
 
 

 

 

 

 

 

 

 
L450/L450s 

 راهنمای کاربری فارسی
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 دفترچه راهنمای درایو شرکت سنابرق توان مدل

 SBT-L450/L450s 
است که در چهار توان عرضه  آسانسور مهندسی سنا برق توان، درایو مخصوصنی و ساخت شرکت ف SBT-L450/L450sدرایو 

سازد. در این دفترچه می متفاوت ممکنی هادر سرعت آن راوجود عملگرهای متفاوت روی درایو عملکرد نرم و مطمئن گردد. می

رایو د تنظیم خودکاردر فصل اول، به تنظیمات اولیه و  ی در دسترس شرح داده شده است.هاراهنما، تمام امکانات درایو و گزینه

(Auto-tuning پرداخته شده است. فصل دوم پارامترها و امکانات موتور را شرح )در فصل دهدمی یا محاسبه پارامترهای موتور .

ی توضیح داده شده است. خطاهای رایج درایو و علت آن نیز در این فصل توضیح رویه تنظیم درایو برای کاربرد آسانسور سوم،

 دفترچه راهنما است. شود. تنظیم صحیح درایو نیازمند مطالعه کامل و دقیق اینمی داده
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 فصل اول: تنظیمات اولیه

 مشخصات کلی◆
 توضیح ویژگی

 5.5 7.5 11 15  (kW)توان موتورر حداکث

 3-phase 380V / 50 -60 Hz (V) ولتاژ ورودی

 3-phase 0~380V / 0 ~ 100 Hz (V)ولتاژ خروجی
 14 18 24 31 (A)جریان

 5.3 5.4 5.7 6.0 (kg)وزن 

 

 اتصالات مکانیکی ◆
 ابعاددرایو: ■ 

 مشخص شده اند.  1-1در شکل  1-1متغیرهای جدول مشخص شده است.  1-1ابعاد جعبه درایو جهت اتصال دستگاه به تابو در جدول 
 

 
ای مختلفی: جبعه درایو از زوا1-1شکل   

 
 

: ابعاد درایو1-1جدول   

 

 اندازه 

A 205mm 

B 287mm 

D 215mm 

H 300mm 

W 217mm 
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 استاندارد اتصالات نمایه ◆
)ب( اتصالات بخش قدرت و  2-1دهد و شکل می نشان SBT-L450در مدل  اتصالات بخش قدرت و کنترل درایو را ) الف ( 2-1شکل 

. این شکل به عنوان مرجع شوداندازی مینشان می دهد که در این مدل درایو به صورت تکفاز راه SBT-L450sدر مدل کنترل درایو را 

ی هاورودی استفاده ازامکان راه اندازی موتور بدون  گیرد. توجه کنیدمی ی تابلو به درایو مورد استفاده قرارهاهنگام اتصال سیم کشی

 دیجیتال و توسط پنل رابط درایو وجود دارد. جزئیات این موضوع در فصل دوم تشریح خواهد شد.

 

 
 

 SBT-L450ی درایو ها: شماتیک ورودی و خروجی)الف (  2-1شکل 



4 
 

 
 

 SBT-L450sی درایو ها: شماتیک ورودی و خروجی(  ب) 2-1شکل 
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 نل(اپراتور دیجیتال )پ ◆ 
خطای  نوعتواند برای صدور فرمان حرکت یا توقف موتور و یا اصلاح پارامترهای درایو استفاده شود. همچنین امکان مشاهده می نل درایوپ

 ل وجود دارد. ای قابل اندازه گیری درایو در پنپارامترهمانیتور کردن رخ داده یا 

 

1

2

3

4 5

6

7

8

9 10 1112 13 14

15
16
17

 
نل دیجیتال: کلیدها و صفحه نمایش پ3-1شکل   

  کلیدهای پنل دیجیتال و کاربردهای آن ■

 ردیف نمایش کلید نام کلید کاربرد
 گردد.می به صفحه قبلی باز •

 دهدر را یک فاصله به سمت چپ حرکت مینشانگ •
ESC  1 

 دهدمی نشانگر را یک فاصله به سمت راست حرکت •

و باشد درایاین کلید پس از اعلام خطا، در صورتی که خطا از بین رفته با فشردن  •

 گرددبه عملکرد عادی باز می

 2  بازنشانی

در صورتی که درایو در حالت محلی )صدور فرمان از صفحه کلید( باشد، موتور را راه 

 کند.می اندازی
 3  فرمانکلید 

دهد یا پارامتر بعدی را می نمایشبا فشردن این کلید، صفحه نمایش آیتم بعدی را 

کند. در صورتی که در صفحه تنظیم مقدار پارامتر باشید، فشردن این می انتخاب

 دهد.کلید مقدار پارامتر را افزایش می
 

کلید جهت 

 4  نمای بالا

دهد یا پارامتر قبلی را می با فشردن این کلید، صفحه نمایش آیتم قبلی را نمایش

 ندر صورتی که در صفحه تنظیم مقدار پارامتر باشید، فشردن ایکند. می انتخاب

 دهد.کلید مقدار پارامتر را کاهش می
 

کلید جهت 

 5  نمای پایین
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( باشد، موتور را از در صورتی که درایو در حالت محلی )صدور فرمان از صفحه کلید

 دارد.حرکت باز می
 6  کلید توقف

دار پارامتر باشید، فشردن این کلید مقدار در صورتی که در صفحه تنظیم مق •

 کند.می نمایش داده شده پارامتر را در حافظه ثبت

 کند.می در صفحه اصلی منوهای اصلی را اتخاب •

 کند.زند را انتخاب میمی تری که چشمکدر صفحه پارامترها پارام •

 7  کلید ورود

ه دور برای صدور فرمان شروع و از رانل( یا حالت کنترل درایو را بین حالت محلی )پ

کند. )این ویژگی در ورژن یا انتخاب سرعت مرجع جابه جا می پایان حرکت موتور

SBT-L450 ).غیر فعال است 

 LO/RE  8کلید 

 FWD  FWD 9 چراغ شود.دهد، چراغ روشن میمی ت جلو حرکتهنگامی که درایو موتور را رو به سم

 REV  REV 10 چراغ شود.دهد، چراغ روشن میمی حرکت معکوسامی که درایو موتور را رو به سمت هنگ

 MOD  MOD 11 چراغ شود.ده توسط درایو منفی است، روشن میهنگامی که انرژی تزریق ش

 RDY  RDY 12 چراغ شود.روشن می حالت آماده به کار است، هنگامی که درایو در

 BB  BB 13 چراغ شود. است ، روشن می baseblockهنگامی که درایو در وضعیت 

 ALM  ALM 14 چراغ زند.دهد، چشمک میمی می که یک خطا رخهنگا

 روشن می شود.  Hzمتر انتخاب شده هرتز است، چراغ زمانی که واحد پارا

 روشن می شود.  Vزمانی که واحد پارامتر انتخاب شده ولت است، چراغ 

 روشن می شود.  Aزمانی که واحد پارامتر انتخاب شده آمپر است، چراغ 

 با هم روشن هستند. Aو  Vزمانی که واحد پارامتر انتخاب شده وات یا کیلووات است، 

 با هم روشن هستند.  Vو  Hzکه پارامتر انتخاب شده بر حسب درصد است،  زمانی

با هم روشن  Aو  Hzزمانی که واحد پارامتر انتخاب شده ثانیه یا میلی ثانیه است، 

 هستند. 

 Hz 15 مقیاس هرتز

 V 16 مقیاس ولتاژ

 A 17 مقیاس آمپر

 

  ساختار منوی پنل ■
 عبارتند از: هاکند. این صفحهمی صفحه مجزا دارد که دسترسی کاربر به امکانات درایو را امکان پذیر، هفت  7segنل نمایش پصفحه 

 

نمایش سرعت مرجع و فرمان جلو/عقب ] صفحه  - [

  
سرعت  گردد.شود، این صفحه که صفحه خانه پنل است، ظاهر میفشار داده می escapeلید ک شود یا زمانی که صفحه پنل تازه روشن می

-b1در این صفحه، در صورتی که  Enterشود. با فشار دادن مرجع در صفحه بالا و جهت )جلو یا عقب( در صفحه پایین نمایش داده می

 ن تغییر دهید. توانید جهت حرکت موتور را با کلیدهای بالا و پاییباشد می 0=02

 

] صفحه نمایش سرعت خروجی و جریان -  [

 
 شوند. ی بعدی و با فشردن کلید پایین ظاهر میدر صفحه و جریان خروجی درایو )صفحه پایین( سرعت خروجی )صفحه بالا(

 

 (mmon) مانیتورینگصفحه -

ژ، دماو ...( را مشاهده کند. این مقادیر به صورت پیوسته به روز این صفحه به کاربر اجازه می دهد متغیرهای مختلف درایو )نظیر جریان، ولتا

 شوند. می

 

00.00

fvvd

00.00

00.00
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 (: Atvnتنظیم خودکار موتور ) -
یی بر روی موتور هاشود تا بر اساس آن، درایو آزمایشمی خودکار موتور نیاز دارد از کاربر خواسته و، اطلاعاتی که درایو برای تنظیمدر این من

 . ی کنترلی را محاسبه نمایدهاای مورد نیاز برای حلقهانجام داده و پارامتره

 (PArتنظیمات ) -
تواند پارامترهای درایو را تغییر دهد یا به مقدار تنظیم شده کنونی دسترسی داشته باشد. پارامترهای قابل می در منوی تنظیمات، کاربر

 دارد.  A1-02تنظیم بستگی به مد کنترلی انتخاب شده در 
 

 (urfyای اصلاح شده )پارامتره -
، این شودشود. در صورتی که پانل یا درایو خاموش می پارامترهایی که از لحظه روشن شدن درایو تغییر یافته اند در این منو نمایش داده

 لیست پاک خواهد شد.

 

 تغییر مقدار پارامترها ◆ 
ثانیه تغییر دهید. آیتم  5/2ثانیه به  5/1رعت( را از )شیب کاهش س C1-02، چگونه مقدار 7segمثال زیر نشان می دهد که با پنل 

 نشان داده شده است .خاکستری چشمک زن در هر مرحله با رنگ 

 

 نمایش  گام ردیف

 شود. درایو را روشن کنید. صفحه ابتدایی نمایش داده می 1
 

00.00

fvvd
 

 par  نمایش داده شود. parرا آن قدر فشار دهید تا صفحه  و  کلید  2
 A1-01  را فشار دهید تا وارد زیر منو شوید.کلید  3
 C1-01  ظاهر شود.  Cرا آن قدر فشار دهید تا زیرخانواده  و  کلید  4
C1-01  را دوبار فشار دهید. کلید  5 c1-01 
 C1-02  انتخاب شود. C1-02را آن قدر فشار دهید تا پارامتر  و  کلید  6
را فشار دهید تا مقدار کنونی این پارامتر نشان داده شود. رقم  کلید  7

 زند. سمت چپ چشمک می
 

01.50 

 01.50  را فشار دهید تا رقم مورد نظر چشمک بزند. آن قدر  8
 02.50  برسید.  2.50را فشار دهید تا به عدد  کلید  9

 end  کند.نظر را ثبت می را فشار دهید و درایو تغییر مورد کلید  10
 C1-01  گردد.بر می 4صفحه به صورت خودکار به ردیف  11
00.00  را فشار دهید تا صفحه اولیه ظاهر شود. آن قدر  12

fvvd
 

 
 

 (Auto-tuning) درایوتنظیم خودکار  ◆
وتور، بقیه پارامترهای مورد نیاز را با انجام آزمایش بر روی موتور به دست پارامترهای ذکر شده بر روی پلاک مدرایو قادر است با دریافت 

 آورد. 
 

 درایوتنظیم خودکار  ■

 شوند. می تنظیم E1 و برخی پارامترهای خانواده E2پارامترهای خانواده  Auto-tuningبا انجام 
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 Auto-tuning: انواع آزمایش 2-1جدول 

CLV(7) CLV(3) OL (2) V/f (0) تنظیمات هاارد مورد نیاز و مزیتمو 
تنظیم مد 

 خودکار

 بله بله بله خیر
به صورت خودکار پارامترهای مورد نیاز برای عملکرد مد 

 .کندرا تعیین می V/f و (OL)حلقه باز
T1-01=3 

 تنظیم خودکار

 ایستا

 خیر خیر خیر بله
شود، یا بعد از مرتبه اولی که درایو به موتور وصل می

 .کنددر آفست انکدر را تعیین میتعویض انک
T1-01=10 

تشخیص خودکار 

 آفست انکدر

 

اطمینان حاصل  Auto-tuningدهد. پیش از انجام می وارد شود را نمایش Auto-tuning یی را که لازم است برای آزمایشهاداده 3-1جدول 

تور ذکر شده اند یا در قالب یک گزارش توسط شرکت سازنده عموما بر روی پلاک مو هادر دسترس هستند. این داده هاکنید که این داده

 موتور ارائه شده اند. 

 
 Auto-tuningی ورودی ها: داده3-1جدول 

 داده ورودی
پارامتر 

 ورودی
 واحد

 (T1-01نوع تنظیم )

3 

 ایستا

10 

 آفست انکدر

 بله بله T1-02 kW توان نامی موتور

 بله بله T1-03 Vac ولتاژ نامی موتور

 بله بله T1-04 A جریان نامی موتور

 بله بله T1-05 Hz فرکانس نامی موتور

 بله بله - T1-06 های موتورتعداد قطب

 بله بله T1-07 Rpm سرعت نامی موتور

 بله خیر T1-08 ppr دقت انکودر

 
 

 Auto-tuningی اولیه برای انجام هانکته ■ 

. عدم رعایت این را لمس نکنید. امکان القای ولتاژ خطرناک در بدنه موتور وجود دارد موتور Auto-tuning: در زمان انجام هشدار

 نکته ممکن است سبب آسیب جدی یا شوک الکتریکی شود. 

