
  

    (كليات)



  موارد احتياطي لازم ١-١-١

دستگاه اينورتر بايد توسط كاركنان فني و باتجربه ، نصب و راه اندازي شود كه با طرز تنظيم پارامتر ، اصول و  -١
 مباني برق ، نصب و سيم بندي آشنايي كافي را داشته باشد تا از بروز هرگونه حادثه جلوگيري شود.

ستفاده كنيد ، ولي هيچگاه  -٢ سمت ورودي برق دستگاه ميتوانيد از رله يا كنتاكتور براي قطع و وصل برق ا در ق
 در خروجي اينورتر و بين موتور و اينورتر كنتاكتور قرار دهيد. نبايد

سپس  -٣ شود و  شانگر برق ورودي خاموش  صلي را قطع كنيد تا چراغ ن سي ، برق ا قبل از هرگونه تعمير يا بازر
ـــط مولتي متر اطمينان پيدا كنيد كه بين ترمينال هاي  ـــته  DCهيچ ولتاژ  Nو  Pتوس قرار ندارد(توجه داش

 ولت مي باشد!) ٦٥٠باشيد كه اين ولتاژ تا 

ـــل كنيد تا به موتور  60Hzاز  قبل از تنظيم فركانس خروجي بيش -٤ ، از توانايي و ايمني موتور اطمينان حاص
 آسيب نرسد.

 چنانچه از دستگاه اينورتر براي مدت طولاني استفاده نمي كنيد برق دستگاه را قطع كنيد. -٥

 دستگاه اينورتر را از طريق قطع و وصل برق اصلي ورودي خاموش و روشن نكنيد. -٦

ي و محيط كار نسـبت به نظافت اينورتر مخصـوصـاً فن دسـتگاه اقدام كنيد(عمر با توجه به شـرايط آب و هواي -٧
 سال است). ٣مفيد فن حداكثر 

ستفاده نكرده ايد ، دماي محيط نبايد بيش از  -٨ شده و هنوز ا سه ماه در انبار نگه داري   ٣٠اگر اينورتر بيش از 
د زيرا ممكن است موجب خرابي خازن باشد و نگهداري بيش از يك سال هم توصيه نمي شودرجه سانتي گراد 

 هاي الكترونيكي دستگاه شود.

  شرايط محيطي مناسب براي نصب ٢-١

 جهت عملكرد بهينه و عمر مفيد طولاني به شرايط محيطي زير توجه كنيد :

  شرايط  محيط
  سقف براي جلوگيري از ريزش باران و تابش نورمستقيممحيط بسته همراه با   نصب در محيط 

  محيطدماي 
استفاده مي كنيد حتماً از فن يا درجه سانتيگراد. هنگامي كه از درايو درون تابلو  50+~10-

  خنك كننده مناسب استفاده كنيد.

  و بدون هرگونه بخار %٩٠كمتر از   رطوبت
دماي نگه داري 

  انبار
  درجه سانتيگراد 60+~20-

  متر١٠٠٠كمتر از   ارتفاع از سطح دريا
 2M/S509در  HZ55و  2M/S8در  HZ20~10  لرزش

  شرايط محيطي
اينورتر را در محيطي عاري از روغن و و گرد و غبار ، موارد راديو اكتيو ، مواد آتش زا ، لرزش 

  هاي شديد ، كلريد ها ، نور مستقيم خورشيد و خورده هاي فلز نصب كنيد.
  باشد.اينورتر را عمودي نصب كنيد تا حداكثر اثر خنك كنندگي را دارا   جهت



 اطلاعات اوليه و موارد حفاظتي ٣-١

قبل از هرچيز به بررسي پلاكي كه روي اينورتر قراردارد مي پردازيم و پارامتر هاي روي آن را بررسي مي كنيم. 
 همانطوري كه در شكل زير مشاهده مي كنيد.

 

  

  

  

  

اين برچسب شامل اطلاعاتي در مورد تغذيه ورودي ولتاژ و جريان خروجي اينورتر مي باشد به اضافه شماره سريال و كشور 
  توليد كننده محصول مي باشد.

-10~50°C (non-freezing)  Ambient temperature 

En
vi

ro
nm

en
t

  

90% RH or less (non-condensing)  Relative humidity  
-20~65°C  Storage temperature  
Protected from corrosive gas, combustible gas, 
oil mist or dust  

Location  

Max. 1,000m above sea level, Max. 
(0.6G) or less25.9m/sec  

Altitude, Vibration  

70~106kPa  Atmospheric pressure  
  را مشاهده مي كنيد : IG5Aدر جدول زير مشخصات توان و ولتاژ مدل هاي مختلف سري 

Keypad  Input power  

  

Series Name  Motor rating 

LS
 In

ve
rt

er
  

NON loader 
I/O Products  

Single Phase 
200~230[V]  1  

iG5A  

0.4 [kW]  004  
0.75 [kW]  008  
1.5 [kW]  015  
2.2 [kW]  022  

Three Phase 
200~230[V]  2  

3.7 [kW]  037  
4.0 [kW]  040  
5.5 [kW]  055  
7.5 [kW]  075 

Three Phase 
380~480[V]  3  

11.0 [kW]  110 
15.0 [kW]  150 
18.5 [kW]  185 
22.0 [kW]  220 

     SV008iG5A-2 
 

INPUT      200-230V         3 Phase    
                 6.6 A         50/60Hz    
OUTPUT  0-Input V             3 Phase   
                 5.0 A         0.1-400Hz 
                 1.9 KVA    (D) 
  

05050300557 

 

 

 Industrial systems Made in KOREA 

 مدل اينورتر

 پارامتر هاي تغذيه ورودي

 پارامتر هاي تغذيه خروجي
 پارامتر جريان و فركانس خروجي
 ظرفيت اينورتر

 باركد و شماره سريال



توجه داشته باشيد اگر در هنگام بررسي جعبه اينورتر و يا خود آن مشاهده كرديد كه دستگاه ضربه خورده 
 است يا با مشخصات جعبه همخواني ندارد آن را تعويض كنيد!

   

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

  



 جزئيات ظاهري محصول :

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 از آن كه كاور روي آن را برداشتيم مشاهده مي كنيد :ايي از داخل اينورتر بعد نم

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

LED  نمايشگر وضعيتهاي  

 RUNدكمه 

زماني كه مي خواهيد 
سيم بندي را انجام دهيد 

  كاور را در بياوريد.

زماني كه مي خواهيد سيم 
بندي هاي تغذيه ورودي و 

موتور را انجام دهيد اين كاور 
 را در بياوريد.

دكمه 
STOP/RESET 

 [ENT]دكمه 

پلاك اينورتر

 
 

 

 كليد انتخاب

NPN,PNP 

  ترمينال

   زمين اينورتر

 فن خنك كننده

جهته براي تنظيم  ٤دكمه 
  پارامترها

(Up/Down/Left/Right) 

  ترمينال
 سيگنال كنترل 

 ترمينال تغذيه ورودي

 



  نصب و سيم بندي ٤-١
ـــب كنيد كه از نظر لرزش ايمن ( كمتر از  ـــب كنيد كه 2M/S509Lاينورتر را در محلي نص ) و همچنين در محلي نص

درجه باشد . همانطور كه در شكل مشاهده مي كنيد در اطراف اينورتر حرارات بالايي  50~10-محدوده دماي آن حداكثر 
 گر صدمه وارد كند، پس فاصله مناسب را رعايت كنيد.وجود دارد كه مي تواند به قطعات دي

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

مطابق شكل زير اگر دو اينورتر يا بيشتر را در يك تابلو واحد قرار دهيد حتماً به فاصله استاندارد آن ها و سيستم تهويه 
 مناسب توجه كنيد.

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 اشتباه



  

  

  

  

  

  

 

  

 IG5Aابعاد جدول كامل ابعاد سري  ١-٤-١

[Kg]  B 
[mm]  

A 
[mm]  Φ  D 

[mm]  
H1 

[mm]  
H 

[mm]  
W1 

[mm]  
W 

[mm]  [kW]  Inverter  

0.76 4.0  4.5 4.0  130 119 128 65.5 70 0.4 SV004IG5A-1 
1.12 4.5  4.5 4.5  130 120 128 95.5 100 0.75 SV008IG5A-1 
1.84 4.5  4.5 4.5  155 120.5 128 132 140 1.5 SV015IG5A-1 
0.76 4.0  4.5 4.0  130 119 128 65.5 70 0.4 SV004IG5A-2 
0.77 4.0  4.5 4.0  130 119 128 65.5 70 0.75 SV008IG5A-2 
1.12 4.5  4.5 4.5  130 120 128 95.5 100 1.5 SV015IG5A-2 
1.84 4.5  4.5 4.5  155 120.5 128 132 140 2.2 SV022IG5A-2 
1.89 4.5  4.5 4.5  155 120.5 128 132 140 3.7 SV037IG5A-2 
1.89 4.5  4.5 4.5  155 120.5 128 132 140 4.0 SV040IG5A-2 
3.66 4.5  5.0 4.5  170 210 220 170 180 5.5 SV055iG5A-2 
3.66 4.5  5.0 4.5  170 210 220 170 180 7.5 SV075iG5A-2 
9.00 7.0  8.0 7.0  189.5 304 320 219 235 11.0 SV110iG5A-2 
9.00 7.0  8.0 7.0  189.5 304 320 219 235 15.0 SV150iG5A-2 
13.3 10.0  10.0 10.0  208.5 392 410 240 260 18.5 SV185iG5A-2 
13.3 10.0  10.0 10.0  208.5 392 410 240 260 22.0 SV220iG5A-2 
0.76 4.0  4.5 4.0  130 119 128 65.5 70 0.4 SV004IG5A-4 
0.77 4.0  4.5 4.0  130 119 128 65.5 70 0.75 SV008IG5A-4 
1.12 4.5  4.5 4.5  130 120 128 95.5 100 1.5 SV015IG5A-4 
1.84 4.5  4.5 4.5  155 120.5 128 132 140 2.2 SV022IG5A-4 
1.89 4.5  4.5 4.5  155 120.5 128 132 140 3.7 SV037IG5A-4 
1.89 4.5  4.5 4.5  155 120.5 128 132 140 4.0 SV040IG5A-4 
3.66 4.5  5.0 4.5  170 210 220 170 180 5.5 SV055iG5A-4 
3.66 4.5  5.0 4.5  170 210 220 170 180 7.5 SV075iG5A-4 
9.00 7.0  8.0 7.0  189.5 304 320 219 235 11.0 SV110iG5A-4 
9.00 7.0  8.0 7.0  189.5 304 320 219 235 15.0 SV150iG5A-4 
13.3 10.0  10.0 10.0  208.5 392 410 240 260 18.5 SV185iG5A-4 
13.3 10.0  10.0 10.0  208.5 392 410 240 260 22.0 SV220iG5A-4 

 

 صحيح اشتباه



 : I/Oسيم بندي ترمينال هاي قدرت و كنترل  ٢-٤-١

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 

  )1.5kW~0.4متصل شوند!!( R,T*تغذيه ورودي دستگاه هاي تك فاز بايد به 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

  

  

  

 

 توضيحات

  براي ارتباط با كارت افزايشي راه دور يا كپي پارامترها 



 مشخصات سيم بندي بلوك ترمينال قدرت : ٣-٤-١

 

 

 

 

 

 

و  100Ωحداكثر مقدار امپداس خط زمين  230Vبراي اتصال اينورتر به زمين حتماً دقت كنيد كه در كلاس 
  باشد. 10Ωاين مقدار كمتر از  460Vدر كلاس 

  

 را مشاهده مي كنيد. Groundدر شكل زير محل اتصال سيم 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



  خصوصيات ترمينال كنترلي ٤-٤-١

  

  

  

  

  سايز پيچ [Nm]  خصوصيات
 ]2mm[سايز سيم

 T/M  وظيفه ترمينال
  تك سيم  استاندارد

-  0.4  M2.6  1.5  1.0   وروديMulti-function T/M 1-8 P1~P8 
-  0.4  M2.6  1.5  1.0  ترمينال مشترك  CM  

 12Vولتاژ خروجي 
 10mAحداكثر جريان خروجي :

 5kohm~1پتانسيومتر :
0.4  M2.6  1.5  1.0  منبع تغذيه براي پتانسيومتر خارجي  VR  

  حداكثر ولتاژ ورودي :
-12V~+12V input 

0.4  M2.6  1.5  1.0   ولتاژترمينال ورودي براي  V1  

0~20mA input 
 I  ترمينال ورودي براي جريان  M2.6  1.5  1.0  0.4  اهم ٢٥٠مقاومت داخلي 

 [V]11حداكثر ولتاژ خروجي : 
 10mAحداكثر جريان خروجي :

0.4  M2.6  1.5  1.0  ترمينال خروجي آنالوگ  AM 

 open collector MOترمينال براي   DC 26V , 100mA 0.4  M2.6  1.5  1.0كمتر از 
-  0.4  M2.6  1.5  1.0  ترمينال زمين براي منبع تغذيه خارجي  MG 

 حداكثر جريان خروجي : 
100mA 

0.4  M2.6  1.5  1.0   24منبع تغذيه خارجيV 24 

 A 3A اتصال رله خروجي  AC 250V , 1A 0.4  M2.6  1.5  1.0كمتر از 
 B 3Bاتصال رله خروجي   AC 30V , 1A 0.4  M2.6  1.5  1.0كمتر از 

-  0.4  M2.6  1.5  1.0  
-Multi پايه مشترك رله هاي
function 

3C 

  

  

  

  

  

  

 



  و تنظيمات ارتباطي PNP/NPNكليد انتخاب  ٥-٤-١

    

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

 

 

 

 

DC 24V inside inverter [NPN] 

external DC 24V [PNP] 



  

  

  

  

  

  

  

  

  : Keypadويژگي هاي  ١-٥-١

    

Keys 
  RUN  فرمان اجرا

RESET            /             فرمان ريست وقتي خطايي رخ دادSTOP فرمان ايست انجام عمليات  STOP/RESET  

    UP  براي افزايش مقدار پارامتر استفاده مي شود.

    Down  براي كاهش مقدار پارامتر استفاده مي شود.
براي تغيير مقدار متغير  براي پرش به گروه پارامتر هاي ديگر يا جابه جايي مكان نما به سمت چپ

    Left  استفاده مي شود.

براي پرش به گروه پارامتر هاي ديگر يا جابه جايي مكان نما به سمت راست براي تغيير مقدار متغير 
   Right  استفاده مي شود.

   ENT  براي تاييد مقدار پارامتر يا ذخيره تغييرات پارامتر به كار مي رود.
  

Display 

  رخ دهد به حالت چشمكزن در مي آيد.اگر خطايي 

  FWD  است ، روشن مي شود. FWDوقتي در حالت 
  REV  است ، روشن مي شود. REVوقتي در حالت 
  RUN  است ، روشن مي شود. RUNوقتي در حالت 

  SET  وقتي پارامتر را تنظيم مي كنيد ، روشن است.
 segment 7  وضعيت عمليات و اطلاعات پارامتر ها را نشان مي دهد.

