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 :مقدمه

شرکت  R&Dها کار گروهی کارشناسان شرکت مهندسی بازرگانی ارکید دنا و کارشناسان نتیجه ماه ETS درایو

Estun جهت سهولت کاربری و در های صنعت ایران طراحی و اجرا شده استتوجه به نیازمندی باشد که بامی، 

 دهد.قرار می Estunهای ر کاربردی در اختیار مشتریان سروامکانات بسیا

 باشد:به صورت زیر می ETS هایمشخصه درایو
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 نصب و ابعاد -فصل اول 

 شرایط نصب سرو درایو وسرو موتور 1-1

 درایو: نصب سرو

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

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

 کند.درجه سانتیگراد تجاوز ن55درایو از 

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

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

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

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

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

 مایید.پس اقدامات لازم جهت اجتناب از قرار گرفتن درایو در این محیطهارا مبذول فر

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

 آشنایی با روش نصب درایو:

به منظورایجاد گردش هوا در داخل درایو همانطوریکه در شکل زیر نمایش داده شده درایوباید برروی یک دیواره نصب 

 گردد.
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 کنار یکدیگر:روش نصب چند درایو 

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

 

 نحوه نصب سرو درایو:

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

 تهویه:

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

 به درایوها داده شود.

 شرایط محیطی اطراف درایو:

 45درجه سانتیگراد تعیین شده است.این دما برای زمانهای طولانی باید به کمتر از  55تا  0دمای مجازاطراف درایو -1

 جه تنزل یابد. رد

 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

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

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

 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

 نیکی به انتهای شفت خودداری نمایید ، در غیر این صورت انکودر موتور آسیب می بیند.از هرگونه فشار مکا -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)در صورتیکه موتور در معرض آب و روغن قرار دارد ، از سرو موتور مجهز به کاسه نمد

 کشیده شدن کابل

 می باشد.( 0.3mm – 0.2تا حد امکان از خم شدن کابلها و کشیده شدن آنها جلوگیری نمایید.)قطر سیمهای انکودر

 

 بندی و اتصالات موتورها و درایوسیم :دومفصل 

 بندی تغدیه درایوسیم (1-2

 باشد.می ولت 220تکفاز  یاولت  200سه فاز  بندی تغذیه ورودی بصورتترتیب سیم
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حذف  باشد،می Cشکل فوق که مربوط به موتور محور قسمت خاکستری رنگ  ،محور ETS 2 سری در درایوهای: 1 نکته

  می گردد.

 گردند .  Jumpباید به یکدیگر   L2 و L1در اتصال به صورت تکفاز پایه های  :2نکته 
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 درایو:های مدار قدرت معرفی ترمینال

 
 

 

 های ورودی و خروجیسیگنال ( 2-2

 شبیه هم هستند.CN1-A,CN1-B,CN1-Cهای ترمینال پایه بندی وسیم :نکته
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 ) کانکتور مادگی سمت کابل از نمای روبه رو(( اتصالات کانکتور قدرت موتور1-2
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 ) کانکتور مادگی سمت کابل از نمای رو به رو( انکدراتصالات کابل ( 4-2

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

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

 (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

 B+ 2 3 آبی/مشکی

 C+ 3 5 سبز

 A- 4 2 سبز/مشکی

 B- 5 4 زرد

 C- 6 6 زرد/مشکی

 PG 0V 7 19 مشکی

 PG 5V 8 9 قرمز

کانکتور یفلز بدنه به اتصال FG 9 شیلد  

 

 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 0V 7 19 مشکی

 PG 5V 8 9 قرمز

کانکتور یفلز بدنه به اتصال FG 9 شیلد  
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 (PMP-GA24-XX-II)فشاری کانکتورفلزی با Bسری EMG-EML پالس موتور  2500کابل انکدراتصالات

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

 

 
 نام سیگنال رنگ سیم

 انکدرشماره پین در کانکتور 

 2NCدرایو 

 انکدرشماره پین در کانکتور

 پین)مادگی( 9پالس  2500

 A+ 1 A آبی

 A- 2 B آبی/مشکی

 B+ 3 C سبز

 B- 4 D سبز/مشکی

 C+ 5 E زرد

 C- 6 F زرد/مشکی

 PG 0V 19 G مشکی

 PG 5V 9 H قرمز

کانکتور یفلز بدنه به اتصال FG شیلد  J 

 

 

 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 0V 7 19 مشکی

 PG 5V 8 9 قرمز

کانکتور یفلز بدنه به اتصال FG 10 شیلد  
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 ترمز( اتصالات 5-2

 

دقت نمایید، که بوبین  R1میلی آمپر است. بنابراین در انتخاب رله  51جریان مجاز خروجی های ترانزیستوری درایو  :1نکته 

 رله بیشتر از جریان مجاز نباشد.

 تنظیم گردد. 4می بایست روی عدد  PN511.1مطابق این سیم کشی پارامتر  :2نکته 

 

 پانل اپراتوری دیجیتالوم : سفصل 

 عملگرهای اصلی( 1-1

 کار با پانل اپراتوری:

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

 که برای نمایش حالات وتنظیم پارامترها وتوابع سرو مورد استفاده قرار میگیرند. 
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 روش انتخاب مد وتوابع اصلی:

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

 که میتوان با هر بار فشار کلید مدآن را تغییر داد.

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 نمایش وضعیت پانل:

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

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 

 وارد این حالت نمایش شد.MODEلید داده می شود. همین مد می باشد در غیر این صورت میتوان با فشار ک

 نمایش وضعیت در مد های کنترلی مختلف:( 2-1
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 Torque/Speedمد کنترلی Positionمدکنترلی شماره

 Data Bit توضیحات Data Bit توضیحات 

① 

هنگامی که اختلاف بین موقعیت واقعی موتور و 

موقعیت رفرنس ورودی کمتر از مقدار مشخص 

شود، این نشانگر روشن   Pn500شده در پارامتر 

 و در 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 

② 
روشن و با فعال   Base Blockهنگام توقف سرو،

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

 Base Block .سرو خاموش می گردد

③ 
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 

④ 

رفرنس وارد شود، چنانچه پالسی به ورودی 

این نشانگر روشن و در غیر این صورت، 

 خاموش می گردد
Reference 
Pulse Input 

چنانچه مقدار سرعت رفرنس ورودی از سرعت 

بیشتر شود، این  Pn503مشخص شده در پارامتر 

نشانگر روشن و در غیر این صورت خاموش می 

 گردد.

Speed 
Reference 

Input 

⑤ 

اک کننده شمارنده خطا، با وارد شدن سیگنال پ

 این نشانگر روشن و در غیر این صورت، خاموش

 .می گردد

Error 
Counter 

Clear Input 

چنانچه مقدار گشتاور رفرنس ورودی از گشتاور 

تنظیمی بیشتر شود، این نشانگر روشن و در غیر این 

صورت خاموش می شود مقدارگشتاور تنظیمی برابر 

 .شده است درصد حداکثر گشتاور تنظیم11

Torque 
Reference 

Input 

⑥ 
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 روشن 

 و در غیر این صورت خاموش است
Power 
Supply 

⑦ 

چنانچه سرعت موتور از مقدار مشخص شده در 

بیشتر شود، این نشانگر روشن  Pn503پارامتر 

است و اگر سرعت موتور کمتر باشد، این نشانگر 

 خاموش می شود.

/TGON 

چنانچه سرعت موتور از مقدار مشخص شده در پارامتر 

Pn503  بیشتر شود، این نشانگر روشن است و اگر

 TGON/ ین نشانگر خاموش می شود.سرعت موتور کمتر باشد، ا
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 نمایش کدها

 

 انتخاب وتنظیم عملگرهای اصلی (1-1

 کارکردن در مد تنظیم پارامترها:

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

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

 مقداردهی کنیم: 85قرار گرفته،با عدد 111را که در آن عدد Pn012را نیزدر نظر داشته باشید.برای مثال میخواهیم مقدار

 

 

 

 

 

 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

 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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 عملکرد مد مانیتور: (4-1

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

 سرو را در نمایشگر مشاهده نماید.