 

ی هاشود، موتور حرکت نمی کند، اما ولتاژ بر روی پایانهمی ی ایستا توسط درایو بر روی موتور انجامها: زمانی که آزمایشهشدار

تمام نشده است، موتور را لمس نکنید. عدم رعایت این نکته ممکن است سبب آسیب جدی  Auto-tuningشود. تا زمانی که می عمالموتور ا

 یا شوک الکتریکی شود. 

 

شود، ترمز مکانیکی موتور باید آزاد باشد و در میرچه آزمایش به صورت ایستا انجام در تشخیص خودکار آفست انکدر اگ: نکته

ای تنظیم شود که در هر دو طرف بالانس باشد. )با باز شدن ترمز به سمت خاصی حرکت که موتور تحت بار است، باید بار به گونهصورتی 

 نکند(

 شود، اطمینان حاصل کنید که در زمان انجام آزمایش، کنتاکتور بسته باشد. می در صورتی که از کنتاکتور موتور استفاده 

  مطمئن شوید سیگنالbase block  درمدتAuto-tuning شود. می اعمال 

  قبل ازAuto-tuning  .مطمئن شوید موتور محکم پیچ شده و جایگاه آن ثابت است 

  برای متوقف کردن آزمایشAuto-tuning  کلیدStop  .را فشار دهید 

 هستند.ی مورد نیاز موتور در دسترس هاقبل از انجام آزمایش مطمئن شوید داده  



9 
 

  Auto-tuningنحوه انجام  ◆

 

 Auto-tuningانتخاب نوع آزمایش  ■

 دهد.می ، باید نوع آزمایش انتخاب شود. مثال زیر، نحوه انتخاب نوع آزمایش را نشانAuto-tuningپس از وارد شدن در منوی 

 گام  نمایش

00.00

fvvd
 

 

 .1 شود.می نمایش داده اصلیدرایو را روشن کنید. منوی 

Atun  
 Auto-tuningرا فشار دهید تا به منوی   یا کلید 

 برسید. 

2. 

T1-01   را فشار دهید تا وارد منوی  کلیدAuto-tuning .3 شوید. 

00  
انتخاب  T1-01را فشار دهید تا بتوانید مقداری برای  کلید

  نمایید.

4. 

end  

نتخاب را فشار دهید تا مقدار ا پس از انتخاب مقدار، کلید

  شده، ذخیره شود.

5. 

T1-01   6 گردد. می باز 3صفحه نمایش به صورت خودکار به مرحله. 

 

 وارد کردن داده از روی پلاک موتور ■

 را به ترتیب مطابق دستورالعمل زیر وارد کنید: ها، از روی پلاک موتور، دادهAuto-tuningنوع بعد از انتخاب 

 

 گام  نمایش

T1-02  
 T1-02را فشار دهید تا به پارامتر کلیده مثال قبلی، در ادام

 برای تنظیم توان نامی موتور برسید.
1. 

5.3  
را فشار دهید تا مقدار پیش فرض توان را مشاهده  کلید

 کنید.
2. 

5.2  
مقدار واقعی توان     و  ، یهابا استفاده از کلید

 نامی را وارد نمایید.
3. 

end 
 .4  فشار دهید تا مقدار تنظیم شده ذخیره شود.را  کلید    

T1-02  

 گردد. می باز 1صفحه نمایش به صورت خودکار به مرحله 
5. 

 

T1-03 

 
T1-07 

 

 

 را تکرار کنید تا پارامترهای زیر را تنظیم کنید: 5تا  1مراحل 

• T1-03ولتاژ نامی موتور : 

• T1-04جریان نامی موتور : 

• T1-05می موتور: فرکانس نا 

• T1-06ی موتورها: تعداد قطب 

• T1-07سرعت نامی موتور : 

• T1-08 :دقت انکدر 

6. 
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 Auto-tuningشروع  ■ 

شود. لمس می ی ایستا، با وجود آن که موتور ثابت است، به آن ولتاژ اعمالها: خطر شوک الکتریکی: زمان اعمال آزمایشهشدار

 مرگ یا آسب جدی شود. تا زمانی که آزمایش به پایان نرسیده، موتور را لمس نکنید.  موتور در این شرایط ممکن است منجر به

 

 گام  نمایش

Tun10  
ی لازم، کلیدهاپس از وارد کردن تمام دادهدر ادامه مثال قبلی، 

 برسید. Tuning Readyرا فشار دهید تا به صفحه  
1. 

Tun10  2 شود. را فشار دهید تا اعمال آزمایش شروع کلید. 

end   3 رسد.می ثانیه به اتمام 5آزمایش تقریبا در. 

 

 

 T1خانواده : Auto-tuning برایتنظیم پارامترها  ◆ 

 گیرند. می ی لازم مورد استفاده قرارهاو وارد کردن داده Auto-tuning برای تعیین نوع آزمایش T1پارامترهای خانواده 

■ T1-01 انتخاب مود :Auto-tuning 
 شود. می در این پارامتر انجام Auto-tuningعیین نوع آزمایش ت

 

 پیش فرض قابل تنظیم بازه ی نام پارامتر کد

T1-01 آزمایش  انتخابAuto-tuning 3  3 

 : آزمایش ایستا3تنظیم 

■ T1-02انتخاب توان نامی موتور : 

 روی پلاک را وارد نمایید.  نوشته شدهتوان نامی 
 

 پیش فرض قابل تنظیم یازهب نام پارامتر کد

T1-02 کیلووات 5.3 کیلووات 25/8تا  0 توان نامی موتور 

 

■ T1-03انتخاب ولتاژ نامی موتور : 

 را وارد نمایید.  نوشته شده روی پلاکنامی  ولتاژ

 
 پیش فرض قابل تنظیم بازه ی نام پارامتر کد

T1-03 ولت 380 ولت 380تا  0 ولتاژ نامی موتور 

 

■ T1-04انتخاب جریان نامی موتور : 

 جریان نامی نوشته شده روی پلاک را وارد نمایید. 

 
 پیش فرض قابل تنظیم بازه ی نام پارامتر کد

T1-04 آمپر 12 آمپر 24تا  2 جریان نامی موتور 

 

■ T1-05انتخاب فرکانس نامی موتور : 

 فرکانس نامی نوشته شده روی پلاک را وارد نمایید. 
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 پیش فرض قابل تنظیم بازه ی مترنام پارا کد

T1-05 هرتز 50 هرتز 50تا  0 فرکانس نامی موتور 

 

■ T1-06ی موتورها: انتخاب تعداد قطب 
 وارد نمایید. موتور ی موتور را بر اساس پلاکهاتعداد قطب

 
 پیش فرض قابل تنظیم بازه ی نام پارامتر کد

T1-06 4 48تا  2 ی موتورهاتعداد قطب 
 

■ T1-07انتخاب سرعت نامی موتور : 
 سرعت نامی نوشته شده روی پلاک را وارد نمایید. 

 
 پیش فرض قابل تنظیم بازه ی نام پارامتر کد

T1-07 دور بر دقیقه 1380 دور بر دقیقه 3000تا  300 سرعت نامی موتور 
 

■ T1-08 دقت انکودر: انتخاب 
 سرعت نامی نوشته شده روی پلاک را وارد نمایید. 

 
 پیش فرض قابل تنظیم بازه ی نام پارامتر کد

T1-08 2048 60000تا  0 دقت انکودر ppr 
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 فصل دوم: تشریح پارامترهای درایو

 پارامترهای اولیه :Aپارامترهای خانواده 

 سته قرار دارد. گیرند. تعیین روش کنترلی درایو در این دمی جای Aپارامترهای اولیه برای برخی تنظیمات اولیه درایو در گروه 

■ A1-02روش کنترلی درایو : 

 کند. می درایو را مشخص روش کنترلی

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

A1-02 2 3و  2و  0 انتخاب متد کنترلی 

 

 V/f: روش کنترلی صفرتنظیم 

 کند. می تنظیم فرکانس موتور مقدار ولتاژ را-روش کنترلی ساده ای است که بر اساس منحنی ولتاژ

 : کنترل حلقه باز2تنظیم 

 تر است.و دینامیک تولید گشتاور آن سریع ، کنترل سرعت دقیق تری داردV/fاین روش کنترلی نیازی به انکودر ندارد و در مقایسه با روش 

  : کنترل حلقه بسته3تنظیم 

 دهد.در اختیار کاربر قرار می انکودرالقایی ) گیربوکسی(، با این روش کنترلی، کنترل دقیقی برای موتورهای 

■ A1-03 بازنشانی درایو به تنظیمات کارخانه : 
 گرداند. می بر هاتمام پارامترهای درایو را به مقادیر پیش فرض آن

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

A1-03 0 1و  0 بازنشانی به کارخانه 

 عملکردی ندارد. : 0تنظیم 

 کند.می درایو را بازنشانی: 1تنظیم 
 

 کاربرد: bپارامترهای خانواده 
 : تنظیم نحوه کارکردb1پارامترهای زیرخانواده  ◆

■ b1-02 تنظیم فرمان :Up/Down 

، کابین به سمت Upی موتور را به گونه ای انجام دهید که با صدور فرمان هاکند. سیم کشی پایانهمی را انتخاب Up/Downمرجع فرمان  

  حرکت کند. بالا

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

b1-02 1 1و  0 انتخاب فرمان بالا و پایین 

 

 : اپراتور دیجیتال0تنظیم 
توان از این گزینه می ی اولیه هنگام راه اندازی آسانسورهاشود. برای آزمایشمی از اپراتور گرفته Up/Downبا تنظیم روی مقدار صفر، فرمان 

 شود. می تعیین d1-01در این حالت، سرعت مرجع بر اساس مقدار ست شده در تفاده کرد. توجه کنید که اس
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 I/Oی ها: پایانه1تنظیم 
و بعد از تنظیمات است شود. این حالت، استاندارد حالت آسانسوری می پایانه کنترلی گرفتهاز  Up/Down، فرمان 1در صورت تنظیم بر روی 

 قرار داده شود.  1اید مقدار پارامتر برابر اولیه آسانسور، ب

 

b1-08 ■ :تنظیمات حین گرفتن فرمان 

وارد منوهای تنظیمات نشود، و یا درایو وقتی پنل کاربری داخل  در زمان حرکت موتورپنل شود تعیین کرد که برای مسائل امنیتی می

 شود.مان گرفته میتنظیمات است فرمان نگیرد. در زمان جدا بودن پنل کاربری همیشه فر

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

b1-08 1 2و  1و  0 فرمان گرفتن حین تنظیمات 

 : غیر فعال0تنظیم 
توان شود. اما در زمان حرکت موتور میر زمانی که پنل کاربری داخل منوهای تنظیمات است، فرمان گرفته نمیتنظیم روی مقدار صفر، د با

 ات شد.وارد تنظیم

 : فعال1تنظیم 
  شود.همیشه فرمان گرفته می 1در صورت تنظیم بر روی 

 : جلوگیری از ورود به تنظیمات در زمان اجرا2تنظیم 
شود، بلکه در زمان حرکت موتور ، نه تنها زمانی که پنل کاربری داخل منوهای تنظیمات است، فرمان گرفته نمی2در صورت تنظیم بر روی 

 ارد تنظیمات شد.توان ونیز نمی

 

 حرکت: تنظیم C پارامترهای خانواده
 : تنظیم شیب صعود و نزول سرعت موتورC1پارامترهای زیرخانواده  ◆

 و شیب کاهش فوری 2و 1: شیب افزایش وکاهش سرعت  C1-09و  C1-04تا  C1-01پارامترهای  ■
می ی افزایش بر اساس ثانیه تنظیمهاوجود دارد. شیب SBT-L450 پارامتر برای تنظیم شیب افزایش و کاهش سرعت موتور در درایو پنج

کاهش، همیشه ی ها( است. به طریق مشابه، در شیبE1-05بیشینه ) فرکانستا  0شوند و همیشه منظور، مقدار زمان صعود موتور از سرعت 

  شود.می هرتز در نظر گرفته 0تا  ( E1-05بیشینه ) از فرکانس زمان نزول سرعت موتور

برای  C1-02. پارامتر شودمی استفاده افزایش سرعت )از هر سرعتی به هر سرعتی( برای تنظیم شیب C1-01این نسخه از درایو، پارامتر  در

برای  C1-04پارامتر  شود.می به صفر( استفاده و نامی از هر سرعتی به هر سرعتی )غیر از پیاده رویتنظیم شیب کاهش سرعت موتور 

برای کاهش سرعت موتور از سرعت  C1-09پارامتر شود. می رعت موتور از سرعت پیاده روی به سرعت صفر استفادهتنظیم شیب کاهش س

 شود. می نامی به سرعت صفر استفاده

انتخاب شود، شیب کاهش از سرعت پیاده روی به سرعت صفر مطابق شیب کاهش تنظیم شده در  C1-04=0اگر مقدار : 1نکته 

C1-02 . خواهد بود  

 انتخاب شود، موتور از سرعت نامی رها خواهد شد و ترمز مکانیکی بلافاصله عمل خواهد کرد. C1-09=0: اگر 2نکته 

 

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی کاربرد نام پارامتر کد

C1-01 از هر سرعتی به هر سرعتی شیب شتابگیری 

 ثانیه 180تا  0

 ثانیه 3

C1-02 شیب کاهش سرعت 
به هر سرعتی )به از هر سرعتی 

 جز نامی و پیاده روی به صفر(
 ثانیه 2

C1-04 ثانیه 4 از پیاده روی به صفر شیب کاهش سرعت 

C1-09 
شیب کاهش سرعت 

 فوری
 ثانیه 0 ثانیه 180تا  0 از نامی به صفر
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■ C1-15: شیب کاهش سرعت از سرعت ریویزیون 
قابل تنظیم است. در صورتی که این پارامتر صفر تنظیم شود، در  C1-15ر پارامتر ( جداگانه دInspectionشیب توقف از سرعت ریویزیون )

 کند. می هنگام توقف موتور رها خواهد شد و رله ترمز مکانیکی بلافاصله عمل

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

C1-15 2 ثانیه 2تا  0 شیب کاهش سرعت ریویزیون 

 

 : تنظیمات جرک )مشتق شتاب( C2ه پارامترهای زیرخانواد ◆
 C1-02جرک یا مشتق شتاب، نقش بسیار مهمی در نرمی حرکت هنگام شتاب گیری یا کاهش سرعت موتور دارد. تنظیم مقادیر زیاد برای 

انتخاب این کند. بنابراین، مصالحه ای برای می دهد و موتور را کندمی را کاهش شود اما شیب شتاب گیری یا ترمزمی سبب کاهش جرک

 پارامتر باید صورت بپذیرد. 

