
 MA510مدل  TECOراه اندازي درایو 

 پیوسـته ایـد بسـیار خوشـحالیم و بـه انتخـاب شـما تبریـک          TECOاز اینکه شما به خانواده 
را آمـوزش مـی دهـد. بـراي      MA510می گوییم. این جزوه طریقه راه اندازي سـاده دسـتگاه   

اتصـال بـرق بـه     قبـل از  تر حتماً این دفترچه را مطالعه بفرمایید. بدست آوردن اطلاعات کامل
ولت  380و  220ورودي دستگاه ، از ولتاژ آن مطمئن شوید. این دستگاهها با دو ولتاژ ورودي 

اسـت را بـه ولتـاژ     220Vعرضه می شوند ، توجه داشته باشید که دسـتگاهی کـه ورودي آن   
380V  220وصل نکنید و در حالتهايV 380  یاV      سربندي موتـور بایـد متناسـب بـا ولتـاژ

 (به پلاك موتور توجه شود) اشد.خروجی ب

 نکات ایمنی  :
 .بدنه اینورتر به ارت بسته شود 
 .با دست خشک با کی پد دستگاه کار کنید 
 .از نصب اینورتر در محیط هاي قابل اشتعال خودداري فرمایید 
 .از نصب اینورتر با توان پایین تر از توان موتور خودداري کنید 
 چوب، گرد و غبـار و اجسـام دیگـر بـه داخـل اینـورتر        ، از ورود براده هاي آهن ، سنگ

 خودداري نمایید .
        در صورت مشاهده هرگونه خطا اینورتر را خـاموش نمـوده و بـا شـرکت تمـاس حاصـل

 نمایید.
  دقیقه بعـد   5سیم بندي مجدد و انجام هرگونه عملیات سخت افزاري جدید باید حداقل

 غ شارژ انجام گیرد.از قطع برق ورودي و در زمان خاموش بودن چرا

 از اتصال سیم نول به ارت دستگاه خودداري فرمایید . 

 نکاتی در رابطه با نصب اینورتر :
  220توجه داشته باشید که هنگام استفاده از اینورتر با وروديVAC   سربندي موتـور ،

 ، سربندي موتور  ستاره باشد .  380VACمثلث و براي اینورتر با ورودي 

 ل تابلو برق در جایی نصب نماییـد کـه ذرات گـرد و غبـار هـادي و مـواد       اینورتر را داخ
 شیمیایی و رطوبت به داخل آن نفوذ نکند.



 .دستگاه را بصورت عمودي و در محل ثابت و بدون لرزش  نصب نمایید 
 .در چهار طرف دستگاه فضاي مناسبی را جهت عبور جریان هوا در نظر بگیرید 
  50~10-دماي محیط کاري اینورتر°C  می باشد. %95و میزان رطوبت کمتر از 
     جهت رعایت اصول ایمنی از فیوز و کنتاکتور بین برق اصـلی و ورودي اینـورتر اسـتفاده

 نمایید.
 محـافظ نوسـانات و ... بـین موتـور و      بانک خـازنی، ،،کنتاکتورداز قرار دادن هرگونه کلی ـ

بـدون واسـطه و بصـورت     ترمینال هاي خروجی اینورتر جدا خودداري کنیـد . (اینـورتر  
 مستقیم به موتور متصل شود)

 .خروجی اینورتر به هیچ عنوان اتصال کوتاه نشود 
  درمـــدل ســـه فـــاز ولتـــاژ ورودي بـــه ترمینالهـــايR,S,T  و در مـــدل تکفـــاز بـــه 

R,T  وصـــل مـــی شـــودو کابـــل موتـــور بصـــورت مســـتقیم بـــهU,V,W وصـــل 

 می شود. 

 رتر باشد، حتماً در مسـیر بـرق ورودي فیـوز    کابل ورودي متناسب با جریان موتور و اینو
 مناسب قرار دهید.(نصب چوك ورودي توصیه می گردد)

 متر الزامیست. 5 استفاده از کابل شیلد دار در مسیرهاي بیشتراز 
  متر و در مواردي که محل عبور کابل فرمـان و   5کابل فرمان در مسیرهاي طولانی تر از

 دشیلددار باشد.قدرت از یک کانال باشد ، حتماً بای

توجه : کابل هاي ورودي ، خروجی و فرمان دستگاه کاملاً بایدمسـتقل و جـدا از هـم    
 باشند.
  براي فواصـل طـولانی تـر مـی بایـد       . متر می باشد 50فاصله مجاز بین موتور و اینورتر

چوك خروجی مخصـوص نیـز در خروجـی اینـورتر نصـب گـردد. مـا بقـی ترمینالهـا ،          
 . می باشند که هیچگونه ولتاژي به آن متصل نمی شودترمینالهاي فرمان 

  در مــوارد خــاص و بســته بــه نیــاز ، راکتــورAC و نــویز فیلتــر ورودي در مــدار قــرار 
 می گیرند. (براي کسب اطلاعات بیشتر با شرکت تماس حاصل فرمایید) 
 



 
 

 راهنماي صفحه کلید

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 توجه :
مصرف کننده محترم ، استفاده نکردن از قطعات حفاظتی کلید اتوماتیک و 
کنتاکتور و همچنین عدم رعایت نکات ایمنی ذکر شده ،  سبب لغو گارانتی 

 می شود. صورت بروز آسیب به درایو دستگاه ،در
 



 . وخروج از آنها ورود به پارامترها   
 

 . راي وارد شدن به تنظیمات گروه و زیر گروه و نیز ذخیره اطلاعاتب 
 

 . نمودن برخی از خطاها   RESETو جهت خاموش نمودن اینورتر
4 

  .حرکت افقی روي رقم هاي نمایشگر   
 

 . Jogفعال کردن عملیات   
 

 جهت روشن نمودن اینورتر.
      

       .کردن ارقام نمایشگر کم و زیادجهت 
 

 

 MA510مدل  TECOنحوه راه اندازي و تنظیم پارامترهاي درایو 

تغییر در پارامتر گروه و زیر گروه درایو تنها در صورتی امکان پذیر اسـت کـه درایـو در    تذکر : 

 . قرار داشته باشد STOPحالت 

ــار    ــو یکب ــردن درای ــن ک ــد از روش ــدبع ــار ده  DSP/FUN  کلی ــد را فش ــروه  ی ــا وارد گ ت

ده مـی نماییـد .حـال بـا     را روي صـفحه نمایشـگر مشـاه    P0وید، در ایـن هنگـام   پارامترها ش

پارامترهـا حرکـت نماییـد و بـراي ورود بـه       گـروه   میتوانیـد در زدن فلش هـاي بـالا و پـایین    

پــایین  را فشــار دهیــد .بــا کلیــد هــاي بــالا و  READ/ENT پــارامتر هــاي زیرگــروه کلیــد



کلیـد               کـت نماییـد. بـراي تنظـیم و یـا تغییـر پـارامتر       می توانید بین پارامترهاي زیر گـروه حر 

ــارامتر،   ــدار پ ــیم مق ــد از تنظ ــد و بع ــار دهی ــد   را فش ــار  READ/ENTکلی ــددا فش را مج

روي صــفحه نمــایش ظــاهر مــی شــود کــه خــود   ENDدر ایــن حالــت کلمــه مــی دهیــد. 

  برنامه ریزي می باشد. بیانگر اتمام مراحل

 شده است : ترهاي مهم و کاربردي توضیح دادهدر ادامه تنظیم پارام
 

 : تنظیم مد کنترلی اینورتر  -1
 د .کنترلی اینورتر تغییر خواهد کرتغییر این پارامتر مد با  نحوه کنترل : P0-00پارامتر 

 مقدار پارامتر :
 کار خواهد کرد . در این مد می توان بـر اسـاس مـوارد    V/Fصورت ولت بر هرتز یا  : درایو ب 0

 را تنظیم کرد. V/Fمنحنی ، خاص
یا برداري کار خواهد کرد . این عملکرد براي مصارف معمولی مناسب  vector: درایو بصورت  1

 است.

 مـورد اسـتفاده قـرار     Tension: درایو در مد گشتاور کار خواهد کـرد .ایـن مـد در حالـت     2
 می گیرد. 

 انتخاب مرجع دستور حرکت اصلی :  –2
 : RUNمرجع  P0-01پارامتر 

 مقدار پارامتر :  
 : فرمان حرکت و توقف توسط صفحه کلید انجام می شود. 0
 (*) : فرمان حرکت و توقف توسط ترمینالهاي فرمان اینورتر صادر می شود. 1
 می توان فرمان حرکت یا توقف به درایو داد. RS-485: بوسیله پورت ارتباطی  2

لازم به ذکر است این دستگاه داراي تنظیمات اولیه و پیش فرض بوده و فقط در 
 موارد لازم و ضروري جهت کاربري هاي ویژه اقدام به تغییر پارامترهاي زیر نمایید.

