
 

 

 

 

 

 

 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 يواز   دراه   دستفاا ینماراه

Schneider ATV



 

 

 مقدمه     
 

 

يودرا Altivar 71 تاوات کيلو  0.37بين ان نج تور ، در رشنايداساخت شرکت  630 واتکيلو   

 .ددمی گر توليد
 

 .ست س استروات در دکيلو  5.5تا  0.37بين ، يودراين التی و 230ز تکفاع نو
 

 .د دارد جووات وکيلو  45تا  0.37ه ودمحدن در لتی آو 230ز سه فال مد
 

 وات کيلو 75 تا وات کيلو 0.75 هودمحد در  دارد زنيا زفا سه لتو 400 ورودی قبر که مدلی

 .ددمی گر عرضه
 

 شده توليد ، وات کيلو 630 تا واتکيلو 2.2 هودمحد در مه زفا سه لتو 690 قبر ورودی با لمد

 . ستا
 

 ونسنکر PM یارهموتو و ونآسنکر لقايیا یارهموتو لکنتر ایبر انتو می Altivar 71 يودرا از

 .دنمو هدستفاا
 

 رتکا شامل که دنمو ارسو ، يودرا ينا روی بر انتو می را توسعه یاه رتکا از مختلفی اعنوا

 طتباار به طمربو رتکا اعنوا و درنکوا رتکا و گآنالو و ليجيتاد یاه جیوخر و ورودی توسعه

 .می باشد ...و  لسريا
 

 جیويک خرای ، له رجی وخرگ ، دو آنالول ، دو ورودی يجيتاورودی د 6دارای  ATV 71 يودرا

 .ست ا RS485گاه دريک و  CANopenگاه دريک ،  گآنالو



 

 

 

 
 

 کامپيوتر به را يودرا انتو می RS232/485 لمبد يک از هدستفاا با و RS485 گاهدر طريق از

 .دمديريت نمورا يو ی درااهمترراپا،  SOMOVEار فزم انراز ه دستفاابا و  صلو
 

 .د صل نموو CANopenبه شبکه را يو ان درانيز می تو CANopenگاه از دره دستفاا با
 

 اه شبکه ساير به يودرا لتصاا ،يودرا به درنکوا لتصاا ،اه جیوخر و اه ورودی ادتعد توسعه ایبر

 .د دارد جودی وتوسعه متعدی ارت هنيز کا ...و ترنت و ا PROFIBUS نمچوه



 

 

 ، دارایبالا ان با توی اهيو د و دراه می شودستفاا LEDيک کی پدان ، از کم توی اهيوروی درابر 

 کوچک نيزی اهيو روی درابر را فيکی اکی پد گر .ستند هفيکی اگر LCDيک کی پد با صفحه 

 .د ه می شودادتوضيح  )کی پد(پانل ل کنترع نودور ، هنما راهين در ا .د نصب نموان تو می
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 )کی پد(پانل  لکنتر
 

 

 لمد دو ينا ،يرز شکل در . دارد دجوو ، يودرا ينا ایبر پانل لکنتر لمد دو ،شد کرذ که مانگونهه

 .ست اه شده ن دادپانل نشا لکنتر
 



 

 

LED ،پانلل با کنترر کاای ما برا .ست اه دسار فيکی بسيااپانل گرل با کنتردن کرر کا ستز انيا 

 .د شوع جو، رير زکه به شکل 
 



 

 

 فيکیاپانل گر لکنتر    

 سيله يک کابلوبه ان يا می تود و يو نصب نموروی درابر  مستقيماً انمی تورا فيکی اگر پانل لکنتر

 و ن،چرخا کليد يک ، ریفشا کليد شته ، پانل ينا روی بر . داد ارقر ،تابلو درب روی بر ، بطرا

 .د دارد جوو LCDصفحه  يک
 

 
 
 

 یاه کليداز  Run و STOP/Reset و FWD/REV ستیدحالت در يو ل دراکنترای بر

F4  و اینيز برن کليد چرخاو F3 و F2 و F1 و Esc د می شو هدستفاا یاه کليد. (Local) 

 .رود می ر ا به کاهمترراتنظيم پاو تغيير 



 

 

 انتو می سترا به چپ از LCD صفحه از اول خط در ، دشو می يدهد يرز شکل در که گونه نماه

 .دده نموهمشارا يو دراجی وخرن جرياو فرکانس ،  يو ل درامرجع کنتر، يو دراضعيت و ،
 

 

 حالتدر يو دراضعيت ، وينجا در ا Ready ،يو ل درامرجع کنترو  Terminal وفرکانس  و

 در گرا . دده می ننشا را فعلی یمنو ، LCD از دوم خط . ستا صفر ،حاضر لحا در نيز نجريا