 : تنظیمات جرک C2-05تا  C2-01پارامترهای  ■
قابل تنظیم است. در تنظیم صفر، شیب تغییر سرعت بالاست و  7تا  0از اعداد  ، پارامتر جرک به صورت گسستهSBT-L450در نسخه 

تنظیم شود. می کند ترمزاما فرآیند شتاب گیری یا  ممکن است نرم ترین حالت، 7را دارد. تنظیم  و ضربه سیستم بیشترین میزان جرک

 معمولا بهینه ترین حالت ممکن است.  4یا  3بر روی  C2پارامترهای 

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

C2-01 جرک در شروع شتابگیری 

 3 7تا  0

C2-02 جرک در پایان شتابگیری 

C2-03 تجرک در شروع کاهش سرع 

C2-04 جرک در پایان کاهش سرعت 

C2-05 جرک در سرعت پیاده روی 

 

 

: تنظیمات جرک1-2شکل   

 

 تنظیم ممکن بر اساس میزان نرمی حرکت است و در زیر قابل مشاهده است: 8

 صفر: نرمی بسیار کم 

 : نرمی خیلی کم1

 : نرمی کم 2

 1: نرمی میانه 3

 2: نرمی میانه 4

 3: نرمی میانه 5

 : نرمی بالا6

 : نرمی خیلی بالا7
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 جبران سازی گشتاور  :C4پارامترهای زیر خانواده  ◆
 رود. می شود به کارمی پارامترهای این زیرخانواده، برای جبران گشتاور کم در شروع حرکت یا زمانی که بار سنگینی اعمال

 تنظیم نمایید. یدرستاز تنظیم این زیر خانواده به  را پیش V/f( و الگوی Eلطفا پارامترهای موتور )در خانواده  :1نکته

 .( فعال نیستA1-02=3)حلقه بسته در مد کنترلی  این خانواده :2نکته

■ C4-01:  :ضریب جبران گشتاور 
 کند.می گشتاور را مشخص ساز ضریب جبران

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد 

C4-01 5/1 5 تا 0 ضریب جبران ساز گشتاور 
 

 تنظیمات: 
 برای بهبود شرایط درایو اقدام کنید:  1/0 هایدر قدم C4-01 تغییرتوانید با می در شرایط زیر،

 را افزایش دهید.  C4-01زمانی که طول کابل موتور زیاد است یا زمانی که گشتاور راه اندازی کافی نیست، مقدار 

 را افزایش دهید.  C4-01ری لرزش دارد، مقدار اگر موتور در سرعت پیاده روی و در حالت ژنراتو

 را کاهش دهید.  C4-01اگر موتور در سرعت پیاده روی و در حالت موتوری لرزش دارد، مقدار 

 این پارامتر را به گونه ای تغییر دهید که جریان درایو در شرایط عادی از جریان نامی موتور بیشتر نشود. 

 

■ C4-02 :ن گشتاور: تاخیر جبرا ثابت زمانی 
 کند. می مقدار تاخیر فیلتر جبران گشتاور را تنظیم

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

C4-02 میلی ثانیه 600 میلی ثانیه 2000تا  0 ثابت زمانی جبران ساز گشتاور 

 

 این مقدار را تغییر داد: توان می اگرچه این پارامتر در شرایط عادی به ندرت نیاز به تغییر دارد، در شرایط زیر

 اگر موتور لرزش دارد، این مقدار را افزایش دهید.  -

 دهد، این مقدار را کاهش دهید. می اگر موتور به تغییرات بار به کندی پاسخ -

 

 : تنظیمات پارامترهای کنترلرهای سرعت C5پارامترهای زیر خانواده  ◆

 فعال است. (A1-02=3)سته این خانواده تنها در مد کنترلی حلقه بپارامترهای 

 شود.کنترل می 2-2توسط کنترلرهای نشان داده شده در شکل القایی به صورت حلقه بسته سرعت موتور در حالت کنترل موتور 

 
: بلوک دیاگرام کنترل سرعت 2-2شکل   

 

لر سرعت : ضریب تناسب مربوط به کنتر C5-14و  C5-13 / C5-02  ،C5-04و  C5-01  ،C5-03پارامترهای  ■

 3و  2، 1ضریب جمع کننده مربوط به کنترلر سرعت  / 3و 2، 1
 .شوداین شش پارامتر برای تنظیم کنترلر های مربوط به سرعت استفاده می
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 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

C5-01  4   255تا  0 1ضریب تناسب کنترل کننده 

C5-02  میلی ثانیه 800 میلی ثانیه  8191تا  0 1ضریب جمع کننده کنترل کننده 

C5-03  12 255تا  0 2ضریب تناسب کنترل کننده 

C5-04  میلی ثانیه 80 میلی ثانیه  8191تا  0 2ضریب جمع کننده کنترل کننده 

C5-13  6 255تا  0 3ضریب تناسب کنترل کننده 

C5-14  میلی ثانیه 500 میلی ثانیه  8191تا  0 3ضریب جمع کننده کنترل کننده 

 

اندازی برای حالت راه Iو  Pتغییر ضرایب نحوه   شود.باعث حرکت نرم و مطلوب درایو می تغییر ضرایب مربوط به کنترلرهای سرعتنحوه  

 نشان داده شده است. ، )ب(3-2و برای حالت توقف در شکل  ، )الف(3-2شکل و شتاب گیری در 

 
 )الف(

 
 )ب(

کاهش سرعتکنترلر های سرعت در زمان  نحوه تغییر ضرایب 3-2شکل   

 

■ C5-06 ثابت زمانی فیلتر کنترل سرعت : 
کنترل سرعت توسط این پارامتر تنظیم میشود. در صورتی که سیستم دارای نوسان ولرزش است با تنظیم ثابت زمانی مربوط به فیلتر 

این پارامتر به نرمی انجام شود و افزایش بیش از حد این پارامتر این لرزش را حذف کرد. توجه شود که تغییر افزایش این پارامتر می توان 

 پیروی سیستم از تنظیمات انجام شده بروی درایو را کاهش می دهد.

 

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

C5-06 میلی ثانیه 0 میلی ثانیه 500تا  0 ثابت زمانی فیلتر کنترلر سرعت 

 

■ C5-19  ،C5-20  :توقف موتورب تناسب و ضریب جمع کننده مربوط به کنترلر ضری 
می توان موتور در هنگام توقف و قبل از شروع حرکت در سرعت صفر کنترل کرد. تنظیم نادرست این دو پارامتر با تنظیم این دو پارامتر 

 لرزش موتور شود.می تواند باعث عقبگرد موتور بعد از باز شدن ترمز یا 
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 پیش فرض قابل انتخاب ازه یب نام پارامتر کد

C5-19 
ضریب تناسب کنترل کننده مربوط به 

 کنترلر توقف موتور
  16 255تا  0

C5-20 
ضریب جمع کننده کنترل کننده مربوط 

 به کنترلر توقف موتور
 میلی ثانیه 500 میلی ثانیه  8191تا  0

 

 : تنظیمات سرعت مرجعdپارامترهای خانواده 
  : تنظیم سرعت مرجع درایوd1واده پارامترهای زیر خان ◆

 کند. می پارامترهای این خانواده، سرعت مرجع درایو را در شرایط مختلف تنظیم

■ d1-01 تا d1-08 : باینری( 8تا  1سرعت مرجع( 
 ی دیجیتال وجود دارد. هاسرعت مجزا از طریق ورودی 8امکان تنظیم کردن 

 

 رضپیش ف قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

d1-01  1سرعت مرجع 

 E1-04تا  0

 هرتز 10

d1-02  2سرعت مرجع 

 هرتز 0

d1-03  3سرعت مرجع 

d1-04  4سرعت مرجع 

d1-05  5سرعت مرجع 

d1-06  6سرعت مرجع 

d1-07  7سرعت مرجع 

d1-08  8سرعت مرجع 
 

 

 . پذیردمی صورت 2و 1و  0به اعداد  (H1-پارامترهای  یتال)ترمینال های دیج ی مرجع باینری از طریق ست کردنهاانتخاب سرعت

  1مولتی اسپید  مرجع
H1-=0 

 2مولتی اسپید 
H1-=1 

 3مولتی اسپید 
H1-=2 

 غیر فعال غیر فعال غیر فعال 1سرعت مرجع 

 غیرفعال غیر فعال فعال 2سرعت مرجع 

 غیر فعال فعال غیر فعال 3سرعت مرجع 

 غیر فعال فعال الفع 4سرعت مرجع 

 فعال غیر فعال غیر فعال 5سرعت مرجع 

 فعال غیر فعال فعال 6سرعت مرجع 

 فعال فعال غیر فعال 7سرعت مرجع 

 فعال فعال فعال 8سرعت مرجع 

 

 

■ d1-17 سرعت : انتخابJOG  
 تنظیم میشود. JOGدر این پارامتر سرعت مربوط به 

 ش فرضپی قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

d1-17  سرعتJOG 0  تاE1-04 0.3 هرتز 
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■ d1-18 انتخاب تقدم سرعت : 
 کند. می را نسبت به یکدیگر تنظیم هاتقدم سرعت

در هنگام تغییر این پارامترها برداشته  RUNرا بردارید. اگر فرمان  RUNفرمان  b1-02و  d1-18: همیشه پیش از تغییر پارامترهای توجه

 و منجر به صدمه شود.  هیستم رفتار غیرقابل پیش بینی نشان دادنشود، ممکن است س

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

d1-18 1 2و  1و  0 مد تعیین سرعت مرجع 
 

 تنظیم صفر: 
به  (H1- یتال )پارامترهای ترمینال دیج از طریق ست کردن d1-08تا  d1-01سرعت مرجع تنظیم شده در پارامترهای  8با این تنظیم، 

 قابل تنظیم خواهد بود.  2و  1و  0

 ( تقدم دارد. levelingی بالاتر بر سرعت پیاده روی )ها: سرعت1تنظیم 
در صورتی که با سرعت  ها( قابل تنظیم است. هر کدام از این سرعتd1-26و  d1-19 ،d1-20، d1-24چهار سرعت مختلف در پارامترهای )

 یابند. می شوند، بر سرعت پیاده روی تقدم پیاده روی همزمان فعال

 تقدم دارد.  ها: سرعت پیاده روی بر همه سرعت2تنظیم 
 کند.می ی دیگر همزمان موجود باشد، سرعت پیاده روی تقدم پیداهابا یکی از سرعت (H1-=8) سرعت پیاده رویدر صورتی که 

 

■ d1-19 سرعت نامی : 
( ست H1-=6شود. زمانی که ورودی دیجیتال مربوط به سرعت نامی )می تنظیم )سرعت دور تند( در این پارامتر مقدار سرعت نامی

 کند. می در این پارامتر حرکت تنظیم شدهشود، موتور به سمت سرعت 

 

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

d1-19 تا  0 سرعت نامیE1-04 50 هرتز 
 

■ d1-20 میانی: سرعت  
ست شود، موتور به ( H1-=7) میانیشود. زمانی که ورودی دیجیتال مربوط به سرعت می تنظیم میانیپارامتر مقدار سرعت در این 

 کند.می سمت سرعت تنظیم شده در این پارامتر حرکت

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

d1-20  تا  0 1سرعت میانهE1-04 0 هرتز 

 

■ d1-24زون: سرعت ریوی  
ست شود، موتور ( H1-=9)دیجیتال مربوط به سرعت ریویزیون شود. زمانی که ورودی می در این پارامتر مقدار سرعت ریویزیون تنظیم

 کند.می به سمت سرعت تنظیم شده در این پارامتر حرکت

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

d1-24 تا  0 سرعت ریویزیونE1-04 15 هرتز 
 

 

■ d1-25 اضطراری نجات: سرعت 
 (H1-=10) اضطراری نجات ی که ورودی دیجیتال مربوط به حالت. زمانشودتنظیم می اضطراری پارامتر مقدار سرعت نجاتدر این 

 کند.موتور به سمت سرعت تنظیم شده در این پارامتر حرکت می ،ست شود

 این حالت با توجه به میزان جریان کشی موتور انتخاب می شود. مد کنترلی حلقه بسته جهت حرکت در در
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 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

d1-25 تا  0 سرعت نجاتE1-04 2 هرتز 

 

■ d1-26روی : سرعت پیاده 
ست شود، ( H1-=8)وی شود. زمانی که ورودی دیجیتال مربوط به سرعت پیاده رمی روی تنظیمدر این پارامتر مقدار سرعت پیاده

 کند. می موتور به سمت سرعت ست شده در این پارامتر حرکت

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

d1-26 تا  0 سرعت پیاده رویE1-04 5 هرتز 

 

 : پارامترهای موتورEپارامترهای خانواده 

  V/fمنحنی : E1پارامترهای زیر خانواده  ◆
 شود. می و پارامترهای موتور تنظیم V/f منحنی Eخانواده در 

نامی  ( تنها فرکانس و ولتاژA1-02=3) القایی به صورت حلقه بستهمد کنترلی حلقه بسته مربوط به کنترل موتور  در :1نکته

 شوند.می ، خود به خود توسط درایو بازنویسی Auto-tuningپس از انجام قابل تنظیم است، که  (E1-05و  E1-04)پارامترهای 

 

■ E1-02 مد :V/f 

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

E1-02  مدV/f 0  3 3تا 

 عادی V/f: منحنی 0تنظیم 
موتور تنظیم شده و در تمام  V/f، منحنی E1-04و بیشینه فرکانس تنظیم شده در  E1-05در این مد، بر اساس بیشینه ولتاژ تنظیم شده در 

 شود. می و فرکانس حفظنسبت ولتاژ  هاسرعت

 : جبران سازی گشتاور 1تنظیم 
 از گیر کردن موتور جلوگیری کند. یابد تامی در این مد، گشتاور تحت بار سنگین یا در هنگام راه اندازی افزایش

 : تنظیم دستی منحنی 2تنظیم 
 شود.می صورت دستی تنظیمبه  E1-13تا  E1-05ی مختلف در پارامترهای هادر این مد، مقدار ولتاژ در فرکانس

در تنظیم این مقادیر دقت کنید. تنظیم اشتباه این دسته پارامتر، ممکن است سبب ایجاد خطای اضافه جریان یا بروز رفتار هشدار:

 غیر قابل پیش بینی از موتور شود. 