  

 



 Keypadهاي  LEDنمايش الفباي اعداد بر روي  ٢-٥-١

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  جا به جايي به گروه هاي ديگر ٦-١

  ، چهار گروه پارامتر مختلف وجود دارد. IG5Aمطابق با شكل زير در سري 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

 



Drive  شامل پارامتر هاي پايه و ضروري در وضعيتRun  مي باشد. مانندTaraget Frequency  فركانس)
  (شتاب و توقف). Accel/Decelنشان) ، زمان 

Function group1 .شامل توابع و پارامترهاي پايه براي تنظيم فركانس و ولتاژ خروجي :  

Function group2 شامل پارامتر ها و توابع پيشرفته مانند كنترلر :PID .  

I/O(Input/output) group ضروري جهت ايجاد توالي و استفاده از ترمينال هاي  : شامل پارامترهايي
  . (Multi-function)ورودي و خروجي چند وظيفه اي

مطابق شكل زير براي جا به جايي گروه ها مي توانيد از كليد هاي راست و چژ كي پد روي اينورتر استفاده 
  كنيد.

  

  

  

  

  

  

  چگونه كد هاي درون يك گروه را تغيير دهيم : 

 

 

 

 

 

 

  

  

 

 

   ”0.00”در اولين كد در گروه درايو
  (      ) را يك بار فشار دهيد. كليد بالا

  نمايش داده مي شود.”ACC“ دومين كد در گروه 
 كليد بالا(      ) را يك بار فشار دهيد.

  نماش داده مي شود. ”dEC“سومين كد از گروه 
  شدن آخرين كد نگه داريد. كليد بالا (      ) را تا ظاهر

  نماش داده مي شود. ”drC“آخرين كد در گروه 
  كليد بالا (     )را دوباره فشار دهيد.

  به اولين كد از گروه درايو بر مي گردد.

 از كليد پايين (      ) براي دستور معكوس استفاده كنيد.



 Drive groupتنظيم پارامتر و تغيير مقادير پارامتر در  ٧-١

  ثانيه مشاهده مي كنيد. 16.0ثانيه تا  5.0را از  ACCمان شكل زير تغيير مقدار ز در

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

  كليد بالا (      ) را يك بار فشار دهيد تا به دومين كد برويد. ”0.00“در اولين كد 

ACC  (      ) زمان شتاب نمايش داده مي شود.كليدEnt .را يك بار فشار دهيد  

  قرار دهيد. 0را تنظيم كرده و مكان نما را روي  5.0مقدار 
  ) را يكبار فشار داده و مكان نما را به چپ منتقل كنيد.كليد چپ (     

  فعال كنيد و سپس كليد بالا (      ) را فشار دهيد 5.0را در  5عدد 

  افزايش دهيد. 6.0مقدار متغير را تا 
  مكان نما را به چپ منتقل كنيد.كليد چپ (     ) را يكبار فشار داده و 

  فعال كنيد. كليد بالا(     ) را فشار دهيد. 0.60را در  0نمايش داده مي شود.اولين  0.60

  را يكبار فشار دهيد. Entرا تنظيم كنيد و كليد (     )  16.0
  به حالت چشمكزن در مي آيد. 16.0

  مجددا فشار دهيد تا به نام پارامتر برگرديد.  Entكليد (    )

ACC  ثانيه تغيير كرده است. 16.0به  5.0نمايش داده مي شود. زمان شتاب از  

  -در حال چشمك زدن است فشار دهيد ، 16.0، كليد چپ(     ) يا راست(     ) را در زماني كه  ٧در مرحله 

  تنظيمات غير فعال مي شود.



  

  

  

  اندازي و تنظيم فركانس)روش هاي راه (

  

  
  



  مقدمه 

اينورتر در اين فصل توابع و پارامتر هاي پايه و اصلي اينورتر و طريقه انجام تنظيمات اوليه براي راه اندازي 
IG5A .را به طور كامل بررسي مي كنيم  

  مدهاي فركانسي  ١-٢

  اصلي اينورتر Keypadتنظيمات فركانسي به كمك  ١-١-٢

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  مقدار اوليه  واحد
Hz 0.00  0~400  -  [Frequency Command]  0.00  Drive group  

  0  0~8  0  [Frequency mode]  Frq  
  

قرار  0.00تنظيم كنيد. فركانس مطلوب را روي مد  0را در مد فركانسي روي  Frqمقدار   Keypadبه كمك 
  را فشار دهيد تامقدار جاري ذخيره شود. Prog/Engداده و كليد (      ) 

راه دور را استفاده مي كنيد ،  Keypad(حداكثر فركانس)قرار دهيد. وقتي  F21مقدار تغيير را كمتر از حالت 
Keypad !روي بدنه اصلي غير فعال مي شود  

  

  : v 10+~10-ورودي  تنظيم فركانس به كمك ٣-١-٢
  گروه  كد  پارامترنام   تنظيمات  رنج  مقدار اوليه  واحد
Hz 0.00  0~400  -  [Frequency Command]  0.00  Drive group  

  0  0~8  2 [Frequency Mode]  Frq  
V  0.0 0~-10 - [NV input minimum voltage]  I 2 I/O group  
Hz  0.00 0~400 - [Frequency corresponding to I2]  I 3 
V  10.00 0~10 - [NV input max voltage]  I 4 
Hz  60.00 0~400 - [Frequency corresponding to I4]  I 5 

     [V1 input]  I6~I10   
   

مشاهده كنيد.  0.00تنظيم كنيد. فركانس تنظيم شده را مي توانيد در  ٢را روي  Frqدر مد فركانسي مقدار 
 10v±وصل كنيد . فركانس خروجي مطابق با تغييرات ولتاژ  V1و  CMرا به ترمينال هاي  10v±سيگنال 
 مي باشد. V1ترمينال 

  
  

  

  

 

  10+~10-استفاده از سيگنالv ازمدار خارجي  



  يا ترمينال پتانسيومتر 10v~0به كمك ورودي تنظيم فركانس  ٤-١-٢

پتانسيومتري كه به ترمينال هاي يا 10v-0به كمك سيگنال .را انتخاب كنيد٣عدد  Frqدر كد Drive groupاز
VR  وV1  وCM .وصل شده اند مي توانيد كنترل موتور را به دست بگيريد  

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  مقدار اوليه  واحد
Hz 0.00  0~400  -  [Frequency Command]  0.00  Drive group  

  0  0~8  3 [Frequency Mode]  Frq  
  10 0~9999 10 [Filter me constant for V1 input]  I 6 I/O group  

V  0 0~10 - [V1 input Min voltage]  I 7   

Hz  0.00 0~400 - [Frequency corresponding to I 7]  I 8   

V  10 0~10 - [V1 input max voltage]  I 9   

Hz  60.00 0~400 - [Frequency corresponding to I 9]  I10   

  

  

  

  

 : 20mA~0به كمك ورودي تنظيم فركانس  ٥-١-٢

را براي تنظيم فركانس به ترمينال  20mA~0را انتخاب كنيد. ورودي  ٤عدد  Frqدر كد  Drive groupاز 
  وصل كنيد. Iو  CMهاي 

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  مقدار اوليه  واحد
Hz 0.00  0~400  -  [Frequency Command]  0.00  Drive group  

  0  0~8  4 [Frequency Mode]  Frq  
  10 0~9999 10 [Filter time constant for I input]  I11 I/O group  

mA  4 0~20 - [I input minimum current]  I12 
Hz  0.00 0~400 - [Frequency corresponding to I12]  I13 
mA  20 0~20 - [I input max current]  I14 
Hz  60.00 0~400 - [Frequency corresponding to I14]  I15 

  

  

  

  

 
  پتانسيومترسيم بندي  V10~0كنترل خارجي به كمك ورودي 



  )UP-Downتنظيم فركانس به كمك ولوم ديجيتال ( ٦-١-٢

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  مقدار اوليه  واحد
Hz 0.00  0~400  -  [Frequency Command]  0.00  Drive group  

  0  0~8  8 [Frequency Mode]  Frq  

 I56  ،I60  ،I61را انتخاب كنيد. كد وابسته : ٨عدد  Frqدر كد  Drive groupاز  

  )Multi-Stepتنظيم فركانس چند مرحله اي( ٧-١-٢

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  مقدار اوليه  واحد
Hz 0.00  0~400  5.0  [Frequency Command]  0.00  Drive group  
-  0  0~8  0 [Frequency Mode]  Frq  
Hz 10.00 0~400 - [Multi-Step frequency 1]  St1 

20.00 - [Multi-Step frequency 2]  St2 
30.00 - [Multi-Step frequency 3]  St3 

-  5 0~24 5 

6 

7 

[Multi-func on input terminal P6 
define]  
[Multi-func on input terminal P6 
define]  
[Multi-func on input terminal P6 
define]  

I22 

I23 

I24 

I/O group  
-  6 

-  7 

Hz  30.00 0~400 - [Multi-Step frequency 4]  I30 
25.00 - [Multi-Step frequency 5]  I31 
20.00 - [Multi-Step frequency 6]  I32 
15.00 - [Multi-Step frequency 7]  I33 

تغيير دهيد تا فرمان فركانس  ٧تا  ٥را به مقدار  I24تا  122انتخاب شده اند ،  P8تا P6اگر ترمينال هاي 
  چند مرحله اي را داشته باشيد.

  

  

  

  

  

  

  

 

 



  روش تنظيم فرمان راه اندازي ٢-٢

پس از آنكه فركانس كاري اينورتر راتنظيم كرده ايم بايد طريقه دستور راه اندازي را تعيين كنيم. اگر اينورتري 
روي اينورتر را فشار دهيد ، اتفاقي نمي افتد زيرا مد راه اندازي  Runرا روي فركانس خاصي قرار دهيد و كليد 

  تر است.به صورت پيش فرض روي فرمان از روي ترمينال هاي اينور

  اصلي اينورتر  Keypadاز روي  Stopو  Runراه اندازي به كمك كليد هاي  ١-٢-٢

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  مقدار اوليه  واحد
 1  0~3  0  [Drive Mode]  drv  Drive group  

  F  F , r  - 
[Direction of motor rotation 
select]  drC  

موتور با فركانس تعيين شده شروع  Runتنظيم كنيد . با فشردن كليد  0را روي  drvاگر در مد درايو مقدار ، 
  سرعت آن كم شده تا ايست كامل بكند. stopبه شتاب گيري مي كند و با زدن كليد 

 

 

 

 

 

 

 

  FX,RXراه اندازي به كمك ترمينال هاي  ٢-٢-٢

 P1در اين مد كه پيش فرض اين پارامتر است فرمان حركت به صورت راستگرد و چپگرد توسط ترمينال هاي 
   از روي اينورتر صادر مي شود. P2و 

Unit  Initial  Range  Setting  Parameter Name  Code  Group 
 1  0~3  1  [Drive mode]  drv  Drive group  

  0 0~27  0 
[Multi-func on input terminal P1 
define]  I17 

I/O group  
  1 0~27  1 [Multi-func on input terminal P2 

define]  I18 

 

 

 
Forward حركت در جهت عكس عقربه هاي ساعت :  

drC تعيين جهت چرخش  F Forward 
r Reverse 

 



  نمايي از دياگرام زماني اين كنترل را مشاهده مي كنيد :  ٥-١در شكل 

  

  

  

  

  

Unit  Initial  Range  Setting  Parameter Name  Code  Group 
 1  0~3  2 [Drive mode]  drv  Drive group  

  0 0~27  0 
[Multi-func on input terminal P1 
define]  I17 

I/O group  
  1 0~27  1 

[Multi-func on input terminal P2 
define]  I18 

  مي باشد. ٥-٢مطابق شكل  ٢قرار دهيم كنترل از طريق ترمينال  2را روي  drvدر صورتي كه پارامتر  

 FX/RXفعال و غير فعال كردن مد  ٣-٢-٢

خاصي خطر آفرين است و باعث آسيب در اين مد كنترلي مي توانيم در مواردي كه چرخش موتور در جهت 
  مي گردد ، مي توانيم آن جهت را غير فعال كنيم.

Unit  Initial  Range  Setting  Parameter Name  Code  Group 

 F  F , r  -  [Direction of motor rotation 
select]  drC Drive group  

  0 0~2  - [Forward/Reverse run 
disable]  F 1 Function group  

 0: Forward and Reverse run enable 
 1: Forward run disable 
 2: Reverse run disable 

  پس از اتصال برق ورودي كنترل فعال شدن موتور ٤-٢-٢

شدن را به  Runاين پارامتر براي تنظيم اينورتر در زماني كه برق ورودي آن متصل مي شود ، است كه اجازه 
  صورت خودكار داشته باشد يا نه !

  

  

  
 ٥-٢شكل  ٥-١شكل 



Unit  Initial  Range  Setting  Parameter Name  Code  Group 
 1  0~3  1 , 2  [Drive mode]  drv Drive group  
  0 0~1  1 [Power On Start select]  H20 Func on group 2  

  

  

  

  

  

  

  ) و تنظيم خصوصياتAccel/decalزمان شتاب و توقف ( ٣-٢

ست كه فرمان  ست براي تعيين زماني ا شتاب و توقف همانطوري كه از نامش پيدا شود و  Runزمان  صادر مي 
صادر مي شود طي   Stop به حداكثر دور تنظيم شده مي رسد و زماني كه فرمان Accموتور پس از طي زمان 

سرعت شفت  موتور را تا توقف كامل كم مي كند. پيشنهاد مي شود زمان راه اندازي را جز در موارد  dECزمان 
راه اندازي ثانيه تنظيم نكنيد. زمان راه اندازي دو مزيت بزرگ دارد كه در درجه اول جريان  ٥خاص كمتر از 

  كمي كه از شبكه مي كشد و مزيت ديگر آن در عمل است كه از حركت ضربه اي موتور جلوگيري مي كند.