 باشد Menu Drive 1 لمثا رطو به يگرد یمنو يک در گرا و Menu Main باشد صلیا یمنو

 .د ه می شوداد ننشا
 

 ،ين محلدر ای نيز دهمترراحالت پا، در د دهمی ن نشارا ين منو ی ااهير شاخه ی ، زبعد طخطو

 یاهکليد د نيد عملکرامی تو LCDخط آخر در  .د ه می شودادنمايش ، ا ن هير آدمقاو  اهمترراپا

F1 تا F4 یاه کليد . نماييد دههمشا را F1 تا F4 در که باشند شتهدا دیمتعد یادهبررکا ننداتو می 

 اه گزينه بنتخاا ایبر F4 و F1 یاه کليد از . دشو می هداد ننشا ،کليد ره رکنا ، LCD آخر خط

 .ددگر می هدستفاا ، سترا و چپ فطر به اه گزينه حرکت ایبر F3 و F2 یاه کليد از و
 

 به هدآما لحا در يودرا گرا لمثا رطو به . دده می ننشا را يودرا مختلف یاه ضعيتو ،يرز متن

 ننشا را =Running Drive Run باشد رکا لحا در گرا و =Ready Drive RDY باشد رکا

 .د ده می



 

 

 

 
 

 .ست اير ول زمانند جدهفرعی ی منو 7، دارای  LCDپانل ل کنتردر صلی ی امنو
 

 توضيح فرعیی منو

1= Drive Menu يوی درااهمترراپا 

2= Access Level  اهمترراسترسی به پادتعيين سطح 

3= Open-Save as خيره فايلهادن و ذنموز با 

4= Password (code) وردپسو 

5= Language نباب زنتخاا 

6= Monitoring نمايشت تنظيما 

7= Display config تنظيم کی پد 

 

 

Language 5= یمنو ، کنيد می اربرقد را يودرا که ربا ليناو لکنترن بازکه دد ر می گرهظا 

 .د تنظيم نمو، ين حالت ان در امی تورا  پانل
 

 



 

 

 .ددگر می تنظيم اهمترراپا به سترسید سطح تعيين ایبر =Level Access 2  یمنو ، نآ از پس

 دجوو اهمترراپا به سترسید ایبر Expert و Advanced و Standard و Basic سطح رچها

 .د شد اهخو =Menu Drive 1ه يک رشمای منون وارد آاز پس و  . دارد
 

 

ای بر .ددصلی می گری امنود و وارد می شورج يو خای درامنو، از يد ر دهفشارا  Escگر کليد ا

 فطر به را نچرخا کليد گرا . کنيد هدستفاا ن،چرخا کليد از پايين و بالا فطر به اهمنو بين حرکت

 .د دهمی م نجارا ا Enterعمل  ، يد ر دهفشا خلدا
 

 .ددير شاخه تقسيم می گرز 14به د خو =Menu) Drive (1يو درا یمنو
 

 .ده کنيد هير مشاول زجددر نيد امی تورا يو ی درامنوی اه يرشاخهز
 

 LEDع کی پد نون در آدل معا =1يوی درامنوLCD)کی پد در (

1.1 simply start SIn - 

1.2 Monitoring SUP- 

1.3 Setting Set- 

1.4 Motor control drc- 

1.5 Input/ Output I-O- 

1.6 commands CtL- 

1.7 Application Functions Fun- 

1.8 Fault Management FLt- 

1.9 communication Con- 

1.10 Diagnostic  

1.11 Identification  

1.12 Factory setting Fcs- 



 

 

 

1.13 User Menu Usr- 

1.14 programming card (plc) spL- 

 

 

 دههمشارا  LEDع نوو  LCDع کی پد نودر ا هير شاخه و زا هنيد منو اير نيز می توزشکل  در

 . بفرماييد
 

 
 می باشد که جهت تنظيمری کليد فشار چهاو  LEDقمی ر ريک صفحه چهادارای  LEDع پد نو کی

 .ددمی گره دستفاايو درا یاهمترراپا



 

 

 

 
 

 کليد Enter ایبرو متر رابه پاای ورود برو ا هبه منوای ورود بر save ات درتغييردن نمو

 .رود می ر ا به کاهمترراپا
 

 نشد saveون بد، متر راپاوج از يا خرو بالاتر ی فتن به منوو را همنووج از خرای بر Escکليد 

 حرکت ، اهمنو بين حرکت ایبر نيز پايين و بالا سمت یاه کليد از . دشو می گرفته رکا به اتتغيير

 .د ه می شودستفااا همترراخلی پاار داتغيير مقدو ا همترراپا بين
 

 ،يو درامانی که ز کی پدی صفحه روی بر دد، می گرار برقد LED ننشارا يو دراضعيت ، و

 Readyبه معنی  rdyل ، مثار به طو .د ده می
 

 start simplyی که به معنی منود ر می شوهظا  -SInرت عبا، يد ر دهفشارا  Enterکليد  چنانچه

