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 مقدمه

، و پیشرفته با کارایی بالا  DSI-400سری  پنتاکس کنترل برداری استفاده از اینورترهای شما برای حسن انتخاباز 

 تشکر می کنیم. 

است که  با عملکرد و ویژگی های سطح  یکنترل بردار با یک اینورتر DSI-400سری پنتاکس  کنترل دور موتور

 بالا طراحی و ساخته شده است.

، فاده )نصب، راه اندازی. قبل از استمی باشد DSI-400 سری استفاده صحیح از اینورتر ی سریع برایاین راهنما

 .دکه دستورالعمل ها را به دقت خوانده ایاطمینان حاصل کنید باید تعمیر و نگهداری، بازرسی، و غیره(، 

برای توضیحات کامل در مورد نصب، کابل کشی و تنظیم پارامترهای اینورتر به راهنمای کامل نصب و راه اندازی 

 مراجعه کنید. 

 

 یتیملاحضات امن

 کابل کشی و سیم بندی  نصب،

 اخطار 

 ریغ اتصورت خطر نیا ریانجام شود. در غ یحرفه ا و یفن نیتوسط تکنس دیبا نصب و راه اندازی اتیعمل

 منتظره وجود خواهد داشت.

 یآتش سوز موجب صورت ممکن است نیا ریشود. در غ کلید اتوماتیک نصب هیو منبع تغذ نورتریا نیب دیبا

 شود.

وجود  یکیصورت خطر شوک الکتر نیا ری. در غباشدکه برق قبل از اتصال قطع شده  دیحاصل کن نانیاطم

 دارد.

 یکیصورت ممکن است خطر شوک الکتر نیا ری. در غسیستم ارت وصل شودکامل به به طور  دیبا ارت نالیترم

 وجود داشته باشد.

 اخطار 

  کابل باید  ،یکش میهنگام کار س ،مسیر یکسان عبور ندهیدرا از  کابل کنترلو  کابل قدرتلطفا

 از هم فاصله داشته باشند. متر  یسانت 30از  شیب کابل کنترلو  قدرت

  .برای انکودر باید از کابل شیلددار استفاده شود و شیلد کابل به سیستم ارت مطمئن وصل گردد 
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 به هیچ عنوان نباید کابل های ورودی به ترمینالهای خروجی (U、V、W)  وصل شوند  ،

 دراینصورت اینورتر آسیب خواهد دید

  مقاومت ترمز حتما باید به ترمینالهایPB  وP+  وصل شود و به هیچ عنوان نباید به ترمینالهای

P+  وP- .وصل گردد که باعث آسیب جدی به اینورتر می شود 

  مطمئن شوید که کابل کشی ها بر اساس رعایت استانداردهایEMC  .می باشد 

  .سایز کابلهای قدرت باید بر طبق راهنما و متناسب با توان اینورتر و موتور انتخاب  گردد 

 

 از اتصال برق ورودیقبل 

 احتیاط 

سازگار است  نورتریا یکلاس ولتاژ قدرت با ولتاژ نام ایکه آ دیکن حاصل نانیاطم قبل از اتصال برق ورودی لطفا

که  دیکن یبررس به درستی اتصال پیدا کرده اند.( U, V, W) یخروج نالی( و ترمR, S, T) یورود نالیو ترم

باشد و بتواند جریان مورد نیاز موتور را  یقوبرق ورودی  نکهیو ا نباشد.اتصال کوتاه اینورتر به موتور  خروجی

 برساند. بیآس نورتریا به صورت ممکن است نیا ری، در غتامین نماید

 دیمطمئن شو بایداست،  ازیمورد ن ON / OFF. اگر به طور مداوم برق ورودی را مدام روشن و خاموش نکنید 

 .باشد قهیدق تر از یکشیب یکه فاصله زمان

 

 اتصال برق ورودی      

 اخطار 

 وجود دارد! یکیصورت خطر شوک الکتر نیا ری. در غدینکن دار کردن اینورتر بازبرق  موقعرا  نورتریا درپوش

 وجود دارد. یکیصورت خطر شوک الکتر نیا ری. در غدینکن لمس و مدار اطراف آن را با دست مرطوب نورتریا

وجود  یکیصورت خطر شوک الکتر نیا ری. در غدیکنترل( را لمس نکنهای  نالی)از جمله ترم نورتریا ترمینالهای

 دارد.

زمان  نیدر ا ن،ی. بنابرارا کنترل می کند قدرت ترمینالهای خروجیبصورت اتوماتیک  نورتریهنگام روشن بودن، ا در

 وجود دارد. یکیصورت خطر شوک الکتر نیا ریدر غ د،یرا لمس نکن  U, V, Wترمینالهای خروجی موتور 

 نیا ری. در غموتور توجه نماییدناگهانی  از چرخش یناش اتاست، به خطر ازیمورد ن های موتورپارامتر ییشناسا اگر
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 .رخ دهدحادثه صورت ممکن است 

 سری دستگاهها 

 مدل اینورتر

جریان نامی  مشخصات توان موتور

 ورودی

A 

 جریان نامی خروجی 

A kW HP 

AC 220V，50/60Hz  ورودی تک فاز 

DSI-400-K40G1-00 0.4 0.5 5.9 2.5 

DSI-400-K75G1-00 0.75 1 8.3 4 

DSI-400-1K5G1-00 1.5 2 14.1 7 

DSI-400-2K2G1-00 2.2 3 24.2 10 

DSI-400-004G1-00 4.0 5.5 34.0 16 

AC 380V，50/60Hz ورودی سه فاز      

DSI-400-K75G3-00 0.75 1 4.3 2.5 

DSI-400-1K5G3-00 1.5 2 5.2 3.7 

DSI-400-2K2G3-00 2.2 3 6.0 5 

DSI-400-004G3-00 4.0 5 10.5 8.5 

DSI-400-5K5G3-00 5.5 7.5 15.5 13 

DSI-400-7K5G3-00 7.5 10 20.5 16 

DSI-400-011G3-00 11.0 15 27.5 25 

DSI-400-015G3-00 15.0 20 37.1 32 

DSI-400-018G3-00 18.5 25 41.9 38 

DSI-400-022G3-00 22 30 49.3 45 

DSI-400-030G3-00 30 40 65.7 60 
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DSI-400-037G3-00 37 50 80.6 75 