  زمان شتاب/ توقف بر پايه حداكثر فركانس تنظيم مي شوند. ١-٣-٢

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  مقدار اوليه  واحد
Sec 5.0  0~6000  -  

-  
[Accel time]  
[Decel time]  

ACC 
dEC 

Drive group  
Sec  10.0  0~6000  
Hz  60.00 40~400 - [Max Frequency]  F21 Func on group1  

  0 0~1 0 
[Frequency Reference for 
Accel/Decel]  H70 

Func on group2  

  1 0~2 - [Accel/Decel time scale]  H71 

ــتاب/توقف مطلوب را در  قرار دهيد (حداكثر  0را برابر  H70. اگر مقدار ACC/DEC  ،Drive groupزمان ش
ست كه در ناحيه حداكثر فركانس از  شتاب/توقف زماني ا شتاب  HZ 0فركانس) زمان  شود . زمان  گرفته مي 

شوند F21توقف معمولاً در / شتاب/ توقف را  60HZرا برابر  F21، براي مثال اگر  تنظيم مي  قرار داده و زمان 
  ثانيه خواهد بود. ٥/٢،  30HZآن گاه زمان دسترسي به  30HZيد و فركانس راه اندازي را ثانيه در نظر بگير ٥

  

 



  

  

  
  

ثانيه قرار دهيم ،  00.01رقم را مي توان نمايش داد ، بنابراين اگر واحد زمان را روي  ٥تا  SV-IG5Aدر سري 
  ثانيه خواهدبود. 600.00حداكثر زمان شتاب/توقف 

  كد  نام  تعيين مقدار  رنج تنظيمات  توضيحات
Se ng Unit: 0.01 sec  0.01~600.00  0  [Accel/Decel time scale]  H71 
Se ng Unit: 0.1 sec  0.1~6000.0  1  
Se ng Unit: 1 sec  1~60000  2  

 Multi-functionتنظيم چندين زمان شتاب/توقف به كمك ترمينال  ٢-٣-٢

  گروه  كد  پارامترنام   تنظيمات  رنج  مقدار اوليه  واحد
Sec 5.0  0~6000  -  [Accel time]  ACC  Drive group  
Sec 10.0  0~6000  - [Decel time]  dEC  

 
0 

0~27 
0 

[Multi-func on input terminal P1 
define]  I17 

I/O group  

  1 1 
[Multi-function input terminal 
P12 define]  I18 

  2 8 
[Multi-function input terminal P3 
define]  I19 

  3 9 
[Multi-func on input terminal P4 
define]  I20 

  4 10 
[Multi-func on input terminal P5 
define]  I21 

Sec  3.0 0~6000 - [Multi-Accel me 1] I34 
  ~ ~ 

9.0 - [Multi-Decel me 7] I47 

زمان را تنظيم كنيد ،  Multi-Accel/Decelبه صورت  P5تا  P3اگر مي خواهيد به كمك ترمينال هاي  
  را تنظيم كنيد. ٨،٩،١٠مطابق جدول بالا اعداد  I21,I20,I19روي پارامتر هاي 

  

  

  

 

 

 

 

Multi-Accel/Decel time 



  الگوي تنظيم شتاب/توقف ٤-٢

  گروه  كد  پارامترنام   رنج تنظيمات  مقدار اوليه  واحد
  Linear  0(خطي)  0 

1  
[Accel pattern]  
[Decel pattern]  

F2  
F3  

Function 
group 1  (منحني)S-curve  

% 40  

0~100 

[S-Curve Accel/Decel 
start side] H17  

Function 
group 2  % 40  [S-Curve Accel/Decel end 

side] 
H18  

  تنظيم كنيد. F3و  F2الگوي شتاب /توقف را در 

Linear  : (خطي).الگوي اصلي در اين حالت براي كاربردهايي با گشتاور ثابت است  

c-curve  : (منحني) به كمك اين الگو وضعيت شتاب گيري و توقف موتور به صورت يكنواخت و به آرامي
  صورت مي گيرد.

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 

 



  تنظيم ولتاژ خروجي ٥-٢

اين تابع براي تنظيم ولتاژ خروجي اينورتر مي باشد و همانطوري كه در جدول زير مشاهده مي كنيد امكان 
از ولتاژ نامي خروجي اينورتر وجود دارد. اين تابع بيشتر مناسب موتورهايي مي باشد درصد  ١١٠تا  ٤٠تغيير از 

 كه سطح ولتاژ كاري آنها كمتر از ولتاژ ورودي مي باشد.

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  مقدار اوليه  واحد

%  100  40~110  - [Output voltage adjustment]  F39 Func on group 1  

 

 

 

 

 

 

  افزايش دستي گشتاور  ٦-٢

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  مقدار اوليه  واحد

  0  0~1  0 [Torque Boost select]  F27 Function 
group 1  

%  2 0~15 - [Torque boost in forward direction] F28 

[Torque boost in reverse direction] F29 

براي  F28در  Reverse/Forwardقرار دهيد اين مقدار براي تقويت گشتاور درحالت   0را روي F27مقدار 
  براي چپگرد به صورت جداگانه تنظيم مي شود. F29راستگرد و 

اگر مقدار تقويت از مقدار گشتاور آن خيلي بيشتر تنظيم شود ، ممكن است باعث بالا رفتن كنيد كه  توجه
  حرارت موتور شود!

  

  

  

  

 

 



   STOPتعيين روش  ٧-٢

كه در  ي را در اختيار ما قرار مي دهدهرگاه بخواهيم حركت موتور را متوقف كنيم ، اينورتر راه هاي متنوع
  مي كنيم. يكاربرد هاي مختلف متفاوت است . در ادامه اين روش ها را بررس

  كم شدن سرعت تا توقف كامل موتور ١-٧-٢

، موتور با زمان تعريف شده  Stopدر اين مد كه به صورت پيش فرض در اينورتر فعال است ، با فرمان ترمز يا 
  ) ، ايست مي كند.dECمتوقف (

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  مقدار اوليه  واحد

  0  0~3  0 [Stop mode select]  F4 Func on group 1  

  

) شروع به كاهش مي decel to stopرا وارد كنيد. سرعت موتور در زمان تنظيم شده ( 0عدد  F4در تابع 
  كند تا متوقف شود.

  

  

  

  

  

  براي توقف كامل DCاستفاده از ترمز  ٢-٧-٢

به با فركانس و زمان تعريف شده  DCدر اين روش پس از آنكه سرعت موتور تا نزديك به توقف رسيد ولتاژ 
استاتور موتور تزريق مي شود تا شفت موتور كاملا متوقف و قفل شود و زماني كه بار با اينرسي بالا به موتور 

  متصل است بسيار مناسب است.

  گروه  كد  رامترنام پا  تنظيمات  رنج  مقدار اوليه  واحد

  0  0~3  1 [Stop mode select]  F4 Func on group 1  
  

  را وارد كنيد. در هنگام تزريق ولتاژ مستقيم به موتور صدايي از استاتور موتور شنيده مي شود. ١عدد  F4در تابع 

 



  چرخش آزاد به نسبت اينرسي حركتي تا توقف كامل ٣-٧-٢

داده مي شود، ولتاژ و فركانس خروجي قطع شده و موتور رها مي   Turned Offدر اين الگو وقتي دستور 
  شود تا با اينرسي حركتي رتور ، خود متوقف شود.

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  مقدار اوليه  واحد

  0  0~3  2 [Stop mode select]  F4 Func on group 1  
  

  را وارد كنيد. ٢عدد  F4در تابع 

  

  

  

  

  محدوده فركانسي ٨-٢

  محدوده فركانسي براي تعيين فركانس شروع و حداكثر فركانس كاري موتور به كار مي رود.

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  مقدار اوليه  واحد

Hz  60.00  0~400  - [Max frequency]  F21 Func on group 1  

Hz  0.50 0.1~10 - [Start frequency] F23 

  بالاترين محدوده فركانس مي باشد . هيچ فركانسي نمي تواند بالاتر از اين  :حداكثر فركانس

 F22 [Base frequency]محدوده انتخاب شود غير از حالت تعريف شده در 

 : پايين ترين محدوده فركانسي است. اگر فركانس پايين تر از اين محدوده انتخاب  فركانس شروع
  س شروع تغيير مي كند .شود ، به صورت خودكار مقدار به فركان

 

 

 

 

 

 



 DCمتوقف كردن موتور به وسيله تزريق ولتاژ  ١-٨-٢

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد

  0  0~3  1 [Stop mode select]  F4 Func on group 1  

Hz  5.00 0.1~60 - [DC Brake start frequency] F8 

sec  0.1 0~60 - [DC Brake wait time] F9 

%  50 0~200 - [DC Brake voltage] F10 

sec  1.0 0~60 - [DC Brake time] F11 
  

  قرار دهيد. ١را برابر  F4ابتدا تابع 
F8  فركانسي است كه در زمان ترمز :DC  روي جريانDC .است  
F9  زماني است كه اينورتر خروجي خود را پس از مقدار :F8 .نگه مي دارد  

F10 :  اين مقدار به صورت درصد درH33  وارد مي شود كه جريان نامي موتور است و از روي پلاك موتور بايد
  خوانده و وارد گردد.

F11 زماني است كه براي متغير :F10  وارد مي شود و در واقع تعيين مي كند كه ولتاژDC  چه مدت به
  براي موتور به كار مي رود. F9ترمز)) كه پس از  DCاستاتور تزريق گردد .(( ولتاژ

ترمز را براي زمان زيادي به موتور تزريق كنيد ممكن است باعث آسيب ديدن و حرارت  DC*اخطار: اگر ولتاژ 
  بيش از حد موتور شود.

  

  

  

  

  

براي  DCراغير فعال مي كنيم . در استفاده از ترمز  DC، تنظيم كنيم ، ترمز 0را روي  F11يا  F10اگر توابع 
  را مطابق با جدول زير تنظيم كنيد : DC (H37)بارهايي با اينرسي بالا ، مي توانيد ضريب كنترلي ترمز 

 0  برابر اينرسي موتور ١٠كمتر از 
  ضريب اينرسي بار

H37 

  1  برابر اينرسي موتور١٠
  2  بار اينرسي موتور ١٠بيشتر از 

  

 



 DCراه اندازي ترمز  ٢-٨-٢

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد

%  50  0~200  - [DC Brake start voltage]  F12 
Func on group 1  

sec 0 0~60 - [DC Brake start time]  F13 

 F12  در اين قسمت سطح ولتاژ مورد نظر را به صورت درصد در :H33 .وارد مي كنيم  

F13 :  در اين قسمت زمان مورد نظر خود را بر حسب ثانيه وارد مي كنيم كه در آن زمان ولتاژDC  به موتور
  تزريق شود.

  

  

  

  

 Jogبه كار گرفتن  ٩-٢

يكي از پارامتر هاي مهم و كاربردي در كليه اينورتر هاي كنترل موتور مي باشد كه به كمك آن  Jogفركانس 
مي توانيد با بالاترين اولويت فركانس كاري موتور را به مقدار مورد نظر تغيير دهيد. فعال شدن اين پارامتر به 

  مي باشد. P5كمك تحريك ترمينال 

 Jogبه كارگيري ترمينال  ١-٩-٢

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  يش فرضپ  واحد

Hz  10.00  0~400  - [Jog frequency]  F20 Func on group 1  

 4 0~25 4 
[Multi-function input 
terminal P5 define]  I21 I/O group 

انتخاب كرده ايد ، تابع  Jogرا براي عملكرد  P5تنظيم كنيد. اگر ترمينال  F20مورد نظر را در  Jogفركانس 
I21  قرار دهيد. فركانس  ٤را رويJog  را بين رنجF21 وf23  .تنظيم كنيد  

  

  

  

 

 



-Uoرا بين  Jogبر همه عمليات به غير از دستور توقف اولويت دارد. به همين دليل اگر فركانس  Jogعملكرد 

Down,Multi-step  3و يا-wire  وارد كنيد ، فركانسJog .اعمال مي شود  

  درايو Up-Downكليد هاي  ١٠-٢

  در اين تابع مي توانيد به كمك چند كليد سرعت موتور را در رنج تعريف شده اي تغيير دهيد.

 Up-Downتابع ذخيره سازي  ١-١٠-٢

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد

  0  0~8  8 [Frequency setting method]  Frq Drive group   

 0 

0~27 

0 [Multi-function input 
terminal P1 define]  I17 

I/O group 
 5 25 

15 

16 

- 

- 

[Multi-function input 
terminal P6 define]  
[Multi-function input 
terminal P7 define]  
[Multi-function input 
terminal P8 define]  
[Up-down frequency Save 
select] 
[Up-down frequency 
storage]  

I22 

I23 

I24 

F63 

F64 

 6 

 7 

 0 0~1 
Func on group 1 

 0.00  
  

 Up-Downرا انتخاب كنيد .ترمينال مورد نظر را براي استفاده از  ٨، عدد  frqقسمت كد  Drive groupدر 
 ١٦و  ١٥را روي  I24و  I23، به صـــورت جداگانه پارامتر هاي I/O Groupانتخاب كنيد. در  P1~P8از بين 

قرار دهيد ، فركانس اينورتر قبل از  ١) را در وضعيت Up-Down( ذخيره فركانس  F63تنظيم كنيد. اگر تابع 
  ذخيره مي شود. F64آنكه متوقف شود يا سرعت آن كم شود در متغير 

  :Up-Downانتخاب مد  ٢-١٠-٢

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد

  0  0~8  8 [Frequency setting method]  Frq Drive group   

 0 

0~27 

0 
[Multi-function input 
terminal P1 define]  I17 

I/O group  6 15 [Multi-function input 
terminal P7 define]  

I23 

 7 16 
[Multi-function input 
terminal P8 define]  

I24 

 0 0~2 - [Up-down mode select] F65 
Func on group 1 

Hz 0.00 0~400 - [Up-down step frequency] F66 

  



مي توانيد پله هاي فركانسي را تعيين  F66را انتخاب كنيد. در تابع  ٨عدد  frqقسمت كد  Drive groupدر 
  چند پله فركانسي اضافه يا كم شود.  Downيا  Upكنيد يعني با هر بار تحرك 

افزايش مي يابد و با فشردن  Max سرعت تا رسيدن به مقدار Upقرار دهيد با فشردن كليد  0را برابر  F65اگر 
  تا تاوقف كامل سرعت آن كم مي شود. Downكليد 

  

  

  

  

  

  

  Wire-3كنترل موتور به كمك مد  ١١-٢

در اين مد كنترلي همانطوري كه از دياگرام عملكرد آن مشـــخص اســـت ، به كمك دو ورودي كه به صـــورت 
شروط بر  ستگرد و چپگرد را اعمال كرد البته م صورت را شند مي توان به موتور فرمان حركت به  ستي مي با ش

  فعال باشد. P8اينكه ترمينال 
  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد

 

0 0~27 0 [Multi-function input 
terminal P1 select]  I17 I/O group 

  ~ ~ 

7 17 [Multi-function input 
terminal P8 select]  I24 

 I22را انتخاب كرده ايد ،  P8اســتفاده كنيد. اگر  P8تا  P1از تريمنال هاي  wire-3براي اســتفاده از عملكرد 
بايد از  ١٧را روي  ند پالس ن با ـــد. در عملكرد  ٥٠تنظيم كنيد. پهناي  باش يه كمتر  مقدار  wire-3ميلي ثان

  سيگنال ورودي ذخيره مي شود.