 )گزینه پیشنهادی(حنی دستی تقویت شده ن: تنظیم م3تنظیم 
شود و تابع جیران ساز گشتاور می ورت دستی تنظیمبه ص E1-13تا  E1-05ی مختلف در پارامترهای هاکانسدر این مد، مقدار ولتاژ در فر

وجود دارد.  E1-03نیز فعال است تا گشتاور راه اندازی را افزایش دهد. همچنین، امکان اضافه کردن ولتاژ ثابت به تمامی نقاط توسط پارامتر 

از لحاظ مصرف انرژی و تولید گشتاور خواهد بود. این گزینه  2-4مطابق شکل  E1-13تا  E1-03ای سرعت بر اساس پارامتره-منحنی ولتاژ

 گردد. می بهتر است و لذا برای تنظیم کارکرد آسانسوری، پیشنهاد 1از گزینه 

 

■ E1-03ولتاژ آفست : 

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

E1-03 تول 0 ولت 50تا  0 ولتاژ آفست 
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توانند با مقدار ولتاژ ثابت جمع شوند تا گشتاور را افزایش می E1-13تا  E1-05جریان تنظیم شده در پارامترهای -منحنی ولتاژتمامی نقاط 

زایش توانید این مقدار ثابت را افمی کند،می قابل تنظیم است. اگر موتور در هنگام راه اندازی بار سنگین گیر E1-03د. این پارامتر در نده

 باشد.  E1-02=1یا  E1-02=3دهید. توجه داشته باشید این گزینه فقط زمانی فعال است که 

 

 V/f: منحنی E1-13تا  E1-04پارامترهای  ■
 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

E1-04 هرتز 50 هرتز 50تا  0 بیشینه فرکانس خروجی 

E1-05 ولت 380 ولت 380تا  0 بیشینه ولتاژ 

E1-06  ولت 167 ولت 380تا  0 فرکانس بیشینه 32/16ولتاژ در 

E1-07  ولت 121 ولت 380تا  0 فرکانس بیشینه 32/12ولتاژ در 

E1-08  ولت 92 ولت 380تا  0 فرکانس بیشینه 32/10ولتاژ در 

E1-09  ولت 75 ولت 380تا  0 فرکانس بیشینه 32/8ولتاژ در 

E1-10  ولت 52 ولت 380تا  0 شینهفرکانس بی 32/6ولتاژ در 

E1-11  ولت 40 ولت 380تا  0 فرکانس بیشینه 32/5ولتاژ در 

E1-12  ولت 35 ولت 380تا  0 فرکانس بیشینه 32/4ولتاژ در 

E1-13  ولت 20 ولت 380تا  0 فرکانس بیشینه 32/3ولتاژ در 

 

Voffset (E1-03)

E1-13

E1-12

E1-11
E1-10

E1-09

E1-08

E1-07

E1-06

E1-05

E1-04 

(fmax)

16/3212/32 10/328/32

6
/3

2

5
/3

2

4
/3

2

3
/3

2

Voltage(V) 

f (Hz)

 
 قابل تنظیم V/f: منحنی 4-2شکل 

 

  : پارامترهای موتورE2رامترهای زیر خانواده پا ◆
، خود به خود توسط درایو  Auto-tuningشود. برخی از این پارامترها پس از انجام می در این زیر خانواده، اطلاعات موتور به درایو داده

 شوند. می بازنویسی
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■ E2-01جریان نامی موتور : 
رود. مقدار این پارامتر را برابر جریان نامی ذکر شده روی پلاک موتور می اخلی درایو به کاراین پارامتر، برای حفاظت موتور و محاسبات د

 . شودمی ذخیره E2-01در به صورت خودکار  T1-04موتور موفق باشد، مقدار وارد شده در  Auto-tuningقرار دهید. اگر 

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

E2-01 آمپر 12 آمپر 18تا  2 تورجریان نامی مو 

  

■ E2-02لغزش نامی موتور : 
 یابد.می به صورت خودکار تغییر Auto-tuningلغزش نامی موتور برای محاسبات داخلی درایو کاربرد دارد. این پارامتر پس از 

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

E2-02 هرتز 4 هرتز 20تا  0 نامی موتور لغزش 

 

 ■ E2-03جریان بی باری موتور : 

اگر  شود.می توسط درایو بازنویسی Auto-tuningجریان بی باری موتور را در فرکانس نامی در این پارامتر قرار دهید. این پارامتر پس از 

 شود.می ( غیرفعالOutput Phase Lossاین پارامتر صفر تنظیم شود، خطای از دست رفتن فاز خروجی )

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی ترنام پارام کد

E2-03 آمپر 4 آمپر 18تا  0 جریان بی باری موتور 

 

■ E2-04ی موتورها: تعداد قطب 
در این پارامتر  T1-06با موفقیت انجام شود، پارامتر ست شده در  Auto-tuningی موتور را در این پارامتر قرار دهید. اگر هاتعداد قطب

 شود. می بازنویسی

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی م پارامترنا کد

E2-04 4 48تا  2 ی موتورهاتعداد قطب 

 

■ E2-05مقاومت خط به خط موتور : 
 انجام شود، این پارامتر به صورت خودکار بازنویسی با موفقیت Auto-tuningاگر مقدار مقاومت خط به خط موتور را در این پارامتر قرار دهید. 

 ا به صورت خط به خط و نه به صورت تک فاز وارد نمایید. این مقدار رشود. می

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

E2-05 اهم 2.4 اهم 5تا  0 مقاومت خط به خط موتور 

 

■ E2-11توان نامی موتور : 
توسط درایو  T1-02م شود، مقدار وارد شده در با موفقیت انجا Auto-tuningتوان نامی موتور به کیلووات را در این پارامتر قرار دهید. اگر 

 شود. می بازنویسی E2-11در 

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

E2-11 کیلو وات 3/5 کیلووات 25/8تا  0 توان نامی موتور 

 

 I/Oی هاترمینال: Hپارامترهای خانواده 

 کند. می نظیمی خارجی را تها، عملکرد ترمینالHپارامترهای خانواده 

  ی دیجیتالها: تنظیم ورودیH1پارامترهای خانواده  ◆

 شود. می ی دیجیتال ورودی تنظیمهادر این زیرخانواده، عملکرد ترمینال
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 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

H1-03  عملکرد ورودی دیجیتالS3 0  6 14تا 

H1-04  عملکرد ورودی دیجیتالS4 0  9 14تا 

H1-05  عملکرد ورودی دیجیتالS5 0  7 14تا 

H1-06  عملکرد ورودی دیجیتالS6 0  8 14تا 

 

 عملکرد  تنظیم

 1مولتی اسپید  0

 2مولتی اسپید  1

 3مولتی اسپید  2

 سرعت نامی 6

 سرعت میانی 7

 سرعت پیاده روی 8

 سرعت ریویزیون 9

 اضطراری نجات حالت 10

 baseblock (NO)فرمان  11

 baseblock(NC)فرمان  12

 بازنشانی خطا 13

 خطای خارجی 14

 

  3تا  1: مولتی اسپید 2تا  0تنظیم 
قابل دسترسی است. برای توضیحات  d1-08تا  d1-01سرعت مرجع تنظیم شده در  8، 3تا  1ی دیجیتال به هاتا از ورودیبا تنظیم سه 

 مراجعه کنید.  d1بیشتر به توضیحات زیرخانواده 

 : سرعت نامی 6نظیم ت
 (d1-18پارامتر  دربسته شدن ترمینالی که برای سرعت نامی تنظیم شده، سبب حرکت موتور به سمت سرعت نامی )با شرایط ذکر شده 

 شود. می

 : سرعت میانی 7تنظیم 
 (d1-18تر پارام درکر شده بسته شدن ترمینالی که برای سرعت میانی تنظیم شده، سبب حرکت موتور به سمت سرعت میانی )با شرایط ذ

 شود. می

 : سرعت پیاده روی8تنظیم 
پارامتر  ردبسته شدن ترمینالی که برای سرعت پیاده روی تنظیم شده، سبب حرکت موتور به سمت سرعت پیاده روی )با شرایط ذکر شده 

d1-18) شودمی . 

 : سرعت ریویزیون 9تنظیم 
پارامتر  ردتنظیم شده، سبب حرکت موتور به سمت سرعت ریویزیون )با شرایط ذکر شده بسته شدن ترمینالی که برای سرعت ریویزیون 

d1-18) شود. می 

  اضطراری نجات : حالت10تنظیم 
 شود. می d1-25پارامتر  درتنظیم شده، سبب حرکت موتور با شرایط ذکر شده  اضطراری نجات حالتبسته شدن ترمینالی که برای 

 ( N.Cو  N.O) baseblock: فرمان 12و 11تنظیم 
چرخد و درایو بلافاصله رله ترمز مکانیکی می کند، ترانزیستورهای خروجی باز شده و موتور رهامی را دریافت baseblockوقتی درایو فرمان 

  را می بندد.
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 بازنشانی خطا: 13تنظیم 
چرخد. می موتور رها کرده و رله ترمز مکانیکی بسته شده وسویچ ها را باز کرده، رله خطا عمل دهد، درایو می زمانی که خطا در درایو رخ

تنظیم شده، سبب  "بازنشانی خطا"یا بستن ورودی دیجیتالی که به عنوان  روی پنل reset، فشردن کلید FWD/REVبعد از برداشتن فرمان 

 شود. می خروج درایو از حالت خطا

 شود. می نمایش داده cannot resetیر این صورت خطای : قبل از بازنشانی خطا، فرمان را بردارید. در غنکته

 خطای خارجی: 14تنظیم 
 دهد. می نمایش EFکند. در این حالت، درایو پیغام خطای می خطای خارجی، درایو را به علت خطای رخ داده در خارج درایو متوقف

 

 عملگرهای حفاظتی: Lپارامترهای خانواده 
 ت موتورحفاظ: L1پارامترهای خانواده  ◆

■ L1-02 :زمان خطای اضافه بار موتور 
کند. مدت زمانی که می دهد را تعیینمی ی اضافه باراز حد توان موتور خطا ترمدت زمانی که درایو پس از آن به علت عبور جریان بیش

 جریان نامی را تحمل کند را در این پارامتر وارد نمایید.  %150تواند می موتور

 پیش فرض قابل انتخاب زه یبا نام پارامتر کد

L1-02 ثانیه  60 ثانیه 90تا  6 زمان اضافه بار موتور 

 

■ L1-08 :سطح تنظیم خطای اضافه بار 
 ( وارد کنید. E2-01کند. این پارامتر را بر حسب درصدی از جریان نامی موتور )می سطح جریان برای خطای اضافه بار موتور را تعیین

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

L1-08 150 %150تا  %100 سطح تنظیم خطای اضافه بار% 

 

 : تشخیص سرعتL4پارامترهای خانواده  ◆

■ L4-01 :Speed Agree 

 بسته می شود. Speed Agreeرله مربوط به  های کمتر از آنسرعت تعیین فرکانس سرعتی که در

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

L4-01 Speed Agree 0  2 هرتز 50تا 

 

 : بازنشانی اتوماتیک خطاL5پارامترهای خانواده  ◆
توان از پارامترهای این می در صورتی که نیاز باشد که بعد از رخداد خطا، درایو به صورت اتوماتیک خطا را بردارد و به کار خود ادامه دهد،

 زیرخانواده استفاده کرد.

■ L5-01: تلاش برای رفع اتوماتیک خطا  تعداد دفعات 
در غیر این شود. می تنها به صورت دستی بازنشانی خطا، درایو رخداددرصورت در نسخه فعلی ، چنانچه این پارامتر صفر تنظیم شود، 

 درایو به صورت اتوماتیک بازنشانی را انجام خواهد داد.  صورت

تم را کاهش می دهد. رفع اتوماتیک خطا در این چنین سیستم هایی : در بعضی از موارد رفع اتوماتیک خطا ایمنی سیسهشدار
 نباید فعال باشد.

