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 مشخصات دستگاه

 مقدمه 
 

خواهشمندیم که مطالب   ،Xima کنترل دور موتور القایی  با تشکر از حسن انتخاب شما در خرید دستگاه
نیز   از خدمات گارانتی این شرکت  خطر،ضمن نصبی سریع و کم   تا  دقت مطالعه نماییداین دفترچه را به 

مند شوید. علیرغم تخصصی بودن اصطلاحات و مفاهیم مورداستفاده در این دفترچه، سعی بر این  بهره 
اندازی درایوهای موتور القائی را  بوده که مطالب برای افرادی که کمترین اطلاعات در مورد نصب و راه 

همچنین تا حد امکان، معادل انگلیسی مطالب و پارامترهای مهم قرار داده    ده باشد.دارند نیز مورداستفا
ی، منبعی مشترک در یدر صورت نیاز به راهنما  شده است تا کاربران از اصلاحات تخصصی مطلع گردند و

زبان و غیرمتخصص مفید  اختیار کاربر و شرکت باشد. توجه کنید که این عبارات برای شخص غیرفارسی 
 نخواهد بود. 

افزاری صنعتگران و تولیدکنندگان ایرانی طراحی و بهینه  افزاری و نرم بر مبنای نیاز سخت   XIMA  دستگاه 
و راه  راحتی نصب  مناسب،  و قیمت  باصرفه،  شده  و  از فروش سریع  اندازی و همچنین خدمات پس 

 ها داشته است. ازجمله مواردی است که شرکت زیما توجه خاصی به آن 
روز ارتقا دهیم  کننده محترم بتوانیم سطح کیفی محصولات خود را روزبه اریم با کمک شما مصرف امیدو

 نماییم. استقبال کرده و پیشاپیش بابت آن تشکر می   و در این راستا از هرگونه پیشنهاد و انتقاد سازنده
سؤالات شما را داشته و برای نصبی  گویی به آمادگی پاسخ   همواره  پس از فروش شرکت،  مرکز خدمات

توانید از کمک مشاورین متخصص ما بدون هیچ  تر و همچنین رفع اشکالات احتمالی، می تر، راحت سریع
 ای استفاده کنید. برای اطلاعات بیشتر به آدرس اینترنتی ما مراجعه نمایید:هزینه 

www.Xima.ir 
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 نکات ایمنی

 Ximaهای آشنائی با وِیژگی 
شاااده اندازی و افزایش طول عمر و بازدهی طراحی زیما بر اسااااس کاهش هزینه و زمان نصاااب و راه

 در مدل های مختلف را نشان می دهد. Ximaبرخی از ویژگی های درایو  1جدول است.
 

 مختلف  یهادر مدل  Xima ویدرا یها  یژگیاز و  یبرخ  1جدول  

Xima_L100 Xima_L200_Gearbox Xima_L200_Gearless  ویژگی ها 

✓ ✓ ✓ 

یک خروجی 
و سه  ( opto)دیجیتال
جی وخر

 الکترومکانیکی)رله( 

✓ ✓ ✓ 
ورودی از پیش  8

 تعریف شده 

✓ ✓ ✓ Auto Learning 

- ✓ ✓ 
الگوریتم کنترل  

 ی پیشرفته بهره 

- ✓ ✓ 
تعیین جهت و  
 افست انکودر 

- ✓ ✓ 
تخمین اینرسی 
 سیستم مکانیکی 

- - ✓ 
کنترل به روش  

Direct Approach 

✓ ✓ ✓ 

دارای ترتیب ترمز  
(Brake Sequence  )

 مخصوص آسانسور 

- ✓ ✓ 
الگوریتم کنترل  
 بهره ی پیشرفته 

✓ ✓ ✓ 
حذف کنتاکتور 

 دوم 

 Enableفیدبک  ✓ ✓ ✓

✓ ✓ ✓ 
مد ایستادن  

Distance Approach 

 نصب آسان  ✓ ✓ ✓
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 نکات ایمنی

 
 مشخصات درایو

o مشخصات پلاک درایو 
 

 
 ximaمشخصات پلاک درایو   1شکل 
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 نکات ایمنی

 لوازم همراه دستگاه 

 کاتالوگ دستگاه  -

 هاعدد یدک( برای بستن درب ترمینال  2عدد پیچ کوچک ) 4 -

 عدد یدک( برای نصب دستگاه درون تابلو  2) 4عدد واشر و پیچ  6 -

 ویژه سوراخ کردن محل نصب دستگاه  شابلون -

 های فرمان گوشتی کوچک برای باز و بست ترمینال پیچ آچار  -

 

 Xima- Lهای مختلف های توانی مدلمشخصات ورودی/خروجی 2جدول  

 

محاسبه شده    یدرصد انرژ100برگشت    یبرا   10%  بی، با توجه به ضر1-1توان مقاومت ترمز در جدول  
برا و  انرژ   شتریب   بیبا ضر  هایی ¬ستمیس  ی است  نسبت    د یبا  ،یبرگشت  به همان  ترمز  مقاومت  توان 

 . کندی نم یر ییمحدوده مقاومت تغ ی تر انتخاب شود، ولبزرگ
 است.   شدهف یدور( تعر 1600قطب ) 4موتور استاندارد  یبرا ی دستگاه در بار نام یورود انیجر
برا دییاستفاده نما  کی از سلف کاهش هارمون  د یتوانی م  یورود   انیکاهش مقدار مؤثر جر  یبرا   ی . 

 . دییها« مراجعه نما به بخش »انتخاب  شتریاطلاعات ب 
 

 
 Xima-L یجدول مشخصات فن  3جدول  

0 – 600.0 Hz Output Frequency Range 

0.001 Hz (0.1Hz display) Frequency resolution 

  مقامت
 ترمز/توان 

(Ω-w ) 

 فیوز 
(A) 

جریان 
 ورودی

(A) 

جریان 
 نامی 
(A) 

 ولتاژ/فاز 
(v) 

توان  
 موتور 
(kw) 

 مدل سایز

100-700 20 11.5 9.5 3/380 4 C XIMAL200C040-3 

75-1000 30 14.5 13 3/380 5.5 C XIMAL200C055-3 

50-1300 40 20 18 3/380 7.5 C  XIMAL200C075-3 

42-1100 60 27 25 3/380 11 C XIMAL200C110-3 

30-3000 80 34 32 3/380 15 C XIMAL200C150-3 

50~1300 40 24 18 3/380 5.5 B XIMAL100B075-3 
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 نکات ایمنی

2.0 – 10.0KHz PWM Frequency 

Space vector PWM modulation 

<11bit PWM resolution 

12bit / 4Msps ADC resolution 

32bit Motor control DSP 

1000Hz Control sampling Frequency 

47 – 63 Hz Input Frequency 

330-460(3Φ) Input Voltage 

0 – Input Voltage Output Voltage 

18-36A Output Current 

<98% Efficiency (PF=1, Vout=Vin, Iout=12) 

<10A Inrush Current 

To phase, Ground, +Bus, -Bus Phase Short circuit protection 

<150% Maximum Starting torque 

DC Brake, Dynamic Brake Brake 

700V Voltage limit threshold 

690 V Brake ON Voltage 

680 V Brake OFF Voltage 

720 V Over Voltage fault 

Adjustable Current limit threshold 

Adjustable according to the 

model 
Over Current threshold 

9.5kohm Digital Input impedance 

12 – 14V 12V output Voltage 

5ohm (PTC protected) 12V supply output impedance 
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 نکات ایمنی

 Ximaابعاد فیزیکی درایو 

o  درایوXima-L200 
 را نشان می دهد. L200از نوع  Ximaشکل زیر ابعاد مختلف درایو 

 
 Xima-L200دستگاه  یک یزیابعاد ف  2شکل 

 
 

 XIMA-L200 (7.5kw, 11kw, and 15kw) یکیزی مشخصات ف 4جدول  

IP 
Weight 

(gr) 
H1 
(mm ) 

W2 
(mm ) 

W1 
(mm ) 

D 
(mm ) 

H 
(mm ) 

W 
(mm ) 

Device 

Model 
20 3600 > 269.5 115 115 179 285 132 XIMA

-C 
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 نکات ایمنی

o  درایوXima-L100 

 
 Xima-L100دستگاه  یک یزیابعاد ف  3شکل 

 
 

 
 XIMA-L100 (kW 7.5) یکیزی مشخصات ف 5جدول  

IP 
وزن 

(gr ) 

t 
(mm ) 

H1 
(mm ) 

W1 
(mm ) 

D 

(mm ) 

H 
(mm ) 

W 
(mm ) 

مدل  
 دستگاه 

20 2200  > 11.5 194.5 91.5 160 206 103 XIMA-

B 



 
  

 12 

 

 نکات ایمنی

 نکات ایمنی کلی 

o اقدامات احتیاطی کلی 
 اقدامات احتیاطی کلی 

ممکن است برای نشان دادن جزئیات، دستگاه را بدون    هنمادفترچه راموجود در این    شکل های
عایق و محافظ و پوشش نشان دهند. تمام پوشش ها و عایق ها را قبل از شروع کار با دستگاه سر 

 جای خود قرار دهید و دستگاه را طبق دستورالعمل موجود در این کتاب راه اندازی کنید. 
ها و نوع نمایش موجود در کتاب ممکن  در این کتاب یا فهرست   مشروحمحصولات یا خصوصیات  

 محصول دچار تغییراتی شده باشند.  ترنمایش ساده است به قصد 

و شاید   ستمورد استفاده در این کتاب فقط به عنوان نمونه ارائه شده ا  هر شکل، تصویر یا مثال
 اعمال کرد.  کاربردهاها را برای تمامی نتوان آن 

  Xima  سایتی دیگری از کتاب راهنما در صورت آسیب دیدن یا گم شدن، به  ارش نسخه سف  به منظور

 یا با شرکت تماس بگیرید.  مراجعه کنید

ها از نزدیک  های روی بدنه دچار آتش سوزی یا هرگونه آسیب شد، یک جایگزین برای آن اگر پلاک
 سفارش دهید.   Ximaترین دفتر فروش 

o پیام های ایمنی 
 هشدار! 

