دستگاه ) 3
 ( Input-output hole. محل ورودی و خروجی )4
 ( Flip cover. درب تاشو )5
 ( Front cover. درب جلویی )6
 

 

 V ،11kW   ~7.5kW 380فاز و سه  V ،5.5kW   ~3.7kW 220فاز ک تنمودار شماتیک و ابعاد مدل  
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 فصل دوم )معرفی محصول(              فازتکفاز و سه   37 kW – 0.75 kW)) PIC سری -پتواز درایوهای 

 
 ( Operation keyboard. صفحه کلید عملیاتی )1
 ( Cabinet. بدنه )2
 ( Bottom installation hole. سوراخ نصب در پایین دستگاه ) 3
 ( Input-output hole. محل ورودی و خروجی )4
 ( Flip cover. درب تاشو )5
 ( Front cover. درب جلویی )6
 

 

 V ،22kW  ~15kW 380فاز نمودار شماتیک و ابعاد مدل سه
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                       فصل دوم )معرفی محصول(

 ابعاد نصب 

 

 

 مدل 
موقعیت نصب  

(mm ) ( ابعاد کلیmm )   موقعیت
نصب 

(mm ) 

وزن 
(kg ) 

A B H W D 

PIC 0.75 G 

62 152 165 78 116 5 0.7 

PIC 1.5 G 

PIC 2.2 G 

PIC 3.7 G 

PIC 5.5 G 

PIC 0.75G/1.5P 67.3 157.5 170.2 84.6 138.1 5 1 

PIC 1.5G/2/2P 
85 184 194 97 153.3 4 1.5 

PIC 2.2G/3.7P 

PIC 3.7G/5.5P 

107 235 245 142 168 5.5 3.5 
PIC 5.5G/7.5P 

PIC 7.5G/11P 

PIC 11G/15P 

PIC 15G/18.5P 

147 298 310 164.8 195.2 5.5 5.5 PIC 18.5G/22P 

PIC 22G/30P 

PIC 30G/37P 
260 433.5 450 300 207 6.5 15.5 

PIC 37G/45P 
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 های نصب( ل سوم )دستورالعمل فص   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 های نصب . دستورالعمل3
های شرح داده شده در این  فقط پرسنل آموزش دیده و واجد شرایط مجاز به انجام عملیات

اقدامات، دستورالعمل های بخش »احتیاطات ایمنی« را  فصل هستند. لطفاً در تمامی این 
رعایت کنید. عدم رعایت این احتیاطات ممکن است منجر به صدمات جسمی یا حتی مرگ، 

 یا آسیب به تجهیزات شود. 

باید قطع شده باشند. در صورت    VFDدر طول فرآیند نصب، تمامی منابع تغذیه متصل به  
 دقیقه صبر کنید تا ادامه نصب را انجام دهید.   ۱۰اتصال برق، ابتدا آن را قطع کرده و حداقل  

باید با قوانین و مقررات محلی مطابقت داشته باشد. ما هیچ   VFDطرح و طراحی نصب  
پذیریم. همچنین، ضمانت مسئولیتی در قبال نقض قوانین محلی در نصب این تجهیزات نمی

ارائه شده با   از عدم رعایت   VFDیا تضمین کیفیت  یا اختلال ناشی  شامل هرگونه حادثه 
 های این بخش نخواهد شد.دستورالعمل

 . نصب تجهیزات 3.1

 . محیط نصب 3.1.1

، انتخاب یک محل VFDبرای دستیابی به عملکرد بلندمدت و پایدار و همچنین عملیات عادی  
 ای برخوردار است.نصب مناسب از اهمیت ویژه 

 مشخصات  پارامتر 

Site  محل نصب 
محیط داخلی، بدون تابش مستقیم نور خورشید، گرد و 

غبار، گاز خورنده، گاز قابل اشتعال، مه روغن، بخار آب، آب  
 چکنده یا نمک و غیره 

Altitude  ارتفاع از سطح
 دریا 

 متر  ۱۰۰۰کمتر از 

Ambient 
temperature 

 دمای محیط

، استفاده با 50℃تا   40℃)برای دماهای  40+℃تا   10-℃
 شود(کاهش ظرفیت توصیه می 

در محیطی نصب  VFDبرای اطمینان بیشتر، بهتر است  
 سرعت تغییر نکند. شود که دما به 

کننده  هنگام نصب در فضای بسته مانند تابلو، از فن خنک 
یا کولر برای جلوگیری از افزایش دمای داخلی استفاده  

 شود.
پس از مدت طولانی   VFDاندازی در صورت انتظار برای راه 

در شرایط دمای پایین، اقدامات گرمایشی خارجی برای  



 

18 
 

 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                    های نصب(فصل سوم )دستورالعمل 

 

 . دستورالعمل نصب 3.1.2
 انجام شود. تابلو برقتواند به صورت نصب روی دیوار یا نصب در می VFDاین 

VFD  های باید به صورت عمودی نصب شود. لطفاً بررسی کنید که نصب مطابق دستورالعمل
 زیر انجام شده است. 

 . روش نصب 3.1.3
VFD  :امکان نصب روی دیوار را دارد و روش نصب به شرح زیر است 

 ( نصب روی دیوار 1)

اندازی لازم است تا خطر  های داخلی قبل از راه ذوب یخ 
 آسیب به دستگاه کاهش یابد. 

Humidity  95کمتر از  رطوبت% RH   بدون تشکیل میعان 
Vibration  5.9کمتر از  لرزشm/s²  (0.6g) 
Storage 

temperature 
دمای 

 60 +℃＋تا    20 -℃ سازیذخیره 

IP rating  درجه حفاظتی IP20 
Distribution 

System 
سیستم توزیع  

 TN, TT برق 
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 های نصب( ل سوم )دستورالعمل فص   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

یل  2)  ر روی  نصب   )DIN   مدل برای  از  )فقط  کمتر  فاز    7.5kWهای  تک  جز  به 
5.5kW ~3.7 ) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 ( نصب بدون فاصله 3) 

 های مختلف انجام دهید.های نصب در مدللطفاً نصب را مطابق موقعیت واقعی سوراخ *
 مراحل نصب: 

 گذاری کنید. های نصب را علامتمحل سوراخ .1
 گذاری شده فیکس کنید. های علامتها را در محل ها یا مهرهپیچ .2
3. VFD  .را به محل نصب تکیه دهید 
 به دیوار ثابت شود.  VFDها را محکم کنید تا پیچ .4
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                    های نصب(فصل سوم )دستورالعمل 

 

 کشی استاندارد . سیم 3.2

فاز  3.2.1 تک  استاندارد  اتصال   .0.75kW-1.5kW     فاز -0.75kWو سه 
2.2kW 

 

توضیحات: فیوز، مقاومت ترمز، راکتور ورودی، فیلتر ورودی، راکتور خروجی و فیلتر خروجی  
)قطعات جانبی اختیاری(   Cهمگی قطعات اختیاری هستند. برای جزئیات بیشتر به پیوست  

 مراجعه کنید.
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 های نصب( ل سوم )دستورالعمل فص   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 3.7kW-22kWو سه فاز  2.2kW-5.5kW. اتصال استاندارد تک فاز 3.2.2

مقاومت  فیوزها،  مقاومتتوجه:  ترمز،  مقاومتهای  ورودی،  فیلترهای  ورودی،  های های 
خروجی و فیلترهای خروجی همگی لوازم جانبی اختیاری هستند. برای جزئیات بیشتر به  

 های جانبی« مراجعه کنید. بخش »گزینه
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                    های نصب(فصل سوم )دستورالعمل 

 

 های مدار اصلی . نمودار ترمینال 3.2.3

 های اصلی به شرح زیر است: نمودار ترمینال

 0.75kW~5.5kWنمودار ترمینال اصلی        7.5kW~22kWنمودار ترمینال اصلی 

 وظیفه هر ترمینال به شرح زیر است: 

 

از کابل • اگر کابل موتور دارای هادی زمین استفاده  های موتور نامتقارن ممنوع است. 
و هم در    VFDی شیلد رسانا باشد، هادی زمین باید هم در سمت  متقارن همراه با لایه

 سمت موتور به زمین متصل شود. 
صورت جداگانه و در  های کنترل را باید بههای برق ورودی و کابلهای موتور، کابلکابل •

 مسیرهای مجزا عبور دهید.

 های مدار اصلی کشی ترمینال. مراحل سیم 3.2.4
وصل کرده و کابل    VFD (PE)سیم زمین کابل برق ورودی را مستقیماً به ترمینال زمین   .1

( متصل کنید و از اتصال  R, S, T)یا    L2و    L1های  فاز( را به ترمینالفاز )یا سهبرق تک
 مطمئن آن اطمینان حاصل کنید.

فاز موتور را  متصل کرده و کابل سه   VFD (PE)سیم زمین کابل موتور را به ترمینال زمین   .2
 وصل کنید و از اتصال مطمئن آن اطمینان حاصل کنید. Wو  U ،Vهای به ترمینال

 شده وصل کنید. مقاومت ترمز اختیاری را با کابل به محل تعیین .3
 را به صورت مکانیکی محکم کنید. VFDهای خارج از در صورت امکان، همه کابل .4
 

علامت  نام ترمینال  توضیحات عملکرد 
 ترمینال 

 AC فازنقطه اتصال برق سه 
 AC فازنقطه اتصال برق تک 

 ACفاز های ورودی برق سه ترمینال 
 ACفاز های ورودی برق تک ترمینال 

R, S, T 
L1, L2 

 (+) ,(PB) ترمینال مقاومت ترمز خارجی  اتصال به مقاومت ترمز 

 ترمینال زمین ایمنی  اتصال به زمین 
 

 U ،V ،W فازهای خروجی برق سه ترمینال  فاز اتصال به موتور سه 
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 های نصب( ل سوم )دستورالعمل فص   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 های کنترل. نمودار ترمینال 3.2.5

–0.75kWفاز  و سه   0.75kW–1.5kWفاز  های مدار کنترل برای تکنمودار چینش ترمینال
2.2kW: 

 های کنترل به شرح زیر است: عملکرد هر یک از ترمینال

برچسب   بندی دسته 
 توضیحات  نام ترمینال 

Communication  ارتباطی 
RS485A پورت 

COM 
RS485 

 ترمینال مثبت سیگنال تفاضلی
RS485 

RS485B 
 ترمینال منفی سیگنال تفاضلی

RS485 

Analog input  ورودی
 AI1 آنالوگ 

ترمینال  
ورودی 
 1آنالوگ 

ورودی ولتاژ/جریان آنالوگ  
تواند به عنوان ورودی )می 

نیز استفاده شود؛   DI دیجیتال
 F6-29 برای جزئیات به تنظیم
 مراجعه شود( 

Analog output 
خروجی 
 AO1 آنالوگ 

ترمینال  
خروجی 

 1آنالوگ 
 خروجی ولتاژ/جریان آنالوگ 

Digital input 
ورودی 
 دیجیتال 

 

DI1 

ترمینال  
ورودی 

دیجیتال  
1 

 ورودی دیجیتال استاندارد 

DI2 

ترمینال  
ورودی 

دیجیتال  
2 

 ورودی دیجیتال استاندارد 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                    های نصب(فصل سوم )دستورالعمل 

 

 

  

DI3 

ترمینال  
ورودی 

دیجیتال  
3 

 ورودی دیجیتال استاندارد 

DI4 

ترمینال  
ورودی 

دیجیتال  
4 

ورودی دیجیتال استاندارد /  
 ورودی پالس با فرکانس بالا 

Digital output  خروجی
 DO دیجیتال 

ترمینال  
خروجی 
 دیجیتال 

خروجی دیجیتال استاندارد /  
 خروجی پالس با فرکانس بالا 

Power supply  تغذیه 
 

10V 
منبع  
تغذیه  
+10V 

 10V+تأمین تغذیه 

GND  زمین
+10V 

زمین مرجع برای سیگنال آنالوگ 
 10V+و تغذیه 

24V 
منبع  
تغذیه  
+24V  24+تأمین تغذیهV 

GND  زمین
+24V 

Relay output  خروجی رله 
RA/RB  خروجی

 رله 
 (NC) ترمینال معمولًا بسته

RA/RC ترمینال معمولًا باز (NO) 
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 های نصب( ل سوم )دستورالعمل فص   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 عملکرد جامپرها به شرح زیر است: 

 عملکرد  پین  نام شماره 
تنظیم 
 کارخانه 

J13 AI1 

 

ورودی ولتاژ   2-- 1
(10V～0 ) 

ورودی جریان  3-- 2
(20mA～0 ) 

10V ~0 

J10 AO1 

 

خروجی ولتاژ  2-- 1
(10V～0 ) 

خروجی جریان  3-- 2
(20mA～0 ) 

10V ~0 

J12 PW 

 

بندی منبع  روش سیم 2-- 1
(Source type ) 

بندی روش سیم 3-- 2
 ( Sink typeسینک )

 نوع منبع 

J11 CME 

 

ایزولاسیون اپتوکوپلر، خروجی  
 کلکتور باز دو قطبی؛ 
～0Vمحدوده ولتاژ خروجی: 

24V ؛ 
0mAمحدوده جریان خروجی: 

～50mA ؛ 
توجه: زمین خروجی دیجیتال  

(CME به )  طور داخلی از زمین
( ایزوله  COMورودی دیجیتال ) 

فرض، از صورت پیش است. به 
طور داخلی متصل به  J11طریق 

است. هنگام تغذیه خروجی  
( از منبع خارجی،  DOدیجیتال )
J11  .باید قطع شود 

اتصال  
 کوتاه 

J17 GND-PE 

 

 GNDبه  PEانتخاب کنید که آیا 
متصل است یا نه. در صورت بروز  
اختلال، برای بهبود مقاومت در  

متصل  GNDرا به    PEبرابر نویز، 
 کنید. 

1--2 :GND  وPE  اند جدا شده 
2--3 :GND  وPE  اند متصل شده 

 قطع شده 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                    های نصب(فصل سوم )دستورالعمل 

 

 تذکر: 

از  ۱تذکر   محیط  دمای  وقتی   :25°C    یابد کاهش  باید  ترمینال  خروجی  جریان  رود،  فراتر 
(Derating .) 

ها هنگام استفاده توسط : موقعیت جامپر روی پنل کنترل و توزیع عملکرد ترمینال۲تذکر  
 کاربر، باید بر اساس شیء واقعی تعیین شود.

 ترمینال ورودی آنالوگ:

سیگنال که  آنجا  به از  ضعیف  آنالوگ  ولتاژ  تداخلهای  برابر  در  حساس ویژه  خارجی  های 
کشی تا حد امکان  های شیلددار استفاده شود و طول سیمهستند، معمولًا لازم است از کابل

نشان داده شده است. در شرایطی   3-3.2.5طور که در شکل  متر، همان  ۲۰کوتاه باشد، حداکثر  
های های فیلتر یا هسته شوند، باید خازنشدت دچار اختلال میهای آنالوگ به که سیگنال

نشان داده   4-3.2.5طور که در شکل  فرریت در سمت منبع سیگنال آنالوگ اضافه شود، همان 
 شده است. 

 

 3.2.5-3شکل                                            3.2.5-4شکل 

 

 ترمینال ورودی دیجیتال: 

کابل از  استفاده شود و طول سیمنیاز است  باشد، های شیلددار  امکان کوتاه  تا حد  کشی 
(، باید اقدامات لازم برای Active Driving Modeمتر. هنگام انتخاب حالت فعال )  ۲۰حداکثر  

شود از ( از منبع تغذیه انجام شود. توصیه می Crosstalkهای متقاطع )فیلتر کردن تداخل
 ( استفاده شود. Contact Control Modeحالت کنترل تماسی )
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 های نصب( ل سوم )دستورالعمل فص   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 24Vبا استفاده از منبع داخلی  NPNحالت سینک                24Vبا استفاده از منبع داخلی   PNPحالت سینک 

 با استفاده از منبع خارجی NPNبا استفاده از منبع خارجی                             حالت منبع  PNPحالت منبع 

را حذف    V 24+و    PWجامپر  بین    J12کند(              )تذکر:  را حذف می  V 24+و    PWجامپر  بین    J12)تذکر:  
 کند( می

 ترمینال خروجی دیجیتال: 
راه به  نیاز  جذب هنگام  دیودهای  باید  دیجیتال،  خروجی  ترمینال  توسط  رله  اندازی 

(Absorption Diodeدر دو طرف سیم )  پیچ رله نصب شود، در غیر این صورت ممکن است
( ترمینال خروجی Driving Capacityاندازی )آسیب ببیند.ظرفیت راه  DC +24Vمنبع تغذیه  

 است. 50mAدیجیتال حداکثر 

 کشی ترمینال خروجی دیجیتال نمودار سیم
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                    های نصب(فصل سوم )دستورالعمل 

 

 3.7kW~22Kwفاز و سه  2.2kW~5.5kWفاز  های تک نمودار برای مدل 

 های کنترل به شرح زیر است: عملکرد هر یک از ترمینال

 توضیحات  نام ترمینال  دسته 

Communication  ارتباطات 
RS485A 

 COM پورت 
RS485 

 ترمینال مثبت سیگنال تفاضلی
RS485 

RS485B ترمینال منفی سیگنال تفاضلی 
RS485 

Analog input  ورودی
 AI1 آنالوگ 

ترمینال  
ورودی آنالوگ  

1 

 ورودی ولتاژ/جریان آنالوگ
تواند به عنوان ورودی )می 

نیز استفاده شود؛   DI دیجیتال
 ( F6-31 جزئیات در تنظیم

Analog output  خروجی
 آنالوگ 

AO1 
ترمینال  
خروجی 

 1آنالوگ 
 خروجی ولتاژ/جریان آنالوگ 

Digital input  ورودی
 دیجیتال 

DI1 
ترمینال  
ورودی 
 1دیجیتال 

 ورودی دیجیتال عادی 

DI2 
ترمینال  
ورودی 
 2دیجیتال 

 ورودی دیجیتال عادی 

DI3 
ترمینال  
ورودی 
 3دیجیتال 

 ورودی دیجیتال عادی 

DI4 
ترمینال  
ورودی 
 4دیجیتال 

 ورودی دیجیتال عادی 
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 های نصب( ل سوم )دستورالعمل فص   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 

  

DI5 
ترمینال  
ورودی 
 5دیجیتال 

ورودی دیجیتال عادی / ورودی  
 پالس فرکانس بالا 

Digital output  خروجی
 DO دیجیتال 

ترمینال  
خروجی 
 دیجیتال 

خروجی دیجیتال عادی / خروجی  
 پالس فرکانس بالا 

Power supply  تغذیه 

10V  24+تغذیهV  10+تأمین تغذیهV 

GND   زمین تغذیه
+10V 

زمین مرجع برای سیگنال آنالوگ و 
 10V+تغذیه 

24V  24+تغذیهV 
 24V+تأمین تغذیه 

COM   زمین تغذیه
+24V 

Relay output  خروجی رله 
RA/RB 

 خروجی رله 

 Normally) ترمینال عادی بسته
Closed) 

RA/RC ترمینال عادی باز (Normally 
Open) 



 

30 
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 عملکرد جامپرها به شرح زیر است: 

 

 

 عملکرد  شماره پین  نام شماره 
تنظیم 
 کارخانه 

J13 AI1 

 

 ( 10V～0ورودی ولتاژ ) 2-- 1
 0 ~10V ( 20mA～0ورودی جریان ) 3-- 2

J10 AO1 

 

 ( 10V～0خروجی ولتاژ ) 2-- 1
 0 ~10V ( 20mA～0خروجی جریان ) 3-- 2

J12 PW 

 

 ( Source typeکشی منبع ) روش سیم 2-- 1
 ( Sink typeکشی سینک )روش سیم 3-- 2

نوع 
 منبع 

J11 CME 

 

ایزولاسیون اپتوکوپلر، خروجی کلکتور باز دو 
 قطبی؛ 

 ؛ 0V～24Vمحدوده ولتاژ خروجی: 
 ؛ 0mA～50mAمحدوده جریان خروجی: 

طور  ( بهCMEتوجه: زمین خروجی دیجیتال )
( ایزوله  COMداخلی از زمین ورودی دیجیتال )

 J11فرض، از طریق صورت پیش است. به 
طور داخلی متصل است. هنگام تغذیه به 

  J11( از منبع خارجی، DOخروجی دیجیتال ) 
 باید قطع شود. 

اتصال  
 کوتاه 

J16 
J17 

COM 
GND-
PE 

 

متصل    COM/GNDبه  PEانتخاب کنید که آیا 
است یا نه. در صورت بروز اختلال، برای بهبود  

  COM/GNDرا به  PEمقاومت در برابر نویز، 
 متصل کنید. 

1--2 :COM/GND  وPE  اند جدا شده 
2--3 : COM/GND  وPE  اند متصل شده 

قطع  
 شده 
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 های نصب( ل سوم )دستورالعمل فص   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 تذکر:

ها باید کاهش  باشد، جریان خروجی ترمینال  C°25: هنگامی که دمای محیط بیش از  ۱تذکر  
 ( تا از آسیب احتمالی جلوگیری شود.Derating –یابد )کاهش جریان مجاز 

ها باید بر اساس : محل قرارگیری جامپر روی برد کنترل و تخصیص عملکرد ترمینال۲تذکر  
 محصول واقعی در زمان استفاده رعایت شود.

 ترمینال ورودی آنالوگ:
های خارجی حساس است،  ویژه نسبت به تداخلاز آنجا که سیگنال ولتاژ آنالوگ ضعیف به 

کشی تا حد امکان کوتاه باشد  معمولًا لازم است از کابل شیلددار استفاده شود و طول سیم
در شکل  متر(؛ همان  ۲۰)حداکثر   که  که    5-3.2.5طور  در شرایطی  است.  داده شده  نشان 

توان خازن فیلتر یا هسته فرریت را در سمت  شدت دچار اختلال شود، می سیگنال آنالوگ به 
 نشان داده شده است.  6-3.2.5طور که در شکل منبع سیگنال آنالوگ اضافه کرد، همان

 3.2.5-5شکل                                    3.2.5-6شکل 

 ترمینال ورودی دیجیتال: 

سیم  و طول  است  شیلددار ضروری  کابل  از  باشد  استفاده  کوتاه  امکان  حد  تا  باید  کشی 
(، لازم است  Active Driving Modeمتر(. هنگام استفاده از حالت رانش فعال )  ۲۰)حداکثر  

( از منبع تغذیه انجام  Crosstalkاقدامات فیلترینگ مناسب برای کاهش تداخل متقاطع )
 ( استفاده شود.Contact Control Modeشود از روش کنترل تماسی )شود. توصیه می 
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با استفاده از منبع داخلی   NPNحالت سینک                       24Vبا استفاده از منبع داخلی   PNPحالت سینک 
24V 

 با استفاده از منبع خارجی NPNبا استفاده از منبع خارجی                             حالت منبع  PNPحالت منبع 

را حذف    24V+و    PWجامپر  بین    J12کند(              )تذکر:  را حذف می  24V+و     PWجامپر  بین    J12)تذکر:   
 کند( می

 ترمینال خروجی دیجیتال: 
اندازی رله دارد، باید دیود جذب در هر دو  هنگامی که ترمینال خروجی دیجیتال نیاز به راه

  DC +24Vپیچ رله نصب شود؛ در غیر این صورت، احتمال آسیب به منبع تغذیه سمت سیم
 باشد.  50mAوجود دارد و ظرفیت درایو نباید بیش از 

 کشی ترمینال خروجی دیجیتال نمودار سیم
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 های نصب( ل سوم )دستورالعمل فص   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 کشی . حفاظت سیم3.3

 و کابل ورودی VFD. حفاظت در برابر اتصال کوتاه برای 3.3.1

 

و کابل ورودی در اثر رخدادهای اتصال کوتاه،   VFDبرای جلوگیری از گرم شدن بیش از حد  
 های حفاظتی مانند فیوز استفاده شود. لازم است از دستگاه

 های زیر انجام شود: های حفاظتی باید مطابق دستورالعملانتخاب این دستگاه

تنها های ارائه شده برای انتخاب فیوز ضروری است. فیوز مناسب نهتذکر: رعایت دستورالعمل
کند، بلکه هنگام بروز اتصال را در برابر اتصال کوتاه خارجی محافظت می  VFDکابل ورودی و  

طور مناسب محافظت خواهد  نیز تجهیزات موجود در همان مدار را به VFDکوتاه داخلی در 
 کرد.
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 های موتور . حفاظت از موتور و کابل3.3.2
حفاظت اتصال   VFDانتخاب شوند،    VFDهای موتور مطابق جریان نامی  در صورتی که کابل
دارای حفاظت حرارتی موتور   VFDکند.  های موتور و خود موتور فراهم میکوتاه را برای کابل

 تواند در صورت لزوم، با قطع مستقیم خروجی و جریان از موتور محافظت کند. است و می

های متصل باشند، برای هر موتور و کابل  VFDاگر چند موتور به  
نصب  اختصاصی  مدارشکن  یا  حرارتی  کلید  یک  باید  مربوطه 

کار شود و همچنین فیوز برای حفاظت در برابر اتصال کوتاه به
 گرفته شود.

 پس. اتصال بای3.3.3
  VFDدر کاربردهای حیاتی و حساس، معمولًا لازم است مداری برای سوئیچ بین شبکه برق و  

تا سیستم در صورت خرابی   ادامه دهد. در برخی    VFDتعبیه شود  به عملکرد عادی خود 
که   مواردی  مانند  خاص،  نرم  VFDکاربردهای  برای  ) راهصرفاً  استفاده soft startاندازی   )

 پس مناسب نصب گردد. شود، سیستم پس از شروع باید به شبکه برق سوئیچ کند و بای می

متصل   W VFDو    U  ،Vهای خروجی  هرگز منبع تغذیه را به ترمینال
طور دائمی  تواند بههای موتور مینکنید، زیرا ولتاژ موجود در کابل

 آسیب برساند. VFDبه 

می  توصیه  مکرر،  سوئیچ  به  نیاز  صورت  در  اینترلاک تذکر:  دارای  کنتاکتور  یا  کلید  از  شود 
ترمینال  شود  حاصل  اطمینان  تا  شود  استفاده  کابلمکانیکی  به  همزمان  موتور  های  های 

 متصل نشوند. VFDورودی و خروجی 
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 فصل چهار )کار با کیبورد(                 فازتکفاز و سه   37 kW – 0.75 kW)) PIC سری -پتواز درایوهای 

 . کار با کیبورد 4

 . معرفی کیبورد 4.1
 شود. و تنظیم پارامترها استفاده می  VFDکیبورد برای نمایش وضعیت 

 

 متن نمایش داده شده  توضیح 

 PRG / ESC .شودبرای وارد شدن به حالت تنظیم یا خروج از آن استفاده می 

 DATA / ENT .شودبرای تأیید انتخاب یا مقدار در حالت تنظیمات استفاده می 

 Increase / Decrease .شودبرای افزایش یا کاهش مقدار تنظیمات استفاده می 

در رابط نمایش خاموش و نمایش عملیاتی، پارامترهای قابل  
ای قابل انتخاب هستند؛ هنگام تغییر  نمایش به صورت حلقه 

 .شودپارامترها، بیت مورد نظر برای تغییر انتخاب می 
SHIFT 

 RUN .شوددر حالت کیبورد برای اجرای عملیات استفاده می 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                     فصل چهار )کار با کیبورد( 

 

 LED. نشانگر  4.1.1

 

توان عملیات در حال اجرا  در حالت اجرا، با فشار دادن این کلید می
را متوقف کرد. هنگام فعال بودن حالت خطا یا آلارم محدود شده  

توانند با این  های کنترل می ، همه حالت P.04 توسط کد عملکرد 
 .کلید بازنشانی شوند

STOP / RST 

 Potentiometer .شودبرای تنظیم میزان و فرکانس استفاده می

 LEDنشانگر  هاپیام 

 LED مقدار فرکانس خروجی روی صفحه
 Hz قرمز  روشن دائم  .شودنمایش داده می 

 LED مقدار جریان خروجی روی صفحه
 A قرمز  روشن دائم  .شودنمایش داده می 

 LED مقدار ولتاژ خروجی روی صفحه
 .شودنمایش داده می 

 V قرمز  روشن دائم 

 LED مقدار توان خروجی روی صفحه
 A and V قرمز  روشن دائم  .شودنمایش داده می 

 RUN قرمز  روشن دائم  .اینورتر در حال اجرا است 

روشن دائم: حالت کنترل شروع/توقف 
 ترمینال 

 روشن دائم 
 LOCAL / REMOT قرمز 

 خاموش دائم حالت کنترل شروع/توقف پنل 
 زنچشمک  حالت کنترل شروع/توقف از طریق ارتباط

 روشن دائم  موتور در حالت حرکت معکوس 
 FWD / REV قرمز 

 خاموش دائم موتور در حالت حرکت مستقیم 
 روشن دائم  حالت کنترل گشتاور 

زن  چشمک  حالت خطا TUNE / TC قرمز 
 سریع 

زن  چشمک  حالت خودآموز پارامترها
 کند 



 

37 
 

 فصل چهار )کار با کیبورد(                 فازتکفاز و سه   37 kW – 0.75 kW)) PIC سری -پتواز درایوهای 

 های عملکردی. دکمه4.1.2
 یحات ضتو دکمه عملکرد 
PRG/ESC  ورود به حالت تنظیم یا خروج از آن. 

DATA/ENT تأیید انتخاب یا مقدار در حالت تنظیم. 
RUN  شوددر حالت عملکرد با کیبورد، برای اجرای عملیات استفاده می. 

STOP/RST 

 شود. در حالت اجرا، برای توقف عملیات جاری استفاده می  •
شود. در حالت هشدار خطا، برای ریست عملیات استفاده می  •

قابلیت   ) شودمحدود می FA-01 عملکرد این کلید توسط کد
 (. STOP/RST کلید

 .افزایش مقدار تنظیم شده 

 .کاهش مقدار تنظیم شده 

SHIFT / 
در رابط نمایش خاموش و رابط نمایش عملیات، پارامترهای قابل  

شوند؛ هنگام اصلاح  نمایش به صورت چرخشی انتخاب می 
 .شودپارامترها، بیت قابل تغییر پارامترها انتخاب می 

QUICK/JOG 

-FF توان منوهای مختلف را طبق مقادیر، می FF-03 ≠ 0 وقتی •
 جابجا کرد.  03

توان عملکردهای خاصی مانند تغییر منبع  ، می FF-03 = 0 وقتی •
 FA-00 فرمان، تغییر جهت جلو/عقب و غیره را طبق مقدار

 .انتخاب کرد

Potentiomete 

 تنظیم فرکانس خروجی  •
 تنظیم فرکانس خروجی با فرکانس اصلی •

 محدود کردن حداکثر گشتاور  •
 تنظیم حد بالای فرکانس خروجی  •

 V/F تنظیم دامنه ولتاژ خروجی در حالت جداسازی •
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                     فصل چهار )کار با کیبورد( 

 

 . نمایش کیبورد 4.2
کند، شامل وضعیت خاموش،  نمایشگر امکان جابجایی بین صفحات مختلف را فراهم می

 وضعیت عملکرد، وضعیت ویرایش کدهای عملکرد و وضعیت هشدار خطا.

 

 . صفحه خاموش 4.2.1
در حالت خاموش است، نمایشگر پارامترهای وضعیت خاموش را نشان    VFDهنگامی که  

 FA-04دهد. در این حالت، پارامترهای متنوعی قابل نمایش هستند. با شروع از صفحه می
می  خاموش(،  و )وضعیت  انتخاب  را  نظر  مورد  پارامترهای  رقمی،  دو  فیلد  تغییر  با  توان 

 مراجعه شود.   FA-04نمایش داد. برای تعریف هر کد دیجیتال، به توضیحات کدهای عملکرد  

پارامتر قابل نمایش هستند: تنظیم فرکانس، ولتاژ باس، وضعیت    ۱۱در وضعیت خاموش،  
، مقدار شمارش، مقدار طول، مرحله  AI2، ولتاژ  AI1، ولتاژ  DO، وضعیت خروجی  DIورودی  

PLC  ورودی پالس  فرکانس  و  بار  دکمه  PULSE، سرعت  فشردن  با   .》/SHIFT  توان  می
 پارامترها را به صورت چرخشی نمایش داد.

 . صفحه وضعیت عملکرد4.2.2
ورود   و  اجرا  برای  معتبر  فرمان  دریافت  از  حالت    VFDپس  پارامترهای RUNبه  کیبورد   ،

را نمایش می “” روشن می RUNدهد. نشانگر “وضعیت عملکرد  ”  FWD/REVشود و چراغ 
 بسته به جهت چرخش موتور روشن یا خاموش است.

پارامتر قابل نمایش هستند: فرکانس عملیاتی، تنظیم فرکانس، ولتاژ   ۳۲در وضعیت عملکرد،  
، DIباس، ولتاژ خروجی، جریان خروجی، توان خروجی، گشتاور خروجی، وضعیت ورودی  

، مقدار شمارش، مقدار طول، سرعت بار، تنظیم  AI2، ولتاژ  AI1، ولتاژ  DOوضعیت خروجی  
PID  بازخورد ،PID  مرحله ،PLC  فرکانس پالس ورودی ،PULSE  زمان  ۲، فرکانس عملیاتی ،
مانده اجرا، سرعت خطی، زمان فعلی روشن بودن، زمان عملیات فعلی، فرکانس پالس  باقی
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 فصل چهار )کار با کیبورد(                 فازتکفاز و سه   37 kW – 0.75 kW)) PIC سری -پتواز درایوهای 

، مقدار گشتاور هدف،  Y، فرکانس کمکی  X، تنظیمات ارتباطی، فرکانس اصلی  PULSEورودی  
بصری و وضعیت خروجی    DI، وضعیت ورودی  V/Fزاویه ضریب توان، ولتاژ هدف جداشده  

DO    از کد انتخاب دو  می  DATA، با فشردن کلید  FA-03یا    FA-02بصری. با شروع  توان 
 کد پارامتر را به صورت چرخشی تغییر داد. SHIFT /《رقمی را فعال کرد و با کلید 

 . صفحه وضعیت خطا4.2.3
شود.  یک سیگنال خطا را تشخیص دهد، وارد وضعیت هشدار خطا می  VFDهنگامی که  

زند. عملیات ریست خطا از  " چشمک می TCدهد و نشانگر "کیبورد کد خطا را نمایش می
 "، ترمینال کنترل یا فرمان ارتباطی قابل انجام است.STOP/RSTطریق کلید "

 تا زمانی که خطا برطرف نشده باشد، کد خطا نمایش داده خواهد شد.

 . صفحه ویرایش کدهای عملکرد 4.2.4
" کلید  فشردن  با  خطا،  یا هشدار  عملکرد  خاموش،  می PRG/ESCدر صفحات  وارد  "  توان 

مراجعه شود(.    FF-00صفحه ویرایش شد )در صورت نیاز به رمز عبور کاربر، به توضیحات  
 ←برچسب کد عملکرد    ←صفحه ویرایش یک منوی سه سطحی است: تنظیم کد عملکرد  

 پارامتر کد عملکرد 

" کلید  فشردن  به صفحه  " میDATA/ENTبا  و سپس  کد شد  برچسب  وارد صفحه  توان 
توان پارامتر را ذخیره کرد. " میDATA/ENTپارامتر کد رفت. در صفحه پارامتر، با فشردن "

 توان از منوی فعلی خارج و به صفحه منوی قبلی بازگشت. " می PRG/ESCبا فشردن "

 . عملکرد کیبورد 4.3
از طریق کیبورد قابل انجام است. برای توضیحات کدهای عملکرد،   VFDهای مختلف  عملیات

 به جدول خلاصه کدهای عملکرد مراجعه شود.

 VFD. ویرایش کدهای عملکرد 4.3.1
VFD دهد که شامل سطوح زیر است: یک منوی سه سطحی ارائه می 

 شماره کد عملکرد )منوی سطح اول( .1
 برچسب کد عملکرد )منوی سطح دوم( .2
 مقدار کد عملکرد )منوی سطح سوم( .3
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                     فصل چهار )کار با کیبورد( 

 

" امکان بازگشت به  DATA/ENT" یا "PRG/ESCتذکر: در منوی سطح سوم، فشردن کلید "
 دهد. تفاوت عملکرد این دو کلید به شرح زیر است: منوی سطح دوم را می 

شود، سپس علاوه بر بازگشت ": ابتدا پارامتر کد عملکرد فعلی ذخیره می DATA/ENTفشردن "
 شود.به منوی سطح دوم، به کد عملکرد بعدی منتقل می

گردد و در کد  ": بدون ذخیره پارامتر، مستقیماً به منوی سطح دوم باز می PRG/ESCفشردن "
 ماند. عملکرد فعلی باقی می

اگر هیچ یک از ارقام پارامتر در منوی سه سطحی چشمک نزند، به این معناست که به دلایل 
 زیر، امکان ویرایش کد وجود ندارد:

پارامترهای  • یا  تست  پارامترهای  مانند  تغییر  غیرقابل  پارامترهای  از  یکی  پارامتر  این 
 عملیاتی ثبت شده است. 

متوقف باشد، امکان    VFDاین پارامتر در حالت عملکرد قابل تغییر نیست و فقط زمانی که   •
 تغییر وجود دارد.

 . 40.00یا    50.01به   50.00از    F0-01؛  1به    0از    F0-00مثال: تغییر مقدار پارامتر کد عملکرد  

امتر   نمایشگر نمونه ویرایش پار

 . حفاظت با رمز عبور4.3.2
VFD    دارای قابلیت حفاظت با رمز عبور برای کاربر است. هنگامی کهFF-00   به مقدار غیر

شود و پس از خروج از وضعیت صفر تغییر یابد، این مقدار به عنوان رمز عبور کاربر ثبت می
 " برای ویرایش کد PRG/ESCشود. از آن پس، هر بار که کلید "ویرایش کد عملکرد فعال می
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

شود. پس  ویژگی رمز عبور یک دقیقه پس از خروج از وضعیت ویرایش کد عملکرد فعال می 
" نمایش داده شده  00000" برای ویرایش فشار داده شود، "PRG/ESCاز آن، هر بار که کلید "

 و تنها با رمز صحیح امکان ادامه وجود دارد.

م رمز عبور   نمایشگر نمونه تنظی

 . فهرست پارامترهای عملکرد 5
اند  بندی شدهمجموعه دسته   ۲۱ها بر اساس عملکردشان در  VFDپارامترهای عملکرد این سری  

هستند. هر مجموعه عملکرد شامل چندین کد    U0و    F0~F9  ،FA~FF  ،P0~P4که شامل  
ایجاد شده  عملکرد می  این کدها  برای دسترسی و مدیریت  باشد. یک منوی سه سطحی 

 است. F1از مجموعه  ۶« به معنی کد عملکرد شماره F1-06است. برای مثال، »

برای تسهیل تنظیم کدهای عملکرد از طریق کیبورد: منوی سطح اول: شماره مجموعه عملکرد،  
 دهد.منوی سطح دوم: شماره کد عملکرد، منوی سطح سوم: پارامتر کد عملکرد را نشان می

 های جدول پارامترهای عملکرد: . ستون1

Function code گذاری مجموعه و پارامترهای عملکرد مربوطه)کد عملکرد(: شماره 

Name  نام(: نام کامل پارامتر عملکرد مربوطه( 

Range محدوده(: جزئیات و دامنه مقدار پارامتر عملکرد( 

Default فرض پارامتر عملکردفرض(: مقدار پیش)پیش 



 

42 
 

 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

Modification  :قابلیت ویرایش(: ویژگی تغییرپذیری پارامتر، که به شرح زیر است( 

 : قابل تغییر است، چه در حالت توقف و چه در حالت عملکرد ☆

 قابل تغییر نیست  VFD: در صورت کارکرد ★

 : غیرقابل تغییر است زیرا پارامتر مربوط به تست یا ثبت است●

(VFD  ذخیره میبه و  بررسی  را  پارامتر  هر  ویرایش  ویژگی  خودکار  تغییرات  طور  از  تا  کند 
 ناخواسته جلوگیری شود.(

پارامترها به صورت دهدهی )2  .DECشوند. در صورت تغییر به فرمت  ( نمایش داده می
 باشد. متغیر می  Fتا  ۰هگزادسیمال، هر رقم قابل ویرایش مستقل است و از 

3" ستون   .Defaultنشان پیش"  مقدار  به  پارامتر  بازنشانی  عملیات  دهنده  از  پس  فرض 
Restore  شوند. شده بازنشانی نمیگیری شده و اندازهاست. مقادیر ثبت 

دارای قابلیت حفاظت با رمز عبور است. پس از تنظیم رمز    VFD. برای حفاظت بیشتر،  4
برای ویرایش کدها، سیستم   PRG/ESC(، هر بار فشردن کلید  FF-00کاربر )مقدار غیر صفر  

دهد. بدون ورود رمز صحیح، امکان " می00000ابتدا درخواست ورود رمز کاربر با نمایش "
ویرایش وجود ندارد. برای ویرایش پارامترهای کارخانه، رمز مخصوص تولیدکننده لازم است. 

شود پارامترهای کارخانه توسط کاربر تغییر داده نشوند، زیرا ممکن است عملکرد  توصیه می 
VFD   غیرعادی شود یا آسیب ببیند. اگر ویژگی رمز عبور فعال نباشد، رمز کاربر قابل تغییر

ویژگی رمز عبور کاربر    0روی  FF-00معتبر است. تنظیم  است و فقط آخرین رمز تنظیم شده 
می غیرفعال  حفاظت  را  برای  عبور  رمز  عنوان  به  وارد شده  مقدار  باشد،  غیر صفر  اگر  کند؛ 

اعمال می تلاشپارامترها  برای  عبور  رمز  ویژگی حفاظت  این  از طریق  شود.  ویرایش  های 
 شود. ارتباط سریال نیز اعمال می

کند تا از تغییرات طور خودکار ویژگی ویرایش هر پارامتر را بررسی و ذخیره میبه  VFDتذکر: 
 ناخواسته جلوگیری شود.
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 )پارامترهای عملکرد پایه(  F0. تنظیمات 5.1

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
00 

First motor 
control method 

روش 
کنترل 

 موتور اول 

کنترل برداری بدون سنسور  0:
 (SVC) سرعت 

 V/F کنترل : 1
1 ★ 

F0-
01 Preset frequency 

فرکانس  
 فرض پیش 

0.00Hz حداکثر فرکانس ~ (F0-
09) 50.00Hz ☆ 

F0-
02 

Main frequency 
source X 
selection 

انتخاب  
منبع  

فرکانس  
 X اصلی

: تنظیم دیجیتال )فرکانس  0
، قابل تغییر  F0-01فرض پیش 

UP/DOWN ها هنگام قطع  ، داده
 رود( برق از دست می 

: تنظیم دیجیتال )فرکانس  1
، قابل تغییر  F0-01فرض پیش 

UP/DOWN ها هنگام قطع  ، داده
 شود( برق ذخیره می 

2 :AI1 
3 :AI2  )پتانسیومتر چرخشی( 

)فاز تک   PULSE:  تنظیم پالس 4
0.75 ~1.5kW فاز  و سه

0.75 ~2.2kW  درDI4  سایر ،
 (DI5ها مدل 

 : دستورات چندگانه 5
6 :PLC  ساده 

7 :PID 
 : تنظیمات ارتباطات 8

0 ★ 

F0-
03 

Auxiliary 
frequency 
source Y 
selection 

انتخاب  
منبع  

فرکانس  
 Y کمکی

)انتخاب منبع  F0-02 مانند
 ★ X ) 0 فرکانس اصلی

F0-
04 

Y range 
selection of 

auxiliary 
frequency 

انتخاب  
منبع   Y بازه

فرکانس  
کمکی در  
 حالت جمع 

 : نسبت به حداکثر فرکانس 0
 ☆ X 0 : نسبت به منبع فرکانس1
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

source during 
superposition 

F0-
05 

Y range of 
auxiliary 

frequency 
source when 
superposition 

منبع   Y بازه
فرکانس  
کمکی در  
 حالت جمع 

0% ~ 150% 0% ☆ 

F0-
06 

Frequency 
source 

superposition 
selection 

انتخاب  
حالت 

بندی  جمع 
منابع 
 فرکانس 

 رقم یکان: انتخاب منبع فرکانس 

00 ☆ 

 X: منبع فرکانس اصلی 0
: نتیجه ترکیب فرکانس اصلی و 1

کمکی)الگوریتم ترکیب توسط رقم  
 شود( دهگان تعیین می 

: سوییچ بین منبع فرکانس  2
 Yو منبع فرکانس کمکی  Xاصلی 

: سوییچ بین منبع فرکانس  3
و نتیجه ترکیب اصلی و  Xاصلی 

 کمکی 
: سوییچ بین منبع فرکانس  4

و نتیجه ترکیب اصلی و   Yکمکی 
 کمکی 

رقم دهگان: الگوریتم محاسبه  
 منابع فرکانس اصلی و کمکی 

 : اصلی + کمکی 0
 : اصلی − کمکی 1

 تر بین دو منبع فرکانس : بزرگ 2
 تر بین دو منبع فرکانس : کوچک 3

F0-
07 

Frequency digital 
setting memory 
after shutdown 

وضعیت 
ذخیره  

فرکانس  
تنظیم 

دیجیتال  

 شود: ذخیره نمی 0
 ☆ 0 شود: ذخیره می 1
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

پس از  
 خاموشی

F0-
08 

Operation 
direction 
selection 

انتخاب  
جهت 
 عملکرد 

فرض )شاخص : جهت پیش 0
FWD/REV  )خاموش 

فرض  : مخالف جهت پیش 1 ☆ 0
همیشه   FWD/REV)شاخص 

 روشن( 
F0-
09 

Maximum 
frequency 

حداکثر  
 ★ 50.00Hz ~ 500.00Hz 50.00Hz فرکانس 

F0-
10 

Upper limit 
frequency 

source 

منبع  
تعیین  

فرکانس  
 حد بالا 

 F0-11شده در : مقدار تنظیم 0

0 ★ 

1 :AI1 
2 :AI2  )پتانسیومتر چرخشی( 
)برای   PULSE: تنظیم پالس 3
و  1.5kWتا  0.75فاز های تک مدل 
 DI4ورودی  2.2kWتا   0.75فاز سه

 ( DI5ها ورودی و برای سایر مدل 
 : تنظیمات ارتباطات 4

F0-
11 Upper frequency   فرکانس

 حد بالا 
تا  F0-12 از فرکانس حد پایین
 ☆ F0-09 50.00Hz حداکثر فرکانس

F0-
12 

Lower limit 
frequency 

فرکانس  
 حد پایین 

0.00Hz تا فرکانس حد بالای F0-
11 0.00Hz ☆ 

F0-
13 

Acceleration 
time 1 

زمان 
گیری  شتاب 
۱ 

0.00s ~ 650.00s (F0-15=2) 
تعیین  

 0.0s ~ 6500.0s (F0-15=1) ☆ مدل 
0s ~ 65000s (F0-15=0) 

F0-
14 

Deceleration 
time 1 

زمان 
کاهش 
 1سرعت 

0.00s ~ 650.00s (F0-15=2) 
تعیین  

 0.0s ~ 6500.0s (F0-15=1) ☆ مدل 
0s ~ 65000s (F0-15=0) 

F0-
15 

Acceleration and 
deceleration 

time unit 

واحد زمان  
گیری  شتاب 

و کاهش 
 سرعت 

0 :1s 

1 ★ 1: 0.1s 

2: 0.01s 

F0-
16 

Base frequency 
of acceleration 

فرکانس  
مبنا برای  

 (F0-09): حداکثر فرکانس 0
0 ★ 

 (F0-01): فرکانس تنظیم شده 1



 

46 
 

 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

and deceleration 
time 

های زمان 
گیری  شتاب 

و کاهش 
 سرعت 

2 : 100Hz 

F0-
18 

Carrier 
frequency 

فرکانس  
 حامل 

0.8kHz ~ 8.0kHz   براساس(
 مدل( 

تعیین  
 ☆ مدل 

F0-
19 

Temperature 
based 

adjustment for 
carrier frequency 

تنظیم 
فرکانس  
حامل بر  
 اساس دما 

 : غیر فعال0
 ( 1kHz: فعال )حد پایین  1
 ( 2kHz: فعال )حد پایین  2
 ( 3kHz: فعال )حد پایین  3
 ( 4kHz: فعال )حد پایین  4

1 ☆ 

F0-
20 

Command 
source bundling 

frequency 
source 

اتصال  
منبع  

دستور به  
منبع  

 فرکانس 

رقم یکان: انتخاب منبع فرکانس 
 مرتبط با دستور پنل عملیاتی 

0 ☆ 

 : بدون اتصال 0
 : فرکانس تنظیم دیجیتال 1

2 :AI1 
3 :AI2  )پتانسیومتر چرخشی( 

)در   PULSE: تنظیم پالس 4
  kW 1.5تا  0.75فاز های تک مدل 

ورودی   kW 2.2تا   0.75فاز و سه
DI4 های دیگر ورودی ، برای مدل

DI5 ) 
 : چندسرعت 5
6 :PLC  ساده 

7 :PID 
 : تنظیمات ارتباطات 8

رقم دهگان: انتخاب منبع فرکانس  
 مرتبط با دستور ترمینال 

 های رقم یکان( )کاملًا مشابه گزینه 
رقم صدگان: انتخاب منبع فرکانس 

 مرتبط با دستور ارتباطات 
 های رقم یکان( )کاملًا مشابه گزینه 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 

 )پارامترهای کنترل شروع/توقف(  F1. تنظیمات 5.2

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
21 

Command 
source selection 

انتخاب  
منبع  
 دستور 

  LED: کانال فرمان پنل عملیاتی )0
 خاموش(

0 ☆ 
  LED: کانال فرمان ترمینال )1

 روشن( 
  LED: کانال فرمان ارتباطات )2

 زن(چشمک 

F0-
22 GP type display 

نمایش  
نوع بار  

G/P 

تعیین   )بار گشتاور ثابت(  G: نوع 1
 ● مدل 

 )بار فن یا پمپ(  P: نوع 2

F0-
23 

AVR stabilivolt 
enabled 

سازی  فعال
AVR 

)تثبیت  
 ولتاژ( 

0 :AVR  خاموش 

1 ☆ 1 :AVR  فعال 
2 :AVR   در کاهش سرعت

 خاموش

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F1-
00 Start method  اندازی روش راه 

 اندازی مستقیم راه  : 0
اندازی با دنبال کردن  : راه 1

 سرعت 
 : تحریک موتور آسنکرون 2

0 ☆ 

F1-
01 

Speed tracking 
method 

روش دنبال کردن  
 سرعت 

 شروع از فرکانس توقف : 0
 : شروع از سرعت صفر 1

: شروع از حداکثر  2
 فرکانس 

0 ★ 

F1-
02 

Start 
frequency  0.00 فرکانس شروعHz ~ 10.00Hz 0.00Hz ☆ 

F1-
03 

Start 
frequency hold 

time 

زمان نگهداری  
 ★ 0.0s ~ 100.0s 0.0s فرکانس شروع 



 

48 
 

 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F1-
04 

Start DC 
braking 
current 

در   DC جریان ترمز
 ★ %0 %100 ~ %0 شروع 

F1-
05 

Start DC 
braking time 

در   DC زمان ترمز
 ★ 0.0s ~ 100.0s 0.0s شروع 

F1-
06 Stop method با کنترل کاهش سرعت 0 روش توقف : 

 ☆ 0 : توقف آزاد 1

F1-
07 

Start 
frequency of 
DC braking 

stop 

 فرکانس شروع ترمز
DC  در توقف 

0.00Hz   ~   فرکانس
 ☆ 0.00Hz حداکثر 

F1-
08 

Waiting time 
of DC braking 

stop 

 زمان انتظار برای ترمز
DC  در توقف 

0.0s ~ 100.0s 0.0s ☆ 

F1-
09 

DC braking 
stop current 

در   DC جریان ترمز
 توقف

0% ~ 100% 0% ☆ 

F1-
10 

DC braking 
stop time 

در   DC زمان ترمز
 ☆ 0.0s ~ 100.0s 0.0s توقف

F1-
11 

Acceleration 
and 

deceleration 
method 

روش شتاب و کاهش  
 سرعت 

: شتاب و کاهش سرعت 0
 خطی

: شتاب و کاهش سرعت 1
 A، نوع Sمنحنی  

: شتاب و کاهش سرعت 2
 B، نوع Sمنحنی  

0 ★ 

F1-
12 

S curve start 
time ratio 

نسبت زمان شروع  
 S منحنی

0.0% ~ (100.0%-F1-13) 30.0% ★ 

F1-
13 

S curve end 
time ratio 

نسبت زمان پایان  
 ★ S 0.0% ~ (100.0%-F1-12) 30.0% منحنی

F1-
14 

Dynamic 
braking point 

سازی ترمز  نقطه فعال
 دینامیکی 

 410.0V~  200.0فاز: تک 
 800.0V~  310.0فاز: سه

350.0 
 فاز()تک 

700.0 
 فاز()سه 

☆ 

F1-
15 

Brake usage 
rate  100 %100 ~ 0 نرخ استفاده از ترمز% ☆ 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 

 ( V/F)پارامترهای کنترل   F2. تنظیمات 5.3

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F1-
16 

Motor speed 
tracks tempo 

کردن  سرعت دنبال 
 ☆ 20 100 ~ 1 موتور 

F1-
17 

Motor speed 
tracks close-
loop current 

KP 

جریان  KP ضریب 
 ☆ 500 1000 ~ 0 بسته موتور حلقه 

F1-
18 

Motor speed 
tracks close-

loop current KI 

جریان  KI ضریب 
 ☆ 800 1000 ~ 0 بسته موتور حلقه 

F1-
19 

Motor speed 
tracks close-
loop current 

value 

مقدار مرجع جریان 
 ★ 100 200 ~ 30 بسته موتور حلقه 

F1-
20 

Motor speed 
tracks close-
loop current 
limit value 

بسته  حد جریان حلقه 
 ★ 30 100 ~ 10 موتور 

F1-
21 

Motor speed 
tracks voltage 

rise time 

زمان افزایش ولتاژ 
 ★ 1.1 3.0 ~ 0.5 موتور 

F1-
22 

De-
magnetizing 

time 
 ★ 1.00 5.00 ~ 0.00 زمان رفع مغناطیس 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F2-00 Torque boost  افزایش   %0.0 افزایش گشتاور(
 ☆ تعیین مدل  گشتاور خودکار( 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

0.1%   ~30.0% 

F2-01 
Torque boost cut-

off frequency 
فرکانس قطع 
 افزایش گشتاور 

~ 0.00Hz 
 فرکانس حداکثر

(F0-09) 
50.00Hz ★ 

F2-02 
VF slip 

compensation gain 
بهره جبران  

 ☆ V/F 0.0% ~ 200.0% 0.0% لغزش

F2-03 VF overexcitation 
gain 

بهره  
 تحریکاضافه 

V/F 
 ☆ تعیین مدل  200 ~ 0

F2-04 VF oscillation 
suppression gain 

بهره سرکوب  
 ☆ تعیین مدل  V/F 0 ~ 100 نوسان 

F2-05 VF curve setting تنظیم منحنی 
V/F 

 V/F: خطی 0

0 ★ 

ای : چند نقطه 1
V/F 

 V/F 2: توان 2
 V/F 1.2: توان 3
 V/F 1.4: توان 4
 V/F 1.6: توان 5
 V/F 1.8: توان 6

: حالت کاملًا 10
 Fullجدا )

Separate ) 
: حالت نیمه  11

-Semiجدا )
Separate ) 

F2-06 Multipoint VF 
frequency point 1 

  1نقطه فرکانس 
در منحنی  

 V/F ایچندنقطه 
0.00Hz ~ F2-08 0.00Hz ★ 

F2-07 Multi-point VF 
voltage point 1 

در    1نقطه ولتاژ 
منحنی  

 V/F ایچندنقطه 
0.0% ~ 100.0% 0.0% ★ 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F2-08 Multipoint VF 
frequency point 2 

  2نقطه فرکانس 
در منحنی  

 V/F ایچندنقطه 
F2-06 ~ F2-10 0.00Hz ★ 

F2-09 Multi-point VF 
voltage point 2 

در    2نقطه ولتاژ 
منحنی  

 V/F ایچندنقطه 
0.0% ~ 100.0% 0.0% ★ 

F2-10 Multipoint VF 
frequency point 3 

  3نقطه فرکانس 
در منحنی  

 V/F ایچندنقطه 

~ F2-08   فرکانس
-F3) نامی موتور
03) 

0.00Hz ★ 

F2-11 
Multi-point VF 
voltage point 3 

در    3نقطه ولتاژ 
منحنی  

 V/F ایچندنقطه 
0.0% ~ 100.0% 0.0% ★ 

F2-12 
Oscillation 

suppression gain 
mode 

حالت بهره  
 ★ 3 4 ~ 0 سرکوب نوسان 

F2-13 VF separate voltage 
source 

منبع ولتاژ حالت 
 V/Fجداشده 

: تنظیم دیجیتال  0
(F2-14 ) 

0 ☆ 

1 :AI1 
2 :AI2  

)پتانسیومتر  
 چرخشی( 

: ورودی پالس  3
PULSE   فاز تک(

0.75 ~1.5kW  و
فاز  سه

0.75 ~2.2kW   در
DI4 ها  ، سایر مدل

DI5 ) 
: دستور  4

 چندبخشی 
5 :PLC  ساده 

6 :PID 
: تنظیمات  7

 ارتباطات 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

-F3٪ با ۱۰۰٫۰تذکر: 
 متناظر است.  01

F2-14 VF separate voltage 
digital setting 

تنظیم دیجیتال  
ولتاژ حالت 

 V/F جداشده

~ 0V    ولتاژ نامی
 ☆ 0V (F3-01) موتور

F2-15 
Voltage 

acceleration time of 
VF separation 

زمان شتاب ولتاژ  
 حالت جداشده

V/F 
0.0s ~ 1000.0s 0.0s ☆ 

F2-16 
Voltage 

deceleration time of 
VF separation 

زمان کاهش ولتاژ  
 حالت جداشده

V/F 
0.0s ~ 1000.0s 0.0s ☆ 

F2-17 
Shutdown mode 
selection of VF 

separation 

انتخاب حالت 
خاموشی حالت 

 V/F جداشده

: فرکانس/ولتاژ  0
  0مستقل تا 

 کاهش یابد 
  0: ابتدا ولتاژ به 1

کاهش یابد، سپس  
فرکانس کاهش  

 یابد 

0 ☆ 

F2-18 Action current of 
overcurrent stall 

جریان عملکرد  
حفاظت 

 جریان اضافه 
50% ~ 200% 150% ★ 

F2-19 Overcurrent stall 
enable 

سازی  فعال
حفاظت 

 جریان اضافه 

 : غیرفعال0
 ★ 1 : فعال1

F2-20 Suppression gain of 
overcurrent stall 

بهره سرکوب  
 ☆ 20 100 ~ 0 جریان اضافه 

F2-21 

Double speed 
overcurrent stall 
action current 
compensation 

coefficient 

ضریب جبران 
جریان 

جریان در  اضافه 
 حالت دو سرعت 

50% ~ 200% 50% ★ 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F2-22 Operation voltage 
of overvoltage stall 

ولتاژ عملکرد 
حفاظت 

 ولتاژ اضافه 

~   160.0فاز: تک 
410.0V 

~   200.0فاز: سه
800.0V 

380V 
 فاز()تک 

760V 
 فاز()سه 

★ 

F2-23 Overvoltage stall 
enable 

سازی  فعال
حفاظت 

 ولتاژ اضافه 

 : غیرفعال0
 : فعال1

1 ★ 

F2-24 
Suppress frequency 
gain of overvoltage 

stall 

بهره سرکوب  
فرکانس  

 ولتاژ اضافه 
0 ~ 100 30 ☆ 

F2-25 
Suppress voltage 

gain of overvoltage 
stall 

بهره سرکوب ولتاژ  
 ☆ 30 100 ~ 0 ولتاژ اضافه 

F2-26 
Maximum ascent 
limit frequency of 
overvoltage stall 

حداکثر  
محدودیت  

فرکانس صعودی  
حفاظت 

 ولتاژ اضافه 

0 ~ 50Hz 5Hz ★ 

F2-27 Time constant of 
slip compensation 

ثابت زمانی  
 ☆ 0.5 10.0 ~ 0.1 جبران لغزش 

F2-28 
Automatic 

frequency rise 
enable 

سازی  فعال
افزایش خودکار  

 فرکانس 

 : غیرفعال0
 ★ 0 : فعال1

F2-29 Minimum electric-
state torque current 

حداقل جریان 
گشتاور در حالت  

 موتور 
10% ~ 100% 50% ★ 

F2-30 
Maximum 

generating-state 
torque current 

حداکثر جریان  
گشتاور در حالت  

 ژنراتوری
10% ~ 100% 20% ★ 

F2-31 Automatic 
frequency rise KP 

افزایش   KP بهره
 ☆ 50 100 ~ 0 خودکار فرکانس 

F2-32 Automatic 
frequency rise KI 

افزایش   KI بهره
 ☆ 50 100 ~ 0 خودکار فرکانس 
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 )پارامترهای کنترل برداری موتور اول(  F3. تنظیمات 5.4

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F2-33 In-line torque 
compensation gain 

بهره جبران  
گشتاور در مسیر  

 ( Inlineمستقیم )
80 ~ 150 100 ★ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F3-00 Motor rated 
power 

توان نامی  
 ★ تعیین مدل  0.1kW ~ 1000.0kW موتور 

F3-01 
Motor rated 

voltage 
ولتاژ نامی  

 ★ تعیین مدل  1V ~ 2000V موتور 

F3-02 Motor rated 
current 

جریان نامی 
 موتور 

0.01A ~ 655.35A (VFD 
≤ 55kW) 

0.1A ~ 6553.5A (VFD > 
55kW) 

 ★ تعیین مدل 

F3-03 Motor rated 
frequency 

فرکانس نامی 
 ★ تعیین مدل  ~ حداکثر فرکانس   0.01Hz موتور 

F3-04 Motor rated 
speed 

سرعت نامی  
 ★ تعیین مدل  1rpm ~ 65535rpm موتور 

F3-05 
Asynchronous 
motor stator 
resistance 

مقاومت 
استاتور موتور  

 القایی 

0.001Ω ~ 65.535Ω 
(VFD ≤ 55kW)   پارامترهای

 0.0001Ω ~ 6.5535Ω ★ تنظیم
(VFD > 55kW) 

F3-06 
Asynchronous 

motor rotor 
resistance 

مقاومت روتور  
 موتور القایی 

0.001Ω ~ 65.535Ω 
(VFD ≤ 55kW)   پارامترهای

 0.0001Ω ~ 6.5535Ω ★ تنظیم
(VFD > 55kW) 

F3-07 
Asynchronous 
motor leakage 

inductance 

اندوکتانس  
نشتی موتور  

 القایی 

0.01mH ~ 655.35mH 
(VFD ≤ 55kW)   پارامترهای

 0.001mH ~ 65.535mH ★ تنظیم
(VFD > 55kW) 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 

 )پارامترهای کنترل برداری(  F4. تنظیمات 5.5

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F3-08 
Asynchronous 
motor mutual 
inductance 

اندوکتانس  
متقابل موتور  

 القایی 

0.1mH ~ 6553.5mH 
(VFD ≤ 55kW)   پارامترهای

 0.01mH ~ 655.35mH ★ تنظیم
(VFD > 55kW) 

F3-09 
Asynchronous 
motor no-load 

current 

باری جریان بی
 موتور القایی 

0.01A ~ F3-02 (VFD ≤ 
55kW)   پارامترهای

 < 0.1A ~ F3-02 (VFD ★ تنظیم
55kW) 

F3-10 Tuning options 
های  گزینه 

 تنظیم

 : بدون عملیات 0

0 ★ 

: تنظیم استاتیک 1
 پارامترهای موتور القایی 

: تنظیم کامل دینامیکی  2
 موتور القایی 

: تنظیم کامل استاتیک  3
 موتور القایی 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F4-00 Speed loop 
proportional gain 1 

بهره تناسبی 
 ☆ 30 100 ~ 1 1حلقه سرعت 

F4-01 Speed loop integral 
time 1 

زمان 
گیری انتگرال 

 1حلقه سرعت 
0.01s ~ 10.00s 0.50s ☆ 

F4-02 
Switching 

frequency 1 
فرکانس  
 ☆ F4-05 5.00Hz ~ 0.00 1سوئیچینگ 

F4-03 Speed loop 
proportional gain 2 

بهره تناسبی 
 ☆ 20 100 ~ 1 2حلقه سرعت 

F4-04 Speed loop integral 
time 2 

زمان 
گیری انتگرال 

 2حلقه سرعت 
0.01s ~ 10.00s 1.00s ☆ 
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مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F4-05 Switching 
frequency 2 

فرکانس  
 2سوئیچینگ 

~ F4-02حداکثر فرکانس 
(F0-09) 

10. 
00Hz ☆ 

F4-06 
SVC speed 

feedback filter 
time 

زمان فیلتر  
 بازخورد سرعت 

SVC 
0.000s ~ 1.000s 0.000s ☆ 

F4-07 
Speed loop integral 
properties (integral 

separation) 

ویژگی جداسازی 
انتگرالی حلقه 

 سرعت 

 تفکیک بخش انتگرالی 

 : غیرفعال0 ☆ 0

 : فعال1

F4-08 Vector control slip 
gain 

بهره لغزش  
 ☆ %100 %200 ~ %50 کنترل برداری 

F4-09 
Torque upper limit 
source for speed 

control mode 

منبع حد بالای 
گشتاور در  

حالت کنترل  
 سرعت 

-F4 : تنظیم کد عملکرد0
10 

0 ☆ 

1 :AI1 
2 :AI2   پتانسیومتر(

 چرخشی( 
  PULSE: ورودی پالس 3

و  1.5kW~ 0.75)فاز تک 
در   2.2kW~ 0.75فاز سه

DI4 ها ، سایر مدلDI5) 
 : تنظیمات ارتباطی 4

تا  ۱های دامنه کامل گزینه 
 است   F4-10متناظر با  ۴

F4-10 

Torque upper limit 
digital setting 
(speed control 

mode) 

تنظیم دیجیتال  
حد بالای  
گشتاور در  

حالت کنترل  
 سرعت 

0.0% ~ 200.0% 150.0% ☆ 

F4-11 Brake torque upper 
limit source 

منبع حد بالای 
گشتاور ترمزی  
در حالت کنترل 

 سرعت 

-F4 : تنظیم کد عملکرد0
12 

0 ☆ 1 :AI1 
2 :AI2   پتانسیومتر(

 چرخشی( 
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مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

  PULSE: ورودی پالس 3
و  1.5kW~ 0.75)فاز تک 

در   2.2kW~ 0.75فاز سه
DI4 ها ، سایر مدلDI5) 
 : تنظیمات ارتباطی 4

تا  ۱های دامنه کامل گزینه 
 است   F4-12متناظر با  ۴

F4-12 Brake torque upper 
limit digital setting 

تنظیم دیجیتال  
حد بالای  

 گشتاور ترمزی 
0.0% ~ 200.0% 150.0% ☆ 

F4-14 
Proportional gain 

of excitation 
regulation 

بهره تناسبی 
 ★ 2000 60000 ~ 0 تنظیم تحریک 

F4-15 
Integrating gain of 

excitation 
regulation 

بهره انتگرالی  
 ★ 1300 60000 ~ 0 تنظیم تحریک 

F4-16 
Proportional gain 

of torque 
adjustment 

بهره تناسبی 
 تنظیم گشتاور 

0 ~ 60000 2000 ★ 

F4-17 Integrating gain of 
torque adjustment 

بهره انتگرالی  
 ★ 1300 60000 ~ 0 تنظیم گشتاور 

F4-18 Synchro flux-
weakening mode 

حالت تضعیف  
 ☆ 0 2 ~ 0 شار سنکرون 

F4-19 Synchro flux-
weakening factor 

ضریب تضعیف  
 ☆ 0 1 ~ 0 شار سنکرون 

F4-20 Maximum flux-
weakening current 

حداکثر جریان  
 ★ تعیین مدل  110 ~ 100 تضعیف شار 

F4-21 
Automatic tuning 

factor of flux-
weakening 

ضریب تنظیم  
خودکار تضعیف  

 شار
50 ~ 200 100 ☆ 

F4-22 
Generating-state 

torque enable 
(speed mode) 

سازی  فعال
 ★ 0 1 ~ 0گشتاور در  
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 )پارامترهای کنترل گشتاور(  F5. تنظیمات 5.6

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

حالت ژنراتوری 
 )کنترل سرعت( 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F5-00 
Speed/Torque 
control mode 

های حالت گزینه 
 کنترل سرعت/گشتاور 

 : کنترل سرعت 0
0 ☆ 

 : کنترل گشتاور 1

F5-01 Torque setting 
source 

منبع تنظیم گشتاور  
برای حالت کنترل  

 گشتاور 

 : تنظیم دیجیتال0
(F5-03) 

0 ☆ 

1 :AI1 
2 :AI2   پتانسیومتر(

 چرخشی( 
: ورودی پالس  3

PULSE   فاز تک(
0.75 ~1.5kW  و

  2.2kW~ 0.75فاز سه
ها ، سایر مدل DI4در 

DI5 ) 
 : تنظیمات ارتباطی 4

F5-03 Torque digital 
setting 

تنظیم دیجیتال  
گشتاور برای حالت  

 کنترل گشتاور 
-200.0% ~ 200.0% 150.0% ☆ 

F5-04 Torque filtering  0.0 %100.0 ~ 0 فیلترسازی گشتاور% ☆ 

F5-05 
Maximum 

frequency of 
forward torque 

حداکثر فرکانس در  
حالت گشتاور  

 مستقیم 

~ 0.00Hz    حداکثر
 ☆ 50.00Hz (F0-09) فرکانس

F5-06 
Maximum 

frequency of 
reverse torque 

حداکثر فرکانس در  
حالت گشتاور  

 معکوس

~ 0.00Hz    حداکثر
 (F0-09) فرکانس

50.00Hz ☆ 



 

59 
 

 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 

تنظیمات  5.7  .F6  تک برای  ترمینال  ورودی   1.5فاز  )پارامترهای 
kW~0.75 2.2فازو سه kW~0.75 ) 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F5-07 Torque acceleration 
time  0.00 زمان شتاب گشتاورs ~ 650.00s 0.00s ☆ 

F5-08 
Torque deceleration 

time  0.00 زمان کاهش گشتاورs ~ 650.00s 0.00s ☆ 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  
 پیش 
 فرض 

قابلیت 
 تغییر 

F6-00 
DI1 terminal 

function 
options 

گزینه عملکرد  
 DI1 ترمینال

 بدون عملکرد  : 0

1 ★ 

( /  FWDاندازی به جلو ): راه 1
 اندازی فرمان راه 

یا   (REV) : حرکت معکوس2
فرمان حرکت به جلو و 

 معکوس
،  ۲یا  ۱تذکر: هنگام انتخاب 

)حالت  F6-09 باید همراه با
 فرمان ترمینال( استفاده شود 

 خطی: کنترل عملیاتی سه 3
 ای به جلو : حرکت لحظه 4
 ای به عقب : حرکت لحظه 5

 UP ترمینال : 6
 DOWN : ترمینال7

 : توقف آزاد 8
 (RESET) : بازنشانی خطا9

 (Pause) : توقف عملیات10
ورودی خطای خارجی   : 11

 صورت نرمال باز به 
: ترمینال فرمان چندبخشی  12

۱ 
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 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  
 پیش 
 فرض 

