
 
  

خواهشمند است قبل از استفاده ،دفترچه راهنما را به دقت مطالعه فرمایید و  

 برای استفاده در دسترس باشد 

 1.4نسخه  

 

راهنمای راه اندازی و نگهداری درایو  مدل 
G115 



 قدمهم

  ست.شده ا یطراح آسنکرون القایی یموتورها کنترل یبرا G115 یسر ینورترهایا

  و نانیقابل اطم را محصولاین   DSPکنترل  ستمیس و یفن آور نیتر شرفتهیاستفاده از پ 

   .نموده است داریپا یو عملکرد  ریانعطاف پذ ی،کاربر طیسازگار با مح

با استفاده از  نیو همچن  انیخاص مشتر نیازهایبرآورده کردن  یبرا G115 یسر ینورترهایا

،  پیشرفتهکنترل سرعت   . کنند ی دنبال مرا بازار  یعموم ازین توابع کنترلی متنوع و پیشرفته

PLC ایزوله که شامل خروجی رله یخروج و  یورود ریانعطاف پذ ی ها ترمینال ،  داخلی   ،

جهت ارتباط با سایر تجهیزات و اتصال به  RS485ورودی دیجیتال و آنالوگ و همچنین پورت 

  ارائه دادهبا دقت بالا  دستگاهی  کامپیوتر جهت مانیتورینگ و ارسال کدهای فرمان میباشد که

  نیکه ا نموده استفراهم  یصنعت یدستگاه ها نکنندگادی تول یرا برا ای یکپارچهو راه حل 

 . میکندها کمک  نهیامر به کاهش هز

روزانه و   یخطا و نگهدار صیپارامترها ، تشخ می، تنظ راه اندازینصب و  یکتابچه راهنما نیا

دفترچه را با   نیا ،لطفاً قبل از نصب .دهد  یارائه م کاربرانرا به  مناسبی  یاطیاقدامات احت

این مجموعه در  .شودحاصل  نانی اطم نورتریتا از نصب و عملکرد مناسب ا دیدقت بخوان

به  شتریعات بلااط یبرا نماید . رسانی روزرا به  لمحصو این اطلاعات راستای تحقیق و توسعه

 و یا با ما در تماس باشید.  دییمراجعه نمازیر  ینترنتیآدرس ا
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 ملاحظات زمان نصب

 زمان نصب ملاحظات  -1 فصل

 نکات ایمنی  -1-1

که با آنها    ییپارامترها رییو از تغ ردیانجام گ ازیپارامترها با دقت و متناسب با ن میتنظ ✓

موتور را وارد   یپارامترها  ینام  ریابتدا مقاد ماتیهنگام تنظ .دیزیبپره د یندار ییآشنا

 . رندیبا آنها انجام گ متناسب موتور  حفاظت هایو  ماتیتنظ ری. تا سادیینما

ساعت تحت   نی و موتور تا چند درایو ،ستمیس ماتیو انجام تنظ یپس از راه انداز ✓

. و  ندینما ریی، ولتاژ و سرعت موتور در حد مجاز تغ انیجر رینظارت باشد تا مقاد 

 کنترل شود. ویموتور و درا یدما نیهمچن

 ستیقرار دادن آنها در حالت ر ا یو  ویدرا یحفاظت یال کردن پارامترهاعف ریاز غ  ✓

بتواند  ویاشکال در موتور و بار، درا جادیصورت ا در  تا دیینما یخوددار کیاتومات

 .گرددی ریلازم را انجام دهد و از بروز حادثه جلوگ حفاظت های

با کارشناسان شرکت تماس   ویدرا ماتیتنظ ایو  ویدرا  ستمیدر صورت بروز اشکال در س ✓

 . یدریبگ

 سیستم الکتریکی  -1-1-1

بوده و   (ولت 380/220)بالا  ژولتا یکنترل دور، دارا  ستمیدر س یو خروج یورود برق  ✓

دستگاه   یحتماً برق ورود ستمهایسین ا یانداز و راه  نصب خطرناک است. هنگام اریبس

  .دیکن اجرا نصب یق راهنمابمراحل را ط یو تمام  دیرا قطع کن

به   آسیبباشد تا  یم یضرور یت جانبزایتجه یو بدنه فلز ویارت کردن دستگاه درا ✓

 . گردد نیتام ستمیس ی منیبالا وارد نگردد. و ا ولتاژ های ازی ناش زاتیافراد و تجه

 هقیدق 5حداقل  یداخل دستگاه پس از قطع کردن برق ورود یو بررس راتیمعهنگام ت ✓

 گردد.  هیلخت یداخل خازن های تا ولتاژ دییصبر نما

 یزهاینو جاد یممکن است باعث ا ویدرا یستمهایکه س دیداشته باش  ادیبه  ✓

 زاتیتجه ری سا یشبکه برق شوند و بر رو یرو بر کیهارمونو  یسیالکترومغناط

  تیها و رعا هیبه توص ویدرای نصب و راه انداز هنگام  ن یبگذارند ، بنابرا ریتاث یکیالکترون

 .دییذکر شده توجه نما یاستانداردها

 ی منیو ا  ی کیمکان  ستمیس -2-1-1

 منشأ  میتواند که است  متحرک مکانیکی سیستم یک از قسمتی اصولا ،درایو  سیستم

 تأمین در همگی موارد سایر و مکانیکی سیستم صحیح طراحی .باشد کارکنان خطراتی برای
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 ملاحظات زمان نصب

 دستگاه برق  کردن قطع برای حفاظتی کلیدهای از دارد. استفاده نقش بسزایی کارکنان امنیت

 . است میالزا اکاربرد ه از بعضی در موتور، برای ترمز مکانیکی نصب یا و اضطراری مواقع در

 مدارات محافظ  -3-1-1

 جریان این درصورتیکه و باشد اینورتر نامی جریان از کمتر موتور جریان باید نرمال حالت در

 و میشود وارد Overload یا اضافه بار فاز به دستگاه باشد، اینورتر نامی جریان درصد 110 از بیش

 به نیاز سیستم و افتاده اتفاق  اضافه بار خطای مدت زمانی از پس به مقدار اضافه بار، بسته

 .دارد کردن  ریست

 حریق -4-1-1

درون   د یخاطر حتماً با یناست و به هم یآتشسوز  ضدر معر تجهیز کی، درایو ستمیس

از   یهرگونه خسارت ناشقرار داده شود.  قیط به حرتبمر یاستانداردها  یدارا مناسب و  یتابلو

که  درایو دستگاه  تنها خسارات مربوط بهاست و  کننده  فمصر  دستگاه بر عهده  نآتش گرفت

 . خواهد بودی گارانت  خدمات منشأ آن خود دستگاه باشد، مشمول

 یمشخصات فن -2-1

 G115 مشخصات 

 240V~180 ورودی  ولتاژ محدوده

 63Hz~47 ورودی  فرکانس محدوده

 ورودی  ولتاژ تا صفر خروجی  ولتاژ محدوده

 400Hz~0 خروجی  فرکانس محدوده

 برنامه قابل  دیجیتال ورودی های 

 ریزی 
 قابلیت برنامه ریزی ON/OFF صورته  ب دیجیتال ورودی   4

 خروجی رله به صورت قابل برنامه ریزی   1 رله  خروجی

 V/F کنترل  مد و  (VC) انکودر  فیدبک با  برداری کنترل روشهای کنترلی
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 ملاحظات زمان نصب

 صفر  فرکانس  در  گشتاور  اضافه % 150 با VC مد در ه یگشتاور اول

 جریان  اضافه ظرفیت
 اضافه % 180 با ثانیه 10 یا  و جریان اضافه % 150 با ثانیه 60

 جریان 

 VC مد در %0.5± دقت دور  دقت

 1KHz~ 16.0KHz فرکانس کریر 

 PID و ساده  PLC ،ای پله  چند سرعت  ،صفحه کلید سرعت  رفرنس

 توابع کنترل 

 PID کنترل تابع

PLC    سرعت   یپله ا   16ساده، تابع کنترل 

 تابع کنترل زمان 

 ی ولتاژ ورود   راتیی( به هنگام تغAVRولتاژ)  میتابع تنظ

صفحه  کلید کنترل سریع روی  

 کلید

 د چپ گرو    دراست گرحرکت  

 Jogفرکانس  

 خطاها 
 ولتاژ، اضافه بار، اضافه جریان، اضافه شامل خطا نوع 23

 ه و غیر کوتاه اتصال فاز، خطای  دما، افزایش   ولتاژ، کاهش
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 ملاحظات زمان نصب

 پلاک دستگاه  حاتیتوض

 و دستگاه مشخصات دهنده نشان دستگاه برچسب

 دستگاه بدنه روی بر که باشد می آن  سریال شماره

 .است گردیده نصب

 را  شده خریداری دستگاه پلاک ابتدا ،نصب از قبل

 با آن ولتاژ و جریان دهی بودن مناسب  از و خوانده

 حاصل اطمینان درایو  این  کنترل تحت موتور

 برای .میباشد زیر صورته ب درایو پلاک .نمائید

 دستگاه توان و خروجی و ورودی جریانهای یینتع

 همراجع دستگاه نو جریا توان مشخصات جدول به

   .نمایید

G115-1K1-L-00

www.elepo.ir
Made in Iran

Power:

Input:

Output:

1.1 KW(1.5Hp)

Vi:
Fi:

1Ph 180~240V
47~63Hz

Vo:
Io:
Fo:

3Ph 0~Vi
6A
0~400Hz

Ideh Tajhiz Mehr.Co

Sn: 2303001
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 ملاحظات زمان نصب

 می بندی تقسیم گروه دو به کلی طور به شوند می کنترل درایو توسط که یی بارها 

 .متغیر  گشتاور و ثابت گشتاور :شوند

 جریان ظرفیت باید و دارند بالایی اندازی  راه گشتاور به نیاز ثابت گشتاور بارهای 

 ، جرثقیل مانند بارهایی شامل ثابت گشتاور بارهای .باشد بیشتر نیز آنها بار اضافه

 . باشند می اسکرو کمپرسور های و اکسترود آسیاب، کانوایر،

 ظرفیت همچنین و دارند پایینی اندازی راه گشتاور به  نیاز متغییر گشتاور  ارهایب 

 مانند بارهایی شامل متغییر گشتاور بارهای .باشد می پایین نیز  آنها جریان اضافه

 . باشند  می ساده میکسرهای و فنها و مرکز  از گریز های پمپ

 که است کاربردهایی از  بیشتر بسیار ،متغیر گشتاور کاربردهای در انرژی  مصرف در جویی صرفه

 .است ثابت به صورت  گشتاور آنها در

 آنها   هینصب دستگاهها داخل تابلو و تهو -3-1

 عبور شرایط باید  هم روی و یکدیگر کنار در تابلو داخل دستگاهها نصب هنگام در ✓

 .باشد مهیا دستگاهها  شدن خنک جهت هوا جریان

 های خروجی و ورودی یا فن حتما و نکنید محبوس برق  تابلوی در را اینورتر هرگز ✓

 کنید.  ینیب پیش هوا لیهتخ جهت مناسب

 رد .باشد (C40°) سانتیگراد درجه چهل از کمتر بایستی اینورترها محیط هوای دمای ✓

 نظر دقت با برق  تنکابی یا بهعج یک در اینورتر چند نصب هنگام به این مسئله ضمن

 .گیرد قرار نظر مد بیشتری

 سطحی هدایت موجب که آنست علت آسیب میرساند. اینورتربه  95 %بالای رطوبت ✓

بر   ، زمان مرور به ضمن  در .میکند ایجاد برد روی جرقه و قدرت میگردد بردهای روی

 مسئله این ، قدرت بردهای روی نشسته غبارهایو  گرد توسط رطوبت جذب اثر

 .میشود تشدید

 استفاده برق  تابلو یا بهعج در مناسب فیلترهای از حتما آلوده های محیط در ✓

  .کنید
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 ملاحظات زمان نصب

 جهت نصب  -1-3-1

 یدر حالت عمود د یبا ، ولی در هر صورتنصب شود تابلو ای وارید یممکن است رو  نورتریا

 . باشد

 
 

 کنار هم نصب   -2-3-1

 
 

 حداقل فاصله درایو با بدنه تابلو جهت نصب
D C B A 

50mm 100mm 
 

در نظر   بازدید دوره ایسهولت در  یآنها را برا یمکان  تی ، لطفاً موقع نورتریقبل از نصب ا

  بگیرید. 
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 ملاحظات زمان نصب

 روی هم نصب   -3-3-1

 

 
به   مطابق شکل موربصفحه  یک د یبا ی کاف شدنمتقابل و خنک  ریاز تأث یر یجلوگ یبرا

  .اضافه شود تابلو
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 ملاحظات زمان نصب

 داربینصب ش -4-3-1

 

 
 باد در نصب یو خروج یورود یکانالها یاز جداساز ، متقابل ریاز تأث یر یجلوگ یبرا

 . دیحاصل کن نانی اطم داربیش

 ابعاد فیزیکی دستگاه  -4-1

نصب دستگاه داخل تابلو   یدهد. برا  یعرض و عمق دستگاه را نشان م ،ابعاد طول   زیرجدول 

باشد که  یم زیجعبه ن یرو  یبه فاصله سوراخها ازی بر ابعاد دستگاه ن علاوه وارید یبر رو ا یو 

 . د ییابعاد دستگاهها رجوع نما ریمنظور به تصاو نیا یبرا

IP 
Weight 

(gr) 
H1 

(mm) 
W1 

(mm) 
D 

(mm) 
H 

(mm) 
W 

(mm) 
مدل  

 دستگاه 
20 1800 233 70 112 245 115 G115 
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 دستگاه الکتریکی نصب -5-1

  نورترهایکه با مسائل نصب ا دهیتوسط افراد ماهر و آموزش د دی دستگاه با یکیالکترنصب 

 . ردیآشنا هستند انجام گ

  ز یاب ساخانت زیو کنتاکتور مناسب و ن وزیاب فخبه انت ازی دستگاه ن یکینصب الکتر یبرا

موارد ممکن است به  نیا حیاب صحخعدم انت صورت  رد. دیباش ی کابل قدرت مناسب م

  زاتیتجه نیدر انتخاب ا  نیبنابرا برسد. بیبه افراد آس نیو همچن یجانب زاتیدستگاه و تجه

  دقت شود. 
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 درایو  ی کش  مینمودار س -1-5-1
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 ملاحظات زمان نصب

 قدرت ترمینال آرایش -2-5-1

  ی کابلشوها  ای مسر سیاز  ازیدر صورت ن  ،قدرت دقت شود ینالهایبه ترم اکابل ه در اتصال 

 استاندارد استفاده گردد. 

از   اکابل همناسب اعمال گردد و پس از نصب   فشار ، قدرت نالیترم یچهایپ  بستن  مهنگا

و   انیقدرت باعث بالا رفتن جر کابل های. شل بودن دییحاصل نما نانیاطم محکم بودن آنها

 به دستگاه خواهد شد.  دنیرس بیو آس اترمینالهدر  یآتش سوز جادیا

 
N L -B Earth W V U +B PB 

 برق ورودی 
1-Ph 

لینک  

 منفی

اتصال به  

ن یزم  
 خروجی اینورتر به موتور 

ترمینالهای مقاومت  

 ترمز  

لینک  

 مثبت

مقاومت  

 ترمز 

 شرح ترمینالهای قدرت  -3-5-1

 ردیف
نام  

 ترمینال 
 شرح 

1 PB   ترمینال ترمزDC   برای مقاومت ترمز    هدو پایاز این

 DCپایه مثبت لینک   B+ 2 استفاده شود 

3 U 

 V 4 پایه خروجی به موتور 

5 W 

6 Earth 
زمین دستگاه، جهت کارکرد بهتر سیستم و حفظ ایمنی زمین کردن این 

 پایه ضروری است 

7 -B   پای منفی لینکDC 

8 L 
 سیستم  زتک فاورودی برق  

9 N 
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 ملاحظات زمان نصب

 کنترل   نال یترم   شیآرا -4-5-1

Relay1 Earth DC 

Supply Encoder Digital Input Analog Input RS485 

NO C g +12 +0V B A Z D4 D3 D2 D1 A2 A1 +10V 0V B A 

 

 شرح ترمینالهای کنترل  -5-5-1

 شرح  نام ترمینال  ردیف

1 RS 485_A   جهت ارتباط تحت پروتکل مد باس از زوج سیم به همراه شیلد استفاده

 RS 485_B 2 شود  

3 0V 0  نالیترمV 

4 +10V 10  یخروجV  آنالوگ   هیتغذ 

5 A1 
قابل  میلی آمپر(    20تا    4ولت( و جریان )  10تا    0ولتاژ )  آنالوگ  ورودی

 P05.09و پارامتر  J3انتخاب توسط جامپر  

6 A2 ( 10تا    0ورودی آنالوگ ولتاژ   )ولت 

7 D1 
 ON/OFF  یجهت فرمان ها  تالیجید  یورود   چهار

 30V~9:  یولتاژ ورود   محدوده

 3.3KΩ:یورود   امپدانس

8 D2 

9 D3 

10 D4 

11 Z  دامنه انکودر   یورود   ینالها یترم انکودر   ایندکس  یورود  

 باشد.  یم  12V~24Vولتاژ  

  یم  K Hz 80~0فرکانس   محدوده

 باشد. 