قبال از نصاااب، راه انادازی و کاار کردن باا این درایو حتماا کتااب راهنماا را مطاالعاه کرده و آن را 
 بیاموزید. درایو باید بر اساس این کتاب و آیین نامه های محلی، نصب و راه اندازی شود.

اند. عدم  های ایمنی در کتاب راهنما اسااتفاده شاادهقراردادهای پیش رو جهت نشااان دادن پیام
ها می تواند منجر به صادمات جدی و یا کشانده شاود و یا به دساتگاه و سایساتم و اعتنا به این پیام

 تجهیزات مرتبط با آن آسیب برساند.

 

 خطر!
بروز صادمات جدی و اسات که اگر به آن اعتنا نشاود موجب    آفریننشاان دهنده یک موقعیت خطر 

 می شود. یا حتی مرگ
 

 هشدار! 
آسایب جانی تواند موجب  دهنده یک موقعیت خطرناک اسات که اگر به آن اعتنا نشاود می نشاان  
 شود.و یا مالی 

 
 احتیاط! 

های جزئی می نشاان دهنده یک موقعیت خطرناک اسات که اگر به آن اعتنا نشاود موجب آسایب
 شود.
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 نکات ایمنی

 
 

 نکات عمومی 
عمری طولانی  استفاده،  و  نصب  هنگام  در  احتمالی  رفع خطرات  بر  علاوه  ایمنی  نکات  و رعایت  تر 

وقفه را برای دستگاه رقم خواهد زد. عدم توجه به این نکات، علاوه بر خطرات احتمالی کارکردی کم 
 جانی یا مالی، باعث ابطال گارانتی دستگاه نیز خواهد شد. 

کارکنان   و  داشته  تخصص  و  تجربه  به  نیاز  دستگاه  این  تنظیم  و  نصب  که  باشید  داشته  توجه 
بر   ی مربوطهلخسارات جانی و ماوجه مجاز به نصب و تنظیم دستگاه نیستند و هیچ غیرمتخصص به 
 کننده است. عهده مصرف 

 
 خطر!

اساتفاده کننده در قبال هر گونه صادمه یا خساارت به تجهیزات ناشای از عدم اعتنا به  یا فرد  شارکت
 هشدارهای موجود در این کتاب راهنما، مسئول می باشد.

 
 )مورد استفاده در درایوهای با قابلیت کلوز( Auto Tuneاطمینان از ایمنی در حین  •

آساانساور و موتور خالی و به اندازه کافی باز بل از تنظیم خودکار، مطمئن شاوید که فااای اطراف  ق
 باشد.

های ایمنی قبل از باشاااد که اگر توصااایهدارای چرخش ناگهانی می  Auto Tuneموتور در حین فرآیند  
 شود.شروع به کار رعایت نشود منجر به آسیب و صدمات شخصی می 

 
 خطر برق گرفتگی •

هرگز هنگامی که برق وصاال اساات کابل های برق را وصاال یا جدا نکنید. هنگامی که درایو روشاان 
نکنید. اطمینان حاصاال   گسااترشهای  اساات هرگز اقدام به تعویف فن خنک کننده یا نصااب کارت

کشاای یا نگهداری  های متصاال به آن قبل از هر گونه عملیات و ساایمکنید که درایو و تمام دسااتگاه
  ند. بعد از قطع کردن برق، برای مدت زمان کوتاهی )پنج دقیقه( صاابر کنید و به هیچخاموش باشاا

 د.نمانهای داخلی همچنان شارژ باقی می ای دست نزنید. بعد از قطع برق خازنقطعه
 عدم رعایت این موضوع منجر به برق گرفتگی شدید خواهد شد.

 
 هشدار! 

 خطر حرکت ناگهانی! •
و طراحی سیستم ممکن است موجب شود که آسانسور به محف روشن شدن درایو،    تنظیمات درایو

 شروع به حرکت کند. این موضوع ممکن است منجر به صدمات جدی و یا حتی مرگ شود. 
تمام پرسنل را از اطراف درایو، موتور و محوطه آسانسور قبل از وصل کردن برق دور کنید. قبل از  

 ها، کوپل ها  و پوشش ها را محافظت کنید.   وصل کردن کلید برق، تمام شفت
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 نکات ایمنی

خارجی به هنگام بروز  1ترمز نگهدارنده باید به گونه ای سیم کشی شود که توسط یک سلسله مراحل 
 خطا، قطع برق یا فشردن کلید اضطراری وارد عمل شود. 

ا متوقف  هنگامی که درایو دچار خطا می شود، خروجی قطع می شود که البته این امر موتور را فور 
نخواهد کرد. برخی از انواع ترمز های مکانیکی لازم است تا در مواقع لزوم بتواند موتور را سریع تر از  

 قطع شدن خروجی درایو متوقف کند. 
 عدم رعایت این موضوع منجر به آسیب های جدی می شود. 

از نیروهای  باید  یک ترمز خارجی   می    موتورچرخش    ناخواسته ای که باعثبه منظور جلوگیری 
 ، نصب گردد. شوند

تواند  حتی هنگام شروع یا پایان حرکت، یک نیروی عمودی خارج از بارگذاری )نظیر جاذبه زمین( می 
بیاورد. برای اطمینان از ایمنی کار، حتما ترمز خارجی را نصب  موتور را به چرخش در ،بر خلاف انتظار

 نمایید. 
مراحل سیم کشی ترمز باید به گونه ای باشد تا به محض این که خروجی درایو قطع گردید، ترمز  

 وارد عمل شود. 
اگر ترمز نتواند فورا بعد از قطع خروجی درایو عمل کند، آنگاه موتور شروع به حرکت رو به پایین و  

، این پدیده در  ر شودشود که کابین آسانسور به سمت پایین سرازیکند و موجب می سرخوردگی می 
   سیستم های گیرلس بسیار خطرناک تر است.

در درایو و عملکرد مراحل خارج از درایو را قبل    هاو ترتیب آن  ()خروجی و ورودی  I/Oهای  سیگنال 
 از شروع حرکت آزمایشی، چک و تایید کنید. 

 شود. عدم رعایت این موضوع منجر به صدمات جدی  می 
به خوبی سیم    START/STOPقبل از روشن کردن درایو اطمینان حاصل کنید که مدارهای ایمنی و  

 .کشی شده و در جای مناسب خود قرار داشته باشند 
 .عدم رعایت این موضوع منجر به صدمات جدی و مرگ می شود

مدار توقف    ؛ید مراحل توقف اضطراری را مجدداً چک کنید هنگامی که سیم کشی به اتمام رس
 .اضطراری برای ایمنی و اطمینان از توقف سریع موتور در هنگام اضطرار بسیار حیاتی و مهم است

 تمام سیم کشی های توقف اضطراری منجر به صدمات شخصی جدی خواهد شد.   صحت  کنترلعدم  
را دارد. با توجه به خطر حرکت    هرتز  600تا حداکثر    با فرکانس   توان پشتیبانی از موتورهاییدرایو  

 و کارکرد در سرعت بالا حتماً از یک محدود کننده سرعت برای موتور استفاده کنید. 
 هرتز است.  ۵۰یمم فرکانس خروجی تنظیمات پیش فرض برای ماکز
( با هم یا بین زمین  R,S,Tبین ترمینال های مدار اصولی )  یا نشوتی یمطمئن شووید که هی  اتصوال
عدم رعایت این   قبل از شوروع مجدد موتور وجود نداشوته باشود.R,S,T و ترمینال های مدار اصولی 

 شود.موضوع منجر به صدمات جدی و مرگ و آسیب به تجهیزات می 
برای اطمینان از عدم سوورخوردگی موتور و اطمینان از توقف ایمن و سووریع موتور،  از یک شوویب 

 توقف اضطراری مناسب استفاده کنید.