 

 



تحریـک مـی شـوند و     COM هـاي فرمـان بـا    متصل شود، ترمینـال  24V+به PW(*) اگر 
 تحریک می شوند. 24V+متصل شود، ترمینال هاي فرمان با  COMبه  PWاگر

انتخاب مرجع براي تغییر فرکـانس و اسـتفاده از ولـوم بیرونـی جهـت تنظـیم         -3
 : Aفرکانس
 :  A مرجع فرکانس اصلی P0-07پارامتر 

 مقدار پارامتر :
 تغییر می کند. و  :  فرکانس توسط کلیدهاي  0
 تنظیم می شود.AI1 ولوم بیرونی: فرکانس توسط  1
 (*1)تغییر می کند.AI2 : فرکانس توسط یک ورودي آنالوگ یا ولوم بیرونی 2
 تغییر می کند. HDI: فرکانس توسط ورودي پالسی 3
4 :Auto Run  
 : سرعت هاي حافظه اي 5
 PID: ورودي  6
 می توان فرکانس را تغییر داد. RS-485له پورت ارتباطی : بوسی 7

داراي دو رنـج   AI2است اما ورودي آنـالوگ    10V تا 10V-داراي رنج AI1*ورودي آنالوگ 
0~10V   20~4وmA .است 

سـر وسـط    می باشند، در ضـمن  GNDو AI2یا AI1و  10V+ترمینالهاي مورد استفاده **
 ..شود میوصل   AI2یا AI1ولوم به ترمینال 

باید بالا باشد اما اگر  J16پر ولت باشد، جام 10تا  AI2  ،0نالوگ آاگر خواستیم ورودي  (*1)
 باید پایین باشد. J16 خواستیم به صورت جریانی باشد 

 :  B مرجع فرکانس اصلی  -4
 : P0-08مقدار پارامتر

 (*1)تنظیم می شود.AI1 بیرونی یاولوم: فرکانس توسط ولوم روي دستگاه  0
 (*2).تغییر می کندAI2 : فرکانس توسط یک ورودي آنالوگ یا ولوم بیرونی 1
 تغییر می کند. HDI: فرکانس توسط ورودي پالسی 2

 :انتخاب مرجع اصلی فرکانس -5
 :P0-10 مقدار پارامتر



 به عنوان مرجع فرکانس انتخاب گردد. A: فرکانس  0
 به عنوان مرجع فرکانس انتخاب گردد. Bفرکانس :  1
 به عنوان مرجع فرکانس انتخاب گردد. Bو A: مجموع فرکانس 2
 ماکزیمم این دو انتخاب گردد. B و Aبین فرکانس : از  3

 تنظیم فرکانس ماکزیمم و می نیمم :   -6
  400.00~ 10.0ماکزیمم فرکانس :محدوده انتخاب مـا در ایـن پـارامتر بـین      P0-03پارامتر 

 می باشد. 50Hzمی باشد که تنظیمات کارخانه مقدار 
 P0-04 ~ 0.01در ایـن پـارامتر بـین     مینیمم فرکانس : محدوده انتخـاب مـا   P0-05پارامتر

 اشد.بمی  0.00Hzمی باشد که تنظیمات کارخانه مقدار 

) و شیب سرعت در هنگـام توقـف   Acc1تنظیم شیب سرعت در هنگام حرکت (  -7
)Dec1: ( 
: مدت زمانیکه از لحظه استارت کردن موتور ، ) Acceleration Time(P0-11 الف) پارامتر 

شده،برسد براي آن مشخص  P0-07وتور به فرکانسی که توسط پارامتر طول می کشد تا دور م
ثانیه قابل تنظیم است و بـراي   3600.0 ~0.1.مقدار این پارامتر از می گویند Acc Timeرا 

 راه اندازي نرم موتور از این پارامتر استفاده می شود.
دن فرمان توقف بـه  : مدت زمانیکه ازلحظه دا )Deceleration Time(P0-12 ب) پارامتر   

 مـی گوینـد.   Dec Timeرا  موتور ، طول می کشد تا دور موتوراز فرکانس اصلی به صفربرسد
ایسـت سـریع موتـور قابـل      ثانیه و براي ایست نرم یـا    0.1~3600.0مقداراین پارامتر نیز از 

 .تنظیم است
 

 : Jogفرکانس   -8

 یـا   (Jog Forward) 4روي عـدد را  S8تـا   S1 یکی از ترمینالهايبراي این منظور کافیست 
 تـا   P5-01را در یکـی از پارامترهـاي    5یـا 4عـدد  یعنی تنظیم نمایید(Jog Reverse)5عدد

 P5-08  در را و فرکانس مورد نظر قرار می دهیمP8-06 کنیم می وارد. 

ه مان اینورتر شروع بفعال شده و همز Jogدر این حالت با فعال شدن ترمینال مربوطه فرکانس 
 .حرکت می کند



 شروع به حرکت اینورتر پس از اتصال برق :  -9

را روي  RUNرا روي یک تنظیم نمایید.سپس مرجع  P1-16براي این منظورکافیست پارامتر 
به صـورت   S1را یک می کنیم وچون ترمینال  P0-01ترمینال ها قرار می دهیم یعنی پارامتر

 متصـل  COMرا به S1با یک تکه سیم(راستگرد) تعریف شده است  FWD پیش فرض روي
 می کنیم. 

 : بازگشت به تنظیمات کارخانه اي -10

 را روي یک تنظیم نمایید. P0-17براي این منظورکافیست پارامتر 

   تنظیم حالت دوسیمه وسه سیمه:  -11

 FWDبراي حالت دو سیمه با توجه به شکل هاي زیر،یکی از ترمینال ها را به عنوان 
را روي  RUN(چپگرد) انتخاب می نماییم و مرجع  REVیگري را به عنوان (راستگرد) ود

 S1می کنیم. لازم به ذکر است که ترمینال  1را  P0-01دهیم یعنی پارا متر  ترمینال قرار می
 (راستگرد) می باشد پس تنها کافیست یکی از ترمینال هايFWDبه صورت پیش فرض روي

S2 تاS8  را روي حالتREVظیم نماییم.(چپگرد) تن 
 : 1حالت دو سیمه مد  الف:

 را روي صفر تنظیم می نماییم. P5-10براي این منظور پارامتر
  

 
 : 2حالت دو سیمه مد :ب

 تنظیم می نماییم. 1را روي  P5-10براي این منظور پارامتر



 
 

(چپگرد) باید یک REV(راستگرد) و FWDبراي حالت سه سیمه علاوه بر تنظیم دو ترمینال 
 SLNکه حالت سه سیمه است تنظیم نماییم که در شکل هاي زیـر بـا  3 رمینال دیگر را رويت

 مشخص شده است.

 :1حالت سه سیمه مد الف:
 را روي دو تنظیم می نماییم. P5-10براي این منظور پارامتر

 

 
SB1 کلید:RUN                SB2 کلید:STOP                     K .کلید تغییر جهت: 

 : 2الت سه سیمه مد ح:ب
 را روي سه تنظیم می نماییم. P5-10براي این منظور پارامتر

SB1  کلید:RUN راستگرد 
SB2 کلید:STOP 
SB3 کلید:RUN  چپگرد 

 ، به صورت نرمال بسته می باشد.SB2*کلید 

 جهت توقف سریع : DCاستفاده از ترمز   -12

ند و ممکن است اینورتر به دلیـل اینرسـی   در برخی از کاربردها که نیاز به شیب کاهش کم دار
 استفاده می کنیم DCزیاد بار در این زمان کوتاه قادر به متوقف نمودن کامل بار نباشد از ترمز 



. این ترمز درصدي از جریان خروجی اینورتر می باشد . استفاده از این ترمز به متوقـف نمـودن   
 کامل بار در زمان مناسب کمک می نماید . 

را تنظیم نمود. ایـن فرکـانس    DCمی توان فرکانس شروع تزریق ترمز  P1-07پارامتر  بوسیله
م درصـد میـزان انـرژي ترمـز     مربوط بـه تنظـی   P1-09می باشد . پارامتر P0-03~0.00بین 

( شدت تزریق ترمز) می باشد . بسته به میزان سختی بار روي موتور ، میزان انرژي  مغناطیسی
  .قابل تغییر است %150~0ل تنظیم می باشد . این پارامتر از تزریق شده به موتور قاب

چـون بـا افـزایش ایـن     توصیه می شود مقدار این پارامتر را تا جایی بالا ببرید که لازم اسـت ،  
صدمه به  باعث داغ شدن یا حتیبیشتري به سیم پیچهاي موتور اعمال شده و DCانرژي، ولتاژ

 موتور می شود.