 استفاده از مد مانیتور:

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

و  Un009 باید  برای این کار در پایین به بررسی آن میپردازیم، . طبق جدولی کهموقعیت انکدر را ببینیممی خواهیم برای مثال 

Un010 در .ا فعال نمودرUn009 ودر  10000موقعیت انکدر با دقت کمتر ازUn010  10000موقعیت انکدر با دقت 

 را ببینیم. برای این کار طبق جدول زیر عمل میکنیم. Un009نمایش داده می شود. به عنوان مثال ما مقدار 

 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

  قسمت انتخاب مد اصلی باز می گردیمدوباره به ENTERبا فشار دوباره کلید  4
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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 Reserved 

Un002 Reserved 

Un003 مقدار رفرنس گشتاور داخلی بر حسب درصد 

Un004  انکدربر اساس زاویه  انکدرتعداد پالس 

Un005 وضعیت ورودی های سرو درایو 

Un006  انکدروضعیت سیگنال های 

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 نسبت اینرسی بار 

Un016 نسبت اضافه بار موتور 

Un017  ولتاژ باسDC 

 

نیزوجود دارد که در  DCموجود بود امکان دیدن ولتاژ باس  علاوه بر حالت هایی که در ورژن استاندارد  IRدر ورژن  

Un017 

 قابل نمایش است.
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 Unمربوط به پارامترهای  Bit Dataجدول توضیحات 
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 انتخاب وتنظیم عملگرهای کمکی)فانکشن ها( ( 5-1

 جدول فانکشن ها
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 Fn000ثبت آلارمها:

آلارم آخر که در سرو رخ داده است دسترسی پیدا  کرد.در زیر روش نمایش آلارمهای ذخیره  11از طریق این تابع میتوان به 

 شده نشان داده شده است.

 

 

 

 

 

 نمایش تشریح ردیف

 .توابع کمکی را انتخاب کنیدMODEابتدا با استفاده از کلید  1

 
تابع مربوط به ذخیره آلارمها  DECوINCسپس با استفاده از کلیدهای  2

  را انتخاب کنید.

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

 آنها آخرین آلارم رخ داده شده است.

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

 

 
 دوباره به مدهای اصلی باز گردید. ENTERبا فشار کلید 5

 

 و نگه داشتن آن به مدت یک ثانیه این کار انجام میگیرد. ENTERخواهید همه آلارمها را پاک کنید با فشار کلید  نکته: اگر می
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 Fn001مقادیر پارامترها به مقادیر پیش فرض کارخانه:باز گرداندن 

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

 تابع را نمایش میدهیم.

 

 

 نمایش تشریح ردیف

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

  نماییم.

 شماره تابع مورد نظر را انتخاب می نماییمDECو INCبا استفاده از کلیدهای  2

را فشار می دهیم. با توجه به اینکه در کدام محور این  ENTERو کلید 

  فانکشن را انجام میدهیم یکی از سه حالت رو برو نمایش داده میشود.

 

 

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

 
بر روی صفحه Endرا فشار داده تا عبارتENTERبه مدت یک ثانیه کلید  4

  نمایش ظاهر گردد.

 حال مقادیر پارامترها به مقدار پیش فرض باز گشته است.



  

  

26 
 

 Fn002راه 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

 مکی را در صفحه نمایشگر انتخاب می نماییم.توابع کMODEبا 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

  

  سروموتور را فعال می نماییم.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
 

سرعت موتور  است که فیدبک انکدر ناثیری در عملکرد موتور ندارد. Open loop Speedصرفا یک مد کنترل  JOGمد نکته:

ایفا  نمی کند و این تست هم زیر   JOGتعیین می گردد. لازم به ذکر است کنترلر خارجی هیچ نقشی در مد  Pn305درJOG در مد  

 بار و هم بدون بار می تواند صورت گیرد. 
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 :Fn007چک کردن ورژن نرم افزار

 

 

 :Fn008تابع تعیین کننده موقعیت

پالس( به عنوان موقعیت 1،)Pn688پالس(و 11111، )Pn687،مجموع موقعیت های تعیین شده درپارمترهایFn008جرای پس از ا

 قرار می گیرند. Un010و Un009در نظر گرفته می شود.و مقدار این پارامترها در  موتور در حافظه درایو فعلی

 

 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، عبارت روبرو نمایش داده می شود.ENTERمجددا کلید  4

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

 

 

 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
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 :Fn009 با استفاده ازتعیین اینرسی بار 

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

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

کاربردی ، سرو  به عنوان اینرسی بار ،وارد نمایید. اگر در Pn106نمایشگر درایو نشان می دهد.این عدد را در پارامتر 

خودداری نمایید و جهت تعیین اینرسی بار ، بالاترین مقدار نمایش داده شده در Fn008محدودیت حرکتی دارد، از انجام 

Un015  را به عنوان اینرسی بار درPn106 .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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 :Fn013با استفاده از  فانکشتن کپی پارامتر های یک محور در سایر محور ها

 می توان پارمتر های تنظیم شده در یک محور در محور های دیگر کپی کرد.  Fn013با استفاده از فانکشن 

 Pn005.3,Pn840,Pn006.3,Pn206,Pn521,Pn526,Pn527,Pn703,Pn704نکته: پارامتر های  

 .قابل کپی کردن نمی باشند

 

 ,محور فعلی)محوری که در حال حاضر انتخاب شده است(

 MODEبا کلید مبدا برای کپی کردن پارامترها میباشد و محور 

محور مقصد برای کپی کردن را انتخاب کرد و با چند  می توان

پارامتر ها کپی میگردد)در این  ENTERثانیه نگه داشتن کلید 

 نمایش داده میشود(. doneحالت پیغام 

 
 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 برای محورها انکدر تنظیمات مربوط به انتخاب موتور و :مچهارفصل 

 طبق تنظیمات زیر .های مختلف انتخاب گرددبرای هر محور، موتور با توانان وجود دارد که این امک ETS سری در درایو

 موتور آن محور را انتخاب کنیم. توان توانیم برای هر محورمی 
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نکته قابل توجه این است که برای اجرای این فانکشن  .را اجرا کنید Fn001فانکشن باید  ،تنظیم این پارامترها از  پسنکته: 

 . (Pn000.0=0)باشد S-OFFباید سرو در حالت 

 

 مقدار

 Pn005.3پارامتر

 مقدار

 Pn840پارامتر
MOTOR TYPE CODE موتور مدل 

H 0□□□ 

H 0F06 
EMJ-01APA22 

EMJ 

EMJ-01APB22 

H 0006 

EMJ-02APA22 

EMJ-02APB22 

EMJ-02APA24 

EMJ-02APB24 

EMJ-02APA22-WR 

EMJ-02APB22-WR 

EMJ-02APA24-WR 

EMJ-02APB24-WR 

H 0106 

EMJ-04APA22 

EMJ-04APB22 

EMJ-04APA24 

EMJ-04APB24 

EMJ-04APA22-WR 

EMJ-04APB22-WR 

EMJ-04APA24-WR 

EMJ-04APB24-WR 

H 0206 

EMJ-08APA22 

EMJ-08APB22 

EMJ-08APA24 

EMJ-08APB24 

EMJ-08APA22-WR 

EMJ-08APB22-WR 

EMJ-08APA24-WR 

EMJ-08APB24-WR 

H 0306 

EMJ-10APA22 

EMJ-10APB22 

EMJ-10APA24 

EMJ-10APB24 

EMJ-10APA22-WR 

EMJ-10APB22-WR 

EMJ-10APA24-WR 

EMJ-10APB24-WR 

H 1□□□ 
H 0306 EMG-10APA22 

EMG 
EMG-10APA24 

H 0316 EMG-10APB22 

EMG-10APB24 

H 2□□□ 
H 0306 EML-10APA22 

EML 
EML-10APA24 

H 0316 
EML-10APB22 

EML-10APB24 
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 مختلف  در مدهای کنترلی JOGفانکشن  استفاده از : پنجمفصل 

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

، این فانکشن در تمام مدهای کنترلی و از سه ETSو PRONET  (IR  )پذیر بود. اما در ورژن جدید سرو درایوهای امکان

 .شوددامه به شرح آن پرداخته میطریق قابل اجراست که در ا

 

 با استفاده از پنل اپراتوری  JOGفانکشن  (1-5

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

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 نمایش توضیحات ردیف

  کنیم.محور مورد نظر را انتخاب می، گروه پارامترهای  AXIS کلیدبا استفاده از 1

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

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

  آید.عبارت زیر  بر روی نمایشگر به نمایش در می ENTERبا فشار کلید  4

  نماییم.سروموتور را فعال می MODEحال با استفاده از فشار کلید  5

تــوانیم ســروموتور را بــه چــپ و راســت مــی DECو INCســپس بــا اســتفاده از کلیــدهای 6

 بچرخانیم.

 

 
 

 

 

  گردیم.دوباره به مدهای اصلی باز می ENTERبا فشار کلید  7

 

  JOGگردد. لازم به ذکر است کنترلر خارجی هیچ نقشی در مد تعیین می Pn305در JOGسرعت موتور در مد  : نکته

 تواند صورت گیرد. بدون بار می کند و این تست هم زیر بار و همنمیایفا  
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 های دیجیتال با استفاده از ورودی JOGفانکشن  (2-5

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

لازم به ذکر است که مقدار پارمترهای  .رجوع کرد Pn712و  Pn711بایست به پارامترهای تعریف این دو ورودی می

Pn711  وPn712 شود حرف همانطور که در شکل مشاهده می به صورت هگزادسیمال است وH بیانگر این موضوع می-

 .اندشده ها مشخصیر موقعیت بیتدر شکل ز باشد.

