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 مقدمه :   

 ESTUNشرکت  R&Dنتیجه ماه ها کار گروهی کارشناسان شرکت مهندسی بازرگانی ارکید دنا و کارشناسان  IRورژن 

و احترام به خواسته های  میباشد که با توجه به نیازمندیهای صنعت ایران طراحی و اجرا شده است ودر جهت سهولت کاربری

 قرار می دهد. Estunامکانات بسیار کاربردی در اختیار مشتریان سرو های  کاربران متخصص ایرانی ،

 :مانند مثال زیر استکد درایو پس از  IRپسوند  ،قرار داشتن IRهای دارای ورژن مشخصه درایو

 

PRONET-E-10A-IR             

 

 .ی شودنمایش داده م IRکه ورژن نرم افزار درایو را نمایش می دهد  نیز گزینه  Fn007همچنین در
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 نصب و ابعاد - فصل اول

 شرایط نصب سرو درایو وسرو موتور 1-1

 نصب سرو درایو:

 می گردد.به دستورات زیر درهنگام نصب توجه فرمایید. باعث ایجاد مشکلاتی در آن نصب ناصحیح سرو درایو

 مشخصات محل نصب درایو:

 55اگر درایو را در تابلو برق نصب میکنید، سایز و مشخصات آن را به گونه ای انتخاب کنید که حرارت اطراف درایو از  -1

 درجه سانتیگراد تجاوز نکند.

یکی یک منبع تولید حرارت نصب میکنید، باید توجه داشته باشید که درایو مستقیماً در معرض اگر سرو درایور را در نزد -2

 درجه سانتیگراد تجاوز نکند.55مستقیم حرارت قرار نگیرد و حرارت اطراف درایور از 

 محل نصب درایو را از منابع ایجاد لرزش کاملاً ایزوله نمایید. -3

است که درایو در معرض گازهای خورنده قرار نگیرد. اثر گازهای خورنده در هنگام نصب توجه به این مطلب ضروری  -4

فوری نمیباشد، بلکه این گازها به مرورزمان باعث فرسودگی و معیوب شدن قطعات داخلی درایو میشوند. پس اقدامات 

 لازم جهت اجتناب از قرار گرفتن درایو در این محیطهارا مبذول فرمایید.

 د خیلی گرم ویا مرطوب و یا دارای غبارهایی مانند پودر آهن باشد.  محیط اطراف درایو نبای -5

 آشنایی با روش نصب درایو:

 به منظورایجاد گردش هوا در داخل درایو همانطوریکه در شکل زیر نمایش داده شدهدرایوباید برروی یک دیواره نصب گردد.
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 روش نصب چند درایو کنار یکدیگر:

 هم نصب میکنید، حداقل فاصله بین درایوها بایدمانند شکل زیر رعایت شود.اگر چند درایورا کنار 

 

 

 

 

 

 

 نحوه نصب سرو درایو:

 درایوها رابه صورت ایستاده به دیوار نصب نمایید به طوری که کانکتورهای درایو، روبروی شما قرار گیرند.

 تهویه:

ن ویا از طریق انتقال حرارت به صورت طبیعی، اجازه خنک شدن به فاصله لازم بین درایوها را رعایت نمایید تا با استفاده از ف

 درایوها داده شود.

 شرایط محیطی اطراف درایو:

جه رد45درجه سانتیگراد تعیین شده است.این دما برای زمانهای طولانی باید به کمتر از  55تا  0دمای مجازاطراف درایو -1

 تنزل یابد. 

 باشد.  %90  میزان رطوبت مجازبایستی زیر -2

 باشد.            4.9 میزان ارتعاش درایو نباید بیشتر از -3

 زدگی وغلظت محیط محافظت شود.  بایستی درایو از یخ  -4
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 تراز کردن نصب موتور

 تراز شفت ماشین مورد نظر قرار دهید و شفت ها را بوسیله کوپلینگ ارتجاعی به هم متصل نمایید. شفت موتور را هم

 رعایت فاصله، به صورت زیر نصب نمایید.سرو موتور را با 

 باشد. 0.3mmفاصله را در چهار نقطه محیطی اندازه گیری نمایید.اختلاف نصب  می بایست کمتر از

 نکته:

 اگر تنظیمات به درستی صورت نگیرد ، سبب آسیب دیدن بلبرینگ ها و انکودر موتور می شود . -1

 ی نمایید ، در غیر این صورت انکودر موتور آسیب می بیند.از هرگونه فشار مکانیکی به انتهای شفت خوددار -2

 

 

 

 

 

 

 

 

 نصب سرو موتور

 سرو موتور را هم درجهت افقی وهم در جهت عمودی می توان نصب نمود.

 تماس با آب و روغن

 استفاده نمایید. (Oil Seal)آب و روغن قرار دارد ، از سرو موتور مجهز به کاسه نمدپاشش در صورتیکه موتور در معرض 

دقت کنید که کاسه نمد موتور نمیتواند موتور را در مقابل نفوذ آب و روغن بطور کامل حفاظت نماید ، بنابراین ازنصب 

 موتور در محل ریزش آب و روغن بر روی موتور جدا خودداری نمایید !

 کشیده شدن کابل

 می باشد.( 0.3mm – 0.2نمایید.)قطر سیمهای انکودرتا حد امکان از خم شدن کابلها و کشیده شدن آنها جلوگیری 
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 موتور و درایوها سیم بندی واتصالات -دومفصل 

 درایو: سیم بندی 1-2

کابلهای قدرت درایو و سایر دستگاهها را از سیم های فرمان درایو کاملاً مجزا نموده و آنهارا در دو داکت کانال جدا از هم 

سانتیمتر شود. سیمهای فرمان از نوع شیلددار  30قراردهید. به طوری که حداقل فاصله بین سیمهای فرمان و کابلهای قدرت بیشتراز 

 استاندارد انتخاب گردد.

 مترمی باشد. 20مترتعیین شده است وحداکثر طول مجاز در کابل انکودر درایو 3حداکثر طول مجاز در ورودیهای پالس درایو 

 طول مجاز درسیمهای ورودی و خروجی فرمان درایو بدون محدودیت بوده، اما باید افت ولتاژو اثر نویز مسیر مد نظر قرار گیرد.

 توجه:

 دقیقه بپرهیزید. 1ازقطع و وصل برق درایو به صورت متناوب با فاصله زمانی کمتر از 

قطع و وصل متناوب برق درایو باعث ایجاد شوک در مدارات اصلی به خصوص خازنها وفیوزها شده وباعث معیوب شدن آنها 

 میگردد.
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 معرفی ترمینال های مدار قدرت درایو:  2-2 

علامت روی 

 سرو
 نام

ولتاژ 

 تغذیه
Pronet- عملکرد 

L1,L2,L3 
ترمینالهای تغذیه مدار 

 قدرت درایو
200 V A □□  230          ولتاژ سه فاز  VAC.بین آنها وصل می شود 

400 V D□□  440             ولتاژ سه فاز  VAC .بین آنها وصل می شود 

U,V,W متصل می شوند.به سرو موتور  – – ترمینالهای اتصال به موتور 

L1C , L2C 

ترمینالهای تغذیه مدار 

 1kwفرمان درایوکمتر از 

       230 
VAC 

A □□  230        ولتاژ تک فاز  VACبین آنها وصل می شود. 

ترمینالهای تغذیه مدار 

 فرمان درایو

7.5kw~22kw 

220 VAC D□□  230        ولتاژ تک فاز  VACبین آنها وصل می شود. 

GND, 24v 

ترمینالهای تغذیه مدار 

 درایوفرمان 

1kw ~ 5kw 

24 VDC D□□  ولتاژDC 24v  بین آنها وصل می شود 

 
 به سیم زمین وبدنه درایو متصل می گردد. – – ترمینال زمین

 
B1,B2,B3 

 

 

ترمینال مقاومت ترمز 

 خارجی

200 
02A-04A 

در این توان مقاومت ترمز داخلی وجود نداردو در صورت نیاز باید 

 Pn521.0و پارامتر متصل نمایید B1,B2مقاومت ترمز خارجی را بین 

 .را فعال کنید 

08A-50A  در صورت استفاده از مقاومت ترمز داخلی درایو ، بینB2,B3   اتصال

رمز خارجی ،اتصال کوتاه ایجاد نمایید ودر صورت استفاده از مقاومت ت

 وصل نمایید. B1,B2را برداشته و مقاومت خارجی را بین  B2,B3بین 
400 10D-15D 

B1,B2 400 75D-2BD  مقاومت ترمز خارجی مناسب را حتما بینB1,B2 .متصل نمایید 

DB1,DB2 
واحد  ترمینال های اتصال

 ترمز دینامیک خارجی
400 2BD 

ابعاد درایو ، واحد ترمز دینامیک به دلیل حفظ  22KW در مدل 

در داخل درایو تعبیه نشده و باید بصورت خارجی استفاده شود ، 

 متصل نمایید. DB1,DB2بنابر این واحد ترمز رابه ترمینالهای

 

 

 DCترمینال اتصال راکتور 

خارجی جهت حذف 

هارمونیکهای ایجاد شده 

بوسیله درایو در تغذیه 

 (Optional)ورودی

 

200 
 

 

A □□ 

 

خارجی، این ترمینالها را DCدر صورت عدم استفاده از راکتور 

خارجی را DCاتصال کوتاه نمایید. و در صورت استفاده ، راکتور 

 بین این دو ترمینال وصل نمایید.

 
 در حالت عادی به چیزی وصل نمی شود. □□ A 200 ترمینال منفی  مدار
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 سیم بندی تغذیه درایو 5-2

تغذیه ورودی درایو بصورت سه فاز  ترتیب سیم بندی

 نکته:

با سایر مدل ها متفاوت می باشد. لطفا  Pronet-02/04در سری  L1C, L2Cو L1,L2,L3جهت قرار گرفتن کانکتورهای  -1

 در هنگام قرار دادن این کانکتورها، به موقعیت پین ها توجه نمایید.

 استفاده کنید . 60W/5 Ωدر صورت نیاز به استفاده از مقاومت ترمز خارجی ، پیشنهاد می شود مقاومت ترمز  -2

 را می توان به صورت تکفاز راه اندازی نمود. Pronet-02/04درایوهای  سری  -3

مقاومت ترمز خارجی در این توان به دلیل حفظ سایز باریک درایو، مقاومت ترمز داخلی وجود نداردو در صورت نیاز باید  -4

 تغییر دهید. 1به  0را از  Pn521مقدار پارمتر متصل نماییدو  B1,B2را بین 
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 نکته:

 پیشنهاد می شود. Pronet-75Dبه عنوان مقاومت ترمزخارجی سری W,   Ω  15 مقاومت -1

 پیشنهاد می شود.    1ED  ̴Pronet-1AD به عنوان مقاومت ترمزخارجی سری های W, 15Ω  15مقاومت -2

 پیشنهاد می شود. Pronet-2BDبه عنوان مقاومت ترمزخارجی سری  W, 1 Ω    مقاومت -3

 .ومت ترمز دینامیک استفاده نماییدبه عنوان مقا W,1 Ω   1در صورت استفاده از واحد ترمز خارجی ، از مقاومت  -4

جهت تعریف شده است، 380vسه فاز  22kw~7.5با توجه به این که به طور استاندارد تغذیه قسمت کنترل درایو  -5

،با توجه به ولت  380در صورت اضافه ولتاژ خط  (L1C , L2C)  کنترل درایو از آسیب دیدن ورودی تغذیه جلوگیری

ولت    220را به  تغذیه کنترل درایو  پیشنهاد می شود  برای تغذیه کنترل درایو، V 220 ~ 380قابلیت استفاده از رنج 

 ایید.متصل نم
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 : 220Vسیم کشی تغذیه ورودی درایو بصورت تکفاز 

مناسب نیست،از  Pronet-xxAمی باشد و برای اتصال تغذیه به ورودی سروهای سری 380Vاز آنجاییکه شبکه برق سه فاز صنعتی 

سه فاز استفاده گردد.در مواردی که امکان استفاده از ترانس  200Vبه  380Vکاهنده ولتاژ  اینرو توصیه می گردد که از یک ترانس

نیز استفاده نمایید که در اینصورت گشتاور خروجی موتور  220Vکاهنده به هر دلیلی وجود ندارد، می توانید از تغذیه تکفاز 

 مقداری کاهش می یابد .

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

کیلو وات استفاده شود . و برای سروهای با رنج  2نکته: توصیه می شود که سیم بندی تکفاز برای رنج زیر 

 استفاده کنید تا گشتاور لازم حفظ گردد. 220به  380بالاتر حتما از ترانسفورماتور کاهنده سه فاز 

 

 

L N 

Single-Phase (50/60HZ) 

200-230 VAC ( -15% ~ +10% ) 
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  سیگنالهای ورودی وخروجی: 4-2 
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یخروج و یورود یها گنالیس یمعرف 5-2  

 نام کاربرد
شماره 

 پین
 نام کاربرد مدکنترلی

شماره 

 پین
 مدکنترلی

 ورودی پالس
PULS 33 

 
 
 

Position 

سیگنال های 

 ورودی

 S-ON 14 ورودی فعال سازی سرو

 
 

S,P,T 

)سیگنال 

 ورودی(

/PULS 31  قابل برنامه ریزی متناسب با مد کنترلیورودی 

: به عنوان  Internal Speedدرمد کنترلی -

یکی از ورودیهای انتخاب سرعت در کنار 

PCL,NCL . استفاده می شود 

در مدهای کنترلی چندحالته، مد کنترلی را -

 تغییر می دهد.

مانع  این پایه فعال کردن Positionدر مد  -

 دریافت پالس ورودی می شود.

با  Internal Positionدرمد کنترلی  -

 فعال کردنبا هربار  pn681.1=1تنظیم 

 ، موتور به موقعیت بعدی می رود.  این پایه

 Analog Speed Zeroدرمدکنترل -

Clamp این ورودی به عنوان توقف سریع

 استفاده میشود .

این ورودی به عنوان  Speedدر مد  -

 استفاده میشود . Pبه  PIسوئیچ از کنترل 

 

 

 

P-CON 

15 

 ورودی تعیین جهت
SIGN 32 

/SIGN 33 

ولت ترانزیستور   24ورودی 
CollectorOpen 

PPI 34 

ورود ی پاک کننده کانتر پالس داخل 

 درایو

/CLR 43 

با استفاده از Homingفعال ساز 
Pn509   وPn510 مشخص میشود. 