قابلیت 
 تغییر 

F6-01 
DI2 terminal 

function 
options 

گزینه عملکرد  
 DI2 ترمینال

: ترمینال فرمان چندبخشی  13
۲ 

4 ★ 

: ترمینال فرمان 14
 ۳ای چندمرحله 

: ترمینال فرمان چندبخشی  15
۴ 

: ترمینال انتخاب زمان  16
 ۱شتاب/کاهش سرعت 

: ترمینال انتخاب زمان  17
 ۲شتاب/کاهش سرعت 

 : سوئیچ منبع فرکانس 18
کردن تنظیمات : پاک 19

UP/DOWN   ترمینال، صفحه(
 کلید( 

: ترمینال سوئیچ فرمان  20
 ۱کنترل 

گیری  کردن شتاب : غیرفعال 21
 و کاهش سرعت 

 PID : توقف22
 PLC : بازنشانی وضعیت 23
 : توقف فرکانس نوسانی 24

 : ورودی شمارنده 25

F6-02 
DI3 terminal 

function 
options 

گزینه عملکرد  
 DI3 ترمینال

 : بازنشانی شمارنده 26

9 ★ 

 : ورودی شمارش طول 27
 : بازنشانی طول28

سازی کنترل  : غیرفعال 29
 گشتاور 

: ورودی فرکانس پالس  30
 معتبر است(  DI4)فقط برای 

 DC : ترمز فوری31

F6-03   گزینه عملکرد
 DI4 ترمینال

: ورودی خطای خارجی  32
 ★ 12 )نرمال بسته( 
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 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  
 پیش 
 فرض 

قابلیت 
 تغییر 

DI4 terminal 
function 
options 

سازی اصلاح  : فعال33
 فرکانس 

کردن جهت : معکوس 34
 PID عمل

 ۱: ترمینال توقف خارجی 35
: ترمینال سوئیچ فرمان  36

 ۲کنترل 
 PID : تعلیق انتگرال37

و  X : سوئیچ منبع فرکانس38
 شده فرکانس از پیش تنظیم 

13 ★ 

و  Y : سوئیچ منبع فرکانس39
 شده فرکانس از پیش تنظیم 

 PID : سوئیچ پارامترهای40
شده توسط  : خطای تعریف 41

 ۱کاربر 
شده توسط  : خطای تعریف 42

 ۲کاربر 
: سوئیچ کنترل  43

 سرعت/کنترل گشتاور 
 : توقف اضطراری44

(Emergency stop) 
 ۲: ترمینال توقف خارجی 45
هنگام کاهش   DC: ترمز 46

 سرعت 
کردن زمان اجرای : ریست 47

 فعلی

F6-04 DI filter time  زمان فیلتر ورودیDI 0.000s ~ 1.000s 
0.010

s ☆ 

F6-05 DI1 delay time زمان تأخیر DI1 0.0s ~ 3600.0s 0.0s ☆ 
F6-06 DI2 delay time زمان تأخیر DI2 0.0s ~ 3600.0s 0.0s ☆ 
F6-07 DI3 delay time زمان تأخیر DI3 0.0s ~ 3600.0s 0.0s ☆ 

F6-08 DI terminal 
active mode 

حالت فعال شدن 
 DI ترمینال

: فعال در سطح بالا  0
(Active high ) 0 ★ 
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 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  
 پیش 
 فرض 

قابلیت 
 تغییر 

: فعال در سطح پایین  1
(Active low ) 

 DI1رقم یکان: 
 DI2رقم دهگان: 
 DI3رقم صدگان: 
 DI4رقم هزارگان: 

F6-09 
Terminal 
command 

mode 
 حالت فرمان ترمینال 

 ۱: حالت دوخطی 0

0 ★ 
 ۲: حالت دوخطی 1
 ۱خطی : حالت سه2
 2خطی : حالت سه3

F6-10 
Terminal 

UP/DOWN 
change rate 

 نرخ تغییر
UP/DOWN  0.001 ترمینالHz/s ~ 65.535Hz/s 1.000

Hz/s ☆ 

F6-11 
AI1 curve 
minimum 

input 

حداقل ورودی  
 AI1 منحنی

0.00V ~ F6-13 0.00V ☆ 

F6-12 

AI1 curve 
minimum 

input 
corresponding 

setting 

تنظیم متناظر حداقل  
 ☆ AI1 -100.0% ~ +100.0% 0.0% ورودی

F6-13 
AI1 curve 
maximum 

input 

حداکثر ورودی  
 AI1 F6-11 ~ +10.00V منحنی

10.00
V ☆ 

F6-14 

AI1 curve 
maximum 

input 
corresponding 

setting 

تنظیم متناظر حداکثر  
AI1 -100.0% ~ +100.0% 100.0 ورودی

% ☆ 

F6-15 AI1 filter time زمان فیلتر AI1 0.00s ~ 10.00s 0.10s ☆ 

F6-16 
AI2 curve 
minimum 

input 

حداقل ورودی  
 ☆ AI2 0.00V ~ F6-18 0.00V منحنی
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 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  
 پیش 
 فرض 

قابلیت 
 تغییر 

F6-17 

AI2 curve 
minimum 

input 
corresponding 

setting 

تنظیم متناظر حداقل  
 AI2 -100.0% ~ +100.0% ورودی

100.0
% ☆ 

F6-18 
AI2 curve 
maximum 

input 

حداکثر ورودی  
 ☆ AI2 F6-16 ~ +10.00V 2.80V منحنی

F6-19 

AI2 curve 
maximum 

input 
corresponding 

setting 

تنظیم متناظر حداکثر  
 ☆ AI2 -100.0% ~ +100.0% 0.0% ورودی

F6-20 Potentiometer 
filter time 

زمان فیلتر  
 ☆ 0.00s ~ 10.00s 0.10s پتانسیومتر 

F6-21 AI curve 
selection 

 AI انتخاب منحنی

رقم 
 AI1انتخاب منحنی   یکان 

H.21 ☆ 

1 
نقطه،  ۲) ۱منحنی 

  F6-11مراجعه به 
 ( F6-14تا 

2 
نقطه،  ۲) ۲منحنی 

  F6-16مراجعه به 
 ( F6-19تا 

3 
نقطه،  ۶) ۳منحنی 

  P3-04مراجعه به 
 ( P3-15تا 

رقم 
 دهگان 

  AI2انتخاب منحنی  
 )مشابه رقم یکان( 

F6-22 

Options for AI 
lower than 
minimum 

input 

  AIهای رفتار گزینه 
هنگام کمتر بودن از 

 حداقل ورودی 

رقم 
 یکان 

  AI1گزینه برای 
کمتر از حداقل  
 ☆ H.00 تنظیم ورودی 

حداقل تنظیم   0
 ورودی
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  
 پیش 
 فرض 

قابلیت 
 تغییر 

1 0.00% 

رقم 
 دهگان 

  AI2گزینه برای 
کمتر از حداقل  
تنظیم ورودی  

 )مشابه رقم یکان( 

F6-23 
AI1 input 

signal 
selection 

انتخاب سیگنال  
 AI1 ورودی

: سیگنال ولتاژ در حال حاضر  0
 ◎ 0 ریزی نشده است برنامه 

 : سیگنال جریان 1

F6-24 
PULSE 

minimum 
input 

 حداقل ورودی
PULSE 

0.00kHz ~ F6-26 0.00k
Hz ☆ 

F6-25 

Corresponding 
setting of 

PULSE 
minimum 

input 

تنظیم متناظر حداقل  
 ☆ PULSE -100.0% ~ 100.0% 0.0% ورودی

F6-26 
PULSE 

maximum 
input 

 حداکثر ورودی
PULSE F6-24 ~ 100.00kHz 

50.00
kHz ☆ 

F6-27 

Corresponding 
setting of 

PULSE 
maximum 

input 

تنظیم متناظر حداکثر  
PULSE -100.0% ~ 100.0% 100.0 ورودی

% ☆ 

F6-28 
PULSE 

filtering time زمان فیلتر PULSE 0.00s ~ 10.00s 0.10s ☆ 

F6-29 
AI1 terminal 

function 
selection 

انتخاب عملکرد  
 AI1 ترمینال

0 :AI1  ورودی آنالوگ است 
0 

 ★ 1 ~47 :AI1   به عنوان ورودی
شود، استفاده می  DIدیجیتال 

 است  F6-00عملکرد مشابه 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 

تنظیمات5.8  .F6   تک برای  ترمینال  ورودی   5.5فاز  )پارامترهای 
kW~2.2 22فاز و سه kW~0.75 ) 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  
 پیش 
 فرض 

قابلیت 
 تغییر 

F6-31 
AI1 as DI valid 

state 
selection 

انتخاب وضعیت  
در حالت   AI1فعال 

DI 

: فعال در سطح بالا  0
(Active high ) 

: فعال در سطح پایین  1 ★ 0
(Active low ) 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  
 پیش
 فرض 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
00 

DI1 terminal 
function options 

گزینه عملکرد ترمینال 
DI1 

 بدون عملکرد  : 0

1 ★ 

یا  (FWD) : حرکت به جلو1
 فرمان حرکت 

 (REV) : حرکت معکوس2
یا فرمان حرکت به جلو و 

 معکوس
،  ۲یا  ۱تذکر: هنگام انتخاب 

)حالت  F6-11 باید همراه با
فرمان ترمینال( استفاده  

 شود
 خطی: کنترل عملیاتی سه 3

 ای: جابجایی لحظه 4
(Jog)به جلو (FJOG) 

 ای: جابجایی لحظه 5
(Jog) به عقب (RJOG) 
 UP ترمینال : 6

 DOWN : ترمینال7
 : توقف آزاد 8

 (RESET) : بازنشانی خطا9
 : توقف عملیات10

(Pause) 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  
 پیش
 فرض 

قابلیت 
 تغییر 

ورودی خطای خارجی   : 11
 صورت نرمال باز به 
: ترمینال فرمان 12

 ۱چندبخشی 

F6-
01 

DI2 terminal 
function options 

گزینه عملکرد ترمینال 
DI2 

: ترمینال فرمان 13
 ۲چندبخشی 

4 ★ 

: ترمینال فرمان 14
 ۳ای چندمرحله 

: ترمینال فرمان 15
 ۴چندبخشی 

: ترمینال انتخاب زمان  16
 ۱شتاب/کاهش سرعت 

: ترمینال انتخاب زمان  17
 ۲شتاب/کاهش سرعت 

 : سوئیچ منبع فرکانس 18
کردن تنظیمات : پاک 19

UP/DOWN  ،ترمینال(
 صفحه کلید( 

: ترمینال سوئیچ فرمان  20
 ۱کنترل 

کردن :  غیرفعال 21
گیری و کاهش  شتاب 

 سرعت 
 PID : توقف22

 PLC : بازنشانی وضعیت 23
 : توقف فرکانس نوسانی 24

 : ورودی شمارنده 25

F6-
02 

DI3 terminal 
function options 

گزینه عملکرد ترمینال 
DI3 

 : بازنشانی شمارنده 26

9 ★ 
 : ورودی شمارش طول 27

 : بازنشانی طول28
کردن کنترل  : غیر فعال 29

 گشتاور 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  
 پیش
 فرض 

قابلیت 
 تغییر 

: ورودی فرکانس پالس  30
 معتبر است(  DI5)فقط برای 

 DC : ترمز فوری31

F6-
03 

DI4 terminal 
function options 

گزینه عملکرد ترمینال 
DI4 

: ورودی خطای خارجی  32
 صورت نرمال بسته به 

12 ★ 

سازی اصلاح  : فعال33
 فرکانس 

کردن جهت : معکوس 34
 PID عمل

 ۱: ترمینال توقف خارجی 35
: ترمینال سوئیچ فرمان  36

 ۲کنترل 
 PID : تعلیق انتگرال37

F6-
04 

DI5 terminal 
function options 

گزینه عملکرد ترمینال 
DI5 

 : سوئیچ منبع فرکانس38
X   و فرکانس از پیش

 شده تنظیم

13 ★ 

 : سوئیچ منبع فرکانس39
Y   و فرکانس از پیش

 شده تنظیم
 PID : سوئیچ پارامترهای40

شده  : خطای تعریف 41
 ۱توسط کاربر 

شده  : خطای تعریف 42
 ۲توسط کاربر 

: سوئیچ کنترل  43
 سرعت/کنترل گشتاور 

 : توقف اضطراری44
(Emergency stop) 

: ترمینال توقف خارجی  45
۲ 

 : ترمز کاهش سرعت 46
DC 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  
 پیش
 فرض 

قابلیت 
 تغییر 

کردن زمان : ریست 47
 اجرای فعلی 

F6-
05 DI filter time زمان فیلتر ورودی DI 0.000s ~ 1.000s 0.010

s ☆ 

F6-
06 DI1 delay time زمان تأخیر DI1 0.0s ~ 3600.0s 0.0s ☆ 

F6-
07 DI2 delay time زمان تأخیر DI2 0.0s ~ 3600.0s 0.0s ☆ 

F6-
08 

DI3 delay time زمان تأخیر DI3 0.0s ~ 3600.0s 0.0s ☆ 

F6-
09 

DI4 delay time زمان تأخیر DI4 0.0s ~ 3600.0s 0.0s ☆ 

F6-
10 

DI terminal 
active mode 

options 

حالت فعال ترمینال 
DI 

: فعال در سطح بالا  0
(Active high ) 

0 ★ 

: فعال در سطح پایین  1
(Active low ) 

 DI1رقم یکان: 
 DI2رقم دهگان: 
 DI3رقم صدگان: 
 DI4رقم هزارگان: 

 DI5هزارگان: رقم ده 

 
F6-
11 

Terminal 
command mode 

 حالت فعال ترمینال 

 ۱: حالت دوخطی 0

0 ★ 
 ۲: حالت دوخطی 1
 ۱خطی : حالت سه2
 2خطی : حالت سه3

F6-
12 

Terminal 
UP/DOWN 

change rate 

 نرخ تغییر
UP/DOWN  ترمینال 

0.001Hz/s ~ 
65.535Hz/s 

1.000
Hz/s ☆ 

F6-
13 

AI curve 1 
minimum input 

حداقل ورودی  
 ☆ AI1 0.00V ~ F6-15 0.00V منحنی

F6-
14 

AI1 curve 
minimum input 

تنظیم متناظر حداقل  
 ☆ AI1 -100.0% ~ +100.0% 0.0% ورودی
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  
 پیش
 فرض 

قابلیت 
 تغییر 

corresponding 
setting 

F6-
15 

AI curve 1 
maximum input 

حداکثر ورودی  
AI1 F6-13 ~ +10.00V 10.00 منحنی

V ☆ 

F6-
16 

AI1 curve 
maximum input 
corresponding 

setting 

تنظیم متناظر حداکثر  
AI1 -100.0% ~ +100.0% 100.0 ورودی

% ☆ 

F6-
17 

AI1 filter time زمان فیلتر AI1 0.00s ~ 10.00s 0.10s ☆ 

F6-
18 

AI2 curve 
minimum input 

حداقل ورودی  
 ☆ AI2 0.00V ~ F6-20 0.00V منحنی

F6-
19 

AI2 curve 
minimum input 
corresponding 

setting 

تنظیم متناظر حداقل  
 AI2 ورودی

-100.0% ~ +100.0% 100.0
% ☆ 

F6-
20 

AI2 curve 
maximum input 

حداکثر ورودی  
 ☆ AI2 F6-18 ~ +10.00V 2.80V منحنی

F6-
21 

AI2 curve 
maximum input 
corresponding 

setting 

تنظیم متناظر حداکثر  
 ☆ AI2 -100.0% ~ +100.0% 0.0% ورودی

 
F6-
22 

Potentiometer 
filter time 

زمان فیلتر  
 ☆ 0.00s ~ 10.00s 0.10s پتانسیومتر 

 
 
F6-
23 

AI curve 
selection 

 AI انتخاب منحنی

انتخاب منحنی   رقم یکان 
AI1 

H.21 ☆ 1 

  ۲) ۱منحنی 
نقطه، مراجعه 

تا   F6-13به 
F6-16 ) 

2 
  ۲) ۲منحنی 

نقطه، مراجعه 



 

70 
 

 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  
 پیش
 فرض 

قابلیت 
 تغییر 

تا   F6-18به 
F6-21 ) 

3 

  ۶) ۳منحنی 
نقطه، مراجعه 

تا   P3-04به 
P3-15 ) 

رقم 
 دهگان 

انتخاب منحنی  
AI2   مشابه رقم(

 یکان( 

 
 
F6-
24 

Options for AI 
lower than 

minimum input 

گزینه برای ورودی  
 کمتر از مقدار حداقل

AI 

 رقم یکان 
  AI1گزینه برای 

کمتر از حداقل  
 تنظیم ورودی 

H.00 ☆ 

حداقل تنظیم   0
 ورودی

1 0.00% 

رقم 
 دهگان 

  AI2گزینه برای 
کمتر از حداقل  
تنظیم ورودی  
)مشابه رقم  

 یکان( 
F6-
26 

PULSE minimum 
input 

 حداقل ورودی
PULSE 0.00kHz ~ F6-28 0.00k

Hz ☆ 

F6-
27 

PULSE minimum 
input 

corresponding 
setting 

تنظیم متناظر حداقل  
 PULSE ورودی

-100.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

F6-
28 

PULSE 
maximum input 

 حداکثر ورودی
PULSE F6-26 ~ 100.00kHz 

50.00
kHz ☆ 

F6-
29 

PULSE 
maximum input 
corresponding 

setting 

تنظیم متناظر حداکثر  
PULSE -100.0% ~ 100.0% 100.0 ورودی

% ☆ 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 

 )پارامترهای ترمینال خروجی( F7. تنظیمات 5.9

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  
 پیش
 فرض 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
30 PULSE filter time زمان فیلتر PULSE 0.00s ~ 10.00s 0.10s ☆ 

F6-
31 

AI1 terminal 
function 
selection 

انتخاب عملکرد  
 AI1ترمینال 

0 :AI1  ورودی آنالوگ است 

0 ★ 
1 ~47 :AI1  به عنوان

استفاده    DIورودی دیجیتال 
-F6شود، عملکرد مشابه می 

 است  00

F6-
33 

AI1 as DI valid 
state selection 

 AI1حالت فعال 
 DIعنوان به 

: فعال در سطح بالا  0
(Active high ) 

: فعال در سطح پایین  1 ★ 0
(Active low ) 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F7-00 
Digital 
output 

selection 

انتخاب  
خروجی 
 دیجیتال 

 خروجی پالس پرسرعت 0:
 ☆ 0 : خروجی دیجیتال معمولی 1

F7-01 

RELAY1 
output 

function 
selection 

انتخاب عملکرد  
 خروجی

RELAY1 

 بدون خروجی 0:
-VFD) : اینورتر در حالت عملیات1

in operation) 
خروجی خطا )برای خطای توقف 2:

 آزاد( 
: خروجی تشخیص سطح  3

 FDT1 فرکانس
 شده رسیدن به فرکانس تعیین  : 4
: کارکرد در سرعت صفر )بدون 5

 خروجی هنگام توقف اینورتر( 
 بار موتور :  آلارم پیش از اضافه 6
 بار اینورتر :  آلارم پیش از اضافه 7

0 ☆ 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

شده  : رسیدن به مقدار تنظیم 8
 شمارنده 

: رسیدن به مقدار شمارندۀ  9
 شدهتعریف 

 شده: رسیدن به طول تعیین 10
 PLC : تکمیل سیکل11

 رسیدن به زمان کارکرد انباشته 12:
 : محدود شدن فرکانس 13
 : محدود شدن گشتاور 14

 کار به: آماده 15
 : رسیدن به حد بالای فرکانس 16
فرکانس   : رسیدن به حد پایین17

 )مرتبط با عملکرد( 
 : خروجی وضعیت افت ولتاژ 18

 : تنظیمات ارتباطی 19
: سیگنال کارکرد با سرعت صفر  20
)در حالت توقف نیز خروجی   2

 دارد( 
بودن : رسیدن به زمان روشن 21

 انباشته 
 : تشخیص سطح فرکانس22

FDT 2 
 1رسیدن به فرکانس 23:
 2: رسیدن به فرکانس 24
 1: رسیدن به جریان 25

 2رسیدن به جریان 26:
 (Time out) : پایان زمان 27

 AI1 بار ورودیاضافه 28:
 افت شدید بار  29:

 عملکرد در حالت معکوس 30:
 : حالت جریان صفر 31
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F7-02 
DO output 
function 
selection 

انتخاب عملکرد  
 DO خروجی

 : رسیدن به دمای ماژول 32
 : تجاوز از حد جریان خروجی 33
: رسیدن به حد پایین فرکانس  34

 )در حالت توقف نیز خروجی دارد( 
 خطاها( : آلارم )تمام35

 شده : پایان زمان عملیات تعیین 36
خطا )فقط خطاهای توقف آزاد  37:

 (و نه خطاهای افت ولتاژ

1 ☆ 

F7-03 
AO output 
function 
selection 

انتخاب عملکرد  
خروجی 

 AO آنالوگ

 فرکانس کاری 0:
 شده : فرکانس تنظیم 1

 : جریان خروجی2
: گشتاور خروجی )مقدار مطلق  3

 گشتاور( 
 : توان خروجی 4
 : ولتاژ خروجی 5

معادل   %100 : ورودی پالس )6
100.0kHz  )است 

7 : AI1 
8 : AI2   پتانسیومتر چرخشی(

 کلید( صفحه 
 : طول9

 : مقدار شمارش 10
 : تنظیمات ارتباطی 11

 : سرعت موتور 12
معادل   %100 : جریان خروجی)13

1000.0A   )است 
معادل   %100 ولتاژ خروجی )14:

1000.0V   )است 
گشتاور خروجی )مقدار واقعی  15:

 گشتاور( 

0 ☆ 

F7-04 

High-speed 
pulse output 

function 
selection 

انتخاب عملکرد  
خروجی پالس  

 پرسرعت 
0 ☆ 

F7-05 

Maximum 
frequency of 
high-speed 

pulse output 

حداکثر  
فرکانس  

خروجی پالس  
 پرسرعت 

0.01kHz ~ 100.00kHz 50.00kHz ☆ 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

 

 جریان در شتاب( )حفاظت و خطا، اضافه F8. تنظیمات 5.10

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F7-06 AO bias 
coefficient 

 ضریب بایاس
(Offset) 

 AO خروجی
-100.0% ~ +100.0% 0.0% ☆ 

F7-07 AO gain 
 ضریب بهره

(Gain) 
 AO خروجی

-10.00 ~ +10.00 1.00 ☆ 

F7-08 AO output 
filter time 

زمان فیلتر  
 ☆ AO 0.000s ~ 1.000s 0.000s خروجی

F7-10 
RELAY1 

output delay 
time 

زمان تأخیر  
 خروجی

RELAY1 
0.0s ~ 3600.0s 0.0s ☆ 

F7-11 DO output 
delay time 

زمان تأخیر  
 ☆ DO 0.0s ~ 3600.0s 0.0s خروجی

F7-12 
DO output 
valid state 
selection 

انتخاب  
وضعیت فعال 

 DO خروجی

 منطق مثبت  0:
 : منطق معکوس 1

 RELAY1 رقم یکان: 
 DO1رقم دهگان: 

00 ☆ 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F8-00 

Motor 
overload 

protection 
selection 

انتخاب حفاظت  
 ☆ 1 : فعال1غیرفعال  0: بار موتور اضافه 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-01 

Motor 
overload 

protection 
gain 

ضریب حفاظت 
 ☆ 1.00 10.00 ~ 0.20 بار موتور اضافه 

F8-02 

Motor 
overload 
warning 

coefficient 

ضریب هشدار  
 ☆ %80 %100 ~ %50 بار موتور اضافه 

F8-03 Overvoltage 
stall gain 

ضریب جلوگیری 
از اورولتاژ هنگام  

 شتاب 
0 ~ 100 20 ☆ 

F8-04 

Overvoltage 
stall 

protection 
voltage 

ولتاژ حفاظت از  
 اورولتاژ شتاب 

120% ~ 150% 130% ☆ 

F8-05 Over churn 
gain 

ضریب جلوگیری 
-Over) از آشفتگی

churn) 
0 ~ 100 20 ☆ 

F8-06 

Over-current 
stall 

protection 
current 

جریان حفاظت 
 ☆ %150 %200 ~ %100 توقف در اورجریان 

F8-07 

Power-on 
ground short-

circuit 
protection 
options 

گزینۀ حفاظت 
بدنه هنگام  اتصال 

 شدن روشن 
 ☆ 1 : فعال1غیرفعال   0:

F8-08 
Automatic 
fault reset 

times 

تعداد دفعات  
ریست خودکار 

 خطا
0 ~ 20 0 ☆ 

F8-09 
Fault during 
automatic 
fault reset 

خطا در زمان  
 ☆ 0 : توقف عمل 0 ریست خودکار 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

Automatic 
fault reset 

interval time 

حالت عملکرد  
 : ادامۀ کار 1 هنگام بروز 

F8-10 

Output phase 
loss 

protection 
option 

زمان فاصلۀ  
ریست خودکار 

 خطا
0.1s ~ 100.0s 1.0s ☆ 

F8-12 

Motor 
overload 

protection 
selection 

تشخیص خطای 
 ☆ 1 : فعال1غیرفعال   0: قطع فاز خروجی 

F8-13 Type of first 
fault  نوع اولین خطا 

 : بدون خطا0
: خطای محدودکنندۀ  1

 موجبه جریان موج
 : اورجریان در حین شتاب 2
: اورجریان در حین کاهش  3

 سرعت 
: اورجریان در سرعت 4

 ثابت 
 : اورولتاژ در شتاب 5

 : اورولتاژ در کاهش سرعت 6
 : اورولتاژ در سرعت ثابت 7
 بار مقاومت ترمز : اضافه 8

 : افت ولتاژ  9
 ( VFDبار اینورتر ) : اضافه 10

 بار موتور : اضافه 11
 : قطع فاز ورودی 12
 : قطع فاز خروجی 13

— ● 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-14 Type of 
second fault نوع دومین خطا 

: داغ شدن بیش از حد 14
 ماژول

 : خطای خارجی 15
 : خطای ارتباطی 16
 : خطای کنتاکتور 17
: تشخیص جریان 18

 غیرعادی 
: تنظیم )تیونینگ( 19

 غیرعادی موتور 
 ~ ● 

F8-15 Type of third 
(latest) fault 

نوع سوم )آخرین(  
 خطا

: خطای خواندن/نوشتن  20
 پارامترهای تنظیمات 

افزاری  : خطای سخت 21
 ( VFDاینورتر )

: اتصال بدنه )اتصال 22
 کوتاه به زمین( در موتور 

 : رسیدن زمان کارکرد 23
شده  : خطای تعریف 24

 ۱توسط کاربر 
شده  : خطای تعریف 25

 ۲توسط کاربر 
: رسیدن زمان  26

 بودن دستگاه روشن 
 : افت بار 27

: از دست رفتن فیدبک  28
PID   هنگام کار )منبع

 فرکانس( 
ازحد  : انحراف بیش 29

سرعت )اختلاف زیاد بین  
مقدار فرمان و فیدبک( )در  

— ● 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

پشتیبانی   2.2kWهای مدل 
 شود( نمی

: اوراسپید موتور )در  30
پشتیبانی   2.2kWهای مدل 

 شود( نمی
 : حفاظت واحد اینورتر 31
: خطای دیسک کد /  32

های فعلیِ  انکودر )در نسخه 
وجود  2.2kWهای مدل 

 ندارد( 
ازحد  : خطای دمای بیش 33

 2.2kWهای موتور )در مدل 
 شود(پشتیبانی نمی 

 SVC: خطای توقف 34
: خطا در تشخیص  35

موقعیت قطب )در  
پشتیبانی   2.2kWهای مدل 

 شود( نمی
: خطای فیدبک سیگنال  36

UVW  2.2های )در مدلkW  
 شود(پشتیبانی نمی 

در ارتباط   Slave: خطای 37
های نقطه )در مدل بهنقطه 

2.2kW   شود(پشتیبانی نمی 
: اتصال کوتاه مقاومت  38

  2.2kWهای ترمز )در مدل 
 شود(پشتیبانی نمی 

: تعویض موتور هنگام  39
 kW 2.2های کار )در مدل 

شود.( )در  پشتیبانی نمی 
پشتیبانی   2.2kWهای مدل 

 شود( نمی

F8-16 
Frequency at 

the third 
(latest) fault 

فرکانس هنگام  
 ● — — آخرین خطا 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-17 
Current at 
the third 

(latest) fault 

جریان هنگام  
 ● — — آخرین خطا 

F8-18 
Bus voltage 
at the third 

(latest) fault 

ولتاژ باس هنگام  
 ● — — آخرین خطا 

F8-19 
Input status 
at the third 

(latest) fault 

ها وضعیت ورودی
 ● — — هنگام آخرین خطا 

F8-20 
Output status 
at the third 

(latest) fault 

وضعیت 
ها هنگام  خروجی

 آخرین خطا 
— — ● 

F8-21 
VFD status at 

the third 
(latest) fault 

 VFD وضعیت 
 ● — — هنگام آخرین خطا 

F8-22 

Power-on 
time at the 

third (latest) 
fault 

بودن زمان روشن 
دستگاه تا زمان  

 خطا
— — ● 

F8-23 

Operation 
time at the 

third (latest) 
fault 

زمان کارکرد  
دستگاه تا زمان  

 خطا
— — ● 

F8-24 
Frequency at 
the second 

fault 

فرکانس در دومین 
 ● — — خطا

F8-25 
Current at 
the second 

fault 

جریان در دومین  
 ● — — خطا

F8-26 
Bus voltage 

at the 
second fault 

ولتاژ باس در  
 دومین خطا 

— — ● 



 

80 
 

 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-27 
Input status 

at the 
second fault 

وضعیت ورودی 
 ● — — دومین خطا 

F8-28 
Output status 

at the 
second fault 

وضعیت خروجی 
 ● — — دومین خطا 

F8-29 
VFD status at 
the second 

fault 

در   VFD وضعیت 
 ● — — دومین خطا 

F8-30 
Power-on 

time at the 
second fault 

بودن زمان روشن 
 ● — — دستگاه تا خطا 

F8-31 
Operation 
time at the 

second fault 

زمان کارکرد  
 ● — — دستگاه تا خطا 

F8-32 Frequency at 
the first fault 

فرکانس در اولین  
 ● — — خطا

F8-33 Current at 
the first fault 

جریان در اولین  
 ● — — خطا

F8-34 
Bus voltage 
at the first 

fault 

ولتاژ باس در  
 اولین خطا 

— — ● 

F8-35 
Input status 
at the first 

fault 

وضعیت ورودی 
 ● — — در اولین خطا 

F8-36 
Output status 

at the first 
fault 

وضعیت خروجی 
 ● — — در اولین خطا 

F8-37 VFD status at 
the first fault 

در   VFD وضعیت 
 ● — — اولین خطا 

F8-38 
Power-on 

time at the 
first fault 

بودن زمان روشن 
 ● — — دستگاه در خطا 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-39 
Operation 
time at the 
first fault 

زمان کارکرد  
 ● — — دستگاه در خطا 

F8-40 

Fault 
protection 

action 
selection 1 

انتخاب عملکرد  
 –حفاظت خطا 

 1بخش  

 رقم یکان 
خطای 

بار  اضافه 
 (E11)موتور 

00000 ☆ 

 توقف آزاد  0

1 
توقف با توالی  

 خاموشی
 ادامۀ کار  2

قطع فاز   رقم دهگان 
 ( E12ورودی )

 رقم صدگان 

قطع فاز  
خروجی 

(E13 )
)مشابه رقم  

 یکان( 

 رقم هزارگان 

خطای 
خارجی  

(E15 )
)مشابه رقم  

 یکان( 

رقم 
 هزارگان ده 

خطای 
ارتباطی  

(E16 )
)مشابه رقم  

 یکان( 

F8-41 

Fault 
protection 

action 
selection 2 

انتخاب عملکرد  
 –حفاظت خطا 

 2بخش  

 رقم یکان 

خطای 
خواندن/نوش 
 تن پارامترها

(E20) 00000 ☆ 
 توقف آزاد  0

1 
توقف با توالی  

 خاموشی
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

 رقم دهگان 

رسیدن زمان 
  (E23)  کارکرد

)مشابه رقم  
-F8 یکان در 
40 ) 

 رقم صدگان 

خطای 
شدۀ تعریف 

   (E24) 1کاربر  
)مشابه رقم  

-F8 یکان در 
40 ) 

 رقم هزارگان 

خطای 
شدۀ تعریف 

(   E25) 2کاربر  
)مشابه رقم  

-F8 یکان در 
40 ) 

رقم 
 هزارگان ده 

رسیدن زمان 
بودن روشن 

(E26  )
)مشابه رقم  

-F8 یکان در 
40 ) 

F8-42 

Fault 
protection 

action 
selection 3 

انتخاب عملکرد  
 –حفاظت خطا 

 3بخش  

 رقم یکان 

Offload 
(E27)  

)مشابه رقم  
-F8 یکان در 
40 ) 

00000 ☆ 

 رقم دهگان 

رفتن  از دست 
 PIDفیدبک 

(E28) 
)مشابه رقم  

-F8 یکان در 
40 ) 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

 رقم صدگان 

انحراف  
ازحد  بیش 

( E29سرعت )
)مشابه رقم  

-F8 یکان در 
40 ) 

های )در مدل 
2.2 kW  

پشتیبانی 
 شود.( نمی

 رقم هزارگان 

اوراسپید  
 ( E30موتور )

)مشابه رقم  
-F8 یکان در 
40 ) 

های )در مدل 
2.2 kW  

پشتیبانی 
 شود.( نمی

رقم 
 هزارگان ده 

خطای 
تشخیص  
موقعیت 

 (E35) قطب 
)مشابه رقم  

-F8 یکان در 
40 ) 

های )در مدل 
2.2 kW  

پشتیبانی 
 شود.( نمی

F8-43 

Fault 
protection 

action 
selection 4 

انتخاب عملکرد  
 –حفاظت خطا 

 4بخش  
 رقم یکان 

خطای دیسک  
 (E32) کد

)مشابه رقم  
-F8 یکان در 
40 ) 

00000 ☆ 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

های )در مدل 
2.2 kW  

پشتیبانی 
 شود.( نمی

 رزرو شده  رقم دهگان 
 رزرو شده  رقم صدگان 
 رزرو شده  رقم هزارگان 

رقم 
 رزرو شده  هزارگان ده 

F8-45 

Frequency 
selection for 
continuous 
operation in 

spite of 
faults 

انتخاب فرکانس  
برای ادامۀ کار  

 هنگام خطا 

 : فرکانس فعلی در حال کار 0

0 ☆ 

 شده : فرکانس تنظیم 1
 : حد بالای فرکانس 2
 : حد پایین فرکانس 3

کار در  به : فرکانس آماده 4
 وضعیت غیرعادی 

F8-46 
Abnormal 
backup 

frequency 

فرکانس پشتیبان 
 در حالت خطا 

0.0% ~ 100.0% 
% معادل مقدار پارامتر  100) ☆ 100.0%

F0-09   )است 

F8-47 

Instantaneou
s failure 
tolerance 
function 
selection 

انتخاب عملکرد  
تحمل افت  

 ای ولتاژلحظه 

 (Invalid: غیرفعال )0

1 ★ 
: کاهش سرعت 1

(Decelerate ) 
: کاهش سرعت تا توقف  2

 Decelerate toکامل )
stop ) 

F8-48 

Voltage set 
for 

suspending 
operation in 

case of 
instantaneou

s failure 

ولتاژ تعلیق کار  
هنگام افت  

 ایلحظه 
80.0% ~ 100.0% 85.0% ★ 



 

85 
 

 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-49 

Voltage 
recovery 

waiting time 
for 

continuing 
operation in 

case of 
instantaneou

s failure 

زمان انتظار  
 ★ 0.00s ~ 100.00s 0.50s بازیابی ولتاژ 

F8-50 

Voltage set 
for 

continuing 
operation in 

case of 
instantaneou

s failure 

ولتاژ ادامۀ کار  
هنگام افت  

 ایلحظه 
60.0% ~ 100.0% 80.0% ★ 

F8-51 
Offload 

protection 
options 

گزینۀ حفاظت 
افت بار  

(Offload) 
 ☆ 0 : فعال1غیرفعال   0:

F8-52 
Offload 

detection 
level 

سطح تشخیص  
افت بار  

(Offload) 
0.0% ~ 100.0% 10.0% ☆ 

F8-53 
Offload 

detection 
time 

زمان تشخیص  
افت بار  

(Offload) 
0.0s ~ 60.0s 1.0s ☆ 

F8-54 
Overspeed 
detection 

value 

مقدار تشخیص  
ازحد  سرعت بیش 

(Overspeed ) 
0.0% ~ 50.0% 20.0% ☆ 

F8-55 
Overspeed 
detection 

time 

زمان تشخیص  
ازحد  سرعت بیش 

(Overspeed ) 

0.0s غیرفعال : 
0.1~60.0s 1.0s ☆ 

F8-56 
Excessive 

speed 
deviation 

مقدار تشخیص  
 ☆ %20.0 %50.0 ~ %0.0 انحراف سرعت 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

 

 )پارامترهای عملکرد کمکی(  F9. تنظیمات 5.11

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

detection 
value 

F8-57 

Excessive 
speed 

deviation 
detection 

time 

زمان تشخیص  
 انحراف سرعت 

0.0s غیرفعال : 
0.1~60.0s 5.0s ☆ 

F8-58 Deceleration 
to stop Kp 

برای   Kp ضریب 
 ★ 30 100 ~ 0 توقف کاهشی 

F8-59 
Deceleration 

to stop Ki 
برای   Ki ضریب 

 ★ 20.0 300.0 ~ 0.0 توقف کاهشی 

F8-60 

Time setting 
of 

Deceleration 
to stop 

زمان توقف 
 ☆ 6500.0s 10.0s ~ 0 کاهشی 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
00 

Jog operation 
frequency 

 فرکانس کارکرد
Jog 

0.00Hz   تا حداکثر
 ☆ 5.00Hz (F0-09) فرکانس

F9-
01 

Jog 
acceleration 

time 

 گیریزمان شتاب 
Jog 0.0s    ~6500.0s 20.0s ☆ 

F9-
02 

Jog 
deceleration 

time 

زمان کاهش  
 Jog سرعت 

0.0s    ~6500.0s 20.0s ☆ 

F9-
03 

Acceleration 
time 2 

گیری  زمان شتاب 
2 

0.0s    ~6500.0s   وابسته به
 ☆ مدل 

F9-
04 

Deceleration 
time 2 

زمان کاهش  
وابسته به   0.0s    ~6500.0s 2سرعت 

 ☆ مدل 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
05 

Acceleration 
time 3 

گیری  زمان شتاب 
3 0.0s    ~6500.0s   وابسته به

 ☆ مدل 

F9-
06 

Deceleration 
time 3 

زمان کاهش  
 0.0s    ~6500.0s 3سرعت 

وابسته به  
 ☆ مدل 

F9-
07 

Acceleration 
time 4 

گیری  زمان شتاب 
4 

0.0s    ~6500.0s   وابسته به
 ☆ مدل 

F9-
08 

Deceleration 
time 4 

زمان کاهش  
وابسته به   0.0s    ~6500.0s 4سرعت 

 ☆ مدل 

F9-
09 

Acceleration 
time 1,2 

switching 
frequency point 

نقطه سوئیچ  
فرکانس  

 1،2گیری شتاب 

0.00Hz   ~  حداکثر
 (F0-09) فرکانس

0.00Hz ☆ 

F9-
10 

Deceleration 
time 1,2 

switching 
frequency point 

نقطه سوئیچ  
فرکانس کاهش  

 1،2سرعت 

~ 0.00Hz    حداکثر
 ☆ 0.00Hz (F0-09) فرکانس

F9-
11 

Terminal jog 
priority 

 اولویت فرمان 
Jog  0 : فعال1غیرفعال  0: از ترمینال ☆ 

F9-
12 

Forward and 
reverse dead 

time 

 Dead زمان 
Time  جهت 

FWD/REV 
0.0s    ~3000.0s 0.0s ☆ 

F9-
13 

Reverse control کنترل معکوس 
(Reverse) 

 ☆ 0 : غیرفعال1فعال  0:

F9-
14 

Action when 
the set 

frequency is 
lower than 
lower limit 
frequency 

عملکرد در صورت  
کمتر بودن  

فرکانس تنظیمی 
 از حد پایین 

 ادامه در حد پایین  0:
 : توقف1

 : ادامه در سرعت صفر 2
0 ☆ 

F9-
15 

Power-on time 
limit 

محدودیت زمان  
 روشن بودن 

0h   ~65000h 0h ☆ 

F9-
16 

Operation time 
limit 

محدودیت زمان  
 ☆ 0h    ~65000h 0h کارکرد 
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مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
17 

Protection 
feature option 

سازی گزینه فعال
 ☆ 0 : فعال1غیرفعال  0 حفاظت 

F9-
18 

Frequency 
detection value 

(FDT1) 

مقدار تشخیص  
 (FDT1) فرکانس

0.00Hz    حداکثر ~
 ☆ 50.00Hz فرکانس 

F9-
19 

Frequency 
detection 
hysteresis 

value 

مقدار هیسترزیس 
 تشخیص فرکانس 

)سطح   100.0%~    0.0%
 ☆ FDT1  ) 5.0% تشخیص

F9-
20 

Reached 
frequency 

detection range 

محدوده رسیدن 
 به فرکانس 

0.0%    ~100.0%  
 ☆ %0.0 )حداکثر فرکانس( 

F9-
21 

Frequency 
detection value 

(FDT2) 

مقدار تشخیص  
 (FDT2) فرکانس

0.00Hz    حداکثر ~
 ☆ 50.00Hz فرکانس 

F9-
22 

Frequency 
detection 
hysteresis 

value (FDT2) 

هیسترزیس  
تشخیص  

 (FDT2) فرکانس

)سطح   100.0%~    0.0%
 ☆ FDT2 ) 5.0%تشخیص 

F9-
23 

Arbitrary 
reached 

frequency 
detection value 

1 

مقدار دلخواه 
تشخیص رسیدن 

 1به فرکانس 

0.00Hz    حداکثر ~
 ☆ 50.00Hz فرکانس 

F9-
24 

Arbitrary 
reached 

frequency 
detection width 

1 

پهنای محدوده 
تشخیص رسیدن 

 1به فرکانس 

0.0%    ~100.0%  
 ☆ 0.0% ( F0-09)حداکثر فرکانس 

F9-
25 

Arbitrary 
reached 

frequency 
detection value 

2 

مقدار دلخواه 
تشخیص رسیدن 

 2به فرکانس 

0.00Hz    حداکثر ~
 ☆ 50.00Hz فرکانس 
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مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
26 

Arbitrary 
reached 

frequency 
detection width 

2 

پهنای محدوده 
تشخیص رسیدن 

 2به فرکانس 

0.0%    ~100.0%  
 ☆ 0.0% ( F0-09)حداکثر فرکانس 

F9-
27 

Zero current 
detection level 

سطح تشخیص  
 جریان صفر 

0.0%    ~300.0% 
متناظر با جریان  100%

 نامی موتور 
5.0% ☆ 

F9-
28 

Zero current 
detection delay 

time 

تأخیر تشخیص  
 ☆ 0.01s ~600.00s 0.10s جریان صفر 

F9-
29 

The output 
current 

exceeds the 
limit 

حد تجاوز جریان 
 خروجی

 )بدون تشخیص(  0.0%
)جریان 300.0% ~   0.1%

 ( F3-02نامی موتور 
200.0% ☆ 

F9-
30 

Output 
overcurrent 

detection delay 
time 

تأخیر تشخیص  
جریان اضافه 

 خروجی
0.00s  ~600.00s 0.00s ☆ 

F9-
31 

Arbitrary 
reached current 

1 

مقدار رسیدن به  
 1جریان دلخواه 

)جریان    300%~  0.0%
 ☆ F3-02 ) 100.0%نامی موتور 

F9-
32 

Arbitrary 
reached current 

1 width 

پهنای محدوده 
 1جریان دلخواه 

)جریان    300%~    0.0%
 ☆ F3-02 ) 0.0%نامی موتور 

F9-
33 

Arbitrary 
reached current 

2 

مقدار رسیدن به  
 2جریان دلخواه 

)جریان    300%~    0.0%
 ☆ F3-02 ) 100.0%نامی موتور 

F9-
34 

Arbitrary 
reached current 

2 width 

پهنای محدوده 
 2جریان دلخواه 

)جریان    300%~    0.0%
 ☆ F3-02 ) 0.0%نامی موتور 

F9-
35 

Timer feature 
option 

سازی گزینه فعال
 تایمر 

 ★ 0 : فعال1غیرفعال  0:
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مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
36 

Timer 
operation time 

selection 

انتخاب زمان 
 عملکرد تایمر 

 F9-37 تنظیمات 0:
1 : AI1 
2 : AI2 

0 ★ 

F9-
37 

Timing run time  مدت زمان
 عملکرد تایمر 

 ★ دقیقه  0.0 دقیقه   6500.0~  0.0

F9-
38 

Module 
temperature 

limit 
 ☆ ℃75 100℃~    ℃0 حد دمای ماژول

F9-
39 

Current 
operation time 

limit 

محدودیت زمان  
 ★ دقیقه   0.0 دقیقه  6500.0~    0.0 عملکرد جاری 

F9-
40 

AI1 input 
voltage 

protection 
value lower 

limit 

حد پایین  
حفاظت ولتاژ 

 AI1 ورودی
0.00V   مقدار ~ F9-41 3.10V ☆ 

F9-
41 

AI1 input 
voltage 

protection 
value upper 

limit 

حد بالای حفاظت  
 ☆ AI1 F9-40 ~ 10.00V 6.80V ولتاژ ورودی

F9-
42 

Cooling Fan 
Control 

کنترل فن  
 کننده خنک 

: کارکرد فن فقط هنگام 0
 عملکرد دستگاه 

 : کارکرد مداوم فن 1
0 ★ 

F9-
43 

wake up 
frequency  فرکانس بیدارباش 

-F9) از فرکانس خواب
 ☆ 0.00Hz تا حداکثر فرکانس  (45

F9-
44 

Wake up delay 
time  0.0 تأخیر بیدارباشs   ~6500.0s 0.0s ☆ 

F9-
45 

Sleep 
frequency  0.00 فرکانس خوابHz    فرکانس ~

 ☆ 0.00Hz بیدارباش 

F9-
46 

sleep delay 
time  0.0 تأخیر خوابs   ~6500.0s 0.0s ☆ 
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مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
47 

output power 
factor 

ضریب توان  
 ☆ 100.0 200.0~ 0.0 خروجی

F9-
48 

Jump 
frequency 

enable 

سازی پرش فعال
 ☆ 0 : فعال1غیرفعال   0: (Jump) فرکانسی

F9-
49 

Hop Frequency 
~ حداکثر    0.00Hz 1فرکانس پرش  1

 ☆ 0.00Hz ( F0-09فرکانس )

F9-
50 

Hop Frequency 
~ حداکثر    0.00Hz 2فرکانس پرش  2

 ☆ 0.00Hz ( F0-09فرکانس )

F9-
51 Jump range 

محدوده پرش  
 فرکانسی 

0.00Hz    حداکثر ~
 ☆ 0.00Hz ( F0-09فرکانس )
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 کلید و نمایشگر()پارامترهای صفحه FA. تنظیمات 5.12

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FA-
00 

QUICK/JOG key 
function 

عملکرد کلید  
QUICK/JOG 

 : غیرفعال0

0 ★ 

: سوئیچ بین کانال فرمان 1
پنل و کانال فرمان 

دوردست )ترمینال یا  
 ارتباطی( 

 FWD/REV: سوئیچ 2
3 : Jog جلو 
4 :Jog  عقب 

FA-
01 

STOP/RST key 
function 

عملکرد کلید  
STOP/RST 

سازی توقف فقط در : فعال0
 کلید حالت فرمان از صفحه 

سازی توقف در تمام : فعال1 ☆ 1
 های فرمان حالت 

FA-
02 

LED display 
parameters 1 
for operation 

mode 

پارامترهای نمایش  
LED  برای حالت

RUN  ( 1)گروه 

0000h   تاFFFFh 

H.003F ☆ 

Bit00 :  1فرکانس کاری 
(Hz) 

Bit01 :  شدهفرکانس تنظیم 
(Hz) 

Bit02 : ولتاژ باس (V) 
Bit03 : ولتاژ خروجی (V) 
Bit04جریان خروجی : (A) 
Bit05 : توان خروجی (kW) 
Bit06 : گشتاور خروجی (%) 
Bit07 : وضعیت ورودی DI 
Bit08 : وضعیت خروجی 

DO 
Bit09 : ولتاژ ورودی AI1 

(V) 
Bit10 : ولتاژ ورودی AI2 

(V) 
Bit11 :  مقدار شمارنده 

Bit12 :  مقدار طول 
Bit13 :  سرعت بار 
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مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

Bit14 : مقدار تنظیم PID 
Bit15 : فیدبک PID 

FA-
03 

LED display 
parameters 2 
for operation 

mode 

پارامترهای نمایش  
LED  برای حالت

RUN  ( 2)گروه 

0000h   ~FFFFh 

H.0000 ☆ 

Bit00 : مرحله PLC 
Bit01 :   فرکانس پالس

 (kHz) ورودی
Bit02 :  2فرکانس کاری 

(Hz) 
Bit03 :  مانده  زمان باقی

 کارکرد 
Bit04 : سرعت خطی 

Bit05 :  بودن زمان روشن
 فعلی )ساعت( 

Bit06 :   زمان کارکرد فعلی
 )دقیقه( 

Bit07 :   فرکانس پالس
 (Hz) ورودی

Bit08 :  شده از مقدار تنظیم
 طریق ارتباط 

Bit09 :   نمایش فرکانس
 X (Hz) اصلی

Bit10 :   نمایش فرکانس
 Y (Hz) کمکی

Bit11 :  مقدار هدف گشتاور 
Bit12 :  زاویه ضریب توان 

Bit13 :   ولتاژ هدف در
 شدهجداسازی  VF کنترل

Bit14 :   ولتاژ خروجی در
 شدهجداسازی  VF کنترل

Bit15 :   سرعت فیدبک
 (Hz) واقعی

FA-
04 

LED display 
parameters for 

stop mode 

پارامترهای نمایش  
LED   در حالت

0001h   ~FFFFh 
H.0033 ☆ Bit00 :  شده فرکانس تنظیم 

Bit01 :  ولتاژ باس 
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مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

 STOPتوقف )
MODE ) 

Bit02 : وضعیت ورودی DI 
Bit03 : وضعیت خروجی 

DO 
Bit04 : ولتاژ AI1 
Bit05 : ولتاژ AI2 

Bit06 :  مقدار شمارنده 
Bit07 مقدار طول : 
Bit08 : مرحله PLC 

Bit09 :  سرعت بار 
Bit10 :   فرکانس پالس

 (kHz) ورودی

FA-
05 

The second line 
of auxiliary 

display 

خط دوم نمایش 
)مرتبط با   کمکی

پارامترهای پایش  
 ( U0 گروه

0  ~35 2 ☆ 

FA-
07 

Load speed 
display 

coefficient 

ضریب نمایش  
 ☆ 1.0000 6.5000~    0.0001 سرعت بار 

FA-
08 

VFD module 
radiator 

temperature 

سینک  دمای هیت 
 ● — ℃VFD 0.0℃   ~100.0 ماژول

FA-
09 

Cumulative 
operation time 

زمان تجمعی 
 ● — ساعت  65535~  0 کارکرد 

FA-
10 

Load speed 
display decimal 

places 

تعداد ارقام اعشار 
در نمایش سرعت 

 بار 

رقم 
 یکان 

بتعداد ارقام 
اعشار نمایش  

-U0سرعت بار )
13 ) 

21 ☆ 

 بدون اعشار  0
 یک رقم اعشار  1
 دو رقم اعشار  2
 سه رقم اعشار  3

رقم 
 دهگان 

تعداد ارقام 
اعشار نمایش  
U0-18 / U0-34 
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 سازی کنترل( )پارامترهای بهینه FB. تنظیمات 5.12

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

 یک رقم اعشار  1
 دو رقم اعشار  2

FA-
11 

Accumulated 
power-on time 

زمان تجمعی 
 ● — ساعت  65535تا   0 روشن بودن 

FA-
12 

Accumulated 
power 

consumption 

انرژی مصرفی  
 ● — 65535kWhتا  0 تجمعی 

FA-
13 Product code کد محصول — — ● 

FA-
14 

Software 
version number 

 ● — — افزار نسخه نرم 

FA-
15 

Modbus 
protocol 
version 

 نسخه پروتکل
Modbus 

— — ● 

FA-
16 

Factory version 
number 1 

 ● — — 1نسخه کارخانه 

FA-
17 

Factory version 
number 2  2نسخه کارخانه — — ● 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FB-
00 

DPWM 
switching upper 
limit frequency 

حد بالای فرکانس 
 ☆ DPWM 0.00Hz ~ 15.00Hz 12.00Hz سوئیچینگ

FB-
01 

PWM 
modulation 

method 

 روش مدولاسیون 
PWM 

مدولاسیون  : 0
 زمان ناهم

0 ☆ 
: مدولاسیون 1

 زمان هم

FB-
02 Random PWM PWM 0 غیرفعال : 0 تصادفی ☆ 
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مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

: میزان 10~  1
سازی فرکانس تصادفی 

 PWMحامل 

FB-
03 

Dead zone 
compensation 
mode selection 

انتخاب حالت 
سازی ناحیه جبران 

 (Dead Zone) مرده

 غیرفعال : 0
1 ☆ 

 : فعال1

FB-
04 

Dead zone time 
adjustment 
(1140V Use) 

تنظیم زمان ناحیه 
های  مرده )برای مدل 

1140V ) 
100% ~ 200% 150% ★ 

FB-
05 

Wave-by-wave 
current limit 

enable 

سازی  فعال
محدودکننده جریان 

 موجبه موج

 غیرفعال : 0
1 ☆ 

 : فعال1

FB-
06 

Current 
detection delay 
compensation 

سازی تأخیر در  جبران 
 ☆ 5 100 ~ 0 تشخیص جریان 

FB-
07 

Undervoltage 
point setting 

تنظیم نقطه افت  
 ولتاژ

(Undervoltage) 

~   140.0فاز: مدل تک 
400.0V 

~   200.0فاز: مدل سه 
2000.0V 

200.0V 
مدل  (

 )فازتک 
★ 

FB-
08 

Overvoltage 
point setting 

تنظیم نقطه  
 ولتاژاضافه 

(Overvoltage) 

~   150.0فاز: مدل تک 
410.0V 

~   200.0فاز: مدل سه 
2500.0V 

350.0V 
مدل  (

 )فازسه
★ 

FB-
09 

SVC 
optimization 

mode selection 

انتخاب حالت 
 SVC سازیبهینه 

 سازی بدون بهینه  : 0

 1سازی : حالت بهینه 1 ★ 2

 2سازی : حالت بهینه 2
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 ( PID)پارامترهای عملکرد  FC. تنظیمات 5.13

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FC-
00 

PID set-point 
source 

 منبع نقطه تنظیم
PID 

-FC شده درمقدار تنظیم  : 0
01 

0 ☆ 

 AI1 ورودی : 1
)پتانسیومتر   AI2 ورودی : 2

 کلید( چرخشی صفحه 
فاز )در تک  : ورودی پالس3

0.75 ~1.5kW  فاز  و سه
0.75 ~2.2kW روی DI4  ،

 ( DI5 هاسایر مدل 
 ارتباط : 4

(Communication) 
 ای فرمان چندمرحله  : 5

FC-
01 

PID value set-
point 

مقدار نقطه  
 PID تنظیم

0.0% ~ 100.0% 50.0% ☆ 

FC-
02 

PID feedback 
source منبع فیدبک PID 

0 : AI1 

0 ☆ 
 یا DI4)  ورودی پالس : 1

DI5  )مطابق مدل 
 تنظیمات از طریق ارتباط  : 2

FC-
03 

PID action 
direction جهت عملکرد PID 0 : مستقیم (Forward) 

 ☆ 0 (Reverse) معکوس : 1

FC-
04 

PID set-point 
feedback 

range 

محدودۀ نقطه  
تنظیم و فیدبک 

PID 
1 ~ 65535 1000 ☆ 

FC-
05 

Proportional 
gain Kp1 

 بهره تناسبی
(Kp1) 0.0 ~ 1000.0 20.0 ☆ 

FC-
06 

Integration 
time Ti1 

زمان 
 گیریانتگرال 

(Ti1) 
0.01s ~ 10.00s 2.00s ☆ 

FC-
07 

Differential 
time Td1 

 گیریزمان مشتق 
(Td1) 

0.000s ~ 10.000s 0.000s ☆ 
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مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FC-
08 

PID reverse 
cutoff 

frequency 

فرکانس قطع 
 PIDمعکوس 

-F0) حداکثر فرکانس0.00 ~
09) 2.00Hz ☆ 

FC-
09 

PID deviation 
limit حد انحراف PID 0.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

FC-
10 

PID differential 
limit حد مشتق PID 0.00% ~ 100.00% 0.10% ☆ 

FC-
11 

PID set-point 
change time 

زمان تغییر نقطه 
 PID تنظیم

0.00 ~ 650.00s 0.00s ☆ 

FC-
12 

PID feedback 
filter time 

زمان فیلتر  
 ☆ PID 0.00 ~ 60.00s 0.00s فیدبک

FC-
13 

PID output 
filter time 

زمان فیلتر  
 ☆ PID 0.00 ~ 60.00s 0.00s خروجی

FC-
14 

Factory 
reserved  رزرو کارخانه —— —— —— 

FC-
15 

Proportional 
gain Kp2 بهره تناسبی Kp2 0.0 ~ 100.0 20.0 ☆ 

FC-
16 

Integration 
time Ti2 

زمان 
 Ti2 گیریانتگرال 

0.01s ~ 10.00s 2.00s ☆ 

FC-
17 

Differential 
time Td2 

 گیریزمان مشتق 
Td2 

0.000s ~ 10.000s 0.000s ☆ 

FC-
18 

PID parameter 
switching 
conditions 

شرایط سوییچ 
 PID پارامترهای

 : هرگز سوییچ نشود 0

0 ☆ 
: سوییچ از طریق ترمینال  1

DI 
: سوییچ خودکار بر اساس  2

 انحراف 

FC-
19 

PID parameter 
switching 

deviation 1 

 1مقدار انحراف  
برای سوییچ  

 PID پارامتر
0.0% ~ FC-20 20.0% ☆ 

FC-
20 

PID parameter 
switching 

deviation 2 

 2مقدار انحراف  
برای سوییچ  

 PID پارامتر
FC-19 ~ 100.0% 80.0% ☆ 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FC-
21 

PID initial 
value مقدار اولیه PID 0.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

FC-
22 

PID initial 
value holding 

time 

داری زمان نگه 
 ☆ PID 0.00 ~ 650.00s 0.00s مقدار اولیه

FC-
23 

The maximum 
deviation 

between two 
PID outputs 

حداکثر انحراف  
 بین دو خروجی

PID 
0.00% ~ 100.00% 1.00% ☆ 

FC-
24 

The minimum 
deviation 

between two 
PID outputs 

حداقل انحراف  
 بین دو خروجی

PID 
0.00% ~ 100.00% 1.00% ☆ 

FC-
25 

PID integral 
properties 

های ویژگی 
 PID انتگرال

 تفکیک انتگرال  رقم یکان 

00 ☆ 

 غیرفعال 0
 فعال 1

رقم 
 دهگان 

توقف انتگرال 
پس از رسیدن 
 خروجی به حد 

 ادامه دهد  0
 متوقف شود 1

FC-
26 

PID feedback 
loss detection 

value 

مقدار تشخیص  
 PID قطع فیدبک

عدم تشخیص قطع  : 0.0%
 فیدبک 

0.0% ☆ 
0.1%    ~100.0% 

FC-
27 

PID feedback 
loss detection 

time 

زمان تشخیص  
 ☆ PID 0.0s ~ 20.0s 0.0s قطع فیدبک

FC-
28 

PID operation 
mode 

 PID حالت عملکرد

اجرا   VFD: در صورت توقف  0
 نشود 

: در صورت توقف درایو  1 ☆ 0
VFD همچنان اجرا شود ، 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

 )پارامترهای فرکانس نوسانی، طول ثابت و شمارش(  FD. تنظیمات 5.14

 ساده(  PLC)پارامترهای دستور چندبخشی و   FE. تنظیمات 5.15

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FD-
00 

Swing frequency 
setting 

روش تنظیم 
 فرکانس نوسانی 

نسبت به  : 0
 فرکانس مرکزی 

: نسبت به 1 ☆ 0
 فرکانس ماکسیمم 

FD-
01 

Swing frequency 
amplitude 

دامنه فرکانس  
 ☆ %0.0 %100.0 ~ %0.0 نوسانی

FD-
02 

Kick frequency 
amplitude 

دامنه فرکانس  
 ☆ %0.0 %50.0 ~ %0.0 ای ضربه 

FD-
03 

Swing frequency 
period 

دوره تناوب فرکانس  
 ☆ 0.1s ~ 3000.0s 10.0s نوسانی

FD-
04 

Triangular wave 
rise time of 

swing frequency 

زمان افزایش موج  
مثلثی فرکانس  

 نوسانی
0.1% ~ 100.0% 50.0% ☆ 

FD-
05 Set length  0 شده طول تنظیمm ~ 65535m 1000m ☆ 

FD-
06 Actual length 0 طول واقعیm ~ 65535m 0m ☆ 

FD-
07 

Number of pulses 
per meter  100.0 6553.5 ~ 0.1 تعداد پالس بر متر ☆ 

FD-
08 Set count value   مقدار شمارش

 ☆ 1000 65535 ~ 1 شده تنظیم

FD-
09 

Designated count 
value 

مقدار شمارش  
 شدهتعیین 

1 ~ 65535 1000 ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FE-
00 

Multi-segment 
command 0 

فرمان چندبخشی 
0 −100.0% ~ +100.0% 0.0% ☆ 

FE-
01 

Multi-segment 
command 1 

فرمان چندبخشی 
1 −100.0% ~ +100.0% 0.0% ☆ 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FE-
02 

Multi-segment 
command 2 

فرمان چندبخشی 
2 −100.0% ~ +100.0% 0.0% ☆ 

FE-
03 

Multi-segment 
command 3 

فرمان چندبخشی 
3 −100.0% ~ +100.0% 0.0% ☆ 

FE-
04 

Multi-segment 
command 4 

فرمان چندبخشی 
4 

−100.0% ~ +100.0% 0.0% ☆ 

FE-
05 

Multi-segment 
command 5 

فرمان چندبخشی 
5 −100.0% ~ +100.0% 0.0% ☆ 

FE-
06 

Multi-segment 
command 6 

فرمان چندبخشی 
6 −100.0% ~ +100.0% 0.0% ☆ 

FE-
07 

Multi-segment 
command 7 

فرمان چندبخشی 
7 −100.0% ~ +100.0% 0.0% ☆ 

FE-
08 

Multi-segment 
command 8 

فرمان چندبخشی 
8 −100.0% ~ +100.0% 0.0% ☆ 

FE-
09 

Multi-segment 
command 9 

فرمان چندبخشی 
9 −100.0% ~ +100.0% 0.0% ☆ 

FE-
10 

Multi-segment 
command 10 

فرمان چندبخشی 
10 −100.0% ~ +100.0% 0.0% ☆ 

FE-
11 

Multi-segment 
command 11 

فرمان چندبخشی 
11 

−100.0% ~ +100.0% 0.0% ☆ 

FE-
12 

Multi-segment 
command 12 

فرمان چندبخشی 
12 −100.0% ~ +100.0% 0.0% ☆ 

FE-
13 

Multi-segment 
command 13 

فرمان چندبخشی 
13 −100.0% ~ +100.0% 0.0% ☆ 

FE-
14 

Multi-segment 
command 14 

فرمان چندبخشی 
14 −100.0% ~ +100.0% 0.0% ☆ 

FE-
15 

Multi-segment 
command 15 

فرمان چندبخشی 
15 −100.0% ~ +100.0% 0.0% ☆ 

FE-
16 

PLC operation 
mode 

 حالت عملکرد
PLC 

: توقف پس از یک  0
 سیکل 

داشت : توقف و نگه 1 ☆ 0
 مقدار نهایی 

 : اجرای تکرارشونده 2
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FE-
17 

PLC power 
down memory 

selection 

انتخاب حفظ  
 PLC حافظه

 هنگام قطع برق 

ذخیره هنگام   رقم یکان 
 قطع تغذیه 

00 ☆ 

 ذخیره نشود  0
 ذخیره شود  1

رقم 
 دهگان 

ذخیره هنگام  
 خاموشی

 ذخیره نشود  0
 ذخیره شود  1

FE-
18 

PLC segment 0 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
0 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
19 

PLC section 0 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان 
شتاب/کاهش  

 0بخش  
0 ~ 3 0 ☆ 

FE-
20 

PLC segment 1 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
1 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
21 

PLC section 1 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان 
شتاب/کاهش  

 1بخش  
0 ~ 3 0 ☆ 

FE-
22 

PLC segment 2 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
2 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
23 

PLC section 2 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان 
شتاب/کاهش  

 2بخش  
0 ~ 3 0 ☆ 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FE-
24 

PLC segment 3 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
3 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
25 

PLC section 3 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان 
شتاب/کاهش  

 3بخش  
0 ~ 3 0 ☆ 

FE-
26 

PLC segment 4 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
4 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
27 

PLC section 4 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان 
شتاب/کاهش  

 4بخش  
0 ~ 3 0 ☆ 

FE-
28 

PLC segment 5 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
5 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
29 

PLC section 5 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان 
شتاب/کاهش  

 5بخش  
0 ~ 3 0 ☆ 

FE-
30 

PLC segment 6 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
6 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
31 

PLC section 6 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان 
شتاب/کاهش  

 6بخش  
0 ~ 3 0 ☆ 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FE-
32 

PLC segment 7 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
7 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
33 

PLC section 7 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان 
شتاب/کاهش  

 7بخش  
0 ~ 3 0 ☆ 

FE-
34 

PLC segment 8 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
8 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
35 

PLC section 8 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان 
شتاب/کاهش  

 8بخش  
0 ~ 3 0 ☆ 

FE-
36 

PLC segment 9 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
9 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
37 

PLC section 9 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان 
شتاب/کاهش  

 9بخش  
0 ~ 3 0 ☆ 

FE-
38 

PLC segment 
10 execution 
time selection 

زمان اجرای بخش 
10 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
39 

PLC section 10 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان 
شتاب/کاهش  

 10بخش  
0 ~ 3 0 ☆ 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FE-
40 

PLC segment 
11 execution 
time selection 

زمان اجرای بخش 
11 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
41 

PLC section 11 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان 
شتاب/کاهش  

 11بخش  
0 ~ 3 0 ☆ 

FE-
42 

PLC segment 
12 execution 
time selection 

زمان اجرای بخش 
12 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
43 

PLC section 12 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان 
شتاب/کاهش  

 12بخش  
0 ~ 3 0 ☆ 

FE-
44 

PLC segment 
13 execution 
time selection 

زمان اجرای بخش 
13 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
45 

PLC section 13 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان 
شتاب/کاهش  

 13بخش  
0 ~ 3 0 ☆ 

FE-
46 

PLC segment 
14 execution 
time selection 

زمان اجرای بخش 
14 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
47 

PLC section 14 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان 
شتاب/کاهش  

 14بخش  
0 ~ 3 0 ☆ 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

 

 )پارامترهای مدیریت کدهای عملکرد(  FF. تنظیمات 5.16

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FE-
48 

PLC segment 
15 execution 
time selection 

زمان اجرای بخش 
15 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
49 

PLC section 15 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان 
شتاب/کاهش  

 15بخش  
0 ~ 3 0 ☆ 

FE-
50 

PLC operation 
time unit 

واحد زمانی  
 PLC عملکرد

 (s) ثانیه : 0
 ☆ 0 (h) ساعت  : 1

FE-
51 

Multi-segment 
command 0 

set-point 
options 

های منبع  گزینه 
-Setتنظیم ) نقطه 
point  برای فرمان )

 0چندبخشی 

 FE-00 پارامتر : 0
1 : AI1 

2 : AI2   پتانسیومتر(
 کلید( صفحه 

  PULSE: ورودی پالس 3
یا   DI4)بسته به مدل  

DI5 ) 
4 : PID 

فرکانس از   : 5
 + F0-01 شدهتنظیم پیش 

 ↓↑ قابل تنظیم با کلیدهای

0 ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FF-
00 User password  0 65535 ~ 0 رمز عبور کاربر ☆ 

FF-
01 
 

Parameter 
initialization 

مقداردهی اولیه  
 پارامترها 

 بدون عملیات  : 0

0 ★ 
بازنشانی پارامترها به   : 1

جز تنظیمات کارخانه )به 
 پارامترهای موتور(
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مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

های سازی داده پاک : 2
 شده ثبت 

گیری از  پشتیبان  : 4
 پارامترهای فعلی کاربر 

بازیابی پارامترها از نسخه   : 5
 پشتیبان کاربر 

FF-
02 
 

Function 
parameter set 
display options 

های  گزینه 
نمایش مجموعه 

 پارامترها 

نمایش مجموعه    –رقم یکان 
U 

11 ☆ 

 : غیرفعال0
 : فعال1

نمایش  –رقم دهگان 
 Pمجموعه 

 : غیرفعال0
 : فعال1

FF-
03 

Customized 
parameter set 

display 
selection 

انتخاب نمایش  
مجموعه  

پارامترهای  
 سفارشی 

نمایش مجموعه  –رقم یکان 
شده  پارامترهای تعریف 
 توسط کاربر 

00 ☆ 

 : غیرفعال0
 : فعال1

نمایش  –رقم دهگان 
مجموعه پارامترهای  

 شده توسط کاربر اصلاح 
 : غیرفعال0

 : فعال1

FF-
04 

Parameter 
protection 

حفاظت 
 پارامترها 

: امکان اصلاح همه  0
 پارامترها 

: فقط این پارامتر قابل  1 ☆ 0
 اصلاح است 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

 )پارامترهای ارتباطی( P0. تنظیمات 5.17

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

P0-
00 

Baud rate  نرخ انتقال داده 

0 : 300BPS 

6 ★ 

1 : 600BPS 
2 : 1200BPS 
3 : 2400BPS 
4 : 4800BPS 
5 : 9600BPS 
6 : 19200BPS 
7 : 38400BPS 
8 : 57600BPS 
9 : 115200BPS 

P0-
01 

Data Format  قالب داده 

-parity (8-N بدون  : 0
2) 