 

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 
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 

    

 

   Modbusبا استفاده از شبکه ارتباطی  JOGفانکشن ( 1-5

 .باشدقابل اجرا می JOGفانکشن  اجرای  ،مطابق جدول زیرهای مدباس با استفاده از آدرس

 توضیحات Aمحور Bمحور Cمحور نحوه عملکرد امکان دسترسی

Write Only 00: Jog Servo OFF 
01: Jog Servo ON 

4023 3023 1023 Jog Servo Enable 

Write Only 
00: Stop 
01: Forward Rotation 4024 3024 1024 Jog FWD Rotation 

Write Only 
00: Stop 
01: Revere Rotation 4025 3025 1025 Jog REV Rotation 

باشـند  های کنترلی دارای بالاترین اولویت میدر تمامی مد Modbusهای دیجیتال و یا شبکه دیبا استفاده از ورو JOGامکان  :1نکته

با دریافت پالس از کنترلر در حال حرکت است، اگرهر یک  درایو ، در حالیکه سرو External Positionبه عنوان مثال در مد کنترل

را با سرعت تعیین شـده   JOGهای دریافتی حرکت فعال شوند، موتور بدون توجه به پالس JOGNیا  JOGPهای دیجیتال از ورودی

 .شوندیته منادیده گرف JOGمدت اجرای  های دریافتی درکند و پالساجرا می Pn305در پارامتر 
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مـد   H =1 1023ابتدا بایـد بـا اسـتفاده از آدرس    ، Aدر محور   Modbus از طریق JOGفانکشن  برای استفاده از :2نکته

JOG      1024هـای  را فعـال نمـود و سـپس بـا اسـتفاده از آدرسH=1(JOG FWD)   1025یـاH=1(JOG REV) 

 .را اجرا نمود JOGحرکت 

   Internal Positionمد کنترلی  :مششفصل 

 مقدمه   (1-6 

مرحلـه حرکتـی مختلـف شـامل      16کنترلری کـه از   توان یک کنترلر داخلی برای سرودرایو تعریف نمود،در این مد کنترلی می

بخـش مختلـف تنظـیم شـده      6های شتاب و توقف تشکیل شده باشد. این دسـتورالعمل در  مقدار حرکت و زمان جهت، سرعت،

 .باشد در آن لحاظ شده استهایی که در این مد کنترلی مورد نیاز کاربر میاست و تمامی قابلیت

                                                                                                            اولیه تنظیمات(2-6

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

 .شودپرداخته می

 توضیحات پارامتر

Pn005.1=5 تعیین مد کنترلی 

Pn600  Pn631 

 باشد.کننده مسافت حرکتی سروموتور از مرحله اول تا مرحله شانزدهم میتعیین

-یک موقعیت می کنندهتعیین ،رپارامت 2هر  باشند، کهمی چرخشموقعیت مختلف از لحاظ میزان  16 کنندهتعیین

را  پـالس  1 دقـت بـا   موقعیـت  Pn601 و پـالس  11111موقعیـت بـا دقـت    Pn600به عنوان مثال پارامتر  .دنباش

کننـد. عـدد مثبـت در ایـن     کند که مجموع این دو پـارامتر مقـدار یـک مرحلـه حرکـت را تعیـین مـی       مشخص می

 .بیانگر حرکت چپگرد است راستگرد و عدد منفی پارامترها بیانگر حرکت

Pn632  Pn647 
 باشد.می RPMدر واحد  15 ~ 0کننده سرعت مربوط به مراحل تعیین

Pn648  Pn663 
 .باشدمی 15 ~ 0مراحل کننده زمان شیب استارت و استپ هر یک از نتعیی

Pn664  Pn679 باشد.می 15 ~ 0کننده زمان توقف بین هر یک ازمراحل تعیین 

Pn683,Pn684 باشد.کننده شماره مرحله شروع و انتهای برنامه عملکرد موتور میتعیین 
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Pn681.1 
H.□□0□ 

 .شوداحل به صورت چرخشی اجرا میمر S-ON: بعد از فعال شدن پایه ورودی  [0]

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

شود و برای اجرای مراحـل نیـاز   مراحل به صورت چرخشی اجرا نمی S-ON: بعد از فعال شدن پایه ورودی  [2]

 .باشدمی PCLبه فعال بودن پایه ورودی 

 .شوندرسیدن به موقعیت متوقف می قبل از PCLشوند و با پایه مراحل اجرا می P-CON: با ورودی  [3]

Pn681.2 
H.□ 0□□ 

 حساس به سطح P-CON: پایه ورودی  [0]

 حساس به لبه بالا رونده P-CON: پایه ورودی  [1]

 

 Internal Positionدر مد  Stop  Emergencyورودی اعمال نحوه( 1-6

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

-Pفعال شـود، سـپس بـا ورودی     PCLشود و باید ابتدا ورودی فعال شود، موقعیت تعریف شده اجرا نمی  P-CONورودی 

CON نکتـه مهـم در ایـن     نحوه استفاده از این حالت در شکل زیر مشخص شده است.  شود.های تعریف شده اجرا میموقعیت

امکان شـروع از همـان مـوقعیتی کـه در آن متوقـف       شود وحالت این است که پس از شروع مجدد، مرحله قبلی از ابتدا آغاز می

 پارامترهایی که باید تنظیم شود : رد.ود نداشده است وج

Pn681 = 0030 

Pn510 = 7654 (CN1-16 = 6)   (Factory setting) 
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بـه   .کنـد عمـل مـی   Homingبـه عنـوان ورودی    NCLشود، ورودی تنظیم می 3روی عدد  Pn681.1در حالتی که  :نکته

کنـد و بـا برخـورد بـه     موتـور شـروع بـه حرکـت مـی     شـود و  اجـرا مـی   Homingطوری که با فعال کردن این ورودی پروسـه  

 .شودمتوقف می Zدر خلاف جهت حرکت کرده و با دریافت اولین پالس  NOTمیکروسوییچ 

   P-CONتغییر حالت پایه ورودی ( 4-6

لبه حالت حساس به از حالت حساس به سطح به  P-CONها در این مد کنترلی تغییر وضعیت پایه ورودی یکی دیگر از قابلیت

 P-CONقـرار داده شـود پایـه ورودی     1روی مقـدار   Pn681.2برای اسـتفاده از ایـن حالـت اگـر پـارامتر       .بالارونده است

ایم. حـال اگـر   موقعیت قابل تعریف فقط از یک موقعیت استفاده کرده 16کنیم از فرض می .حساس به لبه بالارونده خواهد شد

( تا مادامی که ایـن ورودی فعـال اسـت ایـن موقعیـت       Pn681.2 = 0حساس به سطح باشد )  P-CONحالت پایه ورودی 

( برای هـر بـار اجـرا      Pn681.2 =1حساس به لبه بالارونده باشد) P-CONشود. ولی اگر حالت پایه ورودی اجرا می دائماً

 .مشخص شده است های مختلفیر حالتهای زدر شکل .فعال شود P-CONشدن این موقعیت باید ورودی 
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 (P-CONنیاز به پایه ورودی  )بدوناستفاده از تایمر داخلی جهت تغییر مراحل ( 5-6

باشـد و همچنـین تنظـیم    های تعریف شده به صورت چرخشی مـی قابلیت دیگری که در این مد کنترلی وجود دارد تغییر موقعیت

 15  0مربوط به زمان توقف بین مراحل  Pn664   Pn679پارامترهای . داردراحل نیز در این حالت وجود زمان توقف بین م

به دو  حالت چرخشی مراحل. حله شروع و انتهای برنامه استکننده شماره مرتعیین Pn684و  Pn683باشد و پارامترهای می

مراحل تعریف شده به صـورت   S-ONباشد، پس از وصل ورودی  Pn681.1 = 0اگر پارامتر  .تواند انجام شودصورت می

حالـت بعـدی زمـانی اسـت کـه پـارامتر       . باشـد بـین مراحـل قابـل تعریـف مـی      شـود و همچنـین زمـان توقـف    چرخشی انجام مـی 

Pn681.1 = 2 در این حالت مراحل پس از فعال شدن ورودی  .باشدPCL شـود و تـا مـادامی    به صورت چرخشی انجام می

ین حالت نیز قابل تعریـف  لازم به ذکر است که زمان توقف بین مراحل در ا .شونداجرا میعال است این مراحل که این ورودی ف

 .باشدمی

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

 

 Absoluteو  Incrementalحالت کاری  (6-6

توسـط پـارامتر    اسـت کـه   Absoluteو  Incrementalقابلیت دیگری که در ایـن مـد کنترلـی وجـود دارد حالـت کـاری       

Pn682 پردازیمبه شرح این دو حالت میشود که در این قسمت تنظیم می. 