 
1 Sequence 
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شاااود.  هنگاام بروز خطاا،   ی ( مVO)2 شاااتااب کااهناده نااگهاانی هم بااعاث بروز خطاای اضاااافاه ولتااژ
 شود.های موتور خاموش می شوند و موتور دچار سرخوردگی می خروجی 

 غیر لزوم،  استفاده نکنید. مواقعاز کاربرد ری استارت خطا در 

به حرکت ناگهانی و اتفاقی آسااانسااور  ، منجردقت و نابجا از کاربرد ری اسااتارت خطااسااتفاده بی 
 .شودمی 

 

 گرفتگیخطر برق  •
هوای مشوووروطوه در این کتوا   هرگز اقودام بوه ارتقوا یوا ت ویض درایو بوه هر روشوووی خوارج از رو 

 نکنید.
زیما هیچ مسائولیتی را در قبال ایجاد اصالاحات این محصاول  به عهده نخواهد گرفت. این محصول  

 د دستخوش تغییر شود.ینبا
 هرگز با تجهیزات بدون محافظ و پوشش کار نکنید.

 شود.های جدی ناشی از برق گرفتگی می یت این موضوع منجر به مرگ و آسیبعدم رعا
های ایمنی تصاااویر موجود در این کتاب ممکن اساات درایو و تجهیزات را بدون پوشااش و محافظ

ها هنگام اتصااال به درایو(  ی درایو و روکش ساار ساایمها، روکش جلوی درایو، جعبه)روکش ساایم
نیاد کاه پوشاااش هاا و محاافظ هاا را قبال از کاارکردن باا درایو طبق  نشاااان دهاد.  اطمیناان حااصااال ک

 مقررات این کتاب نصب کنید.
کلید وصوول برق را حتماً ب د از کسووب اطمینان از بسووته بودن پوشووش جلوئی بفشووارید.  هرگز  

 هنگامی که برق به درایو وصل است پوشش جلویی را برندارید.
 شود. های جدی ناشی از برق گرفتگی می بعدم رعایت این موضوع منجر به مرگ به آسی

تمام ادوات فلزی مانند حلقه انگشاتری و سااعت مچی را کنار بگذاریم و قبل از شاروع کار با درایو از 
 لباس مناسب و محافظ چشم استفاده کنید.

 ( موتور هرگز نباید در تماس با بدنه خارجی درایو باشند.U,V,Wکشی های )سیم
 شود.های جدی می وع منجر به  آسیبعدم رعایت این موض

 ها را جدا نکنید.هنگامی که برق وصل است به بردهای مدار دست نزنید و پوشش
 اتصال زمین درایو را وصل کنید.

الکتریسایته سااکن در بدنه تجهیزات شاده و  ایجاد  وصال کردن نامناساب تجهیزات به زمین باعث
اطمینان حاصوول کنید که تمامی ترمینال های زمین به خوبی   منجر به آساایب های جدی میشااود.

ولت  400برای کلاس  اهم   10ولت و   200برای کلاس    اهم 100اند. مقاومت زمین تا  وصوول شووده
 است.

شااای از تمااس کااربر باا بادناه موتور  وصااال کردن ناامنااساااب تجهیزات باه زمین بااعاث برق گرفتگی ناا
 شود.می 

 هرگز به پرسنل دوره ندیده و آماتور اجازه کار با تجهیزات را ندهید.

 
2 Over Voltage 
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تعمیر و نگهداری،  بازدید و تعویف قطعات باید توساط پرسانل ذیصالاح و ماهر و آشانا با نصاب و 
 صورت پذیرد. ACتنظیم و تعمیرات درایو های 

 
 خطر آتش سوزی •

اسوت و به همین خاطر حتماً باید درون    سووزیی در م رض آتشسویسوتم کنترل دور، یک قط ه
تابلوی مناسوب و دارای اسوتانداردهای مربوط به حریق قرار داده شوود. هرگونه خسوارت ناشوی از 

کننده اسوت و تنها خسوارات مربوط به دسوتگاه کنترل دور که آتش گرفتن دسوتگاه برعهده مصور 
و حتی اگر آتش گرفتن    منشووون آن خود دسوووتگواه بواشووود، مشووومول خودموات گوارانتی خواهود بود

سوزی و خسارت به سیستمی غیر دستگاه )حتی در اثر مشکلات فنی خود دستگاه( منجر به آتش
 از دستگاه شود، خارج از مسئولیت شرکت خواهد بود.

های خنک کننده به مقدار  هنگام نصوووب درایو در درون محفظه مخصووووا دسوووتگاه خود از فن
 کافی استفاده کنید.

 شود.های جدی ناشی از آتش سوزی می ن موضوع منجر به مرگ و آسیبعدم رعایت ای
های خنک کننده مناساب نصاب کنید تا مطمئن شاوید که فن  ،هنگام نصاب درایو در درون محفظه

 رود.گراد بالاتر نمی درجه سانتی  ۴۰دمای داخل محفظه از 
هسوتند.  هرگز مقاومت ترمز را مسوتقیماً به هی    -Bو   +Bهای  محل اتصوال مقاومت ترمز ترمینال

و در هنگام نصووب، مقدار اهم و توان دقیق آن را متناسووب با توان  ترمینال دیگری وصوول نکنید
 درایو انتخا  کنید.

کشاای  شااود و ساایمسااوزی می های جدی ناشاای از آتشآساایب   عدم رعایت این موضااوع منجر به
 ساند.آسیب بر ت، قطعابه نامناسب ممکن است 

دسوتگاه هایی که دارای ترمز هسوتند باید مجهز به رله حرارتی باشوند تا در صوورت وارد عمل شودن 
 رله حرارتی، کنتاکتورهای خروجی باز شوند.

ساوزی ناشای از گرمای  حفاظت ناکافی مدار ترمز ممکن اسات منجر به صادمات جدی به سابب آتش
 بیش از حد مقاومت شود.
قبل از وصال  را درایو با ولتاژ منبع تغذیه  ورودیساازگاری ولتاژ    تفاده کنید.از منبع ولتاژ مناسوب اسو
 کردن برق بررسی کنید.

)محکم شوودن سوور سوویم در ترمینال بدون قط ی(   ی کافیبه اندازهها را  های ترمینالتمام پی 
 سفت کنید.

شاود که ناشای از گرم شادن بیش از اندازه آنها می   ساوزیباعث بروز آتش ،اتصاالات الکتریکی شال
 شود.منجر به صدمات جدی و مرگ می 
 شوند.های ترمینال باعث عملکرد غلط تجهیزات می بستن و سفت کردن نامناسب پیچ

 درایو را به مواد اشتعال پذیر متصل نکنید. 
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 احتیاط! 
 جلوگیری از صدمه و آسیب •

توقف اضووطراری باید به صووورت جدا از مدار درایو نصووب شووود. ) سوووئی  توقف   یک سوووئی  
کنود کوه یکی از ترمینوالهوای ورودی درایو بوه آن تخصوووی  در حوالتی کوار می  اضوووطراری درایو تنهوا

 داده شود(.
توسووج ج به آن به خوبی نگهداری و   هنگام حمل و نقل درایو،  اطمینان حاصوول کنید که درایو 

 حفظ شده باشد.
آساایب وارد  به آن درایو    ندرایو را نمی توان با یک بسااته بندی ساااده و معمولی حمل کرد.  افتاد 

 خواهد کرد.
 محیج اطرا  موتور و آسانسور را قبل از انجام هرگونه کار و عملیات بررسی کنید. 
 شود.جدی می  عدم رعایت موضوع موجب آسیب های شخصی  

 
 جلوگیری از سوختگی •

، هرگز هیت سینک روی درایو را لمس نکنید.  یا تغییردر صورت باز کردن روکش درایو جهت ت میر  
 زیرا ممکن است دمای بالایی داشته باشد.  

 

 توجه
 Auto Tuneاطمینان از ایمنی در حین  •

،  همیشاااه اطمینان  PMبرای اولین بار یا تعویف درایو یا موتور    PMدر صاااورت اساااتفاده از موتور  
خوبی تنظیم شاده اند و محافظ سارعت به خوبی قبل از شاروع حاصال کنید که پارامترهای موتور به

 کند.ی عملیات کار م
نیازمند این اسوت که آفسوت انکودر ) کدگرار( به خوبی تنظیم شوده باشود   PMاسوتفاده از موتور   

بوه پوارامترهوای متنوارر مربوط سوووازد. اگر موتور، انکودر یوا   اطلاعوات و دیتوای موتور را  توا بتوانود
 اند، حتماً تنظیمات آفست انکودر را انجام دهید.درایو تاکنون ت ویض شده

شاده و یا حرکت نامنظم موتور )   گشاتاور ناکافی منجر به حرکت کابین آساانساور در جهت بارگذاری
 شود.( می  ...عملکرد برعکس، سکون، یا شتاب ناگهانی و

 لمس نکنید. Auto Tuneهرگز موتور را قبل از اتمام  
 

کار نمی  Auto Tuneاگر ترمز نگهدارنده روی موتور بسته شده باشد   از    چرخشی به خوبی  کند.  
 اطمینان حاصل کنید.  Auto Tuneسرخوردگی موتور قبل از شروع به 

 شود. عدم رعایت این موضوع باعث عملکرد غلط و نامناسب درایو می  
 خطر تجهیزات  •

  UPSممکن است در طی عملیات نجات به دلیل ولتاژ کم ناشی از باتری یا    فن خنک کننده درایو

 کار نکند. 
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در پی داشته باشد، زیرا که را     خطایاستفاده از عملیات نجات در طولانی مدت ممکن است   
 دمای هیت سینک بالا میرود. 