3 ☆ 
1 : parity زوج (8-E-1) 
2 : parity فرد (8-O-1) 
-parity (8-N بدون  : 3

1) 

P0-
02 

Local address  آدرس محلی 
: آدرس پخش  0

 سراسری 
 247~   1محدوده 

1 ☆ 

P0-
03 

Response delay  20~  0 تأخیر پاسخms 2 ☆ 

P0-
04 

Communication 
timeout 

وقفۀ زمانی  
 ارتباط 

 : غیرفعال 0.0
 ☆ 60.0s 0~   0.1محدوده 

P0-
05 

MODBUS 
communication 

data format 

قالب داده 
ارتباط  

MODBUS 

 MODBUS پروتکل : 0
 غیر استاندارد 

 MODBUS پروتکل : 1 ☆ 1
 استاندارد 

P0-
06 

Communication 
reading current 

resolution 

دقت خواندن  
 جریان در ارتباط 

0: 0.01A 
0 ☆ 

1: 0.1A 
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 )پارامترهای تأمین آب با فشار ثابت(  P1. تنظیمات 5.18

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

P0-
07 

Communication 
control operation 

command 
address selection 

انتخاب آدرس 
دستور عملیات 
 کنترل در ارتباط 

0x0000 - 0xFFFF 2000H ☆ 

P0-
08 

Communication 
control setting 

frequency 
address selection 

انتخاب آدرس 
فرکانس تنظیمی 

 در ارتباط 
0x0000 - 0xFFFF 1000H ☆ 

P0-
09 

Communication 
setting frequency 
mode switching 

حالت تغییر  
فرکانس تنظیمی 

 در ارتباط 

: تنظیم فرکانس به  0
 صورت درصدی 

: تنظیم مستقیم  1
 فرکانس 

1 ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

P1-
00 

Water supply 
model  مدل تأمین آب 

0 : PID عادی 
تأمین آب با   PID حالت  : 1 ★ 0

 فشار ثابت 
P1-
01 Gauge range   محدوده فشار

 bar 16.00 655.35 ~ 0.01 سنج 
bar ☆ 

P1-
02 

Set water 
pressure  فشار آب تنظیمی 

-P1) ~ حد پایین فشار
 محدوده فشار سنج (11

(P1-01) 
2.50 bar ☆ 

P1-
03 

The water 
pressure shows 
decimal points 

تعداد ارقام 
اعشاری نمایش  

 فشار 
0–3 2 ☆ 

P1-
04 

Wake-up 
pressure  محدوده فشار    0.00 ~ فشار بیدار شدن

 ☆ 2.00 bar (P1-01) سنج

P1-
05 Wake up delay  6553.5 ~ 0.0 تأخیر بیدار شدن s 5.0 s ☆ 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

P1-
06 Sleep frequency  حداکثر فرکانس  0.00 ~ فرکانس خواب 

(F0-09) 
20.00 

Hz ☆ 

P1-
07 Sleep delay  6553.5 ~ 0.0 تأخیر خواب s 10.0 s ☆ 

P1-
08 

Pressure 
preserving sleep 
detection cycle 

دوره تشخیص 
خواب برای حفظ 

 فشار 
0.0 ~ 6553.5 s 30.0 s ☆ 

P1-
09 

Water leakage 
grade  5.0 20.0 ~ 0.0 درجه نشتی آب ☆ 

P1-
10 

Sleep 
awakening 
deviated 
pressure 

انحراف فشار  
برای بیدار شدن  

 از خواب 

-P1) فشار تنظیمی0.00 ~
02) 0.02 bar ☆ 

P1-
11 

Water pressure 
lower limit 

protection value 

حد پایین  
محافظت فشار  

 آب 

 حد بالای فشار0.00 ~
(P1-15) 0.50 bar ☆ 

P1-
12 

Determine the 
onset frequency 

of water 
shortage 

فرکانس شروع  
تشخیص کمبود  

 آب 

 حداکثر فرکانس~  0.00
(F0-09) 

48.00 
Hz ☆ 

P1-
13 

Water shortage 
judgment time 

زمان تشخیص  
 ☆ s 0.0 s 6553.5 ~ 0.0 کمبود آب 

P1-
14 

Water shortage 
fault reset 

detection time 

زمان تأخیر  
ریست خطای  

 کمبود آب 
0.0 ~ 6553.5 min 0.0 min ☆ 

P1-
15 

Upper 
protection value 

of water 
pressure 

حد بالای  
محافظت فشار  

 آب 

-P1) ~ حد پایین فشار
 محدوده فشار سنج (11

(P1-01) 

16.00 
bar ☆ 

P1-
16 

High voltage 
alarm delay 

reset 

تأخیر هشدار  
 ☆ s 0.0 s 6553.5 ~ 0.0 ولتاژ بالا 

P1-
17 

Antifreezing 
function  عملکرد ضد یخ 

 غیرفعال : 0
 فعال : 1 ☆ 0
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 

 (AI/AO)پارامترهای کالیبراسیون  P2. تنظیمات 5.19

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

 فعال بر اساس دما  : 2

P1-
18 

Operating 
frequency of 
antifreeze 

فرکانس کاری  
 ضد یخ 

 حداکثر فرکانس~  0.00
(F0-09) 

20.00 
Hz ☆ 

P1-
19 

Antifreeze 
operation time 

زمان عملیات ضد  
 ☆ min 1.0 min 6553.5 ~ 0.0 یخ 

P1-
20 

Anti-freezing 
standby time 

زمان آماده به کار  
 ☆ min 5.0 min 6553.5 ~ 0.0 ضد یخ 

P1-
21 

Antifreeze 
starting 

temperature 

دمای شروع ضد 
 ☆ C°5 ℃ 100 ~ 0 یخ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

P2-
00 

AI1 given 
voltage 1 

 ولتاژ داده شده
AI1   1شماره 

0.500 V ～ 
4.000 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
01 

AI1 
measured 
voltage 1 

گیری  ولتاژ اندازه 
 1شماره  AI1 شده

0.500 V ～ 
4.000 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
02 

AI1 given 
voltage 2 

 ولتاژ داده شده
AI1   2شماره 

6.000 V ～ 
9.999 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
03 

AI1 
measured 
voltage 2 

گیری  ولتاژ اندازه 
 2شماره  AI1 شده

6.000 V ～ 
9.999 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
04 

AI2 given 
voltage 1 

 ولتاژ داده شده
AI2   1شماره 

0.500 V ～ 
4.000 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
05 

AI2 
measured 
voltage 1 

گیری  ولتاژ اندازه 
 1شماره  AI2 شده

0.500 V ～ 
4.000 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
06 

AI2 given 
voltage 2 

 ولتاژ داده شده
AI2   2شماره 

6.000 V ～ 
9.999 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

 

 ( AI)پارامترهای تنظیم منحنی  P3. تنظیمات 5.20

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

P2-
07 

AI2 
measured 
voltage 2 

گیری  ولتاژ اندازه 
 2شماره  AI2 شده

6.000 V ～ 
9.999 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
08 

AO1 set 
voltage 1 

 شدهولتاژ تنظیم 
AO1  1شماره 

0.500 V ～ 
4.000 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
09 

AO1 
measured 
voltage 1 

گیری  ولتاژ اندازه 
 1شماره   AO1 شده

0.500 V ～ 
4.000 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
10 

AO1 set 
voltage 2 

 شدهولتاژ تنظیم 
AO1  2شماره 

6.000 V ～ 
9.999 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
11 

AO1 
measured 
voltage 2 

گیری  ولتاژ اندازه 
 2شماره   AO1 شده

6.000 V ～ 
9.999 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

P3-
00 AI1 jumping point نقطه پرش AI1 -100.0% ～ 

100.0% 0.0% ☆ 

P3-
01 AI1 jump range دامنه پرش AI1 0.0% ～ 100.0% 0.5% ☆ 

P3-
02 

AI2 jumping point نقطه پرش AI2 -100.0% ～ 
100.0% 

0.0% ☆ 

P3-
03 AI2 jump range دامنه پرش AI2 0.0% ～ 100.0% 0.5% ☆ 

P3-
04 

AI curve 
minimum input 3 

حداقل ورودی  
 ☆ V ～ P3-06 0.00 V 0.00 3شماره  AI منحنی

P3-
05 

AI curve 
minimum input 3 
corresponding 

setting 

تنظیم متناظر حداقل  
 AI ورودی منحنی

 3شماره 

-100.0% ～ 
+100.0% 

0.0% ☆ 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

P3-
06 

AI curve setting 
of 3 inflection 

point and 1 input 
value 

ورودی نقطه عطف  
شماره   AI منحنی 1

3 
P3-04 ～ P3-08 2.00 V ☆ 

P3-
07 

AI curve setting 
of 3 inflection 

point and 1 input 
value setting 

تنظیم متناظر نقطه 
 AI منحنی 1عطف 

 3شماره 

-100.0% ～ 
+100.0% 20.0% ☆ 

P3-
08 

AI curve setting 
of 3 inflection 

point and 2 input 
value 

ورودی نقطه عطف  
شماره   AI منحنی 2

3 
P3-06 ～ P3-10 4.00 V ☆ 

P3-
09 

AI curve setting 
of 3 inflection 

point and 2 input 
value setting 

تنظیم متناظر نقطه 
 AI منحنی 2عطف 

 3شماره 

-100.0% ～ 
+100.0% 40.0% ☆ 

P3-
10 

AI curve setting 
of 3 inflection 

point and 3 input 
value 

ورودی نقطه عطف  
شماره   AI منحنی 3

3 
P3-08 ～ P3-12 6.00 V ☆ 

P3-
11 

AI curve setting 
of 3 inflection 

point and 3 input 
value setting 

تنظیم متناظر نقطه 
 AI منحنی 3عطف 

 3شماره 

-100.0% ～ 
+100.0% 60.0% ☆ 

P3-
12 

AI curve setting 
of 3 inflection 

point and 4 input 
value 

ورودی نقطه عطف  
شماره   AI منحنی 4

3 
P3-10 ～ P3-14 8.00 V ☆ 

P3-
13 

AI curve setting 
of 3 inflection 

point and 4 input 
value setting 

تنظیم متناظر نقطه 
 AI منحنی 4عطف 

 3شماره 

-100.0% ～ 
+100.0% 80.0% ☆ 

P3-
14 

AI curve 
maximum input 3 

حداکثر ورودی  
 3شماره  AI منحنی

P3-12 ～ +10.00 
V 10.00 V ☆ 



 

114 
 

 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

 شده توسط کاربر( )پارامترهای کد عملکرد تعریف  P4. تنظیمات  5.21

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

P3-
15 

AI curve 
maximum input 3 

corresponding 
setting 

تنظیم متناظر  
حداکثر ورودی  

 3شماره  AI منحنی

-100.0% ～ 
+100.0% 100.0% ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

P4-
00 

User-defined 
function code 0 

تابع کاربر  
0 

F0-00 ~ FF-xx 
P0-00 ~ Px-xx 
U0-00 ~ U0-xx 

F0.10 ☆ 

P4-
01 

User-defined 
function code 1 

تابع کاربر  
1 F0.02 ☆ 

P4-
02 

User-defined 
function code 2 

تابع کاربر  
2 F0.03 ☆ 

P4-
03 

User-defined 
function code 3 

تابع کاربر  
3 F0.07 ☆ 

P4-
04 

User-defined 
function code 4 

تابع کاربر  
4 F0.08 ☆ 

P4-
05 

User-defined 
function code 5 

تابع کاربر  
5 F0.17 ☆ 

P4-
06 

User-defined 
function code 6 

تابع کاربر  
6 

F0.18 ☆ 

P4-
07 

User-defined 
function code 7 

تابع کاربر  
7 F3.00 ☆ 

P4-
08 

User-defined 
function code 8 

تابع کاربر  
8 F3.01 ☆ 

P4-
09 

User-defined 
function code 9 

تابع کاربر  
9 F4.00 ☆ 

P4-
10 

User-defined 
function code 10 

تابع کاربر  
10 F4.01 ☆ 

P4-
11 

User-defined 
function code 11 

تابع کاربر  
11 F4.02 ☆ 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

P4-
12 

User-defined 
function code 12 

تابع کاربر  
12 F5.04 ☆ 

P4-
13 

User-defined 
function code 13 

تابع کاربر  
13 F5.07 ☆ 

P4-
14 

User-defined 
function code 14 

تابع کاربر  
14 

F6.00 ☆ 

P4-
15 

User-defined 
function code 15 

تابع کاربر  
15 F6.01 ☆ 

P4-
16 

User-defined 
function code 16 

تابع کاربر  
16 F6.02 ☆ 

P4-
17 

User-defined 
function code 17 

تابع کاربر  
17 F6.03 ☆ 

P4-
18 

User-defined 
function code 18 

تابع کاربر  
18 F7.00 ☆ 

P4-
19 

User-defined 
function code 19 

تابع کاربر  
19 F7.01 ☆ 

P4-
20 

User-defined 
function code 20 

تابع کاربر  
20 F7.02 ☆ 

P4-
21 

User-defined 
function code 21 

تابع کاربر  
21 

F7.03 ☆ 

P4-
22 

User-defined 
function code 22 

تابع کاربر  
22 FA.00 ☆ 

P4-
23 

User-defined 
function code 23 

تابع کاربر  
23 F0.00 ☆ 

P4-
24 

User-defined 
function code 24 

تابع کاربر  
24 F0.00 ☆ 

P4-
25 

User-defined 
function code 25 

تابع کاربر  
25 F0.00 ☆ 

P4-
26 

User-defined 
function code 26 

تابع کاربر  
26 F0.00 ☆ 

P4-
27 

User-defined 
function code 27 

تابع کاربر  
27 F0.00 ☆ 

P4-
28 

User-defined 
function code 28 

تابع کاربر  
28 

F0.00 ☆ 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

 

 )پارامترهای پایش(  U0. تنظیمات 5.22

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

P4-
29 

User-defined 
function code 29 

تابع کاربر  
29 F0.00 ☆ 

P4-
30 

User-defined 
function code 30 

تابع کاربر  
30 F0.00 ☆ 

P4-
31 

User-defined 
function code 31 

تابع کاربر  
31 

F0.00 ☆ 

 آدرس ارتباطی  گیری واحد اندازه  نام پارامتر  کد 
U0-
00 

Operating frequency 
(Hz) فرکانس کاری (Hz) 0.01Hz 7000H 

U0-
01 

Setting frequency (Hz)   فرکانس تنظیم شده
(Hz) 

0.01Hz 7001H 

U0-
02 

Bus voltage (V) ولتاژ باس (V) 0.1V 7002H 

U0-
03 Output voltage (V) ولتاژ خروجی (V) 1V 7003H 

U0-
04 Output current (A)  جریان خروجی (A) 0.01A 7004H 

U0-
05 Output power (kW)  توان خروجی (kW) 0.1kW 7005H 

U0-
06 Output torque (%)  7006 %0.1 (%)گشتاور خروجیH 

U0-
07 DI input status وضعیت ورودی DI 1 7007H 

U0-
08 DO output status وضعیت خروجی DO 1 7008H 

U0-
09 

AI1 voltage (V) ولتاژ  (V) AI1 0.01V 7009H 

U0-
10 

Rotary potentiometer 
voltage(V) 

ولتاژ پتانسیومتر 
 0.01V 700AH (V) چرخشی 
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 ( فهرست پارامترهای عملکرد )  5فصل                   فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 آدرس ارتباطی  گیری واحد اندازه  نام پارامتر  کد 
U0-
11 

Count value  700 1 مقدار شمارشBH 

U0-
12 Length value  700 1 مقدار طولCH 

U0-
13 Load speed display  700 0.1 نمایش سرعت بارDH 

U0-
14 PID setting تنظیم PID 1 700EH 

U0-
15 PID feedback بازخورد PID 1 700FH 

U0-
16 PLC stage مرحله PLC 1 7010H 

U0-
17 

PULSE input pulse 
frequency (Hz) 

 فرکانس پالس ورودی 
(Hz) 0.01kHz 7011H 

U0-
18 

Feedback speed (Hz) سرعت بازخورد (Hz) 0.01Hz 7012H 

U0-
19 

Remaining running 
time  0.1 مانده عملیات زمان باقیMin 7013H 

U0-
20 Line speed 1 سرعت خطm/Min 7014H 

U0-
21 Current power-on time  1 زمان فعلی روشن بودنMin 7015H 

U0-
22 Current running time  0.1 زمان فعلی در حال کارMin 7016H 

U0-
23 

PULSE input pulse 
frequency  1 فرکانس پالس ورودیHz 7017H 

U0-
24 

Communication 
settings  7018 %0.01 تنظیمات ارتباطیH 

U0-
25 

VFD running status وضعیت عملکرد VFD 0.01Hz 7019H 

U0-
26 

Main frequency X 
display 

 نمایش فرکانس اصلی
X 0.01Hz 701AH 

U0-
27 

Auxiliary frequency Y 
display 

 نمایش فرکانس کمکی
Y 0.01Hz 701BH 



 

118 
 

 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                 (فهرست پارامترهای عملکرد)  5فصل 

 

 

 آدرس ارتباطی  گیری واحد اندازه  نام پارامتر  کد 
U0-
28 

Target torque (%) 701 %0.1 (%)گشتاور هدفCH 

U0-
29 Power factor angle  701 °0.1 زاویه ضریب توانDH 

U0-
30 

VF separation target 
voltage 

 ولتاژ هدف جداسازی
VF 1V 701EH 

U0-
31 

VF separation output 
voltage 

 ولتاژ خروجی جداسازی
VF 1V 701FH 

U0-
32 

VF oscillation 
coefficient  ضریب نوسان VF — 7020H 

U0-
33 Temperature 7021 ℃1 دماH 

U0-
34 

Actual response speed 
(Hz) 

 سرعت پاسخ واقعی 
(Hz) 0.01Hz 7022H 

U0-
35 

Accident details  7023 — جزئیات حادثهH 

U0-
40 

DI input status visual 
display 

نمایش تصویری  
 DI — 7028Hوضعیت ورودی 

U0-
41 

Visual display of DO 
input status 

نمایش تصویری  
 DO — 7029Hوضعیت خروجی 

U0-
42 

DI function status 
visual display 1 

نمایش وضعیت  
 DI 1 — 702AH عملکرد

U0-
43 

DI function status 
visual display 2 

نمایش وضعیت  
 DI 2 — 702BH عملکرد

…  …   
U0-
59     
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 )شرح عملکردهای تفصیلی(  6فصل    فازتکفاز و سه   37 kW – 0.75 kW)) PIC سری -پتواز درایوهای 

 . شرح عملکردهای تفصیلی6

6.1 .F0 )عملکردهای پایه( 

( با حلقه باز، این حالت برای کاربردهایی مناسب  SVC: کنترل برداری بدون سنسور سرعت )0
( فقط VFDاست که به دقت کنترلی بالا و عملکرد پویا نیاز دارند. در این حالت، هر اینورتر )

اندازی، انجام فرآیند  زمان کنترل کند. پیش از نخستین راهصورت همتواند یک موتور را بهمی
 ( جهت شناسایی و تنظیم پارامترهای موتور ضروری است.Self-learningخودآموزی )

:این روش برای کاربردهایی مناسب است که دقت کنترلی بالایی نیاز ندارند    V/F: کنترل  1
به را  موتور  چند  اینورتر  یک  که  زمانی  راهیا  مشترک  میطور  اولین اندازی  از  پیش  کند. 

درستی انجام شود تا پارامترهای موتور به   Self-learningشود عملیات اندازی، توصیه می راه
 شناسایی شوند. 

عنوان مقدار  وقتی منبع فرکانس روی »تنظیم دیجیتال« قرار گرفته باشد، مقدار این پارامتر به
اینورتر استفاده می از »حداکثر فرکانس«  شود. مقدار آن نمیاولیه فرکانس دیجیتال  تواند 

 بیشتر باشد.  F0-09شده در تعیین

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F0-00 
First motor 

control 
method 

روش کنترل  
 موتور اول 

کنترل برداری بدون  : 0
 (SVC) سنسور سرعت 

 V/F کنترل : 1
0 ★ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
01 

Preset 
frequency 

فرکانس  
 فرض پیش 

0.00Hz  حداکثر~
 ☆ 50.00Hz ( F0-09فرکانس)

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
02 

Main 
frequency 
source X 
selection 

انتخاب  
منبع  

فرکانس  
 X اصلی

-F0فرض : تنظیم دیجیتال )فرکانس پیش 0
ها هنگام ، داده UP/DOWN، قابل تغییر 01

 رود( قطع برق از دست می 
0 ★ 
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کند که فرکانس  . این پارامتر مشخص میVFDانتخاب کانال ورودی فرکانس مرجع اصلی  
 کانال مرجع فرکانسی دریافت شود: ۹کاری اینورتر از کدام یک از 

تنظیم دیجیتال )فرکانس پیش0 با  F0-01فرض  :  تغییر  ، بدون حافظه  UP/DOWN، قابل 
 پس از خاموشی( 

توان  گیرد. میقرار می  F0-01شده در  پس از روشن شدن دستگاه، فرکانس روی مقدار تعیین
تغییر داد. پس از خاموشی یا قطع و وصل دوباره برق،   DOWNیا    UPفرکانس را با کلیدهای  
را تغییر   F0-01مقدار    UP/DOWNگردد. کلیدهای  باز می  F0-01فرض  فرکانس به مقدار پیش

 دهند.نمی

، دارای حافظه پس از UP/DOWN، تغییر با  F0-01فرض  : تنظیم دیجیتال )فرکانس پیش1
 قطع برق(

توان فرکانس  شود. میتنظیم می  F0-01پس از روشن شدن دستگاه، فرکانس بر اساس مقدار  
تغییر داد. هنگام خاموش شدن یا قطع و وصل دوباره برق،    DOWNیا    UPرا با کلیدهای  

 شود.به عنوان مقدار تغییر یافته ذخیره می  F0-01مقدار 

2 :AI1 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

-F0فرض : تنظیم دیجیتال )فرکانس پیش 1
ها ذخیره  ، داده UP/DOWN، قابل تغییر 01

 شود(می 
2 :AI1 

3 :AI2  )پتانسیومتر چرخشی( 
)فاز تک   PULSE:  تنظیم پالس 4
0.75 ~1.5kW 2.2~ 0.75فاز و سهkW  در

DI4 ها ، سایر مدلDI5) 
 : دستورات چندگانه 5

6 :PLC  ساده 
7 :PID 

 : تنظیمات ارتباطات 8



 

121 
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معادل بیشینه   AI1شود. بیشینه مقدار ورودی  تعیین می  AI1فرکانس از طریق ورودی آنالوگ  
از طریق جامپر    F0-09فرکانس   یا جریان(  شود انتخاب می  J13است. نوع ورودی )ولتاژ 
 (. 20mA–4یا  10V–2)معمولًا 

 

3 :AI2  )پتانسیومتر چرخشی( 

می  تنظیم  پنل  روی  پتانسیومتر  توسط  ساعت فرکانس  مقدار،  شود.  بیشترین   = گرد 
است. تنظیمات  F0-09برابر با فرکانس  AI2گرد = کمترین مقدار. بیشینه خروجی پادساعت

 است.  F6این ورودی مطابق توضیحات گروه 

، سایر  DI4از    2.2kW~0.75فاز  و سه   1.5kW~0.75فاز  )موتور تک  PULSE: تنظیم پالس  4
 ( DI5ها از مدل

پالس سرعت ورودی  از طریق  تعیین میفرکانس  ورودی  بالا  ولتاژ  و    30Vpeak~10شود. 
متناظر با بیشینه   F6-29است. بیشینه ورودی پالس با پارامتر    100kHz~0محدوده فرکانس  

مراجعه    F6، به توضیحات گروه  DIاست. برای تنظیمات مرتبط با ترمینال    F0-09فرکانس  
 شود.

 : دستور چندبخشی5

ترمینال  وضعیت  از  ترکیب  دیجیتال  هر  ورودی  تعیین  DIهای  را  مشخص  فرکانس  یک   ،
از حداکثر    F6باید در گروه    DIکند. تنظیم ترکیب  می ا استفاده  ،  DIورودی    ۴انجام شود. 
به صورت درصدی    FEانتخاب کرد. مقادیر گروه    FE( را در گروه  15تا    00بخش )  ۱۶توان  می

 (.F0-09%، فرکانس = 100شوند )در تعریف می F0-09از بیشینه فرکانس 

6 :PLC ساده 

برنامه پیش  از  از منطق خودکار  گروه  ریزی فرکانس  در  منطق پیروی می  FEشده  این  کند. 
دهی، زمان کاهش سرعت و زمان نگهداشت برای  شده، زمان شتابشامل فرکانس تنظیم

 است. FEگروه  50تا  16های بخش

7 :PID 
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انتخاب می   PIDخروجی کنترل   شود. معمولًا برای کنترل فرآیند به عنوان فرکانس عملکرد 
 شود.حلقه بسته فرآیند در محل، مانند کنترل فشار ثابت یا کنترل کشش ثابت استفاده می 

، فیدبک حلقه بسته به صورت خودکار فرکانس عملکرد را کنترل PIDبر اساس تنظیمات گروه  
 مراجعه شود.  FCکند. برای تنظیمات دقیق به توضیحات گروه می

 : فرکانس از طریق ارتباطات8

به    MODBUSتنظیم شود. برای تنظیمات مربوط به    MODBUSتواند از طریق  فرکانس می
 مراجعه شود.  P0توضیحات پارامترهای ارتباطی گروه 

شود )فقط  عنوان فرکانس عملیاتی مستقل استفاده می هنگامی که منبع فرکانس کمکی به
است   X(، روش استفاده همانند منبع فرکانس اصلی  Yو    Xبرای سوئیچ بین منبع فرکانس  

 مراجعه کنید. F0-02توانید به توضیحات مربوط به و می

به کمکی  فرکانس  منبع  که  جمعهنگامی  عملیاتی  فرکانس  میعنوان  استفاده  شود شونده 
 برابر صفر نباشد(: F0-06)وقتی رقم یکان پارامتر 

)پارامتر  Y( و انتخاب منبع فرکانس کمکی F0-02)پارامتر  X. انتخاب منبع فرکانس اصلی 1
F0-03 ( نباید روی یک کانال )یک مقدار یکسان( تنظیم شوند تا از بروز خطا در محاسبات

 جلوگیری شود.

فرکانس  2 باشد،  داشته  قرار  دیجیتال«  »تنظیم  روی  کمکی  فرکانس  منبع  که  هنگامی   .
 شود. طور مستقیم اعمال نمیبه F0-01فرض پیش

برای    UP/DOWNکه عملکرد کلیدهای    DI)یا    DOWNیا   UPتوان با استفاده از کلیدهای  می
شده، فرکانس را افزایش یا کاهش آن تعریف شده است( و بر مبنای فرکانس اصلی تنظیم

 داد.

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
03 

Auxiliary 
frequency 
source Y 
selection 

انتخاب منبع  
فرکانس کمکی  

Y 

)انتخاب منبع  F0-02مانند 
 ★ X ) 0فرکانس اصلی 
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(« انتخاب شود، Frequency Superpositionشونده )وقتی منبع فرکانس روی حالت »جمع
 شوند. این دو پارامتر برای تعیین محدوده تنظیم منبع فرکانس کمکی استفاده می

شود. این مبنا برای تعیین مبنای محدوده منبع فرکانس کمکی استفاده می   F0-05پارامتر  
« انتخاب شود.  Xتواند »نسبت به حداکثر فرکانس« یا »نسبت به منبع فرکانس اصلی  می

انتخاب شود، محدوده منبع فرکانس کمکی Xاگر گزینه »نسبت به منبع فرکانس اصلی    »
 متناسب با تغییرات منبع فرکانس اصلی تغییر خواهد کرد.

-F0شود:  شونده استفاده می این مقدار برای محدودکردن حد بالای فرکانس در حالت جمع 
04 × F0-05 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
04 

Y range selection 
of auxiliary 

frequency source 
during 

superposition 

 Y انتخاب بازه
منبع فرکانس  

کمکی در حالت  
 جمع 

: نسبت به حداکثر  0
 فرکانس 

: نسبت به منبع  1
 X فرکانس

0 ☆ 

F0-
05 

Y range of 
auxiliary 

frequency source 
when 

superposition 

منبع   Y بازه
فرکانس کمکی  
 در حالت جمع 

0% ~ 150% 0% ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
06 

Frequency 
source 

superposition 
selection 

انتخاب  
حالت 

بندی  جمع 
منابع 
 فرکانس 

 رقم یکان: انتخاب منبع فرکانس 

0 ★ 

 X: منبع فرکانس اصلی 0
: نتیجه ترکیب فرکانس اصلی و 1

کمکی)الگوریتم ترکیب توسط رقم  
 شود( دهگان تعیین می 

و   X: سوییچ بین منبع فرکانس اصلی 2
 Yمنبع فرکانس کمکی 

و   X: سوییچ بین منبع فرکانس اصلی 3
 نتیجه ترکیب اصلی و کمکی 

و  Y: سوییچ بین منبع فرکانس کمکی 4
 نتیجه ترکیب اصلی و کمکی 
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شود. مرجع فرکانس از ترکیب از این پارامتر برای انتخاب کانال فرکانسِ مرجع استفاده می 
 شود.تشکیل می Yو منبع فرکانس کمکی  Xمنبع فرکانس اصلی 

 شود.(: برای انتخاب منبع تنظیم فرکانس هدف خروجی استفاده میABدر  Bرقم یکان )

 شود.( گرفته می F0-02)پارامتر  X: مقدار فرکانس هدف خروجی از منبع فرکانس اصلی 0

( در  ABدر    Aای که توسط رقم دهگان ): مقدار فرکانس خروجی بر اساس روش محاسبه 1
 شود.این کد تعیین شده است، محاسبه می

عنوان »سوئیچ منبع فرکانس«  به   F6از طریق کدهای عملکرد گروه    DIهای  : یکی از ترمینال 2
غیر فعال باشد، فرکانس خروجی برابر با منبع فرکانس   DIشود. وقتی این ترمینال تنظیم می 

تنظیم    Yخواهد بود و وقتی فعال باشد، فرکانس خروجی برابر با فرکانس کمکی    Xاصلی  
 شود.می

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

رقم دهگان: الگوریتم محاسبه منابع  
 فرکانس اصلی و کمکی 

 : اصلی + کمکی 0
 : اصلی − کمکی 1

 تر بین دو منبع فرکانس : بزرگ 2
 تر بین دو منبع فرکانس : کوچک 3
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ترمینال3 از  یکی  عنوان »سوئیچ منبع فرکانس«  به   F6از طریق کد عملکرد گروه    DIهای  : 
غیر فعال باشد، فرکانس خروجی برابر با منبع فرکانس   DIشود. وقتی این ترمینال تنظیم می 

ای که توسط رقم است و وقتی فعال باشد، فرکانس خروجی طبق روش محاسبه  Xاصلی  

 شود.( در این کد عملکرد تعیین شده، محاسبه میABدر  Aدهگان )

ترمینال4 از  یکی  عنوان »سوئیچ منبع فرکانس«  به   F6از طریق کد عملکرد گروه    DIهای  : 
غیر فعال باشد، فرکانس خروجی برابر با فرکانس کمکی   DIشود. وقتی این ترمینال  تنظیم می 

Y   ای که توسط رقم دهگان  است و وقتی فعال باشد، فرکانس خروجی طبق روش محاسبه
(A  درAB در این کد عملکرد تعیین شده، محاسبه می ).شود 

شونده منبع فرکانس اصلی  (: برای انتخاب روش محاسبه عملیات جمعABدر    Aرقم دهگان )
 شود.و منبع فرکانس کمکی استفاده می

خواهد    3، نتیجه محاسبه  X=2  ،Y=1. مثال:  Yو فرکانس کمکی    X: جمع فرکانس اصلی  0
 بود.

خواهد   1، نتیجه محاسبه X=2 ،Y=1. مثال: Yو فرکانس کمکی  X: تفاضل فرکانس اصلی 1
 بود.
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،  X=2  ،Y=1. مثال:  Yو فرکانس کمکی    Xتر از میان فرکانس اصلی  : انتخاب مقدار بزرگ 2
 خواهد بود.  2نتیجه محاسبه 

،  X=2  ،Y=1. مثال:  Yو فرکانس کمکی    Xتر از میان فرکانس اصلی  : انتخاب مقدار کوچک3
 خواهد بود.  1نتیجه محاسبه 

توان فرکانس  روی »ذخیره نشود« تنظیم شود، پس از روشن شدن دستگاه می  F0-07وقتی  
شده در حافظه  تنظیم کرد، اما این فرکانس تنظیم  DOWNیا    UPرا با استفاده از کلیدهای  

اندازی بعدی، دوباره به شود و فرکانس تنظیم شده پس از دریافت سیگنال راهذخیره نمی 
 بازخواهد گشت.  F0-01فرض مقدار پیش

شده را در حافظه  تواند فرکانس تنظیمروی »ذخیره شود« تنظیم شود، اینورتر می  F0-07وقتی  
اندازی بعدی همان فرکانس تنظیم شده توسط کلیدهای  شده در راهنگه دارد و فرکانس تنظیم

UP/DOWN .قبل از خاموشی خواهد بود 

صورت »تنظیم دیجیتال« انتخاب شده  این عملکرد تنها زمانی معتبر است که منبع فرکانس به
 باشد. 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
07 

Frequency 
digital setting 
memory after 

shutdown 

وضعیت ذخیره  
فرکانس تنظیم  
دیجیتال پس از 

 خاموشی

 شود: ذخیره نمی 0

0 ☆ 
 شود: ذخیره می 1

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F0-
08 

Operation 
direction 
selection 

انتخاب جهت  
 عملکرد 

فرض : جهت پیش 0
  FWD/REV)شاخص 

 خاموش(
: مخالف جهت  1 ☆ 0

فرض )شاخص  پیش 
FWD/REV   همیشه

 روشن( 
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بندی موتور، جهت چرخش موتور را تغییر توان بدون تغییر سیمبا تغییر این کد عملکرد، می
جابه معادل  عملکرد  این  فازهای  داد.  میان  از  فاز  هر دو  تا جهت    Wو    U  ،Vجایی  است 
 چرخش موتور معکوس شود. 

بازمی  اولیه  پارامترها، جهت چرخش موتور به حالت  اولیه  از مقداردهی  گردد. نکته: پس 
اندازی و دیباگ سیستم اکیداً ممنوع است. با تغییر جهت چرخش موتور پس از اتمام راه

 احتیاط استفاده شود.

برای جلوگیری از آسیب دیدن تجهیزات، مقدار حداکثر فرکانس باید بر اساس نیازهای واقعی  
های پالس با سرعت بالا، دستورات چندبخشی و ، ورودی AIکاربرد تنظیم شود. هنگامی که  

ها متناظر با این مقدار ٪ آن ۱۰۰عنوان منبع فرکانس استفاده شوند، مقدار  ها بهسایر روش
 حداکثر فرکانس است. 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
09 

Frequency 
digital setting 
memory after 

shutdown 

 ★ 50.00Hz ~ 500.00Hz 50.00Hz حداکثر فرکانس 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
10 

Upper limit 
frequency 

source 

منبع تعیین 
 فرکانس حد بالا 

-F0شده در : مقدار تنظیم 0
11 

0 ★ 

1 :AI1 

2 :AI2   پتانسیومتر(
 چرخشی( 

  PULSE: تنظیم پالس 3
فاز های تک )برای مدل 

فاز و سه  1.5kWتا  0.75
ورودی   2.2kWتا  0.75

DI4  ها و برای سایر مدل
 ( DI5ورودی 

 : تنظیمات ارتباطات 4
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تواند از تنظیم دیجیتال  کند. فرکانس حداکثر میاین پارامتر منبع فرکانس حد بالا را تعیین می
(F0-11  ورودی آنالوگ، تنظیم پالس ،)PULSE    یا تنظیمات ارتباطات باشد. هنگام استفاده

پالس   آنالوگ،  ورودی  پارامترهای    PULSEاز  توضیحات  به  ارتباطات،  تنظیمات   F0-02یا 
 مراجعه شود. 

مثال: هنگام استفاده از روش کنترل گشتاور، برای جلوگیری از پدیده "پرواز بار" ناشی از قطع 
فرکانس حداکثر می  مواد،  به شدن  اینورتر  وقتی  تعیین شود.  آنالوگ  ورودی  توسط  تواند 

 دهد.رسد، در همان فرکانس ادامه به کار میمقدار فرکانس حد بالا می

و حداکثر   F0-12تنظیم حد بالای فرکانس در حین کار؛ حداقل مقدار برابر حد پایین فرکانس  
 است. F0-09مقدار برابر حداکثر فرکانس 

  F0-11تواند از حد بالای فرکانس  تنظیم حد پایین فرکانس در حین کار؛ مقدار حداکثر نمی 
 تجاوز کند. 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
11 

Upper 
frequency 

فرکانس حد  
 بالا 

-F0 از فرکانس حد پایین
-F0 تا حداکثر فرکانس 12

09 
50.00Hz ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
12 

Lower limit 
frequency 

فرکانس حد  
 پایین 

0.00Hz    تا فرکانس حد
 ☆ F0-11 0.00Hz بالای

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
13 

Acceleration 
time 1 

گیری  زمان شتاب 
۱ 

0.00s ~ 650.00s 
(F0-15=2) 

 ☆ تعیین مدل 
0.0s ~ 6500.0s (F0-

15=1) 
0s ~ 65000s (F0-

15=0) 
F0-
14 

Deceleration 
time 1 

زمان کاهش  
 1سرعت 

0.00s ~ 650.00s 
(F0-15=2)  تعیین مدل ☆ 
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تا فرکانس   0Hzگیری موتور از  (: زمان لازم برای شتابAcceleration timeگیری )زمان شتاب
قابل   F0-15. دقت زمان شتاب و کاهش سرعت توسط  F0-16مرجع شتاب و کاهش سرعت  

 تنظیم است. 

(: زمان لازم برای کاهش سرعت موتور از فرکانس  Deceleration timeزمان کاهش سرعت )
 قابل تنظیم است. F0-15. دقت زمان شتاب و کاهش سرعت توسط 0Hzتا  F0-16مرجع 

 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

0.0s ~ 6500.0s (F0-
15=1) 

0s ~ 65000s (F0-
15=0) 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
15 

Acceleration and 
deceleration time 

unit 

واحد زمان  
گیری و شتاب 

 کاهش سرعت 

0: 1s 

1 ★ 1: 0.1s 

2: 0.01s 
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تقسیم شده  0.01sو  1s ،0.1sبرای برآورده کردن نیازهای کاربردی مختلف، واحد زمان به 
در    1/2/3/4های شتاب و کاهش سرعت  است. هنگام تغییر این تنظیم، تعداد اعشار زمان

F0-13/14    وF9-03~08  های شتاب و کاهش سرعت نیز تغییر کند و خود زمانتغییر می
 خواهند کرد؛ بنابراین لازم است بررسی و در صورت نیاز مجدداً تنظیم شوند. 

-F0به    0Hzحداکثر فرکانس: زمان لازم برای پایه زمان شتاب و کاهش سرعت اینورتر تا از  
از    09 یا  با    0Hzبه    F0-09برسد  متناسب  باید  واقعی کاهش سرعت  زمان  یابد.  کاهش 

 باشد. F0-09فرکانس عملیاتی و مقدار 

به   0Hzشده: زمان لازم برای پایه زمان شتاب و کاهش سرعت اینورتر تا از  فرکانس تنظیم
F0-01  برسد، یا ازF0-01  0بهHz   کاهش یابد. زمان واقعی کاهش سرعت باید متناسب با

 باشد.  F0-01فرکانس عملیاتی فعلی و مقدار 

100Hz  0: زمان لازم برای پایه زمان شتاب و کاهش سرعت اینورتر تا ازHz    100بهHz    ،برسد
از   فرکانس    0Hzبه    100Hzیا  با  متناسب  باید  واقعی کاهش سرعت  زمان  یابد.  کاهش 

 باشد. 100Hzعملیاتی فعلی و مقدار 

توان نویز کند. با تنظیم فرکانس حامل می این عملکرد فرکانس حامل اینورتر را تنظیم می 
موتور را کاهش داد، از نقطۀ رزونانس سیستم مکانیکی اجتناب کرد، جریان نشتی خط را  
کاهش داد و تداخل ایجادشده توسط اینورتر را کم کرد. وقتی فرکانس حامل پایین باشد، 

های هارمونیک مرتبه بالا در جریان خروجی افزایش یافته، تلفات موتور بیشتر و دمای مولفه 
رود. وقتی فرکانس حامل بالا باشد، تلفات موتور کاهش یافته و دمای آن  موتور بالاتر می

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F0-
16 

Base frequency 
of acceleration 

and 
deceleration 

time 

فرکانس مبنا برای  
های زمان 
گیری و شتاب 

 کاهش سرعت 

: حداکثر فرکانس  0
(F0-09 ) 

: فرکانس تنظیم شده  1 ★ 0
(F0-01 ) 

2 : 100Hz 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F0-
18 

Carrier 
frequency  فرکانس حامل 

0.8kHz ~ 8.0kHz  
 ☆ تعیین مدل  )براساس مدل( 
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شود، اما تلفات اینورتر افزایش یافته، دمای اینورتر بیشتر و میزان تداخل افزایش  کمتر می
 یابد. تأثیر فرکانس حامل بر عملکرد به شکل زیر است: می

 

 

تنظیم کارخانه این مقدار  اگر کاربر  اینورتر متفاوت است.  توان  به  ای فرکانس حامل بسته 
سینک اینورتر شده و مقدار را بالاتر از مقدار کارخانه تنظیم کند، باعث افزایش دمای هیت 

لازم است اینورتر دیریت )کاهش ظرفیت باردهی( شود؛ در غیر این صورت امکان بروز آلارم 
 گرمایی وجود دارد که خطرناک است.بیش

تنظیم فرکانس حامل بر اساس دما به این معناست که وقتی اینورتر تشخیص دهد دمای  
دهد تا تلفات طور هوشمند کاهش میکننده افزایش یافته، فرکانس حامل را بهسیستم خنک 

و دما کاهش یابد و از خاموشی یا آلارم حرارتی جلوگیری شود. هنگامی که دما کاهش یابد، 
 گردد.بازمی F0-18شده در فرکانس حامل به مقدار تنظیم

 بالا  ←پایین  فرکانس حامل 
 کم  ←زیاد  نویز موتور 

 خوب  ←بد  شکل موج جریان خروجی 
 کم  ←زیاد  دمای موتور 
 زیاد  ←کم  دمای اینورتر 
 زیاد  ←کم  جریان نشتی 

 زیاد  ←کم  تداخل تابش خارجی 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
19 

Temperature 
based 

adjustment for 
carrier frequency 

تنظیم فرکانس  
حامل بر اساس  

 دما

 : غیرفعال0
: فعال )حداقل  1

 ( 1kHzفرکانس حامل 
: فعال )حداقل  2

 ( 2kHzفرکانس حامل 
: فعال )حداقل  3

 ( 3kHzفرکانس حامل 
: فعال )حداقل  4

 ( 4kHzفرکانس حامل 

1 ☆ 
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( شامل پنل عملیاتی، ترمینال و ارتباط، ON/OFFتوان برای سه کانال فرمان )منبع کنترل  می
 منابع فرکانس متفاوتی تنظیم کرد. 

 مراجعه شود.  F0-02است؛ لطفاً به توضیحات پارامتر  F0-02تعریف منبع فرمان مشابه 

 توانند به یک منبع فرکانس مشترک متصل شوند. سه منبع فرمان می 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
20 

Command 
source 

bundling 
frequency 

source 

اتصال منبع  
دستور به منبع  

 فرکانس 

رقم یکان: انتخاب منبع  
فرکانس مرتبط با دستور  

 پنل عملیاتی 

0 ☆ 

 : بدون اتصال 0
 : فرکانس تنظیم دیجیتال 1

2 :AI1 
3 :AI2   پتانسیومتر(

 چرخشی( 
  PULSE: تنظیم پالس 4

  0.75فاز های تک )در مدل 
  0.75فاز و سه kW 1.5تا 

،  DI4ورودی  kW 2.2تا 
های دیگر  برای مدل 

 ( DI5ورودی 
 : چندسرعت 5
6 :PLC  ساده 

7 :PID 
 : تنظیمات ارتباطات 8

رقم دهگان: انتخاب منبع  
فرکانس مرتبط با دستور  

 ترمینال 
های  )کاملًا مشابه گزینه 

 رقم یکان( 
رقم صدگان: انتخاب منبع 
فرکانس مرتبط با دستور  

 ارتباطات 
های  )کاملًا مشابه گزینه 

 رقم یکان( 
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-F0" شود و فرمان فعال باشد، تنظیمات  Bundledهنگامی که منبع فرمان به منبع فرکانس "
 شوند. اثر میبی F0-06تا  02

 " خاموش است.LOCAL/REMOTانتخاب منبع فرمان پنل کلیدها: چراغ "

 " همیشه روشن است.LOCAL/REMOTانتخاب منبع فرمان ترمینال: چراغ "

 " در حال چشمک زدن است. LOCAL/REMOTانتخاب منبع فرمان ارتباطی: چراغ "

نوع  ماشین ماشینی، جرثقیل   Gهای  ابزارهای  پلاستیک،  مناسب  تزریق  ها، سانتریفیوژها، 
ثانیه،   60مدت ٪ جریان نامی به150بار: آسانسور و تجهیزات مشابه هستند. ظرفیت اضافه

 ثانیه. 3مدت ٪ جریان نامی به180

نوع  ماشین فن   Pهای  پمپمناسب  اضافه ها،  ظرفیت  مشابه هستند.  تجهیزات  و  بار: ها 
 ثانیه. 3مدت ٪ جریان نامی به150ثانیه،  60مدت ٪ جریان نامی به120

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
21 

Command 
source 

selection 

انتخاب منبع  
 دستور 

: کانال فرمان پنل  0
 خاموش(  LEDعملیاتی )

0 ☆ 
: کانال فرمان ترمینال  1

(LED  )روشن 
: کانال فرمان ارتباطات  2

(LED  چشمک)زن 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
22 

GP type 
display 

نمایش نوع بار  
G/P 

)بار گشتاور   G: نوع 1
 ●  تعیین مدل  ثابت( 

 )بار فن یا پمپ(  P: نوع 2

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
23 

AVR stabilivolt 
enabled 

 AVRسازی فعال
 )تثبیت ولتاژ( 

0 :AVR  خاموش 
1 ☆ 

 AVRسازی :  فعال1
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تواند هنگام کار یا کاهش سرعت فعال یا غیرفعال می  AVRدر کاربردهای میدانی، رگولاتور  
 شود.

 

  

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

2 : AVR   در زمان کاهش
 سرعت خاموش شود
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 )پارامترهای کنترل شروع/توقف(  F1. تنظیمات 6.2

 اندازی مستقیم: راه0

ترمز   زمان  و  جریان  )  DCاگر  روی  F1-04/F1-05شروع  از   0(  اینورتر  باشند،  تنظیم شده 
 شود.اندازی میراه F1-02فرکانس شروع 

مدت غیرصفر باشند، ابتدا موتور به   DC (F1-04/F1-05)اگر هر دو مقدار جریان و زمان ترمز  
 شود.اندازی میراه F1-02قرار گرفته و سپس از فرکانس شروع  DCتحت ترمز  F1-05زمان 

از ترمز   اینرسی کم مناسب است،  و سپس راه   DCاستفاده  اندازی مجدد، برای بارهایی با 
 زمانی که ممکن است موتور هنگام شروع هنوز در حال چرخش باشد. )مطابق شکل زیر(

  

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F1-
00 Start method  اندازی روش راه 

 اندازی مستقیم راه  : 0

0 ☆ 
اندازی با دنبال : راه 1

 کردن سرعت 
: تحریک موتور  2

 آسنکرون 
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 اندازی مجدد با دنبال کردن سرعت : راه1

این روش برای بارهایی با اینرسی زیاد مناسب است. اگر موتور بار هنگام شروع اینورتر هنوز 
راه برای  این روش  باشد،  اینرسی  استفاده میدارای چرخش  نرم و اندازی  تا شروعی  شود 

کردن سرعت،  اندازی مجدد با دنبالبدون شوک فراهم شود. برای تضمین عملکرد صحیح راه
 این روش باید در حالت کنترل برداری اجرا شود. )مطابق شکل زیر(
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 تحریک موتور القاییاندازی با پیش: راه2

عملکرد    بهبود  موجب  شروع،  از  پیش  مغناطیسی  میدان  ایجاد  القایی،  موتورهای  در 
راه و کاهش جریان  موتور  کنترل  اندازی میدینامیکی  در حالت  باید  نیز  فرآیند  این  شود. 

تنظیم شده باشند،   0روی    F1-04/F1-05تحریک  برداری انجام شود. اگر جریان و زمان پیش
اگر هر   اندازی خواهد شد.راه F1-02شود و موتور از فرکانس شروع تحریک انجام نمیپیش

تحریک انجام شده و ترتیب  تحریک غیرصفر باشند، ابتدا پیشدو مقدار جریان و زمان پیش
 خواهد بود. )مطابق شکل زیر(.  DCکار مشابه حالت ترمز 

ترین زمان ممکن، روش ردیابی سرعت موتور کردن سرعت در کوتاهبرای تکمیل فرآیند دنبال
 شود:توسط اینورتر انتخاب می

 ترین حالت(. شود )رایجشدن موتور به سمت پایین ردیابی می: فرکانس از لحظه خاموش 0

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F1-
01 

Speed 
tracking 
method 

روش دنبال  
 کردن سرعت 

 شروع از فرکانس توقف : 0

 : شروع از سرعت صفر 1 ★ 0

: شروع از حداکثر  2
 فرکانس 
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انجام می  1: برق  فرکانس شبکه  از  راهردیابی  برای  مناسب  برق  شود؛  از قطع  اندازی پس 
 طولانی. 

 شود؛ مناسب برای بارهای ژنراتوری. انجام می F0-09: ردیابی از حداکثر فرکانس 2

F1-02فرکانس شروع : 

شود  اندازی موجب تضمین گشتاور کافی در لحظه شروع می افزایش فرکانس اولیه قبل از راه
 ها مناسب است. و برای کاربردهای سنگین مانند آسانسورها و جرثقیل

 گیرد.قرار نمی F0-12فرکانس شروع تحت محدودیت فرکانس حداقل 

 شود.در فرآیند سوئیچ تغییر جهت )جلو/عقب(، زمان نگهداری فرکانس شروع اجرا نمی

فرکانس هدف نباید کمتر از فرکانس شروع باشد؛ در غیر این صورت، اینورتر فرمان شروع را 
 ماند. کار باقی میبهاجرا نکرده و در حالت آماده 

 است.  0.00Hzکار قرار دارد و فرکانس خروجی بهدر این حالت، اینورتر در وضعیت آماده

ساده، زمان    PLCشود؛ اما در  گیری« شامل زمان نگهداری فرکانس شروع نمی»زمان شتاب
 شود.گیری محسوب مینگهداری فرکانس شروع جزو زمان شتاب

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F1-
02 

Start 
frequency  0.00 فرکانس شروعHz ~ 10.00Hz 0.00Hz ☆ 

F1-
03 

Start 
frequency hold 

time 

زمان نگهداری  
 ★ 0.0s ~ 100.0s 0.0s فرکانس شروع 

 1مثال 
F0-02 = 0  منبع فرکانس: تنظیم دیجیتال 

F0-01 = 2.00Hz   2.00فرکانس تنظیم دیجیتالHz 
F1-02 = 5.00Hz   5.00فرکانس شروعHz 

F1-03 = 2.0s  2.0زمان نگهداری فرکانس شروعs 
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ماند، سپس تا  ثانیه در این مقدار باقی می  2گیرد،  شتاب می  5Hzدر این حالت، اینورتر تا  
 گیرد.شتاب می 10Hzفرکانس 

F1-03زمان نگهداری فرکانس شروع : 

راه آغاز  در  مغناطیسی  شار  ساخت  جهت  کافی  زمان  ایجاد  زمان برای  است  لازم  اندازی، 
 مناسبی برای این پارامتر تعیین شود.

F1-04 جریان ترمز :DC تحریک شروع / جریان پیش 

اندازی مجدد کردن موتور در حال چرخش و سپس راهشروع عموماً برای متوقف   DCترمز  
اندازی در موتورهای تحریک برای ایجاد میدان مغناطیسی پیش از راهشود. پیش استفاده می

اندازی مستقیم معتبر است.  القایی و بهبود سرعت پاسخ است. این مرحله فقط در حالت راه
اندازی مستقیماً تحریک حذف شده و راهیا پیش  DCباشد، مرحله ترمز    0اگر مقدار این پارامتر  

سازی و گشتاور مغناطیستحریک بیشتر باشد، جریان پیششود. هرچه مقدار پیشانجام می
٪ جریان نامی اینورتر باشد، مقدار  80یابد. اگر جریان نامی موتور ≥  اندازی افزایش میراه

٪ جریان نامی 80تور است. اگر جریان نامی موتور <  ٪ جریان نامی مو100٪ معادل  100
 ٪ جریان نامی اینورتر است. 80٪ معادل 100اینورتر باشد، مقدار 

F1-05 زمان ترمز :DC تحریک شروع / زمان پیش 

 2مثال 
F0-02 = 0  منبع فرکانس: تنظیم دیجیتال 

F0-01 = 2.00Hz   10.00فرکانس تنظیم دیجیتالHz 
F1-02 = 5.00Hz   5.00فرکانس شروعHz 

F1-03 = 2.0s  2.0زمان نگهداری فرکانس شروعs 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F1-04 
Start DC 
braking 
current 

 جریان ترمز
DC  0 %100 ~ %0 در شروع% ★ 

F1-05 Start DC 
braking time 

 DC زمان ترمز
 ★ 0.0s ~ 100.0s 0.0s در شروع 
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اندازی مستقیم  تحریک حذف شده و راهیا پیش  DCباشد، مرحله ترمز    0اگر مقدار این پارامتر  
 شود. انجام می

 : توقف با کاهش سرعت0

شده، فرکانس خروجی را در زمان توقف، اینورتر مطابق زمان و منحنی کاهش سرعت تنظیم
 کند. کاهش داده و سپس خروجی را قطع می 0Hzتا 

 

 : توقف آزاد1

شود و موتور بدون کنترل در حالت آزاد به توقف در زمان توقف، خروجی بلافاصله قطع می
 رسد. در این روش، زمان کاهش سرعت تحت کنترل اینورتر نیست.می

 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F1-06 Stop method با کنترل کاهش سرعت 0 روش توقف : 
 ☆ 0 : توقف آزاد 1
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F1-07 فرکانس شروع ترمز :DC  در توقف 

 شده در این پارامتردر فرآیند کاهش سرعت و توقف، هنگامی که فرکانس به مقدار تنظیم
 شود. آغاز می  DCبرسد، مرحله ترمز 

F1-08 زمان انتظار ترمز :DC در توقف 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F1-
07 

Start 
frequency of 
DC braking 

stop 

فرکانس شروع  
در   DC ترمز

 توقف

0.00Hz   ~   فرکانس
 حداکثر 

0.00Hz ☆ 

F1-
08 

Waiting time 
of DC braking 

stop 

زمان انتظار برای  
در   DC ترمز

 توقف
0.0s ~ 100.0s 0.0s ☆ 

F1-
09 

DC braking 
stop current 

 DC جریان ترمز
 ☆ %0 %100 ~ %0 در توقف 

F1-
10 

DC braking 
stop time 

 DC زمان ترمز
 ☆ 0.0s ~ 100.0s 0.0s در توقف 
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کاهش فرکانس  اینکه  از  ترمز  پس  فرکانس شروع  به  قطع    DCیافته  خروجی  ابتدا  رسید، 
شده توسط این پارامتر، وارد مرحله ترمز  شود و سپس پس از سپری شدن زمان تنظیممی
DC شود.می 

F1-09 جریان ترمز :DC در توقف 

 است.  F1-04منطق درصد جریان این پارامتر مطابق 

F1-10 زمان ترمز :DC  در توقف 

در توقف   DCباشد، مرحله ترمز  0کند. اگر مقدار آن را تعیین می DCمدت زمان اعمال ترمز 
 شود. اجرا نمی

 : شتاب و کاهش سرعت خطی 0

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F1-
11 

Acceleration and 
deceleration 

method 

روش شتاب و 
 کاهش سرعت 

: شتاب و کاهش 0
 سرعت خطی

: شتاب و کاهش 1
 A، نوع Sسرعت منحنی  

: شتاب و کاهش 2
 B، نوع Sسرعت منحنی  

0 ★ 
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شتاب زمان  مطابق  خروجی  فرکانس  کاربردها.  اکثر  برای  سرعت  مناسب  کاهش  و  گیری 
 یابد. صورت کاملًا خطی افزایش یا کاهش میشده بهتنظیم

توانند از طریق  ( میF9-03~08و    F0-13/14)  1/2/3/4های شتاب و کاهش سرعت  زمان
 (. F6تغییر یابند )طبق توضیحات گروه  DIترمینال 
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 A، نوع S: شتاب و کاهش سرعت منحنی  1

مناسب شرایطی با فرکانس هدف ثابت و نیاز به شروع یا توقف نرم، مانند آسانسورها یا  
افزایش یا    F1-13و  F1-12شده در تعیین Sها. فرکانس خروجی بر اساس منحنی نوار نقاله

 یابد. کاهش می

 

 B، نوع  S: شتاب و کاهش سرعت منحنی  2

کند و نیاز به نرمی و پاسخ دینامیکی مناسب شرایطی که فرکانس هدف در لحظه تغییر می  
ثانیه  100نیازمند آن است که زمان شتاب/کاهش کمتر از  B، نوع Sبالا وجود دارد. منحنی 
صورت  برابر فرکانس نامی موتور باشد؛ در غیر این صورت سیستم به   6و فرکانس هدف کمتر از  

 گردد.خودکار به شتاب خطی برمی 

 : Aنوع  Sتنظیم زمان منحنی 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F1-
12 

S curve start 
time ratio 

نسبت زمان 
 S شروع منحنی

0.0% ~ (100.0%-F1-
13) 30.0% ★ 

F1-
13 

S curve end 
time ratio 

نسبت زمان 
 S پایان منحنی

0.0% ~ (100.0%-F1-
12) 30.0% ★ 
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=  Sدر انتهای منحنی  t2+ شتاب خطی + نسبت زمان  Sدر ابتدای منحنی  t1نسبت زمان 
 گیری تا رسیدن به فرکانس هدف.کل فرآیند شتاب

   ٪ باشد.100نباید بیش از  t2و  t1های بنابراین جمع نسبت

 

با همکاری واحد ترمز و مقاومت ترمز، انرژی تولیدشده توسط موتور در مرحله کاهش سرعت  
 شود.مصرف می 

شود و توان مصرفی مقاومت در  هرچه ولتاژ نقطه ترمز بالاتر باشد، ترمز دیرتر وارد عمل می
 حین ترمز بیشتر خواهد بود. 

در دفترچه راهنما   C.6 Braking Resistorبرای پیکربندی مناسب مقاومت ترمز، به بخش  
 مراجعه شود. 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F1-
14 

Dynamic 
braking point 

سازی نقطه فعال
 ترمز دینامیکی 

~  200.0فاز: تک 
410.0V 

~   310.0فاز: سه
800.0V 

350.0 
 فاز()تک 

700.0 
 فاز()سه 

☆ 
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کند. هرچه مقدار آن ( واحد ترمز را تنظیم میDuty Cycleاین پارامتر نسبت سیکل کاری ) 
 بیشتر خواهد بود. DCبیشتر باشد: اثر ترمز بهتر و نوسان ولتاژ باس 

کند. هرچه مقدار تنظیمی بیشتر باشد، سرعت  افزاری موتور را تنظیم می سرعت ردیابی نرم
سریع ردیابی ردیابی  برای  پارامتر  این  یابد.  کاهش  ردیابی  اثر  است  ممکن  اما  است  تر 

 افزاری نیازی به تنظیم ندارد.سخت

فرض، این پارامتر قابل ، در صورت ناکافی بودن سرعت ردیابی پیش PIDضریب تناسب در  
 تنظیم است. 

فرض، این پارامتر قابل ، در صورت ناکافی بودن سرعت ردیابی پیشPIDضریب انتگرال در  
 تنظیم است. 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F1-
15 

Brake 
usage rate 

نرخ استفاده از  
 ☆ %100 %100 ~ 0 ترمز 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F1-
16 

Motor speed 
tracks tempo 

سرعت 
کردن  دنبال 

 موتور 
1 ~ 100 20 ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F1-
17 

Motor speed 
tracks close-
loop current 

KP 

جریان  KP ضریب 
 ☆ 500 1000 ~ 0 بسته موتور حلقه 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F1-
18 

Motor speed 
tracks close-
loop current 

KI 

جریان  KI ضریب 
 ☆ 800 1000 ~ 0 بسته موتور حلقه 
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فرض، این پارامتر قابل  ، در صورت ناکافی بودن سرعت ردیابی پیشPIDضریب مشتق در  
 تنظیم است. 

F1-20  وF1-21 شود. : تغییر این پارامترها توصیه نمی 
F1-22 کردن: زمان دمگنتیزه 

این مقدار، زمان انتظار برای شروع مجدد پس از توقف است و فقط زمانی اثر دارد که ردیابی 
 سرعت فعال باشد.  

 

 ( V/F)پارامترهای کنترل   F2. تنظیمات 6.3
 Vectorمعتبر است و در کنترل برداری )  V/Fاین گروه کدهای عملکرد فقط در حالت کنترل  

Control  قابل استفاده نیست. کنترل )V/F  ها، یا ها و پمپبرای بارهای عمومی مانند فن
را راه  VFDزمانی که یک   توان  اندازی میچند موتور  یا در مواقعی که  و موتور   VFDکند، 

 اختلاف زیادی دارند، مناسب است.

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F1-
19 

Motor speed 
tracks close-
loop current 

value 

مقدار مرجع جریان 
 بسته موتور حلقه 

30 ~ 200 100 ★ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F1-
20 

Motor speed 
tracks close-

loop current limit 
value 

حد جریان 
بسته  حلقه 

 موتور 
10 ~ 100 30 ★ 

F1-
21 

Motor speed 
tracks voltage 

rise time 

زمان افزایش  
 ★ 1.1 3.0 ~ 0.5 ولتاژ موتور 

F1-
22 

De-magnetizing 
time 

زمان رفع 
 ★ 1.00 5.00 ~ 0.00 مغناطیس 
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کاربرد   V/Fهای پایین در حالت کنترل  افزایش گشتاور عمدتاً برای بهبود گشتاور در فرکانس
 دارد.

طور خودکار مقدار افزایش  باشد، اینورتر به  0فرض  وقتی مقدار این پارامتر روی مقدار پیش
 شود.کند و این مقدار بر اساس پارامترهای موتور تعیین می گشتاور را محاسبه می

توان مقدار افزایش گشتاور را  اندازی بار کافی نباشد، می اگر گشتاور ابتدایی موتور برای راه
باشد  به کم  افزایش گشتاور خیلی  مقدار  توجه:اگر  کرد.  تنظیم  در   ←صورت دستی  موتور 

بی پایین  میسرعت  باشد  قدرت  زیاد  خیلی  گشتاور  افزایش  مقدار  اگر  موتور    ←شود. 
زیاد و راندمان کاهش   VFD(، جریان خروجی  Over-excitationازحد تحریک شده )بیش

 یابد.  می

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F2-
00 

Torque 
boost 

افزایش  
 گشتاور 

)افزایش گشتاور   0.0%
 خودکار(

 ☆ تعیین مدل 
0.1%   ~30.0% 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F2-
01 

Torque boost 
cut-off 

frequency 

فرکانس قطع 
افزایش  
 گشتاور 

~ 0.00Hz   فرکانس
 ★ 50.00Hz (F0-09) حداکثر
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پارامتر تعیین می اعمال شود. وقتی فرکانس این  تا چه فرکانسی  افزایش گشتاور  کند که 
 گردد.بالاتر از این مقدار شود، افزایش گشتاور متوقف می VFDخروجی 

القایی را جبران کرده و   افزایش بار در موتور  ایجادشده هنگام  انحراف سرعت  پارامتر  این 
 شود سرعت موتور هنگام تغییر بار تقریباً ثابت بماند. باعث می

شود و هدف، هماهنگ کردن سرعت موتور تنظیم جبران لغزش معمولًا در بار نامی انجام می
 با سرعت هدف است.

شده در حالت بار نامی برابر با لغزش % باشد: لغزش جبران100وقتی بهره جبران لغزش =  
و براساس فرکانس نامی و سرعت نامی   VFDنامی موتور است. لغزش نامی موتور توسط  

 شود.( محاسبه میF3موتور )در گروه 

هنگام تنظیم این پارامتر، باید سرعت موتور در بار نامی تا حد امکان با سرعت هدف برابر  
 شود.

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F2-
02 

VF slip 
compensation gain 

بهره جبران  
 ☆ V/F 0.0% ~ 200.0% 0.0% لغزش
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توقف و کاهش سرعت در مد   ولتاژ باس جلوگیری  V/Fدر حالت  افزایش  از  پارامتر  این   ،
تا هشدار  می بزرگ   Overvoltageکند  تنظیمی  توانایی  ایجاد نشود. هرچه مقدار  باشد،  تر 

یابد. تنظیم این مقدار باید بر  سرکوب ولتاژ بیشتر است، اما جریان خروجی نیز افزایش می
 اساس شرایط واقعی بار انجام شود.

اینرسی یا زمانی که دستگاه جذب انرژی ترمز وجود دارد، مقدار پارامتر باید  برای بارهای کم
 تنظیم شود.  0روی 

دچار محدودیت و اختلال    V/Fاین پارامتر باید تا حد امکان کوچک تنظیم شود تا عملکرد  
 نشود. 

قرار گیرد. تنها زمانی که موتور نوسان    0اگر موتور هیچ نوسانی ندارد، این پارامتر باید روی  
توان مقدار آن را افزایش داد. هرچه مقدار بیشتر باشد، اثر سرکوب نوسان شدیدی دارد، می

 تر خواهد بود.واضح

باری موتور باید دقیق باشند؛  هنگام استفاده از این تابع، پارامترهای جریان نامی و جریان بی
 بخش نخواهد بود. در غیر این صورت اثر سرکوب نوسان رضایت

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F2-
03 

VF 
overexcitation 

gain 

بهره  
 تحریکاضافه 

V/F 
 ☆ تعیین مدل  200 ~ 0

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F2-
04 

VF oscillation 
suppression 

gain 

بهره سرکوب  
 V/F نوسان 

 ☆ تعیین مدل  100 ~ 0

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F2-
05 

VF curve 
setting 

 تنظیم منحنی
V/F 

 V/F: خطی 0

0 ★ 
 V/Fای : چند نقطه 1

 V/F 2: توان 2
 V/F 1.2: توان 3
 V/F 1.4: توان 4
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0 :V/F ( خطیStraight-line V/F) 

کنند. مناسب بارهای ( با یک نسبت ثابت تغییر می F( و فرکانس )Vدر این حالت ولتاژ )  
 با گشتاور ثابت و بارهای با اینرسی زیاد است.

1 :V/F  چند نقطه( ایMulti-point V/F) 

تنظیم کرد. این حالت   F2-11تا    F2-06را از طریق    V/Fتوان نقاط منحنی  مطابق نیاز بار می
 ها کاربرد دارد.کنبرای بارهای خاص مانند سانتریفیوژها و خشک 

 : هرچه توان بالاتر باشد، ولتاژ خروجی کمتر است. 2-6

ها مناسب است و باید بر اساس شرایط واقعی  ها و پمپاین حالت برای بارهایی مانند فن
 بار تنظیم شود: 

aبار طولانی ناحیه  در  توان موتور  .  )تا ضریب  باشد  زیاد  نباید خیلی  ولتاژ خروجی  مدت، 
می افزایش  موتور  آهنی  تلفات  صورت  این  غیر  در  نشود(،  پایین  حد  از  ولتاژ بیش  یابد. 

خروجی نباید خیلی کم باشد )ضریب توان موتور بیش از حد بالا(، در غیر این صورت تلفات  
 یابد. بار موتور کاهش میمسی افزایش یافته و ظرفیت اضافه

b در ناحیه بار بیشینه جریان خروجی .VFD  نباید از جریان نامیVFD  و جریان مجاز موتور
 در آن سرعت بیشتر شود. 

c .در تمام نواحی بار افزایش دمای موتور نباید از افزایش دمای نامی آن تجاوز کند . 

dاندازی باید تأمین شود.. جریان راه 

 V/F (Fully-separated V/F mode ): حالت کاملًا جدا 10

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

 V/F 1.6: توان 5
 V/F 1.8: توان 6
: حالت کاملًا جدا  10
(Full Separate ) 
: حالت نیمه جدا  11
(Semi-Separate ) 
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از یکدیگر هستند. فرکانس  این حالت، فرکانس خروجی و ولتاژ خروجی کاملًا مستقل  در 
شود و ولتاژ خروجی توسط منبع ولتاژ جداشدهٔ خروجی توسط »منبع فرکانس« تعیین می 

V/F    پارامتر(F2-13تنظیم می ) شود. این حالت معمولًا در کنترل موتور گشتاور و کاربردهای
 شود.مشابه استفاده می

 V/F (Semi-separated V/F mode ): حالت نیمه جدا 11

  V/Fها توسط منبع ولتاژ جداشدۀ  اند، اما نسبت آنهمچنان متناسب  Fو    Vدر این حالت، 
( قابل تنظیم است، و این رابطه همچنین به ولتاژ نامی و فرکانس نامی موتور  F2-13)پارامتر  
است    Xشده در پارامترهای کنترلی موتور( وابسته است. فرض کنید ورودی منبع ولتاژ  )تنظیم
 به شکل زیر است:   Fو فرکانس  V٪(، رابطه بین ولتاژ خروجی 100~0)مقدار 

V/F=2*X*(rated motor voltage)/(rated motor frequency) 

اگر ولتاژ در فرکانس  از حد تنظیم شود،  مشابه توضیحات منحنی توان،  های پایین بیش 
شدن بیش از حد موتور یا حتی سوختن آن شود، و اینورتر ممکن  ممکن است باعث گرم 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F2-
06 

Multipoint VF 
frequency 

point 1 

  1نقطه فرکانس 
در منحنی  

 V/F ایچندنقطه 
0.00Hz ~ F2-08 0.00Hz ★ 

F2-
07 

Multi-point 
VF voltage 

point 1 

در    1نقطه ولتاژ 
منحنی  

 V/F ایچندنقطه 
0.0% ~ 100.0% 0.0% ★ 

F2-
08 

Multipoint VF 
frequency 

point 2 

  2نقطه فرکانس 
در منحنی  

 V/F ایچندنقطه 
F2-06 ~ F2-10 0.00Hz ★ 

F2-
09 

Multi-point 
VF voltage 

point 2 

در    2نقطه ولتاژ 
منحنی  

 V/F ایچندنقطه 
0.0% ~ 100.0% 0.0% ★ 

F2-
10 

Multipoint VF 
frequency 

point 3 

  3نقطه فرکانس 
در منحنی  

 V/F ایچندنقطه 

~ F2-08   فرکانس
 ★ 0.00Hz (F3-03) نامی موتور

F2-
11 

Multi-point 
VF voltage 

point 3 

در    3نقطه ولتاژ 
منحنی  

 V/F ایچندنقطه 
0.0% ~ 100.0% 0.0% ★ 
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وضعیت   در  یک   Over-currentیا    Over-excitationاست  زیر  شکل  شود.  حفاظت  وارد 
 دهد. ای را نشان میچندنقطه  V/Fنمودار شماتیک از تنظیم منحنی 

 

تنها »بهره سرکوب نوسان F2-04استفاده همراه با تنظیم   تنظیم  از  : زمانی که موتور پس 
V/Fاین حالت در  می توجهی داشته باشد،« همچنان نوسان قابل با تغییر تنظیمات  توان 

 پارامتر موردنظر، اثر سرکوب نوسان را تقویت کرد.