 Incremental  (Pn682 = 0  : )حالت کاری 

 16) های قابل تعریفهرکدام از موقعیتهرگاه . ت هستندهای مختلف مثبدر موقعیتکنیم تمام اعداد تنظیم شده فرض می

مشاهده شود  Un010و  Un009حالت( اجرا شود سروموتور به همان میزان حرکت کرده و اگر در مد مانیتورینگ درایو 

 .مطلب به مثال زیر توجه نمایید برای درک بهتر. در حال افزایش است کند دائماًیکه سروموتور حرکت م میزان پالسی

ه مقادیر آنها های مختلف تعریف شده است کو با سرعت Pn605و  Pn601  ،Pn603موقعیت در  3در این مثال  : مثال

دد در قابل مشاهده است و این ع Un009در  300با توجه به شکل زیر پس از اتمام موقعیت سوم عدد . به شرح زیر است

 .یابدشروع مجدد افزایش می

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

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

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

 16هـای قابـل تعریـف )    هرگاه هر کـدام از موقعیـت   های مختلف مثبت هستند.اعداد تنظیم شده در موقعیتکنیم تمام فرض می

پس از انجام هر مرحله دیـده شـود مقـدار آن بـا      Un010و  Un009اگر  .روده همان موقعیت میب حالت ( اجرا شود سرو دقیقاً

 برای درک بهتر مطلب به مثال زیر توجه نمایید. .یف شده برای آن مرحله برابر استمقدار تعر

با توجه به شکل  .باشدبل میهای مختلف تعریف شده است که تنظیمات آن مانند مثال قموقعیت با سرعت 3در این مثال :  مثال

موقعیـت  )  2 شمارهدر مرحله  .رودمی 100شود و سروموتور به موقعیت پالس ) موقعیت اول ( اجرا می 1زیر ابتدا مرحله شماره 

ــالس     ــت پ ــه موقعی ــروموتور ب ــی 50دوم ( س ــماره   .رودم ــه ش ــرو   3در مرحل ــوم ( س ــت س ــالس    ) موقعی ــت پ ــه موقعی   150ب

 100شود و سروموتور بـه موقعیـت   ) موقعیت اول ( اجرا می 4پس از اتمام این سه مرحله در شروع مجدد مرحله شماره  .رودمی

 ،جهـت فلـش هـا    زیـر ) در شـکل   .شـود ار میبه صورت متناوب تکر 4و  3، 2پس از آن این حرکت بین مراحل شماره  .رودمی

 ( .کندمسیر حرکت سروموتور را مشخص می
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اگر سروموتور قبل از رسیدن به موقعیت متوقف شود برای شروع مجدد از همان مـوقعیتی کـه    Absoluteدر حالت  : 1نکته 

 .کندشده است حرکت را آغاز میقف در آن متو

یابد اگر عـددی  تغییر می Absolute ( 1 )به حالت  Incremental  ( 0 )از حالت Pn682زمانی که پارامتر  : 2نکته 

شود صـفر نباشـد،  سـروموتور    دیده می Un010و  Un009( و در  Current Positionکه در کانتر درایو وجود دارد ) 

ه و در موقعیـت صـفر   چپگرد ) بستگی به علامـت عـدد موجـود در کـانتر درایـو دارد ( حرکـت کـرد        فورا در جهت راستگرد یا

 .شودمتوقف می

  CLR (Clear)استفاده از پایه  (7-6

 متوقـف   هـای تعریـف شـده ایـن پایـه فعـال شـود سـروموتور فـوراً         اگر در حین حرکت سروموتور به سـمت یکـی از موقعیـت   

داخـل درایـو تولیـد شـده و باعـث       Pulse Generatorاز های ارسالی کهپایه فعال است، پالسشود و تا زمانی که این یم

-های تولیدی دریافت شده و مراحل اجـرا مـی  پالس CLRشود. پس از غیر فعال شدن پایه در نظر گرفته نمی ،شودحرکت می

ک موقعیـت تعریـف شـده اسـت     شود. این حالت در شکل زیر مشخص شده است. در این شکل فرض شده اسـت کـه فقـط ی ـ   

Pn600)  و پس از فعال شدن پایه )S-ON شودله به صورت متناوب اجرا میاین مرح. 

 

 موقت( )توقف Pauseیک ورودی دیجیتال به عنوان  تعریف( 8-6

هـای  تـوان سـروموتور را در هنگـام حرکـت بـه سـمت موقعیـت       مـی  Pauseبا تعریف یک ورودی دیجیتال به عنوان ورودی 

تعریف شده به صورت موقت متوقف کرد. بدین صورت که با هر بار فعال شدن این ورودی حرکت سروموتور متوقـف شـده و   

دهـد. همچنـین   با غیر فعال شدن این ورودی سروموتور از همان موقعیتی که در آن متوقف شده است به حرکت خود ادامـه مـی  

فعال باشد سروموتور متوقف اسـت   Pauseگردد، تا مادامی که ورودی  ها فعالورودی بین زمان توقف میان موقعیتاگر این 

ــرا             و ــدی را اج ــت بع ــروموتور موقعی ــدن ورودی، س ــال ش ــر فع ــض غی ــه مح ــده و ب ــف ش ــف تعری ــان توق ــی زم ــس از ط  پ

-می 2500( و این موقعیت برابر با  Pn600)  که فقط یک موقعیت تعریف شده است در شکل زیر فرض شده است. کندمی
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متوقف شده و با غیـر فعـال شـدن ایـن ورودی سـروموتور از       500سروموتور در موقعیت  Pauseبا فعال شدن ورودی . دباش

هنگـام زمـان    Pauseشـود ورودی  کند. همانطور که در شکل زیر مشـاهده مـی  حرکت خود را آغاز می 500همان موقعیت 

 Pauseاز زمـان فعـال مانـدن ورودی     Pn664پـارامتر   ها نیز فعال شده است و چون زمان تعریف شده درStepتوقف بین 

 .شودکمتر بوده است، به محض غیر فعال شدن این ورودی موقعیت بعدی اجرا می

 

 باید تنظیم شود : Pauseبه عنوان ورودی  14پارامترهایی که برای تعریف پین شماره 

 

Pn510 = 765B (CN1-14 = B) 

 

 

 

 ورودی دیجیتال 4 با  Internal Positionدر مد موقعیت  16انتخاب  :مهفتفصل 

مرحلـه   16کنترلـری کـه از    تعریـف نمـود،   درایوتوان یک کنترلر داخلی بـرای سـرو  می Internal Positionدر مد کنترلی 

ورژن  . درهـای شـتاب و توقـف تشـکیل شـده اسـت      ن مقدار حرکت، زمـا و جهت  شامل سرعت،(15 ~ 0) حرکتی مختلف 

 : مرحله وجود داشت 16، دو گزینه برای اجرای این Pronetدرایوهای سری استاندارد 

 اجرای مراحل به صورت چرخشی با زمان و بدون نیاز به ورودی دیجیتال  -1

 16ای برای انتخاب مراحل وجود نداشت و مراحـل  ، اما گزینهP-CONاجرای مراحل با استفاده از ورودی دیجیتال   -2

، علاوه بر دو گزینه قبلی گزینه دیگری نیز اضـافه   ETSجدید درایودر اما  .شدنداجرا میقط به صورت ترتیبی گانه ف

-ی. برای استفاده از این فانکشن م ـباشدورودی دیجیتال سرو درایو می 4مرحله با استفاده از  16شده است که انتخاب 

 .بایست  به ترتیب زیر عمل کرد
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 دیجیتال   هایورودی تعریف (1-7

ــد   ــدا بای ــت    4ابت ــوان موقعی ــه عن ــال را ب ــت  Position 1)  1ورودی دیجیت ــت  Position 2)  2( ، موقعی  3( ، موقعی

(Position 3  و موقعیت )4  (Position 4        تعریـف کـرد. بـرای تعریـف ایـن چهـار ورودی مـی )    بایسـت بـه پارامترهـای

Pn711  وPn712 اندمترهای سرو درایو اضافه شدهرجوع کرد که این دو پارامتر در ورژن جدید به پارا. 