 پارامترهای مربوطه برای سازگاری با ولتاژ درایو را تنظیم کنید.   
 تخاب مناسب ولتاژ درایو ممکن است منجر به عملکرد نامناسب درایو شود.عدم ان 

 بار محدوده اضافه •
که این جریان بیش از در حالت نرمال باید جریان موتور کمتر از جریان نامی اینورتر باشد و درصورتی 

شود  وارد می   Overloadبار یا  باشد، دستگاه به فاز اضافه   اینورتر  )قابل تنظیم(  نامی  جریان درصد  115
بار اتفاق افتاده و سیستم نیاز به ریست  زمانی خطای اضافه   بار، پس از مدتو بسته به مقدار اضافه 

 کردن دارد. 
بار در حالتی رخ دهد که موتور در حالت کار نرمال با جریانی کمتر و یا مساوی جریان نامی  اگر اضافه 

اندازی  بار گذرا در ابتدای راه بار کمتر از زمانی خواهد بود که اضافه زمان خطای اضافه   باشد، مدت  بوده
 نمایید. موتور رخ دهد. در جدول زیر این زمان را مشاهده می 

از  درصورتی  نامی دستگاه باشد، دستگاه بدون تأخیر   200که که جریان موتور بیش  درصد جریان 
 د داد. خطای اضافه جریان خواه

 بارتحمل برای دستگاه در خطای اضافه قابل زمان  6جدول  

بار از زمان خطای اضافه مدت 
 حالت بار نامی )ثانیه( 

Time (From 100% load) 

زمان خطای  مدت 
اندازی سرد  بار از راه اضافه 

 )ثانیه( 
Time (From cold) 

جریان خروجی 
 به جریان نامی 

Overload 

80 190 115% 

50 140 120% 

30 100 130% 

15 60 150% 

10 40 170% 
 

)در صورت وجود(    PLCاز پارامترهای محافظتی گشتاور در درایو به منظور اخطار دادن به   •
در شرایط اضافه ولتاژ و اضافه بار قبل از بروز خطای اضافه بار یا اضافه جریان استفاده  

 کنید.  
کند اگر درایو به دلیل اضافه جریان و اضافه بار خطا دهد موتور شروع به سرخوردگی می  •

شود ممکن است باعث صدمه دیدن درایو و شخص  های درایو دچار تداخل می و خروجی 
 کاربر شود.

  ۱۵از  بیشتر  ی افزایش عمر و عملکرد بهینه دستگاه مطمئن شوید که جریان خروجی  برا •
 کند.درصد جریان مجاز درایو تجاوز نمی 
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های مقاومت  هرگز با بی دقتی و سهل انگاری قطعات و تجهیزات مختلف را به ترمینال  •
 ترمز درایو وصل نکنید. 

 ر های ترمز میشود. عدم رعایت این مورد منجر به آسیب دیدن درایو و مدا •
 را به مدارات خروجی وصل نکنید.  LC/RCخازن های اصلاح کننده فاز یا فیلترهای نویز  •
فاز،  • کننده  های اصلاح  درایو، خازن  به  رسیدن  آسیب  به  منجر  مورد  این  رعایت  عدم 

 شود. یا مدارات قطع کننده ی فاز زمین می  LC/RCفیلترهای نویزگیر 
 ش تغییرات و ارتقاء قرار ندهید. هرگز مدار درایو را دستخو •
می  • درایو  به  آسیب رسیدن  به  منجر  مورد  این  رعایت  از عدم  را  و ضمناً دستگاه  شود 

 کند. گارانتی خارج می 
شرکت زیما هیچ مسئولیتی در برابر هرگونه ارتقا و اصلاحات روی درایو توسط کاربران را   •

 تغییر و ارتقاء شود. گیرد. این محصول نباید دچار عهده نمی  رب
 عدم رعایت این مورد موجب آسیب دیدن درایو و مدار ترمز می شود.  •
 شود.نامناسب زمین درایو موجب عملکرد نامناسب مدار کنترل می  اتصال •
 ۱۰میلی آمپر مجاز هستند. اگر کمتر از    ۱۰حداقل    باترمینالهای رله خروجی  استفاده از   •

 استفاده کنید.  (-op2+,op2) ترانزیستوری هایمیلی آمپر نیاز است از خروجی 
 ی در فرمان دهی نداشته باشد.استفاده از سطح خروجی اشتباه ممکن است تأثیر •
ترمینال منفی  • از نسخه  Dیا    منفی   ترمینال)    از  بعای  ترمینال زمین هادر  عنوان  به    )

 بالا است.  DCدارای پتانسیل ولتاژ  استفاده نکنید.  این ترمینال
این کار باعث آسیب به تجهیزات    هرگز سیگنال ها را هنگام کار کردن درایو چک نکنید. •

 شود. می 
های خروجی متناظر با موتور به ترمینال   U,V,Wهای  اطمینان حاصل نمایید که ترمینال  •

 متصل شده باشد. W, V, Uآن روی درایو یعنی 
به ترمینا  • ل های نادرست ترتیب فاز را برعکس می کند و منجر به چرخش سیم کشی 

 برعکس موتور خواهد شد.  
و (  -,R,S,T,B+,B-,U,V,Wمدار )ترمینال های    قدرتسیم کشی مدار کنترل را از سیم کشی   •

عدم رعایت این مورد منجر به عملکرد نامناسب در اثر   ولتاژ بالا جدا کنید.ط  دیگر خطو
 شود.اختلالات الکتریکی می 

 هرگز از کابل بدون شیلد برای سیم کشی مدار کنترل استفاده نکنید.  •
شود که نتیجه آن عملکرد ضعیف  عدم رعایت این مورد موجب تداخلات الکتریکی می  •

های روکش دار دو شیلد استفاده کنید و محافظ زمین را  سیستم خواهد شد.  از سیم 
 وصل نمایید.  به ترمینال زمین درایو

اطمینان حاصل  (ESDهنگام در دست گرفتن مدارها و درایو از تخلیه الکترواستاتیک ) •
 نمایید. 

 شود.عدم رعایت این مورد منجر به آسیب جدی به مدارهای درایو می  •
 های درایو انجام ندهید. هرگز تست عایقی ولتاژ را روی هیچ یک از قسمت  •
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وجود آسیب محرز و نقص قطعه و ادوات آن   هرگز از هیچ قطعه جایگزین در صورت •
 استفاده نکنید. 

ترمینال هرگز خطوط )سیم  • به  را  منبع تغذیه  نکنید که    U, V, Wهای خروجی  ها(  وصل 
کند قبل از روشن کردن حتماً مراحل سیم کشی و دیگر انجام این کار درایو را معیوب می 
 اتصالات را بررسی نهایی نمایید. 

وجود  (  … ,12V, COMکه اتصال کوتاهی روی ترمینالهای کنترل )  اطمینان حاصل کنید •
 . ندارد

از قرار دادن دستگاه های جانبی مانند ترانسفورماتورها یا دیگر قطعات الکترونیکی در  •
 شود.نزدیکی درایو خودداری کنید زیرا موجب ایجاد نویز و عدم عملکرد صحیح درایو می 

 برای تامین برق دستگاه استفاده نکنید.  حدالامکان از ژنراتور •
نویزگیر  • از  دستورالعمل  طبق  گیرند،  قرار  درایو  نزدیکی  در  قطعات  که  است  لازم  اگر 

 استفاده کنید. 
 هرگز انتهای اتصالات سیم ها را به درایو لحیم  نکنید.  •
به   • و  با گذشت زمان سست و شل شوند  لحیم شده ممکن است  اتصالات سیم های 

 درایو عملکرد مناسبی نداشته باشد.دنبال آن،  
 های عایق دار را به ترمینال زمین وصل کنید. شیلد سیم  •
 شود. درایو و بروز نویز می  غیرصحیحنامناسب قطعات به زمین باعث عملکرد   اتصال •
 شود.نصب نامناسب تجهیزات به زمین منجر به عملکرد ناهنجار درایو و یا تجهیزات می  •
این    هرگز هنگامی که درایو ولتاژ خروجی دارد، موتور را از درایو جدا یا به آن وصل نکنید. •

 شود. کار باعث صدمه دیدن درایو می 
متر    ۱۰۰بالاتر از    ولت یا بالاتر است یا فاصله سیم کشی   ۴۴۰هنگامی که ولتاژ ورودی   •

ای به ولتاژ عایق موتور داشته باشید و از درایوهای مخصوص موتورهای  است توجه ویژه 
 با سطح عایق تقویت شده استفاده کنید.

