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 اطلاعات کلی محصول :
 

 کد شناسایی محصول  

 .در اختیار کاربر قرار میدهد  را بر اساس جدول ذیلکد ثبت شده بر روی دستگاه اطلاعات فنی محصول  

 

 

       

                                             
0



 
 

 
 

 

 

 زای محصول شنایی با اجآ

 
 پدکی  – 1 

 درب جلو – 2

 محل آویز زنجیر برای بلند کردن دستگاه - 3

 محل پیچ جهت نصب – 4

 فنهای خنک کننده  – 5

 پیچهای درب جلو – 6

 که برای این کار بایستی پیچهای درب جلو باز گردد .برای دسترسی به ترمینالهای قدرت بایستی درب جلو دستگاه باز شود 

 
 دسترسی به ترمینالهای فرمان بایستی کی پد بصورت لولایی باز شود که در اینصورت این ترمینالها ظاهر میگرددو برای 
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 مشخصات محصول :
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NOTE1  . عدد مربوطه بیانگر جریان نامی دستگاه می باشد : 

NOTE2  . بیانگرماکزیمم ظرفیت توان دستگاه می باشد : 

0



 
 

 
 

 

 

 

NOTE3   جریان ماکزیمم دستگاه بر اساس تنظیم فرکانس :CARRIER . متفاوت خواهد بود 

NOTE4   در صورت استفاده از دستگاه در حالت : Sensorless برای  2هرتز بالا برد )با انتخاب عدد  300 بیشتر از میتوان فرکانس کاری ران

 ( . 98.01پارامتر 

NOTE5  . ماکزیمم ولتاژ خروجی نمیتواند بالاتر از ولتاژ تغذیه باشد : 

 دیگر مشخصات دستگاه :

 0
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Note1   : برای اینکه موتور در حالتsensorless   تنظیم گردد . در این مد باید موارد ذیل مد  2روی عدد   98.01کار کند بایستی پارامتر

 نظر قرار بگیرد.

 تنظیم گردد 2KHZبایستی بشتر از  carrierفرکانس  -

 در صورتی که توان موتور مورد استفاده کمتر از نصف ظرفیت اینورتر باشد کارایی دستگاه کاهش خواهد یافت . -

 استفاده کرد.  SENSORLESSاگر بخواهیم چند موتور را با یک اینورتر راه اندازی کنیم در اینصورت نمیتوان از مد  -

 

Note2  که آیا موتور قابلیت کار در آن فرکانس را دارد : در صورت استفاده از فرکانس بالاتر از فرکانس نامی موتور حتما به کاتالوگ سازنده موتور مراجعه گردد

 نه . یا
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 نحوه نصب دستگاه :

 ) اطلاعات تکمیلی در دفترچه همراه دستگاه (
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 ابعاد دستگاه :

 ) اطلاعات تکمیلی در دفترچه همراه دستگاه (

 
 0



 
 

 
 

 

 

کاربر در صورت نیاز میتواند کیبورد دستگاه را جدا  نحوه جدا کردن کیبورد دستگاه :

 بصورت شکل زیر نصب نماید. crossکرده و در محل دیگر توسط کابل 
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 کابل کشی و سیم بندی دستگاه :

 ترمینالهای قدرت
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 ترمینالهای برق ورودی سه فاز به دستگاه -

. کابل ورودی بایستی از طریق فیوزها و کنتاکتور مناسب ظرفیت  مربوط به برق ورودی دستگاه میباشند  T(L3)و   S(L2)و    R(L1)ترمینالهای 

 ) اطلاعات تکمیلی در دفترچه همراه دستگاه ( دستگاه به اینورتر وصل گردد.

 

 ترمینالهای برق خروجی سه فاز دستگاه به موتور -

طول کابل بین اینورتر و موتور نبایستی حداکثر مربوط به برق خروجی دستگاه  به موتور میباشد.   W(T3)و   V(T2)و    U(T1)ترمینالهای 

 متر باشد. در صورت نیاز به طول بیشتر بایستی از فیلتر استفاده نمود.  20بیشتر از 

 ) اطلاعات تکمیلی در دفترچه همراه دستگاه (

 ترمز دینامیکی  یونیتترمینالهای مقاومت ترمزی و  -

 30توانهای بالاتر از  ربرای اتصال مقاومت ترمزی مورد استفاده قرار میگیرد و د (+)Pو   (+)RBکیلو وات ترمینالهای  30تر از  در توانهای پایین

 ترمز دینامیکی مورد استفاده قرار میگیرد یونیتجهت اتصال  (-)Nو  (+)Pکیلو وات ترمینالهای 

 

 

میماند که به محض تولید انرژی در سمت موتور وصل شده و انرژی تولید شده را به مقاومت توجه : داینامیک برک به منزله یک سوییچ هوشمند 

ورتر اخل اینترمزی انتقال می دهد . در اینورترهای با توان کمتر داینامیک برک داخل خود اینورتر قرار دارد ولی در توانهای بالاتر داینامیک برک د

0 جی بایستی استفاده نمود و در این حالت مقاومت ترمزی به داینامیک برک بایستی وصل گردد.جای نمیگیرد لذا از یک داینامیک برک خار



 
 

 
 

 

 

 

  Dynamic Break Unitمقادیر و مشخصات مقاومت ترمزی و  -
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 ( G) ترمینال  ترمینال ارت دستگاه -

 برای اطمینان از صحت عملکرد دستگاه بایستی این ترمینال به ارت وصل گردد

 

 قدرت پیشنهادی برای راه اندازی اینورترمدار  -
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 کابل و فیوزهای مورد نیاز برای ورودی و خروجیهای قدرت -
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 بلوک دیاگرام کلی ترمینالهای اینورتر -

 

 

 

 

20.03 

20.04 

22.07 

22.08 

22.06 

31.06 0



 
 

 
 

 

 

 ترمینالهای فرمان اینورترمعرفی  -

 فرمان بایستی کی پد بصورت لولایی باز شود که در اینصورت این ترمینالها ظاهر میگردددسترسی به ترمینالهای برای 
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P24 , PCS  میلی آمپر را تامین  300ولت دستگاه میباشد که میتواند حداکثر  24: این پایه ها در واقع خروجی منبع تغذیه

 . نماید

 

 : ورودیهای دیجیتال دستگاه میباشد که از طریق این ورودیها امکان راه اندازی و کنترل موتور انجام میگیرد  8الی    1

 

CM  این پایه پایه مشترک ورودیهای دیجیتال میباشد : 

 

AMI  میلی آمپر در اختیار قرار  20تا  4: خروجی آنالوگ دستگاه میباشد که پارامتر مورد انتخاب اپراتور را بصورت جریان

 میدهد.

 

FM  ولت در اختیار قرار میدهد. 10تا  0: خروجی آنالوگ دستگاه میباشد که پارامتر مورد انتخاب اپراتور را بصورت ولتاژ 

 

L  نالوگ : پایه مشترک خروجیهای آ AMI  ,   FM ولت اینورتر می باشد. 10منفی منبع تغذیه داخلی  و 

 

H  دستگاه میباشد.ولت داخلی  12: پایه مثبت منبع تغذیه 

 

O   : ولت جهت کنترل فرکانس کاری موتور 10تا  0پایه ورودی آنالوگ ولتاژ 

 

OI  میلی آمپر جهت کنترل فرکانس کاری موتور 20تا  4: پایه ورودی آنالوگ جریان 

 

AL0 ,   AL1  ,  AL2   پایه های رله داخلی اینورتر که میتوان برای دستورات مختلف از طریق تنظیمات فانکشن مربوطه :

 فعالش کرد.مشخصات تیغه های این رله بقرار ذیل میباشد.

( AC (220V  0.2آمپر و برای بارهای سلفی  2.5ای مقاومتی برای باره )0 آمپر



 
 

 
 

 

 

 

( DC (30V  0.7آمپر و برای بارهای سلفی  3برای بارهای مقاومتی )آمپر 

RN0) , RN1 ), RN2) , RN3)  : داخلی اینورتر میباشد. که میتوان برای دستورات مختلف از طریق  3و  2پایه رله های

 کرد.مشخصات تیغه های این رله بقرار ذیل میباشد.تنظیمات فانکشن مربوطه فعالش 

 

SC ) ,   SB  ,  SA ( . ترمینالهای مربوط به قطع اضطراری دستگاه میباشد : 

 

RXP   پایه مثبت ارتباط شبکه :RS485 

RXN   پایه منفی ارتباط شبکه :RS485 

 

 SINK(NPN) , SOURCE(PNP)دیجیتال بصورت  و خروجیهای ظیمات ورودیهانحوه تن -

SINK         یعنی اینکه به ورودی دیجیتال پلاریته مثبت ) + ( داده شود : 

SOURCE   ( داده شود -دی دیجیتال پلاریته منفی ) : یعنی اینکه به ورو 

 

 

 

 

 

SOURCE SINK 

(SW1) 0



 
 

 
 

 

 

  ورودیهای دیجیتال :وایرینگ 

 PLCاز طریق ترانزیستور یا  های دیجیتالفرمان ورودی

 

 
ظيم کارخانه تن اوليه  حالت

 ای

SW3 : 0



 
 

 
 

 

 

 

 کلید یا رله :از  های دیجیتالفرمان ورودی

 

 

 

 

 

 0



 
 

 
 

 

 

 در حالت تعریف کارخانه ای ورودیهای دیجیتال ذیل طبق جدول ذیل مورد استفاده قرار گرفته اند . توجه :

 ورودی دیجیتال کد مربوط به ورودی دیجیتال تعریف کارخانه توضیح
 Start/Stop 20.03 DI1 1محل  برایموتور  استارت و استپ فرمان 

 Forward/Revers 20.04 DI2 1محل  برایموتور  کنترل جهت چرخش

Constant frequency source 1 Constant frequency source 1 22.07 DI3 

Constant frequency source 2 Constant frequency source 2 22.08 DI4 

Frequency ref1/ref2 selection Frequency ref1/ref2 selection 22.06 DI5 

Fault reset selection Fault reset selection 31.06 DI6 

 

 (SINK , SOURCE)خروجیهای رله ای )دیجیتال( اینورتر بصورت 

 

 

 

 : TERMINATEترمینالهای شبکه و مقاومت 
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 ورودی آنالوگنحوه ارتباط سخت افزاری 

 ولت : 10تا  0کنترل فرکانس توسط ورودی آنالوگ ولتاژی 

 

 

 

 

 

 

 

 

 میلی آمپر : 20تا  4کنترل فرکانس توسط ورودی آنالوگ جریان 

 

 

 

 : خروجیهای آنالوگ نحوه ارتباط سخت افزاری 

 

 

0



 
 

 
 

 

 

 

 :خروجی اینورتر  اضطراریترمینالهای قطع 

 اینورتر در حالت کارکرد عادی خواهد بود و میتوان اینورتر را راه اندازی کرداگر کلید در حالت شکل زیر باشد 

 

 

 نخواهد شدراه اندازی به هیچ عنوان  خواهد بود و اینورتر  قطعاگر کلید در حالت شکل زیر باشد اینورتر در حالت 

 

 

 

 روی اینورتر به همدیگر متصل میباشند که برای CM , SC , SBتوجه : در حالت عادی پایه های 

 اجرای موارد فوق بایستی ابتدا این جامپرها حذف شده بعد کلید قطع اطمینان وصل شود .
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 تنظیمات و کار با کی پد : روش انجام

 

 

 

 

NOTE :  A = Right Key  , B = Left Key 

 

 

 

 

 

 

A B 0



 
 

 
 

 

 

 

LCD  صفحه نمایشگر کی پد : 

 

 

A B 0



 
 

 
 

 

 

 

 در هر لحظه میباشد RIGHT KEYنمایشگر وظیفه کلید  (  A)   6بند   -توجه :  

 در هر لحظه میباشد  LEFT KEYنمایشگر وظیفه کلید   ( B)   8بند   -          

 

 

 

 

 

 

 

نمايش  Bهر چيزی که در قسمت 

داده ميشود همان وظيفه را انجام 

 ميدهد )شکل کی پد(

نمايش  Aهر چيزی که در قسمت 

داده ميشود همان وظيفه را انجام 

0 ميدهد )شکل کی پد(



 
 

 
 

 

 

 نحوه کار و تغییر پارامترها از طریق کی پد :

 یعنی صفحه زیر نمایش داده میشود . برای ورود به صفحات دیگر و تغییر پارامتر مد نظر از کلید  HOMEصفحه  با وصل کردن برق ورودی اینورتر

RIGHT KEY  که دقیقا زیر نوشتهMENU . قرار دارد استفاده می کنیم 

 

 

 

 

 

 

 زیر نمایش داده میشود.شکل  MENUزیر  با فشار دادن کلید 

 
 

 از کلیدهای         و          استفاده می نماییم. گروههاذیل میباشد که برای جابجایی بین این  به قرار شش گروهشامل صفحه فوق 

- PARAMETERS   : یر گروه میباشد که بعدا به تفصیل در مورد هرکدام از این زیر گروهها توضیح داده ز 30این گروه خود شامل

 خواهد شد

- Parameter Copy جهت کپی مقادیر پارامترهای اینورتر به کی پد و یا بر عکس : 

- Event Log  :مشاهده کلیه اتفاقات رخ داده شد بر روی دستگاه 

- System Info  نمایش اطلاعات مربوط به سیستم و نرم افزار اینورتر : 

- Seting   جهت تنظیمات نحوه نمایش و نوع نمایش پارامترها روی :lcd .میباشد 

- Option  جهت تنظیمات نمایش پارامترهای صفه اصلی :lcd .میباشد 

0



 
 

 
 

 

 

 

 نحوه ورود و جابجایی بین گروههای بالا : -

 

 

 

 

 طبق شکل زیر زده شود. Right Keyدکمه  بعد از انتخاب هر گروه برای وارد شدن به زیر گروههای آن بایستی -

 

 شویم که بصورت ذیل عمل میکنیم Parametersاهیم وارد زیر گروههای ومثال : فرض کنید میخ

 را میزنیم  right keyمیرویم سپس دکمه  Parametersپایین روی یا ابتدا توسط کلیدهای بالا 

 

 

 

 

 

 

 

 زیر گروههای این پارامتر بصورت شکل بالا نمایش داده میشوند  Parameterبا وارد شدن به زیر گروههای 

 

 موارد گفته شده در بالا در شکل زیر بصورت کلی نمایش داده شده است.

Parameters Parameter Copy Event Log 
UP Key UP Key UP Key 

System Info 
UP Key 

Seting 

UP Key 

Option 

Option 
UP Key 

Parameters 

Parameter Copy 
Down Key 

Parameters 

Right  key 

 

Select 0



 
 

 
 

 

 

 

 

0



 
 

 
 

 

 

 

 به طور کلی بصورت ذیل میباشد . Parametersزیر گروههای مربوط به 

 

 تعریف کارخانه ای ورودیهای دیجیتال طبق جدول ذیل مورد استفاده قرار گرفته اند .در حالت  توجه :

 ورودی دیجیتال کد مربوط به ورودی دیجیتال تعریف کارخانه توضیح
 Start/Stop 20.03 DI1 1محل  برایموتور  استارت و استپ فرمان 

 Forward/Revers 20.04 DI2 1محل  برایموتور  کنترل جهت چرخش

Constant frequency source 1 Constant frequency source 1 22.07 DI3 

Constant frequency source 2 Constant frequency source 2 22.08 DI4 

Frequency ref1/ref2 selection Frequency ref1/ref2 selection 22.06 DI5 

Fault reset selection Fault reset selection 31.06 DI6 

 
0



 
 

 
 

 

 

از روی کی پد مثال : روش تنظیم فرکانس رفرنس :
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 : مشاهده خطاهای رخ داده شدهمثال : 

 
0



 
 

 
 

 

 

 :  Reset Factoryمثال : روش 

 
0



 
 

 
 

 

 

 روشهای مختلف راه اندازی اینورتر 

مه مشابه بوده و در هقبل از اینکه به تشریح مثالهای کاربردی بپردازیم در نظر داشته باشید که موارد عمومی ذیل در کلیه مثالها 

 مثالها باید طبق روال ذیل انجام پذیرد

 کابل کشی دستگاه –الف 

 

 مرحله تنظیمات پارامترهای اینورتر : – ب

  این تنظیمات عمومی بوده و در همه مثالها بایستی انجام پذیردتنظیمات پارامترهای عمومی دستگاه : 

 میباشد ی موتورتعداد قطبها Pفرکانس نامی موتور و  fدور موتور و  Nsدر این فرمول  Ns=(120*f)/Pموتور  فرمول محاسبه تعداد قطبهای

 توضیح مقدار شاخهزیر  زیر گروه گروه ردیف

 مقدار کلیه پارامترها به مقدار اولیه کارخانه برگرداندن

1 Parameters 97 (System) 97.01 (Initialization Mode) 1 
مقدار کلیه پارامترها به برگرداندن 

 مقدار اولیه کارخانه

 وارد کردن مشخصات موتور به اینورتر

2 Parameters 99 (Motor Data) 99.01 (Motor Type) 2.2L توان نامی موتور 

3 Parameters 99 (Motor Data) 99.02 (Motor Rated Voltage) 380V ولتاژ نامی موتور 

4 Parameters 99 (Motor Data) 
99.03 (Motor Rated 

frequency) 
50HZ فرکانس نامی موتور 

5 Parameters 99 (Motor Data) 99.07 (Motor Pole Setting) 4 تعداد قطبهای موتور 

 بایستی شفت موتور از بار جدا گردد  6ز انجام مرحله توجه : قبل ا

6 Parameters 99 (Motor Data) 99.08 (Auto Tuning) 1  انجام پروسهAuto Tuning 

 .کردن دستگاه مینماید و این کار چند لحظه به طول می انجامد . لطفا شکیبا باشید Tuningاینورتر شروع به  RUNبا زدن کلید   6بعد از اجرای مرحله 

7 Parameters 99 (Motor Data) 99.09 (Motor data Selection) 1  تایید پارامترهایAuto Tuning  
0



 
 

 
 

 

 

 تنظیم نحوه راه اندازی اینورتر  : –ج 

 این اینورتر را میتوان از دو محل و به روشهای ذیل توسط تنظیمات مربوطه راه اندازی نمود 

1WIRE , 2WIRE 1 , 2WIRE 2 , 2WIRE 3 , 3WIRE 1 , 3WIRE 2 , MODBUS , IELDBUS , KEYPAD 

 در حالت تنظیم کارخانه ای نحوه راه اندازی موتور به صورت ذیل میباشد 

  (  0= 20.01) 1از محل 

  2به روشWIRE 2  (20.02=3 ) 

  توسط ورودیهای دیجیتالDI1(20.03=2) , DI2(20.04=3) 

 

Command 20.04 20.03 

Stop OFF OFF 

Start Forward  OFF ON 

Start Reverse ON OFF 
Stop ON ON 

 

وصل شود موتور در جهت  DI2شروع بکار میکند و اگر  FORWARDوصل شود موتور در جهت  DI1یعنی اگر ورودی 

REVERS . شروع بکار مینماید . اگر هر دو ورودی وصل یا قطع باشند موتور خاموش خواهد شد 

 مراجعه نمایید.جهت راه اندازی موتور به روشهای دیگر به فصل روش استارت و تغییر جهت موتور 

 تنظیم نحوه تغییر فرکانس اینورتر  : –د 

 در این اینورتر میتوان از دو محل و به روشهای ذیل توسط تنظیمات مربوطه فرکانس خروجی اینورتر را تغییر داد 

AI1 , AI2 , MODBUS , FIELDBUS , PID , KEYPAD , UP/DOWN 

 ولت انجام میگیرد 10تا  0طریق ورودی آنالوگ  کارخانه ای روش کنترل فرکانس ازتنظیم در حالت 

 جهت تغییردور و فرکانس خروجی اینورتر به روشهای دیگر به فصل نحوه تغییر دادن فرکانس خروجی اینورتر مراجعه نمایید.

 پارامترهای پر کاربرد : 

 تغییر فرکانس کاری از روی کیبورد پارامتر مربوط به:  22.01

 : تنظیم حداکثر فرکانس خروجی اینورتر 30.01

 : مربوط به کارکرد فن اینورتر 32.03

 : مربوط به فرکانس بیس شبکه برق 42.01

 

 

0



 
 

 
 

 

 

 ACC / DECتنظیم نحوه شتاب گیری و توقف موتور   –ه 

 از طریق  پارامترهای  DECو زمان کاهش سرعت موتور ACC موتورتنظیم شتاب گیری مثبت کارخانه ای روش تنظیم در حالت 

 ACC: زمان شتاب گیری موتور    23.04

 DEC: زمان کاهش سرعت موتور   23.05

 انجام می گیرد .