 در که ستا ينا ندهده ننشا -SIn سترا قسمت در منفی علامت . ستا LCD لمد یاه پد کی در

 .د شتباه گرفته نشو، امتررابا يک پاو يم ار دارمنو قر يک
 

 یمنودر  simply start با، يو دراسريع يک ازی نداه ای راکه برد دارد جوومتر راچندين پا

 .رود می ر به کات تنظيمااد کمترين تعد
 

 حالتی کهدرگر ا -SIn صفحهروی  LCD رتعبا  يدده رفشا را پايين جهت کليد ستا -sup به

 نيداين منو می تودر ا .ستا LCDکی پد در  Monitoringی منون ماهد آمد که اهخودر نمايش 



 

 

 ينا یاهمترراپا . کنيد دههمشا را ... و سرعت و فرکانس و مصرفی انتو و نجريا و ژلتاو يردمقا

 .يش نمی باشد ايروقابل و ست اندنی افقط خو،  منو



 

 

 اهساير منو
 

 

 دعملکر، يرول زجد ساير . دده می توضيح امختصرً را اهمنو
 

 اهمترراپاد عملکر توضيح

SEt- ی منوsetting ترمزب، مانند شتاهايی همترراشامل پاdc ، وا هفرکانس... 

drc- یمنو Control Motor کرير فرکانس ، نتوتيوا و رموتو یاهمترراپا شامل، 

 .ست ا ...و v/fمنحنی و يو دراکنترلی  روش

I-O- یمنو Inputs/Outputs و اه ورودی  دعملکر که ستا ايیهمترراپا شامل 

 .کند می تعريف را اه جیوخر

CtL- ی منوcommand می باشد  ...ن و تعيين مرجع فرماای ايی برهمترراشامل پا. 

Fun- یمنو Function Application لکنتر ایبر ايیهمترراپا شامل Pid سرعت و 

 .ست ا ...و ترمز و ثابت  یاه

FLt- یمنو Management Fault محافظت و فالت مديريت ایبر ايیهمترراپا شامل 

 .ست ر اموتوو  يودرا

COn- ی  منوcommunication یشبکه بندل و سرياط تباارمرتبط با ی اهمترراشامل پا 

 .د شو می

FCS- یمنوsetting Factory خانهرکات گشت به تنظيمازباای بر 

USr- ی منوuser ی اهمترراستيابی به پاای دبرuser 

SPL- یمنو card Programming رتکا به که ايیهيودرا ایبر PLC مجهزباشند 

 .ددمی گر هدستفاا

Cod- مرتبط با ی اهمترراپاPassword  اهمترراپاوا ارهفزم امحافظت نرو 

LAC- ی منوLevel Access يوی درااهمتررابه پاان بررسترسی کادتعيين سطح ای بر 



 

 

 -SInی منو
 

 

 یمنو -SIn کی پدروی  بر LED رتعبادل معا LCD simply startکی پدروی  بر ایبر

 .رود می ر يو به کادراسريع  تنظيم
 

 د ازبرربيانگر نوعی کاو، ر ماکره .کنيد ب نتخارا ايکی و، بين چندين ماکراز نيد اين منو می توا در

 ایبر گرا و  Hoisting ویماکر  دشو می هدستفاا ، جرثقيل يک ایبر يودرا از گرا . ستا يودرا

PID وی ماکردد  ه می گردستفااRegulator PID ،ست ی اگيرر قابل به کا. 
 

 ر وتوقف موتون ماو در زنيست ن فرمادارای يو درامانی که زبايد  حتماً ،ه وگر ينا یاهمترراپا

 ستا شکل مينه به نيز يگرد یاهمترراپا و اهمنو از ریبسيا ایبر يتودمحد ينا . دشو منجاا ،يودرا

 . يدده تغيير را اهمترراپا بعد باشند توقف حالت در رموتو و يودرا بايد ابتدا و ،
 

 .معرفی می نمايد ب را نتخااقابل وی چندين ماکر، يرز ولجد



 

 

 

 دعملکر وماکرم نا

Start/stop يکی . ستا شده تنظيم ، يودرا روی بر ضفر پيش رطو به وماکر ينا 

 . ستا دچپگر اه ورودی از يکی و دستگررا ، اه ازورودی

 سرعت . ستا stop و start نيز اه ورودی از يکی ،wire-3 حالت در

 .دمی شول کنتر AI1گ آنالوورودی  توسط

Handling و نقاله ارنواد و جابه جايی موای بر... 