  

  

  

  

 

 



 PID (Proportional-Integral-Derivative) كنترل كننده ١٢-٢

يا تناســبي ، انتگرالي، مشــتق گير يكي از كاملترين و كاربرديترين شــيوه هاي كنترل حلقه  PIDكنترل كننده 
نيز استفاده از آن پيشبيني شده است. به علت اهميت اين پارامتر كنترلي  LSبسته مي باشد كه در اينورتر هاي 

  لي معرفي مي كنيم.را با مقدمه اي از سيستم هاي كنتر PIDقبل از بررسي توابع آن ، ابتدا كنترلر 

سبب بهبود توليد مي گردد كه اين بهبود هم در كميت و ميزان توليد  سيون  ست و در هر صنعتي ، اتوما موثر ا
هم در كيفيت محصــولات. هدف از اتوماســيون اين اســت كه بخشــي از وظايف انســان در صــنعت به تجهيزات 

سياري از كارخانه ها كارگران خود  صلي خودكار واگذار گردد. ب را براي كنترل تجهيزات مي گمارند و كار هاي ا
ـــين مي گذارند. براي فهميدن طبيعت كنترل ابتدا بايد فرآيند را به خوبي درك كنيم. فرايند  را به عهده ماش
ست كه فرآيند مي  ضح ا شود. وا شدن يك هدف خاص انجام مي ست كه براي برآورده  مجموعه اي از عملياتي ا

ـــاده يا پيچيده ـــامل متغير ها و عوامل زياد يا كم ، عمليات كوتاه يا طولاني و يا  تواند س ، كوچك يا بزرگ ، ش
ــه درگير با تبديل و توليد و  ــد. فرآيند كاملا و هميش ــلي باش ــامل چند فرآيند ديگر در دل فرآيند اص گاهي ش

بزار دقيق يا كوچك اسـت. وظيفه اصـلي امصـرف انرژي در همه شـكل هاي قابل تصـور در مقياس هاي بزرگ 
ست. با توجه به  ستگاههاي اندازه گيري و كنترل ا صب د ستي انجام مظايف و عمليات فرآيند با ن اطمينان از در
ست . يك كليد كه باعث راه  ضروري ا شويم كه براي هر فرآيندي وجود كنترل  شده متوجه مي  مطالب گفته 

ــد چ ــود چه خودكار باش ــتي، به عنوان كنترل در نظر گرفته مي افتادن يا از كار افتادن يك فرآيند مي ش ه دس
شــود. البته كنترل معناي بســيار دقيق تري دارد. كليد كه عامل شــروع يا پايان فرآيند اســت نســبت به اينكه 
ست كه چگونه اين اطلاعات را كه گاهي  ست. پرسش مهم اين ا ست يا نه بي خبر ا فرآيند كارش را انجام داده ا

دستگاه هاي ابزار دقيق منتقل كنيم. اصلي ترين نكته اين است كه شرايطي فراهم به صد ها مورد مي رسد به 
كنيم تا اندازه و مقدار چيزي كه عملكرد درســت فرآيند به آن بســتگي دارد، اندازه گيري و يا دســت كم حس 

ست كه انواع گوناگوني از كنترل يا درجات مختلف كنترل مشود. پيچيدگي  ورد نياز فرآيندهاي امروزي چنان ا
ست را تعريف كنيم تا راه و  ضروري ا ست فرآيند و كنترل  شناخت و عملكرد در ست. بايد جزئياتي كه براي  ا
ــت كه دو نوع فرآيند  ــود. فرآيند را كه پيش از اين تعريف كرديم ، لازم به يادآوري اس ــخص ش هدف بهتر مش

ـــت كه در آن يك واحد ت ـــته اس وليدي يا يك مجموعه از عمليات براي وجود دارد. يك نوع فرآيند فرآيند دس
شود. تعداد  شد فرآيند دوباره تكرار مي  شود و وقتي اين عمليات انجام  توليد چيزي كه مي خواهيم انجام مي 
تكرار فرآيند بستگي به تعداد توليد مورد نظر ما دارد. نوع ديگر فرآيند فرآيند پيوسته است كه در آن فرآيند به 

ــته از مواد  ــده و مواد دلخواه مارا توليد مي كند. تعدادي از فرآيند ها تركيبي از اين دو طور پيوس خام تغذيه ش
نوع فرآيند هسـتند. براي مثال در پخت نان خمير به شـكل دسـته اي آماده مي شـود. اما نان به طور پيوسـته 

شود عامل تحت كنترل  ست. عامل  (Controlled Medium)پخت مي گردد. مورد ديگري كه بايد تعريف  ا
ـــت كه ما كميت يا كيفيت آن را اندازه گيري و كنترل مي كنيم. متغير تحت كنترل  تحت كنترل چيزي اس



(Controlled Variable)   ست كه يك عامل تحت كنترل دارد . پس بين آنچه كه ما كنترل مي شرايطي ا
ثال در فاوت وجود دارد . براي م جام مي دهد يك ت كه كنترل ان چه  به  كنيم و آن يك مخزن  آب  گرم كردن 

مل موثر بر متغير  عا حت كنترل اســــت.  ماي آب متغير ت حت كنترل و د مل ت عا خار، آب،  له ب ـــي وس
(Manipulated Variable)  مقدار يا شرايطي است كه بايد تغيير كند تا متغير تحت كنترل در شرايط مورد

  نظر قرار گيرد.

، از بخار آب استفاده شود ، بخار يك عامل موثر بر متغير  اگر براي نگه داشتن دماي آب در يك سطح مشخص
است . حال مي توانيم يك كنترل كننده خودكار را تعريف كنيم. يك كنترل كننده خودكار وسيله اي است كه 
صلاح يا محدود كردن خطاي  ساس آن براي ا شرايط يك متغير را اندازه گيري كرده و بر ا ميزان يك متغير يا 

 (Deviation)جود در آن كميت يا شرايط در مقايسه يا يك كميت مرجع اقدام كند. خطا يا انحرافاحتمالي مو
 set)در علم كنترل به تفاوت بين اندازه واقعي متغير تحت كنترل با اندازه اســـت كه ما با تعيين نقطه تنظيم 

point)  ت كه مكانيزم كنترل كننده بايد انتظار برآورده شــدن آن را داريم. نقطه تنظيم محل يا اندازه اي اســ
متغير تحت كنترل را به آن برســاند. در حقيقت خطا تفاوت بين آن چيزي اســت كه ما مي خواهيم و آنچه كه 
شد يا بر  شود كه مي تواند يك اندازه ثابت با ست با نقطه در يك حد تثبيت مي  داريم. چيزي كه مورد نظر ما

  اساس اندازه يك كميت ديگر تعيين شود.

مقداري اسـت كه متغير تحت كنترل تحت يك شـرايط ثابت و در اثر عملكرد  (Control point)نقطه كنترل
ست كه يك كنترل كننده در  سد. به عبارت ديگر نفطه كنترل نقطه اي ا يك كنترل كننده خودكار به آن مي ر

ـــت. چنانچه  ـــفانه گاهي با نقطه تنظيم متفاوت اس بين نقطه تنظيم و نقطه نزديكي آن كار مي كند كه متاس
خوانده مي شــود. تصــور كنيد  (Offset)كنترل تفاوتي وجود داشــته باشــد اين تفاوت به عنوان خطاي دائمي

بخواهيم دماي يك مخزن ســرباز آب را با بخار آب كنترل كنيم. ســاده ترين راه اين اســت كه يك بهره بردار با 
يك دماسنج دماي مخزن را بخواند و بر اساس آن تصميم گيري كند كه شير ورود بخار را باز كند يا ببندد. اين 

سخت و  سيار  ستي و ب ست. در اين حالت بهره بردار يك روش كاملا د بايد پس از  خواندن دما به غير دقيق ا
طبقه پايين بدود و شــير بخار را باز كند يا ببندد. براي ســاده كردن كار بهره بردار مي توان با نصــب يك شــير 

حال  كنترل هوايي بر روي مســير لوله ورودي بخار به كويل هاي مخزن از بالا و پايين رفتن وي جلوگيري كرد.
تنها كاري كه بهره بردار بايد انجام دهد اين است كه شير كوچك مسير هوا بر روي شير كنترل هوايي را كه در 
ست بچرخاند. چنانچه اين عمليات را با يك فرآيند كنترل خودكار جايگزين كنيم ، علاوه  شده ا صب  كنار وي ن

  اي مخزن نوسان بسيار كمي پيدا خواهد كرد. بر اينكه كار نيروي انساني به شدت كاهش پيدا مي كند ، دم

شكل  ستم هاي كنترل معمولا به  سير سي ستم ها يك يا چند م سي ستند. در اينگونه  سته(بافيديك) ه حلقه ب
ستم وجود دارد و بنابراين ورودي به فرآيند در هر لحظه تحت تاثير اختلاف  سي شت از خروجي به ورودي  برگ

   خروجي با مقدار مطلوب مي باشد.



سيگنال خطا مي  سه خروجي واقعي فرآيند با مقدار مطلوب فرآيند را  صل مقاي سته حا ستم هاي حلقه ب سي در 
سته اي  ساس ميزان خطا انجام مي گردد. ورودي هاي مزاحم و ناخوا ناميم و تدابير لازم براي كنترل فرآيند بر ا

ـــاش يا نويز مي كه باعث انحراف خروجي از مقدار مطلوب مي گردند و در امر كنترل  اخلال مي كنند را اغتش
گوييم. اغتشــاش ممكن اســت از طريق ورودي و يا از طريق ديگر وارد فرآيند گردد. فرض كنيد بخواهيم دماي 

درجه ســـانتيگراد رســـانده و در آن حد كنترل كنيم . براي گرم كردن آب به جاي  ١٥آب در يك مخزن را به 
س ستقيم از بخار ا شعله م ستفاده از  شده در كف مخزن آب عبور داده تفاده مي كنيم. بخار در كويلهاا صب  ي ن

شود .  شير كنترل هوايي تنظيم مي  سيله يك  شود و آب را گرم مي كند. ميزان بخار ورودي به مخزن به و مي 
شده كه باعث و عامل حركت  شكيل  شير كنترل هوايي از يك ديافراگم ت صه مي توان گفت كه  اما به طور خلا

اســت. هواي ورودي به بالاي ديافراگم ، باعث حركت ديافراگم و در نتيجه ســاقه شــير به  (Stem)شــيرســاقه 
سير جريان مي انجامد. ميزان هواي ورودي به بالاي ديافراگم  شدن م شود كه در نهايت به باز  سمت پايين مي 

ورودي و مقداري كه به  توسط كنترل كننده تعيين مي شود. كنترل كننده دستگاهي است كه بر اساس مقدار
شير كنترل كه  صميم گيري مي كند هواي ورودي به بالاي ديافراگم  ست، ت شده ا عنوان نقطه تنظيم تعريف 
همان خروجي كنترل كننده است ، چقدر باشد. مقدار كميت مورد نظر كه در اينجا دماي آب است توسط يك 

سط يك مبدل و يك انتقال دهنده سپس تو شود.  سگر حس مي  سيگنال الكتريكي  ح  ٢٠تا  ٤تبديل به يك 
شــد و كنترل كننده با توجه به اندازه اين ميلي آمپر مي گردد. ورودي يك كنترل كننده همين ســيگنال مي با

شود كه فرآيند در چه وضعيتي (بالاتر از نقطه تنظيم يا پايين تر از آن) قراردارد. سپس به  سيگنال متوجه مي 
س سيگنال خطا) ، يك كمك يك مكانيزم ، متنا ضعيت مطلوب فرآيند(  ضعيت واقعي فرآيند با و ب با اختلاف و

  سيگنال خروجي مي سازد كه به سمت شير كنترل ارسال مي گردد.

  سيستم هاي كنترلي :

ــود . اين مدار به هر م داري كه جهت كنترل يك پارامتر كنترلي به كار مي رود ، يك حلقه كنترلي گفته مي ش
كنترل كننده تشكيل شده است. به ك المان حس كننده ، يك نمونه گير ، يك مقايسه گر و يك ها از حداقل ي

طور كلي حلقه هاي كنترلي به دو دسته حلقه باز و حلقه بسته تقسيم مي شوند. در سيستم هاي كنترل حلقه 
ــته  ــتم ها -برعكس حلقه باز –بس ــيس ــتگي دارد. اين س را به طور  عمل كنترل به طريقي به خروجي  هم بس

مصـــطلح كنترل فيدبك نيز مي نامند. فيدبك امكان مي دهد كه تابعي از مقدار خروجي با ورودي ســـيســـتم 
  ي بعد را فراهم سازد.مقايسه شود و اين اختلاف مبناي توليد خروجي در لحظه 

  سيستم هاي كنترلي با توجه به عمليات صورت گرفته در آن ها به انواع زير تقسيم مي شوند : 

 سيستم هاي كنترل دو مرحله اي - ١

 سيستم هاي كنترل نسبي - ٢



 سيستم هاي كنترل انتگرال گير - ٣

 سيستم هاي كنترل مشتق گير - ٤

  د از :ها انواع مختلفي دارند كه عبارتن كنترل

  خروجي را تنظيم مي كند. P.Vو  S.Pدستي : در اين حالت اپراتور متناسب با -الف

ــب با  S.Pاتوماتيك : در اين حالت اپراتور فقط -ب ــورت اتوماتيك متناس و  S.Pرا تنظيم مي كند و كنترلر بص
P.V و پارامترهاي P,I,D  خروجيM.V  را توليد مي كند. با اين مقدمات روش هاي كنترل و انواع مختلف آن

  را توضيح مي دهيم : 

 (ON-OFF Control)روشن-كنترل خاموش - ١

نتــرل كننــده همــانطور كــه از نــام آن پيداســت تنهــا دو حالــت خــاموش يــا روشــن ( خروجــي ايــن ك
كــاملا بســته يــا كــاملا بــاز) مــي توانــد داشــته باشــد. در صــورتيكه خطــا مثبــت باشــد ، يعنــي مقــدار 
كميت اندازه گيري شـده از نقطـه تنظـيم كمتـر باشـد ، كنتـرل كننـده حـداكثر خروجـي را بـراي بـاز 

ي فرسـتد و چنانچـه مقـدار متغيـر تحـت كنتـرل از نقطـه تنظـيم بيشـتر شدن كامـل شـير كنتـرل مـ
شـود كنتـرل كننــده حـداقل خروجــي را مـي ســازد كـه در نتيجـه شــير كنتـرل كــاملا بسـته خواهــد 
شــد. البتــه دو نــوع عملكــرد داريــم يــك نــوع را واكــنش مســتقيم مــي نــاميم كــه در آن فشــار هــواي 

حـت كنتـرل نسـبت بـه نقطـه تنظـيم افـزايش مـي يابـد و خروجي از كنترل كننده با افزايش متغيـر ت
معكـوس كـه بـا افـزايش متغيـر تحـت كنتـرل نسـبت بـه نقطـه تنظـيم فشـار هـواي ديگري واكـنش 

خروجــي از كنتــرل كننــده كــاهش مــي يابــد. وجــود ايــن دو نــوع فرآينــد بــه خــاطر مســائل ايمنــي 
ضــروري اســت . بــا در نظــر گــرفتن فرآينــد گــرم كــردن آب در مخــزن مطلــب بهتــر درك مــي شــود. 

