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ایمنی-1
ولتاژ قوياخطار- 1-1-1

زمانی که به منبع ولتاژ ورودي متصل باشد، داراي ولتاژ فشار قوي ) مبدل فرکانس(درایو
خطا در . نصب، راه اندازي و تعمیرات باید توسط افراد واجدالشرایط انجام پذیرد. میباشد

احات شدید         نصب، راه اندازي و تعمیرات توسط افراد زبده ممکن است به مرگ ویا جر
.منجرگردد

راهنماي ایمنی- 1-1-2
مطمئن شوید که درایو به صورت صحیح به زمین متصل شده است.
تا زمانی که درایو به منبع اصلی متصل است، اتصالات اصلی ویا اتصالات موتور را قطع نکنید.
مصرف کنندگان را از ولتاژ اصلی محافظت نمایید.
ین نامه محلی یا بین المللی از اضافه بار محافظت نماییدموتور را بر اساس آی.
 میلی آمپر تجاوز می کند3.5جریان نشتی زمین از.
 دکمه ي[OFF]این دکمه باعث جدایی منبع اصلی از درایو . روي دستگاه کلید ایمنی نیست

.نمی گردد

ورژن نرم افزار و تاییدیه-1-1-3
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اخطار عمومی-1-1-4

قسمت هاي الکتریکی ممکن است حتی پس از جدا شدن از منبع اصلی خطرناك لمس کردن
آگاه باشید حتی زمانی که . همپنین مطمین شوید که برق ورودي اصلی قطع شده باشد. باشد

LED ها خاموش هستند ممکن است برق ولتاژ بالا روي قسمت هايDC                    موجود
زمان هاي کمتر فقط مربوط به . دقیقه صبر کنید4الکتریکی انواع درایو ها حداقل قبل تماس با هرقسمت . باشد

. مدل هایی است ك روي پلاك آن ثبت شده باشد

معرفی-2

FCشناسایی  -2-1-1

یک نمونه از برچسب شناسایی: 1-2شکل 
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کد مدل- 2-1-2



5

انتخاب هاي ممکنمکانتوضیحات
قابل تنظیمدرایو 3-1گروه تولید

درایو مایکرو6-4سري و نوع تولید

ولت متناوب240- 200تک فاز : 12S2-11ولتاژ اصلی
T2 : ولت متناوب240- 200سه فاز
T4 : ولت متناوب 480- 380سه فاز

شاسی/  15IP20-13محفظه

RFIبدون فیلتر : RFI16-17HXفیلتر 
H1: با فیلترRFI با کلاسA1/B
H3:ا فیلتر بRFI با کلاسA1/B)طول کابل کوتاه شده(

شامل ترمز چاپر: 18Bترمز
X :بدون ترمز چاپر

بدون صفحه نمایش: 19Xصفحه ي نمایش
N :با صفحه نمایش عددي
P : با صفحه نمایش عددي به همراه پتانسیو متر

پوشش داده شدهPCBبا : PCB20Cپوشش 
X : باPCBبدون پوشش

بدون اتنخاب: 21Xهاي اصلیانتخاب

بدون سازگاري: A22Xسازگاري 

بدون سازگاري: B23Xسازگاري 

نرم افزار استاندارد- آخرین سند: 27SXXX-24سند نرم افزار

تشریح کد مدل: 1- 2جدول 
برنامه ریزي-3

چگونه برنامه ریزي کنیم؟-3-1

ظیمنرم افزار تنMCT-10برنامه ریزي توسط - 3-1-1



6

درایو قابلیت این را پیدا می کند که از طریق کابل MCT-10با نصب نرم افزار  RS485 بوسیله کامپیوتر برنامه
:این نرم افزار را میتوان از سایت دانفوس دانلود نمود . ریزي گردد

www.danfoss.com, Business Area: Motion Controls

LCP12وLCP11برنامه ریزي توسط -- 3-1-2
LCP گروه تابع می باشد4شامل:

صفحه نمایش عددي
دکمه ي منو
دکمه هاي هدایتی
LEDها

LCP12 :با پتانسیومترLCP11 :بدون پتانسیومتر

) :تنظیمات(Set-upشماره 

.شماره تنظیمات، تغییرات و تنظیمات را نمایش می دهد

شماره 
پارامترها 



7

.یجیتال کوچک نمایش داده می شونددر سمت چپ صفحه بصورت اعداد د

عدد دیجیتالی وسط صفحه نمایش مقدار پارامتر انتخابی 
.را نمایش می دهد

در سمت راست صفحه نمایش واحد پارامتر انتخاب شده 
,HZ, sکه می تواند هر کدام از .نمایش داده می شود

RPM, A,V,HP,KW باشد% ویا.

و سمت چپ صفحه جهت چرخش موتور درپایین
نمایش با یک فلش علامت دار که میتواند هر کدام از 

.جهت هاي ساعتگرد ویا پادساعتگرد را داشته باشد

:را بفشارید[MENU]براي هر یک از منوهاي زیر دکمه ي 

:منوي وضعیت

ري پارامتر انتخاب در مد خواندن مقدار جا. منوي وضعیت میتواند در هر کدام از مدهاي خواندن و دستی باشد
.شده در صفحه ي نمایش نشان داده می شود
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.محلی نمایش داده می شودLCPدر مد دستی منبع 

:منوي سریع

پارامترهاي درون منوي سریع از اینجا قابل .پارامتر هاي منوي سریع و تنظیمات آنها را نمایش می دهد
مترهاي درون منوي سریع قابل اجرا و ویرایش می بسیاري از کاربردها توسط پارا. دسترسی و تنظیم می باشد

.باشد

: منوي اصلی

. تمام پارامترها قابل تنظیم و ویرایش از اینجا می باشد. تنظیمات و پارامترهاي منوي اصلی را نمایش می دهد

LED ها:

LEDدرایو روشن است: سبز.

LEDمشاهده شودلطفا قسمت اشکال یابی . نشان دهنده ي یک اخطار است: زرد.

LEDلطفا قسمت اشکال یابی مشاهده شود. یک آلارم را نشان می دهد: قرمز چشمک زن.

:کلید هاي راهنما

[BACK] :براي حرکت به قسمت قبل ویا لایه ها در ساختار راهنما

], [▲]علامت هاي  .براي مانور بین پارامتر گروهها، پارامترها و درون پارامترها: [▼

[OK] :انتخاب یک پارامتر و براي قبول تغییرات تنظیم پارامترهابراي.

:کلیدهاي کاري

.یک چراغ زرد بر روي کلیدها نشان میدهد که کلید در حالت فعال می باشد
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[HAND ON] : موتوررا استارت می کند و کنترل از طریقLCPرا ممکن می سازد.

[OFF/RESET] :موتور ) مد آلارم(در این حالت . مد آلارم می باشدموتور را نکه می دارد بجز زمانی که در
.ریست می شود

[AUTO ON] :درایو از طریق هرکدام از ترمینال هاي کنترلی و یا ارتباط سریال کنترل می گردد.

:پتانسیو متر بسته به اینکه درایو در په مدي کار می کند، به دو روش عمل می کند): پتانسیومتر(

.تانسیومتر بعنوان یک ورودي آنالوگ برنامه پذیر اضافی عمل می کنددر مد اتوماتیک پ

.در مد دستی پتانسیو متر منبع محلی را کنترل می کند

منوي وضعیت-3-2

براي ارتباط بین منوي اصلی، منوي سریع و وضعیت [MENU]از کلید .بعد از اتصال منبع منو فعال می شود
.می باشد

], [▲]فلش هاي   .تباط بین انتخاب ها در هر منو می باشدار[▼

صفحه ي نمایش مد وضعیت را با یک فلش کوچک برروي 
“satatus”نمایش می دهد.

منوي سریع-3-3

.منوي سریع به بسیاري از پارارمترهایی که مکررا استفاده می شود دسترسی آسان می دهد

ا نشان دهنده درون صفحه را فشار دهید ت[MENU]براي ورود به منوي سریع کلید .1
.قرارگیردQUICK MENUنمایش بر روي 
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], [▲]ازQM2ویا QM1براي انتخاب هرکدام از .2 را [OK]سپس . استفاده کنید[▼
.فشار دهید

], [▲]براي جستجو در میان پارامترهاي منوي سریع از .3 .استفاده نمایید[▼
.را فشار دهید[OK]براي انتخاب یک پارامتر کلید .4
], [▲]براي تغییر در مقدار تنظیم یک پارامتر از .5 .استفاده کنید[▼
.را فشار دهید[OK]براي پذیرش تغییرات .6
.را یک مرتبه فشار دهید[MENU]را دو مرتبه و یا [BACK]براي خروج .7

منوي اصلی-3-4

:از طریق منوي اصلی به همه ي پارامترها دسترسی پیدا خواهیم کرد 

را فشار دهید تا نشان دهنده درون صفحه [MENU]براي ورود به منوي اصلی کلید .1
.قرارگیردMAIN MENUنمایش بر روي 

], [▲]براي جستجو در میان پارامترهاي منوي اصلی از .2 .استفاده نمایید[▼
.را فشار دهید[OK]براي انتخاب یک گروه کلید .3
], [▲]از براي جستجوي یک پارامتر در یک گروه خاص.4 .استفاده کنید[▼
.را فشار دهید[OK]براي انتخاب یک پارامتر کلید .5
], [▲]براي تغییر یا تنظیم مقدار یک پارامتر از .6 .استفاده کنید[▼
.را فشار دهید[OK]براي پذیرش تغییرات .7
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.را یک مرتبه فشار دهید[MENU]را دو مرتبه و یا [BACK]براي خروج .8

اتشریح پارامتره-4

نمایش/ عملکرد: 0پارامترهاي گروه -4-1

تنظیمات منطقه اي0-03
:    تابع:گزینه

به منظور مشاهده تنظیمات پیش فرض که در نقاط مختف دنیا متفاوت است، 
تنظیمات انتخابی بر روي فرکانس نامی . این پارامتر در درایو لحاظ شده است

.              موتور تاثیر می گذارد

KWهرتز و رنج 50بصورت پیش فرض برروي ) فرکانس موتور(23-1پارامتر بین المللی1*  [0]
.    می باشد