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 
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 

    

 

همـانطور کـه در شـکل مشـاهده      به صورت هگزادسیمال اسـت و  Pn712و  Pn711لازم به ذکر است که مقدار پارمترهای 

 .اندها مشخص شدهیر موقعیت بیتدر شکل ز شد.بابیانگر این موضوع می Hشود حرف می

 

 سازی فانکشن  فعال( 2-7

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

Pn681.3 = 1 
 

 ها   تعیین مقادیر موقعیت( 1-7

 را تشـکیل   16تـا   1گـردد کـه بـه ترتیـب موقعیـت      تعیـین مـی      Pn631 Pn600هـا از طریـق پارامترهـای   مقـادیر موقعیـت  

 .ملکرد این فانکشن مشخص شده استدهند. در جدول زیر نحوه عمی
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Digital Inputs 

Parameter Digital 
Input4(9 ) 

Digital 
Input3(8) 

Digital 
Input2(7) 

Digital 
Input1(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 

 

 .ردی از این فانکشن آورده شده استدر این قسمت برای آشنایی بهتربا عملکرد این فانکشن یک مثال کارب

هـای مختلـف دسـت پیـدا     ورودی دیجیتال به موقعیـت  4خواهیم با استفاده از شده است، میهمانطور که در شکل زیر مشخص 

ورودی دیجیتـال، بـرای    4موقعیت موجود بـا اسـتفاده از    16کنیم. لازم به ذکر است که پس از انتخاب موقعیت مورد نظر از بین 

 استفاده شده است.  PCONاجرای هر موقعیت از ورودی دیجیتال 

Pn600 = 10 
Pn614 = -10 
Pn630 = 20 
Pn606 = 30 
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 :جرای نمودار فوق آورده شده استدر جدول زیر نحوه ا

 مقادیر
 ورودی های دیجیتال

 Digital پارامتر
Input 4 ( 9 ) 

Digital 
Input 3 ( 8 ) 

Digital 
Input 2 ( 7 ) 

Digital 
Input 1 (6 ) 

10 0 0 0 0 Pn600,601 

30 0 0 1 1 Pn606,607 

-10 0 1 1 1 Pn614,615 

20 1 1 1 1 Pn630,631 

 

 
 

   External Positionمد کنترلی  :تمشهفصل 

پرداختـه  ایـن مـد کنترلـی     بـاره رتنظیمات این مد به طور کامل در جدول زیر آمده است و در ادامه به ذکر نکات مهم دیگری د

 شود.می

  )rain)Tulse PExternal Psition تنظیمات اولیه جهت مد کنترلی

 توان حرکت سروموتور را کنترل نمود.، میPLCدراین حالت با ارسال پالس توسط کنترلر خارجی مانند 

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

 کنترلر () تعدادپالس ارسالی  / (انکدر) دقت  = میزان حرکت سروموتور
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 توضیحات پارامتر

Pn005.1=1  سرودرایوتعیین مد کنترلی 

Pn004.2 تعیین کننده مد پالس ورودی به سرودرایو 

Pn006.3 

در ورودی پـالس   ر،هـای ارسـال شـده ازکنترل ـ   دریافـت صـحیح پـالس    اطمینـان از  این پارامتربـه منظـور  

 ورودی پـالس تـا   ETSسـری   آنجـایی کـه در   شـود. از های مختلف استفاده مـی سرودرایو در فرکانس

فیلتراسـیون مناسـب در ورودی پـالس     قابل دریافـت اسـت، بـاتنظیم ایـن پـارامتر،     700KHZ فرکانس 

 گردد.اعمال می

 را  پالس باشد و این پارامتر 2500نوع افزایشی  از موتور انکدریعنی  باشدPn840.0=6 اگر

 : ETS)به صورت زیرتنظیم  نمایید.)درایوسری باید

 [0] باشد:می700KHZ  زمانی که فرکانس پالس ورودی سرودرایو کمتر از      

 [1] باشد:می200KHZ  زمانی که فرکانس پالس ورودی سرودرایو کمتر از

 [2]   باشد:می60KHZ  زمانی که فرکانس پالس ورودی سرودرایو کمتر از

Pn102  یابد.( دقت کنترل سرعت افزایش  می1000گین حلقه سرعت، با افزایش این پارامتر)حداکثر تا مقدار 

Pn103 
( دقـت کنتـرل سـرعت    50بـا کـاهش ایـن پارامتر)حـداقل تـا مقـدار        ،ثابت زمانی انتگرال حلقه سرعت

 یابد.افزایش  می

Pn104 
 افـزایش    Position( دقـت کنتـرل   100قـدار  گین حلقه موقعیت، با افزایش این پارامتر)حـداکثر تـا م  

 یابد.می

Pn201, 
Pn202 

 
 
 
 

 نســبت ضــریب گیــربکس الکترونیکــی تعیــین Pn202بــر  Pn201از تقســیم مقــدار تعیــین شــده در 

 شود.می

 گذارد.تاثیر می سروموتوراین ضریب روی سرعت وموقعیت 

Pn500 

گـردد و  به موقعیت مـورد نظـر فعـال مـی     که پس از رسیدن (COIN/)خروجی نشانگر تثبیت موقعیت 

 گردد. تعیین می Pn500توسط  مطابق شکل زیر محدوده موقعیت،
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-سـیم های زیریا کنترلرهای مختلف باید اتصالات سخت افزاری به صورت شکل PLCبرای اعمال پالس به سرودرایو از طریق 

 .شود بندی

 

 Open Collectorاتصال به صورت 

 

 

 

 

Sink 
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 داخلی درایو  Homingپروسه  :منهفصل 

فقط   ورژن استاندارد باشد با این تفاوت که این پروسه درمی استانداردهمانند ورژن  ETS جدید درایودر  Homingپروسه 

 Speed  تمام مدهای کنترلی به غیر از مد در ETS ورژن جدیدفعال بود، اما در  External Position در مد کنترلی 

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

 .است

 

  Homingتنظیمات جهت استفاده از پروسه (1-9
 

 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 

  Homingکننده میزان آفست پس از انجام پروسه تعیین

Pn690  آفست :Homing  پالس  10000با دقت 

Pn691  آفست :Homing  پالس  1با دقت 

Pn692  در واحد  آفستاجرای : سرعتRPM 

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 Closeباید به صورت  حتماً ORG: میکروسوییچ  1نکته 

 باید تغذیه درایو قطع و سپس وصل شود تا تغییرات اعمال شود.  Pn689: پس از تنظیم پارامتر  2نکته

از  استفاده غییر به لبه بالارونده باقابل ت )شودشروع می SHOMبا لبه پایین رونده سیگنال  Homing: پروسه  1نکته

 .(کندمی Inverseح منطقی ورودی دیجیتال را طکه سPn517 و Pn516پارامترهای 

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

 درک بهتر مطلب آورده شده است.

در جهت راستگرد حرکت کرده و  RPM 200با سرعت  موتورسرو SHOM خواهیم با فعال کردن ورودیمی : 1مثال 

به میزان  Zو با دریافت اولین پالس  کندحرکت   RPM 30با سرعت جهت معکوسدر  ORGبا برخورد به میکروسوییچ 

 .پالس جلو رفته و سپس متوقف شود 2500

 توضیحات پارامتر    

Pn509, 
Pn510 

Pn509.0  :( CN1-10 )  

Pn509.1  :( CN1-11 )   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  :( CN1-12 ) 

Pn509.3  :( CN1-13 ) 

Pn510.0  :( CN1-14 )  

Pn510.1  :( CN1-15 ) 

Pn510.2  :( CN1-16 ) 

3Pn510.  :17 )-( CN1 

Pn511 
هــا را بــه عنــوان مــی تــوان یکــی از خروجــی 

ــی  ــرای   Homingخروج ــود. ب ــف نم تعری

  :مثال

 ) Pn511.2 : 8 فیـدبک اتمـام پروسـه   

HOME ) 

Pn511.0  :( CN1-7,CN1-8 )  

Pn511.1  :( CN1-1,CN1-2 ) 

Pn511.2  :( CN1-5,CN1-6 ) 

تواند یکی از درایو می ،Homeپس از اتمام پروسه 

های دیجیتال را به عنوان فیدبک اتمام پروسه یخروج

homing .فعال کند 

ست کنید و از این فلگ  به در برنامه استفاده  PLCرا در   Flagشود که با این خروجی یک توصیه می

 .نمایید
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 تنظیمات اولیه : 

Pn689 = 0100 
Pn690 = 2 
Pn691 = 500 
Pn685 = 200 rpm 
Pn686 = 30 rpm 
Pn510 = ED54 (CN1-16 = SHOM, CN1-17 = ORG) 
 

 
در جهت راستگرد حرکت کرده و  RPM 200 با سرعت موتورسرو  SHOM کردن ورودیخواهیم با فعال می : 2مثال 

به  Zحرکت را ادامه داده و با دریافت اولین پالس  RPM 30 با سرعت  همان جهتدر  ORGبا برخورد به میکروسوییچ 

 .پالس جلو رفته و سپس متوقف شود2500میزان 

 تنظیمات اولیه : 

Pn689 = 0110 
Pn690 = 2 
Pn691 = 500 
Pn685 = 200 rpm 
Pn686 = 30 rpm 

Pn510 = ED54 (CN1-16 = SHOM, CN1-17 = ORG) 

  homingدر پروسه org تغییر جهت حرکت بعد از بر خورد با لیمیت سویچ 
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 Speed Control (Parameter Reference)مد کنترلی  م: هدفصل 

 آمده است. تنظیمات این مد به طور کامل در جدول زیر

 توضیحات پارامتر

Pn005.1=0 سرودرایو تعیین مد کنترلی 

Pn304 سرعت در واحد کننده تعیینRPM باشد.می 

Pn306 
Pn307 

 باشد. می استپ زمان شیب استارت وکننده تعیین

Pn310=0 زمان  منحنی در این حالتACC/DCC  گرددمیاعمال بصورت خطی. 