ه اختلالـي پـيش بيايـد و هـوا قطـع شـود ، ايمـن تـرين ممكن است در راه هاي ارتباطي هـواي فشـرد
حالت اين است كه در چنين مواقعي خـود بـه خـود مسـير ورود بخـار بسـته شـود ، چـون سـرد شـدن 
آب بدون خطر است. اما چنانچـه در اثـر قطـع هـواي تغذيـه ، مسـير بخـار كـاملا بـاز شـود آب خيلـي 

را بـراي جلـوگيري از خطـر ين تمهيـداتي داغ خواهد شـد و بـه تاسيسـات آسـيب وارد مـي شـود. چنـ
مــي نامنــد. در فرآينــدي كــه بــه ســرد شــدن و سيســتم خنــك  (Failsafe)، از كــار افتــادگي ايمــن 

كاري نياز دارد بايد از شيري استفاده كـرد كـه در حالـت معمـولي بـاز باشـد تـا چنانچـه هـواي تغذيـه 
ولـي در مـورد گـرم كـردن آب  قطع شد عمل خنك كاري بـا حـداكثر شـدت ممكـن ادامـه پيـدا كنـد

روشــن -بايــد از شــيري كــه در حالــت معمــولي بســته باشــد اســتفاده كــرد. كنتــرل كننــده خــاموش
داراي يك اشكال عملي مهم مـي باشـد و آن اينكـه بـه دليـل اثـر اغتشاشـات مختلـف (تبـادل دمـايي 

طـاي سيسـتم با محيط ، كم و زياد شـدن حجـم آب و ...) كـه بـه هـر حـال هميشـه وجـود دارنـد ، خ



هيچگاه صـفر نمـي شـود و كنتـرل كننـده همـواره در حالـت قطـع و وصـل اسـت و ايـن امـر موجـب 
استهلاك كنترل كننده و عناصـر محـرك و نهـايي مـي گـردد. البتـه شـدت نوسـان فرآينـد در اطـراف 
ــد  ــاتي فرآين ــت عملي ــد دارد. ظرفي ــاتي فرآين ــت عملي ــه ظرفي ــتقيم ب ــتگي مس ــيم بس ــه تنظ نقط

  قدار انرژي و يا مواد موجود در عمليات به ازاء واحد مرجع .عبارتست از م

به عنوان مثال فرض كنيـد كـه دو مخـزن كـاملا يكسـان داشـته باشـيم . در مخـزن الـف مـايعي قـرار 
انــرژي حرارتــي دارد و در مخــزن ب  kj 500دارد كــه بــراي افــزايش يــك درجــه ســانتيگراد نيــاز بــه 

ــك ــزايش ي ــراي اف ــه ب ــرار دارد ك ــايعي ق ــه  م ــاز ب ــانتيگراد ني ــه س ــورت  kj 100درج دارد. در اينص
ــه عنــوان مثــال ديگــر  ــي مخــزن (ب) اســت. ب ظرفيــت حرارتــي مخــزن (الــف) نصــف ظرفيــت حرارت

متـر مربـع و  ٢٠٠فرض كنيد كه دو مخزن با ابعـاد مختلـف داشـته باشـيم. سـطح مقطـع مخـزن الـف 
تفــاع ســطح مــايع را در هــر ارمتــر مربــع اســت. پــس چنانچــه بخــواهيم  ٥٠ســطح مقطــع مخــزن ب 

متـر مكعـب و در مخـزن (ب) نيـاز بـه  ٤٠متر بـالا ببـريم در مخـزن (الـف) نيـاز بـه  ٢مخزن به اندازه 
برابــر مخــزن (الــف) اســت. در  ٥/٢متــر مكعــب مــايع داريــم. پــس ظرفيــت ارتفــاعي مخــزن(ب) ١٠٠

ي فراينـد اسـت واقع ظرفيت عمليـاتي بيـانگر ميـزان حساسـيت متغيـر تحـت كنتـرل نسـبت بـه ورود
و هرچــه ظرفيــت عمليــاتي زيــادتر شــود مقــدار انحــراف كميــت متغيــر از نقطــه مطلــوب كــه در اثــر 

روشـن در فرآينـد -تغيير شرايط رخ مـي دهـد كمتـر خواهـد شـد. پـس مـي تـوان از كنتـرل خـاموش
 هايي كه ظرفيت عملياتي بالا دارند استفاده كرد.

 روشن با باند تفاضلي-كنترل خاموش - ٢

-از زيـاد كـردن ظرفيـت عمليـاتي فرآينـد، راه ديگـر بـراي كـاهش نوسـان در كنتـرل خـاموشبه غير 
در نظـر گـرفتن بانـد تفاضـلي اسـت.باند تفاضــلي عبـارت اسـت از دامنـه تغييـرات قابـل قبــول  روشـن

درجـه سـانتيگراد باشـد شـير كنتـرل  ١٥٠در متغير تحت كنتـرل بـدين گونـه كـه اگـر حـد مطلـوب 
ــاز و در درجــه ســانتيگر ١٤٥در  ــل  ١٥٥اد ب ــد تفاضــلي معمــولا قاب درجــه ســانتيگراد بســته شــود. بان

تنظيم ميباشد و استفاده كننده بر حسـب نيـاز مقـدار آنـرا تنظـيم مـي نمايـد. از مزايـاي مهـم كنتـرل 
روشن چه بـا بانـد تفاضـلي و چـه بـدون آن مـي تـوان بـه سـادگي و ارزانـي آنهـا -كننده هاي خاموش

بـا  ي آن هـا عـدم دقـت و وجـود خطـاي دائمـي در حلقـه كنتـرل مـي باشـد.اشاره نمود و عيـب اصـل
  اين وجود در كنترل فرآيند هايي كه نياز به دقت بالايي نداريم بهترين انتخاب مي باشند.

 (Proportional Control)كنترل تناسبي - ٣

براي اينكه نوسان دما در اطـراف دمـاي دلخـواه كـم شـود و در حـدود نقطـه تنظـيم ثابـت بمانـد يـك 
راه اين است كه سيسـتم كنترلـي كنـار گذاشـته شـود و يـك شـخص بـه عنـوان بهـره بـردار، مسـئول 



تنظـيم شــير ورودي بخـار شــود. بهـره بــردار بايـد بــه دماسـنج نگــاه كنـد و همزمــان بـا افــزايش دمــا 
ار را كم كند. پس از مـدتي بهـره بـردار خواهـد فهميـد بـه ازاي هـر يـك درجـه افـت دمـا ، جريان بخ

شير بايد يك دور باز شـود و بـراي هـر يـك درجـه افـزايش دمـا شـير را بايـد يـك دور بسـت. بـا ايـن 
نگــه داشــته مــي شــود و  C°150روش دمــاي مخــزن آب گــرم بــه طــور يكنــواختي در حــدود دمــاي 

از حالــت كامــل بــاز تــا حالــت مــي شــود. فــرض كنيــد حركــت شــير كنتــرل نوســان آن بســيار كمتــر 
ــه  درجــه ســانتيگراد شــير  ١٥٠قســمت مســاوي تقســيم شــده باشــد. بنــابراين در  ٢٠كــاملا بســته ب

 ١٥٦درجـه كـاملا بسـته اسـت. پـس در دمـاي  ١٦٠درجـه كـاملا بـاز و در  ١٤٠كنترل نيمه بـاز و در 
حـركتش بسـته مـي باشـد. سيسـتم كنترلـي جديـد كـه  از كـل ٢٠/١٦درجه شـير كنتـرل بـه انـدازه 

بدين شكل عمل كند كنترل كننـده تناسـبي ناميـده مـي شـود. بـه ايـن دليـل كـه هـواي خروجـي از 
  كنترل كننده به تناسب انحراف فرآيند از نقطه تنظيمي كم يا زياد خواهد شد.

تغييــرات ســيگنال عبــارت اســت از درصــد  (Proportional Band)دامنــه عمليــاتي كنتــرل كننــده
ورودي نسبت به درصـد تغييـرات سـيگنال خروجـي و يـا اينكـه مـي تـوان آن را بـه صـورت درصـدي 

انحـراف از صفحه منـدرج دسـتگاه بيـان كـرد. هرچـه بانـد تناسـبي را بـاريكتر انتخـاب كنـيم بـه ازاي 
  %٥بـه  كمتري از نقطـه تنظـيم ، شـير كنتـرل كـاملا بـاز يـا بسـته خواهـد شـد. چنانچـه ايـن مقـدار

ــده خــاموش ــرل كنن ــده بســيار شــبيه كنت ــرل كنن ــادير -برســد ، كنت  %٢و  %١روشــن ميشــود. در مق
  هيچ تفارتي بين دو نوع كنترل كننده وجود ندارد.

با توجه به اينكه كنترل كننده تناسـبي پايـه انـواع ديگـر كنتـرل كننـده هاسـت بهتـر اسـت بـه شـكل 
چيــز كــاملا مشــخص اســت اگــر مــا پهنــاي بانــد كــاملتري نســبت بــه آن شــناخت پيــدا كنــيم. يــك 

تناسبي را كم بگيريم واكنش شير زيـاد مـي شـود و واضـح اسـت كـه واكـنش سـريع شـير بـر فرآينـد 
تاثير مي گذارد. ابتـدا عملكـرد كنتـرل كننـده بـا پهنـاي بانـد زيـاد را بررسـي مـي كنـيم شـير خيلـي 

بـه حالـت پايـدار مـي سـاير حالتهـا سريع حركت مي كند و با كمتـرين نوسـان و اغتشـاش نسـبت بـه 
رسد در حاليكه خطاي دائمي زياد خواهـد بـود. بـا كـم كـردن پهنـاي بانـد تناسـبي زمـان رسـيدن بـه 

نيــز كــاهش پيــدا مــي كنــد ،  (Offset)حالــت پايــدار زيــادتر مــي شــود امــا ميــزان خطــاي دائمــي 
مــا انحــراف از نقطــه نوســان فرآينــد پــيش از رســيدن بــه حالــت پايــدار بيشــتر طــول خواهــد كشــيد ا

تنظيمي در اين نوسانها كـاهش مـي يابـد. پـس معلـوم مـي شـود كـه چنانچـه زمـان بـراي مـا خيلـي 
مهم باشـد بايـد خطـاي دائمـي زيـاد را بپـذيريم و اگـر بخـواهيم خطـاي دائمـي كمـي داشـته باشـيم 

ه فرآينـد بايد زمان بيشتري صـرف كنـيم. كـدام حالـت را بايـد بـراي فرآينـد انتخـاب كنـيم؟ پاسـخ بـ
بستگي دارد چنانچه فرآيند به شـكلي اسـت كـه هـر چنـد دقيقـه يـك نوسـان بـا دامنـه زيـاد داشـته 
باشد ، بدون ترديد بايد پهناي بانـد تناسـبي را كـم گرفـت. البتـه واضـح اسـت همچنانكـه پهنـاي بانـد 



بـه هـر تناسبي را كم مي كنيم تـا خطـاي دائمـي كـاهش يابـد، فرآينـد دچـار نوسـاناتي خواهـد شـد. 
حال با هر پهنـاي بانـدي هميشـه خطـاي دائمـي وجـود خواهـد داشـت مگـر اينكـه بـه شـكلي بتـوان 
دقيقا به ميزان نياز فرآيند ، شير بخار را بـاز كـرد. در مـورد بانـد تناسـبي پـيش از ايـن گفتـيم كـه بـه 

 بـه ايـن معنـا اسـت كـه %١٠٠عنوان درصدي از كـل صـفحه مـدرج دسـتگاه مـي باشـد. پهنـاي بانـد 
تنظيم در وسط صفحه مـدرج باشـد ، قلـم فرآينـد بايـد از پـايين صـفحه مـدرج تـا بـالاي آن اگر نقطه 

صـفحه مـدرج شـود) تـا بتوانـد شـير را  %٥٠به طـور كامـل حركـت كنـد ( سـيگنال خطـا بـه انـدازه 
 كاملا ببندد يا باز كند.

 (Proportional-Integral action)انتگرالي-كنترل كننده تناسبي - ٤

ــيچ  ــدون ه ــردن آب را ب ــرم ك ــد گ ــت در فرآين ــاي ثاب ــراري دم ــايي برق ــبي توان ــده تناس ــرل كنن كنت
مشكلي دارا است اما هر تغييـر در شـرايط فرآينـد باعـث بـه وجـود آمـدن يـك خطـاي پايـدار خواهـد 
شـد. گــام بعـدي در بحــث كنتـرل فرآينــد ، رهــايي از خطـاي پايــدار اسـت بــه شـكلي كــه دمــاي آب 

ــاره بــه همــان ميــزان تنظــيم شــده برگــردد. بــراي چنــين پــس از هــر تغييــر  در شــرايط فرآينــد دوب
را بـه سيسـتم كنتـرل افـزود. بـه يـك مثـال بـراي روشـن شـدن  Resetمنظوري بايد بخشي بـه نـام 

مطلب توجه كنيد براي راندن يك ماشـين بـا سـرعت ثابـت بـه بـالاي تپـه ، بايـد گـاز را بـه انـدازه اي 
ايـن كـار ايجـاد شـود. ايـن عمـل را مـي تـوان بـه عنـوان يـك واكـنش  فشرد تا سرعت مناسـب بـراي

تناسبي فرض كرد. اما همانطور كه مي دانيـد پـس از كمـي بـالا رفـتن سـرعت ماشـين افـت مـي كنـد 
كه معـادل همـان خطـاي پايـدار در كنتـرل تناسـبي اسـت. راه حـل برطـرف كـردن ايـن خطافشـردن 

بـر پايـه كنتـرل تناسـبي بنـا مـي  Resetمـي شـود. ناميـده  Resetدوباره گاز اسـت. چنـين عملـي 
هـيچ دخـالتي در پايـداري فرآينـد نـدارد. كـار  Resetشود و به تنهـايي چيـزي بـه شـمار نمـي آيـد. 

را بـا اصـلاح كـردن فشـار هـواي خروجـي بـه سـمت نقطـه آن به زبـان سـاده ايـن اسـت كـه فرآينـد 
نقطــه تنظــيم دارد.بــه چنــين كنتــرل تنظــيم ســوق دهــد. ايــن اصــلاح بــه ميــزان انحــراف فرآينــد از 

  گفته مي شود. PIانتگرال يا به اختصار  –كننده اي، كنترل كننده تناسبي 

 (PID)مشتق گير-انتگرالي -كنترل كننده تناسبي - ٥

مــي باشــد و بــا تنظــيم  P  ،I ، Dداراي كليــه خــواص كنتــرل كننــده هــاي PIDيــك كنتــرل كننــده 
اص هــر يــك از آن هــا رســيد. در مــواردي كــه تفــاوت ضــرائب مربوطــه مــي تــوان بــه تركيبــي از خــو

نباشــد ، بهتــر اســت  PIDبــا كنتــرل كننــده هــاي  PIو  PDچنــداني در قيمــت كنتــرل كننــده هــاي 
اسـتفاده كـرد. ايـن امـر  PD يـا  PIخريـداري و در صـورت نيـاز از آن بـه عنـوان  PIDكنترل كننـده 



ــا ــا ب ــده ه ــرل كنن ــواع كنت ــراح را در اســتفاده از ان ــان دســت ط ــر شــرايطي امك ــذارد و در ه ــي گ ز م
  بهترين تنظيم را فراهم مي سازد...

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد
-  0  0~1  1 [PID Operation select]  H49 Function 

group 2 - 0 0~1  - [PID Feedback select] H50 
% 300.0 0~999.9 - [P gain for PID controller] H51 

sec 1.0 0.1~32.0 - 
[Integral time for PID 
controller (I gain)] H52 

sec 0 0.0~30.0 - 
[Differential time for PID 
controller (D gain)] H53 

- 0 0~1  - [PID mode select] H54 

Hz 60.0 0.1~400 - 
[PID output frequency high 
limit] 

H55 

Hz 0.50 0.1~400 - 
[PID output frequency low 
limit] 

H56 

Hz 0 0~4 - [PID reference select] H57 
- 0 0~1 - [PID unit select] H58 
- 60.0 0.0~2000.0 - [Sleep delay time] H61 
Hz 0.00 0.00~400 - [Sleep frequency] H62 
% 35.0 0.0~100.0 - [Wake-up level] H63 

- - 0~25 21 
[Multi-function input 
terminal P1-P8 define] I17~I24 I/O group 

Hz 
/% 

0.00 
/0.0 

0~400 
/0~100 - [PID reference] rEF 

Drive group 
Hz 
/% 

0.00 
/0.0 

0~400 
/0~100 

- [PID feedback] Fbk 

  

مقــدار  Group2در تنظــيم فشــار آب و حــرارت بســيار مفيــد مــي باشــد. در تــابع  PIDاســتفاده از كنتــرل 
H49  ــر ــد ســپس فهرســت  ١را براب ــرار دهي ــدار  REFو  FBKق ــه در آن جــا مق ــي شــود ك نمــايش داده م
  نمايش داده مي شود. FBKرا در  PID و مقدار فيدبك حقيقي REFرا در  PID مرجع

با  Process PIDو  Normal PIDدر دو كلاس PID از كنترل  ـــعيت  ـــتفاده كرد كه اين وض مي توان اس
مي توانيد تعيين كنيد كه از ترمينال هاي  H50در  ١و  ٠انتخاب مي شـــود. با انتخاب وضـــعيت  H54تعيين

   ورودي ولتاژي استفاده مي كنيد يا جريان كه به صورت زير است : 

Terminal I input (0~20[mA])  0  [PID Feedback select]  H50 
Terminal V input (0~10[V])  1  

   



صد خروجي به خطا را به كمك  صف  %٥٠را روي  PGainمي توانيد تعيين كنيد. اگر  H51در تنظيم كنيد ، ن
مقدار خطا را در خروجي خواهيم داشــت. براي داشــتن ســرعت بيش تر مي توان اين مقدار را بزرگتر كرد ولي 

  ممكن است باعث لرزش شود.