DSI-400-045G3-00 45 60 96.4 90 

DSI-400-055G3-00 55 70 117.6 110 

DSI-400-075G3-00 75 100 166.4 150 

DSI-400-093G3-00 90 125 184.3 170 

DSI-400-110G3-00 110 150 226.8 210 

DSI-400-132G3-00 132 175 268.1 250 

DSI-400-160G3-00 160 210 321.1 300 

DSI-400-187G3-00 185 245 368.0 340 

DSI-400-200G3-00 200 260 406.6 380 

DSI-400-220G3-00 220 300 442.7 415 

DSI-400-250G3-00 250 350 503.0 470 

DSI-400-280G3-00 280 370 555.9 520 

DSI-400-315G3-00 315 500 650.7 600 

DSI-400-355G3-00 355 420 734.5 650 

DSI-400-400G3-00 400 530 787.6 725 

DSI-400-450G3-00 450 595 846.0 820 

DSI-400-500G3-00 500 670 885.0 860 
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 کابل کشی

Brake resistor

PB

R

S

T

U

V

W

DI1

DI2

DI3

DI4

DI5/HD1

DI6

+10V

AI1

GND

P4-00=1

P4-01=4

P4-02=9

P4-03=12

P4-04=13

P4-05=2

10kΩ

AO1

T/A1

P

Analog output 1:
AO 1: 0~10V/0~20mA
Default value:
Operating frequency
0~10V ，F5-07=0

T/C1

T/B1

Relay output1

250V AC/1A

30V DC/1A

0.4kW-22kW

L1

L2

L3

T/A2

T/C2

T/B2

Relay output2

250V AC/1A

30V DC/1A

+24V

OP

COM

485+

485-

GND

RS485

   Modbus
communication

485 terminal resistor 
selecting switch

DI7
P4-06=0

AI2

0-10V

0-20mA

I V

Jumper J8

I V

Jumper J5

GND

FM

COM

DO1

CME

Open-collector 1: 0~24Vdc/0~50mA
Default value:
When the drive is running, P5-04=1

Pulse sequence output: 0~100kHz
Default value:
Frequency setting 0~50kHz、P5-00=0、
P5-06=0

100Ω nothing

Jumper J1

Brake resistor

Brake unit

30kW-400kW

Breaker

Three phase AC
power supply

Power grounding
Main circult

Control circult

PShielding
cable

Twisted shielding
cable

Multi function input 1

Multi function input 2

Multi function input 3

Multi function input 4

Multi function input 5

Multi function input 6

Multi function input 7

P+P- P+P-
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 مشخصات کلید قدرت، کابل و کنتاکتور  

Shape DIM 

 کلید قدرت

（A） 

کنتاکتور

（A） 

 ترمینالهای قدرت

R、S、T、⊕、B、Ө、U、V、W 

 PEترمینال ارت 

 

پیچ 

 ترمینال

 گشتاور بستن

(N·m) 

 کابلشملره 

(mm
2
) 

پیچ 

 ترمینال

 گشتاور بستن

 (N·m) 

شملره 

 کابل

(mm
2
) 

DSI-400−K40G1-00 16 10 M4 1.2～1.5 2.5 M4 1.2～1.5 2.5 

DSI-400−K75G1-00 25 16 M4 1.2～1.5 2.5 M4 1.2～1.5 2.5 

DSI-400−1K5G1-00 32 25 M4 1.2～1.5 4 M4 1.2～1.5 2.5 

DSI-400−2K2G1-00 40 32 M4 1.2～1.5 6 M4 1.2～1.5 4 

DSI-400−K75G3-00 10 10 M4 1.2～1.5 2.5 M4 1.2～1.5 2.5 

DSI-400−1K5G3-00 16 10 M4 1.2～1.5 2.5 M4 1.2～1.5 2.5 

DSI-400−2K2G3-00 16 10 M4 1.2～1.5 2.5 M4 1.2～1.5 2.5 

DSI-400−3K7G3-00 25 16 M4 1.2～1.5 4 M4 1.2～1.5 4 

DSI-400−5K5G3-00 32 25 M4 1.2～1.5 6 M4 1.2～1.5 6 

DSI-400−7K5G3-00 40 32 M4 1.2～1.5 6 M4 1.2～1.5 6 

DSI-400−011G3-00 63 40 M5 2.5～3.0 6 M5 2.5～3.0 6 

DSI-400−015G3-00 63 63 M5 2.5～3.0 6 M5 2.5～3.0 6 

DSI-400−018G3-00 100 63 M6 4.0～5.0 10 M6 4.0～5.0 10 

DSI-400−022G3-00 100 100 M6 4.0～5.0 16 M6 4.0～5.0 16 

DSI-400−030G3-00 125 100 M6 4.0～5.0 25 M6 4.0～5.0 16 

DSI-400−037G3-00 160 100 M8 9.0～10.0 25 M8 9.0～10.0 16 

DSI-400−045G3-00 200 125 M8 9.0～10.0 35 M8 9.0～10.0 16 

DSI-400−055G3-00 315 250 M10 17.6～22.5 50 M10 14.0～15.0 25 

DSI-400−075G3-00 350 330 M10 17.6～22.5 60 M10 14.0～15.0 35 

DSI-400−090G3-00 315 250 M10 17.6～22.5 70 M10 14.0～15.0 35 

DSI-400−110G3-00 350 330 M10 17.6～22.5 100 M10 14.0～15.0 50 

DSI-400−132G3-00 400 330 M12 31.4～39.2 150 M12 17.6～22.5 75 

DSI-400−160G3-00 500 400 M12 31.4～39.2 185 M12 17.6～22.5 50×2 

DSI-400−200G3-00 630 500 M12 48.6～59.4 240 M12 31.4～39.2 60×2 

DSI-400−220G3-00 800 630 M12 48.6～59.4 150×2 M12 31.4～39.2 75×2 

DSI-400−280G3-00 1000 630 M12 48.6～59.4 185×2 M12 31.4～39.2 100×2 

DSI-400−315G3-00 1000 800 M14 48.6～59.4 250×2 M14 31.4～39.2 125×2 

DSI-400−355G3-00 1200 800 M14 48.6～59.4 325×2 M14 31.4～39.2 150×2 

DSI-400−400G3-00 1500 1000 M14 48.6～59.4 325×2 M14 31.4～39.2 150×2 

3.2.3جدول   



 

7 

 

صفحه نمایش)دیسپلی(    

 

 

 

 

 

 

 