General use عمومیی ادهبررکاای بر 

Hoisting و جرثقيل و بالابر ای برhoist 

PID دعملکردن نمول فعاPID 

 setpoint PIDای ورودی بر AI1ورودی 

 PIDفيدبک ان ورودی به عنو AI2ورودی 

Communication لسرياط تباو ارحالت شبکه ب نتخاای ابرو ماکر 

Master/Slave صل کنندوحد ر وامکانيکی به يک باظ لحار را از موتودو که  قعیامو در 

 هدستفاا Master/Slaveراز روش ر موتوور هتنظيم گشتا ایبر

 .دشو می



 

 

 
 
 
 
 

 .معرفی می کند را  start simplyی منودر  LEDکی پد ی اهمترراپا، يرول زجد
 

 توضيح مترراپا

tcc 2حالت دو بين ب نتخااwire  3ياwire 
 

 

CFG و يک ماکرب نتخاا(Macro) 

bFr ر فرکانس موتوHz) (50 اردستاندا 

IpL يوز ورودی دراقطع فای خطادن نمول فعا 

npr ر نامی موتوان تو(Kw) 

Uns ر نامی موتوژ لتاو(v) 

nCr ر نامی موتون جريا(A) 

FrS ر فرکانس نامی موتو(Hz) 

nsP نامی ر بار در سرعت موتو(RPM) 

tFr زجی مجاوکثر فرکانس خراحدHz) (60 

tun رموتوو يو ن دراتوتيودن انمول فعا 

tus ددهمی ن نشارا ر موتوو يو ن درايا نشدن شدن توتيواضعيت و. 

PHr تعيين می کند ر را جهت چرخش موتوو جی وخری ازهجهت چرخش فا. 

ItH نشدداغ بر ابرر در محافظت موتوای برر ضافه بان اجرياز مجاار مقد 

Acc يش سرعت افزن امات زمدAcceleration– 

dEc ش سرعت هکان مات زمدDeceleration– 



 

 

 

Lsp يودراجی وفرکانس خرقل احد 

HsP يو ای درابرز کثر فرکانس تنظيمی مجااحدHz) (50 

 

 

 نتوتيوا سپس . نماييد تنظيم ،يودرا روی بر و ندهاخو ، رموتو کپلا روی از را رموتو یاهمترراپا

 .کنيدل فعا را



 

 

 
 
 
 
 

 

Monitoring یمنو  
 

 

 یمنواز  Monitoring يا -sup ن وجرياژ و لتان ومچوهيو ی درااهمتغيرير دنمايش مقاای بر

 .دده می گردستفاا ...و سرعت و فرکانس 
 



 

 

 عکی پد نوروی گر بر ا LCD یمنووارد  Monitoring شويد گزينه I/O Map نمايشای بر

 گ وآنالول و يجيتای ورودی دال هضعيت ترميناو .ا می باشد هجی وخرو ا ورودی هضعيت و

 .ده نماييد همشا Map I/Oبخش در نيد امی توگ را آنالول و يجيتای داه جیوخر
 

 
 ننشا LED عنو یاهپد کی در را نآ به طبومر یاهمتغير يردمقا و اهکد از ادیتعد نيز يرز ولجد

 .دده می



 

 

 

 
 

 هدستفاا -IOn یمنو از ، LED یاه پد کی در اه جیوخر و اه ورودی ضعيتو دههمشا ایبر
 

 .دشو می
 

(IOn-  I/O Map) 
 

 دنضعيت صفر يا يک بوو LISI، ين حالت در ا .کنيد ب نتخاراا -LIAی يرشاخه ، زين منو در ا

 ليجيتای داورودی ه LI1 تا LI8 .اردبه نمايش می گذ را یاهمترراپا LIA تا LI4A دعملکر، 

 .د دهنمايش می را ا ای ورودی هتنظيم شده بر
 

 یمنوگ از آنالوی اورودی هضعيت ن ويدای دبر -AIA .ه کنيد دستفاا ایتنظيم شده بر دعملکر

 .د ه می شودادنمايش  AI2Aو  AI1Aرت به صو AI2و  AI1ی اورودی ه



 

 

 
 
 
 
 

 

setting یمنو  
 

 

 

 پد کی روی بر تتنظيما یمنو يا Setting 1.3 رتعبا دلمعا LED  پد کی روی بر -SEt یمنو

 .ست ا فيکیاگر



 

 

 dc  ترمز و بشتا و سرعت به طمربو تتنظيما از ریبسيا و ... .ددين منو تنظيم می گردر ا