HPهرتز و رنج 60بصورت پیش فرض برروي ) فرکانس موتور(23-1امریکایی             پارامتر [1]
. می باشد

) مد دستی(ت عملکرد در زمان روشن شدن حال0-04
:  تابعگزینه                   

این پارامتر، زمانی که درایو پس از اینکه درحالت دستی خاموش می شود، روشن       
. گردد وضعیت استارت درایو را کنترل می کند

پتانسیومتر دار نصب شده است، منبع از طریق مقدار LCPاگر 
.پتانسیومتر واقعی تنظیم می گردد

1 .ض می باشدنشان دھنده ی مقدار پیش فر(*) علامت
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.یا دستی که بود، روشن می گرددOFFدرایو در همان حالت ادامه          [0]
.منبع محلی ذخیره می شود و پس از روشن شدن استفاده می گردد

.می گیرد، یعنی موتور حرکت نمی کندOFFتوقف اجباري        درایو پس از روشن شدن در حالت *[1]
.منبع محلی ذخیره می شود و پس از روشن شدن استفاده می گردد

.می گیرد، یعنی موتور حرکت نمی کندOFFتوقف اجباري        درایو پس از روشن شدن در حالت [2]
نبع محلی افزایش  بنابراین موتو تا زمانی که م. تنظیم می گردد0منبع محلی روي 

.پیدا نکند استارت نمی شود

تنظیمات حرکتی*0-1- 4-1-1
، باس، ورودي هاي آنالوگ و LCPنظیر (پارامترها و ورودي هاي خارجی پراکنده که توسط کاربر تعریف شده 

.ندکارایی درایو را کنترل می ک.) دیجیتال، فیدبک و غیره

می set-upدرایو شامل دو . نامیده می شودset-upیک سري کامل از همه ي پارامترهاي کنترلی درایو یک 
.set-up2وset-up1باشد، 

.کپی گرددset-upبنابراین یک سري از تنظیمات ثابت کارخانه می تواند در یکی و یا تعداد بیشتري 

: یو عبارتست ازدر دراset-upبرخی از مزایاي داشتن چندین 

 زمانی که موتور در یکset-up در حال کار است، میتوانset-upدیگر را آپدیت نمود.
اطلاعات موتورهاي گوناگون می تواند . می توان موتورهاي گوناگون را در یک زمان به درایو متصل نمود

.هاي متفاوت ذخیره گرددset-upدر 
نظیر زمان شیب یا ( مانی که موتور در حالت کار می باشد تغییرات سریع تنظیمات درایو و موتور ز

.از طریق باس یا ورودي هاي دیجیتال) منابع پیش تنظیم 
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Set-up کارخانه نمی تواند به عنوانset-upفعال استفاده گردد .

0-10set-upفعال
:تابع:                           گزینه

Set-upور را کنترل می کندفعال موت.

:ها تنها زمانی میتواند اتفاق بیافتد کهset-upجابجایی میان 

موتور در دنده باشد.

یا

set-up هایی که به یک دیگر لینک شده باشند، جابجایی میان آنها انجام می
.پذیرد

[0]  *set-up1set-up1فعال می باشد.
[1]set-up2set-up2ال می باشدفع.
[9]Multi set-up انتخابset-upفعال از طریق باس و یا ورودي هاي دیجیتال.

set-upویرایش 0-11

:تابع:                           گزینه

وباس   LCPبراي آپدیت کردن پارامترهاي درایو از دو طریق set-upویرایش 

.فعال متفاوت و یا یکسان باشدset-upا این میتواند ب. انجام می پذیرد

.فعالset-upها در حین کار قابل ویرایش می باشند، به جز set-upهمه ي 

[1] *set-up1 آپدیت پارامترهايset-up1
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[2]set-up2 آپدیت پارامترهايset-up2
[9]set-upهایی که بعنوان آپدیت پارامترفعالset-upفعال انتخاب شده اند.

0-12set-upهاي لینک
:تابع:                           گزینه

را با قابلیت     "غیرقابل تغییر در حین کار"لینک، همزمان سازي مقادیر پارامتر

.دیگردر زمان کار تضمین می کندset-upبه set-upاز یک جابجایی

ها لینک نباشند، تازمانی که موتور روشن است تغییرات میان آنهاset-upاگر 

set-upبنابراین تازمانی که موتور به مد آزاد نرفته است، تغییر در . ممکن نیست

.اتفاق نخواهد افتاد

در زمانی موتو کار می بدون لینک            استخراج پارامترهاي غیرقابل تغییر و عدم توانایی تغییر [0]
.کند

ویرایش را به "غیرقابل تغییر در حین کار "لینک شده             کپی پارامترها، مقادیر پارامتر* [1]
set-upانتخاب شده کپی می نماید.

.ی که موتور درحال کار است قابل تغییر نمی باشداین پارامتر تا زمان

کوچکترین مقیاس بازخوانی سفارشی0-31- 4-1-2



15

کوچکترین مقیاس بازخوانی سفارشی0-31
:تابع:                           دامنه تغییرات

ه فرکانس خروجی واحد ممکنساخت یک بازخوانی سفارشی، وابسته ب[0-9999]*0

هرتز نمایش داده خواهد0مقدار 31-0مقدار وارد شده در پارامتر . می باشد

نمایش LCPبازخوانی میتواند زمانی که روي مد وضعیت است، بر روي . شد

.خوانده شود09-16د ویا میتواند از پارامتر داده  شو

بزرگترین مقیاس بازخوانی سفارشی0-32- 4-1-3
بزرگترین مقیاس بازخوانی سفارشی0-32

:تابع:                           دامنه تغییرات

نس خروجی واحد ممکنساخت یک بازخوانی سفارشی، وابسته به فرکا[0-9999]*100

، حدبالاي سرعت موتور را در 32-0مقدار وارد شده در پارامتر . می باشد

بازخوانی میتواند زمانی که روي مد . نمایش داده خواهد شد14-4پارامتر

09-16امتر نمایش  داده  شود ویا میتواند از پارLCPوضعیت است، بر روي 

.خوانده شود

LCPصفحه کلید *0-4- 4-1-4

.دستی، اتوماتیک و خاموش: درایوها می توانند در سه حالت زیر کار کنند

با               . دریافت نمی کند) ریموت(در این حالت درایو به صورت محلی کار میکند و هیچگونه فرمانی از راه دور: دستی
.فرمان دستی سیگنال استارت داده می شود
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زمانی که درایو در مد خاموش است فقط با فشردن . درایو با یک شیب اتپ معمولی استپ می گردد: خاموش
. استارت می شودLCPروي Auto onیا Handدکمه ي 

)از طریق باس یا دیجیتال.( کنترل شوددر حالت اتوماتیک درایو می تواند از راه دور : اتوماتیک

LCPبر روي Hand on][کلید0-40
:تابع:                           گزینه

غیر فعال استLCPروي Hand onغیر فعال               کلید [0]
فعال استLCPروي Hand onفعال                    کلید *[1]

LCPبر روي [Reset/OFF]کلید 0-41

:تابع:                           گزینه

[0]Reset/OFF            غیرفعالReset/OFFغیر فعال است
[1] *Reset/OFF                  فعالReset/OFFفعال است
شدغیر فعال می باOFFفعال است و Resetفعال                   فقط Resetفقط [2]

LCPبر روي [Auto on]کلید 0-41
:تابع:                           گزینه

غیر فعال استLCPروي Auto onغیر فعال               کلید [0]
فعال استLCPروي Auto onفعال                 کلید *[1]

دخیره/ کپی*4-1-50-5

LCPکپی کردن 0-50
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:تابع:                           ینهگز

LCP قابل جداشدن درایو می تواند به عنوان دخیره کننده تنظیمات استفاده

.بنابراین براي انتقال اطلاعات از یک درایو به درایوي دیگر مفید می باشد. گردد

قط در زمانی ك موتور و فLCPفقط از روي خود LCPکپی کردن 
.در مد آزاد است، فعال میشود

LCPکپی همه تنظیمات از درایو به LCPهمه به [1]
به درایوLCPکپی همه تنظیمات ازLCPهمه از [2]
به درایوLCPموتور از مستقل از سایز        کپی اطلاعات مستقل از سایز LCPاز [3]

set-upکپی کردن 0-51
:تابع:                           گزینه

set-upبه قسمت ویرایش set-upاز این تابع براي کپی کردن محتواي یک 

.استفاده کنید

:ین شوید که مطمset-upبعلاوه براي کپی کردن از یک 

موتور در حالت آزاد است.
 10-0پارامتر ،set-up فعال، رويset-up1 ویاset-up2باشد.

بدون کپی                             تابع کپی غیر فعال است*[0]
11-0به قسمت ویرایش انتخاب شده در پارامترset-up1کپی از set-up1کپی از [1]
11-0به قسمت ویرایش انتخاب شده در پارامترset-up2کپی از set-up2کپی از [2]
کپی از تنظیمات کارخانه            کپی از تنظیمات کارخانه به قسمت ویرایش انتخاب شده در [9]

11-0مترپارا
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کلمه عبور*0-6- 4-1-6

کلمه عبور منو) اصلی(0-60
:تابع:                           دامنه تغییرات

از کلمه عبور براي حفاظت از پارامترهاي حساس استفاده کنید، نظیر [0-999]* 0

کلمه عبور از پارامترها محافطت میکند بطوري که فقط . پارامترهاي موتور

.قابل خواندن باشد، اما قابل تغییر بدون وارد کردن کلمه عبور نمی باشد

.داثرگذار است، و روي ارتباط باس اثر ندارLCPیک کلمه عبور تنها بر روي 

موتور/ بار: 1پارامتر گروه -4-2

مد پیکربندي 1-00
:تابع:                           گزینه

از این پارامتر براي انتخاب نوع کنترل کاربردي، زمانی که منبع ریموت فعال باشد، 

.                             می شوداستفاده

.را ریست می کند03-02,3-00,3-3تغییر این پارامتر، پارامترهاي 
.این پارامتر زمانی که موتور در حال حرکت است قابل تغییر نمی باشد