مراجعه نمایید. نحوه تغییر دادن زمان شتابگیری و توقف موتورروشهای دیگر به فصل  اطلاع ازجهت   

 0



 
 

 
 

 

 

   

0



 
 

 
 

 

 

 موتور :  START / STOP / DIRECTIONبلوک دیاگرام مربوط به نحوه 

 
به  چندین محلمیتوان از   STOPو  START و Direction  اگر خطایی رخ نداده باشد جهتهمانگونه که در بلوک دیاگرام نشان داده شده 

 .استفاده نمود جهت راه اندازی موتور شرح ذیل 

در این حالت کلا کنترل  و تنظیمات اینورتر  روی کی پد LOCAL / REMOTتوسط فشار دادن کلید  LOCALب مد ابا انتخ :توجه

پس توجه داشته باشید که در این حالت تنها و تنها کی پد فعال بوده و کلیه ورودیهای دیجیتال و  فقط از طریق کی پد انجام میگیرد.

 حتی شبکه ها از کار می افتند و تنها میتوان از روی کی پد فرمان راه اندازی و فرمان تغییر فرکانس را برای موتور اجرایی کرد.

 

   

 

 

 

 

 
 

 
0



 
 

 
 

 

 

میتوان موتور را روشن و از طریق کلید  RUNقرار گرفت حال از طریق کلید  LOCپس از اینکه اینورتر در حالت 

STOP  موتور را خاموش نمود . از طریق کلیدDIRECTION . نیز میتوان دور موتور را معکوس نمود 

ان از روشهای مختلف فرامین راه اندازی موتور و تغییر فرکانس را زده شود تا بتو Local / Remoteبرای خروج از این حالت دوباره بایستی کلید 

 اجرا نمود .

START / STOP / DIRECTION : به روشهای مختلف 

  : 2محل یا 1محلز ا -

 قرار داشته باشد ( Remoteحالت  یذیل بایستی اینورتر رو ) توجه : برای کلیه حالات

 

 را ارسال نمود. START / STOP / DIRECTIONمیتوان از دو محل مستقل به موتور فرمان  ADTدر اینورترهای 

انتخاب گردد از این به بعد تنها از طریق  0قابل انتخاب می باشد . یعنی اگر  مقدار این پارامتر   20.01ط پارامتر به توس 2یا  1 حلم 

نمود . بعد از به موتور ارسال را  START / STOP / DIRECTIONن میتوان فرامی 2تخاب شود از طریق محل نا 1و اگر  1 حلم

 20.02پذیرد را مشخص نماییم . و این کار توسط پارامتر  حل  انجاممآن  بایستی از راه اندازی موتور را که  مدبایستی   حلانتخاب م

 بصورت ذیل قابل انتخاب میباشد. 2برای محل  20.06و توسط پارامتر  1برای محل 

 

 تنظیم کارخانه عملکرد مقدار وظیفه کد

دستور به اینورتر حلانتخاب م 20.01  
1امکان راه اندازی اینورتر از محل  0  

0 
2امکان راه اندازی اینورتر از محل  1  

20.02 

محل  برایانتخاب نوع راه اندازی موتور 

 اول

 

 
 

 محل برایانتخاب نوع راه اندازی موتور 

 دوم

 غیر فعال 0

2 
 
 
 
 

0 

1 1 wire 

2 2 wire1 

3 2 wire2 

4 2 wire3 

20.06 

5 3 wire1 

6 3 wire2 

7 Modbus 

8 Fieldbus 

9 Keypad 

20.03 
20.04 
20.05 

 انتخاب ورودیهای کنترلی برای محل اول

 
 
 

 

دوم محلانتخاب ورودیهای کنترلی برای   

 غیر فعال 0

2 
3 
0 
 
 

0 
0 
0 

 همیشه فعال 1

2 DI1 

3 DI2 

4 DI3 

20.07 
20.08 
20.09 

5 DI4 

6 DI5 

7 DI6 

8 DI7 

9 DI8 0



 
 

 
 

 

 

 ( 2راه اندازی از موقعیت  1 = 20.01و  1راه اندازی از موقعیت  0 = 20.01) :   0مد 

 امکان پذیر نخواهد بود 1ز محل موتور ا START / STOP / DIRECTIONکلا امکان  20.02برای پارامتر  0با انتخاب عدد 

 امکان پذیر نخواهد بود 2ز محل موتور ا START / STOP / DIRECTIONکلا امکان  20.06برای پارامتر  0با انتخاب عدد 

 

---------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 

 

 ( 2راه اندازی از موقعیت  1 = 20.01و  1راه اندازی از موقعیت  0 = 20.01)  : 1 محلاز   Wire 1مد راه اندازی موتور با  

با  20.03و وابسته به مقدار پارامتر  Wire 1بصورت  موتور  START / STOP / DIRECTION  نحوه 20.02  برای پارامتر 1با انتخاب عدد  

 فرمت ذیل خواهد بود .

Command 20.03 

Start   ON 

Stop   OFF 

 

20.03   =    0. Not Selected (                                     )              

                   1. Selected   (                                     )                                                                                       

                   2. DI1 (Digital Input1)                                                                                     

                   3. DI2                                                                                     

                     4. DI3                                                                                     

5. DI4                                                                                                       

                   6. DI5                                                                                     

                   7. DI6                                                                                     

                   8. DI7                                                                                     

                   9. DI8 

 . گذاشت 0و یا دایم  1 این پارامتر را بصورت دایمن به این معنی است که میتوا 1 , 0 توجه : مقادیر 

 بصورت ذیل خواهد بود  20.13در این مد جهت چرخش موتور وابسته به پارامتر توجه : 

 

Command 20.13 

Forward   0 

Reverse   1 

 

خواهد  0هميشه مقدارش 

 بود
خواهد  1هميشه مقدارش 

 بود

 
 در اين حالت با وصل شدن کليد موتور روشن و با قطع شدن 

 کليد موتور خاموش می گردد 

 (20.03) 0



 
 

 
 

 

 

 

 

 ( 2راه اندازی از موقعیت  1 = 20.01و  1راه اندازی از موقعیت  0 = 20.01)  : 2از محل   Wire 1مد راه اندازی موتور با 

با  20.07و وابسته به مقدار پارامتر  Wire 1بصورت  موتور  START / STOP / DIRECTIONنحوه   20.06  برای پارامتر 1با انتخاب عدد 

 فرمت ذیل خواهد بود .

Command 20.07 

Start   1 

Stop   0 

20.07   =    0. Not Selected (                                     )              

                   1. Selected   (                                     )                                                                                       

                   2. DI1                                                                                     

                   3. DI2                                                                                     

                     4. DI3                                                                                     

5. DI4                                                                                                       

                   6. DI5                                                                                     

                   7. DI6                                                                                     

                   8. DI7                                                                                     

                   9. DI8 

 بصورت ذیل خواهد بود  20.13در این مد جهت چرخش موتور وابسته به پارامتر 

 

Command 20.13 

Forward   0 

Reverse   1 

 

 

 

 

 

 

  

خواهد  0هميشه مقدارش 

 بود
خواهد  1هميشه مقدارش 

 بود

 
 در اين حالت با وصل شدن کليد موتور روشن و با قطع شدن 

 کليد موتور خاموش می گردد 

 (20.07) 0



 
 

 
 

 

 

 

 

 ( 2راه اندازی از موقعیت  1 = 20.01و  1راه اندازی از موقعیت  0 = 20.01) :   1از محل   Wire 1 2مد راه اندازی موتور با 

 های و وابسته به مقدار پارامتر Wire1 2بصورت  موتور  START / STOP / DIRECTIONنحوه   20.02  برای پارامتر 2با انتخاب عدد  

 با فرمت ذیل خواهد بود .  20.04و  20.03

 

 

Command 20.04 20.03 

Stop Any   OFF 

Start Forward    OFF   ON 
Start Reverse   ON   ON 

 

20.03 & 20.04   =    0. Not Selected (                                     )              

                                   1. Selected   (                                     )                                                                                       

                                   2. DI1                                                                                     

                                   3. DI2                                                                                     

                                     4. DI3                                                                                     

5. DI4                                                                                                                      

                                   6. DI5                                                                                     

                                   7. DI6                                                                                     

                                   8. DI7                                                                                     

                                   9. DI8 

 

 

  

 

 

 

 

خواهد  0هميشه مقدارش 

 بود
خواهد  1هميشه مقدارش 

 بود

 

موتور روشن  شده و با قطع  DIXدر اين مد با وصل شدن کليد متصل به  

 کردن اين کليد موتور خاموش ميگردد .

جهت چرخش  DIYصل شده به وردی ديجيتال در اين مد وضعيت کليد مت 

 موتور را تعيين می نمايد

 (20.03) 

 (20.04) 0



 
 

 
 

 

 

 

 

 

 ( 2راه اندازی از موقعیت  1 = 20.01و  1راه اندازی از موقعیت  0 = 20.01) :   2از محل   Wire 1 2مد راه اندازی موتور با 

و وابسته به مقدار پارامترهای   Wire1 2بصورت  موتور  START / STOP / DIRECTIONنحوه   20.06  برای پارامتر 2با انتخاب عدد  

 با فرمت ذیل خواهد بود .  20.08و  20.07

Command 20.08 20.07 

Stop Any   OFF 

Start Forward    OFF   ON 
Start Reverse   ON   ON 

 

20.07 & 20.08   =    0. Not Selected (                                     )              

                                   1. Selected   (                                     )                                                                                       

                                   2. DI1                                                                                     

                                   3. DI2                                                                                     

                                     4. DI3                                                                                     

5. DI4                                                                                                                      

                                   6. DI5                                                                                     

                                   7. DI6                                                                                     

                                   8. DI7                                                                                     

                                   9. DI8 

 

 

 

 

 

 

 

خواهد  0هميشه مقدارش 

 بود
خواهد  1هميشه مقدارش 

 بود

 

 
موتور روشن  شده و با قطع  DIXدر اين مد با وصل شدن کليد متصل به 

 کردن اين کليد موتور خاموش ميگردد .

جهت چرخش  DIYدر اين مد وضعيت کليد متصل شده به وردی ديجيتال  

 موتور را تعيين می نمايد

 (20.03) 

 (20.04) 

 (20.07) 

 (20.08) 0



 
 

 
 

 

 

 

 

 

 ( 2راه اندازی از موقعیت  1 = 20.01و  1راه اندازی از موقعیت  0 = 20.01) :   1از محل   Wire 2 2مد راه اندازی موتور با 

و وابسته به مقدار پارامترهای   Wire2 2بصورت  موتور  START / STOP / DIRECTIONنحوه   20.02  برای پارامتر 3با انتخاب عدد  

 با فرمت ذیل خواهد بود .  20.04و  20.03

 

Command 20.04 20.03 

Stop OFF OFF 

Start Forward  OFF ON 

Start Reverse ON OFF 
Stop ON ON 

 

20.03 & 20.04   =    0. Not Selected (                                     )              

                                   1. Selected   (                                     )                                                                                       

                                   2. DI1                                                                                     

                                   3. DI2                                                                                     

                                     4. DI3                                                                                     

5. DI4                                                                                                                      

                                   6. DI5                                                                                     

                                   7. DI6                                                                                     

                                   8. DI7                                                                                     

                                   9. DI8 

 

 

 

 

 

 

خواهد  0هميشه مقدارش 

 بود
خواهد  1هميشه مقدارش 

 بود

 

 
در اين مد اگر هردو کليد وصل يا قطع باشند موتور خاموش خواهد شد ولی اگرکليد 

 DIYوصل باشد و کليد متصل شده به ورودی ديجيتال  DIXمتصل به ورودی ديجيتال 

شروع به کار خواهد کرد و اگرکليد متصل  FORWARDقطع باشد موتور در جهت 

وصل  DIYقطع باشد و کليد متصل شده به ورودی ديجيتال  DIXبه ورودی ديجيتال 

 شروع به کار خواهد نمود REVERSباشد موتور در جهت 

 (20.07) 

 (20.08) 

 (20.03) 

 (20.04) 0



 
 

 
 

 

 

 

 

 

 ( 2راه اندازی از موقعیت  1 = 20.01و  1راه اندازی از موقعیت  0 = 20.01) :   2از محل   Wire 2 2مد راه اندازی موتور با 

و وابسته به مقدار پارامترهای   Wire2 2بصورت  موتور  START / STOP / DIRECTIONنحوه   20.06  برای پارامتر 3با انتخاب عدد  

 با فرمت ذیل خواهد بود .  20.08و  20.07

Command 20.08 20.07 

Stop OFF OFF 

Start Forward  OFF ON 

Start Reverse ON OFF 
Stop ON ON 

 

 

20.07 & 20.08   =    0. Not Selected (                                     )              

                                   1. Selected   (                                     )                                                                                       

                                   2. DI1                                                                                     

                                   3. DI2                                                                                     

                                     4. DI3                                                                                     

5. DI4                                                                                                                      

                                   6. DI5                                                                                     

                                   7. DI6                                                                                     

                                   8. DI7                                                                                     

                                   9. DI8 

 

 

 

 

 

 

 

خواهد  0هميشه مقدارش 

 بود
خواهد  1هميشه مقدارش 

 بود

 

در اين مد اگر هردو کليد وصل باشند موتور خاموش خواهد شد ولی اگرکليد متصل  

قطع  DIYديجيتال وصل باشد و کليد متصل شده به ورودی  DIXبه ورودی ديجيتال 

شروع به کار خواهد کرد و اگرکليد متصل به  FORWARDباشد موتور در جهت 

وصل باشد  DIYقطع باشد و کليد متصل شده به ورودی ديجيتال  DIXورودی ديجيتال 

 شروع به کار خواهد نمود REVERSموتور در جهت 

 (20.03) 

 (20.04) 

 (20.03) 

 (20.04) 0



 
 

 
 

 

 

 

 

 

 ( 2راه اندازی از موقعیت  1 = 20.01و  1راه اندازی از موقعیت  0 = 20.01) :   1از محل   Wire 3 2مد راه اندازی موتور با 

و وابسته به مقدار پارامترهای   Wire3 2بصورت  موتور  START / STOP / DIRECTIONنحوه   20.02  برای پارامتر 4با انتخاب عدد  

 با فرمت ذیل خواهد بود .  20.04و  20.03

 

Command 20.04 20.03 

Start ON 0 >1 

Stop OFF   Any 

 

20.03 & 20.04   =    0. Not Selected (                                     )              

                                   1. Selected   (                                     )                                                                                       

                                   2. DI1                                                                                     

                                   3. DI2                                                                                     

                                     4. DI3                                                                                     

5. DI4                                                                                                                      

                                   6. DI5                                                                                     

                                   7. DI6                                                                                     

                                   8. DI7                                                                                     

                                   9. DI8 

  

 

 

 

 

 

 

خواهد  0هميشه مقدارش 

 بود
خواهد  1هميشه مقدارش 

 بود

 

 (20.03) 

 (20.04) 

يک  DIXوصل باشد کافيست ورودی ديجيتال  DIYاين مد اگر ورودی ديجيتال در 

لحظه وصل شود موتور شروع بکار خواهد کرد. اگر موتور در حال کار باشد با 

 موتور خاموش خواهد گرديد. DIYقطع ورودی ديجيتال 

0 مشخص ميگردد. 20.13توجه در اين حالت جهت چرخش موتور توسط کد 



 
 

 
 

 

 

 

 

 

 ( 2راه اندازی از موقعیت  1 = 20.01و  1راه اندازی از موقعیت  0 = 20.01) :   1از محل   Wire 3 2مد راه اندازی موتور با 

و وابسته به مقدار پارامترهای   Wire3 2بصورت  موتور  START / STOP / DIRECTIONنحوه   20.06  برای پارامتر 4با انتخاب عدد  

 با فرمت ذیل خواهد بود .  20.08و  20.07

 

Command 20.08 20.07 

Start ON 0 >1 

Stop OFF   Any 

 

20.07 & 20.08   =    0. Not Selected (                                     )              

                                   1. Selected   (                                     )                                                                                       

                                   2. DI1                                                                                     

                                   3. DI2                                                                                     

                                     4. DI3                                                                                     

5. DI4                                                                                                                      

                                   6. DI5                                                                                     

                                   7. DI6                                                                                     

                                   8. DI7                                                                                     

                                   9. DI8 

                                   9. DI8 

 

 

 

 

 

 

 

خواهد  0هميشه مقدارش 

 بود
خواهد  1هميشه مقدارش 

 بود

 

 (20.03) 

 (20.04) 

يک  DIXوصل باشد کافيست ورودی ديجيتال  DIYدر اين مد اگر ورودی ديجيتال 

لحظه وصل شود موتور شروع بکار خواهد کرد. اگر موتور در حال کار باشد با 

 موتور خاموش خواهد گرديد. DIYقطع ورودی ديجيتال 

 مشخص ميگردد. 20.13توجه در اين حالت جهت چرخش موتور توسط کد 

 (20.07) 

 (20.08) 0



 
 

 
 

 

 

 

 

 

 ( 2راه اندازی از موقعیت  1 = 20.01و  1راه اندازی از موقعیت  0 = 20.01)   :  1محل از   Wire 1 3مد راه اندازی موتور با 

و وابسته به مقدار پارامترهای   Wire1 3بصورت  موتور  START / STOP / DIRECTIONنحوه   20.02  برای پارامتر 5با انتخاب عدد  

 با فرمت ذیل خواهد بود .  20.05و  20.04و  20.03

 

 

Command 20.05 20.04 20.03 

Start Forward 0 1 0 >1 

Start Revers 1 1 0 >1 

Stop   Any 0   Any 
 

 

 

  20.03 & 20.04 & 20.05  =   0. Not Select 

                                                1. Select 

                                                2. DI1                                                                          

                                                3. DI2                                                                                     

                                                  4. DI3                                                                                     

5. DI4                                                                                                                                  

                                                6. DI5                                                                                     

                                                7. DI6                                                                                     

                                                8. DI7                                                                                     

                                                9. DI8 

 

 

 

 

 

START 

STOP 

 تغيير جهت چرخش موتور

(20.03) 

(20.04) 

(20.05) 

قطع باشد موتور خاموش خواهد شد و اگر  DIYدر اين مد اگر کليد متصل شده به 

موتور شرروع بکار خواهد  DIXوصل باشد با وصل کردن لحظه ای کليد متصل به 

0 خواهد بود DIZنمود . جهت چرخش موتور نيز وابسته به وضعيت ورودی 



 
 

 
 

 

 

 

 

 ( 2راه اندازی از موقعیت  1 = 20.01و  1راه اندازی از موقعیت  0 = 20.01)   :  2از محل   Wire 1 3مد راه اندازی موتور با 

و وابسته به مقدار پارامترهای   Wire1 3بصورت  موتور  START / STOP / DIRECTIONنحوه   20.06  برای پارامتر 5با انتخاب عدد  

 با فرمت ذیل خواهد بود .  20.09و  20.08و  20.07

 

Command 20.09 20.08 20.07 

Start Forward 0 1 0 >1 

Start Revers 1 1 0 >1 

Stop   Any 0   Any 

 

  20.07 & 20.08 & 20.09  =   0. Not Select 

                                                1. Select 

                                                2. DI1                                                                          

                                                3. DI2                                                                                     

                                                  4. DI3                                                                                     

5. DI4                                                                                                                                  

                                                6. DI5                                                                                     

                                                7. DI6                                                                                     

                                                8. DI7                                                                                     

                                                9. DI8 

 

 

 

 

 

 

 

 

START 

STOP 

 تغيير جهت چرخش موتور

(20.07) 

(20.08) 

(20.09) 

قطع باشد موتور خاموش خواهد شد و اگر  DIYدر اين مد اگر کليد متصل شده به 

موتور شرروع بکار خواهد  DIXل کردن لحظه ای کليد متصل به وصل باشد با وص

0 خواهد بود DIZنمود . جهت چرخش موتور نيز وابسته به وضعيت ورودی 



 
 

 
 

 

 

 

 