 .معرفی می کند را ين منو ی امتهاراپااد از تعد، يرز ولجد
 

 ضپيش فر توضيح مترراپا

Inr 0.1 ایثانيه  1و  0.1و  0.01ی اهحدب در واش شتاهيا کا يشافزا sec 

Acc يش سرعت افزن امات زمدAcceleration 3 sec 

Dec ش سرعت هکان مات زمدDeceleration 3 sec 

Ac2 2يش سرعتافزن امات زمد Acceleration 5 sec 

dE2 2ش سرعتهکان مات زمد Deceleration 5 sec 

tA1 ای بتدب در اشتاار مقدAcc %10 

tA2 ی نتهاب در اشتاار مقدAcc %10 

tA3 ای بتدب در اشتاار مقدdec %10 

tA4 ی نتهاب در اشتاار مقدdec %10 

LSP 0 يودراجی وقل فرکانس خراحد Hz 

HSP 50 يوای دراکثر فرکانس مرجع براحد Hz 

ItH برابر در رموتو محافظت ایبر ربا ضافها نجريا زمجا ارمقد 

 )ست رانامی موتون جريا (Inنشد داغ

1.5* In 

SPG 40% سرعتل کنترای ضريب تناسبی بر 

Sit 100% سرعتل کنترای برال نتگرن امات زمد 

SFC 0 سرعتل کنترای فيلتر برن مات زمد 

 

 

 .ير تنظيم کنيد ول زجدرا در  -SEtه وگری اهمترراسايرپا
 

 ضپيش فر توضيح مترراپا

UFr % 100% کمی اهسرعت ور در گشتاان جبر 

SLP % ش لغزان جبر(slip) %100 

Idc ن جرياار مقدdc ترمز ای يقی بررتزdc 0.64 *In 

tdI ن يق جريارتزن مات زمدdc 0.5 ترمزای بر sec 

Idc2 ن جرياار مقدdc ترمز ای يقی بررتز–dc 0.5 2ه رشما * In 



 

 

 

tdc نجريايق رتزن مات زمدdc 0.5 2ه رشما -ترمزای بر sec 

SFr  فرکانس سوئيچينگ-igbt 8 کرير KHz 

CLI رموتو حفاظت ایبر يودرا جیوخر نجريا دننمو ودمحد In) 

 )ست ر انامی موتو يناجر

1.5 * In 

JGF  فرکانسJog 10 ستیل دکنترای بر Hz 

SP2  10 2فرکانس ثابت Hz 

SP3  15 3فرکانس ثابت Hz 

SP4  20 4فرکانس ثابت Hz 

SP5  25 5فرکانس ثابت Hz 

SP6  30 6فرکانس ثابت Hz 

SP7  35 7فرکانس ثابت Hz 

SP8  40 8فرکانس ثابت Hz 

SP9  45 9فرکانس ثابت Hz 

SP10  50 10فرکانس ثابت Hz 

SP11  55 11فرکانس ثابت Hz 

SP12  60 12فرکانس ثابت Hz 

SP13  70 13فرکانس ثابت Hz 

SP14  80 14فرکانس ثابت Hz 

SP15  90 15فرکانس ثابت Hz 

SP16  100 16فرکانس ثابت Hz 

SPr 10% فرکانساف از نحرز امجاار مقد 

 

 

 .دتنظيم نمو، ين منوان در انيز می تورا آستانه تشخيص ور و به گشتاط مربوی اهمترراپا
 

 ضپيش فر توضيح مترراپا

tLIn 100% ریحالت موتوور در گشتادن نموود محد 

tLIG 100% ریتوانرژحالت ور در گشتادن نموود محد 

Ctd لهريک دن نمول فعاای جی بروخرن آستانه جريا ارمقد 

 جیوخر يا

In 

ttH لهريک دن نمول فعاای برر موتوور آستانه گشتا ارمقد 

 )کثراحد(جی وخر يا

100% 

ttL 50 يا لهريک ن شدل فعاای برر موتوورآستانه گشتاار مقد% 



 

 

 

  )قلاحد(جی وخر 

Ftd نشد لفعا ایبر ،يودرا جیوخر فرکانس آستانه ارمقد 

 reach) (speedجی وله يا خرر يک

 



 

 

 
 
 
 
 

 

Motor Control یمنو  
 

 

 

 یمنو -drc ر،موتول کنترن و روش توتيور و اموتوی اهمترراشامل پار ، موتول کنتری يا منو

 .می باشد  ...و فرکانس سوئيچينگ 



 

 

 
 
 
 
 