براي کنترل سرعت نرمالسرعت حلقه باز*[0]
را براي *3-7پارامترهاي گروه . پردازش کنترل حلقه بسته را ممکن میسازدپردازش حلقه بسته[3]

.کنترلرها بببینیدPIدریافت اطلاعات بیشتردر مورد
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تور حتما بایددر زمان حرکت در حالت کنترل حلقه بسته، جهت چرخش مو
).تنظیم گردد0روي 10-4پارامتر (ساعتگرد باشد

نوع کنترل موتور1-01
:تابع:                           گزینه

[0]U/F مخصوص استفاده می از این کاربرد براي موتورهاي موازي ویا موتورهاي با کاربرد

.                                 انجام می شود56-1و55-1در پارامترهاي U/Fتنظیمات . شود

لغزش موتور را کنترل می کند اما کنترلی روي U/Fدر حالت حرکت، 
جبران بار ندارد

[1]*VVC+مد حرکت معمولی، شامل کنترل لغزش و جبران بار

مشخصات گشتاور1-03
:تابع:                           گزینه

.با ویژگیهاي بیشتر گشتاور، براي حرکت، مصرف انرژي کمتر ممکن می باشد

.تور گشتاور ثابتی را در زیر کنترل سرعت متغیر تولید می کندمحور خروجی موگشتاور ثابت*[0]
این تابع بصورت اتوماتیک در کاربردهاي فن و پمپ هاي سانتریفیوژ مصرف انرژيبهینه سازي انرژي[1]

.راببینید41-14پارامتر . را بهینه می کنداتوماتیک

بندي مد دستیپیکر1-05
:تابع:                           گزینه

بر روي کنترل حلقه بسته تنظیم    00-1این پارامتر زمانی وارد می شود که پارامتر 
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تنظیم، در زمان تغییر از این پارامتر براي تعیین منبع ویا جابجایی نقطه. شده باشد

.مد اتوماتیک به مد دستی استفاده می شود

همیشه بصورت حلقه باز 00-1در حالت دستی درایو صرف نطر از مقدار پارامترسرعت حلقه باز[0]
یا فلش بالاوپایین فرکانس ) درصورت وجود(مترمحلیپتانسیو. کار می کند

معین می ) حدود بالاوپایین(14-4و12-4خروجی محدود شده توسط پارامتر 
.کند

.شده باشد، عملکردش دربالا تشریح شدروي حلقه باز تنظیم 00-1اگر پارامتربراساس پیکر بندي* [2]
پردازش حلقه بسته تنظیم شده باشد، تغییر حالت از  روي00-1اگر پارامتر 00-1درپارلمتر 

اتوماتیک به دستی، تغییر در یک نقطه تنظیم از طریق فلش هاي بالا و پایین 
. ویا پتانسیومتر محلی را نتیجه می دهد

اطلاعات موتور*1-2- 4-2-1
)قدرت، ولتاژ، فرکانس، جریان و سرعت.(اطلاعات صحیح ر موتور را از روي پلاك آن وارد نمایید

.را ببینید29-1پارامتر  ) تنظیم خودکار موتور(AMTبراي عملکرد 

.،  بصورت اتوماتیک محاسبه می شوند*3-1نه براي اطلاعات موتور پیشرفته، پارامترهاي تنظیمات کارخا

.زمانی که موتور در حال کار است نمی تواند تغییر کند*2-1پارامترهاي گروه 

[HP]/[KW]توان موتور 1-20
:تابع:                           گزینه

.پلاك موتور وارد نماییداطلاعات موتور را از روي

[1]0.09 kW/0.12 HP
[2]0.12 kW/0.16 HP
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[3]0.18kW/0.25 HP
[4]0.25 kW/0.33 HP
[5]0.37kW/0.50 HP
[6]0.55 kW/0.75 HP
[7]0.75 kW/1.00 HP
[8]1.10 kW/1.50 HP
[9]1.50 kW/2.00 HP

[10]2.20 kW/3.00 HP
[11]3.00 kW/4.00 HP
[12]3.70 kW/5.00 HP
[13]4.00 kW/5.40 HP
[14]5.50 kW/7.50 HP
[15]7.50 kW/10.0 HP
[16]11.00 kW/15.00 HP

.تاثیر می گذارد35-1و 33-1و30-1و 25-1تا22-1تغییر این پارامتر بر روي پارامترهاي 

)Um.n(ولتاژ موتور 1-22
:تابع:                           دامنه تغییرات

230/400 V[50-999]،ولتاژ موتور را وارد کنیدبا توجه به اطلاعات مندرج روي پلاك موتور.

)fm.n(فرکانس موتور 1-23
:تابع:                           دامنه تغییرات

50* Hz[20-400 Hz]با توجه به اطلاعات مندرج روي پلاك موتور، فرکانس موتور را وارد کنید.

)Im.n(جریان موتور 1-24
:تابع:          دامنه تغییرات
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.با توجه به اطلاعات مندرج روي پلاك موتور، جریان موتور را وارد کنید[26A-0.01]وابسته به موتور 

)nm.n(سرعت نامی موتور1-25
:تابع:                           دامنه تغییرات

طلاعات مندرج روي پلاك موتور، سرعت نامی موتور را وارد با توجه به اوابسته به موتور
[100-9999 RPM]کنید.

)AMT(تنظیم اتوماتیک موتور1-29
:تابع:                           گزینه

براي بهینه کردن کارایی استفاده نماییدAMTاز 

.این پارامتر زمانی که موتور در حال کار است نمی تواند تغییر کند

.مطمئن شوید که موتور ایست کامل کرده است. درایو را استپ کنید.1
2.[2]AMT enableرا انتخاب کنید ،.
سیگنال استارت را اعمال کنید.3

 از طریقLCP : دکمهHand Onرا فشار دهید.
اعمال 18سیگنال استارت را ازطریق ترمینال : یا ازطریق راه دور

.کنید

.غیر فعال استAMTخاموش               تابع [0]
[2]*AMT فعال         تابعAMTفعال می باشد.
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تنظیم راه اندازي*1-7- 4-2-5

تاخیر راه اندازي1-71
:تابع:                           دامنه تغییرات

تاخیر راه اندازي، اختلاف زمانی بین زمان رسیدن دستور استارت و لحظه  

.اي که موتور باشتاب راه اندازي می شود را بیان می کند

ثانیه باعث می شود تا تابع استارت 0.0تنظیم تاخیر راه اندازي روي 

. زمانی ك دستور استارت می رسد، غیرفعال شود) 72-1پارامتر ( 

0.0*[0-10 sec] نیاز را قبل شروع استارت وارد کنیدزمان تاخیر مورد.
.در حین تاخیر زمانی فعال می باشد) تابع استارت(72-1پارامتر

تابع استارت1-72
:تابع:                                        گزینه

در حین تاخیر زمانی) 00-2پارامتر(DCر توسط جریان نگهدارنده تاخیر زمانی         موتو/ DCنگهدار [0]
.                                                استارت، تحریک می شود

در حین تاخیر زمانی) 01-2پارامتر(DCتاخیر زمانی            موتور توسط جریان ترمز / DCترمز[1]
.استارت، تحریک می شود

.درایو در حین تاخیر زمانی استارت در مد آزاد قرار می گیردتاخیر زمانی/ آزاد *  [0]

تنظیمات استپ*1-8- 4-2-6
ر .ت.در کاربردهاي مختلف، این پارامترها ویژگیهاي استپ خاصی براي مبرحسب نیاز براي توابع استپ متغیر

.پیشنهاد می دهند
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تابع استپ1-80
:تابع:                           گزینه

:تابع انتخابی استپ، در موقعیت هاي زیر فعال می شود

به حداقل سرعت براي دستور استپ برسد و سرعت خروجی با شیب منفی
.توابع فعالسازي استپ برسد

 دستور استارت قطع شود، و سرعت خروجی با شیب منفی به حداقل
.سرعت براي توابع فعالسازي استپ برسد

 دستور ترمزDC برسد و زمان ترمزDCگذشته باشد.
 زمان کار و سرعت خروجی محاسبه شده کمتر از حداقل سرعت خروجی

.ابع فعالسازي استپ باشدبراي و براي تو

.حالت آزاد             درایو در حالت آزاد قرار می گیرد*[0]
براي اطلاعات بیشتر  . تحریک می شودDCموتور توسط جریان نگهدارنده DCنگهدارنده [1]

.  را ببینید00-2پارامتر 

[Hz]داقل سرعت براي تابع استپح1-82
:تابع:                           دامنه تغییرات

0.0*[0-20 Hz]سرعتی را که براي فعال سازي تابع استپ است تنظیم کنید.

دماي موتور*4-2-71-9

اگر دماي . دماي موتور را تخمین بزندبا نمایش دماي تخمینی موتور، درایو می تواند بدون داشتن ترمیستور 
.موتور از حد بالاي کاري تجاوز کند،  این قسمت رسیدن یک اخطار یا یک هشدار را ممکن می سازد

حفاظت دمایی موتور1-90
:تابع:                           گزینه

دماي موتور براساس فرکانس، سرعت، و     ) کترونیکیرله ترمینال ال(ETRبا استفاده از 
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را درصورت عدم وجود ترمیستور ETRدانفوس استفاده از . زمان محاسبه می شود

.توصیه می کند

*2-1ه براساس اطلاعات موتور از پارامترهاي گروETRمحاسبه ي 

.می باشد

بدون حفاظت         نمایش دما غیر فعال*[0]
هشدار ترمیستور     ترمیستور متصل به هرکدام از ورودي هاي آنالوگ یا دیجیتال، اگر دماي موتور از    [1]

. حد بالاي دمایی تخطی کند، یک هشدار می دهد
ي ترمیستور      ترمیستور متصل به هرکدام از ورودي هاي آنالوگ یا دیجیتال، اگر دماي موتور از    خطا[2]

.حد بالاي دمایی تخطی کند، یک آلارم می دهد
.تفاق می افتداگر از حد بالاي دماي محاسبه شده ي موتور تخطی شود، یک هشدار اETRهشدار [3]
حد بالاي دماي محاسبه شده ي موتور تخطی شود، یک آلارم اتفاق % 90اگر از ERTخطاي [4]