به تعیین مدت زمان ترمز مغناطیسی می باشد . این زمان مـدتی اسـت    مربوط P1-10پارامتر 
مـدت زمـان از    که در صورت انتخاب ترمز مغناطیسی شفت موتور قفل بـاقی مـی مانـد و ایـن    

ثانیه قابل تنظیم است . در تنظیم این زمان نیز دقت کنید ، زیرا در صورت تنظیم  50.0~0.0
 . غلط موتور آسیب دیده یا داغ می کند 

نمایش پارامترهاي اضافی مانند جریان خروجی ، دور موتور و ... بر روي صـفحه    -13
 نمایش :

می توان پارامترهایی از قبیل جریان خروجی ،ولتـاژ خروجـی ، ولتـاژ      P7-06با تنظیم پارامتر
DC BUS  . دور موتور را روي صفحه کی پد نمایش داد ، 

می توانید مقدار پارامتر هاي مختلـف را روي                   با زدن کلید براي نمایش هر پارامتر،
 کی پد مشاهده نمایید.

لازم به ذکر است که این پارامتر به صورت پیش فرض قادر به نمـایش ولتـاژ خروجـی، جریـان     
 و .... می باشد.DC BUS خروجی،ولتاژ 

امـا   دهیـد .  فزایشاجهت کاهش نویز کافیست مقدار فرکانس حامل را  فرکانس حامل :  -14

 دقـت داشـته باشـید کـه بــا افـزایش فرکـانس حامـل جریـان نشــتی نیـز افـزایش مـی یابــد.           
  15.0~1.0و بـازه تغییـرات آن از    بـوده مربـوط بـه مقـدار فرکـانس حامـل       P0-14پارامتر  

 می باشد .

SHIF
T 



 
 لیست پارامترها – 7جدول

 نام گروه پارامتر
 اصلی تابع P0وه گر

 Stopو  Startکنترل  P1گروه 
 پارامترهاي موتور P2گروه 
 vectorکنترل   P3گروه 
 V/Fکنترل  P4گروه 
 ترمینال هاي ورودي P5گروه 
 ترمینال هاي خروجی P6گروه 
 P7 HMIگروه 

 جانبی تابع P8گروه 
 PIDکنترل  P9گروه 
 ساده PLCو  حافظه ايکنترل سرعت  PAگروه
 حفاظتی تابع PBگروه
 ارتباط سریال PCگروه
 تابع تکمیلی PDگروه
 تنظیمات کارخانه PEگروه

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 تابع اصلی:  P0 گروه

 پیش فرض تنظیمات یحضتو نام تابع
 

P0.00 
 

 مد کنترلی
 
 
 
 

 V/F: کنترل 0
 Sensorless vector  : کنترل1
 : کنترل گشتاور2
 )sensorless vector control( 

 
 

0~2 
 

 
 
0 

 
P0.01 

 

 
 مرجع فرمان

 خاموش) LED(:کی پد 1
 چشمک زن)  LED(: ترمینال2
 )روشن (LED :ارتباط3

 
0~2 

 
0 

 
P0.02 

 
  تنظیمات

UP/DOWN  
 کی پد و ترمینال

 

 UP/DOWN ، ذخیره ي مقدارفعال: 0
 خاموش شدن تغذیه در حالت

 UP/DOWN ، عدم ذخیره ي فعال:1
 خاموش شدن تغذیھت در حال

 غیرفعال: 2
 در زمان اجرا، پاك شدن درفعال : 3

 Stop حالت

 
0~3 

 
0 

 
P0.03 

 400.00Hz 10.00~10.00 ماکزیمم فرکانس
~ 

400.00Hz 

50.00Hz 

 
P0.04 

 P0.05~P0.03 حد بالاي فرکانس
 (ماکزیمم فرکانس)

P0.05 
~ 

P0.03 

50.00Hz 

 
P0.05 

 P0.04~0.00 حد پایین فرکانس
 پایین فرکانس) (حد

P0.05 
~ 

P0.03 

50.00Hz 

 
P0.06 

 فرکانس مرجع 
 کی پد

0.00~P0.03 
 )ماکزیمم فرکانس(

0.00 
~ 

P0.03 

50.00Hz 

 
P0.07 

 
 ی اولمرجع فرکانس

 : کی پد0
1: AI1 
2: AI2 
3: HDI 
4: PLC ساده 
 هاي حافظه اي: سرعت 5
6: PID 
 : ارتباط کنترلی7
 
 

 
0~7 

 
0 

 
P0.08 

 AI1 :0 دوم مرجع فرکانس
1: AI2 
2: HDI 

 
0~2 

 
0 



 
P0.09 

 مرجع فرکانسمقیاس 
 دوم

 فرکانس ماکزیمم: 0
  Aفرکانسمرجع : 1

 
0~1 

 
0 

 
P0.10 

 
 مرجع فرکانسیانتخاب 

0 :A 
1:B 
2:A+B 
  Bو A:ماکزیمم 3

 
0~3 

 
0 

 
P0.11 

 acc 0.1~3600.0s 0.1زمان 
~ 

3600.0s 

وابسته به 
 مدل

 
P0.12 

 dec 0.1~3600.0s 0.1زمان 
~ 

3600.0s 

وابسته به 
 مدل

 
P0.13 

انتخاب جهت در زمان 
 اجرا

 : مستقیم0
 : معکوس1
 : حالت معکوس ممنوع2

 
0~2 

 
0 

 
P0.14 

 15.0kHz 1.0~1.0 فرکانس حامل
~ 

15.0kHz 

وابسته به 
 مدل

 
P0.15 

AVR   تابع
 

 :نامعتبر0
 :معتبر در همه زمان ها 1
 : معتبر تنها در کاهش سرعت2

 
0~2 

 
1 

 
P0.16 

    
Autotuning پارامترهاي

 موتور

 : بدون اقدام0
1: autotuningیچرخش 
2: autotuningثابت 

 
0~3 

 
2 

 
P0.17 

 غیرفعال:0 تنظیمات کارخانه
 : بازیابی تنظیمات کارخانه1
 ضبط شده : پاك کردن خطاهاي2

 
P0.17 

 
P0.17 

 
 Stopو  Startکنترل :  P1 گروه

 پیش فرض تنظیمات توضیح نام تابع
P1.00  

 start مد
 

0 :start  مستقیم 
 startو  DC ترمز: 1
 startو  ردیابی سرعت:2

 
0.2 

 
0 

P1.01 10.00~0.00 فرکانس شروعHz 0.0~50.0 0.0s 

P1.02  زمانHold  فرکانس
 شروع

0.0~50.0s 0.0~50.0 0.0s 

P1.03 جریان ترمز DC 
 قبل از شروع به کار

0.0~150.0% 0.0~150.
0 

0 

P1.04 زمان ترمز DC  قبل
 از شروع به کار

0.0~50.0s 0.0~50.
0 

0.0s 



P1.05 0 1~0 خطی: 0 افزایش سرعت 

P1.06  مدStop 0: کم کردن سرعت تاstop  باdec 
 stopنزول سریع به حالت :1

0~1 0 

P1.07 فرکانس شروع ترمز 
DC 

0.00~P0.03 0.00~ 
P0.03 

 

0.00Hz 

P1.08  زمان انتظار قبل از
 DCوع ترمز شر

0.0~50.0s 0.0~50.0 0.0s 

P1.09  جریان ترمزDC 0.0~150.0s 0.0~150.
0 

0 

P1.10  زمان ترمزDC 0.0~50.0s 0.0~50.0 0.0s 

 
P1.11 

 

 Dead time 
 مربوط به

FWD/REV 

0.0~3600.0s 0.0 
~ 

3600.0 

0.0s 

 
P1.12 

زمانی که فرکانس 
درحال اجرا کمتر از 
حد پایین فرکانس 

ل می باشد عم
نماید( زمانی معتبر 
است که حد پایین 

صفرفرکانس بالاي   
 باشد)

 کار در حد پایین فرکانس:0
1:stop 
 stand-by حالت :2

0~2 0 

P1.13 زمان تاخیر restart 
 

0.0~3600.0s 
 )P1.12=2 معتبر در حالت(

0.0~360
0.0 
 

0 

P1.14   بعد از Restart 

 قطع برق
 :غیرفعال0
 :فعال1

0~1 0 

P1.15 زمان انتظار restart 
 

0.0~3600.0s 
 )P1.14=1 معتبر در حالت(

0.0~360
0.0 
 

0.0s 

P1.16  انتخاب حالت
آشکارسازي ترمینال 

روشن  در حالت 
 بودن تغذیه

 : غیرفعال0
 :فعال1

0~1 0 

P1.17 حالت رزرو 
P1.18 حالت رزرو 
P1.19 حالت رزرو 

  
 