 .معرفی می کند را ين منو ی ااهمترراپاادی از تعد، يرول زجد
 

 ضپيش فر توضيح مترراپا

bFr و رموتو یگير رکا به منطقه اردستاندا به طمربو فرکانس 

 يودرا

50 Hz 

nPr رنامی موتوان تو(Kw) رموتوک پلا 

UnS ر نامی موتوژ لتاو(v) رموتوک پلا 

nCr ر نامی موتون جريا(A) رموتوک پلا 

FrS ر فرکانس نامی موتو(Hz) رموتوک پلا 

nSP نامی ر بار در سرعت موتو(RPM) رموتوک پلا 

tFr ر عمالی به موتواکثر فرکانس احد(Hz) 60 Hz 

tUn یاهمترراپا   ينکهاز اپس ر موتوو يو ن دراتوتيوادن نمول فعا 

 yes را مترراپا ينا ، يددنمو يودرا حافظه وارد را رموتو

 .يد ده ارقر

No 

AUt توماتيکن اتوتيودن انمول فعا no 

tUs دههمشا ،مترراپا ينا در نيداتو می را نتوتيوا منجاا ضعيتو 

 )يش نيستايروقابل ( کنيد

tAb 

PHr  تعيين می کندرا ا زهجهت چرخش فار، و موتوجهت چرخش. Abc 

ctt  يودراتوسط ر کنترلی موتوروش uuc 

ucc =  شلغزان با جبرز حلقه با -فلوداری برل کنترروش 

=cuc  زحلقه با -فلوداری برل کنترروش 

=Fuc  يشیافزدر انکواحلقه بسته با داری برل کنترروش 

=uF2  روشv/f  اینقطه دو 

=uF5  روشv/f  ایپنج نقطه 

=Syn ونسنکری ارهموتول کنتر 



 

 

 
 
 
 
 

 .د دهمی ن نشاای را له ای رپنج نقطه ای ، و نقطه دو  v/fمنحنی دو ير ز شکل
 

 .معرفی می نمايدر را ه موتووگرت يرنيز ساير تنظيماز ولجد
 

 ضپيش فر توضيح مترراپا

u0 نقطه ژ در لتاوu0  منحنی ازv/f 0 

u1 نقطه ژ در لتاوu1  منحنی ازv/f 0 

F1  نقطه در فرکانسF1  منحنی ازv/f 0 

u2 نقطه ژ در لتاوu2  منحنی ازv/f 0 

F2  نقطه در فرکانسF2  منحنی ازv/f 0 

u3 نقطه ژ در لتاوu3  منحنی ازv/f 0 

F3  نقطه در فرکانسF3  منحنی ازv/f 0 

u4 نقطه ژ در لتاوu4  منحنی ازv/f 0 



 

 

 

F4  نقطه در فرکانسF4  منحنی ازv/f 0 

u5 نقطه ژ در لتاوu5  منحنی ازv/f 0 

F5  نقطه در فرکانسF5  منحنی ازv/f 0 

 

 

 .ددگرل نبادير ول زجدر ، در ه موتووگری اهمترراپای از يگراد دتعد
 

 ضپيش فر توضيح مترراپا

En5 يور و درامتصل به موتو درنکوع انوب نتخاا AAbb 

PG1 چرخش دور ره در درنکوا یاه پالس ادتعد 

 رموتو

1024 

Enc درنکودن اچک نمو No 

EnU درنکورت اکادن نمول يا غير فعال فعا no 

SFr 8 فرکانس سوييچينگ کريرKHz 
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 -I-O یمنو
 

 

 .نماييد یبند پيکر و تنظيم نيداتو می منو ينا در را يودرا یاه جیوخر و اه ورودی
 



 

 

 
 

 .معرفی می کند ل را يجيتای داورودی هبه ط مربوی اهمترراپا، يرول زجد
 

 ضپيش فر توضيح مترراپا

tcc 2حالت دو بين ب نتخااwire  3وwire 2C 

tct 2 حالت درwire، و مثبت لبه روی بر ينکها ظلحا از اه ورودی عنو trn 

  يال فعاورودی ،  (Level)ژ لتاار ومقدس ساايا بر ورودی منفی  

  .ده شودادتشخيص دن ورودی ، بول غيرفعا 

 Level سساا   LEL = بر 

 =trn  لبه پالسس ساابر  

L-- ی ای ورودی هپيکر بندLI1  تاLI6  

AI1t گ آنالوع ورودی نوAI1 10 u 

UILI گ آنالوژ ورودی لتاوقل احدAI1 0 v 

UIHI گ آنالوژ ورودی لتاوکثر احدAI1 +10 v 

AI2t گ آنالوع ورودی نوAI2 0نجرياA= 

  ن ورودیلت يا جرياو 0تا  10ژ لتاوند امی تو AI2گ آنالوورودی  

  .باشد 

CrL2 گ آنالوار ورودی قل مقداحدAI2  0 نحالت جريادر mA 

UIL2 گ ورودی آنالوژ لتاوقل احدAI2  0 ژلتاوحالت در v 

CrH2 گ آنالوار ورودی کثر مقداحدAI2  20 نحالت جريادر mA 

UIH2 گ آنالوار ورودی کثر مقداحدAI2  10 ژلتاوحالت در v 



 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

r1- و r2- یير منوز 
 

 .دمی گيرم نجااست ا -I-Oی منوء ين منو که جزدر ا R1و  R2جی وخری اهله د رتعيين عملکر
 