12 A  یورود  A   انکودر 

13 B  یورود  B   انکودر 

14 0V 0  نالیترمV یانکودر استفاده م  هیجهت تغذ  

  یخروج انیجر  ممیشود. ماکز

300mA  باشد.   یم 
15 +12V 12  یخروجV  انکودر   هیتغذ 

16 g   جهت اتصال سیم زمین و شیلد مربوط به کابل انکودر،  I/O    وRS485 

17 Relay 
 5Aجریان حداکثر:  V 250ولتاژ:  نرمال باز    رله

18 Relay 
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 ملاحظات زمان نصب

a 
دستگاه جابجا نشود  یو خروج یکابل ورود ی اشتباها جا دیمراقب باش

 کابل موتور متصل شود. به  U,V,W ینالهایهمواره ترم ینعی

 

 نورتریحتما آنرا از ا ،زدن موتور گری. در صورت مباشدیمجاز نم نورترهایا ی قیتست عا ✓

 . دیجدا کن

حامل   یمهایولت و س  220حامل ولتاژ  یمهایدستگاه، س  یجهت اتصالات کنترل ✓

 . د ینمائ  یکش کابل   بطور جداگانه را ولت 12یا  24 یگنالهایس

استفاده   یورود ACحتما از راکتور  دینوسانات برق دار ای افت ولتاژ برق  هجاهائی کدر  ✓

 . دیکن

  یبه موازات هم م  کهیدرصورت زین برق یورود  کابل هایموتور و   کابل های نیفاصله ب ✓

 باشد.  سانتیمتر 20 باشند حداقل 

  یاز رو ی. و در جاهائدیاز کابل قدرت عبور ده متریسانت 20کنترل را با فاصله   کابل ✓

 . دیعبور ده یعمود صورته ب کنندیکابل قدرت عبور م

به مقدار فاصله نصب   یستیوجود دارد، با  یریاندازه گ قیدق زاتیکه تجه  ییدر مکانها  ✓

  نیاستفاده نمود. ا EMCمناسب  یلترهایو از ف کرد توجه زاتیتجه نیتا ا نورتریا

  ازیمورد ن نورتریا توسط شده جادیا ی فرکانس بالا ی ها زیجهت حذف نو لترهایف

 . باشندیم

 لدداریقدرت ش  یشود کابل ها یم هی توص نورتریاز ا عیشعتش زیجهت کاهش نو ✓

 و موتور ارت گردد.  نورتریدو طرف ا از کابل قدرت  لدیاستفاده گردد و ش

حتما از    20mA~4 ای  10V~0آنالوگ  یگنالهایصوصا سخم یکنترل  کابل های یبرا ✓

 . ابدیبه ارت اتصال  نورتریکابل فقط از طرف ا لدیو ش گردد  استفاده لدداریکابل ش

 در 220Vهای کابل  و درایو کنترلی 12Vکابل های تابلو داخل های کشی کابل در ✓

 شوند.  هعبور داد جداگانه های داکت

و   دیدار استفاده کن لدیحتما از کابل جداگانه ش یخارج ترمینالدر صورت استفاده از  ✓

  . دینمائ نی زم نورتریرا فقط از طرف ا لدیش
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 ملاحظات زمان نصب

 درایو کشی کابل -6-1

.  ردیلازم انجام گ یاستانداردها  تیکاملا با رعا د یموتور با یو خروج  یورود یکابل کش

  کابل هایباشند.  سانتیمتر 30حداقل  د یموتور با یو خروج یورود  کابل های نیفاصله ب

مکان به موتور نصب گردد.    نیکتریدر نزد  دیبا  ویدرا ین عیتا حد امکان کوتاه باشند.  دیموتور با

  یو فرکانسها زینو ری اب شوند تا تاثخانت لدداریموتور ش کابل هایصوصاً خم ا کابل ه د یبا

  د یمناسب و مطمئن با  ارت ستمیمقدار برسد. س نیمنتشر شده به کمتر یسیالکترومغناط

گردند.   باخانت سه فاز و موتور کابل هایمتناسب با  زیارت ن کابل هایوجود داشته باشد و  

قدرت   کابل های جداگانه با  یرهایاب شوند و از مسخانت لدداریش د یبا زین یکنترل کابل های 

 زانیاستفاده گردد تا م یو خروج یورود یو راکتورها لترهایعبور داده شوند. بهتر است از ف

و   یمنینصب شده ا ستمیو س  ابدیکاهش  یسیمغناط  یو امواج فرکانس بالا کهایهارمون

 داشته باشد.  ییالاحفاظت ب

 . دیرا تحمل نما ویدرا ینام   انیبتواند جر دی با  یابخکابل انت ✓

 . را داشته باشد C°70ی کار در دما ییدائم توانا  ینام   انیدر جر دی کابل با ✓

  کابل هایاستفاده شود. و  (multi core)چند رشته کابل های  دیموتور فقط با یبرا ✓

 . بکار نروند تک رشته جدا

 کوتاه در نظر گرفته شود تا انتشار امواج دی تا حد امکان با  PEکابل موتور و  ✓

و   ینشت انیجر نی. و همچنابدی  کاهش  اکابل ه از  یفرکانس بالا ناش  یسیالکترومغناط

 کمتر شود. زین  اکابل ه یخازن انیجر

 تیهدا زانی م دی حفاظت ارت استفاده شود با ی کابل موتور برا لدیش کهیدرصورت ✓

کابل   لدیش نکهیا یبرا نباشد. همچنی ی کاف PEجهت استفاده به عنوان  لدیش یکیالکتر

موثر   یو خازن  ینشت ی انهایو کاهش جر یسیانتشار امواج الکترومغناط یموتور بر رو

  یکیالکتر تیهدا زانیدرصد م 10کابل حداقل  لدیش  یکیالکتر ت یهدا زانیم دی با  باشد

 . باشد کابل موتور ی اصل فاز هایاز  کیهر 

 شود. شتریب 3mاز  د ینبا لدداریحداکثر طول کابل موتور شامل کابل ش ✓

استفاده گردد. تا   du/dt یخروج لتریشود ف ی م هیتوص 5m ی بالا ی فاصله ها یبرا ✓

موتور   ونیزولاسیو ا  ابدیکاهش   ا کابل ه یخازن تیظرف شیاز افزا یناش ینشت یانهایجر

  .ندینب بیآس
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 ملاحظات زمان نصب

 ویدرا  یخروج/یورود  یلوازم جانب -7-1

 :زفیو کلید 

متناسب با    دی باشد و با یم یموتور ضرور درایو یمناسب در ورود وزیف  دیاستفاده از کل

  یورود ینام  انیبرابر جر 2تا  1.5مولا عم وزیف انیقرار داد. جر یوروداب و در خانت  ویتوان درا

 . باشد یم ویدرا

 :کنتاکتور 

 تا باشد می نیاز که یمواقع در ولی .باشد نمی ضروری درایو ورودی در  کنتاکتور نصب

 ورودی در کنتاکتور از توان می شود قطع برق  سریع صورته ب اضطراری زمانهای در

 کلید به دسترسی که باشد نصب ییجا در  درایو اگر همچنین .نمود استفاده درایو

 کنتاکتوراز  ورودی برق  وصل و قطع جهت باید باشد مشکل  درایو ورودی فیوز

 را کنتاکتور وصل و قطع فرمان مرکزی کنترل سیستم ن توسطبتوا  تا نمود استفاده

 .نمود صادر

 :AC یراکتور ورود ایچوک  

  کیهارمون لتریتوان از ف  یم ویدرا یودیپل د یاز ورود یناش کیکاهش هارمون یبرا

.  ابد ی کاهش  یشبکه برق ورود  یشده بر رو جادیا کیهارمون  استفاده نمود. تا مقدار

  انیدر برابر نوسانات ولتاژ و جر را وی، درا یدر ورود ACاستفاده از راکتور  نیهمچن

 . دی نما  یبالا محافظت م یها

 باشد:   یم  لیبه شرح ذ وها یدر درا DCو  AC یراکتور ها ایاستفاده از چوک  یایمزا 

  یاضافه ولتاژ محافظت م خطای( و surgeرا در برابر نوسانات ولتاژ ) ویراکتورها، درا ✓

 . کند

و ولتاژ   انیجر  THD کیو کاهش توتال هارمون  یکیباعث کاهش اعوجاج هارمون ✓

 شود.  یم یورود

 شود.  یآن م  یداخل خازن هایو  ویطول عمر درا شیباعث افزا ✓

 . دهد  یرا کاهش م  یورود ت به قدر ستمیشده س قیتزر یفرکانس بالا زیمقدار نو ✓

 شود. یم ویدرا یقیتوان حق بیباعث بهبود ضر ✓

در   یورود یوزهایشود و از سوختن ف ی م یورود انیجر یکهایباعث کاهش اسپا ✓

 شود. ی م یریجلوگ انیجر کیاسپا یزمانها

 . کند  یمحافظت م  یکیقدرت را از رزونانس هارمون ستمیس یاجزا گریو د اخازن ه ✓
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 ملاحظات زمان نصب

 شود. یم ویباعث کاهش خطاها با منشا ناشناخته درا ✓

 :یورود EMC لتریف 

  گریشوند ممکن است بر د یآن منتشر م کابل هایو  ویکه از درا EMCامواج 

 EMC لتریتوان با نصب ف  یبگذارد. م یمنف ریتاث  ویدرا کینزد یکنترل  یدستگاهها

 امواج را کاهش داد.  نیانتشار ا

 یخروج EMC لتریف 

  ییویراد زیو کاهش نو یکابل خروج ینشت انیجهت کاهش جر یخروج EMC لتریف

  شود.  یاستفاده م نورتریا کابل موتور و نیب
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 دیعملکرد صفحه کل

 د یعملکرد صفحه کل-2 فصل

 صفحه کلید   توضیح -1-2

 شمای کلی صفحه کلید -1-1-2

 

 
 

 ا کلید هتوضیح   -2-1-2

پارامترها   میو تنظ وضعیتخواندن ،G115 یسر ینورترهایکنترل ا یبرا دیاز صفحه کل

 .شود ی استفاده م

 
 ورود به منوی اصلی / خروج از منو  کلید برنامه 

 
 دسترسی سریع 

جهت استفاده از کلید های خاص : تغییر جهت /  

 حرکت جاگ 

 
 زیاد کردن فرکانس / بالا بردن کدهای پارامتر  بالا
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 دیعملکرد صفحه کل

 
 کم کردن فرکانس / پایین بردن کدهای پارامتر  پایین 

 

شیفت به  

 راست 

به راست    ت شیفبه راست در پارامترها /    تشیف

 P12.01 P12.00مشاهده وضعیت با توجه به :  

& 
به چپ مشاهده وضعیت با توجه به :   تشیف شیفت به چپ 

P12.01 P12.00 

 
 شروع به چرخش موتور / شروع تخمین پارامترها  اندازی راه

 
 توقف

خطا / خروج از منو / خروج از    باز نشانیتوقف /  

 حالت تخمین پارامترها 

 
 ورود به زیر منو / ذخیره پارامتر  تائید 

& 
 توقف سریع 

بدون در نظر گرفتن منبع فرمان موتور متوقف  

تغییر میکند  صفحه کلید    به  میشود و منبع حرکت

تغییر    P00.01و برای تنظیم مجدد باید پارامتر  

 کند

 
LED  های نمایشگر  

RUN 

 خاموش: حالت توقف ، خروجی سیستم قطع است 

 خروجی سیستم دارای ولتاژ سه فاز است ، روشن: در حال کار  

چشمک زن: در حالت تخمین پارامترها خروجی سیستم دارای  

 ولتاژ است 

FWD  در حال چرخش به راست 

REV  در حال چرخش به چپ 

Fault 

 خاموش: وضعیت عادی میباشد 

متوقف و خروجی    مسیستروشن : سیستم دارای خطا میباشد و  

 قطع است 

REM 

 خاموش: کنترل از طریق صفحه کلید

 روشن: کنترل از طریق ترمینال 

 چشمک زن: کنترل از طریق پورت سریال 

V  نمایشگر ولتاژ 
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 دیعملکرد صفحه کل

A  نمایشگر جریان 

Hz  نمایشگر فرکانس 

RPM نمایشگر دور بر دقیقه 

 نمایشگر درصد  %

   Hzو   Aچراغهای )درصد( و همچنین ترکیب  %نمایانگر    Aو  V چراغهای ترکیب 

 میباشد.  RPMنمایانگر 

 نمایشگر دیجیتال  -2-2

هشدار   ی و کدها ینظارت  یتواند انواع داده ها ی است که م عددی Seven Segment پنج  یدارا

 دهد.  ش یرا نما رهیو غ  یمانند فرکانس مرجع، فرکانس خروج

 عملیات سیستم فرآیند   -3-2

 پارامتر   میتنظ -1-3-2

 سطح منو عبارتند از: دو

 گروه کد تابع )سطح اول(  ✓

 ( دوممقدار کد تابع )سطح  ✓

را فشار  PRG/ESCدکمه سطح اول(  )تنظیمات پارامترجهت وارد شدن به منوی  

 دهید 

را فشار  DATA/ENTدکمه )سطح دوم(   مقدارتنظیمات جهت وارد شدن به منوی  

 دهید 

 قسمت با چشمک زدن آن مشخص است انتخاب هر  

برای تغییر شماره پارامتر و مقدار پارامتر از کایدهای بالا، پایین و شیفت به راست   

 استفاده کنید 

 را فشار دهید  DATA/ENTدکمه جهت ذخیره  

 را فشار دهید  PRG/ESCدکمه جهت خروج از هر سطح  

است که کد   یمعن نینداشته باشد، به ا  چشمک زن حالت ، اگر پارامترسطح دوم یدر منو

کدهای خطا، ورژن ، مانند دما  شده  خوانده یمانند پارامتر واقع ست،ین رییعملکرد قابل تغ

 . رهیو غ  خطا سوابق دستگاه ، 
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 دیعملکرد صفحه کل

 سریع   اندازی راه -4-2

 را تنظیم کنید تا دستگاه شروع به کار نماید:  با توجه به نمودار زیر مرحله به مرحله پارامترها

 

  

Set P00.00

START

END

Select Speed control mode

V/F Control

Vector Control
 With PG

Select run command source
Set P00.01

Install the rotary encoder
 and set P02.00 ~ P02.06

Insert Motor parameter
Set P01.00 ~ P01.05

Select frequency source
Set P00.02~P00.04

Set Acceleraton Mode P00.08
Set Acceleraton tme P00.09
Set Deceleraton tme P00.10

Start to run and check
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 ویدرا یپارامترها

 پارامترهای درایو -3 فصل

 (تنظیمات اولیه) P00مترهای  اپار -1-3
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P00.00 Speed control mode 
0: V/F control 

1: Vector control with PG 0~1 0 

 مناسب است.  رهیمانند پمپ ها ، فن ها و غ   یعموم  یکاربردها یبرا: 0

و   تربالا دقتتواند به کنترل سرعت با  یم بسته: کنترل بردار حلقه انکدرکنترل بردار با : 1

به سرعت و گشتاور با دقت بالا   ازیکه ن  ییکاربردها  یبرا نی. بنابراابدیکنترل گشتاور دست 

. در صورت میباشدمناسب  رهیو غ  پله برقی پارچه ، کاغذ ، آسانسور و کشش دارند مانند  

 گردد.  تنظیمدستگاه باید به صورت صحیح پارامترهای   انکدر،با  یاراستفاده از کنترل برد

موتور را حرکت  کیتواند تنها    یم نورتریشود ، ا یم میتنظ 1 یرو P0.00 یوقت 

 کند.  تیتواند چند موتور را هدا یم نورتریشود ، ا میتنظ 0 یرو P0.00 یدهد ، وقت

انجام   یبه درست  د یموتور با  یپارامترها میشده است تنظ میتنظ 1 یرو P0.00 یوقت 

 . شده باشد

به کنترل بهتر ،  یابیبه منظور دست،  شده است میتنظ 1 یرو P0.00که  یهنگام  

  یواقع تیبا توجه به وضع د ی( باP2.00 ~P2.05کننده سرعت )   میتنظ یپارامترها

 شود  میتنظ

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P00.01 Run command source 

0: Keypad (LED Off) 

1: Local Terminal (LED lights on) 

2: Remote Terminal (LED lights on) 

3: ModBus (LED flickering) 

0~3 0 

عبارتند از: شروع ، توقف ، حرکت رو به جلو ، حرکت معکوس   نورتریا یدستورات کنترل

 .رهی و غ   پاک کردن خطا، Jog حرکت،

  ی استفاده م هافرمان یاجرا یبرا STOP/RSTو  RUN دیاز کل: خاموش( LED) دیصفحه کل: 0

شود  میتنظ FWD/REV معکوسبه عنوان عملکرد  QUICK/JOGچند منظوره  دیشود. اگر کل

(P13.00 میتنظ  0  یرو )شود. در   یجهت چرخش استفاده م  رییتغ ی، از آن برا شده است

 یم نورتریا قطع خروجی باعث STOP/RSTو  RUN، فشار همزمان  فعال بودن درایوحالت 

 شود.
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 ویدرا یپارامترها

  رو به جلو Jogرو به جلو ، عقب ،  حرکت، شامل  اتیعمل  : (روشن LED) داخلی نالیترم: 1

روی  چند منظوره یورود  یهاترمینال توسطتوان  یرا م رهی عقب و غ  Jog،  ای()حرکت لحظه

 کنترل کرد. درایو

  رو به جلو Jogرو به جلو ، عقب ،  حرکت، شامل  اتیعمل  :(روشن LED) خارجی نالیترم: 2

روی چند منظوره  یورود  یهاترمینال توسطتوان  یرا م رهی عقب و غ  Jog،  ای()حرکت لحظه