 پارامترهاي موتور:  P2 گروه

 پیش فرض تنظیمات یحتوض نام تابع
P2.00 مدل0 مدل اینورتر: G 

 P :مدل1
 وابسته به مدل 1~0

P2.01 900.0~0.4 توان مجاز موتورkW 0.4~ 3000.0 
 

 وابسته به مدل

P2.02 0.01 فرکانس مجاز موتورHz~P0.03 10.00~ P0.0 
 

50.00Hz 

P2.03 36000~0 سرعت مجاز موتورpm 0.0~3600.0 
 

 وابسته به مدل

P2.04 800~0 ولتاژ مجاز موتورV 0~800 وابسته به مدل 

P2.05 6000.0~0.8 جریان مجاز موتورA 0.8~6000.0 
 

 وابسته به مدل

P2.06 65.535~0.001 مقاومت استاتور موتورΩ 0.001~65.535 
 

 وابسته به مدل

P2.07 65.535~0.001 مقاومت روتور موتورΩ 0.001~65.535 
 

 وابسته به مدل

P2.08 6553.5~0.1 دوکتانس نشتی موتورانmH 0.1~ 6553.5 
 

 وابسته به مدل

P2.09 6553.5~0.1 اندوکتانس نشتی موتورmH 0.1~ 6553.5 
 

 وابسته به مدل

P2.10 6553.5~0.1 جریان بدون بارA 0.1~ 6553.5 
 

 وابسته به مدل

 
 VECTORکنترل :  P3 گروه

 پیش فرض تنظیمات توضیح نام تابع
P3.00 تناسبی بهره ASR 

 Kp1 مربوط به

0~100 0~100 20 

P3.01 زمان انتگرال گیري  

ASI  مربوط بهKp1 

0.01~10.00s 0.01~ 10.00 
 

0.50S 

P3.02  1سوئیچینگ پوینت 
 ASIمربوط به 

0.00Hz~P3.05 0.00~ P3.05 
 

5.00Hz 

P3.03 بهره تناسبی ASR 

 Kp2 مربوط به
 
 

0~100 0~100 25 

P3.04 گیري زمان انتگرال  

ASI  مربوط بهKp2 

0.01~10.00s 0.01~10.00 
 

1.00s 

P3.05 2سوئیچینگ پوینت 
 ASIمربوط به 

P3.02~P0.03 
 (ماکزیمم فرکانس)

P3.02~ P0.03 
 

10.00Hz 

P3.06  نرخ جبران خطايVC 50.0%~200.0% 50~200 100% 



P3.07 200~0.0 حد بالاي گشتاور% 
 (جریان مجازاینورتر)

0.0~200.0 
 

: G لمد
150.00% 

  :P مدل
120.00% 

P3.08 کی پد: 0 مرجع تنظیم گشتاور 
1 :AI1 
2:AI2 
هاي حافظه  سرعت: 3

 اي
 ارتباط بی سیم: 5
)1~5 :100% 

برابر  2متناظر است با 
 جریان مجاز اینورتر)

0~5 0 

P3.09 200.0-) تنظیم گشتاور کی پد% 
~200.0%) 

 جریان مجاز اینورتر)(

(-200.0% 
~200.0%) 

50.00% 

P3.10  حد بالاي مرجع تنظیم
 فرکانس

 )P0.04(کی پد :0
1 :AI1 
2: AI2 
3 :HDI 
 سرعت حافظھ ای: 4
 ارتباط بی سیم: 5
)1~4 :100% 

متناظر است با 
 )ماکزیمم فرکانس

0~5 0 

 
 V/Fکنترل :  P4 گروه

 پیش فرض تنظیمات توضیح نام تابع
P4.00 انتخاب منحنی V/F 0منحنی خطی : 

 نی چندنقطه : منح1
: منحنی کاهش 2

 ) 1.3گشتاور(مرتبه
: منحنی کاهش 3

گشتاور(مرتبه 
1.77( 

: منحنی کاهش 4
 )2.0گشتاور(مرتبه

0~4 0 

P4.01 0.0 افزایش گشتاور%: (auto) 
0.1%~10.0% 

0.0~10.0 
 

0.00% 

P4.02  فرکانس قطع افزایش
 گشتاور

0.0%~50.0% 
فرکانس مجاز (

 موتور)

0.0~50.0 
 

20.00% 

P4.03 فرکانسV/F 1 0.00Hz~P4.05 0.00~ P4.05 0.00Hz 



P4.04 ولتاژV/F 1 0.0%~100.0% 
 ولتاژ مجاز موتور)(

0.0~ 100.0 
 

0.00% 

P4.05 فرکانسV/F 2 P4.03~P4.07 P4.03~ P4.7 
 

0.00Hz 

P4.06  ولتاژV/F 2 0.0%~100.0% 
 ولتاژ مجاز موتور)(

0.0~ 100.0 
 

0.00% 

P4.07 فرکانسV/F 3 P4.05~ P2.02 
(فرکانس مجاز 

 موتور)

P4.05~ P2.02 00.00Hz 

P4.08  ولتاژV/F 3 0.0%~100.0% 
 (ولتاژ مجاز موتور)

0.0~100.0 
 

0.00% 

P4.09 0.00 200~0.0 %200.0~0.00 حد جبران خطا% 

P4.10  انتخاب مد ذخیره انرژي
 خودکار

 : غیرفعال0
 : فعال1

0~1 0 

P4.11  آستانه فرکانس پایین
سان مهارکنندهنو  

(Restraining 
oscillation) 

0~10 0~10 2 

P4.12  آستانه فرکانس بالا نوسان
 مهارکننده

0~10 0~10 0 

P4.13 0.0 کرانه نوسان مهارکننده~P3.03 0.00~ P0.03 
 

30.00Hz 

 
 
 

 ترمینال هاي ورودي:  P5 گروه

 پیش فرض تنظیمات توضیح نام تابع
P5.00 انتخاب HDI 0پالس  : ورودي

 سرعت بالا
 ON-OFF : ورودي1

0~1 0 

P5.01 تابع ترمینال S1 0نامعتبر : 
 :مستقیم1
 :معکوس2
 سیمه 3: کنترل 3
4:Jog مستقیم 
5: Jogمعکوس 
6:stop سریع 
 Reset خطاي: 7
 مکث در حالت اجرا:8

0~39 1 

P5.02 تابع ترمینال S2 0~39 4 

P5.03 تابع ترمینال S3 0~39 7 

P5.04 تابع ترمینال S4 0~39 0 



P5.05 تابع ترمینال S5 9 ورودي خطاي:
 خارجی

 UP فرمان: 10
 DOWN فرمان: 11
 پاك کردن:12

UP/DOWN 
 BوAسوئیچ بین  :13
سوئیچ بین  : 14

AوA+B 
 Bسوئیچ بین:15

 A+Bو
سرعت  1:مرجع 16

 حافظه اي
سرعت  2: مرجع 17

 حافظه اي
سرعت  3: مرجع 18

 حافظه اي
سرعت  4: مرجع 19

 حافظه اي
:مکث در سرعت 20

 حافظه اي
 : انتخاب زمان21

ACC/DEC 1 
 : انتخاب زمان22

ACC/DEC 2 
23: Reset   کردن

PLC در حالت  ساده
Stop 

 PLC : مکث 24
 ساده
 PID: مکث در 25
وضعیت  : مکث در26

Traverse 
وضعیت  : مکث در27

Traverse 
28 :Reset  کردن

 شمارنده
 Reset:طول 29
30: ramp hold 

  مربوط به
ACC/DEC 

 :ورودي کانتر31

0~39 0 

P5.06 تابع ترمینال S6 0~39 0 

P5.07 تابع ترمینال S7 0~39 0 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

P5.08 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 HDIتابع ترمینال

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

0~39 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
0 



:نامعتبر بودن 32
UP/DOWN  به

 طور موقت
 : رزرو شده33-39

P5.09  زمانیفیلترهاي 
 ON-OFF 

1~10 1~10 5 

P5.10 مدکنترل دوسیمه 0 مد کنترل ترمینال :
1 
 2:مد کنترل دوسیمه1
: مد کنترل سه 2

 1سیمه
: مد کنترل سه 3

 2سیمه 

0~3 0 

P5.11 نرخ تغییرات تنظیمات 
UP/DOWN 

0.01~50.00Hz/s 0.01~50.00 0.50Hz/s 

P5.12 حد پایینAl1  
 
 