.می افتد و درایو خطا می دهد

منابع ترمیستور1-93
:تابع:                           گزینه

.ترمینال ورودي ترمیستور را انتخاب کنید

هیچ                     ترمیستور متصل نیست*   [0]
.ورودي آنالوگ متصل است53ترمیستور به ترمینال 53ورودي آنالوگ [1]
.ورودي دیجیتال متصل است29ترمیستور به ترمینال 29ورودي دیجیتال [2]

نمیتواند به تابع انتخابی ] تا زمانی کع این ترمینال بعنوان ورودي ترمیستور باشد
.پاسخ دهد13-5پارامتر 
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اوت-مقدار ترشهولد کاتمنبع ولتاژدیجیتال/ ورودي آنالوگ 
کیلو اهم 2.9>اهم  و800<ولت10دیجیتال

کیلو اهم2.9>اهم  و800<ولت10آنالوگ

ترمزها : 2پارامترهاي گروه -4-3

ترمزها**-2- 4-3-1

DCترمز *2-0- 4-3-2

.به موتور می باشدDC، ترمز کردن موتور در حال گردش بوسیله اعمال جریان DCترمز هدف از تابع 

DCجریان نگهدارنده 2-00

:تابع:                           دامنه تغییرات

ا پیش گرم کننده ی) نگهدارنده گشتاور(دارد مینگهراموتوریاپارامتراین

انتخاب شود،DCنگهدارنده ي 80-1ویا 72-1اگر در پارامترهاي . موتور

.این پارامتر فعال می شود

رحسب درصدي از جریان نامی موتور که در پارامتر مقدار جریان نگهدارنده ب[0-100%]* % 50
.تنظیم میشود را وارد نمایید1-24

نمیتواند در زمانی که به عنوان منبع ترمیستور انتخاب شده است، براي اهداف 53ورودي آنالوگ 
.انتخاب گردددیپر 
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.اجتناب کنید، زیرا ممکن است باعث اضافه گرما شود% 100از انتخاب 

DCجریان ترمز 2-01
:تابع:                         دامنه تغییرات

.مورد نیاز براي ترمز موتور در حال چرخش را تنظیم کنیدDCجریان [0-150%]* % 50

:روش زیر فعال نمایید4را با یکی از DCترمز 

 دستور ترمزDC را ببینید*1-5پارامتر[5]، انتخاب.
 تابع برشDC ، را ببینید04-2پارامتر.
 ترمزDCرا 72-1پارامتر.بعنوان تابع استارت انتخاب شده باشد

.ببینید
را ببینید73-1پارامتر . ترمز سریع متصل با استارت سریع.

DCزمان ترمز 2-02

:تابع:                           دامنه تغییرات

موتور اعمال می شود را  بهDCمدت زمانی را که جریان DCزمان ترمز 

.بیان می کند

*10 sec[0-10 sec]01-2تنظیم زمان جریان ترمز، تنظیم در پارامتر

توسط زمان تاخیر استارت بیان می DCدر تابع استارت فعال شده باشد، زمان ترمز DCاگر ترمز 
.شود
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برش در سرعتDCترمز 2-04
:تابع:                           دامنه تغییرات

0.0HZ*[0-400HZ] ترمزDC برش در سرعت را براي فعال سازي جریان ترمزDCتنظیم کنید .

.ده تنظیم کنیدرا همزمان با شیب پایین رون01-2پارامتر

. تنظیم شود، تابع آن غیر فعال می گردد0زمانی که 

تابع انرژي ترمز*4-3-3-2-1
.از پارامترهاي این گروه براي انتخاب پارامترهاي ترمز دینامیکی استفاده کنید

تابع ترمز2-10
:تابع:                           گزینه

:رمزمقاومت ت

مقاومت ترمز زمانی که موتور بعنوان ژنراتور کار می کند، ولتاژ را در مدار واسط 

.می دهد) خطا(بدون مقاومت ترمز درایو تریپ . محدود می کند

یک درایو داراي . ي اضامی منتج از ترمز موتور را مصرف می کندمقاومت ترمز انرژ

مقاومت ترمز سریع تر از یک درایو بدون آن موتور را استپ مینماید که این ویژگی  
.در بسیاري از موارد کاربرد دارد

:ACمقاومت 

.باعث اتلاف انرژي در موتور می شود و آن را مصرف می کندACترمز 

در ذهن داشته باشیم که افزایش تلفات در موتور باعث بالا رفتن این نکته را باید
.دماي موتور می شود
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بدون تابع ترمزخاموش*[0]
فعال سازي مقاومت ترمزمقاومت ترمز [1]
ACفعال سازي ترمز ACترمز [2]

)اهم(مقاومت ترمز 2-11
:تابع:                           نه تغییراتدام

Ω5*[5-5000 Ω]مقدار مقاومت ترمز را تنظیم نمایید.

، حداکثر جریانACترمز2-16
:تابع:                           دامنه تغییرات

که باعث اضافه گرما نشودرا وارد کنیدACبراي ترمز حداکثر جریان مجاز [0-150%]*100%

.بیان می شود24-1برابر جریان نامی موتور است که توسط % 100

کنترل اضافه ولتاژ2-17
:تابع:                           گزینه

براي کاهش ریسک خطاي درایو که به دلیل یک ) OVC( از کنترل اضافه ولتاژ
، که ناشی از تولید توان توسط موتور می باشد، DCژ روي انشعاب اضافه ولتا

.استفاده کنید

غیر فعال و غیر ضروري است OVCغیر فعال*[1]
فعال است بجز یک سگنال استپ OVCفعال، بجز در استپ       [2]
فعال استOVCفعال                               [3]

از اینجا انتخاب گردد بازهم OVCانتخاب شده باشد، حتی اگر 10-2اگر مقاومت ترمز در پارامتر 
.غیر فعال است
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ترمز مکانیکی*4-3-4-2-2
ترمز توسط یک رله که . براي کاربردهایی با جابجایی عمودي، مقاومت الکترو مغناطیسی مورد نیاز می باشد

.نترل می گرددموقع کار آزاد می شود ک

بنابراین زمانی که سرعت موتور . ترمز زمانی که درایو خطا می دهد یا در مد آزاد قرار می گیرد، فعال میگردد
.می باشد، فعال می گردد22-2شیب پایین رونده می گیرد و سرعتش کمتر از مقدار تنظیم شده در پارامتر 

جریان ترمز خلاص2-20
:تابع:     دامنه تغییرات

0.0A *[0-100A]جریان موتور را که ترمز مکانیکی آزاد می کند را انتخاب نمایید.

اگر زمان تاخیر استارت سپري شود و جریان موتور کمتر از جریان 
. ترمز خلاص باشد، درایو خطا می دهد

فعال سازي ترمز مکانیکی2-22
:تابع:                           امنه تغییراتد

اگر موتور استپ شده از شیب استفاده می کند، زمانی که سرعت موتور 
.بشود، ترمز مکانیکی فعال میگرددسرعت ترمز فعالکمتر از 

:موتور در موقعیت هاي زیر شیب پایین رونده براي استپ می گیرد

دستور استارت قطع گردد.
 برسددستور استپ.
استپ سریع فعال شود.

0.0HZ*[0-400 HZ]     سرعت موتور را که در زمان شیب پایین رونده ترمز مکانیکی را فعا می کند
اگر درایو خطا ویا گزارش هشدار بدهد، ترمز مکانیکی . را انتخاب نمایید
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.بصورت خودکار فعال می شود

شیب ها/ منبع : 3پارامترهاي گروه -4-4

شیب ها/ منبع **-3- 4-4-1
.پارامترهاي کنترل منبع، بیان کننده ي محدودیت ها وپیکربندي تغییرات در رفتار درایو می باشد

محدودیت هاي منبع*3-0- 4-4-2

ه تغییرات منبعدامن3-00
:تابع:                           گزینه

مقادیر میتوانند هم . محدوده ي تغییرات منبع وسیگنال فیدبک را انتخاب کنید
که روي پردازش حلقه بسته تنظیم 00-1مثبت و هم منفی باشند، مگر پارامتر 

.در این مورد فقط مقدار مثبت قابل قبول می باشد. شده باشد

[0] *min- maxمحدوده تغییرات منبع فقط شامل مقادیر مثبت است .
. اگر پردازش حلقه بسته درحال کاراست،این قسمت را انتخاب کنید

[1]-max – maxمقادیر منبع میتوانند هم مثبت و هم منفی باشند

منبعحداقل مقدار 3-02
:تابع:                           دامنه تغییرات

0.0*[-4999 – .حداقل مقدار منع را وارد کنید[4999

.مجموع تمام منابع داخلی و خارجی توسط این پارامتر محدود می شود
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حداکثر مقدار منبع3-03
:تابع:                           امنه تغییراتد

50.0*[-4999 – .حداکثر مقدار منع را با توجه به رنج وارد کنید[4999

.مجموع تمام منابع داخلی و خارجی توسط این پارامتر محدود می شود

منابع*3-1- 4-4-3
انتخاب *1-5متناظر با ورودي هاي دیجیتال پارامتر گروه منابع خدکار را . پارامترهاي مربوط به مرجع منابع

. کنید

منابع خودکار3-10
:تابع:                           گزینه

ورودي دیجیتال یا باس انتخاب 3منبع قابل تنظیم که توسط 8هر پارامتر توسط
.می شوند

[16]
0بیت 

[17]
1بیت 

[18]
2بیت 

شماره منبع خودکار

0000
1001
0102
1103
0014
1015
0116

1117

]0.0[*[-100- .آرایه برنامه ریزي مورد استفاده منابع خودکار متفاوت را وارد نمایید[% 100
.،  حداکثر مقدار منبع03-3مقدار تنطیم در پارامتر% = 100نرمال، 
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:تنظیم شوند استثنا وجود داردMin-Maxروي 00-3البته اگر پارامتر 
: 1مثال 