 ( 2راه اندازی از موقعیت  1 = 20.01و  1راه اندازی از موقعیت  0 = 20.01)   :  1از محل   Wire 2 3مد راه اندازی موتور با 

و وابسته به مقدار پارامترهای   Wire2 3بصورت  موتور  START / STOP / DIRECTIONنحوه   20.02  برای پارامتر 6با انتخاب عدد  

 با فرمت ذیل خواهد بود .  20.05و  20.04و  20.03

 

Command 20.05 20.04 20.03 

Start Forward 1 Any 0 >1 

Start Revers 1 0 >1 Any 
Stop 0 Any Any 

 

  20.03 & 20.04 & 20.05  =   0. Not Select 

                                                1. Select 

                                                2. DI1                                                                          

                                                3. DI2                                                                                     

                                                  4. DI3                                                                                     

5. DI4                                                                                                                                  

                                                6. DI5                                                                                     

                                                7. DI6                                                                                     

                                                8. DI7                                                                                     

                                                9. DI8 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

START FORWARD 

START REVERS 

STOP 

(20.03) 

(20.04) 

(20.05) 0



 
 

 
 

 

 

 

 

 

 ( 2راه اندازی از موقعیت  1 = 20.01و  1راه اندازی از موقعیت  0 = 20.01)   :  2از محل   Wire 2 3مد راه اندازی موتور با 

و وابسته به مقدار پارامترهای   Wire2 3بصورت  موتور  START / STOP / DIRECTIONنحوه   20.06  برای پارامتر 6با انتخاب عدد  

 با فرمت ذیل خواهد بود .  20.09و  20.08و  20.07

 

Command 20.09 20.08 20.07 

Start Forward 1 Any 0 >1 

Start Revers 1 0 >1 Any 
Stop 0 Any Any 

 

  

 20.07 & 20.08 & 20.09  =   0. Not Select 

                                                1. Select 

                                                2. DI1                                                                          

                                                3. DI2                                                                                     

                                                  4. DI3                                                                                     

5. DI4                                                                                                                                  

                                                6. DI5                                                                                     

                                                7. DI6                                                                                     

                                                8. DI7                                                                                     

                                                9. DI8 

 

 

 

 

 

 

 

 

START FORWARD 

START REVERS 

STOP 

(20.07) 

(20.08) 

(20.09) 0



 
 

 
 

 

 

 

 

 {(0 = 20.01)  1} از محل Modbus  :(20.02 = 7)مد 

 خواهد بود . Modbusبصورت  موتور  START / STOP / DIRECTIONنحوه   20.02  برای پارامتر 7با انتخاب عدد  

---------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 

 {(1 = 20.01)  2} از محل Modbus  :(20.06 = 7)مد 

 خواهد بود . Modbusبصورت  موتور  START / STOP / DIRECTIONنحوه   20.06  برای پارامتر 7با انتخاب عدد  

==================================================================================================================== 

 {(0 = 20.01)  1} از محل Fieldbus  :(20.02 = 8)مد 

 خواهد بود . Fieldbusبصورت  موتور  START / STOP / DIRECTIONنحوه   20.02  برای پارامتر 8با انتخاب عدد  

---------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 

 {(1 = 20.01)  2} از محل Fieldbus  :(20.06 = 8)مد 

 خواهد بود . Fieldbusبصورت  موتور  START / STOP / DIRECTIONنحوه   20.06  برای پارامتر 8با انتخاب عدد  

==================================================================================================================== 

 {(0 = 20.01)  1} از محل Keypad  :(20.02 = 9)مد 

 خواهد بود . Keypadاز طریق  موتور  START / STOP / DIRECTIONنحوه   20.02  برای پارامتر 9با انتخاب عدد  

---------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------------- 

  START / STOP / DIRECTIONنحوه   20.06  برای پارامتر 9با انتخاب عدد  {(1 = 20.01)  2} از محل Keypad  :(20.06 = 9)مد 
0  خواهد بود . Keypadاز طریق  موتور



 
 

 
 

 

 

  

0



 
 

 
 

 

 

 نحوه تغییر فرکانس کاری اینورتر :بلوک دیاگرام 
  

پارامتر مربوط به تغيير فرکانس 

  22.01از روی کی پد : 

ماکزيمم فرکانس خروجی 

0 30.01اينورتر : 



 
 

 
 

 

 

 

روی کی پد در این حالت کلا کنترل  و تنظیمات اینورتر  LOCAL / REMOTتوسط فشار دادن کلید  LOCALبا انتخاب مد  :توجه

فقط از طریق کی پد انجام میگیرد. پس توجه داشته باشید که در این حالت تنها و تنها کی پد فعال بوده و کلیه ورودیهای دیجیتال و 

 یر فرکانس را برای موتور اجرایی کرد.حتی شبکه ها از کار می افتند و تنها میتوان از روی کی پد فرمان راه اندازی و فرمان تغی

 

 

   

 

 

 

 

 

 

 

 قرار داشته باشد Remoteکی پد در حالت از طریق روشهای دیگر بایستی پس توجه داشته باشید که برای انجام فرآیند تغییر فرکانس 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 0



 
 

 
 

 

 

 

 توضیح بلوک دیاگرام : 

 

 کهمی باشد   22.09 , 22.08 , 22.07پارامترهای مربوط به فرکانس خروجی اینورتر  تغییرجهت اولویت اولین  طبق دیاگرام بالا

 .میگردد تعیینبصورت ذیل مقادیر این پارامترها 

 

22.07 , 22.08 , 22.09 = 0. Not Selected                                                                                 

                         1. Selected                                                                                         

                   2. DI1                                                                                                  

                   3. DI2                                                                                                  

                   4. DI3                                                                                                  

                   5. DI4                                                                                                  

                   6. DI5                                                                                                  

                   7. DI6                                                                                                  

                   8. DI7                                                                                                  

                   9. DI8                                                                                                  
 است : به معنی اینست که پارامتر مذبور کلا غیر فعال شده 0

 : به معنی اینست که پارامتر مذبور کلا فعال شده است 1

به را و یا  2ورودی دیجیتال  22.08به پارامترو یا  را 1ورودی دیجیتال  22.07با توجه به پارامترهای بالا مثلا اگر بخواهیم به پارامتر

 بصورت ذیل باشد .ها اختصاص بدیم بایستی مقدار این پارامتررا  3ورودی دیجیتال  22.09پارامتر

 

( 22.07 = 2 )=DI1                         , ( 22.08 = 3)=DI2 ,   ( 22.09 = 4 )=DI3  مثال :  

 

شده به این پارامترها  یعنی اگر ورودی اختصاص دادهبودن آن پارامتر را تعیین میکند .  1یا  0 فوق مقدار وضعیت ورودیهای دیجیتال 

بصورت فرکانس خروجی اینورتر  بر اساس وضعیت این پارامترهاخواهند بود .  0و در غیر اینصورت  1قدار پارامتر برابر وصل باشد م

 جدول ذیل مشخص میگردد.

 

 22.07 22.08 22.09 فرکانس خروجی توضیح

 0 0 0 22.06 تعیین کننده فرکانس خروجی خواهد بود 22.06در این حالت مقدار پارامتر 

 0 0 1 22.10 برابر فرکانس خروجی خواهد بود 22.10در این حالت مقدار پارامتر 

 0 1 0 22.11 برابر فرکانس خروجی خواهد بود 22.11در این حالت مقدار پارامتر 

 0 1 1 22.12 برابر فرکانس خروجی خواهد بود 22.12در این حالت مقدار پارامتر 

 1   0 0 22.13 برابر فرکانس خروجی خواهد بود 22.13در این حالت مقدار پارامتر 

 1   0 1 22.14 برابر فرکانس خروجی خواهد بود 22.14در این حالت مقدار پارامتر 

 1   1 0 22.15 برابر فرکانس خروجی خواهد بود 22.15در این حالت مقدار پارامتر 

 1   1 1 22.16 برابر فرکانس خروجی خواهد بود 22.16در این حالت مقدار پارامتر 

توجه : به هر سه پارامتر مقابل بايستی جدا جدا مقدار 

داده شود و مقدار دهی تنها به يکی از آنها به معنی 

0 مقدار دهی به بقيه نخواهد بود.



 
 

 
 

 

 

 طبق جدول فوق دیاگرام فرکانس خروجی به صورت ذیل خواهد بود 

 

 
 

 

کنترل نماییم بایستی مقادیر فوق را برابر صفر  ref2یا  ref1توجه : اگر بخواهیم فرکانس کاری موتور را از طریق 

   ( 0 = 22.09 )   , (0 = 22.08 ) ,                             ( 0 = 22.07 )قرار دهیم

 

 

 

بصورت ذیل  22.06برابر صفر باشد فرکانس خروجی اینورتر وابسته به مقدار  22.07 , 22.08 , 22.09حال اگر مقادیر پارامترهای 

 خواهد بود .

 

22.09=0 , 22.08=0 , 22.07=0 

 22.06 توضیح

 0 تعیین میگردد 22.05 این حالت فرکانس موتور توسط پارامتردر 
 1 تعیین میگردد ref2 در این حالت فرکانس موتور توسط

 2 تعیین میگردد  (DI1=ON=ref2 )و  (DI1=OFF=ref1 )توسط DI1این حالت فرکانس موتور با توجه به وضعیت ورودی دیجیتال در 
 3 تعیین میگردد  (DI2=ON=ref2 )و  (DI2= OFF=ref1 )توسط DI2در این حالت فرکانس موتور با توجه به وضعیت ورودی دیجیتال 
 4 تعیین میگردد  (DI3=ON=ref2 )و  (DI3= OFF=ref1 )توسط DI3در این حالت فرکانس موتور با توجه به وضعیت ورودی دیجیتال 

 5 تعیین میگردد  (DI4=ON=ref2 )و  (DI4= OFF=ref1 )توسط DI4ا توجه به وضعیت ورودی دیجیتال در این حالت فرکانس موتور ب
 6 تعیین میگردد  (DI5=ON=ref2 )و  (DI5= OFF=ref1 )توسط DI5در این حالت فرکانس موتور با توجه به وضعیت ورودی دیجیتال 
 7 تعیین میگردد  (DI6=ON=ref2 )و  (DI6= OFF=ref1 )توسط DI6در این حالت فرکانس موتور با توجه به وضعیت ورودی دیجیتال 
 8 تعیین میگردد  (DI7=ON=ref2 )و  (DI7= OFF=ref1 )توسط DI7در این حالت فرکانس موتور با توجه به وضعیت ورودی دیجیتال 
 9 تعیین میگردد  (DI8=ON=ref2 )و  (DI8= OFF=ref1 )توسط DI8در این حالت فرکانس موتور با توجه به وضعیت ورودی دیجیتال 

 

22.09 0



 
 

 
 

 

 

 باشد فرکانس خروجی طبق جدول زیر تعیین میگردد .  0=22.06 حال اگر طبق جدول بالا مقدار

 

22.09=0 , 22.08=0 , 22.07=0 , 22.06=0 

 22.05 توضیح

 0 تعیین میگردد ref1 این حالت فرکانس موتور توسطدر 
 1 تعیین میگردد (ref1 + ref2)  حاصل جمع  در این حالت فرکانس موتور توسط

 2 تعیین میگردد (ref1 + ref2)  تفاضل در این حالت فرکانس موتور توسط
 3 تعیین میگردد (ref1 * ref2)  حاصل ضرب  در این حالت فرکانس موتور توسط

 4 کوچکتر باشد تعیین کننده فرکانس موتور خواهد بود  ref2یا   ref1اگر هرکدام از مقادیر در این حالت 
 5 بزرگتر باشد تعیین کننده فرکانس موتور خواهد بود  ref2یا   ref1اگر هرکدام از مقادیر در این حالت 

 

 :  ref1روش کنترل فرکانس از طریق 

 ابتدا بایستی شرایط گفته شده در بالا ابتدا مهیا شده سپس شرایط ذیل اجرا شود .جهت کنترل فرکانس موتور 

 

22.09=0 , 22.08=0 , 22.07=0 , 22.06=0 , 22.05=0 

 22.03 توضیح
 0 غیر فعال میگردد ref1در این حالت کلا 

 1 کنترل میگردد  V 10 ~ 0ورودی آنالوگ ولتاژی اینورتر  در این حالت فرکانس موتور توسط
 2 کنترل میگردد  20ma ~ 4ورودی آنالوگ جریانی اینورتر  در این حالت فرکانس موتور توسط

 3 کنترل می گردد MODBUSدر این حالت فرکانس موتور توسط پورت 
 4 کنترل می گردد Fieldbusدر این حالت فرکانس موتور توسط پورت 
 5 کنترل می گردد PIDدر این حالت فرکانس موتور توسط 

 6 کنترل می گردد Keypadدر این حالت فرکانس موتور توسط 
 7 کنترل می گردد UP/DOWNدر این حالت فرکانس موتور 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
0



 
 

 
 

 

 

 

 : 10V ~ 0کنترل فرکانس توسط ورودی آنالوگ ولتاژی اینورتر  1=22.03
  برای اینحالت بایستی طبق مدار ذیل عمل نمود

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 :  20ma ~ 4اینورتر  فرکانس توسط ورودی آنالوگ جریانی کنترل 2=22.03
  برای اینحالت بایستی طبق مدار ذیل عمل نمود

 

 
 

 

 

 : این روش کنترل بعدا توضیح داده خواهد شد MODBUSکنترل فرکانس توسط پورت  3= 22.03

 : این روش کنترل بعدا توضیح داده خواهد شد Fieldbusکنترل فرکانس توسط پورت  4= 22.03

 کنترل : این روش کنترل بعدا توضیح داده خواهد شد PIDکنترل فرکانس بصورت  5= 22.03

 

 

 
0



 
 

 
 

 

 

 

در این حالت امکان تغییر فرکانس از روی کی پد خود دستگاه بصورت ذیل :  Keypadکنترل فرکانس توسط  6= 22.03

 امکان پذیر خواهد بود.

 

 

 
 

 

 

 

 

 
0



 
 

 
 

 

 

 

 کنترل :  UP/DOWNکنترل فرکانس بصورت  7= 22.03

در این حالت به توسط دو ورودی دیجیتال میتوان دور موتور را کنترل کرد . به این صورت که یکی از ورودیها به عنوان افزاینده 

اشد ده فرکانس وصل بفرکانس و یکی دیگر بعنوان کاهنده فرکانس عمل خواهد نمود . یعنی اینکه تا زمانی که ورودی افزاین

فرکانس مدام افزایش پیدا خواهد کرد تا به نقطه ماکزیمم فرکانس تنظیم شده برسد و اگر این ورودی قطع گردد در همان 

فرکانس نهایی قبل از قطع کردن ورودی دیجیتال باقی خواهد ماند . و بر عکس ورودی دیجیتال کاهنده فرکانس اگر وصل 

 ورت خطی خواهد بود تا جایی که مقدار فرکانس به مقدار حداقل تنظیم شده برسد.شود باعث کاهش فرکانس بص

توجه داشته باشید که حد ماکزیمم و حد مینیمم و شیب افزایش و کاهش فرکانس قابل تنظیم میباشد.برای درک بهتر موضوع 

 به گرافهای ذیل توجه فرمایید.

 

 

 

 

 

 

 

 

 برای کار در این مد علاوه بر شرایط قبلی که توضیح داده شد بایستی پارامترهای ذیل نیز بدرستی تنظیم گردند 

 

       Disable (Initial value) : 0 : 22.25پارامتر 

1 : Enable                                                         

 

 .فعال میگردد UP/DOWNدر واقع توسط این پارامتر عملکرد 

 

 

 0



 
 

 
 

 

 

مقدار این پارامتر تعیین کننده فرکانس اغازین عملکرد اینورتر در این مد خواهد  : 22.26پارامتر 

زده شود  UP/DOWNاگر کلید شود موتور در این فرکانس شروع بکار خواهد کرد و  RUNاینورتر اگر بود.یعنی اینکه 

  خواهد کرد. یا پایین رفتنو فرکانس از این نقطه شروع به بالا رفتن 

 

 

توسط این پارامتر ورودی دیجیتال افزاینده به اینورتر تعریف میگردد . مقادیری که در این پارامتر میتوان  : 22.27پارامتر 

 جایگذاری کرد بصورت ذیل میباشد .

22.27  = 0. Not Selected                                                                                 

                         1. Selected                                                                                         

                   2. DI1                                                                                                  

                   3. DI2                                                                                                  

                   4. DI3                                                                                                  

                   5. DI4                                                                                                  

                   6. DI5                                                                                                  

                   7. DI6                                                                                                  

                   8. DI7                                                                                                  

                   9. DI8                                                                                                  

توسط این پارامتر ورودی دیجیتال کاهنده به اینورتر تعریف میگردد . مقادیری که در این پارامتر میتوان  : 22.28پارامتر 

 میباشد . 22.27ارامتر جایگذاری کرد بصورت پ

 توسط این پارامتر میتوان شیب افزایش و کاهش فرکانس را به اینورتر به صورت شکل زیر تعریف نمود : 22.29پارامتر 

 

 

 

 

 

 

 

 یعنی فرکانس از این پایینتر نخواهد آمد UP/DOWNتعریف حداقل فرکانس کاری برای مد  : 22.30پارامتر 

 0



 
 

 
 

 

 

یعنی اینکه فرکانس از این  UP/DOWNتعریف حداکثر فرکانس کاری برای مد  : 22.31پارامتر 

 بالاتر نخواهد رفت 

 نمایش میدهد. UP/DOWNاین رجیستر آخرین فرکانس کاری را برای مد  : 22.32پارامتر 

 NOT SAVING ( INITIAL VALUE ) : 0 : 22.33پارامتر 

1 : SAVING                                                                 

 

توسط پارامتر فوق میتوان آخرین فرکانس کاری اینورتر را ذخیره نمود که اگر اینورتر خاموش شود آخرین فرکانس ذخیره 

 . خواهد نمود از همان فرکانس شروع بکاراینورتر  دستگاه  دوبارهشدن  RUNشده و به محض 

 

آخرین فرکانس ذخیره شده را صفر نماییم توسط آن توسط این پارامتر ورودی دیجیتالی را که بتوانیم  : 22.34پارامتر 

 تعریف میگردد.

22.34  = 0. Not Selected                                                                                 

                         1. Selected                                                                                         

                   2. DI1                                                                                                  

                   3. DI2                                                                                                  

                   4. DI3                                                                                                  

                   5. DI4                                                                                                  

                   6. DI5                                                                                                  

                   7. DI6                                                                                                  

                   8. DI7                                                                                                  

                   9. DI8                                                                                                  
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 UP/DOWNدیاگرام عملکرد ریست در مد 
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  پرش از فرکانسهای خاص :

احتمال میرود که موتور در بعضی فرکانسها شروع به لرزش نماید لذا میتوان این فرکانسها یا محدوده این  با توجه به اینکه

 فرکانسها را شناسایی کرده و به اینورتر تعریف نمود که وقتی به این محدوده فرکانسی میرسد از آنها پرش نماید.

نمود. برای هر ناحیه فرکانسی بایستی یک حد پایین و یک توسط این دستگاه میتوان سه ناحیه فرکانسی برای پرش تعریف 

 حد بالا تعریف نمود. برای تفهیم بهتر موضوع به شکل زیر توجه نمایید.