• Relay3  باید به نحوی سیم کشی شود که هرگاه خروجی دچار خطا شد باز شود  (external 

fault). 
داخل درایو هنگام راه    درفلزی یا تکه های سیم    هایاز ورود عوامل خارجی مانند تراشه  •

 اندازی درایو و یا ساخت پروژه جلوگیری شود. 
این   • باید  کار  از شروع  قبل  دهید.  قرار  درایو  روی  بر  نصب  هنگام  موقت  پوشش  یک 

پوشش را بردارید زیرا که موجب کاهش تهویه مناسب و در نهایت منجر به گرمی بیش 
 شود. از حد دستگاه می 

متصل است، ممکن است نسبت به موتوری که از منبع تغذیه   PWMتوری که به درایو  مو •
هرچه محدوده سرعت کار کردن بالاتر  .  شود در دمای بالاتری کار کندنرمال، تغذیه می 

 گذارد. باشد بر ظرفیت خنک کنندگی موتور تاثیر می 
و دارای    بودهرفته شده  اطمینان حاصل کنید که موتور متناسب با درایو انتخابی در نظر گ •

 تحمل گرمایی اضافی باشد.  
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سازی کار کردن موتور در دورهای پایین و سرعت کم موجب کم اثر شدن سیستم خنک   •
و دمای موتور بالا می رود و ممکن است به سبب افزایش بیش از حد گرما، به    شده
 . دآسیب برس و درایو موتور

با کنترل ی  سرعت پایین نیاز است، از درایو   درصد گشتاور به صورت مداوم در  ۱۰۰اگر به   •
برداری موتور استفاده کنید.  موتوری انتخاب کنید که با گشتاور مورد نیاز و کار کردن  

 در سرعت پایین به طور همزمان سازگار باشد.
محدوده سرعت برای کار کردن به صورت مداوم و پیوسته با توجه به نوع و استاندارد   •

 موتور متفاوت خواهد بود.  روغن موتور و ساخت
اگر قرار است موتور با سرعتی بالاتر از سرعت مجاز کار کند حتماً با شرکت سازنده موتور   •

 مشورت کنید. 
استفاده مداوم و پیوسته از یک موتور دارای روغن در محدوده سرعت های پایین ممکن   •

 سوزی شود. است منجر به آتش 
کرده است، به هنگام استفاده از موتور در حالت ی اگر موتور قبلاً با سرعت ثابت کار م •

 سرعت متغیر، ممکن است لرزش موتور افزایش یابد.
 لاستیک لرزشگیر را در زیر موتور نصب نمایید.  •
این کار موجب آسیب برد    هرگز درایوی را که پوشش آن برداشت شده، از جا بلند نکنید. •

 ترمینال و دیگر قطعات درایو خواهد شد.
 قرار ندهید.  (گروه هالوژنی )مخصوصا را در معرض مواد ضدعفونی کننده  درایو •
 عدم رعایت این مورد باعث آسیب دیدن قطعات الکتریکی میشود.  •
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o نکات کاربردی 

 (Drive Capacityررفیت درایو ) •
درصاااد جریاان مجااز درایو تجااوز کناد.  درایوی را انتخااب کنیاد کاه جریاان   ۱۵۰جریاان خروجی نباایاد از  

 درصد تامین کند. ۱۰۰کافی و خروجی مورد نیاز را هنگام شتاب گیری با بار 

 برای موتور های ویژه،  مطمئن شوید که جریان مجاز موتور کمتر از جریان مجاز خروجی درایو باشد. 
 

 (Starting Torque)ر راه اندازیگشتاو  •
درصد جریان مجاز  150درایو می شود. ) خروجی  شتاب گیری و استارت موتور محدود به جریان مجاز 

شاتاب گیری و اساتارت موتور اسات.    یبه نحوه  محدوده اضاافه بار برای درایو،  وابساته  ثانیه(  20برای  
هنگام وصال مساتقیم موتور به خطوط برق گشاتاور کمتری انتظار داشاته باشاید.  برای گشاتاور بیشاتر از 

 یک درایو بزرگتر استفاده کنید یا ظرفیت موتور یا درایو را افزایش دهید.
 

 DCتزریق ترمز  •
باشد  و   DCاز حد جریان در حین تزریق ترمز  تواند در اثر استفاده بیشگرمای بیش از حد موتور می  

 باشد. می  DCیا مدت زمان تزریق 
 

 (Acceleration and Deceleration Ramp)شتا  گیری و کاهش شتا   •
کند، کم کردن شیب  شتاب گیری و کاهش شتاب برای موتورها مقدار گشتاور تولیدی را تعیین می  

 و  برای شتاب گیری سریع تر  ، البته می توانواماندگی را از بین ببرد   رفعتواند نیاز به  شتاب گیری می 
 . استفاده شودیک درایو با ظرفیت بالاتر از بدون واماندگی،  

 
 بررسی کلی  •
 انتخا  مدار قطع کننده یا مدار قطع کننده نشت زمین  

طع کننده نشت زمین را  یا مدار ق  ELCB (Earth Leakage Circuit Breaker)زیما پیشنهاد می کند که یک  
  Bطراحی شود. ) برای مثال نوع    ACباید برای کار با درایو    ELCBدر سمت منبع تغذیه نصب کنید.   

با   از یک  IEC60755متناظر است   )MCCB  )molded case circuit breaker  ( یا مدار قطع کننده ماژولار یا
ELCB   برابر بزرگتر از جریان مجاز است استفاده کنید تا از بروز نویز های   2تا  1.5با جریان مجاز که حدود

 ناشی از هارمونیک ها در مدار ورودی درایو جلوگیری کنید.  
 

 بازدید و ت میرات  •
مانند.  بعد از قطع کردن برق برای  خازن های موجود در درایو بعد از قطع کردن برق هم شارژ باقی می  

 صبر کنید و به هیچ قطعه ای دست نزنید. دن صفحه نمایش بعد از خاموش شمدت زمانی 
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هیت سینک ممکن است در حین کار بسیار داغ شود و اقدامات احتیاطی باید به منظور جلوگیری از 
دقیقه صبر کنید    15بینی شود.  هنگام جایگذاری فن خنک کننده، برق را قطع کنید و برای  سوختگی پیش 

 شده باشد.تا مطمئن شوید هیت سینک خنک 
های موتور کماکان ادامه  کند، ولتاژ روی ترمینال قطع می  PMهنگامی که درایو برق را از ورودی موتور   

 گرفتگی رعایت کنید. دارد.  اقدامات احتیاطی را به منظور جلوگیری از آسیب های شخصی و برق
هایی  دارای    دستگاه  حتماً  باید  هستند  عملکرد  حال  در  همچنان  موتور  کامل  توقف  با  آنها  در  که 

 کنتاکتور مغناطیسی در سمت خروجی درایو باشند. 
به هیچ نیروی خارجی اجازه ندهید که موتور را از ماکزیمم سرعت مجاز بیشتر بچرخاند و همچنین   

دن کنتاکتور مغناطیسی و قبل از بازرسی و تعمیر برای زمانی که درایو خاموش شده است.  بعد از باز کر 
 درایو برای مدت زمانی معین که روی برچسب درایو مشخص شده است صبر کنید. 

کلید خاموش روشن کردن را هنگام کار کردن موتور باز و بسته نکنید زیرا که موجب آسیب به درایو  
 شود. می 
اگر موتور در حال سرخوردگی است اطمینان حاصل کنید که برق درایو وصل باشد و خروجی درایو   

 قبل از بستن کنتاکتور موتور کاملاً قطع شده باشد. 
 

 وتور وولکردی موونکات عم
 
 استفاده از موتور استاندارد  
 
 تلرانس عایق  

ولت و سیم کشی طویل هستند، با   ۴۰۰در مورد ولتاژ سطوح عایقی در دستگاه هایی که دارای ولتاژ 
 مشورت کنید و موضوع را در میان بگذارید.  Ximaشرکت و نماینده 

 
 عملیات سرعت بالا 

ممکن است مشکلاتی با بالانس دینامیکی دستگاه پیش   ،کندهنگامی که موتور با سرعت بالا کار می 
 بیاید. با سازنده موتور یا دستگاه در این باره مشورت کنید. 

 
 خصوصیات گشتاور 

های گشتاور موتوری که به طور مستقیم از خطوط برق تغذیه می کند نسبت به موتوری که به  ویژگی 
کاملی از خصوصیات گشتاور برای دستگاه مورد  درایو متصل است متفاوت خواهد بود. کاربر باید درک 

 نظر خود را داشته باشد.  
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 لرز  و شوک 
حامل  بالا و فرکانس    PWMحامل  به کاربر این اجازه را می دهد که برای کنترل بین فرکانس    Ximaدرایو   

PWM  پایین حق انتخاب داشته باشد. انتخابPWM موتور را کاهش دهد.  بالا می تواند نواسانات 
از لاستیک  باید  یا تشدید رخ دهد  رزونانس مکانیکی  پایه موتور  اگر پدیده  زیر  در  های ضد شوک 

 استفاده کرد. 
 

 (Audible Noise)نویزهای صوتی 
است.  هنگام   تغییر  قابل  فرکانس حامل  تنظیمات  به وسیله  در حین حرکت  ایجاد شده  نویزهای 

لا، نویزهای شنیداری ناشی از موتور که هنگام استفاده از برق مستقیم ایجاد استفاده از فرکانس حامل با 
از سطح   بالاتر  کردن  کار  البته  هم متفاوت هستند.   با  می   rpmمی شوند  موتور  نویزهای  مجاز  تواند 

 نامطلوب ایجاد کند. 
 