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F2-
12 

Oscillation 
suppression 
gain mode 

حالت بهره  
سرکوب  
 نوسان 

0 ~ 4 3 ★ 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F2-
13 

VF separate 
voltage 
source 

منبع ولتاژ  
حالت 
 V/Fجداشده 

-F2: تنظیم دیجیتال )0
14 ) 

0 ☆ 
1 :AI1 

2 :AI2   پتانسیومتر(
 چرخشی( 

  PULSE: ورودی پالس 3
و  1.5kW~ 0.75)فاز تک 
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، و کنترل  VFDاین روش معمولًا در کاربردهایی مانند گرمایش القایی، منبع تغذیه مبتنی بر  
 رود. کار میموتورهای گشتاور به

تواند توسط کد عملکرد شود، ولتاژ خروجی می جداشده انتخاب می  V/Fهنگامی که کنترل  
F2-14    ،تنظیم شود، یا از طریق ورودی آنالوگ، دستور چندبخشیPLC  ،PID    یا ارتباطات

٪ هر ورودی متناظر با ولتاژ نامی موتور است.  ۱۰۰تعیین گردد. در حالت غیر دیجیتال، مقدار  
استفاده   مؤثر  تنظیم  مقدار  عنوان  به  آن  مطلق  قدر  باشد،  منفی  آنالوگ  تنظیم  مقدار  اگر 

 شود.می

 مراجعه کنید. Xبرای تنظیمات مرتبط، به توضیحات منبع فرکانس اصلی 

 نباید از ولتاژ نامی موتور بیشتر باشد.  F2-13شده در تنظیم دیجیتال مقدار داده

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

در   2.2kW~ 0.75فاز سه
DI4 ها ، سایر مدلDI5) 
 : دستور چندبخشی 4

5 :PLC  ساده 
6 :PID 

 : تنظیمات ارتباطات 7
  F3-01٪ با ۱۰۰٫۰تذکر: 

 متناظر است. 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F2-
14 

VF separate 
voltage 
digital 
setting 

تنظیم دیجیتال  
ولتاژ حالت 

 V/F جداشده

~ 0V    ولتاژ نامی
 ☆ 0V (F3-01) موتور

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F2-
15 
F2-
16 

Voltage 
acceleration 
time of VF 
separation 

زمان شتاب  
ولتاژ حالت 

 V/F جداشده

0.0s ~ 1000.0s 
0.0s ☆ 

تذکر:  فاصله زمانی  
مورد نیاز برای  
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F2-15 زمان :t1 لازم برای افزایش ولتاژ از صفر تا ولتاژ نامی موتور 

F2-16 زمان :t2  لازم برای کاهش ولتاژ از ولتاژ نامی موتور تا صفر 

تا صفر کاهش   F2-16 (t1)طبق زمان کاهش ولتاژ    V/F: ولتاژ خروجی حالت جداسازی  0
 یابد. ( تا صفر کاهش می t2) 1/2/3/4کند و فرکانس خروجی طبق زمان کاهش پیدا می

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

Voltage 
deceleration 
time of VF 
separation 

زمان کاهش  
ولتاژ حالت 

 V/F جداشده

تا   0افزایش ولتاژ از  
 ولتاژ نامی موتور 

F2-
15 

Voltage 
acceleration 
time of VF 
separation 

زمان شتاب  
ولتاژ حالت 

 V/F جداشده

0.0s ~ 1000.0s 
تذکر:  فاصله زمانی  

مورد نیاز برای  
کاهش ولتاژ از ولتاژ  

 0نامی موتور تا 

0.0s ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F2-
17 

Shutdown 
mode 

selection of 
VF 

separation 

انتخاب حالت 
خاموشی 
حالت 

 V/F جداشده

: فرکانس/ولتاژ  0
کاهش   0مستقل تا 

 یابد 
  0: ابتدا ولتاژ به 1

کاهش یابد، سپس  
 فرکانس کاهش یابد 

0 ☆ 



 

156 
 

 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                   )شرح عملکردهای تفصیلی( 6فصل 

 

و سپس   یابد،تا صفر کاهش می   F2-16 (t1)طبق زمان    V/F: ابتدا ولتاژ خروجی جداسازی  1
 رسد. ( به صفر می t2) 1/2/3/4فرکانس خروجی طبق زمان کاهش 
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کار   اضافهVFDهنگام  موتور  اگر  حفاظت ،  عمل  جریان  از  خروجی  و  باشد  داشته  بار 
دهد تا جریان خروجی کاهش جریان عبور کند، اینورتر فرکانس و ولتاژ را کاهش میاضافه
 یابد. 

 Overcurrentاگر بار افزایش یابد و جریان خروجی از مقدار تنظیم شده تجاوز کند، عملکرد  
Stall  یابد تا جریان زیر مقدار تنظیمی برسد، شود، و فرکانس خروجی کاهش میفعال می

 یابد. سپس فرکانس خروجی دوباره افزایش می

 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F2-
18 

Action current 
of overcurrent 

stall 

جریان عملکرد  
حفاظت 

 جریان اضافه 
50% ~ 200% 150% ★ 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F2-
19 

Overcurrent 
stall enable 

سازی  فعال
حفاظت 

 جریان اضافه 

 : غیرفعال0
 ★ 1 : فعال1
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موج بهجریان غیرفعال است، که ممکن است باعث محدودیت جریان موج : عملکرد اضافه 0 
 بار شود.یا اضافه

تر یا  گیری طولانیجریان فعال است، که ممکن است منجر به زمان شتاب: عملکرد اضافه  1
 کاهش سرعت با شیب ثابت شود. 

کند، ممکن است محدودسازی  وقتی یک موتور با توان بالا در فرکانس حامل پایین کار می
شود. برای بهبود حالت  موج فعال شود که در نتیجه گشتاور ناکافی ایجاد میبهجریان موج

 را کاهش داد.  F2-18جریان توان مقدار جریان عمل اضافهکاری، می

هر چه مقدار بهره بیشتر باشد، توانایی محدودسازی بهتر است، اما اگر مقدار بیش از حد 
 بزرگ باشد، ممکن است موجب نوسان شود. مقدار باید مطابق شرایط واقعی تنظیم شود.

هنگام کار در محدوده فرکانس بالاتر از فرکانس نامی موتور، جریان کاری موتور نسبتاً کم 
شود. برای جلوگیری است و همان محدودیت جریان موجب افت شدید سرعت موتور می 

توان مقدار جریان جریان دوبرابر، میاز این موضوع، با تنظیم ضریب جبران جریان اضافه
های بالاتر از فرکانس نامی کاهش داد. این قابلیت برای جریان را در فرکانسعملکرد اضافه 

 کاربردهای فرکانس بالا مناسب است.

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F2-
20 

Suppression 
gain of 

overcurrent 
stall 

بهره سرکوب  
 ☆ 20 100 ~ 0 جریان اضافه 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F2-
21 

Double speed 
overcurrent stall 
action current 
compensation 

coefficient 

ضریب جبران 
جریان 

جریان در  اضافه 
 حالت دو سرعت 

50% ~ 200% 50% ★ 
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جریان فراتر از فرکانس نامی =  )فرکانس نامی موتور / فرکانس کاری( ×  جریان عمل اضافه  
ضریب جبران جریان اضافه جریان دو برابر × جریان عمل اضافه جریان. زمانی که ضریب  

 شود.جریان سرعت دوبرابر غیرفعال می٪ تنظیم شود، جبران اضافه50جبران روی 

شده ورودی شبکه بیشتر شود، یعنی سرعت  در هنگام کار، اگر ولتاژ باس از مقدار یکسوسازی 
کند. وقتی ولتاژ  موتور از فرکانس خروجی بالاتر است و سیستم در حالت ژنراتوری عمل می 

ولتاژ برسد، اینورتر فرکانس خروجی  باس همچنان افزایش یابد و به مقدار ولتاژ عمل اضافه
 دهد تا از افزایش بیشتر ولتاژ باس جلوگیری شود. را کاهش می

 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F2-
22 

Operation 
voltage of 

overvoltage 
stall 

ولتاژ عملکرد 
حفاظت 

 ولتاژ اضافه 

~   160.0فاز: تک 
410.0V 

~   200.0فاز: سه
800.0V 

380V 
 فاز()تک 

760V 
 فاز()سه 

★ 
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شود این گزینه غیرفعال : غیرفعال. در صورت استفاده از واحد جذب انرژی ترمز، توصیه می0
 باشد. 

: فعال. برای بارهای با اینرسی کم و در شرایطی که انرژی برگشتی زیاد نیست و مقاومت  1
 شود.سازی توصیه می ترمز نصب نشده، فعال

F2-24    افزایش مقدار بهره، قدرت کنترل ولتاژ باسDC   کند، اما ممکن است  را تقویت می
 باعث نوسان فرکانس خروجی شود.

F2-25 افزایش این بهره باعث کاهش مقدار :overshoot شود.ولتاژ باس می 

F2-26 فرکانس حد بالای صعود = مقدار :F0-09  مقدار +F2-26 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F2-
23 

Overvoltage 
stall enable 

سازی  فعال
حفاظت 

 ولتاژ اضافه 

 : غیرفعال0
 : فعال1

1 ★ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F2-
24 

Suppress 
frequency gain 
of overvoltage 

stall 

بهره سرکوب  
فرکانس  

 ولتاژ اضافه 
0 ~ 100 30 ☆ 

F2-
25 

Suppress voltage 
gain of 

overvoltage stall 

بهره سرکوب  
 ☆ 30 100 ~ 0 ولتاژ ولتاژ اضافه 

F2-
26 

Maximum ascent 
limit frequency 
of overvoltage 

stall 

حداکثر  
محدودیت  

فرکانس صعودی  
حفاظت 

 ولتاژ اضافه 

0 ~ 50Hz 5Hz ★ 

F2-
27 

Time constant of 
slip 

compensation 

ثابت زمانی  
 ☆ 0.5 10.0 ~ 0.1 جبران لغزش 

F2-
33 

In-line torque 
compensation 

gain 

بهره جبران  
گشتاور در مسیر  

 ( Inlineمستقیم )
80 ~ 150 100 ★ 
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F2-27 تر خواهد بود؛ اما در بارهای  تر باشد، سرعت پاسخ سریع: هرچه مقدار تنظیم کوچک
 ولتاژ شود. تواند موجب خطای اضافهبا اینرسی زیاد، مقدارهای خیلی کوچک می 

F2-33تواند گشتاور خروجی را افزایش دهد، اما تنظیم بیش از حد  : افزایش این پارامتر می
 ممکن است موجب افزایش تلفات موتور یا ایجاد نوسان در عملکرد موتور شود.

 

 )پارامترهای کنترل برداری موتور اول(  F3. تنظیمات 6.4

شده روی پلاک موتور تنظیم شوند.  این کدهای عملکردی باید دقیقاً مطابق با اطلاعات درج 
(، تنظیم صحیح این  Vector Controlاستفاده شود و چه از کنترل برداری )  V/Fچه از کنترل  

 پارامترها مطابق پلاک موتور ضروری است. 

یا کنترل برداری، انجام فرآیند تنظیم خودکار   V/Fبرای دستیابی به بهترین عملکرد در حالت  
(Auto-tuning( پارامترهای موتور لازم است. دقت نتایج تنظیم خودکار )Auto-tuning به )

 میزان صحت مقادیر واردشده از پلاک موتور بستگی مستقیم دارد.

 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 
F3-
00 

Motor rated 
power 

توان نامی  
 موتور 

0.1kW ~ 
1000.0kW  تعیین مدل ★ 

F3-
01 

Motor rated 
voltage 

ولتاژ نامی  
 ★ تعیین مدل  1V ~ 2000V موتور 

F3-
02 

Motor rated 
current 

جریان نامی 
 موتور 

0.01A ~ 655.35A 
(VFD ≤ 55kW) 

0.1A ~ 6553.5A 
(VFD > 55kW) 

 ★ تعیین مدل 

F3-
03 

Motor rated 
frequency 

فرکانس نامی 
 موتور 

0.01Hz    حداکثر ~
 ★ تعیین مدل  فرکانس 

F3-
04 

Motor rated 
speed 

سرعت نامی  
 موتور 

1rpm ~ 
65535rpm  تعیین مدل ★ 
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های داخلی موتور القایی هستند. این پارامترها مربوط به ویژگی  F3-09تا    F3-05پارامترهای  
( اینورتر  Auto-tuningشوند و باید از طریق تنظیم خودکار )معمولًا روی پلاک موتور درج نمی

پارامتر  به سه  فقط  القایی  موتور  استاتیک  تنظیم  حالت  در  آیند.   F3-07تا    F3-05دست 
تا   F3-05شوند. اما در حالت تنظیم کامل موتور القایی علاوه بر هر پنج پارامتر  شناسایی می

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F3-
05 

Asynchronous 
motor stator 
resistance 

مقاومت 
استاتور موتور  

 القایی 

0.001Ω ~ 
65.535Ω (VFD ≤ 

55kW)   پارامترهای
 ~ 0.0001Ω ★ تنظیم

6.5535Ω (VFD > 
55kW) 

F3-
06 

Asynchronous 
motor rotor 
resistance 

مقاومت روتور  
 موتور القایی 

0.001Ω ~ 
65.535Ω (VFD ≤ 

55kW)   پارامترهای
 ~ 0.0001Ω ★ تنظیم

6.5535Ω (VFD > 
55kW) 

F3-
07 

Asynchronous 
motor leakage 

inductance 

اندوکتانس  
نشتی موتور  

 القایی 

0.01mH ~ 
655.35mH (VFD 

≤ 55kW)   پارامترهای
 ~ 0.001mH ★ تنظیم

65.535mH (VFD 
> 55kW) 

F3-
08 

Asynchronous 
motor mutual 
inductance 

اندوکتانس  
متقابل موتور  

 القایی 

0.1mH ~ 
6553.5mH (VFD 

≤ 55kW)   پارامترهای
 ~ 0.01mH ★ تنظیم

655.35mH (VFD 
> 55kW) 

F3-
09 

Asynchronous 
motor no-load 

current 

باری جریان بی
 موتور القایی 

0.01A ~ F3-02 
(VFD ≤ 55kW)   پارامترهای

 0.1A ~ F3-02 ★ تنظیم
(VFD > 55kW) 
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F3-09  مواردی مانند توالی فاز انکدر، پارامترهای ،PI   حلقه جریان، و سایر پارامترهای کمکی
 شوند.نیز استخراج می

( تغییر داده شود، اینورتر  F3-01( یا ولتاژ نامی موتور )F3-00هنگامی که توان نامی موتور )
 کند.های جدید اصلاح می صورت خودکار متناسب با دادهرا به F3-09تا  F3-05مقادیر 

 توان مقادیر زیر را برای موتور القایی استخراج کرد: می Tuningاز طریق فرآیند 
 باری. مقاومت استاتور، مقاومت روتور، اندوکتانس نشتی، اندوکتانس متقابل و جریان بی

( و تنظیم با بار  Off-load Tuningشود: تنظیم بدون بار )تنظیم موتور به دو نوع انجام می
(On-load Tuning .) 

 ترین به صورت زیر است: ترتیب کیفیت فرآیند تنظیم از بهترین تا ضعیف 

( بار  بدون  پویا  )  ←(  Dynamic Off-load Tuningتنظیم  استاتیک  کامل   Staticتنظیم 
Complete Tuning  )←  ( تنظیم استاتیک بخشیStatic Partial Tuning  )←   تنظیم پویا

 (Dynamic On-load Tuningبا بار )

 )پارامترهای کنترل برداری(  F4. تنظیمات 6.5

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F3-
10 

Tuning 
options  های تنظیم گزینه 

 : بدون عملیات 0

0 ★ 

: تنظیم استاتیک 1
پارامترهای موتور  

 القایی 
: تنظیم کامل  2

دینامیکی موتور  
 القایی 

: تنظیم کامل  3
 استاتیک موتور القایی 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F4-
00 

Speed loop 
proportional gain 

1 

بهره تناسبی حلقه  
 ☆ 30 100 ~ 1 1سرعت 
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های پاسخ  توان ویژگیکننده سرعت، می گیری تنظیمبا تنظیم ضریب تناسبی و زمان انتگرال
 دینامیکی سرعت در کنترل برداری را تنظیم کرد. 

گیری کوچک باشد، پاسخ سریع خواهد بود، اما در صورت  اگر بهره تناسبی زیاد و زمان انتگرال
 شود؛ در غیر این حالت، پاسخ دچار تأخیر خواهد شد.تنظیم بیش از حد، نوسان ایجاد می

شود که  در صورت نیاز به تنظیم پارامترها بر اساس بار، ابتدا بهره تناسبی طوری تنظیم می 
جهش کاهش شود تا بیشگیر تنظیم می سیستم دچار نوسان نشود؛ سپس بخش انتگرال
 یافته و نیاز پاسخ سریع و خطای کم تأمین گردد.

زمان فیلتر می  را تضعیف  افزایش  پاسخ دینامیکی  اما  بهبود دهد،  را  پایداری موتور  تواند 
ازحد تواند پاسخ دینامیکی را تقویت کند، اما اگر مقدار آن بیش کند؛ کاهش زمان فیلتر می می

 کم باشد، موجب نوسان موتور خواهد شد.

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F4-
01 

Speed loop 
integral time 1 

گیری  زمان انتگرال 
 ☆ 0.01s ~ 10.00s 0.50s 1حلقه سرعت 

F4-
02 

Switching 
frequency 1 

فرکانس سوئیچینگ  
1 0.00 ~ F4-05 5.00Hz ☆ 

F4-
03 

Speed loop 
proportional gain 

2 

بهره تناسبی حلقه  
 ☆ 20 100 ~ 1 2سرعت 

F4-
04 

Speed loop 
integral time 2 

گیری  زمان انتگرال 
 ☆ 0.01s ~ 10.00s 1.00s 2حلقه سرعت 

F4-
05 

Switching 
frequency 2 

فرکانس سوئیچینگ  
2 

~ F4-02  حداکثر
 (F0-09) فرکانس

10.00Hz ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F4-
06 

SVC speed 
feedback filter 

time 

زمان فیلتر  
 بازخورد سرعت 

SVC 

0.000s ~ 
1.000s 0.000s ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F4-
07 

Speed loop 
integral 

تفکیک بخش  
 ☆ 0 انتگرالی 
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شود، اما ممکن  غیرفعال کردن بخش انتگرالی حلقه سرعت باعث افزایش سرعت پاسخ می 
 جهش زیاد سرعت شود. است باعث بیش

)بهره    F2-02رود و مشابه پارامتر  کار میاین پارامتر در کنترل برداری برای تنظیم اسلیپ به 
 ( است. V/Fجبران لغزش در حالت 

گیرد، اما جریان خروجی  بسته، سرعت تحت تأثیر قرار نمی در سیستم کنترل برداری حلقه 
توان مقدار این پارامتر را تا حدی کاهش  تغییر خواهد کرد. اگر توان بار ضعیف باشد، می

 داد.

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

properties 
(integral 

separation) 

ویژگی جداسازی 
انتگرالی حلقه 

 سرعت 

 : غیرفعال0

 : فعال1

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F4-
08 

Vector control 
slip gain 

لغزش   بهره 
 ☆ %100 %200 ~ %50 کنترل برداری 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F4-
09 

Torque 
upper limit 
source for 

speed 
control 
mode 

منبع حد بالای 
گشتاور در  

حالت کنترل  
 سرعت 

 : تنظیم کد عملکرد0
F4-10 

0 ☆ 

1 :AI1 
2 :AI2   پتانسیومتر(

 چرخشی( 
: ورودی پالس  3

PULSE   فاز تک(
0.75 ~1.5kW  و

  2.2kW~ 0.75فاز سه
ها ، سایر مدل DI4در 

DI5 ) 
 : تنظیمات ارتباطی 4

های دامنه کامل گزینه 
-F4متناظر با  ۴تا  ۱

 است  10
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(  Electric Stateاین پارامتر برای محدود کردن حداکثر گشتاور خروجی در حالت موتوری )
 شود.تحت کنترل سرعت استفاده می 

 گردد.دریافت می F4-10تنظیم شود، مرجع دیجیتال آن از  0وقتی مقدار این کد روی 

های منبع فرکانس  حالت کنترلی هر کانال از منبع محدودکننده گشتاور مشابه حالت کانال
 است. F4-10شده در ٪ آن متناظر با مقدار تعیین100است و مقدار  Xاصلی 

یا مقدار مرجع ورودی   پارامتر، مقدار دیجیتال گشتاور حالت موتوری  این  / ورودی    AIدر 
 شود. / ورودی ارتباطات تنظیم می  DIپالس پرسرعت 

این پارامتر برای محدود کردن حداکثر گشتاور خروجی در حالت ترمزگیری )ژنراتوری( تحت  
 است. F4-09شود. توضیح منبع ورودی این پارامتر همانند کنترل سرعت استفاده می 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F4-
10 

Torque upper 
limit digital 

setting (speed 
control mode) 

تنظیم دیجیتال  
حد بالای گشتاور  
در حالت کنترل 

 سرعت 

0.0% ~ 
200.0% 150.0% ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F4-
11 

Brake torque 
upper limit 

source 

منبع حد بالای 
گشتاور ترمزی  
در حالت کنترل 

 سرعت 

 : تنظیم کد عملکرد0
F4-12 

0 ☆ 

1 :AI1 
2 :AI2   پتانسیومتر(

 چرخشی( 
: ورودی پالس  3

PULSE   فاز تک(
0.75 ~1.5kW  و

  2.2kW~ 0.75فاز سه
ها ، سایر مدل DI4در 

DI5 ) 
 : تنظیمات ارتباطی 4

های دامنه کامل گزینه 
-F4متناظر با  ۴تا  ۱

 است  12
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شده برای کنترل گشتاور در حالت ترمزگیری )ژنراتوری(، یا مقدار مرجع مقدار دیجیتال تعیین
ورودی  در  استفاده  پرسرعت  AIهای  مورد  پالس  ورودی   ،DI سایر و  ارتباطات  ورودی   ،

 شود.های ورودی مرجع در این بخش تنظیم می کانال

شوند و تغییر صورت خودکار شناسایی میپارامترهای موتور در هنگام خودآموزی جامع به
 شود.ها توصیه نمیآن

تواند ظرفیت باردهی در  حداکثر ولتاژ خروجی محدود است. افزایش مقدار این پارامتر می
افزایش   اما موجب  افزایش دهد،  را  از سرعت نامی(  ناحیه تضعیف میدان )سرعت بالاتر 

شود؛ در مقابل، کاهش مقدار آن باعث کاهش ریپل و ریپل و افزایش گرمای تولیدی می

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F4-
12 

Brake torque 
upper limit 

digital setting 

تنظیم دیجیتال حد 
 بالای گشتاور ترمزی 

0.0% ~ 
200.0% 150.0% ☆ 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F4-
14 

Proportional 
gain of 

excitation 
regulation 

بهره تناسبی 
 ★ 2000 60000 ~ 0 تنظیم تحریک 

F4-
15 

Integrating gain 
of excitation 
regulation 

بهره انتگرالی  
 ★ 1300 60000 ~ 0 تنظیم تحریک 

F4-
16 

Proportional 
gain of torque 

adjustment 

بهره تناسبی 
 تنظیم گشتاور 

0 ~ 60000 2000 ★ 

F4-
17 

Integrating gain 
of torque 

adjustment 

بهره انتگرالی  
 ★ 1300 60000 ~ 0 تنظیم گشتاور 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F4-
20 

Maximum flux-
weakening current 

حداکثر جریان  
 ★ تعیین مدل  110 ~ 100 تضعیف شار 
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شود، اما موجب کاهش ظرفیت باردهی در ناحیه تضعیف میدان کاهش تولید حرارت می
 خواهد شد.

می بهینه  میدان  تضعیف  ناحیه  در  را  گشتاور  عملکرد  پارامتر  آن  این  مقدار  کاهش  کند. 
گیری در ناحیه تضعیف میدان را بهبود دهد، اما موجب کاهش توانایی  تواند اثر شتابمی

 پاسخ دینامیکی بار خواهد شد )افت سرعت پس از اعمال بار(. 

 

 )پارامترهای کنترل گشتاور(  F5. تنظیمات 6.6

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F5-
00 

Speed/Torque 
control mode 

های حالت گزینه 
کنترل 

 سرعت/گشتاور 

: کنترل 0
 سرعت 

: کنترل 1 ☆ 0
 گشتاور 

 برای تغییر بین کنترل سرعت و کنترل گشتاور، نکات زیر باید مورد توجه قرار گیرد: 

 کنترل گشتاور باید در حالت کنترل برداری انجام شود.

: تغییر حالت کنترل سرعت/گشتاور« را انتخاب کند، در صورت  43گزینۀ »  DIوقتی ترمینال  
 شدۀ این کد معکوس )وارونه( خواهد شد.، مقدار تنظیمDIفعال بودن ترمینال 

ترمینال   ترمینال  29گزینۀ »  DIوقتی  انتخاب کند، هرگاه  را   DI: ممنوعیت کنترل گشتاور« 
 شود.صورت اجباری وارد حالت کنترل سرعت می فعال باشد، درایو به

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F4-
21 

Automatic tuning 
factor of flux-

weakening 

ضریب تنظیم  
خودکار تضعیف  

 شار
50 ~ 200 100 ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F5-
01 

منبع تنظیم  
گشتاور برای  

 : تنظیم دیجیتال0
(F5-03) 0 ☆ 



 

169 
 

 )شرح عملکردهای تفصیلی(  6فصل    فازتکفاز و سه   37 kW – 0.75 kW)) PIC سری -پتواز درایوهای 

 انتخاب منبع مرجع گشتاور. 

 شود.گرفته می  F5-03تنظیم شود، مرجع دیجیتال آن از  0وقتی مقدار این کد روی 

حالت کنترلی هر کانال از منبع محدودکننده گشتاور مشابه حالت هر کانال از منبع فرکانس 
 است. Xاصلی 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

Torque 
setting 
source 

حالت کنترل  
 گشتاور 

1 :AI1 
2 :AI2   پتانسیومتر(

 چرخشی( 
: ورودی پالس  3

PULSE   فاز تک(
0.75 ~1.5kW فاز  و سه
0.75 ~2.2kW  درDI4 ،

 ( DI5ها سایر مدل 
 : تنظیمات ارتباطی 4

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F5-
03 

Torque digital 
setting 

تنظیم دیجیتال  
گشتاور برای  
حالت کنترل  

 گشتاور 

-200.0% ~ 
200.0% 150.0% ☆ 

F5-
04 Torque filtering   فیلترسازی

 ☆ %0.0 %100.0 ~ 0 گشتاور 

F5-
05 

Maximum 
frequency of 

forward torque 

حداکثر فرکانس  
در حالت  

 گشتاور مستقیم 

~ 0.00Hz  
 حداکثر فرکانس

(F0-09) 
50.00Hz ☆ 

F5-
06 

Maximum 
frequency of 

reverse torque 

حداکثر فرکانس  
در حالت  

 گشتاور معکوس

~ 0.00Hz  
 حداکثر فرکانس

(F0-09) 
50.00Hz ☆ 

F5-
07 

Torque 
acceleration 

time 

زمان شتاب  
 گشتاور 

0.00s ~ 
650.00s 0.00s ☆ 
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F5-03 متناظر با گشتاور نامی موتور است. 100: مقدار % 

F5-04شود.: تغییر این پارامتر توصیه نمی 

F5-05 / F5-06 محدود کردن حداکثر فرکانس کاری در حالت کنترل گشتاور، جهت جلوگیری :
 از رسیدن موتور به سرعت بالا در شرایطی که بار کمتر از گشتاور موتور است.

F5-07 / F5-08 های شتاب و کاهش گشتاور کوچک باشند، پاسخ سرعت  : هنگامی که زمان
موتور بهتر است، اما احتمال بروز لرزش و افزایش نویز وجود دارد. این پارامترها باید مطابق 

اسلیو، اگر اسلیو  –شرایط واقعی محل نصب تنظیم شوند. برای مثال، در سیستم کنترل مستر
  0های شتاب و کاهش گشتاور روی  زمان  نیاز داشته باشد فرمان مستر را سریع اجرا کند،

 شوند. تنظیم می 

 

تنظیمات  6.7  .F6  تک برای  ترمینال  ورودی   1.5فاز  )پارامترهای 
kW~0.75 2.2فازو سه kW~0.75 ) 
ترمینال   4صورت استاندارد دارای  به 2.2kW~0.75فاز و سه 1.5kW~0.75فاز های تکمدل

عنوان ترمینال ورودی پالس پرسرعت استفاده  تواند بهمی  DI4ورودی دیجیتال چندمنظوره )
 شود( و یک ترمینال ورودی آنالوگ هستند.

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F5-
08 

Torque 
deceleration 

time 

زمان کاهش  
 گشتاور 

0.00s ~ 
650.00s 0.00s ☆ 

مقدار   نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
00 

DI1 terminal function 
selection گزینه عملکرد ترمینال DI1 1 ★ 

F6-
01 

DI2 terminal function 
selection گزینه عملکرد ترمینال DI2 4 ★ 

F6-
02 

DI3 terminal function 
selection گزینه عملکرد ترمینال DI3 9 ★ 
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شوند های ورودی دیجیتال چندمنظوره استفاده میاین پارامترها برای تنظیم عملکرد ترمینال
 اند. و عملکردهای قابل انتخاب در جدول زیر نشان داده شده

مقدار   نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
03 

DI4 terminal function 
selection گزینه عملکرد ترمینال DI4 12 ★ 

مقدار  
 توضیحات  توضیحات عملکرد  شده تنظیم

0 No function  بدون عملکرد 

شود. اگر هیچ عملکردی انجام نمی 
شود و خالی ترمینالی استفاده نمی 

تنظیم  0شود روی است، توصیه می 
شود تا از بروز خطا یا عملکرد اشتباه 

 .جلوگیری شود

1 
Forward running 
FWD or running 

command 

اندازی به جلو  راه 
(FWD  فرمان / )

 اندازی راه 

 = F6-11) 1سیمه نوع در حالت دو 
جلو بهبرای اجرای رو  DI(، ترمینال 0

 شود.فعال می
 = F6-11) 2سیمه نوع در حالت دو 

برای فرمان اجرای   DI(، ترمینال 1
Run گردد. فعال می 

2 

Reverse running 
REV or forward 

and reverse 
running direction 

 حرکت معکوس
(REV)  یا فرمان

حرکت به جلو و 
 معکوس

 = F6-11) 1سیمه نوع در حالت دو 
برای اجرای معکوس  DI(، ترمینال 0

 فعال است.
 = F6-11) 2سیمه نوع در حالت دو 

(، با فعال بودن ترمینال، درایو  1
کند و با غیرفعال معکوس کار می 

 کند. جلو کار می به بودن، رو

3 Three-wire 
running control 

کنترل عملیاتی 
 خطی سه

روی منطق کنترل  F6-11با تنظیم 
سیمه، نحوۀ کارکرد مطابق  سه

 خواهد بود.  F6-11توضیحات 

4 Forward jog 
(FJOG) 

ای به  حرکت لحظه 
شود. استفاده می  Jogبرای عملکرد  جلو

  F9-00در  Jogتنظیمات مربوط به 
 Reverse jog 5 قرار دارند.  F9در گروه  F9-02تا 

(RJOG) 
ای به  حرکت لحظه 
 عقب 

6 Terminal UP ترمینال UP 
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7 Terminal DOWN ترمینال DOWN 

از طریق ترمینال   UP/DOWNفرمان 
شود و معادل کلیدهای صادر می 

UP/DOWN  کلید است. روی صفحه 
داشتن کلید و حالت فعال مانند نگه 

حالت غیرفعال مانند رها کردن آن 
 است.

8 Free stop  توقف آزاد 

با فعال شدن، حالت توقف در 
روی »توقف آزاد«   F1-06 پارامتر

شود و سپس توقف انجام  تنظیم می 
 .شودمی 

9 
Fault reset 
(RESET) 

 بازنشانی خطا
(RESET) 

بازنشانی خطای درایو، معادل دکمه  
RST  کلید است.روی صفحه 

10 Running pause توقف عملیات 
(Pause) 

با فعال شدن سیگنال ترمینال، درایو  
کاهش سرعت داده و متوقف 

شود و وضعیت فعلی ذخیره می 
و  PLCگردد. پارامترهایی مانند می 
PID  شوند. با غیرفعال نیز حفظ می

شدن سیگنال، درایو به حالت قبل از  
 گردد. فعال شدن ترمینال بازمی 

11 
External fault 

normally on for 
input 

ورودی خطای 
صورت خارجی به 

 نرمال باز 

باز است. با - صورت نرمالورودی به 
 فعال شدن سیگنال، درایو خطای

E15/A15  کند را گزارش می. 

12 
Multi-segment 

instruction 
terminal 1 

ترمینال فرمان  
 ۱چندبخشی 

بیت کنترل دودویی  4شامل 
( از بیشینه به کمینه بوده  1/ 2/ 3/ 4)

و برای انتخاب مقادیر مربوط در 
FE00   تاFE15  برای دستورات

 شود.چندبخشی استفاده می 

13 
Multi-segment 

instruction 
terminal 2 

ترمینال فرمان  
 ۲چندبخشی 

14 
Multi-segment 

instruction 
terminal 3 

ترمینال فرمان  
 ۳ای چندمرحله 

15 
Multi-segment 

instruction 
terminal 4 

ترمینال فرمان  
 ۴چندبخشی 

حالت  16ترمینال، مجموعاً  4این  
توان کنند و می دودویی ایجاد می 

دستور مختلف را   16سرعت یا   16
تعیین کرد. برای جزئیات به جدول  

 مراجعه شود.  1پیوست 
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16 

Acceleration and 
deceleration time 
selection terminal 

1 

ترمینال انتخاب  
زمان شتاب/کاهش  

 ۱سرعت 

از بالا به    2/1شامل کنترل دودویی 
پایین بوده و برای انتخاب  

و   3، 2، 1های شتاب/کاهش زمان 
 شود.استفاده می  4

  2جزئیات بیشتر در جدول پیوست 
 17 ارائه شده است. 

Acceleration and 
deceleration time 
selection terminal 

2 

ترمینال انتخاب  
زمان شتاب/کاهش  

 ۲سرعت 

18 Frequency source 
switching 

سوئیچ منبع  
 فرکانس 

منبع فرکانس طبق تنظیم پارامتر 
F0-06   کند. تغییر می 

19 
UP/DOWN setting 
cleared (terminal, 

keyboard) 

کردن تنظیمات  پاک 
UP/DOWN  

)ترمینال، صفحه  
 کلید( 

زمانی که مرجع فرکانس دیجیتال  
شده قبلی توسط باشد، مقدار تنظیم 
UP/DOWN   ترمینال یا(

کلید( با فعال شدن این  صفحه 
ترمینال فوراً به مقدار فرکانس  

 گردد. بازمی  F0-01فرض پیش 

20 
Control command 
switch terminal 1 

ترمینال سوئیچ  
 ۱فرمان کنترل 

(  F0-21اگر انتخاب منبع فرمان )
: کانال فرمان ترمینال باشد: 1روی 

هنگامی که این ترمینال فعال شود، 
های  منبع فرمان به کانال دکمه 

کند. وقتی این  کلید تغییر می صفحه 
ترمینال غیرفعال شود، منبع فرمان 

دوباره به کانال فرمان ترمینال  
 گردد. بازمی 

(  F0-21اگر انتخاب منبع فرمان )
: کانال فرمان ارتباطی باشد: 2روی 

هنگامی که این ترمینال فعال شود، 
های  منبع فرمان به کانال دکمه 

شود. کلید تغییر داده می صفحه 
وقتی این ترمینال غیرفعال شود، 
منبع فرمان دوباره به کانال فرمان  

 گردد. ارتباطی بازمی 

21 
Acceleration and 

deceleration 
prohibition 

کردن  غیرفعال
گیری و شتاب 

 کاهش سرعت 

در این حالت درایو هیچ تغییری در  
فرکانس خروجی نخواهد داشت  

 .مگر فرمان توقف صادر شود
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22 PID pause توقف PID 
موقتاً  PID با فعال شدن، عملکرد

متوقف شده و فرکانس فعلی برای  
 .مانداجرا ثابت می 

23 PLC state reset  بازنشانی وضعیت 
PLC 

با فعال شدن این ترمینال، درایو به 
 گردد. بازمی   PLCمقدار اولیه 

24 Swing frequency 
pause 

توقف فرکانس  
 نوسانی

در حالت کنترل فرکانس نوسانی، با 
فعال شدن ترمینال، نوسان متوقف 
شده و درایو روی فرکانس مرکزی  

 .کندکار می 

25 Counter input  ورودی شمارنده 
شود؛ در عملکرد شمارش استفاده می 

با فعال شدن ترمینال، یک شمارش  
 شود.ثبت می 

26 Counter reset  بازنشانی شمارنده 
در عملکرد شمارش استفاده  

شود. با فعال شدن ترمینال، می 
 .شودشمارنده ریست می 

27 Length count 
input 

ورودی شمارش 
 طول

در عملکرد شمارش طول استفاده  
شود. با فعال شدن ترمینال، یک  می 

 .ثبت طول انجام خواهد شد

28 Length reset  بازنشانی طول 
در عملکرد شمارش طول استفاده  

شود. با فعال شدن ترمینال، می 
 .شودمقدار طول ریست می 

29 Torque control 
prohibition 

سازی کنترل  غیرفعال
 گشتاور 

در حالت کنترل گشتاور استفاده 
شود؛ با فعال شدن ترمینال،  می 

درایو از کنترل گشتاور به کنترل  
کند و پس از  سرعت تغییر می 

غیرفعال شدن ترمینال، دوباره به  
 گردد. حالت کنترل گشتاور بازمی 

30 
PULSE frequency 
input (valid only 

for DI4) 

ورودی فرکانس  
پالس )فقط برای  

DI4  )معتبر است 

را به ورودی پالس   DI4این گزینه 
کند؛ برای  پرسرعت تبدیل می 

عنوان ورودی  به  DI4استفاده از 
روی   F6-03پالس پرسرعت، باید 

 تنظیم شود.  30مقدار 

31 Immediate DC 
braking 

با فعال شدن ترمینال، درایو فوراً   DC ترمز فوری
 شود.می  DCوارد حالت ترمز 
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32 
External fault 

normally off for 
input 

ورودی خطای 
خارجی )نرمال 

 بسته( 

بسته است.  - صورت نرمالورودی به 
با فعال شدن سیگنال ترمینال، درایو  

 .کند گزارش می  E15/A15 خطای

33 
Frequency 

modification 
enabled 

سازی اصلاح فعال
 فرکانس 

با فعال شدن ترمینال، تغییر  
فرکانس از طریق فرمان مجاز  

شود و با غیرفعال شدن، تغییر  می 
 فرکانس ممنوع خواهد شد. 

34 PID action 
direction reversed 

کردن جهت  معکوس
 PID عمل

با فعال شدن ترمینال، مقدار پارامتر  
FC-03   مربوط به جهت عملکردPID 

 شود.معکوس می 

35 External stop 
terminal 1 

ترمینال توقف  
 ۱خارجی 

روی حالت فرمان  F0-21زمانی که 
( تنظیم شده باشد، فعال 0از پنل )

شدن این ترمینال معادل فشردن  
 کلید است.روی صفحه  STOPدکمه 

36 Control command 
switch terminal 2 

ترمینال سوئیچ  
 ۲فرمان کنترل 

باشد )فرمان   1روی   F0-21اگر 
ترمینال(، فعال شدن ترمینال باعث  

تغییر منبع فرمان به  
Communication  شود؛ اگر میF0-

باشد   2روی   21
(Communication  فعال شدن ،)

ترمینال باعث تغییر منبع فرمان به  
 ترمینال خواهد شد. 

37 
PID integration 

pause تعلیق انتگرال PID 

، PIDهنگام استفاده در عملکرد 
فعال شدن ترمینال موجب توقف 

شده و کنترل به   PIDبخش انتگرال 
 کند. تغییر می  PDحالت 

38 

Frequency source 
X and preset 

frequency 
switching 

سوئیچ منبع  
و  X فرکانس

فرکانس از پیش  
 شده تنظیم

با فعال شدن ترمینال، مرجع  
به مقدار   Xفرکانس از منبع اصلی 

تغییر   F0-01تنظیم فرکانس پیش 
کند؛ با غیرفعال شدن، مجدداً به  می 

 گردد. بازمی  Xمنبع 

39 

Frequency source 
Y and preset 

frequency 
switching 

سوئیچ منبع  
و  Y فرکانس

فرکانس از پیش  
 شده تنظیم

با فعال شدن ترمینال، مرجع  
به مقدار   Yفرکانس از منبع کمکی 

تغییر   F0-01تنظیم فرکانس پیش 
کند؛ با غیرفعال شدن، دوباره به  می 

 گردد. بازمی  Yمنبع 
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40 PID parameter 
switching 

 سوئیچ پارامترهای
PID 

: سوئیچ از طریق ۱روی »  FC-18اگر 
« تنظیم شده باشد، فعال DIترمینال 

 PIDبودن ترمینال باعث استفاده از 
و غیرفعال بودن باعث   ۲پارامتر 

 شود.می  ۱پارامتر  PIDاستفاده از 

41 User-defined fault 
1 

شده خطای تعریف 
 ۱توسط کاربر 

با فعال شدن سیگنال ترمینال، درایو  
 .کند گزارش می  E24/A24 خطای

42 
User-defined fault 

2 
شده خطای تعریف 

 ۲توسط کاربر 
با فعال شدن سیگنال ترمینال، درایو  

 .کند گزارش می  E25/A25 خطای

43 
Speed 

control/torque 
control switching 

سوئیچ کنترل  
سرعت/کنترل  

 گشتاور 

: کنترل سرعت«  0روی »   F5-00اگر 
باشد، فعال شدن ترمینال موجب 

تغییر حالت به کنترل گشتاور  
شود و در حالت غیرفعال به  می 

  F5-00گردد. اگر کنترل سرعت بازمی 
: کنترل گشتاور« باشد، فعال 1روی »

شدن ترمینال موجب تغییر به 
کنترل سرعت و غیرفعال شدن 
باعث بازگشت به کنترل گشتاور  

 شود.می 

44 Emergency stop  توقف اضطراری 

با فعال شدن ترمینال، سیستم وارد  
حالت توقف اضطراری شده و موتور  

ترین زمان ممکن متوقف در کوتاه 
خواهد شد. در این حالت تا زمانی  
که ورودی در وضعیت فعال باقی 

اندازی مجدد وجود  بماند، امکان راه 
 ندارد. 

45 External stop 
terminal 2 

ترمینال توقف  
 ۲خارجی 

فعال شدن این ترمینال باعث 
شود درایو بدون توجه به  می 

با زمان کاهش   F0-21وضعیت 
  F9-08شده در سرعت تنظیم

 ( توقف کند. 4)کاهش سرعت 

46 Deceleration DC 
braking 

هنگام   DCترمز  
 کاهش سرعت 

با فعال شدن ترمینال، ابتدا کاهش  
  DCسرعت تا فرکانس آغاز ترمز  

انجام شده و سپس    F1-07یعنی 
 شود.اجرا می   DCمنطق ترمز 
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 ایتوضیحات عملکرد دستور چندمرحله  - ۱جدول 

حالت    ۱۶صورت ترکیبی،  توانند بهای میچهار ترمینال عملکردی مربوط به دستور چندمرحله 
صورت  تنظیم فرمان است. جزئیات به   ۱۶مختلف ایجاد کنند که هر حالت متناظر با یکی از  

 زیر است.

 

 

 

47 
Current running 
time is cleared 

کردن زمان  ریست 
 اجرای فعلی 

-U0اگر مقدار زمان کارکرد فعلی )
 شده در ( کمتر از مقدار تنظیم 22

F9-39   باشد، با فعال شدن ترمینال
شود؛ در غیر  این زمان ریست می 

این صورت امکان ریست وجود  
 ندارد. 

K4 K3 K2 K1  پارامتر متناظر  تنظیم دستور 
OFF OFF OFF OFF   0دستور چندبخشی FE-00 
OFF OFF OFF ON   1دستور چندبخشی FE-01 
OFF OFF ON OFF   2دستور چندبخشی FE-02 
OFF OFF ON ON   3دستور چندبخشی FE-03 
OFF ON OFF OFF   4دستور چندبخشی FE-04 
OFF ON OFF ON   5دستور چندبخشی FE-05 
OFF ON ON OFF   6دستور چندبخشی FE-06 
OFF ON ON ON  7دستور چندبخخشی FE-07 
ON OFF OFF OFF   8دستور چندبخشی FE-08 
ON OFF OFF ON   9دستور چندبخشی FE-09 
ON OFF ON OFF   10دستور چندبخشی FE-10 
ON OFF ON ON   11دستور چندبخشی FE-11 
ON ON OFF OFF   12دستور چندبخشی FE-12 
ON ON OFF ON   13دستور چندبخشی FE-13 
ON ON ON OFF   14دستور چندبخشی FE-14 
ON ON ON ON   15دستور چندبخشی FE-15 
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( تنظیم شده باشد، مقدار  Multi-stage Speedای )قتی منبع فرکانس روی حالت چندمرحله و
خواهد بود.   F0-09متناظر با حداکثر فرکانس    FE-15تا    FE-00% در کدهای عملکردی  100.0

عنوان منبع مرجع برای تواند بهای میای، دستور چندمرحله علاوه بر عملکرد سرعت چندمرحله 
PID  به کنترل  یا  در  ولتاژ  منبع  بین   V/Fعنوان  امکان سوئیچ  تا  استفاده شود  جداشونده 

 مقادیر مرجع مختلف فراهم شود. 

 توضیحات عملکرد ترمینال انتخاب زمان شتاب و کاهش سرعت - ۱جدول 

 

طور مناسب توان زمان فیلتر را به در محل کاربرد دچار تداخل یا نویز شود، می   DIاگر ترمینال  

کندتر خواهد   DIدهی عملکرد ترمینال  افزایش داد؛ هرچه زمان فیلتر بیشتر باشد، زمان پاسخ
 شد.

پس از آنکه ترمینال سیگنال ورودی را تشخیص دهد، واکنش آن با تأخیری برابر این مقدار  
 انجام خواهد شد. 

انتخاب زمان شتاب یا کاهش   1ترمینال  2ترمینال 
 پارامتر متناظر  سرعت 

OFF OFF  1زمان شتاب و کاهش F0-13, F0-14 
OFF ON  2زمان شتاب و کاهش F9-03, F9-04 
ON OFF  3زمان شتاب و کاهش F9-05, F9-06 
ON ON  4زمان شتاب و کاهش F9-07, F9-08 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
04 DI filter time   زمان فیلتر

 DIورودی 
0.000s ~ 
1.000s 0.010s ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
05 DI1 delay time زمان تأخیر DI1 0.0s ~ 

3600.0s 0.0s ☆ 

F6-
06 DI2 delay time زمان تأخیر DI2 0.0s ~ 

3600.0s 0.0s ☆ 

F6-
07 DI3 delay time زمان تأخیر DI3 0.0s ~ 

3600.0s 0.0s ☆ 
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( معتبر  حالت  تعیین  برای  پارامتر  استفاده  Valid Stateاین  دیجیتال  ورودی  ترمینال   )
 شود.می

کوتاه فعال و در مربوطه در حالت اتصال  DI«، ترمینال  High: در حالت »فعال در سطح  0
 حالت قطع غیرفعال است. 

کوتاه غیرفعال و در مربوطه در حالت اتصال  DI«، ترمینال  Low: در حالت »فعال در سطح  1
 حالت قطع فعال است.

 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F6-
08 

DI terminal 
active mode 

حالت فعال 
 شدن ترمینال

DI 

: فعال در سطح  0
 ( Active highبالا )

0 ★ 

: فعال در سطح  1
 Activeپایین ) 

low) 
 DI1رقم یکان: 

 DI2رقم دهگان: 
 DI3رقم صدگان: 

: فعال در سطح  0
 ( Active highبالا )

 رقم یکان  رقم دهگان  رقم صدگان  رقم هزارگان  هاتعداد رقم 

Defaults   مقدار
 0 0 0 0 فرض پیش 

Corresponding 
terminal  ترمینال متناظر DI4 DI3 DI2 DI1 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
09 

Terminal 
command mode 

حالت فرمان 
 ترمینال 

: حالت 0
 ۱دوخطی 

: حالت 1 ★ 0
 ۲دوخطی 
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های خارجی  ( از طریق ترمینالVFDاین پارامتر چهار روش مختلف برای کنترل عملکرد درایو )
 کند. را تعیین می

های ، ترمینالDI4تا    DI1های ورودی چندمنظوره  تذکر: برای سهولت توضیح، از میان ترمینال
DI1 ،DI2    وDI3  ها  اند. عملکرد این ترمینالهای خارجی در نظر گرفته شدهعنوان ترمینالبه

 F6-04تا    F6-00شود. )برای جزئیات به  تعیین می  F6-02تا    F6-00از طریق تنظیم مقادیر  
 مراجعه کنید.(

رایج1: حالت دو سیمه نوع  0 این حالت که  ترین نوع کنترل دو سیمه است، جهت  : در 
 شود. تعیین می DI2و  DI1چرخش موتور )جلو / معکوس( توسط 

 1حالت دو سیمه نوع 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

: حالت 2
 ۱خطی سه
: حالت 3
 2خطی سه

مقدار تنظیم   نام پارامتر  کد 
 توضیح عملکرد  شده 

F6-
09 

Terminal command 
mode 

حالت فرمان 
حالت دو سیمه نوع   0 ترمینال 

1 
F6-
00 

DI1 terminal function 
selection 

گزینه عملکرد  
 جلوبه اجرای رو DI1 1 ترمینال

F6-
01 

DI2 terminal function 
selection 

گزینه عملکرد  
 DI2 ترمینال

 اجرای معکوس 2
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چرخد؛ و هنگامی  جلو میبهوصل باشد درایو در جهت رو   K1در این حالت کنترل، هنگامی که  
زمان  طور همهر دو به   K2و    K1کند. اگر  وصل باشد درایو در جهت معکوس کار می   K2که  

 شود.وصل یا هر دو قطع باشند، درایو متوقف می

سازی اجرای  عنوان ترمینال فعالبه  DI1: در این حالت، ترمینال  ۲: حالت دو سیمه نوع  1
وظیفهٔ تعیین جهت چرخش را بر عهده    DI2کند و ترمینال  ( عمل میRun Enableموتور )

 دارد.

 

2حالت دو سیمه نوع   

این حالت، وقتی   چرخد.  جلو می بهقطع باشد، درایو در جهت رو  K2وصل باشد و    K1در 
  K1کند. هرگاه  نیز وصل باشد، درایو در جهت معکوس کار می  K2وصل باشد و    K1وقتی  

 شود.قطع شود، درایو متوقف می 

  

مقدار تنظیم   نام پارامتر  کد 
 توضیح عملکرد  شده 

F6-
09 

Terminal command 
mode 

حالت فرمان 
 1 ترمینال 

حالت دو سیمه نوع  
2 

F6-
00 

DI1 terminal function 
selection 

گزینه عملکرد  
 DI1 ترمینال

سازی اجرای فعال 1
 موتور 

F6-
01 

DI2 terminal function 
selection 

گزینه عملکرد  
 تعیین جهت چرخش  DI2 2 ترمینال
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( Enableعنوان ترمینال اجازهٔ اجرا )به  DI3، در این حالت، ترمینال  1سیمه نوع  : حالت سه 2
شود. تنظیمات طبق توضیحات  تعیین می  DI2و    DI1کند و جهت چرخش توسط  عمل می

 زیر خواهد بود: 

 

1حالت سه سیمه نوع   

جلو به، درایو روSB2در حالت وصل باشد، با فشردن    SB1در این حالت کنترل: وقتی دکمه  
فشردن  می با  می SB3چرخد.  معکوس  درایو  که  ,  هنگامی  درایو   SB1چرخد.  شود،  قطع 

باید همواره در حالت وصل    SB1اندازی و عملکرد عادی، دکمه  شود. در هنگام راهمتوقف می 
وصل باشد. حالت   SB1شوند که  تنها در صورتی اعمال می  SB3و    SB2های  بماند. فرمان

( درایو  نهایی  دکمه  VFDکاری  سه  وضعیت  آخرین  اساس  بر   )SB1/SB2/SB3    تعیین
 شود.می

 نام پارامتر  کد 
مقدار تنظیم  

 توضیح عملکرد  شده 

F6-
09 

Terminal command 
mode 

حالت فرمان 
 1سیمه نوع  سه 2 ترمینال 

F6-
00 

DI1 terminal function 
selection 

گزینه عملکرد  
 DI1 ترمینال

 جلوبه اجرای رو 1

F6-
01 

DI2 terminal function 
selection 

گزینه عملکرد  
 اجرای معکوس DI2 2 ترمینال

F6-
02 

DI3 terminal function 
selection 

گزینه عملکرد  
کنترل اجرای سه   DI3 3 ترمینال

 سیمه 
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( را دارد،  Enableنقش اجازۀ اجرا )  DI3: در این حالت، ترمینال  2سیمه نوع  : حالت سه 3
تعیین   DI2شود، و جهت چرخش مطابق وضعیت ترمینال  صادر می  DI1از طریق    Runفرمان  

 صورت زیر است: گردد. تنظیمات به می

 

(  Runباعث اجرای درایو )  SB2وصل باشد: فشردن    SB1در این حالت کنترل: زمانی که دکمه  
کنتاکت  می وضعیت  می  Kشود.  تعیین  را  چرخش  باشد  Kکند:  جهت  چرخش   ←قطع 
شود. در قطع شود، درایو متوقف می   SB1چرخش معکوس، وقتی    ←وصل باشد  Kجلو،  بهرو

در    SB2باید همیشه در حالت وصل باشد. فرمان دکمه  SB1اندازی و کارکرد عادی،  زمان راه
 ( مؤثر خواهد بود.Edge-triggeredلحظۀ تغییر وضعیت به حالت وصل )

مقدار تنظیم   نام پارامتر  کد 
 توضیح عملکرد  شده 

F6-
09 

Terminal command 
mode 

حالت فرمان 
 2سیمه نوع  سه 3 ترمینال 

F6-
00 

DI1 terminal function 
selection 

گزینه عملکرد  
 سازی اجرافعال DI1 1 ترمینال

F6-
01 

DI2 terminal function 
selection 

گزینه عملکرد  
 تعیین جهت چرخش  DI2 2 ترمینال

F6-
02 

DI2 terminal function 
selection 

گزینه عملکرد  
 DI3 ترمینال

سازی کنترل  فعال 3
 سیمه سه

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F6-
10 

Terminal 
UP/DOWN 

change rate 

 نرخ تغییر
UP/DOWN 

 ترمینال 

0.001Hz/s ~ 
65.535Hz/s 1.000Hz/s ☆ 
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داشتن شود. زمانی که فرکانس با نگهاستفاده می   UP/DOWNاین پارامتر برای تنظیم عملکرد  
( تنظیم شود، میزان تغییر فرکانس در هر ثانیه مطابق مقدار این پارامتر Long Pressدکمه )

 خواهد بود..

"  باشد، مقدار  AI1 حداقل ورودی منحنی  F6-11زمانی که ولتاژ ورودی آنالوگ کمتر از مقدار "
شده، این مقدار  شود. بسته به تنظیم انجامعنوان مقدار مؤثر انتخاب میبه  F6-12شدۀ  تنظیم

)که   AI Curve 1عنوان ورودی حداقل  به  F6-11تواند یکی از این دو حالت باشد: »مقدار  می
10V  0و  %100معادلV  0است(« یا » %0معادل% .» 

باشد، مقدار  "AI1 حداکثر ورودی منحنی  F6-13زمانی که ولتاژ ورودی آنالوگ بیشتر از مقدار "
AI  شده در  برابر با مقدار تنظیمF6-14   شود. اگر ورودی آنالوگ از نوع جریان در نظر گرفته می

 شود.محاسبه می  0.5Vمعادل  1mAباشد، هر 

شود. اگر افزاری این ورودی استفاده میبرای تنظیم زمان فیلتر نرم  AI1زمان فیلتر ورودی  
سیگنال آنالوگ در محیط عملیاتی دچار نویز یا ناپایداری باشد، باید زمان فیلتر افزایش یابد 

واکنش سرعت  باشد،  بیشتر  فیلتر  زمان  هرچه  اما  شود؛  پایدارتر  ورودی  مقدار  پذیری تا 
یابد. بنابراین مقدار این پارامتر باید بر اساس شرایط واقعی  گیری آنالوگ کاهش میاندازه

 کاربرد انتخاب شود. 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
11 

AI1 curve 
minimum input 

حداقل ورودی  
 ☆ AI1 0.00V ~ F6-13 0.00V منحنی

F6-
12 

AI1 curve 
minimum input 
corresponding 

setting 

تنظیم متناظر  
 حداقل ورودی

AI1 

-100.0% ~ 
+100.0% 0.0% ☆ 

F6-
13 

AI1 curve 
maximum input 

حداکثر ورودی  
 AI1 منحنی

F6-11 ~ 
+10.00V 10.00V ☆ 

F6-
14 

AI1 curve 
maximum input 
corresponding 

setting 

تنظیم متناظر  
 حداکثر ورودی

AI1 

-100.0% ~ 
+100.0% 

100.0% ☆ 

F6-
15 AI1 filter time زمان فیلتر AI1 0.00s ~ 

10.00s 0.10s ☆ 



 

185 
 

 )شرح عملکردهای تفصیلی(  6فصل    فازتکفاز و سه   37 kW – 0.75 kW)) PIC سری -پتواز درایوهای 

مفهوم   مختلف،  کاربردهای  شبیه100.0در  تنظیمات  برای   %( آنالوگ   Analogسازی 
Simulation با توجه به بخش مربوطه متفاوت است. برای جزئیات، باید به بخش مربوط )

 به هر کاربرد مراجعه شود. 

 در شکل زیر، دو نمونه از تنظیمات رایج نمایش داده شده است:  

 

 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
16 

AI2 curve 
minimum input 

حداقل ورودی  
 ☆ AI2 0.00V ~ F6-18 0.00V منحنی
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 است. AI1توضیحات این بخش مشابه توضیحات مربوط به 

  21فرض  شود. مقدار پیشاستفاده می  AI2و    AI1این پارامتر برای انتخاب منحنی ورودی  
 شود:صورت زیر تفسیر می به

 (F6-14تا   F6-11)دو نقطه، مربوط به AI1  1 انتخاب منحنی ← 1رقم یکان = 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
17 

AI2 curve 
minimum input 
corresponding 

setting 

تنظیم متناظر  
 حداقل ورودی

AI2 

-100.0% ~ 
+100.0% 100.0% ☆ 

F6-
18 

AI2 curve 
maximum input 

حداکثر ورودی  
 AI2 منحنی

F6-16 ~ 
+10.00V 2.80V ☆ 

F6-
19 

AI2 curve 
maximum input 
corresponding 

setting 

تنظیم متناظر  
 حداکثر ورودی

AI2 

-100.0% ~ 
+100.0% 

0.0% ☆ 

F6-
20 

Potentiometer 
filter time 

زمان فیلتر  
 پتانسیومتر 

0.00s ~ 
10.00s 0.10s ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
21 

AI curve 
selection 

انتخاب  
 AI منحنی

رقم 
 یکان 

انتخاب منحنی  
AI1 

21 ☆ 

1 
نقطه،  ۲) ۱منحنی 

  F6-11مراجعه به 
 ( F6-14تا 

2 
  ۲) ۲منحنی 

نقطه، مراجعه به  
F6-16   تاF6-19 ) 

3 
  ۶) ۳منحنی 

نقطه، مراجعه به  
P3-04   تاP3-15 ) 

رقم 
 دهگان 

انتخاب منحنی  
AI2   مشابه رقم(

 یکان( 
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 ( F6-19تا   F6-16)دو نقطه، مربوط به AI2  2 انتخاب منحنی ←  2رقم دهگان = 

برابر با یکی از    AIشده در منحنی باشد، مقدار  کمتر از مقدار حداقل تعریف  AIوقتی مقدار  
شده«، یا مقدار  مقدار متناظر با »حداقل ورودی تنظیم شود:این دو حالت در نظر گرفته می 

«0% » 
 هستند.  AI2و    AI1ترتیب مربوط به انتخاب  های یکان و دهگان این پارامتر بههمچنین رقم

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F6-
22 

Options for 
AI lower than 

minimum 
input 

های  گزینه 
هنگام   AIرفتار  

کمتر بودن از 
 حداقل ورودی 

رقم 
 یکان 

گزینه برای  
AI1   کمتر از

حداقل  
 تنظیم ورودی 

00 ☆ 

حداقل   0
 تنظیم ورودی 

1 0.00% 

رقم 
 دهگان 

گزینه برای  
AI2   کمتر از

حداقل  
تنظیم ورودی  
)مشابه رقم  

 یکان( 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 
F6-
24 

PULSE minimum 
input 

 حداقل ورودی
PULSE 

0.00kHz ~ F6-
26 0.00kHz ☆ 

F6-
25 

Corresponding 
setting of PULSE 
minimum input 

تنظیم متناظر  
 حداقل ورودی

PULSE 

-100.0% ~ 
100.0% 0.0% ☆ 

F6-
26 

PULSE maximum 
input 

 حداکثر ورودی
PULSE 

F6-24 ~ 
100.00kHz 50.00kHz ☆ 

F6-
27 

Corresponding 
setting of PULSE 
maximum input 

تنظیم متناظر  
 حداکثر ورودی

PULSE 

-100.0% ~ 
100.0% 100.0% ☆ 

F6-
28 

PULSE filtering 
time 

 زمان فیلتر
PULSE 0.00s ~ 10.00s 0.10s ☆ 
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 است. AIو زمان فیلتر ورودی  AIعملکرد این پارامتر مشابه تنظیم منحنی ورودی 

رود. هنگامی که  کار می ( به DIعنوان ورودی دیجیتال )به AI1برای استفاده از    F6-29پارامتر  
AI1  عنوان  بهDI    استفاده شود: اگر ولتاژ ورودیAI1    7بیشتر ازV    وضعیت ترمینال   ←باشد

High Level    است. اگر ولتاژ ورودیAI1    3کمتر ازV    وضعیت ترمینال    ←باشدLow Level 
 شود.عنوان ناحیۀ هیسترزیس در نظر گرفته می ولت به ۷تا  ۳است. بازۀ 

وضعیت    High: سطح  DIعنوان  به  AI1کند که هنگام استفاده از  تعیین می  F6-31پارامتر  
 AI1وضعیت معتبر باشد. سایر تنظیمات مربوط به استفاده از    Lowمعتبر باشد، یا سطح  

است. برای    F6( در گروه  DIهای دیجیتال )کاملًا مشابه تنظیمات معمول ورودی   DIعنوان  به
 در همین گروه مراجعه کنید. DIجزئیات، به توضیحات مربوط به تنظیمات 

 نمایش داده شده است: DIو وضعیت متناظر  AI1در نمودار زیر، رابطهٔ میان ولتاژ ورودی 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F6-
29 

AI1 terminal 
function 
selection 

انتخاب عملکرد  
 AI1 ترمینال

0 :AI1   ورودی
 آنالوگ است 

0 
 ★ 

1 ~47 :AI1   به
عنوان ورودی  

استفاده   DIدیجیتال 
شود، عملکرد می 

 است   F6-00مشابه 

F6-
31 

AI1 as DI 
valid state 
selection 

انتخاب وضعیت  
در   AI1فعال 

 DIحالت 

: فعال در سطح بالا  0
(Active high ) 

: فعال در سطح  1 ★ 0
 ( Active lowپایین ) 
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تنظیمات6.8  .F6   تک برای  ترمینال  ورودی   5.5فاز  )پارامترهای 
kW~2.2 22فاز و سه kW~0.75 ) 
ترمینال    ۵صورت استاندارد دارای:  به   22kW~0.75فاز  و سه  5.5kW~2.2فاز  های تکمدل

)ترمینال   چندمنظوره  دیجیتال  به  DI5ورودی  استفاده  پرسرعت قابل  پالس  ورودی  عنوان 
 باشند. ترمینال ورودی آنالوگ می ۲است( و 

 

ترمینال عملکرد  تعیین  برای  پارامترها  استفاده این  چندمنظوره  دیجیتال  ورودی  های 
 اند:شوند. عملکردهای قابل انتخاب در جدول زیر ارائه شدهمی

مقدار   نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
00 

DI1 terminal function 
selection 

 گزینه عملکرد ترمینال
DI1 1 ★ 

F6-
01 

DI2 terminal function 
selection 

 گزینه عملکرد ترمینال
DI2 4 ★ 

F6-
02 

DI3 terminal function 
selection 

 گزینه عملکرد ترمینال
DI3 9 ★ 

F6-
03 

DI4 terminal function 
selection 

 گزینه عملکرد ترمینال
DI4 12 ★ 

F6-
04 

DI5 terminal function 
selection 

 گزینه عملکرد ترمینال
DI5 

13 ★ 

مقدار  
 توضیحات  توضیحات عملکرد  شده تنظیم

0 No function  بدون عملکرد 

شود. هیچ عملکردی انجام نمی 
شود و  اگر ترمینالی استفاده نمی 
شود خالی است، توصیه می 

تنظیم شود تا از بروز   0روی 
خطا یا عملکرد اشتباه جلوگیری  

 .شود

1 Forward running FWD 
or running command 

اندازی به جلو  راه 
(FWD  فرمان / )

 اندازی راه 

-F6) 1سیمه نوع در حالت دو 
برای   DI(، ترمینال 0 = 11
 شود.جلو فعال میبه اجرای رو
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-F6) 2سیمه نوع در حالت دو 

برای   DI(، ترمینال 1 = 11
فعال  Runفرمان اجرای 

 گردد. می 

2 

Reverse running REV 
or forward and 
reverse running 

direction 

 حرکت معکوس
(REV)  یا فرمان

حرکت به جلو و 
 معکوس

-F6) 1سیمه نوع در حالت دو 
برای   DI(، ترمینال 0 = 11

 اجرای معکوس فعال است.
-F6) 2سیمه نوع در حالت دو 

(، با فعال بودن ترمینال،  1 = 11
کند و با  درایو معکوس کار می 

جلو کار به غیرفعال بودن، رو
 کند. می 

3 Three-wire running 
control 

کنترل عملیاتی 
 خطی سه

روی منطق   F6-11با تنظیم 
سیمه، نحوۀ کارکرد  کنترل سه 

  F6-11مطابق توضیحات 
 خواهد بود. 

4 Forward jog (FJOG)  ای به  حرکت لحظه
 جلو

استفاده   Jogبرای عملکرد 
شود. تنظیمات مربوط به  می 

Jog  درF9-00  تاF9-02   در
ای به  حرکت لحظه  Reverse jog (RJOG) 5 قرار دارند.  F9گروه 

 عقب 
6 Terminal UP ترمینال UP  فرمانUP/DOWN   از طریق

شود و معادل ترمینال صادر می 
روی   UP/DOWNکلیدهای 

 کلید است. صفحه 
داشتن حالت فعال مانند نگه 

کلید و حالت غیرفعال مانند رها 
 کردن آن است. 

7 Terminal DOWN ترمینال DOWN 

8 Free stop  توقف آزاد 

با فعال شدن، حالت توقف در 
روی »توقف آزاد«   F1-06 پارامتر

شود و سپس توقف تنظیم می 
 .شودانجام می 

9 Fault reset (RESET) بازنشانی خطا 
(RESET) 

بازنشانی خطای درایو، معادل  
کلید  روی صفحه   RSTدکمه 

 است.

10 Running pause توقف عملیات 
(Pause) 

با فعال شدن سیگنال ترمینال، 
درایو کاهش سرعت داده و  
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شود و وضعیت فعلی  متوقف می 
گردد. پارامترهایی  ذخیره می 

نیز حفظ   PIDو  PLCمانند 
شوند. با غیرفعال شدن می 

سیگنال، درایو به حالت قبل از  
 گردد. فعال شدن ترمینال بازمی 

11 External fault 
normally on for input 

ورودی خطای 
صورت خارجی به 

 نرمال باز 

باز است. - صورت نرمالورودی به 
با فعال شدن سیگنال، درایو  

را گزارش  E15/A15 خطای
 .کندمی 

12 
Multi-segment 

instruction terminal 1 
ترمینال فرمان  

 ۱چندبخشی 
بیت کنترل دودویی  4شامل 

( از بیشینه به کمینه  1/ 2/ 3/ 4)
بوده و برای انتخاب مقادیر  

برای    FE15تا  FE00مربوط در 
دستورات چندبخشی استفاده  

 شود.می 
 16ترمینال، مجموعاً  4این  

کنند و  حالت دودویی ایجاد می 
دستور   16سرعت یا   16توان می 

مختلف را تعیین کرد. برای  
  1جزئیات به جدول پیوست 

 مراجعه شود. 