تنظیم شده است، در این حالت 50روي 03-3وپارامتر20روي 02-3پارامتر
50 = %100و0 = 0%

:2مثال 
تنظیم شده است، در این حالت 50روي 03-3وپارامتر70-روي 02-3پارامتر

70 = %100و0 = 0%

[Hz]) حرکت آهسته(jogسرعت 3-11
:تابع:                           دامنه تغییرات

5.0Hz  [0.0-400 Hz] سرعتjog پارامتر14یک سرعت ثابت فیکس شده می باشد، انتخاب

.را ببینید*5-1

بعنوان سیگنال jogاتپ شود، سیگنال jogاگر موتور در زمان کار بصورت 
.استارت عمل می نماید

باعث می شود که موتور بر طبق پیکربندي انتخابی jogحذف سیگنال 
.عمل کند

انتخاب کنیدjogسرعت مناسب را براي تابع سرعتی 

کاهش مقدار سرعت/ جبران 3-12
:تابع:                           دامنه تغییرات

28انتخاب .( کاهش سرعت توسط یک دستور فعال می گردد/ تابع جبران[% 0-100]*% 0

جبران /اگر فرمان برسد، مقدار کاهش سرعت. را ببینید*1-5پارامتر 29و 

:منبع اضافه می شودبه صورت زیر به تابع



34

زمانی که فرمان غیر فعال می گردد، منبع به مقدار اصلی خود باز می گردد  

:مثلا 

Reference = Reference+0

پیش تنظیم مرجع نسبی3-14
:تابع:دامنه تغییرات

0 %*[-100 -3به مقدار متغیر مشخص شده در پارامتر % مقدار ثابت معینی بر حسب [% 100-

در شکل زیر    Yبا ( مجموع مقادیر ثابت و متغیر . اضافه می گردد18
ل زیر در شکXبا .( با مقدار واقعی ضرب می شود) نمایش داده شده است
حاصل به مرجع واقعی اضافه می شود ). نمایش داده شده است

مرجع1منبع 3-15
:تابع:                           گزینه

. سه سیگنال مرجع متفاوت رابیان می کند17-3و16-3و 15-3پارامترهاي 



35

.ي مرجع مرجع واقعی را بیان می کندمجموع این سیگنال ها

هیچ سیگنال اصلی مشخص نشده استبدون تابع[0]
راببینید*1-6پارامتر. به عنوان مرجع استفاده میشود53ازسیگنال ورودي آنالوگ53ورودي آنالوگ *[1]
راببینید*2-6پارامتر. تفاده میشودبه عنوان مرجع اس60ازسیگنال ورودي آنالوگ60ورودي آنالوگ [2]
راببینید*5-5پارامتر. به عنوان مرجع استفاده میشودپالس ازسیگنال ورودي 33ورودي پالس [8]

راببینید*9-8پارامتر. به عنوان مرجع استفاده میشودازسیگنالهاي باس محلی مرجع باس محلی[11]
*8-6پارامتر. به عنوان مرجع استفاده میشودLCPپتانسیومتر ازسیگنالهايLCPپتانسیومتر [21]

راببینید

مرجع2منبع 3-16
:تابع:                           گزینه

. ی کندسه سیگنال مرجع متفاوت رابیان م17-3و16-3و 15-3پارامترهاي 

.مجموع این سیگنال هاي مرجع مرجع واقعی را بیان می کند

هیچ سیگنال اصلی مشخص نشده استبدون تابع[0]
راببینید*1-6پارامتر. به عنوان مرجع استفاده میشود53ازسیگنال ورودي آنالوگ53ورودي آنالوگ [1]
راببینید*2-6پارامتر. به عنوان مرجع استفاده میشود60ازسیگنال ورودي آنالوگ60ورودي آنالوگ *[2]
راببینید*5-5پارامتر. به عنوان مرجع استفاده میشودپالس ازسیگنال ورودي 33ورودي پالس [8]

راببینید*9-8پارامتر. ع استفاده میشودبه عنوان مرجازسیگنالهاي باس محلی مرجع باس محلی[11]
*8-6پارامتر. به عنوان مرجع استفاده میشودLCPپتانسیومتر ازسیگنالهايLCPپتانسیومتر [21]

راببینید

مرجع3منبع 3-17
:تابع:                           گزینه

. سه سیگنال مرجع متفاوت رابیان می کند17-3و16-3و 15-3پارامترهاي 

.مجموع این سیگنال هاي مرجع مرجع واقعی را بیان می کند



36

هیچ سیگنال اصلی مشخص نشده استبدون تابع[0]
راببینید*1-6پارامتر. به عنوان مرجع استفاده میشود53الوگازسیگنال ورودي آن53ورودي آنالوگ [1]
راببینید*2-6پارامتر. به عنوان مرجع استفاده میشود60ازسیگنال ورودي آنالوگ60ورودي آنالوگ [2]
دراببینی*5-5پارامتر. به عنوان مرجع استفاده میشودپالس ازسیگنال ورودي 33ورودي پالس [8]

راببینید*9-8پارامتر. به عنوان مرجع استفاده میشودازسیگنالهاي باس محلی مرجع باس محلی*[11]
*8-6پارامتر. به عنوان مرجع استفاده میشودLCPپتانسیومتر ازسیگنالهايLCPپتانسیومتر [21]

راببینید

منبع مرجع سنجش نسبی3-18
:تابع:                           گزینه

پارامتردرشدهفیتعرثابتمقداربهتادیکنانتخابراریمتغمقداريبرامنبع
.ودشاضافه3-14

تابع غیر فعال استبدون تابع[0]
. را به عنوان منبع مرجع سنجش نسبی انتخاب کنید53سیگنال ورودي آنالوگ 53ورودي آنالوگ [1]
.      را به عنوان منبع مرجع سنجش نسبی انتخاب کنید54سیگنال ورودي آنالوگ 60ورودي آنالوگ [2]
.      را به عنوان منبع مرجع سنجش نسبی انتخاب کنید33سیگنال ورودي پالس 33ورودي پالس [8]

.      سیگنالهاي باس محلی را به عنوان منبع مرجع سنجش نسبی انتخاب کنیدمرجع باس محلی*[11]
.      را به عنوان منبع مرجع سنجش نسبی انتخاب کنیدLCPسیگنالهاي پتانسیومتر LCPپتانسیومتر [21]

1شیب *3-4- 4-4-4

سرعت ثابت است، تا زمانی که سرعت موتور به یک مقدار مطلوب یک شیب خطی توسط افزایش شیب در 
ممکن است تعدادي اورشوت در حین رسیدن به سرعت بالا تجربه شود، که ممکن است باعث تنش در . برسد

.سرعت قبل از رسیدن به پایداري باشد

.ندبه نرمی شتاب میگیرد بنابراین تنش هاي حین افزایش سرعت را جبران می کSیک شیب 
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:شکل زیر را براي مقایسه دو نوع شیب ببینید

:زمان هاي شیب

).23-1پارامتر (تا سرعت نامی موتور 0زمان شتاب گیري از 

.0تا ) 23-1پارامتر (زمان کاهش سرعت از سرعت نامی موتور 

:محدودیت

)W7(DCتاژ ویا هشدار اضافه ول) W12(زمان شتابگیري خیلی کوتاه باعث هشدار محدودیت گشتاور
).16-4پارامتر(زمانی که درایو به حد بالاي گشتاوردر مد موتوري برسد، شتابگیري متوقف می شود. می گردد

)W7(DCویا هشدار اضافه ولتاژ ) W12(زمان شتابگیري منفی خیلی کوتاه باعث هشدار محدودیت گشتاور
داخلی برسد، شتابگیري DCویا اضافه ولتاژ مد ژنراتوريزمانی که درایو به حد بالاي گشتاوردر. می گردد

).17-4پارامتر(متوقف می شود

1نوع شیب 3-40
:تابع:                           گزینه

شتاب ثابت مثبت و منفیخطی*[0]
ن می شود شتابگیري مثبت و منفی جبراهاي کوچک تنشSشیب [2]
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1زمان شتابگیري مثبت شیب 3-41

:تابع:                           دامنه تغییرات

3* s[0.05-3600 s] هرتز تا فرکانس نامی موتور 0زمان شتابگیري از(fM,N) تننظیم شده در

.را وارد نمایید23-1پارامتر 

ن شتابگیري را یه گونه اي انتخاب کنید که مطمین شوید از حد گشتاور زما
.تخطی نمی کند

1زمان شتابگیري منفی شیب 3-42

:تابع:                           دامنه تغییرات

3* s[0.05-3600 s] زمان شتابگیري منفی از فرکانس نامی موتور(fM,N)رتننظیم شده درپارامت

.هرتز را وارد نمایید0تا 1-230

2شیب *3-5- 4-4-5

.را براي بیان انواع شیب ببینید*4-3پارامتر 

زمانهاي شیب جایگزین-2شیب 
را *1-5پارامتر 34انتخاب . از طریق ورودي دیجیتال انجام می پذیرد2به شیب 1تغییر از شیب 

.ببینید

2نوع شیب3-50
:تابع:                           گزینه

شتاب ثابت مثبت و منفیخطی*[0]
شتابگیري مثبت و منفی جبران می شود هاي کوچک تنشSشیب [2]
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2زمان شتابگیري مثبت شیب 3-51

:تابع:    دامنه تغییرات

3* s[0.05-3600 s] هرتز تا فرکانس نامی موتور 0زمان شتابگیري از(fM,N) تننظیم شده در

.را وارد نمایید23-1پارامتر 

زمان شتابگیري را یه گونه اي انتخاب کنید که مطمین شوید از حد گشتاور
.تخطی نمی کند

2زمان شتابگیري منفی شیب 3-52

:تابع:                           دامنه تغییرات

3* s[0.05-3600 s] زمان شتابگیري منفی از فرکانس نامی موتور(fM,N)تننظیم شده درپارامتر

.وارد نماییدهرتز را0تا 1-230

شیب هاي دیگر*3-8- 4-4-6
.می باشدjogاین قسمت شامل پارامترهاي استپ سریع و 

شما میتوانید هر دو شتاب مثبت ومنفی را داشته باشد اما با شیب استپ سریع شما فقط شیب jogبا شیب 
.منفی را دارا هستید

jogزمان شیب 3-80

:تابع:              دامنه تغییرات

3* s[0.05-3600 s] یک شیب خطی زمانی قابل اجرا می باشد، کهjog14انتخاب . فعال باشد

.را ببینید*1-5پارامتر 

شیب پایین رونده= شیب بالا رونده 

بوسیله ورودي دیجیتال jogاز طریق فعال شدن سیگنال jogن شیب زما
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.ویا پورت ارتباطی سریال شروع می شود

زمان شیب استپ سریع3-81
:تابع:                           دامنه تغییرات

3* s[0.05-3600 s]بل اجرا می باشد، که استپ سریع فعال باشدیک شیب خطی زمانی قا.