 

  homingدر پروسه org  تغییر جهت حرکت بعد از بر خورد با لیمیت سویچ عدم 
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 مختلف مشخص شده است.های در شکل زیر حالت

 

 

 Speed Control(Contact Reference) یکنترل مد :همیاز فصل

 

 مد کنترلی(1-11

Reference) Speed Control (Contact Reference) ↔Speed Control (zero  
 

  سـرعت مختلـف کـه در پارامترهـا تنظـیم شـده،       7بـرای انتخـاب     N-CL, P-CL, P-CON ورودیسـه پایـه    با استفاده از

ورودی  بـودن هـر سـه    غیر فعـال با  باشد،  Pn005.1=2 اگر تعیین نمود. جدول زیرداخلی را به صورت  هایتوان سرعتمی

 شود. ر متوقف شده و شافت موتور قفل میموتو، مذکور
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 مد کنترلی (2-11
 

 Speed Control (Contact reference) ↔Position Control (Pulse Train)  
 

. به این مفهوم که دارد را  External Positionو  Speedمدکنترل  2کاربر امکان استفاده از  Pn005.1=3در مد کنترلی 

قرار   Position Control( Pulse train) غیرفعال باشد، درایو در مد کنترلی N-CL, P-CL, P-CON هر سه ورودیاگر 

-N-CL, P یورود سه از استفاده با  ،که در پارامترها تنظیم شده مختلفسرعت  7برای انتخاب گیرد. در غیر این صورت می

CL, P-CON های داخلی را به صورت جدول فوق تعیین نمود.توان سرعتمی 

 به توضیحات فصل دهم مراجعه کنید. position pulse trainبرای اطلاع از جزییات مد کنترل 
 

 کنترلی هایمدسو ییچ بین  :همزدوافصل 

Position Control (Pulse Train) ↔ Position Control (Inhibit) 

 
Position Control (Pulse Train) ↔ Position Control (Inhibit) Pn005.1=4  

که این ورودی شود و مادامیرفته، شفت موتور قفل می  Inhibitمد  بهدرایو P-CONورودی بودن پایه  فعالدرصورت 

های ورودی را درایو پالس P-CONپایه  شدن ودر صورت غیر فعال کندهای دریافتی را دریافت نمیفعال باشد درایو پالس

 کند.می  دریافت
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 Speed Control contactو مود کنترلوی    Internal Positionسووییچ کوردن بوین مود کنترلوی      (2-12

reference   

 

Pn005.1=7                 Speed Control (Contact reference) ↔Internal Position 

 

 

به هیچ کدام از مدهای کنترلی دیگر سوییچ نمی شد کـه   Internal Positionدر سرو درایوهای ورژن استاندارد ، مد کنترلی 

 سوییچ می شود . Speed Control contact referenceکنترلی  ( ، به مد IRدر ورژن جدید ) 

قـرار   Pn005.1=7بایـد   Speed Control contact referenceبه مد کنترلـی   Internal Positionبرای تغییر مد از  

ت انتخاب شـده اس ـ   Pn711,Pn712و سپس با فعال و غیر فعال کردن پایه ورودی که به عنوان تغییر مد در پارامتر های  گیرد

 میتوان بین این دو مد سوییچ  کرد
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 عدد ضریب گیربکس الکترونیکی قابل انتخاب4 :دهمسیزفصل 

عدد ضـریب گیـربکس الکترونیکـی وجـود داشـت کـه مقـدار آن در         2، فقط PRONETسرو درایوهای  استاندارددر ورژن 

ورژن جدیـد   قابل انتخاب بودنـد. امـا در    P-CONشد و از طریق ورودی دیجیتال تعیین می Pn203و  Pn201پارامترهای 

ETS  ،4    عدد ضریب گیربکس الکترونیکی وجود دارد که مقدار آن از طریـق پارامترهـایPn201  ،Pn203  ،Pn207 

بـرای اسـتفاده از ایـن     .باشـند قابل انتخـاب مـی   onlineورودی دیجیتال به صورت  2شود و با استفاده از تعیین می Pn208و 

 .بایست به ترتیب زیر عمل کردمیفانکشن 

   های دیجیتالورودی تعریف( 1-11

برای تعریف . ( تعریف کرد GEAR 2)  : 2( و  GEAR 1) :  1ابتدا باید دو ورودی دیجیتال را به عنوان ضریب گیربکس 

بــه لیســت  ETSرجــوع کــرد کــه ایــن دو پــارامتر در ورژن  Pn712و  Pn711بایســت بــه پارامترهــای ایــن دو ورودی مــی

  .اندمترهای سرو درایو اضافه شدهپارا

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 
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 می Pn712و  Pn711لازم به ذکر است که مقدار پارمترهای 

 .اندها مشخص شدهدر شکل زیر موقعیت بیت باشد.بیانگر این موضوع می Hحرف ، شود
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 گیربکس الکترونیکی4سازی فعال( 2-11

 .را از صفر به یک تغییر داد Pn001.3برای فعال شدن این فانکشن باید پارامتر 

Pn001.3 = 1 
 

  تعیین مقادیر ضرایب گیربکس الکترونیکی ( 1-11 

گردد که بـه  تعیین می Pn208و  Pn201  ،Pn203  ،Pn207مقادیر ضرایب گیربکس الکترونیکی از طریق پارامترهای 

لازم به ذکر است که بـا انتخـاب هـر    . مشخص شده استعملکرد این فانکشن در جدول زیر نحوه  .هستند 4تا  1ترتیب ضریب 

 .شودین درحرکت موتور  اعمال میضریب مربوطه  به صورت آنلا یک از این ضرایب مطابق جدول زیر،

 

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

0 0 Pn201 

0 1 Pn203 

1 0 Pn207 

1 1 Pn208 

 

ه ، نیاز ب Pn208و  Pn201  ،Pn203  ،Pn207پارامترهای  از تعیین مقادیر ضرایب گیربکس الکترونیکیپس  : 1نکته

تغییر گیربکس الکترونیک فقط با  ETS در ورژن جدیدبرای هر محور قابل تنظیم است. که  باشدقطع و وصل تغذیه درایو می

 P-CONقابل انجام است و ورودی  Pn711,Pn712در پارامترهای  Gear1,Gear2های تعریف و استفاده از ورودی

 .کند، امکان تغییر گیربکس الکترونیکی را برای کاربر فراهم نمیحتی در صورت تعریف برای این کار

 باشند.می استفادهقابل  Positionدر مد فقط : نکته قابل توجه این است که ضرایب گیربکس الکترونیکی 2نکته
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 استفاده از یک پایه ورودی با از طریق مدباس وضریب گیربکس الکترونیکی  آنلاین تغییر( 1-11 

 

بدین  الکترونیکی تعریف کرد.دوگیربکس  برای هرمحورباید  تغییر آنلاین ضریب گیربکس الکترونیکی در صورت نیاز به 

 Aبرای محور  Gear2می باشد و  850Hبر 851H درسآشده در  تنظیممقدار  از تقسیم Aبرای محور Gear1  ترتیب 

           داریم: Bمطابق تعریف فوق برای محور  گردد.حاصل می 850Hبر  852Hشده در آدرس  از تقسیم مقدار تنظیم

 

 ,Gear2= 
     

     
  Gear1= 

     

     
=Gear1.داریم:  Cو برای محور  

     

     

, Gear2= 
     

     
این  

های مذکور شایان ذکر است که آدرس .ستا قابل استفاده ETSدرایو از طریق مدباس مقداردهی شوندکه در  باید هاآدرس

باشند، به این مفهوم که می Pn202(850H),Pn203(852H),Pn201(851H)با  معادلبرای محور اول  مثلاً

. در آدرس متفاوتی قرار دارند تقلاًمذکور تاثیر مشابه پارامترهای فوق را دارند ولی مقادیر هریک مس  Modbusهایآدرس

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

  در حافظه غیر ماندگار  4850H ~ 4852H و 2850H ~ 2852H و 850H ~ 852H  هایولی آدرس

(RAM)قرار دارند که در خصوص خواندن و نوشتن مقادیر از طریق شبکه  Modbus  هم سرعت بالاتری نسبت به حافظه

 .ندارند Modbusماندگار دارند و همچنین بر خلاف حافظه ماندگار، هیچ محدودیتی در تعدد خواندن و نوشتن از طریق 