توضیحات مربوط  نحوه تنظیم و اصلاح  پارامترها 

سه سطح شامل: گروه  ی این. منوتشکیل شده است هاپارامتر اتمیانجام تنظ یسه سطح  برااز  نورتریاکنترل پانل 

در شکل  اتی(. روند عمل3منو سطح ) پارامترمقدار  متنظی →( 2منو سطح ) هر پارامتر کد →( 1منو سطح )هاپارامتر

 نشان داده شده است. ریز

 
 

سطح  یبازگشت به منو یرا برا ENTER دیکل ای PRG دیکل د،یکن یمکار 3سطح  یکه در منو ی: هنگاماطیاحت
پارامتر مقدار    ENTERکلید است که فشار دادن نیا PRGو  ENTER یها دیکل نی. تفاوت بدیفشار ده 2

کند  یم رییتغ یبه کد تابع بعد ودکارو سپس به طور خ می رود 2سطح  یکند و به منو یم رهیرا ذخ شده میتنظ
و آن را به کد  ودر یم 2سطح  یپارامتر به منوذخیره مقدار بدون  میبه طور مستق دیکل PRGکه فشار  یدر حال

 گرداند. یبرم یتابع فعل
 

 . دی( را به عنوان مثال مشاهده کنHz 15.00تا  Hz 10.00)از  P3.02 پارامتر رییتغ

 

 

 

کند.  رییتواند تغ ینم پارامتردهد که کد  ی، نشان منداشته باشد هیج عدد چشمک زنی، اگر پارامتر3سطح  یمنو در

 ممکن عبارتند از: لیدلا

های پارامتر ،مقادیر نمایشی)مانند جریان یا ولتاژ(است، مانند پارامتر رییقابل تغ ریپارامتر غ کی پارامتر( کد 1

 .رهیو غ، مقادیر موتورردر حال چرخش

level 0 menu level 1 menu level 2 menu level 3 menu

PRG ENTER

PRG

PRG

ENTER

ENTER

Parameter set 

modification

Function parameter 

choice modification

Function parameter 

value modification

PRG

PRG

PRG

PRG

ENTER

ENTER

>>SHIFT

ENTER
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متوقف شد،  موتور نکهیتوان بعد از ا یاصلاح کرد، اما م استارت موتور توان در حالت یرا نم مقدار پارامتر( 2

 .نموداصلاح 

 

 ی مهمهاجدول  پارامتر

 U0.00-U0.61: ینگ توریمان پارامترهایگروه . 1

 کد پارامتر عملکرد واحد

0.01Hz  تنظیمیفرکانس Hz U0.00 

0.01Hz  خروجیفرکانس Hz U0.01 

0.1V  ولتاژ باسDC (V)  U0.02 

1V یولتاژ خروج (V) U0.03 

0.01A  خروجی اینورترجریان (A) U0.04 

0.1KW قدرت خروجی اینورتر(KW) U0.05 

  U0.06 (%)گشتاور خروجی اینورتر 0.1%

 DI U0.07 یورودترمینال  تیوضع 1

 Y U0.08وضعیت خروجی دیجیتال  1

0.01V  ولتاژ ورودیAI1(V) U0.09 

0.01V  ولتاژ ورودیAI2(V) U0.10 

0.01V  ولتاژ ورودیAI3(V) U0.11 

 U0.12 مقدار کانتر)شمارنده( 1

 U0.13 مقدار طول 1

 RPM U0.14 موتورسرعت   1
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 PID  )%( U0.15مرجع  درصدمقدار   0.1

 PID  )%( U0.16 فیدبک درصدمقدار  0.1

 PLC U0.17سرعت پله ای  1

0.01kHz فرکانس یپالس ورود KHz U0.18 

0.1Hz  سرعت فیدبک U0.19 

0.1Min ی دیسپلیزمان ماندگار U0.20 

0.001V  ولتاژAI1 حیقبل از تصح U0.21 

0.001V  ولتاژAI2 حیقبل از تصح U0.22 

0.001V  ولتاژAI3 حیقبل از تصح U0.23 

1m/Min یسرعت خط U0.24 

1Min مدت زمان روشن بودن اینورتر U0.25 

1Min مدت زمان در حال کار اینورتر U0.26 

1Hz پالس یفرکانس ورود Pulse U0.27 

 U0.28 سریال مقدار ارتباط 0.01%

0.01Hz سرعت انکودر U0.29 

0.01Hz یفرکانس اصل شینما X U0.30 

0.01Hz ی فرکانس کمک شگرینماY U0.31 

 U0.32 حافظه دلخواهمشاهده آدرس  1

 U0.34 دمای موتور ℃1

 U0.35 (٪) مرجعگشتاور  0.1%

 U0.36 چرخشی ریمتغ موقعیت 1
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 U0.37 زاویه ضریب توان 0.1

 ABZ U0.38موقعیت  0.0

1V  یخروجمرجع ولتاژ VF U0.39 

1V  یخروج ولتاژ VF U0.40 

 DI  U0.41 یهایورود وضعیت شینما -

 DO  U0.42 خروجیهای وضعیت شینما -

 DI (01-40) U0.43نمایش وضعیت توابع  1

 DI (41-80) U0.44نمایش وضعیت توابع  1

 U0.45 اطلاعات مربوط به خطاها 0

 U0.60 (٪) کارفرکانس در حال  0.01%

 U0.61 نورتریا تیوضع 1

 U0.62 فعلی یکد خطا 1

 U0.63 نقطه به نقطه ارتباط 0.01%

 U0.64 ها ستگاهیتعداد ا  1

 U0.65 محدودیت گشتاور 0.01%

 

 P0.00-P0.28 :یاصل پارامترهای گروه  2

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم مقدار اولیه 

 Gیا  Pنمایش نوع  : بارهای گشتاور ثابت Gنوع  1 -

 اینورتر

P0.00 

 : بارهای گشتاور متغییر  Pنوع  2

)حلقه باز    سنسورمد کنترل برداری بدون  0 2  P0.01 مد کنترل موتور



 

11 

 

SVC) 

)حلقه بسته    مد کنترل برداری با سنسور 1

FVC) 