0.00V~10.00V -10.00~10. 0.00V 

P5.13  تنظیمات متناظر با حد
  Al1 پایین

-100.0%~ 
100.0% 

-100.0~100 0.00% 

P5.14  بالايحدAl1 0.00V~10.00V -10.00~10. 10.00V 

P5.15  تنظیمات متناظر با حد
  Al1 بالاي

-100.0%~ 
100.0% 

-100.0~100 100.00% 

P5.16 ضریب زمان فیلتر Al1 0.00s~10.00s 0.00~10.00 0.10s 

P5.17 حد پایینAl2 0.00V~10.00V 0.00~10.00 0.00V 

P5.18  تنظیمات متناظر با حد
  Al2 پایین

-100.0%~ 
100.0% 

-100.0~100 0.00% 

P5.19 حد بالايAl2  0.00V~10.00V -10.00~10. 10.00V 

P5.20  تنظیمات متناظر با حد
  Al2 بالاي

-100.0%~ 
100.0% 

-100.0~100 100.00% 

P5.21 یب زمان فیلترضر Al2 0.00s~10.00s 0.00~10.00 0.10s 

P5.22  حد پایینHDI 0.0kHz 0.00~50.00 0.00kHz 

P5.23  تنظیمات متناظر با حد
 HDIپایین 

-100.0%~ 
100.0% 

-100.0~100 0.00% 

P5.24  حد بالايHDI 0.0kHz~50.0kHz 0.00~50.00 50.00kHz 

P5.25  تنظیمات حد پایین
HDI 

-100.0%~ 
100.0% 

-100.0~100 100% 



P5.26  ضریب زمان فیلترHDI 0.00s~10.00s 0.00~10.00 0.10s 

 
 ترمینال هاي خروجی:  P6 گروه

 پیش فرض تنظیمات توضیح نام تابع
P6.00  انتخابHDO 0بدون خروجی : 

 :در حال اجرا1
: اجرا در حالت 2

 مستقیم
 :اجرا در حالت معکوس3
 : خروجی خطا4
 FDT :فرارسیدن5
 :فرا رسیدن فرکانس6
 Zero: اجرا در حالت 7

speed 
:رسیدن به مقدار 8

 شمارش فعلی
:رسیدن به مقدار 9

 شمارش تعیین شده
 

 : فرارسیدن10
Length 

 PLC: تکمیل گام 11
 ساده
 PLC:تکمیل چرخه 12
 : فرارسیدن زمان اجرا13
:فرارسیدن حدبالاي 14

 فرکانس
: فرارسیدن حد پایین 15

 فرکانس
 Read حالت :16
: آغاز به کار موتور 17

 1کمکی 
: آغاز به کار موتور 18

 2کمکی
 : رزرو شده20~19

 

0~1 0 

P6.01  انتخاب خروجی 
HDO ON-OFF 

0~20 1 

P6.02  انتخاب خروجی رله اي
1 

0~20 4 

P6.03 انتخاب خروجی رله اي 
2 

0~20 0 

P6.04 انتخاب عملکرد AO1 0فرکانس درحال اجرا : 
 انس مرجع:فرک1
 :سرعت چرخش2

0-10 0 



P6.05 انتخاب عملکرد  AO2 3جریان خروجی: 
 : ولتاژخروجی4
 :توان خروجی5
 :گشتاور خروجی6
 Al1 : ولتاژ7
 Al2: ولتاژ/جریان 8
 HDI:فرکانس 9

0-10 0 

P6.06 انتخاب تابع HDO 0-10 0 

P6.07  حد پایینAO1 0.0%~100% 0.0~100.0 0.00% 

P6.08 اظر با حد خروجی متن
 AO1پایین 

0.00V~10.00V 0.00~10.00 0.00V 

P6.09 حد بالاي AO1 0.00V~10.00V 0.0~100.0 100.00% 

P6.10  خروجی متناظر با
 AO1حدبالاي 

0.00V~10.00V 0.00~10.00 10.00V 

P6.11  حد پایینAO2 0.0~100.0% 0.0~100.0 0.00% 

P6.12  خروجی متناظر با حد
 AO2پایین 

1~10.00V 0.00~10.00 0.00V 

P6.13 حد بالاي AO2 0.0~100.0% 0.0~100.0 100.00% 

P6.14  خروجی متناظر با
 AO2حدبالاي 

0.00~10.00V 0.00~10.00 10.00V 

P6.15  حد پایینHDO 0.00%~100.00% 0.00~100.0 0.00% 

P6.16  خروجی متناظر با حد
 HDOپایین 

0.000~50.000KHz 0.000~50.0 0.00KHz 

P6.17 حد بالاي HDO 0.00%~100.00% 0.000~100 100.00% 

P6.18  خروجی متناظر با
 HDOحدبالاي 

0.0~50.0KHz 0.000~50.0 50.00KHz 

 
 P7  :HMI گروه

 پیش فرض تنظیمات توضیح نام تابع
P7.00 0 65535~0 65535~0 رمز کاربري 

P7.01 رزرو شده رزرو شده  رزرو شده 
P7.02 رزرو شده زرو شدهر  رزرو شده 
P7.03  انتخاب تابع

QUICK/JOG 
سوئیچینگ وضعیت  :0

 نمایش
 FWD/REV:سوئیچینگ1
:پاك کردن تنظیمات 2

UP/DOWN 

0~4 0 



  QUICK: تنظیم مد 3
P7.04 انتخاب تابع 

STOP/RST 

: معتبر در حالت کنترل 0
 (P0.03=0) کی پد 

:معتبر در حالت کنترل 1
 ترمینال یا کی پد

(P0.03=0 or 1) 
معتبر در حالت کنترل :2

 ارتباط ویا کی پد
 (P0.03=0 or 2) 

 : همیشه معتبر3

0~3 0 

P7.05  انتخاب صفحه نمایش
 کی پد

 : اولویت با کی پد خارجی0
: هردو صفحه نمایش، تنها 1

 کلید خارجی معتبر است
: هردو صفحه نمایش، تنها 2

 کلید محلی معتبر است
: هردوصفحه نمایش و 3

 تبر هستند.کلید مع
 

0~3 0 

 
 

P7.06 

 
انتخاب نمایش 

 1وضعیت اجرا 

0~0XFFFF 
BIT0 فرکانس در حال :

 اجرا
BIT1فرکانس مرجع : 
BIT2 ولتاژ باس:DC 
BIT3ولتاژ خروجی : 
BIT4جریان خروجی : 
BIT5سرعت چرخش : 
BIT6سرعت خط : 
BIT7توان خروجی : 
BIT8گشتاور خروجی : 
BIT9:تنظیمPID  

BIT10 فیدبک :PID 
BIT11 وضعیت ترمینال :

 ورودي
BIT12 وضعیت ترمینال :
 خروجی

BIT13 مقدار تنظیمات :
 گشتاور

BIT14مقدار شمارش : 

 
 

0~0XFFFF 
 

 
 

0X07FF 

P7.07  انتخاب نمایش
 2وضعیت اجرا 

0~0XFFFF 
BIT0 :AI1 
BIT1 :AI2 

0~0XFFFF 0 



BIT2فرکانس :HDI 
BIT3درصد بار موتور : 
BIT4درصد بار اینورتر : 
BIT5شده : رزرو 

P7.08  انتخاب نمایش
 Stopوضعیت 

0~0XFFFFF 
BIT0فرکانس مرجع : 
BIT1 ولتاژ باس :DC 
BIT2 وضعیت ترمینال:
 ورودي
BIT3 وضعیت ترمینال :
 خروجی
BIT4:تنظیم PID   
BIT5 فیدبک :PID 
BIT6 :AI1 
BIT7 :AI2 
BIT8 فرکانس :HDI 
BIT9 شماره گام:PLC  یا

multi-step 
BIT10قدار تنظیم : م
 گشتاور

BIT11~ BIT15 رزرو :
 شده

0~0XFFFF 0x00ff 

P7.09 999.9~0.0 ضریب سرعت چرخش% 
 سرعت مکانیکی واقعی=

 *فرکانس خروجی*120
P7.09 /  تعداد قطب هاي

 موتور

0.1~999.9 100.00% 

P7.10 999.9~0.0 ضریب سرعت خط% 
 سرعت خط=

 سرعت مکانیکی واقعی
* P7.10 

0.1~999.9 1.00% 

P7.11 100.0~0 بهبود دماي ماژول   

P7.12  دماي ماژولIGBT 0~100.0   

P7.13 ورژن نرم افزار    

P7.14 3000.0~0.4 توان مجاز اینورترKW 0.4~3000.0 وابسته به مدل 
P7.15 6000.0~0.0 جریان مجاز اینورترA 0.0~6000.0 وابسته به مدل 
P7.16 65535~0 مجموع زمان اجراh   