 

 

 

 

 

 

 

 

 : فرکانس حد پایین ناحیه پرش اول   22.19

 : فرکانس حد بالای ناحیه پرش اول   22.20

 : فرکانس حد پایین ناحیه پرش دوم   22.21

 : فرکانس حد بالای ناحیه پرش دوم   22.22

 : فرکانس حد پایین ناحیه پرش سوم   22.23

 : فرکانس حد بالای ناحیه پرش سوم   22.24
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 ( Acceleration/Deceleration ):  زمان شتاب گیری و توقف موتورمدت نحوه تنظیم 

 
تعیین کننده زمان  23.04باشد در اینصورت مقدار پارامتر  0عدد  23.03طبق مقادیر فوق اگر مقدار پارامتر:  0= 23.03

 موتور خواهد بود .زمان توقف  23.05مقدار پارامتر شتاب گیری و 
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تعیین کننده زمان  23.06باشد در اینصورت مقدار پارامتر  1عدد  23.03طبق مقادیر فوق اگر مقدار پارامتر:  1= 23.03

 زمان توقف موتور خواهد بود . ,23.07شتاب گیری و مقدار پارامتر 

 

 

 

(  23.10باشد در اینصورت زمان شتابگیری موتور تا فرکانس )مقدار پارامتر  2عدد  23.03اگر مقدار پارامتر:  2= 23.03

خواهد بود و  23.06( برابرمقدار پارامتر  23.10خواهد بود و برای فرکانس بالاتر از )مقدار پارامتر  23.04برابرمقدار پارامتر 

( باشد زمان کاهش شتاب برابر مقدار  23.11ر برای حالت توقف موتور اگر فرکانس موتور بیشتر از )مقدار پارامتبر عکس 

 خواهد بود . 23.05( برابر مقدار  23.11بوده و برای فرکانسهای کمتر از )مقدار پارامتر  23.07

 0



 
 

 
 

 

 

 

در این حالت بر اساس مقدار این پارامتر طبق جدول صفحه قبل یکی از ورودیهای دیجیتال تعیین :  10 ~ 3 = 23.03

 و توقف موتور بصورت شکل زیر خواهد بود. کننده زمان شتابگیری
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 :  ( Acceleration/Deceleration )الگوی 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

21.04  :STOP MODE 

 توسط این پارامتر میتوان نحوه توقف موتور را تعریف نمود.

0   :Ramp to Stop ( Deceleration )  این حالت مد تعریف کارخانه ای میباشد 

1  :Free Run to Stop 
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Torque boost mode ) گشتاور راه اندازی موتور حین استارت موتور ( : 

 میتوان گشتاور راه اندازی موتور را تنظیم نمود( 21.01 ) توسط این پارامتر        

 : در این حالت گشتاور راه اندازی موتور بصورت دستی بایستی تنظیم گردد.        0 = 21.01

            : در این حالت گشتاور راه اندازی موتور بصورت اتومات تنظیم میگردد. این حالت فقط برای حالت کارکرد         1 = 21.01

 کاربرد دارد و در مدهای کاری دیگر اینورتر نمیتوان استفاده نمود.   V/Fمد   

98.01 = ( MOTOR CONTROL MODE )       

 اور راه اندازی موتور به صورت اتومات تنظیم شود بایستی موارد زیر رعایت گردد :برای اینکه گشت       

   1 = ( Torque boost mode ) 21.01 –الف          

 باشد V/Fدر حالت  ( MOTOR CONTROL MODE ) = 98.01 -ب           

  99.07 ~ 99.01پارامترهای موتور بدرستی تنظیم شده باشند  –ج           

 Auto tuning  (99.09  )اجرای دستور  –د           

MAGNETIZATION TIME ( : تزریق جریانDC  استارت موتور قبل ازبه موتور)  

این مد موقعی کاربرد دارد که موتور اینرسی بالایی داشته باشد و ندانیم که موتور حین راه اندازی متوقف هست یا نه مثل 

ابتدا موتور متوقف  این میرود که موتور قبل از استارت در حال چرخش باشد که با این مدموتور فنهای بزرگ که احتمال 

 میگردد سپس راه میافتد. برای متوجه شدن این موضوع به شکل زیر توجه فرمایید.
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21.02  :Magnetization time  

 به موتور را قبل از استارت تعریف نمود dcتوسط این پارامتر میتوان مدت زمان تزریق جریان 

 ثانیه میباشد. 3000الی  0مقادیر قابل قبول برای این پارامتر 

 میباشد 0مقدار تعریف کارخانه ای این پارامتر 

21.03  :Magnetization level  

 تزریق شده به موتور را تعریف نمود dcتوسط این پارامتر میتوان سطح ولتاژ 

 درصد میباشد. 200الی  0برای این پارامتر  مقادیر قابل قبول

 درصد میباشد 30مقدار تعریف کارخانه ای این پارامتر 

--------------------------------------------------------------------------------------------------- 

21.04  :STOP MODE 

 تعریف نمود.توسط این پارامتر میتوان نحوه توقف موتور را 

0   :Ramp to Stop ( Deceleration )  این حالت مد تعریف کارخانه ای میباشد 

1  :Free Run to Stop 

-------------------------------------------------------------------------------------------------- 

 به موتور  dcمتوقف کردن موتور توسط تزریق جریان 

21.05  :DC Current Control ( DC Break )  

0  :Disable ( initial vaue ) 

1  :Enable  
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21.06 :   DC hold Frequency 

 به موتور را تعریف نمود dcتوسط این پارامتر میتوان در حین توقف فرکانس مد نظر جهت شروع تاخیر برای تزریق جریان 



Range: 0.00 ~ 10.00 Hz in 0.01 Hz  

Initial value: 0.50 Hz  

 

 

21.08 :   DC hold delay time 

 تا زمان شروع جریان تزریق به موتور را تعریف نمود 21.06توسط این پارامتر میتوان مدت زمان تاخیر بعد از پارامتر 



Range: 0.0 ~ 50.0 Sec in 0.1 Sec  

Initial value: 0.0 Sec  

 

21.07 :   DC hold time 

 به موتور را تعریف نمود. dcتوسط این پارامتر میتوان مدت زمان تزریق جریان 



Range: 0.0 ~ 3000 Sec in 0.1 Sec  

Initial value: 0.0 Sec  

 

21.09 :   DC Current refrence 

 تعریف نمود..توسط این پارامتر میتوان دامنه جریان تزریق شده به موتور را 



Range: 0.0 ~ 100.0 % in 0.1 %  

Initial value: 10.0 %  

 

 

 

 

 

 
0



 
 

 
 

 

 

 

 Emergency stop modeتوقف اضطراری : 

 توسط این پارامتر میتوان تعریف نمود که اگر کلید توقف اضطرار زده شود موتور چگونه متوقف گردد

21.10 : Emergency stop mode 



0: Ramp to Stop (Deceleration) ----- Initial value  

1: Coast to Stop (Free Run to Stop)  

21.11 : Emergency stop source 



0: Active  

1: Inactive ----- Initial value  

2: DI1  

3: DI2  

4: DI3  

5: DI4  

6; DI5  

7: DI6  

8: DI7  

9: DI8  

 

 به معنی این خواهد بود که کلید اضطرار همیشه فشرده شده است  : 0

 به معنی این خواهد بود که کلید اضطرار کلا فشرده نشده است  : 1



Set 0: Active 

Always on  

Set 1: Inactive 


Always off  

Set 2~9 : DI1~ DI8 


It works by digital input which is selected 
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 توجه : 

حالت روش زیر به  هر کدام از مثالها ابتدا اینورتر را به لطفا قبل از انجام

 تنظیمات کارخانه برگردانید.

 همچنین در همه مثالها موارد ذیل بایستی اجرا گردد

 

 میباشد ی موتورتعداد قطبها Pفرکانس نامی موتور و  fدور موتور و  Nsدر این فرمول  Ns=(120*f)/Pموتور  فرمول محاسبه تعداد قطبهای
 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

 مقدار کلیه پارامترها به مقدار اولیه کارخانه برگرداندن

1 Parameters 97 (System) 97.01 (Initialization Mode) 1 
برگرداندن مقدار کلیه پارامترها به 

 مقدار اولیه کارخانه

 به اینورتروارد کردن مشخصات موتور 

2 Parameters 99 (Motor Data) 99.01 (Motor Type) 2.2L توان نامی موتور 

3 Parameters 99 (Motor Data) 99.02 (Motor Rated Voltage) 380V ولتاژ نامی موتور 

4 Parameters 99 (Motor Data) 
99.03 (Motor Rated 

frequency) 
50HZ فرکانس نامی موتور 

5 Parameters 99 (Motor Data) 99.07 (Motor Pole Setting) 4 تعداد قطبهای موتور 

 بایستی شفت موتور از بار جدا گردد  6ز انجام مرحله توجه : قبل ا

6 Parameters 99 (Motor Data) 99.08 (Auto Tuning) 1  انجام پروسهAuto Tuning 

 .کردن دستگاه مینماید و این کار چند لحظه به طول می انجامد . لطفا شکیبا باشید Tuningاینورتر شروع به  RUNبا زدن کلید   6بعد از اجرای مرحله 

7 Parameters 99 (Motor Data) 99.09 (Motor data Selection) 1  تایید پارامترهایAuto Tuning  
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 مثالهای کاربردی

 کردن و تغییر جهت چرخش موتورمثالهای کاربردی از نحوه روشن و خاموش  -الف 

 کی پدروشن کردن موتور از طریق  -(  1مثال 

 موتور از طریق کی پد سرعتتغییر   -             

 تنظیم زمان شتابگیری و توقف موتور از طریق کی پد  -            

 تغییر جهت گردش موتور از طریق کی پد  -            

 کیلو وات( 2.2دور )چهار قطب( و   1500هرتز و  50ولت و  380مشخصات موتور ) سه فاز 

 هرتز 40ثانیه و فرکانس مرجع  40ثانیه و مدت زمان توقف  30مدت زمان شتاب گیری 

 برای این حالت دو روش وجود دارد  روش اجرا :

 اول : روش

 کابل کشی بخش قدرت دستگاه : طبق روال گفته شده  –الف 

  این تنظیمات عمومی بوده و در همه مثالها بایستی انجام پذیردتنظیمات پارامترهای عمومی دستگاه :  –ب 

 میباشد ی موتورتعداد قطبها Pفرکانس نامی موتور و  fدور موتور و  Nsدر این فرمول  Ns=(120*f)/Pموتور  فرمول محاسبه تعداد قطبهای

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

 مقدار کلیه پارامترها به مقدار اولیه کارخانه برگرداندن

1 Parameters 97 (System) 97.01 (Initialization Mode) 1 
برگرداندن مقدار کلیه پارامترها به 

 مقدار اولیه کارخانه

 وارد کردن مشخصات موتور به اینورتر

2 Parameters 99 (Motor Data) 99.01 (Motor Type) 2.2L توان نامی موتور 

3 Parameters 99 (Motor Data) 99.02 (Motor Rated Voltage) 380V ولتاژ نامی موتور 

4 Parameters 99 (Motor Data) 
99.03 (Motor Rated 

frequency) 
50HZ فرکانس نامی موتور 

5 Parameters 99 (Motor Data) 99.07 (Motor Pole Setting) 4 تعداد قطبهای موتور 

 بایستی شفت موتور از بار جدا گردد  6ز انجام مرحله توجه : قبل ا

6 Parameters 99 (Motor Data) 99.08 (Auto Tuning) 1  انجام پروسهAuto Tuning 

 .کردن دستگاه مینماید و این کار چند لحظه به طول می انجامد . لطفا شکیبا باشید Tuningاینورتر شروع به  RUNبا زدن کلید   6بعد از اجرای مرحله 

7 Parameters 99 (Motor Data) 99.09 (Motor data Selection) 1  تایید پارامترهایAuto Tuning  

 0



 
 

 
 

 

 

 LOCALتغییر مد کی پد به حالت  –ج 

روی کی پد در این حالت کلا کنترل  و تنظیمات اینورتر فقط از  LOCAL / REMOTتوسط فشار دادن کلید  LOCALبا انتخاب مد 

طریق کی پد انجام میگیرد. پس توجه داشته باشید که در این حالت تنها و تنها کی پد فعال بوده و کلیه ورودیهای دیجیتال و حتی 

 یر فرکانس را برای موتور اجرایی کرد.شبکه ها از کار می افتند و تنها میتوان از روی کی پد فرمان راه اندازی و فرمان تغی

   

 

 

 

 

 

 : Decو زمان توقف موتور  Accتنظیم زمان شتاب گیری  –د 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.03 (Ramp Set Selection) 0 

بعنوان زمان  1انتخاب تایمر 

 شتابگیری و توقف موتور

2 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.04 (Acceleration Time) 10  ثانیه 10زمان شتابگیری 

3 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.05 (Acceleration Time) 15  ثانیه 15زمان توقف موتور 

 

 تنظیم فرکانس نقطه کار موتور : – و

( 22.07 , 22.08 , 22.09 ) = 0 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.06 (frequency ref 

selection) 
 بعنوان مرجع 1انتخاب رفرنس  0

2 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.05 (frequency ref1/ref2 or 

combination selection) 
 بعنوان مرجع 1انتخاب رفرنس  0

3 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.03 (frequency ref1 source 

selection) 
 انتخاب کی پد  بعنوان مرجع  6

4 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.01 (frequency ref input) 40 

تنظیم فرکانس نقطه کار موتور 

 ثانیه 40روی 

 

 
 0



 
 

 
 

 

 

ثانیه به  10نموده و به آرامی دور خواهد گرفت و بعد از مدت موتور شروع به کار   RUNبا فشار کلید  حال

متوقف میگردد . برای تغییر دور موتور  ثانیه 15به آرامی و در مدت  موتور STOPبا فشار کلید  فرکانس تنظیمی خواهد رسید .

یکبار فشرده شود در این حالت با راه اندازی موتور دور موتور معکوس خواهد  DIRECTIONکافیست در حالت خاموشی موتور کلید 

 شد.

 دوم : روش

 صفحات قبلیکابل کشی بخش قدرت دستگاه : طبق روال گفته شده در  –الف 

 روش اولمرحله تنظیمات پارامترهای عمومی اینورتر : طبق روال گفته شده در  –ب 

 باز گردانید . REMOTEمد کاری کی پد  را به حالت  –ج 

 :  تنظیمات خاص -د 

 1از مرجع  از طریق کی پد  START/STOP/DIRECTION خاص مربوط به تنظیمات   1-1

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
20 (START/STOP 

DIRECTION) 
20.01 (SOURCE SELECTION) 0  بعنوان مرجع 1رفرنس انتخاب 

2 Parameters 
20 (START/STOP 

DIRECTION) 20.02 (COMMAND SELECTION) 9  انتخاب کی پد  بعنوان مرجع 

3 Parameters 
20 (START/STOP 

DIRECTION) 20.13 (DIRECTION) 0 
برای جهت  Forwardانتخاب 

 چرخش
 

 1کی پد از مرجع از طریق خاص مربوط به تنظیمات فرکانس تنظیمات   2-1

( 22.07 , 22.08 , 22.09 ) = 0 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.06 (frequency ref 

selection) 
 بعنوان مرجع 1انتخاب رفرنس  0

2 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.05 (frequency ref1/ref2 or 

combination selection) 
 بعنوان مرجع 1انتخاب رفرنس  0

3 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.03 (frequency ref1 source 

selection) 
 انتخاب کی پد  بعنوان مرجع  6

4 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.01 (frequency ref input) 40 

موتور تنظیم فرکانس نقطه کار 

 ثانیه 40روی 
 

 

 0



 
 

 
 

 

 

 : Decو زمان توقف موتور  Accتنظیم زمان شتاب گیری  –د 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.03 (Ramp Set Selection) 0 

بعنوان زمان  1انتخاب تایمر 

 شتابگیری و توقف موتور

2 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.04 (Acceleration Time) 10  ثانیه 10زمان شتابگیری 

3 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.05 (Acceleration Time) 15  ثانیه 15زمان توقف موتور 

ثانیه به فرکانس تنظیمی خواهد  10موتور شروع به کار نموده و به آرامی دور خواهد گرفت و بعد از مدت   RUNحال با فشار کلید 

ثانیه متوقف میگردد . برای تغییر دور موتور کافیست در حالت خاموشی  15موتور به آرامی و در مدت  STOPرسید . با فشار کلید 

 حالت با راه اندازی موتور دور موتور معکوس خواهد شد.یکبار فشرده شود در این  DIRECTIONموتور کلید 

 

قطع  باموتور روشن شود و برعکس  ن کلیدوصل شدبا  )روشن کردن موتور از طریق ورودی دیجیتال - (  2مثال 

 1wire(کار میکند در یک جهتموتور خاموش گردد در ضمن موتورفقط  ن کلیدشد

 موتور از روی کی پد سرعتتغییر  -               

 تنظیم زمان شتابگیری و توقف موتور از طریق کی پد  -                    

 تغییر جهت گردش موتور از روی کی پد -               

 کیلو وات( 2.2دور )چهار قطب( و   1500هرتز و  50ولت و  380مشخصات موتور ) سه فاز 

 هرتز 40ثانیه و فرکانس مرجع 20مان توقف ثانیه و مدت ز 30مدت زمان شتاب گیری 

 روش اجرا :

 کابل کشی بخش قدرت دستگاه : طبق روال گفته شده در ابتدای مثالها –الف 

 اینورتر : طبق روال گفته شده در ابتدای مثالهاعمومی مرحله تنظیمات پارامترهای  –ب 

 

 

 

 

 
0



 
 

 
 

 

 

 

 SW3و  SW2و تنظیمات سوییچهای  سیم کشی بخش فرمان دستگاه – ج

 

 

 

 

 

 

 

 

 (1wire)کردن موتور : روشن و خاموش تنظیمات خاص مربوط به نحوه  -د 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف 

1 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.01 (EXT1/ EXT2 

Selection) 
0 

بعنوان مرجع   EXT1انتخاب 

 راه اندازی موتور

2 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.02 (EXT1 Command) 0 

نحوه راه اندازی موتور که در 

انتخاب  1WIREاینجا بصورت 

 شد

3 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.03 (EXT1 In Source1) 2 

برای راه اندازی  1ورودی دیجیتال 

 موتور انتخاب گردید

4 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.13 (Direction) 0 

جهت چرخش موتور 

forward  انتخاب گردید 

 : محل تنظیم فرکانس کاری موتوربه  تنظیمات خاص مربوط -ه

 حالت دهد.تغییر  REMبه  کی پدروی کی پد را فشار دهید تا  Local/Remote Keyتوجه : کلید 

 

 

 

 

 0



 
 

 
 

 

 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.06 (Frequency ref1/ 

Frequency ref2 Selection) 
0 

بعنوان  1انتخاب فرکانس رفرنس 

 مرجع تنظیم فرکانس

2 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.05 (Frequency ref1/ 

Frequency ref2 Combination) 
0 

بعنوان مرجع  22.03انتخاب مرجع 

 تنظیم فرکانس

3 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.03 (Frequency ref1 

Source) 
 انتخاب کی پد بعنوان محل تنظیم فرکانس 6

4 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.01 (Frequency ref Input) 

Only key pad 
 تنظیم فرکانس مرجع کار موتور 40

5 Parameters 
30 (Frequency 

Limits) 
30.01 (Maximum Frequency) 50 

ماکزیمم فرکانس قابل تنظیم برای 

 فرکانس مرجع کاری

 

 : Decو زمان توقف موتور  Accتنظیم زمان شتاب گیری  –و 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.03 (Ramp Set Selection) 0 

بعنوان زمان  1انتخاب تایمر 

 شتابگیری و توقف موتور

2 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.04 (Acceleration Time) 10  ثانیه 10زمان شتابگیری 

3 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.05 (Acceleration Time) 15  ثانیه 15موتور زمان توقف 

 

 حالت دهد .تغییر  REMبه  کی پد را فشار دهید تا روی کی پد  Local/Remote Keyتوجه : کلید 

هرتز  40ثانیه به مقدار فرکانس تنظیمی  10موتور در مدت ورحال با وصل شدن کلید موتور از دور صفر شروع بکار میکند و د

 ثانیه به ارامی متوقف میگردد . 15زمان موتور در مدت . میرسد و با قطع کردن کلید 

 را از صفر به یک تغییر دهیم. (Direction) 20.13رخش موتور کافیست مقدار پارامتر تغییر جهت چتوجه : برای 

 

 

 

 

 

 
0



 
 

 
 

 

 

 

متصل شده به ورودی دیجیتال  با وصل شدن کلید  روشن کردن موتور از طریق دو ورودی دیجیتال) -(   3مثال 

وصل شده   2از طریق تغییر وضعیت کلید دومی که به ورودی دیجیتال و آن موتور خاموش گردد  و با قطع شدن شودموتور روشن  1

 2Wire-1( بتوانیم جهت چرخش موتور را چپگرد یا راستگرد نماییم

 تغییر سرعت موتور از روی کی پد -               

 موتور از طریق کی پدتنظیم زمان شتابگیری و توقف   -                    

                

 کیلو وات( 2.2دور )چهار قطب( و   1500هرتز و  50ولت و  380مشخصات موتور ) سه فاز 

 هرتز 40ثانیه و فرکانس مرجع 20مان توقف ثانیه و مدت ز 30مدت زمان شتاب گیری 

 

 روش اجرا :

 کابل کشی بخش قدرت دستگاه : طبق روال گفته شده در ابتدای مثالها –الف 

 مرحله تنظیمات پارامترهای عمومی اینورتر : طبق روال گفته شده در ابتدای مثالها –ب 

 SW3و  SW2سیم کشی بخش فرمان دستگاه و تنظیمات سوییچهای  –ج 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 0



 
 

 
 

 

 

 

 (2wire - 1)کردن موتور : روشن و خاموش تنظیمات خاص مربوط به نحوه  -د 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف 

1 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.01 (EXT1/ EXT2 

Selection) 
0 

بعنوان مرجع   EXT1انتخاب 

 راه اندازی موتور

2 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.02 (EXT1 Command) 2 

نحوه راه اندازی موتور که در 

 2WIRE-1اینجا بصورت 

 انتخاب شد

3 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.03 (EXT1 In Source1) 2 

برای راه اندازی  1ورودی دیجیتال 

 موتور انتخاب گردید

4 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.04 (EXT1 In Source1) 3 

برای تخییر جهت  2ورودی دیجیتال 

 چرخش موتور انتخاب گردید

 

 تنظیمات خاص مربوط به محل تنظیم فرکانس کاری موتور:  -ه

 قرار گیرد . REMتوجه : در این حالت بایستی کی پد روی مد 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.06 (Frequency ref1/ 

Frequency ref2 Selection) 
0 

بعنوان  1انتخاب فرکانس رفرنس 

 مرجع تنظیم فرکانس

2 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.05 (Frequency ref1/ 

Frequency ref2 Combination) 
0 

بعنوان مرجع  22.03انتخاب مرجع 

 تنظیم فرکانس

3 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.03 (Frequency ref1 

Source) 
 انتخاب کی پد بعنوان محل تنظیم فرکانس 6

4 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.01 (Frequency ref Input) 

Only key pad 
 تنظیم فرکانس مرجع کار موتور 40

5 Parameters 
30 (Frequency 

Limits) 
30.01 (Maximum Frequency) 50 

ماکزیمم فرکانس قابل تنظیم برای 

 فرکانس مرجع کاری

 

 : Decو زمان توقف موتور  Accتنظیم زمان شتاب گیری  –و 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.03 (Ramp Set Selection) 0 

بعنوان زمان  1تایمر انتخاب 

 شتابگیری و توقف موتور

2 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.04 (Acceleration Time) 10  ثانیه 10زمان شتابگیری 

3 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.05 (Acceleration Time) 15  0 ثانیه 15زمان توقف موتور



 
 

 
 

 

 

 

ثانیه  10موتور از دور صفر شروع بکار میکند و دورموتور در مدت  1متصل شده به ورودی دیجیتال حال با وصل شدن کلید 

 ثانیه به ارامی متوقف میگردد . 15هرتز میرسد و با قطع کردن کلید موتور در مدت زمان  40به مقدار فرکانس تنظیمی 

وصل شده جهت چرخش موتور معکوس خواهد شد.وبا قطع کردن آن  2با وصل کردن کلید دوم که به ورودی دیجیتال 

 دوباره دور معکوس خواهد شد.