 V/Fمد کنترل  2

 P0.02 انتخاب محل فرمان کنترل)صفحه کلید( پانل از فرمان 0 0

 IOهای نالیترم طریقازفرمان  1

 تباط پورت سریالار طریق فرمان از 2

شده  نییتع شی)فرکانس از پ تالیجید میتنظ 0 0

P0.08، با  توان یرا م UP / DOWN رییتغ 

 (ذخیره فرکانسداد، خاموش شدن بدون 

انتخاب محل فرکانس 

 Xمرجع 

P0.03 

شده  نییتع شی)فرکانس از پ تالیجید میتنظ 1

P0.08، با  توان یرا م UP / DOWN رییتغ 

 (ا ذخیره فرکانسداد، خاموش شدن ب

 AI1ورودی آنالوگ  2

 AI2ورودی آنالوگ  3

 )ولوم سرعت( AI3ورودی آنالوگ  4

 DI5ورودی پالس  5

 DIسرعت پله ای با  6

 ساده داخلی PLCسرعت با  7

 PIDتنظیم  8

 ارتباط سریال 9
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 شی)فرکانس از پ تالیجید میتنظ 0

 با  توان یرا م ،P0.08شده  نییتع

UP / DOWN داد،  رییتغ

 (ذخیره فرکانسخاموش شدن بدون 

انتخاب محل فرکانس  کمکی 

Y 

P0.04 

 شی)فرکانس از پ تالیجید میتنظ 1

 با  توان یرا م ،P0.08شده  نییتع

UP / DOWN داد،  رییتغ

 (ا ذخیره فرکانسخاموش شدن ب

 AI1ورودی آنالوگ  2

 AI2ورودی آنالوگ  3

)ولوم  AI3ورودی آنالوگ  4

 سرعت(

 DI5ورودی پالس  5

 DIسرعت پله ای با  6

 ساده داخلی PLCسرعت با  7

 PIDتنظیم  8

 ارتباط سریال 9

انتخاب محدوده منبع فرکانس  نسبت به حداکثر فرکانس 0 0

  Y یکمک

P0.05 

 Xنسبت به منبع فرکانس  1

 Y  P0.06 یمنبع فرکانس کمکمحدوده  150%~0% 0

 فرکانس مرجعانتخاب منبع  1Bit انتخاب منبع فرکانس 00

 

P0.07 

 X یمنبع فرکانس اصل 0



 

13 

 

 یکمک یا یاصل اتیعمل جهینت 1

(10Bit اتیعمل فیتعر) 

 

 

 

 

 Yو  X نیب ضیتعو 2

 1 نهیو گز X نیب ضیتعو 3

 1 نهیو گز Y نیب ضیتعو 4

 یمنبع فرکانس اصل نیرابطه ب

 ی/ کمک

10Bit 

فرکانس   + X یفرکانس اصل 0

 Y یکمک

فرکانس  - X یفرکانس اصل 1 

 Y یکمک

  

)منبع فرکانس بیشترین مقدار 2

 ی، منبع فرکانس کمکX یاصل

Y) 

)منبع فرکانس کمترین مقدار 3

 ی، منبع فرکانس کمکX یاصل

Y) 

50.00Hz 

0.00Hz ی)فقط زمان حداکثر تا فرکانس 

 می"تنظ رویمعتبر است که منبع فرکانس 

 (باشد شده میتنظ "تالیجید

 P0.08 فرکانس از پیش تنظیم شده

 P0.09 جهت چرخش موتور موتور راستگرد 0 0

 موتور چپگرد 1

50.00Hz 50.00Hz~500.00Hz  فرکانس ماکزیمم P0.10 

 P0.11 منبع فرکانس بالایحد انتخاب  P0.12تنظیم  0 0
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1 AI1 

2 AI2 

3 AI3 )پتانسیومتر( 

 تنظیم پالس 4

 تنظیم ارتباط سریال 5

50.00Hz 
( تا فرکانس P0.14فرکانس ) نییحد پا

 (P0.10حداکثر )

 P0.12 فرکانس بالایحد 

0.00Hz 0.00Hz اکثر حد فرکانس تاP0.10 فرکانس بالایحد  آفست P0.13 

0.00Hz 0.00Hz  فرکانس بالایحد تا P0.12  فرکانس پایینحد P0.14 

- 0.8kHz~8.0kHz  فرکانس کریر یا سوئیچینگ P0.15 

فرکانس حامل با درجه تنظیم  خیر 0 0

 حرارت

P0.16 

 بله  1

- 0.00s~65000s  1شتاب افزاینده P0.17 

- 0.00s~65000s  1شتاب کاهنده P0.18 

 ACC/DCC P0.19واحد شتاب  ثانیه 1 0 1

 ثانیه 0.1 1

 ثانیه 0.01 2

0.00Hz 
0.00Hz تا فرکانس حداکثر P0.10   منبع فرکانس  آفستفرکانس

 یکمک

P0.21 

2 0.01Hz دقت فرمان فرکانس P0.22 

 P0.23 میانتخاب حافظه فرکانس تنظ با حافظه 0 0
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 در حالت توقف تالیجید بدون حافظه 1

 P0.24 انتخاب موتور 1موتور  0 0

 2موتور 1

فرکانس مرجع شتاب افزاینده و  P0.10فرکانس حداکثر  0 0

 کاهنده

P0.25 

 فرکانس تنظیمی 1

2 100Hz 

 UP / DOWNفرکانس  فرکانس در حال کار 0 0

 کارمرجع در حال 

P0.26 

 فرکانس تنظیمی 1

 

 

 کنترل برایدستورالعمل پانل 

 فرکانس منبع یکربندیپ

1bit  اتصال منبع فرمان و منبع

 فرکانس 

P0.27 

 بدون اتصال 0

 "تالیجید میتنظ"منبع فرکانس  1

2 AI1 

3 AI2 

4 AI3 )پتانسیومتر( 

 ( DI5تنظیم پالس )ورودی  5

 MSسرعت پله ای  6

7 PLC ساده 

 PIDتنظیم  8

  ارتباط سریال 9

کنترل  ترمینالهایدستورالعمل 

 فرکانس منبع یکربندیپ برای

10b

it 



 

16 

 

 بدون اتصال 0

 "تالیجید میتنظ"منبع فرکانس  1

2 AI1 

3 AI2 

4 AI3 )پتانسیومتر( 

 ( DI5تنظیم پالس )ورودی  5

 MSسرعت پله ای  6

7 PLC ساده 

 PIDتنظیم  8

  ارتباط سریال 9

 ارتباط سریال برایدستورالعمل 

 فرکانس منبع یکربندیپ

100

bit 

 بدون اتصال 0

 "تالیجید میتنظ"منبع فرکانس  1

2 AI1 

3 AI2 

4 AI3 )پتانسیومتر( 

 ( DI5تنظیم پالس )ورودی  5

 MSسرعت پله ای  6

7 PLC ساده 

 PIDتنظیم  8
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  ارتباط سریال 9