 PMاستفاده از موتور 
 ، درمورد مشخصات موتور حتما با زیما تماس بگیرید. PMقبل از انتخاب موتور 

همیشه اطمینان حاصل    PMتعویف درایو یا موتور    زمانبرای اولین بار یا    PMهنگام استفاده از موتور  
به خوبی قبل    )پاراشوت(   های بالا باشند و محافظ سرعت خوبی تنظیم شده  کنید که پارامترهای موتور به 

 . از شروع عملیات کار کند
نیازمند این است که آفست انکودر به درستی تنظیم شده باشد اگر انکودر موتور   PMاستفاده از موتور  

 و تنظیم کنید.  تیونیا درایو تعویف شده اند حتماً مجدداً آنها را 
اطمینان حاصل کنید که ترمز قبل از اتمام جستجوی قطب    ،PGبا کارت    PMهنگام استفاده از موتور  

 لیه باز نشود. مغناطیسی او 
شود که صدمات  عدم رعایت این موضوع موجب کشیده شدن کابین آسانسور توسط وزنه تعادل می  

 انسانی را در پی خواهد داشت. 
 قبل از هرگونه اقدام به تعمیر و نگهداری و سیم کشی حتماً موتور را کاملا متوقف کنید. 

شود ممکن است  موتور دچار سرخوردگی می   به دلیل اینکه در هنگام قطع خروجی درایو PMدر موتور 
 های درایو آسیب ببینند. خروجی 

 
 هشدارهای برچسب درایو 

 همواره اطلاعات احتیاطی و هشدارهای لیست شده را که در موقعیت نشان داده شده جدی بگیرید.  
 

 سیستم مکانیکی و ایمنی 
از یک سیستم مکانیکی متحرک است که می  قسمتی  اصولاً  کنترل دور موتور،  تواند منشأ  سیستم 

مگی در تأمین امنیت کارکنان  باشد. طراحی صحیح سیستم مکانیکی و سایر موارد، ه  افرادخطراتی برای 
سزایی دارند. استفاده از کلیدهای حفاظتی برای قطع کردن برق دستگاه در مواقع اضطراری و یا  نقش به 

 نصب ترمز مکانیکی برای موتور، در بعای از کاربردها الزامی است. 
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 ویژگی های منحصر به فرد زیما

  L200 های منحصر به فرد زیماآشنائی با وِیژگی 
 شده است. اندازی و افزایش طول عمر و بازدهی طراحی زیما بر اساس کاهش هزینه و زمان نصب و راه 

 

تعریف ورودی  • نحوی    8شده:  های  به  زیما  اولیه شده ورودی  کاربردهای  مقداردهی  تمامی  برای  که  اند 
 آسانسوری مناسب است و نیازی به بازتعریف ندارد. 

 :حالت تنظیمی  5یک عدد خروجی دیجیتال با  •

 کند. : فرمان کنتاکتور موتور را ارسال می کنترل کنتاکتور -0

 کند. : فرمان ترمز را ارسال می ترمز  -1

 ام برای برد کنترلی و اطلاع وجود خطا در درایو : ارسال پیف ال شدن در حالت وقوع خطا -2

عمل خواهد    Enableعنوان فیدبک  شده باشد، این خروجی به فعال  Enable: وقتی  Enable  فیدبک  -3
با سری کردن این کرد . همین ویژگی منحصر به فرد موجب حذف کنتاکتور دوم موتور شده و 

Xima L200

ورودی از 8
دهقبل تعریف ش

خروجی 4
دیجیتال

کنترل به روش

Direct 
approach

تخمین اینرسی 
یسیستم مکانیک

تعیین جهت و
افست انکودر

ترل الگوریتم کن
بهره ی 
پیشرفته

Auto 
Learning

زدارای ترتیب ترم

(Brake Sequence)

مخصوص 
آسانسور
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 ویژگی های منحصر به فرد زیما

با بوبین کنتاکتور اول می  .  سازی نمود دوم الکترومکانیکی موردنیاز را شبیه   توان المانخروجی 
(Contactor-less) 

ونقل مسافران با آسانسور،  های سرعت بخشیدن به حمل : یکی از راهMedium  حرکت زیر سرعت -4
از سیستم   زمان   Advanced Door Openingاستفاده  در  آسانسور  درب  این سیستم  در  که  است 

ایستد درب  ح طبقه بازشده و در زمانی که آسانسور می مشخصی قبل از رسیدن آسانسور به سط
باز و بسته شدن درب تأثیری در کندی حرکت آسانسور  است  طور کامل بازشدهبه  ، لذا سرعت 

 ندارد. 

ی دیجیتال در حالت  با این فرمان کنترلر، خروجی یا رله   66برای استفاده از این تابع باید مدار  
 گرفته شود. 68این مدار  یاز انتهاو  سری شوند Door Zoneو سنسور  Vmسرعت زیر 

برای تمامی حالات خروجی دیجیتال نیز    Relay-3و    Relay-1    ،Relay-2ریزی  برنامه سه رله قابل  •
 ریزی این سه رله بسیار شبیه خروجی دیجیتال است. ریزی هستند. برنامه برنامه قابل 

بهره • با  سرعت  کنترل  الگوریتمالگوریتم  یک  بهره   :  درایوهای  تنظیم  در  جدید     L200ی  

گنجانده شده است. این ویژگی امکان تنظیم و راه اندازی سریع و راحتی را برای کاربر به 
نیست و تنها با تنظیم یک پارامتر    PIDآورد. دیگر نیازی به تنظیم پارامترهای کنترلر  ارمغان می 

 شود.حرکتی راحت حاصل می 

: الگوریتم کنترل برداری برای فراهم کردن دقت و کیفیت بالا به    3کنترل برداری حلقه بسته  •
 شود. منظور کنترل گشتاور و مصرف انرژی کم استفاده می 

معرفی    انکودربرای شناسایی جهت چرخش    اختصاصی : یک الگوریتم  انکودرشناسایی جهت   •
 نیست. سیم بندی دیگر نیازی به تغییر  انکودرشده است.در صورت سیم بندی اشتباه 

به    ازیبه طور خودکار و بدون ن  کلمبو اصطکاک    ی ک ی مکان  ستمیس  اینرسی :    اینرسیتخمین   •
 ک یکوتاه در    ی مدت  یبرا   نیکاب  تمیالگور  نیدر ا.  شود   ی زده م  نیتخم  ی کی مکان  یجداساز

، به منظور بهبود  نیعلاوه بر ا ،  شود ی زده م نیتخم  ی کیمکان  ی نرسی کند و ا ی جهت حرکت م
 . شوندی در هر زمان مشخص م ستمی س یو عملکرد، پارامترها یسوار  تی فیک

زمان سفر    یساز   نهیبه  یدر حالت حلقه بسته برا : این روش    Direct Approach  مد ایستادن •
، به صورت  سطح طبقهبه    می فرود مستق  با  و  سرعت لولینگبردن    نیشود. با از بی استفاده م
 . کندی م  دیرا تول نهی به S ی منحنخودکار 

سازی زمان  روی، بهینه این روش برای حذف زمان پیاده  :Distance Approach مد ایستادن •
شود. همچنین برای طبقات کوتاه و یا در سطح سازی دقیق کابین استفاده می سفر و هم 

شود. با تعریف فاصله  ترین زمان سفر ایجاد می بالا، با این روش کوتاه پروژه های سرعت 
  و همچنین طول سنسور ایست (X3 = Leveling Distance)سنسور دورانداز تا ایست طبقه 

 
3 Closed loop 
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 ویژگی های منحصر به فرد زیما

(X0 = Landing Zone)   در پارامترهای درایو، محاسبات در جهت کاهش زمان سفر، نحوه
 نماید. حرکت موتور را مشخص می 

 

 Distance Approachسرعت در حالت  ریینحوه تغ ی منحن4شکل 

 

d1   امکان دور نامی  با محدود کردن سرعت  درایو  باشد،  اگر فاصله دوراندازی کوتاه تعریف شده   :
 کند.اندازی مناسب را ایجاد می 

d2 یابد. بیش از میزان مورد نیاز باشد، حرکت کابین با سرعت نامی ادامه می  : اگر فاصله دوراندازی 
 

اگر در زمان شتاب افزایشی، سنسور دور انداز دیده شود، شیب افزایشی تا    : (Short Floor)طبقات کوتاه  
 پذیرد.  سرعتی ادامه می یابد که ایست در مکان مناسب انجام می 

 : نصب سریع و آسان •
درستی متصل نمایید  های مربوطه را به شده است که در صورتی که ورودیبه نحوی طراحی    درایو زیما
تنها سه پارامتر   ENTERداشتن کلید   درستی وصل کنید، با نگه ه ها را به کنتاکتور تابلو فرمان ب و خروجی 

 . مربوط به فاصله آهنرباها و جریان نامی موتور کافی است تا درایو برای کار آماده شود
• Auto Learning : 

است، یعنی در هر بار استارت شدن دستگاه    Auto Learningهوشمند یا    Auto Tuneدرایو دارای قابلیت  
آورد و نسبت به تغییرات پارامترهای موتور در طول زمان  دست می   پارامترهای موتور را به  مقدار دقیق
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 ویژگی های منحصر به فرد زیما

با داشتن مدل   از مدتی دستگاه  لذا پس  راحتی کنترل  دقیقی از موتور، به حساسیت نخواهد داشت. 
بر این ویژگی دیگر نیاز  اندازی و توقف را با بالاترین دقت بر عهده خواهد داشت. با تکیه  های راه پروسه