با وصل شدن کلید متصل شده به ورودی دیجیتال   روشن کردن موتور از طریق دو ورودی دیجیتال) -(   4مثال 

خاموش میگردد و با وصل شدن کلید موتور روشن شده و در جهت راستگرد شروع بکار خواهد کرد و با قطع شدن آن موتور  1

موتور روشن شده و در جهت چپگرد شروع بکار خواهد کرد و با قطع شدن آن موتور خاموش  2متصل شده به ورودی دیجیتال  

 2Wire-2(در صورت وصل شدن همزمان هر دو کلید موتور خاموش خواهد شد میگردد

 تغییر سرعت موتور از روی کی پد -               

 تنظیم زمان شتابگیری و توقف موتور از طریق کی پد  -                    

                

 کیلو وات( 2.2دور )چهار قطب( و   1500هرتز و  50ولت و  380مشخصات موتور ) سه فاز 

 هرتز 40ثانیه و فرکانس مرجع 20مان توقف ثانیه و مدت ز 30مدت زمان شتاب گیری 

 

 روش اجرا :

 کابل کشی بخش قدرت دستگاه : طبق روال گفته شده در ابتدای مثالها –الف 

 مرحله تنظیمات پارامترهای عمومی اینورتر : طبق روال گفته شده در ابتدای مثالها –ب 

SW3 0و  SW2سیم کشی بخش فرمان دستگاه و تنظیمات سوییچهای  –ج 



 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 (2wire - 2)کردن موتور : روشن و خاموش تنظیمات خاص مربوط به نحوه  -د 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف 

1 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.01 (EXT1/ EXT2 

Selection) 
0 

بعنوان مرجع   EXT1انتخاب 

 راه اندازی موتور

2 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.02 (EXT1 Command) 3 

نحوه راه اندازی موتور که در 

 2WIRE-2اینجا بصورت 

 انتخاب شد

3 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.03 (EXT1 In Source1) 2 

برای راه اندازی موتور  1ورودی دیجیتال 

 در جهت راستگرد انتخاب گردید

4 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.04 (EXT1 In Source1) 3 

برای راه اندازی موتور  2ورودی دیجیتال 

 در جهت راستگرد انتخاب گردید

 تنظیمات خاص مربوط به محل تنظیم فرکانس کاری موتور:  -ه

 قرار گیرد . REMتوجه : در این حالت بایستی کی پد روی مد 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.06 (Frequency ref1/ 

Frequency ref2 Selection) 
0 

بعنوان  1انتخاب فرکانس رفرنس 

 مرجع تنظیم فرکانس

2 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.05 (Frequency ref1/ 

Frequency ref2 Combination) 
0 

بعنوان مرجع  22.03انتخاب مرجع 

 تنظیم فرکانس

3 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.03 (Frequency ref1 

Source) 
 انتخاب کی پد بعنوان محل تنظیم فرکانس 6

4 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.01 (Frequency ref Input) 

Only key pad 
 تنظیم فرکانس مرجع کار موتور 40

5 Parameters 
30 (Frequency 

Limits) 
30.01 (Maximum Frequency) 50 

ماکزیمم فرکانس قابل تنظیم برای 

 فرکانس مرجع کاری

 

 

 

 0



 
 

 
 

 

 

 : Decو زمان توقف موتور  Accتنظیم زمان شتاب گیری  –و 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.03 (Ramp Set Selection) 0 

بعنوان زمان  1تایمر انتخاب 

 شتابگیری و توقف موتور

2 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.04 (Acceleration Time) 10  ثانیه 10زمان شتابگیری 

3 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.05 (Acceleration Time) 15  ثانیه 15زمان توقف موتور 

 

این  با قطع کردن و شروع بکار میکند  موتور در جهت راستگرد 1حال با وصل شدن کلید متصل شده به ورودی دیجیتال 

 امی متوقف میگردد .ثانیه به آر 15موتور در مدت زمان  کلید

ین کلید موتور در جهت چپگرد شروع بکار میکند و با قطع کردن ا 2و با وصل شدن کلید متصل شده به ورودی دیجیتال 

 ثانیه به آرامی متوقف میگردد . 15موتور در مدت زمان 

 توجه : اگر هردو کلید وصل باشند موتور متوقف خواهد شد

 

که به ورودی  2در صورت وصل بودن کلید  روشن کردن موتور از طریق دو ورودی دیجیتال) -(   5مثال 

موتور روشن شده و در جهت تعریف شده  1به ورودی دیجیتال  وصل میباشد با وصل شدن لحظه ای کلید متصل شده  2دیجیتال 

 2Wire-3( موتور متوقف خواهد شد 2کلید  شروع بکار خواهد کرد و با قطع شدن لحظه ای 20.13 در پارامتر 

 تغییر سرعت موتور از روی کی پد -               

 طریق کی پدتنظیم زمان شتابگیری و توقف موتور از   -                    

          

 کیلو وات( 2.2دور )چهار قطب( و   1500هرتز و  50ولت و  380مشخصات موتور ) سه فاز 

 هرتز 40ثانیه و فرکانس مرجع 20مان توقف ثانیه و مدت ز 30مدت زمان شتاب گیری 

 روش اجرا :

 کابل کشی بخش قدرت دستگاه : طبق روال گفته شده در ابتدای مثالها –الف 

 مرحله تنظیمات پارامترهای عمومی اینورتر : طبق روال گفته شده در ابتدای مثالها –ب 

 SW3و  SW2سیم کشی بخش فرمان دستگاه و تنظیمات سوییچهای  –ج 
0



 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 (2wire - 3)کردن موتور : روشن و خاموش تنظیمات خاص مربوط به نحوه  -د 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف 

1 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.01 (EXT1/ EXT2 

Selection) 
0 

بعنوان مرجع   EXT1انتخاب 

 راه اندازی موتور

2 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.02 (EXT1 Command) 4 

نحوه راه اندازی موتور که در 

 2WIRE-3اینجا بصورت 

 انتخاب شد

3 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.03 (EXT1 In Source1) 2 

برای راه اندازی موتور  1ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردید

4 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.04 (EXT1 In Source1) 3 

 موتور توقفبرای  2ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردید

5 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.13 (Direction) 0 

جهت چرخش موتور 

forward  انتخاب گردید 

 تنظیمات خاص مربوط به محل تنظیم فرکانس کاری موتور:  -ه

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.06 (Frequency ref1/ 

Frequency ref2 Selection) 
0 

بعنوان  1انتخاب فرکانس رفرنس 

 مرجع تنظیم فرکانس

2 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.05 (Frequency ref1/ 

Frequency ref2 Combination) 
0 

بعنوان مرجع  22.03انتخاب مرجع 

 تنظیم فرکانس

3 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.03 (Frequency ref1 

Source) 
 انتخاب کی پد بعنوان محل تنظیم فرکانس 6

4 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.01 (Frequency ref Input) 

Only key pad 
 تنظیم فرکانس مرجع کار موتور 40

5 Parameters 
30 (Frequency 

Limits) 
30.01 (Maximum Frequency) 50 

ماکزیمم فرکانس قابل تنظیم برای 

 کاریفرکانس مرجع 

 

 

 0



 
 

 
 

 

 

 : Decو زمان توقف موتور  Accتنظیم زمان شتاب گیری  –و 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.03 (Ramp Set Selection) 0 

بعنوان زمان  1انتخاب تایمر 

 شتابگیری و توقف موتور

2 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.04 (Acceleration Time) 10  ثانیه 10زمان شتابگیری 

3 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.05 (Acceleration Time) 15  ثانیه 15زمان توقف موتور 

بکار خواهد کرد و با  موتور شروع 1با وصل شدن لحظه ای ورودی دیجیتال  2در اینحالت در صورت وصل بودن ورودی دیجیتال 

 موتور متوقف خواهد شد . 2قطع شدن لحظه ای ورودی دیجیتال 

 

در این مد یک ورودی دیجیتال بعنوان کلید  روشن کردن موتور از طریق سه ورودی دیجیتال) -(   6مثال 

هت چرخش موتور تعریف استارت و یک ورودی دیجیتال دیگر بعنوان کلید استپ و یک ورودی دیجیتال دیگر بعنوان تغییر ج

 3Wire-1(میگردد طبق جدول ذیل 

 

 تغییر سرعت موتور از روی کی پد -               

 تنظیم زمان شتابگیری و توقف موتور از طریق کی پد  -                    

          

 کیلو وات( 2.2دور )چهار قطب( و   1500هرتز و  50ولت و  380مشخصات موتور ) سه فاز 

 هرتز 40ثانیه و فرکانس مرجع 20مان توقف ثانیه و مدت ز 30مدت زمان شتاب گیری 

 روش اجرا :

 کابل کشی بخش قدرت دستگاه : طبق روال گفته شده در ابتدای مثالها –الف 

 مرحله تنظیمات پارامترهای عمومی اینورتر : طبق روال گفته شده در ابتدای مثالها –ب 

SW3 0و  SW2سیم کشی بخش فرمان دستگاه و تنظیمات سوییچهای  –ج 



 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 (3wire - 1)کردن موتور : روشن و خاموش تنظیمات خاص مربوط به نحوه  -د 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف 

1 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.01 (EXT1/ EXT2 

Selection) 
0 

بعنوان مرجع   EXT1انتخاب 

 راه اندازی موتور

2 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.02 (EXT1 Command) 5 

نحوه راه اندازی موتور که در 

 3WIRE-1اینجا بصورت 

 انتخاب شد

3 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.03 (EXT1 In Source1) 2 

برای راه اندازی موتور  1ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردید

4 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.04 (EXT1 In Source1) 3 

 موتور توقفبرای  2ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردید

5 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.05 (EXT1 In Source1) 4 

تغییر جهت برای  3ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردید موتور چرخش

 قرار گیرد . REMتوجه : در این حالت بایستی کی پد روی مد تنظیمات خاص مربوط به محل تنظیم فرکانس کاری موتور:  -ه

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.06 (Frequency ref1/ 

Frequency ref2 Selection) 
0 

بعنوان  1انتخاب فرکانس رفرنس 

 مرجع تنظیم فرکانس

2 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.05 (Frequency ref1/ 

Frequency ref2 Combination) 
0 

بعنوان مرجع  22.03انتخاب مرجع 

 تنظیم فرکانس

3 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.03 (Frequency ref1 Source) 6 

انتخاب کی پد بعنوان محل تنظیم 

 فرکانس

4 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.01 (Frequency ref Input) 

Only key pad 
 تنظیم فرکانس مرجع کار موتور 40

5 Parameters 
30 (Frequency 

Limits) 
30.01 (Maximum Frequency) 50 

ماکزیمم فرکانس قابل تنظیم برای 

 فرکانس مرجع کاری

 

 

 

 
  on/off بصورت کليد

 شستی استارتی

0



 
 

 
 

 

 

 : Decو زمان توقف موتور  Accتنظیم زمان شتاب گیری  –و 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.03 (Ramp Set Selection) 0 

بعنوان زمان  1انتخاب تایمر 

 توقف موتورشتابگیری و 

2 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.04 (Acceleration Time) 10  ثانیه 10زمان شتابگیری 

3 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.05 (Acceleration Time) 15  ثانیه 15زمان توقف موتور 

 

در این مد یک ورودی دیجیتال بعنوان کلید  دیجیتال)روشن کردن موتور از طریق سه ورودی  -(   7مثال 

استارت در جهت راستگرد و یک ورودی دیجیتال دیگر بعنوان استارت در جهت چپگرد و یک ورودی دیجیتال دیگر بعنوان استپ 

 3Wire-2(تعریف میگردد طبق جدول ذیل 

 

 تغییر سرعت موتور از روی کی پد -               

 تنظیم زمان شتابگیری و توقف موتور از طریق کی پد  -                    

          

 کیلو وات( 2.2دور )چهار قطب( و   1500هرتز و  50ولت و  380مشخصات موتور ) سه فاز 

 هرتز 40ثانیه و فرکانس مرجع 20مان توقف ثانیه و مدت ز 30مدت زمان شتاب گیری 

 روش اجرا :

 کابل کشی بخش قدرت دستگاه : طبق روال گفته شده در ابتدای مثالها –الف 

 مرحله تنظیمات پارامترهای عمومی اینورتر : طبق روال گفته شده در ابتدای مثالها –ب 

SW3 0و  SW2سیم کشی بخش فرمان دستگاه و تنظیمات سوییچهای  –ج 



 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 (3wire - 2)کردن موتور : روشن و خاموش تنظیمات خاص مربوط به نحوه  -د 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف 

1 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.01 (EXT1/ EXT2 

Selection) 
0 

بعنوان مرجع   EXT1انتخاب 

 راه اندازی موتور

2 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.02 (EXT1 Command) 6 

نحوه راه اندازی موتور که در 

 3WIRE-2اینجا بصورت 

 انتخاب شد

3 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.03 (EXT1 In Source1) 2 

در موتور  استارتبرای  1ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردیدجهت راستگرد 

4 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.04 (EXT1 In Source1) 3 

در موتور  استارتبرای  2ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردیدجهت چپگرد 

5 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.05 (EXT1 In Source1) 4 

 موتور استپبرای  3ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردید

 

 قرار گیرد . REMتوجه : در این حالت بایستی کی پد روی مد تنظیمات خاص مربوط به محل تنظیم فرکانس کاری موتور:  -ه

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.06 (Frequency ref1/ 

Frequency ref2 Selection) 
0 

بعنوان  1رفرنس انتخاب فرکانس 

 مرجع تنظیم فرکانس

2 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.05 (Frequency ref1/ 

Frequency ref2 Combination) 
0 

بعنوان مرجع  22.03انتخاب مرجع 

 تنظیم فرکانس

3 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.03 (Frequency ref1 

Source) 
 بعنوان محل تنظیم فرکانسانتخاب کی پد  6

4 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.01 (Frequency ref Input) 

Only key pad 
 تنظیم فرکانس مرجع کار موتور 40

5 Parameters 
30 (Frequency 

Limits) 
30.01 (Maximum Frequency) 50 

ماکزیمم فرکانس قابل تنظیم برای 

 فرکانس مرجع کاری

 

 

 

 شستی ها استارتی ميباشند

0



 
 

 
 

 

 

 : Decو زمان توقف موتور  Accتنظیم زمان شتاب گیری  –و 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.03 (Ramp Set Selection) 0 

بعنوان زمان  1انتخاب تایمر 

 شتابگیری و توقف موتور

2 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.04 (Acceleration Time) 10  ثانیه 10زمان شتابگیری 

3 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.05 (Acceleration Time) 15  ثانیه 15زمان توقف موتور 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

0



 
 

 
 

 

 

 مثالهای کاربردی

 موتورتغییر دادن فرکانس کار مثالهای کاربردی از نحوه  - ب

اهد وانجام میگیرد و روشهای مختلف تغییر فرکانس کاری موتور مورد بررسی قرار خ 3Wire-2استارت و تغییر جهت موتور بروش توجه : در مثالهای ذیل 

 .گرفت در ضمن تغییر زمان شتابگیری و زمان توقف موتور نیز از طریق کی پد انجام میگیرد 

 چپگرد + شستی استارت راستگرد + شستی استپ ( استارت شستی) 3Wire-2به روش روشن کردن موتور  -(  1مثال 

 تغییر سرعت موتور از طریق کی پد  -             

 تنظیم زمان شتابگیری و توقف موتور از طریق کی پد  -            

 وات(کیلو  2.2دور )چهار قطب( و   1500هرتز و  50ولت و  380مشخصات موتور ) سه فاز 

 هرتز 40ثانیه و فرکانس مرجع  40ثانیه و مدت زمان توقف  30مدت زمان شتاب گیری 

  روش اجرا :

 کابل کشی بخش قدرت دستگاه : طبق روال گفته شده در ابتدای مثالها –الف 

  این تنظیمات عمومی بوده و در همه مثالها بایستی انجام پذیردتنظیمات پارامترهای عمومی دستگاه :  –ب 

 میباشد ی موتورتعداد قطبها Pفرکانس نامی موتور و  fدور موتور و  Nsدر این فرمول  Ns=(120*f)/Pموتور  فرمول محاسبه تعداد قطبهای

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

 مقدار کلیه پارامترها به مقدار اولیه کارخانه برگرداندن

1 Parameters 97 (System) 97.01 (Initialization Mode) 1 
برگرداندن مقدار کلیه پارامترها به 

 مقدار اولیه کارخانه

 وارد کردن مشخصات موتور به اینورتر

2 Parameters 99 (Motor Data) 99.01 (Motor Type) 2.2L توان نامی موتور 

3 Parameters 99 (Motor Data) 99.02 (Motor Rated Voltage) 380V موتور ولتاژ نامی 

4 Parameters 99 (Motor Data) 
99.03 (Motor Rated 

frequency) 
50HZ فرکانس نامی موتور 

5 Parameters 99 (Motor Data) 99.07 (Motor Pole Setting) 4 تعداد قطبهای موتور 

 بایستی شفت موتور از بار جدا گردد  6ز انجام مرحله توجه : قبل ا

6 Parameters 99 (Motor Data) 99.08 (Auto Tuning) 1  انجام پروسهAuto Tuning 

 .کردن دستگاه مینماید و این کار چند لحظه به طول می انجامد . لطفا شکیبا باشید Tuningاینورتر شروع به  RUNبا زدن کلید   6بعد از اجرای مرحله 