 P0.28 کارت توسعه ارتباط سریال Modbusکارت ارتباط مدباس  0 

کارت ارتباط پروفی باس  1

Profibus 

 

   P1.00 – P1.37 : 1پارامترهای موتور  3

پارام نام و توضیح  محدوده تنظیم مقدار اولیه 

 تر

 انتخاب نوع موتور  موتور القایی)آسنکرون( عمومی 0 0

P1.00 

 رالقایی)آسنکرون( فرکانس متغیتور مو 1

 0.1kW~1000.0kW توان نامی موتور P1.01 

 1V~2000V ولتاژ نامی موتور P1.02 

 0.01A~655.35A   اینورتر کمتر یا(55Kw ) 

  0.1A~6553.5A اینورتر(55از  بیشترKw ) 

 جریان نامی موتور

P1.03 

 0.01Hz~ فرکانس نامی موتور فرکانس ماکزیمم P1.04 

 1rpm~65535 rpm سرعت نامی موتور P1.05 

 0.001Ω~65.535Ω   اینورتر کمتر یا(55Kw ) 

0.0001Ω~6.5535Ω اینورتر(55از  بیشترKw ) 

 موتور مقاومت استاتور

 P1.06 آسنکرون

 0.001Ω~65.535Ω   اینورتر کمتر یا(55Kw ) 

0.0001Ω~6.5535Ω اینورتر(55از  بیشترKw ) 

 موتورروتور مقاومت 

 P1.07 آسنکرون

 0.1mH~655.35mH   اینورتر کمتر یا(55Kw ) 

0.01mH~65.535mH اینورتر(55از  بیشترKw ) 

 موتوراندوکتانس نشتی 

 P1.08 آسنکرون
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 0.1mH~6553.5mH   اینورتر کمتر یا(55Kw ) 

0.01mH~655.35mH اینورتر(55از  بیشترKw ) 

 موتوراندوکتانس متقابل 

 P1.09 آسنکرون

 0.01A~P1.03  اینورتر کمتر یا(55Kw ) 

0.1A~P1.03 اینورتر(55از  بیشترKw ) 

 موتورجریان بی باری 

 P1.10 آسنکرون

 P1.27 تعداد پالس انکودر 65535~1 2500

 نوع انکودر  ABZانکودر افرایشی  0 0

P1.28 

 رزرو  1

 ترانسفورماتور انکودر روتاری 2

 رزرو 3

 رزرو 4

  ABZجهت انکودر افزایشی  راستگرد 0 0

P1.30 

 چپگرد 1

1 
1~65535 

 انکودر روتاری جفت قطب

 ترانسفورماتور 
P1.34 

0.0s 0.0s  بدون واکنش خطا 

 0.1s~10.0s 

 PGزمان خطای قطع انکودر 

P1.36 

 انتخاب اتوتیونینگ  غیر فعال 0 0

P1.37 

 1اتوتیونینگ درجا موتور آسنکرون  1

 اتوتیونینگ کامل موتور آسنکرون  2

 2اتوتیونینگ درجا موتور آسنکرون  3

 

 گروه پارامترهای کنترل برداری 4
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پارام نام و توضیح  محدوده تنظیم مقدار اولیه 

 تر

 P2.00 کنترل سرعت  P1بهره تناسبی 100~1 30

0.50s 0.01s~10.00s  زمان ادغامI1 کنترل سرعت P2.01 

5.00Hz 0.00~P2.05  1فرکانس سوئیچینگ P2.02 

 P2.03 کنترل سرعت  P2بهره تناسبی  100~0 20

1.00s 0.01s~10.00s  زمان ادغامI2 کنترل سرعت P2.04 

10.00Hz فرکانس ماکزیممP2.02~   2فرکانس سوئیچینگ P2.05 

100% 50%~200% 

ضریب لغزش سرعت کنترل 

 P2.06 برداری

0.015s 0.000s~0.100s  زمان فیلتر حلقه سرعت P2.07 

0 0 P2.10  منبع حد بالای گشتاور در کنترل

 برداری

P2.09 

1 AI1 

2 AI2 

3 AI3 )پتانسیومتر( 

 تنظیم پالس 4

 ارتباط سریال 5

6 Min(AI1,AI2) 

7 
Max(AI1,AI2) 

150.0% 0.0%~200.0% 
تنظیم دیجیتال حد بالای گشتاور 

 P2.10 کنترل برداریدر 

 1 AI1  منبع حد بالای گشتاور در کنترل P2.11 
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2 AI2 حالت انرژی برگشتی برداری() 

3 AI3 )پتانسیومتر( 

 تنظیم پالس 4

 ارتباط سریال 5

6 Min(AI1,AI2) 

7 Max(AI1,AI2) 

150.0% 0.0%~200.0% 

گشتاور تنظیم دیجیتال حد بالای 

برداری)حالت انرژی در کنترل 

 (برگشتی

P2.12 

 P2.13 تنظیم تحریک  Kp بهره تناسبی 20000~0 2000

 P2.14 تنظیم تحریک Ki زمان ادغام 20000~0 1300

 P2.15 تنظیم گشتاور  Kpبهره تناسبی  20000~0 2000

 P2.16 تنظیم گشتاور Kiزمان ادغام  20000~0 1300

ادغام حلقه  جداگانهانتخاب  غیر فعال 0 0

 P2.17 سرعت
 فعال 1

100% 50~200% 
ناحیه حداکثر گشتاور  بیضر

 P2.21  دانیمتضعیف 

در انرژی  حد توان انتخاب غیر فعال 0 0

 P2.22 بازگشتی
 فعال 1

وابسته به 

 مد
0.0~200.0% 

 انرژی بازگشتی حد توان

P2.23 

 

   V/Fپارامترهای کنترل  5
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 پارامتر نام و توضیح  تنظیممحدوده  مقدار اولیه 