 دستی نیست.  Auto Tuneبه 
 

o  ویژگی های عمومیXima L   

 : درایو آسانسوری حلقه بسته و حلقه باز  کاربرد •
 ( آسنکرون( و موتورهای القائی )سنکرونآهنربای دائمی ) : موتورهای  نوع موتور •
   4Kw to 15Kw , 3ph  ,  380 – 480 Vac : ی قدرتمحدوده  •
 بهبود یافته   S: منحنی  شتا  •
دیجیتال • های  خروجی  )8:  ورودی  دیجیتال  دیجیتال   vdc 12ورودی  خروجی  یک   ،)

(12vdc/100mA ،)3عدد رله (250 ی خروجی قابل برنامه ریزیVac / 1A  ) 
  MODBUS: ارتباط سریال •
 sensorless Vector Controlو  close loop vector control: تکنولوژی کنترل •
 : انکودرفیدبک  •

سریال برای کنترل برداری موتورهای    پورتانالوگ و و یک    پورت  به همراه دو    EnDat  انکودر
PM (5Vdc ) 

 PM (5Vdc)انالوگ برای کنترل برداری موتورهای  پورتبه همراه چهار  SinCos انکودر
 (12Vو  5V) برای کنترل برداری موتورهای اسنکرون (نکریمنتالیاافزایشی ) انکودر
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 ویژگی های منحصر به فرد زیما

Lifting Brake Sequence : 

 صورت زیر است: های گوناگون به ترتیب رهاسازی ترمز در درایو زیما بر اساس فرمان 

 L  مایترمز در ز یرهاساز  بیترت  5شکل 
 

Brake on Delay 

Brake off Delay  

Brake Start Delay  

Mechanical Brake Enable Speed 

 

Up 

Enable 

Contactor 

PWM 

Brake 

Start 

V3 

V0 

Speed 

 

V3 

V0 

<1

s 

0.1 

Brake 

Start 

Delay 

Brake 

on 
 Delay 

Brake off Delay 
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 نصب دستگاه

 نصب دستگاه
o  محل نصب 
عوامل خرابی دستگاه کنترل دور موتور، رعایت نکردن اصول مربوطه در محل نصب    ترینیکی از مهم 

 تواند باعث ابطال گارانتی نیز بشود. دستگاه است که در مواردی می 
تهویه مناسبی    شود و این تابلو باید  در درون تابلو برق استاندارد فلزی نصب   دستگاه باید حتماً   -

 داشته باشد.
ن تابلو یا عدم وجود تهویه مناسب، علاوه بر احتمال رخ دادن خطای اضافه  در صورت بسته بود  -

 کاهش میابد. شدت دما، عمر دستگاه نیز به

 تابلوی موردنظر باید حتماً در فاای سرپوشیده باشد.  -

سانتیمتر با بدنه تابلو    10سانتیمتر و از اطراف    10  سانتیمتر و از بالا  10دستگاه باید حداقل از کف    -
 حال مسیر ورود هوای تازه و خروج هوای گرم برای تابلو مهیا شده باشد.  اصله داشته باشد و درعینف

 )از پایین تابلو به سمت بالا( 

 
  ی ک یزینصب ف  یفاصله مجاز برا   6شکل 
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 نصب دستگاه

است و   الزامی  غبار و  گردآلوده و پر  های ویژه در محل  در ورودی هوای تابلو به فیلتر هوااستفاده از  -
 غبار درون دستگاه، باعث ابطال گارانتی خواهد بود.  و حد گرد از وجود بیش

تواند خسارات زیادی را به دستگاه وارد کند و  مثل شبنم( می )  مستقیم و متراکم   رطوبت هرگونه   - 
 طبعاً مشمول گارانتی تعویف و تعمیر نیز نخواهد بود. 

از ه  های مرطوب و جاهایی که احتمال خصوص در زمستان و محیط   یتر در درون تابلو به استفاده 
الزامی  بر روی سطوح وجود دارد،  دراز  وجود شبنم  در  و  باعث صرفه   است  در  مدت  جویی چشمگیری 

 های الکترونیکی خواهد شد. های نگهداری و تعمیر دستگاه هزینه 
درجه به    50تا    40گراد باشد و از دمای  درجه سانتی   50+تا    -10باید در محدوده    دمای محل نصب  -

درصد از توان نامی باید کاسته شود. دماهای خارج از این محدوده علاوه بر   2گراد،  ازای هر درجه سانتی 
 باعث ابطال گارانتی نیز خواهد شد.  کاهش تصاعدی عمر دستگاه،

شود، به همین  تر بودن محیط، نصف می درجه گرم   10طبقه قدرت دستگاه به ازای هر    هایعمر خازن 
کار می دلیل دستگاه  زیاد  بار  یا تحت  و  در محیط خیلی گرم  به  کنند در مدت کوتاه هایی که  نیاز  تری 

 کنند. تعویف خازن پیدا می 
ز به نصب دستگاه در مکانی  که نیاباشد و درصورتی   های شدید و مداوم لرزش محل نصب نباید دچار    -

 باشد باید قبل از نصب با مشاورین شرکت در این مورد مشورت کنید.با لرزش زیاد 
کلید دستگاه خواهد شد و  تابش مستقیم نور خورشید باعث کاهش چشمگیر عمر جعبه و صفحه   -

 گردد. همچنین باعث ابطال گارانتی می 

متر اضافه،    100متر بیشتر است، باید به ازای هر    1000از  که ارتفاع محل نصب از سطح دریا  درصورتی   -
دستگاه در بار   شدنصورت احتمال گرم    کاهش ظرفیت برای توان دستگاه در نظر بگیرید در غیر این  2%

 تر خواهد بود. صورت نیاز به دستگاه با توان بزرگ   نامی وجود دارد که در این
 

دریا  توجه: از سطح  زیاد  مانند  ارتفاع  محیط،گرم   نیز  خازن  تر شدن  عمر  کاهش  قدرت  باعث  های 
 یابد.ها با محیط به همان نسبت کاهش می شود چراکه غلظت هوا کاهش یافته و تبادل گرمایی خازنمی 
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 نصب دستگاه

o  مشخصات محل نصب دستگاه 
حداقلی  مشخصات  زیر  جدول  دستگاه    در  مطمئن  و  پایدار  عملکرد  برای  دستگاه  نصب  محل  برای 

 شده است. درج
توجه داشته باشید که عدم رعایت موارد ذیل موجب عملکرد نادرست دستگاه خواهد شد و عواقب  

 احتمالی ناشی از آن خارج از مسئولیت شرکت است. 
 دستگاه ی کی زینصب ف مشخصات7جدول 

 داخل تابلو با تهویه و فیلتر مناسب و در محل سرپوشیده  محل نصب 

دمای محل  
 نصب 

-10 ~50 C 
دو درصد   درجه، 40گراد بالای به ازای هر درجه سانتی 

 کاهش توان خروجی لحاظ شود 
  رطوبت نسبی 
 غیر متراکم 

h< 85% 
در صورت احتمال تشکیل شبنم، حتماً از هیتر درون تابلو  

 استفاده شود 

a < 0.5g X,Y, Z ارتعاش  سه محور   

  مقاوم در برابر
UV 

 وجه در معرض تابش نور خورشید قرار نگیرد   هیچ  به خیر

IP 20 
فاقد   فاقد ایمنی در برابر ریختن آب به روی دستگاه

 ایمنی در برابر گردوغبار 
ارتفاع از سطح  

 A < 2600m دریا
 حدود  متر، 1000متر بالاتر از  100به ازای هر 

 .کاهش توان نامی در نظر گرفته شود %2 
o  موتور 

از نصب دستگاه، حتی  اینقبل  کنید.  از سیستم مکانیکی جدا  را  به   الامکان موتور  در    کار  خصوص 
 است.  شود الزامی جاهایی که چرخیدن برعکس موتور باعث خسارت به سیستم می 

  پیچ موتور، صورت در هنگام بروز اتصال بدنه در سیم   بدنه موتور را اتصال زمین کنید. در غیر این
 گرفتگی بسیار شدید و حتی مرگ وجود دارد. احتمال برق 
ر هم به سیستم متصل است، هر نقطه از سیستم را  است و بدنه موتو که کل سیستم فلزیدرصورتی 

 توانید زمین کنید. می 

صورت کارکرد دستگاه بهینه    تر از توان نامی اینورتر نباشد. در غیر اینوجه بزرگ هیچ توان موتور به 
 شود.نبوده و گارانتي دستگاه نیز باطل می 

o مکانیکی نصب 
توضیح داده    محل نصببرای نصب دستگاه کنترل دور، درون تابلوی موردنظر و شرایطی که در بخش  

صورت تراز کاری را به محل سوراخ  (شدهکه همراه دستگاه قرار داده )ابتدا توسط شابلون موردنظر    شد،
عدد پیچ خودرو قطر  6های بالای دستگاه )کنید. سپس ابتدا پیچ   سوراخ 3کرده و با مته  گذاریعلامت 

های پایین دستگاه  ها را کاملاً سفت کنید پیچ همراه دستگاه موجود هست( را بسته و بدون اینکه آن   4
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 نصب دستگاه

ها  همراه پیچ   توجه کنید که واشرها را نیزاندازه لازم سفت نمایید.  پیچ را به   4را ببندید و سپس هر  
 استفاده کنید. 