P7.17 بدون قطعی0 نوع خطاي دسته سوم : 
 IGBT Ph-U: خطاي 1

(OUT1) 

  

P7.18 نوع خطاي دسته دوم   

P7.19 نوع خطاي دسته اول   



 IGBT Ph-Vخطاي : 2
(OUT1) 

 IGBT Ph-W : خطاي3
(OUT1) 

: اضافه جریان در حالت 4
 (OC1)افزایش سرعت

اضافه جریان در حالت  :5
  OC2)کاهش(

: اضافه جریان در حالت 6
 عملکرد سرعت ثابت

(OC3) 
: اضافه ولتاژ در حالت 7

 (OV1) ایش سرعتافز
: اضافه ولتاژ در حالت 8

 (OV2)سرعت  کاهش
: اضافه ولتاژ در حالت 9

 عملکرد سرعت ثابت
(OV3) 

 :حالت10
 under- Voltage 

 DC (UV) باس
 : اضافه بار موتور11

(OL1) 
 : اضافه بار اینورتر12

(OL2) 
 :قطعی فاز ورودي13

SPO)( 
 : قطعی فاز خروجی14

SPO)( 
 وسازياضافه دما یکس :15

OH1)( 
 IGBT: اضافه دماي 16

(OH2) 
 (EF): خطاي خارجی17
 (CE): خطاي ارتباطی18
: خطاي اشکارسازي 19

 (ITE)جریان
 Auto tuning: خطاي 20

(TE) 
 EEPROM:خطاي 21

(EEP) 
 PID: خطاي فیدبک 22

(PIDE) 
: خطاي واحد ترمز 23



BCE)( 
: وصول زمان اجرا 24

END)( 
: خطاي اضافه گشتاور 25

（OL3) 
 
 
 

P7.20  فرکانس خروجی در
 حالت خطاي جریان

   

P7.21  جریان خروجی در
 حالت خطاي جریان

   

P7.22  ولتاژ باسDC  در
 حالت خطاي جریان

   

P7.23  وضعیت ترمینال
ورودي در حالت 

 خطاي جریان

   

P7.24 ال وضعیت ترمین
خروجی در حالت 

 خطاي جریان

   

 
 

 تابع تکمیلی: P8 گروه

 پیش فرض تنظیمات توضیح نام تابع
P8.00  زمان افزایش سرعت

1 
0.1~3600.0s 0.1~3600.0 وابسته به مدل 

P8.01  3600.0~0.1 1زمان کاهش سرعتs 0.1~3600.0 وابسته به مدل 

P8.02 3600.0~0.1 2زمان افزایش سرعتs 0.1~3600.0 وابسته به مدل 

P8.03  3600.0~0.1 2زمان کاهش سرعتs 0.1~3600.0 وابسته به مدل 

P8.04 3600.0~0.1 3زمان افزایش سرعتs 0.1~3600.0 وابسته به مدل 

P8.05 3600.0~0.1 3زمان کاهش سرعتs 0.1~3600.0 وابسته به مدل 

P8.06  مرجعJog 
 

0.0~P0.03 0.00~P0.03 5.00Hz 

P8.07 افزایش سرعت  زمان
Jog 

0.1~3600.0s 0.1~3600.0 وابسته به مدل 

P8.08 زمان کاهش 
 Jogسرعت 

0.1~3600.0s 0.00~P0.03 وابسته به مدل 



P8.09  فرکانسSkip 1 0.00~P0.03 0.00~P0.03 0.00Hz 

P8.10  فرکانسSkip 2 0.00~P0.03 0.00~P0.03 0.00Hz 

P8.11 فرکانس  پهناي باند
Skip 

0.00~P0.03 0.00~P0.03 0.00Hz 

P8.12  دامنهTraverse 0.0~100.0% 0.0~100.0 0.00% 

P8.13  فرکانسJitter 0.0~50.0% 0.0~50.0 1.00% 

P8.14  زمان صعود
Traverse 

0.1~3600.0s 0.1~3600.0 5.0s 

P8.15  زمان نزول
Traverse 

0.1~3600.0s 0.1~3600.0 5.0s 

P8.16 زمان هاي 
reset Auto 

0~3 0~3 0 

P8.17  وقفهReset 0.1~100.0s 0.1~100.0 1.0s 

P8.18 مقدار شمارش فعلی P8.19~65535 P8.19~655 0 

P8.19  مقدار شمارش تعیین
 شده

0~P8.18 0~P8.18 0 

P8.20 65535 65535~0 65535~0 زمان اجراي فعلیh 

P8.21  سطحFDT 0.00~P0.03 0.00~P0.03 50.00Hz 

P8.22 تاخیر FDT 0.0~100.0% 0.0~100.0 5.00% 

P8.23  گستره تشخیص
 فرکانس 

0.0~100.0% 
 ماکزیمم فرکانس)(

0.0~100.0 0.00% 

P8.24  کنترلDroop 0.00~10.00Hz 0.00~10.00 0.00Hz 

P8.25 130.00 140~115.0 %140.0~115.0 ولتاژ آستانه ي ترمز% 

P8.26  کنترل فن خنک
 کننده

 Auto stop: مد 0
عملکرد : 1

 شگیهمی

115.0~140 120.00% 

P8.27 Overmodulation 
 

 فعال: 0
 : غیر فعال1 

0~1 0 

P8.28  مدPWM 0 مد :PWM1 
 PWM2: مد 1
 PWM3: مد 2

0~1 0 

 
 
 
 
 
 
 



 PIDکنترل : P9 گروه

 پیش فرض تنظیمات توضیح نام تابع
P9.00  انتخاب مرجع

 PIDتنظیم 
 :کی پد0
1: AI1 
2: AI2 
3:HDI 
4: Multi-step 
 اط بی سیم: ارتب5

0~5 0 

P9.01 تنظیم PID  
 کی پد

0.0%~100.0% 0.0~100.0 0.00% 

P9.02  انتخاب مرجع
 PIDفیدبک 

0: AI1 
1: AI2 
2: AI1+AI2 
3:HDI 
 : ارتباط4

0~3 0 

P9.03 مشخصات خروجی 
PID 

 : مثبت0
 : منفی1

0~1 0 

P9.04 بهره تناسبی(KP) 0.00~100.00 0.00~100.0 0.10s 

P9.05 تگرال گیريزمان ان 
(Ti) 

0.00~10.00s 0.01~10.00 0.10s 

P9.06  زمان مشتق گیري
(Td) 

0.00~10.00s 0.00~100.0 0.01s 

P9.07 دوره نمونه برداري 
(T) 

0.01~100.00s 0.00~100.0 0.00% 

P9.08 0.00 100.0~0.0 %100.0~0.0 حد بایاس% 

P9.09  مقدار تشخیص
 انحراف فیدبک

0.0~100.0% 0.0~100.0% 
 

0.00% 

زمان تشخیص  
 انحراف فیدبک

0.0~3600.0s 0.0~3600. 0 
 

1.0s 

 
 

 و سرعت هاي حافظه اي ساده PLC: کنترل  PA گروه

 پیش فرض تنظیمات توضیح نام تابع
PA.00 PLC 0 ساده :Stop  پس از یک

 چرخه
: حفظ اخرین 1

فرکانس پس از یک 
 چرخه

 : اجراي دوره اي2

0~2 0 



PA.01 ذخیره سازي 
 PLCوضعیت 

 پس از حالت  ساده
 قطع تغذیھ

 : غیرفعال0
 : فعال1

0~1 0 

PA.02  سرعت حافظه اي
0 

-100.0~ 
100.0% 

-100.0~100 0.00% 

PA.03  زمان اجراي گام
 صفرم

0.0~6553.5s(h) 0.0~6553.5 0.0s 

PA.04  سرعت حافظه اي
1 

-100.0~ 
100.0% 

-100.0~100 0.00% 

PA.05  زمان اجراي گام
 یکم

0.0~6553.5s(h) 0.0~6553.5 0.0s 

PA.06  سرعت حافظه اي
2 

-100.0~ 
100.0% 

-100.0~100 0.00% 

PA.07  زمان اجراي گام
 دوم

0.0~6553.5s(h) 0.0~6553.5 0.0s 

PA.08  سرعت حافظه اي
3 

-100.0~ 
100.0% 

-100.0~100 0.00% 

PA.09  زمان اجراي گام
 سوم

0.0~6553.5s(h) 0.0~6553.5 0.0s 

PA.10  سرعت حافظه اي
4 

-100.0~ 
100.0% 

-100.0~100 0.00% 

PA.11  زمان اجراي گام
 چهارم

0.0~6553.5s(h) 0.0~6553.5 0.0s 

PA.12  سرعت حافظه اي
5 

-100.0~ 
100.0% 

-100.0~100 0.00% 

PA.13  زمان اجراي گام
 پنجم

0.0~6553.5s(h) 0.0~6553.5 0.0s 

PA.14  سرعت حافظه اي
6 

-100.0~ 
100.0% 

-100.0~100 0.00% 

PA.15  زمان اجراي گام
 ششم

0.0~6553.5s(h) 0.0~6553.5 0.0s 

PA.16 
 
 
 