  V/Fانتخاب منحنی  V/Fمنحنی خطی  0 0

P3.00 

  منحنی چند نقطه ای 1

 VFحالت کاملا مستقل  10

 VFحالت نیمه مستقل  11

 P3.01 مقدار گشتاور تقویتی)بوست( 30%~0.0% -

50.00H

z 

 فرکانس برش گشتاور تقویتی تا فرکانس ماکزیمم 0.0

P3.02 

0.00 Hz 0.00Hz~P3.05  منحنی  1فرکانسV/F P3.03 

 V/F P3.04منحنی  1ولتاژ  100.0%~0.0% 0.0%

0.00 Hz P3.03~P3.07  منحنی  2فرکانسV/F P3.05 

 V/F P3.06منحنی  2ولتاژ  100.0%~0.0% 0.0%

0.00 Hz P3.04 – فرکانس نامی موتور(P1.05)   منحنی  3فرکانسV/F P3.07 

 V/F P3.08منحنی  3ولتاژ  100.0%~0.0% 0.0%

 VF P3.09ضریب جبران لغزش در مد  200.0%~0% 0.0%

 VF P3.10ضریب فوق تحریک  200~0 64

 VF P3.11ضریب کاهش نوسان  100~0 -

0 0 
 VFمنبع مستقل ولتاژ  (P3.14)تنظیم دیجیتال  

P3.13 

1 AI1 

2 AI2 

3 AI3 )پتانسیومتر( 
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 DI5تنظیم ورودی پالس   4

 پله ای  MSورودیهای دیجیتال  5

6 PLC  ساده 

7 PID 

 ارتباط سریال  8

0V  0 –  تنظیم دیجیتال ولتاژ مستقل  ولتاژ نامی موتورVF P3.14 

0.0s 0.0s~1000.0s  زمان افرایش ولتاژ مستقلVF P3.15 

0.0s 0.0s~1000.0s  زمان کاهش ولتاژ مستقلVF P3.16 

0 

0 
 0به  فرکانس و ولتاژ به طور مستقل

 کاهش می یابند
انتخاب مد توقف برای ولتاژ 

 VF P3.17مستقل 

1 
کاهش می  0فرکانس پس از ولتاژ به 

 یابد

 P3.18 سطح محدودیت جریان  200%~50 150%

0 
 P3.19 انتخاب محدودیت جریان فعال  0

 غیر فعال 1

 ضریب محدودیت جریان 100~0 20
P3.20 

50% 50~200% 

ضریب جبران سرعت محدودیت 

 P3.21 جریان

770.0 650.0~800.0v محدودیت ولتاژ 
P3.22 

1 
 انتخاب محدودیت ولتاژ فعال  0

P3.23 
 غیر فعال 1

30 0~100 

ضریب فرکانس برای محدودیت 

 P3.24 ولتاژ

30 0~100 

محدودیت ضریب ولتاژ برای 

 P3.25 ولتاژ

5 0-50Hz زمان  فرکانس در شیآستانه افزا P3.26 
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 محدودیت ولتاژ

 

 : P4.00-P4.40یورود هاینالیترم 6

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم مقدار اولیه 

 DI1 P4.00 نالیترم عملکردانتخاب  59~0 1

 DI2 P4.01 نالیترم عملکردانتخاب  59~0 4

 DI3 P4.02 نالیترم عملکردانتخاب  59~0 9

 DI4 P4.03 نالیترم عملکردانتخاب  59~0 12

 DI5 P4.04 نالیترم عملکردانتخاب  59~0 13

 DI6 P4.05 نالیترم عملکردانتخاب  59~0 2

 DI7 P4.06 نالیترم عملکردانتخاب  59~0 12

 DI8 P4.07 نالیترم عملکردانتخاب  59~0 13

 DI9 P4.08 نالیترم عملکردانتخاب  59~0 14

 DI10 P4.09 نالیترم عملکردانتخاب  59~0 15

0.010s 0.000s~1.000s 
زمان فیلتر ترمینالهای ورودی 

DI 

P4.10 

 مد فرمان ترمینال 1bit مد فرمان ترمینال 0

 

 

P4.11 

 1دو خط مد  0

 2دو خط مد  1

 1سه خط  مد  2

 2سه خط  مد  3



 

24 

 

 3دو خط مد  4

 3سه خط  مد  5

 10bit یت ترمینال ورودیومد اول

اولویت با سرعت جاگ برای راستگرد  0

 و چپگرد

اولویت با سرعت راستگرد و چپگرد  1

 نرمال نسبت به جاگ 

1.00Hz/s 0.01Hz/s~65.535Hz/s 

رنج تغییرات ترمینال 

UP/DOWN 

P4.12 

0.00V 0.00V~P4.15  حداقل ورودی منحنیAI1  
P4.13 

0.0% -100.00%~100.0% 

 AI1حداقل ورودی منحنی 

 P4.14 متناظر با درصد

10.00V P4.13~10.00V  حداکثر ورودی منحنیAI1 
P4.15 

100.0% -100.00%~100.0% 

 AI1حداکثر ورودی منحنی 

 P4.16 متناظر با درصد

0.10s 0.00s~10.00s  زمان فیلترAI1 P4.17 

0.00V 0.00V~P4.20  حداقل ورودی منحنیAI2  
P4.18 

0.0% -100.00%~100.0% 

 AI2حداقل ورودی منحنی 

 P4.19 متناظر با درصد

10.00V P4.18~10.00V  حداکثر ورودی منحنیAI2 
P4.20 

100.0% -100.00%~100.0% 

 AI2حداکثر ورودی منحنی 

 P4.21 متناظر با درصد

0.10s 0.00s~10.00s  زمان فیلترAI2 
P4.22 
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0.00V 0.00V~P4.20  حداقل ورودی منحنیAI3  
P4.23 

0.0% -100.00%~100.0% 

 AI3حداقل ورودی منحنی 

 P4.24 متناظر با درصد

10.00V P4.18~10.00V  حداکثر ورودی منحنیAI3 
P4.25 

100.0% -100.00%~100.0% 

 AI3حداکثر ورودی منحنی 

 P4.26 متناظر با درصد

0.10s 0.00s~10.00s  زمان فیلترAI3 
P4.27 

0.00kHz 0.00kHz~P4.30 حداقل ورودی پالس 
P4.28 

0.0% -100.00%~100.0% 

حداقل ورودی پالس متناظر با 

 P4.29 درصد

50.00 

kHz 
P4.28~50.00kHz 

 حداکثر ورودی پالس
P4.30 

100.0% -100.00%~100.0% 

حداکثر ورودی پالس متناظر با 

 P4.31 درصد

0.10s 0.00s~10.00s زمان فیلتر پالس 
P4.32 

   AI1انتخاب منحنی  321

1bit 

 AI  P4.33انتخاب منحنی 

نقطه، پارامترهای  2)1منحنی 1

P4.13~P4.16) 