 پيش توضيح مترراپا

 ضفر

r1 جی وله خرد رتعيين عملکرR1 
 

 

Flt 

r1d  جی وله خررصل در وتاخيرR1 0 sec 



 

 

 

r1H  جی وله خررقطع در تاخيرR1 0 sec 

r2 جی وله خرد رتعيين عملکرR2 
 

 

no 

r2d  جی وله خررصل در وتاخيرR2 0 sec 

r2H  جی وله خررقطع در تاخيرR2 0 sec 

 

 

 -Ao1 یيرمنوز
 

 .دمی گيرم نجااست ا -I-Oی منوء ين منو که جزدر ا Ao1گ  جی آنالووخرد عملکر تعيين
 

 ضپيش فر توضيح تنظيم

AO1 گ جی آنالووخرد تعيين عملکرAO1 no 

AO1t 0 نيا جرياژ لتاو –گ جی آنالووخرع نوA 

AOLI گجی آنالووقل خراحدAO1  0 نحالت جريادر mA 

AOHI گ جی آنالووکثر خراحدAO1  20 نحالت جريادر mA 

UOLI گ جی آنالووقل خراحدAO1  0 ژلتاوحالت در v 

UOHI گ جی آنالووکثر خراحدAO1  10 ژلتاوحالت در v 

ASHI جی وکثر خراحدی سکيل بنداAO1 %100 



 

 

command یمنو  
 

 

 یمنود در موجوی اهمترراپااز  -ctL يا Command مرجعن و مرجع فرماب نتخاا ایبر

 .ده نمودستفاان امی تو F4تا  F1ی اهکليد د عملکرو سرعت 
 



 

 

 
 

 .معرفی می کند را ه وين گری ااهمترراپاادی از تعد، يرول زجد
 

 ضپيش فر توضيح مترراپا

Fr1  سرعتب نتخااول امرجع AI1 

 AI1 =  گ آنالوورودی تنظيم سرعت توسطAI1  

 =AI2  گ آنالوورودی تنظيم سرعت توسطAI2  

 =Lcc  فيکیاطريق کی پد گراز تنظيم سرعت  

 ndb =  تنظيم سرعت توسط شبکهModbus  

 =cAn  طريق شبکه از تنظيم سرعتCANopen  

 
 

 

 

rIn رموتود حرکت چپگری از جلوگير no 

Pst  کليدstop  لويت بالاست، دارای اوکی پد روی Yes 

Cd1 ه يکرشمان مرجع فرما tEr 

 tEr = دديافت گرل ، دريجيتای دال هطريق ترمينان از فرما.  

 =Lcc وحرکت ی ان هفرما فيکیاگر پد کیی روی اهتوسط کليد  

  .ددمی گردر صا، جهت چرخش و توقف  

 ndb = طريق شبکه ن از فرماModbus  

 CAn = طريق شبکه ن از فرماCANbus  

 
 

 

 

cd2 متر رامانند پاها هگزينه  -دوه رشمان مرجع فرماcd1 ست ا. Mdb 

Fr2  مانند ها هگزينه  –سرعت ب نتخادوم امرجعFr1ستا. No 



 

 

 
 
 

Application Function یمنو  
 

 يگر مرتبط بادمتر راچندين پاو  PIDی اهمترراتنظيم پاای بر Funt Applicationيا  -Fun یمنو

 .رودمی ر به کا ...و ترمز  دعملکر
 

 .ست اه شده دادتوضيح ، يرول زجد، در ين منوی ااهمترراپااز  ادیتعد



 

 

 

 ضپيش فر توضيح مترراپا

Rpt ب منحنی شتاع نوب نتخاا(Ramp) Lin= 

 =Lin خطیرت منفی به صوو مثبت ب شتا Linear 

 S = رت به صوب شتاs-curve  

 u = رت به صوب شتاu-shape  

 =Cus شیرسفارت به صوب منحنی شتا  

 
 

 

 

Stt رتوقف موتوع نوب نتخاا rMp 

 =rMp  مپ س رسااتوقف برDeceleration  

 =Fst توقف خيلی سريع  

 nst = رت توقف به صوstop to coast ر ونه موتوزاداحرکت آ  

  نمتوقف شدتا ر با 

 =dcI  سيله ترمز وتوقف به–dc ن يق جريارتزdc ترمزای بر  

dcI ن يق جريارتزروش ترمز به دن نمول فعاdc no 

Idc يقی رتزن جرياار مقدdc ترمز ای برdc 0.64*In 

tdI ن يق جريارتزن مات زمدdc 0.5 ترمزای بر sec 

JOG ن فرماای برل يجيتاورودی ديک ب نتخااJog no 



 

 

 

JGF  فرکانسJog 10 Hz 

JGt  ن فرماای جردر اتاخيرJog 0.5 sec 

 

 