13 
Multi-segment 

instruction terminal 2 
ترمینال فرمان  

 ۲چندبخشی 

14 Multi-segment 
instruction terminal 3 

ترمینال فرمان  
 ۳ای چندمرحله 

15 Multi-segment 
instruction terminal 4 

ترمینال فرمان  
 ۴چندبخشی 

16 
Acceleration and 
deceleration time 

selection terminal 1 

ترمینال انتخاب  
زمان 

شتاب/کاهش  
 ۱سرعت 

از بالا    2/1شامل کنترل دودویی 
به پایین بوده و برای انتخاب  

  3، 2، 1های شتاب/کاهش زمان 
 شود.استفاده می  4و 

جزئیات بیشتر در جدول  
 17 ارائه شده است.  2پیوست 

Acceleration and 
deceleration time 

selection terminal 2 

ترمینال انتخاب  
زمان 

شتاب/کاهش  
 ۲سرعت 

18 Frequency source 
switching 

سوئیچ منبع  
 فرکانس 

منبع فرکانس طبق تنظیم پارامتر 
F0-06   کند. تغییر می 

19 
UP/DOWN setting 
cleared (terminal, 

keyboard) 

کردن پاک 
تنظیمات  

UP/DOWN  
)ترمینال، صفحه  

 کلید( 

زمانی که مرجع فرکانس  
شده  دیجیتال باشد، مقدار تنظیم 

  UP/DOWNقبلی توسط 
کلید( با فعال  )ترمینال یا صفحه 

شدن این ترمینال فوراً به مقدار  
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  F0-01فرض فرکانس پیش 
 گردد. بازمی 

20 Control command 
switch terminal 1 

ترمینال سوئیچ  
 ۱فرمان کنترل 

(  F0-21اگر انتخاب منبع فرمان )
: کانال فرمان ترمینال 1روی 

باشد: هنگامی که این ترمینال  
فعال شود، منبع فرمان به کانال  

کلید تغییر  های صفحه دکمه 
کند. وقتی این ترمینال  می 

غیرفعال شود، منبع فرمان  
دوباره به کانال فرمان ترمینال  

 گردد. بازمی 
(  F0-21اگر انتخاب منبع فرمان )

: کانال فرمان ارتباطی  2روی 
باشد: هنگامی که این ترمینال  
فعال شود، منبع فرمان به کانال  

کلید تغییر داده  های صفحه دکمه 
شود. وقتی این ترمینال  می 

غیرفعال شود، منبع فرمان  
دوباره به کانال فرمان ارتباطی 

 گردد. بازمی 

21 
Acceleration and 

deceleration 
prohibition 

کردن  غیرفعال
گیری و شتاب 

 کاهش سرعت 

در این حالت درایو هیچ تغییری  
در فرکانس خروجی نخواهد  

داشت مگر فرمان توقف صادر  
 .شود

22 PID pause توقف PID 
 PID با فعال شدن، عملکرد

موقتاً متوقف شده و فرکانس  
 .ماندفعلی برای اجرا ثابت می 

23 PLC state reset  بازنشانی وضعیت 
PLC 

با فعال شدن این ترمینال، درایو  
 گردد. بازمی  PLCبه مقدار اولیه 

24 Swing frequency 
pause 

توقف فرکانس  
 نوسانی

در حالت کنترل فرکانس  
نوسانی، با فعال شدن ترمینال، 
نوسان متوقف شده و درایو روی 

 .کند فرکانس مرکزی کار می 

25 Counter input  ورودی شمارنده 
در عملکرد شمارش استفاده  

شود؛ با فعال شدن ترمینال،  می 
 شود.یک شمارش ثبت می 
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26 Counter reset  بازنشانی شمارنده 
در عملکرد شمارش استفاده  

شود. با فعال شدن ترمینال، می 
 .شودشمارنده ریست می 

27 Length count input  ورودی شمارش
 طول

در عملکرد شمارش طول  
شود. با فعال شدن  استفاده می 

ترمینال، یک ثبت طول انجام  
 .خواهد شد

28 Length reset  بازنشانی طول 

در عملکرد شمارش طول  
شود. با فعال شدن  استفاده می 

ترمینال، مقدار طول ریست  
 .شودمی 

29 Torque control 
prohibition 

سازی غیرفعال
 کنترل گشتاور 

در حالت کنترل گشتاور استفاده 
شود؛ با فعال شدن ترمینال،  می 

درایو از کنترل گشتاور به کنترل  
کند و پس از  سرعت تغییر می 

غیرفعال شدن ترمینال، دوباره  
به حالت کنترل گشتاور  

 گردد. بازمی 

30 
PULSE frequency 

input (valid only for 
DI4) 

ورودی فرکانس  
پالس )فقط برای  

DI4  )معتبر است 

را به ورودی   DI4این گزینه 
کند؛  پالس پرسرعت تبدیل می 

عنوان به  DI4برای استفاده از 
-F6ورودی پالس پرسرعت، باید 

 تنظیم شود.  30روی مقدار   03

31 Immediate DC braking ترمز فوری DC 
با فعال شدن ترمینال، درایو فوراً  

 شود.می  DCوارد حالت ترمز 

32 External fault 
normally off for input 

ورودی خطای 
خارجی )نرمال 

 بسته( 

بسته  - صورت نرمالورودی به 
است. با فعال شدن سیگنال  

 ترمینال، درایو خطای
E15/A15  کندگزارش می. 

33 
Frequency 

modification enabled 
سازی اصلاح فعال

 فرکانس 

با فعال شدن ترمینال، تغییر  
فرکانس از طریق فرمان مجاز  

شود و با غیرفعال شدن،  می 
تغییر فرکانس ممنوع خواهد  

 شد.
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34 PID action direction 
reversed 

کردن  معکوس
 PID جهت عمل

با فعال شدن ترمینال، مقدار  
مربوط به جهت   FC-03پارامتر 
 شود.معکوس می  PIDعملکرد 

35 
External stop terminal 

1 
ترمینال توقف  

 ۱خارجی 

روی حالت  F0-21زمانی که 
( تنظیم شده  0فرمان از پنل )

باشد، فعال شدن این ترمینال  
  STOPمعادل فشردن دکمه 

 کلید است. روی صفحه 

36 Control command 
switch terminal 2 

ترمینال سوئیچ  
 ۲فرمان کنترل 

باشد )فرمان   1روی   F0-21اگر 
ترمینال(، فعال شدن ترمینال  
باعث تغییر منبع فرمان به  

Communication  شود؛ اگر می
F0-21   باشد   2روی

(Communication  فعال ،)
شدن ترمینال باعث تغییر منبع  
 فرمان به ترمینال خواهد شد. 

37 PID integration pause تعلیق انتگرال PID 

، PIDهنگام استفاده در عملکرد 
فعال شدن ترمینال موجب 

شده و  PIDتوقف بخش انتگرال 
تغییر    PDکنترل به حالت 

 کند. می 

38 
Frequency source X 
and preset frequency 

switching 

سوئیچ منبع  
و  X فرکانس

فرکانس از پیش  
 شده تنظیم

با فعال شدن ترمینال، مرجع  
به   Xفرکانس از منبع اصلی 

-F0تنظیم مقدار فرکانس پیش 
کند؛ با غیرفعال تغییر می  01

  Xشدن، مجدداً به منبع 
 گردد. بازمی 

39 
Frequency source Y 

and preset frequency 
switching 

سوئیچ منبع  
و  Y فرکانس

فرکانس از پیش  
 شده تنظیم

با فعال شدن ترمینال، مرجع  
به   Yفرکانس از منبع کمکی 

-F0تنظیم مقدار فرکانس پیش 
کند؛ با غیرفعال تغییر می  01

  Yشدن، دوباره به منبع 
 گردد. بازمی 

40 
PID parameter 

switching 
سوئیچ 
 PID پارامترهای

: سوئیچ از ۱روی »  FC-18اگر 
« تنظیم شده  DIطریق ترمینال 

باشد، فعال بودن ترمینال باعث 
و   ۲پارامتر  PIDاستفاده از 
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غیرفعال بودن باعث استفاده از  
PID  شود.می  ۱پارامتر 

41 User-defined fault 1  شده خطای تعریف
 ۱توسط کاربر 

با فعال شدن سیگنال ترمینال، 
گزارش   E24/A24 درایو خطای

 .کندمی 

42 User-defined fault 2  شده خطای تعریف
 ۲توسط کاربر 

با فعال شدن سیگنال ترمینال، 
گزارش   E25/A25 درایو خطای

 .کندمی 

43 Speed control/torque 
control switching 

سوئیچ کنترل  
سرعت/کنترل  

 گشتاور 

: کنترل 0روی »   F5-00اگر 
سرعت« باشد، فعال شدن 

ترمینال موجب تغییر حالت به  
شود و در کنترل گشتاور می 

حالت غیرفعال به کنترل سرعت 
:  1روی » F5-00گردد. اگر بازمی 

کنترل گشتاور« باشد، فعال 
شدن ترمینال موجب تغییر به 
کنترل سرعت و غیرفعال شدن 
باعث بازگشت به کنترل گشتاور  

 شود.می 

44 Emergency stop  توقف اضطراری 

با فعال شدن ترمینال، سیستم  
وارد حالت توقف اضطراری شده  

ترین زمان  و موتور در کوتاه 
ممکن متوقف خواهد شد. در 
این حالت تا زمانی که ورودی  
در وضعیت فعال باقی بماند،  

اندازی مجدد وجود امکان راه 
 ندارد. 

45 
External stop terminal 

2 
ترمینال توقف  

 ۲خارجی 

فعال شدن این ترمینال باعث 
شود درایو بدون توجه به  می 

با زمان کاهش   F0-21وضعیت 
  F9-08شده در سرعت تنظیم

 ( توقف کند. 4)کاهش سرعت 

46 Deceleration DC 
braking 

هنگام   DCترمز  
 کاهش سرعت 

با فعال شدن ترمینال، ابتدا  
کاهش سرعت تا فرکانس آغاز  

انجام   F1-07یعنی   DCترمز  
  DCشده و سپس منطق ترمز 

 شود.اجرا می 
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 توضیحات عملکرد دستورات چندبخشی  -  ۱ضمیمه 

حالت ایجاد  ۱۶توانند در مجموع چهار ترمینال عملکردی مربوط به دستورات چندبخشی می
 مقدار تنظیم دستور متناظر هستند. جدول کامل به شرح زیر است:   16حالت با    16کنند. این  

 

 

 

47 Current running time 
is cleared 

کردن زمان  ریست 
 اجرای فعلی 

اگر مقدار زمان کارکرد فعلی 
(U0-22  کمتر از مقدار )

 شده در تنظیم
F9-39  باشد، با فعال شدن

ترمینال این زمان ریست  
شود؛ در غیر این صورت  می 

 امکان ریست وجود ندارد. 

K4 K3 K2 K1  پارامتر متناظر  تنظیم دستور 
OFF OFF OFF OFF   0دستور چندبخشی FE-00 
OFF OFF OFF ON   1دستور چندبخشی FE-01 
OFF OFF ON OFF   2دستور چندبخشی FE-02 
OFF OFF ON ON   3دستور چندبخشی FE-03 
OFF ON OFF OFF   4دستور چندبخشی FE-04 
OFF ON OFF ON   5دستور چندبخشی FE-05 
OFF ON ON OFF   6دستور چندبخشی FE-06 
OFF ON ON ON  7دستور چندبخخشی FE-07 
ON OFF OFF OFF   8دستور چندبخشی FE-08 
ON OFF OFF ON   9دستور چندبخشی FE-09 
ON OFF ON OFF   10دستور چندبخشی FE-10 
ON OFF ON ON   11دستور چندبخشی FE-11 
ON ON OFF OFF   12دستور چندبخشی FE-12 
ON ON OFF ON   13دستور چندبخشی FE-13 
ON ON ON OFF   14دستور چندبخشی FE-14 
ON ON ON ON   15دستور چندبخشی FE-15 
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( تنظیم شده باشد: مقدار  Multi-speedای ) وقتی منبع فرکانس روی حالت سرعت چندمرحله 
است. علاوه    F0-09متناظر با حداکثر فرکانس    FE-15تا    FE-00٪ در کدهای عملکردی  100.0

، منبع  PIDعنوان: مرجع  توانند بهای، دستورات چندبخشی میبر عملکرد سرعت چندمرحله 
کنترل برای  امکان    V/F ولتاژ  تا  شوند  استفاده  مشابه  کاربردهای  سایر  و  جداشونده  نوع 

 تعویض بین مقادیر مرجع مختلف فراهم شود. 

 توضیحات عملکرد ترمینال انتخاب زمان شتاب/کاهش سرعت -  ۱ضمیمه 

 

ترمینال   تداخل شود، می  DIاگر  یا  نویز  را بهدر محل کاربرد دچار  فیلتر  زمان  صورت  توان 
کندتر   DIدهی عملکرد  تر باشد، سرعت پاسخمناسب افزایش داد؛ هرچه زمان فیلتر طولانی

 خواهد شد.

انتخاب زمان شتاب یا کاهش   2ترمینال  1ترمینال 
 پارامتر متناظر  سرعت 

OFF OFF  1زمان شتاب و کاهش F0-13 ،F0-14 
OFF ON  2زمان شتاب و کاهش F9-03 ،F9-04 
ON OFF  3زمان شتاب و کاهش F9-05 ،F9-06 
ON ON  4زمان شتاب و کاهش F9-07 ،F9-08 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 
F6-
05 

DI filter time   زمان فیلتر
 DI ورودی

0.000s ~ 1.000s 0.010s ☆ 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 
F6-
06 

DI1 delay 
time 

 ☆ DI1 0.0s ~ 3600.0s 0.0s زمان تأخیر

F6-
07 

DI2 delay 
time زمان تأخیر DI2 0.0s ~ 3600.0s 0.0s ☆ 

F6-
08 

DI3 delay 
time زمان تأخیر DI3 0.0s ~ 3600.0s 0.0s ☆ 

F6-
09 

DI4 delay 
time زمان تأخیر DI4 0.0s ~ 3600.0s 0.0s ☆ 
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پس از اینکه ترمینال سیگنال ورودی را تشخیص دهد، واکنش پس از سپری شدن این زمان  
 تأخیر انجام خواهد شد. 

( معتبر  حالت  تعیین  برای  پارامتر  استفاده  Valid Stateاین  دیجیتال  ورودی  ترمینال   )
 شود.می

مربوطه در حالت اتصال کوتاه فعال و در حالت    DI«، ترمینال  Active High: در حالت »0
 قطع غیرفعال است. 

مربوطه در حالت اتصال کوتاه غیرفعال و در حالت   DI«، ترمینال Active Low: در حالت »1
 قطع فعال است.

 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  
 پیش 
 فرض 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
10 

DI terminal 
active mode 

options 

حالت فعال ترمینال 
DI 

: فعال در سطح بالا  0
(Active high ) 

0 ★ 

: فعال در سطح  1
 ( Active lowپایین ) 

 DI1رقم یکان: 
 DI2رقم دهگان: 
 DI3رقم صدگان: 
 DI4رقم هزارگان: 

 DI5هزارگان: رقم ده 

 هاتعداد رقم 
رقم 

 هزارگان 
رقم 

 صدگان 
رقم 

 دهگان 
رقم 
 یکان 

تعداد 
 ها رقم 

Defaults   مقدار
 فرض پیش 

0 0 0 0 0 

Corresponding 
terminal 

ترمینال  
 متناظر 

DI5 DI4 DI3 DI2 DI1 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

ف پیش 
 رض 

قابلیت 
 تغییر 

 ★ 0 ۱: حالت دوخطی 0 
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عملکرد   کنترل  برای  را  پارامتر چهار روش مختلف  ترمینال  VFDاین  های خارجی  از طریق 
 کند.  تعریف می

ترمینال میان  از  توضیحات،  سهولت  برای  چندمنظوره  توجه:  ورودی  ،  DI5تا    DI1های 
اند. عملکرد های خارجی در نظر گرفته شدهعنوان ترمینالبه  DI1 / DI2 / DI3های  ترمینال

-F6شود. برای جزئیات، به  تعیین می  F6-00~F6–02ها با تنظیم پارامترهای  این ترمینال
00~F6-04 .مراجعه شود 

ترین حالت دو سیمه است، جهت چرخش  در این روش که رایج   —  1: حالت دو سیمه نوع  0
 شود.تعیین می DI2و  DI1جلو / معکوس( توسط  بهموتور )رو

 1دو سیمه نوع 

چرخد، و وقتی  جلو میبهوصل باشد، درایو در جهت رو  K1در این حالت کنترل، هنگامی که 
K2  چرخد.وصل باشد، درایو در جهت معکوس می 

F6-
11 

Terminal 
command 

mode 

حالت فعال 
 ترمینال 

 ۲: حالت دوخطی 1
 ۱خطی : حالت سه2
 2خطی : حالت سه3

مقدار   نام پارامتر  کد 
 توضیح عملکرد  تنظیم شده 

F6-
11 

Terminal command 
method 

حالت فعال 
 1حالت دو سیمه نوع  0 ترمینال 

F6-
00 

DI1 terminal function 
selection 

گزینه عملکرد  
 جلوبه اجرای رو DI1 1 ترمینال

F6-
01 

DI2 terminal function 
selection 

گزینه عملکرد  
 DI2 ترمینال

 اجرای معکوس 2
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 شود. زمان هر دو وصل باشند یا هر دو قطع باشند، درایو متوقف میطور همبه  K2و    K1اگر  

کننده تعیین  DI2سازی اجرا و  ترمینال فعال  DI1 در این حالت  -   2: حالت دو سیمه نوع  1
 جهت چرخش است. 

  

 2دو سیمه نوع 

کند،  جلو کار میبهقطع باشد، درایو در جهت رو  K2وصل باشد، اگر    K1در این حالت، وقتی  
قطع باشد، درایو متوقف   K1کند. وقتی  وصل باشد، درایو در جهت معکوس کار می  K2و اگر  

 شود.می

کننده  تعیین  DI1 / DI2سازی و ترمینال فعال DI3در این حالت:  - 1سیمه نوع : حالت سه 2
 جهت چرخش هستند.

 نام پارامتر  کد 
مقدار  

 توضیح عملکرد  تنظیم شده 

F6-
11 

Terminal command 
method 

حالت فعال 
 2حالت دو سیمه نوع  1 ترمینال 

F6-
00 

DI1 terminal function 
selection 

گزینه عملکرد  
 DI1 ترمینال

 سازی اجرافعال 1

F6-
01 

DI2 terminal function 
selection 

گزینه عملکرد  
 تعیین جهت چرخش  DI2 2 ترمینال

 Setting نام پارامتر  کد 
value Function description 

F6-
11 

Terminal command 
method 

حالت فعال 
 three-wire 1 2 ترمینال 
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 1سیمه نوع سه

، درایو SB2در حالت وصل باشد، با فشردن دکمه    SB1در این حالت کنترلی، زمانی که دکمه  
 کند. ، درایو در جهت معکوس کار میSB3کند، و با فشردن دکمه جلو کار میبه در جهت رو

اندازی و کارکرد عادی، دکمۀ شود. در هنگام راهقطع شود، درایو متوقف می  SB1وقتی دکمه  
SB1  های  باید همیشه در حالت وصل باقی بماند، و فرمان دکمهSB2 / SB3    فقط در لحظۀ

( مؤثر خواهد بود. وضعیت عملیاتی درایو بر اساس آخرین  closing actionوصل شدن )
 شود.وضعیت هر سه دکمه تعیین می

 Runسازی است، فرمان اجرای  ترمینال فعال  DI3: در این حالت،  2سیمه نوع  : حالت سه 3
ترمینال   توسط وضعیت  داده می  DI1توسط  و جهت چرخش  گردد. تعیین می  DI2شود 

 تنظیمات به صورت زیر است: 

 Setting نام پارامتر  کد 
value Function description 

F6-
00 

DI1 terminal 
function selection 

گزینه عملکرد  
 DI1 1 ترمینال

 جلوبه اجرای رو
(Forward running – 

FWD) 
F6-
01 

DI2 terminal 
function selection 

گزینه عملکرد  
 Run) اجرای معکوس DI2 2 ترمینال

REV in reverse) 

F6-
02 

DI3 terminal 
function selection 

گزینه عملکرد  
 DI3 3 ترمینال

 سیمهکنترل اجرای سه 
(Three-wire running 

control) 
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طور که در شکل بالا نشان داده شده است، در این حالت کنترلی، هنگامی که دکمه  همان
SB1    در حالت بسته باشد، با فشردن دکمهSB2کند. باز بودن  ، درایو شروع به کار میK  

در جهت    VFDشود  باعث می  Kجلو کار کند، و بسته بودن  بهدر جهت رو   VFDشود  باعث می
اندازی و  شود. در هنگام راهمتوقف می  VFDقطع شود،    SB1معکوس کار کند. وقتی دکمه  

در    SB2باید همواره در حالت بسته باقی بماند، و فرمان دکمه    SB1عملکرد عادی، دکمه  
 ( مؤثر خواهد بود. closing edgeشدن )لحظۀ لبۀ وصل 

  UP/DOWNداشتن دکمه  این پارامتر برای تعیین میزان تغییر فرکانس در هر ثانیه هنگام نگه 
 شود.برای تنظیم فرکانس استفاده می

 Setting نام پارامتر  کد 
value Function description 

F6-
11 

Terminal command 
method 

حالت فعال 
 three-wire 1 3 ترمینال 

F6-
00 

DI1 terminal 
function selection 

گزینه عملکرد  
 DI1 1 run enable ترمینال

F6-
01 

DI2 terminal 
function selection 

گزینه عملکرد  
 DI2 2 Forward and reverse ترمینال

running direction 
F6-
02 

DI3 terminal 
function selection 

گزینه عملکرد  
 DI3 3 Three-wire enable ترمینال

operation 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
12 

Terminal 
UP/DOWN 

change rate 

 نرخ تغییر
UP/DOWN 

 ترمینال 

0.001Hz/s ~ 
65.535Hz/s 1.000Hz/s ☆ 
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« باشد، مقدار  AI1 حداقل ورودی منحنیF6-13 وقتی ولتاژ ورودی آنالوگ کمتر از مقدار »
در  تنظیم »  F6-23شده  تنظیم  اساس  می  AIبر  انتخاب  ورودی«  حداقل  از  و  کمتر  شود، 

  AIبرابر باشد با: »مقدار متناظر با حداقل ورودی منحنی    AIشود که مقدار  تشخیص داده می
 «. %0است« یا » 0Vبرابر  %0و  10V% برابر  100؛ که در آن F6-13یعنی 

برابر    AI« باشد، مقدار  AI1 حداکثر ورودی منحنیF6-15 وقتی ولتاژ ورودی آنالوگ بیشتر از » 
شود. وقتی ورودی آنالوگ از  « تعیین میAI1 تنظیم متناظر حداکثر ورودی F6-16 با تنظیم »

 شود.در نظر گرفته می  0.5Vمعادل   1mAنوع جریان باشد، هر 

شود. اگر سیگنال  استفاده می  AI1افزاری  برای تعیین زمان فیلتر نرم  AI1زمان فیلتر ورودی  
آنالوگ در محیط نصب دچار اختلال یا ناپایداری شود، زمان فیلتر باید افزایش یابد تا مقدار 

شده پایدار شود. در مقابل، افزایش بیش از حد این مقدار باعث کند شدن  گیری آنالوگ اندازه
 شود؛ بنابراین مقدار مناسب باید بر اساس شرایط واقعی کاربرد انتخاب شود.پاسخ می

% در تنظیمات آنالوگ ممکن است معانی متفاوتی نسبت 100.0در کاربردهای دیگر، مقدار  
به مقدار نامی داشته باشد؛ برای اطلاعات بیشتر باید به توضیحات بخش مربوط به هر کاربرد  

 مراجعه شود. 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
13 

AI curve 1 
minimum input 

حداقل ورودی  
 AI1 منحنی

0.00V ~ F6-
15 0.00V ☆ 

F6-
14 

AI1 curve 
minimum input 
corresponding 

setting 

تنظیم متناظر  
 حداقل ورودی

AI1 

-100.0% ~ 
+100.0% 

0.0% ☆ 

F6-
15 

AI curve 1 
maximum input 

حداکثر ورودی  
 AI1 منحنی

F6-13 ~ 
+10.00V 10.00V ☆ 

F6-
16 

AI1 curve 
maximum input 
corresponding 

setting 

تنظیم متناظر  
 حداکثر ورودی

AI1 

-100.0% ~ 
+100.0% 100.0% ☆ 

F6-
17 AI1 filter time زمان فیلتر AI1 0.00s ~ 

10.00s 0.10s ☆ 
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 دهد:شکل زیر دو نمونه تنظیم متداول را نشان می

 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
18 

AI2 curve 
minimum input 

حداقل ورودی  
 AI2 منحنی

0.00V ~ F6-
20 0.00V ☆ 

F6-
19 

AI2 curve 
minimum input 
corresponding 

setting 

تنظیم متناظر  
 حداقل ورودی

AI2 

-100.0% ~ 
+100.0% 100.0% ☆ 

F6-
20 

AI2 curve 
maximum input 

حداکثر ورودی  
 AI2 منحنی

F6-18 ~ 
+10.00V 2.80V ☆ 
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 است. AI1  توضیحات این بخش همانند توضیحات منحنی

انتخاب منحنی ورودی برای   صورت زیر تفسیر  به  21فرض  . مقدار پیشAI2و    AI1تنظیم 
 شود: می

 ( F6-16تا   F6-13)دو نقطه، مطابق با  AI1برای  1متناظر با انتخاب منحنی  ← 1رقم یکان 

-F6تا    F6-18)دو نقطه، مطابق با    AI2برای    2متناظر با انتخاب منحنی    ←  2رقم دهگان  
21) 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
21 

AI2 curve 
maximum input 
corresponding 

setting 

تنظیم متناظر  
 حداکثر ورودی

AI2 

-100.0% ~ 
+100.0% 0.0% ☆ 

F6-
22 

Potentiometer 
filter time 

زمان فیلتر  
 پتانسیومتر 

0.00s ~ 
10.00s 0.10s ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
23 

AI curve 
selection 

انتخاب  
 AI منحنی

رقم 
 یکان 

انتخاب منحنی  
AI1 

21 ☆ 

1 
  ۲) ۱منحنی 

نقطه، مراجعه به  
F6-13   تاF6-16 ) 

2 
  ۲) ۲منحنی 

نقطه، مراجعه به  
F6-18   تاF6-21 ) 

3 

  ۶) ۳منحنی 
نقطه، مراجعه به  

P3-04   تاP3-
15 ) 

رقم 
 دهگان 

انتخاب منحنی  
AI2   مشابه رقم(

 یکان( 
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پارامتر تعیین می از مقدار حداقل تعریف  AIکند که وقتی مقدار  این  شده در منحنی کمتر 
 «. %0برابر شود با »مقدار متناظر با تنظیم حداقل ورودی« یا » AIباشد، مقدار 

 هستند. AI2و  AI1ترتیب از کم به زیاد، مربوط به رقم یکان و دهگان، به 

 است. AIو زمان فیلتر  AIاین عملکرد مشابه تنظیم منحنی 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
24 

Options for 
AI lower 

than 
minimum 

input 

گزینه برای  
ورودی 
کمتر از  
مقدار  

 AI حداقل

رقم 
 یکان 

  AI1گزینه برای 
کمتر از حداقل  
 تنظیم ورودی 

00 ☆ 

حداقل تنظیم   0
 ورودی

1 0.00% 

رقم 
 دهگان 

  AI2گزینه برای 
کمتر از حداقل  
تنظیم ورودی  
)مشابه رقم  

 یکان( 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 
F6-
26 

PULSE minimum 
input 

 حداقل ورودی
PULSE 

0.00kHz ~ F6-
28 

0.00kHz ☆ 

F6-
27 

PULSE minimum 
input 

corresponding 
setting 

تنظیم متناظر  
 حداقل ورودی

PULSE 

-100.0% ~ 
100.0% 0.0% ☆ 

F6-
28 

PULSE maximum 
input 

حداکثر  
 ورودی

PULSE 

F6-26 ~ 
100.00kHz 50.00kHz ☆ 

F6-
29 

PULSE maximum 
input 

corresponding 
setting 

تنظیم متناظر  
حداکثر  
 ورودی

PULSE 

-100.0% ~ 
100.0% 

100.0% ☆ 

F6-
30 PULSE filter time 

 زمان فیلتر
PULSE 

0.00s ~ 
10.00s 0.10s ☆ 
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رود. هنگامی که  کار می ( به DIعنوان ورودی دیجیتال )به AI1برای استفاده از    F6-31پارامتر  
AI1  عنوان  بهDI    مورد استفاده قرار گیرد: اگر ولتاژ ورودیAI1    7بیشتر ازV    وضعیت    ←باشد

وضعیت    ←باشد    3Vکمتر از    AI1گیرد. اگر ولتاژ ورودی  قرار می  Highدر سطح    AI1ترمینال  
 دارای هیسترزیس است. 7Vتا  3Vگیرد. ناحیۀ میان قرار می  Lowدر سطح  AI1ترمینال 

، معتبر بودن وضعیت بر  DIعنوان  به  AI1کند که هنگام استفاده از  تعیین می  F6-33پارامتر  
کاملًا    DIدر حالت    AI1. تنظیمات مربوط به عملکرد  Lowباشد یا سطح    Highاساس سطح  

است؛ برای جزئیات بیشتر، به توضیحات تنظیمات   F6در گروه    DIمشابه تنظیمات معمول  
DI  در گروهF6 .مراجعه شود 

 دهد: متناظر را نشان می DIو وضعیت  AI1ای از رابطهٔ میان ولتاژ ورودی نمودار زیر نمونه

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F6-
31 

AI1 terminal 
function 
selection 

انتخاب  
عملکرد  

 AI1ترمینال 

0 :AI1   ورودی
 آنالوگ است 

0 ★ 

1 ~47 :AI1   به
عنوان ورودی  

  DIدیجیتال 
شود،  استفاده می 

-F6عملکرد مشابه 
 است  00

F6-
33 

AI1 as DI valid 
state selection 

حالت فعال 
AI1  عنوان  به

DI 

: فعال در سطح  0
 ( Active highبالا )

: فعال در سطح  1 ★ 0
 Activeپایین ) 

low) 
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 )پارامترهای ترمینال خروجی( F7. تنظیمات 6.9
VFD  صورت استاندارد دارای یک ترمینال خروجی آنالوگ چندمنظوره  بهAO یک ترمینال ،

 ای چندمنظوره است.، و یک ترمینال خروجی رله DOخروجی دیجیتال چندمنظوره 

خروجی   می  DOترمینال  که  است  چندمنظوره  درگاه  بهیک  پالس تواند  خروجی  عنوان 
 ( عمل کند.Open-collectorپرسرعت یا خروجی دیجیتال از نوع کلکتور باز )

هایی با فرکانس بالا  تنظیم شود، خروجی پالس  High-speed Pulseزمانی که روی حالت  
 دهد.ارائه می 100kHzتا 

-F7عنوان خروجی دیجیتال کلکتور باز استفاده شود، عملکرد آن توسط پارامتر  به   DOوقتی  
 شود. تعیین می 02

مقدار  محدوده  نام پارامتر کد 
 فرض پیش

قابلیت 
 تغییر 

F7-
00 

Digital output 
selection 

انتخاب  
خروجی  
 دیجیتال 

خروجی پالس  0:
 پرسرعت 

: خروجی  1
دیجیتال  
 معمولی

0 ☆ 
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-F7عنوان خروجی پالس پرسرعت مورد استفاده قرار گیرد، عملکرد آن توسط پارامتر  وقتی به
 شود.تنظیم می  04

 های چندمنظوره دارای عملکردهای زیر هستند: این ترمینال

مقدار   نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F7-01 RELAY1 output function 
selection 

 انتخاب عملکرد خروجی
RELAY1 0 ☆ 

F7-02 DO output function 
selection 

 انتخاب عملکرد خروجی
DO 1 ☆ 

 توضیح عملکرد  نام پارامتر  کد 

0 0: No output ترمینال خروجی هیچ عملکردی   بدون خروجی
 .ندارد

1 1: VFD is running VFD  دهد کهنشان می  در حال اجرا است VFD   در
 .قرار دارد RUN وضعیت 

2 2: Fault output (for 
free stop fault) 

خروجی خطا )برای  
 خطای توقف آزاد( 

دارای   VFDدهد که نشان می 
یک خطای خروجی است و 

  Free Stopسطح خطا از نوع 
 باشد. )قطع خروجی( می 

3 3: Frequency level 
detection FDT1 output 

خروجی تشخیص  
 FDT1 سطح فرکانس

دهد که فرکانس  نشان می 
شده خروجی به مقدار تنظیم 

F9-18   یاF9-19  رسیده یا از آن
 فراتر رفته است. 

4 4: Frequency reached   فرکانس به مقدار تنظیم
 رسیده است 

دهد که مقدار مطلق  نشان می 
فرکانس خروجی به مقدار  

 رسیده است.   F9-20شده تنظیم

5 
5: Running at zero 

speed (no output when 
VFD stops) 

اجرای سرعت صفر  
)بدون خروجی در  

 حالت توقف( 

در   VFDدهد که نشان می 
قرار دارد و  RUNوضعیت 

هرتز است.   0فرکانس خروجی  
اگرچه در حالت توقف نیز  

هرتز است،  0فرکانس خروجی  
اما این ترمینال در حالت توقف 

 فعال نخواهد شد. 

6 6: Motor overload pre-
alarm 

بار هشدار اضافه پیش 
 موتور 

بار موتور وقتی حفاظت اضافه 
فعال باشد و بار موتور از مقدار  
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 توضیح عملکرد  نام پارامتر  کد 

شده ضریب هشدار  تنظیم
فراتر رود،   F8-02بار اضافه 

 شود.خروجی معتبر می 

7 7: VFD overload pre-
alarm 

 بارهشدار اضافه پیش 
VFD 

ده ثانیه پیش از آنکه حفاظت  
فعال شود،  VFDبار اضافه 

 شود.خروجی معتبر می 

8 8: Set count value 
reached 

رسیدن به مقدار  
 شدهشمارش تنظیم 

در عملکرد شمارش، زمانی که 
مقدار شمارش به مقدار  

برسد،  FD-08شده تنظیم
 شود.خروجی معتبر می 

9 9: Designated count 
value reached 

رسیدن به مقدار  
 شده شمارش تعیین 

در عملکرد شمارش، زمانی که 
مقدار شمارش به مقدار  

برسد،  FD-09شده مشخص 
 شود.خروجی معتبر می 

10 10: Length reached  رسیدن به طول
 شده تنظیم

در عملکرد طول ثابت، زمانی که  
از مقدار  FD-06طول واقعی 

فراتر رود،   FD-05شده تنظیم
 شود.خروجی معتبر می 

11 11: PLC cycle 
completed تکمیل چرخه PLC 

یک چرخه را کامل   PLCوقتی 
شود و  کند، خروجی معتبر می 

ثانیه دوباره  میلی  250پس از 
 گردد. غیرفعال می 

12 
12: Accumulated 

operation time reached 
رسیدن زمان کارکرد  

 تجمعی 

وقتی »زمان کارکرد تجمعی  
FA-07  به مقداری که در »

شده زمان کارکرد  »مقدار تنظیم 
F9-16 ،تعیین شده برسد »

 شود.خروجی معتبر می 

13 13: Frequency being 
limited  محدود شدن فرکانس 

وقتی فرکانس مرجع از حد  
بالای فرکانس یا حد پایین  

فرکانس فراتر رود، و فرکانس  
واقعی نیز از حد بالای فرکانس  
یا حد پایین فرکانس تجاوز کند  
)یعنی در وضعیت محدودسازی  

 Swing Frequencyنوسانی یا 
Limit شود.(، خروجی معتبر می 
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 توضیح عملکرد  نام پارامتر  کد 

14 14: Torque being 
limited  محدود شدن گشتاور 

در حالت کنترل  VFDوقتی 
کند، زمانی که  سرعت کار می 

گشتاور خروجی به حد بالای 
 گشتاور در کنترل سرعت برسد 

  2یا انحراف سرعت بیش از 
هرتز شود، خروجی معتبر  

 شود.می 

15 15: Operation ready  آماده به کار بودن
 دستگاه 

وقتی تغذیه مدار قدرت و مدار  
 پایدار شده باشد  VFDکنترل 
هیچ خطایی را   VFDو 

شناسایی نکرده باشد )یعنی نه  
خطا وجود دارد و نه  

Undervoltage ،)VFD   در
کار است و به وضعیت آماده 

 شود.خروجی معتبر می 

16 16: Upper limit 
frequency reached 

رسیدن به حد بالای  
 فرکانس 

وقتی فرکانس کاری از حد بالای  
فراتر رود،   F0-11فرکانس 

 شود.خروجی معتبر می 

17 
17: Lower limiting 
frequency reached 
(running-related) 

رسیدن به حد پایین 
وابسته به  ) فرکانس

 (RUN حالت 

 Running with setاگر گزینه »
frequency lower than the 
lower limiting frequency  »

:  0روی مقدار   F9-14در پارامتر 
Running with lower 

limiting frequency  2یا  :
Zero speed running   تنظیم

شده باشد، و فرکانس کاری از  
کمتر    F0-12حد پایین فرکانس 

 شود. شود، خروجی معتبر می 
  Stop: 1روی مقدار   F9-14اگر 

باشد، ترمینال همواره غیرفعال  
ماند. در هنگام  باقی می 

گیری، وقتی فرکانس شتاب 
خروجی از حد پایین فرکانس  

کمتر شود، خروجی معتبر  
 شود.می 
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 توضیح عملکرد  نام پارامتر  کد 

18 18: Undervoltage 
status output 

 خروجی وضعیت 
Undervoltage 

 set frequencyوقتی گزینه » 
lower than the lower limit 
frequency running action 

F9-14 1« روی مقدار :Stop  
تنظیم شده باشد، ترمینال  
همیشه غیرفعال است. در  

گیری، وقتی  هنگام شتاب 
فرکانس خروجی از حد پایین  
فرکانس کمتر شود، خروجی 

 شود.معتبر می 

19 19: Communication 
settings  تنظیمات ارتباطی 

در وضعیت   VFDوقتی 
Undervoltage  ،ورودی باشد

 شود.خروجی معتبر می 

20 20: Operation at zero 
speed signal 2 

  2سیگنال سرعت صفر 
)در حالت توقف نیز  

 خروجی دارد( 

در   VFDدهد که نشان می 
بوده و فرکانس   RUNحالت 

هرتز است، یا در  0خروجی 
حالت توقف هیچ خروجی  

 ندارد. 

21 
21: Accumulated 

power-on time reached 
رسیدن زمان کارکرد  
 تجمعی روشن بودن 

وقتی مقدار »زمان تجمعی  
« به مقدار FA-09روشن بودن 

شده »زمان رسیدن  تنظیم
« برسد، F9-15بودن روشن 

 شود.خروجی معتبر می 

22 22: Frequency level 
detection FDT2 

تشخیص سطح  
 FDT2 فرکانس

دهد که فرکانس  نشان می 
شده خروجی به مقدار تنظیم 

F9-21   یاF9-22  رسیده یا از آن
 فراتر رفته است. 

23 23: Frequency 1 
reached 

 1رسیدن به فرکانس  

دهد که فرکانس  نشان می 
 در محدودۀ  VFDخروجی 

»مقدار تشخیص رسیدن به  
« ± )»حداکثر  F9-23 1فرکانس 

« × »عرض  F0-09فرکانس 
ناحیه تشخیص رسیدن به  

 «( قرار دارد. F9-24 1فرکانس 
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 توضیح عملکرد  نام پارامتر  کد 

24 24: Frequency 2 
reached   2رسیدن به فرکانس 

دهد که فرکانس  نشان می 
در محدودۀ   VFDخروجی 

»مقدار تشخیص رسیدن به  
« ± )»حداکثر  F9-23 1فرکانس 

« × »عرض  F0-09فرکانس 
ناحیه تشخیص رسیدن به  

 «( قرار دارد. F9-26 2فرکانس 

25 25: Current 1 reached  1رسیدن به جریان 

دهد که جریان  نشان می 
 در محدودۀ  VFDخروجی 

»مقدار تشخیص رسیدن به  
« ± )»جریان F9-31 1جریان 

« × »عرض  F3-02نامی موتور 
ناحیه تشخیص رسیدن به  

 «( قرار دارد. F9-32 1جریان 

26 26: Current 2 reached  2رسیدن به جریان 

دهد که جریان  نشان می 
 در محدودۀ  VFDخروجی 

»مقدار تشخیص رسیدن به  
« ± )»جریان F9-33 2جریان 

« × »عرض  F3-02نامی موتور 
ناحیه تشخیص رسیدن به  

 «( قرار دارد. F9-34 2جریان 

27 27: Time out  سنج پایان زمان 

روی   F9-35وقتی انتخاب تایمر 
 )فعال( تنظیم شده باشد،  1

«  F9-39و »زمان اجرای فعلی 
شده »زمان  به مقدار تنظیم

« برسد،  F9-36اجرای تایمر 
 شود.خروجی معتبر می 

28 28: AI1 input 
overloaded  بار ورودیاضافه AI1 

خارج از   AI1وقتی ولتاژ ورودی 
بازۀ »حد پایین حفاظت ولتاژ  

« تا »حد  AI1 F9-40ورودی 
بالای حفاظت ولتاژ ورودی  

AI1 F9-41  باشد، خروجی »
 شود.معتبر می 

29 29: Load dropping  بار افت 
بار فعال  وقتی حفاظت افت 

(، و مقدار بار  F8-51 = 1باشد )
قدر کم شود که تشخیص  آن 
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 توضیح عملکرد  نام پارامتر  کد 

بار فعال گردد، خروجی  افت 
 شود.معتبر می 

30 30: Reverse running  چرخش معکوس 

در   VFDدهد که نشان می 
حالت چرخش معکوس کار 

کند و ترتیب فاز خروجی  می 
U/V/W  .معکوس است 

31 31: Zero current state  وضعیت جریان صفر 

  VFDوقتی جریان خروجی 
شده »سطح  کمتر از مقدار تنظیم 

«  F9-27تشخیص جریان صفر 
شود و مدت آن از »زمان تأخیر  

«  F9-28تشخیص جریان صفر 
بیشتر شود، خروجی معتبر  

 شود.می 

32 32: Module 
temperature reached  رسیدن دمای ماژول 

دهد که مقدار »دمای  نشان می 
« بیشتر از  FA-06سینک هیت 

شده »دمای مقدار تنظیم 
« شده  F9-38رسیدن ماژول 

 است.

33 33: Output current limit 
exceeded 

تجاوز از حد جریان 
 خروجی

از    VFDوقتی جریان خروجی 
شده »حد بالای  مقدار تنظیم 

« بیشتر F9-29جریان خروجی 
شود و مدت آن از »زمان تأخیر  
تشخیص تجاوز از حد جریان  

F9-30  عبور کند، خروجی »
 شود.معتبر می 

34 34: Lower limit 
frequency reached 

رسیدن به حد پایین 
فرکانس )در حالت  

 توقف نیز فعال است( 

وقتی مقدار فرکانس کاری کمتر  
  F0-12از حد پایین فرکانس 
در   VFDباشد یا هنگامی که 

حالت توقف قرار دارد، خروجی  
 شود.معتبر می 

35 35: Alarm (all faults)  )آلارم )تمام خطاها 

دچار خطا شده   VFDوقتی 
باشد و سطح خطا اجازۀ ادامۀ  

کار را بدهد، خروجی معتبر 
 شود.می 
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 و خروجی پالس پرسرعت  AOجدول عملکردهای قابل انتخاب برای 

 توضیح عملکرد  نام پارامتر  کد 

36 36: Operation times up  پایان زمان کارکرد 

وقتی زمان کار فعلی از مقدار  
 current runningشده »تنظیم

arrival time ،بیشتر شود »
 شود.خروجی معتبر می 

37 
37: Fault (free stop 

only, not undervoltage) 

فقط خطاهای ) خطا
 توقف آزاد، نه خطاهای

Undervoltage) 

دارای   VFDدهد که نشان می 
یک خطای خروجی است 

(،  Undervoltageجز خطای )به 
  Free Stopو سطح خطا از نوع 

بوده و موجب قطع خروجی  
 شود.می 

مقدار   نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F7-03 AO output function 
selection 

انتخاب عملکرد  
 ☆ AO 0 خروجی آنالوگ

F7-04 High-speed pulse output 
function selection 

انتخاب عملکرد  
خروجی پالس  

 پرسرعت 
0 ☆ 

 فرضمقدار پیش  نام پارامتر  کد 

0 0: Operating frequency :0 0از  فرکانس کاریHz  تا حداکثر فرکانس 
F0-09 

1 1: Set frequency 1 :  0از  شده فرکانس تنظیمHz  تا حداکثر فرکانس 
F0-09 

2 2: Output current 2 : برابر جریان نامی   2تا   0 جریان خروجی
 موتور 

3 
3: Output torque 

(absolute value of 
torque) 

گشتاور خروجی   : 3
 )مقدار مطلق گشتاور( 

برابر گشتاور نامی   2تا   0
 موتور 

4 4: Output power 4 :  برابر توان نامی   2تا   0 توان خروجی
 موتور 

5 5: Output voltage 5 :  برابر ولتاژ نامی 1.2تا   0 ولتاژ خروجی 
VFD 
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عنوان خروجی پالس پرسرعت تنظیم شود، این پارامتر مقدار فرکانسی به   DO1وقتی ترمینال  
 ٪ خروجی پالس پرسرعت تولید خواهد شد.۱۰۰کند که در حالت را تعیین می

 فرضمقدار پیش  نام پارامتر  کد 

6 
6: PULSE input (100.0% 

corresponds to 
100.0kHz) 

 ورودی پالس : 6
معادل    100%)

100.0kHz  )است 
0.01kHz   100.00تاkHz 

7 7: AI1 7 :  AI1 0V    10تاV(0   20تاmA ) 

8 8: AI2 (keyboard rotary 
potentiometer) 

8 : AI2   پتانسیومتر(
 10Vتا  0V کلید( چرخشی صفحه 

9 9: Length 9 : شدهتا مقدار طول تنظیم   0 طول 
FD-05 

10 10: Count value 10 تا مقدار شمارش    0 : مقدار شمارش
 FD-08 شدهتنظیم

11 11: Communication 
settings 11 :  تنظیمات ارتباطی 

مقدار خروجی   %100تا   0
شده توسط فرمان  داده 

 ارتباطی 

12 12: Motor speed 12 :  تا سرعت متناظر با    0 سرعت موتور
 F0-09 حداکثر فرکانس

13 
13: Output current 

(100.0% corresponds to 
1000.0A) 

 جریان خروجی) : 13
معادل   100%
1000.0A   )است 

0.0A  1000.0تاA 

14 
14: Output voltage 

(100.0% corresponds to 
1000.0V) 

 ) ولتاژ خروجی14:
معادل   100%
1000.0V   )است 

0.0V  1000.0تاV 

15 15: Output torque (actual 
torque value) 

گشتاور خروجی  15:
 )مقدار واقعی گشتاور( 

برابرِ منفیِ گشتاور نامی  - ۲
برابرِ مثبتِ  ۲موتور تا 

 گشتاور نامی موتور 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F7-
05 

Maximum 
frequency of 
high-speed 

pulse output 

حداکثر فرکانس  
خروجی پالس  

 پرسرعت 

0.01kHz ~ 
100.00kHz 50.00kHz ☆ 
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اصلاح صفر برای  معمولًا  عملکرد  کد  دامنه  –این  انحراف  اصلاح  و  آنالوگ  دریفت خروجی 
توان از آن برای تعریف یک منحنی خروجی آنالوگ  شود. همچنین میخروجی استفاده می

 سفارشی استفاده کرد.

 (:AO1ی محاسباتی )برای رابطه

y1 حداقل مقدار ولتاژ یا جریان خروجی :AO1 

y2 حداکثر مقدار ولتاژ یا جریان خروجی :AO1 

 ها:فرمول

y1 ( =10V  20یاmA × )F7-06 × 100% 

y2 ( =10V  20یاmA( × )F7-06 + F7-07) 

 فرض کارخانه:مقدار پیش

F7-06 = 0.0% 

F7-07 = 1.00 

متناظر با حداقل تا حداکثر مقدار کمیت   20mAتا    0یا    10Vتا    0در این حالت، خروجی  
 فیزیکی مورد استفاده خواهد بود. 

 20mA～4به  20mA～0: تغییر خروجی ۱مثال 

 حداقل مقدار جریان از فرمول: 

4  =20  ×F7-06 →  بنابراینF7-06 = 20% 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F7-
06 

AO bias 
coefficient 

 ضریب بایاس
(Offset) خروجی 

AO 

-100.0% ~ 
+100.0% 0.0% ☆ 

F7-
07 AO gain 

 ضریب بهره
(Gain) خروجی 

AO 

-10.00 ~ 
+10.00 1.00 ☆ 
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 حداکثر مقدار جریان از فرمول:

20  =20 ( ×20%  +F7-07 )→  بنابراینF7-07 = 0.8 

 5V～0به   10V～0: تغییر خروجی ۲مثال 

 حداقل مقدار ولتاژ از فرمول:

0  =10  ×F7-06 →  بنابراینF7-06 = 0% 

 حداکثر مقدار ولتاژ از فرمول: 

5  =10 ( ×0  +F7-07 )→  بنابراینF7-07 = 0.5 

پایدارتر باشد، می  AOاگر نوسان خروجی   را زیاد باشد و نیاز به خروجی  توان زمان فیلتر 
 شود.کندتر می AOدهی افزایش داد. البته هرچه زمان فیلتر بیشتر باشد، پاسخ

( تا معتبر شدن واقعی خروجی Triggerشدن ورودی )این پارامتر زمان تأخیر بین لحظه فعال
 کند. را تعیین می

مقدار   نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F7-08 AO output filter time زمان فیلتر خروجی AO 0.000s ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F7-
10 

RELAY1 
output delay 

time 

زمان تأخیر  
 RELAY1 خروجی

0.0s ~ 
3600.0s 0.0s ☆ 

F7-
11 

DO output 
delay time 

زمان تأخیر  
 DO خروجی

0.0s ~ 
3600.0s 0.0s ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F7-
12 

DO output valid 
state selection 

انتخاب وضعیت  
 فعال خروجی

DO 

 منطق مثبت  0:
: منطق  1

 معکوس
 رقم یکان: 
RELAY1 

00 ☆ 
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 کند:( را مشخص میRELAYاین پارامتر حالت منطقی ترمینال خروجی )مانند 

 بسته  ←باز ؛ در حالت معتبر  ←(: در حالت عادی Positive Logicمنطق مثبت )

 باز ← بسته ؛ در حالت معتبر  ←(: در حالت عادی Negative Logicمنطق معکوس )

 جریان در شتاب( )حفاظت و خطا، اضافه F8. تنظیمات 6.10

F8-00 بار موتورهای حفاظت اضافهگزینه 

 فعال باشد یا خیر.  VFDبار موتور توسط کند که آیا حفاظت اضافهاین پارامتر مشخص می

بار قرار گرفته و دچار آسیب  اگر این حفاظت غیرفعال شود، ممکن است موتور تحت اضافه
حرارت  شود از رله حرارتی یا سایر مدارهای حفاظت اضافهشود. در این حالت، توصیه می 

 موتور استفاده گردد.

F8-01 بار موتور ضریب حفاظت اضافه 

بار × ضریب حفاظت  بار موتور = زمان استاندارد منحنی اضافهفرمول عملکرد: زمان اضافه
 بار اضافه

  ۱۸۰ثانیه باشد و بخواهیم این زمان به    ۳۰۰٪ موتور برابر  ۱۴۵بار  مثال: اگر زمان تحمل اضافه
 F8-01 = 180 / 300 = 0.6ثانیه کاهش یابد: 

 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

رقم دهگان: 
DO1 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-
00 

Motor overload 
protection 
selection 

انتخاب حفاظت  
 بار موتور اضافه 

: 1غیرفعال  0:
 ☆ 1 فعال

F8-
01 

Motor overload 
protection gain 

ضریب حفاظت 
 ☆ 1.00 10.00 ~ 0.20 بار موتور اضافه 
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شود، پس از اینکه زمان بار میکند که وقتی موتور وارد وضعیت اضافهاین ضریب تعیین می
اضافه زمان فعالتجمعی  از  اضافهبار به درصدی  بار برسد، وضعیت هشدار سازی حفاظت 

تواند جهت اعلام هشدار مورد  ( نیز می Function Terminalفعال گردد. ترمینال خروجی )
 استفاده قرار گیرد.

وجود اتصال کوتاه به زمین را در    Power Onهنگام    VFDکند که آیا  این پارامتر تعیین می
برای انجام تست،   VFDخروجی تشخیص دهد یا خیر. اگر فعال باشد، پس از روشن شدن،  

 شود. کند. اگر غیرفعال باشد، این تست انجام نمیولتاژی را به خروجی اعمال می

 بار موتور مقدارهای نمونه منحنی اضافه
ضریب  
 جریان

1.15 1.25 1.35 1.45 1.55 1.65 1.75 

زمان 
بار  اضافه

 )ثانیه( 
4800 2400 900 300 120 120 120 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-
02 

Motor overload 
warning coefficient 

ضریب هشدار  
 ☆ %80 %100 ~ %50 بار موتور اضافه 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-
07 

Power-on ground 
short-circuit 

protection options 

گزینۀ حفاظت 
بدنه  اتصال 

هنگام  
 شدن روشن 

: 1غیرفعال   0:
 ☆ 1 فعال

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-
08 

Automatic fault 
reset times 

تعداد دفعات  
ریست خودکار 

 خطا
0 ~ 20 0 ☆ 

F8-
09 

Fault during 
automatic fault 

reset 

خطا در زمان  
 ریست خودکار 

: توقف 0
 عمل

 : ادامۀ کار 1
0 ☆ 
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F8-08  تعداد دفعات ریست خودکار خطا 

طور خودکار ریست شود )همان عملکرد دکمه  تواند بهشود، میبا خطا مواجه می   VFDوقتی  
RSTشده فراتر رود، درایو هنگام بروز خطای شده از مقدار تنظیمهای انجام(. اگر تعداد ریست

 ماند. بعدی دیگر ریست نخواهد شد و در حالت خطا باقی می

F8-09 انتخاب عملکرد رله در هنگام ریست خودکار خطا 

“ حالت  روی  تعیینActionاگر  ترمینال خروجی  تنظیم شود:  خطا«  ”  برای »وضعیت  شده 
 Noشود. اگر روی حالت “هنگام بروز خطا فعال شده و پس از ریست خودکار غیرفعال می

Actionتمام مدت در  شود:  تنظیم  ریست—”  فرآیند  در  چه  و  خطا  زمان  در  ترمینال  —چه 
 ماند.وضعیت خطا غیرفعال باقی می

F8-10  فاصله زمانی ریست خودکار خطا 

این  این پارامتر زمان تأخیر بین رخداد خطا تا انجام ریست خودکار را تعیین می کند. در 
 ماند. همچنان در وضعیت خطا باقی می VFDمدت، 

به کار   VFDاگر این عملکرد غیرفعال باشد، در صورت از دست رفتن یکی از فازهای خروجی، 
می مقدار ادامه  از  بیش  خروجی  واقعی  جریان  است  ممکن  وضعیت  این  در  اما  دهد؛ 

 شده باشد که خطرناک است.دادهنمایش

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

Automatic fault 
reset interval time 

حالت عملکرد  
 هنگام بروز 

F8-
10 

Output phase loss 
protection option 

زمان فاصلۀ  
ریست خودکار 

 خطا

0.1s ~ 
100.0s 1.0s ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-
12 

Motor overload 
protection 
selection 

تشخیص خطای 
 قطع فاز خروجی 

: 1غیرفعال   0:
 ☆ 1 فعال
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فاز خروجی،   باشد، هنگام تشخیص قطع  این عملکرد فعال  را    E13/A13خطای    VFDاگر 
 دهد.اعلام کرده و بر اساس تنظیمات بخش حفاظت خطا، اقدام حفاظتی انجام می

 جدول انواع خطاها 

 نام پارامتر کد 
مقدار 

 فرض پیش
قابلیت 

 تغییر 
F8-
13 Type of first fault  نوع اولین خطا — ● 

F8-
14 Type of second fault نوع دومین خطا — ● 

F8-
15 

Type of third (latest) 
fault 

نوع سوم )آخرین(  
 ● — خطا

نوع 
نوع  عملکرد  خطا

 عملکرد  خطا

0 0: No fault 20 بدون خطا 

20: Abnormal 
Parameter 

reading and 
writing 

خطای غیرعادی  
خواندن/نوشتن  

 پارامتر 

1 
1: Wave-by-wave 
current limiting 

fault 

محدودکننده 
جریان 

 موجبه موج
21 

21: VFD 
hardware 
abnormal 

خطای 
 VFD افزاریسخت 

2 2: Acceleration 
overcurrent 

جریان در  اضافه 
 22 گیری شتاب 

22: Ground 
short circuit 

of motor 

اتصال کوتاه موتور  
 به زمین 

3 3: Deceleration 
overcurrent 

جریان در  اضافه 
 Running :23 23 کاهش سرعت 

time reached 
رسیدن زمان 

 کارکرد 

4 
4: Constant 

speed 
overcurrent 

جریان در  اضافه 
 24 سرعت ثابت 

24: User-
defined fault 

1 

شده خطای تعریف 
 1توسط کاربر  

5 5: Acceleration 
overvoltage 

ولتاژ در  اضافه 
 25 گیری شتاب 

25: User-
defined fault 

2 

شده خطای تعریف 
 2توسط کاربر  
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6 6: Deceleration 
overvoltage 

ولتاژ در  اضافه 
 Power-on :26 26 کاهش سرعت 

time reached 

رسیدن زمان 
بودن روشن 

 دستگاه 

7 
7: Constant 

speed 
overvoltage 

ولتاژ در  اضافه 
 بار افت  Offload :27 27 سرعت ثابت 

8 8: Buffer resistor 
overload 

بار  اضافه 
 28 مقاومت ترمز 

28: PID 
feedback lost 

during 
operation 
(frequency 

source) 

از دست رفتن  
 PID فیدبک

هنگام کار )منبع  
 فرکانس( 

9 9: Undervoltage 29 زیرولتاژ 
29: The speed 

deviation is 
too large 

زیاد بودن انحراف  
سرعت )اختلاف  

شده و مقدار داده 
 بازخورد( 

10 10: VFD overload  باراضافه VFD 30 30: Motor 
overspeed 

سرعت بیش از  
 حد موتور 

11 11: Motor 
overload  31 31 بار موتور اضافه: VFD unit 

protection 
 حفاظت واحد

VFD 

12 12: Input phase 
loss  32 32 قطع فاز ورودی: Code disc 

failure  خرابی انکودر 

13 13: Output phase 
loss 

قطع فاز  
 33 خروجی

33: Motor 
over 

temperature 
fault 

خطای دمای بیش  
 از حد موتور 

14 14: The module 
overheated 

شدن بیش  داغ 
 SVC stall :34 34 از حد ماژول 

fault خطای توقف SVC 

15 15: External fault  35 خطای خارجی 

35: Magnetic 
pole position 

detection 
failed 

خطا در تشخیص  
 موقعیت قطب 

16 
16: 

Communication 
abnormal 

 36 خطای ارتباطی 

36: UVW 
signal 

feedback 
error 

خطای فیدبک 
 UVW سیگنال
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17 17: Contactor 
abnormal  37 خطای کنتاکتور 

37: Point-to-
point slave 

failure 

خرابی ارتباط 
 نقطهبهنقطه 

(Slave failure) 

18 18: Abnormal 
current detection 

خطای 
غیرعادی  
تشخیص  

 جریان 

38 
38: Braking 

resistor short 
circuit 

اتصال کوتاه 
 مقاومت ترمز 

19 19: Abnormal 
motor tuning 

خطای 
غیرعادی در  
 تیون موتور 

39 
39: Switch the 
motor while 

running 

تعویض موتور  
 هنگام کارکرد 

مقدار   نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-16 
Frequency at the 
third (latest) fault 

فرکانس در زمان سومین 
 ● – )آخرین( خطا 

F8-17 Current at the third 
(latest) fault 

جریان در زمان سومین 
 )آخرین( خطا 

– ● 

F8-18 Bus voltage at the 
third (latest) fault 

ولتاژ باس در زمان سومین  
 )آخرین( خطا 

– ● 

F8-19 Input status at the 
third (latest) fault 

وضعیت ورودی در زمان 
 ● – سومین )آخرین( خطا 

F8-20 Output status at the 
third (latest) fault 

وضعیت خروجی در زمان 
 ● – سومین )آخرین( خطا 

F8-21 VFD status at the 
third (latest) fault 

در زمان   VFD وضعیت 
 ● – سومین )آخرین( خطا 

F8-22 Power-on time at the 
third (latest) fault 

زمان روشن بودن دستگاه  
در زمان سومین )آخرین(  

 خطا
– ● 

F8-23 Operation time at the 
third (latest) fault 

زمان کارکرد در زمان سومین 
 ● – )آخرین( خطا 

F8-24 Frequency at the 
second fault 

فرکانس در زمان دومین  
 ● – خطا

F8-25 Current at the 
second fault  جریان در زمان دومین خطا – ● 
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این پارامترها امکان مشاهدۀ انواع اطلاعات مربوط به هر خطا در لحظه وقوع آن را فراهم  
 کنند. می

مقدار   نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-26 Bus voltage at the 
second fault 

ولتاژ باس در زمان دومین  
 ● – خطا

F8-27 
Input status at the 

second fault 
وضعیت ورودی در زمان 

 ● – دومین خطا 

F8-28 Output status at the 
second fault 

وضعیت خروجی در زمان 
 دومین خطا 

– ● 

F8-29 VFD status at the 
second fault 

در زمان   VFD وضعیت 
 ● – دومین خطا 

F8-30 Power-on time at the 
second fault 

زمان روشن بودن دستگاه  
 ● – در زمان دومین خطا 

F8-31 Operation time at the 
second fault 

زمان کارکرد در زمان دومین  
 ● – خطا

F8-32 Frequency at the 
first fault  فرکانس در زمان اولین خطا – ● 

F8-33 Current at the first 
fault  جریان در زمان اولین خطا – ● 

F8-34 
Bus voltage at the 

first fault 
ولتاژ باس در زمان اولین  

 ● – خطا

F8-35 Input status at the 
first fault 

وضعیت ورودی در زمان 
 اولین خطا 

– ● 

F8-36 Output status at the 
first fault 

وضعیت خروجی در زمان 
 ● – اولین خطا 

F8-37 VFD status at the 
first fault 

در زمان   VFD وضعیت 
 ● – اولین خطا 

F8-38 Power-on time at the 
first fault 

زمان روشن بودن دستگاه  
 ● – در زمان اولین خطا

F8-39 Operation time at the 
first fault 

زمان کارکرد در زمان اولین  
 ● – خطا
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مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-
40 

Fault 
protection 

action 
selection 1 

انتخاب  
عملکرد  
حفاظت 

 –خطا 
 1بخش  

بار  خطای اضافه  رقم یکان 
 (E11)موتور 

00000 ☆ 

 توقف آزاد  0

توقف با توالی   1
 خاموشی

 ادامۀ کار  2

قطع فاز ورودی   رقم دهگان 
(E12 ) 

 رقم صدگان 
قطع فاز خروجی  

(E13  مشابه()
 یکان( رقم 

 رقم هزارگان 
خطای خارجی 

(E15  مشابه()
 رقم یکان( 

 هزارگان دهرقم 
خطای ارتباطی 

(E16  مشابه()
 رقم یکان( 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-
41 

Fault 
protection 

action 
selection 2 

انتخاب  
عملکرد  
حفاظت 

 –خطا 
 2بخش  

 رقم یکان 
خطای 

خواندن/نوشتن  
 (E20) پارامترها

00000 ☆ 

 توقف آزاد  0

توقف با توالی   1
 خاموشی

 رقم دهگان 

رسیدن زمان 
  (E23)  کارکرد

)مشابه رقم یکان 
 ( F8-40 در 

 رقم صدگان 
خطای 

شدۀ کاربر تعریف 
1 (E24)    مشابه(
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مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

-F8 رقم یکان در 
40 ) 

 رقم هزارگان 

خطای 
شدۀ کاربر تعریف 

2 (E25  مشابه(  )
-F8 رقم یکان در 

40 ) 

 هزارگان دهرقم 

رسیدن زمان 
بودن روشن 

(E26  مشابه(  )
-F8 رقم یکان در 

40 ) 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-
42 

Fault 
protection 

action 
selection 3 

انتخاب  
عملکرد  
حفاظت 

 –خطا 
 3بخش  

 رقم یکان 

Offload 
(E27)  

)مشابه رقم  
-F8 یکان در 
40 ) 

00000 ☆ 

 رقم دهگان 

رفتن  از دست 
 PIDفیدبک 

(E28)   مشابه(
 رقم یکان در 

F8-40 ) 

 رقم صدگان 

انحراف  
ازحد  بیش 

( E29سرعت )
)مشابه رقم  

-F8 یکان در 
40 ) 

های )در مدل 
2.2 kW  
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مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

پشتیبانی 
 شود.( نمی

 رقم هزارگان 

اوراسپید موتور  
(E30 ) 

)مشابه رقم  
-F8 یکان در 
40 ) 

های )در مدل 
2.2 kW  

پشتیبانی 
 شود.( نمی

 هزارگان دهرقم 

خطای 
تشخیص  
موقعیت 

 (E35) قطب 
)مشابه رقم  

-F8 یکان در 
40 ) 

های )در مدل 
2.2 kW  

پشتیبانی 
 شود.( نمی

مقدار  محدوده  نام پارامتر کد 
 فرض پیش

قابلیت 
 تغییر 

F8-
43 

Fault 
protection 

action 
selection 

4 

انتخاب  
عملکرد  
حفاظت  

  –خطا 
 4بخش 

 رقم یکان

خطای 
 دیسک کد
(E32) 

)مشابه رقم  
 یکان در  
F8-40 ) 

در  )
های مدل 

00000 ☆ 
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** را نمایش داده، بلافاصله Eکد خطای    VFD(: در این حالت،  Coast to stopتوقف آزاد )
صورت آزاد )بدون کنترل( کاهش سرعت داده و متوقف  کند و موتور به خروجی را قطع می 

 شود.می

دهد، سپس  ** را نمایش میAابتدا کد خطای    VFDشده:  توقف مطابق حالت توقف تنظیم
** Eکند. پس از تکمیل توقف، کد خطای  شده موتور را متوقف میطبق حالت توقف تنظیم
 نمایش داده خواهد شد. 

( کار  نمایش میAکد خطای    Continue to run  :)VFDادامهٔ  را  ادامه **  کار  به  اما  دهد 
 شود.تعیین می F8-45شده در دهد. فرکانس ادامهٔ کار مطابق مقدار تنظیممی

 : ادامۀ کار با فرکانس لحظۀ وقوع خطا0

مقدار  محدوده  نام پارامتر کد 
 فرض پیش

قابلیت 
 تغییر 

2.2 kW  
پشتیبانی 

 شود.(نمی
 رزرو شده  رقم دهگان
 رزرو شده  رقم صدگان
 رزرو شده  رقم هزارگان 

 رزرو شده  هزارگان ده رقم

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-
45 

Frequency 
selection for 
continuous 
operation in 

spite of faults 

انتخاب  
فرکانس برای  

ادامۀ کار 
 هنگام خطا 

: فرکانس فعلی در  0
 حال کار 

0 ☆ 

: فرکانس  1
 شده تنظیم

 : حد بالای فرکانس 2
: حد پایین  3

 فرکانس 
: فرکانس  4

کار در به آماده 
 وضعیت غیرعادی 
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 F0-06شده توسط منبع فرکانس : ادامۀ کار با فرکانس داده1

 F0-10: ادامۀ کار با فرکانس حد بالای فرکانس 2

 F0-12: ادامۀ کار با فرکانس حد پایین فرکانس 3

 F8-46شده توسط فرکانس پشتیبان غیرعادی : ادامۀ کار با فرکانس تعیین4

 است. F0-09% متناظر با حداکثر فرکانس 100

یا افت ناگهانی ولتاژ،  در صورت وقوع قطع لحظه  سرعت خروجی را کاهش    VFDای برق 
بتواند   VFDکه  طوری را با انرژی برگشتی بار جبران کند، به   DCدهد تا کاهش ولتاژ باس  می

 به کار ادامه دهد.