 کنترل کرد. خارجی  ترمینال

از   سیستم مسترتوان توسط  یرا م نورتریعملکرد ا: (چشمک زن LED) سریال ارتباط: 3

 کنترل کرد.سریال ارتباط  قیطر

 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P00.02 

Frequency A 

command 

source 

0: keypad Up/Down 

1: Keypad Potentiometer 

2: Local Analog IN1 

3: Local Analog IN2 

4: Local Terminal Multi-step 

5: Simple PLC 

6: Modbus 

7: PID 

8: Remote Terminal Multi-step 

9: Remote Analog IN1 

10: Remote Analog IN2 

11: Remote Analog IN3 

0~11 0 

شده از طریق کلیدهای بالا و پایین صفحه  بانتخا: صفحه کلید: فرکانس بر اساس مقدار 0

 میباشد. P00.12بر پارامتر برا پایهو مقدار  کلید میباشد

 شده از طریق چرخیدن پتانسیومتر است. بانتخا: فرکانس بر اساس مقدار پتانسیومتر: 1

 (A1)1: ورودی آنالوگ داخلی 2

 (A2)2داخلی  : ورودی آنالوگ3

  لویک 10: ی. امپدانس ورودJ3توسط  تغییر، A1 ،0~10V OR 0~20mAآنالوگ یورود 

 (انیجر ی)ورود 250Ωولتاژ( /   یاهم )ورود

 با حداکثر فرکانس مطابقت دارد.  مقدار ورودی 100% 

توسط  و شیب افزایشی و کاهشی  فرکانس مرجع: ترمینال دستگاه یسرعت چند مرحله ا: 4

 شود  یم نییتع P11گروه 
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 ویدرا یپارامترها

5 :PLC هر مرحله و زمان   یاجرا تواند فرکانس مرجع ، زمان نگه داشتن  یکاربر م: ساده

، لطفاً به   شتریب اتیجزئ یکند. برا میمراحل را تنظ نیسرعت ب در کاهش و افزایش شتاب

 .دیمراجعه کن P11گروه  حاتیتوض

، لطفاً   شتریب اتیجزئ یشود. برا یم میتنظ  RS485 قیفرکانس مرجع از طر: ارتباط سریال: 6

 قسمت تنظیمات و نحوه استفاده از این پروتکل مراجعه نماییدبه 

مراجعه  P5گروه  حاتیلطفاً به توض ات،یجزئ یاست. برا PID میتنظ جهیفرکانس مرجع نت: 7

 . دیکن

توسط  و شیب افزایشی و کاهشی  فرکانس مرجعترمینال خارجی:  یسرعت چند مرحله ا: 8

 شود  یم نییتع P11گروه 

 1گ خارجی لو: ورودی آنا9

 2: ورودی آنالوگ خارجی 10

 3: ورودی آنالوگ خارجی 11

جهت اطلاع از ویژگیهای شود.  ی م میآنالوگ تنظ یفرکانس مرجع توسط ورود:  

 خارجی مراجعه نمایید  این قسمت به راهنمای ترمینال

 با حداکثر فرکانس مطابقت دارد.  مقدار ورودی 100% 

 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P00.03 Frequency B command source 

0: keypad Up/Down 

1: Keypad Potentiometer 

2: Local Analog IN1 

3: Local Analog IN2 

4: Local Terminal Multi-step 

5: Simple_PLC 

6: ModBus 

7: PID 

8: Remote Terminal Multi-step 

9: Remote Analog IN1 

10: Remote Analog IN2 

11: Remote Analog IN3 

0~11 0 

شده از طریق کلیدهای بالا و پایین صفحه  ب: صفحه کلید: فرکانس بر اساس مقدار انتخا0

 میباشد. P00.12بر پارامتر براپایه و مقدار  کلید میباشد

 شده از طریق چرخیدن پتانسیومتر است. ب: پتانسیومتر: فرکانس بر اساس مقدار انتخا1

 (A1)1: ورودی آنالوگ داخلی 2

 (A2)2داخلی  : ورودی آنالوگ3
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 ویدرا یپارامترها

  لویک 10: ی. امپدانس ورودJ3توسط  تغییر، A1 ،0~10V OR 0~20mAآنالوگ یورود 

 (انیجر ی)ورود 250Ωولتاژ( /   یاهم )ورود

 با حداکثر فرکانس مطابقت دارد.  مقدار ورودی 100% 

توسط  و شیب افزایشی و کاهشی  فرکانس مرجعترمینال دستگاه:  یسرعت چند مرحله ا: 4

 شود  یم نییتع P11گروه 

5 :PLC هر مرحله و زمان   یاجرا تواند فرکانس مرجع ، زمان نگه داشتن  یکاربر م: ساده

، لطفاً به   شتریب اتیجزئ یکند. برا میمراحل را تنظ نیسرعت ب در کاهش و افزایش شتاب

 .دیمراجعه کن P11گروه  حاتیتوض

، لطفاً   شتریب اتیجزئ یشود. برا یم میتنظ  RS485 قیفرکانس مرجع از طر: ارتباط سریال: 6

 و نحوه استفاده از این پروتکل مراجعه نمایید قسمت تنظیماتبه 

مراجعه  P5گروه  حاتیلطفاً به توض ات،یجزئ یاست. برا PID میتنظ جهیفرکانس مرجع نت: 7

 . دیکن

توسط  و شیب افزایشی و کاهشی  فرکانس مرجعترمینال خارجی:  یسرعت چند مرحله ا: 8

 شود  یم نییتع P11گروه 

 1خارجی  : ورودی آنالوگ9

 2: ورودی آنالوگ خارجی 10

 3: ورودی آنالوگ خارجی 11

جهت اطلاع از ویژگیهای شود.  ی م میآنالوگ تنظ یفرکانس مرجع توسط ورود:  

 این قسمت به راهنمای ترمینال خارجی مراجعه نمایید 

 با حداکثر فرکانس مطابقت دارد.  مقدار ورودی 100% 

 
 

FUNC 
Name Instruction Of Parameters Range Default 

P00.04 

Frequency 

command 

selection 

0  :Frequency A source 

1  :Frequency B source 

2  :Frequency A+B source 

3  :Frequency A-B source 

4  :Max Frequency A, B 

5  :Min Frequency A, B 

0~5 0 

 استفاده کرد.  به درایو فرکانس مرجع نهایی ورودیانتخاب  یتوان برا یپارامتر م نیاز ا
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 ویدرا یپارامترها

 فعال است.  A: فقط منبع فرکانس 0

 فعال است. B: فقط منبع فرکانس 1

 فعال هستند.  Bو  Aدو منبع فرمان فرکانس  جمع : 2

 .B+ فرکانس مرجع  Aفرکانس مرجع   =فرکانس مرجع 

 فعال هستند.  Bو  Aدو منبع فرمان فرکانس  تفریق : 3

 .Bفرکانس مرجع   - Aفرکانس مرجع   =فرکانس مرجع 

 فعال هستند.  Bو  Aدو منبع فرمان فرکانس  حداکثر: 4

 (. B، فرکانس مرجع Aحداکثر )فرکانس مرجع  =فرکانس مرجع 

 فعال هستند.  Bو  Aدو منبع فرمان فرکانس   حداقل: 5

 (. B، فرکانس مرجع A)فرکانس مرجع  حداقل =فرکانس مرجع 

 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P00.05 Maximum frequency 10~400.00Hz 1.0~400.00 50.00Hz 

 از حداکثر فرکانس تجاوز کند.  دی مرجع فرکانس نبا 

شود. لطفاً به    ی م نییبا حداکثر فرکانس تع کاهشی و افزایشیشتاب  یواقع زمان 

 . دیمراجعه کن P0.09و  P0.10 حاتیتوض

 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P00.06 
Upper frequency 

limit 
P00.07~P00.05 P00.07~P00.05 50.00Hz 

 . (P00.06)کندنمیفرکانس تجاوز    یاز حد بالا یفرکانس خروج 

 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P00.07 Lower frequency limit 0~P00.06 0~P00.06 0 

 (. P0.07) شروع فرکانس خروجی درایو از حد پایین فرکانس میباشد  

 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P00.08 Acceleration/Deceleration mode 
0: Linear 

1: S curve 
0~1 0 

 پیدا خواهد کرد. فرکانس خروجی با شتاب ثابت افزایش و کاهش  : یخط: 0
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 ویدرا یپارامترها

عملکرد به    نی. اابدی ی کاهش م ای شیافزا S یبا توجه به منحن ی: فرکانس خروجS یمنحن: 1

دارند، مانند آسانسور، نوار نقاله و   نرمبه شروع و توقف   ازی که ن یی طور گسترده در برنامه ها

 شود.  یاستفاده م  رهیغ 

 
 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P00.09 Acceleration time 0 0.0~3600.0s 0.0~3600.0 20.0s 

P00.10 Deceleration time 1 0.0~3600.0s 0.0~3600.0 20.0s 

زمان   ،( است. زمان کاهش P0.05تا حداکثر فرکانس ) 0Hzاز  یریزمان شتاب گ ،زمان شتاب

 .دیمراجعه کن ریاست. لطفاً به شکل ز 0Hz( به P0.05کاهش سرعت از حداکثر فرکانس )
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 ویدرا یپارامترها

شتاب و کاهش سرعت به   ی برابر حداکثر فرکانس باشد ، زمان واقع هدف فرکانس   یوقت

 خواهد بود.  P0.09و  P0.10برابر با  بیترت

  ی(کاهش افزایشی) شتاب ی فرکانس مرجع کمتر از حداکثر فرکانس باشد ، زمان واقع  یوقت

 برابر است با:  

P0.09 (P0.10) × P0.05 ÷  زمان افزایشی)کاهشی( =هدف  فرکانس 

 گروه برای تنظیم شتاب است: 4این اینورتر دارای 
1. P00.09, P00.10 
2. P13.04, P13.05 
3. P13.06, P13.07 
4. P13.08, P13.09 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P00.11 Analog Input1 Type 
0: Voltage(0~10V) 

1: Current(4~20mA) 
0~1 0 

به دو صورت ولتاژ و جریان توسط درایو قابل اندازه گیری میباشد ، بدین   A1ورودی آنالوگ 

نیز میبایست در موقعیت درست قرار  J3جامپر  P0.09منظور علاوه بر انتخاب صحیح پارامتر 

 گیرد.

 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P00.12 Keypad reference frequency 0~P00.05 0~P00.05 50.00Hz 

 است.  نورتریا صفحه کلیدمرجع پارامتر مقدار  نیا
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P00.13 
UP/DOWN 

setting 

0: Valid in run, save UP/DOWN 

value when power off 

1: Valid in run, do not save 

UP/DOWN value when power off & set Ref 

2: Valid in run, do not save 

UP/DOWN value when power off & set 

LOW FREQ LIMIT 

3: invalid in run, do not save UP/DOWN 

value when stopped & set LOW FREQ 

LIMIT, set LOW FREQ LIMIT when power 

off 

0~3 0 

 این پارامتر معتبر است در صورتی که مرجع فرکانس صفحه کلید باشد 
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 ویدرا یپارامترها

به صورت  UP/DOWNمقدار و هنگام خاموش شدن معتبر است : هنگام کار معتبر است، 0

 UP/DOWNتواند فرکانس مرجع را به صورت  ی کاربر م. شودمی رهیذخ اتوماتیک در حافظه

 شود. یم  رهیذخ UP/DOWNکند. هنگام خاموش شدن ، مقدار  میتنظ

  ی. کاربر مشودنمی رهیذخ  UP/DOWNمعتبر است ، هنگام خاموش شدن مقدار   : هنگام کار1

هنگام خاموش شدن   UP/DOWNکند ، اما مقدار  میتنظ UP/DOWNتواند فرکانس مرجع را 

 جایگزین میشود. P00.12راه اندازی مجدد مقدار رفرنس  رد شود. ینم رهیذخ

  ی. کاربر مشودنمی رهیذخ  UP/DOWNمعتبر است ، هنگام خاموش شدن مقدار   : هنگام کار2

هنگام خاموش شدن   UP/DOWNکند ، اما مقدار  میتنظ UP/DOWNتواند فرکانس مرجع را 

 جایگزین میشود. P00.07راه اندازی مجدد مقدار حد پایین  رد شود. ینم رهیذخ

در حالت  . شودنمی رهیذخ  UP/DOWN، هنگام خاموش شدن مقدار  نیستمعتبر   : هنگام کار3

 جایگزین میشود. P00.07توقف و در راه اندازی مجدد مقدار حد پایین 

 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P00.14 Forbid change direction 
0: Disabled 

1: Enabled 
0~1 0 

جهت چرخش موتور را با  تواند  یمشده باشد ، کاربر   میتنظ 0 یرو .13P0اگر  

QUICK/JOG  دهد.  رییتغ نالیترم  ای 

جهت چرخش موتور را با   تواند  ینمشده باشد ، کاربر   میتنظ 1 یرو .13P0اگر  

QUICK/JOG  دهد.  رییتغ نالیترم  ای 

 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P00.15 Carrier frequency 1.0~16.0kHz 1.0~16.0k 
Depend on 

model 
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 ویدرا یپارامترها

  ابد ی  شیگذارد. اگر فرکانس حامل افزا یم ریتأث نورتریا EMIموتور و  صدای برفرکانس حامل 

 شود. یموتور کمتر م  یکمتر و صدا کیهارمون انیبهتر ، جر انیموج جر جاد ی، باعث ا

 شود. ینم هیپارامتر توص نیاصلاح ا و است بهترموارد  شتریکارخانه در ب ماتیتنظ 

باید با قدرت موتور  نورتری، ا دبیشتر شوکارخانه  ماتیاگر فرکانس حامل از تنظ 

 نورتریا ی، دما نگیچیسوئ افزایش تلفاتفرکانس حامل بالاتر باعث  رایز چک شود

 شود.  یم بیشتری یسیو تداخل الکترومغناط

 یکارخانه باشد ، ممکن است گشتاور خروج ماتیاگر فرکانس حامل کمتر از تنظ 

 شود. جادیا یشتریب کیهارمون انیموتور کمتر و جر

 

 )پارامترهای موتور(  P01پارامترهای   -2-3

 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P01.00 Motor rated frequency 0.1Hz~P00.05 0.1Hz~P00.05 50.00Hz 

P01.01 Motor rated speed 0~36000rpm 0~36000 1460rpm 

P01.02 Motor rated voltage 0~220V 0~220 
Depend 

on 

model 

P01.03 Motor rated current 0.20~6.00A 0.20~6.00 

P01.04 Motor rated power 0.15~1.1kW 0.15~1.1 

سپس   د،یکن میپارامترها را مطابق با پلاک موتور تنظ نی، لطفاً ابهتربه عملکرد   یابیدست یبرا

 . د یخودکار را انجام ده میتنظ

بزرگ باشد،   یلیخ تفاوت مطابقت داشته باشد. اگر  میبایست با هم موتور و نورتریا توان

 شود.  یبد م  محسوسیبه طور  نورتریعملکرد ا

حفاظت از موتور ناشی از افزایش جریان بدلیل بالا رفتن بار موتور لیتهای درایو باز مهمترین قا

یا مشکلات مکانیکی میباشد که این مشکل در درایو سریعا واکنش داشته و در صورتی که از 

و   P06.02جریان نامی موتور بیشتر باشد بر اساس زمانبندی و درصدی که در پارامترهای 

P06.03 خروجی از  و ولتاژ قرار گرفته خطا اضافه جریان اتفاق می افتد ، همچنین فرکانس

 بیشتر نمیتواند باشد.  P01.00  و P01.02مقادیر 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P01.05 Motor rated power factor 0.05~1.00 0.05~1.00 0.86 

 مطابق پلاک موتور این مقدار وارد شود
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 ویدرا یپارامترها

 (با انکدر  )کنترل اتوماتیک سرعت در مد وکتور کنترل P02پارامترهای   -3-3
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P02.00 ASR proportional gain Kp1 0~100 0~100 20 

P02.01 ASR integral time Ki1 0.001~1.000s 0.001~1.000 
0.005 

S 

P02.02 ASR switching point 1 0.0Hz~P02.05 0.0Hz~P02.05 5 Hz 

P02.03 ASR proportional gain Kp2 0~100 0~100 25 

P02.04 ASR integral time Ki2 0.001~1.000s 0.001~1.000 0.01 S 

P02.05 ASR switching point 2 P02.02~P00.05 P02.02~P00.05 10 Hz 

P02.00~P02.05 کنترل   یمعتبر است و برا یکنترل بردار یفقط براV/F  ست. از نیمعتبر

کننده   میتنظ Ki رل گیانتگراو  Kp ی تواند بهره تناسب  ی ، کاربر مP02.00 ~P02.05 قیطر

  ریدر شکل ز ASRدهد. ساختار  رییتا مشخصه پاسخ سرعت را تغ تغییر دهد ( را ASRسرعت )

 شده است.  دهنشان دا
 

 
P02.00  وP02.01 کمتر از   یشوند که فرکانس خروج یاعمال م یفقط زمانP02.02   .باشد

P02.03  وP02.04 از  شتریب  یشوند که فرکانس خروج یاعمال م یفقط زمانP02.05   .باشد

و  P02.02 نیب اسی متناسب با با  KIو  Kpباشد،  P02.05و  P02.02 نیب یفرکانس خروج  یوقت

P02.05 دیمراجعه کن ریبه شکل ز لطفاً اتیجزئ ی. برامیباشد . 
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 ویدرا یپارامترها

  Kpحال، اگر  نی. با اباشد  عتریتواند سر ی م ستمیس یکینامی پاسخ د ابد ی شیافزا Kp مقداراگر 

 دچار نوسان میشود.  ستمیبزرگ باشد، س یلیخ

 .شود  عتریتواند سر ی م ستمیس یکینامی پاسخ د ابد، یکاهش  Ki مقداراگر 

دچار نوسان  از حد  شیب  ستمیکوچک باشد، ممکن است س یلیخ Ki مقدار حال، اگر نیبا ا

و  P02.03که   ی، در حالمیباشد  نییدر فرکانس پا Kiو  Kpمربوط به  P02.01و  P02.00 شود.