 ليجيتاد یاه ورودی از تا رچها توسط نيداتو می که ستا ثابت سرعت 16 دارای ATV 71 يودرا

 .نماييدب نتخارا افرکانس  16از يکی ، يرول زجدس ساابر و  ،
 

 

 بنتخاا ایبر . ستا کافی فرکانس بنتخاا ایبر ، ورودی يک فقط باشد سرعتدو به زنيا فقط گرا

 ،فرکانس  16ب نتخاای ابرورودی و سه ، شت فرکانس ب هنتخاای ابر، دو ورودی ، فرکانس رچها

 وست ز انياورودی  4
 

 (Reference)، فرکانس مرجع ، نباشندل فعا، ا ام از ورودی هيچ کدهگر ، ابالاول جد سساابر

 داهخو بنتخاا ، ولجد در متناظر فرکانس د،شو لفعا ، اه ورودی از امکد ره گرا و دشو می بنتخاا

 .شد
 

 . باشد می ثابت یاه فرکانس بنتخاا ایبر ، اه ورودی تنظيم به طمربو ،يرز ولجد یاهمترراپا
 

 ضپيش فر توضيح مترراپا

PS2  سرعتب دو نتخاای ابرورودی تعريف يک no 

PS4  سرعتر چهاب نتخااای برورودی دوم تعريف No 

PS8  شت سرعتب هنتخاای ابرم سوورودی تعريف No 



 

 

 

PS16  فرکانس 16ب نتخاای ابررم چهاورودی تعريف No 

SP16 تا SP2 ثابت فرکانس تا 2 ثابت فرکانس از ثابت یاه سرعت 

16 

- 



 

 

 
 
 

Fault Management 
 

 

 گرفته رکا به ، رموتو و يودرا محافظت ایبر و اه فالت مديريت ایبر -FLt یمنو یاهمترراپا
 

 .د شو می
 

 .معرفی می نمايدرا ين منو ی ااهمترراپاادی از تعد، يرز ولجد
 

 ضپيش فر توضيح مترراپا

rSF ست فالتای ربرل يجيتای دااز ورودی هيکی ب نتخاا no 

Atr توماتيکاست دن ری نمول يا غيرفعال فعا no 

tAr 5 توماتيکاست ت ری فعااد دکثر تعداحد 

tHt نخنک شدع نظر نور از موتوب نتخاا AcL 

oLL ددهمی ر روی ضافه بای اينکه خطااز اپس ، يو د دراعملکر. Freewheel 

opL جیوخرز قطع فای خطام علادن انمول فعا yes 

odt  0.5 جیوخرز قطع فای خطام علادر اتاخير sec 

IPL يوز ورودی دراقطع فای خطادن نمول فعا no 

OHL ارت  رویضافه  حری  اينکه  خطااز  اپس  ،  يودرا دعملکر 

 .دده می

Freewheel 

usb ژلتاوش هکای بر خطاابردر يو د دراعملکر fault 

strt تست دن نمول فعاigbt يون دراشدار برقدای بتددر ا no 

LFL2 گ آنالون ورودی موقع قطع شددر يو د دراعملکرmA 20 4- no 

brp مت ترمزومقاان تو(KW) - 

bru مت ترمزومی مقااهمت ومقا - 

bro مت ترمزومقااز حفاظت دن نمول فعا no 

bub مت ترمزومقای موقع خطادر يو د دراعملکر freewheel 



 

 

 
 
 
 
 

 

 خانهرکات گشت به تنظيمازبا
 

 

 -Fcsیمنو يا Factory Setting خانهرکات گشت به تنظيمازباای ست که برامترراشامل چند پا

 .دگرفته می شور به کا ای
 

 

 -FCS یمنو در GFS مترراپا سپس . کنيد بنتخاا را  یپيکربند أمبد FCS1 مترراپا توسط ابتدا

 yesرویبر  را تغييرای ، خانه رکاض ير پيش فردبه مقا، يوی درااهمترراتمامی پا، يد ار دهقر

 .ددنمواهخو
 

 ایخانه رير کادبه مقا، ا همترراپااز ه وگرام کنيد که کدب نتخاانيد افيکی می تواتوسط کی پد گر

 .کند تغيير گزينه گرا All جايگزين ایخانه رير کادمقا با ،اهمترراپا تمامی ،نماييد  بنتخاارا 

 .دشو می



 

 

 

 

 



 

 

 
 
 
 
 
 

 



 

 

 
 
 
 

 



 

 

 
 
 

 

 



 

 

 
 
 

 

 



 

 

 
 
 
 

 

 



 

 

 
 
 

 

 



 

 

 
 

 



 

 

 
 

 

 



 

 

 
 
 

 

 



 

 

 
 
 

 

 



 

 

 
 

 

 



 

 

 

 



 

 

 



 

 

 