SHOM _  ورودی محدود کننده حرکت سمت راست

 موتور
/P-OT 

16 

با (zero positionموقعیت صفر)
 Pn510و   Pn509استفاده از 

 .مشخص میشود

ORG _  چپورودی محدود کننده حرکت سمت 

 N-OT/ موتور
17 

 خروجی آلارم درایو

ALM+  

S,P,T 

)سیگنال 

 خروجی(

: در Internal Positionدر مدکنترلی -

 PCLشدن لحظه ای  فعالبا Homingپروسه 

در  Pn685موتور با سرعت تعیین شده در 

شدن فعال جهت راستگرد می چرخد.و با 

موتور با سرعت تعیین شده در  NCLلحظه ای 

Pn686 .در جهت چپگرد می چرخد 

: به    Internal Speed در مدکنترلی-

    عنوان ورودیهای انتخاب سرعت در کنار

P-CON . استفاده می شوند 

 

PCL 
NCL 

41 
42 

ALM-  

 
کاری ورودی  آنالوگ در حالت 

 سرعت

-1            10V 

V-REF + 
 

1 
 S,T 

 سیگنال
 ورودی
 آنالوگ

V-REF - 2 

AGND 3 ورودی ریست آلارم ALM-RST 39 
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 نام کاربرد مدکنترلی شماره پین نام کاربرد
شماره 

 پین
 مدکنترلی

 
ورودی  آنالوگ در مد کنترل 

 گشتاور
-1            10V 

T-REF+ 26 S,T,P 
 سیگنال
 ورودی
 آنالوگ

ولت خارجی24ورودی تغذیه  DICOM 13  T-REF- 27 

AGND 28 

 Aخروجی پالس انکودر فاز 

PAO+ 20 

 

S,P,T 

سیگنال 

خروجی 

 انکودر

در خروجی نشانگر تثبیت موقعیت/سرعت:  :0

هنگامی که اختلاف بین Speedمد کنترلی 

سرعت واقعی موتور و سرعت رفرنس ورودی 

کمتر از مقدار مشخص شده در پارامتر 

Pn501  ،خروجی تعیین شده فعال می شود

پس از رسیدن Positionگردد.درمد کنترلی 

به موقعیت مورد نظر خروجی تعیین شده فعال 

 Pn500می گردد و محدوده موقعیت توسط 

 تعیین می گردد. 

 خروجی نشانگر چرخش سرو        :1

 خروجی حالت آماده به کار سرو :2

 خروجی نشانگر محدوده گشتاور   :3

 خروجی ترمز مکانیکی موتور :4

 انکودر                        Cخروجی پالس  :5

این خروجی در صورتی که سرو در حالت : 6

bb باشد فعال بوده ودر صورت برخورد سرو

 به میکرو سوییچ های مربوطه غیرفعال می شود.        

این خروجی در صورت فعال شدن سرو ،  :7

 غیرفعال می شود.     

فعال  Homingپس از اتمام  پروسه  : 8

 میشود.

در صورتیکه گشتاور موتور از مقدار تعیین : 9

دو برای افزایش یاب Pn529شده در پارامتر

مدت بیش از مقدار تعیین شده در 

این شرایط ادامه یابد، این  Pn530پارامتر

 خروجی فعال میشود .

، پین  6و5تعیین نوع خروجی جهت پین های 

به ترتیب 12و11ونیز پین های13و9های 

و    Pn511.2و  Pn511.1توسط

Pn511.0                                        .تعیین می شوند 

0:/COIN+/COIN-
(/VCMP+)  (/VCMP-) 
 

1:/TGON+/TGON- 
 

2:/S-RDY+/S-RDY- 
 
3:/CLT+       /CLT- 
 
4:/BK+         /BK- 
 
5:/PGC+      /PGC- 
 
6:OT+           OT- 
 
7:/RD+         /RD- 
 

8:/HOM+      /HOM- 
 
9:/TCR+      /TCR- 

 
5 
6 

 

S,P,T 
 

)سیگنال 

 خروجی(

PAO- 21 

 Bخروجی پالس انکودر فاز 

PBO+ 22 

 
9 

10 

PBO- 23 

 Cخروجی پالس انکودر فاز 

PCO+ 24 
11 
12 

PCO- 25 
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 اتصالات کانکتور قدرت موتور) کانکتور مادگی سمت کابل از نمای روبه رو( 3-2
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 رو(اتصالات کابل انکدر ) کانکتور مادگی سمت کابل از نمای رو به  0-2

 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

 

 (BMP-JB24-XX)پلاستیکی با کانکتور EMJ پالس موتور سری  2500اتصالات کابل انکدر

 نام سیگنال  رنگ سیم
موتور کابل انکدر کانکتور  

( یمادگ ) 

 انکدرشماره پین در کانکتور 

 2NCدرایو 

 A+ 1 1 آبی

 B+ 2 3 سبز

 C+ 3 5 زرد

مشکی آبی/  A- 4 2 

مشکی /سبز  B- 5 4 

 C- 6 6 زرد/مشکی

 PG 5V 7 9 قرمز

 PG 0V 8 19 مشکی

کانکتور یفلز بدنه به اتصال FG 9 شیلد  

 

 کانکتور کابل انکدر برای

اتصال به موتور نمای روبرو    

 )مادگی(

 (BMP-JE24-XX)ضد آب  با کانکتور EMJ پالس موتور سری 2500اتصالات کابل انکدر

 نام سیگنال  رنگ سیم
موتور کابل انکدر کانکتور  

( یمادگ ) 

 انکدرشماره پین در کانکتور 

 2NCدرایو 

 A+ 1 1 آبی

 A- 2 2 آبی/مشکی

 B+ 3 3 سبز

 B- 4 4 سبز/مشکی

 C+ 5 5 زرد

 C- 6 6 زرد/مشکی

 PG 5V 7 9 قرمز

 PG 0V 8 19 مشکی

کانکتور یفلز بدنه به اتصال FG 9 شیلد  

 

برایکانکتور کابل انکدر   

اتصال به موتور نمای روبرو    

 )مادگی(
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 کانکتور کابل انکدر برای

اتصال به موتور نمای روبرو    

 )مادگی(

 کانکتور کابل انکدر برای

اتصال به موتور نمای روبرو    

 )مادگی(

 (BMP-GA24-XX)کانکتورفلزیبا  Aسری EMG-EML پالس موتور 2500اتصالات کابل انکدر

 رنگ سیم
 نام سیگنال

 شماره پین در کانکتور

 درایو  (cn2)انکدر 

 انکدرشماره پین در کانکتور

 حالت دوم  حالت  اول   پین)مادگی( 9پالس  2500

 A+ 1 A سبز آبی

 A- 2 B قهوه ای آبی/مشکی

 B+ 3 C سفید سبز

 B- 4 D طوسی سبز/مشکی

 C+ 5 E زرد زرد

 C- 6 F نارنجی زرد/مشکی

 PG 0V 19 G مشکی مشکی

 PG 5V 9 H قرمز قرمز

 FG شیلد شیلد
 یفلز بدنه به اتصال

 کانکتور
J 

 

 

ضد آب پلاستیکی کانکتورباEMJ موتور سری  20bitو 17bitرکابل انکد اتصالات

(PAP/PSP-JE24-XX-XY)

 

 انکدرشماره پین در کانکتور  

 پین ) مادگی( 7 سریال

 شماره پین در کانکتور

 درایو (cn2)انکدر 
 نام سیگنال

سیم رنگ     

دومحالت  اولحالت    

1 7 PS آبی آبی 

2 8 /PS آبی/ مشکی بنفش 

3 17 BAT+ - زرد 

4 18 BAT- - زرد / مشکی 

5 9 PG 5V قرمز سفید 

6 19 GND مشکی مشکی 

7 
 یفلز بدنه به اتصال

 کانکتور
FG شیلد شیلد 
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 نام سیگنال  رنگ سیم
موتور کابل انکدر کانکتور  

( یمادگ ) 

شماره پین در کانکتور انکدر 

 2NCدرایو 

 A+ 1 1 آبی

 A- 2 2 آبی/مشکی

 B+ 3 3 سبز

 B- 4 4 سبز/مشکی

 C+ 5 5 زرد

 C- 6 6 زرد/مشکی

 PG 0V 7 19 مشکی

 PG 5V 8 9 قرمز

کانکتور یفلز بدنه به اتصال FG 10 شیلد  

 نام سیگنال  رنگ سیم
 کانکتور انکدر کابل موتور

 )مادگی(

شماره پین در کانکتور 

 2NCانکدر درایو 

 S+ 1 7 آبی

 S- 2 8 آبی/مشکی

 BAT+ 3 17 سبز

 BAT- 4 18 سبز/مشکی

 - 5 - زرد

 - 6 - زرد/مشکی

 PG 0V 7 19 مشکی

 PG 5V 8 9 قرمز

 اتصال به بدنه فلزی کانکتور FG 10 شیلد

(PMP-GA24-XX-II) فشاری  فلزی کانکتور با Bسری EML-EMGموتور   پالس  2500اتصالات کابل انکدر

 

 کانکتور کابل انکدر برای

اتصال به موتور نمای روبرو    

 )مادگی(

  (PSP-GA24-XX-II) فشاری کانکتورفلزیبا B سری EML-EMGموتور  bit 20 اتصالات کابل انکدر

 کانکتور کابل انکدر برای

اتصال به موتور نمای روبرو    

 )مادگی(
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 تنظیمات درایو بر اساس نوع موتور ،خیص نوع موتور و درایوشت 8-2

 تشخیص نوع موتور:
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 تشخیص نوع درایو:
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 دیجیتال پانل اپراتوری-فصل سوم

 عملگرهای اصلی 1-5

 کار با پانل اپراتوری:

قسمتی تشکیل شده  5کلید ویک نمایشگر  4همانطور که در شکل زیر نمایش داده شده است، از  ESTUNپانل اپراتوری سروهای 

 که برای نمایش حالات وتنظیم پارامترها وتوابع سرو مورد استفاده قرار میگیرند. 

 

 

 

 

 

 وتوابع اصلی:روش انتخاب مد 

پانل اپراتوری جهت تنظیم پارامترها وهمچنین مانیتورینگ مقادیر مورد استفاده قرار میگیرد.در پانل، چهار مدنمایش وجود دارد که 

 میتوان با هر بار فشار کلید مدآن را تغییر داد.

 

 

 

 

 

 

 

 



- 22 - 

 

 نمایش وضعیت پانل:

در این حالت، یکسری از اطلاعات مربوط به حالات کاری و وضعیت کنونی سرو با فرمت باینری و کد نمایش داده می شود، که    

در زیر  به تشریح این مد می پردازیم. وقتی شما سرو را روشن می کنید به صورت پیش فرض آنچه در پانل نمایش داده می شود. 

 وارد این حالت نمایش شد.MODEت میتوان با فشار کلید همین مد می باشد در غیر این صور

 نمایش وضعیت در مد های کنترلی مختلف:

 

 

 

 

 

 

 شماره /TorqueSpeedمد کنترلی Positionمدکنترلی

 Data Bit توضیحات Data Bit توضیحات

هنگامی که اختلاف بین موقعیت واقعی موتور و 

موقعیت رفرنس ورودی کمتر از مقدار مشخص شده 

شود، این نشانگر روشن و در   Pn500در پارامتر 

 غیر این صورت خاموش می گردد

Positioning 
Complete 

هنگامی که اختلاف بین سرعت واقعی موتور و سرعت 

رفرنس ورودی کمتر از مقدار مشخص شده در پارامتر 

Pn501  شود، این نشانگر روشن و در غیر این صورت

 خاموش می گردد

Speed 
Coincidence ① 

روشن و با فعال   Base Blockهنگام توقف سرو،

 Base Block .شدن سرو خاموش می گردد
روشن و با فعال شدن   Base Blockتوقف سرو،هنگام 

 ② Base Block .سرو خاموش می گردد

روشن بودن این نمایشگر بیانگر وصل بودن تغذیه 

 قسمت کنترل است.
Control 

Power ON 
روشن بودن این نمایشگر بیانگر وصل بودن تغذیه 

 قسمت کنترل است.
Control 

Power ON ③ 

رفرنس وارد شود، این چنانچه پالسی به ورودی 

نشانگر روشن و در غیر این صورت، خاموش می 

 گردد

Reference 
Pulse Input 

چنانچه مقدار سرعت رفرنس ورودی از سرعت 

بیشتر شود، این نشانگر  Pn503مشخص شده در پارامتر 

 روشن و در غیر این صورت خاموش می گردد.

Speed 
Reference 

Input 
④ 
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  Data Bit توضیحات Data Bit توضیحات

با وارد شدن سیگنال پاک کننده شمارنده 

خطا، این نشانگر روشن و در غیر این 

 .صورت، خاموشمی گردد

Error 
Counter 

Clear Input 

چنانچه مقدار گشتاور رفرنس ورودی از گشتاور 

تنظیمی بیشتر شود، این نشانگر روشن و در غیر 

ور این صورت خاموش می شود مقدارگشتا

درصد حداکثر گشتاور تنظیم 13تنظیمی برابر 

 .شده است

Torque Reference 
Input ⑤ 

وقتی تغذیه در حالت معمولی باشد، این 

شاخص روشن و در غیر این صورت 

 .خاموش است

Power 
Supply 

وقتی تغذیه در حالت معمولی باشد، این شاخص 

 ⑥ Power Supply روشن و در غیر این صورت خاموش است

چنانچه سرعت موتور از مقدار مشخص 

بیشتر شود، این  Pn503شده در پارامتر 

نشانگر روشن است و اگر سرعت موتور 

 کمتر باشد، این نشانگر خاموش می شود.

/TGON 

چنانچه سرعت موتور از مقدار مشخص شده در 

بیشتر شود، این نشانگر روشن  Pn503پارامتر 

ین نشانگر است و اگر سرعت موتور کمتر باشد، ا

 خاموش می شود.