H52 : شد را تنظيم كرد. اگر  به كمك اين پارامتر مي توانيد مقدار زماني شته در خروجي مي با كه خطاي انبا
H52  ثانيه خواهيم داشت. ١شود ، حداكثر خروجي را به مدت  %١٠٠ثانيه تنظيم كنيد و مقدار خطا  ١را روي  

H53 :  به كمك اين پارامتر مقدار خروجي را در تغييرات خطا تعيين مي كنيم درSV-IG5A  خطا در كمتر از
  ثانيه شناسايي مي شود. 0.01

ــل زمان را روي  ــد تغييرات خطا در يك ثانيه 0.01اگر مقدار تفاض در نظر بگيريم ،   %١٠٠ثانيه تنظيم و درص
  اضافه مي شود. %١ميلي ثانيه،  ١٠مقدار خروجي هر 

 H54 : ضريب كنترل هدايت كنندهPID  مي باشد. به كمك اين پارامتر مي توانيد ضريبي را به مقدار خروجي
  اضافه كنيد. PIDبراي كنترل

H55  وH56  : محدوده خروجي ، كنترلPID .را تعيين مي كند  

H57 :  مرجعPID .را انتخاب مي كند  

H58  : تعيين مي كنيم كه مرجع به كمك اين تابعPID و فيدبك PID ـــوند. با چه واحدي در نظر گ رفته ش
H58=1 :[%]      ,        H58=0 :[HZ] 

I17~I24 :  براي تعويض وضعيتPID  به وضعيت نرمال مي باشد. يكي از ترمينال هايP1 تاP8  ٢١را به 
 (Turn ON)وصل و آن را فعال كنيد.

RPM :  نتيجه فيدك را ازH50 .و فركانس موتور محاسبه كرده است و سرعت موتور را نمايش مي دهد  

REF :  مقدار دستورPID .كنترلي را نسان مي دهد  

Fbk :  تغييرات فيدبك را درH50 .كه مربوط به فركانس موتور مي باشد وارد مي كند  

  مد(H54=0) Normal PID/ مدPID    (H52=1)Process   

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
Process PID drive (H52=1) 



  بلوك دياگرام كنترلرPID  : 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

 



  سيستم صرفه جويي در انرژي ١٣-٢

ست ،  سبك ا ست يا خيلي  صارفي مانند پمپ و فن در زماني كه باري به روي آن ني در اين تابع كاربردي در م
رژي ايجاد مي كند پس از آنكه موتور به دور نامي خود در مصرف انچشمگيري استفاده از اين مد ، صرفه جويي 

سطح جريان خروجي و به طبع آن جريان ورودي به اندازه مطلوبي  صرفه جويي در انرژي مي توان  سيد براي  ر
  كاهش داد كه در بسياري از پروژه ها مخصوصا توان هاي بالا كاربردي است.

  گروه  كد  پارامترنام   ماتتنظي  رنج  پيش فرض  واحد

%  0  0~30  -  [Energy-saving 
operation]  F40  Function 

group 1 

 

  وارد كنيد. F40 سطح جريان مورد نظر را براي كاهش بر حسب درصد در متغير

  

  

  

  

  

  كنترل برداري بدون سنسور ١٤-٢

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد
-  0  0~3  3 [Control mode select]  H40 Function 

group 2 kW - 0.2~22.0  - [Motor type select] H30 
Hz - 0~10 - [Rated slip frequency] H32 
A - 0.5~150 - [Motor rated current] H33 
A - 0.1~20 - [Motor No Load current] H34 
Ω - 0~28  - [Stator resistance (Rs)] H42 
mH - 0~300.00 - [Leakage inductance (Lδ)] H44 

sec 0.1 0.0~60.0 - [Time for energizing a motor] F14 
Function 
group 1 

 

  قرار دهيد ، وضعيت كنترل برداري بدون سنسور فعال مي شود.  ٣را روي  H40اگر پارامتر 

H30.نوع موتور متصل به خروجي اينورتر را تعيين مي كند :  

 



H32 فركانس مجاز لغزش را بر اساس فركانس نامي موتور و سرعت آن برحسب :RPM  كه بر روي پلاك موتور
  ذكر شده است، وارد كنيد.

 تعدداد قطب ها موتور است. Pفركانس نامي و  Frدر رابطه فوق ، 

H33.جريان نامي روي پلاك موتور را وارد كنيد :  
34H 40برداشيد ، پارامتر: پس از آنكه بار را روي موتورH   قرار دهيد و موتور را با فركانس 0را برابر Hz60  

(جريان خروجي) را در قسمت جريان بي باري موتور وارد كنيد.  CURفعال كنيد ، جريان ظاهر شده در قسمت 
نه را يا عدد پيش فرض كارخا %٥٠تا ٤٠اگر برداشتن بار از روي شفت موتور براي شما ممكن نيست ، عدد بين 

  وارد كنيد.

H42  وH44 مقدار نمايش داده شده در حالت :H41 .يا پيش فرض كارخانه را وارد كنيد  

استفاده  kW0.2مقادير فوق را از روي پلاك موتور خوانده و وارد كنيد به جز در مواردي كه از موتوري با توان
  مي كنيد.

  : درجه بندي موتور بر اساس پيش فرض كارخانه  

  تانسينشت اندوك
[mH] 

  مقاومت استاتور
[Ω]  

  فركانس لغزش
[Hz] 

جريان 
  بي باري

[A] 

  جريان
[A] 

  توان موتور
[kW] 

  ولتاژ ورودي

122.00 14.0 2.33 0.6 1.1 0.2 

200 

61.00 6.70 3.00 1.2 1.8 0.4 
28.14 2.46 2.33 2.1 3.5 0.75 
14.75 1.13 2.33 3.0 6.5 1.5 
11.31 0.869 2.00 4.4 8.8 2.2 
5.41 0.500 2.33 4.9 12.9 3.7 
3.60 0.314 2.33 6.6 19.7 5.5 
2.89 0.196 2.33 11.0 26.3 7.5 
2.47 0.120 1.33 12.5 37.0 11.0 
1.12 0.084 1.67 17.5 50.0 15.0 
0.82 0.068 1.33 19.4 62.0 18.5 
0.95 0.056 1.33 25.3 76.0 22.0 

300.00 28.00 2.33 0.4 0.7 0.2 

400 

177.86 14.0 3.0 0.7 1.1 0.4 
88.44 7.38 2.33 1.3 2.0 0.75 
44.31 3.39 2.33 2.1 3.7 1.5 
34.21 2.607 2.00 2.6 5.1 2.2 
16.23 1.500 2.33 3.3 6.5 3.7 
10.74 0.940 2.33 3.9 11.3 5.5 
8.80 0.520 2.33 5.7 15.2 7.5 
7.67 0.360 1.33 7.5 22.6 11.0 
3.38 0.250 1.67 10.1 25.2 15.0 
2.46 0.168 1.33 11.6 33.0 18.5 
2.84 0.168 1.33 13.6 41.0 22.0 

 

 



  خودكار (Restart)تلاش براي راه اندازي مجدد ١٥-٢

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد
  0  0~10  -  [Number of Auto Restart try]  H26  Function 

group 2 sec 1.0 0~60 - [Auto Restart time] H27 

  

مي توانيد تعداد دفعات راه اندازي مجدد و خودكار اينورتر را تعيين كنيد. اين  H26با فعال كردن اين پارامتر در 
براي حفاظت اينورتر در مقابل قطع كامل اينورتر توسط عوامل داخلي و خارجي مانند نويز مي شود و اگر تابع 

سيستم متوقف شد به صورت خودكار تعداد دفعات مورد نظر براي راه اندازي مجدد سيستم مي باشد كه تعداد 
  واحد كم مي شود.  ١آن بعد از فعال شدن 

با  [Oht]يا افزايش زياد دماي اينورتر  [EST]، توقف اضطراري [LVT]ولتاژ اگر علت توقف عمليات ، كم بودن
(زمان  H27باشد سيستم راه اندازي خودكار غير فعال مي شود! پس از اجراي  [HWT]مشكلات سخت افزاري

كه مربوط به جستجوي  H22-25راه اندازي خودكار) موتور با شتاب خودكار شروع به كار مي كند كه توسط تابع 
  سرعت مي باشد ، تنظيم مي شود.

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



  تغيير فركانس حامل و تغيير صداي موتور ١٦-٢

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد

kHz  3  1~15  -  [Carrier frequency]  H39 
Function 
group 2 

  

ارامتر روي صــداهاي ايجاد شــده توســط اينورتر در حين كار، تاثير مي گذارد. همانطوري كه مي دانيد، اين پ
ــتر به فركانس حامل آن  ــداهايي ايجاد مي كنند كه بيش ــده به آن در حين كار ، ص ــل ش اينورتر و موتور متص

سط اين پارامتر مي توانيد اين فركانس را مطابق نظر خود در  ستگي دارد كه تو تغيير  KHz 15-1رنجي بين ب
آن را با مقدار زيادي فعال كنيد موجب كاهش صداي موتور ولي افزايش  H39دهيد. اگر در حين تنظيم مقدار 

  تلفات گرمايي ، نويز و جريان نشتي اينورتر مي گردد ، پس در تنظيم اين مقدار دقت كافي را داشته باشيد.

More than 100m  Up to 100m  Up to 50m  Length between Inverter and Motor 
Less than 2.5kHz  Less than 5kHz  Less than 15kHz  Allowable Carrier Frequency  

 

  به كار انداختن موتور دوم ١٧-٢

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد
sec 5.0  0~6000  - [2nd motor accel me]  H81 Function 

group 2 sec 10.0 0~6000  - [2nd motor decel time]  H82 
Hz 60.00 30~400 - [2nd motor base freq.]  H83 

 0 0~2 - [2nd motor V/F pattern]  H84 

% 5 0~15  - [2nd motor Positive torque 
boost]  H85 

% 5 0~15 - 
[2nd motor Negative torque 
boost]  H86 

% 150 30~150 - 
[2nd motor stall prevention 
level]  H87 

% 150 50~200 - 
[2nd motor electronic thermal 
level for 1 min]  H88 

% 100 50~150 - 
[2nd motor electronic thermal 
level for continuous operation]  H89 

A 26.3 0.1~100 - [2nd motor rated current]  H90 

 0 0~27 - [Multi-function Input terminal 
P1Func on select]  I17 I/O group 

  - ~ ~ 

 7 12 [Multi-function Input terminal 
P8Func on select]  I24 

 



استفاده كنيد. براي  P5و ترمينال Multi-functionدر تابع  P1براي راه اندازي موتور دوم از ورودي ترمينال 
تنظيم كنيد. در يك زمان واحد  ١٢را روي  I24براي به كار انداختن موتور دوم،  P5مشخص كردن ترمينال 

ا مشخص كنيد در وضعيت توقف قرار وم موتور راينورتر نمي تواند هر دو موتور را راه اندازي كند. وقتي انتخاب د
  مي گيرد.

  

  

  

  

  (Self-Diagnostic)توابع تشخيص خودكار خطا ١٨-٢

تشخيص خودكار نوع خطا مي باشد كه در ادامه پارامترهاي آنرا بررسي  LSيكي از قابليت هاي جالب اينورتر هاي 
  مي كنيم.

  گروه  كد  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد

-  0  0~3  -  
Self-Diagnostic Selection  H60 

Function 
group 2 

-  0 
0~25 - Multi-function Input terminal P1 

Function select  I17 
I/O group 

    ~ ~ 

-  7 20 Multi-function Input terminal P8 
Function select  I24 

  
را براي اين  P8تا  P1قرار دارد. يكي از ترمينال هاي  ٢انتخاب كنيد كه در گروه  H60تابع تشخيص خطا را در 
  قرار دهيد. ٢٠را روي  I24 براي اين تابع استفاده كنيد مقدار P8كار انتخاب كنيد. اگر از 

احتياط : هرگز زماني كه از اينورتر در اين مد استفاده مي كنيد، تماس مستقيم با اينورتر نداشته 

  مرگ وجود دارد!امكان شوك شديد يا باشيد زيرا جريان خروجي اينورتر بسيار بالا بوده و 

پس از سيم بندي كامل ورودي و خروجي مي توانيد از اين تابع استفاده كنيد. اين تابع براي تشخيص و كنترل 
ون جداكردن سيم بندي اينورتر از ا كوتاه فاز خروجي و خطاي زمين بداتصال باز ي IGBTبدون خطر خطاهاي 

  مدار، كمك زيادي به كاربر مي كند.

  اه براي انتخاب وجود دارد.در اينجا چهار ر

 



 0  غير فعال كردن تابع خود تشخيصي خطا

 H60  تابع خود تشخيصي خطا
  1  و خطاي زمين IGBTخطاي 

  2  اتصال كوتاه فاز خروجي، مدارباز و خطاي زمين
  3  ، اتصال باز و كوتاه فاز خروجيIGBT خطاي زمين، خطاي

  

فاز  )١ طاي زمين از  هاي  Uبراي خ فاز  4.0KWتا  2.2KWدر اينورتر ها  Vو از  مابقي اينورتر  در 
ستفاده مي كنيم ، اگر حالت  شد. براي اين  ١ا شته با ست كارايي لازم را ندا را انتخاب كنيد ممكن ا

 را تشخيص دهد. Wو  Vو  Uرا انتخاب كنيد تا تمام فاز هاي  ٣كار حالت 

شار دهيد يا ترمينال  STOP/Restartبراي متوقف كردن اين تابع ، كليه  شن كنيد.  ESTرا ف را رو
پس از نمايش اين پيغام، روي نمايشگر ظاهر مي شود.  ’’FLtL’‘وقتي در اين تابع خطايي رخ دهد ، 

كليد (   ) را فشار دهيد تا نوع خطا نمايش داده شود و با فشردن كليد هاي بالا (    ) يا پايين (   ) 
شردن كليد اگر اين تابع در حال اجرا با شود كه با ف يا فعال كردن  STOP/Restartشد ديده مي 

  كنيد. Resetمي توانيد اين خطا را  Resetترمينال 

 .در جدول زير نوع خطاهايي كه نمايش داده مي شود را مشاهده مي كنيد  

 عيب يابي نوع خطا نمايش شماره

1 UPHF  خطاي تعويضIGBT  مربوط به فازU 

  تماس بگيريد! LSISبا نماينده فروش 

2 UPLF  خطاي تعويضIGBT  مربوط به فازU 

3 vPHF  خطاي تعويضIGBT  مربوط به فازV 

4 vPLF  خطاي تعويضIGBT  مربوط به فازV 

5 WPHF  خطاي تعويضIGBT  مربوط به فازW 

6 WPLF  خطاي تعويضIGBT  مربوط به فازW 

7 UWSF بين فاز خروجيU  وW .اتصال كوتاه رخ داده است  
اتصال كوتاه ترمينال خروجي اينورتر و 
 ترمينال ارتباطي موتور را بررسي كنيد.