7 Parameters 99 (Motor Data) 99.09 (Motor data Selection) 1  تایید پارامترهایAuto Tuning  

 

 باز گردانید . REMOTEمد کاری کی پد  را به حالت  –ج 
0



 
 

 
 

 

 

 

 SW3و  SW2سیم کشی بخش فرمان دستگاه و تنظیمات سوییچهای  –د 

 

 

 

 

 

 

 

 

 (3wire - 2)کردن موتور : روشن و خاموش تنظیمات خاص مربوط به نحوه  -ه 

 
 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف 

1 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.01 (EXT1/ EXT2 

Selection) 
0 

بعنوان مرجع   EXT1انتخاب 

 راه اندازی موتور

2 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.02 (EXT1 Command) 6 

نحوه راه اندازی موتور که در اینجا 

 انتخاب شد 3WIRE-2بصورت 

3 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.03 (EXT1 In Source1) 2 

در موتور  استارتبرای  1ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردیدجهت راستگرد 

4 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.04 (EXT1 In Source1) 3 

در موتور  استارتبرای  2ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردیدجهت چپگرد 

5 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.05 (EXT1 In Source1) 4 

 استپ موتوربرای  3ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردید

 

 

 

 

 

 

 

0 شستی ها استارتی ميباشند



 
 

 
 

 

 

 1تنظیمات خاص مربوط به تنظیمات فرکانس از طریق کی پد از مرجع  -و

( 22.07 , 22.08 , 22.09 ) = 0 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.06 (frequency ref 

selection) 
 بعنوان مرجع 1انتخاب رفرنس  0

2 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.05 (frequency ref1/ref2 or 

combination selection) 
 بعنوان مرجع 1رفرنس انتخاب  0

3 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.03 (frequency ref1 source 

selection) 
 انتخاب کی پد  بعنوان مرجع  6

4 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.01 (frequency ref input) 40 

تنظیم فرکانس نقطه کار موتور 

 ثانیه 40روی 

5 Parameters 
30 (Frequency 

Limits) 
30.01 (Maximum Frequency) 50 

ماکزیمم فرکانس قابل تنظیم برای 

 فرکانس مرجع کاری
 

 : Decو زمان توقف موتور  Accتنظیم زمان شتاب گیری  –د 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.03 (Ramp Set Selection) 0 

بعنوان زمان  1انتخاب تایمر 

 شتابگیری و توقف موتور

2 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.04 (Acceleration Time) 10  ثانیه 10زمان شتابگیری 

3 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.05 (Acceleration Time) 15  ثانیه 15زمان توقف موتور 

 

=================================================================================================== 

 چپگرد + شستی استارت راستگرد + شستی استپ ( استارت شستی) 3Wire-2روشن کردن موتور به روش  -(  2مثال 

 ولت 10تا  0آنالوگ ولتاژ  رودیوتغییر سرعت موتور از طریق   -             

 تنظیم زمان شتابگیری و توقف موتور از طریق کی پد  -            

 کیلو وات( 2.2دور )چهار قطب( و   1500هرتز و  50ولت و  380مشخصات موتور ) سه فاز 

 ثانیه  40ثانیه و مدت زمان توقف  30مدت زمان شتاب گیری 

 

 
0



 
 

 
 

 

 

  روش اجرا :

 کابل کشی بخش قدرت دستگاه : طبق روال گفته شده در ابتدای مثالها –الف 

  این تنظیمات عمومی بوده و در همه مثالها بایستی انجام پذیردتنظیمات پارامترهای عمومی دستگاه :  –ب 

 میباشد ی موتورتعداد قطبها Pفرکانس نامی موتور و  fدور موتور و  Nsدر این فرمول  Ns=(120*f)/Pموتور  فرمول محاسبه تعداد قطبهای

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

 مقدار کلیه پارامترها به مقدار اولیه کارخانه برگرداندن

1 Parameters 97 (System) 97.01 (Initialization Mode) 1 
برگرداندن مقدار کلیه پارامترها به 

 مقدار اولیه کارخانه

 به اینورتروارد کردن مشخصات موتور 

2 Parameters 99 (Motor Data) 99.01 (Motor Type) 2.2L توان نامی موتور 

3 Parameters 99 (Motor Data) 99.02 (Motor Rated Voltage) 380V ولتاژ نامی موتور 

4 Parameters 99 (Motor Data) 
99.03 (Motor Rated 

frequency) 
50HZ فرکانس نامی موتور 

5 Parameters 99 (Motor Data) 99.07 (Motor Pole Setting) 4 تعداد قطبهای موتور 

 بایستی شفت موتور از بار جدا گردد  6ز انجام مرحله توجه : قبل ا

6 Parameters 99 (Motor Data) 99.08 (Auto Tuning) 1  انجام پروسهAuto Tuning 

 .کردن دستگاه مینماید و این کار چند لحظه به طول می انجامد . لطفا شکیبا باشید Tuningاینورتر شروع به  RUNبا زدن کلید   6بعد از اجرای مرحله 

7 Parameters 99 (Motor Data) 99.09 (Motor data Selection) 1  تایید پارامترهایAuto Tuning  

 

 باز گردانید . REMOTEمد کاری کی پد  را به حالت  –ج 

 SW3و  SW2دستگاه و تنظیمات سوییچهای استارت و استپ سیم کشی بخش فرمان  –د 

 

 

 

 

 

 

 

 

 (3wire - 2)کردن موتور : روشن و خاموش تنظیمات خاص مربوط به نحوه  -ه 

 

 

 

0 شستی ها استارتی ميباشند



 
 

 
 

 

 

 
 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف 

1 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.01 (EXT1/ EXT2 

Selection) 
0 

بعنوان مرجع   EXT1انتخاب 

 راه اندازی موتور

2 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.02 (EXT1 Command) 6 

نحوه راه اندازی موتور که در 

 3WIRE-2اینجا بصورت 

 انتخاب شد

3 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.03 (EXT1 In Source1) 2 

در موتور  استارتبرای  1ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردیدجهت راستگرد 

4 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.04 (EXT1 In Source1) 3 

در موتور  استارتبرای  2ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردیدجهت چپگرد 

5 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.05 (EXT1 In Source1) 4 

 استپ موتوربرای  3ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردید

 

 1از مرجع  ولت 10تا  0ورودی آنالوگ ولتاژ از تنظیمات خاص مربوط به تنظیمات فرکانس از طریق  -و

( 22.07 , 22.08 , 22.09 ) = 0 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.06 (frequency ref 

selection) 
 بعنوان مرجع 1انتخاب رفرنس  0

2 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.05 (frequency ref1/ref2 or 

combination selection) 
 بعنوان مرجع 1انتخاب رفرنس  0

3 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.03 (frequency ref1 source 

selection) 
1 

 ولت 10تا  0ولتاژ آنالوگ انتخاب 

 بعنوان مرجع 

5 Parameters 
30 (Frequency 

Limits) 
30.01 (Maximum Frequency) 

50 
HZ 

ماکزیمم فرکانس قابل تنظیم برای 

 فرکانس مرجع کاری

6 Parameters 11 (Standard AI) 11.06 (AI1 Source min) 0 % کمترین ولتاژ ورودی انالوگ 

7 Parameters 11 (Standard AI) 11.08 (AI1 Scaled at AI1 min) 5 HZ 
فرکانس خروجی اینورتر بر اساس 

 کمترین ولتاژ ورودی آنالوگ

8 Parameters 11 (Standard AI) 11.07 (AI1 Source MAX) 
100 
% 

 بیشترین ولتاژ ورودی انالوگ

9 Parameters 11 (Standard AI) 11.09 (AI1 Scaled at AI1 MAX) 
50 
HZ 

فرکانس خروجی اینورتر بر اساس 

 بیشترین ولتاژ ورودی آنالوگ

0



 
 

 
 

 

 

 

 ولت 10تا  0مدار شماتیک وصل کردن پتانسیومتر به اینورتر به ورودی آنالوگ ولتاژ 

 

هرتز خواهد بود  5ولت باشد فرکانس خروجی  5از صفر تا (  Oبر اساس تنظیمات انجام شده هرگاه خروجی پتانسیومتر)ورودی پایه 

توجه .هرتز افزایش پیدا خواهد کرد 50تا  5ولت باشد فرکانس خروجی اینورتر بصورت خطی از  10تا  5وهرگاه ولتاژ این پایه بین 

 کنترل نمود .یعنی بصورت شکلداشته باشید که توسط مقادیر ورودی آنالوگ میتوان فرکانس خروجی را بصورت از زیاد به کم نیز 

 ذیل :

 

 : Decو زمان توقف موتور  Accتنظیم زمان شتاب گیری  –د 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.03 (Ramp Set Selection) 0 

بعنوان زمان  1انتخاب تایمر 

 شتابگیری و توقف موتور

2 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.04 (Acceleration Time) 10  ثانیه 10زمان شتابگیری 

3 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.05 (Acceleration Time) 15  0 ثانیه 15زمان توقف موتور



 
 

 
 

 

 

 

 چپگرد + شستی استارت راستگرد + شستی استپ ( استارت شستی) 3Wire-2روشن کردن موتور به روش  -(  3مثال 

 میلی آمپر 20تا  4جریانی تغییر سرعت موتور از طریق ورودی آنالوگ   -             

 تنظیم زمان شتابگیری و توقف موتور از طریق کی پد  -            

 وات( کیلو 2.2دور )چهار قطب( و   1500هرتز و  50ولت و  380مشخصات موتور ) سه فاز 

 ثانیه  40ثانیه و مدت زمان توقف  30مدت زمان شتاب گیری 

 

  روش اجرا :

 کابل کشی بخش قدرت دستگاه : طبق روال گفته شده  –الف 

  این تنظیمات عمومی بوده و در همه مثالها بایستی انجام پذیردتنظیمات پارامترهای عمومی دستگاه :  –ب 

 میباشد ی موتورتعداد قطبها Pفرکانس نامی موتور و  fدور موتور و  Nsدر این فرمول  Ns=(120*f)/Pموتور  فرمول محاسبه تعداد قطبهای

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

 مقدار کلیه پارامترها به مقدار اولیه کارخانه برگرداندن

1 Parameters 97 (System) 97.01 (Initialization Mode) 1 
مقدار کلیه پارامترها به برگرداندن 

 مقدار اولیه کارخانه

 وارد کردن مشخصات موتور به اینورتر

2 Parameters 99 (Motor Data) 99.01 (Motor Type) 2.2L توان نامی موتور 

3 Parameters 99 (Motor Data) 99.02 (Motor Rated Voltage) 380V ولتاژ نامی موتور 

4 Parameters 99 (Motor Data) 
99.03 (Motor Rated 

frequency) 
50HZ فرکانس نامی موتور 

5 Parameters 99 (Motor Data) 99.07 (Motor Pole Setting) 4 تعداد قطبهای موتور 

 بایستی شفت موتور از بار جدا گردد  6ز انجام مرحله توجه : قبل ا

6 Parameters 99 (Motor Data) 99.08 (Auto Tuning) 1  انجام پروسهAuto Tuning 

 .کردن دستگاه مینماید و این کار چند لحظه به طول می انجامد . لطفا شکیبا باشید Tuningاینورتر شروع به  RUNبا زدن کلید   6بعد از اجرای مرحله 

7 Parameters 99 (Motor Data) 99.09 (Motor data Selection) 1  تایید پارامترهایAuto Tuning  

 

 باز گردانید . REMOTEمد کاری کی پد  را به حالت  –ج 

 

 0



 
 

 
 

 

 

 

 SW3و  SW2و تنظیمات سوییچهای  (3WIRE-2) بصورت سیم کشی بخش فرمان استارت و استپ دستگاه  –د 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 (3wire - 2)کردن موتور : روشن و خاموش تنظیمات خاص مربوط به نحوه  -ه 

 

 
 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف 

1 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.01 (EXT1/ EXT2 

Selection) 
0 

بعنوان مرجع   EXT1انتخاب 

 راه اندازی موتور

2 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.02 (EXT1 Command) 6 

نحوه راه اندازی موتور که در 

 3WIRE-2اینجا بصورت 

 انتخاب شد

3 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.03 (EXT1 In Source1) 2 

در موتور  استارتبرای  1ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردیدجهت راستگرد 

4 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.04 (EXT1 In Source1) 3 

در موتور  استارتبرای  2ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردیدجهت چپگرد 

5 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.05 (EXT1 In Source1) 4 

 استپ موتوربرای  3ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردید

 

 

 

 

0 شستی ها استارتی ميباشند



 
 

 
 

 

 

 

 1از مرجع  میلی آمپر 20تا  4از  جریانیورودی آنالوگ تنظیمات خاص مربوط به تنظیمات فرکانس از طریق  -و

( 22.07 , 22.08 , 22.09 ) = 0 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.06 (frequency ref 

selection) 
 بعنوان مرجع 1انتخاب رفرنس  0

2 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.05 (frequency ref1/ref2 or 

combination selection) 
 بعنوان مرجع 1انتخاب رفرنس  0

3 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.03 (frequency ref1 source 

selection) 
2 

تا  0 جریان آنالوگ ورودیانتخاب 

 بعنوان مرجع  میلی آمپر 20

5 Parameters 
30 (Frequency 

Limits) 
30.01 (Maximum Frequency) 

50 
HZ 

ماکزیمم فرکانس قابل تنظیم برای 

 فرکانس مرجع کاری

6 Parameters 11 (Standard AI) 11.14 (AI2 Source min) 4 %  ورودی انالوگ جریانکمترین 

7 Parameters 11 (Standard AI) 11.16 (AI2 Scaled at AI2 min) 5 HZ 
فرکانس خروجی اینورتر بر اساس 

 ورودی آنالوگ جریانکمترین 

8 Parameters 11 (Standard AI) 11.15 (AI2 Source MAX) 
100 
% 

 ورودی انالوگ جریانبیشترین 

9 Parameters 11 (Standard AI) 11.17 (AI2 Scaled at AI2 MAX) 
50 
HZ 

فرکانس خروجی اینورتر بر اساس 

 ورودی آنالوگ جریانبیشترین 
 

 

 

 

0 میلی آمپر 20تا  4 جریانبه اینورتر به ورودی آنالوگ  جریان سنسورمدار شماتیک وصل کردن 



 
 

 
 

 

 

 

هرتز خواهد بود وهرگاه  5باشد فرکانس خروجی  میلی آمپر 4( از صفر تا  OIبر اساس تنظیمات انجام شده هرگاه )ورودی پایه 

 هرتز افزایش پیدا خواهد کرد. 50تا  5باشد فرکانس خروجی اینورتر بصورت خطی از  میلی آمپر 20تا  4این پایه بین  جریان ورودی

توجه داشته باشید که توسط مقادیر ورودی آنالوگ میتوان فرکانس خروجی را بصورت از زیاد به کم نیز کنترل نمود .یعنی بصورت 

 شکل ذیل :

 

 

 

 : Decو زمان توقف موتور  Accتنظیم زمان شتاب گیری  –د 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.03 (Ramp Set Selection) 0 

بعنوان زمان  1انتخاب تایمر 

 شتابگیری و توقف موتور

2 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.04 (Acceleration Time) 10  ثانیه 10زمان شتابگیری 

3 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.05 (Acceleration Time) 15  ثانیه 15زمان توقف موتور 

 

 

 

 

 
0



 
 

 
 

 

 

 

 چپگرد + شستی استارت راستگرد + شستی استپ ( استارت شستی) 3Wire-2روشن کردن موتور به روش  -(  4مثال 

ولت و ورودی آنالوگ                                       10تا  0ورودی آنالوگ ولتاژ  جمعتغییر سرعت موتور از طریق   -             

 میلی آمپر 20تا  4جریانی  

 تنظیم زمان شتابگیری و توقف موتور از طریق کی پد  -            

 کیلو وات( 2.2دور )چهار قطب( و   1500هرتز و  50ولت و  380مشخصات موتور ) سه فاز 

 ثانیه  40ثانیه و مدت زمان توقف  30مدت زمان شتاب گیری 

  روش اجرا :

 کابل کشی بخش قدرت دستگاه : طبق روال گفته شده  –الف 

  این تنظیمات عمومی بوده و در همه مثالها بایستی انجام پذیردتنظیمات پارامترهای عمومی دستگاه :  –ب 

 میباشد ی موتورتعداد قطبها Pفرکانس نامی موتور و  fدور موتور و  Nsدر این فرمول  Ns=(120*f)/Pموتور  فرمول محاسبه تعداد قطبهای

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

 مقدار کلیه پارامترها به مقدار اولیه کارخانه برگرداندن

1 Parameters 97 (System) 97.01 (Initialization Mode) 1 
ه پارامترها ببرگرداندن مقدار کلیه 

 مقدار اولیه کارخانه

 وارد کردن مشخصات موتور به اینورتر

2 Parameters 99 (Motor Data) 99.01 (Motor Type) 2.2L توان نامی موتور 

3 Parameters 99 (Motor Data) 99.02 (Motor Rated Voltage) 380V ولتاژ نامی موتور 

4 Parameters 99 (Motor Data) 
99.03 (Motor Rated 

frequency) 
50HZ فرکانس نامی موتور 

5 Parameters 99 (Motor Data) 99.07 (Motor Pole Setting) 4 تعداد قطبهای موتور 

 بایستی شفت موتور از بار جدا گردد  6ز انجام مرحله توجه : قبل ا

6 Parameters 99 (Motor Data) 99.08 (Auto Tuning) 1  انجام پروسهAuto Tuning 

 .کردن دستگاه مینماید و این کار چند لحظه به طول می انجامد . لطفا شکیبا باشید Tuningاینورتر شروع به  RUNبا زدن کلید   6بعد از اجرای مرحله 

7 Parameters 99 (Motor Data) 99.09 (Motor data Selection) 1  تایید پارامترهایAuto Tuning  

 

 باز گردانید . REMOTEمد کاری کی پد  را به حالت  –ج 

 

 0



 
 

 
 

 

 

 

 SW3و  SW2و تنظیمات سوییچهای  (3WIRE-2) سیم کشی بخش فرمان استارت و استپ دستگاه بصورت  –د 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 (3wire - 2)کردن موتور : روشن و خاموش تنظیمات خاص مربوط به نحوه  -ه 

 

 
 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف 

1 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.01 (EXT1/ EXT2 

Selection) 
0 

بعنوان مرجع   EXT1انتخاب 

 راه اندازی موتور

2 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.02 (EXT1 Command) 6 

نحوه راه اندازی موتور که در 

 3WIRE-2اینجا بصورت 

 انتخاب شد

3 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.03 (EXT1 In Source1) 2 

در موتور  استارتبرای  1ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردیدجهت راستگرد 

4 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.04 (EXT1 In Source1) 3 

در موتور  استارتبرای  2ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردیدجهت چپگرد 

5 Parameters 
20 (Start/Stop 

/Direction) 
20.05 (EXT1 In Source1) 4 

 استپ موتوربرای  3ورودی دیجیتال 

 انتخاب گردید

 

 

 

 

0 شستی ها استارتی ميباشند



 
 

 
 

 

 

 

 20تا  4ولت و ورودی آنالوگ جریانی  10تا  0ترکیب ورودی آنالوگ ولتاژ از تنظیمات خاص مربوط به تنظیمات فرکانس از طریق  -و

 1از مرجع  میلی آمپر

( 22.07 , 22.08 , 22.09 ) = 0 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.06 (frequency ref 

selection) 
 بعنوان مرجع 1انتخاب رفرنس  0

2 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.05 (frequency ref1/ref2 or 

combination selection) 
1 

انتخاب جمع دو مرجع فرکانس 

 بعنوان فرکانس خروجی

3 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.03 (frequency ref1 source 

selection) 
1 

ولت  10تا  0انتخاب ولتاژ آنالوگ 

 1بعنوان ورودی مرجع 

4 Parameters 11 (Standard AI) 11.06 (AI1 Source min) 0 % کمترین ولتاژ ورودی انالوگ 

5 Parameters 11 (Standard AI) 11.08 (AI1 Scaled at AI1 min) 5 HZ 
فرکانس خروجی اینورتر بر اساس 

 کمترین ولتاژ ورودی آنالوگ

6 Parameters 11 (Standard AI) 11.07 (AI1 Source MAX) 
100 
% 

 بیشترین ولتاژ ورودی انالوگ

7 Parameters 11 (Standard AI) 11.09 (AI1 Scaled at AI1 MAX) 
50 
HZ 

فرکانس خروجی اینورتر بر اساس 

 بیشترین ولتاژ ورودی آنالوگ

8 Parameters 
22 (Frequency 

Reference) 
22.04 (frequency ref2 source 

selection) 
2 

تا  0انتخاب ورودی آنالوگ جریان 

 میلی آمپر بعنوان مرجع  20

9 Parameters 11 (Standard AI) 11.14 (AI2 Source min) 4 % کمترین جریان ورودی انالوگ 

10 Parameters 11 (Standard AI) 11.16 (AI2 Scaled at AI2 min) 5 HZ 
فرکانس خروجی اینورتر بر اساس 

 آنالوگکمترین جریان ورودی 

11 Parameters 11 (Standard AI) 11.15 (AI2 Source MAX) 
100 
% 

 بیشترین جریان ورودی انالوگ

12 Parameters 11 (Standard AI) 11.17 (AI2 Scaled at AI2 MAX) 
50 
HZ 

فرکانس خروجی اینورتر بر اساس 

 بیشترین جریان ورودی آنالوگ

13 Parameters 
30 (Frequency 

Limits) 
30.01 (Maximum Frequency) 

50 
HZ 

ماکزیمم فرکانس قابل تنظیم برای 

 فرکانس مرجع کاری
 

 

 

 

 

0



 
 

 
 

 

 

 

 ولت 10تا  0   پتانسیومتر به ورودی آنالوگ و میلی آمپر 20تا  4به ورودی آنالوگ   وصل کردن سنسور جریاننحوه مدار شماتیک 

 اینورتر

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

کنترل فرمان و فرکانس میتوان موارد با مراجعه به بخش روشهای 

 .مودا طبق مثالهای ارایه شده اجرایی ندلخواه دیگر ر

 

 

 

 

 

 

 

 0



 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 خروجیهای

 اینورتر
 0



 
 

 
 

 

 

 

 خروجیهای دیجیتال :

 دارای سه خروجی رله ای به شرح ذیل میباشند    ADTاینورترهای 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 زمان عملکرد هر سه رله توسط پارامترهای ذیل قابل تعریف میباشد.