P02.04  مربوط بهKp  وKi تیپارامترها را با توجه به وضع ن یدر فرکانس بالا هست. لطفاً ا 

 است:  ریبه شرح ز میتنظ نحوهد. یکن م یتنظ یواقع

A. ( بهره متناسبKpرا تا جا ) دیده شینوسان افزا  جادیکه ممکن است بدون ا یی . 

B. ( زمان انتگرالKiرا تا حد امکان بدون ا )د ینوسان کاهش ده  جادی . 

 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P02.06 
Pulse Generator pulses 

per revolution 
1~65535 1~65535 1024 

P02.06 کلیتعداد پالس در هر س  PG  کند.  ی م فیرا تعر انکدر ای 

با توجه به   یبه درست دیبا P02.06شود،  یم میتنظ 1 یرو P0.00 یتوجه: وقت 

  ی کار م یعاد ریصورت موتور به طور غ  نیا ریشود، در غ میتنظ مشخصات انکدر

 کند. 

 (V/F) کنترل   P03مترهای  اپار -4-3
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P03.00 V/F curve selection 
0: Linear curve 

1: User-defined curve  
0~1 0 

 قابل استفاده است.  ی ثابت معمول گشتاوربا بار  ی. برایخط یمنحن: 0

(  P03.03~P03.08) ماتیتنظ قیتوان آن را از طر یشده توسط کاربر م فیتعر یمنحن: 1

 کرد.  فیتعر
 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range 
Defaul

t 

P03.01 Torque boost 0.1％~20.0％ 
0.1％
~20.0 

0.1％ 

P03.02 
Torque boost cut-off (motor 

frequency) 
0.0%~50.0% 

0.0%~50.

0 
20％ 

  تی( باشد، تقوP03.02گشتاور )  شیکمتر از فرکانس قطع افزا یکه فرکانس خروج یهنگام 

 شود.   یگشتاور اعمال م 
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 ویدرا یپارامترها

 را در سرعت کم بهبود بخشد.  V/Fتواند عملکرد گشتاور کنترل  ی گشتاور م شیافزا

تر باشد، مقدار آن بزرگتر  نیشود. هرچه بار سنگ نییتوسط بار تع د یگشتاور با شیمقدار افزا

 است.

گشتاور در فرکانس پایین باعث گرم  مدت زمان کار موتور در حالات افزایش توجه:  

 و میتواند به آن آسیب بزند. شدن بیش از حد موتور میشود

 

  

 
 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P03.03 V/F frequency 1 0.0Hz~ P03.05 0.0Hz~ P03.05 5.00Hz 
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 ویدرا یپارامترها

P03.04 V/F voltage 1 0.0%~100.0% 0.0%~100.0 10.0% 

P03.05 V/F frequency 2 P03.03~ P03.07 P03.03~ P03.07 30.00Hz 

P03.06 V/F voltage 2 0.0%~100.0% 0.0%~100.0 60.0% 

P03.07 V/F frequency 3 P03.05~ P01.01 P03.05~ P01.01 50.00Hz 

P03.08 V/F voltage 3 0.0%~100.0% 0.0%~100.0 100.0% 

  یبرا P03.03~P03.08شده باشد.  میتنظ 1 یرو P03.00فعال است که   یتابع فقط زمان  نیا

بر اساس مشخصه  د یبا ادیرشود. مق یشده توسط کاربر استفاده م  فیتعر V/F یمنحن میتنظ

 شود. میبار موتور تنظ

صورت  نیا  ریشود، در غ  میتنظ ادیز یلیخ دی نبا نییولتاژ مربوط به فرکانس پا  

 شود. نورتریا یخطا ایاز حد موتور  ش یممکن است باعث داغ شدن ب

 

 )کنترل شروع و توقف(  P04مترهای  اپار -5-3
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P04.00 Start Mode 
0: Start directly 

1: DC braking and start 
0~1 0 

شده است راه   نییتع P04.01که توسط  ی: موتور در فرکانس راه اندازمیاستارت مستق: 0

 .میشود یانداز

کند و سپس موتور در    یم به موتور تزریقرا  DC انیابتدا جر نورتریو استارت: ا DC ترمز: 1

مراجعه  P04.04و  P04.03 حاتی. لطفاً به توضشود یم یراه اندازشروع به  P04.01فرکانس 

چرخش  یدارند و ممکن است هنگام راه انداز  یکم ینرسیکه بار ا یی موتورها ی. برادیکن

 معکوس کنند، مناسب است.
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P04.01 Starting frequency 0.0~10.0Hz 0.0~10.0 0Hz 

P04.02 Hold time of starting frequency 0.0~50.0s 0.0~50.0 0S 

 . داد شیرا افزا یگشتاور راه اندازمیتوان مناسب  یفرکانس راه انداز  میتنظبا 

 ( باشد. P00.07)  نییتواند کمتر از حد فرکانس پا ی منفرکانس شروع 

P04.01  وP04.02 ضیدر هنگام تعو یریتاث چیه FWD/REV  .ندارند 
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 ویدرا یپارامترها

 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P04.03 DC Braking current before start 0.0~150.0% 0.0~150.0 0 

P04.04 DC Braking time before start 0.0~50.0s 0.0~50.0 0 

 P04.03 بر اساس میزان مجاز جریان DCکند، ابتدا ترمز  یشروع به کار م  نورتریکه ا یهنگام 

 کند.  ی شروع به شتاب گرفتن م P04.04  زمان ، سپس بعد ازشودیم برقرار

 . شده باشد میتنظ 1 یرو P04.00شود که  یاعمال م  ی فقط زمان DCترمز  

 .نیستمعتبر   DCشده باشد، ترمز   میتنظ 0 یرو P04.04که  یهنگام  

باشد،   شتریب DCترمز   انیاست. هر چه جر نورتریا  ینام انیدرصد جر P04.03مقدار  

 .میشود شتریگشتاور ترمز ب
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P04.05 Stop Mode 
0: Deceleration to stop 

1: Coast to stop 
0~1 0 

 توقف یکاهش سرعت برا: 0

مد انتخابی برای  را مطابق  یفرکانس خروج نورتریشود، ا یکه فرمان توقف اعمال م  یهنگام 

 دهد.  یکاهش م موتور توقف  زمان تا (P00.10)یکاهش شتاب یو زمان انتخاب (P00.08)شتاب

 قطع خروجی: 1

کند. موتور   یرا مسدود م اینورتر ی فورا خروج نورتریشود، ا ی م صادرکه دستور توقف  یهنگام 

 کند.  ی م اقدامتوقف  یخود برا ی کیمکان ینرسیبا ا

FUNC Name 
Instruction Of 

Parameters 
Range 

Defaul

t 

P04.0

6 

Starting frequency of DC 

braking 
0.00~P00.05 

0.00~P00.0

5 
0 Hz 

P04.0

7 
Waiting time before DC braking 0.0~50.0s 0.0~50.0 0 S 
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 ویدرا یپارامترها

P04.0

8 
DC braking current 0.0~150.0% 0.0~150.0 0 % 

P04.0

9 
DC braking time 0.0~50.0s 0.0~50.0 0 S 

شده توسط   نییبه فرکانس تع کار  حال موتور در که   ی : هنگامDCفرکانس شروع ترمز 

P04.07 ترمز  د،یرسDC شودمی اجرا. 

کند. پس از  ی م قطعرا  ی خروج DCقبل از شروع ترمز  نورتری: اDCزمان انتظار قبل از ترمز 

 انیجر اضافه یاز خطا یر یجلوگ یبرااین پارامتر شود.  یشروع م  DCزمان انتظار، ترمز  نیا

 شود.  یدر سرعت بالا استفاده م  DCاز ترمز  یناش

 شتریب DCترمز  انیاست. هر چه جر نورتریا ینام انیدرصد جر P04.08: مقدار DCترمز  انیجر

 است. شتریباشد، گشتاور ترمز ب

  DCباشد، ترمز  0شود. اگر زمان  یاستفاده م  DCانجام ترمز  یکه برا ی : زمانDCزمان ترمز 

 شود. اجرا نمی

 
 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P04.10 

STOP/RST 

function 

selection 

0: Valid when keypad control (P0.01=0) 

1: Valid when keypad or terminal (P0.01=0 

or 1) 

2: Valid when keypad or serial (P0.01=0 or 

2) 

3: Always valid 

0~3 0 

 کند.  یم نییرا تع STOP/RST نوع توقف فقط  P04.10مقدار 
 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 
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 ویدرا یپارامترها

P04.11 Dead time of FWD/REV 0.0~3600.0s 0.0~3600.0 0 

بدون خروجی میباشد، این عملکرد به جهت   تعویض جهت حرکت موتور که اینورتربین  زمان

 . حذف تنش مکانیکی در موتور و خطای جریان و اضافه بار میباشد

 توجه نمائید:  ریبه شکل ز

 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P04.12 Restart after power off 
0: Disabled 

1: Enabled 
0~1 0 

P04.13 Delay time for restart 0.0~3600.0s 0.0~3600.0 0S 

که   یتا زمان  شودینم یاندازخودکار با روشن شدن مجدد راه صورت به نورتری: ارفعالیغ : 0

 اعمال شود. RUNدستور 

در حال کار است، پس از خاموش شدن و روشن شدن مجدد، اگر   نورتریکه ا ی فعال: هنگام: 1

به  نورتری( باشد، اP0.01=3)سریالکنترل ارتباط  ای( P0.01=0)  دیمنبع فرمان کنترل صفحه کل

اگر  شود.  یمجدد م  یراه انداز  P04.13شده توسط  نییتع  ریطور خودکار پس از زمان تأخ

به طور خودکار پس از   نورتری(، اP0.01=2یا P0.01=1 باشد ) نالیکنترل ترم امنبع دستور اجر

فعال   REV ای FWDکه  یشده است، تنها در صورت نییتع  P04.13که توسط  یریزمان تأخ

 شود.  یم یباشد، دوباره راه انداز

 . د یشود، لطفاً مراقب باش نورتریمجدد ا یممکن است باعث راه انداز پارامتر نیا 

 (PID)کنترل  P05مترهای  اپار -6-3

فشار و   ان،یاست، مانند کنترل جر یصنعت یندهایدر کنترل فرآ جیروش را کی PIDکنترل 

محاسبه   دبکیمقدار مرجع و مقدار ف نیصورت است که ابتدا تفاوت ب نیدما. اصول کار به ا

 لیفرانسیزمان انتگرال و د ، یبا توجه به بهره تناسب نورتریا یشده، سپس فرکانس خروج

 .دیمراجعه کن ری به شکل ز اً. لطفشود یمحاسبه م
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 ویدرا یپارامترها

 
 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P05.00 PID preset source selection 

0: keypad Up/Down 

1: ModBus 

2: Local Analog IN1 

3: Local Analog IN2 

4: Remote Analog IN1 

5: Remote Analog IN2 

6  :Remote Analog IN3 

0~6 0 

P05.01 Constant PID source 0~100% 0~100 0 

P05.02 PID feedback source selection 

0: ModBus 

1: Local Analog IN1 

2: Local Analog IN2 

3: Remote Analog IN1 

4: Remote Analog IN2 

5: Remote Analog IN3 

0~5 0 

 شوند.  ی استفاده م فیدبکو منبع   PID مرجع ورودیانتخاب  یپارامترها برا نیا

 هستند. به صورت درصد PID فیدبکو مقدار  مرجع ورودیمقدار  

 است. فیدبک مقدار  %100مربوط به  مرجع ورودیمقدار  100% 

دچار   PIDصورت  نیباشند، در ا کسانی دی نبا فیدبک و منبع  مرجع ورودیمنبع  

 شود. ظاهر می  PIDه و خطای مشکل  شد

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P05.03 PID output characteristics 
0: Positive 

1: Negative 
0~1 0 

 یفرکانس خروجباشد،  مرجع ورودیاز مقدار  شتریب  فیدبکمقدار  که  ی مثبت. هنگام: 0

 .فشار آبمانند کنترل  ابد،ی  یم  کاهش  

 یفرکانس خروجباشد،  مرجع ورودیاز مقدار  شتریب  فیدبکمقدار  که   ی. هنگام یمنف: 1

 از طریق فن.  کنترل دما مانند  ابد،ی  یم  ش یافزا

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P05.04 Proportional gain (Kp) 0.0~10.0 0.0~10.0 1 
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 ویدرا یپارامترها

P05.05 Integral time (Ti) 0.000~1.00 0.000~1.0000 0.001 

P05.06 Differential time (Td) 0.000~1.00 0.000~1.0000 0 

  دریافترا  ، یبار واقع   راه اندازی باهنگام  بازخورد مناسب از تغییرات بارپارامترها  ن یا میبا تنظ

 . دیکن

 :PIDکنترل  میتنظ 

 . د ینظارت بر پاسخ استفاده کن نیآن در ح میو تنظ PIDفعال کردن کنترل  یبرا ریز مراحل

 ( P00.02=7یا  P00.03=7) PIDکنترل فعال کردن  ✓

 که بار دچار نوسان نشود.  یی( تا جاKp)  یبهره تناسبافزایش  ✓

 که بار دچار نوسان نشود.  یی ( تا جاTiزمان انتگرال )کاهش  ✓

 که بار دچار نوسان نشود. یی( تا جاTd) لیفرانسیزمان دافزایش  ✓

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P05.07 Sampling cycle (T) 0.01~0.20s 0.01~0.2 0 0.05S 

P05.08 PID control deviation limit 0.0~100.0% 0.0~10.0 0 

در هر   PIDکننده   میتنظو   گرفتهرا از مقدار فیدبک نمونه  T ینمونه بردار زمان

و  بزرگتر باشد، پاسخ کندتر  ینمونه بردار زمان. هر چه شود ی بار محاسبه م کی دوره

 . میگردد دقت بالاتر 

 کنترلباشد  محدوده میکند زمانی که فیدبک در این  تعیین میزان انحراف از فیدبک

PID یخروج یداری بهبود دقت و پا یپارامتر برا نیا حیصح  می. تنظشود ی متوقف م 

   است. دیمف ستمیس
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 ویدرا یپارامترها

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P05.09 Feedback lost detecting value 0~100% 0~100 0 

P05.10 Feedback lost detecting time 0.0~3600.0s 0.0~3600.0 1S 

 P05.09کمتر از  P05.10شده توسط  نییتع زمان یبه طور مداوم برا فیدبک که مقدار  یهنگام 

 دهد.  ی م نمایش ( را PID-F)  فیدبکاز دست دادن  یخطا نورتریباشد، ا

 است.  P05.01 % 100همان  P05.09 %100توجه:  

 (یحفاظت ی پارامترها) P06مترهای  اپار -7-3
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P06.00 Output phase-failure protection 

0: Disabled 

1: high sensitivity 

2: medium sensitivity 

3: low sensitivity 

0~3 2 

P06.01 Unbalanced 3 phase protection 

0: Disabled 

1: high sensitivity 

2: medium sensitivity 

3: low sensitivity 

0~3 3 

غیر فعال کردن این پارامترهای بر اساس کاربری اینورتر صورت گیرد تا  توجه:  

 موجب آسیب نگردد

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P06.02 Motor overload protection current 100~150% 100~150 1 

P06.03 Over Current Trip Time 5~40S 5~40 5 

از   بیشتر P06.03شده توسط  نییتع زمان یبه طور مداوم برا جریان خروجیکه  یهنگام 

P06.02  )اضافه  یخطا نورتریباشد، ا)که نشان دهنده درصدی از جریان نامی موتور است

 دهد.  ی م نمایش ( را  OC3یا   OC2 یا   OC1) جریان موتور

را   OC1در صورتی که هنگام اضافه جریان ، موتور در حال افزایش سرعت باشد  ✓

 نمایش میدهد 

را   OC2در صورتی که هنگام اضافه جریان ، موتور در حال کاهش سرعت باشد   ✓

 نمایش میدهد 

را نمایش   OC3ثابت باشد  در صورتی که هنگام اضافه جریان ، موتور در سرعت ✓

 میدهد 

 : اینورتراضافه جریان  
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این حفاظت به صورت اضافه جریان خروجی به صورت زیر است  حفاظت درایو در برابر نمیزا

 داخلی بر روی درایو تنظیم شده و قابل تغییر نیست  
اینورتر   ینام  انیجر  به  یخروج  انیجر مدت زمان تحمل از زمان راه اندازی    

120S 110% ~ 120% 1 
100S 120% ~ 130% 2 
80S 130% ~ 150% 3 
60S 150% ~ 170% 4 
30S 170% ~ 190% 5 
0S > 200% 6 

فورا قطع   ا خروجی هباشد  اینورتردر صورتی که جریان بیش از دو برابر جریان نامی  

 میگردد. 