8 vUSF بين فاز خروجيU  وV .اتصال كوتاه رخ داده است  

9 WvSF بين فاز خروجيV  وW .اتصال كوتاه رخ داده است  

10 UPGF خطاي زمين روي فاز U .كنيد كه در كابل خروجي اينورتر بررسي   رخ داده است
خطاي زمين رخ نداده باشد يا عايق موتور 

 معيوب نباشد.
11 vPGF خطاي زمين روي فاز V .رخ داده است  

12 WPGF خطاي زمين روي فاز W .رخ داده است  

13 UPOF  اتصال باز فازU رخ داده است  
اينورتر و -بررسي كنيد كه ارتباط بين خروجي

 باشد.موتور صحيح 
14 vPOF  اتصال باز فازV رخ داده است  

15 WPOF  اتصال باز فازW رخ داده است  

 

 

 



  كنترل ترمز خارجي ١٩-٢

  گروه  كد  نام پارامتر .Set nr  محدوده  پيش فرض  واحد

  0  0~3  0  Controlling method select  H 40 
Function 
group 2 

%  50.0 0~180.0 - Brake open current  I 82 In/Output 
Group Sec.  1.00 0~10.00 - Brake open delay time  I 83 

Hz  1.00 0~400 - Brake open CW Freq.  I 84 
Hz  1.00 0~400 - Brake open CCW Freq.  I 85 
Sec.  1.00 0~10.00 - Brake close delay time  I 86 
Hz  2.00 0~400 - Brake close Freq.  I 87 

 12 0~19 19 
Multi-function output terminal 
select  I 54 

 17 0~19 19 Multi-function relay select I 55 

 

I82  تاI87  شوند كه شكار مي  شن ،  ١٩روي  I55يا  I54تنها زماني آ شوند. اين تابع براي كنترل رو تنظيم 
شود. اين عمليات زماني كار مي كنند كه مقدار مد  ستفاده مي  ستم ا سي خاموش كردن ترمز الكترونيكي از بار 

و  Dwell Run) . زماني كه از كنترل ترمز اســتفاده مي شــود ، ترمز V/Fباشــد (كنترل 0برابر  40Hكنترلي 
  ه اندازي، كار نمي كند.در زمان را DCترمز 

 ترمز توالي باز 

صورت  شود، اينورتر به  ستور العمل معيني راه اندازي  با فركانس  CCWيا  CVوقتي موتور الكتريكي با د
) . پس از رســيدن به فركانس آزاد ترمز حين I85و  I84آزاد ترمز  شــروع به افزايش ســرعت مي كند(

سيدن به جريان  ) و رله خروجي براي كنترل ترمز I82آزاد ترمز ادامه پيدا مي كند (كاركرد، بار موتور تا ر
  فعال مي شود.

 : ترمز توالي بسته 

در جريان كاركرد موتور، با اجراي دستور العمل معيني براي توقف موتور ، از دور آن كاسته مي شود.وقتي 
ش سرعت متوقف  سيد ، عمل كاهش  سته ترمز ر سته فركانس خروجي به مقدار فركانس ب سيگنال ب ده و 

  ترمز ترمينال خروجي فعال مي شود.

  

  

  



  

  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  )Draw Driveپايداري سرعت اينورتر ( ٢٠-٢

  گروه  نمايش  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد
 DRAW F70 Functionانتخاب مد   -  3~0  0  -

Group 1 % 0.0 0.0~100.0 -  نسبتDRAW F71 

 

اين تابع نوعي از كنترل تنش حلقه باز است كه در اختلافات سرعت موتور در كاركرد زير فركانس پايه ، براي 
به عنوان مثال در نساجي و ريسندگي كه كشش نگه داشتن كشش و تنش مواد در وضعيت ثابت به كار مي رود، 

مطابق  F70خاب حالات مختلف در باعث پاره شدن نخ مي گردد. برگرداندن نسبت در فركانس خروجي با انت
  جدول زير متفاوت است.

Draw not operated  0 

Draw Operation  F70 
V1(0~10V) input draw opera on  1  
I(0~20mA) input draw operation  2  
V1(-10~10V) input draw operation  3  

 



  را انتخاب كنيد. ٣مقدار  F70را انتخاب و براي  ٢و  ١حالت  F70براي 

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

  

   



  مثالي براي راه اندازي مدDRAW : 

انتخاب كنيم (محدوده  F71=10.0% , F70=3(V1: -10V~10V)و  30Hzرا روي  DRAWاگر مقدار 
  ).I3~I5دستگاه 

 27Hz(V1=-10V)~33Hz(V1=10V)در محدوده  Drawفركانس توسط عملكرد 

  :PWM  درايو فاز ١-٢٠-٢

  گروه  نمايش  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد

  0  0~1  1  
PWM controlling mode 
0:NORMAL PWM 
1:2 phase PWM 

H48 
Function 
Group 2 

 

) مطابق با نسبت PWMفاز ٢( ١ روي  48Hتلفات گرمايي و جريان نشتي از اينورتر را مي توان با تنظيم 
  بار موتور كاهش داد.

  كنترل فن خنك كننده  ٢١-٢

  گروه  نمايش  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد

  0  0~1  1  [Cooling fan control] H77 Function 
Group 2 

  

قرار  0مي باشـــد. اگر اين پارامتر را روي  Heatsinkاين تابع براي روشـــن و خاموش كردن فن خنك كننده 
 Power Offدهيم، وقتي دستگاه روشن شود فن شروع به كار مي كند و زماني كه ولتاژ مدار به علت وضعيت 

قرار دهيم ، فن با فعال و غير فعال شدن اينورتر روشن  ١كاهش يافت خاموش مي شود. اگر اين پارامتر را روي 
  .ر مي بردو خاموش مي شود كه اين كار عمر مفيد فن خنك كننده را بالات

 

 

 

 

 

 

 
 



  نوشتن/خواندن پارامتر ٢٢-٢

  گروه  نمايش  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد
  0  0~1  1  [Parameter read] H91 Function 

Group 2   0  0~1  1  [Parameter write] H92 
  

  مي باشد. keypadاين تابع براي انجام عمليات نوشتن/ خواندن پارامتر هاي اينورتر به كمك  

  خواندن پارامتر ١-٢٢-٢

  مرحله  )Noteانجام عمليات( Keypadنمايش 
H91  كد را بهH91 .1  تغيير دهيد  

  2  را يكبار فشار دهيد. Enterكليد (    )  0

Rd  (    ) كليدUp .3  را يكبار فشار دهيد  

RD  (    ) كليدEnter .4  را دوبار فشار دهيد  

H91   ،وقتي عمليات خواندن تمام شدH91 .5  نمايش داده مي شود  

  

  نوشتن پارامتر ٢-٢٢-٢

  مرحله  )Noteانجام عمليات( Keypadنمايش 
H92  كد را بهH91 .1  تغيير دهيد  

  2  را يكبار فشار دهيد. Enterكليد (    )  0

Rd  (    ) كليدUp .3  را يكبار فشار دهيد  

RD  (    ) كليدEnter .4  را دوبار فشار دهيد  

H92   ،وقتي عمليات خواندن تمام شدH92 .5  نمايش داده مي شود  
  

  

  

  

 

 
 



  پارامتر برگرداندن به تنظيمات اوليه كارخانه ٢٣-٢

به كمك اين پارامتر بسيار كاربردي، در مواقعي كه بخواهيم بخش يا كل پارامترها و توابع اينورتر را به حالت 
يكي از حالات مقدار دهي اوليه پارامتر را  ٥تا  ١بين  H93پيش فرض برگردانيم، مطابق با جدول زير با تغيير 

  انتخاب مي كنيم:

  گروه  نمايش  نام پارامتر  رنج  پيش فرض

0  -  0  [Parameter initialize] H93 
Function 
Group 2 

 4 groups initialize 1 

 

 
 Drive group initialize 2  
 F 1 group ini alize 3  
 F 2 group ini alize 4  
 I/O group initialize 5  

 

 Enterكليد  H93گروه مورد نظر را براي مقدار دهي اوليه و اجرا انتخاب كنيد. پس از تنظيم  H93توسط كد 
  روي نمايشگر ظاهر مي شود. H93را فشار دهيد. پس از اين كه مقدار دهي اوليه كامل انجام شد ، عبارت 

  ثبت كلمه عبور ٢٤-٢

دهيم تا تغيير پارامتر هاي اينورتر تنها براي كساني به كمك اين پارامتر مي توانيم روي اينورتر كلمه عبور قرار 
  كه رمز عبور را دارند، مقدور باشد.

  گروه  نمايش  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد
  0  0~FFFF  -  [Password register] H94 Function 

Group 2   0  0~FFFF  - [Parameter lock] H95 

  

  )A,B,C,D,E,F,9~0انتخاب شود( Hex كلمه عبور بايد به صورت

كلمه عبور را فراموش كنيد، نياز به دستكاري سخت  H95اگر پس از تنظيمات و تغيير كلمه عبور در  احتياط :
  را وارد كنيد. 0مي باشد و شما كلمه عبور جديدي به غير از  0افزار مي باشد. كلمه عبور پيش فرض،

  

  

  

  



  اگر براي اولين بار قصد داريد كلمه عبور را تعيين كنيد ، مطابق جدول زير عمل كنيد. 

  مرحله  )Noteانجام عمليات( Keypadنمايش 
H94  كد را بهH94 .1  تغيير دهيد  

  2  را يكبار فشار دهيد. Enterكليد (    )  0

  3  )١٢٣كلمه عبور را ثبت كنيد.(مثلا:  123

  4  شروع به چشمك زدن مي كنند. ١٢٣را فشار دهيد،  Enterكليد   123

H94  (    ) كليدEnter .5  را يكبار فشار دهيد  
  براي تغيير كلمه عبور مطابق جدول زير عمل كنيد :

  مرحله  )Noteانجام عمليات( Keypadنمايش 
H94  كد را بهH94 .1  تغيير دهيد  

  2  را يكبار فشار دهيد. Enterكليد (    )  0

  3  را وارد كنيد.(تست عملكرد) ١٢٩كلمه عبوري اشتباه مثلا  122

0  
نمايش داده مي شود چون مقدار  0را يكبار فشار دهيد. Enterكليد (    )

  اشتباهي وارد شده است . كلمه عبور را در اين وضعيت نمي توانيد تغيير دهيد. 
4  

  5  كلمه عبور صحيح را وارد كنيد.  123

 ٦  را يكبار فشار دهيد. Enter)كليد (     123

 ٧  كلمه عبور جديد را وارد كنيد. 456

 ٨  چشمك مي زند. ’’456’‘را فشار دهيد.آنگاه  Enterكليد (    ) 456

H94 (    ) كليدEnter .٩  را يكبار فشار دهيد  

  ٤٥٦كلمه عبور جديد   ١٢٣مثال : كلمه عبور پيش فرض : 

  نظارت بر عملكرد اينورتر به كمك نمايشگر ٢٥-٢

آن تعبيه شده است،  Keypadكه روي  Segment-7به كمك نمايشگر هاي  IG5Aدر اينورتر هاي خانواده 
مي توانيد پارامتر هاي مختلفي از قبيل جريان خروجي ، دور موتور، ولتاژ خروجي و ... را نمايش داد كه در ادامه 

  ده مي كنيد.طريقه تنظيم آن را مشاه

  نمايش وضعيت عملياتي ١-٢٥-٢

 جريان خروجي 

  گروه  نمايش  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد
      -  [Output current] CUr Drive Group 



  مي توانيد جريان خروجي اينورتر را مشاهده كنيد. Curدر 

 تعداد دور در دقيقه موتور(RPM)  

  گروه  نمايش  پارامترنام   تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد
      -  [Motor RPM] CUr Drive Group 
  4  2~12  -  [Number of motor poles] H31 

Function 
group 2   0  0~1  -  [PID control select] H49 

%  100  1~1000  -  [Gain for Motor rpm display] H74 

مـي توانيـد تعـداد دور بـر دقيقـه موتـور متصـل شـده بـه اينـورتر را مشـاهده كنيـد. وقنـي  rpmدر متغير 
40H كنتــرل   0را روي)V/f ــد و يــا روي ــرل بــراي  ١) قــرار دهي تنظــيم كنيــد، فركــانس  PIDكنت

نمــايش داده مــي شــودكه بــه كمــك فرمــول زيــر مــي توانيــد دور موتــور را  RPMدر  (F)خروجــي اينــورتر 

  زش موتور به حساب نمي آيد)(لغبدست آوريد.

  

  قرار دهيد ، مقدار فيدبك به فركانس تبديل مي شود. ١را برابر  49Hاگر 

H31  :.تعداد قطب هاي مجاز موتور كه روي پلاك آن ذكر شده را وارد كنيد  

H31  : اين پارامتر براي تغيير نمايشگر از سرعت موتور به سرعت رتور(r/min)  يا سرعت مكانيكي(cm/mid) 
  به كار مي رود.

  انتخاب نمايش پارامتر به كمك كاربر ٢-٢٥-٢

  گروه  نمايش  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد
      -  [User display select] vOL Drive Group 

  0  0~2  -  [Monitoring item select] H73 Function 
group 2 

نمايش داده مي شود. براي نمايش صحيح گشتاور، حتما  torو  porاگر توان خروجي يا گشتاور انتخاب شود ، 
  وارد كنيد. H36مقدار بازدهي موتور را كه روي پلاك آن ذكر شده است را در 

H73 .يكي از شماره هاي مطلوب خود را مطابق جدول زير انتخاب كنيد : 

  
 H73  آيتم مورد نظر را براي نمايش انتخاب كنيد.  0 [V]ولتاژ خروجي

  
  1 [kW]توان خروجي

  
  2 [kgf.m]گشتاور

  

 



  نمايش پارامتر هاي قدرت ٣-٢٥-٢

  گروه  نمايش  نام پارامتر  تنظيمات رنج  مقدار اوليه
0 Frequency command (0.00)  0  [Power on display] H72 Function 

group 2 Accel time (ACC)  1  

  

Decal time (DEC)  2  
Drive mode (drv)  3  
Frequency mode (Frq)  4  
Multi-step frequency 1(St1)  5  
Multi-step frequency 2(St2)  6  
Multi-step frequency 3(St3)  7  
Output current (CUr)  8  
Motor rpm (rPM)  9 
Inverter DC link voltage (dCL)  10 
User display select (vOL)  11 
Fault display 1(nOn)  12 
Operating direction select (drC)  13 
Output current 2  14 
Motor rpm 2  15 

16 
17 

Inverter DC link voltage 2  
User display select 2  

  

ـــن بودن اينورتر به كمك  ـــعيت روش پارامتر مورد نظر خود را براي نمايش را انتخاب كنيد.  keypadدر وض
باطي  تاژ ارت با تنظيم DCجريان خروجي ، دور بر دقيقه موتور، ول ـــط كاربر ،  مايش توس  17~14و انتخاب ن

  مستقيماً انتخاب شده و نمايش داده مي شوند.