.را ببینید*1-5پارامتر 4انتخاب 

هشدارها/ محدوده :  4پارامترهاي گروه -4-5

محدوده موتور **-4- 4-5-1
.پارامترهاي این گروه براي پیکربندي محدوده ها و هشدارها می باشد

محدوده موتور*4-1- 4-5-2
.از این پارامترها براي بیان محدوده ي سرعت، گشتاور و جریان نامی موتور استفاده کنید

جهت چرخش موتور4-10
:تابع:                           گزینه

WوU،Vمستقیما به 98و 97، 96زمانی که از مقابل مینگرید، اگر ترمینال هاي 

.شده باشد، موتور ساعتگرد می چرخدمتصل 

.این پارامتر درحین کارکرد موتور قابل تنظیم نمی باشد

روي پردازش حلقه بسته تنظیم شده 00-1اگر پارامتر. ساعتگرد              محورموتور ساعتگرد میچرخد[0]
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.م شودباشد، حتما باید روي ساعتگرد تنظی
.  محورموتور فقط در جهت پادساعتگرد می چرخدپادساعتگرد[1]
. با این تنظیم موتور میتواند در هر دو جهت کارکندهردو*[2]

حد پایین سرعت موتور4-12
:تابع:                           دامنه تغییرات

0*Hz[0-400 Hz]حدپایین سرعت موتور را متناسب با مینیمم فرکانس خروجی موتور وارد کنید

حد بالاي سرعت موتور4-14
:تابع:                           دامنه تغییرات

65*Hz[0-400 Hz]ارد کنیدفرکانس خروجی موتور واکزیممسرعت موتور را متناسب با مبالايحد

حد گشتاور در مد موتوري4-16
:تابع:                           دامنه تغییرات

.حد گشتاور را در عملکرد موتوري تنظیم نمایید[0-400%]*% 150

را تغییر میدهید، بصورت 25-1تا 00-1زمانی که پارامترهاي این پارامتر 
.پیش فرض برنمیگردداتوماتیک به تنظیمات

حد گشتاور در مد ژنراتوري4-17
:تابع:                           دامنه تغییرات

.حد گشتاور را در عملکرد ژنراتوري تنظیم نمایید[0-400%]*% 100

را تغییر میدهید، بصورت 25-1تا 00-1این پارامتر زمانی که پارامترهاي 
.اتیک به تنظیمات پیش فرض برنمیگردداتوم
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هشدارهاي قابل تنظیم*4-5- 4-5-3
.سرعت، مرجع و فیدبک می باشدپارامترهاي این گروه شامل محدوده هشدار قابل تنظیم براي جریان،

.هشدارها در صفحه نمایش، خروجی برنامه ویا باس سریال نمایش داده می شود

هشدار جریان کم4-50
:تابع:                           دامنه تغییرات

.از این پارامتر براي تنظیم پایین ترین حد جریان استفاده نمایید

، تنظیم شده در 8اگر جریان کمتر از مقدار تنظیم شده باشد، هشدار بیت 
.، داده می شود94-16پارامتر 

.بندي شودرله ي خروجی میتواند براي مشخص کردن این هشدار پیکر

0*A[0-26 A]حد جریان کم را معین کنید

هشدار جریان زیاد4-50
:تابع:                           دامنه تغییرات

از این پارامتر براي تنظیم بالاترین حد جریان استفاده نمایید

، تنظیم شده در 7اگر جریان بیشتر از مقدار تنظیم شده باشد، هشدار بیت 
.، داده می شود94-16پارامتر 

.رله ي خروجی میتواند براي مشخص کردن این هشدار پیکربندي شود

26*A[0-26 A]حد جریان زیاد را معین کنید

از دست رفتن فاز موتور4-58
:تابع:                           گزینه
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کنترل ممکن این . باعث میگردد که گشتاور حذف گرددتور ازدست رفتن فاز مو
نظیر موتورهاي کوچک براي کار درمد .(است بمنظور برخی از امور غیرفعال گردد

U/fاما ریسک این وجود دارد که موتور دچار اضافه گرما گردد به همین )ثابت ،
.باشدOnدلیل دانفوس تاکید دارد که این پارامتر 

تابع غیرفعال است[0]
تابع فعال است*[1]

سرعت باي پس*4-5-44-6
پس استفاده براي اجتناب از نقاط رزونانس از باي . ممکن است در بعضی از کاربردها تشدید مکانیکی اتفاق بیفتد

.می شود

[Hz]ز اسرعت باي پس4-61
:تابع:                           دامنه تغییرات

0*Hz[0-400 Hz]حد بالا ویا پایین محدوده ي سرعت که جبران می شود را وارد کنید.

این موضوع که در این قسمت حد بالا یا پایین را وارد کنید اهمیتی ندارد، 
نظیم شوند، این تابع غیر فعال می فقط زمانی که هر دو پارامتر یک مقدار ت

.گردد

[Hz]سرعت باي پس تا 4-63

:تابع:                           دامنه تغییرات

0*Hz[0-400 Hz]حد بالا ویا پایین محدوده ي سرعت که جبران می شود را وارد کنید.

61-4در پارامتر مطمئن شوید که مقدار وارد شده، مقابل حد وارد شده 

.می باشد
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دیجیتالخروجی هاي / ورودي ها :   5پارامترهاي گروه -4-6

خروجی دیجیتال/ ورودي **-5- 4-6-1
.تمامی توابع فرمان و سیگنالهاي ورودي دیجیتال در زیر بیان می شود

ورودي هاي دیجیتال*5-1- 4-6-2
:وابع ترمینال هاي وروديپارامترها براي پیکربندي ت

تمام ورودي هاي دیجیتال می توانند . در درایو ورودي هاي دیجیتال براي توابع کوناگون استفاده می شود
:تنظیم شوندبصورت زیر 

.درایو هیچ عکس العملی نسبت به سیگنال رسیده به ترمینال ها نشان نمی دهدبدون عملکرد     [0]
.همه اخطارها قابل ریست نیستند. درایو را بعداز خطا ویا اخطار ریست می کندریست [1]
.درایو موتور را در مد آزاد رها می کند).NC(معکوس آزاد               ورودي معکوس [2]
. ا در مد آزاد رها می نمایددرایو ریست میکند و موتور ر).NC(معکوس آزاد و ریست     ورودي معکوس [3]
استپ سریع تنظیم شده در پارامتر بموجب زمان شیب ).NC(معکوس استپ سریع      ورودي معکوس [4]

زمانی که موتور استپ می شود، محور در مد . یک استپ تولید می شود3-81
.آزاد قرار می گیرد

براي مدت زمان معین DCبا تحریک توسط جریان ). NC(ورودي معکوس DCمعکوس ترمز [5]
این تابع تنها زمانی فعال می         . را ببینید01-2پارامتر . موتور استپ می شود

.تنظیم نشده باشد0روي 02-2شود که پارامتر 
میرود، تابع استپ  " 0"بھ " 1"زمانی که ترمینال انتخابی از سطح منطقی معکوس استپ          [6]

.ه عمل میکنداستپ براساس زمان شیب انتخاب شد. تولید می گردد
.استپ انتخاب کنید/ استارت                      استارت را براي دستور استارت[8]

.0= ،   استپ 1= استارت 
. میشودمیلی ثانیه اعمال شود موتور استارت 2پالسی به مدت حداقل استارت ضامندار           اگر [9]

.موتور زمانی که عکس این اتفاق بیفتد استپ میشود
سیگنال معکوس فقط جهت چرخش را عوض می .معکوس                      تغییرجهت چرخش موتور[10]
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.1= ،   معکوس 0= نرمال .  هدنماید، اما فرمان استارت نمی د
. استپ براي حرکت معکوس در همان زمان استفاده کنید/ استارت معکوس        از استارت[11]

.1= ، استارت معکوس 0= استپ 
.ساعتگرد بچرخد، استفاده می گرددفعالسازي استارت      اگر محور موتور در زمان استارت باید بصورت [12]

مستقیم          
.فعالسازي استارت     اگر محور موتور در زمان استارت باید بصورت پادساعتگرد بچرخد، استفاده میگردد[13]

معکوس
[14]jog براي فعالسازي سرعتjogرا ببینید11-3پارامتر . استفاده می گردد.
مراجع پیش تنظیم با    مرجع، یک انتخاب را از بین 2و 1، 0پیش تنظیم بیت مرجع  پیش تنظیم[16]

.توجه به جدول زیر فعال می سازد0بیت
.0پیش تنظیم مرجع     همانند پیش تنظیم بیت [17]

1یت ب
.0پیش تنظیم مرجع     همانند پیش تنظیم بیت [18]

2بیت 
سرعتوبالاسرعتيبراطیشرا/ فعالنقطهثابتمرجع.ثابتع واقعی جمرثابت     مرجع [19]

بالا و پایین استفاده شود، تغییرات اگر از سرعت . ردیگقراراستفادهموردنییپا
( پیروي می کند2، از شیب 03-3و 02-3سرعت در محدوده پارامترهاي

.) را ببینید52-3و51-3پارامترهاي 
سرعتوبالاسرعتيبراطیشرا/ فعالنقطهخروجی ثابت. ثابت            فرکانس واقعی ثابتخروجی [20]

اگر از سرعت بالا و پایین استفاده شود، تغییرات . ردیگقراراستفادهموردنییپا
.وي می کندپیر2، از شیب 14-4و 12-4سرعت در محدوده پارامترهاي

کاهش سرعت / کاهش سرعت مدنظر باشد، افزایش / افزایش سرعت           اگر کنترل دیجیتال افزایش[21]
با انتخاب هریک از خروجی ثابت ویا مرجع ثابت این تابع فعال . را انتخاب کنید