 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P06.04 Over-voltage stall protection 
0: Disabled 

1: Enabled 
0~1 0 

P06.05 Over-voltage stall protection point 320~390V 320~390 5 

بار، سرعت موتور ممکن است کمتر از فرکانس   ینرسی ا لیکاهش سرعت، به دل نیدر ح

ولتاژ باس   جهیو در نت برمیگرداند نورتریرا به ا یزمان، موتور انرژ نیباشد. در ا نورتریا یخروج

DC به  نورتری، ا)مانند قرار گیری مقاومت ترمز(لازم انجام نشود تمهیدات. اگر مییابد شیافزا

 شود.  یم  شده و خطا میدهد  طعق    DCباس  از حد  شیولتاژ ب لیدل

  یدهد و آن را با نقطه حفاظت یم صیرا تشخ DCولتاژ باس  نورتریکاهش سرعت، ا نیدر ح

کاهش فرکانس   نورتریشود، ا شتریب P06.05از  DCکند. اگر ولتاژ باس  ی م سهیمقا  ماکزیمم

کمتر شود، کاهش   P06.05از  DCکه ولتاژ باس   یخود را متوقف خواهد کرد. هنگام  یخروج

 نشان داده شده است. ریهمانطور که در شکل ز  ابد،ی  یسرعت ادامه م

 قرار گیرد. 1روی  P06.04جهت استفاده از این امکان مقدار  
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 ویدرا یپارامترها

 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P06.06 Over-current stall protection 
0: Disabled 

1: Enabled 
0~1 0 

P06.07 Over-current stall protection point 100~200% 100~200 160 

 شیموتور ممکن است کمتر از نرخ افزا یسرعت واقع  شی نرخ افزا ،  شتابزمان افزایش در 

به  نورتریباشد. اگر اقدامات لازم انجام نشود، ا  ادیز اریبار بس لیبه دل اینورتر یفرکانس خروج

 شود.  یاز حد قطع م  شیب انیجر لیدل

 سهیو مقا نورتریکار ا نیدر ح نورتریا یخروج انیجر صیاز حد، تشخ شیب انیحفاظت از جر

  شتاب نیاست. اگر در ح P06.07شده توسط  نییتع انیاز حد جر ش یآن با آستانه توقف ب

خواهد ماند. اگر در طول   ی باق یفرکانس خروج در نورتریشود، ا شتریب P06.07از مقدار  گیری

دهد.    یرا کاهش م یفرکانس خروج نورتریشود، ا شتریب  P06.07 قدارکار با سرعت ثابت از م

خود   گیری شتاببه  نورتریباشد، ا  P06.07کمتر از مقدار  نورتریا یخروج انیکه جر یهنگام 

 .دیمراجعه کن ریبه نمودار ز لطفاًبه مرجع فرکانس برسد.   یدهد تا فرکانس خروج یادامه م

 قرار گیرد. 1روی  P06.06جهت استفاده از این امکان مقدار  
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FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P06.08 DC Brake threshold voltage 320.0~390.0V 320.0~390.0 380V 

  یم  یکینامیشروع به ترمز د نورتریباشد، ا P06.08از مقدار  شتریب DCکه ولتاژ باس  یهنگام 

 کند. 

 ولت است. 380کارخانه  م یولت باشد، تنظ 220 نورتریا ی ولتاژ نام در صورتی که 

 ولت است. 700کارخانه  م یولت باشد، تنظ 380 نورتریا ی ولتاژ نام در صورتی که 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P06.09 Auto reset times 
0: Disabled 

1: Enabled 
0~1 0 

P06.10 Fault relay action 
0: Disabled 

1: Enabled 
0~1 

0 

P06.11 Reset interval 0~100s 0~100 1S 

  ی کند. هنگام  باز نشانیشده  نییتع ش یتواند خطا را در زمان از پ   یخودکار م رست عملکرد

است و   رفعالیغ  "خودکار  رست"است که  یمعن  نیشده است، به ا میتنظ 0 یرو P06.09که 

 شود.  ی دستگاه فعال محفاظت در صورت خطا، 

P06.10 مشخص  خطاخروجی در صورتیکه به عنوان خروجی رله  ا یکند که آ یمشخص م

   ال شود یا نهفعخودکار فعال   رست نیدر ح شده
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زمانی که از خطای رخ داده به عنوان ورودی برای دستگاه دیگر استفاده میشود ، در   مثال:

رست اتوماتیک فعال بود و دستگاه جانبی نیازی به اطلاع از رست ندارد میبایست   که صورتی

P06.10   رو صفر تنظیم شود و در صورت نیاز به آگاهی از رست شدن دستگاه جانبی این

 پارامتر روی یک قرار گیرد

 .ستندین رستبه طور خودکار قابل  OUT 1 ،OUT 2  ،OUT 3 ،OHFمانند  یی خطاها 

 

 (داخلی- های ورودیترمینال  ) P07مترهای  اپار -8-3
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P07.00 Internal S1 Terminal function 

Programmable 

multifunction input terminal 

0~15 0 

P07.01 Internal S2 Terminal function 0~15 0 

P07.02 Internal S3 Terminal function 0~15 0 

P07.03 Internal S4 Terminal function 0~15 0 

 نشان داده شده است.  ریدر جدول ز مربوطه عدد پارامترهر   معادل

   

0 No function 
  در این حالت  هاستفاده نشد  ینالیترم  در صورتیکه

 .باعث مشکل نشود.تا    باشد

1 Forward rotation 

 Reverse rotation 2 .دیمراجعه کن P07.04 حاتیلطفاً به توض

3 wire control function 

4 Forward jogging 
 .دیمراجعه کن  P13.01~P13.03  حاتیلطفاً به توض

5 Reverse jogging 

6 Coast to stop 
کند. موتور با    یم  قطعرا    یفورا خروج  نورتریا

 . چرخدمی  توقف  در جهتخود    یکیمکان  ینرسیا

7 Fault reset 
  یکند. عملکرد   یم  یرخ داده را بازنشان  یخطاها 

 دارد.   STOP/RSTمشابه  

8 External fault input 
  نورتریا  ،یدستگاه جانب  کیدر صورت بروز خطا در  

 .(EF)میشودو آلارم صادر    شدهمتوقف  

9 Increasing frequency setting UP توان با دستور    یرا م  نورتریفرکانس مرجع اUP    و

 Decreasing frequency setting DOWN 10 کرد.  می تنظتوسط ترمینال    DOWNدستور  
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11 Clear frequency 
استفاده  فرکانس  پاک کردن    یبرا   نالیترم  نیاز ا

 فرکانس برابر صفر میشود مقدار  .دیکن

12 Multi step speed reference1   بیتوان با ترک  یرا م  یمرحله ا  16کنترل سرعت  

لطفاً به    ات،یجزئ  یکرد. برا  فعال  نالیچهار ترم  نیا

  یمرجع سرعت چند مرحله ا   نالیترم  تیوضع

 :دیمراجعه کن

  وضعیت:  1111.  میکندرا انتخاب    0  وضعیت:  0000

 را انتخاب میکند   15سرعت  

 . است  بیت پر ارزش  4و    ارزش  کم  تیب  1

13 Multi step speed reference2 

14 Multi step speed reference3 

15 Multi step speed reference4 

 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P07.04 Internal FWD/REV control mode 

0: 2-wire control mode 1 

1: 2-wire control mode 2 

2: 3-wire control mode 1 

3: 3-wire control mode 2 

0~3 0 

 قیرا از طر نورتریکند که عملکرد ا یم فیپارامتر چهار حالت کنترل مختلف را تعر نیا

 کند.  یکنترل م ی خارج یها ترمینال

 جهت چرخش ترکیب شده با  START/STOP: دستور 1 همیس دو: حالت کنترل 0

K1 کلید حرکت موتور در جهت مستقیم : 

K2 کلید حرکت موتور در جهت معکوس : 

 

K1

K2

K3

Up

Down

Up/Down Clear

Com

Run command K2 K1 

Stop OFF OFF 

FWD OFF ON 

REV ON OFF 

Stop ON ON 

 

K1

K2

Fwd

Rev

Com

Termnal
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شود.   یم نییتع FWD نالیتوسط ترم START/STOP: دستور 2 همیس دو: حالت کنترل 1

 شود.  یم نییتع REV نالیجهت توسط ترم

K1کلید راه اندازی و توقف موتور : 

K2کلید حرکت موتور در جهت مستقیم و معکوس :  

 

 :1 همیس سه: حالت کنترل 2

 SB1 : دکمه استارت،به صورت لحظه ای وصل شود تا عملکرد استارت فعال شود 

 SB2 دکمه توقف :(NC) ، میبایست به صورت نرمال بسته باشد، در صورت باز شدن موتور

 میشودمتوقف 

K :در صورت بسته بودن)ورودی ترمینال صفر(حرکت معکوس و در صورت باز  ،   کلید جهت

 بودن حرکت مستقیم میباشد

Terminal Sin چند منظوره  یورود نالیترمS1~S4میتنظ 2 یرو د یبا نالی، است. عملکرد ترم  

 (. همیس 3شود )کنترل 

  همیس سه : حالت کنترل 3

Run command SB2 SB1 K 

FWD 
ON ON 

OFF 

REV ON 

Stop OFF X 

 

Run command K2 K1 

Stop OFF OFF 

FWD OFF ON 

Stop ON OFF 

REV ON ON 

 

K1

K2

On/Of

FWD/REV

Com

Termnal

SB1

SB2

K

Fwd

Sin

Rev

Com

Terminal
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SB1 به جلو  حرکت: دکمه 

SB2( دکمه توقف :NC ) 

SB3 معکوس حرکت: دکمه 

Terminal Sin چند منظوره  یورود نالیترمS1~S4میتنظ 3 یرو د یبا نالی، است. عملکرد ترم  

 (. همیس 3شود )کنترل 
 

FUNC Name 
Instruction Of 

Parameters 
Range Default 

P07.05 
Local FWD/REV enable option when 

power on 

0: Disabled 

1: Enabled 
0~1 0 

 باشد.  نالیشود که منبع دستور اجرا ترم یاعمال م یفقط در صورت پارامتر نیا

اگر   یشود حت یروشن نم نورتریشود، هنگام روشن شدن برق، ا میتنظ 0 یرو  P04.12اگر 

 و دوباره فعال شود.  رفعالی غ   FWD/REV نالیکه ترم ی فعال باشد، تا زمان FWD/REV نالیترم

فعال   FWD/REV نالیو ترم شودروشن دستگاه که  ی شود، هنگام میتنظ 1 یرو  P04.12اگر 

 شود.  یم یبه طور خودکار راه انداز نورتری، اباشد

شود، لطفاً مراقب   نورتریمجدد خودکار ا یعملکرد ممکن است باعث راه انداز نیا 

 . دیباش

 

 ( داخلی- ترمینال خروجی) P08  مترهایاپار -9-3
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P08.00 Local Relay 1 output selection 
Programmable 

multifunction Output terminal 
0~15 0 

 نشان داده شده است:  ریدر جدول ز Relay یخروج یعملکردها

Setting Function توضیحات 

SB1

SB2

SB3

Fwd

Sin

Rev

Com

Terminal

Run command SB3 SB2 SB1 

FWD OFF ON ON 

REV ON ON OFF 

Stop X OFF X 
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0 NO output ندارد  یعملکرد  چیه  یخروج  نالیترم. 

1 Ready برق روشن است(.   راد،یآماده است )بدون ا  نورتریا 

2 Motor running است   یخروج  گنالیس  یدارا   نورتریا 

3 Run forward   به جلو   حرکت  هنگامدر 

4 Run reverse   عقب به    حرکت  هنگامدر 

5 Fault output خطا قرار دارد   تیدر وضع  نورتریا 

6 Motor overload  موتور وارد اضافه بار شده است 

7 Inverter overload وارد اضافه بار شده است   اینورتر 

8 FDT reached ًبه توضیحات    لطفاP13.03     و P13.01 مراجعه شود 

9 Frequency reached  فرکانس خروجی به فرکانس مرجع رسیده است 

10 Zero speed running صفر است.   نورتریفرکانس کار ا 

11 PLC cycle completed 

  نورتریرا کامل کرد، ا  سیکل  کی  PLC  نکهیپس از ا

  یم  یخروج  به  هیثان  یلیم  200  یرا برا  ON  گنالیس

 دهد.

12 Running time reached 
  P08.01به مقدار    نورتریا  جمع شده برای  زمان کار

 . هدیرس

13 Upper frequency limit reached   فرکانس در حال اجرا به مقدارP0.06  هدیرس . 

14 Lower frequency limit reached   فرکانس در حال اجرا به مقدارP0.07  هدیرس . 

15 Modbus Set Out Put   میشود   انجام  ارتباط سریالفعال شدن رله توسط 

 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P08.01 Local Preset running time for relay 0~65535 min 0~65535 0 

به   تایمرکه   یشود، زمان  میتنظ Running time reachedبه عنوان  یخروج نالیترم پارامتراگر 

برای بسته شدن رله صادر  -ON گنالیس کیبرسد، (P08.01) شده  نییتع شیاز پ  یزمان اجرا

 میشود.

 (خارجی- های ورودیترمینال  ) P09  مترهایاپار -10-3

و پس  داخلی میباشد -ترمینال ورودی مانند  (P09.00~ P09.07)عملکرد این دسته از پارامترها

 از اتصال ترمینال خارجی و یا از طریق دستورات سریال قابل دسترس میباشد 

 خارجی( - )ترمینال خروجی P10  مترهایاپار -11-3
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داخلی میباشد و  -خروجی  ( مانند ترمینال P10.00~ P10.02عملکرد این دسته از پارامترها)

 تورات سریال قابل دسترس میباشدسپس از اتصال ترمینال خارجی و یا از طریق د

 

 ( ای سرعت )کنترل پله P11  مترهایاپار -12-3
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P11.00 Simple PLC mode 

0: Stop after running once 

1: Run at the final value after running  once 

2: Cycle running 

0~2 0 

 ساده.  PLC پارامترهایتنظیم 

فرمان    ،چرخه و قطع خودکار کیاجرا متوقف شود: لازم است پس از اتمام   کباری: بعد از 0

  .دیاجرا کن مجدّداًرا  نورتریا

چرخه ، فرکانس و   کیپس از اتمام  نورتری: اباقی میماند ییاجرا در مقدار نها کباری: بعد از 1

 کند.   یمرحله را بطور خودکار حفظ م نیجهت آخر

  یم  یچرخه به طور خودکار وارد چرخه بعد کیپس از اتمام  نورتری: چرخه در حال اجرا: ا2

 شود. یمتوقف نم ستمیکه فرمان توقف وجود نداشته باشد س یشود و تا زمان 

 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P11.01 Status saving selection 
0: Power loss without memory 

1: Power loss with memory 
0~1 0 

 . دیکن میرا تنظ PLCحفظ وضعیت  ی، روشها قطع ورودی برق هنگام  

 قطع شدن برقذخیره نشدن وضعیت در زمان  : 0

1 :PLC  کند.   ی، مرحله اجرا و فرکانس را حفظ م برق قطعهنگام 

FUNC Name 
Instruction Of 

Parameters 
Range Default 

P11.02 Multi-step speed 0 -100.0~100.0 -100.0~100.0 0.0% 

P11.03 Running Time 0 0~6553.5 0~6553.5 0.0s 

P11.04 Multi-step speed 1 -100.0~100.0 -100.0~100.0 0.0% 

P11.05 Running Time 1 0~6553.5 0~6553.5 0.0s 

P11.06 Multi-step speed 2 -100.0~100.0% -100.0~100.0% 0.0% 

P11.07 Running Time 2 0~6553.5 0~6553.5 0.0s 

P11.08 Multi-step speed 3 -100.0~100.0 -100.0~100.0 0.0% 

P11.09 Running Time 3 0~6553.5 0~6553.5 0.0s 

P11.10 Multi-step speed 4 -100.0~100.0 -100.0~100.0 0.0% 
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P11.11 Running Time 4 0~6553.5 0~6553.5 0.0s 

P11.12 Multi-step speed 5 -100.0~100.0 -100.0~100.0 0.0% 

P11.13 Running Time 5 0~6553.5 0~6553.5 0.0s 

P11.14 Multi-step speed 6 -100.0~100.0 -100.0~100.0 0.0% 

P11.15 Running Time 6 0~6553.5 0~6553.5 0.0s 

P11.16 Multi-step speed 7 -100.0~100.0 -100.0~100.0 0.0% 

P11.17 Running Time 7 0~6553.5 0~6553.5 0.0s 

P11.18 Multi-step speed 8 -100.0~100.0 -100.0~100.0 0.0% 

P11.19 Running Time 8 0~6553.5 0~6553.5 0.0s 

P11.20 Multi-step speed 9 -100.0~100.0 -100.0~100.0 0.0% 

P11.21 Running Time 9 0~6553.5 0~6553.5 0.0s 

P11.22 Multi-step speed 10 -100.0~100.0 -100.0~100.0 0.0% 

P11.23 Running Time 10 0~6553.5 0~6553.5 0.0s 

P11.24 Multi-step speed 11 -100.0~100.0 -100.0~100.0 0.0% 

P11.25 Running Time 11 0~6553.5 0~6553.5 0.0s 

P11.26 Multi-step speed 12 -100.0~100.0 -100.0~100.0 0.0% 

P11.27 Running Time 12 0~6553.5 0~6553.5 0.0s 

P11.28 Multi-step speed 13 -100.0~100.0 -100.0~100.0 0.0% 

P11.29 Running Time 13 0~6553.5 0~6553.5 0.0s 

P11.30 Multi-step speed 14 -100.0~100.0 -100.0~100.0 0.0% 

P11.31 Running Time 14 0~6553.5 0~6553.5 0.0s 

P11.32 Multi-step speed 15 -100.0~100.0 -100.0~100.0 0.0% 

P11.33 Running Time 15 0~6553.5 0~6553.5 0.0s 

 است. درایو یفرکانس مربوط به حداکثر فرکانس خروج متنظی 100٪

تا از فرکانس و جهت هر مرحله  دیکن میرا تنظ P11.02 ~ P11.33لازم است  PLC یبرا

 حاصل شود  نانیاطم

نشان   فیکند. مقدار من  یم نییرا تع PLCتوجه: علامت سرعت جهت حرکت  

 معکوس است.جهت در دهنده عملکرد 

 .کرد میتنظ maxF-(~  )max(F(در محدوده  پیوستهتوان به طور  یرا م یسرعت چند مرحله ا

سرعت و زمان صعود و نزول برنامه ریزی نمود که با   16توان با  یرا م G115سری  ینورترهایا