 

 

 

 

 

 

 

 0



 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

SET 0 : RUN -   باشد به محض  0اگر مقدار پارامترهای فوق برابرRUN . شدن اینورتر رله مذبور فعال خواهد شد 

 

 

 

 

 

 

SET 1 : FA1 -   باشد به محض رسیدن فرکانس خروجی اینورتر به فرکانس تنظیمی  1اگر مقدار پارامترهای فوق برابر

 اینورتر  رله مذبور فعال خواهد شد .

SET 2 : FA2 -   یعنی از باشد نحوه عملکرد رله مذبور بصورت شکل ذیل خواهد بود . 2اگر مقدار پارامترهای فوق برابر

 ( حین کاهش سرعت فعال خواهد بود . 10.37( در حین شتاب گیری تا فرکانس تعریف شده )10.36فرکانس تعریف شده )

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 0



 
 

 
 

 

 

 

SET 3 : OL -   د به محض افزایش بار موتور طبق شکل زیر رله مذبور فعال خواهد شد.باش 3اگر مقدار پارامترهای فوق برابر 

 

 

 

 

 

 

SET 4 : OD -   باشد هرگاه فرکانس خروجی موتور در حالت عملکرد  4اگر مقدار پارامترهای فوق برابرPID  بیشتر از مقدار

 باشد طبق شکل زیر رله مذبور فعال خواهد شد.  PID Error toleranceتعریف شده 

 

 

 

 

 

 

 

SET 5 : AL -   رله مذبور فعال خواهد شد. خطایی رخ دهدباشد هرگاه  5اگر مقدار پارامترهای فوق برابر 

 

 

 

 

 

 

 

 0



 
 

 
 

 

 

 

 : خروجیهای آنالوگ

 دارای دو خروجی آنالوگ به شرح ذیل میباشند. ADTاینورترهای 

 

 

 

  

  VDC 10-0بصورت ولتاژی  AO2(FM)و خروجی آنالوگ  20ma-4بصورت جریانی  AO1(AMI)خروجی آنالوگ 

 می باشند.

 مقادیری را که میتوان به این خروجی ها نسبت داد به شرح ذیل میباشد .

 :    AO1(AMI)برای 

12.03 :  * 0 : Out Frequency (Initial value) 

              * 1 : Out Amper 

              * 2 : Out Voltage 

              * 3 : Out Power 

              * 4 : Out Torque 

              * 5 : DC link Voltage 

 :    AO2(FM)برای 

12.11 :  * 0 : Out Frequency (Initial value) 

              * 1 : Out Amper 

              * 2 : Out Voltage 

              * 3 : Out Power 

              * 4 : Out Torque 

              * 5 : DC link Voltage 

 

 0



 
 

 
 

 

 

 

 برای تعریف مقادیر اولیه حد مینیمم و حد ماکزیمم برای خروجیهای آنالوگ بصورت شکل ذیل اقدام میکنیم 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

درصد و برای  0و مقدار اولیه تعریف شده برای حد مینیمم باشید که مقادیر فوق بصورت درصد تعریف میگردند.توجه داشته 

 درصد میباشند. 100حد ماکزیمم 

 

 

 

 0



 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ورودیهای

 آنالوگ

 اینورتر
 0



 
 

 
 

 

 

 

رودی آنالوگ به شرح ذیل میباشند که از طریق این ورودیهای میتوان فرکانس در و شامل ADTاینورترهای 

 خروجی موتور را کنترل نمود . 

 

 

 

 

 

 

 Analog input 1خروجی بر حسب ورودی آنالوگ فرکانس تعریف معادله خط 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 0



 
 

 
 

 

 

 

معادله خط را میتوان بصورت معکوس نیز تعریف نمود به نحوی که با افزایش مقدار ورودی آنالوگ فرکانس خروجی کمتر 

 گردد . بصورت شکل ذیل 

 

 

 

 

 

 

 

 Analog input 2خروجی بر حسب ورودی آنالوگ فرکانس تعریف معادله خط 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 0



 
 

 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

PID 

 کنترلر
 0



 
 

 
 

 

 

 :PIDکنترلر 

ها و دهد. این سیستم کنترلی در خیلی از کارخانههای ما را کاهش میباشد که خطایک سیستم کنترلی می PIDکنترلر 

های کنترلی که در حال حاضر در جهان ها کاربرد دارد. همه سیستمها برای کنترل فشار، دما، سطح و بسیاری از فرایندمکان

تر شدن به عنوان پایه و اساس استفاده کرده اند. برای واضح PIDلر شود از همین سیستم کنتربرای کاهش خطا استفاده می

ها های قدیم که این سیستم کنترلی موجود نبود از انسانکنیم. در کارخانهاینکه این سیستم کنترلی چیست مثالی را ذکر می

ماتیک ترل دستی و سیستم کنترل اتوهای کنکردند. به مثال زیر دقت کنید تا تفاوت سیستمها استفاده میبرای انجام کنترل

 را بهتر متوجه شوید.

 سیستم کنترل دستی:

های با درجه حرارت متفاوت استفاده فرض کنید در یک کارخانه سیمان برای پختن مواد اولیه سیمان در کوره از شعله

د که یک نفر به صورت مداوم شد. نحوه کنترل به این صورت بوکردند و این درجه حرارت باید توسط یک فرد کنترل میمی

کرد. به عنوان خواند و با استفاده از آن گاز ورودی به کوره را به صورت دستی کم و زیاد میدرجه حرارت بالای کوره را می

 توان به عنوان یک سیستمشود را میها برای گرم کردن خانه استفاده میهایی که در بسیاری از خانهمثالی دیگر همین شوفاژ

شود که نیاز به کنترل دمای آن است. در ها از یک مبدل حرارتی استفاده میدر نظر گرفت. در موتورخانه شوفاژ PIDترلی کن

نباشد یک نفر باید به صورت مداوم گیج بالای مبدل را بخواند و دمای آب را کنترل کند تا  PIDصورتی که سیستم کنترلر 

آید را اصلاح کند. این سیستم کنترلی که توسط انسان انجام هایی که بوجود میآب بسیار داغ یا بسیار سرد نشود و خطا

ها را کاهش دهد و از خطرات شد خودش بسیار خطا داشت و نیاز به این بود که یک سیستم کنترلی اتوماتیک که خطامی

 خطرناک بود. جانی هم جلوگیری کند طراحی شود، چون دما بالا بود و هر لحظه در معرض این دما بودن 

 به شکل زیر دقت کنید:
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بندد تا کند و در صورتی که دمای آب زیاد بالا رود اپُراتور شیر گاز را کم کم میدر شکل بالا اپُراتور به گیج بالای آب دقت می

 دمای آب بالا رود وکند تا دمای آب پایین بیاید و در صورتی که دمای آب زیاد کاهش یابد اپُراتور شیر گاز را کم کم باز می

به همین ترتیب یک نفر باید آماده و سرپا دمای آب را پایش کند و به صورت دستی شیر گاز را کم و زیاد کند؛ که کاری 

 گیریم:بسیار طاقت فرسا و سخت است. یک اصطلاح آکادمیک هم از این شکل یاد می

 

  (:Feedbackفیدبک )

نامند. یعنی نتیجه آخرکاری به شود فیدبک میخواند و میزان خطا را متوجه مییهمین که اپُراتور از روی گیج دما را م

باشد به اپُراتور شود تا دستور مناسب انجام شود. در اینجا نتیجه آخرکار که همان دمای گیج میابتدای کار اطلاع داده می

های دیگری همانند بازخورد یا پس ؟ فیدبک را با نامشود تا متوجه شود که شیر گاز را باید کم کند یا زیاد کنداطلاع داده می

 کنید.های درسی پیدا میخورد هم در کتاب

 

 سیستم کنترل اتوماتیک:

های تمامی کار PIDدر سیستم کنترل اتوماتیک دیگر نیازی به اپُراتور نیست. در این روش با استفاده از یک سیستم کنترلر 

 !…ها انجام میدهند و نه خطای انسانی دارد و نه مسایل جانی و مالی وها و کنترلرسنسور یک اپُراتور را به صورت کاملا دقیق

 کند؟چگونه کار می PIDلی کنتر سیستم این حالا

 

 مواد لازم برای حذف اپُراتور:

 یک شیر گاز کنترلی به جای شیر گاز دستی  -1

 به جای اپُراتور سخت کوش ما! PIDیک کنترلر  -2

 )ترانسمیتر( PIDیک انتقال دهنده دمای گیج به کنترلر  -3

 

نحوه عملکرد هم به این صورت است که ابتدا ترانسمیتر یا همان انتقال دهنده دمای گیج، دمای خوانده شده مربوط به آب 

باتوجه  PID( و کنترلر شودکنه )البته جدیدا به صورت وایرلس هم انجام میمنتقل می PIDها به کنترلر داغ را از طریق سیم

 PIDبه عددی که از بالای کوره خوانده شده با عددی که قبلا تنظیم شده، هم خوانی دارد یا خیر؟ چون ما قبلا به کنترلر 

خواهیم. حالا کنترل کننده دو عدد را مقاسیه خواهد کرد! کنترلر بعد از اینکه درجه می 50گفتیم که ما دمای مثلا دمای 

وعدد را متوجه شد سریع به شیر کنترلی دستور میدهد که شیر گاز کم شود یا زیاد شود تا دمای مورد نظر اختلاف این د

 کند تا شعله کم و زیاد شده و دمای آب بالای کوره تنظیم گردد.تنظیم شود. شیرکنترلی سریع شیر گاز را کم و زیاد می
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تفاده کنید که با اسداده شده است. یک شیر کنترلی هم مشاهده میدر شکل به وضوح استفاده از یک سیستم کنترلی شرح 

کند. در محاسبات خطایی که عدد فنری که در بالای اون قرار دارد به صورت اتوماتیک گاز را کم و زیاد می 4از فشار هوا و 

 باشد.می Errorدهند که برگرفته از اول کلمه . نشان میEشود با کنترلر آن را متوجه می

 

PID  کنترلر توسط اینورترهایADT : 

 کنترلر یعنی کنترل هوشمندانه یک پارامتری از یک فرآیند صنعتی از قبیل  PIDهمانگونه که در مقدمه توضیح داده شد 

 کنترل فشار آب در یک خط لوله : به توسط کنترل دور پمپ که از طریق اینورتر کنترل میگردد

 توسط کنترل دور پمپ که از طریق اینورتر کنترل میگردد کنترل دبی آب در یک خط لوله : به

 کنترل فلو هوای یک سیستم دمنده: به توسط کنترل دور فن که از طریق اینورتر کنترل میگردد

 کنترل دمای یک سالن: به توسط کنترل دور فن دمنده هوای گرم که از طریق اینورتر کنترل میگردد

 نامید. PIDقبیل را میتوان یک سیستم کنترلر همه این مثالها و مثالهایی از این

نین خوب بوده و ساکساختمانی چند طبقه را در نظر بگیرید در طبق پایین این ساختمان فشار آب تقریبا در تمام ساعات روز 

ابت بمشکلی از بابت فشار آب نخواهند داشت ولی طبقات بالتر در ساعات مختلف روز و بسته به مصرف ساکنین ساختمان از 

فشار آب مشکل دار خواهند بود . برای رفع این مشکل اکثر ساختمانها از یک پمپ در مسیر لوله رفت آب به واحدها استفاده 

 میکنند و این پمپ توسط یک سیستم تشخیص فشار بصورت ذیل کار میکند:
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و موتور به سرعت شروع به کار  هر موقع فشار از یک حد معینی افت کند سنسور فشار به موتور فرمان روشن شدن میدهد

موضوع نه تنها به سیستم لوله کشی صدمه  اینمیکند ) و این خود بعضی مواقع باعث ایجاد یک ضربه در لوله ها میگردد که 

میزند بلکه باعث خرابی پمپ نیز میگردد ( و به محض رسیدن فشار به مقدار دلخواه موتور دوباره خاموش میگردد. روشن و 

نهای مداوم پمپ نه تنها باعث بالا رفتن هزینه برق شده بلکه باعث کوتاه شدن عمر مفید موتور و پمپ میگردد و خاموش شد

 در ضمن هیچ وقت فشار داخل لوله ها تثبیت نمیگردد و فشار آب خروجی از شیر آب مداوم کم و زیاد میگردد . 

 ADTلذا برای برطرف کردن این موضوع کافیست موتور متصل شده به پمپ اولا سه فاز باشد و در ثانی توسط یک اینورتر 

کنترل شود . در این حالت از یک سنسور تشخیص فشار آب در مسیر خط لوله بایستی استفاده نمود . بلوک  PIDبصورت 

 دیاگرام نحوه کار بصورت زیر میباشد : 

 

 

 

 

 

 

 

 

همانطور که در شکل بالا دیده میشود محلی جهت تنظیم فشار دلخواه در سیستم خواهد بود که اپراتور میتواند فشار دلخواه 

آب مصرفی را از آن محل تنظیم نماید اینورتر مقدار فشار خط را از طریق سنسور نصب شده در خروجی پمپ خوانده و با 

ر خط پایین باشد دور موتور را به آرامی افزایش میدهد تا فشار به نقطه دلخواه برسد مقدار تنظیم شده مقایسه میکند اگر فشا

و به محض رسیدن فشار به نقطه دلخواه دور را ثابت نگه میدارد و اگر به هر دلیلی ) مثلا به دلیل بسته شدن شیر مصرف 

ی که دیگر نیازی به کارکرد پمپ نباشد که در کننده ها ( فشار خط بالا رود دور موتور توسط اینورتر کاهش میابد تا جای

 اینصورت پمپ کلا خاموش میگردد و به محض کاهش فشار دوباره سیکل بالا تکرار میگردد.
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 روش اجرای کار بصورت عملی :

 اجرای کابل کشی بخش قدرت  –الف 

 

 

 

 تعریف پارامترهای موتور به اینورتر –ب 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

 مقدار کلیه پارامترها به مقدار اولیه کارخانه برگرداندن

1 Parameters 97 (System) 97.01 (Initialization Mode) 1 
برگرداندن مقدار کلیه پارامترها به 

 مقدار اولیه کارخانه

 وارد کردن مشخصات موتور به اینورتر

2 Parameters 99 (Motor Data) 99.01 (Motor Type) 2.2L توان نامی موتور 

3 Parameters 99 (Motor Data) 99.02 (Motor Rated Voltage) 380V ولتاژ نامی موتور 

4 Parameters 99 (Motor Data) 
99.03 (Motor Rated 

frequency) 
50HZ فرکانس نامی موتور 

5 Parameters 99 (Motor Data) 99.07 (Motor Pole Setting) 4  قطبهای موتورتعداد 

 بایستی شفت موتور از بار جدا گردد  6ز انجام مرحله توجه : قبل ا

6 Parameters 99 (Motor Data) 99.08 (Auto Tuning) 1  انجام پروسهAuto Tuning 

 .کردن دستگاه مینماید و این کار چند لحظه به طول می انجامد . لطفا شکیبا باشید Tuningاینورتر شروع به  6بعد از اجرای مرحله 

7 Parameters 99 (Motor Data) 99.09 (Motor data Selection) 1  تایید پارامترهایAuto Tuning  

 

 

 

Dec : 0و زمان توقف موتور  Accتنظیم زمان شتاب گیری  –ج 



 
 

 
 

 

 

 توضیح مقدار زیر شاخه زیر گروه گروه ردیف

1 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.03 (Ramp Set Selection) 0 

بعنوان زمان  1انتخاب تایمر 

 شتابگیری و توقف موتور

2 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.04 (Acceleration Time) 10  ثانیه 10زمان شتابگیری 

3 Parameters 
23 (Acceleration/ 

Deceleration) 
23.05 (Acceleration Time) 15  ثانیه 15زمان توقف موتور 

 

  و تنظیمات لازماجرای سیم کشی بخش فرمان  – د

 

 

 

 

 

 

 

 

 (1wire)کردن موتور : روشن و خاموش تنظیمات خاص مربوط به نحوه  -د 

 ( 2راه اندازی از موقعیت  1 = 20.01و  1راه اندازی از موقعیت  0 = 20.01)  : 1از محل   Wire 1راه اندازی موتور با مد 

با  20.03و وابسته به مقدار پارامتر  Wire 1بصورت  موتور  START / STOP / DIRECTIONنحوه   20.02  برای پارامتر 1با انتخاب عدد  

 فرمت ذیل خواهد بود .

 

Command 20.03 

Start   ON 

Stop   OFF 

 

 

 

 

 

 

 0



 
 

 
 

 

 

 

20.03   =    0. Not Selected (                                     )              

                   1. Selected   (                                     )                                                                                       

                   2. DI1 (Digital Input1)                                                                                     

                   3. DI2                                                                                     

                     4. DI3                                                                                     

5. DI4                                                                                                       

                   6. DI5                                                                                     

                   7. DI6                                                                                     

                   8. DI7                                                                                     

                   9. DI8 

 گذاشت . 0و یا دایم  1به این معنی است که میتوان این پارامتر را بصورت دایم  1 , 0 توجه : مقادیر 

 قرار میدهیم (  1 = 20.03وصل میکنیم ) پس فانکشن  DI1موتور را با ورودی دیجیتال  ON/OFFکلید 

 بصورت ذیل خواهد بود  20.13توجه : در این مد جهت چرخش موتور وابسته به پارامتر 

 

Command 20.13 

Forward   0 

Reverse   1 

 

 وصل کردن پتانسیومتر ) جهت تنظیم فشار دلخواه ( به ورودی آنالوگ ولتاژی اینورتر - ه

 

 

 

 

 

 

 

 

خواهد  0هميشه مقدارش 

 بود
خواهد  1هميشه مقدارش 

 بود

 
 در اين حالت با وصل شدن کليد موتور روشن و با قطع شدن 

 کليد موتور خاموش می گردد 

 (20.03) 0



 
 

 
 

 

 

 ( به ورودی آنالوگ جریانی اینورتر 20ma-4)  وصل کردن خروجی سنسور فشار - و

 

 

 

 بصورت زیر انجام پذیرد  PIDدر این مرحله کار سخت افزاری به اتمام رسیده و بایستی تنضیمات مربوط به فانکشنهای  -ز 

 بصورت دیاگرام ذیل انجام میپذیرد PIDتنظیم پارامترهای مربوط به 
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 فعال گردند که این کار توسط فانکشن زیر انجام می پذیرد PIDدر ابتدای کار بایستی فانکشنهای مربوط به 



 40.01 PID function select  

 
                     0: Disable ----- Initial value  

                     1: Enable  

 

 

 اینورتر را انتخاب  دلخواه میباشد که در این مثال ما ورودی آنالوگ ولتاژیمرحله بعدی انتخاب محلی برای تنظیم فشار 

 خواهد بود . 0 = 40.03کرده ایم پس 

 40.03 PID reference source  

                    0: AI1 (O)  

                    1: AI2 (OI)  

                    2: Keypad ----- Initial value  

                    3: Modbus  

                    4: Fieldbus  

                    5: UP/DOWN  

 

 

 

 

 0



 
 

 
 

 

 

 

مرحله بعدی تعریف محل وصل شدن سنسور فشار میباشد که در این مثال ورودی آنالوگ جریانی اینورتر به عنوان محل 

 خواندن فشار خط تعریف گردیده است .