  )I/Oنظارت بر وضعيت ترمينال ورودي و خروجي(نمايش وضعيت ٤-٢٥-٢

 وضعيت ترمينال ورودينمايش 

  گروه  نمايش  نام پارامتر
[Input terminals status display]  I25  I/O group 

  

  نمايش مي دهد. I25در  (ON/Off)در اين مد وضعيت جاري ترمينال ورودي را به صورت 

 خاموش باشد وضعيت زير نمايش داده مي شود : P5,P2روشن و  P4,P3,P1وقتي كه 

 

 

 

  
 



  وضعيت ترمينال خروجينمايش 

  گروه  نمايش  نام پارامتر
[Output terminals status display]  I26  I/O group 

 

 نمايش مي دهد. I26در  (ON/Off)در اين مد وضعيت جاري وضعيت جاري ترمينال خروجي به صورت

 

 

 

  

  

  خروجي آنالوگ ٢٦-٢

  گروه  نمايش  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد
  0  0~3  -  [Analog output item select] I50 I/O Group 

%  100  10~200  - 
[Analog output level 
adjustment] 

I51 

  انتخاب و تنظيم مي شود. AMآيتم خروجي و سطح آن توسط ترمينال 

I50: : نوع خروجي آنالوگ را مطابق جدول زير انتخاب مي كنيم  

را نوع خروجي آنالوگ    10Vآيتم مطابق با 
  انتخاب كنيد.

I50 

400V  200V  
  0  فركانس خروجي (F21)حداكثر فركانس 

  1  جريان خروجي  از جريان نامي %١٥٠
564Vac 282Vac 2  ولتاژ خروجي  
800Vdc 400Vdc  ولتاژ ارتباطDC 3  اينورتر  

  

I51 :  اگر از مقدار خروجي آنالوگ براي ورودي اندازه گير استفاده مي كنيد اين مقدار مطابق با خصوصيات
  اندازه گيري هاي متفاوت تغيير كند.

  

  

 

 



  نمايش وضعيت خطا ٢٧-٢

  در اين مد ، وضعيت خطاي جاري را نمايش مي دهد.

  گروه  نمايش  نام پارامتر
[Current Fault Display]  nOn  Drive group 

  

نوع خطا را مي توان نمايش داد. اين پارامتر اطلاعات مربوط به خطاي رخ داده را به صورت آني  ٣بيش از 
  نمايش مي دهد.

  :  (Fault History)نمايش تاريخچه خطاهاي رخ داد ١-٢٧-٢

  گروه  نمايش  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد
      -  [Fault history 1] H 1 I/O Group 

       ~ ~ 
    [Fault history 5] H 5 
 0  0~1 - [Reset fault history] H 6 

  

H1~H5 : خطاي آخر در اين متغير ها ذخيره مي شوند. ٥اطلاعات مربوط به  

H6 به كمك اين دستور مي توان تمام اطلاعات ذخيره شده در :H1  تاH5 .را پاك كرد  
مشاهده كرد.وقتي به كمك كليد  nonوقتي در حين كار كردن اينورتر خطايي رخ دهد مي توان آن را در 

STOP/RST  وضعيت خطا راReset  مي كنيد ، اطلاعات نمايش داده شده درnon  بايد بهH1  انتقال پيدا
ذخيره  H1جديد در  منتقل شده و اطلاعات H2به  H1كنند. با اضافه شدن يك خطاي ديگر، بايد اطلاعات 

نوع از خطاهاي  ٣ادامه پيدا مي كند. وقتي بيش از يك خطا در يك لحظه رخ دهد ،  H5شود و اين توالي تا 
  ايجاد شده ذخيره مي شوند.

  

  

  

  

  

  



 (3AC)و رله Multi-function(MO)ترمينال خروجي  ٢-٢٧-٢

  گروه  نمايش  نام پارامتر  تنظيمات رنج  مقدار اوليه
12 FDT-1  0  انتخاب ترمينال خروجي 

Multi-function  
I54 

I/O 
group FDT-2  1  

17  FDT-3  2  انتخاب رله  
Multi-function 

I55 
FDT-4  3  
FDT-5  4  

  

  5 {OLt}اضافه بار
  6 {lOLt}اينورتر اضافه بار

  7 {STALL}از حركت بازداشتن موتور
  8 {OV}حالت اضافه ولتاژ 

 9 {LV}حالت ولتاژ كم 
 10 {OH}افزايش دماي اينورتر 

Command loss  11 
 12  در جريان كاركرد موتور

 13  در جريان توقف موتور
 14  در جريان كاركرد ثابت موتور
 15  در جريان جستجوي سرعت

 16  زمان تاخير براي كاركرد ورودي سيگنال
 17  خروجي خطا

 18  آلارم فن خنك كننده

 19  سيگنال كنترل ترمز

  

وقتي كه وضعيت 
كم شدن ولتاژ رخ 

  مي دهد.

وقتي اتفاقي غير 
از كم شدن ولتاژ 

  كم شدن ولتاژ

را  H26وقتي 
تنظيم مي كنيد 

 restart(تعداد 
  خودكار)

 
 I56  رله خروجي خطا

Bit 0 Bit 1 Bit 2 

  

2 - - - 0 
✓ - - 1 
- ✓ - 2 

✓ ✓ - 3 
- - ✓ 4 

✓ - ✓ 5 
- ✓ ✓ 6 

✓ ✓ ✓ 7 

 انتخاب آيتم مطلوب براي خروجي توسط ترمينال(MO)  و رله(3AC) 

I56 :  در  ١٧وقتي عددI54  وI55  انتخاب شود، ترمينالMulti-Function(MO)  و رله با مقدارI56 
  فعال مي شوند. بررسي كنيد كه آيا فركانس خروجي تنظيم شده توسط كاربر مطابقت دارد .



 : مقدار مطلق (فركانس از پيش تعيين شده منهاي فركانس خروجي) برابر خواهد  وضعيت فعال

 بود با پهناي باند آشكار ساز فركانس تقسيم بر دو.

١. FDT-1 

 تنظيم مي كنيم :10.0را روي  I53وقتي 

 

 

 

 

 
  

٢. FDT-2 

 تنظيم كنيم(به ترتيب) 10.0Hzو  30.0Hzرا با مقدار  I53و  I52وقتي 

 

 

 

 

  

٣. FDT-3 

 تنظيم كنيم. 10.0Hzو  30.0Hzرا به ترتيب با مقدار I53و  I52وقتي 

 

 

 

 

  

 

 

 



٤. FDT-4  

 تنظيم كنيم. 10.0Hzو  30.0Hzرا به ترتيب با مقدار  I53و  I52وقتي 

 

 

 

 

  

 عمليات :در هنگام  .٥

 

 

 
 

  

 در زمان توقف عمليات : .٦

 
 
 
 
 
 
 

  

 در زمان كاركرد ثابت موتور .٧

 

 

 

  

 

 

 

 



  توابع حفاظتي ٢٨-٢

در اين توابع عواملي كه موجب آسيب رساندن به اينورتر و موتور مي شوند در لحظه پيدايش شناسايي و 
  مي شود.متناسب با تنظيمات انجام شده توسط كاربر، به آن پاسخ داده 

 ترمينال الكترونيكي ١-٢٨-٢

  گروه  نمايش  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد

  0  0~1  1  [ETH (Electronic thermal) 
select] 

F50 
Function 
group 2 

%  150 50~200 - 
[Electronic thermal level for 1 
minute] 

F51 

%  100 50~150 - 
[Electronic thermal level for 
continuous] F52 

  0 0~1 - [Motor type] F53 

  

ـــود ؛ اين تابع فعال مي گردد. اگر  ١مقدار  50Fدر تابع  را انتخاب كنيد. زماني كه موتور بيش از حد گرم ش
شده در  F51جريان بيش از مقدار  شود ، خروجي اينورتر براي زمان تعيين  شده ، ب قطع مي  F51كه تنظيم 

  شود. 

51F  دقيقه تحمل كند را وارد كنيد اين مقدار نبايد كمتر از مقدار  ١حداكثر جرياني كه موتور مي تواند براي
  باشد. F52تنظيم شده در 

F52  مقدار جريان را براي ادامه عمليات وارد كنيد كه مقدار مجازي جريان موتور مي باشد و اين مقدار نبايد
  باشد. F51بيشتر از 

F53 س موتور مي باشد ، براي جبران كاهش اثر خنك كنندگي موتور در سرعت پايين مي باشد براي اندوكتان
 كه اين مقدار متناسب با جدول زير انتخاب كنيد:

F53  
  موتور هاي استانداردي كه فن به صورت مستقيم به شفت آنها وصل است.  0
 شود.به آن وصل مي موتورهاي مخصوصي كه فن قدرتمندي به صورت جداگانه   1

  

  

  

  



  خطر اضافه بار و لغزش ٢٩-٢

 خطر اضافه بار 

  گروه  نمايش  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد
%  150 30~150  -  [Overload warning level] F54 Function 

group 1 sec  10 0~30 - [Overload warning time] F55 

  12 
0~19 

5 
[Multi-function           output terminal 
select] 

I54 
I/O group 

17 5 [Multi-function relay select] I55 

براي ترمينال خروجي  MOانتخاب كنيد. اگر  3ABCو  MOيك ترمينال خروجي را براي اين تابع بين 

  قرار دهيد.  ٥را روي  54Iانتخاب گرديد ، مقدار 

F54 : جريان نامي موتور را بر حسب درصد وارد كنيد. در اين متغيير 

 

 

 

  

  

 لغزش اضافه بار 

  گروه  نمايش  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد
  0  0~1  1  [Overload trip select] F56 Function 

group 1 %  180 30~200 - [Overload trip level] F57 
sec  60 0~60 - [Overload trip time] F58 

 

قرار دهيد. زماني كه اضافه بار در موتور اتفاق بيفتد خروجي اينورتر خاموش مي شوند.  ١را برابر  56Fمقدار 
  شود خروجي موتور قطع مي شود. F58زماني كه مقدار جريان بيش از اندازه تنظيم شده در 

 حفاظت در مقابل فقدان فاز خارجي ٣٠-٢

  گروه  نمايش  نام پارامتر  تنظيمات  رنج  پيش فرض  واحد

  0  0~3  1  [Input/Output      phase     loss 
protection select] H19 

Function 
group 2 

  قرار دهيد. ١را برابر  19Hمقدار 

 



 : هرگاه بيش از يك فاز  فقدان فاز خروجي(W,V,U)  قطع شود اينورتر به صورت خودكار

 خروجي را قطع مي كند.

 : هرگاه هر يك از فاز هاي  فقدان فاز وروديS,R  ياT  قطع شوند، اينورتر خروجي را قطع مي
 كند.

Not used  0  [Input/Output phase loss protection select]  H19  
Output phase loss protection  1  
Input phase loss protection  2  
Input/Output phase loss protection  3  

 

  نگه داري و عيب يابي ٣١-٢

آن اســـت كه كليه خطاهاي خارجي و داخلي مربوط به اينورتر و موتور  LSيكي از برتري هاي مهم اينورترهاي 
ست آن پيغام  سازد. كاربر كافي ا شگر اينورتر نمايان مي  شخيص داده و در قالب پيغامي روي نماي را به خوبي ت

(فصل چهارم) مشاهده مي كنيد ، از روي جدول زير  ٤-٦-٢ل را متناسب با حروف خلاصه شده اي كه در جدو
 شناسايي كرده و نسبت به رفع اشكال آن اقدام نمايد.

  توابع حفاظتي*

  توصيف خطا  توابع حفاظتي  پيغام

  
  اضافه جريان

هرگاه جريان خروجي اينورتر بيش تر از مقدار مجاز باشد اينورتر جريان خروجي را قطع 
  مي كند.

  
  ها دچار اتصال كوتاه شوند ، اينورتر خروجي را قطع مي كند. IGBTهر گاه قسمت   ٢جرياناضافه 

  
  جريان خطاي زمين

اينورتر در صورتي كه خطاي زمين رخ دهد و يا جريان زمين اينورتر از مقدار تنظيم شده 
  بيش تر شود خروجي را قطع مي كند.

  
  اضافه بار اينورتر

از سطح مجاز جريان آن  %١٥٠دقيقه به اندازه  ١براي مدت اگر جريان خروجي اينورتر 
  برسد، به صورت خودكار قطع مي شود.

  
  گرم شدن بيش از حد اينورتر

اگر به علت خراب بودن فن يا گير كردن جسم خارجي بين پره هاي آن، دماي خنك 
  د.بيش از اندازه بالا برود، اينورتر خروجي را قطع مي كن (hel t sink)كننده 

  
  فقدان فاز خروجي

قطع شود ، اينورتر متوجه شده و خروجي را  (W,V,U)اگر يك يا بيش از فازهاي خروجي
  قطع مي كند.

  
  ولتاژ اضافي

شود وقتي موتور به آهستگي حركت  400Vدر برد اصلي زيادتر از   DCاينورتر اگر ولتاژ
  مي كند، خروجي را قطع مي كند.

  
  مجازكم شدن ولتاژ از حد 

بشود، چون باعث كم شدن از حد گشتاور شده و يا دماي  180Vكمتر از  DCاگر ولتاژ 
  بسيار بالا مي رود، اينورتر خروجي را قطع مي كند.

  
  ترمينال الكترونيكي

قطب دارند و يا چند موتور نمي تواند  ٤اينورتر در مقابل موتور هايي كه بيش تر از 
  محافظت كند.

  وصل نباشد خروجي اينورتر مسدود مي شود. T,T,Rدر صورتي كه يكي از ورودي هاي   وروديفقدان فاز 



  
  خطايابي خودكار

خراب شده باشد، نمايان مي گردد يا زماني كه خروجي اتصال  IGBTاين پيغام زماني كه 
  كوتاه شده يا خطاي زمين خروجي يا خروجي فاز اينورتر باز مانده باشد.

  
  پارامتر خطا در ذخيره

زماني كه در ذخيره كردن تنظيمات پارامتر حافظه مشكلي پيش بيايد اين پيغام نشان 
  داده مي شود.

  
  زماني كه در مدارات كنترلي اينورتر خطايي رخ دهد اين پيغام ديده مي شود.  خطاي سخت افزاري اينورتر

  
  به مشكل برخورد اين پيغام ديده مي شود. Key padزماني كه اينورتر در ارتباط با   بروز خطا در ارتباط

  زماني كه فن خنك كننده اينورتر دچار خطا شود، اين پيغام ديده مي شود.  خطاي فن خنك كننده

  
  خطاي كنترل قرمز

زماني كه كنترل كننده ترمز، از مقدار جاري تعريف شده كمتر شود بدون اين كه قرمز باز 
  شود خروجي قطع مي شود.

  
 NTCبودن باز 

به اينورتر متصل نباشد، خروجي قطع شده و پيغام فوق ديده  NTCوقتي مقاومت حرارتي 
 مي شود.

  