/TGON ⑦ 

 

 نمایش کدها:

 نشانه کد شرح نشانه کد شرح

  Forward Rotation Prohibited چرخش محور به راست ممنوع  Base Block سرو غیر فعال است

  Reverse Rotation Prohibited چرخش محور به چپ ممنوع  RUn سرو فعال است

  Alarm Status نمایش آلارم

 

 انتخاب وتنظیم عملگرهای اصلی  2-5

 کارکردن در مد تنظیم پارامترها:

 در این مد از طریق پارامترها عملکرد سرو انتخاب ویا تنظیم میشوند.

برای آشنایی بیشترنمونه ای از طریقه تعویض مقدار یک پارامتر در زیر نشان داده میشود. هنگام تغییر پارامترها مقادیر مجاز آنها را 

 مقداردهی کنیم: 85قرار گرفته،با عدد 133را که در آن عدد Pn012نیزدر نظر داشته باشید.برای مثال میخواهیم مقدار



- 24 - 

 

  

 

 عملکرد مد مانیتور:   5-5

مقادیر ورودیهای رفرنس ووضعیت سیگنالهای ورودی و خروجی و نیز پارامترهای داخلی سرو را این مد به کاربر اجازه می دهدکه 

 در نمایشگر مشاهده نماید.

 استفاده از مد مانیتور:

 دراینجا مثالی از روش استفاده از این مد بسیار کارآمد را نشان میدهیم.

مایش دهیم. طبق جدولی که در پایین به بررسی آن می خواهیم میزان سرعت تنظیم شده توسط ورودی رفرنس سرعت را ن

را فعال نمود: برای مثال اگر ورودی رفرنس، ولتاژ آنالوگ باشد، با تغییر ولتاژ آنالوگ ورودی میتوان سرعت Un001میپردازیم، باید 

 .مشاهده نمودUn001متناسب با این مقدار ولتاژ را بر حسب دور بر دقیقه در 

 نمایش تشریح ردیف

  مد مانیتور را انتخاب می نمائیم.، MODEابتدا با استفاده از کلید  1

  وارد شماره مانیتور مربوطه می شویم.DECو INCسپس با استفاده از کلیدهای  2

  محتوای آن را مشاهده می کنیم.ENTERحال با فشار کلید  3

  می گردیم دوباره به قسمت انتخاب مد اصلی بازENTERبا فشار دوباره کلید  4

 نمایش تشریح ردیف

  ، وارد مد تنظیم پارامترها می شویم.MODEابتدا با فشار دکمه  1

  وارد شماره پارامتر مذکور میشویم.DECویاINCبا فشار کلید  2

  وارد محتوای پارامتر می شویم.ENTERبا فشار کلید  3

  مقدار داخل پارامتر را تغییر می دهیم.DECو INCبا فشار کلیدهای  4

  مقدار تنظیم شده در داخل پارامتر ذخیره می شود.MODEو یا  ENTERبا فشار کلید  5
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 حالات مختلف نمایش در مد مانیتور:

 شرح شماره

 نمایش وضعیت با فرمت بیتی             

Un000 نمایش سرعت واقعی موتور بر حسب دور بر دقیقه 

Un001 نمایش مقداررفرنس ورودی آنالوگ سرعت بر حسب دور بر دقیقه 

Un002  رفرنس گشتاور بر حسب درصدنمایش مقدار گشتاور تنظیم شده در ورودی 

Un003 مقدار گشتاور داخلی بر حسب درصد 

Un004 تعداد پالس انکودر بر اساس زاویه انکودر 

Un005 وضعیت ورودی های سرو درایو 

Un006 وضعیت سیگنال های انکودر 

Un007 وضعیت خروجی های سرو درایو 

Un008  1/1سرعت بر مبنای پالس با نسبت گیربکس 

Un009  پالس10000موقعیت جاری زیر 

Un010  پالس 10000موقعیت جاری بالای 

Un011 رقم 16شمارنده پالس خطاکمتر از 

Un012 رقم 16شمارنده پالس خطا بیشتر از 

Un013  پالس 10000شمارنده پالس دریافتی زیر 

Un014  پالس 10000شمارنده پالس دریافتی بالای 

Un015  اینرسی بارنسبت 

Un016 نسبت اضافه بار موتور 

Un017 
 دمای سیم پیچ سرو موتور

که مجهز  7.5KW  – 22KWفقط در سری 

 هستند. Resolverبه 

 

 

 

 

 

 

 



- 26 - 

 

 : Unمربوط به پارامتر های  Bit dataجدول توضیحات 
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 انتخاب وتنظیم عملگرهای کمکی)فانکشن ها( 4-5

 جدول فانکشن ها
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 : Fn000  ثبت آلارمها

آلارم آخر که در سرو رخ داده است دسترسی پیدا  کرد.در زیر روش نمایش آلارمهای ذخیره شده  13از طریق این تابع میتوان به 

 نشان داده شده است.

 نمایش تشریح ردیف

  .توابع کمکی را انتخاب کنیدMODEابتدا با استفاده از کلید  1

  تابع مربوط به ذخیره آلارمها را انتخاب کنید. DECوINCسپس با استفاده از کلیدهای  2

محتوای آلارم به نمایش در می آید که اولین آنها آخرین آلارم رخ  ENTERبا فشار کلید 3

 داده شده است.

 

 می توانید توابع قبلی را به ترتیب ببینید.DECو INCبا فشار کلیدهای  4

 

 

  دوباره به مدهای اصلی باز گردید. ENTERفشار کلیدبا  5

 و نگه داشتن آن به مدت یک ثانیه این کار انجام میگیرد. ENTERنکته: اگر میخواهید همه آلارمها را پاک کنید با فشار کلید 

 

 :Fn001 باز گرداندن مقادیر پارامترها به مقادیر پیش فرض کارخانه

این تابع کلیه پارامترهای سرو را به حالت پیش فرض کارخانه برگرداند. در زیر روش استفاده از این تابع را بدین وسیله میتوان بوسیله 

 نمایش میدهیم.

 نمایش تشریح ردیف

  توابع کمکی را در صفحه نمایشگر انتخاب می نماییم.MODEبا استفاده از کلید  1

  نظر را انتخاب می نماییم.شماره تابع مورد DECو INCبا استفاده از کلیدهای  2

  عبارت زیر در صفحه نمایشگر ظاهر می گردد. ENTERبا فشار کلید  3

  بر روی صفحه نمایش ظاهر گردد.Endرا فشار داده تا عبارتENTERبه مدت یک ثانیه کلید  4

 حال مقادیر پارامترها به مقدار پیش فرض باز گشته است.
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 :Fn002 راه اندازی سرو در مددستی

در واقع این مدی است که کاربر میتواند سرودرایو وسروموتور خود را بدون  استفاده  از کنترلر خارجی تست کند.برای این کار 

 .فعال میگردد که در زیر به توضیح آن میپردازیمFn002در سرو تعبیه شده که توسط JOGتابعی به نام 

 نمایش تشریح ردیف

  توابع کمکی را در صفحه نمایشگر انتخاب می نماییم.MODEبا استفاده از کلید  1

  شماره تابع مورد نظر را انتخاب می نماییم.DECو INCبا استفاده از کلیدهای  2

  عبارت زیر  بر روی نمایشگر به نمایش در می آید. ENTERبا فشار کلید  3

  نماییم.سروموتور را فعال می MODEحال با استفاده از فشار کلید  4

 می توانیم سروموتور را به چپ و راست بچرخانیم.DECو  INCسپس با استفاده از کلیدهای  5

 

 

 

 

  دوباره به مدهای اصلی باز می گردیم.ENTERبا فشار کلید  6

نمی کند و این تست هم زیر  ایفا   JOGتعیین می گردد. لازم به ذکر است کنترلر خارجی هیچ نقشی در مد  Pn305درJOGسرعت موتور در مد  نکته:

 بار و هم بدون بار می تواند صورت گیرد. 

 

 Fn003افست مرجع در مد سرعت: تنظیم اتومات

موتور در مد سرعت ودر مد گشتاوربه خاطر وجود افست عددی در تنظیمات درایور و یا افست ولتاژی در خروجی کنترلر حتی 

باعث یک چرخش بسیار خفیف در شافت موتور می گردد، که با توجه به دقت بالا در ورودیهای آنالوگ یک امر   1mVدرحد 

 V-REFورودیهای SPEEDدر مد طبیعی محسوب میگردد. برای رفع این مشکل باید ابتدا بعد از اتصال کنترلر به ورودی آنالوگ

ویا  Fn003کنترلر که به ورودی درایور متصل شده است، از طریق تابع  وصفر نمودن ولتاژ خروجی T-REFورودیهایTorqueودرمد 

Fn004 مشکل افست حل میشود.بوسیله این تنظیم میزان ورودی آنالوگ درایور ) که معمولاً توسط خروجی آنالوگ کنترلر خارجی

عنوان نقطه رفرنس یا نقطه صفر وارد ورودی آنالوگ درایور می شود ( به صورت اتومات توسط درایو تشخیص داده میشود وبه 

 موتور در نظر گرفته میشود.



- 31 - 

 

 

 در زیر  نحوه تنظیم توضیح داده میشود.

 نمایش تشریح ردیف

  ابتدا ورودی آنالوگ درایو را به خروجی کنترلر وصل کنید و ولتاژ را صفر نمایید. 1

  توابع کمکی را در صفحه نمایشگر انتخاب نمایید. MODEبا استفاده از کلید  2

  شماره تابع مورد نظر را انتخاب نمایید. DECو  INCبا استفاده از کلیدهای  3

  را فشار دهید، عبارت روبرو  ظاهر می گردد. Enterکلید  4

  را فشار دهید بدین ترتیب کلمه روبرو شروع به چشمک زدن می کند.MODEسپس کلید  5

  در زمانی کمتر از یک ثانیه عبارتروبرو بر روی نمایشگر ظاهر می شود. این پایان تنظیم اتومات افست است. 6

  دوباره به مدهای اصلی باز خواهید گشت.ENTERبا فشار کلید  7

 

 :Fn004 افست مرجع در مد سرعت دستی تنظیم

 دادوبرای این کار مراحل زیر را انجام دهید.تنظیم افست را به صورت دستی نیز میتوان انجام 

 نمایش تشریح ردیف

  .شماره تابع مورد نظر را انتخاب نمایید DECو  INCبا استفاده از کلیدهای  1

  را فشار دهید عبارت زیر  نمایش داده می شود.ENTERکلید  2

  ببرید. Runبه حالت   /S-ONسپس درایور را بوسیله ورودی  3

  میزان افست را تنظیم نمایید. DECو  INCرا فشار دهید حال می توانید با کلیدهای  ENTERاگر کلید  4

  دوباره به مدهای اصلی باز گردید. این پایان تنظیم دستی افست است. ENTERبا فشار کلید  5
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 :Fn007 چک کردن ورژن نرم افزار

 نمایش تشریح ردیف

  توابع کمکی را در صفحه نمایشگر انتخاب نمایید. MODEبا استفاده از کلید  1

  شماره تابع مورد نظر را انتخاب نمایید. DECو  INCبا استفاده از کلیدهای 2

  نشان داده می شود. DSPابتدا ورژن نرم افزار  ENTERبا فشار کلید  3

  نمایش داده می شود.  CPLDو FPGAورژن نرم افزارMODEبعد از مرحله بالا با فشار کلید  4

  دوباره به مدهای اصلی باز می گردید. ENTERبا فشار کلید  5

 

 :Fn008تابع تعیین کننده موقعیت

پالس( به عنوان موقعیت فعلی 1،)Pn688پالس(و 13333، )Pn687،مجموع موقعیت های تعیین شده درپارمترهایFn008پس از انجام

 قرار می گیرند. Un010و Un009در نظر گرفته می شود.و مقدار این پارامترها در 

 نمایش تشریح ردیف

  توابع کمکی را در صفحه نمایشگر انتخاب نمایید. MODEبا استفاده از کلید  1

  شماره تابع مورد نظر را انتخاب نمایید. DECو  INCبا استفاده از کلیدهای 2

  ، عبارت روبرو نمایش داده می شود.ENTERبا فشار کلید  3

 را فشاردهید، کلمه روبرو نمایش داده می شود.ENTERمجددا کلید  4

 
  دوباره به مدهای اصلی باز می گردید. ENTERبا فشار کلید  5
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 :Fn009تعیین اینرسی بار توسط 

استفاده نمایید.توجه داشته باشید،در زمان اجرای این فانکشن،سرو با سرعت Fn009جهت تعیین اینرسی بار توسط سرو موتور،از 

800RPM دور در جهت چپگرد می چرخد.سپس مقدار اینرسی بار راروی نمایشگر درایو  9دور در جهت راستگرد و  9وبه تعداد

به عنوان اینرسی بار ،وارد نمایید. اگر در کاربردی ، سرو محدودیت حرکتی دارد، از  Pn106نشان می دهد.این عدد را در پارامتر 

را به عنوان اینرسی بار در  Un015اینرسی بار ، بالاترین مقدار نمایش داده شده در  خودداری نمایید و جهت تعیینFn008انجام 

Pn106 .وارد نمایید 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 نمایش تشریح ردیف

  توابع کمکی را در صفحه نمایشگر انتخاب نمایید. MODEبا استفاده از کلید  1

 شماره تابع مورد نظر را انتخاب نمایید. DECو  INCبا استفاده از کلیدهای 2
 

 ، عبارت روبرو نمایش داده می شود.ENTERبا فشار کلید  3
 

دور در 9دور در جهت راستگرد و 9به تعداد 800rpm، سرو با سرعت MODEبا فشار کلید 4

 جهت چپگرد شروع به چرخش می نماید.

 

  سرو پس از توقف، مقدار اینرسی بار را نمایش می دهد. 5

وارد نمایید تا در استارت موتور اینرسی بار   Pn106مقدار نمایش داده شده را در پارامتر  6

 جبران شود .