 

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

L5-01  0 1و  0 تعداد دفعات 
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 : تنظیمات مربوط به اپراتورoپارامترهای خانواده 
 : تابع کپیo3پارامترهای زیر خانواده  ◆

کند و می کنند. عملگر کپی، پارامترها را داخل حافظه اپراتور دیجیتال )پنل( کپیمی کپی اپراتور را کنترل عملگرپارامترهای این خانواده 

 مدل یکسان منتقل کرد.  را به درایوهای دیگر با بر روی پنل توان به آسانی پارامترهای ذخیره شدهمی از طریق آن

■ o3-01انتخاب عملگر کپی : 
 توان به درایو فرمان خواندن، نوشتن یا تایید پارامترها را ارسال کرد. می ،از طریق این پارامتر

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

o3-01 0 3تا  0 انتخاب عملگر کپی 

 : عملکردی ندارد. 0تنظیم 

  INV →OP: کپی از روی اینورتر به اپراتور 1تنظیم 
 کند. می حافظه پنل منتقلتمام پارامترها را از روی درایو به 

تنظیم نمایید  1را  o3-02پارامتر  به منظور حفاظت از پارامترهای درایو، در حالت عادی نمی توان کپی پارامتر انجام داد. نکته:

 تا امکان کپی فراهم شود. 

  OP →INV :2تنظیم 
 کند. می تمام پارامترها را از پنل به روی درایو منتقل

 پارامترهای پنل و درایو  : تطبیق 3تنظیم 
 verification successfulشوند و در صورتی که همه پارامترها دقیقا یکسان باشند، فرمان می پارامترهای درایو با پارامترهای پنل مقایسه

 شود. می نمایش داده

■ o3-02اجازه فرامین کپی : 
 کند. می یا ممنوعاین پارامتر، فرآیند کپی از درایو به پنل یا بالعکس را مجاز 

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

o3-02 0 1یا  0 مجوز کپی پارامتر 

 
 : غیر فعال کردن امکان کپی0تنظیم 

 : فعال کردن امکان کپی1تنظیم 

 

 : پارامترهای آسانسوریSپارامترهای خانواده 
 شود. می است، شرح داده در این بخش پارامترهایی که به عملکرد آسانسوری درایو مرتبط

 آسانسوری : فرآیند شروع و توقفSپارامترهای زیرخانواده  ◆

S1-00 ■تنظیم فرکانس آغاز در شروع حرکت : 
 شود.می کند تنظیممی ، درایو به موتور اعمالDCدر این پارامتر، فرکانسی که بالافاصله بعد از تزریق جریان 

 یش فرضپ قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

S1-00 1  10تا  0 فرکانس آغاز در شروع 

 

S1-01 ■ تنظیم فرکانس پایان قبل از :DC Injection 

 توان تنظیم کرد.می شود رامی الاعم DCدر این پارامتر، آخرین فرکانسی که توسط درایو قبل از شروع تزریق جریان 

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

S1-01 5/0  10تا  0 پایان فرکانس 
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■ S1-02 مقدار جریان :DC  در شروع حرکت 
 شود در این پارامتر بر حسب درصد جریان نامی قابل تنظیم است. می توسط درایو تزریقکه در شروع حرکت   DC جریانمقدار 

 در مد کنترلی حلقه بسته این پارامتر فعال نیست.

 ضپیش فر قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

S1-02  جریانDC درصد 70 درصد 100تا  0 شروع 

 

■ S1-03 مقدار جریان :DC در پایان حرکت 
 شود در این پارامتر بر حسب درصد جریان نامی قابل تنظیم است.می که در پایان حرکت توسط درایو تزریق DCمقدار جریان 

 در مد کنترلی حلقه بسته این پارامتر فعال نیست.

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

S1-03  جریانDC درصد 80 درصد 100تا  0 پایان 

 

■ S1-04 : جریان  زمان تزریقمدتDC در شروع حرکت 
شود شار در موتور می در شروع حرکت سبب DCتزریق شود. تزریق  DCکند که چه مدت در شروع حرکت جریان می این پارامتر تعیین

 کند. می ه اعمال گشتاور بعد از آزادسازی ترمز مکانیکیدجاری شده و موتور را آما

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

S1-04  زمان تزریقDC ثانیه 4/0 ثانیه 10تا  0 در شروع 

 

■ S1-05 زمان تزریق جریان :DC در پایان حرکت 

 ق شود.تزری DCکند که چه مدت در پایان حرکت جریان می این پارامتر تعیین

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

S1-05  زمان تزریقDC ثانیه 6/0 ثانیه 10تا  0 در پایان 

 

■ S1-06تاخیر زمانی آزاد سازی ترمز مکانیکی : 

صدور فرمان کند که می این پارامتر تعیین سازد. تنظیم این  ، رله ترمز مکانیکی عمل کرده و ترمز را آزادUp/Downچه مدت زمان بعد از 

شود. زمانی که مقدار می پارامتر کمک شار کافی در موتور جاری  سازی ترمز مکانیکی،  شود، می طولانی انتخاب S1-06کند پیش از آزاد

 را نیز افزایش دهید.  S1-04زمان 

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

S1-06 ثانیه 2/0 یهثان 10تا  0 تاخیر زمانی آزاد کردن ترمز 

 

■ S1-07تاخیر زمانی عمل کردن ترمز مکانیکی : 
   ببندد.در پایان حرکت، درایو ترمز مکانیکی را  DCشروع تزریق جریان چه مدت بعد از  کندمی این پارامتر مشخص

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

S1-07 ثانیه 3/0 ثانیه 10تا  0 تاخیر زمانی بستن ترمز 

 

■ S1-10 : شروع تزریق جریان( تاخیر زمانی فرمان حرکتDC) 
شخص صدور فرمان کند می این پارامتر م سط ورودی Up/Downکه چه مدت بعد از  ی دیجیتال یا پنل، رله کنتاکت موتور باید عمل هاتو

 د کنتاکتور موتور بسته شده است. آغاز شود. این زمان باید به اندازه ای باشد که اطمینان حاصل شو DCکرده و تزریق جریان 

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

S1-10 ثانیه 2/0 ثانیه 1تا  0 تاخیر زمانی فرمان حرکت 
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S1-11 ■ تاخیر زمانی باز کردن رله کنتاکتور موتور : 
 موتور عمل کرده و کنتاکت موتور را باز کند. رله کنتاکتور  DCکند چه مدت زمان بعد از اتمام تزریق جریان می این پارامتر مشخص

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

S1-11 ثانیه 2/0 ثانیه1تا  0 تاخیر زمانی باز کردن رله کنتاکتور 

 

S1-12 ■ کنترل کنتاکتور موتور زمان :Auto-tuning 
 Auto-tuningانتخاب شععود، در زمان  1ند. اگر این پارامتر برابر کمی را مشععخص Auto-tuningوضعععیت کنتاکتور موتور در زمان اعمال 

 شود. می کنتاکتور موتور بسته

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

S1-12 
-Autoکنترل کنتاکتور موتور در 

tuning 
 0 1یا  0

  Auto-tuning: غیر فعال کردن کنتاکتور موتور در 0تنظیم 

  Auto-tuningکنتاکتور در  : فعال کردن1تنظیم 
 

 : تنظیم جبران سازی لغزش برای کاربرد آسانسوریS2پارامترهای زیرخانواده  ◆
برای بهبود سطح توقف  زیرخانوادهکند. این می تابع جبران سازی لغزش سرعت مرجع را بر اساس میزان بار اعمال شده به موتور تنظیم

 کاربرد دارد. Open-loop  (A1-02=2 )ن زیرخانواده تنها برای روش کابین کاربرد دارد. تنظیم پارامترهای ای

 ( غیرفعال است. A1-02=3)حلقه بسته  کنترلیاین خانواده در مد  :1نکته

 

S2-01 ■ سرعت نامی موتور : 
 سرعت نامی موتور را بر اساس پلاک در این پارامتر وارد نمایید. 

 رضپیش ف قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

S2-01 دور بر دقیقه 1380 دور بر دقیقه 3000تا  300 سرعت نامی موتور 

 

S2-02/S2-03 ■ضریب جبران لغزش در حالت موتوری/ژنراتوری : 

تشریح خواهد  3ضریب جبران لغزش در حالت موتوری و ژنراتوری به صورت جداگانه قابل تنظیم است. نحوه تنظیم این ضریب در فصل 

 شد. 

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی امترنام پار کد

S2-02 
ضریب جبران لغزش در حالت 

 موتوری
 1 4تا  0

S2-03 
ضریب جبران لغزش در حالت 

 ژنراتوری
 5/0 4تا  0

 

S2-06 ■ثابت زمانی فیلتر جبران لغزش : 
 کند. می ثابت زمانی فیلتر جبران لغزش را تنظیم

 پیش فرض قابل انتخاب بازه ی نام پارامتر کد

S2-06 میلی ثانیه 2000 میلی ثانیه 2000تا  0 ثابت زمانی فیلتر جبران لغزش 
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 گ : پارامترهای مانیتورینUپارامترهای خانواده 

دهد که پارامترهای مختلف درایو را مشاهده کرده و در صورت لزوم بر اساس آن تصمیم گیری می پارامترهای مانیتورینگ به کاربر اجازه

 قابل مشاهده است.  1-2در جدول  SBT-L450ای مانیتورینگ قابل دسترسی در نسخه کند. پارامتره
: پارامترهای مانیتورینگ1-2جدول     

 کد پارامتر نام پارامتر توضیحات

 U1-01 سرعت مرجع دهد.می سرعت مرجع را نشان

 U1-02 سرعت خروجی درایو دهد. می سرعت خروجی درایو را نشان

 U1-03 جریان خروجی دهد.می را نشان ودرای جریان خروجی

 U1-05 سرعت انکودر دهد.می سرعت انکودر را نشان

 U1-06 ولتاژ مرجع خروجی دهد.می ولتاژ مرجع خروجی را نشان

 DC U1-07ولتاژ لینک  دهد.می را نشان DCولتاژ لینک 

 U1-08 توان خروجی اینورتر دهد.می توان خروجی را نشان

 دهد:می ی دیجیتال رانشانهاوضعیت ورودی

}

Not Used
S1 (UP)
S2 (DOWN)
S3 (Nominal)
S4 (Inspection)
S5 (Intmed1)
S6 (Leveling)

iiiiiiii

 

 U1-10 ی دیجیتالهاوضعیت ورودی

 دهد.می ی دیجیتال را نشانهاوضعیت خروجی

Fault relay

DO (During run)

Ready relay
Motor contactor relay
Break relay

Not used

iiiiiiii}
 

 U1-11 ی دیجیتالهاوضعیت خروجی

دهد، می دهد. وقتی نهمین خطا رخمی خطای اخیر درایو را نشان 8

-U3پاک شده و جدیدترین خطا در  U3-08ین خطا از قدیمی تر

 شوند. می به ترتیب شیفت دادهقرار گرفته و بقیه خطاها  01

 U3-08تا  U3-01 خطای اخیر درایو 8

 U4-08 دمای هیت سینک دهد.می دمای هیت سینک را نشان

 U6-01 (Iqجریان گشتاورساز ) دهد.می ( را نشانIqمقدار جریان گشتاور ساز )

 U6-02 (Idجریان مغناطیس کننده ) دهد.می ( را نشانIdمقدار جریان مغنایس کننده )

 q U6-05مرجع  ولتاژ دهد. می را نشان qولتاژ خروجی محور 

 d U6-06ولتاژ مرجع  دهد.می را نشان dولتاژ خروجی محور 
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 تشخیص خطا ◆

کند. در صورت رخداد می را فعال (MA-MB-MC) خطا را آزاد کرده و رله هادر صورت بروز خطا، بخش حفاظت درایو عمل کرده و سویچ

خطا، بر اساس اطلاعات زیر، علت رخداد خطا را شناسایی کرده و آن را برطرف کنید و سپس به صورت دستی با بازنشانی خطا، درایو را 

 آماده کار کنید. 

نام خطای نمایش داده 

 شده
 علت توضیحات نمایش در پنل

Memory Data Error 
 Err Err )خطا در داده حافظه(

ی ذخیره شده در هاخطایی در داده

EEPROM وجود دارد 

زمانی که پارامترها در حال ذخیره شدن بوده اند، 

 تغذیه قطع شده است.

External Fault at 
multi-function 
 )خطای خارجی(

EF EF 
یک وسیله خارج از درایو خطا را 

 فرستاده است.

ک دستگاه خارجی خطا تشخیص داده و ی -

 فرستاده است.

 اشتباه است. I/Oسیم کشی  -

 درست تنظیم نشده است. I/Oی هاورودی -

Output Phase Loss 
)از دست رفتن فاز 

 خروجی(

LF1 LF1 .فاز خروجی از دست رفته است 

 کابل خروجی قطع شده است. -

 سیم پیچی موتور آسیب دیده است. -

 ل سیم کشی شل است.پیچ ترمینا -

 آسیب دیده است. هایکی از ترانزیستور -

کنتاکتور موتور درست متصل نیست و به موقع -

 بسته نمی شود.

 جریان بی باری موتور زیاد تنظیم شده است. -

Short-circuit 
 SC 5C )اتصال کوتاه(

از بیشینه جریان  خروجیجریان 

درایو بیشتر  لحظه ای قابل تحمل

 شده است.

شیب شتابگیری و کاهش سرعت بیش از حد زیاد  -

 است.

منبع  جریان موتور به خاطر قطع لحظه ای -

 افزایش یافته است.

 Bو  Aتوالی فاز انکودر و درایو یکی نیست. )جای  -

 را در انکودر جابه جا کنید. (

Overcurrent 

 oC oc )اضافه جریان(
جریان درایو از حد اضافه جریان 

 تر شده است.تنظیم شده بیش

 بار بیش از حد سنگین است. -

شیب شتابگیری و کاهش سرعت بیش از حد زیاد  -

 است.