 کاهش سرعت تا توقف - 2کاهش سرعت؛  - 1غیرفعال؛  - 0سه حالت قابل انتخاب است: 

حالت   سطح  0در  از  کمتر  ولتاژ  وقتی   ،Undervoltage    ،شودVFD   خطای مستقیماً 
Undervoltage کند. را گزارش می 

داشتن ولتاژ  برای ثابت نگه  VFDشود،    F8-50، وقتی ولتاژ کمتر از مقدار تنظیمی  1در حالت  
 هرتز برسد.  0دهد تا به باس کاهش سرعت می 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F8-
46 

Abnormal 
backup 

frequency 

فرکانس  
پشتیبان در  
 حالت خطا

0.0% ~ 100.0% 

% معادل  100) ☆ 100.0%
  F0-09مقدار پارامتر 
 است( 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F8-
47 

Instantaneous 
failure tolerance 

function 
selection 

انتخاب  
عملکرد  

تحمل افت  
ای لحظه 
 ولتاژ

 (Invalid: غیرفعال )0

1 ★ 

: کاهش سرعت 1
(Decelerate ) 

: کاهش سرعت تا 2
توقف کامل  

(Decelerate to 
stop ) 
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از مقدار  2در حالت   تا کاملًا  کاهش سرعت می   VFDشود،    F8-50، وقتی ولتاژ کمتر  دهد 
 شود.تعیین می F8-60متوقف شود و زمان کاهش سرعت توسط 

توقف و همچنین ولتاژ مورد استفاده برای  ولتاژ مرجع برای عملکرد قطع لحظه ای و عدم 
 (540Vdcفاز: ، سه311Vdcفاز: است: )تک  DCتشخیص، برابر با ولتاژ نامی باس 

تنظیم مقدار  به  باس  ولتاژ  که  می  F8-50شدۀ  هنگامی  توقف    VFDکند،  افت  منطق  وارد 
 شود.ای و عدم توقف میلحظه 

نشدن  عملکرد توقف  VFDگردد،  بازمی  F8-48شدۀ  وقتی ولتاژ باس دوباره به مقدار تنظیم
سازد(. سپس پس از سپری کند )یعنی کاهش فرکانس را متوقف میای را متوقف میلحظه 

شود ای بدون توقف خارج می از منطق توقف لحظه  F8-49  ،VFDشده در شدن تأخیر تعیین
 کند.شده شروع به کار میو دوباره با فرکانس داده

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-
48 

Voltage set for 
suspending 

operation in case 
of instantaneous 

failure 

ولتاژ تعلیق 
کار هنگام  

افت 
 ایلحظه 

80.0% ~ 100.0% 85.0% ★ 

F8-
49 

Voltage recovery 
waiting time for 

continuing 
operation in case 
of instantaneous 

failure 

زمان انتظار  
 بازیابی ولتاژ 

0.00s ~ 
100.00s 0.50s ★ 

F8-
50 

Voltage set for 
continuing 

operation in case 
of instantaneous 

failure 

ولتاژ ادامۀ  
کار هنگام  

افت 
 ایلحظه 

60.0% ~ 100.0% 80.0% ★ 
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ای( برای جلوگیری از این است )زمان تشخیص بازیابی ولتاژ در قطع لحظه  F8-49پارامتر  
از منطق توقفدر شرایط ناپایدار ولتاژ ورودی، به  VFDکه   نشدن  طور مداوم وارد و خارج 

 کند. ای نشود. این پارامتر یک زمان هیسترزیس ایجاد میلحظه 

 

اگر جریان خروجی   این عملکرد،  از فعال شدن  تنظیم  VFDپس  از مقدار  شدۀ سطح  کمتر 
  VFDباشد،    F8-53شود و مدت آن بیشتر از مقدار زمان تشخیص    F8-52بار  تشخیص افت

 شود.گزارش کرده و عمل حفاظتی مطابق تنظیم انجام می E27/A27خطای 

٪ ۱۰۰شود.  بار تشخیص داده میشده کمتر شود، افتوقتی جریان خروجی از مقدار تنظیم
 متناظر با جریان نامی موتور است. 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-
51 

Offload 
protection 
options 

گزینۀ حفاظت 
افت بار  

(Offload) 

 غیرفعال  0:
 ☆ 0 : فعال1

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-
52 

Offload 
detection level 

سطح تشخیص  
 ( Offloadافت بار )

0.0% ~ 
100.0% 10.0% ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-
53 

Offload 
detection time 

زمان تشخیص  
 ☆ 0.0s ~ 60.0s 1.0s ( Offloadافت بار )
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به طور    VFDشود،    F8-52در صورتی که در طول مدت تشخیص، بار دوباره بیش از مقدار  
 گردد.خودکار به فرکانس مرجع بازمی

 F0-09 × (F8-54 + 1)تشخیص دهد که سرعت واقعی موتور بیشتر از مقدار    VFDوقتی  
 باشد، F8-55است و مدت آن بیشتر از زمان تشخیص 

VFD  خطایE30 دهد.گزارش کرده و عمل حفاظتی انجام می 
 شود.باشد، حفاظت سرعت بیش از حد غیرفعال می F8-55 = 0.0sاگر مقدار 

 F8-56وقتی مقدار مطلق اختلاف بین سرعت واقعی موتور و سرعت مرجع بیشتر از مقدار  
× F0-09  باشد و مدت آن بیشتر از مقدارF8-57  ،باشد 

VFD  خطایE30  کند. گزارش کرده و عمل حفاظتی اجرا می 
 باشد، تشخیص انحراف سرعت غیرفعال است. F8-57 = 0.0sاگر مقدار 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-
54 

Overspeed 
detection value 

مقدار تشخیص سرعت  
ازحد  بیش 

(Overspeed ) 

0.0% ~ 
50.0% 

20.0% ☆ 

F8-
55 

Overspeed 
detection time 

زمان تشخیص سرعت  
ازحد  بیش 

(Overspeed ) 

0.0s  :
 غیرفعال

0.1~60.0s 
1.0s ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-
56 

Excessive speed 
deviation detection 

value 

مقدار تشخیص  
 انحراف سرعت 

0.0% ~ 
50.0% 20.0% ☆ 

F8-
57 

Excessive speed 
deviation detection 

time 

زمان تشخیص  
 انحراف سرعت 

0.0s  :
 غیرفعال

0.1~60.0s 
5.0s ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-
58 

Deceleration to 
stop Kp 

برای   Kp ضریب 
 توقف کاهشی 

0 ~ 100 30 ★ 

F8-
59 

Deceleration to 
stop Ki 

برای   Ki ضریب 
 توقف کاهشی 

0.0 ~ 
300.0 20.0 ★ 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                   )شرح عملکردهای تفصیلی( 6فصل 

 

عملکرد   حالت  در  )1اگر  سرعت  کاهش   :Deceleration لحظه توقف  از  توقف (  بدون  ای 
توان مقادیر وجود دارد. در این شرایط، می  Undervoltageاستفاده شود، احتمال بروز خطای  

Kp  وKi صورت مناسب افزایش داد.را به 

 Deceleration to: کاهش تا توقف )2این پارامتر مدت زمان کاهش سرعت را در حالت  
stopکند. ( تعیین می 

 

 )پارامترهای عملکرد کمکی(  F9. تنظیمات 6.11

کند )این زمان، را تعریف می   JOGسرعت در حالت  گیری/کاهشفرکانس مرجع و زمان شتاب 
 است(.  F0-09تا فرکانس بیشینه  0Hzگیری از زمان شتابمدت

اندازی مستقیم« است و روش توقف نیز طور ثابت »راهاندازی به، روش راهJOGدر عملکرد  
ها  تواند از طریق ترمینالمی  JOGباشد. اجرای  صورت ثابت »توقف با کاهش سرعت« میبه

 انجام شود. 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F8-
60 

Time setting of 
Deceleration to stop 

زمان توقف 
 کاهشی 

0 ~ 
6500.0s 10.0s ☆ 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F9-
00 

Jog operation 
frequency 

 فرکانس کارکرد
Jog 

0.00Hz  تا
 حداکثر فرکانس

(F0-09) 
5.00Hz ☆ 

F9-
01 

Jog acceleration 
time 

زمان 
 گیریشتاب 

Jog 

0.0s    ~
6500.0s 20.0s ☆ 

F9-
02 

Jog deceleration 
time 

زمان کاهش  
 Jog سرعت 

0.0s    ~
6500.0s 20.0s ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
03 

Acceleration time 
2 

زمان 
 2گیری شتاب 

0.0s    ~
6500.0s 

وابسته به  
 ☆ مدل 
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 )شرح عملکردهای تفصیلی(  6فصل    فازتکفاز و سه   37 kW – 0.75 kW)) PIC سری -پتواز درایوهای 

 کند. « عمل می ۱سرعت گیری/کاهشمشابه »زمان شتاب

سرعت بر اساس محدودهٔ گیری و کاهشهای مختلف شتاباین پارامتر برای انتخاب زمان 
شتاب حین  در  کاری  میبه  VFDسرعت  گیری/کاهشفرکانس  به کار  آنرود،  این  جای  که 

 انجام شود. )طبق شکل زیر( DIانتخاب از طریق ترمینال 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
04 

Deceleration time 
2 

زمان کاهش  
 2سرعت 

0.0s    ~
6500.0s ☆ 

F9-
05 

Acceleration time 
3 

زمان 
 3گیری شتاب 

0.0s    ~
6500.0s ☆ 

F9-
06 

Deceleration time 
3 

زمان کاهش  
 3سرعت 

0.0s    ~
6500.0s ☆ 

F9-
07 

Acceleration time 
4 

زمان 
 4گیری شتاب 

0.0s    ~
6500.0s ☆ 

F9-
08 

Deceleration time 
4 

زمان کاهش  
 4سرعت 

0.0s    ~
6500.0s ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
09 

Acceleration time 
1,2 switching 

frequency point 

نقطه سوئیچ  
فرکانس  

گیری  شتاب 
1،2 

0.00Hz    
حداکثر ~

 (F0-09) فرکانس
0.00Hz ☆ 

F9-
10 

Deceleration time 
1,2 switching 

frequency point 

نقطه سوئیچ  
فرکانس  

کاهش سرعت 
1،2 

~ 0.00Hz  
 حداکثر فرکانس

(F0-09) 
0.00Hz ☆ 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                   )شرح عملکردهای تفصیلی( 6فصل 

 

از طریق ترمینال دریافت    JOG« فعال باشد، اگر در حین کار فرمان  JOGوقتی گزینهٔ »اولویت  
 کند.از طریق ترمینال سوئیچ می JOGبه حالت اجرای  VFDشود، 

 

(، خروجی  FWD/REVکند که در طی فرآیند تغییر جهت چرخش )زمانی را تعیین میمدت  
 نگه داشته شود.  0Hzدر فرکانس 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
11 

Terminal jog 
priority 

 اولویت فرمان 
Jog  از ترمینال 

: 1غیرفعال  0:
 ☆ 0 فعال

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
12 

Forward and 
reverse dead 

time 

 Dead Time زمان 
 FWD/REV جهت 

0.0s     ~
3000.0s 0.0s ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
13 Reverse control کنترل معکوس 

(Reverse) 
: 1فعال  0:

 ☆ 0 غیرفعال



 

237 
 

 )شرح عملکردهای تفصیلی(  6فصل    فازتکفاز و سه   37 kW – 0.75 kW)) PIC سری -پتواز درایوهای 

می برای  تعیین  معکوس  چرخش  آیا  »ممنوعیت    VFDکند  حالت  در  خیر.  یا  باشد  مجاز 
فرمان حرکت در جهت معکوس دریافت کند یا فرکانس مرجع   VFDچرخش معکوس«، اگر  

 شود.تغییر داده می 0Hzداده شود، خروجی به   0Hzکمتر از 

در حالتی که فرکانس مرجع کمتر    VFDشود که  این پارامتر برای انتخاب فرکانسی استفاده می 
 کند. عنوان فرکانس خروجی اعمال میباشد، آن را به F0-12از حد پایین فرکانس  

 مراجعه کنید. F7-03در پارامتر  DOبرای جزئیات بیشتر به توضیحات عملکرد ترمینال 

 است. در صورت فعال بودن این قابلیت:  VFDاین پارامتر مربوط به عملکرد حفاظت ایمنی 

معتبر باشد )برای مثال، ترمینال اجرای موتور قبل    RUN، فرمان  VFDاگر هنگام روشن شدن  
باشد(،   داد. فرمان    VFDاز وصل برق بسته شده  پاسخ نخواهد  این فرمان  باید    RUNبه 

 به آن پاسخ خواهد داد. VFDبار قطع شود و پس از معتبر شدن دوباره، یک

 همچنان معتبر باشد، RUNاگر هنگام ریست شدن خطا، فرمان 

VFD    باز هم به فرمانRUN  دهد. در این حالت نیز باید فرمان  پاسخ نمیRUN   بار حذف  یک
 پذیر گردد.گردد تا حالت حفاظت عملکرد برطرف شود و اجرای فرمان امکان

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
14 

Action when the 
set frequency is 
lower than lower 
limit frequency 

عملکرد در صورت  
کمتر بودن  

فرکانس تنظیمی 
 از حد پایین 

ادامه در  0:
 حد پایین 

 : توقف1
: ادامه در 2

 سرعت صفر 

0 ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
15 

Power-on time 
limit 

محدودیت زمان  
 روشن بودن 

0h   ~
65000h 0h ☆ 

F9-
16 

Operation time 
limit 

محدودیت زمان  
 کارکرد 

0h    ~
65000h 0h ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
17 

Protection feature 
option 

سازی گزینه فعال
 حفاظت 

غیرفعال   0
 ☆ 0 : فعال1
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                   )شرح عملکردهای تفصیلی( 6فصل 

 

تنظیم مقدار  از  کاری  فرکانس  تریگر وقتی  باشد،  بالاتر  فرکانس«  تشخیص  »مقدار  شدهٔ 
  lag− مقدار    1شود. وقتی فرکانس کمتر از مقدار تشخیص × )تشخیص فرکانس فعال می

 شود. فرکانس( باشد، تریگر تشخیص فرکانس غیرفعال می

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
18 

Frequency 
detection 

value (FDT1) 

مقدار تشخیص  
 فرکانس
(FDT1) 

0.00Hz    حداکثر ~
 ☆ 50.00Hz فرکانس 

F9-
19 

Frequency 
detection 
hysteresis 

value 

مقدار  
هیسترزیس  
تشخیص  
 فرکانس 

0.0%    ~100.0%  
 )سطح تشخیص

FDT1  ) 
5.0% ☆ 

F9-
20 

Reached 
frequency 
detection 

range 

محدوده  
رسیدن به  

 فرکانس 

0.0%    ~100.0%  
 ☆ %0.0 )حداکثر فرکانس( 

F9-
21 

Frequency 
detection 

value (FDT2) 

مقدار تشخیص  
 فرکانس
(FDT2) 

0.00Hz    حداکثر ~
 ☆ 50.00Hz فرکانس 

F9-
22 

Frequency 
detection 
hysteresis 

value (FDT2) 

هیسترزیس  
تشخیص  

 فرکانس
(FDT2) 

0.0%    ~100.0%  
)سطح تشخیص  

FDT2 ) 
5.0% ☆ 
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 )شرح عملکردهای تفصیلی(  6فصل    فازتکفاز و سه   37 kW – 0.75 kW)) PIC سری -پتواز درایوهای 

× دامنهٔ تشخیص   F0-09همچنین، هنگامی که فرکانس کاری وارد بازۀ ± )حداکثر فرکانس  
رسیدن به فرکانس( در اطراف فرکانس هدف گردد، تریگر »رسیدن به فرکانس« فعال خواهد 

 شد. )طبق شکل(
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                   )شرح عملکردهای تفصیلی( 6فصل 

 

 

شود که در بازۀ »مقدار تشخیص رسیدن به فرکانس«  فرکانس خروجی زمانی معتبر تلقی می 
 « × »پهنا/عرض تشخیص رسیدن به فرکانس«( قرار گیرد.F0-09± )»حداکثر فرکانس 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F9-
23 

Arbitrary 
reached 

frequency 
detection 
value 1 

مقدار دلخواه 
تشخیص  
رسیدن به  

 1فرکانس 

0.00Hz    حداکثر ~
 ☆ 50.00Hz فرکانس 

F9-
24 

Arbitrary 
reached 

frequency 
detection 
width 1 

پهنای  
محدوده  
تشخیص  
رسیدن به  

 1فرکانس 

0.0%    ~100.0%  
)حداکثر فرکانس  

F0-09 ) 
0.0% ☆ 

F9-
25 

Arbitrary 
reached 

frequency 
detection 
value 2 

مقدار دلخواه 
تشخیص  
رسیدن به  

 2فرکانس 

0.00Hz    حداکثر ~
 ☆ 50.00Hz فرکانس 

F9-
26 

Arbitrary 
reached 

frequency 
detection 
width 2 

پهنای  
محدوده  
تشخیص  
رسیدن به  

 2فرکانس 

0.0%    ~100.0%  
)حداکثر فرکانس  

F0-09 ) 
0.0% ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
27 

Zero current 
detection level 

سطح تشخیص  
 جریان صفر 

0.0%    ~
300.0% 

متناظر با   100%
جریان نامی 

 موتور 

5.0% ☆ 

F9-
28 

Zero current 
detection delay 

time 

تأخیر تشخیص  
 جریان صفر 

0.01s 
~600.00s 0.10s ☆ 
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 )شرح عملکردهای تفصیلی(  6فصل    فازتکفاز و سه   37 kW – 0.75 kW)) PIC سری -پتواز درایوهای 

« F9-27شدهٔ »سطح تشخیص جریان صفر  کمتر از مقدار تنظیم  VFDوقتی جریان خروجی  
-F9شدهٔ »زمان تأخیر تشخیص جریان صفر  باشد، و مدت زمان این وضعیت از مقدار تنظیم

 « بیشتر شود، سیگنال »جریان صفر« فعال و معتبر خواهد شد.28

 

 

 

 

 

 

 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
29 

The output 
current 

exceeds the 
limit 

حد تجاوز  
 جریان خروجی

)بدون  0.0%
 تشخیص( 

0.1%   ~ 
)جریان نامی 300.0%

 ( F3-02موتور 

200.0% ☆ 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                   )شرح عملکردهای تفصیلی( 6فصل 

 

« باشد، و F9-29شدۀ »حد بالای جریان  بیشتر از مقدار تنظیم  VFDوقتی جریان خروجی   
از مقدار تنظیم این وضعیت  « F9-30جریان  شدۀ »زمان تأخیر تشخیص اضافهمدت زمان 

 جریان خروجی« فعال و معتبر خواهد شد.تر شود، سیگنال »اضافهطولانی

 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
30 

Output 
overcurrent 
detection 
delay time 

تأخیر تشخیص  
جریان اضافه 

 خروجی
0.00s  ~600.00s 0.00s ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
31 

Arbitrary 
reached 
current 1 

مقدار رسیدن به  
 1جریان دلخواه 

0.0%  ~300%  
)جریان نامی موتور  

F3-02 ) 
100.0% ☆ 

F9-
32 

Arbitrary 
reached 
current 1 

width 

پهنای محدوده 
 1جریان دلخواه 

0.0%    ~300%  
)جریان نامی موتور  

F3-02 ) 
0.0% ☆ 

F9-
33 

Arbitrary 
reached 
current 2 

مقدار رسیدن به  
 2جریان دلخواه 

0.0%    ~300%  
)جریان نامی موتور  

F3-02 ) 
100.0% ☆ 
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 )شرح عملکردهای تفصیلی(  6فصل    فازتکفاز و سه   37 kW – 0.75 kW)) PIC سری -پتواز درایوهای 

-F9) 1شود که در بازۀ »مقدار تشخیص جریان زمانی معتبر تلقی می VFDجریان خروجی  
«( قرار گرفته (F9-32)  1« × »پهنای تشخیص جریان  F3-02(« ± )»جریان نامی موتور  31

 باشد. 

 

( فعال باشد Timing Operationسنجی کارکرد )کند که آیا عملکرد زمان این پارامتر تعیین می
 یا خیر.

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
34 

Arbitrary 
reached 
current 2 

width 

پهنای محدوده 
 2جریان دلخواه 

0.0%    ~300%  
)جریان نامی موتور  

F3-02 ) 
0.0% ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
35 

Timer 
feature 
option 

سازی گزینه فعال
 ★ 0 : فعال1غیرفعال  0: تایمر 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F9-
36 

Timer operation 
time selection 

انتخاب زمان 
 عملکرد تایمر 

-F9 تنظیمات 0:
37 

1 : AI1 
2 : AI2 

0 ★ 
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 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                   )شرح عملکردهای تفصیلی( 6فصل 

 

«  F9-36دار  شدۀ »زمان کارکرد زمان« به مقدار تنظیمF9-39هنگامی که »زمان کارکرد فعلی  
 برسد، ترمینال عملکردی مربوطه معتبر خواهد شد. 

شده بیشتر شود، ترمینال عملکردی مرتبط از مقدار تنظیم  FA-06سینک  اگر مقدار دمای هیت 
 معتبر خواهد شد.

شده برای این پارامتر برسد، ترمینال عملکردی به مقدار تعیین  VFDوقتی زمان تجمعی کارکرد  
 شود.مربوطه معتبر می 

شده قرار دارد یا خیر.  در محدودۀ تعیین  AI1کند که آیا ولتاژ ورودی  این عملکرد بررسی می 
 شود.اگر مقدار ولتاژ خارج از محدوده باشد، ترمینال عملکردی مربوطه فعال می

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
37 Timing run time  مدت زمان

 عملکرد تایمر 
0.0  ~6500.0  

 ★ دقیقه  0.0 دقیقه 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
38 

Module 
temperature limit 

حد دمای  
 ☆ ℃75 100℃~    ℃0 ماژول

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

F9-
39 

Current 
operation time 

limit 

محدودیت زمان  
 عملکرد جاری 

0.0    ~
 ★ دقیقه   0.0 دقیقه  6500.0

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
40 

AI1 input voltage 
protection value 

lower limit 

حد پایین  
حفاظت ولتاژ 

 AI1 ورودی

0.00V    ~
 ☆ F9-41 3.10V مقدار

F9-
41 

AI1 input voltage 
protection value 

upper limit 

حد بالای  
حفاظت ولتاژ 

 AI1 ورودی

F9-40 ~ 
10.00V 

6.80V ☆ 
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: فن فقط در حالت  1صورت مداوم در حال کار است. : فن به0حالت عملکرد فن سرمایشی:  
RUN شود و پس از توقف فعال میVFDشود که دمای رادیاتور به کمتر ، زمانی خاموش می

 برسد. C ° 40از 

 (Sleep / Wake-upحالت خواب و بیداری )

فرکانس   .1 از  شود و  وارد حالت خواب می  VFDباشد،    Sleepوقتی فرکانس مرجع کمتر 
 ، وارد حالت توقف خواهد شد.RUNبدون توجه به وجود فرمان 

پاسخ داده   RUNباشد، به فرمان    Wake-upهنگامی که فرکانس مرجع بالاتر از فرکانس   .2
 شود.وارد حالت کار می  RUNو در صورت وجود فرمان 

باشد،    Sleepدریافت شود و مقدار فرکانس آن بالاتر از فرکانس    RUNاگر اولین فرمان   .3
VFD .باید به این فرمان پاسخ دهد 

پارامتر   Wake-upو    Sleepتغییر وضعیت بین حالت   .4 تأخیر است که توسط دو  دارای 
«Sleep Delay Time« و »Wake-up Delay Timeشود.« تعیین می 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
42 

Cooling Fan 
Control 

کنترل فن  
 کننده خنک 

: کارکرد فن فقط  0
هنگام عملکرد  

 دستگاه 
 : کارکرد مداوم فن 1

0 ★ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
43 

wake up 
frequency 

فرکانس  
 بیدارباش 

 از فرکانس خواب
(F9-45)   تا حداکثر

 فرکانس 
0.00Hz ☆ 

F9-
44 

Wake up 
delay time 

تأخیر 
 ☆ 0.0s   ~6500.0s 0.0s بیدارباش 

F9-
45 

Sleep 
frequency 

فرکانس  
 خواب 

0.00Hz    فرکانس ~
 ☆ 0.00Hz بیدارباش 

F9-
46 

sleep delay 
time  0.0 تأخیر خوابs   ~6500.0s 0.0s ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
47 

output 
power factor 

ضریب توان  
 ☆ 100.0 200.0~ 0.0 خروجی
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شدهٔ واقعی اختلاف  گیری شدۀ توان خروجی با مقدار اندازهدادهدر صورتی که مقدار نمایش
 شود.یافته تنظیم می داشته باشد، این ضریب جهت اصلاح مقدار نمایش

شده عبور نکند و  های مشخصدر هنگام کار از فرکانس  VFDشود که  این قابلیت باعث می
 شود.بدین ترتیب از رسیدن به نقاط رزونانس مکانیکی و ایجاد لرزش جلوگیری می

 

  

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F9-
48 

Jump 
frequency 

enable 

سازی  فعال
 پرش فرکانسی 

 ☆ 0 : فعال1غیرفعال   0:

F9-
49 

Hop 
Frequency 1 

فرکانس پرش  
1 

0.00Hz    حداکثر ~
 ( F0-09فرکانس )

0.00Hz ☆ 

F9-
50 

Hop 
Frequency 2 

فرکانس پرش  
2 

0.00Hz    حداکثر ~
 ☆ 0.00Hz ( F0-09فرکانس )

F9-
51 Jump range   محدوده پرش

 فرکانسی 
0.00Hz    حداکثر ~

 ☆ 0.00Hz ( F0-09فرکانس )
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 کلید و نمایشگر()پارامترهای صفحه FA. تنظیمات 6.12

عملکرد   QUICK/JOGکلید   کدهای  طریق  از  آن  عملکرد  و  است  چندمنظوره  کلید  یک 
(Function Codes  این کلید حتی در حالت توقف پیکربندی است.  نیز قابل    VFD( قابل 

 استفاده است.

 : این کلید هیچ عملکردی نخواهد داشت.0

 کلید و کنترل از راه دور های صفحه : سوئیچ بین فرمان1

این گزینه به سوئیچ منبع فرمان اشاره دارد؛ یعنی تغییر بین منبع فرمان فعلی و کنترل از  
کلید باشد، عملکرد این  (. اگر منبع فرمان فعلی صفحه Local Operationکلید )طریق صفحه 

 کلید نامعتبر است. 

 ( Forward/Reverse Switching: غییر جهت حرکت )2

شود. این عملکرد فقط  برای تغییر جهت فرمان فرکانس استفاده می  QUICK/JOGاز کلید  
( اپراتوری  پنل  فرمان  کانال  روی  فرمان  منبع  که  است  معتبر   Operation Panelزمانی 

Command Channel .تنظیم شده باشد ) 

 در جهت جلو  JOG: اجرای 3

ای در جهت صورت لحظه شود و موتور بهفعال می Jog Forwardبا فشار این کلید، عملکرد 
 کند. جلو حرکت می 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FA-
00 

QUICK/JOG 
key function 

عملکرد کلید  
QUICK/JOG 

 : غیرفعال0

0 ★ 

: سوئیچ بین  1
کانال فرمان پنل و 

کانال فرمان 
دوردست )ترمینال 

 یا ارتباطی( 
: سوئیچ 2

FWD/REV 
3 : Jog جلو 
4 :Jog  عقب 
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 در جهت معکوس  JOG: اجرای 4

ای در جهت  صورت لحظه شود و موتور بهفعال می  Jog Reverseبا فشار این کلید، عملکرد  
 کند. معکوس حرکت می 

 دو حالت عملکردی وجود دارد:  STOP/RESETبرای کلید 

کلید در حالت فرمان از صفحه   VFDکند که  تنها زمانی کار می  STOP: در این حالت، کلید  0
(Keyboard Operation Mode.باشد ) 

 : در هر حالت عملیاتی، عملکرد توقف این کلید معتبر است.1

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

FA-
01 

STOP/RST 
key function 

عملکرد کلید  
STOP/RST 

سازی توقف  : فعال0
فقط در حالت  

 کلید فرمان از صفحه 
سازی توقف  : فعال1 ☆ 1

های در تمام حالت 
 فرمان 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FA-
02 

LED display 
parameters 1 
for operation 

mode 

پارامترهای  
  LEDنمایش 

برای حالت  
RUN  ( 1)گروه 

0000h   تاFFFFh 

H.003F ☆ 

Bit00 :   فرکانس
 (Hz) 1کاری 
Bit01 :   فرکانس
 (Hz) شدهتنظیم
Bit02 : ولتاژ باس 

(V) 
Bit03 :  ولتاژ

 (V) خروجی
Bit04 جریان :

 (A) خروجی
Bit05 :  توان
 (kW) خروجی

Bit06 :   گشتاور
 (%) خروجی
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0000～FFFFشده در هنگام کار دستگاه نمایش داده : اگر لازم باشد پارامترهای مشخص
آن  متناظر  بیت  باید  روی  شوند،  بیت  1ها  تعیین  از  دودویی  تنظیم شود. پس  مقدار  ها، 

(Binary( حاصل باید به عدد هگزادسیمال )Hexadecimal تبدیل شده و در این پارامتر )
 وارد شود.

Bit00    تاBit15( عملیاتی  »فرکانس  اگر  مثلًا   :Hz) 1  ورودی »وضعیت   ،»DI  مقدار« و   »
  BIT00 / BIT07 / BIT12شمارش« فعال باشد و سایر موارد خاموش، این موارد متناظر با  

با:   است  برابر  باینری  مقدار  بنابراین  آن    0001  1000  0000  0001هستند.  مقدار هگز  و 
 تنظیم شود.   1081خواهد بود. در نتیجه مقدار پارامتر باید روی  1081

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

Bit07 :  وضعیت
 DI ورودی

Bit08 :  وضعیت
 DO خروجی

Bit09 :  ولتاژ
 AI1 (V) ورودی

Bit10 :  ولتاژ
 AI2 (V) ورودی

Bit11 :   مقدار
 شمارنده 

Bit12 :  مقدار طول 
Bit13 :  سرعت بار 

Bit14 :   مقدار
 PID تنظیم

Bit15 : فیدبک PID 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FA-
03 

LED display 
parameters 2 
for operation 

mode 

پارامترهای  
  LEDنمایش 

برای حالت  
RUN   گروه(

2 ) 

0000h   ~FFFFh 

H.0000 ☆ 

Bit00 : مرحله PLC 
Bit01 :   فرکانس پالس

 (kHz) ورودی
Bit02 :  2فرکانس کاری 

(Hz) 
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0000～FFFF های : اگر نیاز باشد پارامترهای گروه بالا در زمان کار نمایش داده شوند، بیت
قرار داده، سپس مقدار باینری را به هگز تبدیل کرده و در این پارامتر تنظیم    1متناظر را روی  

 کنید. 

Bit00  تاBit15در همان حالت کاری هستند.  1ها مربوط به پارامتر نمایش : این بیت 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

Bit03 :  مانده  زمان باقی
 کارکرد 

Bit04 : سرعت خطی 
Bit05 :  بودن زمان روشن

 فعلی )ساعت( 
Bit06 :   زمان کارکرد فعلی

 )دقیقه( 
Bit07 :   فرکانس پالس

 (Hz) ورودی
Bit08 :  شده  مقدار تنظیم

 از طریق ارتباط 
Bit09 :   نمایش فرکانس

 X (Hz) اصلی
Bit10 :   نمایش فرکانس

 Y (Hz) کمکی
Bit11 :   مقدار هدف

 گشتاور 
Bit12 :  زاویه ضریب توان 

Bit13 :   ولتاژ هدف در
 شدهجداسازی  VF کنترل
Bit14 :   ولتاژ خروجی در
 شدهجداسازی  VF کنترل

Bit15 :   سرعت فیدبک
 (Hz) واقعی

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

0001h   ~FFFFh H.0033 ☆ 
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0001～FFFF ،اگر نیاز باشد پارامترهای مربوط به این گروه در حین کار نمایش داده شوند :
شده به هگز را در این پارامتر وارد  ها را تنظیم کرده و مقدار تبدیلمشابه روش قبلی، بیت 

 کنید. 

Bit00  تاBit15 در همان حالت کاری هستند.  1ها مربوط به پارامتر نمایش : : این بیت 

( چه  Nixie Tube Displayکند که روی ردیف دوم نمایشگر نیکسی )این پارامتر مشخص می
طور مرتبط است. به  U0چیزی نمایش داده شود. این مقدار مستقیماً با گروه پارامترهای  

 در ردیف دوم است. U0-02ای معنای نمایش مقدار لحظهبه 2فرض مثال، مقدار پیش

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FA-
04 

LED display 
parameters for 

stop mode 

پارامترهای  
در   LEDنمایش 

حالت توقف 
(STOP 

MODE ) 

Bit00 :   فرکانس
 شده تنظیم

Bit01 :  ولتاژ باس 
Bit02 :  وضعیت

 DI ورودی
Bit03 :  وضعیت

 DO خروجی
Bit04 : ولتاژ AI1 
Bit05 : ولتاژ AI2 

Bit06 :   مقدار
 شمارنده 

Bit07 مقدار طول : 
Bit08 : مرحله PLC 

Bit09 :  سرعت بار 
Bit10 :   فرکانس

 پالس ورودی
(kHz) 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FA-
05 

The second 
line of 

auxiliary 
display 

خط دوم نمایش 
)مرتبط با   کمکی

پارامترهای پایش  
 ( U0 گروه

0  ~35 2 ☆ 



 

252 
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پارامتر، نسبت بین فرکانس خروجی   این  این و سرعت بار تنظیم می   VFDاز طریق  شود. 
 شود.استفاده می FA-08پارامتر همراه با 

 شود. ( نمایش داده میVFD Real-time Temperatureدر این بخش، دمای آنی دستگاه )

 دهد.( را نمایش میAccumulated Running Timeاین گزینه مجموع زمان کارکرد )

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FA-
07 

Load speed 
display 

coefficient 

نمایش   ضریب 
 سرعت بار 

0.0001     ~
6.5000 1.0000 ☆ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FA-
08 

VFD module 
radiator 

temperature 

سینک  دمای هیت 
 VFD ماژول

0.0℃   ~
100.0℃ — ● 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FA-
09 

Cumulative 
operation time 

زمان تجمعی 
 کارکرد 

0  ~65535 
 ● — ساعت 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FA-
10 

Load 
speed 
display 
decimal 
places 

تعداد ارقام 
اعشار در  
نمایش  
 سرعت بار 

رقم 
 یکان 

بتعداد ارقام 
اعشار نمایش  

-U0سرعت بار )
13 ) 

— ● 

 بدون اعشار  0
 یک رقم اعشار  1
 دو رقم اعشار  2
 سه رقم اعشار  3

رقم 
 دهگان 

تعداد ارقام 
اعشار نمایش  
U0-18 / U0-34 

 یک رقم اعشار  1
 دو رقم اعشار  2
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 ( با چند رقم اعشار نمایش داده شود. Load Speedکند سرعت بار )این پارامتر تعیین می

)بدون   FA-08 = 0باشد و تعداد اعشار سرعت بار    FA-05 = 3.000اگر ضریب سرعت بار  
)بدون    120=    3.000×    40.00باشد، آنگاه سرعت بار:    40.00Hzاعشار( و فرکانس کاری  

شده معادل سرعت متناظر  دادهاعشار(. اگر دستگاه در حالت توقف باشد، سرعت بار نمایش
باشد: سرعت    50.00Hzشده« خواهد بود. مثلًا اگر فرکانس تنطیم شده  با »فرکانس تنظیم

 )بدون اعشار( 150=  3.000×  50.00بار در حالت توقف: 

 

 سازی کنترل( )پارامترهای بهینه FB. تنظیمات 6.13

شده برسد، روش مدولاسیون از ، پس از آنکه فرکانس خروجی به مقدار تنظیمVFدر حالت  
SVPWM  با هفت سگمنت پیوسته بهSVPWM  کند. با پنج سگمنت ناپیوسته تغییر می 

 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FA-
11 

Accumulated 
power-on time 

زمان تجمعی 
 روشن بودن 

  65535تا   0
 ● — ساعت 

FA-
12 

Accumulated 
power 

consumption 

انرژی مصرفی  
 ● — 65535kWhتا  0 تجمعی 

FA-
13 

Product code کد محصول — — ● 

FA-
14 

Software version 
number  افزار نسخه نرم — — ● 

FA-
15 

Modbus protocol 
version 

نسخه  
 پروتکل

Modbus 
— — ● 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FB-
00 

DPWM 
switching 
upper limit 
frequency 

حد بالای  
فرکانس  
 سوئیچینگ
DPWM 

0.00Hz ~ 
15.00Hz 12.00Hz ☆ 
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از  VFدر حالت   به فرکانس کاری کمتر  اگر نسبت فرکانس حامل  این وضعیت    10،  شود، 
های جریان گردد. در چنین  ممکن است موجب نوسان جریان خروجی یا افزایش هارمونیک

می همشرایطی  مدولاسیون  به  را  مدولاسیون  )توان  ( Synchronous Modulationزمان 
 تغییر داد تا جریان کاهش یافته و پایدارتر شود.

زمان (، معمولًا نیازی به مدولاسیون هم100Hzوقتی فرکانس خروجی پایین است )کمتر از 
نیست؛ زیرا در این محدوده نسبت فرکانس حامل به فرکانس خروجی همچنان زیاد است 

 ( بیشتر خواهد بود.Asynchronous Modulationزمان )و مزایای مدولاسیون غیرهم

زمانی فعال میمدولاسیون هم از  زمان فقط  بالاتر  کاری  در   85Hzشود که فرکانس  باشد؛ 
 ماند. زمان باقی میصورت ثابت غیرهمتر، مدولاسیون بههای پایینفرکانس

تواند صدای یکنواخت و خشن موتور را کاهش داده و به کم شدن  تصادفی می   PWMتنظیم  
عمق   برای  مختلف  سطوح  اعمال  کند.  کمک  خارجی  الکترومغناطیسی    PWMتداخلات 

 تواند اثرات متفاوتی ایجاد کند. تصادفی نیز می

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FB-
01 

PWM 
modulation 

method 

روش 
 مدولاسیون 

PWM 

مدولاسیون  : 0
 زمان ناهم

: مدولاسیون 1 ☆ 0
 زمان هم

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FB-
02 

Random 
PWM 

PWM   
 تصادفی 

 غیرفعال : 0

: میزان 10~  1 ☆ 0
سازی فرکانس تصادفی 

 PWMحامل 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FB-
03 

Dead zone 
compensation 
mode selection 

انتخاب حالت 
سازی جبران 

 ناحیه مرده
(Dead Zone) 

 غیرفعال : 0
1 ☆ 

 : فعال1
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 شود. تغییر این مقدار توصیه نمی

افزار  موج در سطح سخت بهکند که آیا عملکرد محدودسازی جریان موجاین پارامتر تعیین می
جریان تواند تا حدی از بروز خطاهای اضافهموج می بهفعال باشد یا خیر. محدودسازی موج

(Overcurrent در )VFD  .جلوگیری کند 

 شود.تغییر این مقدار نیز توصیه نمی

 شود.شود و تغییر آن توصیه نمیکنترل می  SVCسازی تحت انتخاب حالت بهینه 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

FB-
05 

Wave-by-
wave current 
limit enable 

سازی  فعال
محدودکننده جریان 

 موجبه موج

 غیرفعال : 0
1 ☆ 

 : فعال1

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FB-
07 

Undervoltage 
point setting 

تنظیم نقطه افت  
 ولتاژ

(Undervoltage) 

فاز: مدل تک 
140.0    ~

400.0V 
فاز: مدل سه 
200.0    ~

2000.0V 

200.0V 
مدل  (

 )فازتک 
★ 

FB-
08 

Overvoltage 
point setting 

تنظیم نقطه  
 ولتاژاضافه 

(Overvoltage) 

فاز: مدل تک 
150.0    ~

410.0V 
فاز: مدل سه 
200.0    ~

2500.0V 

350.0V 
مدل  (

 )فازسه
★ 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FB-
09 

SVC 
optimization 

mode selection 

حالت   انتخاب 
 سازیبهینه 
SVC 

 سازی بدون بهینه  : 0

2 ★ 
سازی : حالت بهینه 1
1 
سازی : حالت بهینه 2
2 
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 ( PID)پارامترهای عملکرد  FC. تنظیمات 6.14
با محاسبه اختلاف بین    PIDعملکرد   این کنترل  یک روش متداول در کنترل فرایند است. 

گیری  ، زمان انتگرالKp( و مقدار فیدبک، و با استفاده از بهرۀ تناسبی  Setpointمقدار هدف )
Ti  گیری  و زمان مشتقTdشود فرکانس خروجی ، باعث میVFD   در مقدار هدف، پایدار نگه

الگوریتم   در  شود.  زمانPIDداشته  شتاب،  زمان های  توسط  سرعت  کاهش  و  گیری 
 شوند. محدود می  ۱شتاب/کاهش سرعت 

٪ متناظر با مقدار  100شود. مقدار  استفاده می  PIDبرای انتخاب کانال ورودی مقدار هدف  
 است. FC-04در  PIDشده در دامنۀ مقدار هدف تنظیم

مرتبط است    FC-00صورت دیجیتال وارد شود، این مقدار با پارامتر  به  PIDوقتی مقدار هدف  
 است. FC-04شده در  ٪ متناظر با دامنۀ تنظیم۱۰۰انتخاب شود. مقدار  0و باید مقدار 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

FC-
00 

PID set-
point 

source 

منبع نقطه 
 PID تنظیم

-FC شده درمقدار تنظیم  : 0
01 

0 ☆ 

 AI1 ورودی : 1
)پتانسیومتر   AI2 ورودی : 2

 کلید( چرخشی صفحه 
فاز )در تک  : ورودی پالس3

0.75 ~1.5kW  فاز  و سه
0.75 ~2.2kW روی DI4  ،

 ( DI5 هاسایر مدل 
 ارتباط : 4

(Communication) 
 ای فرمان چندمرحله  : 5

FC-
01 

PID value 
set-point 

مقدار نقطه  
 ☆ PID 0.0% ~ 100.0% 50.0% تنظیم

FC-
02 

PID feedback 
source منبع فیدبک PID 

0 : AI1 

0 ☆ 
 DI4)  ورودی پالس : 1

 مطابق مدل(  DI5 یا
تنظیمات از طریق   : 2

 ارتباط 
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شده در  ٪ متناظر با مقدار تنظیم100شود. مقدار  استفاده می   PIDبرای انتخاب کانال فیدبک  
 است. FC-04در  PIDدامنه فیدبک 

: اگر مقدار هدف < مقدار فیدبک باشد، فرکانس باید افزایش یابد؛ اگر مقدار هدف > مقدار  0
فیدبک باشد، فرکانس باید کاهش یابد؛ اگر مقدار هدف = مقدار فیدبک باشد، فرکانس بدون  

 تغییر بماند. 

: اگر مقدار هدف < مقدار فیدبک باشد، فرکانس باید کاهش یابد؛ اگر مقدار هدف > مقدار  1
باشد، فرکانس   اگر مقدار هدف = مقدار فیدبک  یابد؛  افزایش  باید  باشد، فرکانس  فیدبک 

 بدون تغییر بماند. 

٪ مقدار نمایش  100بر اساس دامنۀ مقدار هدف و دامنۀ مقدار فیدبک، این مقدار متناظر با  
 شده است. داده

 : ضریب تناسبی.PID1پارامتر 

 : ضریب انتگرالی. PID1پارامتر 

 : ضریب مشتقی.PID1پارامتر 

از محاسبات   وارد    VFD، ممکن است فرکانس خروجی مقدار منفی شود )یعنی  PIDپس 
چرخش معکوس شود(. در کاربردهایی که چرخش معکوس مجاز نیست یا چرخش معکوس  

FC-
03 

PID action 
direction 

 جهت عملکرد
PID 

 (Forward) مستقیم : 0
 ☆ 0 (Reverse) معکوس : 1

FC-
04 

PID set-point 
feedback 

range 

محدودۀ نقطه  
تنظیم و فیدبک 

PID 
1 ~ 65535 1000 ☆ 

FC-
05 

Proportional gain 
Kp1 

 بهره تناسبی
(Kp1) 0.0 ~ 1000.0 20.0 ☆ 

FC-
06 

Integration 
time Ti1 

 گیریزمان انتگرال 
(Ti1) 0.01s ~ 10.00s 2.00s ☆ 

FC-
07 

Differential 
time Td1 

 گیریزمان مشتق 
(Td1) 0.000s ~ 10.000s 0.000s ☆ 

FC-
08 

PID reverse 
cutoff 

frequency 

فرکانس قطع 
 PIDمعکوس 

حداکثر  0.00 ~
 ☆ 2.00Hz (F0-09) فرکانس
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نباید خیلی زیاد باشد، این کد پارامتر برای تنظیم حد بالای فرکانس چرخش معکوس استفاده 
 شود.می

باشد یا چرخش معکوس ممنوع باشد، دامنه خروجی    0برابر    PIDاگر فرکانس قطعِ معکوس  
 از »حد بالای فرکانس« تا »حد پایین فرکانس« خواهد بود. 

اگر فرکانس قطع معکوس صفر نباشد یا چرخش معکوس مجاز باشد، دامنه خروجی از »حد  
 بالای فرکانس« تا »منفیِ فرکانس قطع معکوس« خواهد بود.

تنظیمات خود    PIDباشد،    FC-09و مقدار فیدبک کمتر از    PIDوقتی اختلاف بین مقدار هدف  
از نوسان فرکانس خروجی در شرایطی که مقدار هدف و مقدار را متوقف می کند. این کار 

 کند. فیدبک به هم نزدیک هستند جلوگیری می

 شود. محدود می PIDگیری برای جلوگیری از نوسان سیستم، اثر مشتق

کند.  ٪ تغییر می100٪ به  0زمانی است که مقدار هدف از  ، مدتPIDزمان تغییر مقدار هدف  
شده انجام صورت خطی و طبق زمان تنظیمکند، این تغییر بهتغییر می  PIDوقتی مقدار هدف  

 شود تا از اثرات منفی تغییر ناگهانی مقدار هدف جلوگیری شود. می

کند تا از نوسان تنظیم خروجی ناشی از نویز یا تغییرات این پارامتر مقدار فیدبک را فیلتر می
ناگهانی فیدبک جلوگیری شود. هرچه مقدار فیلتر بیشتر باشد، سرعت پاسخ سیستم کندتر 

 خواهد شد.

FC-
09 

PID deviation 
limit حد انحراف PID 0.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

FC-
10 

PID differential 
limit 

 ☆ PID 0.00% ~ 100.00% 0.10% حد مشتق

FC-
11 

PID set-point 
change time 

زمان تغییر  
 نقطه تنظیم

PID 
0.00 ~ 650.00s 0.00s ☆ 

FC-
12 

PID feedback 
filter time 

زمان فیلتر  
 ☆ PID 0.00 ~ 60.00s 0.00s فیدبک

FC-
13 

PID output 
filter time 

زمان فیلتر  
 ☆ PID 0.00 ~ 60.00s 0.00s خروجی
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فیلتر کردن خروجی محاسبه  استفاده   PIDشده  برای  ناگهانی فرکانس  تغییر  از  و جلوگیری 
 تر باشد، سرعت پاسخ سیستم کندتر خواهد شد.شود. هرچه مقدار این پارامتر بزرگمی

 : ضریب تناسبی.PID2پارامتر 

 : ضریب انتگرالی. PID2پارامتر 

 : ضریب مشتقی.PID2پارامتر 

چندمنظوره   دیجیتال  ترمینال  طریق  از  »سوئیچینگ  حالت  باید DIوقتی  شود،  انتخاب   »
(. وقتی ترمینال  PIDعملکرد مرتبط با این ترمینال تنظیم گردد )ترمینال سوئیچینگ پارامتر  

شود و وقتی ترمینال معتبر باشد، استفاده می  ۱شماره    PIDنامعتبر باشد، گروه پارامترهای  
 شود.انتخاب می  ۲شماره  PIDگروه پارامترهای 

وقتی حالت »سوئیچینگ خودکار« انتخاب شود: اگر مقدار مطلق انحراف بین مقدار هدف و  
کند.  استفاده می   ۱از گروه پارامترهای شماره    PIDباشد،    ۱مقدار فیدبک کمتر از انحراف شماره  

  ۲از گروه پارامترهای شماره    PIDباشد،    ۲اگر مقدار مطلق انحراف بیشتر از انحراف شماره  
پارامترهای  استفاده می انحراف بین دو مقدار یادشده باشد،  اگر مقدار  صورت  به  PIDکند. 

 شوند. ( بین دو گروه محاسبه می Linear Interpolationیابی خطی )درون

FC-
15 

Proportional gain 
Kp2 

 بهره تناسبی
Kp2 0.0 ~ 100.0 20.0 ☆ 

FC-
16 

Integration 
time Ti2 

 گیریزمان انتگرال 
Ti2 0.01s ~ 10.00s 2.00s ☆ 

FC-
17 

Differential 
time Td2 

 گیریزمان مشتق 
Td2 0.000s ~ 10.000s 0.000s ☆ 

FC-
18 

PID parameter 
switching 
conditions 

شرایط سوییچ 
 PID پارامترهای

 : هرگز سوییچ نشود 0

0 ☆ 
: سوییچ از طریق  1

 DIترمینال 
: سوییچ خودکار بر  2

 اساس انحراف 

FC-
19 

PID parameter 
switching 

deviation 1 

 1مقدار انحراف  
برای سوییچ  

 PID پارامتر
0.0% ~ FC-20 20.0% ☆ 
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 PID: این حالت برای زمانی است که سوئیچینگ  PIDبرای شرط سوئیچینگ    2تنظیم مقدار  
٪ متناظر با بیشترین انحراف بین مقدار هدف و  100براساس انحراف انجام شود و مقدار  

 مقدار فیدبک است.

شود. ثابت نگه داشته می   PIDروی مقدار اولیه    PIDکند، خروجی  شروع به کار می  VFDوقتی   
PID شود.داری مقدار اولیه، وارد مرحله تنظیم حلقه بسته می تنها پس از پایان زمان نگه 

 

FC-
20 

PID parameter 
switching 

deviation 2 

 2مقدار انحراف  
برای سوییچ  

 PID پارامتر
FC-19 ~ 100.0% 80.0% ☆ 

FC-
21 

PID initial 
value مقدار اولیه PID 0.0% ~ 100.0% 0.0% ☆ 

FC-
22 

PID initial 
value holding 

time 

داری زمان نگه 
 ☆ PID 0.00 ~ 650.00s 0.00s مقدار اولیه

 
 
FC-
23 

The maximum 
deviation 

between two 
PID outputs 

حداکثر انحراف  
 بین دو خروجی

PID 
0.00% ~ 100.00% 1.00% ☆ 

FC-
24 

The minimum 
deviation 

between two 
PID outputs 

حداقل انحراف  
 بین دو خروجی

PID 
0.00% ~ 100.00% 1.00% ☆ 
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شود. استفاده می   PIDاین پارامتر برای محدود کردن اختلاف بین دو نمونه متوالی خروجی  
از حد سریع خروجی   از تغییرات بیش  پایداری عملکرد    PIDاین کار مانع    VFDشده و به 

 کند. کمک می

)انتگرال که Integral Separationگیری جداشونده  هنگامی  باشد،  فعال  ویژگی  این  اگر   :)
  PIDگیری  برای توقف انتگرال معتبر شود، عملیات انتگرال  DIترمینال دیجیتال چندمنظوره  

مانند.  فعال باقی می  PIDهای تناسبی و مشتقی  شود. در این حالت فقط بخشمتوقف می
انتگرال انتخاب  انتگرالاگر  عملکرد  باشد،  غیرفعال  جداشونده  به گیری  توجه  بدون  گیری 

 یابد. ادامه می  DIوضعیت ترمینال 

توان انتخاب کرد که آیا  به مقدار حد بالا یا حد پایین برسد، می   PIDهنگامی که خروجی  
گیری متوقف شود یا خیر. اگر توقف انتگرال انتخاب شود، محاسبات انتگرالی در این  انتگرال

 کمک کند. Overshootتواند به کاهش شود. این کار میشرایط انجام نمی

فیدبک   رفتن  از دست  برای تشخیص  عملکرد  مقدار  استفاده می  PIDاین کد  وقتی  شود. 
تعیین  PIDفیدبک   مقدار  پاییناز  تشخیص  برای  زمان  شده  مقدار  از  آن  زمان  و  باشد  تر 

رفتن    VFDتشخیص بیشتر شود،   )PIDخطای »از دست   »PID Feedback Loss  اعلام  )
 کند. شده برای مدیریت خطا عمل میکرده و براساس روش تعیین

FC-
25 

PID integral 
properties 

های ویژگی 
 PID انتگرال

 تفکیک انتگرال  رقم یکان 

00 ☆ 

 غیرفعال 0
 فعال 1

رقم 
 دهگان 

توقف انتگرال پس  
از رسیدن خروجی  

 به حد 
 ادامه دهد  0
 متوقف شود 1

FC-
26 

PID feedback 
loss detection 

value 

مقدار تشخیص  
 PID قطع فیدبک

عدم تشخیص   : 0.0%
 قطع فیدبک 

0.0% ☆ 
0.1%    ~100.0% 

FC-
27 

PID feedback 
loss detection 

time 

زمان تشخیص  
 ☆ PID 0.0s ~ 20.0s 0.0s قطع فیدبک
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همچنان فعال بماند یا خیر. در بیشتر   STOPدر حالت    PIDکند آیا  این پارامتر تعیین می
 در حالت توقف، محاسبات خود را متوقف کند. PIDشود کاربردها توصیه می 

 

تنظیمات  6.15  .FD    و ثابت  طول  نوسانی،  فرکانس  )پارامترهای 
 شمارش( 

عملکرد   به  که  کاربردهایی  سایر  و  شیمیایی  الیاف  نساجی،  مانند  صنایعی  در  عملکرد  این 
شود. در این حالت،  ( نیاز دارند استفاده میWinding( یا پیچش )Traverseوبرگشتی )رفت

صورت نوسانی )بالا و پایین( تغییر شده بهفرکانس خروجی در اطراف فرکانس مرکزیِ تنظیم
 کند. می

نسبت به فرکانس   ←  0برای تعیین مقدار مرجع فرکانس نوسان، دو روش تنظیم وجود دارد:   
 نسبت به حداکثر فرکانس  ← 1مرکزی، 

FC-
28 

PID operation 
mode 

 حالت عملکرد
PID 

  VFD: در صورت توقف  0
 اجرا نشود 

: در صورت توقف درایو  1 ☆ 0
VFD همچنان اجرا شود ، 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FD-
00 

Swing 
frequency 

setting 

روش تنظیم 
 فرکانس نوسانی 

نسبت به  : 0
 فرکانس مرکزی 

: نسبت به 1 ☆ 0
 فرکانس ماکسیمم 

FD-
01 

Swing frequency 
amplitude 

دامنه فرکانس  
 ☆ %0.0 %100.0 ~ %0.0 نوسانی
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= فرکانس منبع    AWوقتی دامنه نوسان نسبت به فرکانس مرکزی تعریف شود: دامنه نوسان  
F0-06    دامنه نوسان ×FD-01  :وقتی دامنه نوسان نسبت به حداکثر فرکانس تنظیم شود .

. دامنه فرکانس کاری در FD-01× دامنه نوسان    F0-09= حداکثر فرکانس    AWدامنه نوسان  
 حالت نوسانی برابر است با: فرکانس حد بالا ~ فرکانس حد پایین. 

 

است. فرکانس   Swingدامنه فرکانس ضربه درصدی از دامنه نوسان در هنگام اجرای عملکرد  
  = انتخاب شود،    AWضربه  مرکزی  فرکانس  به  نوسان نسبت  اگر  فرکانس ضربه.  دامنه   ×

فرکانس ضربه یک مقدار متغیر است. اگر نوسان نسبت به فرکانس حداکثری انتخاب شود،  
حالت   در  کاری  فرکانس  است.  ثابت  مقدار  یک  ضربه  تحت   Swingفرکانس  همواره 

 های حد بالای فرکانس و حد پایین فرکانس قرار دارد. محدودیت

 زمان یک چرخه کامل نوسان است.دوره نوسان، مدت

را تعیین   FD-03این ضریب، درصد زمانی بخش صعودی موج مثلثی نسبت به دوره نوسان  
 کند. می

FD-
02 

Kick frequency 
amplitude 

دامنه فرکانس  
 ☆ %0.0 %50.0 ~ %0.0 ای ضربه 

FD-
03 

Swing frequency 
period 

دوره تناوب  
 ☆ 0.1s ~ 3000.0s 10.0s فرکانس نوسانی 

FD-
04 

Triangular wave 
rise time of 

swing frequency 

زمان افزایش موج  
مثلثی فرکانس  

 نوسانی

0.1% ~ 
100.0% 50.0% ☆ 
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 زمان صعود موج مثلثی = دوره نوسان × ضریب موج مثلثی )ثانیه(

 − ضریب موج مثلثی( )ثانیه( 1زمان نزول موج مثلثی = دوره نوسان × )

 های قدرت استفاده شود.شود و باید همراه با ترمینالبرای کنترل طول ثابت استفاده می

های عملکردی مورد استفاده  شود و باید همراه با ترمینالبرای کنترل شمارش استفاده می 
 قرار گیرد.

 

 ساده(  PLC)پارامترهای دستور چندبخشی و   FE. تنظیمات 6.16

FD-
05 Set length  0 شده طول تنظیمm ~ 65535m 1000m ☆ 

FD-
06 Actual length 0 طول واقعیm ~ 65535m 0m ☆ 

FD-
07 

Number of 
pulses per 

meter 
 ☆ 100.0 6553.5 ~ 0.1 تعداد پالس بر متر 

FD-
08 Set count value   مقدار شمارش

 ☆ 1000 65535 ~ 1 شده تنظیم

FD-
09 

Designated count 
value 

مقدار شمارش  
 ☆ 1000 65535 ~ 1 شدهتعیین 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FE-
00 

Multi-
segment 

command 0 

فرمان 
 0چندبخشی 

−100.0% ~ 
+100.0% 0.0% ☆ 

FE-
01 

Multi-
segment 

command 1 

فرمان 
 1چندبخشی 

−100.0% ~ 
+100.0% 

0.0% ☆ 

FE-
02 

Multi-
segment 

command 2 

فرمان 
 2چندبخشی 

−100.0% ~ 
+100.0% 0.0% ☆ 
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مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FE-
03 

Multi-
segment 

command 3 

فرمان 
 3چندبخشی 

−100.0% ~ 
+100.0% 0.0% ☆ 

FE-
04 

Multi-
segment 

command 4 

فرمان 
 4چندبخشی 

−100.0% ~ 
+100.0% 0.0% ☆ 

FE-
05 

Multi-
segment 

command 5 

فرمان 
 5چندبخشی 

−100.0% ~ 
+100.0% 0.0% ☆ 

FE-
06 

Multi-
segment 

command 6 

فرمان 
 6چندبخشی 

−100.0% ~ 
+100.0% 0.0% ☆ 

FE-
07 

Multi-
segment 

command 7 

فرمان 
 7چندبخشی 

−100.0% ~ 
+100.0% 0.0% ☆ 

FE-
08 

Multi-
segment 

command 8 

فرمان 
 8چندبخشی 

−100.0% ~ 
+100.0% 0.0% ☆ 

FE-
09 

Multi-
segment 

command 9 

فرمان 
 9چندبخشی 

−100.0% ~ 
+100.0% 0.0% ☆ 

FE-
10 

Multi-
segment 

command 10 

فرمان 
 10چندبخشی 

−100.0% ~ 
+100.0% 

0.0% ☆ 

FE-
11 

Multi-
segment 

command 11 

فرمان 
 11چندبخشی 

−100.0% ~ 
+100.0% 0.0% ☆ 

FE-
12 

Multi-
segment 

command 12 

فرمان 
 12چندبخشی 

−100.0% ~ 
+100.0% 0.0% ☆ 

FE-
13 

Multi-
segment 

command 13 

فرمان 
 13چندبخشی 

−100.0% ~ 
+100.0% 0.0% ☆ 
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تنظیم شده باشد، مقدار فرکانسِ    LC( یا  Multi-speedوقتی منبع فرکانس روی چندسرعته )
 شود.ام از این پارامتر تعیین میNسرعت 

 شود.، خروجی متوقف می PLC: پس از یک بار اجرای کامل چرخه 0

عنوان خروجی  ، آخرین فرکانس خروجی حفظ شده و به PLC: پس از یک بار اجرای چرخۀ  1
 ماند. باقی می

2 :PLC  کند. طور مکرر تکرار میچرخه را به 

کند که آیا شماره آخرین شدن مجدد آن، این پارامتر تعیین میو روشن  VFDپس از قطع برق  
 مرحلۀ اجرا شده در حافظه حفظ شود یا خیر. 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FE-
14 

Multi-
segment 

command 14 

فرمان 
 14چندبخشی 

−100.0% ~ 
+100.0% 0.0% ☆ 

FE-
15 

Multi-
segment 

command 15 

فرمان 
 15چندبخشی 

−100.0% ~ 
+100.0% 0.0% ☆ 

FE-
16 

PLC operation 
mode 

 حالت عملکرد
PLC 

: توقف پس از یک  0
 سیکل 

داشت : توقف و نگه 1 ☆ 0
 مقدار نهایی 

 : اجرای تکرارشونده 2

FE-
17 

PLC power 
down 

memory 
selection 

انتخاب حفظ  
 PLC حافظه

هنگام قطع 
 برق 

ذخیره هنگام   رقم یکان 
 قطع تغذیه 

00 ☆ 

 ذخیره نشود  0
 ذخیره شود  1

رقم 
 دهگان 

ذخیره هنگام  
 خاموشی

 ذخیره نشود  0
 ذخیره شود  1
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FE-
18 

PLC segment 0 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
0 

0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
19 

PLC section 0 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان شتاب/کاهش  
 ☆ 0 3 ~ 0 0بخش  

FE-
20 

PLC segment 1 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
1 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
21 

PLC section 1 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان شتاب/کاهش  
 ☆ 0 3 ~ 0 1بخش  

FE-
22 

PLC segment 2 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
2 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
23 

PLC section 2 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان شتاب/کاهش  
 ☆ 0 3 ~ 0 2بخش  

FE-
24 

PLC segment 3 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
3 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
25 

PLC section 3 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان شتاب/کاهش  
 3بخش  

0 ~ 3 0 ☆ 

FE-
26 

PLC segment 4 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
4 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 
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FE-
27 

PLC section 4 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان شتاب/کاهش  
 4بخش  

0 ~ 3 0 ☆ 

FE-
28 

PLC segment 5 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
5 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
29 

PLC section 5 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان شتاب/کاهش  
 5بخش  

0 ~ 3 0 ☆ 

FE-
30 

PLC segment 6 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
6 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
31 

PLC section 6 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان شتاب/کاهش  
 ☆ 0 3 ~ 0 6بخش  

FE-
32 

PLC segment 7 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
7 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
33 

PLC section 7 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان شتاب/کاهش  
 ☆ 0 3 ~ 0 7بخش  

FE-
34 

PLC segment 8 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
8 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
35 

PLC section 8 
acceleration 

and 

زمان شتاب/کاهش  
 8بخش  

0 ~ 3 0 ☆ 
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deceleration 
time selection 

FE-
36 

PLC segment 9 
execution time 

selection 

زمان اجرای بخش 
9 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
37 

PLC section 9 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان شتاب/کاهش  
 ☆ 0 3 ~ 0 9بخش  

FE-
38 

PLC segment 
10 execution 
time selection 

زمان اجرای بخش 
10 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
39 

PLC section 10 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان شتاب/کاهش  
 10بخش  

0 ~ 3 0 ☆ 

FE-
40 

PLC segment 
11 execution 
time selection 

زمان اجرای بخش 
11 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
41 

PLC section 11 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان شتاب/کاهش  
 ☆ 0 3 ~ 0 11بخش  

FE-
42 

PLC segment 
12 execution 
time selection 

زمان اجرای بخش 
12 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
43 

PLC section 12 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان شتاب/کاهش  
 ☆ 0 3 ~ 0 12بخش  
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اجرای سرعت در مرحلۀ  مدت اجرای خودِ آن مرحله و همچنین  شامل مدت   Nزمان  زمان 
شتاب می گیری/کاهشفرایند  قبلی  مرحلۀ  از  زمان  سرعت  انتخاب  تنظیمات  شود. 
مرحلۀ  شتاب/کاهش ترمینال  اجرای  برای  به3تا    0)مقادیر    Nسرعت  با (  متناظر  ترتیب 

 هستند. 4تا  1های شتاب/کاهش زمان

FE-
44 

PLC segment 
13 execution 
time selection 

زمان اجرای بخش 
13 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
45 

PLC section 13 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان شتاب/کاهش  
 ☆ 0 3 ~ 0 13بخش  

FE-
46 

PLC segment 
14 execution 
time selection 

زمان اجرای بخش 
14 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
47 

PLC section 14 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان شتاب/کاهش  
 ☆ 0 3 ~ 0 14بخش  

FE-
48 

PLC segment 
15 execution 
time selection 

زمان اجرای بخش 
15 0.0s(h) ~ 6553.5s(h) 0.0s(h) ☆ 

FE-
49 

PLC section 15 
acceleration 

and 
deceleration 

time selection 

زمان شتاب/کاهش  
 ☆ 0 3 ~ 0 15بخش  
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 شود.از این پارامتر انتخاب می PLCدر  Nواحد مورد استفاده برای مدت اجرای مرحلۀ 

« منابع مرجع متعددی تعریف شده که امکان جابجایی 0ای شمارۀ  برای »فرمان چندمرحله 
 کند. ای و سایر منابع مرجع را فراهم می بین فرمان چندمرحله 

 

FE-
50 

PLC operation 
time unit 

واحد زمانی  
 PLC عملکرد

 (s) ثانیه : 0
 ☆ 0 (h) ساعت  : 1

FE-
51 

Multi-segment 
command 0 

set-point 
options 

های منبع  گزینه 
-Setتنظیم ) نقطه 

point  برای )
فرمان چندبخشی 

0 

 FE-00 پارامتر : 0

0 ☆ 

1 : AI1 
2 : AI2   پتانسیومتر(

 کلید( صفحه 
  PULSE: ورودی پالس 3

 ( DI5یا  DI4)بسته به مدل  
4 : PID 

فرکانس از   : 5
 + F0-01 شدهتنظیم پیش 

 ↓↑ قابل تنظیم با کلیدهای
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 )پارامترهای مدیریت کدهای عملکرد(  FF. تنظیمات 6.17

اگر هر عددی غیر از صفر تنظیم شود، عملکرد حفاظت با رمز عبور فعال خواهد شد. در این 
این   غیر  در  وارد شود؛  عبور صحیح  رمز  باید  تنظیمات،  منوی  به  بعدی  ورود  برای  حالت، 
رمز   لطفاً  داشت.  نخواهد  وجود  عملکرد  پارامترهای  اصلاح  یا  مشاهده  امکان  صورت، 

، رمز عبور کاربر را پاک کرده و 0روی    FF-00خاطر بسپارید. تنظیم پارامتر  شده را بهتعیین
 کند. قابلیت حفاظت با رمز عبور را غیرفعال می

روی   FF-01جز پارامترهای موتور(: با تنظیم  بازنشانی پارامترها به تنظیمات کارخانه )به :1
شوند.  فرض کارخانه بازگردانده میبه حالت پیش  VFD، بیشتر پارامترهای عملکردی  1مقدار  

زمان کارکرد تجمعی، زمان  اعشار فرمان فرکانس، سوابق خطا،  رقم  پارامترهای موتور،  اما 
 شوند. روشن بودن تجمعی و مصرف انرژی تجمعی بازنشانی نمی

شده: حذف سوابق خطا، حذف زمان کارکرد تجمعی، حذف زمان های ثبتسازی دادهپاک :2
 روشن بودن تجمعی و حذف مصرف انرژی تجمعی. 

 شوند.گیری از پارامترهای فعلی کاربر تمامی پارامترهای عملکردی فعلی ذخیره میپشتیبان :3

دوباره بارگذاری    3شده در مرحله  بازیابی پارامترها از نسخه پشتیبان کاربر: مقادیر ذخیره  :4
 شوند. می

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

FF-
00 

User 
password  0 65535 ~ 0 رمز عبور کاربر ☆ 

FF-
01 
 

Parameter 
initialization 

مقداردهی اولیه  
 پارامترها 

 بدون عملیات  : 0

0 ★ 

بازنشانی پارامترها به   : 1
جز تنظیمات کارخانه )به 
 پارامترهای موتور(

های سازی داده پاک : 2
 شده ثبت 

گیری از  پشتیبان  : 4
 پارامترهای فعلی کاربر 

بازیابی پارامترها از   : 5
 نسخه پشتیبان کاربر 



 

273 
 

 )شرح عملکردهای تفصیلی(  6فصل    فازتکفاز و سه   37 kW – 0.75 kW)) PIC سری -پتواز درایوهای 

گروه   کردن  مخفی  یا  نمایش  یکان:  گروه  U0رقم  کردن  مخفی  یا  نمایش  دهگان:  رقم   .
 . P7تا   P0پارامترهای 

« نمایش SCUT-عبارت »  QUICK/JOGکند که آیا پس از فشردن کلید  رقم یکان: انتخاب می 
و تنظیم    P4داده شود یا خیر؛ همچنین انتخاب کد)های( عملکردی که اجازۀ ورود به گروه  

 دهند.پارامترهای مربوطه را می

« نمایش DIFF-عبارت »  QUICK/JOGکند که آیا پس از فشردن کلید  رقم دهگان: انتخاب می 
داده شود یا خیر؛ همچنین انتخاب کد)های( عملکردی که امکان دسترسی به پارامترهایی با 

 کنند.فرض را فراهم میمقادیر غیرپیش 

 ویرایش هستند یا خیر. کند که آیا پارامترهای کاربر قابلاین پارامتر تعیین می

 

FF-
02 
 

Function 
parameter set 
display options 

های نمایش گزینه 
 مجموعه پارامترها 

نمایش    –رقم یکان 
 Uمجموعه 

11 ☆ 

 : غیرفعال0
 : فعال1

نمایش  –رقم دهگان 
 Pمجموعه 

 : غیرفعال0
 : فعال1

FF-
03 

Customized 
parameter set 

display 
selection 

انتخاب نمایش  
مجموعه  

پارامترهای  
 سفارشی 

نمایش   –رقم یکان 
مجموعه پارامترهای  

 شده  توسط کاربر تعریف 

00 ☆ 

 : غیرفعال0
 : فعال1

نمایش  –رقم دهگان 
مجموعه پارامترهای  

 شده توسط کاربر اصلاح 
 : غیرفعال0

 : فعال1

FF-
04 

Parameter 
protection  حفاظت پارامترها 

: امکان اصلاح همه  0
 پارامترها 

: فقط این پارامتر قابل  1 ☆ 0
 اصلاح است 



 

274 
 

 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                   )شرح عملکردهای تفصیلی( 6فصل 

 

 )پارامترهای ارتباطی( P0. تنظیمات 6.18

 شود.استفاده می MODBUSاین پارامتر برای تنظیم نرخ انتقال در ارتباط 

از طریق این    MODBUS( در ارتباط  Checksumها )روش اعتبارسنجی و بررسی صحت داده
 شود.پارامتر تعیین می

 شود.از طریق این پارامتر تعیین می MODBUSآدرس محلی دستگاه در شبکۀ 

مدت پارامتر  توسط  این  داده  دریافت  پایان  بین  کامپیوتر    VFDزمان  به  پاسخ  ارسال  و 
را تعیین می پاسخبالادستی  زمان  اگر  زمان  کند.  باشد،  پردازش داخلی  زمان  از  دهی کمتر 

گیرد. هرچه مقدار این پارامتر بیشتر باشد، تأخیر در ارسال پردازش سیستم ملاک قرار می 
 پاسخ افزایش خواهد یافت. 

P0-
00 Baud rate  نرخ انتقال داده 

0 : 300BPS 

6 ★ 

1 : 600BPS 
2 : 1200BPS 
3 : 2400BPS 
4 : 4800BPS 
5 : 9600BPS 
6 : 19200BPS 
7 : 38400BPS 
8 : 57600BPS 
9 : 115200BPS 

P0-
01 Data Format قالب داده 

-parity (8-N بدون :0
2) 

3 ☆ 
1: parity 8) زوج-E-

1) 
2: parity فرد (8-O-1) 
-parity (8-N بدون :3

1) 

P0-
02 Local address  آدرس محلی 

 : آدرس پخش سراسری 0
 ☆ 1 247~   1محدوده 

P0-
03 

Response 
delay 

 ☆ 20ms 2~  0 تأخیر پاسخ 



 

275 
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 ، نامعتبر0.0مقدار 

مقدار    60.0تا    0.1بازۀ   از  بیشتر  متوالی  ارتباط  دو  بین  زمانی  فاصلۀ  اگر  معتبر.  ثانیه، 
 کند. صادر می Communication Failureشده باشد، دستگاه خطای تنظیم

 استفاده شود یا خیر.  Modbusکند که آیا از پروتکل استاندارد این پارامتر مشخص می

کند. مثال: جریان واقعی =  شده را تعیین میاین پارامتر تعداد اعشار دادهٔ جریان خوانده
2.95A 

 Slave :01 03 00 02 02 17 CRC، مقدار دریافتی P0-06 = 0اگر 

 Slave :01 03 00 02 00 1D CRC، مقدار دریافتی P0-06 = 1اگر 

 P0-08و  P0-07منطق انتخاب آدرس در 

P0-
04 

Communication 
timeout 

وقفۀ زمانی  
 ارتباط 

 : غیرفعال 0.0
 ☆ 60.0s 0~   0.1محدوده 

P0-
05 

MODBUS 
communication 

data format 

قالب داده ارتباط  
MODBUS 

 MODBUS پروتکل : 0
 غیر استاندارد 

 MODBUS پروتکل : 1 ☆ 1
 استاندارد 

P0-
06 

Communication 
reading current 

resolution 

دقت خواندن  
 جریان در ارتباط 

0: 0.01A 
0 ☆ 

1: 0.1A 

P0-
07 

Communication 
control operation 

command address 
selection 

انتخاب آدرس 
دستور عملیات 
 کنترل در ارتباط 

0x0000 - 
0xFFFF 2000H ☆ 

P0-
08 

Communication 
control setting 

frequency address 
selection 

انتخاب آدرس 
فرکانس  

تنظیمی در  
 ارتباط 

0x0000 - 
0xFFFF 1000H ☆ 

P0-
09 

Communication 
setting frequency 
mode switching 

حالت تغییر  
فرکانس  

تنظیمی در  
 ارتباط 

: تنظیم فرکانس  0
 به صورت درصدی 

: تنظیم مستقیم  1
 فرکانس 

1 ☆ 
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شود و آدرس  انتخاب می  P0-07از طریق ارتباط، با پارامتر    Run/Stopآدرس فرمان کنترلی  
گردد. این دو آدرس ارتباطی قابل  تعیین می  P0-08تنظیم فرکانس از طریق ارتباط با پارامتر  

است.    0xFFFFتا    0x0000ها  نوشتن هستند اما قابل خواندن نیستند. محدودهٔ مجاز آن
 = P0-08و    P0-07 = 0001زمان:  ااین دو آدرس نباید یکسان باشند. برای مثال، تنظیم هم

 مجاز نیست.   0001

آدرس  با  این دو کد عملکرد ممکن است  این،  بر  ارتباطی نظیرعلاوه  رایج  –0x0000های 
0x0FFF   ،0xF000–0xFFFF   ،0xA000–0xA4FF  همپوشانی داشته باشند. در چنین ...،

ای این دو فرض کارخانههای تکراری مربوط به ارتباط معمول با مقادیر پیشحالتی، آدرس 
 شوند. پارامتر جایگزین می

و آدرس   1000Hفرض، آدرس نوشتن فرکانس ارتباطی ، در تنظیمات پیش2.1مطابق شکل 
 است.  0000Hبرابر  F0-00خواندن/نوشتن کد عملکرد 

مقدار   که  پارامتر    0000Hبه    P0-08هنگامی  خواندن  آدرس  یابد:  همچنان   F0-00تغییر 
0x0000  ماند. اما آدرس نوشتن پارامتر  باقی میF0-00  ای  فرض کارخانهبه مقدار پیشP0-

می  0x1000یعنی    08 روی  تغییر  نوشتن  وضعیت:  این  در  بنابراین،  دیگر   0x1000کند. 
نیز   0x0000کند. نوشتن روی  را اصلاح می  F0-00دهد، بلکه مقدار  فرکانس را تغییر نمی

 نیز دقیقاً مطابق همین رفتار است. P0-07فرکانس را تغییر نخواهد داد. منطق پارامتر 
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 P0-09 –  ی تنظیم فرکانس از طریق ارتباطات حالت انتخاب شیوه 

شده در دادهباشد )انتخاب فرکانس از طریق ارتباط(، و مقدار نمایش  F0-02 = 8هنگامی که  
از طریق ارتباط نوشته شود، فرکانس قابل کنترل خواهد بود. این پارامتر دو   P0-08آدرس  

 حالت دارد: 

P0-09 = 010000تا    10000-شود. بازه ورودی:  صورت درصدی انجام می؛ تنظیم فرکانس به  ،
 %100.00تا  %100.00-متناظر با: 

P0-09 = 1به ارتباطی  ورودی  مقدار  به ؛  مستقیم  میصورت  اعمال  فرکانس  شود.  عنوان 
 محدوده معتبر: از حد پایین فرکانس تا حد بالای فرکانس. 