 

 دوباره به مدهای اصلی باز می گردید. ENTERبا فشار کلید  7
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 :Fn010,Fn011با استفاده از Absoluteانکودر ریست نمودن آلارم

از نوع انکودر های هوشمند است ، آلارم در خود انکودر ثبت شده  و فقط در درایو نمایش داده  Absoluteاز آنجاییکه انکودر

می شود ، بنابراین آلارم های انکودر را نمی توان با ریست کردن درایو یا قطع و وصل تغذیه درایو برطرف نمود و درصورت 

 به منظور ریست آلارم ضرورری است .Fn010,Fn011بروزهریک از آلارم های انکودر، اجرای هر دو فانکشن 

 نمایش تشریح ردیف

  توابع کمکی را در صفحه نمایشگر انتخاب نمایید. MODEبا استفاده از کلید  1

 شماره تابع مورد نظر را انتخاب نمایید. DECو  INCبا استفاده از کلیدهای 2
 

 ، عبارت روبرو نمایش داده می شود.ENTERبا فشار کلید  3
 

پاک می شود و عبارت روبرو نمایش داده  Absoluteاطلاعات انکودر، MODEبا فشار کلید 4

 می شود.
 

 دوباره به مدهای اصلی باز می گردید. ENTERبا فشار کلید  5
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 :Fn011با  Absoluteریست نمودن آلارم انکودر

 

 

 

 

 

 

 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 نمایش تشریح ردیف

  توابع کمکی را در صفحه نمایشگر انتخاب نمایید. MODEبا استفاده از کلید  1

 شماره تابع مورد نظر را انتخاب نمایید. DECو  INCبا استفاده از کلیدهای 2
 

 ، عبارت روبرو نمایش داده می شود.ENTERبا فشار کلید  3
 

پاک می شود و عبارت روبرو  Absoluteآلارم های مربوط به انکودر، MODEبا فشار کلید 4

 نمایش داده می شود.
 

 دوباره به مدهای اصلی باز می گردید. ENTERبا فشار کلید  5
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 Pn005.3و  Pn840تنظیمات مربوط به نوع موتور و انکدر در پارامتر های -فصل چهارم

 

 ریست فکتوری شود. Fn001بعد از وارد کردن این تنظیات درایو باید با استفاده از فانکشن  نکته:

 

 پارامتر توضیحات توضیح عدد فانکشن

 
[0] EMJ 
[1] EMG 
[2] EML 
[3] EMB 
[4] EMS-02/ EMS-04/ EMS-08/ EMS-10/ EMS-15/ 
EMS-20/ EMS-25/ EMS-40 
[5] EMS-30/ EMS-50 
 

 Pn005.3 مدل سرو موتور

[0]-[2] Reserved (For factory using) 
[3] 17-bit absolute encoder 
[4] 17-bit incremental encoder 
[5] Resolver 
[6] Wire-saving incremental encoder 
[7] 20-bit absolute encoder 
[8] 20-bit incremental encoder 

 Pn840.0 مدل انکدر

[0]EMG-□□□□A/EML-□□□□A 

[1]EMG-□□□□B/EML-□□□□B 

بودن   B TYPEدر صورت  EMGو  EMLتنها در موتور های : نکته

 .باشدصفر  شود، در سایر مدل ها باید 1باید 

 Pn840.1 نوع موتور

 
[E]0.05  KW servo motor 
[F]0.1 KW servo motor 
[0]0.2 KW servo motor 
[1]0.4 KW servo motor 
[2]0.75 KW servo motor 
[3]1.0 KW servo motor 
[4]1.5 KW servo motor 
[5]2.0 KW servo motor 
[6]3.0 KW servo motor 
[7]5.0 KW servo motor 
[8]7.0 KW servo motor 
[9]11 KW servo motor 
[A]15 KW servo motor 
[B]22 KW servo motor 
 

 Pn840.2 توان سرو موتور
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 مختلف   در مدهای کنترلی JOGفانکشن ـ  پنجمفصل 

فقط از طریق ورودی دیجیتال و پنل اپراتوری درایو امکان پـذیر بـود    JOG، فانکشن   PRONETسرو درایوهای  استاندارددر ورژن 

( ، این فانکشـن در تمـام مـدهای     IR)  PRONETکه البته در تمام مدهای کنترلی قابل اجرا نبود . اما در ورژن جدید سرو درایوهای 

 کنترلی و از سه طریق قابل اجراست که در ادامه به شرح آن پرداخته می شود . 

 با استفاده از پنل اپراتوری  JOGفانکشن   1-5

 می توان این فانکشن را اجرا کرد .  Fn002از طریق پنل اپراتوری و با استفاده از 

 

 

 
 
 

 

 

 نمایش توضیحات ردیف

1 
 توابع کمکی را در صفحه نمایشگر انتخاب می نماییم. MODEبا استفاده از کلید 

 
 

2 
 شماره تابع مورد نظر را انتخاب می نماییم. DECو INCبا استفاده از کلیدهای 

 
 

3 
 عبارت زیر  بر روی نمایشگر به نمایش در می آید. ENTERبا فشار کلید 

 
 

4 
 سروموتور را فعال می نماییم. MODEحال با استفاده از فشار کلید 

 
 

5 

 می توانیم سروموتور را به چپ و راست بچرخانیم. DECو INCسپس با استفاده از کلیدهای

 

 
 

 

 

  دوباره به مدهای اصلی باز می گردیم. ENTERبا فشار کلید  6



- 37 - 

 

نمـی  ایفـا     JOGتعیین می گردد. لازم به ذکر است کنترلر خارجی هیچ نقشی در مـد   Pn305در JOGسرعت موتور در مد  : نکته

 کند و این تست هم زیر بار و هم بدون بار می تواند صورت گیرد. 

 

 با استفاده از ورودی های دیجیتال   JOGفانکشن   5 -2

) چپگرد ( می توان از این فانکشن استفاده کرد . برای تعریـف   JOGN) راستگرد ( و  JOGPبا تعریف دو ورودی دیجیتال به عنوان 

رجوع کرد که این دو پارامتر در ورژن جدید به پارامترهای سرو درایـو   Pn712و  Pn711این دو ورودی می بایست به پارامترهای 

 اضافه شده اند . 

است وهمانطور که در شـکل مشـاهده مـی شـود      به صورت هگزادسیمال Pn712و  Pn711لازم به ذکر است که مقدار پارمترهای 

 در شکل زیر موقعیت بیت ها مشخص شده اند .  بیانگر این موضوع می باشد . Hحرف 

 

شماره پایه 

 ورودی
 پارامتر مربوطه

شماره 

 بیت

مقادیر پیش 

 فرض در هر بیت
 مقادیر قابل تعریف در هر بیت

CN1-14 Pn711.0 0 0 0 : Refer  to Pn509 & Pn510 
1 : GEAR 1 
2 : GEAR 2 
3 : JOGP 
4 : JOGN 
5 : S-P(Switch Mode) 
6 : Position 1 
7 : Position 2 
8 : Position 3 
9 : Position 4 
A : Change direction 
( analog speed Mode ) 
F : Disable inputs function 

CN1-15 Pn711.1 1 0 
CN1-16 Pn711.2 2 0 
CN1-17 Pn711.3 3 0 
CN1-39 Pn712.0 0 0 
CN1-40 Pn712.1 1 0 
CN1-41 Pn712.2 2 0 
CN1-42 Pn712.3 3 0 

    

 
 

 

 

 



- 38 - 

 

   Modbusبا استفاده از شبکه ارتباطی  JOGفانکشن   5 -5

 قابل اجرا می باشد .  JOG، فانکشن  1025Hو  1023H  ،1024Hبا استفاده از آدرس های مدباس 

1023H = JOG enable 
1024H = JOG forward 
1025H = JOG reverse  

هر دو در تمامی مد های کنترلی دارای بالاترین اولویـت   Modbusبا استفاده از ورودیهای دیجیتال و یا شبکه  JOGامکان  : 1نکته

ر در حال حرکت است با دریافت پالس از کنترل درایو ، در حالیکه سرو External Positionمی باشند به عنوان مثال در مد کنترل 

را با سـرعت   JOGفعال شوند ، موتور بدون توجه به پالسهای دریافتی حرکت  JOGNیا  JOGP، اگرهر یک از ورودیهای دیجیتال 

 نادیده گرفته می شوند . JOGاجرا می کند و پالسهای دریافتی درمدت اجرای  Pn305تعیین شده در پارامتر 

را فعـال   JOGمـد   H =1 1023در هر حال ابتدا باید با اسـتفاده از آدرس  Modbusاز طریق JOGبرای استفاده ازفانکشن  : 2نکته

 را اجرا نمود . JOGحرکت  1025H=1(JOG REV)یا  1024H=1(JOG FWD)نمود و سپس با استفاده از آدرسهای 
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 ورودی دیجیتال 4 با  INTERNAL POSITIONدر مد موقعیت  13انتخاب  ـ مششفصل 

 مرحلـه حرکتـی   16کنترلری کـه از  ،تعریف نمود  درایومی توان یک کنترلر داخلی برای سرو Internal Positionمد کنترلی  در

درایوهـای   اسـتاندارد تشکیل شده اسـت . در ورژن  زمانهای شتاب و توقف  مقدار حرکت،و  جهت،شامل سرعت(15 ~ 0)  مختلف

اجرای مراحل به صورت چرخشی بـا زمـان و بـدون نیـاز      -1مرحله وجود داشت :  16، دو گزینه برای اجرای این   PRONETسری 

، اما گزینـه ای بـرای انتخـاب مراحـل وجـود نداشـت و        P-CONاجرای مراحل با استفاده از ورودی دیجیتال  -2به ورودی دیجیتال 

، علاوه بر دو گزینه قبلی گزینه دیگری نیز اضـافه شـده     (IR). در ورژن جدیدگانه فقط به صورت ترتیبی اجرا می شدند  16مراحل 

ورودی دیجیتال سرو درایو می باشد . برای استفاده از این فانکشن می بایسـت  بـه ترتیـب     4مرحله با استفاده از  16است که انتخاب 

 زیر عمل کرد . 

 دیجیتال   های  تعریف  ورودی 1-3

( و  Position 3)  3( ، موقعیـت   Position 2)  2( ، موقعیـت   Position 1)  1ورودی دیجیتال را به عنوان موقعیـت   4ابتدا باید 

رجوع کـرد   Pn712و  Pn711( تعریف کرد . برای تعریف این چهار ورودی می بایست به پارامتر های  Position 4)  4موقعیت 

 ای سرو درایو اضافه شده اند .که این دو پارامتر در ورژن جدید به پارامتره

شماره پایه 

 ورودی
 پارامتر مربوطه

شماره 

 بیت

مقادیر پیش 

 فرض در هر بیت
 مقادیر قابل تعریف در هر بیت

CN1-14 Pn711.0 0 0 0 : Refer  to Pn509 & Pn510 
1 : GEAR 1 
2 : GEAR 2 
3 : JOGP 
4 : JOGN 
5 : S-P(Switch Mode) 
6 : Position 1 
7 : Position 2 
8 : Position 3 
9 : Position 4 
A : Change direction 
( analog speed Mode ) 
F : Disable inputs function 

CN1-15 Pn711.1 1 0 
CN1-16 Pn711.2 2 0 
CN1-17 Pn711.3 3 0 
CN1-39 Pn712.0 0 0 
CN1-40 Pn712.1 1 0 
CN1-41 Pn712.2 2 0 
CN1-42 Pn712.3 3 0 
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به صورت هگزادسیمال است وهمانطور که در شـکل مشـاهده مـی شـود      Pn712و  Pn711لازم به ذکر است که مقدار پارمترهای 

 در شکل زیر موقعیت بیت ها مشخص شده اند .  بیانگر این موضوع می باشد . Hحرف 

 

 را از صفر به یک تغییر داد .  Pn681.3برای فعال شدن این فانکشن باید پارامتر : نکته

Pn681.3 = 1 
 تعیین مقادیر موقعیت ها    5 -2

را تشـکیل مـی دهنـد . در     16تـا   1تعیین می گردد که به ترتیب موقعیت            Pn631مقادیر موقعیت ها از طریق پارامترهای

 جدول زیر نحوه عملکرد این فانکشن مشخص شده است . 

Digital Inputs 
Parameter 

Digital Input4(9 ) Digital Input3(8) Digital Input2(7) DigitalInput1(6) 

0 0 0 0 Pn600,601 

0 0 0 1 Pn602,603 

0 0 1 0 Pn604,605 

0 0 1 1 Pn606,607 

0 1 0 0 Pn608,609 

0 1 0 1 Pn610,611 

0 1 1 0 Pn612,613 

0 1 1 1 Pn614,615 

1 0 0 0 Pn616,617 

1 0 0 1 Pn618,619 

1 0 1 0 Pn620,621 

1 0 1 1 Pn622,623 

1 1 0 0 Pn624,625 

1 1 0 1 Pn626,627 

1 1 1 0 Pn628,629 

1 1 1 1 Pn630,631 

 

 

 در این قسمت برای آشنایی بهتربا عملکرد این فانکشن یک مثال کاربردی از این فانکشن آورده شده است . 
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ورودی دیجیتال به موقعیت های مختلف دست پیدا کنـیم .   4همانطور که در شکل زیر مشخص شده است ، می خواهیم با استفاده از 

ورودی دیجیتال ، برای اجـرای هـر    4موقعیت موجود با استفاده از  16لازم به ذکر است که پس از انتخاب موقعیت مورد نظر از بین 

 استفاده شده است .  PCONموقعیت از ورودی دیجیتال 

Pn600 = 10 
Pn614 = -10 
Pn630 = 20 
Pn606 = 30 

 
 

 :جرای نمودار فوق آورده شده استدر جدول زیر نحوه ا

 مقادیر
 ورودی های دیجیتال

 Digital Input پارامتر
4 ( 9 ) 

Digital Input 
3 ( 8 ) 

Digital Input 
2 ( 7 ) 

Digital Input 
1 ( 6 ) 

10 0 0 0 0 Pn600,601 

-20 0 0 1 1 Pn606,607 

30 0 1 1 1 Pn614,615 

10 1 1 1 1 Pn630,631 
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 داخلی درایو  Homingپروسه ـ  هفتمفصل 

فقـط در    ورژن اسـتاندارد  می باشد با این تفاوت که این پروسـه در   استاندارد( همانند ورژن  IRدر ورژن جدید )  Homingپروسه 

 Analog Torqueدر تمام مدهای کنترلـی بـه غیـر از مـد      ( IRورژن جدید ) فعال بود ، اما در  External Position مد کنترلی 

 اضافه شده است .  Homing( نیز در ورژن جدید به پروسه  Pn692این پروسه فعال است . همچنین پارامتر سرعت  اجرای آفست ) 

  HOMINGتنظیمات جهت استفاده از پروسه  1-0
 

 توضیحات پارامتر

Pn689.2 
 غیرفعال است. Homing: فانکشن [0]

 .فعال است Homing: فانکشن [1]

Pn689.0 
 در جهت راستگرد Homing: انجام پروسه [0]

 در جهت چپ گرد Homing: انجام پروسه [1]

Pn689.1 
  ORG: تغییر جهت حرکت پس از برخورد با میکروسوییچ [0]

  ORG: عدم تغییر جهت حرکت پس از برخورد با میکروسوییچ [1]

Pn690, 
Pn691 
Pn692 

   Homingتعیین کننده میزان آفست پس از انجام پروسه 

Pn690  آفست :Homing  پالس   10000با دقت 

Pn691  آفست :Homing  پالس   1با دقت 

Pn692 سرعت آفست : 

Pn685, 
Pn686 

Pn685 هنگام حرکت به سمت میکروسوییچ  موتور: سرعت حرکت سروORG  

Pn686 پس از برخورد به میکروسوییچ  موتور: سرعت حرکت سروORG  
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 بسته شده باشد . Normally Closeحتما باید به صورت  ORGمیکروسوییچ  : 1نکته 

 باید تغذیه درایو قطع و سپس وصل شود تا تغییرات اعمال شود.  Pn689پس از تنظیم پارامتر  : 2نکته 

شروع میشـود )قابـل تغییـر بـه لبـه بالارونـده بااسـتفاده  از پارامترهـای          SHOMبا لبه پایین رونده سیگنال  Homingپروسه  : 5نکته 

Pn516 و Pn517ح منطقی ورودی دیجیتال را طکه سInverse می کند.) 