جریان موتور به خاطر قطع لحظه ای منبع  -

 افزایش یافته است.

Overload(oL1) 

 oL1 oL1 )اضافه بار(

جریان درایو از مقدار جریان اضافه 

بار تنظیم شده برای موتور بیشتر 

 شده است.

 بیش از حد سنگین است. بار -

شیب شتابگیری و کاهش سرعت بیش از حد زیاد  -

 است.

که مربوط به میزان اضافه بار است  L1-08پارامتر -

 چک شود.

که مربوط به زمان اضافه بار است  L1-02پارامتر -

 چک شود.

Overload(oL2) 

 )اضافه بار(
oL2 oL2 

برابر جریان  2جریان درایو از 

ثانیه  2ه مدت تنظیمی درایو ب

 بیشتر بوده است.

 بار بیش از حد سنگین است. -

جریان موتور به اشتباه تنظیم شده است، پارامتر -

E2-01 .چک شود 

Over Temperature 

 )اضافه دما(

 

oH 

 
ox 

دمای هیت سینک از مقدار مجاز 

 تعریف شده بیشتر شده است.

 دمای محیط بیش از حد زیاد است. -

 سنگین است.بار بیش از حد  -

 به خوبی کار نمی کنند. هافن -
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Over Voltage 

 ov Ou )اضافه ولتاژ(
از مقدار مجاز  DCولتاژ لینک 

 مشخص شده بیشتر شده است.

 شتاب کاهش سرعت بیش از حد زیاد است. -

شتاب افزایش سرعت بیش از حد زیاد است و در  -

 دهد.می نتیجه فرا جهش سرعت رخ

 بیش از حد زیاد است. ولتاژ ورودی درایو -

مقاومت ترمزی متصل نشده است یا سیم کشی  -

 آن اشتباه انجام شده است.

مقدار اهمی مقاومت ترمزی بیش از مقدار  -

 استاندارد است.

UnderVoltage 1 
 Uv1 vu1 (1)کاهش ولتاژ 

از مقدار مجاز  DCولتاژ لینک 

 تعیین شده کمتر شده است.

 است.منبع تغذیه از دست رفته  -

 ترمینال یکی از فازهای ورودی درایو شل است. -

 مشکلی در ولتاژ ورودی منبع وجود دارد.-

 ولتاژ قطع و دوباره وصل شده است.-

UnderVoltage 2 

 Uv2 vu2 (2)کاهش ولتاژ 
اشکالی در ولتاژ مدار کنترل به 

 وجود آمده است.

 سیم کشی مدار کنترل اشتباه است.

 ب دیده است.مدار داخلی کنترلی آسی

Cannot reset 

 crSt Crst (Up-down)خطای 

شود، دستور می زمانی که خطا رفع

Up/down  هنوز برداشته نشده

 است.

هنوز  Up/downشود، دستور می زمانی که خطا رفع

 برداشته نشده است.

 خطای اپراتور

(oPE3) 
oPE03 oPE03 

( برای دو functionیک عملگر)

گرفته شده ورودی دیجیتال در نظر 

 است.

( برای دو ورودی دیجیتال در functionیک عملگر)

 نظر گرفته شده است.

 dEv dEu خطای عدم طبعیت سرعت
اختلاف سرعت انکدر و سرمت 

 مرجع بیش از حد زیاد شده است.

 شود.ترمز مکانیکی آزاد نمی

بیش از حد کم  c1زمان شیب های خانواده 

 انتخاب شده است.

 به درستی تنظیم نشده است. c5 ضرایب کنترلر در

 oS O5 سرعت بیش از اندازه موتور
سرعت چرخش موتور بیش از اندازه 

 است

سرعت های تنظیمی به درستی تنظیم نشده -

 است.

جهت سیگنال های انکدر با جهت فرمان درایو -

 را عوض کنید( Bو  Aیکی نیست. ) 

به درستی بسته نشده است. )  UVWسیم های -

U  را باV )جا به جا کنید 

 PGoH pgox خطای انکدر

انکدر به کارت انکدر به درستی 

متصل نیست یا انکدر به درستی کار 

 کند.نمی

انکدر با کارت انکدر مطابقت ندارد یا در کابل انکدر 

اشکالی وجود دارد یا به درستی به کارت انکدر 

 متصل نشده یا انکدر آسیب دیده است.

 ند. ککارت انکدر به درستی کار نمی oFc4 Ofc4 خطای کارت انکدر
کارت انکدر برای این درایو مناسب نیست یا کارت 

 انکدر آسیب دیده است.

 

 

 

 

 



30 
 

: تنظیم درایو برای کاربرد آسانسوری3فصل   

تواند می تحت آن درایوشود. ابتدا شرایطی که نسوری به ترتیب شرح داده میادر این فصل، مراحل لازم برای تنظیم درایو برای کاربرد آس

 شود. می گام، تنظیمات درایو بررسی 9شود. سپس در می توضیح دادهموتور را حرکت دهد یا متوقف کند 

 راه اندازی موتورشرایط  ■
 کند:می قدام به راه اندازی موتوربرقرار باشند، درایو ا زیردر صورتی که شرایط 

 د.باش (readyدرایو در حالت آماده به کار ) -

 ی دیجیتال یا پنل انتخاب شود. هاسرعتی بالاتر از صفر توسط ورودی -

  غیر فعال شده باشد. baseblockبسته شده باشد یا به عبارتی  Hترمینال  -

  مشخص شده، تولید شود. b1-02توسط مرجعی که در پارامتر  Downیا  Upسیگنال  -

 شرایط توقف موتور ■
 سازد. می ا متوقف کرده یا رهادرایو تحت شرایط زیر موتور ر

 برداشته شود.  Up/Downفرمان  -

 برداشته شود یا سرعت مرجع صفر تنظیم شود. S6تا  S3، تمام سیگنال های سرعت تنظیم شده در d1=18=1,2در صورت که  -

 ، سرعت مرجع صفر تنظیم شود.d1-18=0در صورتی که  -

 کند. می شوند( و رله ترمز مکانیکی بلافاصله عملمی آزاد هارا رها ساخته ) سویچخطایی رخ دهد. در این شرایط درایو موتور  -

 کند. می فعال شود. در این شرایط درایو موتور را رها ساخته و رله ترمز مکانیکی بلافاصله عمل baseblockسیگنال  -

 شود: می مراحل زیر پیشنهادبرای تنظیم درایو برای کاربرد آسانسوری، 

 Up/Downم اول: انتخاب مرجع فرمان قد ◆

تست آسانسور جیتال )پانل( به عنوان مرجع به منظور انتخاب شود. انتخاب اپراتور دی b1-02تواند توسط پارامتر می Up/Downمرجع فرمان 

ی کارکرد دائم آسانسور برا Up/Downتواند به عنوان مرجع می Modbusی دیجیتال یا هامناسب است. بسته به نوع کنترلر تابلو، ورودی

 غیرفعال است( SBT-L450)مودباس در  انتخاب شود.
 

b1-02  مرجعUp/Down  ورودی فرمانUp/Down 

 روی پنل Stopو  Runکلید  پنل دیجیتال 0

 ی دیجیتالهاورودی 1
 : فرمان رو به جلوS1ترمینال 

 : فرمان رو به عقبS2ترمینال 

 

 تنظیم سرعت قدم دوم:  ◆
ی ممکن در جدول زیر آمده است. برای توضیحات بیشتر به فصل هااستفاده کنید. گزینه هابرای تنظیم حق تقدم سرعت d1-18تر از پارام

 کنید.  همراجع d1-18دوم توضیح پارامتر 

d1-18 انتخاب سرعت 

0 
از طریق باینری ست کردن  d1-08 تا d1-01 سرعت 8

 ترسی است. ( قابل دس-H1=2,1,0ی دیجیتال )هاورودی

 )پیش فرض( 1
 d1-26تا  d1-19ی مختلف ورودی از طریق پارامترهای هاسرعت

 شوند و سرعت نامی مقدم است. می ست

2 
 d1-26تا  d1-19ی مختلف ورودی از طریق پارامترهای هاسرعت

 شوند و سرعت پیاده روی مقدم است. می ست
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 (d1-18=0بر اساس تنظیم باینری )انتخاب سرعت مرجع  ■
 d1-08تا  d1-01(، هشت سرعت مختلف قابل دسترسی است که در پارامترهای H1-=1,2,3) 3و  2، 1با تنظیم عملگر ترمینال بر روی 

 سرعت و سرعت گماشته شده نظیر به نظیر آن در جدول زیر قابل مشاهده است:  8شود. تنظیمات باینری این تنظیم می

  1مولتی اسپید  مرجع
H1-=0 

 2لتی اسپید مو
H1-=1 

 3مولتی اسپید 
H1-=2 

 غیر فعال غیر فعال غیر فعال 1سرعت مرجع 

 غیرفعال غیر فعال فعال 2سرعت مرجع 

 غیر فعال فعال غیر فعال 3سرعت مرجع 

 غیر فعال فعال فعال 4سرعت مرجع 

 فعال غیر فعال غیر فعال 5سرعت مرجع 

 فعال غیر فعال فعال 6سرعت مرجع 

 فعال فعال غیر فعال 7عت مرجع سر

 فعال فعال فعال 8سرعت مرجع 

 

 بر اساس سرعت های مجزاانتخاب سرعت مرجع  ■
ست شده ا شته  هاتواند به آنمی H1-عملگرهای متفاوت از طریق تنظیم زیرخانواده  که چهار ورودی دیجیتال بر روی درایو تعبیه  گما

برای  هاتنظیم مقدار این سععرعت و پیاده روی از جمله این عملگرها هسععتند.  ، سععرعت نجاتی نامی، ریویزیون، میانیهاشععود. سععرعت

 قابل تنظیم است.  d1-26و  d1-19  ،d1-20، d1-24 ،d1-25ی مختلف در پارامترهای هاورودی

 انتخاب سرعت

 جزئیات ترمینال

H1-=6 سرعت نامی 

H1-=9 سرعت ریویزیون 

H1-=7 سرعت میانی 

H1-=10 سرعت نجات 

H1-=8 سرعت پیاده روی 

 

 )پیش فرض(( d1-18=1تقدم داشته باشد. ) نامیسرعت 
دو سیگنال سرعت توسط و زمانی که  ارجحیت داردd1-26 (H1-=8 )در این حالت هر سرعتی به سرعت پیاده روی ست شده در 

کند. شکل زیر می ، سرعت دیگر به سرعت پیاده روی تقدم پیداه روی باشدو یکی از آنها سیگنال پیاد ال فرمان داده شودجیتیی دهاورودی

 دهد. می نحوه کارکرد آسانسور تحت این شرایط را نشان
 

 
 d1-18=1: ترتیب عملکردی آسانسور در حالت 1-3شکل 

 

 (d1-18=2سرعت پیاده روی تقدم داشته باشد. )

فرمان داده  ی دیجیتالهاسیگنال سرعت توسط ورودی گر تقدم دارد. زمانی که دوی دیهادر این حالت سرعت پیاده روی بر تمام سرعت

شکل زیر نحوه کارکرد آسانسور تحت کند. می شود و یکی از آنها سیگنال پیاده روی باشد، سرعت پیاده روی به سرعت دیگر ارجحیت پیدا

 دهد.می این شرایط را نشان



32 
 

 

 
 d1-18=2حالت : ترتیب عملکردی آسانسور در 2-3شکل 

 : تنظیم شیب افزایش و کاهش سرعت و جرکقدم سوم ◆
 به تنظیم جرک اختصاص دارند.  C2شود. پارامترهای می تعیین C1اده شیب افزایش و کاهش سرعت موتور بر اساس پارامترهای زیر خانو

سبب خطای اضافه جریان  سرعت برای شیب افزایشگردد. تنظیم مقادیر خیلی سریع می پیشنهادبرای این خانواده مقادیر پیش فرض درایو 

شود. شیب افزایش سرعت بر اساس زمان شتاب گیری از سرعت صفر تا سرعت می و برای شیب کاهش سبب ایجاد خطای اضافه ولتاژ

ی تنظیم برا C1-01پارامتر شود. می شیب کاهش سرعت بر اساس زمان کاهش سرعت از سرعت بیشینه تا سرعت صفر تنظیم و بیشینه

شود می برای شیب کاهش سرعت است و زمانی استفاده C1-02شود. پارامتر می استفاده )از هر سرعتی به هر سرعتی( شیب افزایش سرعت

برای شیب کاهش سرعت است و زمانی  C1-04. پارامتر هر سرعتی دیگر باشدبه  و نامی پیاده روی غیر ازکه فرمان سرعت از هر سرعتی 

 C1-02ی کاهش سرعت بر اساس پارامتر هاباشد، تمام شیب C1-04=0باشد. اگر  سرعت از پیاده روی به صفرود که فرمان شمی استفاده

شود. در صورتی که این پارامتر صفر می برای کاهش سرعت موتور از سرعت نامی به سرعت صفر استفاده C-09پارامتر  . شود.می تنظیم

 2برای اطلاعات بیشتر در این زمینه به فصل  ها خواهد شد و ترمز مکانیکی بلافاصله عمل خواهد کرد.تنظیم شود، موتور از سرعت نامی ر

 مراجعه کنید.  Cبخش پارامترهای خانواده 

  دهد.می شیب افزایش یا کاهش سرعت را در قالب مسیر حرکتی موتور نشانتنظیمات جرک و 3-3شکل 

C2-02

(Jerk at 

Accel End)

C2-01 (Jerk 

at Accel 

Start)

C2-03 (Jerk at 

Decel Start)