سرعت حافظه اي 
7 

-100.0~ 
100.0% 

-100.0~100 0.00% 



PA.17  زمان اجراي گام
 هفتم

0.0~6553.5s(h) 0.0~6553.5 0.0s 

PA.18  سرعت حافظه اي
8 

-100.0~ 
100.0% 

-100.0~100 0.00% 

PA.19  زمان اجراي گام
 هشتم

0.0~6553.5s(h) 0.0~6553.5 0.0s 

PA.20 
 
 

 
 

سرعت حافظه اي 
9 
 

-100.0~ 
100.0% 

-100.0~100 0.00% 

PA.21  زمان اجراي گام
 نهم

0.0~6553.5s(h) 0.0~6553.5 0.0s 

PA.22  سرعت حافظه اي
10 

-100.0~ 
100.0% 

-100.0~100 0.00% 

PA.23  زمان اجراي گام
 دهم

0.0~6553.5s(h) 0.0~6553.5 0.0s 

PA.24  سرعت حافظه اي
11 

-100.0~ 
100.0% 

-100.0~100 0.00% 

PA.25  زمان اجراي گام
 یازدهم

0.0~6553.5s(h) 0.0~6553.5 0.0s 

PA.26  سرعت حافظه اي
12 

-100.0~ 
100.0% 

-100.0~100 0.00% 

PA.27  زمان اجراي گام
 دوازدهم

0.0~6553.5s(h) 0.0~6553.5 0.0s 

PA.28  سرعت حافظه اي
13 

-100.0~ 
100.0% 

-100.0~100 0.00% 

PA.29  زمان اجراي گام
 سیزدهم

0.0~6553.5s(h) 0.0~6553.5 0.0s 

PA.30  سرعت حافظه اي
14 

-100.0~ 
100.0% 

-100.0~100 0.00% 

PA.31  زمان اجراي گام
 چهاردهم

0.0~6553.5s(h) 0.0~6553.5 0.0s 

PA.32 ي سرعت حافظه ا
15 

-100.0~ 
100.0% 

-100.0~100 0.00% 

PA.33 
 

 6553.5s(h) 0.0~6553.5 0.0s~0.0 گامزمان اجراي 



 پانزدهم
PA.34  انتخاب زمان

ACC/DEC 
 7~0براي گام 

0~0XFFFF 0~0XFFFF 0 

PA.35 
 
 
 
 
 
 

انتخاب زمان 
ACC/DEC 

  براي گام
8~15 

0~0XFFFF 0~0XFFFF 0 

PA.36  انتخابrestart 
 PLC مربوط به

 ساده

0: restart  از گام
 صفر

ادامه دادن از گام : 1
 مکث

0~1 0 

PA.37 ثانیه0 واحد زمان : 
 : دقیقه1

0~1 0 

 
 

 تابع حفاظتی: PB گروه

 پیش فرض تنظیمات توضیح نام تابع
Pb.00  حفاظت قطع فاز

 ورودي
 : غیرفعال0
 : فعال1

0~1 1 

Pb.01  حفاظت قطع فاز
 خروجی

 : غیرفعال0
 ل: فعا1

0~1 1 

Pb.02  حفاظت اضافه بار
 موتور

 : غیرفعال0
موتور نرمال (با :1

 جبران سرعت کم)
: موتور فرکانس 2

متغیر(بدون جبران 
 سرعت پایین)

 

0~2 2 

Pb.03  جریان حفاظت
 اضافه بار موتور

20.0%~120.0% 
 )(جریان مجاز موتور

20.0~120.0 100.00% 

Pb.04  استانه ي 
trip-free 

70.0.0~110.0% 
 (ولتاژ باس استاندارد)

70.0~110.0 80.00% 

Pb.05 نرخ کاهش 
 trip-free 

0.00~P0.03 
 (ماکزیمم فرکانس)

0.00~P0.03 0.00Hz/s 

Pb.06 اضافه  جلوگیري از
 ولتاژ

 : غیرفعال0
 : فعال1

0~1 1 



Pb.07 نقطه حفاظت 

 اضافه ولتاژ
 

110~150% 110~150 120% 

Pb.08  استانه
محدودکنندگی 

 کار جریانخود
 
 

 : Gمدل  200~50 200%~50
150.00% 

 : P مدل
160.00% 

Pb.09  نرخ کاهش
فرکانس در زمان 

محدودکردن 
 جریان

0.00~100.00Hz/s 0.00~100.0 10.00Hz/s 

Pb.10  انتخاب
محدودکنندگی 
 خودکار جریان

 : فعال0
در زمان  فعالغیر: 1

 سرعت ثابت

0~1 0 

Pb.11  انتخاب اضافه
 (OL3)گشتاور

 : بدون حفاظت0
: تشخیص اضافه 1

گشتاور درحین اجرا و 
 ادامه دادن به اجرا

:تشخیص اضافه 2
گشتاور در حین اجرا، 
سپس اعلام هشدار و 

stop 
:تشخیص اضافه 3

گشتاور درحین 
عملکرد سرعت ثابت و 

 ادامه دادن به اجرا
: تشخیص اضافه 4

گشتاور درحین 
عملکرد سرعت ثابت، 
سپس اعلام هشدار و 

stop 

0~4 1 

Pb.12  تشخیص سطح
 اضافه گشتاور

10.0%~200.0% 
( وابسته به جریان 

 مجاز موتور)

 : Gمدل  200.0~1.0
150.00% 

 : P مدل
120.00% 

Pb.13  تشخیص زمان
 اضافه گشتاور

0.1~60.0s 0.0~60.0 0.1s 



Pb.14 رزرو شده    

Pb.15 رزرو شده    

 
 
 
 

 ارتباط سریال: PC گروه

 پیش فرض تنظیمات وضیحت نام تابع
PC.00 247~0 ادرس محلی 

نمایانگر ادرس  0
 پخش

0~247 1 

PC.01 انتخاب 
 Baud rate 

0: 1200BPS 
1: 2400BPS 
2: 4800BPS 
3: 9600BPS 
4: 19200BPS 
5: 38400BPS 

0~5 4 

PC.02 0 فرمت داده : RTU،1  بیت
start ،8 ،بیت داده
 بیت بررسی بدون

parity ،1  بیت
stop 

1: RTU،1  بیت
start ،8 ،بیت داده

    بررسی بیت
parity  ،بیت  1زوج 

Stop 
2 : RTU،1  بیت

start ،8 ،بیت داده
    بررسی بیت

parity  ،بیت  1فرد
Stop 

3 : : RTU،1  بیت
start ،8 ،بیت داده

   بدون بررسی بیت
 parity  ،2 بیت 

Stop 
4: RTU،1  بیت

start ،8 ،بیت داده
    بررسی بیت

parity  ،بیت  2زوج 
Stop 

5: RTU،1  بیت

0~5 1 



start ،8 ،بیت داده
    بررسی بیت

parity  ،بیت  2فرد
Stop 

PC.03 200~0 زمان تاخیر ارتباطms 0~200 5ms 

PC.04 تاخیر timeout 
 ارتباط

 غیرفعال: 0.0
0.0~100.0s 

0.0~100.0 0.0s 

PC.05 آلارم و 0 اعلام خطاي ارتباط :STOP 
 سریع

لارم وادامه : بدون آ1
 دادن به اجرا

: بدون آلارم اما 2
رفتن به وضعیت 

STOP 
 P1.06مطابق با 

 )P0.03=2( اگر 
: بدون آلارم اما 3

رفتن به وضعیت 
STOP  مطابق با
P1.06 

0~3 1 

PC.06 
 

 پاسخ به نوشتار: 0 اعلام پاسخ
عدم پاسخ به : 1

نوشتار مکان هاي 
 LEDدهگانه 

: عدم ذخیره 0
مرجع هنگام 
power off 

: ذخیره مرجع 1
 power off هنگام

00~11 0 

 تابع تکمیلی: Pd گروه

 تنظیم کارخانه: PE گروه
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
 

 عیب یابی:
 پیغام هاي خطا به همراه علت ایجاد خطا و اقدامات اصلاحی

 
 راه حل دلیل ایجاد خطا نوع خطا کد خطا
Out1  خطاي

IGBT 
 .بسیار کم می باشد Accزمان  .1
 IGBTماژول نقص در .2
 تداخل. خرابی ناشی از3
 . عدم برقراي صحیح ارتباط زمین4