نتایج میلی ثانیه افزایش یابد، 400کمتر اززمانی که سرعت براي. می شود
400زمانی که سرعت براي بیشتر از . افزایش خواهند یافت% 0.1مرجع باندازه 

.شیب میابد51-3در پارامتر 2یابد، نتایج مرجع براساس شیبمیلی ثانیه افزایش 
.کاهش سرعت           همانند افزایش سرعت[22]
.تنظیم نمایدMULTY SETUPرا روي 10-0تنظیم انتخاب          پارامتر [23]

0set-up 0 =  1،set-up 1 = 0بیت
، به زمان اسکن وابسته افزایش مدت سیگنال استپ براي داشتن یک استپ دقیقاستپ معکوس دقیق [26]

.در دسترس می باشد33این تابع فقط براي ترمینال .است
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.شامل می شودمی باشد، اما استارت را نیز [26]استارت،استپ دقیق     همانند [27]
در حال کار             براي افزایش ویا کاهش مقدار نتیجه مرجع برحسب درصدتنظیم شده در پارامتر [28]

.کاهش سرعت را انتخاب کنید/ ، در حال کار3-12
.می باشد[28]کاهش سرعت          همانند در حال کار [29]
ورودي پالس            زمانی که که از سیگنال پالس بعنوان مرجع ویا فیدبک استفاده می کنید، ورودي [32]

.انجام می شود*5-5سایز بندي آن در پارامتر گروه. پالس را انتخاب کنید)            33ترمینال (
.را ببینید*4-3ترهاي منطقی، پارام0= 1شیب شیب             0بیت [34]

. را ببینید*5-3منظقی، پارامترهاي 1= 2شیب 
.Aورودي براي شمارنده )        بالا(Aشمارنده [60]
.Aورودي براي شمارنده )     پایین(Aشمارنده [61]
.Aشمارنده ورودي براي ریست Aریست شمارنده [62]
.Bورودي براي شمارنده )        بالا(Bشمارنده [63]
.Bورودي براي شمارنده )     پایین(Bشمارنده [64]
.Bورودي براي ریست شمارنده Bریست شمارنده [65]

18ورودي دیجیتال ترمینال 5-10
:تابع:                           گزینه

. را برا یانتخاب ببینید*1-5پارامتر . ارت                    تابع ورودي دیجیتال را انتخاب کنیداست*[8]

19ورودي دیجیتال ترمینال115-
:تابع:                           گزینه

. خاب ببینیدرا برا یانت*1-5پارامتر . معکوس                 تابع ورودي دیجیتال را انتخاب کنید*[10]

27ورودي دیجیتال ترمینال 5-12
:تابع:                           گزینه

. را برا یانتخاب ببینید*1-5پارامتر . ریست                     تابع ورودي دیجیتال را انتخاب کنید*[1]
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29ورودي دیجیتال ترمینال 5-13

:تابع:                         گزینه

[14]*jogرا برا یانتخاب ببینید*1-5پارامتر . تابع ورودي دیجیتال را انتخاب کنید .

33ورودي دیجیتال ترمینال 5-15

:تابع:                            گزینه

. را برا یانتخاب ببینید*1-5پارامتر . تابع ورودي دیجیتال را انتخاب کنید0پیش تنظیم بیت *[16]

رله ها*5-4- 4-6-3

.پارامترهاي این گروه براي پیکربندي زمانی رله هاي خروجی استفاده می شود

.براي همه ي خروجی هاي دیجیتال و رله ها بصورت پیش فرض استبدون عملکرد       [0]
.تغذیه را دریافت می نمایدبرد کنترلی ولتاژ کنترل آماده[1]
. آماده               درایو براي کار و اعمال سیگنال تغذیه به برد کنترلی آماده استدرایو [2]
.درایو آماده،ریموت      درایو براي کار در مد اتوماتیک آماده است[3]
هیچ هشداري . ارت یا استپی نرسیدههیچ دستور است. هشدار      درایو براي کار آمادستبدون /فعال[4]

.نمایش داده نشده است
.درایو درحال اجرا        موتور در حال کار است[5]
.هیچ هشداري نمایش داده نشده است. موتور در حال کار است/         کار درحال [6]

بدون هشدار             
. را ببینید51-4 , 50-4پارامترهاي .موتور با جریان برنامه ریزي شده کار می کند/          کار در محدوده[7]

.بدون هشدار               هیچ هشداري نمایش داده نشده است
.موتور در سرعت مرجع کار می کند/          کار روي مرجع [8]

بدون هشدار      
.فعال می سازداخطار                    اخطار خروجی را [9]

.اخظار یا هشدار        اخطار ویا هشدار خروجی را فعال می سازد[10]
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.می باشد51-4 ,50-4خارج از رنج جریان    جریان موتور خارج از رنج تنظیمی در پارامتر [12]
.می باشد50-4موتور کمتر از مقدار تنظیمی در پارامتر جریان زیرجریان، پایین   [13]
.می باشد51-4بالاي جریان، زیاد    جریان موتور بیشتر از مقدار تنظیمی در پارامتر [14]
زمانی که حدود گرمایی در موتور، درایو، مقاومت ترمز یا ترمیستور تخطی کند، هشدار دمایی        [21]

.هشدار نمایش داده می شود
.نمایش داده نشده استاضافه دما،هیچ هشدار. کار استدرایو آماده به بدون     /آماده[22]

دماییهشدار
.داده نشده استهیچ هشدار اضافه دما، نمایش . کار استدرایو آماده به/         آماده ریموت[23]

بدون هشداردمایی                 
.ولتاژ خوب     درایو آماده به کار است و ولتاژ اصلی در رنج مخصوص می باشد/ آماده [24]
می 0آماده به کاربه صورت ساعتگرد می باشد اگر داراي منطق / موتور در حال کارمعکوس               [25]

.باشد1باشد، وبه صورت پادساعتگرد اگر داراي منطق 
.ارتباط فعال می شودارتباط سریال از طریق پورت OKباس [26]
.بدون هشدار     ترمز فعال می شود و هیچ هشداري نمایش داده نشده است/ ترمز[28]
از رله براي . گر خرابی روي ماژول ترمز اتفاق بیفتد، از درایو محافظت می کندا)    IGBT(خرابی ترمز[29]

.استفاده کنیدقطع ولتاژ اصلی از روي درایو 
.ترمز براي کار آمادست و هیچ خطایی اتفاق نیفتاده است/              ترمز آماده[30]

بدون خطا
.کنترل ترمز مکانیکی خارجی را فعال می کندکنترل ترمز مکانیکی[32]
.در کلمه ي کنترلی رله را کنترل می کند11بیت کلمه11کنترل بیت [36]
فعالسازي مرجع محلی [51]
فعالسازي مرجع ریموت[52]
بدون اخطار[53]
فعالسازي فرمان استارت[54]
حرکت معکوس[55]
درایو در مد دستی[56]
درایو در مد اتوماتیک[57]
ارزیابی شود، "صحیح"بعنوان 0اگر مقایسه گر.را ببینید*1-13پارامتر گروه 0مقایسه کننده [60]

.مقدار بالا به خود می گیرد و در غیر اینصورت مقدار پایین
ارزیابی شود، "صحیح"بعنوان 1اگر مقایسه گر. را ببینید*1-13پارامتر گروه 1مقایسه کننده [61]

.مقدار بالا به خود می گیرد و در غیر اینصورت مقدار پایین
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ارزیابی شود، "صحیح"بعنوان 2اگر مقایسه گر. را ببینید*1-13پارامتر گروه 2مقایسه کننده [62]
.مقدار بالا به خود می گیرد و در غیر اینصورت مقدار پایین

ارزیابی شود، "صحیح"بعنوان 3اگر مقایسه گر. را ببینید*1-13پارامتر گروه 3مقایسه کننده [63]
.مقدار بالا به خود می گیرد و در غیر اینصورت مقدار پایین

ارزیابی "صحیح"بعنوان 0اگر قاعده ي منطقی . را ببینید*4-13پارامتر گروه 0قاعده ي منطقی [70]
.مقدار پایینشود، مقدار بالا به خود می گیرد و در غیر اینصورت

ارزیابی "صحیح"بعنوان 1اگر قاعده ي منطقی . را ببینید*4-13پارامتر گروه 1قاعده ي منطقی [71]
.شود، مقدار بالا به خود می گیرد و در غیر اینصورت مقدار پایین

ارزیابی "صحیح"بعنوان 2اگر قاعده ي منطقی . را ببینید*4-13پارامتر گروه 2قاعده ي منطقی [72]
.شود، مقدار بالا به خود می گیرد و در غیر اینصورت مقدار پایین

ارزیابی "صحیح"بعنوان 3اگر قاعده ي منطقی . را ببینید*4-13پارامتر گروه 3قاعده ي منطقی [73]
.شود، مقدار بالا به خود می گیرد و در غیر اینصورت مقدار پایین

تابع رله5-40
:تابع:                           گزینه

.، تابع را انتخاب کنیدبدون عملکرد         از روي محدوده در دسترس رله خروجی*[0]

رودي پالسو*5-5- 4-6-4
از محدوده ي پایین فرکانس تا محدوده ي 33در این حالت ترمینال . تنظیم کنید[32]را روي 15-5پارامتر 

تعیین می 58-5و 57-5مقیاس فرکانس ورودي از طریق پارامترهاي . بالاي آن یک ورودي پالس می باشد
.گردد

فرکانس پایین33ترمینال 5-55
:تابع:     دامنه تغییرات

20Hz*[20-4999Hz]حداقل سرعت موتور را وارد نمایید.
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فرکانس بالا33ترمینال 5-56
:تابع:                           دامنه تغییرات

5000Hz*[21-5000]حداکثر سرعت موتور را وارد نمایید.