 

 40.04 PID feedback source  
                     0: AI1 (O)  

                     1: AI2 (OI) ----- Initial value  

 

 میباشد . PIDمرحله بعد تعریف مقادیر 

 : Pتعریف مقدار 

 40.05 PID P gain  
                     Range: 0.1 ~ 1000 % in 0.1 %  

                     Initial value: 100.0 %  

 

 

 

 

 

 

 

دیر مقابیشتر باشد سرعت پاسخگویی سیستم بیشتر خواهد بود ولی در بعضی مواقع  Pهر چه مقدار طبق گراف نمونه بالا 

 .بالاتر باعث به نوسان افتادن سیستم میگردد

 

 : Iتعریف مقدار 

 

 40.06 PID I gain  
                     Range: 0.0 ~ 3600 Sec in 0.1 Sec  

                     Initial value: 1.0 Sec  
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کمتر باشد سرعت پاسخگویی سیستم بیشتر خواهد بود ولی در بعضی مواقع مقادیر  Iطبق گراف نمونه بالا هر چه مقدار 

 پایینتر باعث به نوسان افتادن سیستم میگردد.

 : Dتعریف مقدار 

 

 40.07 PID D gain  
                     Range: 0.0 ~ 10.00 Sec in 0.01 Sec  

                     Initial value: 0.0 Sec  

 

 

 

 

 

 

 

بیشتر باشد سرعت پاسخگویی سیستم بیشتر خواهد بود ولی در بعضی مواقع مقادیر  Dطبق گراف نمونه بالا هر چه مقدار 

 بالاتر باعث به نوسان افتادن سیستم میگردد.
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 به اینصورت میباشد که : PIDروش کارکنترلر 

وارد عمل شده و عملکرد سیستم را بهبود می بخشد در این حالت ما خطای ماندگار خواهیم داشت ولی  Pابتدا کنترل کننده 

وارد عمل شده و خطای ماندگار را  Iبه حداقل میرسد ولی به صفر نخواهد رسید.سپس کنترل کننده  Pتوسط کنترل کننده 

به سیستم اضافه خواهد گردید که نامناسب  OVERSHOOT , UNDERSHOOTصفر میکند ولی در این حالت تعداد زیادی 

 وارد عمل شده واین نوسانات ناخواسته راحذف میکند. Dمیباشد. به همین دلیل کنترل کننده 

 

 

 

 

 

 :   PID قابل قبول کنترلرتلرانس خطای تنظیم 

 

40.08 PID Err limit  
             Range: 0.0 ~ 100.0 % in 0.1 %  

             Initial value: 100.0 %  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

PIDپاسخ سيتم بدون کنترلر 

 

Pپاسخ سيتم با کنترلر 

 

PIپاسخ سيتم با کنترلر 

 

PIDپاسخ سيتم با کنترلر 

 

 0



 
 

 
 

 

 

مرحله بعد تنظیم حد ماکزیمم خروجی کنترلر میباشد.توسط این پارامتر میتوان حداکثر فشار 

خروجی پمپ را تنظیم نمو که اگر به هر دلیلی مقدار خروجی بخواهد بیش از حد بالا برود توسط این پارامتر محدود شده و 

 میباشند. در این مثال مقادیر پیش فرض قابل قبولاز این مقدار بیشتر نگردد . 

 

 40.09 PID output high limit  
                     Range: -100.0 ~ 100.0 % in 0.1 %  

                     Initial value: 100.0 %  

    

 

 

 40.10 PID output low limit  
                     0: Disable the low limit  

                     Range: -100.0 ~ 100.0 
                     Initial value: 0.0 %  

  

ال ما ) در این مث هرگاه به هر دلیلی بخواهیم خروجی کنترلر بصورت معکوس عمل کنه پارامتر پایین را باید تنظیم نماییم

 کاری با این پارامتر نداریم (

 

 40.11 PID output invert  
                     0: Disable ----- Initial value  

                     1: Enable  

 

باشد از این پارامتر  1هرگاه بخواهیم ورودی آنالوگ ولوم تنظیمی با آنالوگ ورودی از سنسور نسبت به همدیگر ضریبی غیر از 

بار هستش که  10هستش و سنسور ما  بار 5استفاده مینماییم. این مورد در جایی استفاده میگردد که مثلا فشار خروجی ما 

  درصد خواهد بود . 50در این حالت نسبت ولوم ورودی به ورودی سنسور 

 

 40.12 PID scale factor  
                     Range: 0.1 ~ 1000 % in 0.1 %  

                     Initial value: 100.0 %  
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انسی به بالاتر عمل نماید و زیر این فرکانس عمل نکند و بعد از استارت اینورتر بدون از یک فرک PIDهرگاه بخواهیم کنترلر 

ابتدا تا این فرکانس بالا بیاید سپس از این فرکانس به بالاتر شروع بکار نماید از این پارامتر استفاده  PIDتوجه به کنترلر 

 مینماییم . ) در این مثال ما کاری با این پارامتر نداریم (

 

 

 40.13 Pre PID frequency  
                     0: Disable Pre PID function  

                     Range: 0.00 ~ 400.0 Hz in 0.01 Hz  

                     Initial value: 0.00 Hz  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

صرفه جویی در مصرف برق و افزایش عمر کارکرد سیستم میتوان کنترلر را طوری تنظیم نمود که وقتی کنترلر دور  جهت

موتور را به حدی کاهش داد که به فرکانس مد نظر ما رسید موتور خاموش شده و در صورت درخواست مجدد پروسه به 

 از پارامترهای زیر استفاده مینماییم. جهت این موضوع موتور شروع بکار نماید. .افزایش دور موتور 
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 40.14 PID sleep frequency  
                     Range: 0.00 ~ 400.0 Hz in 0.01 Hz  

                     Initial value: 0.00 Hz  

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 طبق گراف بالا پارمتر زیر تنظیم میگردد

 

 40.15 PID sleep/wake delay time  
                     Range: 0.0 ~ 30.0 Sec in 0.1 Sec  

                     Initial value: 0.0 Sec  

 

 

 طبق گراف بالا پارمتر زیر تنظیم میگردد

 

 40.16 PID wake frequency  
                     Range: '40.14' ~ 400.0 Hz in 0.01 Hz  

                     Initial value: 0.00 Hz 
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 حذف کنیم از پارامتر ذیل استفاده میکنیمتوسط سخت افزار را از سیستم به هر دلیلی  Iاگر بخواهیم به هر دلیلی کنترلر 

  

 40.19 PID integral reset source  

                    0: Not selected ----- Initial value  

                    1: Selected  

                    2: DI1  

                    3: DI2  

                    4: DI3  

                    5: DI4  

                    6: DI5  

                    7: DI6  

                    8: DI7  

                    9: DI8  

 

 

 میکنیم  کار بیاندازیم از پارامتر زیر استفاده طریق سخت افزار از را از PIDهرگاه به هر دلیلی بخواهیم کنترلر 

 

 

 40.20 PID disable source  
                     0: Not selected ----- Initial value  

                     1: Selected  

                     2: DI1  

                     3: DI2  

                     4: DI3  

                     5: DI4  

                     6: DI5  

                     7: DI6  

                     8: DI7  

                     9: DI8  
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ارتباط با  

 اینورترهای

ADT 

  از طریق مدباس
 0



 
 

 
 

 

 

 

میباشد که در زیر به توضیح و  MODBUSاستفاده از پروتکل  ADTیکی از روشهای ارتباط و کنترل اینورترهای 

 نحوه کار با آن میپردازیم.

انجام میپذیرد لذا پینهای ارتباطی  RS485از طریق پورت سخت افزاری  ADTبا توجه به اینکه این پروتکل در اینورترهای 

 توسط این پروتکل به اینورتر بصورت زیر میباشد .

 

 

 

 

 

 اینورتر : IDتنظیم شناسه 

 50.01 Modbus node ID  
                     Range: 1 ~ 32 in 1  

                     Initial value: 1  

 : Baud rateتنظیم نرخ تبادل دیتای اینورتر 

 50.02 Modbus baud rate  
                     1: 2,400 bps  

                     2: 4,800 bps  

                     3: 9,600 bps ----- Initial value  

                     4: 19,200 bps  

 :این تنظیمات ثابت میباشند و قابل تغییر نیستند (  ) دیگر تنظیمات پورت

 

 

 

 

 

 

 

DATA - DATA + 
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 : ADTفرمت و پرتکل ارتباط با اینورتر 
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 لطفا جهت اطلاعات بیشتر به دیتا شیت لاتین این اینورتر مراجعه فرمایید.

 را انتخاب کردید متشکریم ADTاز اینکه اینورتر 

 موفق باشید
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 ADTمزایای استفاده از اینورترهای 

 

 بانک از یوراکت بار هزینه کاهش جهت بایستی شما و باشند می راکتیو توان ی کننده مصرف الکتریکی موتورهای دانید می آیا

دیگر نیاز  ADTولی در صورت استفاده از اینورترهای  تر؟ اضافه هزینه یعنی خازنی بانک تأمین و نمایید استفاده خازنی های

 به این کار نخواهد بود.

  

  

 

 

 

 تجهیزات از بایستی شما بکشد خود نامی جریان از بیش جریانی اندازی راه موقع باشد قرار اگرموتور دانید می آیا

ورت استفاده از ولی در ص بیشتر؟ هزینه تحمیل یعنی واین نمایید استفاده بالاتر آمپر با....(  و فیوز،کنتاکتور کابل،)الکتریکی

 دیگر نیاز به این کار نخواهد بود. ADTاینورترهای 

 

 

 

 

 

 اینصورت در و کشند می شبکه از را خود نامی جریان برابر 7 الی 5 حدود بکار شروع موقع الکتریکی موتورهای دانید می آیا

لی در و شد؟ خواهید بیشتر هزینه متحمل وشما باشد شما واقعی مصرفی مقدار از بیشتر بایستی شما کنتور آمپر ظرفیت

 این حالت اتفاق نخواهد افتاد . ADTصورت استفاده از اینورترهای 
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 نای و دارید را موتور آن خاص وحفاظتی کنترلی مدارات به نیاز الکتریکی موتورهای اندازی راه و کنترل جهت دانید می آیا

 دیگر نیاز به این کار نخواهد بود. ADTولی در صورت استفاده از اینورترهای  هزینه؟ یعنی

 

 

 

 

 

 کیمکانی تجهیزات به شوکی چه شوند اندازی راه ای لحظه بصورت دور کنترل بدون الکتریکی موتورهای اگر دانید می آیا

 نگهداری هزینه افزایش و تجهیزات عمر کاهش یعنی این و میگردد وارد...( و ها تسمه و ها بلبرینگ و ها کوپلینگ)واسط

چون موتور به آرامی شروع بکار خواهد کرد دیگر این صدمات پیش  ADTولی در صورت استفاده از اینورترهای  تجهیزات؟

 نخواهد آمد .

 

 

 

 

 

 و شده کاسته ذیل منحنی براساس موتور مصرفی توان از درصد 50 الکتریکی موتور دور از درصد 20 باکاهش دانید می آیا

 میتوانید دور موتور را کنترل نمایید . ADTو شما توسط اینورترهای  برق؟ هزینه کاهش یعنی این
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ه در حالی ک دارد؟ وجود موتور آسیب احتمال و باشند نمی کافی دقت دارای معمول حفاظتی و کنترلی تجهیزات دانید می آیا

 با دقت بسیار بالایی موتور را کنترل مینماید . ADTاینورترهای 

 

   

 

 

 

 نمایید؟ اندازی راه تکفاز برق با را فاز سه موتورهای توانید میADT اینورترهای وسیله به دانید می آیا

 

 

 

 

 ار موتور و نموده ثبت را موتور به مربوط اتفاقات کلیه و کارکرد ساعت توانید می ADT  اینورترهای از استفاده با دانید می آیا

 نمایید؟ کنترل و مانیتور شبکه طریق از
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 جهت مطالعه

 بتوان که است معنی این به انرژی مصرف سازی بهینه . است اهمیت حائز محیطی زیست و اقتصادی دیدگاه دو از انرژی بحت

 . بدهیم انجام کمتر انرژی مصرف با را کار همان بهتر مدیریت یا و تجهیزات از استفاده با

 و حرارتی، سیسمتهای راندمان افزایش ، مطلوب بندی عایق : نظیر بهتر تجهیزات از استفاده با تواند می انرژی جوئی صرفه

 از استفاده طریقه و موجود سیستمهای درک بمنظور انرژی، مدیریت اعمال دیگر طرف از آید بدست حرارتی تلفات بازیابی

 داشته سیستمی رویکرد سازمانها باید انرژی گذاری سیاست در .باشد داشته مهمی نقش انرژی مصرف کاهش در میتواند آنها،

 مشخص الکتروموتور چند یا یک انرژی های هزینه کاهش تنها هدف الکتریکی انرژی مصرف سازی بهینه در مثال برای .باشند

 صرفه اقتصادی بنگاه یک در .گیرد قرار توجه مورد بدقت نیز سیستمها سایر روی نظر مورد اقدامات آثار باید بلکه نیست،

 . گردد بنگاه رقابتی برتری موجب میتواند انرژی جوئی

 الکتریکی، موتورهای که آنجا از . رود می بشمار صنعت انرژی منبع مهمترین الکتریکی انرژی صنعتی بخشهای اغلب در

 از الکتریکی موتورهای در انرژی مصرف سازی بهینه لذا .میباشند صنعتی کارخانجات در الکتریکی انرژی اصلی کننده مصرف

 .  بود خواهد برخوردار ای ویژه اهمیت

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 انرژی % 65 از دورموتوربیش های کننده کنترل از استفاده با صنعتی الکتروموتورهای در انرژی مصرف سازی بهینه

 موتورهای اصلی بارهای کمپرسورها، و ها، پمپ ها، فن .شود می مصرف الکتریکی موتورهای در صنایع، در الکتریکی،

 .هستند الکتریکی

 .آورد بعمل صنعتی الکتروموتورهای در الکتریکی انرژی جوئی صرفه برای مختلفی اقدامات توان می
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 :شود می تقسیم دسته دو به اقدامات این کلی حالت در

 موتور طراحی به مربوط اقدامات 1- 

 .موتورها از برداری بهره به مربوط اقدامات 2- 

 چند هر .اند آورده بدست بالا راندمان با موتورهای ساخت و طراحی زمینه در خوبی های موفقیت اینک موتور کنندگان تولید

 انواع از تر اقتصادی بسیار موتورها این از استفاده که دهد می نشان ای ساده محاسبات ولی است، بالاتر موتورها این قیمت که

 . است ترشان قدیمی

 

 :نمود تقسیم دسته دو به توان می نیز را موتورها از برداری بهره به مربوط اقدامات

 بارگذاری و کاری، روغن تهویه، نظیر موتور، روی اقدامات -الف  

 برای کن خفه شیرهای یا و دمپرها نظیر ادواتی از ها این .هستند الکتریکی موتورهای بارهای ترین عمده ها پمپ و ها فن

 . کنند می تلف را انرژی ها روش این اما .میکنند استفاده دبی تنظیم

 آخر تا را گاز پدال که حالی در سرعت، کاهش برای که نمود تشبیه اتومبیلی راننده به توان می را تجهیزات این عملکرد

 . کند می استفاده ترمز پدال از است، فشرده

 استفاده از اینورترها –ب 

 : ها پمپ و فنها در فلو جریان کنترل های روش انواع

 کننده کنترل برتری سپس مدهیم قرار بررسی مورد را سانتریفوز های فن و ها پمپ در کنترلی های روش انواع ابتدا

 دیگر نسبت را الکترونیکی

 میگیرد قرار ارزیابی مورد مکانیکی های کننده کنترل

 سانتریفوز های پمپ در فلو جریان کنترل های روش انواع

 دستی شیر با کنترل 1-

 بایپاس کنترل 2-

 خاموش و روشن کنترل 3-

 الکترونیکی دور کننده کنترل 4-
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 میتوان انجام داد :بصورت شکل زیر را روشهای مختلف کنترل فشار سیال 

 

 

 

 

 

 

 

 

 میدهد نشان را پمپ در سیال جریان کنترل مختلف های روش در انرزی مصرف مقایسه زیر شکل

 

 

 

 

 

 

 

 سانتریفوز های فن در هوا جریان کنترل های روش انواع

 خروجی دمپر کنترل 1-

 فن پروانه کنترل 2-

 لیکی هیدرو کنترل 3-

 الکترونیکی کنترل 4-
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 روشهای مختلف کنترل فلوی سیال :

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 میدهد نشان را هوا جریان کنترل مختلف های روش در انرزی مصرف مقایسه زیر منحنی
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 میشود پرداخته ی انرز مصرف کاهش در دور های کننده کنترل رتاثی به بخش این در

 ADTاینورترهای  از استفاده باکاهش مصرف برق مصرفی 

 صرفه و پذیری انعطاف بدلیل روش این امروزه .نمود کنترل ، موتور دور تغییر اعمال با را ها پمپ در سیالات جریان میتوان

 مکانیکی کننده تنظیم شیرهای از استفاده با سیال جریان تنظیم بر متکی سنتی روشهای جایگزین توجه قابل اقتصادی جوئی

 . است شده داده نشان انرژی مصرف میزان در روش دو تفاوت زیر شکل در .میشود دمپرها و

 میدهد نشان را الکترونیکی دور کنترل و دستی شیر از استفاده با را پمپ در فلو جریان کنترل زیر شکل

 

 

 فن و پمپ کاربردهای در افینیتی قوانین

 این طبق بر .هستند درایو از استفاده با انرژی جوئی صرفه نظری پایه سانتریفوژ های فن و پمپ کاربردهای در افینیتی قوانین

 :است حاکم زیر روابط سانتریفوژ، فن یا پمپ یک در و قوانین

N  سرعت : 

Q فلو یا حجم : 

H هد یا فشار : 
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 میدهد نشان را موتور سرعت تغییرات با ورودی توان و حجم یا فلو و فشار زیرتغیرات رابطه 

 

 

 فن در انرژی جوئی صرفه محاسبات از مثال

 قوانین به میکنیم اشاره مجددا نخست .میپردازیم مثال یک تشریح به فن کاربرد در درایو از استفاده تاثیر شدن روشن برای

 میباشد :  افینیتی قوانین به موسوم که فن بر حاکم

Eq. 1: (N1 / N2) = Q1 / Q2 

Eq. 2: (N1 / N2)2 = P1 / P2 

Eq. 3: (N1 / N2)2 = T1 / T2 

Eq. 4: (N1 / N2)3 = HP1 / HP2 

 در معادلات فوق 

N سرعت چرخش پمپ : 

Q فلو : 

T گشتاور : 

HP توان مصرفی موتور : 

P 0 : فشار



 
 

 
 

 

 

 

 قانون اساس بر و دور کننده کنترل از استفاده با صورت ان در یابد کاهش صد در 50 مپپ سرعت چنانچه زیر شکل در

 خواهد صد در 12,5 مصرفی توان یابد کاهش درصد 50 سرعت اگر و مییابد کاهش درصد 50 حدود مصرفی توان افینیتی

 .  شد

 

 

( 0.8 x 0.8 x 0.8 = .512, or 51.2% power consumed) 

( 0.5 x 0.5 x 0.5 = .125, or 12.5% power consumed) 

 

 میدهد نشان را اینورتر و ولو و دمپر کنترل از استفاده با را ها فن و ها پمپ در انرزی جویی صرفه مقایسه زیر شکل
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