 را افزایش دهید. Acc. زمان1
تجهیزات خارجی را بررسی کرده  .2

 و تداخل را حذف نمایید.
 با واحد پشتیبانی تماس بگیرید. .3

OC1  اضافه جریان
در حالت 

 افزایش سرعت

 بسیار کم می باشد. Acc. زمان 1
 . ولتاژ شبکه بسیار کم است.2
 .توان اینورتر بسیار پایین است.3

 را افزایش دهید. Acc. زمان1
 . توان ورودي را بررسی نمایید.2
.اینورتري با ظرفیتی بالاتر انتخاب 3

 نمایید.
OC2  اضافه جریان

در حالت 
 کاهش سرعت

 بسیار کم می باشد. Dec. زمان 1
 . گشتاور اینرسی بار بزرگ است.2
 . توان اینورتر بسیار پایین است.3
 

 را افزایش دهید. Dec. زمان1
یک واحد ترمز مناسب نصب .2

 نمایید.
. اینورتري با ظرفیتی بالاتر انتخاب 3

 نمایید.
OC3  اضافه جریان

در حالت 
 سرعت ثابت

 . بار ناپایدار یا غیرعادي است.1
 . ولتاژ شبکه بسیار کم است.2
 پایین است.. توان اینورتر بسیار 3

. بار را بررسی نموده یا ناپایداري بار 1
 را کاهش دهید.

.منبع تغذیه ورودي را بررسی 2
 نمایید.

. اینورتري با ظرفیتی بالاتر انتخاب 3
 نمایید.

OV1  اضافه ولتاژ در
حالت افزایش 

 سرعت

 . ولتاژ ورودي غیرعادي است.1
2. Restart موتور در حال کار کردن ،

 هانی توانپس از افت ناگ

 .توان ورودي را بررسی نمایید.1
.از راه اندازي مجدد پس از توقف 2

 اجتناب نمایید. 

OV2  اضافه ولتاژ در
حالت کاهش 

 سرعت

 بسیار کم می باشد. Dec. زمان 1
 .اینرسی بار بزرگ است.2
 . ولتاژ ورودي غیرعادي است.3

 را افزایش دهید Dec. زمان1
 . مصرف کننده هاي انرژي را2

 افزایش دهید.
 .توان ورودي را بررسی نمایید.3

OV3  در ولتاژاضافه
حالت سرعت 

 ثابت

.ولتاژ ورودي به صورت غیرعادي تغییر 1
 می نماید.

 . اینرسی بار بزرگ است.2

 . راکتور ورودي نصب نمایید.1
.مصرف کننده هاي انرژي مناسبی 2

 نصب نمایید.

UV  کاهش ولتاژ
 ورودي

 ار کم است.. ولتاژ شبکه بسی1
 

. منبع تغذیه ورودي شبکه را 1
 بررسی نمایید.

OL1  توان خط تغذیه را بررسی نمایید.1 .ولتاژ منبع تغذیه پایین است.1اضافه بار. 



.جریان مجاز تنظیم شده موتور اشتباه 2 موتور
 است.

3. Stall  ناپایداري بار بسیار زیاد موتور یا
 است.

 .توان موتور بسیار زیاد است.4

 Reset.جریان مجاز موتور را 2
 .نمایید

.با را بررسی نموده و افزایش 3
 گشتاور را تنظیم نمایید.

 .موتور مناسبی انتخاب نمایید.4
OL2  اضافه بار

 اینورتر
 .افزایش سرعت بسیار سریع است.1
2. Reset کردن موتور در حال چرخش 

 .ولتاژ منبع تغذیه بسیار پایین است.3
 د است.. بار بسیار زیا4

 را افزایش دهید. Acc . زمان1
.از راه اندازي مجدد پس از توقف 2

 اجتناب نمایید.
 .توان خط تغذیه را بررسی نمایید.3
.اینورتري با توان بزرگتر انتخاب 4

 نمایید.
SPI  قطع فاز

 ورودي
 .توان ورودي را بررسی نمایید.T 1و  R، Sقطع فاز یا نوسانات ورودي هاي

ب و راه اندازي را . پراکندگی نص2
 بررسی نمایید.

SPO 
 

قطع فاز 
 خروجی

 Uو W،Vقطع ورودي فازهاي 
 ( یا بار سه فاز نامتعادل شدید)

 .توزیع خروجی را بررسی نمایید.1
 .موتور و کابل را بررسی نمایید.2

 
 
 

 
OH1 

 
 

 
 

اضافه دماي 
Rectify 
IGBT 

 

 . اضافه جریان ناگهانی اینورتر 1
اه مستقیم یا .وجود اتصال کوت2

 غیرمستقیم بین سه فاز خروجی
 .مسدود شدن مجراي هوا یا خرابی فن3
 .دماي محیط بیش از حد بالا است.4
ها  plug-in.سیم کشی پنل کنترل یا 5

 سست است.
.منبع تغذیه کمکی  اسیب دیده است و 6

 .است undervoltageولتاژ درایو حالت 

. شاخه اتصال ماژول توان در حالت 7   

تاس  switched on 

. پنل کنترلی غیرعادي است(اشاره به  8
 راه حل اضافه جریان)

 

 
 . اشاره به راه حل اضافه جریان1
 
 .توزیع مجدد2
 
 .تمیز کردن مجراي هوا3
 
 .کاهش دماي محیط4
 
 .بررسی کردن و اتصال مجدد5
 
 .با واحد پشتیبانی تماس بگیرید.6

 
 
 

OH2 

 
 

 اضافه دماي
IGBT 
 اینورتر

EF خطاي خارجی S1 ترمینال ورودي تحت تاثیر یک :
 خطاي خارجی قرار گرفته است.

 .بررسی ورودي دستگاه خارجی1

CE تنظیمات 1 ارتباط.baud rate باشد.نمی صحیح 
 .قطع ارتباط2
.ارتباط براي یک مدت طولانی خاموش 3

 است.

1 .Baud rate .را اصلاح نمایید 
2. STOP/RST  را براي راه اندازي

مجدد و بررسی راهنماي دستگاه 
 بفشارید.

 را بررسی نمایید. .اتصالات ارتباطی3
ItE  خطاي

تشخیص 
کنترلی به منبع توان کمکی  .اتصال برد1

 درست نمی باشد.
 .منبع توان کمکی اسیب دیده است.2

ده و مجددا . تجهیزات را بررسی کر1
 متصل نمایید.

 .با واحد پشتیبانی تماس بگیرید.2



 خرابی و شکستگی قطعات .3 جریان
 .مدار تعدیل کننده غیرعادي است.4

tE  خطاي
Autotuning 

. ظرفیت موتور با ظرفیت اینورتر 1
 مطابقت ندارد.

 .پارامترهاي مجاز موتور2

 . مدل اینورتر را تعویض نمایید.1
. پارامترهاي مجاز را مطابق با پلاك 2

 .موتور تنظیم نمایید
EEP  خطاي

EEPROM 
ي کنترل خواندن و نوشتن .خطا1

 پارامترها
 EEPROM.اسیب به 2

1 .STOP/RST  را براي راه اندازي
 مجدد بفشارید.

 . با واحد پشتیبانی تماس بگیرید.2
PIDE  خطاي فیدبک

PID 
 افلاین PID.فیدبک 1
 PID .مشخص نبودن منبع فیدبک2

را  PIDخطوط سیگنال فیدبک .1
 بررسی نمایید.

ا بررسی ر PID . منبع فیدبک2
 .نمایید

bE  خطاي واحد
 ترمز

مسیرهاي .خطاي مدار ترمز یا اسیب به 1
 ترمز

  .مقاومت ترمز خارجی مقداري کم است.2

.واحد ترمز را بررسی نمایید و 1
 مسیرهاي ترمز جدید  را تغییر دهید.

 . مقاومت ترمز را افزایش دهید.2
END  رسیدن موعد

تنظیمات 
 کارخانه

 . با واحد پشتیبانی تماس بگیرید.Trial 1. اتمام نسخه 1

OL3 افزایش سرعت بسیار سریع است.1 اضافه گشتاور. 
2. Reset کردن موتور در حال چرخش 
 .ولتاژ منبع تغذیه بسیار کم است.3
 ..بار بسیار زیاد است4

 .را افزایش دهید Acc. زمان 1
.از راه اندازي مجدد پس از توقف 2

 اجتناب نمایید.
 تغذیه را بررسی نمایید..توان خط 3
.اینورتري با توان بالاتر انتخاب 4

 نمایید.
5. PB.11  را در مقدار مناسبی

 تنظیم نمایید.
 