C2-04 (Jerk at 

Decel End)
C2-05 (Leveling 

Speed)
C1-01 (Accel Ramp 1)

C1-04

(Decel Ramp 2)

C1-02 (Decel 

Ramp 1)

 
تنظیمات جرک و شیب افزایش و کاهش سرعت: 3-3شکل   

 قدم چهارم: تنظیم پارامترهای مربوط به شروع حرکت و توقف موتور ◆

 
: ترتیب عملکردی آسانسور4-3شکل   

قابل  1-3ی مختلف این منحنی در جدول هاناحیه دهد. توضیحمی ترتیب عملکردی آسانسور را در یک حرکت کامل نمایش 4-3شکل 

 مشاهده است:

 توضیحات ناحیه زمانی

t1  فرمانUp/Down شود. می داده 
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 متصل شده باشد. HC)توسط تابلو یا دستی( باید به  Hترمینال 

 ی دجیتال انتخاب شده باشد. هاسرعت مرجع باید توسط ورودی

 شود.می منتظر مانده و سپس مرحله بعدی آغاز S1-10درایو برای مدت زمان تنظیم شده در 

t2 

کند. در این مرحله تزریق جریان می ، درایو تزریق جریان به موتور را آغازS1-10عد از گذشت زمان تنظیم شده در ب

DC شود. می انجام 

 ، درایو رله ترمز مکانیکی را فعال کرده تا ترمز آزاد شود. S1-06بعد از گذشت زمان تنظیم شده در 

t3 
تنظیم نکنید چون در  S1-04را بیشتر از  S1-06یابد. مقدار می ادامه S1-04تا زمان تنظیم شده در  DCتزریق جریان 

 شود. می این صورت با وجود بسته بودن ترمز مکانیکی، فرکانس در موتور تزریق

t4 
ماند تا می باقی )مثلا نامی( کند و در سرعت تنظیم شدهمی شروع به شتابگیری S1-00درایو از سرعت تنظیم شده در 

 سرعت پیاده روی از سوی تابلو صادر شود.  فرمان

t5 
می شود. درایو سرعت خود را تا سرعت پیاده روی کاهش داده و در همین سرعت باقیمی سرعت پیاده روی انتخاب

 یا فرمان سرعت پیاده روی برداشته شود.  Up/Downماند تا فرمان 

t6  فرمانUp/Down یابد. می صفر کاهششود. سرعت موتور تا سرعت می برداشته 

t7 

به مدت زمان تنظیم شده در  DCرسد. در این لحظه تزریق جریان می S1-01سرعت موتور به مقدار تنظیم شده در 

S1-05 گردد. می آغاز 

 کند تا ترمز مکانیکی بسته شود. می سپری شد، درایو رله ترمز مکانیکی را باز S1-07پس از آن که زمان تنظیم شده در 

t8 
سپری شود. پس از آن جریان خروجی درایو  S1-05دهد تا زمان تنظیم شده در می ادامه DCدرایو به تزریق جریان 

 شود. می صفر

t9 
در این لحظه فرمان کند. می کنتاکتور موتور را ریست سپری شد، درایو رله S1-11بعد از آن که زمان تنظیم شده در 

baseblock ال شود. تواند به درایو اعممی 

 قدم پنجم: انتخاب روش کنترلی ◆
 بر اساس تجهیزات قابل استفاده، روش کنترلی درایو را انتخاب نمایید. 

 داده شود. قرار A1-02=2در صورتی که از درایو برای کنترل موتور القایی استفاده می شود، مد کنترلی بروی 

 قرار داده شود. A1-02=3شود، مد کنترلی بروی ت حلقه بسته استفاده میدر صورتی که از درایو برای کنترل موتور القایی به صور

 قدم ششم: تنظیم پارامترهای موتور ◆
را به صورت دستی پر نمایید.  E2و  E1ی هااگر تمام پارامترهای موتور )نظیر مقاومت استاتور( در دسترس است، پارامترهای زیرخانواده

برای عملکرد بهینه درایو لازم است. چنانچه مقدار مقاومت  E2-05و  E1-04 ،E1-05 ،E2-01 ،E2-02 ،E2-03،E2-04تنظیم پارامترهای 

در  Output Phase Lossدقت داشته باشید که خطای استاتور در دسترس نیست، اتو تیونینگ را مطابق دستور العمل فصل اول انجام دهید. 

باشد، موتور خطای از  (E2-03) جریان بی باری %25اگر جریان راه اندازی کمتر از شود و می موتور بر اساس جریان بی باری موتور تنظیم

 توان مقدار جریان بی باری را صفر تنظیم کرد. می دهد. برای غیرفعال کردن کلی این خطا،می دست رفتن فاز خروجی را

 تنظیم درایو با توجه مد کنترلیقدم هفتم:  ◆

 (A1-02=2) ایی استفاده شوداز درایو برای کنترل موتور الق ■
( بهینه ترین روش موجود از لحاظ Normal V/fعادی ) V/f برای کاربرد شما مناسب تر است. منحنی V/f تصمیم گیری کنید که کدام مود

اده نسوری، استفبرای کاربرد آسا مصرف انرژی است، با این حال معمولا در این روش گشتاور راه اندازی برای راه اندازی موتور کافی نیست.

شود. روش جایگزین این روش، استفاده از روش می توصیه( E1-02=3( تقویت شده )E1-13تا  E1-04) Manual curve از مقادیر پیش فرض

. را بسته به شرایط مورد نیاز به صورت دستی تغییر دهند V/fتوانند منحنی می ( است. کارشناسان با تجربه کافیE1-02=1افزایش گشتاور )

 مراجعه کنید.  E1برای اطلاعات بیشتر به فصل دوم بخش زیرخانواده 
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 ( A1-02=3از درایو برای کنترل موتور القایی به صورت حلقه بسته استفاده شود )  ■

( C5-) تاستفاده شود باید پارامترهای مربوط به کنترلر های سرع القایی به صورت حلقه بستهدر صورتی که از درایو برای کنترل موتور 

 و قابل قبولی در اختیار قرار دهد.با دقت خوبی تنظیم داشته باشد تا درایو بتواند حرکت نرم 

 حرکت نرم آسانسورقدم هشتم: تنظیم درایو برای  ◆
یموتور هنگام شروع حرکت ارائه م و عقب گرد یی برای نرمی حرکت آسانسور و رفع مشکلات مرتبط نظیر لرزشهادر این بخش توصیه

 شود. این مرحله را پس از راه اندازی ابتدایی آسانسور انجام دهید. 

 مربوط به مشکلات 3-3را ارائه داده و جدول  ی ممکنهاو راه حل با موتور القایی مشکلات معمول در هنگام راه اندازی آسانسور 2-3جدول 

 است. القایی به صورت حلقه بستهموتور  کنترل

 ی ممکنهاو راه حل در مد حلقه باز : مشکلات درایو2-3جدول 

 اصلاح علت احتمالی مشکل

 عقب گرد در شروع

 اکافی در شروع حرکتگشتاور ن

 ( را افزایش دهید.S1-02در شروع حرکت ) DCمیزان جریان  -

افزایش  2/0( را در گام C4-01ضریب جبران سازی گشتاور ) -

 دهید. 

 . را افزایش دهید (S1-00 فرکانس شروع)مقدار -

 ولت افزایش دهید.  5( را در گام E1-03ولتاژ آفست ) -

و شروع حرکت ترمز  DC Injectionزمان 

 تنظیم نیست

شروع را تا حد امکان کم کنید و مطمئن شوید  DC Injزمان 

 لحظه حرکت موتور ترمز مکانیکی کاملا آزاد شده است. 

شود، گشتاور می زمانی که ترمز مکانیکی رها

 مال نمی شود. کاملا اع

DC Inj (S1-04 )( و زمان S1-06زمان تاخیر باز شدن ترمز )

 را افزایش دهید

کاملا کنتاکتور موتور  Up/Downمطمئن شوید پیش از ارسال  شود.می کنتاکتور موتور خیلی دیر بسته

 بسته شده است. 

 شوک در شروع حرکت

کند که هنوز می موتور زمانی شروع به حرکت

 لا آزاد نشده یا بسته استترمز کام

 .را افزایش دهید DC Injection (S1-04)زمان 

 را افزایش دهید C2-01پارامتر  زمان شتاب گیری خیلی کم انتخاب شده است

 گشتاور شروع، محاسبه لغزش را تحت تاثیر قرار

 دهدمی

 (S2-06ثابت زمانی جبران لغزش را افزایش دهید )

-S2)، تاخیر زمانی جبران لغزش اگر مشکل هنوز وجود دارد

 میلی ثانیه افزایش دهید.  50را در گام  (05

 50ی ها( را در گامC4-02ثابت زمانی جبران ساز گشتاور ) گشتاور شروع، بیش از حد زیاد است

 میلی ثانیه افزایش دهید. 

-C4اگر مشکل هنوز وجود دارد، ضریب جبران ساز گشتاور )

داشته باشید که کاهش این ضریب  ( را کاهش دهید. توجه01

ممکن است سبب گیر کردن موتور و ایجاد خطای اضافه جریان 

( را افزایش C1-01شود. در این صورت، زمان شتابگیری )

 دهید. 

کنید و تاثیر آن را در  1/0در گام  S1-00اقدام به تغییر پارامتر  فرکانس شروع حرکت بهینه نیست. 

 هده کنید. کاهش یا افزایش شوک مشا

 شوک در پایان حرکت

کند و موتور را می ترمز مکانیکی خیلی زود عمل

 ایستاند.می وسط حرکت

( را افزایش دهید. اگر S1-07تاخیر عملکرد ترمز مکانیکی )

 (. S1-05را افزایش دهید ) DC Injلازم است، زمان 

( S1-01اگر هنوز مشکل وجود دارد، آخرین فرکانس تولیدی )

 یش دهید. را افزا

کنتاکتور موتور پیش از آنکه ترمز مکانیکی به 

 شود.می طور کامل عمل کند، باز

 را بررسی کنید.  S1-11مقدار 
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 DC Injectionقدرت بازدارندگی درایو در 

 کافی نیست. 

 ( را افزایش دهید. S1-03در پایان حرکت ) DCمقدار تزریق 

به خاطر فرا جهش سرعت، در 

گیری، ضربه انتهای شتاب

 شود.می احساس

 (.C4-02مقدار ثابت زمانی جبران گشتاور را زیاد کنید ) گشتاور یا جبران لغزش بیش از حد زیاد است. 

 (S2-06مقدار ثابت زمانی جبران لغزش را زیاد کنید )

نرخ تغییر سرعت هنگام رسیدن به سرعت زیاد 

 است. 

 را افزایش دهید.  C2-02پارامتر 

گام رسیدن به سرعت موتور هن

 پیاده روی، برای لحظه ای توقف

 کند.می

 تغییر دهید.  3یا 1، این پارامتر را به گزینه E1-02=0اگر  ی پایین کافی نیست. هاگشتاور در سرعت

 را افزایش دهید.  E1-03، مقدار E2-02=1اگر 

)  نقطه پایین در منحنی دستی 4مقدار ولتاژ  E2-02=2/3اگر 

E1-10  تاE1-13) توانید مقدار می را افزایش دهید. همچنین

E1-03  .را افزایش دهید 

 کنید.ا سرعت نامی را به دقت چک ی موتور مخصوصهاداده جبران سازی لغزش بیش از حد زیاد است. 

شتاب کاهش سرعت موتور بیش از حد زیاد 

 است. 

 را افزایش دهید.  C2-04مقدار 

می ی بالاهاموتور در سرعت

 لرزد.

 جبران سازی گشتاور بیش از حد سریع جواب

 دهد. می

( را افزایش C4-02ثابت زمانی فیلتر جبران ساز گشتاور )

 دهید. 

سرعت نامی را مطابق با سرعت درج شده روی پلاک موتور درج  سرعت نامی موتور درست تنظیم نشده است. 

 نمایید. 

ی پایین یا هاموتور در سرعت

 د.لرزمی میانی

نقطه  4قرار دهید و مقدارولتاژ  3یا  2را بر روی مقادیر  E2-02 ولتاژ خروجی بیش از حد زیاد است. 

 را کاهش دهید.  (E1-13تا  E1-10)پایین منحنی

 جبران سازی گشتاور بیش از حد سریع جواب

 دهد.می

( را افزایش C4-02مقدار ثابت زمانی فیلتر جبران ساز گشتاور )

 دهید. 

 ( را چک نمایید. E2-02مقدار لغزش نامی ) دار لغزش نامی درست تنظیم نشده است. مق

 50( را در گام S2-06ثابت زمانی فیلتر جبران ساز لغزش ) نوسانات لغزش زیاد است. 

 میلی ثانیه افزایش دهید. 