 

  محورهاکردن Gantry: دهمچهارفصل 

 مقدمه (1-14

 و  Masterدو محور یا سه محور هستند این امکان را دارند که یک محور را بـه عنـوان    به صورت که ETSدرایوهای سری 

 و Masterرا  توانیم یک محـور می ،سه محور  ETSحتی در درایوهای کنیم.  تعریف  Slaveیک یا دو محور را به عنوان 

های بعدی به ذکر نکـات مهـم دیگـری در    در بخش .به صورت مجزا کار کندمحور سوم  وتعریف کنیم  Slaveرا  محور دوم

 شود.پرداخته می مورداین 

 
 

 اولیهکاری وتنظیمات مدهای  (2-14 

کنـد، کـدام   مشـخص مـی  Pn206.0  اسـتفاده گـردد.   Pn206در سرو درایوها باید از پارامتر  Gantryبرای استفاده از مد 

مشـخص   Pn206.1پارامتر .انتخاب شده است Masterبه عنوان کدام محور  یا باشد ودارای ورودی پالس مرجع میمحور 

تعیین کننـده نـوع رفـرنس     Pn206.2 پارامتر کنند.تبعیت Pn206.0کننده محورهایی است که باید از محور تعیین شده در 

 .است  Slaveمحور های 

 External Position (Pn005.1=1)در مود   Slaveی همه محورهانکته قابل توجه این است که باید 

 قرار گیرند.
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از فیـدبک   slaveو محورهـای   شـود طبق جدول زیر برای سنکرون کردن دو یا سه محور استفاده می Pn206.2=1 پارامتر

 قابـل اسـتفاده    Positionدر مـد   Gantryحالـت   ایـن  نکتـه قابـل توجـه ایـن اسـت کـه       .دن ـکنتبعیت مـی   masterانکدر 

 باشد.می

  

 
 

 توضیحات
 

 

 تنظیمات پارامترها
 

A axis 
Pn206.0 Pn206.1 Pn206.2 

  اندازی شود.می تواند راه Pulseیا  CANOpenهر محور مجزا با مد 

0 

 

- 

 

 

 

 

 

 

 

 

0 

بصورت مجزا  Cگیرند و محور پالس می Aاز ورودی محور  Bو  Aمحور 

 کند.کار می

 
1 

 
0 

بصورت مجزا  Bگیرند و محور پالس می Aاز ورودی محور  Cو  Aمحور 

 کند.کار می

 
1 

 
1 

 2/3 1 گیرند.پالس می Aهمه محورها از ورودی محور 

بصورت مجزا  Cگیرند و محور پالس می Bاز ورودی محور  Bو  Aمحور 

 کند.کار می

 
2 

 
0 

بصورت مجزا  Aگیرند و محور پالس می Bاز ورودی محور  Cو  Bمحور 

 کند.کار می

 
2 

 
2 

 1/3 2 گیرند.پالس می Bهمه محورها از ورودی محور 

بصورت مجزا  Bگیرند و محور پالس می Cاز ورودی محور  Cو  Aمحور 

 کند.کار می

 
3 

 
1 

بصورت مجزا  Aگیرند و محور پالس می Cاز ورودی محور  Cو  Bمحور 

 کند.کار می

 
3 

 
2 

 0/3 3 گیرند.پالس می Cهمه محورها از ورودی محور 
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 توضیحات
 

 

 تنظیمات پارامترها
 

A axis 

Pn206.0 Pn206.1 Pn206.2 

ندازی می تواند راه ا Pulseیا  CANOpenهر محور مجزا با مد 

 شود.

 
0 

 

- 

1 

 باشد ومی Slaveبه عنوان  Bو محور  Masterبه عنوان  Aمحور 

 کند.بصورت مجزا کار می Cمحور 

 
1 

 
0 

باشد و می Slaveبه عنوان  Cو محور  Masterبه عنوان  Aمحور 

 کند.بصورت مجزا کار می Bمحور 

 
1 

 
1 

  باشد.می Slaveبه عنوان  Cو Bو محور  Masterبه عنوان  Aمحور 
1 

 
2/3 

باشد و می Slaveبه عنوان  Aو محور  Masterبه عنوان  Bمحور 

 کند.بصورت مجزا کار می Cمحور 

 
2 

 
0 

باشد و می Slaveبه عنوان  Cو محور  Masterبه عنوان  Bمحور 

 کند.بصورت مجزا کار می Aمحور 

 
2 

 
2 

  باشد.می Slaveبه عنوان  Aو  Cو محور  Masterبه عنوان  Bمحور 
2 

 
1/3 

باشد و می Slaveبه عنوان  Aو محور  Masterبه عنوان  Cمحور 

 کند.بصورت مجزا کار می Bمحور 

 
3 

 
1 

باشد و می Slaveبه عنوان  Bو محور  Masterبه عنوان  Cمحور 

 کند.بصورت مجزا کار می Aمحور 

 

3 

 

2 

  باشد.می Slaveبه عنوان  Aو  Bو محور  Masterبه عنوان  Cمحور 
3 

 

0/3 

 

 
 

 Slaveدر محورهای  CN1به لحاظ عدم نیاز به استفاده از کانکتور  ETSدر سری  Gantryدر استفاده از فانکشن  :1نکته

و هـم در   همـان محـور   خروجـی در هـم  دهـد، آلارم  آلارمـی رخ  یکـی از محورهـا   در صـورتیکه در  Gantryدر محورهای، 

   Masterهمچنین با فعال کردن محور  روند.می S-OFFحالت  بهمحورها  تمامی شود وفعال می  Masterخروجی محور 

شده و با غیـر فعـال کـردن ورودی مـذکور، محورهـای       S-ONنیز   Slaveمحورهای  ، متعاقباً S-ONبا استفاده از ورودی 

Slave  نیز به حالتS-OFF یدر تمامی مدها ویژگیاین  روند ومیGantry  باشدفعال می. 

گیربکس الکترونیکی از طریـق   4و انتخاب  از طریق مدباسضریب گیربکس الکترونیکی  آنلاین تغییر امکان در این مد :2نکته

 است. مطرح شد نیز فراهم 11ورودیهای دیجیتال بطوریکه در فصل 
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 های کاربردی متنوعفانکشن :دهمپانزفصل 

 های دیجیتال سرو درایوتعاریف جدید ورودی( 1-15

. امـا  های دیجیتال وجود داشـت ریف ورودیبرای تع Pn510و  Pn509، فقط پارامترهای ورژن استاندارددر سرو درایوهای 

جیتـال بـه درایـو    هـای دی برای تعریف عملکرد ورودی Pn711,Pn712، دو پارامتر مشابه دیگر  ETSدرایوهای جدید در 

بنـابراین   ،باشـد ابل تعریف نمیفانکشن ق 15بیش از  Pn509,510اضافه شده است و از آنجاییکه در هر سگمنت پارامترهای 

این تعاریف مطـابق جـدول زیـر     ،های دیجیتال درایوییک از ورودیص تعاریف جدید اضافه شده به هر در صورت نیاز به تخص

 .شوندتعریف می Pn711,Pn712در پارامترهای 

 

شماره پایه 

 ورودی
 پارامتر مربوطه

شماره 

 بیت

مقادیر پیش 

 فرض در هر بیت
 تعریف در هر بیت مقادیر 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 
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 

    

 

، پارامترهـای  اریف ورودی دیجیتال معادل آن بیت، مرجع تعصفر باشد Pn712یا  Pn711در صورتی که هر بیت از نکته : 

Pn509  وPn510 های دیجیتال مرجع تعاریف ورودیدر غیر این صورت . باشدمیPn711  وPn712    خواهد بـود کـه

 اولویت دارند Pn509,Pn510نسبت به  Pn711,Pn712به این مفهوم است که پارامترهای 
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 MODBUS  (RS485)امکان تغییر موقعیت موتور در درایو از طریق (2-15

( را  Un010و  Un009می توانستیم موقعیـت جـاری سـرو درایـو )      Fn008در سرو درایوهای ورژن استاندارد ، با استفاده از 

 تعیین  

به عنـوان موقعیـت    Fn008تعیین می شدند ، با اجرای  Pn688و  Pn687کنیم . بدین صورت که مقادیری که در پارامترهای 

( بـرای انجـام ایـن     IRوارد می شـدند . در ورژن جدیـد )    Un010و  Un009نظر گرفته می شدند و در جاری سرو موتور در 

نیز استفاده کـرد . هرگـاه    1070Hدرایو،می توان از آدرس مدباس  Keypadبا استفاده از  Fn008فانکشن علاوه براستفاده از 

به عنوان موقعیت جاری سـرو موتـور در    Pn688و  Pn687شود ، مقادیر تعیین شده در پارامترهای  1070H=1مقدار آدرس 