 . داشته باشد  مربوط به ترمینال ورودی مطابقت S1~S4 ورودی هایمقادیر 
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باشد مطابق با مقادیر انتخاب  )مولتی استپ(ترمینال ورودی  در صورتی که مرجع فرکانس

 شده برای سرعت و زمان همزمان با انتخاب این مقادیر از طریق ترمینال اعمال میشود

میتوان دسترسی به مقادیر این قسمت را  Frequency  command sourceاز طریق پارامتر 

این دسترسی به دو طریق ممکن است یکی توسط ترمینالهای ورودی و یکی از   مشخص کرد،

 که به صورت اتوماتیک مقادیر جدول انتخاب میشود.  PLCحالت 
 

Step 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 

IN-1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 0 1 

IN-2 0 0 1 1 0 0 1 1 0 0 1 1 0 0 1 1 

IN-3 0 0 0 0 1 1 1 1 0 0 0 0 1 1 1 1 

IN-4 0 0 0 0 0 0 0 0 1 1 1 1 1 1 1 1 

 

 جهت تنظیم مدت زمان صعود و نزول از این پارامتر استفاده شود

FUNC Name Range Default 

P11.34 ACC/DEC time for step 0~7 0~0XFFFF 0 

P11.35 ACC/DEC time for step 8~15 0~0XFFFF 0 

 

 
 

FUNC Step Binary Bit 
ACC/DEC 

time 0 

ACC/DEC 

Time 1 

ACC/DEC 

Time 2 

ACC/DEC 

Time 3 

P11.34 0 BIT1 BIT0 00 01 10 11 
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1 BIT3 BIT2 00 01 10 11 

2 BIT5 BIT4 00 01 10 11 

3 BIT7 BIT6 00 01 10 11 

4 BIT9 BIT8 00 01 10 11 

5 BIT11 BIT10 00 01 10 11 

6 BIT13 BIT12 00 01 10 11 

7 BIT15 BIT14 00 01 10 11 

P11.35 

8 BIT1 BIT0 00 01 10 11 

9 BIT3 BIT2 00 01 10 11 

10 BIT5 BIT4 00 01 10 11 

11 BIT7 BIT6 00 01 10 11 

12 BIT9 BIT8 00 01 10 11 

13 BIT11 BIT10 00 01 10 11 

14 BIT13 BIT12 00 01 10 11 

15 BIT15 BIT14 00 01 10 11 

  Hexعدد را به   یبیترک ییدودو  تیب 16 دیمربوطه ، کاربر با  ACC/DECپس از انتخاب زمان 

 کنند. میعملکرد مربوطه را تنظ  یکرده و کدها لیتبد

 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P11.36 Multi-step time unit 

0: Second 

1: Minute 

2: Hour 

0~2 0 

 شود.  یمحاسبه م هیهمه مراحل به ثان یزمان اجرا ثانیه،: 0

 شود.  ی محاسبه م دقیقههمه مراحل به  یزمان اجرا دقیقه،: 1

 شود. ی محاسبه م ساعت همه مراحل به  یزمان اجرا ساعت، : 2

 

 (رابط کاربری ) P12  مترهایاپار -13-3

 معتبر است.  شهیهم STOP/RST در ترکیب RESET عملکرد 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P12.00 Running status display selection 0~0x3FFF 0~0x3FFF 0X117F 

P12.00 در  ی که اینورترتیدر وضع  نمایشگرتواند توسط  یکند که م  ی م فیرا تعر یی پارامترها

داده    شیباشد، پارامتر نما  0 تیداده شود. اگر ب  شینماحالت کار و دارای خروجی ولتاژ است 
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 ویدرا یپارامترها

  نیا انیتا در م دیفشار ده را < کلید شود. ی داده م ش یباشد، پارامتر نما 1 تیشود. اگر ب ینم

  نیا انیتا در م دیفشار ده را + DATA/ENT < ترکیب .دیحرکت کن راستپارامترها به 

 . د یپارامترها به چپ حرکت کن

 داده شده است: حیتوض ریدر جدول ز P12.00 ت یمربوط به هر ب شینما یمحتوا

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 
Output 

FRQ 
Target 

FRQ Output 

FRQ in 

PID 

Mode 

(Hz) 

DC bus 

voltage 

(V) 

Output 

voltage 

(V) 

Output 

current 

(A) 
Output 

power (W) 
Field 

speed 

(RPM) 

Feed 

Back in 

PID 

Mode 

(%) 

REF in 

PID 

Mode 

(%) 

BIT8 BIT9 BIT10 BIT11 BIT12 BIT13 BIT14 BIT15 
Rotation 

speed 

(RPM) 

Output 

torque  

(N-m) 

Local 

Input 

terminal 

Local 

Output 

terminal 

Remote 

Input 

terminal 

Remote 

Output 

terminal 

IGBT 

Temperature 

(°C) 
PLC 

STEP 

 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P12.01 Stop status display selection 0~0X003F 0~0X003F 0X007 

P12.01 بدون خروجی  و زمانی که خروجی اینورترتوقف  تیرا در وضع شگرینما یپارامترها

 است.  P12.01مشابه  میکند. روش تنظ یم نییتعولتاژ است را 

 داده شده است: حیتوض ریدر جدول ز P12.01 ت یمربوط به هر ب شینما یمحتوا

BIT0 BIT1 BIT2 BIT3 BIT4 BIT5 BIT6 BIT7 BIT8 
Target 

FRQ 
Reference 

in PID 

Mode (%) 

DC bus 

voltage 

(V) 

Local 

Input 

terminal 

Local 

Output 

terminal 

Remote 

Input 

terminal 

Remote 

Output 

terminal 

IGBT 

Temperature 

(°C) 

PLC 

STEP 
Feed 

Back 

in PID 

Mode 

(%) 
 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P12.02 Hardware version  _  _  

P12.03 Software version  _  _  

 دهد.  یرا نشان م برد الکترونیکیافزار  سخت یافزار: نسخه فعل سختنسخه 

 دهد.  ی را نشان م دستگاهنرم افزار  ی: نسخه فعلMCUنسخه نرم افزار 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P12.04 last fault type 1~21 1~21  
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 ویدرا یپارامترها

P12.05 Second latest fault type 1~21 1~21  

P12.06 Third latest fault type 1~21 1~21  

P12.07 Fourth latest fault type 1~21 1~21  

 کنند.  یرا ثبت م ریاخ ینوع خطا  چهارپارامترها  نیا
FUNC Name Description 

P12.08 
Output frequency at 

current fault 
 را در خطای فعلی نشان میدهد   فرکانس خروجی اینورتر

P12.09 
Output current at 

current fault 
 جریان خروجی اینورتر را در خطای فعلی نشان میدهد 

P12.10 
DC bus voltage at 

current fault 
 اینورتر را در خطای فعلی نشان میدهد   DCولتاژ باس  

P12.11 
Local Input status at 

current fault 

 یفعل  یرا در خطا   ON-OFF  یورود   نالیترم  تیمقدار وضع  نیا

 است:   ریبه شرح ز  تیهر ب  ی کند. معن  یثبت م

0: Sin1 1: Sin2 2: Sin3 3: Sin4 

مربوطه روشن است، در    یورود  نالیدهد که ترم  ینشان م  1

مقدار به    نی. توجه: ابودن استنشان دهنده خاموش    0که    یحال

 شود.   یداده م  شینما  HEXصورت  

P12.12 
Local Output status 

at current fault 

0: Relay1 
مربوطه روشن است، در    خروجی  نالیدهد که ترم  ینشان م  1

 . بودن استنشان دهنده خاموش    0که    یحال

P12.13 
Remote Input status 

at current fault 
 P12.11همانند  

P12.14 
Remote Output 

status at current fault 
 P12.12همانند  

 (شرفتهیعملکرد پ) P13  مترهایاپار -14-3
 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P13.00 QUICK function selection 

0: FDW/REV switching 

1: Jog 

2: Clear Keypad frequency 

0~2 0 

 میتنظ 0 یرو P00.01معتبر است که   ی معکوس خواهد شد. فقط زمان نورتریجهت کار ا :0

 شده باشد. 

به  P13.03و  P13.02در  شتاب گیریو زمان  P13.01: موتور با فرکانس تعیین شده در 1

 آید. حرکت در می

 صفحه کلید که توسط دکمه های بالا و پایین تنظیم شده است پاک میشود. مقدار فرکانس : 2
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 ویدرا یپارامترها

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P13.01 Jog reference frequency 0.0~10.0 Hz 0.0~10.0 5.00Hz 

P13.02 Jog Acceleration time 0.0~3600.0s 0.0~3600.0 20.0 S 

P13.03 Jog Deceleration time 0.0~3600.0s 0.0~3600.0 20.0 S 

 Jogبا تعیین فرکانس  است.  P0.10و  P0.09همان  P13.03و   P13.02کارخانه  ماتیو تنظ یمعن

در   Jogمیتوان در فرکانس پایین با نگه داشتن کلید  Jogدر حالت  P13.00و تعیین عملکرد 

 صفحه کلید فرایند چرخشی موتور را تست کرد. 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P13.04 Acceleration time 1 0.0~3600.0s 0.0~3600.0 20.0 S 

P13.05 Deceleration time 1 0.0~3600.0s 0.0~3600.0 20.0 S 

P13.06 Acceleration time 2 0.0~3600.0s 0.0~3600.0 20.0 S 

P13.07 Deceleration time 2 0.0~3600.0s 0.0~3600.0 20.0 S 

P13.08 Acceleration time 3 0.0~3600.0s 0.0~3600.0 20.0 S 

P13.09 Deceleration time 3 0.0~3600.0s 0.0~3600.0 20.0 S 

 .دیمراجعه کن P00.10و  P00.09 حاتیلطفاً به توض ،این سری از پارامترها اتیجزئ یبرا

 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P13.10 Skip frequency 1 0.0~P00.05 0.0~P00.05 0.00Hz 

P13.11 Skip frequency 2 0.0~P00.05 0.0~P00.05 0.00Hz 

P13.12 Skip frequency bandwidth 0.0~P00.05 0.0~P00.05 0.00Hz 

و  P13.10بار دور بماند.  ی کیمکان نوسانتواند از  یم نورتریا ،با استفاده از فرکانس پرش 

P13.11 گرفته شوند.  ده ی ناد  دیفرکانس هستند که با  یمقدار مرکز 

 است. رنا معتبباشد، تابع پرش صفر   P13.12اگر  

 مهم نیست.   P13.12دیگر مقدار پارامتر باشند، صفر   P13.11و  P13.10اگر هر دو  

و کاهش   افزایشدر  راتییباند فرکانس پرش ممنوع است، اما تغ  یعملکرد در پهنا 

 صاف است.و سرعت بدون پرش 

 نشان داده شده است.  ریو فرکانس مرجع در شکل ز  یفرکانس خروج نیرابطه ب
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 ویدرا یپارامترها

 
 

 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P13.13 FDT level 0.0~ P00.05 0.0~ P00.05 50.00Hz 

P13.14 FDT lag 0.0~100.0% 0.0~100.0 5.0% 

 
Frequency Reaching Detection 

فرکانس   کیبه  یکه فرکانس خروج ی نشان داده شده است هنگام ریهمانطور که در شکل ز

را بسته شدن  ،فرمان رله  یخروج نالیرسد، ترم ی( مFDT)سطح   نیشده مع نییتع شیاز پ 

  FDT)سطح  ابدیکاهش   FDTاز سطح  یفرکانس مشخص ریبه ز  یکه فرکانس خروج  یتا زمان

 کند.   یصادر مرا  (FDT ریتاخ -
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 ویدرا یپارامترها

 
 

 (ارتباط سریال) P14  مترهایاپار -15-3
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P14.00 Local address 1~247 1~247 1 

باشد   0برابر  Masterدر فریم ارسالی توسط   Slaveزمانی که در بستر ارتباط سریال آدرس 

، این کار برای ارسال  نیستنددهی ها فریم را دریافت کرده ولی مجاز به پاسخ   Slaveتمامی 

برخی دستورات به تمامی دستگاهها استفاده میشود ، ولی جهت ارتباط نقطه به نقطه لازم  

اعداد   Slaveاست آدرس مورد نظر در فریم قرار گیرد که برای این منظور بر اساس آدرس 

 شود.  هاستفادباید  247~1

 باشد. 0نمیتواند عدد   Slaveآدرس  

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P14.01 Baud rate selection 

0: 1200 bps 

1: 2400 bps 

2: 4800 bps 

3: 9600 bps 

4: 19200 bps 

5: 38400 bps 

6: 56000 bps 

7: 57600 bps 

0~8 3 
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 ویدرا یپارامترها

8: 115200 bps 

  ینم انجامصورت، ارتباط   نیا ریباشد. در غ  کسانی د یبا نورتریا و  Masterبین   انتقال دیتانرخ 

 است. عتریباشد، سرعت ارتباط سر شتریب انتقالشود. هر چه نرخ 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P14.02 Data format 

0: No parity (8, N,2) 

1: Odd parity (8, O,1) 

2: Even parity (8, E,1) 

3: No parity (7, N,2) 

4: Odd parity (7, O,1) 

5: Even parity (7, E,1) 

0~5 0 

 یکسان باشد.  Masterو  Slaveفرمت بسته های دیتا باید در ارتباط بین 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P14.03 ModBus reply delay time 0~20 ms 0~20 0 

: در صورتی که زمان پردازش اطلاعات کمتر از زمان پاسخ باشد   Masterبه  پاسخ ریتأخ

پاسخ  ، ولی چنانچه زمان میبایست پس از پردازش اطلاعات منتظر بود تا زمان پاسخ فرا برسد 

کمتر از زمان پردازش سیستم باشد باید زمان پردازش را به عنوان مرجع زمان پاسخ در نظر  

 گرفت.
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P14.04 ModBus timeout fault time 0.0~100.0s 0.0~100.0 0.0S 

ولی در   .است رفعالیغ   سریال ارتباط ریشده باشد، زمان تاخ میتنظ 0.0 یرو پارامتراگر کد  

از زمان   یو ارتباط بعد ی ارتباط فعل نیفاصله بصورت انتخاب یک مقدار معتبر درصورتیکه 

 ارتباط سریال صادر میکند. یخطا کی ستم یشود، س شتریب P14.04 ریتاخ

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P14.05 Response action 
0: Disabled 

1: Enabled 
0~1 1 

 . Masterبه دستور  ییعدم پاسخگو  ای انتخاب پاسخ دادن 

 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P14.06 
ModBus 

fault action 

0: No alarm and keep running 

1: Alarm and stop if command source is 

ModBus 

2: Alarm and stop in any command source 

0~2 0 

 بدون هشدار و ادامه فعالیت درایو.: 0

 صورتی که مرجع فرمان ارتباط سریال باشد. اعلام هشدار و توقف در : 1



 

 

 58    

 ویدرا یپارامترها

 اعلام هشدار و توقف در صورتی که مرجع فرمان ،هر فرمانی باشد. : 2

 )تنظیمات کارخانه( P15  مترهایاپار -16-3
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P15.00 Password Setting 

0: No Protect 

1: Parameters Protect 

2: Device Protect 

3: Device and parameter protect 

0~3 0 

 : دسترسی به درایو و تنظیمات هیچ گونه محدودیتی ندارد. 0

 جهت ورود به قسمت پارامترها میبایست رمز عبور وارد شود.: 1

 : پس از برق دار شدن درایو جهت ادامه کار میبایست رمز عبور وارد شود.2

: پس از برق دار شدن درایو جهت ادامه کار میبایست رمز عبور وارد شود همچنین در حین 3

 کار جهت دسترسی به پارامترها نیز رمز عبور لازم است.
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P15.01 Password 0~65000 0~65000 11111 

 دستگاه را تغییر داد  توسط این پارامتر میتوان پسورد

 در صورت فراموشی رمز جهت بازیابی با شرکت تماس بگیرید.  