مختلف این پروسه به همراه تنظیمات پارامترها و شکل های مربوطه بـرای درک   مثالدو  Homingدر این قسمت برای انجام پروسه 

 بهتر مطلب آورده شده است.

 توضیحات پارامتر

Pn509, 
Pn510 

Pn509.0  :( CN1-14 )  

Pn509.1  :( CN1-15 ) 
دو ورودی باید به صورت دلخواه انتخاب شده و بـه  

 :برای مثال  صورت زیر تنظیم شود .

  Pn510.2 : D ( SHOM )فرمان استارت 

 Pn510.3 : E ( ORG )میکرو سوئیچ 

Pn509.2  :( CN1-16 ) 

Pn509.3  :( CN1-17 ) 

Pn510.0  :( CN1-39 )  

Pn510.1  :( CN1-40 ) 

Pn510.2  :( CN1-41 ) 

3Pn510.  :42 )-( CN1 

Pn511 
 

مــی تــوان یکــی از خروجــی هــا را بــه عنــوان 

  :تعریف نمود. برای مثال Homingخروجی 

 ) Pn511.1 : 8 فیــدبک اتمــام پروســه

HOME ) 

Pn511.0  :( CN1-11,CN1-12 )  

Pn511.1  :( CN1-05,CN1-06 ) 

Pn511.2  :( CN1-09,CN1-10 ) 

درایو میتوانـد یکـی    Homeپس از اتمام پروسه 

های دیجیتال را به عنوان فیـدبک اتمـام   یاز خروج

 ، برای لحظه ای فعال  homingپروسه 

ست کنید و از ایـن فلـگ  بـه در     PLCرا در   Flagکند . توصیه می شود که با این خروجی یک 

 برنامه استفاده نمایید .
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 RPM 200با سرعت    موتورسرو  SHOM با فعال کردن ورودی پالس    2500در درایوی مجهز به انکدر می خواهیم : 1مثال 

و بـا   کنـد حرکـت    RPM 30بـا سـرعت     در جهت معکـوس   ORGگرد حرکت کرده و با برخورد به میکروسوییچ در جهت راست

 پالس جلو رفته و سپس متوقف شود .  20500به میزان  Zدریافت اولین پالس 

 تنظیمات اولیه : 

Pn689 = 0100 
Pn690 = 2 
Pn691 = 500 
Pn685 = 200 rpm 
Pn686 = 30 rpm 
Pn510 = ED54 ( CN1-41 = SHOM , CN1-42 = ORG ) 

 
 homing در پروسه org تغییر جهت حرکت پس از برخورد با لیمیت سویچ
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 :  2مثال 

در جهـت    RPM 200بـا سـرعت     موتورسـرو   SHOM بـا فعـال کـردن ورودی    بیتـی  20در درایوی مجهز به انکـدر   می خواهیم

حرکت را ادامه داده و بـا دریافـت     RPM 30در همان جهت  با سرعت   ORGراستگرد حرکت کرده و با برخورد به میکروسوییچ 

پـالس موتـور    1,048,576بیتی بـه ازای    20)توجه: در موتورهای جلو رفته و سپس متوقف شود . یک دور به میزان  Zاولین پالس 

 یک دور کامل خواهد چرخید.(

 تنظیمات اولیه : 

Pn689 = 0110 
Pn690 = 104 
Pn691 = 8576 
Pn685 = 200 rpm 
Pn686 = 30 rpm 
Pn510 = ED54 ( CN1-41 = SHOM , CN1-42 = ORG ) 

 homing در پروسه org تغییر جهت حرکت پس از برخورد با لیمیت سویچعدم 
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 عدد ضریب گیربکس الکترونیکی قابل انتخاب4 ـ  متشهفصل 

عدد ضریب گیربکس الکترونیکی وجود داشت که مقدار آن در پارامترهای  2، فقط   PRONETسرو درایوهای  استاندارددر ورژن 

Pn201  وPn203     تعیین می شـد و از طریـق ورودی دیجیتـالP-CON      قابـل انتخـاب بودنـد. امـا در  ( ورژن جدیـدIR)  ،4   عـدد

تعیـین مـی    Pn207و  Pn201  ،Pn203  ،Pn206ضریب گیربکس الکترونیکی وجود دارد کـه مقـدار آن از طریـق پارامترهـای     

قابل انتخاب می باشند . برای استفاده از این فانکشن می بایسـت بـه ترتیـب     onlineورودی دیجیتال به صورت  2شود و با استفاده از 

 زیر عمل کرد . 

 دیجیتال   های  تعریف ورودی  1-8

( تعریـف کـرد . بـرای تعریـف ایـن دو       GEAR 2)  2( و  GEAR 1)  1ابتدا باید دو ورودی دیجیتال را به عنوان ضـریب گیـربکس   

مترهـای سـرو درایـو    بـه لیسـت پارا   IRرجوع کرد که این دو پـارامتر در ورژن   Pn712و  Pn711ورودی می بایست به پارامترهای 

 اضافه شده اند 

شماره پایه 

 ورودی
 پارامتر مربوطه

شماره 

 بیت

مقادیر پیش 

 فرض در هر بیت
 تعریف در هر بیتمقادیر قابل 

CN1-14 Pn711.0 0 0 0 : Refer  to Pn509 & Pn510 
1 : GEAR 1 
2 : GEAR 2 
3 : JOGP 
4 : JOGN 
5 : S-P(Switch Mode) 
6 : Position 1 
7 : Position 2 
8 : Position 3 
9 : Position 4 
A : Change direction 
( analog speed Mode ) 
F : Disable inputs function 

CN1-15 Pn711.1 1 0 
CN1-16 Pn711.2 2 0 
CN1-17 Pn711.3 3 0 
CN1-39 Pn712.0 0 0 
CN1-40 Pn712.1 1 0 
CN1-41 Pn712.2 2 0 
CN1-42 Pn712.3 3 0 

    

 

، به صورت هگزادسیمال است وهمانطور که در شکل مشاهده مـی شـود    Pn712و  Pn711لازم به ذکر است که مقدار پارمترهای 

 در شکل زیر موقعیت بیت ها مشخص شده اند .  بیانگر این موضوع می باشد . Hحرف 
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 را از صفر به یک تغییر داد .  Pn001.3برای فعال شدن این فانکشن باید پارامتر :  نکته

Pn001.3 = 1 
 

  تعیین مقادیر ضرایب گیربکس الکترونیکی  2-8

 تعیین می گردد که به ترتیب  Pn207و  Pn201  ،Pn203  ،Pn206مقادیر ضرایب گیربکس الکترونیکی از طریق پارامترهای 

 هستند . در جدول زیر نحوه عملکرد این فانکشن مشخص شده است . لازم به ذکر است که با انتخاب هر یک از این   4تا  1ضریب 

 ضرایب مطابق جدول زیر،ضریب مربوطه  به صورت آنلاین درحرکت موتور  اعمال می شود . 

Input signal Parameter 
 Input 2 ( GEAR 2 ) Input 1 ( GEAR 1 ) 

0 0 Pn201 

0 1 Pn203 

1 0 Pn206 

1 1 Pn207 

، نیـاز بـه قطـع و      Pn207و  Pn201  ،Pn203  ،Pn206پارامترهـای   پس از تعیین مقادیر ضرایب گیربکس الکترونیکی :1نکته 

 درایو  مدباس سرو  تغییر آنلاین ضریب گیربکس الکترونیکی ، باید از آدرس های  در صورت نیاز به  وصل تغذیه درایو می باشد . 

  (850H  ،851H  852وH  استفاده شود . این آدرس ها در )نیز وجـود داشـته و در    ورژن استاندارد  ( ورژن جدیـدIR )    نیـز فعـال

میباشـند، بـه    Pn203(852H),Pn201(851H),Pn202(850H)شایان ذکر است که آدرس های مذکور به ترتیب معادل است .

مذکور تاثیر مشابه پارامترهای فوق را دارند ولـی مقـادیر هریـک مسـتقلا در آدرس متفـاوتی        Modbusاین مفهوم که آدرس های 

درایو قرار دارند که با قطع برق مقادیر آن نگهداری میشوند  (EEPROM)در حافظه ماندگار Pn201~203قرار دارند . پارامترهای 

  د که در خصوص خواندن و نوشتن مقادیر از طریق شبکهقرار دارن(RAM) در حافظه غیر ماندگار 850H ~ 852H ولی آدرسهای

Modbus محدودیتی در تعدد خواندن  بر خلاف حافظه ماندگار، هیچ هم سرعت بالاتری نسبت به حافظه ماندگار دارند و همچنین 

 ندارند . Modbusو نوشتن از طریق 

 P-CONدر ورژن استاندارد با اسـتفاده از ورودی  که  Pn203(Second Electronic Gear)بر خلاف تعریف انتخاب  : 2نکته 

در  Gear1,Gear2تغییـر گیـربکس الکترونیـک فقـط بـا تعریـف و اسـتفاده از ورودی هـای         (  IRورژن جدید ) انجام میشود ، در 

امکـان تغییـر گیـربکس     برای ایـن کـار ،   حتی در صورت تعریف P-CONقابل انجام است و ورودی  Pn711,Pn712پارامترهای 

 را برای کاربر فراهم نمیکند . 2الکترونیکی 
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در مواردی بازه بزرگتری از ضریب گیربکس میباشد.   65535~1بین  Pn201,Pn202,Pn203بازه پارامترهای : 5نکته

  .یستدسترسی به همچین بازه ای میسر ن Pn201,Pn202,Pn203الکترونیکی مورد نیاز میباشد که در پارامتر های  

به عنوان ضریب  Pn705,Pn706,Pn707,Pn708,Pn709,Pn710 ترکیب پارامترهای برای چنیین کاربردی میتوان از 

و یکبار  قرار گیرد Pn009.2=1گیربکس الکترونیکی استفاده کرد. برای فعال کردن این پارامترها به عنوان ضریب گیربکس باید 

 .و خاموش و روشن شودسرو درای

 ضریب گیربکس جدید از معادله زیر تعیین میگردد. 

 

  1گیربکس الکترونیکیضریب 
                         

                         
 

  2ضریب گیربکس الکترونیکی
                         

                         
 

که حد بالای  میباشد 9999~0بین  Pn705,Pn706,Pn707,Pn708,Pn709,Pn710 بازه پارامترهای 

 ارتقا می دهد . 100,000,000عددگیربکس الکترونیک صورت یا مخرج را به عدد 

 تنظیم شده باشد   Pn009.2=1و همچنین   Pn708=8988و  Pn707=105و  Pn706=9876و  Pn705=575اگر  مثال:

 برابر مقدار زیر میباشد. 1ضریب گیربکس الکترونیکی 

 

  1ضریب گیربکس الکترونیکی
                      

                       
 = 

            

            
 = 

       

       
 =  5.439038 

 

این ضریب  نسبتو همچنین بیتی( قابل دسترسی میباشد. 23)  DMFوAMF این فانکشن تنها در درایوهای نکته قابل توجه:

  باشد. 16383گیربکس نباید بزرگتر از عدد 
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   Internal Positionمد کنترلی ـ  منهفصل 

 مقدمه   1-3

شـامل   مختلـف  مرحلـه حرکتـی   16کنترلـری کـه از   ،تعریـف نمـود    درایومی توان یک کنترلر داخلی بـرای سـرو  مد کنترلی  این در

بخش مختلـف تنظـیم شـده اسـت و      6تشکیل شده باشد . این دستورالعمل در زمانهای شتاب و توقف  و ،مقدار حرکتجهت،سرعت

 تمامی قابلیت هایی که در این مد کنترلی مورد نیاز کاربر می باشد در آن لحاظ شده است . 

                                                                                                                                      تنظیمـات اولیـه    2-3

تنظیمات این مد به طور کامل در جدول زیر آمده است و در بخش های بعدی به ذکر نکات مهم دیگری در این مد کنترلی پرداختـه  

 می شود . 

 توضیحات پارامتر

Pn005.1=C تعیین مد کنترلی 

        Pn631 

 مرحله شانزدهم می باشد. تااز مرحله اول  موتورتعیین کننده مسافت حرکتی سرو

پارامتر برای یک  2که هر می باشند، موقعیت مختلف از لحاظ میزان دوران  16تعیین کننده

 و پالس 10,000  موقعیت با دقتPn600 پارامتر  به عنوان مثالموقعیت می باشد 

Pn601را مشخص می کند که مجموع این دو پارامتر مقدار یک  پالس  1با دقت موقعیت

راستگرد و عدد  مرحله حرکت را تعیین می کنند. عدد مثبت در این پارامترها بیانگر حرکت

باید توجه داشت که علامت هر دو پارامتر مربوط به یک  منفی بیانگر حرکت چپگرد است .