نقطه، پارامترهای  2)2منحنی 2

P4.18~P4.21) 

نقطه، پارامترهای  2)3منحنی 3

P4.23~P4.26) 

نقطه، پارامترهای  4)4منحنی 4

A6.00~A6.07) 
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نقطه، پارامترهای  4)5منحنی 5

A6.08~A6.15) 

 AI2  10bitانتخاب منحنی 

نقطه، پارامترهای  2)1منحنی 1

P4.13~P4.16) 

نقطه، پارامترهای  2)2منحنی 2

P4.18~P4.21) 

نقطه، پارامترهای  2)3منحنی 3

P4.23~P4.26) 

نقطه، پارامترهای  4)4منحنی 4

A6.00~A6.07) 

نقطه، پارامترهای  4)5منحنی 5

A6.08~A6.15) 

 AI3  100bitانتخاب منحنی 

نقطه، پارامترهای  2)1منحنی 1

P4.13~P4.16) 

نقطه، پارامترهای  2)2منحنی 2

P4.18~P4.21) 

نقطه، پارامترهای  2)3منحنی 3

P4.23~P4.26) 

نقطه، پارامترهای  4)4منحنی 4

A6.00~A6.07) 

نقطه، پارامترهای  4)5منحنی 5

A6.08~A6.15) 

وقتی کمتر از حداقل  AI1انتخاب مقدار   1bit  انتخاب مقدارAI  وقتی کمتر از P4.34 
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000 

 حداقل ورودی است  ورودی است 

  تنظیم حداقل ورودی 0

1 0.0% 

وقتی کمتر از حداقل  AI2انتخاب مقدار 

 ورودی است 
10bit 

 تنظیم حداقل ورودی 0

1 0.0% 

وقتی کمتر از حداقل  AI3انتخاب مقدار 

 ورودی است 
100bit 

 تنظیم حداقل ورودی 0

1 0.0% 

0.0s 0.0s~3600.0s  زمان تاخیرDI1 
P4.35 

0.0s 0.0s~3600.0s  زمان تاخیرDI2 
P4.36 

0.0s 0.0s~3600.0s  زمان تاخیرDI3 
P4.37 

 DI P4.38ترمینال  1انتخاب حالت موثر  DI1 1bitتنظیم حالت فعال ترمینال  

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

 DI2 10bitتنظیم حالت فعال ترمینال 

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

 DI3 100bitتنظیم حالت فعال ترمینال 
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 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

DI4 1000تنظیم حالت فعال ترمینال 

bit 

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

DI5 1000تنظیم حالت فعال ترمینال 

0bit 

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

 DI P4.39ترمینال  1انتخاب حالت موثر  DI6 1bitتنظیم حالت فعال ترمینال  

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

 DI7 10bitتنظیم حالت فعال ترمینال 

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

 DI8 100bitتنظیم حالت فعال ترمینال 

 (High)فعال در حالت بالا  0

 (Low)فعال در حالت پایین  1

DI9 1000تنظیم حالت فعال ترمینال 

bit 

فعال در حالت بالا  0
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(High) 

فعال در حالت پایین  1

(Low) 

DI10 1000تنظیم حالت فعال ترمینال 

0bit 

فعال در حالت بالا  0

(High) 

فعال در حالت پایین  1

(Low) 

 

 P5.00-P5.22: یخروجهای  نالیترم 7

 پارامتر نام و توضیح  محدوده تنظیم مقدار اولیه 

 FM P5.00انتخاب ترمینال خروجی   (FMP)خروجی پالس 0 1

  (FMR)خروجی سوئیچ  1

 )ترمینال کلکتور باز( FMRانتخاب  0-41 0
P5.01 

2 0-41 
انتخاب خروجی 

 P5.02 (TA1.TB1.TC1)رله

0 0-41 
انتخاب خروجی 

 P5.03   (TA2.TB2.TC2)رله

0 0-41 
)ترمینال  DO1انتخاب خروجی 

 P5.04 کلکتور باز(

 DO2انتخاب خروجی  0-41 4
P5.05 

0 

0 - 16 

 نالی)ترم FMPتابع خروجی انتخاب 

 پالس( یخروج

P5.06 
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 AO1تابع خروجی انتخاب  16 - 0 0
P5.07 

 AO2تابع خروجی انتخاب  16 - 0 1
P5.08 

50.00kHz 0.01kHz~100.00kHz  حداکثر خروجیFMP P5.09 

0.0% 
 AO1صفر  آفست 100.0%+~100.0%-

P5.10 

 AO1ضریب گین  10.00+~10.00- 1.00
P5.11 

 )کارت آپشن( AO2صفر  آفست 100.0%+~100.0%- 0.00%
P5.12 

 )کارت آپشن( AO2ضریب گین  10.00+~10.00- 1.00
P5.13 

0.0s 0.0s~3600.0s  زمان تاخیر خروجیFMR 
P5.17 

0.0s 
0.0s~3600.0s  1زمان تاخیر خروجی رله 

P5.18 

0.0s 
0.0s~3600.0s  2زمان تاخیر خروجی رله 

P5.19 

0.0s 0.0s~3600.0s زمان تاخیر خروجی DO1  
P5.20 

0.0s 0.0s~3600.0s زمان تاخیر خروجی DO2  
P5.21 

انتخاب حالت فعال ترمینال خروجی  FMR 1bitانتخاب حالت فعال  

DO 

P5.22 

 لاجیک مثبت 0

 لاجیک منفی 1

10bi 1انتخاب حالت فعال رله 

t 

 لاجیک مثبت 0

 لاجیک منفی 1

100 2انتخاب حالت فعال رله 

bit 

 لاجیک مثبت 0



 

31 

 

 لاجیک منفی 1

DO1 100انتخاب حالت فعال 

0bit 

 لاجیک مثبت 0

 لاجیک منفی 1

DO2 100انتخاب حالت فعال 

0bit 

 لاجیک مثبت 0

 لاجیک منفی 1

 