 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P15.02 Restore parameters 
0: No action 

1: Restore factory setting 
0~1 0 

 ی اقدام  چی: ه0

 گرداند.  ی کارخانه باز م  ماتیبه تنظ P1را بجز گروه  همه پارامترها نورتریا: 1

 گردد.  ی باز م 0کد عملکرد پس از اتمام ، به طور خودکار به  نیا 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P15.03 
firmware update by 

bootloader 

0: Normal Operation 

1: reset device for update by 

serial port  

0~1 0 

و کابل ارتباط سریال میباشیم که   ELEPO Studioجهت استفاده از این گزینه نیازمند برنامه 

 به کامپیوتر و دستگاه وصل شود

آماده جهت دانلود نرم افزار میشود که با استفاده از  پس از یک نمودن این پارامتر اینورتر

 این کار انجام میشود ELEPO Studioبرنامه 

به حالت بوتلودر میرود و آماده دریافت   CPUلازم به ذکر است پس از یک نمودن این پارامتر 
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 ویدرا یپارامترها

محیطی احتمال دارد برنامه نتواند در زمان   ، بدلیل نویزبرنامه از طریق پورت سریال میشود 

 پروگرام شود بدین منظور ملاحظات زیر را رعایت نماییدمشخص شده 

)بدین منظور میبایست استفاده نمایید USB To TTLبرای ارتباط با درایو از رابط  

روی  در گوشه پایین سمت راست  J1جامپر کاور روی دستگاه باز شده و از طریق 

 (قرار گیرد TTLحالت 

 طول کابل ارتباطی کوتاه باشد  

در صورتی که از طریق رست نرم افزاری موفق به پروگرام دستگاه نشدید میبایست به صورت 

 دستی دستگاه به حالت بوت لودر ببرید

را وصل نموده و دستگاه را   J4جامپر برای این منظور در حالتی که دستگاه خاموش است باید 

 و عملیت پروگرم را از طریق نرم افزار انجام دهید   روشن کنید

درایو دست نزنید احتمال برق   مداراتهیچ قسمتی از در زمان برق دار بودن به 

 وجود داردو آسیب گرفتگی 

 بعد از پایان پروگرم شدن دستگاه را خاموش و جامپر را جدا و مجدد روشن کنید  

 
 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P15.04 Power On time in minutes 0~65535 0~65535  

P15.05 Power On time in hour 0~65535 0~65535  

P15.06 Power On time in day 0~65535 0~65535  

P15.07 Power On time in year 0~65535 0~65535  

 نمایش میدهد در زمانی که برق دار است را زمان کارکرد دستگاه 

 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P15.08 Run time in minutes 0~65535 0~65535  

P15.09 Run time in hour 0~65535 0~65535  

P15.10 Run time in day 0~65535 0~65535  

P15.11 Run time in year 0~65535 0~65535  

 . است را نمایش میدهد  ربرق دازمان کارکرد دستگاه در زمانی که خروجی اینورتر 
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 ویدرا یپارامترها

 )تنظیمات پمپ و فن(  P16پارامترهای   -17-3

 P00.02 یا  P00.03 مرجع فرکانس در پارامتر برای استفاده از پارامترهای این گروه میبایست  

 . انجام شده باشد P05در گروه  PIDباشد و تنظیمات  PIDدر حالت 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P16.00 Pump/Fan function selection 
0: Disable 

1: Enable 0~1 0 

 

نیز میبایست انجام شود و  (5)گروه پارامتر  PIDاستفاده از حالت پمپ یا فن تنظیمات برای 

 .قرار گیرداین پارامتر در حالت فعال  

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P16.01 
Sleep method 

selection 

0: Automatic sleep based on running 

frequency 

1: Automatic sleep based on 

deviation 

0~1 0 

در کاربردهایی مانند پمپ های پروانه ای از نوع سانتریفیوژ که عملکرد پمپ در نتیجه کار در  

پارامترهای  فرکانس های بالا میباشد و عملا در فرکانس پایین چرخش موتور کارکرد ندارد از 

Sleep   وWakeup   برای کاهش سیکل کاری پمپ استفاده میشود تا زمانی که فرکانس

در محدوده مجاز قرار ندارد خاموش شده و به محض وارد شدن در ناحیه کاری  خروجی درایو 

 .روشن شود

و خاموش شدن با توجه به زمان  ACC_TIME_0روشن شدن موتور با توجه به زمان 

DEC_TIME_0 در بعضی   ی جریانمیباشد ، کم بودن این دو پارامتر میتواند منجر به خطا

 موارد گردد.

 به دوصورت میتواند اعمال شود sleepحالت 

کاهش   PIDبر اساس فرکانس یعنی هر زمان فرکانس خروجی درایو که بر اساس ضرایب : 0

 میرود.  sleepشود سیستم به حالت P16.02پیدا میکند و کمتر از مقدار پارامتر 

 میزان انحراف از مقدار ست پوینت بر اساس: 1
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P16.02 
Sleep starting 

frequency 
P00.07 ~ P00.06 P00.07 ~ P00.06 30 

  P16.04از  شتریب تیوضع نیمقدار باشد و ا  این یمساو ا یکمتر  خروجیفرکانس  زمانیکه 

 است. مجاز  sleepطول بکشد، 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 
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 ویدرا یپارامترها

P16.03 
Sleep starting 

deviation 

0.0~30.0% 

مقدار حداکثر به نسبت  0.0~30.0% 5 

 

مجاز   ی زمان Sleepباشد، مرجع از  شتریب فیدبک، اگر (P05.01=0) است مثبت یخروج یوقت

طول  P16.04از  شتریب تی وضع نیاباشد و  شتریب پارامتر نیاست که اختلاف مطلق از مقدار ا

  بکشد.

مجاز   ی زمان Sleep د،کمتر از مرجع باش فیدبک، اگر (P05.01=1)است ی منف یخروج یوقت

طول  P16.04از  شتریب تی وضع نیباشد و ا شتریب پارامتر نیاست که اختلاف مطلق از مقدار ا

 . بکشد
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P16.04 Sleep delay 0.0~3600.0s 0.0~3600.0s 30 

 را مشخص میکند.  sleepبه حالت برای رفتن لازم مدت زمان   حداقل پارامتراین 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P16.05 
PID reference 

boost value 
0.0~100.0% 0.0~100.0% 10 

 میکند.افزایش مقدار مرجع را قبل از رفتن به حالت استراحت مشخص این پارامتر میزان 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P16.06 Longest boost time 00000~6000.0s 00000~6000.0s 10 

به فرکانس حد   خروجی  که فرکانس   یزمان درایومداوم  فعال بودن یتابع برا نیا

 میتنظمقدار به  تیتواند پس از تقو ی نم فیدبکرسد اما مقدار   یم (P00.06)پارامتر ییبالا

پس از زمان بوست وارد حالت  کبارهی درایو طیشرا نی شود. در ا یبرسد استفاده م  شده

 شود. یم استراحت
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P16.07 Reserved - - - 

 

 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P16.08 
Wake up from 

sleep deviation 
0.0~30.0% 0.0~30.0% 5 

شدن   فعالمثبت است، اگر بازخورد کمتر از مرجع باشد،  ی خروج یحلقه بسته، وقت PIDدر 

 شتریب تیوضع نیباشد و ا شتریکد تابع ب نیاز مقدار ا یمجاز است که تفاوت واقع ی فقط زمان

 . بکشدطول  P16.04از 
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مجاز   یشدن فقط زمان   فعالاز مرجع باشد،   شتریاست، اگر بازخورد ب ی منف یخروج یوقت

طول  P16.04از  شتریب تی وضع نیکد تابع باشد و ا نیاز مقدار ا شتریب یاست که تفاوت واقع 

 بکشد. 

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P16.09 
Wake up from 

sleep delay 
0.0~3600.0s 0.0~3600.0s 5 

حداقل زمان لازم برای اجرای فرمان فعال شدن خروجی درایو این پارامتر مشخص کننده 

 میباشد. 
FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P16.10 
feedback limit for 

no water operate 
0~70% 0~70% 50 

P16.11 
Action Time for no 

water operate 
0.0~3600.0s 0.0~3600.0s 10 

در حالت بی آبی پمپ را نشان   این پارامتر حداقل مقدار فیدبک برای مشخص شدن کار

درایو تشخیص داده شود ارور بی  این مقدار توسط  P16.11میدهد در صورتی که به مدت زمان 

 روی نمایشگر نمایان میشود. Pid-dآبی با کد 
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 لیست پارامترها -4 فصل

پارامترهای دستگاه که در فصل قبل شرح داده شد در این جدول به صورت خلاصه آمده 

 است:

FUNC Name Instruction Of Parameters Range Default 

P00.00 Speed control mode 
0: V/F control 

1: Vector control with PG 
0~1 0 

P00.01 Run command source 

0: Keypad (LED 

extinguished) 
1: Local Terminal (LED 

flickering) 
2: Remote Terminal 

(LED flickering) 
3: ModBus (LED lights 

on) 

0~3 0 

P00.02 
Frequency A 

command source 

0: keypad Up/Down 
1: Keypad Potentiometer 

2: Local Analog IN1 
3: Local Analog IN2 

4: Local Terminal Multi-

step 
5: Simple_PLC 

6: ModBus 
7: PID 

8: Remote Terminal 

Multi-step 
9: Remote Analog IN1 

10: Remote Analog IN2 
11: Remote Analog IN3 

0~11 0 

P00.03 
Frequency B 

command source 

0: keypad Up/Down 
1: Keypad Potentiometer 

2: Local Analog IN1 
3: Local Analog IN2 

4: Local Terminal Multi-

step 
5: Simple_PLC 

6: ModBus 
7: PID 

8: Remote Terminal 

Multi-step 
9: Remote Analog IN1 

10: Remote Analog IN2 
11: Remote Analog IN3 

0~11 0 

P00.04 
Frequency command 

selection 

0  :Frequency A source 

1  :Frequency B source 
0~5 0 
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2  :Frequency A+B source 

3  :Frequency A-B source 

4  :Max Frequency A, B 

5  :Min Frequency A, B 

P00.05 Maximum frequency 10~400.00Hz 
10.0~400.0H

z 
50 

P00.06 
Upper frequency 

limit 
P00.07~P00.05 

P00.07~P00.0

5 
50 

P00.07 
Lower frequency 

limit 
0~P00.06 

0.0Hz~ 

P00.06 
0 

P00.08 
Acceleration/Deceler

ation mode 
0: Linear 
1: S curve 

0~1 0 

P00.09 Acceleration time 0 0.0~3600.0s 0.0~3600.0s 20 

P00.10 Deceleration time 0 0.0~3600.0s 0.0~3600.0s 20 

P00.11 Analog Input1 Type 
0: Voltage(0~10V) 

1: Current(4~20mA) 
0~1 0 

P00.12 
Keypad reference 

frequency 
0~P00.05 

0.0 Hz ~ 

P00.05 
50 

P00.13 UP/DOWN setting 

0: Valid in run, save 

UP/DOWN 
value when power off 
1: Valid in run, do not 

save 
UP/DOWN value when 

power off & set Ref 
2: Valid in run, do not 

save 
UP/DOWN value when 

power off & set LOW 

FREQ LIMIT 
3: invalid in run, do not 

save UP/DOWN value 

when stopped & set 

LOW FREQ LIMIT, set 

LOW FREQ LIMIT 

when power off 

0~3 0 

P00.14 
Forbid change 

direction 
0: Disabled 
1: Enabled 

0~1 0 

P00.15 Carrier frequency 1.0~16.0k 1.0~16.0kHz 10 

P01.00 
Motor rated 

frequency 
0.1Hz~P00.05 

0.1Hz~P00.0

5 
50 

P01.01 Motor rated speed 0~36000rpm 0~36000rpm 1460 

P01.02 Motor rated voltage 0~220V 0~220V 220 
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P01.03 Motor rated current 0.20~6.00A 0.20~6.00A 3 

P01.04 Motor rated power 0.15~1.1kW 0.15~1.1kW 1 

P01.05 
Motor rated power 

factor 
0.05~1.00 0.05~1.00 0.86 

P02.00 
ASR proportional 

gain KP1 
0.01~5.00 0.01~5.00 0.5 

P02.01 
ASR integral time 

KI1 
0.001~1.000s 0.001~1.000s 0.005 

P02.02 
ASR switching point 

1 
0.0Hz~P02.05 

0.0Hz~P02.0

5 
5 

P02.03 
ASR proportional 

gain KP2 
0.01~10.00 0.01~10.00 0.5 

P02.04 
ASR integral time 

KI2 
0.001~1.000s 0.001~1.000s 0.01 

P02.05 
ASR switching point 

2 
P02.02~P00.05 

P02.02~P00.0

5 
10 

P02.06 
Pulse Generator 

pulses per revolution 
1~65535 1~65535 1024 

P03.00 V/F curve selection 
0: Linear curve 

1: User-defined curve 
0~1 0 

P03.01 Torque boost 0.1％~20.0％ 0.1％~20.0％ 0.1 

P03.02 
Torque boost cut-off 

(motor frequency) 
0.0%~50.0% 0.0%~50.0% 20 

P03.03 V/F frequency 1 0.0Hz~ P03.05 
0.0Hz~ 

P03.05 
5 

P03.04 V/F voltage 1 0.0%~100.0% 
0.0%~100.0

% 
10 

P03.05 V/F frequency 2 P03.03~ P03.07 
P03.03~ 

P03.07 
30 

P03.06 V/F voltage 2 0.0%~100.0% 
0.0%~100.0

% 
60 

P03.07 V/F frequency 3 P03.05~ P01.01 
P03.05~ 

P01.01 
50 

P03.08 V/F voltage 3 0.0%~100.0% 
0.0%~100.0

% 
100 

P04.00 Start Mode 
0: Start directly 

1: DC braking and start 
0~1 0 

P04.01 Starting frequency 0.0~10.0Hz 0.0~10.0Hz 0 

P04.02 
Hold time of starting 

frequency 
0.0~50.0s 0.0~50.0s 0 

P04.03 
DC Braking current 

before start 
0.0~150.0% 0.0~150.0% 0 

P04.04 
DC Braking time 

before start 
0.0~50.0s 0.0~50.0s 0 

P04.05 Stop Mode 
0: Deceleration to stop 

1: Coast to stop 
0~1 0 
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P04.06 
Starting frequency of 

DC braking 
0.00~P00.05 0.00~P00.07 0 

P04.07 
Waiting time before 

DC braking 
0.0~50.0s 0.0~50.0s 0 

P04.08 DC braking current 0.0~150.0% 0.0~150.0% 0 

P04.09 DC braking time 0.0~50.0s 0.0~50.0s 0 

P04.10 
STOP/RST function 

selection 

0: Valid when keypad 

control (P0.01=0) 
1: Valid when keypad or 

terminal (P0.01=0 or 1) 
2: Valid when keypad or 

serial (P0.01=0 or 2) 
3: Always valid 

0~3 0 

P04.11 
Dead time of 

FWD/REV 
0.0~3600.0s 0.0~3600.0s 0 

P04.12 
Restart after power 

off 
0: Disabled 
1: Enabled 

0~1 0 

P04.13 Delay time for restart 0.0~3600.0s 0.0~3600.0s 0 

P05.00 
PID preset source 

selection 

0: keypad Up/Down 
1: ModBus 

2: Local Analog IN1 
3: Local Analog IN2 

4: Remote Analog IN1 
5: Remote Analog IN2 
6: Remote Analog IN3 

0~6 0 

P05.01 Constant PID source 0~100% 0~100% 0 

P05.02 
PID feedback source 

selection 

0: ModBus 
1: Local Analog IN1 
2: Local Analog IN2 

3: Remote Analog IN1 
4: Remote Analog IN2 
5: Remote Analog IN3 

0~5 0 

P05.03 
PID output 

characteristics 
0: Positive 
1: Negative 

0~1 0 

P05.04 
Proportional gain 

(Kp) 
0.0~10.0 0.0~10.0 1 

P05.05 Integral time (Ti) 0.000~1.00 0.000~1.0000 0.01 

P05.06 Differential time (Td) 0.000~1.00 0.000~1.0000 0 

P05.07 Sampling cycle (T) 0.01~10.00s 0.01~0.20s 0.05 

P05.08 
PID control deviation 

limit 
0.0~100.0% 0.0~100.0% 0 

P05.09 
Feedback lost 

detecting value 
0~100% 0~100% 0 

P05.10 
Feedback lost 

detecting time 
0.0~3600.0s 0.0~3600.0s 1 
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P06.00 
Output phase-failure 

protection 

0: Disabled 
1: high sensitivity 

2: medium sensitivity 
3: low sensitivity 

0~3 2 

P06.01 
Unbalanced 3 phase 

protection 

0: Disabled 
1: high sensitivity 

2: medium sensitivity 
3: low sensitivity 

0~3 2 

P06.02 
Motor overload 

protection current 
100~150% 100~150% 100 

P06.03 
Over Current Trip 

Time 
5~40S 5~40S 5 

P06.04 
Over-voltage stall 

protection 
0: Disabled 
1: Enabled 

0~1 0 

P06.05 
Over-voltage stall 

protection point 
320~390V 320~390V 380 

P06.06 
Over-current stall 

protection 
0: Disabled 
1: Enabled 

0~1 0 

P06.07 
Over-current stall 

protection point 
100~200% 100~200% 160 

P06.08 
DC Brake threshold 

voltage 
320.0~390.0V 

320.0~390.0

V 
350 

P06.09 Auto reset times 
0: Disabled 
1: Enabled 

0~1 0 

P06.10 Fault relay action 
0: Disabled 
1: Enabled 

0~1 0 

P06.11 Reset interval 0~100s 0~100s 1 

P07.00 
Local S1 Terminal 

function 

Programmable 
multifunction local input 

terminal 

0~15 1 

P07.01 
Local S2 Terminal 

function 
0~15 2 

P07.02 
Local S3 Terminal 

function 
0~15 4 

P07.03 
Local S4 Terminal 

function 
0~15 5 

P07.04 
Local FWD/REV 

control mode 

0: 2-wire control mode 1 
1: 2-wire control mode 2 
2: 3-wire control mode 1 
3: 3-wire control mode 2 