 Pn601 و  Pn600با پوزیشن منفی مقدار در مورد حرکت  برای مثال پوزیشن یکسان باشند.

 هر دو باید منفی وارد شوند.

 

پالس یک دور   1,048,576بیت )با توجه به این که به ازای  20در موتورهای با انکدر مثلا 

سرو موتور یک   Pn601در   8576و مقدار  Pn600در  104می چرخد( با قرار دادن مقدار 

 خواهد چرخید.دور 

        Pn647  در واحد  15 ~ 0تعیین کننده سرعت مربوط به مراحلRPM .می باشد 

        Pn663  می باشد. 15 ~ 0تعیین کننده زمان شیب استارت و استپ  هر یک از  مراحل 

        Pn679  می باشد. 15 ~ 0تعیین کننده زمان توقف بین هر یک ازمراحل 

Pn683,Pn684 و انتهای برنامه عملکرد موتور می باشد. تعیین کننده شماره مرحله شروع 
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Pn681.1 
H.□□ □ 

 مراحل به صورت چرخشی اجرا می شود .  S-ON: بعد از فعال شدن پایه ورودی  [0]

 هر مرحله یکبار اجرا می شود . P-CON: با هر بار فعال شدن پایه ورودی  [1]

مراحل به صورت چرخشـی اجـرا نمـی شـود و بـرای       S-ON: بعد از فعال شدن پایه ورودی  [2]

 می باشد . PCLپایه ورودی  بودناجرای مراحل نیاز به فعال 

قبل از رسیدن به موقعیـت متوقـف    PCLد و با پایه نمراحل اجرا می شو P-CON: با ورودی  [3]

 می شوند .

Pn681.2 
H.□  □□ 

 حساس به سطح P-CON: پایه ورودی  [0]

 حساس به لبه بالا رونده P-CONی : پایه ورود [1]

 

 Internal positionدر مد  Emergency Stopورودی  نحوه اعمال  5-3

قرار دهید. روش کار به این صورت است : زمانی که ورودی  3را روی مقدار  Pn681.1برای استفاده از این حالت ابتدا باید پارامتر 

P-CON   فعال شود ، موقعیت تعریف شده اجرا نمی شود و باید ابتـدا ورودیPCL      فعـال شـود، سـپس بـا ورودیP-CON   موقعیـت

های تعریف شده اجرا می شود . نحوه استفاده از این حالت در شکل زیر مشخص شده است .نکته مهم در این حالـت ایـن اسـت کـه     

 شود وامکان شروع از همان موقعیتی که در آن متوقف شده است وجود ندارد .پس از شروع مجدد، مرحله قبلی از ابتدا آغاز می 

 پارامترهایی که باید تنظیم شود :

Pn681 = 0030 

Pn510 = 7654 ( CN1-41 = 6 )   ( Factory setting ) 
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عمل می کند . به طوری که  Homingبه عنوان ورودی  NCLتنظیم می شود ، ورودی  3روی عدد  Pn681.1نکته : در حالتی که 

در  NOTاجرا می شود و موتور شروع به حرکت می کند و با برخورد بـه میکروسـوییچ    Homingبا فعال کردن این ورودی پروسه 

 متوقف می شود . Zخلاف جهت حرکت کرده و با دریافت اولین پالس 

   P-CONتغییر حالت پایه ورودی  4-3

از حالت حسـاس بـه سـطح بـه حالـت حسـاس بـه لبـه          P-CONیکی دیگر از قابلیت ها در این مد کنترلی تغییر وضعیت پایه ورودی 

حساس بـه لبـه    P-CONقرار داده شود پایه ورودی  1روی مقدار  Pn681.2بالارونده است . برای استفاده از این حالت اگر پارامتر 

موقعیت قابل تعریف فقط از یک موقعیت استفاده کرده ایم. حال اگر حالت پایه ورودی  16از  بالارونده خواهد شد . فرض می کنیم

P-CON  ( حساس به سطح باشدPn681.2 = 0      تا مادامی که این ورودی فعال است این موقعیت دائما اجرا مـی شـود. ولـی اگـر )

 برای هر بار اجرا شدن این موقعیت باید ورودی(   Pn681.2 =1حساس به لبه بالارونده باشد) P-CONحالت پایه ورودی 

 P-CON . فعال شود . در شکل های زیر حالت های مختلف مشخص شده است 
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 ( P-CONاستفاده از تایمر داخلی جهت تغییر مراحل ) بدون نیاز به پایه ورودی  5-3

قابلیت دیگری که در این مد کنترلی وجود دارد تغییر موقعیت های تعریف شده به صورت چرخشی می باشد و همچنین تنظیم زمـان  

مـی باشـد و    15    مربوط به زمان توقف بین مراحـل   Pn679        توقف بین مراحل نیز در این حالت وجود دارد .پارامترهای 

حالـت چرخشـی مراحـل بـه دو صـورت مـی       تعیین کننده شماره مرحله شروع و انتهای برنامه است .  Pn684و  Pn683پارامترهای 

مراحل تعریف شده به صورت چرخشی انجام مـی   S-ONباشد، پس از وصل ورودی  Pn681.1 = 0تواند انجام شود . اگر پارامتر 

باشـد . در ایـن    Pn681.1 = 2مانی اسـت کـه پـارامتر    شود و همچنین زمان توقف بین مراحل قابل تعریف می باشد . حالت بعدی ز

به صورت چرخشی انجام می شود و تا مادامی که این ورودی فعـال اسـت ایـن مراحـل      PCLحالت مراحل پس از فعال شدن ورودی 

الـت هـای   اجرا می شوند . لازم به ذکر است که زمان توقف بین مراحل در این حالت نیز قابـل تعریـف مـی باشـد . در شـکل زیـر ح      

 مختلف نمایش داده شده است .

 غیر فعال شود پس از شروع مجدد مراحل از ابتدا آغاز می شود . PCLیا ورودی  S-ONاگر در حین کار ورودی نکته : 

 Absoluteو  Incrementalحالت کاری  3 -3

 Pn682است کـه بـه توسـط پـارامتر      Absoluteو  Incrementalقابلیت دیگری که در این مد کنترلی وجود دارد حالت کاری 

 تنظیم می شود که در این قسمت به شرح این دو حالت می پردازیم . 

 Incremental  (Pn682 = 0  : )حالت کاری 

حالـت   16فرض می کنیم تمام اعداد تنظیم شده در موقعیت های مختلف مثبت هستند .هرگاه هرکدام از موقعیت های قابل تعریف ) 

 مشاهده شود میـزان پالسـی    Un010و  Un009به همان میزان حرکت کرده و اگر در مد مانیتورینگ درایو  موتورو( اجرا شود سر

 حرکت می کند دائما در حال افزایش است . برای درک بهتر مطلب به مثال زیر توجه نمایید .  موتورکه سرو

و با سرعت های مختلف تعریف شده است که مقادیر آنها به شرح  Pn605و  Pn601  ،Pn603موقعیت در  3در این مثال  مثال :

قابل مشـاهده اسـت و ایـن عـدد در شـروع مجـدد        Un009در  300زیر است . با توجه به شکل زیر پس از اتمام موقعیت سوم عدد 

 افزایش می یابد .

 Pn632 = 1000 ( rpm )/ سرعت :  Pn601 = 100 ( pulse )موقعیت اول : 

  Pn633 = 500 ( rpm )/ سرعت :  Pn603 = 50 ( pulse )م : موقعیت دو

 Pn634 = 1500 ( rpm )/ سرعت :  Pn605 = 150 ( pulse )موقعیت سوم : 
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 Absolute  (Pn682 = 1  : )حالت کاری 

حالـت (   16گاه هر کدام از موقعیت های قابل تعریف ) موقعیت های مختلف مثبت هستند.هر کنیم تمام اعداد تنظیم شده درفرض می

پس از انجام هر مرحله دیده شود مقدار آن با مقدار تعریف  Un010و  Un009اجرا شود سرو دقیقا به همان موقعیت می رود . اگر 

 شده برای آن مرحله برابر است . برای درک بهتر مطلب به مثال زیر توجه نمایید .

موقعیت با سرعت های مختلف تعریف شده است که تنظیمات آن مانند مثال قبل می باشد . بـا توجـه بـه شـکل      3ل در این مثامثال : 

) موقعیـت   2مـی رود . در مرحلـه شـماره     100به موقعیت پالس  موتور) موقعیت اول ( اجرا می شود و سرو 1زیر ابتدا مرحله شماره 

) موقعیت سوم ( سرو در همان  3می رود . در مرحله شماره  50موقعیت پالس در جهت معکوس حرکت کرده و به  موتوردوم ( سرو

) موقعیـت اول (   4می رود . پس از اتمام این سه مرحله در شروع مجدد مرحلـه شـماره    150به موقعیت پالس  1جهت مرحله شماره 

ز آن این حرکـت بـین   می رود . پس ا 100حرکت کرده و به موقعیت  3در جهت معکوس مرحله شماره  موتوراجرا می شود و سرو

 ( را مشخص می کند  موتورر جهت فلش ها مسیر حرکت سروتناوب تکرار می شود . ) در شکل زبه صورت م 4و 3 ،2مراحل شماره 
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قبل از رسیدن به موقعیت متوقف شود برای شروع مجدد از همان موقعیتی کـه در آن   موتوراگر سرو Absoluteدر حالت  : 1نکته 

 متوقف شده است حرکت را آغاز می کند .

تغییر می یابـد اگـر عـددی کـه در      Absolute ( 1 )به حالت  Incremental  ( 0 )از حالت Pn682زمانی که پارامتر  : 2نکته 

فـورا در جهـت    موتورسـرو   ،دیده می شود صفر نباشد  Un010و  Un009( و در  Current Positionکانتر درایو وجود دارد ) 

 راستگرد یا چپگرد ) بستگی به علامت عدد موجود در کانتر درایو دارد ( حرکت کرده و در موقعیت صفر متوقف می شود .

 و بررسی نتیجه آن  CLR ( Clear )استفاده از پایه  0-3

 فورا متوقف می شـود و تـا   موتوربه سمت یکی از موقعیت های تعریف شده این پایه فعال شود سرو موتوراگر در حین حرکت سرو

داخل درایو تولید شده و باعث حرکت می شـود در   PULSE Generatorاز زمانی که این پایه فعال است ، پالس های ارسالی که

دی دریافت شده و مراحل اجرا می شود . این حالت در شـکل  پالس های تولی CLRنظر گرفته نمی شود . پس از غیر فعال شدن پایه 

( و پـس از فعـال شـدن     Pn600زیر مشخص شده است . در این شکل فرض شده است که فقط یک موقعیت تعریف شده اسـت )  

 این مرحله به صورت متناوب اجرا می شود .  S-ONپایه 
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 ) توقف موقت ( Pauseتعریف یک ورودی دیجیتال به عنوان   8-3

را در هنگام حرکت به سمت موقعیت های تعریف شده  موتورمی توان سرو Pauseبا تعریف یک ورودی دیجیتال به عنوان ورودی 

متوقف شده و با غیر فعـال شـدن    سروموتوربه صورت موقت متوقف کرد . بدین صورت که با هر بار فعال شدن این ورودی حرکت 

از همان موقعیتی که در آن متوقف شده است به حرکت خود ادامه می دهـد . همچنـین اگـر ایـن ورودی بـین       سروموتوراین ورودی 

توقـف  زمـان   پس از طیمتوقف است و سروموتورفعال باشد  Pauseزمان توقف میان موقعیت ها فعال گردد ، تا مادامی که ورودی 

یت بعدی را اجرا می کند . در شکل زیر فرض شده اسـت کـه فقـط    موقع سروموتور ، تعریف شده و به محض غیر فعال شدن ورودی

در  موتورسـرو  Pauseمی باشد . بـا فعـال شـدن ورودی     2500  ( و این موقعیت برابر با Pn600یک موقعیت تعریف شده است ) 

میکنـد . همـانطور    حرکت خود را آغـاز  500از همان موقعیت  موتورمتوقف شده و با غیر فعال شدن این ورودی سرو 500موقعیت 

ها نیز فعال شده است و چـون زمـان تعریـف شـده در      Stepهنگام زمان توقف بین  Pauseکه در شکل زیر مشاهده میشود ورودی 

کمتر بوده است ، به محض غیـر فعـال شـدن ایـن ورودی موقعیـت بعـدی اجـرا         Pauseاز زمان فعال ماندن ورودی  Pn664پارامتر 

 میشود .

 باید تنظیم شود : Pauseبه عنوان ورودی  39برای تعریف پین شماره پارامترهایی که 

Pn510 = 765B ( CN1-39 = B )    
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   PRONETدر مدل  External Positionمد کنترلی ـ  مهدفصل 

 پرداخته می شود .تنظیمات این مد به طور کامل در جدول زیر آمده است و در ادامه به ذکر نکات مهم دیگری در این مد کنترلی 

 External Psition( pulse train)تنظیمات اولیه جهت مد کنترلی

 کنترل نمود.را  سروموتور حرکت می توان،  PLCخارجی مانند  دراین حالت با ارسال پالس توسط کنترلر

 ( 60× ) فرکانس پالس ارسالی کنترلر  /موتور (انکدر)رزولیشین  rpm =برحسب  سروموتورسرعت چرخش 

 ) تعدادپالس ارسالی کنترلر ( /(انکدر) دقت = سروموتورحرکت  میزان

 توضیحات پارامتر

Pn005.1=1 سرودرایو تعیین مد کنترلی 

Pn004.2 درایوتعیین کننده مد پالس ورودی به سرو 

Pn006.3 

پـالس  شـده ازکنترلـر ،در ورودی    این پارامتربه منظوراطمینان ازدریافـت صـحیح پالسـهای ارسـال    

ورودی پـالس  Pronetازآنجـایی کـه درسـری    .  در فرکانسهای مختلف استفاده میشود درایوسرو

قابل دریافت است ، باتنظیم این پارامتر ،فیلتراسـیون مناسـب در ورودی پـالس     4MHZتافرکانس 

 اعمال میگردد.