  زایش دهید.( را افC4-01مقدار ضریب جبران گشتاور ) دهد. می لرزش فقط در حالت ژنراتوری رخ

 

 

 ی ممکنهاو راه حل القایی به صورت حلقه بستهدر هنگام راه اندازی موتور  : مشکلات درایو2-3جدول 

 اصلاح علت احتمالی مشکل÷

 عقب گرد در شروع
تنظیم نادرست کنترل کننده های مربوط به 

 DCکنترل تزریق جریان 

 را افزایش دهید. C5-19پارامتر  -

 ا کاهش دهید.ر C5-20پارامتر  -

صدا دادن موتور قبل از شروع 

 حرکت

تنظیم نادرست کنترل کننده های مربوط به 

 DCکنترل تزریق جریان 

 را کاهش دهید. C5-19پارامتر  -

 را افزایش دهید. C5-20پارامتر  -

 شوک در شروع حرکت

کند که هنوز می موتور زمانی شروع به حرکت

 تترمز کاملا آزاد نشده یا بسته اس
 .را افزایش دهید DC Injection (S1-04)زمان -

 را افزایش دهید C2-01پارامتر - زمان شتاب گیری خیلی کم انتخاب شده است

تنظیم نادرست کنترل کننده های مربوط به 

 کنترل سرعت

 را افزایش دهید. C5-03پارامتر  -

 را کاهش دهید. C5-04پارامتر  -

لرزش موتور در هنگام شروع 

 کتحر

تنظیم نادرست کنترل کننده های مربوط به 

 کنترل سرعت

 را کاهش دهید. C5-03پارامتر  -

 را افزایش دهید. C5-04پارامتر  -

 لرزش در سرعت نامی
تنظیم نادرست کنترل کننده های مربوط به 

 کنترل سرعت

 را کاهش دهید. C5-01پارامتر  -

 را افزایش دهید. C5-02پارامتر  -



36 
 

 ن حرکتشوک در پایا

کند و موتور را می ترمز مکانیکی خیلی زود عمل

 ایستاند.می وسط حرکت

( را افزایش دهید. اگر S1-07تاخیر عملکرد ترمز مکانیکی ) -

 (. S1-05را افزایش دهید ) DC Injلازم است، زمان 

کنتاکتور موتور پیش از آنکه ترمز مکانیکی به 

 شود.می طور کامل عمل کند، باز
 را بررسی کنید. S1-11 مقدار-

تنظیم نادرست کنترل کننده های مربوط به 

 کنترل سرعت

 دهید. افزایش را C5-13پارامتر  -

 کاهش دهید. را C5-14پارامتر  -

 لرزش موتور در هنگام توقف
تنظیم نادرست کنترل کننده های مربوط به 

 کنترل سرعت

 را کاهش دهید. C5-13پارامتر  -

 افزایش دهید. را C5-14پارامتر  -

 

 ( A1-02=2)مد کنترلی  تنظیمات برای بالا بردن دقت توقفقدم نهم:   ◆
شود. برای انجام این تست لازم است تعداد نفرات یا بار کافی برای پر کردن کابین می در این بخش، آزمایشی برای بالا بردن دقت توقف ارائه

شود: کابین خالی )بیشترین میزان تاثیر لغزش( و کابین نیمه پر می مرحله انجام تا نصف ظرفیت کامل وجود داشته باشد. تست در دو

شود که تفاوت می آزمایش با کابین نیمه پر تنها یک بار کافیست، اما آزمایش با کابین خالی به قدری انجام)کمترین میزان تاثیر لغزش(. 

توان با یا تنظیم شیب توقف اینورتر میتنظیمات فوق، با جابه جایی آهن رپس از انجام دقت توقف در حالت نیمه پر و خالی برابر شود. 

 کابین را دقیقا به سر طبقه رساند. 

کار، طبقه ای را انتخاب کرده )طبقات وسط بهترند( و نصف بار کابین را در آن جای دهید. سپس کابین را به دو طبقه بالا برای انجام این 

قه حال کابین را به دو طبه طبقه مذکور برگردانید. سپس میزان فاصله از طبقه را با خط کش اندازه بگیرید. انتقال داده و دوباره آن را ب

با  اپایین انتقال داده و دوباره به سر طبقه بازگردانید. این بار نیز میزان فاصله از طبقه را با خط کش اندازه بگیرید. سپس آزمایش فوق ر

  موارد زیر تنظیم را انجام دهید: و طبقساس نتایج حاصل شده کابین خالی تکرار کنید. بر ا

 ( حالت موتوریتست در حالت انتقال کابین از بالا به پایین )
پر ایستاد، بدین معنی است که لغزش به اندازه کافی اعمال نشده است. با توجه به اینکه در جهت نیمه اگر کابین خالی بالاتر از کابین 

افزایش دهید و آزمایش را  %10)ضریب لغزش در حالت موتوری( را  S2-02سیستم در حالت موتوری است، ضریب  پایین کابین خالی ،

 مجددا انجام دهید. 

ایستاد، بدین معنیست که لغزش بیش از حد اعمال شده است. با توجه به اینکه سیستم در حالت نیمه پر اگر کابین خالی پایین از کابین 

 کاهش دهید و دوباره آزمایش را انجام دهید.  %10)ضریب لغزش در حالت موتوری( را  S2-02موتوری است، ضریب 

 خالی و نیمه پر در یک مکان ایستاد، بدین معنیست که لغزش اعمال شده کافی است و تغییری لازم نیست. اگر کابین در حالت 

  مطلوب برسد.آزمایش فوق را با کابین خالی آن قدر انجام دهید تا دقت توقف به حد 

 تست در حالت انتقال کابین از پایین به بالا )حالت ژنراتوری( 
یین ااگر کابین خالی بالاتر از کابین نیمه پر ایستاد، بدین معنی است که لغزش به اندازه کافی اعمال نشده است. با توجه به اینکه در جهت پ

افزایش دهید و آزمایش را مجددا  %10ریب لغزش در حالت ژنراتوری( را )ض S2-03کابین خالی ، سیستم در حالت ژنراتوری است، ضریب 

 انجام دهید. 

اگر کابین خالی پایین از کابین نیمه پر ایستاد، بدین معنیست که لغزش بیش از حد اعمال شده است. با توجه به اینکه سیستم در حالت 

 کاهش دهید و دوباره آزمایش را انجام دهید.  %10)ضریب لغزش در حالت ژنراتوری( را  S2-02ژنراتوری است، ضریب 

 اگر کابین در حالت خالی و نیمه پر در یک مکان ایستاد، بدین معنیست که لغزش اعمال شده کافی است و تغییری لازم نیست. 

   آزمایش فوق را با کابین خالی آن قدر انجام دهید تا دقت توقف به حد مطلوب برسد.
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 پیوست الف
 عملکرد درایوفلوچارت  ◆

 اعمال فرمان به پایه های

S3 تا S6

روشن بودن درایو

  اعمال جهت به پایه های

S1 یا S2

جذب کنتاکتور مربوط به 
موتور

DCتزریق جریان 

    اتصال کوتاه بودن

H  Hc

جذب کنتاکتور مربوط به 
ترمز و باز شدن ترمز

ادامه داشتن تزریق جریان 
DC  تا پایان زمان تعیین

شده

افزایش فرکانس و ولتاژ 
خروجی درایو

چرخش موتور

Yes

و  Hمنتظر اتصال 
Hc

Yes

No

                              S1 

   S6                 Monitor 

           U1-10            .

               U1-01         

Monitor                     

                                  

              S3    S6          

      .

                              

     Monitor                   

U1-11                .

              Base Block (BB)

  LED          BB         

      .

                            

DC   LED   FWD         

   .

                              

     Monitor                   

U1-11                .
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 پیوست ب
 ی قابل تنظیمجدول پارامترها ◆

-مقدار پیش

 فرض
 کد نام پارامتر واحد

مقدار 

فرضپیش  
 کد نام پارامتر واحد

4/4  Hz سرعت ریویزیون d1-24 7 - انتخاب مد کنترلی A1-02 

2 Hz  نجاتسرعت d1-25 0 - بازنشانی درایو A1-03 

6 Hz رعت پیاده رویس d1-26 1 -  تنظیم فرمانUp/down b1-02 

 b1-08 فرمان گرفتن حین تنظیمات - V/f E1-02 1مد  - 3

0 V ولتاژ آفست E1-03 6 s  1شیب افزایش سرعت C1-01 

26 Hz بیشینه فرکانس خروجی E1-04 4 s  1شیب کاهش سرعت C1-02 

380 V بیشینه ولتاژ E1-05 8 s  2شیب کاهش سرعت C1-04 

190 V  فرکانس بیشینه 32/16ولتاژ در E1-06 0 s شیب کاهش فوری C1-09 

121 V  فرکانس بیشینه 32/12ولتاژ در E1-07 2 s شیب کاهش سرعت ریویزیون C1-15 

92 V  فرکانس بیشینه 32/10ولتاژ در E1-08 6 - جرک در شروع شتابگیری C2-01 

75 V  فرکانس بیشینه 32/8ولتاژ در E1-09 3 - جرک در پایان شتابگیری C2-02 

52 V  فرکانس بیشینه 32/6ولتاژ در E1-10 3 - جرک در شروع ترمز C2-03 

40 V  فرکانس بیشینه 32/5ولتاژ در E1-11 3 - جرک در پایان ترمز C2-04 

35 V  فرکانس بیشینه 32/4ولتاژ در E1-12 3 - جرک در پیاده روی C2-05 

20 V  فرکانس بیشینه 32/3ولتاژ در E1-13 5/1  C4-01 ضریب جبران ساز گشتاور - 

12 A جریان نامی موتور E2-01 200 ms ثابت زمانی جبران ساز گشتاور C4-02 

4 Hz لغزش نامی موتور E2-02 90 -  1ضریب تناسب حلقه کنترل سرعت C5-01 

4 A جریان بی باری موتور E2-03 1200 ms 
رل ضریب جمع کننده حلقه کنت

 1سرعت 
C5-02 

 C5-03 2ضریب تناسب حلقه کنترل سرعت  - E2-04 100 های موتورتعداد قطب - 4

2 Ω مقاومت خط به خط موتور E2-05 1200 ms 
ضریب جمع کننده حلقه کنترل 

 2سرعت 
C5-04 

3/5  kW توان نامی موتور E2-11 30 ms 
ثابت زمانی فیلتر خروجی کنترل 

 کننده سرعت 
C5-06 

 C5-13 3ضریب تناسب حلقه کنترل سرعت  - S3 H1-03 40انتخاب عملکرد ترمینال  - 0

 S4 H1-04 5000 msانتخاب عملکرد ترمینال  - 1
ضریب جمع کننده حلقه کنترل 

 3سرعت 
C5-14 

 - S5 H1-05 100انتخاب عملکرد ترمینال  - 2
ضریب تناسب حلقه کنترل تزریق 

 DCجریان 
C5-19 

 S6 H1-06 200 msرد ترمینال انتخاب عملک - 10
ضریب جمع کننده حلقه کنترل 

 DCتزریق جریان 
C5-20 

60 S زمان مجاز اضافه بار موتور L1-02 67/0  Hz  1سرعت مرجع d1-01 
 d1-02 2سرعت مرجع  L1-08 24 Hz سطح جریانی اضافه بار % 150

3/0  Hz سرعت پذیرش L4-01 12 Hz  3سرعت مرجع d1-03 

 d1-04 4سرعت مرجع  L5-01 0 Hz تلاش برای بازنشانی خطادفعات  - 0

o3-01 3/1 انتخاب عملگر کپی - 0  Hz  5سرعت مرجع d1-05 

o3-02 4/4 مجوز کپی پارامتر - 0  Hz  6سرعت مرجع d1-06 

0 Hz فرکانس آغاز در شروع S1-00 0 Hz  7سرعت مرجع d1-07 

0 Hz فرکانس پایان S1-01 0 Hz  8سرعت مرجع d1-08 

S1-02 3/0 شروع DCجریان  % 70  Hz  سرعتjog d1-17 

 d1-18 مد تعیین سرعت مرجع - S1-03 0 پایین DCجریان  % 80

5/1  s  زمان تزریقDC در شروع S1-04 24 Hz سرعت نامی d1-19 

1 s  زمان تزریقDC در پایان S1-05 12 Hz  1سرعت میانی d1-20 



39 
 

-مقدار پیش

 فرض
 کد نام پارامتر واحد

مقدار 

فرضپیش  
 کد نام پارامتر واحد

Auto-tuning T1-01 5/0انتخاب آزمایش  - 3  s تاخیر زمانی آزاد کردن ترمز S1-06 

4/7  kW توان نامی موتور T1-02 3/0  s تاخیر زمانی بستن ترمز S1-07 

380 V ولتاژ نامی موتور T1-03 2/0  s تاخیر زمانی فرمان حرکت S1-10 

8/16  A نامی موتور جریان T1-04 2/0  s تاخیر زمانی باز کردن رله کنتاکتور S1-11 

26 Hz فرکانس نامی موتور T1-05 1 -  کنترل کنتاکتور موتور درAuto-

tuning 
S1-12 

 S2-01 سرعت نامی موتور T1-06 1380 rpm های موتورتعداد قطب - 20

156 rpm سرعت نامی موتور T1-07 1 - 
ر حالت ضریب جبران لغزش د

 موتوری
S2-02 

1024 ppr دقت انکودر T1-08 5/0  - 
ضریب جبران لغزش در حالت 

 ژنراتوری
S2-03 

 2000 ms ثابت زمانی جبران لغزش S2-06 

 

 جدول پارامترهای مانیتورینگ ◆

 کد نام پارامتر واحد

Hz سرعت مرجع U1-01 

Hz سرعت موتور U1-02 

Hz جریان خروجی U1-03 

Hz ورسرعت موت U1-05 

V ولتاژ مرجع خروجی U1-06 

V  ولتاژ لینکDC U1-07 

kW توان خروجی U1-08 

 U1-10 های دیجیتالوضعیت ورودی -

 U1-11 های دیجیتالوضعیت خروجی -

U3-01 تاریخچه خطاهای درایو - تا   U3-08 

Cº دمای هیت سینک U4-08 

A ( جریان گشتاورسازIq) U6-01 

A جریان مغناطیس ک( نندهId) U6-02 

V  ولتاژ مرجعq U6-05 

V  ولتاژ مرجعd U6-06 
 

 

 

 

 31وری پردیس، خیابان نوآوری پلاک دماوند، پارک فناجاده  20تهران، کیلومتر : آدرس

 021-76251432: فکس 021-76251431           021-76250959      :تلفن

 SBTDrives@   تلگرام:  09120762325پشتیبانی : 
 

www.sbt.co.ir 