 

 )پارامترهای تأمین آب با فشار ثابت(  P1. تنظیمات 6.19

 عادی PID: حالت 0

 ( غیرفعال است. P1در این حالت، گروه پارامترهای ویژۀ فشار ثابت )

 مخصوص تأمین آب با فشار ثابت  PID: حالت 1

 شود. فعال می P1در این حالت، گروه پارامترهای ویژۀ فشار ثابت در 

 

گیری گیج فشار تنظیم  مقدار این پارامتر باید تا حد امکان برابر با بیشترین مقدار قابل اندازه
 شود.

 

 محدوده  نام پارامتر  کد 
مقدار  

 فرض پیش 
قابلیت 

 تغییر 

P1-
00 

Water 
supply 
model 

مدل تأمین  
 آب 

0 : PID عادی 
تأمین   PID حالت  : 1 ★ 0

 آب با فشار ثابت 

P1-
01 Gauge range   محدوده فشار

 bar 16.00 655.35 ~ 0.01 سنج 
bar ☆ 
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 توان بر اساس نیاز تنظیم کرد. در حالت تأمین آب با فشار ثابت، مقدار فشار هدف را می

 

 کند نمایش فشار چند رقم اعشار داشته باشد. این پارامتر تعیین می

 

هرگاه فشار فیدبک کمتر از فشار بیداری باشد و این وضعیت بیشتر از زمان تأخیر بیداری  
 کند.شروع به کار می RUNبیدار شده و طبق فرمان  VFDادامه یابد، 

در هنگام کار، اگر فشار فیدبک بیشتر از فشار هدف شود و فرکانس کاری نیز کمتر از فرکانس  
  Sleepوارد حالت    VFDخواب باشد و این وضعیت بیش از زمان تأخیر خواب ادامه یابد،  

 شود.می

شده تر یا مساوی فشار هدف باشد، سیستم در هر بازۀ زمانی تعیینوقتی فشار فیدبک بزرگ 
بررسی می  P1-08در   را  پایداری فشار  یا  بالاتر نشت آب وضعیت نشت آب  کند. سطوح 

P1-
02 

Set water 
pressure 

فشار آب  
 تنظیمی 

-P1) ~ حد پایین فشار
 محدوده فشار سنج (11

(P1-01) 
2.50 bar ☆ 

P1-
03 

The water 
pressure shows 
decimal points 

تعداد ارقام اعشاری  
 ☆ 2 3–0 نمایش فشار 

P1-
04 

Wake-up 
pressure  محدوده فشار    0.00 ~ فشار بیدار شدن

 ☆ 2.00 bar (P1-01) سنج

P1-
05 Wake up delay  تأخیر بیدار

 ☆ s 5.0 s 6553.5 ~ 0.0 شدن 

P1-
06 

Sleep 
frequency  حداکثر    0.00 ~ فرکانس خواب

 ☆ 20.00 Hz (F0-09) فرکانس

P1-
07 Sleep delay  6553.5 ~ 0.0 تأخیر خواب s 10.0 s ☆ 

P1-
08 

Pressure 
preserving sleep 
detection cycle 

دوره تشخیص 
خواب برای حفظ 

 فشار 
0.0 ~ 6553.5 s 30.0 s ☆ 

P1-
09 

Water leakage 
grade  5.0 20.0 ~ 0.0 درجه نشتی آب ☆ 
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دهندۀ نشت بیشتر است. اگر سطح نشت خیلی بالا تنظیم شود، ممکن است موجب  نشان
شود. این مقدار باید بر اساس شرایط واقعی محل نصب    VFDشدن مکرر  روشن و خاموش

 تنظیم گردد. 

هرگاه فشار واقعی از مقدار »فشار هدف منهای بایاس بیداری/خواب« بیشتر شود، فرآیند 
 شود.آغاز می Sleepتشخیص ورود به حالت  

( باشد P1-12تر یا مساوی فرکانس آغاز تشخیص کمبود آب )هنگامی که فرکانس کاری بزرگ
زمان این وضعیت ( باشد و مدتP1-11و فشار فیدبک کمتر از فشار تشخیص کمبود آب )

( آب  کمبود  زمان تشخیص  از  مقدار  P1-13بیشتر  )اگر  باشد   )P1-13    باشد، هیچ    0برابر
گزارش شده و دستگاه خاموش    E43شود(، خطای کمبود آب  خطایی تشخیص داده نمی

از زمان تشخیص ریست کمبود آب )شود. وقتی مدت می (  P1-14زمان خطای کمبود آب 
باشد،   0برابر    P1-14شود. اگر مقدار  صورت خودکار ریست میبیشتر شود، خطا دوباره به

 شود.صورت دستی انجام میریست فقط به

P1-
10 

Sleep 
awakening 

deviated 
pressure 

فشار   انحراف 
برای بیدار شدن  

 از خواب 

تنظیمی0.00 ~   فشار 
(P1-02) 0.02 bar ☆ 

P1-
11 

Water 
pressure lower 

limit 
protection 

value 

حد پایین  
محافظت فشار  

 آب 

 حد بالای فشار0.00 ~
(P1-15) 0.50 bar ☆ 

P1-
12 

Determine the 
onset 

frequency of 
water 

shortage 

فرکانس شروع  
تشخیص کمبود  

 آب 

حداکثر  ~  0.00
 (F0-09) فرکانس

48.00 
Hz ☆ 

P1-
13 

Water 
shortage 

judgment time 

زمان تشخیص  
 ☆ s 0.0 s 6553.5 ~ 0.0 کمبود آب 

P1-
14 

Water 
shortage fault 

reset 
detection time 

زمان تأخیر  
ریست خطای  

 کمبود آب 
0.0 ~ 6553.5 min 0.0 min ☆ 
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( برابر P1-01گیری گیج فشار )( با بازهٔ اندازهP1-15وقتی مقدار حد بالای حفاظت فشار آب )
شود. هنگامی که فشار فیدبک از  تعیین می  P1-15نباشد، آستانۀ فشار بالا بر اساس مقدار  

کند.  را گزارش می  E44بیشتر شود، اینورتر خطای فشار بالای آب   P1-15حد بالای فشار آب  
وقتی فشار فیدبک به مقدار نرمال بازگردد، هشدار فشار بالای تأخیری مطابق زمان ریست  

چنین عملکردی   P1-16شود. اگر مقدار  صورت خودکار ریست می( بهP1-16تأخیر فشار بالا )
 صورت دستی انجام شود.را پشتیبانی نکند، ریست باید به

کند صورت مستقیم آن را فعال میبه  1شود؛ مقدار  فعال می  P1-17تابع ضدیخ مطابق پارامتر  
طور تر باشد آن را به پایین  P1-21زمانی که دمای اینورتر از دمای شروع ضدیخ    2و مقدار  

، فرکانس  P1-20کار ضدیخ  بهنماید؛ پس از فعال شدن تابع، در هر بازۀ آمادهخودکار فعال می
 شود.اجرا می  P1-19مدت زمان عملکرد ضدیخ به  P1-18عملکرد ضدیخ 

 

P1-
15 

Upper 
protection 

value of water 
pressure 

حد بالای  
محافظت فشار  

 آب 

-P1) ~ حد پایین فشار
محدوده فشار   (11

 (P1-01) سنج

16.00 
bar ☆ 

P1-
16 

High voltage 
alarm delay 

reset 

تأخیر هشدار  
 ☆ s 0.0 s 6553.5 ~ 0.0 ولتاژ بالا 

P1-
17 

Antifreezing 
function  عملکرد ضد یخ 

 غیرفعال : 0
 فعال : 1 ☆ 0

 فعال بر اساس دما  : 2

P1-
18 

Operating 
frequency of 
antifreeze 

فرکانس کاری  
 ضد یخ 

حداکثر  ~  0.00
 ☆ 20.00 Hz (F0-09) فرکانس

P1-
19 

Antifreeze 
operation time 

زمان عملیات  
 ☆ min 1.0 min 6553.5 ~ 0.0 ضد یخ 

P1-
20 

Anti-freezing 
standby time 

زمان آماده به  
 کار ضد یخ 

0.0 ~ 6553.5 min 5.0 min ☆ 

P1-
21 

Antifreeze 
starting 

temperature 

دمای شروع  
 ☆ C°5 ℃ 100 ~ 0 ضد یخ 
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 (AI/AO)پارامترهای کالیبراسیون  P2. تنظیمات 6.20

رود تا تأثیر انحراف صفر  کار میبه   AIکردن ورودی آنالوگ  برای کالیبره   AIکد عملکرد اصلاح  
(Zero Offset( و بهره )Gain.ورودی حذف شود ) 

شده کالیبره  کارخانه  از  خروج  از  قبل  پارامترها  از  گروه  به این  بازگردانی  صورت  در  و  اند 
گردند. معمولًا در کاربردهای  شده کارخانه باز میتنظیمات کارخانه، مجدداً به مقادیر کالیبره

 میدانی نیازی به اصلاح وجود ندارد.

متر و سایر ابزارهای  شده توسط مولتیگیری ولتاژ قبل از کالیبراسیون همان ولتاژ واقعی اندازه
نمایشاندازه مقدار  کالیبراسیون  از  بعد  ولتاژ  و  است  توسط  دادهگیری  در    VFDشده 
 برداری آنالوگ است.نمونه

شده توسط  گیری اعمال کنید و مقدار اندازه  AIبرای کالیبراسیون، دو مقدار ولتاژ به هر ورودی  
 مقایسه نمایید.  U0شده در گروه متر را با مقدار خواندهمولتی 

صورت خودکار انحراف صفر و  به  VFDدرستی وارد شوند،  اگر مقادیر کدهای عملکرد بالا به
 کند. را اصلاح می  AIبهره 

P2-
00 

AI1 given 
voltage 1 

 AI1 ولتاژ داده شده
 1شماره 

0.500 V ～ 
4.000 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
01 

AI1 measured 
voltage 1 

گیری  ولتاژ اندازه 
 1شماره  AI1 شده

0.500 V ～ 
4.000 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
02 

AI1 given 
voltage 2 

 AI1 ولتاژ داده شده
 2شماره 

6.000 V ～ 
9.999 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
03 

AI1 measured 
voltage 2 

گیری  ولتاژ اندازه 
 2شماره  AI1 شده

6.000 V ～ 
9.999 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
04 

AI2 given 
voltage 1 

 AI2 ولتاژ داده شده
 1شماره 

0.500 V ～ 
4.000 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
05 

AI2 measured 
voltage 1 

گیری  ولتاژ اندازه 
 1شماره  AI2 شده

0.500 V ～ 
4.000 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
06 

AI2 given 
voltage 2 

 AI2 ولتاژ داده شده
 2شماره 

6.000 V ～ 
9.999 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
07 

AI2 measured 
voltage 2 

گیری  ولتاژ اندازه 
 2شماره  AI2 شده

6.000 V ～ 
9.999 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 



 

282 
 

 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                   )شرح عملکردهای تفصیلی( 6فصل 

 

هماهنگ   VFDشده توسط برداری شده توسط کاربر با مقدار نمونهبرای مواقعی که ولتاژ داده 
( استفاده کرد تا مقدار  On-site Calibrationتوان از روش کالیبراسیون در محل )نیست، می 

دادهبرداری نمونه مقدار  با  برای  شده  مثلًا  کند.  پیدا  مطابقت  انجام   AI1شده  زیر  مراحل 
 شود: می

 ولت(  2)حدود  AI1اعمال سیگنال ولتاژ 

 P2-00و ذخیره در پارامتر عملکردی  AI1گیری مقدار واقعی ولتاژ اندازه

 P2-01و ذخیره در پارامتر عملکردی  U0-09شده در دادهبررسی مقدار نمایش

 ولت(  8)حدود  AI1اعمال سیگنال ولتاژ 

 P2-02و ذخیره در پارامتر عملکردی  AI1گیری مقدار واقعی ولتاژ اندازه

 P2-03و ذخیره در پارامتر عملکردی  U0-09شده در دادهبررسی مقدار نمایش

 شود.استفاده می AOکردن خروجی آنالوگ  برای کالیبره AOکد عملکرد کالیبراسیون 

اند و در صورت بازگردانی به تنظیمات این پارامترها نیز پیش از خروج از کارخانه کالیبره شده
کالیبره مقادیر  بازمی کارخانه،  کارخانه  به شده  نیازی  میدانی  کاربردهای  در  معمولًا  گردند. 

 ها نیست.اصلاح آن 

متر است و ولتاژ  شده توسط مولتی گیری ولتاژ قبل از کالیبراسیون مقدار واقعی خروجی اندازه
 باشد. می  VFDبعد از کالیبراسیون مقدار ولتاژ تئوریک خروجی 

 

P2-
08 

AO1 set 
voltage 1 

 شدهولتاژ تنظیم 
AO1  1شماره 

0.500 V ～ 
4.000 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
09 

AO1 
measured 
voltage 1 

گیری  ولتاژ اندازه 
 1شماره   AO1 شده

0.500 V ～ 
4.000 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
10 

AO1 set 
voltage 2 

 شدهولتاژ تنظیم 
AO1  2شماره 

6.000 V ～ 
9.999 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 

P2-
11 

AO1 
measured 
voltage 2 

گیری  ولتاژ اندازه 
 2شماره   AO1 شده

6.000 V ～ 
9.999 V 

کالیبراسیون 
 ☆ کارخانه 



 

283 
 

 )شرح عملکردهای تفصیلی(  6فصل    فازتکفاز و سه   37 kW – 0.75 kW)) PIC سری -پتواز درایوهای 

 ( AI)پارامترهای تنظیم منحنی  P3. تنظیمات 6.21

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

P3-
00 AI1 jumping point نقطه پرش 

AI1 
-100.0% ～ 

100.0% 0.0% ☆ 

P3-
01 AI1 jump range دامنه پرش 

AI1 
0.0% ～ 
100.0% 0.5% ☆ 

P3-
02 AI2 jumping point نقطه پرش 

AI2 
-100.0% ～ 

100.0% 0.0% ☆ 

P3-
03 AI2 jump range دامنه پرش 

AI2 
0.0% ～ 
100.0% 0.5% ☆ 

P3-
04 

AI curve minimum 
input 3 

حداقل ورودی  
 AI منحنی

 3شماره 

0.00 V ～ P3-
06 0.00 V ☆ 

P3-
05 

AI curve minimum 
input 3 

corresponding 
setting 

تنظیم متناظر  
حداقل ورودی  

 AI منحنی
 3شماره 

-100.0% ～ 
+100.0% 

0.0% ☆ 

P3-
06 

AI curve setting of 
3 inflection point 
and 1 input value 

ورودی نقطه  
 1عطف 
 AI منحنی

 3شماره 

P3-04 ～ P3-
08 2.00 V ☆ 

P3-
07 

AI curve setting of 
3 inflection point 
and 1 input value 

setting 

تنظیم متناظر  
  1نقطه عطف 

 AI منحنی
 3شماره 

-100.0% ～ 
+100.0% 

20.0% ☆ 

P3-
08 

AI curve setting of 
3 inflection point 
and 2 input value 

ورودی نقطه  
 2عطف 
 AI منحنی

 3شماره 

P3-06 ～ P3-
10 4.00 V ☆ 

P3-
09 

AI curve setting of 
3 inflection point 
and 2 input value 

setting 

تنظیم متناظر  
  2نقطه عطف 

 AI منحنی
 3شماره 

-100.0% ～ 
+100.0% 40.0% ☆ 
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P3-00~P3-05: 

در بازۀ »نقطۀ    AIشود. وقتی مقدار تنظیمی  استفاده می  AIبرای تنظیم منحنی مقدار تنظیمی  
در نظر گرفته    AIبرابر با نقطۀ پرش    AI± دامنۀ پرش« قرار بگیرد، مقدار تنظیمی    AIپرش  

 شود.می

P3-06~P3-15: 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

P3-
10 

AI curve setting of 
3 inflection point 
and 3 input value 

ورودی نقطه  
 3عطف 
 AI منحنی

 3شماره 

P3-08 ～ P3-
12 6.00 V ☆ 

P3-
11 

AI curve setting of 
3 inflection point 
and 3 input value 

setting 

تنظیم متناظر  
  3نقطه عطف 

 AI منحنی
 3شماره 

-100.0% ～ 
+100.0% 60.0% ☆ 

P3-
12 

AI curve setting of 
3 inflection point 
and 4 input value 

ورودی نقطه  
 4عطف 
 AI منحنی

 3شماره 

P3-10 ～ P3-
14 8.00 V ☆ 

P3-
13 

AI curve setting of 
3 inflection point 
and 4 input value 

setting 

تنظیم متناظر  
  4نقطه عطف 

 AI منحنی
 3شماره 

-100.0% ～ 
+100.0% 80.0% ☆ 

P3-
14 

AI curve maximum 
input 3 

حداکثر ورودی  
 AI منحنی

 3شماره 

P3-12 ～ 
+10.00 V 10.00 V ☆ 

P3-
15 

AI curve maximum 
input 3 

corresponding 
setting 

تنظیم متناظر  
حداکثر ورودی  

 AI منحنی
 3شماره 

-100.0% ～ 
+100.0% 

100.0% ☆ 
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ها باید به ترتیب از  رود. در این منحنی، ورودی کار میای بهنقطه  ۵برای تنظیم یک منحنی  
، نقطۀ شکست  ۱مقدار کمتر به بیشتر تنظیم شوند: حداقل ولتاژ ورودی منحنی، نقطۀ شکست  

 ، حداکثر ورودی منحنی۳، نقطۀ شکست  ۲

 

 شده توسط کاربر( )پارامترهای کد عملکرد تعریف  P4. تنظیمات  6.22

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

P4-
00 

User-defined 
function code 0 

تابع  
 0کاربر  

F0-00 ~ FF-xx 
P0-00 ~ Px-xx 
U0-00 ~ U0-xx 

F0.10 ☆ 

P4-
01 

User-defined 
function code 1 

تابع  
 ☆ F0.02 1کاربر  

P4-
02 

User-defined 
function code 2 

تابع  
 2کاربر  

F0.03 ☆ 

P4-
03 

User-defined 
function code 3 

تابع  
 3کاربر  

F0.07 ☆ 

P4-
04 

User-defined 
function code 4 

تابع  
 ☆ F0.08 4کاربر  

P4-
05 

User-defined 
function code 5 

تابع  
 ☆ F0.17 5کاربر  
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مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

P4-
06 

User-defined 
function code 6 

تابع  
 ☆ F0.18 6کاربر  

P4-
07 

User-defined 
function code 7 

تابع  
 ☆ F3.00 7کاربر  

P4-
08 

User-defined 
function code 8 

تابع  
 8کاربر  

F3.01 ☆ 

P4-
09 

User-defined 
function code 9 

تابع  
 ☆ F4.00 9کاربر  

P4-
10 

User-defined 
function code 10 

تابع  
 ☆ F4.01 10کاربر  

P4-
11 

User-defined 
function code 11 

تابع  
 ☆ F4.02 11کاربر  

P4-
12 

User-defined 
function code 12 

تابع  
 ☆ F5.04 12کاربر  

P4-
13 

User-defined 
function code 13 

تابع  
 ☆ F5.07 13کاربر  

P4-
14 

User-defined 
function code 14 

تابع  
 ☆ F6.00 14کاربر  

P4-
15 

User-defined 
function code 15 

تابع  
 15کاربر  

F6.01 ☆ 

P4-
16 

User-defined 
function code 16 

تابع  
 ☆ F6.02 16کاربر  

P4-
17 

User-defined 
function code 17 

تابع  
 ☆ F6.03 17کاربر  

P4-
18 

User-defined 
function code 18 

تابع  
 ☆ F7.00 18کاربر  

P4-
19 

User-defined 
function code 19 

تابع  
 ☆ F7.01 19کاربر  

P4-
20 

User-defined 
function code 20 

تابع  
 ☆ F7.02 20کاربر  

P4-
21 

User-defined 
function code 21 

تابع  
 ☆ F7.03 21کاربر  

P4-
22 

User-defined 
function code 22 

تابع  
 22کاربر  

FA.00 ☆ 
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وارد نمایش    QUICK/JOGتوان انتخاب کرد که آیا با فشردن کلید  می  FF-03از طریق پارامتر  
 شده توسط کاربر شوید یا خیر.کدهای تابع تعریف

 

 )پارامترهای پایش(  U0. تنظیمات 6.23

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

P4-
23 

User-defined 
function code 23 

تابع  
 ☆ F0.00 23کاربر  

P4-
24 

User-defined 
function code 24 

تابع  
 ☆ F0.00 24کاربر  

P4-
25 

User-defined 
function code 25 

تابع  
 25کاربر  

F0.00 ☆ 

P4-
26 

User-defined 
function code 26 

تابع  
 ☆ F0.00 26کاربر  

P4-
27 

User-defined 
function code 27 

تابع  
 ☆ F0.00 27کاربر  

P4-
28 

User-defined 
function code 28 

تابع  
 ☆ F0.00 28کاربر  

P4-
29 

User-defined 
function code 29 

تابع  
 ☆ F0.00 29کاربر  

P4-
30 

User-defined 
function code 30 

تابع  
 ☆ F0.00 30کاربر  

P4-
31 

User-defined 
function code 31 

تابع  
 ☆ F0.00 31کاربر  

آدرس   حداقل واحد  نام پارامتر  کد 
 ارتباطی 

U0-
00 

Operating 
frequency (Hz) 

 فرکانس کاری
(Hz)  ( نمایش فرکانس تئوری کارکرد درایوVFD و )

 شده.مقدار مطلق فرکانس تنظیم 

7000H 

U0-
01 

Setting 
frequency (Hz) 

فرکانس تنظیم  
 7001H (Hz)شده 

U0-
02 Bus voltage (V) ولتاژ باس (V)  نمایش مقدار ولتاژ باسVFD . 7002H 
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آدرس   حداقل واحد  نام پارامتر  کد 
 ارتباطی 

U0-
03 

Output voltage 
(V) 

 ولتاژ خروجی
(V) 

در هنگام  VFDنمایش مقدار ولتاژ خروجی 
 7003H کار. 

U0-
04 

Output current 
(A) 

 جریان خروجی 
(A)  مایش مقدار جریان خروجیVFD  .7004 هنگام کارH 

U0-
05 

Output power 
(kW) 

 توان خروجی 
(kW) 

در هنگام  VFDنمایش مقدار توان خروجی 
 کار. 

7005H 

U0-
06 

Output torque 
(%) 

گشتاور  
 (%)خروجی

مقدار خروجی گشتاور برحسب درصد گشتاور  
 7006H نامی موتور. 

U0-
07 

DI input status وضعیت ورودی 
DI 

صورت هگزادسیمال، و هنگامی که  نمایش به 
باشد، معانی زیر   1رقم باینری متناظر برابر  
 دارد: 

BIT0: DI1  فعال است 
BIT1: DI2  فعال 

BIT2: DI3  فعال است 
BIT3: DI4  فعال است 
BIT4: DI5  فعال است 

BIT5: AI1   عنوان ورودی بهDI  فعال است 

7007H 

U0-
08 

DO output 
status 

وضعیت 
 DO خروجی

صورت هگزادسیمال، و هنگامی که  نمایش به 
باشد، معانی زیر   1رقم باینری متناظر برابر  
 دارد: 

BIT0 فعال است  1: رله 
BIT1 : DO1  فعال است 

7008H 

U0-
09 

AI1 voltage (V) ولتاژ  (V) AI1 
برابر با  AIبرداری نمونه واحد نمایش داده 

 ولتاژ است. 

7009H 

U0-
10 

Rotary 
potentiometer 

voltage(V) 

ولتاژ پتانسیومتر 
 (V) چرخشی 

700AH 

U0-
11 

Count value  700 -  مقدار شمارشBH 

U0-
12 Length value  700 -  مقدار طولCH 

U0-
13 

Load speed 
display 

نمایش سرعت  
 بار 

مراجعه  FA-08برای جزئیات به توضیحات 
 700DH شود.
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آدرس   حداقل واحد  نام پارامتر  کد 
 ارتباطی 

U0-
14 PID setting تنظیم PID  - 700EH 

U0-
15 PID feedback بازخورد PID  - 700FH 

U0-
16 

PLC stage مرحله PLC  نمایش مرحله کنونی عملکردPLC . 7010H 

U0-
17 

PULSE input 
pulse frequency 

(Hz) 

فرکانس پالس  
 (Hz) ورودی 

برداری پالس پُرسرعت نمایش فرکانس نمونه 
DI5 0.01، با واحدkHz  این مقدار همان دادۀ .

U0-23  است، فقط واحد نمایش متفاوت
 است.

7011H 

U0-
18 

Feedback 
speed (Hz) 

 سرعت بازخورد
(Hz) 

تعداد    FA-08مقدار دهگان در تنظیم تابع 
را مشخص  U0-18/U0-34های اعشار در رقم 

 کند. می 
7012H 

U0-
19 

Remaining 
running time 

مانده  زمان باقی 
 عملیات 

شده و زمان بندی نمایش زمان کارکرد زمان 
 7013H مانده. باقی

U0-
20 Line speed برداری پالس نمایش سرعت خطی نمونه  سرعت خط

 7014H ؛ m/min، با واحد DI5پُرسرعت 

U0-
21 

Current power-
on time 

زمان فعلی 
 روشن بودن 

سرعت خطی با توجه به تعداد پالس  
 FB-07شده در دقیقه و مقدار برداری نمونه 

 شود.)تعداد پالس در هر متر( محاسبه می 
7015H 

U0-
22 

Current running 
time 

زمان فعلی در  
 7016H -  حال کار 

U0-
23 

PULSE input 
pulse frequency 

فرکانس پالس  
 7017H -  ورودی

U0-
24 

Communication 
settings 

تنظیمات  
 ارتباطی 

برداری پالس پُرسرعت نمایش فرکانس نمونه 
DI5 1، با واحدHz این مقدار همان داده .U0-
 است، فقط واحد نمایش متفاوت است. 17

7018H 

U0-
25 

VFD running 
status 

وضعیت 
 VFD عملکرد

؛ فرمت VFDمایش اطلاعات وضعیت کارکرد  
 صورت زیر است: تعریف داده به 

های بیت 
 باینری 

 توضیح 

BIT0 0توقف : 
: حرکت 1

 جلوبه رو
BIT1 

7019H 
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آدرس   حداقل واحد  نام پارامتر  کد 
 ارتباطی 

 : معکوس2
BIT2 0 سرعت :

 ثابت 
 گیری : شتاب 1

: کاهش 2
 سرعت 

BIT3 

BIT4 0 نرمال : 
  : افت ولتاژ 1

U0-
26 

Main frequency 
X display 

نمایش فرکانس  
 X. 701AHنمایش مقدار تنظیم فرکانس منبع اصلی  X اصلی

U0-
27 

Auxiliary 
frequency Y 

display 

نمایش فرکانس  
 Y کمکی

 Y. 701BHنمایش مقدار تنظیم فرکانس منبع کمکی 

U0-
28 

Target torque 
(%) 

گشتاور  
 (%)هدف

نمایش مقدار محدودیت گشتاور فعلی  
 شده. تنظیم

701CH 

U0-
29 

Power factor 
angle 

زاویه ضریب  
 701DH نمایش زاویه ضریب توان در حال کار.  توان 

U0-
30 

VF separation 
target voltage 

ولتاژ هدف  
 VF جداسازی

نمایش ولتاژ هدف خروجی و ولتاژ واقعی 
 VFخروجی در هنگام عملکرد در حالت 

 جداگانه. 
701EH 

U0-
31 

VF separation 
output voltage 

ولتاژ خروجی 
 VF  - 701FH جداسازی

U0-
32 

VF oscillation 
coefficient 

 ضریب نوسان 
VF   نمایش دمای فعلیVFD . 7020H 

U0-
33 Temperature 7021 -  دماH 

U0-
34 

Actual response 
speed (Hz) 

سرعت پاسخ  
 7022H نمایش کد خطای فعلی.  (Hz) واقعی 

U0-
35 Accident details  نمایش مقدار تنظیم فرکانس منبع اصلی  جزئیات حادثهX. 7023H 

U0-
40 

DI input status 
visual display 

نمایش تصویری  
وضعیت ورودی 

DI 

وضعیت هر ترمینال عملکردی از طریق  
روشن/خاموش شدن بخش مشخصی از 

شود. فرمت نشان داده می  LEDسگمنت سون 
صورت زیر است: )برای مدل نمایش آن به 

7028H 
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آدرس   حداقل واحد  نام پارامتر  کد 
 ارتباطی 

 2.2kW~0.75فاز و سه  1.5kW~ 0.75فاز تک 
ها هستند، و برای سایر مدل DI4ها ترمینال 

DI5 ) 

 

U0-
41 

Visual display 
of DO input 

status 

نمایش تصویری  
وضعیت 

 DOخروجی 

وضعیت هر ترمینال عملکردی از طریق  
روشن/خاموش شدن بخش مشخصی از 

شود. فرمت نشان داده می  LEDسگمنت سون 
 صورت زیر است: نمایش به 

 

7029H 

U0-
42 

DI function 
status visual 

display 1 

نمایش وضعیت  
 DI 1 عملکرد

سگمنت وجود کلید پنج عدد سون روی صفحه 
گزینهٔ  ۸تواند سگمنت می دارد و هر سون 

عملکردی را نمایش دهد. فرمت نمایش 
 صورت زیر است: به 

 

702AH 

U0-
43 

DI function 
status visual 

display 2 

نمایش وضعیت  
 DI 2 702BH عملکرد

…  …   
U0-
59     
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 . خطای عملکرد 7

 . پیشگیری 7.1
پیشگیرانه این فصل روش را معرفی میهای نگهداری  برای حفظ عملکرد عادی ای  کند که 

VFD .ضروری هستند 

 ای. بازرسی دوره 7.1.1

اند، تنها  هایی که در محیطی مطابق با الزامات ذکر شده در این دفترچه نصب شدهVFDبرای  
شده را فهرست  نیاز به حداقل نگهداری وجود دارد. جدول زیر چرخه نگهداری روزانه توصیه 

 کند. برای جزئیات بیشتر، لطفاً با ما تماس بگیرید. می

 الزامات  روش محتوای بررسی  هاآیتم 

 محیط 
Environment 

دمای محیط، رطوبت، 
لرزش و وجود گردوغبار،  
گاز، مه روغن، قطرات آب  

 و غیره 

بازرسی 
چشمی و 

گیری با اندازه 
 ابزار 

مطابق با  
الزامات 

 .محصول باشد

آیا اشیای خارجی مانند  
ابزار یا اقلام خطرناک در 

 اطراف وجود دارد؟ 

بازرسی 
 چشمی

هیچ موردی 
نباید در اطراف  
وجود داشته  

 .باشد

 کلید صفحه 
Keyboard 

وضوح آیا نمایشگر به 
 قابل خواندن است؟ 

بازرسی 
 چشمی

کاراکترها باید  
طور طبیعی  به 

نمایش داده  
 .شوند

ای از ناقص  آیا نشانه 
شدن داده نمایش 

 کاراکترها وجود دارد؟ 

بازرسی 
 چشمی

مطابق الزامات  
 .محصول

 مدار اصلی 
Main 
circuit 

 بخش عمومی 
Public 

ها شل یا مفقود  آیا پیچ 
 هستند؟ 

کردن سفت 
 ها پیچ 

گونه مورد  هیچ 
غیرعادی وجود 

 .نداشته باشد
ها  آیا قطعات و عایق 

دچار تغییر شکل، ترک، 
شکستگی یا تغییر رنگ  

بازرسی 
 چشمی

گونه مورد  هیچ 
غیرعادی وجود 

 .نداشته باشد
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ناشی از گرمای زیاد یا  
 اند؟ فرسودگی شده 

آیا گردوغبار یا آلودگی 
روی قطعات نشسته  

 است؟ 

بازرسی 
 چشمی

گونه مورد  هیچ 
غیرعادی وجود 
نداشته باشد.  
توجه: تغییر  

رنگ در  
های مسی  شینه 

یا آلومینیومی  
لزوماً  

دهندۀ  نشان 
 .مشکل نیست 

 ها ها و سیمکابل 
Cables and 

wires 

آیا رسانا علائم تغییر رنگ  
یا تغییر شکل ناشی از  

 گرمای زیاد دارد؟ 

بازرسی 
 چشمی

گونه مورد  هیچ 
غیرعادی وجود 

 .نداشته باشد
آیا لایۀ محافظ دچار  

خوردگی یا تغییر  ترک 
 رنگ شده است؟ 

بازرسی 
 چشمی

گونه مورد  هیچ 
غیرعادی وجود 

 .نداشته باشد
 بلوک ترمینال 
Terminal 

block 
بازرسی  آیا آسیبی وجود دارد؟ 

 چشمی

گونه مورد  هیچ 
غیرعادی وجود 

 .نداشته باشد

 هامقاومت 
Resistance 

آیا بوی غیرعادی ناشی از  
گرمای زیاد احساس  

 شود؟می 

استشمام و 
بازرسی 
 چشمی

گونه مورد  هیچ 
غیرعادی وجود 

 .نداشته باشد

گیری با اندازه  آیا قطعی وجود دارد؟ 
 متر مولتی 

مقدار مقاومت 
باید در  
٪ 10محدودۀ ±

مقدار استاندارد  
 .باشد

ترانسفورماتورها  
 و راکتورها

Transformers, 
reactors 

آیا لرزش یا بوی غیرعادی  
 وجود دارد؟ 

شنیدن،  
استشمام و 

بازرسی 
 چشمی

گونه مورد  هیچ 
غیرعادی وجود 

 .نداشته باشد

سیستم  
 کننده خنک 

های فن
 کننده خنک 

Cooling fan 

آیا صدای غیرعادی یا  
 لرزش وجود دارد؟ 

شنیدن،  
بازرسی 
چشمی، 

چرخش باید 
 .روان باشد
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 کنندههای خنک. فن7.1.2
ساعت کارکرد است، اما   ۲۵٬۰۰۰بیش از    VFDکننده این  شده برای فن خنکطول عمر طراحی

زمان   بود.  خواهد  متفاوت  محیط  دمای  و  استفاده  شرایط  به  بسته  واقعی  عمر  طول 
قابل بررسی است )که بیانگر زمان کارکرد تجمعی    FA-07از طریق پارامتر    VFDدهی  سرویس

 دستگاه است(.

این  صدای غیرعادی بلبرینگ معمولًا نشانه از خرابی احتمالی فن است. در صورتی که  ای 
ها حیاتی رخ دهد، فن را بلافاصله تعویض کنید. قطعات یدکی فن  VFDوضعیت برای یک  

 از سوی ما قابل تأمین هستند.

شده را قطع کنید، سپس به مدت زمان مشخص  ACسیستم را متوقف کرده و منبع برق   .1
 صبر کنید. VFDروی 

Cooling 
system 

چرخاندن  
 دستی 

ها یا قطعات شل  آیا پیچ 
 کردن سفت  اند؟ شده 

گونه مورد  هیچ 
غیرعادی وجود 

 .نداشته باشد

آیا تغییر رنگ ناشی از  
گرمای زیاد دیده  

 شود؟می 

بازرسی 
چشمی و 

ارزیابی عمر  
مانده بر  باقی

اساس 
اطلاعات  
 نگهداری

گونه مورد  هیچ 
غیرعادی وجود 

 .نداشته باشد

 کانال تهویه 
Ventilation 

duct 

آیا هرگونه جسم خارجی  
باعث مسدود شدن  

کننده، های خنک فن
های هوا یا ورودی

های تهویه شده  خروجی
 است؟ 

بازرسی 
 چشمی

گونه مورد  هیچ 
غیرعادی وجود 

 .نداشته باشد

 

بخش »نکات ایمنی« را با دقت کامل مطالعه کرده و دقیقاً مطابق  
دستورالعمل عمل کنید. عدم رعایت این موارد ممکن است منجر به  

 آسیب شخصی، مرگ یا خسارت به تجهیزات شود.
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 گوشتی، محافظ فن را از بدنه تابلو جدا کنید. با استفاده از پیچ .2
 کلید و پوشش جلویی را خارج کنید.صفحه  .3
 فن را بیرون آورده و ترمینال تغذیه فن را جدا کنید.  .4
انجام دهید. توجه: جهت   .5 را به ترتیب معکوس  فن جدید را نصب کرده و مراحل بالا 

طور که در شکل زیر نمایش داده باشد، همان  VFDجریان هوا باید مطابق جهت اصلی  
 شده است. 

6.  
 

 

 

 

 

 

 منبع تغذیه را روشن کنید.  .7

 . ظرفیت خازنی 7.1.3
برای مدتی بیش از حد مجاز بدون استفاده نگهداری شده باشد، لازم است پیش    VFDاگر  

راه خازناز  ظرفیت  باس  اندازی،  دستورالعمل  DCهای  تعیینمطابق  / های  »بازیابی  شده 
)فرم ذخیره Reformingدهی  زمان  مدت  شود.  دستگاه («  تحویل  تاریخ  اساس  بر  سازی 

 شود.محاسبه می

 دستورالعمل  مدت زمان 
 .نیازی به بازیابی نیست  سال  1کمتر از 

دار  ساعت برق  ۱مدت باید به VFDاندازی، پیش از نخستین راه  سال  2تا  1
(Energized .باقی بماند ) 

 سال  3تا  2

 : VFDاستفاده از منبع تغذیه قابل تنظیم برای شارژ 
 دقیقه 30٪ ولتاژ نامی به مدت 25• اعمال 
 دقیقه 30٪ ولتاژ نامی به مدت 50• اعمال 
 دقیقه 30٪ ولتاژ نامی به مدت 75• اعمال 

 دقیقه  30٪ ولتاژ نامی به مدت 100• در نهایت اعمال 

: باز کردن 1مرحله 
ها و محافظ فنپیچ  

: ابتدا مجموعه 2مرحله 
پنل را جدا کنید و سپس 
 درپوش بالایی را بردارید

: ترمینال فن را 3مرحله 
 جدا کنید

: فن را 4مرحله 
 خارج کنید
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برای شارژ   تنظیم  ولتاژ قابل  تغذیه  از منبع  استفاده  قابل VFDروش  تغذیه  انتخاب منبع   :
  ۲۲۰فاز  فاز یا سهتک  ACبا ورودی    VFDدارد. برای    VFDتنظیم بستگی به مشخصات تغذیه  

فاز را  فاز یا سههای تکVFDاستفاده کرد.    220VAC/2Aتوان از یک رگولاتور ولتاژ  ولت، می 
به ترمینال    Nو    R+ به ترمینال  Lفاز شارژ کرد؛ به این صورت که  توان با منبع تغذیه تکمی

S    یاT   تمام خازنمتصل می آنجا که  از  ساز مشترک متصل  به یکسو  DCهای باس  شود. 
 شوند. صورت همزمان شارژ میهستند، همگی به 

ولت( تأمین شود. از آنجا    ۳۸۰های ولتاژ بالا، باید ولتاژ موردنیاز )مانند  VFDدر زمان شارژ  
با  ها جریان بسیار کمی مصرف میکه فرآیند شارژ خازن تغذیه  از یک منبع  استفاده  کند، 

 آمپر( کاملًا کافی است. ۲ظرفیت پایین )

 

 . تعویض خازن الکترولیتی 7.1.3.1
 

 

ساعت کارکرد داشته باشد، لازم است   ۳۵٬۰۰۰بیش از    VFDزمانی که خازن الکترولیتی داخل  
خازن با  با  لطفاً  تعویض،  نحوۀ  به  مربوط  دقیق  جزئیات  برای  شود.  تعویض  جدید  های 

 کننده یا نصاب محلی خود تماس بگیرید.توزیع

 

 سال  3بیش از 

 : VFDاستفاده از منبع تغذیه قابل تنظیم برای شارژ 
 ساعت  2٪ ولتاژ نامی به مدت 25• اعمال 
 ساعت  2٪ ولتاژ نامی به مدت 50• اعمال 
 ساعت  2٪ ولتاژ نامی به مدت 75• اعمال 

 ساعت  2٪ ولتاژ نامی به مدت 100• در نهایت اعمال 

بخش »نکات ایمنی« را با دقت کامل مطالعه کرده و دقیقاً مطابق   
دستورالعمل عمل کنید. عدم رعایت این موارد ممکن است منجر به 

 آسیب شخصی، مرگ یا خسارت به تجهیزات شود. 
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 های برق . کابل7.1.4

را قطع کنید؛ سپس مدتی برابر یا بیشتر    ACسیستم را متوقف کرده و منبع تغذیه   .1
 صبر کنید. VFDشده روی از زمان درج

 های برق را بررسی کنید.سفتی و استحکام اتصال کابل .2
 برق را وصل کنید. .3

 

 یابی . عیب7.2

 

 های خطا. هشدارها و اعلان7.2.1
شود )برای جزئیات بیشتر،  برای اعلام وقوع خطا استفاده می   TCدر این بخش، چراغ نشانگر  

شود،  کلید« مراجعه کنید(. هنگامی که این نشانگر روشن می به بخش »فرآیند کار با صفحه 
دهد که نوع وضعیت غیرعادی را مشخص  کلید یک کد هشدار یا خطا نمایش میصفحه 

اخیر رخ   F8-15تا    F8-13کند. کدهای عملکردی  می در  نوع سه خطای  ثبت    VFDداده  را 
های عملیاتی  داده  F8-39تا    F8-32و    F8-31تا    F8-23  ،F8-24تا    F8-16کنند. کدهای  می

VFD   می ذخیره  خطا  این سه  وقوع  زمان  در  فصل،  را  این  اطلاعات  از  استفاده  با  نمایند. 
ها را تعیین کرد. چنانچه ی و روش رفع آنتوان علت اغلب هشدارها یا خطاها را شناسای می

 علت خطا طبق دستورالعمل مشخص نشود، لطفاً با دفتر محلی ما تماس بگیرید.

 

بخش »نکات ایمنی« را با دقت کامل مطالعه کرده و دقیقاً مطابق  
دستورالعمل عمل کنید. عدم رعایت این موارد ممکن است منجر به آسیب  

 شخصی، مرگ یا خسارت به تجهیزات شود.

 

برداری یا نگهداری این تجهیزات را  اندازی، بهرهکارکنانی که وظیفۀ نصب، راه 
ای لازم در زمینۀ برق و ایمنی را گذرانده و با های حرفهدارند باید آموزش 

های اضطراری آشنا باشند. بخش  های جلوگیری از انواع وضعیت روش
های آن »نکات ایمنی« را با دقت مطالعه کرده و دقیقاً مطابق دستورالعمل 

 عمل کنید. 
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 پس از وقوع خطا  VFD. ریست کردن 7.2.2
روی   STOP/RSTپذیر است: با فشار دادن کلید  از طریق سه روش امکان  VFDریست کردن  

. پس از VFDکلید، از طریق ورودی دیجیتال یا خاموش و روشن کردن منبع تغذیه  صفحه 
 اندازی کرد.توان موتور را مجدداً راهرفع کامل مشکل، می

 و اقدامات اصلاحی VFD. خطاهای  7.2.3
 در صورت بروز خطا، مراحل زیر را دنبال کنید: 

دهد؟ در صورت وجود خطا، با ما  کلید رویداد غیرعادی نمایش میبررسی کنید آیا صفحه  .1
 یا دفتر محلی تماس بگیرید. 

پارامترهای مربوط به سوابق خطا در کلید هیچ خطایی را نمایش نمیاگر صفحه .2 دهد، 
 را بررسی کنید تا وضعیت واقعی هنگام وقوع خطا مشخص شود. F8گروه عملکردی 

با مراجعه به جدول زیر، بررسی کنید آیا هر یک از توضیحات اختلال با وضعیت فعلی  .3
 مطابقت دارد یا خیر. 

 های واجد شرایط کمک بگیرید.تلاش کنید مشکل را برطرف کنید یا از تکنسین .4
 اندازی نمایید.پس از رفع کامل خطا، سیستم را ریست کنید و مجدداً راه .5
 

 

راهکارهای رفع   دلایل احتمالی  نوع خطا کد 
 مشکل 

E01 
Wave-by-wave 
current limiting 

fault 

خطای 
محدودسازی  

جریان 
 موجبه موج

بار بیش از حد  .1
است یا چرخش  
موتور مسدود  

 شده است. 
  VFDظرفیت  .2

شده برای  انتخاب 
کاربرد فعلی کافی  

 نیست. 

بار را کاهش دهید  .1
یا وضعیت 

مکانیکی موتور را  
 بررسی کنید. 

با توان  VFDاز  .2
نامی بالاتر  

 استفاده کنید. 

E02 
Overcurrent 

when 
accelerating 

جریان اضافه 
هنگام  

 گیری شتاب 

اتصال خروجی   .1
VFD   به زمین یا

 اتصال کوتاه. 
انتخاب حالت  .2

کنترل برداری 
بدون انجام تنظیم  

مشکلات جانبی و  .1
اتصالات را برطرف  

 کنید. 
پارامترهای موتور   .2

 را تنظیم کنید. 
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 )خطای عملکرد(  7فصل     فازتکفاز و سه   37 kW – 0.75 kW)) PIC سری -پتواز درایوهای 

راهکارهای رفع   دلایل احتمالی  نوع خطا کد 
 مشکل 

صحیح پارامترهای  
 مربوطه. 

گیری  زمان شتاب  .3
 بسیار کوتاه است. 

تنظیم نامناسب   .4
بوست گشتاور  

دستی یا منحنی  
V/F . 

ولتاژ خروجی  .5
 پایین است. 

اندازی موتور در  راه  .6
حالی که هنوز در 

حال چرخش 
 است.

افزایش ناگهانی   .7
بار در حین  

 گیری. شتاب 
  VFDظرفیت  .8

 ناکافی است. 
ولتاژ شبکه پایین  .9

 است.

گیری  زمان شتاب  .3
 را افزایش دهید. 

بوست گشتاور   .4
دستی یا منحنی  

V/F    را اصلاح
 کنید. 

ولتاژ را به محدوده   .5
 نرمال تنظیم کنید. 

از قابلیت  .6
اندازی با  راه 
کردن سرعت  دنبال 

استفاده کنید یا  
پس از توقف کامل  

موتور، آن را 
 اندازی نمایید. راه 

بار اضافی را حذف   .7
 کنید. 

با توان  VFDاز  .8
بالاتر استفاده 

 کنید. 
از تجهیزات   .9

تقویت ولتاژ  
ورودی استفاده 

 کنید. 

E03 
Overcurrent 

when 
decelerating 

جریان اضافه 
هنگام کاهش  

 سرعت 

اتصال خروجی   .1
VFD   به زمین یا

 اتصال کوتاه. 
تنظیم نادرست   .2

پارامترهای کنترل  
 برداری. 

زمان کاهش   .3
سرعت بسیار  
 کوتاه است. 

ولتاژ خروجی  .4
 پایین است. 

افزایش ناگهانی   .5
بار در حین کاهش  

 سرعت.

مشکلات جانبی را   .1
 برطرف کنید. 

پارامترهای موتور   .2
 را تنظیم کنید. 

زمان کاهش   .3
سرعت را افزایش  

 دهید. 
ولتاژ را به محدوده   .4

 نرمال تنظیم کنید. 
بار اضافی را حذف   .5

 کنید. 
یونیت ترمز و  .6

مقاومت ترمز  
 نصب کنید. 
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راهکارهای رفع   دلایل احتمالی  نوع خطا کد 
 مشکل 

عدم نصب یونیت   .6
ترمز و مقاومت  

 ترمز. 
  VFDظرفیت  .7

 ناکافی است. 
در حالت کنترل  .8

V/F  مقدار گین ،
تحریک بیش  فوق

 از حد است.
ولتاژ شبکه پایین  .9

 است.

با توان  VFDاز  .7
مناسب استفاده 

 کنید. 
مقدار گین  .8

تحریک را  فوق
 کاهش دهید. 

از دستگاه تقویت   .9
ولتاژ ورودی  
 استفاده کنید. 

E04 
Overcurrent 

during constant 
speed operation 

جریان در  اضافه 
حین کار با 
 سرعت ثابت 

افزایش ناگهانی یا   .1
 غیرعادی بار. 

ولتاژ شبکه پایین  .2
 است.

  VFDظرفیت  .3
 کافی نیست. 

اتصال خروجی   .4
VFD   به زمین یا

 اتصال کوتاه. 
تنظیم نادرست   .5

پارامترهای کنترل  
 برداری. 

ولتاژ خروجی  .6
 پایین است. 

بار اضافی را حذف   .1
 کنید. 

ولتاژ ورودی را  .2
 تقویت کنید. 

با توان  VFDاز  .3
بالاتر استفاده 

 کنید. 
مشکلات جانبی و  .4

کشی را  سیم
 برطرف کنید. 

پارامترهای موتور   .5
 را تنظیم کنید. 

ولتاژ را به محدوده   .6
 نرمال تنظیم کنید. 

E05 
Overvoltage 

during 
acceleration 

ولتاژ اضافه 
هنگام  

 گیری شتاب 

ولتاژ ورودی   .1
 غیرعادی است. 

نیروی خارجی   .2
شدن باعث کشیده 

موتور در زمان  
گیری  شتاب 
 شود.می 

گیری  زمان شتاب  .3
 بسیار کوتاه است. 

یونیت ترمز و  .4
مقاومت ترمز  

 نصب نشده است.

ولتاژ را به محدوده   .1
 نرمال تنظیم کنید. 

نیروی خارجی را   .2
حذف کنید یا  
مقاومت ترمز  
 نصب نمایید. 

گیری  زمان شتاب  .3
 را افزایش دهید. 

یونیت ترمز و  .4
مقاومت ترمز  

 نصب کنید. 
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راهکارهای رفع   دلایل احتمالی  نوع خطا کد 
 مشکل 

E06 
Overvoltage 

during 
deceleration 

ولتاژ اضافه 
هنگام کاهش  

 سرعت 

ولتاژ ورودی بیش   .1
 از حد بالا است. 

نیروی خارجی   .2
شدن باعث کشیده 

موتور در حین  
کاهش سرعت 

 شود.می 
زمان کاهش   .3

سرعت بسیار  
 کوتاه است. 

یونیت ترمز و  .4
مقاومت ترمز  

 نصب نشده است.

ولتاژ را به محدوده   .1
 نرمال تنظیم کنید. 

نیروی خارجی را   .2
حذف کنید یا  
مقاومت ترمز  
 نصب نمایید. 

زمان کاهش   .3
سرعت را افزایش  

 دهید. 
یونیت ترمز و  .4

مقاومت ترمز  
 نصب کنید. 

E07 
Overvoltage 

during constant 
speed operation 

ولتاژ در  اضافه 
حین کار با 
 سرعت ثابت 

ولتاژ ورودی بیش   .1
 از حد بالا است. 

نیروی خارجی   .2
شدن باعث کشیده 

موتور در حین کار  
 شود.می 

ولتاژ را به محدوده   .1
 نرمال تنظیم کنید. 

نیروی خارجی را   .2
حذف کنید یا  
مقاومت ترمز  
 نصب نمایید. 

E08 Snubber resistor 
overload 

بار  اضافه 
 مقاومت اسنابر 

ولتاژ ورودی خارج   .1
از محدوده مجاز  

 دستگاه است. 

ولتاژ ورودی را  .2
مطابق مشخصات 
 فنی تنظیم کنید. 

E09 Undervoltage ولتاژی کم 

ای  قطع لحظه  .1
 برق. 

ولتاژ ورودی خارج   .2
از محدوده 
مشخصات  

 دستگاه. 
  DCولتاژ باس  .3

 غیرعادی است. 
خرابی پل   .4

یکسوساز یا  
 مقاومت بافر.

 خرابی برد درایو.  .5
 خرابی برد کنترل.  .6

سیستم را ریست  .1
 کنید. 

ولتاژ ورودی را به   .2
محدوده نرمال  

 تنظیم کنید. 
با پشتیبانی فنی   .3

 تماس بگیرید. 
با پشتیبانی فنی   .4

 تماس بگیرید. 
با پشتیبانی فنی   .5

 تماس بگیرید. 
با پشتیبانی فنی   .6

 تماس بگیرید. 

E10 VFD overload  باراضافه VFD 1.   موتور گیر کرده
 است.

وضعیت موتور و  .1
اجزای مکانیکی را  

 بررسی کنید. 
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راهکارهای رفع   دلایل احتمالی  نوع خطا کد 
 مشکل 

بار بیش از حد و  .2
  VFDظرفیت 

 ناکافی است. 
گیری بیش شتاب  .3

 از حد سریع است. 
تلاش برای   .4

اندازی مجدد  راه 
موتور قبل از توقف  

 کامل. 

با توان  VFDاز  .2
بالاتر استفاده 

 کنید. 
گیری  زمان شتاب  .3

 را افزایش دهید. 
از قابلیت  .4

اندازی با  راه 
کردن سرعت  دنبال 

استفاده کنید یا  
پس از توقف کامل  

موتور آن را  
 اندازی نمایید. راه 

E11 Motor overload  بار موتور اضافه 

تنظیم نادرست   .1
جریان نامی 

 موتور. 
مسدود شدن   .2

موتور یا افزایش  
 ناگهانی بار. 

ولتاژ شبکه پایین  .3
 است.

پارامتر حفاظت   .4
  F8-01موتور 

درستی تنظیم  به 
 نشده است. 

مقدار جریان را   .1
مطابق جریان  

نامی موتور اصلاح  
 کنید. 

بار را کاهش داده   .2
و وضعیت موتور و 
بخش مکانیکی را  

 بررسی کنید. 
پارامتر مربوطه را   .4

 اصلاح کنید. 

E12 Input phase loss  رزرو شده(  قطع فاز ورودی( — 

E13 
Output phase 

loss  قطع فاز خروجی 

بندی اشتباه  سیم .1
 و موتور.  VFDبین 

عدم تعادل   .2
فاز خروجی سه 

VFD   در حین کار
 موتور. 

 خرابی برد درایو.  .3
خرابی ماژول   .4

 قدرت. 

مشکلات جانبی و  .1
کشی را  سیم

 برطرف کنید. 
سلامت  .2

های  پیچ سیم
فاز موتور را  سه

بررسی کرده و 
مشکل را رفع 

 کنید. 
با پشتیبانی فنی   .3

 تماس بگیرید. 
با پشتیبانی فنی   .4

 تماس بگیرید. 
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راهکارهای رفع   دلایل احتمالی  نوع خطا کد 
 مشکل 

E14 Module 
overheating 

داغ شدن 
 ازحد ماژول بیش 

مسدود بودن   .1
مسیر هوا یا 
 خرابی فن. 

دمای محیط بیش   .2
 از حد بالا است. 

خرابی منبع تغذیه   .3
کمکی و افت ولتاژ  

 درایو. 
 خرابی برد کنترل.  .4
خرابی ترمیستور  .5

 ماژول.
خرابی ماژول   .6

VFD . 

مسیر هوا را تمیز   .1
کرده و فن را  
 تعویض کنید. 

دمای محیط را   .2
 کاهش دهید. 

با پشتیبانی فنی   .3
 تماس بگیرید. 

با پشتیبانی فنی   .4
 تماس بگیرید. 

ترمیستور را   .5
 تعویض کنید. 

با پشتیبانی فنی   .6
 تماس بگیرید. 

E15 External fault  خطای خارجی 

دریافت سیگنال   .1
خطای خارجی از 

طریق ورودی 
 . DIچندمنظوره 

دستگاه خارجی را   .1
بررسی کرده و پس  

از رفع مشکل، 
سیستم را ریست 

 کنید. 

E16 Abnormal 
communication  اختلال ارتباطی 

خرابی دستگاه  .1
 بالادستی. 

کشی ارتباطی سیم .2
 غیرعادی است. 

پارامترهای   .3
 P0ارتباطی گروه 

درستی تنظیم  به 
 اند. نشده 

کشی دستگاه  سیم .1
بالادستی را بررسی 

 کنید. 
کشی ارتباطی سیم .2

 را بررسی کنید. 
تنظیمات پارامترها   .3

 را اصلاح کنید. 

E17 Contactor failure  رزرو شده(  خرابی کنتاکتور( — 

E18 Abnormal 
current detected 

تشخیص جریان 
 غیرعادی 

خرابی منبع تغذیه   .1
 کمکی. 

ایراد در مدار   .2
 کننده. تقویت 

خرابی چیپ   .3
 تشخیص جریان. 

تماس با پشتیبانی  
 فنی 

E19 
Abnormal motor 

tuning 
اختلال در تنظیم  

 موتور 

عدم تطابق   .1
ظرفیت موتور و 

VFD . 
تنظیم نادرست   .2

پارامترهای موتور  

1. VFD  مناسب با
ظرفیت موتور 
 انتخاب کنید. 
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راهکارهای رفع   دلایل احتمالی  نوع خطا کد 
 مشکل 

بر اساس پلاک 
 مشخصات. 

اتمام زمان یا قطع   .3
ارتباط در فرآیند  
 تنظیم پارامترها. 

پارامترهای موتور   .2
را مطابق پلاک  

 تنظیم کنید. 
کشی بین  سیم .3

VFD   و موتور را
 بررسی کنید. 

E20 
EEPROM 

parameter read 
and write error 

خطای 
خواندن/نوشتن  

پارامتر  
EEPROM 

خرابی چیپ   .1
EEPROM. 

تعویض برد کنترل   .1
 اصلی. 

E21 Factory 
debugging 

تنظیمات  
 — — کارخانه 

E22 Motor is short to 
ground 

اتصال موتور به  
 زمین 

اتصال کوتاه موتور   .1
 به زمین. 

ها یا موتور را  کابل 
 تعویض کنید. 

E23 Operation time 
is reached 

رسیدن به زمان  
کارکرد  

 شده تنظیم

زمان کارکرد   .1
تجمعی به مقدار  

شده رسیده تنظیم
 است.

با استفاده از قابلیت 
مقداردهی اولیه  

های پارامترها، داده 
شده را پاک  ثبت 

 کنید. 

E24 User-defined 
fault 1 

خطای 
شده تعریف 

 1توسط کاربر  

دریافت سیگنال   .1
از  1خطای کاربر  

طریق ورودی 
 DIچندمنظوره 

تجهیز خارجی   .1
دچار اختلال را  

بررسی کرده و پس  
از رفع مشکل، 

سیستم را ریست 
 کنید. 

E25 
User-defined 

fault 2 

خطای 
شده تعریف 

 2توسط کاربر  

دریافت سیگنال   .1
از  2خطای کاربر  

طریق ورودی 
 DIچندمنظوره 

تجهیز خارجی   .1
دچار اختلال را  

بررسی کرده و پس  
از رفع مشکل، 

سیستم را ریست 
 کنید. 

E26 Power-on time is 
reached 

رسیدن به زمان  
بودن روشن 
 شده تنظیم

زمان تجمعی  .1
بودن روشن 

دستگاه به مقدار  
شده رسیده تنظیم

 .است 

با استفاده از   .1
قابلیت مقداردهی 
اولیه پارامترها، 

شده  های ثبت داده 
 را پاک کنید. 
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راهکارهای رفع   دلایل احتمالی  نوع خطا کد 
 مشکل 

E27 Load loss  افت بار 

 VFD جریان کاری .1
کمتر از مقدار  

 شده در پارامترتنظیم
F8-52  .است 

بررسی کنید آیا بار   .1
از مدار خارج شده  

است یا 
  F8-52پارامترهای 

متناسب  F8-53و 
با شرایط واقعی  

 اند. تنظیم شده 

E28 
PID feedback 
lost during 
operation 

از دست رفتن  
در   PID فیدبک

 حین کار 

قطع سیگنال   .1
 PIDفیدبک 

حذف منبع فیدبک   .2
PID 

کمتر بودن مقدار   .3
فیدبک از مقدار  

شده در  تنظیم
 FC-26پارامتر 

  PIDسیگنال فیدبک 
را بررسی کرده یا  

را   FC-26مقدار 
طور مناسب تنظیم  به 

 کنید. 

E29 Speed deviation 
is too large 

انحراف بیش از  
 حد سرعت 

 گیرکردن موتور  .1
نامناسب بودن  .2

مقادیر پارامترهای 
F8-56  وF8-57  

برای تشخیص  
 انحراف سرعت 

وجود اشکال در   .3
کشی بین  سیم

های ترمینال 
 VFDخروجی 

(UVW)  و موتور 

بررسی کنید آیا   .1
طور دستگاه به 
کند و عادی کار می 

آیا پارامترهای  
درستی  موتور به 

 اند. تنظیم شده 
مقادیر پارامترهای  .2

F8-56  وF8-57    را
 اصلاح کنید. 

بررسی کنید آیا   .3
کشی بین  سیم

VFD   و موتور دچار
شدگی شده  قطع 

 است یا خیر. 

E42 Temperature 
sensor failure 

خرابی سنسور  
 دما

 خرابی سنسور دما  .1
پایین بودن   .2

ازحد دمای بیش 
محیط هنگام  

 اندازی راه 
تماس نامناسب یا   .3

اتصال ضعیف  
 سنسور دما

با پشتیبانی فنی  
 تماس بگیرید. 
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 . پروتکل ارتباطیAضمیمه 

A.1 معرفی پروتکل .MODBUS 
نرم  MODBUSپروتکل   پروتکل  بهیک  که  است  در افزاری  عمومی  زبان  یک  عنوان 

به کنندهکنترل الکترونیکی  می های  بین کار  ارتباط  برقراری  امکان  پروتکل  این  رود. 
)دستگاهکنندهکنترل میها  فراهم  شبکه  طریق  از  را  تجهیزات  سایر  و  شبکه ها(  که کند؛  ای 

مانند  می ارتباطی،  فیزیکی  لایه  یا  انتقال سیگنال  امروزه  RS485تواند شامل خط  باشد.   ،
MODBUS   می به شناخته  صنعت  در  عمومی  استاندارد  یک  آن،  عنوان  طریق  از  که  شود 

توانند در یک شبکه صنعتی یکپارچه  تجهیزات کنترلی تولیدشده توسط سازندگان مختلف می
 صورت متمرکز پایش و کنترل شوند. شده و به

می  MODBUSپروتکل   پشتیبانی  را  داده  انتقال  حالت  حالت  دو  حالت    ASCIIکند:  و 
(Remote Terminal Units) RTUهای موجود در یک شبکه  . تمامی دستگاهMODBUS   باید

روی یک حالت انتقال یکسان تنظیم شوند. علاوه بر این، پارامترهای پایه ارتباطی شامل  
داده ) تبادل  تعداد بیت Baud Rateنرخ   ،)( توازن  داده، بیت  توقف  Parityهای  ( و بیت 

(Stop Bitsنیز باید در تمامی دستگاه )  ها یکسان باشند. این محصول تنها از حالت انتقال
RTU کند. پشتیبانی می 

تک  MODBUSشبکه   ساختار  با  کنترلی  شبکه  ) یک  چنداسلیو Single Masterمستر  و   )
(Multiple Slave  است؛ بدین معنا که در هر شبکه )MODBUS   تواند  تنها یک دستگاه می

کنند. دستگاه مستر مجاز ها در نقش اسلیو عمل مینقش مستر را ایفا کند و سایر دستگاه
به  )است  فعال  پیامInitiatorصورت  شبکه  (  روی  را  سایر   MODBUSها  و  کرده  ارسال 
ها درخواست اطلاعات کند. در مقابل، دستگاه اسلیو یک تجهیز ها را کنترل یا از آندستگاه

( از مستر، Commandوجو )دهنده است که تنها پس از دریافت فرمان یا پیام پرسپاسخ
شود.  ( نامیده میResponse، پاسخ )مجاز به ارسال داده روی شبکه است. این ارسال داده

از ارسال یک فرمان به یک اسلیو، دستگاه مستر معمولًا برای مدت مشخصی منتظر   پس 
کند که در هر لحظه تنها یک دستگاه  ماند. این سازوکار تضمین میدریافت پاسخ باقی می

 کند و از بروز تداخل سیگنال جلوگیری شود. MODBUSاقدام به ارسال اطلاعات روی شبکه 
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کاربر می معمول،  کاربردهای  رایانه  در  مانند  تجهیزاتی  را   HMIیا    PLC  ،IPC،  (PC)تواند 
عنوان عنوان مستر انتخاب کند تا کنترل متمرکز سیستم محقق شود. تعیین یک دستگاه بهبه

مستر به این معنا نیست که این نقش با فشردن یک کلید یا تغییر یک تنظیم خاص فعال  
دادهمی قالب  اینکه  یا  یک شود،  صرفاً  موضوع  این  بلکه  باشد؛  متفاوت  دستگاه  آن  های 

قرارداد عملکردی در شبکه است. برای مثال، هنگامی که یک رایانه میزبان در حال اجرا بوده  
تواند بدون نیاز به دریافت فرمان کند، آن رایانه میو اپراتور دستور ارسال فرمان را صادر می

طور صورت ابتکاری ارسال کند. در چنین شرایطی، آن رایانه بهیام را بهها، پ از سایر دستگاه
اگر یک  عنوان مستر در نظر گرفته میقراردادی به ای طراحی گونهبه  VFDشود. در مقابل، 

صورت  شده باشد که تنها پس از دریافت فرمان قادر به ارسال اطلاعات باشد، این دستگاه به 
 کند.قراردادی در نقش اسلیو عمل می

صورت  هایی را بهتواند با یک اسلیو مشخص ارتباط برقرار کند یا پیامیک دستگاه مستر می 
Broadcast  هایی که برای یک اسلیو برای تمامی اسلیوهای شبکه ارسال نماید. در فرمان

می ارسال  پیاممشخص  در  اما  است؛  پاسخ  پیام  ارسال  به  موظف  اسلیو  های شوند، 
Broadcast.ارسال پاسخ از سوی اسلیوها الزامی نیست ، 
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A.2 کاربرد این .VFD 
بوده و لایۀ فیزیکی ارتباطی )خط   RTUاز نوع    VFDمورد استفاده در این    MODBUSپروتکل  

 دو سیمه است. RS485شبکه( آن 
 

A.2.1 . RS485 دو سیمه 
نیمه  RS485رابط   حالت  در  سیمه  )دو  میHalf-Duplexدوطرفه  کار  انتقال  (  برای  و  کند 

(  Balanced Signalingدهی متعادل )سیگنال از روش انتقال تفاضلی که با عنوان سیگنال
رود کار میتابیده بههمکند. در این روش، یک زوج سیم به شود، استفاده می نیز شناخته می 

طور معمول، اگر اختلاف  شود. به)−( تعریف می  Bعنوان )+( و دیگری به  Aعنوان که یکی به 
شود و  « تفسیر می 1عنوان منطق »ولت باشد، به   6+تا    2+در بازۀ    Bو    Aولتاژ بین خطوط  

 شود. « خوانده می0عنوان منطق »ولت قرار گیرد، به  6-تا  2-اگر این اختلاف ولتاژ در بازۀ 
ترمینال پایانۀ علامتVFDبلوک  در  با  گذاری ،  به خط    485+شده  پایانۀ    Aمربوط    485-و 

 است.  Bمربوط به خط  
)   P0-00پارامتر   داده  تبادل  میCommunication Baud Rateنرخ  تعیین  را  که (  کند 

است.    bpsشده در هر ثانیه بوده و واحد آن  های دودویی منتقل دهندۀ تعداد بیتنشان
یابد، اما در  هرچه مقدار نرخ تبادل داده بیشتر تنظیم شود، سرعت انتقال داده افزایش می

کند.  مقابل، میزان مقاومت سیستم در برابر نویز و تداخل الکترومغناطیسی کاهش پیدا می
(، حداکثر فاصلۀ قابل 24AWGمتر )میلی   0.56تابیده با قطر  در صورت استفاده از کابل زوج

 شده خواهد بود.پشتیبانی ارتباط، بسته به مقدار نرخ تبادل داده، مطابق مقادیر مشخص

شود و بهتر  در فواصل طولانی، استفاده از کابل شیلددار توصیه می   RS485برای ارتباطات  
 عنوان سیم زمین مورد استفاده قرار گیرد.است لایۀ شیلد به 

ها، معمولًا سیستم بدون استفاده  هایی با تعداد کم تجهیزات و فاصله کوتاه بین آندر شبکه 
انتهایی ) این  Termination Resistorاز مقاومت  با  نیز عملکرد مناسبی خواهد داشت.   )

ارتباط کاهش می افزایش طول کابل، کیفیت  ارتباطات با فاصله حال، با  یابد. بنابراین در 
منظور جلوگیری از بازتاب سیگنال و افت کیفیت ارتباط، استفاده از مقاومت انتهایی زیاد، به 

 شود.اهم توصیه می  120
 

نرخ تبادل  
 داده 

حداکثر  
 فاصله 

نرخ تبادل  
 داده 

حداکثر  
 فاصله 

نرخ تبادل  
 داده 

حداکثر  
 فاصله 

نرخ تبادل  
 داده 

حداکثر  
 فاصله 

2400BPS 1800m 4800BPS 1200m 9600BPS 800m 19200BPS 600m 
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A.2.1.1صورت تکی . کاربرد به 
برای حالتی نمایش داده شده که تنها    MODBUSکشی فیلد  یک نمونه سیم  7.1در شکل  

فرض صورت پیش ها به( است. از آنجا که معمولًا رایانهPCو یک رایانه )  VFDشامل یک  
درگاه   رابط    RS485دارای  است  به    USBیا    RS232نیستند، لازم  مبدل  توسط یک  رایانه 

RS485    تبدیل شود. اتصالات مورد نیاز: ترمینالA    مبدلRS485    روی 485باید به ترمینال +
روی برد ترمینال   -485باید به ترمینال    RS485مبدل    Bوصل شود. ترمینال    VFDبرد ترمینال  

VFD  کشی  شود تا حد امکان از کابل زوج تابیده شیلددار برای سیممتصل گردد. توصیه می
رایانه به درگاه   RS232: درگاه  RS485-به-RS232استفاده شود. در صورت استفاده از مبدل  

RS232  از  روی مبدل متصل می باید حداقل ممکن بوده و بیش  متر   ۱۵شود. طول کابل 
رایانه نصب   RS232مستقیماً روی درگاه    RS485-به-RS232شود مبدل  نباشد. توصیه می

نیز: طول کابل    RS485-به-USBشود تا از طول کابل کاسته شود. در صورت استفاده از مبدل  
USB  .باید تا حد ممکن کوتاه باشد 

از تکمیل سیم انتخاب شود )درگاهی که مبدل  کشی: در نرمپس  افزار رایانه، درگاه صحیح 
RS485    به آن متصل است، مانندCOM1 ارتباطی شامل نرخ اصلی  پارامترهای  (. سپس 

 تنظیم گردد. VFD(، بیت داده و پاریتی، مطابق با تنظیمات Baud Rateتبادل داده )

 
 

 برای کاربرد تکی  RS485کشی شماتیک فیزیکی سیم
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A.2.1.2کاربرد چند دستگاهی . 
به  دستگاه  چند  که  واقعی  کاربردهای  همدر  قرار  طور  استفاده  مورد  شبکه  یک  در  زمان 

 Starای )( یا اتصال ستارهDaisy Chainای ) گیرند، معمولًا یکی از دو روش اتصال زنجیرهمی
Connectionشود. بر اساس استاندارد صنعتی باس  کار گرفته می( بهRS485 اتصال بین ،

اهم در هر دو سر    120های انتهایی  ای انجام شود و مقاومت صورت زنجیرهها باید بهدستگاه
 نشان داده شده است. 7.2گونه که در شکل انتهایی شبکه نصب گردند، همان

 

 ایکشی زنجیرهنحوۀ سیم

 

 ایاتصال ستاره

استفاده شود. همچنین،   کابل شیلددار  از  باید  امکان  تا حد  کاربردهای چنددستگاهی،  در 
باید دارای پارامترهای پایۀ یکسان باشند و به    RS485های متصل به شبکه  تمامی دستگاه

 فرد اختصاص داده شود.هر دستگاه یک آدرس منحصربه 

نمونه زیر  ستارهشکل  اتصال  از  میای  نمایش  را  است  ای  لازم  حالت،  این  در  دهد. 
ها کشی آناهم به دو دستگاهی متصل شوند که طول مسیر کابل  120های ترمینال  مقاومت

 #(.15# و  1های شماره  ها بیشترین مقدار را دارد )برای مثال دستگاه نسبت به سایر دستگاه
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A.2.2 حالت .RTU 
 

A.2.2.1 ساختار فریم ارتباطی در حالت .RTU 
 

 RTU (Remote Terminalبرای ارتباط در حالت    MODBUSهنگامی که یک کنترلر در شبکه  
Unit)   می بایت  تنظیم  هر  هگزادسیمال  ۸شود،  کاراکتر  دو  شامل  پیام  است. ۴بیتی  بیتی 

 ASCIIمزیت اصلی این روش آن است که در یک نرخ تبادل داده یکسان، نسبت به روش  
 حجم بیشتری از داده قابل انتقال است.