 رزولور یاbit 17و یا     bit 20موتورازنوع سریالانکدرباشدیعنی Pn840.0=2/3/4/8اگر

 :  Pronet-xxAMA)درایوسری.)پارامتر را بایدبه صورت زیرتنظیم نمایید می باشد و این 

 [0]     :میباشد4MHZکمتراز درایوزمانی که فرکانس پالس ورودی سرو        

 [1] :میباشد650KHZکمتراز درایوزمانی که فرکانس پالس ورودی سرو        

 [2] :میباشد150KHZکمتراز درایوورودی سروزمانی که فرکانس پالس         

 

 پالس باشد و این پارامتررا بایدبه   2500 موتورازنوع افزایشیانکدرباشدیعنی Pn840.0=6اگر

 :Pronet-E-xx)درایوسری.)نمایید  صورت زیرتنظیم

 [0]  :میباشد700KHZکمتر از درایوزمانی که فرکانس پالس ورودی سرو                

 [1]  :میباشد200KHZکمتر از درایوفرکانس پالس ورودی سروزمانی که 

 [2]     :میباشد60KHZکمتر از درایوزمانی که فرکانس پالس ورودی سرو 

Pn102 
 دقـت کنتـرل سـرعت افـزایش     ( 1000گین حلقه سرعت، با افزایش این پارامتر)حداکثر تا مقـدار  

 می یابد.
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Pn103 
دقـت کنتـرل    ( ن50ثابت زمانی انتگرال حلقه سـرعت  بـا کـاهش ایـن پارامتر)حـداقل تـا مقـدار        

 سرعت افزایش  می یابد.

Pn104 
افزایش   Positionدقت کنترل ( 100گین حلقه موقعیت، با افزایش این پارامتر)حداکثر تا مقدار 

 می یابد.

Pn201 , Pn202 
 
 
 
 

نسبت ضریب گیربکس الکترونیکی تعیـین مـی   Pn202بر  Pn201از تقسیم مقدار تعیین شده در 

 شود.

 تاثیر می گذارد. سروموتوراین ضریب روی سرعت وموقعیت 

Pn500 

پس از رسیدن به موقعیت مورد نظر فعال مـی گـردد   که (COIN/) خروجی نشانگر تثبیت موقعیت

 تعیین می گردد.  Pn500محدوده موقعیت ،توسط  مطابق شکل زیر و
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 یا کنترلرهای مختلف باید اتصالات سخت افزاری به صورت شکل های زیر بسته شود . PLCبرای اعمال پالس به سرودرایو از طریق 

 

 

 

 

 

     

 Sinkاتصال ورودی پالس 

 Line Drive 5v اتصال بصورت 

 Sourceاتصال ورودی پالس 

 Open Collector اتصال بصورت 
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 فانکشن های کاربردی متنوعـ م هیازدفصل 

 تعاریف جدید ورودی های دیجیتال سرو درایو  1-11

برای تعـرف ورودی هـای دیجیتـال وجـود داشـت . امـا در        Pn510و  Pn509، فقط پارامترهای  ورژن استاندارددر سرو درایوهای 

جیتال به درایو اضافه شـده اسـت   برای تعریف عملکرد ورودی های دی Pn711,Pn712، دو پارامتر مشابه دیگر  ( IRورژن جدید ) 

فانکشـن قابـل تعریـف نمیباشـد ،بنـابراین در صـورت نیـاز بـه           15بـیش از   Pn509,510و از آنجاییکه در هر سگمنت پارامترهای 

دول زیـر در پارامترهـای   تخصیص تعاریف جدید اضافه شده به هر یک یک از ورودی های دیجیتال درایو ،ایـن تعـاریف مطـابق ج ـ   

Pn711,Pn712 . تعریف می شوند 

شماره پایه 

 ورودی
 پارامتر مربوطه

شماره 

 بیت

مقادیر پیش 

 فرض در هر بیت
 مقادیر قابل تعریف در هر بیت

CN1-14 Pn711.0 0 0 0 : Refer  to Pn509 & Pn510 
1 : GEAR 1 
2 : GEAR 2 
3 : JOGP 
4 : JOGN 
5 : S-P(Switch Mode) 
6 : Position 1 
7 : Position 2 
8 : Position 3 
9 : Position 4 
A : Change direction 
( analog speed Mode ) 
F : Disable inputs function 

CN1-15 Pn711.1 1 0 
CN1-16 Pn711.2 2 0 
CN1-17 Pn711.3 3 0 
CN1-39 Pn712.0 0 0 
CN1-40 Pn712.1 1 0 
CN1-41 Pn712.2 2 0 
CN1-42 Pn712.3 3 0 

    

 

صـفر باشـد ، مرجـع تعـاریف ورودی دیجیتـال معـادل آن بیـت ، پارامترهـای          Pn712یـا   Pn711در صورتی که هر بیت از نکته : 

Pn509  وPn510  می باشد . در غیر این صورت مرجع تعاریف ورودی های دیجیتالPn711  وPn712     خواهد بود کـه بـه ایـن

 اولویت دارند . Pn509,Pn510نسبت به  Pn711,Pn712مفهوم است که پارامترهای 
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 تعاریف جدید توضیحات

 Pn510   0 : Refer to Pn509 & Pn510و  Pn509مرجع تعریف ورودی های دیجیتال از پارامترهای 
 GEAR 1 : 1 1ورودی انتخاب ضریب گیربکس 

 GEAR 2 : 2 2ضریب گیربکس ورودی انتخاب 

 JOGP : 3 راستگرد  JOGورودی 
 JOGN : 4 چپگرد JOGورودی 

 Speed   5 : S-Pو مدهای کنترلی  Internal Positionسوییچ بین مد کنترلی 
 Position 1 : 6 1ورودی انتخاب موقعیت 
 Position 2 : 7  2ورودی انتخاب موقعیت 

 Position 3 : 8 3ورودی انتخاب موقعیت 

 Position 4 : 9  4ورودی انتخاب موقعیت 

 Analog Speed   A: Change direction ( analogورودی تغییر جهت گردش موتور در مد کنترلی 
speed mode ) 

 F : Disable inputs function ( CANغیر فعال کردن ورودی های دیجیتال ) برای فرمان گرفتن از شبکه 

 

 Speed Controlو  analog Speedو مدهای کنترلی  Internal Positionسوییچ کردن بین مد کنترلی   2-11

contact reference   

به هیچ کدام از مدهای کنترلی دیگر سوییچ نمـی شـد کـه در     Internal Position، مد کنترلی  ورژن استاندارددر سرو درایوهای 

 سوییچ می شود . Speed Control contact referenceو  analog speed، به مدهای کنترلی  ( IRورژن جدید ) 

و بـرای تغییـر مـد از     قـرار گیـرد   Pn005.1=Eبایـد   analog speedبـه مـد کنترلـی     Internal Positionبـرای تغییـر مـد از     

Internal Position  بهSpeed Control Contact Refrence  بایدPn005.1=F   ال و غیـر فعـال   قرار گیرد و سـپس بـا فع ـ

 انتخاب شده است میتوان بین این مد ها سوییچ کرد.  Pn711,Pn712کردن پایه ورودی که به عنوان تغییر مد در پارامتر های 
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شماره پایه 

 ورودی
 پارامتر مربوطه

شماره 

 بیت

مقادیر پیش 

 فرض در هر بیت
 مقادیر قابل تعریف در هر بیت

CN1-14 Pn711.0 0 0 0 : Refer  to Pn509 & Pn510 
1 : GEAR 1 
2 : GEAR 2 
3 : JOGP 
4 : JOGN 
5 : S-P(Switch Mode) 
6 : Position 1 
7 : Position 2 
8 : Position 3 
9 : Position 4 
A : Change direction 
( analog speed Mode ) 
F : Disable inputs function 

CN1-15 Pn711.1 1 0 
CN1-16 Pn711.2 2 0 
CN1-17 Pn711.3 3 0 
CN1-39 Pn712.0 0 0 
CN1-40 Pn712.1 1 0 
CN1-41 Pn712.2 2 0 
CN1-42 Pn712.3 3 0 

    

 

 MODBUS  (RS485)ت موتور در درایو از طریق امکان تغییر موقعی  11 -5

 ( را تعیین  Un010و  Un009می توانستیم موقعیت جاری سرو درایو )  Fn008، با استفاده از  ورژن استاندارددر سرو درایوهای 

 به عنوان موقعیت جاری  Fn008تعیین می شدند ، با اجرای  Pn688و   Pn687کنیم . بدین صورت که مقادیری که در پارامترهای 

برای انجام این فانکشن عـلاوه   ( IRورژن جدید ) وارد می شدند . در  Un010و  Un009در نظر گرفته می شدند و در  موتورسرو 

نیـز اسـتفاده کـرد . هرگـاه مقـدار آدرس       1070Hمی تـوان از آدرس مـدباس   درایـو،  Keypadبا اسـتفاده از   Fn008 استفاده ازبر

1070H=1  شود ، مقادیر تعیین شده در پارامترهایPn687  وPn688  رگرفته می شوندظدر ن موتوربه عنوان موقعیت جاری سرو. 

 .بسیار پرکاربرد می باشد Absoluteو حالت کاری   internal positionدر مدکنترل فانکشن این

 

 

 

 

 

 



- 62 - 

 

 

 Torqueمیزان از رله های خروجی به عنوان تشخیص  امکان استفاده  11 -4

تر باشـد  از مقدار مشخصی بالا Torqueکه میزان  هنگامی ها خروجی یکی از  در سرو درایو های ورژن استاندارد امکان فعال کردن

وقتی مقدار  TCR Torqe detection output/میتوان با تخصیص یکی از خروجی ها به عنوان  IRوجود نداشت. ولی در ورژن 

Torque  مشخصی که در درصدموتور از Pn529  )و وقتـی   یک خروجی فعال میشـود   رود بالاتر تعیین میگردد )بر حسب درصد

 )بـر حسـب میلـی ثانیـه(     Pn530مقدار زمان تشخیص این حالت در غیر فعال میشود. خروجی  مذکور شدز در صد که مجددا کمتر ا

 قرار دهیم. 9بیت مربوط به خروجی مد نظر برابر عدد  Pn511برای این کار باید در  میگردد. تعیین

 مثال:

 فعال شود و وقتی که به کمتر از 6و 5شماره  خروجی شد  صددر   50ثانیه  2موتور بیشتر از   Torqueمیخواهیم اگر مقدار  

 .غیر فعال شود 6و 5 خروجیثانیه  2بعد از در صد رسید  50 

  برای این کارباید پارامترهای مربوطه به شکل زیر تعریف شوند.

 
 

Pn511.1=9 
Pn529=50 %   
Pn230=2000 ms 
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 Analog Speed یکنترل مد جهت ماتیتنظ 11 -5 

مـی  حرکـت  تعیین کننـده جهـت   رفرنس ولتاژ پلاریته سرعت سرو را تغییر داد. ،دراین حالت می توان با توجه به وردی های آنالوگ

سرو در  جهت 10V- ~ 0 راستگرد و اعمال ولتاژ  ، سرو در  جهت CN1کانکتور  2و  1به پایه های   v 10~0.با اعمال ولتاژ باشد 

 چپگرد می چرخد.

( علاوه بر تغییر پلاریته ، می توان با استفاده از یک ورودی دیجیتـال جهـت حرکـت موتـور را بصـورت       IRدر ورژن جدید )  نکته :

عدد مربـوط بـه تعیـین جهـت چـرخش       Pn712و  Pn711مربوط به تعریف ورودی ها در پارامترهای آنلاین تغییر داد . در جدول 

 توضیح داده شده است.

شماره پایه 

 ورودی
 امتر مربوطهپار

شماره 

 بیت

مقادیر پیش 

 فرض در هر بیت
 مقادیر قابل تعریف در هر بیت

CN1-14 Pn711.0 0 0 0 : Refer  to Pn509 & Pn510 
1 : GEAR 1 
2 : GEAR 2 
3 : JOGP 
4 : JOGN 
5 : S-P(Switch Mode) 
6 : Position 1 
7 : Position 2 
8 : Position 3 
9 : Position 4 
A : Change direction 
( analog speed Mode ) 
F : Disable inputs function 

CN1-15 Pn711.1 1 0 
CN1-16 Pn711.2 2 0 
CN1-17 Pn711.3 3 0 
CN1-39 Pn712.0 0 0 
CN1-40 Pn712.1 1 0 
CN1-41 Pn712.2 2 0 
CN1-42 Pn712.3 3 0 
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 توضیحات پارامتر

Pn005.1=0 کنترلی تعیین مد 

Pn300 
 ضریب گین ولتاژ ورودی آنالوگ می باشد.

 Pn300× سرعت سرو = ولتاژ ورودی آنالوگ

Pn001.2 
 صورت می گیرد. Pn404    1    با تنظیم این پارامتر با مقدار صفر،محدودیت گشتاور به وسیله پارامترهای 

 ورودی آنالوگ صورت می گیرد.با تنظیم این پارامتر با مقدار یک،محدودیت گشتاور از طریق 

Pn102  ( نوسانات سرعت کاهش می یابد.1333گین حلقه سرعت، با افزایش این پارامتر)حداکثر تا مقدار 

Pn103  ( نوسانات سرعت کاهش می یابد.13ثابت زمانی انتگرال حلقه سرعت  با کاهش این پارامتر)حداقل تا مقدار 

Pn306 زمان شیب استارت 

Pn307 ن شیب توقفزما 
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 توضیحات پارامتر

Pn502 

(Zero clamp speed)   زمانی کـه ورودی کنترلـی :P-CON شـود و رفـرنس ورودی آنـالوگ سـرعت      فعـال

 Zero clampباشد، سرو فورا متوقف می شود. جهت تنظیم مـد   Pn502کمتر از سرعت تعیین شده در پارامتر 

speed  پارامترpn005.1=A  . تنظیم شود 

 

 

 

 

Pn501 

 پـارامتر  در شـده  نیـی تع مقـدار  از کمتـر  یورود رفـرنس  سـرعت  و موتـور  یواقع سرعت نیب اختلاف که یهنگام

Pn501 ،یخروج شود (V-CMP)گردد یم فعال. 
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 ارتباطات شبکه -ازدهمدوفصل 

 CN4و  CN3کانکتور       

 به صورت جدول زیر می توان برقرار نمود CN4و  CN3را از طریق  RS-485ویا CANارتباط  Pronetدر سری 

 

 

 

 

 

 

 

 

 نکته:

 متر انتخاب شود. 133می بایست کمتر از RS-485.طول کابل در ارتباط مدباس از طریق 1

 مورد استفاده قرار می گیرد.CANopenبه عنوان خروجی در ارتباط از طریق  CN4به عنوان  ورودی و  CN3.کانکتور2

را با Pn512,Pn513. به منظورتنظیم پایه های ورودی جهت فعال شدناز طریق مدباس،بیت متناظر هر یک ازپایه ها از پارامترهای 3

 تنظیم نمایید. 1مقدار 
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 تنظیمات جهت ارتباط مدباس        
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 جدول آدرس های ارتباط مدباس         
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لیست آلارم ها: همدزسیفصل   

Item 
Alarm 
name 

Possible reason Solution 

A.01 
Parameter 
breakdown 

The power supply was turned OFF 
while changing the parameter 
setting.     