0~3 0 

P07.05 
Local FWD/REV 

enable option when 

power on 

0: Disabled 
1: Enabled 

0~1 0 

P08.00 
Local Relay 1 output 

selection 

Programmable 
multifunction local 

output terminal 
0~15 0 

P08.01 
Local Preset running 

time for relay 
0~65535 min 0~65535 min 0 
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P09.00 
Remote S1 Terminal 

function 

Programmable 
multifunction remote 

input terminal 

0~15 0 

P09.01 
Remote S2 Terminal 

function 
0~15 0 

P09.02 
Remote S3 Terminal 

function 
0~15 0 

P09.03 
Remote S4 Terminal 

function 
0~15 0 

P09.04 
Remote S5 Terminal 

function 
0~15 0 

P09.05 
Remote S6 Terminal 

function 
0~15 0 

P09.06 
Remote FWD/REV 

control mode 

0: 2-wire control mode 1 
1: 2-wire control mode 2 
2: 3-wire control mode 1 
3: 3-wire control mode 2 

0~3 0 

P09.07 
Remote FWD/REV 

enable option when 

power on 

0: Disabled 
1: Enabled 

0~1 0 

P10.00 
Remote Relay 1 

output selection Programmable 
multifunction remote 

output terminal 

0~14 0 

P10.01 
Remote Relay 2 

output selection 
0~14 0 

P10.02 
Remote Preset 

running time for relay 
0~65535 min 0~65535 min 0 

P11.00 Simple PLC mode 

0: Stop after running 

once 
1: Run at the final value 

after running  once 
2: Cycle running 

0~2 0 

P11.01 
Status saving 

selection 

0: Power loss without 

memory 
1: Power loss with 

memory 

0~1 0 

P11.02 Multi-step speed 0 -100.0~100.0 
-

100.0~100.0

% 
100 

P11.03 RUNNING TIME 0 0~6553.5 
0~65535 

S/M/H 
0 

P11.04 Multi-step speed 1 -100.0~100.0 
-

100.0~100.0

% 
100 

P11.05 RUNNING TIME 1 0~6553.5 
0~65535 

S/M/H 
0 

P11.06 Multi-step speed 2 -100.0~100.0% 
-

100.0~100.0

% 
100 
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P11.07 RUNNING TIME 2 0~6553.5 
0~65535 

S/M/H 
0 

P11.08 Multi-step speed 3 -100.0~100.0 
-

100.0~100.0

% 
100 

P11.09 RUNNING TIME 3 0~6553.5 
0~65535 

S/M/H 
0 

P11.10 Multi-step speed 4 -100.0~100.0 
-

100.0~100.0

% 
100 

P11.11 RUNNING TIME 4 0~6553.5 
0~65535 

S/M/H 
0 

P11.12 Multi-step speed 5 -100.0~100.0 
-

100.0~100.0

% 
100 

P11.13 RUNNING TIME 5 0~6553.5 
0~65535 

S/M/H 
0 

P11.14 Multi-step speed 6 -100.0~100.0 
-

100.0~100.0

% 
100 

P11.15 RUNNING TIME 6 0~6553.5 
0~65535 

S/M/H 
0 

P11.16 Multi-step speed 7 -100.0~100.0 
-

100.0~100.0

% 
100 

P11.17 RUNNING TIME 7 0~6553.5 
0~65535 

S/M/H 
0 

P11.18 Multi-step speed 8 -100.0~100.0 
-

100.0~100.0

% 
100 

P11.19 RUNNING TIME 8 0~6553.5 
0~65535 

S/M/H 
0 

P11.20 Multi-step speed 9 -100.0~100.0 
-

100.0~100.0

% 
100 

P11.21 RUNNING TIME 9 0~6553.5 
0~65535 

S/M/H 
0 

P11.22 Multi-step speed 10 -100.0~100.0 
-

100.0~100.0

% 
100 

P11.23 RUNNING TIME 10 0~6553.5 
0~65535 

S/M/H 
0 

P11.24 Multi-step speed 11 -100.0~100.0 
-

100.0~100.0

% 
100 

P11.25 RUNNING TIME 11 0~6553.5 
0~65535 

S/M/H 
0 
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P11.26 Multi-step speed 12 -100.0~100.0 
-

100.0~100.0

% 
100 

P11.27 RUNNING TIME 12 0~6553.5 
0~65535 

S/M/H 
0 

P11.28 Multi-step speed 13 -100.0~100.0 
-

100.0~100.0

% 
100 

P11.29 RUNNING TIME 13 0~6553.5 
0~65535 

S/M/H 
0 

P11.30 Multi-step speed 14 -100.0~100.0 
-

100.0~100.0

% 
100 

P11.31 RUNNING TIME 14 0~6553.5 
0~65535 

S/M/H 
0 

P11.32 Multi-step speed 15 -100.0~100.0 
-

100.0~100.0

% 
100 

P11.33 RUNNING TIME 15 0~6553.5 
0~65535 

S/M/H 
0 

P11.34 
ACC/DEC time for 

step 0~7 
0~0XFFFF 0~0XFFFF 0 

P11.35 
ACC/DEC time for 

step 8~15 
0~0XFFFF 0~0XFFFF 0 

P11.36 Multi-step time unit 
0: Second 
1: Minute 
2: Hour 

0~2 0 

P12.00 
Running status 

display selection 
0~0xFFFF 0~0X1FFF 8287 

P12.01 
Stop status display 

selection 
0~0X003F 0~0X003F 143 

P12.02 Hardware version Depend on version _ 0 

P12.03 Software version Depend on version _ 0 

P12.04 last fault type 1~21 0~21 0 

P12.05 
Second latest fault 

type 
1~21 0~21 0 

P12.06 Third latest fault type 1~21 0~21 0 

P12.07 
Fourth latest fault 

type 
1~21 0~21 0 

P12.08 
Output frequency at 

current fault 

را    فرکانس خروجی اینورتر

در خطای فعلی نشان  

 میدهد 

_ 0 
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P12.09 
Output current at 

current fault 

جریان خروجی اینورتر را در  

 خطای فعلی نشان میدهد 
_ 0 

P12.10 
DC bus voltage at 

current fault 

اینورتر را در    DCولتاژ باس  

 خطای فعلی نشان میدهد 
_ 0 

P12.11 
Local Input status at 

current fault 

  نالیترم  تیمقدار وضع  نیا

را در    ON-OFF  یورود 

کند.    یثبت م  یفعل  یخطا

  ریبه شرح ز  تیهر ب  یمعن

 است: 

0: 

Sin

1 

1: 

Sin

2 

2: 

Sin

3 

3: 

Sin

4 
  نالیدهد که ترم  ینشان م  1

مربوطه روشن است،    یورود 

نشان دهنده    0که    یدر حال

. توجه:  بودن استخاموش  

 HEXمقدار به صورت    نیا

 شود.   یداده م  شینما

_ 0 

P12.12 
Local Output status at 

current fault 

0: 

Relay1 
  نالیدهد که ترم  ینشان م  1

مربوطه روشن    خروجی

نشان    0که    یاست، در حال

 . بودن استدهنده خاموش  

_ 0 

P12.13 
Remote Input status 

at current fault 
 P12.11 _ 0همانند  

P12.14 
Remote Output status 

at current fault 
 P12.12 _ 0همانند  

P13.00 
QUICK/JOG 

function selection 

0: FDW/REV switching 
1: Jog 

2: Clear UP/DOWN 

setting 

0~2 0 

P13.01 Jog reference 0.0~10.0 Hz 0.0~10.0 5 

P13.02 Jog Acceleration time 0.0~3600.0s 0.0~3600.0s 20 

P13.03 Jog Deceleration time 0.0~3600.0s 0.0~3600.0s 20 
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P13.04 Acceleration time 1 0.0~3600.0s 0.0~3600.0s 20 

P13.05 Deceleration time 1 0.0~3600.0s 0.0~3600.0s 20 

P13.06 Acceleration time 2 0.0~3600.0s 0.0~3600.0s 20 

P13.07 Deceleration time 2 0.0~3600.0s 0.0~3600.0s 20 

P13.08 Acceleration time 3 0.0~3600.0s 0.0~3600.0s 20 

P13.09 Deceleration time 3 0.0~3600.0s 0.0~3600.0s 20 

P13.10 Skip frequency 1 0.0~P00.05 0.0~ P00.05 0 

P13.11 Skip frequency 2 0.0~P00.05 0.0~ P00.05 0 

P13.12 
Skip frequency 

bandwidth 
0.0~P00.05 0.0~ P00.05 0 

P13.13 FDT level 0.0~ P00.05 0.0~ P00.05 50 

P13.14 FDT lag 0.0~100.0% 0.0~100.0% 5 

P14.00 Local address 1~247 1~247 1 

P14.01 Baud rate selection 

0: 1200 bps 
1: 2400 bps 
2: 4800 bps 
3: 9600 bps 

4: 19200 bps 
5: 38400 bps 
6: 56000 bps 
7: 57600 bps 

8: 115200 bps 

0~8 3 

P14.02 Data format 

0: No parity (8, N,2) 
1: Odd parity (8, O,1) 
2: Even parity (8, E,1) 
3: No parity (7, N,2) 
4: Odd parity (7, O,1) 
5: Even parity (7, E,1) 

0~5 0 

P14.03 
ModBus reply delay 

time 
0~20 ms 0~20ms 0 

P14.04 
ModBus timeout 

fault time 
0.0~100.0s 0.0~100.0s 0 

P14.05 Response action 
0: Disabled 
1: Enabled 

0~1 1 

P14.06 ModBus fault action 

0: No alarm and keep 

running 
1: Alarm and stop if 

command source is 

ModBus 
2: Alarm and stop in any 

command source 

0~2 0 

P15.00 Password Setting 
0: No Protect 

1: Parameters Protect 
2: Device Protect 

0~3 0 
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3: Device and parameter 

protect 

P15.01 Password 0~65000 0~65000 11111 

P15.02 Restore parameters 
0: No action 

1: Restore factory setting 
0~1 0 

P15.03 
firmware update by 

bootloader 

0: Normal Operation 
1: reset device for update 

by serial port 
0~1 0 

P15.04 
Power On time in 

minutes 
0~65535 0~60 0 

P15.05 
Power On time in 

hour 
0~65535 0~24 0 

P15.06 Power On time in day 0~65535 0~365 0 

P15.07 
Power On time in 

year 
0~65535 0~65536 0 

P15.08 Run time in minutes 0~65535 0~60 0 

P15.09 Run time in hour 0~65535 0~24 0 

P15.10 Run time in day 0~65535 0~365 0 

P15.11 Run time in year 0~65535 0~65540 0 

P16.00 
Pump/Fan function 

selection 
0: Disabled 
1: Enabled 

0~1 0 

P16.01 
Sleep method 

selection 

0: Automatic sleep based 

on running frequency 
1: Automatic sleep based 

on deviation 

0~1 1 

P16.02 
Sleep starting 

frequency 
P00.07~P00.06 

P00.07~P00.0

6 
30 

P16.03 
Sleep starting 

deviation 
0.0~30.0% 0.0~30.0% 5 

P16.04 Sleep delay 0.0~3600.0s 0.0~3600.0s 30 

P16.05 
PID reference boost 

value 
0.0~100.0% 0.0~100.0% 10 

P16.06 Longest boost time 00000~6000.0s 
00000~6000.

0s 
10 

P16.07 Reserved - - - 

P16.08 
Wake up from sleep 

deviation 
0.0~30.0% 0.0~30.0% 5 

P16.09 
Wake up from sleep 

delay 
0.0~3600.0s 0.0~3600.0s 5 

P16.10 
feedback limit for no 

water operate 
0~70% 0~70% 50 

P16.11 
Action Time for no 

water operate 
0.0~3600.0s 0.0~3600.0s 10 
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 خطا و رفع آن   لیست-5 فصل

 خطاهایی که در صفحه نمایشگر دستگاه نمایان میشود به شرح زیر است:

 رفع خطا  شرح خطا  نمایش خطا  

1 ShcF 
Short circuit 

current (ShcF) 

اتصال کوتاه در  

 خروجی درایو 

به    اتصال کوتاه در خروجی درایو

صورت هر فاز با دیگری و یا هر فاز  

با زمین موجب رخداد این خطا  

میشود، این خطا به صورت سخت  

افزاری میزان جریان خروجی را  

کنترل نموده و در صورتی که 

اضافه جریان وجود داشته باشد  

 IGBTعلاوه بر قطع کردن خروجی  

 به مدار کنترل هم اعلام میشود 

2 out1F 
Output phase 

interruption U 

(out1F) 

  U قطع شدن فاز  

 موتور 

 بررسی سلامت کابل موتور 

 بررسی ترمینال موتور 

در زمانی که موتور بدون بار کار  

میکند احتمال دارد به دلیل پایین  

بودن سطح جریان ،این خطا ظاهر  

جهت ادامه کار  شود میتوان  

حساسیت این قسمت را توسط  

 کم کرد  P06.00پارامتر  

3 out2F 
Output phase 

interruption V 

(out2F) 

  V قطع شدن فاز  

 موتور 

4 out3F 
Output phase 

interruption W 

(out3F) 

 قطع شدن فاز  

W   موتور 

5 UnbF 
Unbalanced 3 

phase current 

(UnbF) 

جمع برداری  

خروجی اینورتر  

در صورتی که 

صفر نباشد  

میتواند به عنوان  

خطا در نظر  

 گرفته شود

مقاومت سیم پیچهای موتور توسط  

اهم متر بررسی شود )میبایست در  

یک محدوده باشد(،در صورت  

اختلاف زیاد سیم پیچهای موتور  

آسیب دیده است و موتور قابل  

اطمینان نیست. میتوان جهت ادامه  

کار حساسیت این قسمت را توسط  

 کم کرد  P06.01پارامتر  
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6 oc-1F 

Over current 

when 

acceleration 

(oc-1F) 

اضافه جریان  

موتور در حالت  

 شتاب افزایشی

در زمانی که زمان شتاب خیلی کم 

باشد یا اینرسی بار زیاد باشد باید  

زمان شتاب گیری زیاد شود تا به  

 موتور اضافه جریان وارد نشود 

  P06.06و    P06.07از طریق پارامتر  

اضافه جریان موتور را از طریق  

 فرکانس کنترل نمود 

7 oc-2F 

Over current 

when 

deceleration 

(oc-2F) 

اضافه جریان  

موتور در حالت  

 شتاب کاهشی

8 oc-3F 

Over current 

when constant 

speed running 

(oc-3F) 

اضافه جریان  

موتور در حالت  

 سرعت ثابت 

9 oV-1F 

Over voltage 

when 

acceleration 

(oV-1F) 

اضافه ولتاژ لینک  

DC    در حالت

و    P00.10زمان شتاب در پارامتر   شتاب افزایشی

P00.09   بیشتر شود 

 DCاستفاده از ترمز  

و    P06.05استفاده از پارامترهای:  
P06.04 

10 oV-2F 

Over voltage 

when 

deceleration 

(oV-2F) 

اضافه ولتاژ لینک  

DC    در حالت

 شتاب کاهشی

11 oV-3F 

Over voltage 

when constant 

speed running 

(oV-3F) 

اضافه ولتاژ لینک  

DC    در حالت

 سرعت ثابت 

12 dcuvF 
DC bus Under 

voltage (dcuvF) 
کم بودن ولتاژ  

DC 

ولت   80از    DCدر صورتی که ولتاژ  

 کمتر شود برق ورودی کنترل شود 

13 oLF 
Inverter 

overload (oLF) 

زیاد بودن بار  

 اینورتر 

بار متصل به موتور بیش از اندازه  

 باعث جریان کشی از موتور میشود 

14 ohF 
IGBT Over 

Heat (ohF) 
 بالا بودن دمای  

IGBT 

 IGBTدر صورت افزایش دمای  

میبایست کارکرد فن و تهویه  

 مناسب داخل تابلو بررسی شود 

15 EF 
External fault 

(EF) 

دریافت خطای  

خارجی از طریق  

 ترمینال ورودی 

یکی از پارامترهای قابل تنظیم به 

عنوان ورودی برای ترمینال ،  

ورودی به عنوان خطای خارجی  

است که در این صورت میبایست  

 منبع آن بررسی شود 
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16 ComF 
ModBus fault 

(ComF) 
 خطا در ارتباط 

زمانی ارتباط  فاصله  درصورتیکه  

  P14.04  ریاز زمان تاخسریال  

 شود   شتریب

 تاخیر زمان بیشتر شود 

17 tF 
Auto tuning 

fault (tF) 

خطا در زمان  

تخمین 

 پارامترهای موتور 

مقادیر پارامترهای موتور از روی  

 پلاک بررسی شود 

 مجدد عمل تخمین انجام شود 

 سلامت موتور و کابل بررسی شود 

های موتور توسط    چاهم سیم پی

 بررسی شود   رمولتی مت

18 PGF 
Encoder fault 

(PGF) 

خطا در دریافت  

 سیگنالهای انکدر 

سلامت انکدر و کابل آن بررسی  

 شود 

19 Pid-F 
PID feedback 

fault (PidF) 

از دست دادن  

فیدبک در کنترل  
PID 

 فیدبک بررسی شود ورودی  ارتباط  

20 Pid-d 

PID NoWater 

(Dry) fault 

 (Pid-d) 

خشک کار کردن  

پمپ با توجه به  

و    P16.10پارامتر  
P16.11 

 ورودی آب به پمپ بررسی شود 

21 Pid-S 

PID Source 

Selection fault 

(Pid-S) 

یکسان بودن  

 مرجع و فیدبک

 PIDدر کنترل  

  P05.02و    P05.00پارامترهای  

 بررسی شود که برابر نباشد 

22 sysF 
System fault 

(sysF) 
 خطای داخلی اینورتر  خطای سیستم 

23 trEnd 
Trial time 

reached (trEnd) 

پایان زمان تست  

 آزمایشی 

مربوط به اینورترهایی که به صورت  

 آزمایشی واگذار میشود 
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