 بسیار پرکاربرد می باشد. absoluteو حالت  کاری  internal position  نظرگرفته می شوند که خصوصا در مدکنترل

 

 

 

 تعاریف جدید توضیحات

 Pn510 0 : Refer to Pn509 & Pn510و  Pn509های دیجیتال از پارامترهای مرجع تعریف ورودی
 GEAR 1 : 1 1ورودی انتخاب ضریب گیربکس 
 GEAR 2 : 2 2ورودی انتخاب ضریب گیربکس 

 JOGP : 3 راستگرد JOGورودی 
 JOGN : 4 چپگرد JOGورودی 

 Speed 5 : S-P(Switch Mode)و مد 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 

 CAN F : Disable inputs function)برای فرمان گرفتن از شبکه  (های دیجیتال غیر فعال کردن ورودی
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 ETSپارامترها در  مدباس آدرس های(1-15

انتخاب میشود که برای هرسه محور مشترک اسـت. آدرس مـد بـاس      Pn701ها در   AXISآدرس نود تمام    ETS در   

محـور   پـارامتر  مـدباس برای دسترسی به آدرس های میباشد.  Pronetدقیقا مانند آدرس پارامترهای درایو  Aپارامترهای محور 

B  محور پارامتر به آدرس مدباس هگز را  2000عدد   A)اضـافه میشـود و  بـرای دسترسـی بـه آدرس هـای        ) بر حسب هگز

اگـر بخـواهیم    اضافه میشـود. )بر حسب هگز(   Aمحور  پارامتر به آدرس مدباسهگز را   4000 عدد  Cمحور  پارامتر مدباس

ظـر بـا   مد نآدرس را بر حسب دسیمال وارد کنیم ابتدا باید آدرس پارامتر مربوطه را به هگز تبدیل کنیم و سپس متناسب با محور 

جمع کنیم وسپس نتیجه را به دسیمال تبدیل میکنیم. در نهایت از هر دو آدرس هگز و دسـیمال میتـوانیم    4000یا  2000عدد 

 برای آدرس دهی استفاده کنیم.

 پــارامتر در ایــن  آدرس مقــدار دهــیم.  ETSرا تحــت شــبکه مــدباس در هــر ســه محــور   Pn600میخــواهیم مقــدار  مثووال: 

 برابر مقادیر زیر میباشد.  ETSمحورهای مختلف 

 

قابـل دسترسـی میباشـد. بـرای مثـال آدرس       ETSهمچنین آدرس رجیستر های مربوط به ارتبـاط مـدباس نیـز بـه ایـن روش در      

H1023  
مربـوط بـه تغییـر موقعییـت موتـور از طریـق        H1070از طریق مدباس میباشد و یا آدرس  JOGمربوط به فعال کردن فانکشن 

و برای دسترسی بـه   H2000مقدار  Bهستند که برای دسترسی به آدرس محور  Aمدباس میباشد. این آدرس ها مختص محور 

 ین چنین عمل میکنیم.را باید با این مقادیر جمع کنیم. برای سایرآدرس ها نیز ا H4000مقدار  Cمحور آدرس 

 مثال:

 

 

 

 C axis B axis A axis 
 600 8792 19684 آدرس دسیمال

 258 2258 4258 آدرس هگزا دسیمال

 C axis B axis A axis 
آدرس مربوط به فعال کردن 

 JOGفانکشن 
H5023 H3023 H1023 

 آدرس مربوط به تغییر موقعیت

 موتور
H5070 H3070 H1070 
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 به صورت جدول زیر می توان بر قرار کرد.CN4و  CN3را از طریق   RS-485و CANارتباط  ETSدر سری 

Function Name Terminal No. 

Reserved 
_ 1 
_ 2 

RS-485 communication terminal RS-485+ 3 

Isolated ground 
ISO_GND 4 

ISO_GND 5 
RS-485 communication terminal RS-485- 6 

CAN communication terminal CANH 7 
CAN communication terminal CANL 8 

 

 Torqueاز رله های خروجی به عنوان تشخیص میزان  امکان استفاده(4-15

از مقدار مشخصی بـالاتر   Torqueدر سرو درایو های ورژن استاندارد امکان فعال کردن یکی از  خروجی ها هنگامی که میزان 

 TCR Torqe detection output/میتوان با تخصیص یکی از خروجی ها بـه عنـوان    IRباشد وجود نداشت. ولی در ورژن 

)بر حسب درصد(  تعیین میگـردد بـالاتر  یـک خروجـی فعـال       Pn529موتور از درصد مشخصی که در  Torqueوقتی مقدار 

)بـر  Pn530میشود و وقتی که مجددا کمتر از در صد مذکور شد  خروجی غیر فعال میشود. مقدار زمان تشخیص این حالـت در 

 قرار دهیم. 9بیت مربوط به خروجی مد نظر برابر عدد  Pn511 حسب میلی ثانیه(  تعیین میگردد. برای این کار باید در

 مثال:

 فعال شود و وقتی که به کمتر از 6و 5درصد  شد خروجی شماره    51ثانیه  2موتور بیشتر از   Torqueمیخواهیم اگر مقدار  

 غیر فعال شود. 6و 5ثانیه خروجی  2در صد رسید بعد از  51 

  مربوطه به شکل زیر تعریف شوند. برای این کارباید پارامترهای

Pn511.2=9 
Pn529=50 %   
Pn230=2000 ms 
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 لیست پارامترها :دهمانزشفصل 
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 هاآلارم : دهمهف فصل

 

 

 

Item 
Alarm 
name 

Possible reason Solution 

A.01 
Paameter 
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 
changing 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 analog 
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. 
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Item 
Alarm 
name 

Possible reason Solution 

A.04 Overloaded 

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. 

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 
reduces 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. 

Reconsider 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. 
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Item Alarm name Possible reason Solution 

A.07 
Electronic 
gear over 
limited 

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. 

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 
cable. 

Repair or replace the servo 
motor power cable. 

The dynamic brake was 
active too frequently. 

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

The ambient temperature 
exceeds 55°c. 

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

A servo drive fan fault 
occurred. 

Replace the servo drive. 
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Item Alarm name Possible reason Solution 

A.12 Overcurrent 

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 guidance; 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 is 
excessive, resulting in 
insufficient regenerative 
capacity.  

Check the load movement of 
inertia and minus load 
specifications, Reconsider 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 
Under 
voltage 

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 drives 
between  + 1 and   + 2 is 
removed. 

Correct the wiring. 
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Item Alarm name Possible reason Solution 

A.14 
Under 
voltage 

A servo drive board fault 
occurred 

Replace the servo drive. 

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

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 
transistor 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 
Regeneratio
n error 
detected 

The generating state 
continued. 

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

The regenerative energy is 
excessive. 

Select a proper regenerative 
resistance capacity, 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. 
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Item Alarm name Possible reason Solution 

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 utilizing 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. 

Replace the servo motor 

A.23 
Brake 
overcurrent 
alarm 

Regenerative resistor 
resistance is too small 

Replace the external resistor 
by higher resistance. 

Regenerative circuit is failed Replace 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 drive. 

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 is incorrect.  

Correct the setting of Pn005.3. 
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Item Alarm name Possible reason Solution 

A.43 
Drive model 
unmatched 

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

The parameter setting for 
servo drive is incorrect.  

Correct the setting of Pn840.2. 

* 
A.45 

Absolute 
encoder 
Multi turn 
information 
error 

Multi turn 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 
multi turn 
 information 
overflow 

Multi turn 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 

Multi turn information of 
encoder is lost. 

Set Fn010 to clear error. 

The battery voltage is lower 
than the specified value 2.5V 

Replace 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 

Replace 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 
communicati
ng timeout 
occurred 

The parameter setting for 
encoder is 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. 
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Item Alarm name Possible reason Solution 

 
* 

A.51 

Encoder 
over speed  

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 control field 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 control field 
is faulty. 

Clear and reset the alarm and 
restart the operation.   

An encoder fault occurred.    Replace the servo motor. 

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 guidance 
for encoder phase angle 
adjustment. 

An encoder fault occurred.    Replace the servo motor. 

A.60 
Communicat
e 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. 

A module fault occurred.    
Replace the communication 
module. 
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Item Alarm name Possible reason Solution 

A.61 
Handshaking 
fault 
occurred 

CPU of communication 
module is faulty. 

Replace the communication 
module. 

A servo drive fault occurred.    Replace the servo drive. 

A.62 
Communicat
e fault 
occurred 

Servo drive cannot 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 
cannot receive response 
package 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. 

A 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. 

A module fault occurred.    
Replace the communication 
module. 

A.67 
Receiving 
heartbeat 
timeout 

The master station sends 
heartbeat time timeout 

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

A.69 

Synchronizat
ion 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 

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) 

 
          Only available for 7.5Kw, 11Kw and 15Kw drives. 
 

    
 