Set Fn001 to initialize the parameter and input 
parameter again. 

The number of times that 
parameters were written exceeded 
the limit.For example,the parameter 
was change every scan through the 
host controller. 

Replace the servo drive. 

The circuit of servo drive is faulty. Replace the servo drive. 

A.02 
A/D 
breakdown 

A malfunction occurred in reading 
section of the analoga reference 
input. 

Clear and reset the alarm and restart the operation.   

A servo drive board fault occurred Replace the servo drive. 

A.03 Overspeed 

The position or speed reference 
input is too large. 

Reduce the reference value. 

The setting of the reference input 
gain is incorrect. 

Correct the reference input gain setting. 

The order of phase U,V and W in 
the servo motor wiring is incorrect.  

Correct the servo motor wiring. 

A servo drive board fault occurred. Replace the servo drive. 

A.04 Overloaded 

The servo motor wiring is incorrect 
or the connection is faulty. 

Correct the servo motor wiring. 

The actual torque exceeds the rated 
torque or the starting torque largely 
exceeds the rated torque. 

Reconsider the load and operation conditions,or 
reconsider the servo motor capacity. 

The encoder wiring is incorrect or 
the connection is faulty. 

Correct the encoder wiring. 

The servo motor over temperature 
and lead to demagnetization. 

Cooling the servo motor ,or replace the servo motor. 

A servo drive board fault occurred. Replace the servo drive. 

A.05 
Deviation 
counter error  

Internal pulse counter fault 
occurred. 

Clear and reset the alarm and restart the operation.   

A servo drive fault occurred. Replace the servo drive. 
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Item Alarm name Possible reason Solution 

A.06 
Position error 
pulse overflow 

The servo drive gain adjustment is 
improper. 

Increase the speed loop gain(Pn102) and the 
position loop gain(Pn104). 

The position reference pulse frequency 
is too high. 

Smooth the pulse input and reduce the 
electronic gear ratio. 

Setting of the overflow counter(Pn504) 
is incorrect. 

Set the parameter Pn504 to proper value. 

The servo motor specifications do not 
meet the load conditions such as a 
torque and moment of inertia. 

Recosider and correct the load and servo motor 
capacity. 

Wiring of the servo motor U,V and W 
are incorrect. 

Correct the servo motor wiring. 

A servo drive board fault occurred. Replace the servo drive. 

A.07 
Electronic gear 
overlimited 

The electronic gear ratio outside the 
setting range. 

Reduce the fraction (both numerator and 
denominator) until you obtain integers within the 
range(0.01 ≤ Electronic gear ratio (B/A) ≤ 100). 

The input frequency is incorrect. 
Check the input technical specification of 
reference pulse.  

A.08 
Current feedback 
(channel A) error  

A servo drive board fault occurred. 
Set Fn005 to automatic adjustment of the offset 
of current. 

A.09 
Current feedback 
(channel B) error  

A servo drive board fault occurred. 
Set Fn005 to automatic adjustment of the offset 
of current . 

A.10 
Encoder 
feedback error 

The encoder wiring is incorrect or the 
connection is faulty.  

Correct the encoder wiring. 

An encoder fault occurred.    Replace the servo motor. 

A servo drive fault occurred. Replace the servo drive. 
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Item 
Alarm 
name 

Possible reason Solution 

A.12 Overcurrent 

The encoder wiring is incorrect 
or the connection is faulty. 

Correct the encoder wiring. 

A short circuit occurred between 
phase U,V and W of the servo 
motor.   

Repair or replace the servo motor power cable. 

 A short circuit occurred 
between the grounding and UV 
or W of the servo motor calbe. 

Repair or replace the servo motor power cable. 

The dynamic brake was actived 
too frequently. 

Replace the servo drive,and reduce the DB operation 
frequency. 

The ambient temperature 
exceed 55°c. 

Relocate the servo drive,and keep it away from other 
devices. 

A servo drive fan fault occurred. Replace the servo drive. 

The overload or regenerative 
power exceeds the regenerative 
resistor capacity. 

Reconsider the load and operation conditions. 
 

C Phase angle of encoder was 
deflected. 

Refer to the guidence,adjust the operation of the encoder 
installation. 

The wrong alarm signal. Modify the value of parameter Pn521 as 1.  

A.13 overvoltage 

The AC power voltage is too 
high. 

Correct the input voltage. 

The motor speed is high and 
load movement of inertia 
isexcessive,resulting in 
insufficient regenerative capcity.  

Check the load movement of inertia and minus load 
specifications,Recosider the load and operation conditions. 

A servo drive board fault 
occurred 

Replace the servo drive. 

The wrong alarm signal. Modify the value of parameter Pn521 as 1.  

A.14 Undervoltage 

The AC power supply voltage 
was lowered,and large voltage 
drop occurred. 

Correct the input voltage. 

The fuse of the servo drive is 
blown out. 

Replace the servo drive. 

The surge current limit resistor 
is disconnected,resulting in an 
abnormal power supply voltage 
or in an overload of the surge 
current limit resistor. 

Replace the servo drive.Check the power supply voltage,and 
reduce the number of times that the main circuit is turned 
ON or OFF. 

The jumper of servo drive 
between  and  is removed. 

Correct the wiring. 
 

A servo drive board fault 
occurred 

Replace the servo drive.  
 

The wrong alarm signal. Modify the value of parameter Pn521 as 1.  
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Item Alarm name Possible reason Solution 

A.15 
Regenerative 
resistor 
breakdown 

Check for incorrect wiring or a disconnected wire in the 
regenerative resistor. 

Correct the wiring for the 
external regenerative resistor. 

The jumper of servo drive between B2 and B3 is removed. Correct the wiring. 

A servo drive fault occurred,such as regenerative trasistor 
or internal regenerative resistor was breakdown. 

Replace the servo drive. 

Alarm occurred frequently,while the resistor is normal. Modify the value of parameter 
Pn515 as 3.  

A.16 
Regeneration 
error detected 

The generating state continued. 

Select a proper regenerative 
resistance capcity,or 
reconsider the load and 
operation conditions. 

The regenerative energy is excessive. 

Select a proper regenerative 
resistance capcity,or 
reconsider the load and 
operation conditions. 

The power supply is overvoltage. Correct the input voltage. 

A servo drive board fault occurred Replace the servo drive. 

A.17 Resolver error 

Resolver feedback fault occurred Replace the servo motor. 

A servo drive board fault occurred Replace the servo drive. 

After power on the drive,fault occurred 
Connect and grounding the 
Pin50(1CN) to earth. 

A.20 
Power lines 
open phase 

The three-phase power supply wiring is incorrect. 
Correct the power supply 
wiring. 

The three-phase power supply is unbalanced. 
Balance the power supply by 
changing phases. 

A servo drive fault occurred. 
Replace the servo drive,check 
the power supply voltage. 

A.21 
Voltage 
fluctuation 
detected 

The three-phase power supply wiring is incorrect.  
Correct the power supply 
wiring. 

One cycle of input voltage vareform lost. 
Correct the input 
voltage,recommend to ultilize 
voltage stabilizer. 

A servo drive fault occurred. 
Replace the servo drive,check 
the power supply voltage. 

A.22 

Motor 
temperature 
sensor is break 
off 

Encoder cable wiring is failed. 
Correct the servo motor 
encoder cable. 

Temperature sensor feedback signals lost. Repalce the servo motor 

A.23 
Brake 
overcurrent 
alarm 

Regenerative resistor resistance is too small 
Replace the another external 
resistor by higher resistance. 

Regenerative circuit is failed Repalce the servo drive. 

A.25 
U&V&W winding 
phase 
overcurrent 

The servo motor wiring is incorrect or the connection is 
faulty. 

correct the parameters of 
Pn840 and Pn005 

A.26 
The servo motor over temperature and lead to 
demagnetization. 

Correct the servo motor wiring. 

A.27 A servo motor fault occurred. Replace the servo motor. 
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Item Alarm name Possible reason Solution 

A.41 Reserved Reserved   

A.42 
Motor model 
unmatched 

The encoder wiring is incorrect or the 
connection is faulty.  

Correct the encoder wiring. 

The parameter setting for servo motor 
are incorrect.  

Correct the setting of Pn005.3 . 

A.43 Drive model unmatched 

A servo drive fault occurred. Set Fn001 to initialize the parameter. 

The parameter setting for servo drive 
are incorrect.  

Correct the setting of  Pn840.2 . 

A.45 
Absolute encoder 
Multiturn information 
error 

Multiturn information of encoder is 
faulty. 

Set Fn010 to clear error . 

An absolute encoder fault occurred. 
If the alarm cannot be reset by setting 
Fn011, replace the encoder. 

A.46 Encoder Multiturn 
information overflow 

Multiturn information of encoder is 
overflow 

Set Fn010 to clear error . 

An absolute encoder fault occurred. 
If the alarm cannot be reset by setting 
Fn011, replace the encoder. 

A.47 Absolute encoder 
battery error 

Multiturn information of encoder is lost. Set Fn010 to clear error. 

The battery voltage is lower than the 
specified value 2.5V 

Repalce the battery, and then turn ON the 
power to the encoder. 

A.48 
Absolute encoder 
battery error 

The battery voltage is lower than the 
specified value 3.1V 

Repalce the battery, and then turn ON the 
power to the encoder. 

The encoder cable does not have a 
battery inside. 

Set Pn002.2 to 1,and change the absolute 
encoder into incremental mode. 

A.50 
Encoder 
communicating timeout 
occurred 

The parameter setting for encoder are 
incorrect.  

Correct the setting of  Pn840.0 . 

The encoder wiring is incorrect or the 
connection is faulty. 

Correct the encoder wiring. 

An encoder fault occurred.    Replace the servo motor. 

Noise interference occurred on the 
signal line from encoder. 

Take the measure against noise for the 
encoder wiring. 

A.51 Encoder overspeed  

The servo motor runs at 100RPM 
without power supply. 

Set Fn010 to clear error. 

An encoder fault occurred.    Replace the servo motor. 

A.52 Encoder data error 
Absolute state of encoder is faulty. Set Fn011 to clear error. 

An encoder fault occurred.    Replace the servo motor. 

A.53 Encoder data error 
Calculation result of encoder is faulty. Set Fn011 to clear error. 

An encoder fault occurred.    Replace the servo motor. 

A.54 Encoder data error 

The parity bit and cut-off bit of 
controlfield are faulty. 

Clear and reset the alarm and restart the 
operation.   

An encoder fault occurred.    Replace the servo motor. 

A.55 
Encoder checksum 
error 

A servo drive fault occurred. Replace the servo drive. 

An encoder fault occurred.    Replace the servo motor. 

A.56 Encoder data error 
The cut-off bit of controlfield is faulty. 

Clear and reset the alarm and restart the 
operation.   

An encoder fault occurred.    Replace the servo motor. 
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Item Alarm name Possible reason Solution 

A.58 Encoder data error 
Datum of EEPROM is empty. 

Clear and reset the alarm and 
restart the operation.   

An encoder fault occurred.    Replace the servo motor. 

A.59 Encoder data error 
Data format of EERPOM is faulty. 

Clear and reset the alarm,please 
refer to the guidence for encoder 
phase angle adjustment. 

An encoder fault occurred.    Replace the servo motor. 

A.60 
Communicate module 
undetected 

The communicate module is incorrect. 
Clear and reset the alarm and 
restart the operation.   

The contact between the module and 
the servo drive is faulty. 

Insert securely the connector. 

An module fault occurred.    
Replace the communication 
module. 

A.61 Handshaking fault occurred 
CPU of communication module is faulty. 

Replace the communication 
module. 

An servo drive fault occurred.    Replace the servo drive. 

A.62 Communicate fault occurred 

Servo drive can not receive cyclist data 
from communication module. 

Check and fix the connection 
between servo drive and module. 

A servo drive board fault occurred Replace the servo drive. 

A.63 Module fault occurred 

Communication module can not receive 
response pakage from servo drive. 

Replace the communication 
module. 

A servo drive board fault occurred Replace the servo drive. 

A.64 
Connection dropping 
detected 

The BUS connection is incorrect. Correct the BUS wiring. 

An module fault occurred.    
Replace the communication 
module. 

A.66 
CAN communicate faulty 
occurred 

Noise interference occurred on the 
signal line from encoder. 

Take the measure against noise for 
the encoder wiring. 

An module fault occurred.    
Replace the communication 
module. 

A.67 Receiving heartbeat timeout 
The master station sends heartbeat time 
timeout 

Check and filx the connections 
between servo drive and master 
station. 

A.69 
Synchronization signal 
monitoring cycle is longer 
than setting 

The filling time and the cycle of the 
synchronous signal does not match. 

Correct the cycle time for 
synchronization 

A80 
Control board external RAM 
faulty 

  Replace the control board. 

A81 U,V,W unwired alarm Disconnect of U,V,W wiring 
Double check the of power cable 
U,V,W connection  

A82 Torque out put alarm 

If the average value of detected torque 
is exceeding the setting value of Pn529 
during the setting time of Pn530 , there 
will be alarm A82. 

Troubleshooting for this alarm is 
checking if there any mechanical 
blocking or if the load is too heavy 
for the motor. 
Increase the value of Pn529 and 
Pn530 to avoid this alarm . 

A.00 Not an error Normal status.   

*   If A.45,A.46,A.47,A.51 alarm occurred, please refer to the assitantance function.(Fn010,Fn011) 
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