 

 سیستم کدگذاری: 

 (Start Bitیک بیت شروع )  •
 شود( ابتدا ارسال میLSBترین بیت )ارزشبیت داده؛ که در آن کم ۸ •
 ( است Fتا  Aو  ۹تا  ۰بیتی شامل دو کاراکتر هگزادسیمال )۸هر فریم  •
 ( در صورت نیازParityیک بیت بررسی توازن ) •
( در صورت استفاده از پاریتی، و دو بیت توقف در صورت  Stop Bitیک بیت توقف ) •

 عدم استفاده از پاریتی 
 فیلد بررسی خطا: 

 CRC (Cyclic Redundancy Check)استفاده از  •
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 توصیف قالب داده به شرح زیر است: 

 های داده هستند(بیت  BIT8تا  BIT1بیتی )۱۱فریم کاراکتری 

شوند. بیت شروع، بیت  ترین بخش محسوب میهای داده مهمدر یک فریم کاراکتری، بیت
می افزوده  منظور  این  به  توقف  بیت  و  بیت توازن  صحیح  انتقال  که  به  شوند  داده  های 

های  های داده، پاریتی و بیتهای مقابل تضمین گردد. در ارتباط عملی، فرمت بیتدستگاه
 ها یکسان باشد. توقف باید در تمامی دستگاه

آغاز    بایت ۳٫۵مدت حداقل  ی سکوت به، هر فریم انتقال داده با یک دورهRTUدر حالت  
شود، مدت زمان  محاسبه می    baud rateای که نرخ انتقال داده بر اساس  شود. در شبکه می

این دوره سکوت، فریم شامل  به  بایت ۳٫۵متناظر با   از  راحتی قابل تشخیص است. پس 
داده داده و کلمهای بهفیلدهای  اسلیو، کد فرمان عملیاتی،  آدرس  ی کنترل صحت ترتیب 
بایت بهاست.  فیلد  هر  می   (A...F ,9...0) هگزادسیمالصورت  های  شوند. ارسال 

روی  دستگاه فعالیت  وضعیت  همواره  شبکه  در  موجود  ارتباطیهای   باس 
(Communication Bus) کنند. هنگامی که فیلد نخست )اطلاعات آدرس(  را پایش می

کند. با پایان یافتن شود، هر دستگاه آدرس خود را با بایت مربوطه مقایسه میظاهر می
شود که بیانگر پایان فریم ایجاد می  بایت ۳٫۵مدت  ی سکوتی بهانتقال آخرین بایت، دوره

 .گردداز آن، فرآیند انتقال جدید آغاز میاست و پس 

 

 

 

 

 

 

 

بیت 
بیت  8بیت  7بیت  6بیت  5بیت  4بیت  3بیت  2بیت  1بیت  شروع 

 توازن 
بیت 
 توقف

 RTUقالب داده در حالت 

ی دوره پایان با
مدت سکوتی به

بایت ۳٫۵حداقل   

آدرس اسلیو 
(Slave 

Address) 

کد فرمان 
عملیاتی 

(Operation 
Command 

Code) 

 داده

Data 

ی آغاز با دوره
مدت سکوتی به
 ۳٫۵حداقل 

 بایت

ی بررسی کلمه
 صحت

 (CRC 
Check Word) 

پیام 
MODBUS 
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ی پیوسته ارسال شود. اگر پیش از پایان  هر فریم اطلاعات باید در قالب یک جریان داده
های بایت در جریان داده رخ دهد، دستگاه گیرنده داده  ۱٫۵ای بیش از  انتقال کل فریم، وقفه 

بهدریافت را  می شده  پاک  بودن  ناقص  به دلیل  است  ممکن  و  را  کند  بعدی  بایت  اشتباه 
ی سکوت پیش از  همین ترتیب، اگر دورهعنوان فیلد آدرس فریم جدید تشخیص دهد. به به

عنوان بخشی بایت باشد، دستگاه گیرنده بایت بعدی را به  ۳٫۵آغاز انتقال فریم جدید کمتر از  
ها شده و منجر به ایجاد ریختگی فریمهماز فریم قبلی تفسیر خواهد کرد. این امر موجب به 

 گردد.و در نهایت اختلال در ارتباط می نهایی CRCمقدار نادرست 

 

A.2.2.2 بررسی خطای فریم ارتباطی .RTU 
در  خطا  الکترومغناطیسی(  تداخل  )مانند  مختلف  دلایل  به  گاهی  داده،  انتقال  فرآیند  در 

دهد. برای مثال، در حالتی که بخشی از اطلاعاتی که باید ارسال  شده رخ میهای ارسالداده
بینی  ولت پیش  ۶برابر با    RS485روی    A-B" است و اختلاف پتانسیل  1شود دارای منطق "

ولت تغییر   -6تواند این اختلاف پتانسیل را به  شده، وقوع یک تداخل الکترومغناطیسی می
" تفسیر کنند. اگر 0عنوان منطق "ها آن بخش از اطلاعات را به اشتباه بهدهد و سایر دستگاه

های گیرنده داده هرگز متوجه دریافت هیچ مکانیزم بررسی خطا وجود نداشته باشد، دستگاه

 : RTUساختار استاندارد فریم 

)مدت زمان انتقال معادل  T1-T2-T3-T4 ( STARTهدر فریم )
 بایت(  ۳٫۵

Slave address 
field  (ADDR) 

فیلد آدرس اسلیو 
(ADDR) 

  ۰دهی( )مقدار )ده  ۲۴۷تا  ۰آدرس ارتباطی: 
 Broadcastبرای آدرس پخش همگانی )

Address )) 
Function field 

(CMD) ( فیلد فرمانCMD ) 03H خواندن پارامترهای اسلیو : 
06H نوشتن پارامترهای اسلیو : 

Data field 
DATA (N-1) 

… 
DATA (0) 

 ( DATAفیلد داده )
DATA (N-1) 

… 
DATA (0) 

بایت: این بخش   N*2ای با طول داده 
ی تبادل محتوای اصلی ارتباطات و هسته 

 ها است.داده 

CRCCHK lower 
bit 

 فیلد بررسی صحت 
(CRCCHK)   بیت

 بیتیCRC (۱۶  )مقدار تشخیص: مقدار  ارزش کم
CRCCHK higher 

bit 

 فیلد بررسی صحت 
(CRCCHK)   بیت با
 ارزش 

Frame tail (END)   بخش پایانی فریم
(END) 

T1-T2-T3-T4  مدت زمان انتقال معادل(
 بایت(  ۳٫۵
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کنند که ممکن است به پیامدهای اطلاعات نادرست نخواهند شد و پاسخ نادرستی ارسال می
 جدی منجر شود به همین دلیل، استفاده از یک مکانیزم تأیید صحت ضروری است.

ها بر این اساس است که فرستنده با استفاده از یک الگوریتم ثابت،  ی تأیید صحت دادهایده
ها آمده را به انتهای دادهدست ی بههای قابل ارسال انجام دهد و نتیجه محاسباتی روی داده

ها را زمان ارسال کند. پس از دریافت اطلاعات، گیرنده با همان الگوریتم دادهاضافه و هم
کند. در صورتی که نتایج یکسان  شده مقایسه میمحاسبه کرده و نتیجه را با مقدار الصاق 

نشان می دادهباشند،  که  بهدهد  دریافت شدهها  این صورت، محتوای درستی  غیر  در  اند؛ 
 شود.شده نادرست تلقی میدریافت

 بررسی خطای فریم عمدتاً شامل دو بخش است:

(: بررسی زوجیت/فردیت با استفاده از بیت کنترل  Odd/Even Checkبایت )بررسی بیت تک 
 موجود در فریم کاراکتر. 

 برای اعتبارسنجی کل فریم. CRCی (: محاسبهCRC Checkهای فریم )بررسی کل داده

 

 ( Parity Checkبایت )بررسی بیت تک 
نیاز خود، حالت کاربران می اساس  بر  انتخاب کنند، که  توانند  را  بررسی بیت  های مختلف 

( نیز در دسترس است. این انتخاب،  No Parity Checkحالت بدون بررسی زوجیت/فردیت )
 دهد.تنظیم بیت کنترل هر بایت را تحت تأثیر قرار می

(: در این روش، یک بیت زوجیت پیش از ارسال داده اضافه Even Parityروش زوجیت )
های ارسالی زوج یا فرد است. اگر تعداد " در داده1های "شود تا نشان دهد تعداد بیت می

خواهد بود.    1است؛ در غیر این صورت برابر    0" زوج باشد، بیت زوجیت برابر  1های "بیت
 شود.ها میاین کار باعث حفظ زوجیت داده 

( فردیت  اضافه Odd Parityروش  داده  ارسال  از  پیش  فردیت  بیت  یک  روش،  این  در   :)
های ارسالی زوج یا فرد است. اگر تعداد " در داده1های "شود تا نشان دهد تعداد بیت می

خواهد بود. این   1است؛ در غیر این صورت برابر    0" فرد باشد، بیت فردیت برابر  1های "بیت
 شود.ها میکار باعث حفظ فردیت داده 
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باشند. این داده شامل    11001110ای که باید ارسال شوند  های دادهمثال: فرض کنید بیت 
 " است. 1پنج بیت "

 1اگر از زوجیت استفاده شود، بیت زوجیت = 

 0اگر از فردیت استفاده شود، بیت فردیت = 

قرار   در بیت مربوطه فریم  یا فردیت محاسبه شده و  داده، بیت زوجیت  ارسال  در هنگام 
گیرد؛ دستگاه گیرنده نیز موظف است بررسی زوجیت یا فردیت را انجام دهد. اگر زوجیت  می

 فرض تطابق نداشته باشد، خطای ارتباطی رخ داده است. ی دریافتی با مقدار پیشداده

 

CRC  کنترل باقیمانده چرخه( ای– Cyclical Redundancy Check ) 
محاسبه   CRCشامل یک فیلد تشخیص خطای فریم است که با استفاده از    RTUقالب فریم  

بیت(   16رود و شامل دو بایت )کار میبرای بررسی کل محتوای فریم به  CRCشود. فیلد می
شده توسط  ی محاسبات انجامشود و نتیجهی باینری است. این فیلد به فریم اضافه میداده

نیز   با مقدار   CRCدستگاه فرستنده است. دستگاه گیرنده  و  را مجدداً محاسبه کرده  فریم 
یکسان نباشند،  CRCکند. در صورتی که دو مقدار دریافتی مقایسه می  CRCموجود در فیلد 

 به معنای خطای انتقال است. 

شود. سپس فرآیندی برای پردازش شش یا بیشتر ذخیره می  0xFFFFدر    CRCی  مقدار اولیه
بیت داده هر کاراکتر   ۸شود. تنها  بایت متوالی فریم با مقدار موجود در رجیستر انجام می

( Parity Bitمعتبر است؛ بیت شروع، بیت توقف و بیت بررسی زوجیت/فردیت )  CRCبرای  
تولید  در محاسبه لحاظ نمی کاراکتر  CRCشوند. در طول  به   ۸، هر  با  بیتی  صورت مستقل 

(  LSBترین بیت )اهمیتدهد. نتیجه به سمت کمانجام می  XORمحتوای رجیستر عملیات  
برای تشخیص استخراج   LSBشود. پر می 0( با MSBترین )کند و بیت بااهمیتحرکت می

شده با مقدار از پیش تعیین XORصورت مستقل باشد، رجیستر به 1برابر  LSBشود: اگر می
شود. این فرآیند برای هشت  باشد، عملیات دیگری انجام نمی  0برابر    LSBدهد؛ اگر  انجام می

بیتی بعدی با مقدار   ۸شود. پس از تکمیل آخرین بیت )بیت هشتم(، بایت  بار تکرار می
از پردازش تمام می   XORصورت مستقل  فعلی رجیستر به  شود. مقدار نهایی رجیستر پس 

مورد استفاده در    CRCدهد. روش محاسبه  فریم را تشکیل می   CRCهای فریم، مقدار  بایت
بین استاندارد  اصل  اساس  بر  پیاده  CRC  المللیاینجا  هنگام  الگوریتم  است.  ،  CRCسازی 
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 CRCای برای محاسبه  مراجعه کرده و برنامه   CRCتوانند به الگوریتم استاندارد  کاربران می
 طور کامل نیازهای خود را برآورده کنند.بنویسند تا به

 عنوان مرجع ارائه شده است: به  CRCبرای محاسبه  Cیک تابع ساده به زبان 

unsigned int crc_cal_value(unsigned char* data_value, unsigned char 
data_length) 

{ 

    int i; 

    unsigned int crc_value = 0xffff; 

    while(data_length--) 

    { 

        crc_value ^= *data_value++; 

        for(i = 0; i < 8; i++) 

        { 

            if(crc_value & 0x0001) 

                crc_value = (crc_value >> 1) ^ 0xa001; 

            else 

                crc_value = crc_value >> 1; 

        } 

    } 

    return(crc_value); 

} 
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را از محتوای فریم با استفاده   CRCمقدار    CKSM(، ماژول  Ladder Logicدر لجیک نردبانی )
( جستجوی  جدول  روش  می Table Lookupاز  محاسبه  سادگی (  مانند  مزایایی  که  کند 

زیادی نیاز   ROMنویسی و سرعت اجرای بالا دارد. با این حال، این روش به فضای  برنامه
 دارد؛ بنابراین در مواقعی که فضای پردازشی محدود است، باید با احتیاط استفاده شود.

 

A.3 های ارتباطی . کد فرمان و داده 
A.3.1  :03. کد فرمانH    :(، خواندن  00000011)در قالب باینریN    کلمه )حداکثر

 کلمه متوالی قابل خواندن(  ۱۲

این معناست که هاست )  03Hکد فرمان   از  ( قصد دارد دادهHostبه  را  بخواند.    VFDای 
( کد Number of Dataها" ) هایی که باید خوانده شوند در قسمت "تعداد دادهتعداد داده

شده باید متوالی باشند. های خواندهباشد. آدرسداده می   ۱۲فرمان مشخص شده و حداکثر تا  
شود. پس از این،  ( نیز گفته میWordبایت است که به آن یک کلمه )  ۲طول بایت هر داده  

فرمان کد  بیان میتمامی  فرمت هگزادسیمال  به  بهها  که  )عددی  "شوند  آید  " میHدنبال 
کند. این فرمان  بیانگر عدد هگزادسیمال است( و هر عدد هگزادسیمال یک بایت را اشغال می

، 01Hبا آدرس اسلیو   VFDشود. مثال: از یک  استفاده می VFDبرای خواندن وضعیت کاری  
   0005Hو  0004Hها از شود )یعنی دادهخوانده می 0004Hس داده دو کلمه متوالی از آدر

 صورت زیر است: ها بهشوند(، که ساختار فریمخوانده می
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از سمت مستر )ارسال شده از   RTUفرمان 
 ( VFDمستر به 

 VFDاز سمت اسلیو )ارسال شده از   RTUپاسخ 
 به مستر( 

 (START) شروع فریم
T1-T2-T3-

T4 
 (START)شروع فریم

T1-T2-T3-
T4 

 01H (ADDR) آدرس  01H (ADDR) آدرس 
 03H (CMD) کد فرمان  03H (CMD) کد فرمان 

  
 Number of) هاتعداد بایت 

Bytes) 
04H 

 بایت بالایی آدرس شروع 
(Higher bits of start 

Address) 
00H 

بایت بالایی داده در آدرس  
0004H 

(Higher bits of data in 
address 0004H) 

13H 

 بایت پایینی آدرس شروع 
(Lower bits of start 

Address) 
04H 

بایت پایینی داده در آدرس  
0004H 

(Lower bits of data in 
address 0004H) 

88H 

 بایت بالایی تعداد داده 
(Higher bits of 

number of data) 
00H 

بایت بالایی داده در آدرس  
0005H 

(Higher bits of data in 
address 0005H) 

00H 

 بایت پایینی تعداد داده 
(Lower bits of 

number of data) 
02H 

بایت پایینی داده در آدرس  
0005H 

(Lower bits of data in 
address 0005H) 

00H 

 CRC بایت پایینی
(Lower bits of CRC) 

85H 
 CRCCHK بایت پایینی

(Lower bits of CRCCHK) 
7EH 

 CRC بایت بالایی
(Higher bits of CRC) 

CAH 
 CRCCHK بایت بالایی

(Higher bits of CRCCHK) 
9DH 

 (END)پایان فریم
T1 - T2 - 
T3 - T4 

 (END)پایان فریم
T1 - T2 - 
T3 - T4 
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T1–T2–T3–T4    ردیف   ۳٫۵)معادل در  انتقال(  زمان  زمان ENDو    STARTهای  بایت   ،
شود. طول این  در نظر گرفته می   RS485( انتقال است که برای ارتباط  Idle Timeبیکاری ) 

ها کند که دستگاهبایت باشد. این فاصله تضمین می  ۳٫۵فاصله زمانی باید حداقل معادل  
اشتباه یک فریم ها را بهدرستی از یکدیگر تفکیک کنند و آن بتوانند دو فریم اطلاعاتی را به

 واحد تلقی نکنند. 

ADDR = 01H  ( به این معناست که فرمان به اینورترVFD  با آدرس )01H    .ارسال شده است
 برابر با یک بایت است. ADDRطول فیلد 

CMD = 03H  اینورتر است. طول فیلد  نشان از  نیز یک    CMDدهندۀ فرمان خواندن داده 
 باشد. بایت می

Start Address   کند. این فیلد شامل دو  نقطۀ شروع عملیات خواندن داده را مشخص می
( بالایی  بایت  که  است  ) Higher Byteبایت  پایینی  بایت  از  قبل   )Lower Byte  ارسال  )

 شود.می

Number of Data  این هایی را که باید خوانده شوند مشخص می تعداد داده کند. واحد 
  0002Hو تعداد داده برابر    0004H« است. در این مثال، آدرس شروع برابر  Wordمقدار »

 شوند.خوانده می  0005Hو    0004Hهای مربوط به دو آدرس  تنظیم شده است؛ بنابراین داده

CRC   ای که گونهکند؛ بهشود و دو بایت را اشغال میبرای بررسی صحت پیام استفاده می
 گیرد.( در انتها قرار میHigh Byte( ابتدا و بایت بالایی )Low Byteبایت پایینی )

 توضیحات پیام پاسخ: 

ADDR = 01H 01دهد که پاسخ از اینورتر با آدرس  نشان میH  ارسال شده است. طول این
 فیلد یک بایت است. 

CMD = 03H شده از سوی اینورتر، پاسخ به فرمان خواندن با بیانگر آن است که پیام ارسال
 باشد. طول این فیلد یک بایت است.می Masterشده توسط ارسال 03Hکد 

Number of Bytes = 04H  شود( تا  های داده را از بعد از این فیلد )شامل نمیتعداد بایت
به این معناست    04Hکند. در این مثال، مقدار  شود( مشخص می)شامل نمی  CRCقبل از فیلد  

، بایت پایینی  0004Hاند از: بایت بالایی دادۀ آدرس  که چهار بایت داده وجود دارد که عبارت
 ؛0005H، بایت پایینی دادۀ آدرس 0005H، بایت بالایی دادۀ آدرس 0004Hدادۀ آدرس 
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گیرد. هر داده از دو بایت تشکیل شده است که بایت بالایی قبل از بایت پایینی قرار می
و مقدار دادۀ   1388Hبرابر    0004Hشده در آدرس  مطابق پاسخ دریافتی، مقدار دادۀ ذخیره 

 است.  0000Hبرابر  0005Hآدرس 

CRC    در پیام پاسخ نیز شامل دو بایت است؛ بایت پایینی در ابتدا و بایت بالایی در انتها
 گیرد.قرار می

 

A.3.2 :06. کد فرمانH  (00000110  )نوشتن    —در قالب باینری
 Wordیک 

است. هر فرمان از   VFDبرای نوشتن داده در    Masterدهندهٔ درخواست  این فرمان نشان
می تنها  نوع  یک  این  چند    Wordتواند  نوشتن  امکان  و  بنویسد  را  صورت  به   Wordداده 

( اینورتر Operation Modeزمان را ندارد. این فرمان معمولًا برای تغییر حالت عملکرد )هم
 شود.استفاده می

مربوط به    0008H( در آدرس  1388H)معادل    5000مثال: در یک عملیات نوشتن، مقدار  
VFD    با آدرسSlave = 02H  شده از  های ارسالشود. ساختار فریمنوشته میMaster   و پاسخ

Slave  صورت زیر است. به 

از سمت مستر )ارسال شده از   RTUفرمان 
 ( VFDمستر به 

از سمت اسلیو )ارسال شده از    RTUپاسخ 
VFD  )به مستر 

 (START)شروع فریم
T1-T2-
T3-T4 

 (START)شروع فریم
T1-T2-
T3-T4 

 02H (ADDR) آدرس  02H (ADDR) آدرس 
 06H (CMD) کد فرمان  06H (CMD) کد فرمان 

 بایت بالایی آدرس مقصد 
(Higher bits of target 

memory address) 
00H 

 بایت بالایی آدرس مقصد 
(Higher bits of target 

memory address) 
00H 

 بایت پایینی آدرس مقصد 
(Lower bits of target 

memory address) 
04H 

 بایت پایینی آدرس مقصد 
(Lower bits of target 

memory address) 
04H 

 13H شدهبایت بالایی دادۀ نوشته  13H شدهبایت بالایی دادۀ نوشته 
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های  طور کامل در بخشها بهدهی فرمانهای ارتباطی و نحوهٔ سازمانتذکر: قالب کلی فریم
A.2  وA.3  .توضیح داده شده است 

 

A.4 تعریف آدرس داده . 
 VFDپردازد که برای کنترل حالت عملکرد های دادهٔ ارتباطی میاین بخش به تعریف آدرس

 شوند.و دریافت اطلاعات وضعیت و پارامترهای عملکردی مرتبط با آن استفاده می

 

A.4.1 قانون بیان آدرس پارامتر کد تابع . 
های بالایی و بایت  شود که بایت اول شامل بیتیک آدرس پارامتر از دو بایت تشکیل می

قرار دارد. آدرس   FFHتا    00Hهای پایینی است. مقدار هر دو بایت در بازۀ  دوم شامل بیت 
« در کد تابع، -شود. بخش قبل از علامت »پارامتر از روی نام کد تابع متناظر استخراج می

دهد و هر دو بخش باید به مقدار بایت بالایی و بخش بعد از آن بایت پایینی را تشکیل می
تابع  هگزادسیمال تبدیل شوند. به « بایت بالایی و F5، بخش »F5-05عنوان مثال، در کد 

(Higher bits of data to 
be written) 

(Higher bits of data to 
be written) 

 شدهبایت پایینی دادۀ نوشته 
(Lower bits of data to be 

written) 
88H 

 شدهبایت پایینی دادۀ نوشته 
(Lower bits of data to be 

written) 
88H 

 CRC بایت پایینی
(LOWER BITS OF 

CRCCHK) 
C5H 

 CRC بایت پایینی
(LOWER BITS OF 

CRCCHK) 
C5H 

 CRC بایت بالایی
(HIGHER BITS OF 

CRCCHK) 
6EH 

 CRC بایت بالایی
(HIGHER BITS OF 

CRCCHK) 
6EH 

 (END)پایان فریم
T1-T2-
T3-T4 

 (END)پایان فریم
T1-T2-
T3-T4 
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خواهد    F505Hدهد، بنابراین آدرس پارامتر برابر با  « بایت پایینی را تشکیل می 05بخش »
 است.  FE17Hباشد، آدرس پارامتر برابر با  FE-17بود. در مثال دیگر، اگر کد تابع 

 تذکر:

ای است و توسط کاربر قابل خواندن  شامل پارامترهای کارخانه  P5مجموعه پارامترهای   .1
قابل تغییر هستند   VFDیا تغییر نیست. همچنین برخی پارامترها فقط در حالت توقف  

باشند. هنگام تغییر پارامترهای کد تابع، باید  و برخی دیگر در هیچ حالتی قابل تغییر نمی
 های مرتبط توجه شود.گیری و دستورالعملبه محدودۀ تنظیم، واحد اندازه

سازی استفاده شود، ممکن است  طور مکرر برای عملیات ذخیرهبه   EEPROMدر صورتی که   .2
ارتباطی، ذخیره  کاربردهای  برخی  در  یابد.  آن کاهش  عمر  از طول  بعضی  دائمی  سازی 

داخلی همان نتیجۀ عملکردی   RAMها در  کدهای تابع ضروری نیست و تغییر مقدار آن
صورت زیر کند. برای این منظور، کافی است بیت پرارزش آدرس کد تابع بهرا ایجاد می

سازی پارامتر . برای مثال، اگر نیازی به ذخیره 4به    Pو    7به    U،  0به    Fتغییر داده شود:  
F0-07    درEEPROM    وجود نداشته باشد و تغییر آن فقط درRAM    مدنظر باشد، آدرس
شود. این نوع آدرس فقط برای عملیات نوشتن معتبر است  تغییر داده می  0007Hآن به  

 و در عملیات خواندن معتبر نخواهد بود.
برابر با   P0-01شوند. برای مثال، آدرس  شروع می   0xA000از آدرس    Pپارامترهای گروه   .3

A001H    و آدرسP2-03    برابر باA203H    است. پارامترهای گروهU    0از آدرسx7000 
 است.  700AHبرابر با  U0-10شوند. برای مثال، آدرس شروع می 

 

A.4.2  آدرس سایر توابع .MODBUS 
را نیز کنترل کند    VFDتواند عملیات  می   Master، دستگاه  VFDعلاوه بر مدیریت پارامترهای  

را پایش نماید. جدول زیر    VFDاندازی، توقف و غیره( و همچنین وضعیت کاری  )مانند راه
 دهد:پارامترهای مربوط به سایر توابع را نشان می

 قابلیت  توضیح مربوط به داده  آدرس  عملکرد 
R/W 

Communication 
control command 

فرمان کنترل  
 2000H ارتباطی 

0001H :   اجرای چرخش رو به
 جلو

W 
0002H :   اجرای چرخش

 معکوس
0003H : جوگ رو به جلو 
0004H : جوگ معکوس 
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امکان خواندن )نشان می  R/Wقابلیت   تابع  یا نوشتن )Readدهد که هر   )Write .دارد )
کنترل   برای  و  است  نوشتن  قابل  تنها  ارتباطی«  کنترل  »فرمان  مثال،  فرمان    VFDبرای  از 

اند فقط قابل خواندن هستند و مشخص شده  Rکند. توابعی که با استفاده می 06Hنوشتن 
اند فقط قابل نوشتن هستند و امکان مشخص شده  Wامکان نوشتن ندارند، و توابعی که با  

 خواندن ندارند. 

، لازم است برخی پارامترها از پیش VFDدر هنگام استفاده از جدول فوق برای کنترل    تذکر:
اندازی یا توقف را دارید، باید پارامتر فعال شده باشند. برای مثال، اگر قصد اجرای فرمان راه

Operation command channel (F0-21)    گزینه  Communication operationروی 
command channel    تنظیم شود. همچنین، اگر قصد کنترل نقطه تنظیمPID    از طریق ارتباط

0005H :  توقف آزاد 
0006H :  توقف با کاهش

 سرعت 
0007H :  ریست خطا 

Communication 
setting address 

آدرس تنظیم  
 ارتباطی 

1000H 

فرکانس تنظیمی ارتباط، مطابق  
 P0-09 P0-09=1 تنظیم

 Fmax تا  0فرض(: بازه )پیش 
  :0.01Hz P0-09=0با واحد 

تنظیم به صورت درصد، 
((%100.00− ~ %100.00+) 

× Fmax) 

W 

2001H 
0001H :  رله وصل است 
0002H : خروجی DO1   در

 High سطح

2002H 
  0)بازه  AO تنظیمات خروجی

  0x7FFFکه مقدار   x7FFF تا
 % است( 100.0معادل 

W 

VFD status word 
کلمه  

وضعیت 
VFD 

3000H 

0001H :  چرخش رو به جلو 
0002H :  چرخش معکوس 

0003H : توقف VFD 
0004H : خطا 

R 

VFD fault code  کد خطای
VFD 8000H  مطابق توضیح انواع خطا R 
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 Communicationروی  PID set-point source selection (FC-00)را دارید، باید پارامتر 
set-point .قرار گیرد 

A.4.3 نسبت فیلدباس . 
داده واقعی،  کاربردهای  بهدر  ارتباطی  میهای  بیان  هگزادسیمال  فرمت  صورت  و  شوند 

را ندارد. برای مثال، مقدار   امکان نمایش نقطهٔ اعشار  توان را نمی  50.12Hzهگزادسیمال 
توان این مقدار را با ضرب در  صورت هگزادسیمال نمایش داد. با این حال، می مستقیماً به 

100  ( کرد  تبدیل  صحیح  عدد  یک  به 5012به  مقدار  (،  که  مبنای    1394Hطوری  در 
مورد استفاده   50.12Hzدهی است( برای نمایش  در مبنای ده  5012هگزادسیمال )که معادل  

 قرار گیرد.

می استفاده  صحیح  عدد  به  غیرصحیح  مقدار  یک  تبدیل  برای  که  نسبت ضریبی  شود، 
 شود.( نامیده میFieldbus Ratioفیلدباس )

شده فرض« درجنسبت فیلدباس بر اساس تعداد ارقام اعشار در »بازه تنظیم« یا »مقدار پیش
باشد )برای مثال    nشود. اگر تعداد ارقام اعشار برابر  در جدول پارامترهای تابعی تعیین می

n=1  مقدار نسبت فیلدباس ،)m    به توان    10برابر باn  ( خواهد بودm=10 جزئیات در مثال .)
 زیر آورده شده است:

دارای دو رقم اعشار   F0-01ای« فرکانس تنظیمی  از آنجا که »بازه تنظیم« یا »مقدار کارخانه
آن   فیلدباس  نسبت  مقدار  دریافتمی  100است،  مقدار  اگر  بنابراین،  توسط باشد.  شده 

این مقدار نشان می  5000کامپیوتر میزبان   تنظیمی«  باشد،  برابر   VFDدهد که »فرکانس 
50.00Hz  (100÷  5000= 50.00است .) 

گیری را روی  قصد داریم زمان شتاب  MODBUSحالتی را در نظر بگیرید که از طریق ارتباط  
تبدیل   200شود تا به عدد صحیح  ضرب می   10در    20.0ثانیه تنظیم کنیم. ابتدا مقدار    20.0

 شود: است. سپس فریم زیر ارسال می C8Hشود که در مبنای هگزادسیمال برابر 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
01 

Preset 
frequency 

فرکانس  
 فرض پیش 

0.00Hz   حداکثر ~
 ☆ 50.00Hz (F0-09) فرکانس

F0-
13 

Acceleration 
time 1 

زمان 
 ۱گیری شتاب 

0.0s ~ 6500.0s 
(F0-15=1) 

 ☆ تعیین مدل 
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2A 9F 00 C8 F0 0D 06 01 
 VFD/ داده پارامتر / آدرس پارامتر / فرمان نوشتن / آدرس   CRCبررسی 

تبدیل    20.0را بر اساس نسبت فیلدباس به    200مقدار    VFDپس از دریافت این دستور،  
 کند.ثانیه تنظیم می 20گیری را روی کرده و سپس زمان شتاب 

گیری«، دستگاه بالادستی پیام پاسخ علاوه بر این، پس از ارسال فرمان پارامتر »زمان شتاب
 کند: دریافت می VFDزیر را از 

B9 AF 00 64 02 03 01 
 VFD/ داده پارامتر / داده دو بیت/ فرمان نوشتن / آدرس  CRCبررسی 

پارامتر   در مبنای ده  0064Hدادهٔ  برابر  بوده که  با تقسیم مقدار    100دهی  بر   100است. 
دهندۀ زمان تأخیر بازیابی حالت آید که نشاندست می به  10.0(، مقدار  10نسبت فیلدباس )

 ثانیه است. 10خواب برابر با 

A.4.4پاسخ پیام خطا . 
طور  ناپذیر است. ممکن است به در هنگام استفاده از کنترل از طریق ارتباط، بروز خطا اجتناب 

تصادفی فرمان نوشتن را برای پارامتری ارسال کنید که فقط قابلیت خواندن دارد و در این 
ارسال می  VFDحالت،   خطا  پاسخ  پیام  خواندن  یک  نوشتن   0x83کند )خطای  / خطای 

0x86  پیام پاسخ خطا از طرف .)VFD    بهMaster  شود و مفهوم کدهای خطا به ارسال می
 شرح زیر است: 

 توضیحات  نام کد 

01H illegal 
function  شده نامعتبر است کد تابع ارسال  تابع غیرمجاز. 

02H illegal data 
address 

آدرس داده 
 .شده نامعتبر است آدرس داده ارسال غیرمجاز 

03H illegal data 
value 

مقدار داده  
 غیرمجاز 

تواند شامل  مقدار داده نامعتبر است که می 
 موارد زیر باشد: 

 : مقدار از محدوده مجاز فراتر رفته است.1
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)که    01Hبا آدرس    VFDمربوط به    Motor control modeمثال فرض کنید بخواهیم پارامتر  
تنظیم کنیم. در این حالت، فرمان زیر ارسال    02است( را روی مقدار    F000Hآدرس پارامتر آن  

 شود: می

3B 0B 00 02 F0 00 06 01 
 VFD/ داده پارامتر / آدرس پارامتر / فرمان نوشتن / آدرس   CRCبررسی 

 

خارج    2است، بنابراین مقدار    1تا    0برابر    Motor control modeاما بازۀ مجاز تنظیم پارامتر  
می محسوب  مجاز  محدوده  وضعیت،  از  این  در  را    VFDشود.  زیر  خطای  پاسخ  پیام 

 گرداند: بازمی

02 61 03 86 01 
 VFD/ کد پاسخ غیرعادی/ خطای نوشتن/ آدرس  CRCبررسی 

 

صورت غیرعادی انجام شده  به  MODBUSدهد که ارتباط  نشان می  86Hکد پاسخ غیرعادی  
 باشد. شده غیرمجاز و نامعتبر میبیانگر آن است که پارامتر نوشته  03Hاست و کد خطای 

: خطای تأیید رمز عبور یا خطای اعتبارسنجی  2
 داده رخ داده است. 

: تلاش برای نوشتن روی پارامتر  3
 خواندنی انجام شده است. فقط

، عملیات نوشتن پارامتر RUN : در حالت 4
 .ممنوع است 

5 : EEPROM  در حال انجام عملیات
 .سازی داده است ذخیره 

04H Slave device 
failure 

خرابی دستگاه 
 اسلیو 

عملکرد نادرست ناشی از فعال بودن قفل یا کد  
 .ایتابع کارخانه 
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A.5هایی از عملیات خواندن و نوشتن. مثال 
 مراجعه شود.  A.3های خواندن و نوشتن، به فصل برای آشنایی با قالب و ساختار فرمان

 

A.5.1 03. مثال فرمان خواندنH 
ذخیره شده است، فرمانی که    FA06H: برای خواندن مقدار دمای درایو که در آدرس  ۱مثال  

 شود به صورت زیر است: ارسال می VFDبه 

54 D3 00 01 FA 06 03 01 
 VFD/ تعداد داده / آدرس پارامتر / فرمان خواندن/ آدرس  CRCبررسی 

 اگر پاسخ به صورت زیر باشد: 

F8 4F 00 1B 02 03 01 
 VFD/ محتوای داده / تعداد داده / فرمان خواندن/ آدرس  CRCبررسی 

درجۀ  VFD ، ۲۷دهد دمای است که نشان می 001BHبرابر   VFDمحتوای دادۀ بازگشتی از 
 باشد. گراد میسانتی

 

A.5.2 06. مثال از فرمان نوشتنH 
برای  ۱مثال   به جلو  رو  فرمان حرکت  برای صدور   :VFD    آدرس ، مطابق »فهرست 03Hبا 

پارامتر   برابر   Communication Control Commandپارامترهای سایر عملکردها«، آدرس 
2000H  0001بوده و مقدار مربوط به اجرای چرخش رو به جلوH  :است. جدول مرتبط 

 قابلیت  توضیح مربوط به داده  آدرس  عملکرد 
R/W 

Communication 
control command 

فرمان کنترل  
اجرای چرخش رو به   : 2000H 0001H ارتباطی 

 W جلو
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 شده توسط مستر:فرمان ارسال

01   06   20 00   00 01   42 28 
 VFD/ مقدار چرخش رو به جلو/ آدرس پارامتر / فرمان نوشتن/ آدرس  CRCبررسی 

صورت زیر خواهد بود اگر عملیات با موفقیت انجام شود، اطلاعات پاسخ بازگشتی دقیقاً به
 شده توسط مستر(: )همانند فریم فرمان ارسال

42 28 00 01 20 00 06 03 
 VFD/ مقدار چرخش به جلو / آدرس پارامتر / فرمان نوشتن/ آدرس  CRCبررسی 

با    VFDبرای    Maximum Output Frequency: در این مثال، هدف تنظیم پارامتر  ۲مثال  
 است.  100Hzروی مقدار  03Hآدرس 

0002H :   اجرای چرخش
 معکوس

0003H : جوگ رو به جلو 
0004H : جوگ معکوس 

0005H :  توقف آزاد 
0006H :  توقف با کاهش

 سرعت 
0007H :  ریست خطا 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

F0-
09 

Maximum 
frequency 

حداکثر  
 فرکانس 

برای تنظیم بیشترین  
فرکانس خروجی درایو  

شود. این  استفاده می 
ی تنظیمات  مقدار پایه 

فرکانس و همچنین  
گیری و مبنای شتاب 

کاهش سرعت است. 
لطفاً این مقدار را با  

 دقت تنظیم کنید. 

50.00Hz ★ 
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برابر   آن  فیلدباس  نسبت  است،  اعشار  رقم  دو  دارای  پارامتر  این  اینکه  به  توجه   100با 
تبدیل شده   10000پس از اعمال نسبت فیلدباس به عدد    100Hzباشد. بنابراین مقدار  می

 خواهد بود.  2710Hو مقدار ارسالی در مبنای هگزادسیمال 

 کند:فرمانی که مستر ارسال می

71 16 27 10 F0 09 06 03 
 VFD/ مقدار داده/ آدرس پارامتر / فرمان نوشتن/ آدرس  CRCبررسی 

صورت زیر خواهد بود )همانند اگر فرمان با موفقیت اجرا شود، اطلاعات پاسخ بازگشتی به
 شده توسط مستر(: فریم فرمان ارسال

71 16 27 10 F0 09 06 03 
 VFD/ مقدار داده/ آدرس پارامتر / فرمان نوشتن/ آدرس  CRCبررسی 

 

A.6 خطاهای متداول ارتباطات . 
ارتباطات   های شامل عدم دریافت پاسخ و دریافت پاسخ  MODBUSخطاهای متداول در 

 است. VFDخطای غیرعادی از 
 اند از:ترین دلایل بروز خطای عدم پاسخ عبارت مهم

 انتخاب نادرست پورت سریال؛  .1
و سایر    Baud Rate  ،Data Bits  ،Stop Bits  ،Parityعدم تطابق کامل تنظیمات ارتباطی ) .2

 ؛ VFDپارامترها( با تنظیمات 
 (.–صورت معکوس )+ و به RS485اتصال نادرست باس  .3
 

مقدار   محدوده  نام پارامتر  کد 
 فرض پیش 

قابلیت 
 تغییر 

بازه قابل تنظیم: 
50.00Hz ~ 
500.00Hz 
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331 
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 های فنی. دادهBضمیمه 

B.1 استفاده از .VFD  با کاهش ظرفیت 

B.1.1 ظرفیت . 
برای    VFDمشخصات   کنید.  تعیین  موتور  نامی  توان  و  موتور  نامی  جریان  اساس  بر  را 

نباید کمتر از    VFDشده در جدول، جریان خروجی نامی  دستیابی به توان نامی موتور درج
 نیز نباید کمتر از توان نامی موتور باشد.  VFDجریان نامی موتور باشد و همچنین توان نامی  

 تذکر:
شود. در برابر توان نامی موتور محدود می  1.5قبول شفت موتور به  حداکثر توان قابل •

کند. طور خودکار گشتاور و جریان موتور را محدود میبه   VFDصورت تجاوز از این حد،  
 بار شدن پل ورودی جلوگیری کند. طور مؤثر از اضافهتواند بهاین ویژگی می

 تعریف شده است. 40℃ظرفیت نامی، ظرفیتی است که برای محیطی با دمای محیط  •
)  DCسیستم   • شود  Public DC Systemمشترک  حاصل  اطمینان  تا  کنید  بررسی  را   )

 مشترک از توان نامی موتور تجاوز نکند.  DCشده از طریق سیستم مجموع توان متصل

B.1.2 کاهش ظرفیت . 
متر    1000باشد، یا ارتفاع محل نصب بیش از    40℃اگر دمای محیط محل نصب بیش از  

باید  VFDتغییر داده شود،  15kHzیا  8kHz ،12kHzبه   4kHzباشد، یا فرکانس کلیدزنی از 
 کاهش ظرفیت داده شود.
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B.1.2.1 کاهش ظرفیت به دلیل دما . 
قرار دارد، جریان خروجی نامی باید به ازای هر   50+℃تا    40+℃هنگامی که دما در بازه   
کاهش یابد. برای مقادیر واقعی کاهش ظرفیت، به شکل زیر مراجعه    %1افزایش دما،    1℃

 کنید. 

شود. در صورت نادیده توصیه نمی  50℃در محیطی با دمای بالاتر از    VFDاستفاده از    تذکر:
 گرفتن این توصیه، کلیه مسئولیت عواقب ناشی از آن صرفاً بر عهده مشتری خواهد بود.

B.1.2.2 کاهش ظرفیت به دلیل ارتفاع . 
تواند توان نامی خود را ارائه دهد.  می   VFDمتر،    1000در صورت نصب در ارتفاع کمتر از  

متر افزایش   100متر باشد، باید به ازای هر    3000متر و کمتر از    1000اگر ارتفاع بیش از  
% کاهش داده شود. نرخ دقیق کاهش ظرفیت در شکل زیر نشان داده 1ارتفاع، ظرفیت آن  

 شده است. 
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از   ارتفاع بیش  از یک ترانس   VFDمتر باشد، لطفاً در سمت ورودی    2000در صورتی که 
متر است، لطفاً    5000متر و کمتر از    3000ایزوله استفاده کنید. هنگامی که ارتفاع بیش از  

برای دریافت راهنمایی فنی بیشتر با ما تماس بگیرید. استفاده از این محصول در ارتفاع 
 شود.متر توصیه نمی 5000بالاتر از 

B.1.2.3 کاهش ظرفیت به دلیل فرکانس کلیدزنی . 
یک   متفاوت  VFDبرای  توان دستگاه  با سطح  متناسب  آن  کلیدزنی  فرکانس  تنظیم  بازه   ،

شود. اگر بر اساس فرکانس کلیدزنی کارخانه تعریف می   VFDگونه که توان نامی  است، همان
 1kHzباید به ازای هر    VFDای بیشتر باشد، توان  فرکانس کلیدزنی واقعی از مقدار کارخانه

 % کاهش داده شود.10افزایش در فرکانس کلیدزنی، 

B.2 .CE 

B.2.1 نشان .CE 
را دریافت کرده و با   CEگواهی    VFDدهد که این  روی پلاک دستگاه نشان می  CEنشان  

( اروپا  اتحادیه  پایین  ولتاژ  سازگاری  EC/2006/95دستورالعمل  دستورالعمل  و   )
 ( مطابقت دارد.EC/2004/108الکترومغناطیسی اتحادیه اروپا )

B.2.2 انطباق با مشخصات .EMC 
شده در اروپا باید حدود  دارد که تجهیزات الکتریکی و الکترونیکی عرضه اتحادیه اروپا مقرر می 

ایمنی توان  از  و  کنند  رعایت  را  الکترومغناطیسی  تداخلات  انتشار  پذیری مجاز 
طور الکترومغناطیسی برخوردار باشند تا بتوانند در یک محیط الکترومغناطیسی مشخص به 

محصول   استاندارد  کنند.  کار  شماره    EMCعادی  استانداردهای  EN61800-3:2004با   ،
روش  و  الکترومغناطیسی  به محصولات سیستمسازگاری  مربوط  آزمون مشخص  های های 

طور کامل و دقیق با کند. محصولات ما باید بهمحرکه الکتریکی با کنترل سرعت را تعیین می
 مطابقت داشته باشند.  EMCاین الزامات 

B.3 مشخصات .EMC 
 VFDبرای محصولات   EMCالزامات  EN 61800-3:2004با شماره  EMCاستاندارد محصول 

 کند. را مشخص می
 های کاربردی: بندی محیططبقه
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های کاربردی که مستقیماً و بدون عبور  های خانگی، شامل محیطمحیط نوع اول: محیط •

کنندگان خانگی کننده برق مصرفاز ترانسفورماتور واسط به شبکه برق فشار ضعیف تأمین
 متصل هستند.

های کاربردی که مستقیماً به شبکه برق فشار جز محیط ها بهمحیط نوع دوم: تمام محیط •
 کنندگان خانگی متصل هستند.کننده برق مصرف ضعیف تأمین 

 :VFDبندی چهار دسته 
• VFD  نوعC1 شود.ولت بوده و در محیط نوع اول استفاده می 1000: ولتاژ نامی کمتر از 
• VFD    نوعC2  از کمتر  نامی  ولتاژ  به  1000:  و  است  دوشاخهولت  یا  صورت  پریزی  ای، 

اندازی آن باید توسط  باشد. برای استفاده در محیط نوع اول، نصب و راهحمل نمیقابل
 پرسنل متخصص انجام شود. 

ها اعمال VFDدیگر محدودیت قدرت برای    EMC IEC/EN 61800-3اگرچه استاندارد    تذکر:
های  الاجراست. افراد یا سازماناندازی لازمکند، اما همچنان برای نصب، استفاده و راهنمی

های را برای نصب و تنظیم سیستم  EMCهای ضروری از جمله دانش  مسئول باید مهارت
 محرکه الکتریکی داشته باشند.

• VFD    نوعC3  ولت بوده و قابل استفاده در محیط نوع دوم است،    1000: ولتاژ نامی کمتر از
 اما در محیط نوع اول قابل استفاده نیست.

• VFD    نوعC4  تواند  آمپر دارد و می  400ولت یا جریان نامی ≤    1000: ولتاژ نامی بالاتر از
 های پیچیده در محیط نوع دوم مورد استفاده قرار گیرد. در سیستم

B.3.1 نوع .C2 
 شده، اقدامات زیر لازم است:های هدایتبرای تحمل تداخل

های جانبی« انتخاب کرده و مطابق  . گزینه Cاختیاری را با مراجعه به »ضمیمه    EMCفیلتر   .1
 آن را نصب کنید. EMCشده در راهنمای فیلتر دستورالعمل ارائه

های این دفترچه را رعایت  های کنترلی، دستورالعملهای موتور و کابلبرای انتخاب کابل .2
 کنید. 

3. VFD شده در این دفترچه نصب کنید.را مطابق روش توصیف 
 

های خانگی، این محصول ممکن است سبب ایجاد تداخل رادیویی شود  در محیط
 و نیازمند اقدامات پیشگیرانه اضافی است.

 

B.3.2 نوع .C3 
الزامات محیط نوع دوم مشخص  VFDهای این  تحمل تداخل شده در استاندارد  مطابق با 

IEC/EN 61800-3 .است 
 شده، اقدامات زیر لازم است:های هدایتبرای تحمل تداخل
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های جانبی« انتخاب کرده و مطابق دستورالعمل اختیاری را از بخش »گزینه  EMCفیلتر   .1
 آن را نصب کنید. EMCشده در راهنمای فیلتر ارائه

های این دفترچه را رعایت  های کنترلی، دستورالعملهای موتور و کابلبرای انتخاب کابل .2
 کنید. 

3.  VFD  شده در این دفترچه نصب کنید.را مطابق روش توصیف 

از   مجاز    C3نوع    VFDاستفاده  ضعیف  فشار  خانگی  عمومی  برق  شبکه  در 
 نیست. 

  



 

336 
 

 فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای                      (ضمائم)  8فصل 

 

 های جانبی. گزینهCضمیمه  
 دهد.را توضیح می  VFDاین فصل درباره لوازم جانبی اختیاری 

C.1کشی جانبی. سیم 
 دهد.را نشان می VFDکشی بیرونی نمودار زیر سیم

 

 
 توضیحات  نام بخش  بخش 

 

External 
keyboard 

کلید صفحه 
 خارجی 

کلید خارجی دارای  شامل صفحه 
قابلیت کپی پارامتر و 

کلید خارجی بدون این صفحه 
کلید  قابلیت است. وقتی صفحه 

خارجی دارای قابلیت کپی 
کلید  پارامتر فعال شود، صفحه 

طور خودکار غیرفعال محلی به 
کلید  شود؛ وقتی صفحه می 

خارجی بدون قابلیت کپی  
کلید  پارامتر فعال شود، صفحه 

کلید خارجی  محلی و صفحه 
زمان فعال خواهند صورت هم به 

 .بود
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Cable  کابل 

های برای انتقال سیگنال 
 .شودالکتریکی استفاده می 

 

Breaker   بریکر )کلید
 محافظ( 

از بروز حوادث ناشی از شوک 
الکتریکی جلوگیری کرده و در 
برابر اتصال کوتاه به زمین که 

ممکن است باعث نشتی جریان  
سوزی شود محافظت و آتش 

کند )لطفاً از بریکر نشتی می 
استفاده کنید  VFDمخصوص  

که دارای قابلیت مهار  
بالا باشد.  های مرتبه هارمونیک 

جریان حساس نامی بریکر برای  
  30mAباید بیشتر از   VFDهر 

 باشد.( 

 

Input 
reactor  راکتور ورودی 

مناسب برای بهبود ضریب توان  
بوده و  VFD در سمت ورودی

های هارمونیکی  تواند جریان می 
 .بالا را تضعیف کندمرتبه 

 

Input filter  فیلتر ورودی 

تداخل الکترومغناطیسی 
به شبکه برق  VFD شده ازمنتقل 

عمومی از طریق خط ورودی را  
لطفاً این فیلتر    .کندتضعیف می 

را هنگام نصب و تا حد امکان  
 VFD نزدیک به ترمینال ورودی

 .نصب کنید

 

Braking 
resistor 

 مقاومت ترمز 

با استفاده از مقاومت خود، 
انرژی بازتولیدشده موتور را 
مصرف کرده و زمان کاهش  

( را  Decelerationسرعت )
 کند. کوتاه می 
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C.2 منبع تغذیه . 
 

ولتاژ   سطح  که  کنید  حاصل  برق    VFDاطمینان  شبکه  ولتاژ  با 
 یکسان باشد. 

 

C.3کابل . 

C.3.1 کابل قدرت . 
 های موتور باید مطابق با مقررات محلی باشند. های ورودی برق و کابلمشخصات کابل

الزامات مطابقت نداشته باشد، باید   تذکر: اگر رسانایی الکتریکی لایه شیلد کابل موتور با 
 ها استفاده شود.اضافی همراه کابل PEیک هادی 

C.3.2کابل کنترل . 
 های مورد استفاده برای کنترل آنالوگ یا ورودی فرکانس باید از نوع شیلددار باشند. تمام کابل

 .شده فلزی باشندهای رله باید دارای شیلد بافتهکابل
محیط در  شود؛  استفاده  شبکه  کابل  از  باید  کلید،  صفحه  اتصال  تداخل  برای  دارای  های 

 شود.الکترومغناطیسی شدید، استفاده از کابل شبکه شیلددار پیشنهاد می

 تذکر: 
 دهی شوند.های مخصوص مسیرهای آنالوگ و دیجیتال باید جداگانه و با کابلسیگنال •

 

Output filter  فیلتر خروجی 

کشی  تداخل ایجادشده از سیم 
را   VFD در سمت خروجی

لطفاً این فیلتر    .کندتضعیف می 
را تا حد امکان نزدیک به  

نصب   VFD ترمینال خروجی
 .کنید

 

Output 
reactor  راکتور خروجی 

را   VFD فاصله انتقال مؤثر
طور مؤثر  افزایش داده و به 

ای بالا را که  ولتاژهای لحظه 
 هنگام روشن و خاموش شدن 

IGBT در VFD  شوند، ایجاد می
 .کندمهار می 
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کابل • اتصال  از  به  پیش  برق  ورودی  عایقVFDهای  کابل،  باید مطابق  بودن  ورودی  های 
 مقررات محلی بررسی شود. 

 تذکر: 
  ۴۰مشخصات پیشنهادی کابل مدار اصلی بر اساس شرایطی از جمله دمای محیط کمتر از  •

متر و جریان در محدوده مقدار نامی تعیین    ۱۰۰کشی کمتر از  گراد، فاصله سیمدرجه سانتی
 های اتصال مقاومت ترمز هستند. پایانه PBهای )+( و اند. پایانهشده

  ۹۰ها باید  در صورتی که کابل کنترل و کابل قدرت ناچار به تقاطع باشند، زاویه بین آن •
 درجه باشد.

ای یابد؛ اگر هرگونه نشانهدر صورت مرطوب بودن داخل موتور، مقاومت عایقی کاهش می •
را مجدداً  آن  عایقی  مقاومت  و سپس  کرده  را خشک  موتور  رطوبت مشاهده شد،  از 

 گیری کنید. اندازه

 مدل 

  RST (mm²)سایز کابل پیشنهادی 
RST 

مشخصات  
 پیچ 

مشخصات  
 پیچ 

PB 
 )+( 

مشخصات  
 پیچ 

گشتاور  
(Nm ) UV

W 
PIC 0.75 G 1.5 1.5 1–4 1–4 M3 0.8 
PIC 1.5 G 2.5 2.5 1–4 1–4 M3 0.8 
PIC 2.2 G 2.5 2.5 1–4 1–4 M3 0.8 
PIC 3.7 G 4 4 4 4 M4 1.3–1.5 
PIC 5.5 G 4 4 4 4 M4 1.3–1.5 

PIC 
0.75G/1.5P 1.5 1.5 1.5 1.5 M4 1.2–1.5 

PIC 1.5G/2/2P 1.5 1.5 1.5 1.5 M4 1.2–1.5 
PIC 2.2G/3.7P 2.5 2.5 2.5 2.5 M4 1.2–1.5 
PIC 3.7G/5.5P 2.5 2.5 2.5 2.5 M4 2–2.5 
PIC 5.5G/7.5P 2.5 2.5 2.5 2.5 M4 1.3–1.5 
PIC 7.5G/11P 6 6 6 6 M4 1.3–1.5 
PIC 11G/15P 6 6 6 6 M4 1.3–1.5 

PIC 
15G/18.5P 10 10 10 10 M6 2.0–2.5 

PIC 
18.5G/22P 10 10 10 10 M6 2.0–2.5 

PIC 22G/30P 10 10 10 10 M6 2.0–2.5 
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C.4 کلید حفاظتی و کنتاکتور . 
 بار، باید یک فیوز به مدار اضافه کنید.برای جلوگیری از اضافه

نصب شود. این   VFDو    AC( باید بین منبع تغذیه  MCCBیک کلید اتوماتیک حفاظتی )
کلید باید قابلیت قفل شدن در وضعیت قطع را داشته باشد تا نصب و تعمیر و نگهداری  

انتخاب   VFDبرابر جریان نامی    ۲تا    ۱٫۵راحتی انجام شود. ظرفیت کلید اتوماتیک باید بین  به
 شود.

بر اساس مکانیزم عملکرد کلید اتوماتیک، در صورت عدم رعایت  
های سازنده، هنگام وقوع اتصال کوتاه ممکن است دستورالعمل

برای تضمین  کلید خارج شوند.  از بدنه  گازهای یونیزه حرارتی 
ای  ایمنی، هنگام نصب و جانمایی کلید اتوماتیک باید دقت ویژه

دستورالعملبه زمینه،  این  در  شود.  گرفته  باید  کار  سازنده  های 
 طور کامل رعایت شوند.به

 
شود یک  در هنگام بروز خرابی در سیستم، توصیه می  VFDمنظور قطع مؤثر توان ورودی  به

کنتاکتور الکترومغناطیسی در سمت ورودی نصب شود تا قطع و وصل توان مدار اصلی با  
 ایمنی مناسب کنترل گردد.

 جریان نامی کلید مدل 
(A) فیوز (A)  جریان نامی کنتاکتور

 (A) پیشنهادی
PIC 0.75 G 16 16 12 
PIC 1.5 G 25 25 25 
PIC 2.2 G 46 69 20 
PIC 3.7 G 64 96 34 
PIC 5.5 G 90 135 50 

PIC 0.75G/1.5P 6 6 9 
PIC 1.5G/2/2P 10 16 12 
PIC 2.2G/3.7P 16 16 12 
PIC 3.7G/5.5P 16 25 12 
PIC 5.5G/7.5P 25 32 25 
PIC 7.5G/11P 32 40 26 
PIC 11G/15P 50 60 38 

PIC 15G/18.5P 63 70 50 
PIC 18.5G/22P 63 80 65 



 

341 
 

 (ضمائم)  8فصل              فازتکفاز و سه   PIC ((37 kW – 0.75 kW سری -پتواز درایوهای 

 

C.5 رآکتور . 
دیدن رکتیفایر ای بسیار بزرگ به مدار ورودی و آسیب منظور جلوگیری از ورود جریان لحظه به

را تأمین می در سمت    ACکند، لازم است یک رآکتور  در زمانی که شبکه برق ولتاژ بالایی 
 تواند ضریب توان سمت ورودی را بهبود دهد.ورودی متصل شود. این اقدام همچنین می 

از    VFDهنگامی که فاصله بین   اثر ظرفیت   ۵۰و موتور بیش  افزایش  دلیل  به  باشد،  متر 
یابد؛ این موضوع باعث خازنی انگلی بین کابل طولانی و زمین، جریان نشتی افزایش می

اضافه مستعد فعال  VFDشود  می جریان گردد و حتی ممکن است به  شدن مکرر حفاظت 
عایق موتور آسیب برساند. برای جلوگیری از این مشکل، استفاده از رآکتور خروجی الزامی  

کار رود، باید طول کابل هر موتور اندازی چند موتور بهبرای راه  VFDاست. در صورتی که یک  
متر باشد،    ۵۰دست آید. اگر طول کل بیش از  با یکدیگر جمع شود تا طول کل کابل موتور به
نصب شود. هنگامی که فاصله بین    VFDجی  باید حتماً یک رآکتور خروجی در سمت خرو

VFD    متر باشد، لطفاً مدل مناسب را مطابق جدول زیر انتخاب کنید.   ۱۰۰تا   ۵۰و موتور بین
متر بیشتر شود، لازم است مستقیماً برای دریافت پشتیبانی فنی بیشتر  ۱۰۰اگر این فاصله از 

 با سازنده تماس گرفته شود.

PIC 22G/30P 80 100 65 
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 تذکر: 
طراحی • نامی  ولتاژ  افت  ورودی،  رآکتورهای  با  برای  برابر  ±۲شده  برای  ٪۱۵  است.   ٪

 ٪ است.۱۵٪ ±۱شده برابر با رآکتورهای خروجی، افت ولتاژ نامی طراحی
کلیه تجهیزات جانبی اختیاری ذکرشده در بالا جزو اقلام همراه محصول نیستند و در صورت   •

 صورت جداگانه سفارش داده شوند.نیاز، باید به

C.6مقاومت ترمز . 

C.6.1انتخاب مقاومت ترمز . 
دهد یا نیاز به کاهش سرعت  با یک بار اینرسی بزرگ کاهش سرعت می   VFDهنگامی که  

  DCبه باس    VFDکند و این انرژی از طریق پل  سریع دارد، موتور شروع به تولید برق می 
گردد. زمانی که ولتاژ افزایشی باس از  می   VFDشود که باعث افزایش ولتاژ باس  منتقل می 

کند. برای جلوگیری  ولتاژ را گزارش میرویداد خطای اضافه  VFDمقدار مشخصی فراتر رود،  
 از وقوع این وضعیت، استفاده از یک مؤلفه ترمز در اینجا ضروری است.

راه نصب،  بهرهطراحی،  و  باید اندازی  تجهیزات  این  از  برداری 
 دیده انجام شود.توسط افراد متخصص و آموزش

در حین انجام کار، تمامی موارد مندرج در بخش »هشدار« باید  
آسیب  به  منجر  است  این صورت ممکن  غیر  در  رعایت شوند؛ 

 جدی به افراد یا خسارات سنگین مالی گردد.

افراد غیرمتخصص مجاز به انجام عملیات نصب نیستند؛ در غیر 
طور ناخواسته یا مدار ترمز به  VFDاین صورت ممکن است مدار  

 آسیب ببیند.

 رآکتور خروجی  رآکتور ورودی  مدل 
PIC 0.75G/1.5P SLACL-0005T4CU SLOCL-0005T4CU 
PIC 1.5G/2/2P SLACL-0007T4CU SLOCL-0007T4CU 
PIC 2.2G/3.7P SLACL-0010T4CU SLOCL-0010T4CU 
PIC 3.7G/5.5P SLACL-0015T4CU SLOCL-0015T4CU 
PIC 5.5G/7.5P SLACL-0020T4CU SLOCL-0020T4CU 
PIC 7.5G/11P SLACL-0030T4CU SLOCL-0030T4CU 
PIC 11G/15P SLACL-0040T4CU SLOCL-0040T4CU 

PIC 15G/18.5P SLACL-0050T4CU SLOCL-0050T4CU 
PIC 18.5G/22P SLACL-0060T4CU SLOCL-0060T4CU 
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به   اختیاری  ترمز  مقاومت  اتصال  از  دفترچه  VFDپیش  لطفاً   ،
 راهنمای مقاومت ترمز را با دقت مطالعه کنید.

و )+( متصل نکنید؛ در    PBهایی غیر از مقاومت ترمز را به پایانه
تواند شده و می  VFDغیر این صورت باعث آسیب به مدار ترمز و  

 سوزی گردد.منجر به حادثه آتش

نشان روش  مطابق  را  اختیاری  ترمز  مقاومت  در دادهلطفاً  شده 
سیم به  نمودار  هرگونه   VFDکشی  صورت  در  کنید.  متصل 

نادرست، ممکن است  سیم و سایر تجهیزات آسیب   VFDکشی 
 ببینند. 

واحد  مدل 
 ترمز 

مقاومت 
ترمز در  

100  %
گشتاور  

 (Ω) ترمز

توان 
مصرفی  
مقاومت 

 ترمز
(kW)   در

 % ترمز 10

توان 
مصرفی  
مقاومت 

 ترمز
(kW)   در

 % ترمز 50

توان 
مصرفی  
مقاومت 

 ترمز
(kW)   در

 % ترمز 80

حداقل  
مقاومت 

 (Ω) ترمز

PIC 0.75 G 

 داخلی 

192 0.11 0.56 0.90 42 
PIC 1.5 G 96 0.23 1.10 1.18 30 
PIC 2.2 G 65 0.33 1.70 2.64 21 
PIC 3.7 G 43 0.33 1.68 2.70 12 
PIC 5.5 G 31 0.46 2.30 3.70 8 

PIC 
0.75G/1.5P 635 0.10 0.60 0.90 240 

PIC 1.5G/2/2P 326 0.23 1.10 1.80 170 
PIC 2.2G/3.7P 222 0.33 1.70 2.60 130 
PIC 3.7G/5.5P 122 0.60 3.00 4.80 80 
PIC 5.5G/7.5P 89 0.75 4.10 6.60 60 
PIC 7.5G/11P 65 1.10 5.60 9.00 47 
PIC 11G/15P 44 1.70 8.30 13.20 31 

PIC 
15G/18.5P 32 2.00 11.00 18.00 23 

PIC 
18.5G/22P 

27 3.00 14.00 22.00 19 

PIC 22G/30P 22 3.00 17.00 26.00 17 
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شده توسط سازنده مقدار مقاومت و توان مقاومت ترمز باید بر اساس جدول ارائه  تذکر:
تواند گشتاور ترمز دستگاه را افزایش دهد. جدول بالا توان  انتخاب شود. مقاومت ترمز می 

٪ نرخ استفاده  ۵۰٪ نرخ استفاده از ترمز،  ۱۰٪ گشتاور ترمز،  ۱۰۰موردنیاز را بر اساس شرایط:  
توانند سیستم ترمز خود را متناسب  دهد؛ کاربران می٪ نرخ استفاده از ترمز ارائه می ۸۰از ترمز،  

 با نیاز کاری خاص خود انتخاب کنند.

، هرگز نباید از مقاومت ترمزی VFDهای خاص  برای برخی مدل
ها VFDبا مقدار کمتر از حداقل مشخص شده استفاده شود. این  

قادر به ارائه محافظت کافی در برابر جریان بیش از حد ناشی از  
 مقاومت کم نیستند.

در کاربردهایی که نیاز به ترمزهای مکرر دارند یا نرخ استفاده از  
٪ است، توان مقاومت ترمز باید بیش از مقادیر  ۱۰ترمز بیش از  

 جدول و مطابق با شرایط واقعی کاری انتخاب شود.

C.6.2نصب مقاومت ترمز . 
 های شیلددار استفاده شود.برای اتصال مقاومت ترمز، باید از کابل

 شوندگی مناسب نصب شوند.ها باید در محلی با تهویه و خنک تمامی مقاومت

سطح  دمای  باشند.  نسوز  باید  ترمز  مقاومت  اطراف  مواد 
تواند به مقاومت بسیار بالاست و دمای هوای خروجی از آن می

گراد برسد. باید از تماس هرگونه ماده یا چند صد درجه سانتی
شود. جلوگیری  مقاومت  با  ترمز   VFDاگر  جسم  مقاومت  به  نیاز 

پایانه باشد:  داشته  سیم  PBهای  خارجی  اتصال  محل   )+( های و 
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زیر   شکل  مطابق  ترمز  مقاومت  نصب  روش  هستند.  ترمز  مقاومت 

 مقاومت ترمز خارجی باشد:می

C.7ابعاد . 
C.7.1کلید خارجی. صفحه 

گیری در نقشۀ دهد. واحد اندازهرا ارائه می  VFDکلید خارجی  این بخش، نقشۀ ابعادی صفحه 
 متر است.ابعاد میلی
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A.  مدلصفحه برای  تککلید  سه  1.5kWتا    0.75kWفاز  های  تا    0.75kWفاز  و 
2.2kW ابعاد( 

صفحه  نصب  مدلمحل  برای  تککلید  سه   1.5kWتا    0.75kWفاز  های  تا   0.75kWفاز  و 
2.2kW) 

 هادکمه .1
 LEDنشانگر  .2
 پتانسیومتر .3
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B 2.2فاز های تککلید برای مدل. صفحهkW  5.5تاkW  0.75فاز و سهkW  22تاkW 

 

C2.2فاز  های تککلید مدل. پایۀ نصب اختیاری برای صفحهkW    5.5تاkW  0.75فاز  و سهkW  
 22kWتا 

 باشد.ابعاد سوراخ پایۀ نصب پنل مطابق شکل ارائه شده در متن مرجع می 

 هادکمه .1
 LEDنشانگر  .2
 پتانسیومتر .3
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