33ع ترمینالمرج/ حداقل مقدار فیدبک5-57
:تابع:                           دامنه تغییرات

0*[-4999 – مرجع را متناسب با حداقل فرکانس پالس تنظیم شده در / فیدبک مقدار[4999

.، تنظیم نمایید55-5پارامتر 

33رجع ترمینالم/ حداقل مقدار فیدبک5-58
:تابع:                           دامنه تغییرات

0*5[-4999 – مرجع را متناسب با حداکثر فرکانس پالس تنظیم شده در / مقدار فیدبک [4999

. ، تنظیم نمایید55-5پارامتر 

خروجی آنالوگ/ورودي : 6پارامترهاي گروه -4-7

خروجی دیجیتال/ورودي **-6- 4-7-1
.پیکربندي ورودي و خروجی هاي آنالوگ می باشداین پارامترها براي 

آنالوگI/Oحالت *4-7-26-0

)سیگنال آنالوگ(زمان قطع صفرزنده 6-00
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:تابع:                           دامنه تغییرات

اگر . استفاده می شودصفر براي پویش سیگنال بر روي ورودي تابع عملکرد 

.سیگنال قطع شود یک هشدار صفر گزارش داده می شود

10s*[ 1 – 99 s]01-6)پارامتر .(تاخیر زمانی قبل از عملکرد تابع قطع سیگنال را وارد نمایید
.طی تاخیر دوباره سیگنال اعمال شود، تایمر ریست می شوداگر در

، درایو فرکانس خروجی را فریز شناسایی شود) سیگنال( زمانی که صفر زنده
.تایمر قطع صفر استارت میکندمیکند و

)قطع سیگنال آنالوگ(ندهتابع قطع صفر ز6-01
:تابع:                               گزینه

و12-10,6-6مقدار تنظیم شده در پارامتر % 50اگر سیگنال ورودي کمتر از 

.بشود، تابع فعال می گردد6-22

.تابع غیر فعال استخاموش               [0]*
بوده و صفر سیگنال شناسایی شده باقی می ماندفرکانس خروجی در همان مقداري که فریز خروجی[1]
رفع شرایط خطاي سیگنال را . کاهش می دهد0درایو سرعتش را به سمت استپ[2]

.کرده وسپس درایو را استارت کنید
[3]jog درایو به سرعتjog14-3پارامتر .  سوق پیدا میکن.
. 14-4پارامتر . درایو به سمت سرعت حداکثر سوق پیدا می کندحداکثر سرعت[4]
شرایط خطاي . دهدکاهش می دهد و قطع می0درایو سرعتش را به سمت قطع و استپ[5]

.کرده وسپس درایو را استارت کنیدسیگنال را رفع

1ورودي آنالوگ *6-1- 4-7-3

).53ترمینال ( 1هاي ورودي آنالوگ پارامترهاي مربوز به پیکربندي مقیاس و محدودیت
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:Uمیکرو در وضعیت 4ئیچ سو
. فعال می باشد11-6و10-6پارامترهاي 

:Iمیکرو در وضعیت 4سوئیچ 
. فعال می باشد13-6و12-6پارامترهاي 

53ولتاژ پایین ترمینال 6-10
:تابع:                     دامنه تغییرات

14-6تنظیم شده در پارامتر حداقل مرجعاین مقیاس بندي باید با 

.متناسب باشد

*0.07v[0.0 – 9.9 v]مقدار پایین ولتاژ را وارد نمایید.

1حداقلحتما باید مقدار تنظیمی این پارامتر )سیگنال(فعال کردن تابع قطع صفربه منظور 
.باشد



53

53ولتاژ بالا ترمینال 6-11

:تابع:                           دامنه تغییرات

15-6تر این مقیاس بندي باید با حداکثر مرجع تنظیم شده در پارام

.متناسب باشد

*10 v[0.0 – 9.9 v]مقدار بالا ولتاژ را وارد نمایید.

53جریان پایین ترمینال 6-12
:تابع:                           دامنه تغییرات

02-3این مقیاس بندي باید با حداقل مرجع تنظیم شده در پارامتر 

.متناسب باشد

*0.14mA[0.0-19.9 mA]مقدار پایین جریان را وارد نمایید.

2متر حداقل حتما باید مقدار تنظیمی این پارا) سیگنال(به منظور فعال کردن تابع قطع صفر
.میلی آمپر باشد

53جریان بالا ترمینال 6-13
:تابع:                           دامنه تغییرات

15-6این مقیاس بندي باید با حداکثر مرجع تنظیم شده در پارامتر 

.متناسب باشد
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*20mA[0.0-19.9 mA]مقدار پایین جریان را وارد نمایید.

53فیدبک ترمینال / حداقل مقدار مرجع 6-14

:تابع:                           دامنه تغییرات

ل ولتاژ تنظیم شده در حداق/ این مقیاس بندي باید با حداقل جریان 

.متناسب باشد12-6و 10-6پارامتر 

0*[-4999 – .ورودي آنالوگ را وارد کنیدمقدار مقیاس بندي [4999

53فیدبک ترمینال / حداکثر مقدار مرجع 6-15

:تابع:                    دامنه تغییرات

حداکثر ولتاژ تنظیم شده در / این مقیاس بندي باید با حداکثر جریان 

.متناسب باشد12-6و 10-6پارامتر 

0*5[-4999 – .آنالوگ را وارد کنیدمقدار مقیاس بندي ورودي [4999

53ثابت زمانی فیلتر ترمینال 6-16
:تابع:                           دامنه تغییرات

اولین ثابت زمانی فیلتر پایین گذر دیجیتال براي حذف نویز الکتریکی در 

خوب باشد اما تاخیر زمانی واند میتیک ثابت زمانی طولانی. 53ترمینال 

.فیلتر را افزایش می دهد

0.01* s[0.01 - 10 s]ثابت زمانی را وارد نمایید.
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53حالت ترمینال 6-19

.تنظیم شود4بایدبر اساس سوئیچ 19-6پارامتر

حالت ولتاژ[0]*
حالت جریان[1]

2ورودي آنالوگ *6-2- 4-7-4

).60ترمینال ( 2پارامترهاي مربوز به پیکربندي مقیاس و محدودیت هاي ورودي آنالوگ 

60جریان پایین ترمینال 6-22
:تابع:                           دامنه تغییرات

02-3این مقیاس بندي باید با حداقل مرجع تنظیم شده در پارامتر 

.متناسب باشد

*0.14mA[0.0-19.9 mA]مقدار پایین جریان را وارد نمایید.

2رامتر حداقل حتما باید مقدار تنظیمی این پا) سیگنال(به منظور فعال کردن تابع قطع صفر
.میلی آمپر باشد
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60جریان بالا ترمینال 6-23

:تابع:                           دامنه تغییرات

25-6این مقیاس بندي باید با حداکثر مرجع تنظیم شده در پارامتر 

.متناسب باشد

*20mA[0.0-19.9 mA]مقدار پایین جریان را وارد نمایید.

60فیدبک ترمینال / حداقل مقدار مرجع 6-14
:تابع:                           دامنه تغییرات

داقل ولتاژ تنظیم شده در ح/ این مقیاس بندي باید با حداقل جریان 

.متناسب باشد02-3پارامتر 

0*[-4999 – .مقدار مقیاس بندي ورودي آنالوگ را وارد کنید[4999

60فیدبک ترمینال / حداکثر مقدار مرجع 6-25
:تابع:                        دامنه تغییرات

حداکثر ولتاژ تنظیم شده در / این مقیاس بندي باید با حداکثر جریان 

.متناسب باشد03-3پارامتر

0*5[-4999 – .ارد کنیدمقدار مقیاس بندي ورودي آنالوگ را و[4999

60ثابت زمانی فیلتر ترمینال 6-26



57

:تابع:                           دامنه تغییرات

اولین ثابت زمانی فیلتر پایین گذر دیجیتال براي حذف نویز الکتریکی در 

اشد اما تاخیر زمانی یک ثابت زمانی طولانی میتواند خوب ب. 54ترمینال 

.فیلتر را افزایش می دهد

0.01* s[0.01 - 10 s]ثابت زمانی را وارد نمایید.

خروجی آنالوگ*6-9- 4-7-6
.پیکربندي خروجی آنالوگ درایو می باشداین پارامترها براي 

42نال حالت ترمی6-90
:تابع:                               گزینه

*[0]0-20 mA میلی آمپر می باشد20-0محدوده خروجی آنالوگ.
[1]4-20 mA میلی آمپر می باشد20-4محدوده خروجی آنالوگ.
دیجیتال                 [2]

42وگ ترمینال خروجی آنال6-91

:تابع:                               گزینه

.را بعنوان خروجی آنالوگ انتخاب کنید42عملکرد ترمینال 

بدون عملکرد[0]*
فرکانس خروجی[10]
مرجع[11]
فیدبک[12]
جریان موتور[13]
قدرت[16]
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کنترل باس[20]

42خروجی دیجیتال ورودي 6-92

:تابع:                               گزینه

.را ببینید*4-5براي انتخاب ها و تشریح پارامتر 

بدون عملکرد [0]*
Aخروجی دیجیتال [80]

42حداقل مقیاس بندي خروجی ترمینال 6-93
:تابع:                           نه تغییراتدام

0%[0 – انتخاب شده بر حسب 42حداقل مقیاس خروجی سیگنال آنالوگ ترمینال [200%

25در) هرتز0ای(آمپریلیم0اگرمثلا . درصدي از حداکثر مقدار سیگنال

. نامه ریزي می شودبر% 25باشد،نظرمورد،یخروجمقدارحداکثراز٪
هرگز نمیتواند بالاتر از تنظیمات مربوطه در % 100مقدار مقیاس بندي تا 

.باشد52-6پارامتر 
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42حداکثر مقیاس بندي خروجی ترمینال 6-94

:تابع:                           دامنه تغییرات

100%[0 – بسحرب.انتخاب شده42مقیاس خروجی سیگنال آنالوگ ترمینال رثکاحد[200%

نداديارباریجورخ.دینکنییعتاررادقم،یجورخنایرجلانگیسرثکادح
.دینکيدنبهتسد،اهسایقممامتردرپمآیلیم20زارتمکنایرجکی

بولطملکسایقمزا%100ات0نیبرادقمکیردردرپمآیلیم20رگا
نایرجکیرگا.دینکيزیرهمانرب)%50لاثم(اررتماراپرادقمدصرد،دشاب
نآدصردرادقم،دشابرطندمیجورخممیزکامردرپمآیلیم20ات4نیب
:ددرگیمهبساحمریزدننام