 P8.00-P8.53: یکمک پارامترهای  8

 پارامتر نام و توضیح  تنظیممحدوده  مقدار اولیه 

2.00Hz 0.00فرکانس حداکثرHz~  فرکانس سرعت کند(Jog) 
P8.00 

20.0s 0.0s~6500.0s 
سرعت  Accشتاب افزاینده 

 P8.01 کند

20.0s 0.0s~6500.0s  شتاب کاهندهDec سرعت کند 
P8.02 

10.0s 0.0s~6500.0s  شتاب افزایندهACC2 
P8.03 

10.0s 0.0s~6500.0s  شتاب کاهندهDEC2 
P8.04 

10.0s 0.0s~6500.0s  شتاب افزایندهACC3 
P8.05 

10.0s 0.0s~6500.0s  شتاب کاهندهDEC3 
P8.06 

10.0s 0.0s~6500.0s  شتاب افزایندهACC4 
P8.07 

10.0s 0.0s~6500.0s  شتاب کاهندهDEC4 
P8.08 
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0.00Hz 0.00 فرکانس حداکثرHz~  1فرکانس جهش 
P8.09 

0.00Hz 0.00 فرکانس حداکثرHz~  2فرکانس جهش 
P8.10 

0.00Hz 0.00 فرکانس حداکثرHz~  دامنه فرکانس جهش 
P8.11 

0.0s 0.00s~3000.0s 
زمان تاخیر بین تغییر چرخش 

 راستگرد و چپگرد موتور

P8.12 

 P8.13 کنترل چپگرد موتور چپگرد فعال 0 0

 چپگرد غیر فعال 1

فرکانس تنظیمی کمتر از حد  پایینکار با فرکانس حد  0 0

 پایین فرکانس باشد

P8.14 

 توقف موتور 1

 0Hzکار در فرکانس  2

0.00Hz 0.00Hz~10.00Hz فرکانس کنترل بار  P8.15 

0h 0h~65000h 
مجموع زمان روشن بودن 

 اینورتر

P8.16 

0h 0h~65000h 
مجموع زمان استارت بودن 

 اینورتر

P8.17 

 P8.18 انتخاب حفاظت راه اندازی معتبرغیر  0 0

 معتبر 1

50.00Hz 0.00Hz~فرکانس حداکثر 
فرکانس  سطح صیمقدار تشخ

(FDT1) 

P8.19 

 FDT1)%100.0~%0.0)سطح  5.0%
 صیتشخ سیسترزیمقدار ه

 (FDT1فرکانس )

P8.20 

0.0% 0.00Hz~فرکانس حداکثر 
به  رسیدن صیدامنه تشخ

 مرجع فرکانس

P8.21 
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فرکانس پرش در زمان شتاب  غیرفعال 0 0

Acc/Dec 

P8.22 

 فعال 1

0.00 

Hz 

0.00Hz~فرکانس حداکثر 
فرکانس سوئیچ شتاب 

Acc1/Acc2 

P8.25 

0.00 

Hz 

0.00Hz~فرکانس حداکثر 
فرکانس سوئیچ شتاب 

Dec1/Dec2 

P8.26 

اولویت ترمینال سرعت کند  غیر فعال 0 0

Jog 

P8.27 

 فعال 1

50.00 

Hz 
0.00Hz~فرکانس حداکثر 

فرکانس  سطح صیمقدار تشخ

(FDT2) P8.28 

 FDT1)%100.0~%0.0)سطح  5.0%
 صیتشخ سیسترزیمقدار ه

 P8.29 (FDT2فرکانس )

50.00 

Hz 

0.00Hz~فرکانس حداکثر 
 رسیدن به  صیتشخ مقدار

 P8.30 1 تصادفی فرکانس

0.0% 0.00Hz~100%(فرکانس حداکثر) 
 رسیدن به  صیدامنه تشخ

 P8.31 1 تصادفی فرکانس

50.00 

Hz 
0.00Hz~فرکانس حداکثر 

 رسیدن به  صیتشخ مقدار

 P8.32 2 تصادفی فرکانس

0.0% 0.00Hz~100%(فرکانس حداکثر) 
 رسیدن به  صیدامنه تشخ

 P8.33 2 تصادفی فرکانس

 )%300.0~%0.0 )جریان نامی موتور 5.0%
 سطح تشخیص جریان صفر

P8.34 

0.10s 0.00s~600.00s 

زمان تاخیر سطح تشخیص 

 P8.35 جریان صفر

 شده محدود جریان یخروج غیر فعال 0.0% 200.0%
P8.36 
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 %300.0~%0.1)جریان نامی موتور (

0.00s 0.00s~600.00s 
  جریان یخروجتاخیر در 

 P8.37 شده محدود

 1جریان تصادفی  %300.0~%0)جریان نامی موتور ( 100.0%
P8.38 

 1دامنه جریان تصادفی  %300.0~%0نامی موتور ()جریان  0.0%
P8.39 

 2جریان تصادفی  %300.0~%0)جریان نامی موتور ( 100.0%
P8.40 

 2دامنه جریان تصادفی  %300.0~%0)جریان نامی موتور ( 0.0%
P8.41 

کارکرد زمان  مدتانتخاب  غیر فعال  0 0

 P8.42 اینورتر
 فعال 1

 نوع اجرا در مدت انتخاب  P8.44تنظیم  0 0

 کارکردزمان 

P8.43 

1 AI1 

2 AI2 

3 AI3 پتانسیومتر 

0.0Min 0.0Min~6500.0Min مدت زمان کارکرد اینورتر P8.44 

3.10V 0.00V~P8.46 
مقدار حد پایین حفاظت 

 AI1 P8.45ورودی آنالوگ 

6.80V P8.45~10.00V 
مقدار حد پایین حفاظت 

 AI1 P8.46ورودی آنالوگ 

 P8.47 دمای تنظیم ماژول اینورتر ℃100~℃0.00 ℃75

0 

0 
با استارت موتور روشن می فن خنک کننده 

 شود

 P8.48 کنترل فن خنک کننده 

1 
با برق دار شدن اینورتر فن خنک کننده 

 روشن می شود
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0.00Hz  فرکانس خواب(P8.51) تا فرکانس حداکثر(P0.10) شدن داریفرکانس ب 
P8.49 

0.0s 0.0s~6500.0s شدن داریب ریزمان تاخ 
P8.50 

0.00Hz  0.00فرکانس بیداریHz~ (P8.49) فرکانس خواب 
P8.51 

0.0s 0.0s~6500.0s خواب ریزمان تأخ 
P8.52 

0.0Min 0.0Min~6500.0Min رسیدن به زمان کارکرد P8.53 

 P8.54 قدرت بیاصلاح ضر 200.00%~0.00 100.0%
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