 برای سادگی و سرعت بیشتر در نصب، بهتر است این مرحله توسط دو نفر انجام شود. 
 

 
 

 صورت تراز با سطح افقنصب دستگاه به شینما  7شکل 

 
 
 
 

  

 4mmپیچ های  واشر 
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 نصب دستگاه

 نصب الکترونیکی
o کلی  کیشماتXima 

M

B+

R

S

T

W

V

U

B-

PE

12V

I1

I2

I3

I4

I5

I7

I8 Contactor 

COM

R

S

T

و 
ی 

ود
ور

ز 
وی

 ن
ر

ی ت
ف  

 
ونی

رم
ها

ش 
اه

 ک
ف

س 

ی
ج

رو
خ

ز 
وی

 ن
ر

ی ت
ف

م اومت ترمز

Intermediate Speed

Inspection Speed

Leveling Speed

Down Command

Up Command

12V Output

Enable Input

Normal Speed

Enable
Feedback 

I6
Rescue Speed

Brake 

Fault Output 

TC1 TC2

+

-
OP2

LAN 
Connection

Relay 3

Relay 2

Relay 1

 
 XIMAدستگاه   یکل کیشمات  8شکل 

تایی قدرت    9  تایی ترمینال فرمان کوچک در ردیف بالا و یک ترمینال   18دارای یک ردیف    Ximaدستگاه  
  8شکل  نشان داده شده در  صورت    درایو، موتور و دیگر تجهیزات مرتبط را به هست.  در ردیف پایین

های کنترلی نمایش داده  صوت مجزا از ترمینال  های قدرت بهبندی نمایید. در قسمت بالا، ترمینالسیم 
 متصل شود.  -Bو  +Bهای پایه شده است. همچنین مقاومت ترمز خارجی نیز باید به 

 

Relay1 Relay1 Relay2 Relay2 OP2+ OP2- COM I8 I7 I6 I5 I4 I3 I2 I1 12V

R S T d B+ B- U V W

Relay3 Relay3 RJ45
(L200)

 
 

 XIMAدستگاه  یها نالیترم  کیشمات  9شکل 
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 نصب دستگاه

o  های قدرت ترمینال 

M

B+

R

S

T

W

V

U

B-

PE

R

S

T   
  

 
  

  
  

  
  
  
  

 
 

  
 
  

  
  

 
  

  
  

 
 
  

 
  
  

  
  

  
 

           

 
 ی و خروج یقدرت ورود  یهانالیترم شینما  10شکل 

 
 (V 380)سه فاز 

R, S, T  های قدرت ورودی 
W, V, U  های قدرت خروجی 

 
Cross sections for output 

wire/ input wire (mm2) 

KW/V XIMAE100XYYY-

Ph 

4 / 5.5 4/380V XIMAL200C040-3 

4 / 5.5 5.5/380V XIMAL200C055-3 

4 / 5.5  

7.5/380V 
XIMAL200C075-3 
XIMAL200B075-3 

4 / 5.5 11/380V XIMAL200C110-3 

5.5 / 6 15/380V XIMAL200C150-3 

 با هادی مس  ورودی/خروجی  هایکابل  مناسب برای  ع: سطح مقط6 جدول
 

 نکات مهم 
 نیست.  N توجه کنید که لزومی برای رعایت اتصال نول به ورودی 1
متصل نمایید. در مدل سه فاز از سیم با سطح   PEسیم اتصال زمین را به ترمینال   2

 متر مربع برای اتصال ارت به دستگاه استفاده نمایید. میلی  5/1مقطع حداکثر 
متر مربع متصل نمایید میلی   5/1با کابل     -Bو   +Bهایترمینال مقاومت ترمز را به   3

نید استفاده  تواتر نیز می فاز از سیم ضخیم )جهت اتصال اهمیتی ندارد(. در مدل تک 
 کنید. 
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 نصب دستگاه

 

 هشدارها 
 از وصل نمودن نول به ورودی زمین اکیداً خودداری نمایید.  1
های ترمینال از کابل شو استفاده نکنید. استفاده از کابل شو احتمال شل شدن پیچ  2

 برد.را بالا می 
سیم میلی   8حداکثر   3 سر  از  رشته   هامتر  اتصال  امکان  تا  نمایید  لخت  های را 

 از بین برود. های مجاور به یکدیگرترمینال 
 متر مربع استفاده نکنید. میلی   4تر از وجه از سیم با مقطع بزرگ هیچ به  4
 هزینه   چراکه   کنید  پرهیز  شدتبه   ترمینال  هایپیچ   ازحدبیش   کردن  سفت  از 5

 . ست ین  گارانتی  مشمول دیدهآسیب  هایترمینال  تعویف
 در خروجی دستگاه از کلید مینیاتوری یا کلید حرارتی استفاده نکنید .  6
ی گرفتگ برقتا از نویز خروجی و احتمال    دیی نما متصل    الامکانی حتورودی زمین را   7

 جلوگیری شود. 
 و  نیست   اجباری  خروجی   و ورودی  نویز  فیلتر  و هارمونیک  کاهش   سلف   از  استفاده  8

 (خاص  موارد در مگر. ) هست  اختیاری صورتبه 
از شمول گارانتی   عدم رعایت موارد فوق موجب آسیب دیدن دستگاه و خارج شدن 

 خواهد شد. 
o  های فرمان ترمینال 

12V

I1

I2

I3

I4

I5

I7

I8
RELAY-1 Contactor 

RELAY-3

COM

Intermediate Speed

Inspection Speed

Leveling Speed

Down Command

Up Command

12V Output

Enable  Input

Normal Speed

Enable Feedback 

I6

Rescue Speed

OP2

RELAY-2 Brake

Fault Output 

+

-

LAN 

Connection

 
 LAN  یفرمان و ورود مدارات  تالیج ید نالیترم شینما  11شکل 
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 نصب دستگاه

 مدار کنترل   یها یخروج- یورود  8جدول 

محدوده  
 مجاز

نام   عملکرد 
 ترمینال 

 شماره 

200mA 

ولت. اتصال این خروجی به هر ورودی آن را   12خروجی 
 12V . نمایدفعال می 

ها است و  ولت یا تغذیه فرمان   12اول از سمت راست،  ترمینال 1
 هست.  COMزمین برگشت این ورودی، ترمینال 

30V/5mA Up CommandI1 2 
30V/5mA Down Command I2 3 
30V/5mA Leveling Speed I3 4 
30V/5mA Inspection Speed I4 5 
30V/5mA Intermediate Speed I5 6 
30V/5mA Normal Speed I6 7 

30V/5mA 

Rescue Speed 

از   اضطراری  مواقع  در  که  است  نجات  سرعت  ورودی 
کنترل خواهد    UPSطریق   را  موتور  درایو،  و  فعال شده 

توان این ورودی  ی مکه نیاز باشد  ی درصورتکرد. همچنین  
 تنظیم نمود.  Enableی دیگر یا ورودی هاسرعت را برای 

 قرار دارد.  این پارامتر در  تنظیمات

علاوه  باید  اضطراری  حالت  ورودی  در  دو I7بر  از  یکی   ،
که تعیین کننده جهت است فعال شود تا   I2یا    I1ورودی  

 ترین طبقه هدایت کند. درایو موتور را به نزدیک 

I7 8 

30V/5mA 

Input Enable 
تور  این ورودی را باید با مدار ایمنی تابلو و بوبین کنتاک

ی کمکی  اول قبل از موتور سری نمود.)با استفاده از تیغه 
 کنتاکتور اول( 

تا زمانی که مدار ایمنی و کنتاکتور شماره    صورت  ینادر  
 فعال نخواهد شد.  Enableبسته نشده  1

I8 

9 

 

  شوند. ولت دستگاه فعال می  12اتصال به ترمینال    ها با این ورودی 
استفاده از ولتاژ خارجی، این ولتاژ کمتر از توجه کنید که در صورت  )
یا   PLC  (COM)  ولت نباشد و همچنین مشترک  30ولت و بیشتر از    9

 درایو متصل شود.(   COMترمینال   باید به  ها،فرستنده فرمان   دستگاه

200mA 
ولت برای تغذیه سنسور یا قطعه  12خروجی زمین
 COM 11 مشابه 

250V/1A 
Contactor Relay RELAY-1 

 ی مختص اتصال به کنتاکتور رله 12
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 نصب دستگاه

محدوده  
 مجاز

نام   عملکرد 
 ترمینال 

 شماره 

این ویژگی منحصر به فرد درایو زیما، بر اساس استاندارد، دو المان  
الکترومکانیکی موردنیاز قبل از موتور را تبدیل به یک المان مکانیکی  

 کند. ( و رله خروجی درایو می 1)کنتاکتور 

، دو  EN81شده و طبق استاندارد   Contactor-less درواقع   درایو زیما
از موتور قرار می  از قبل  ایمنی بیشتر  -المان الکترومکانیکی را برای 

 دهد. 
. به پارامتر درایو 1رله دیجیتال شااماره  برای اطلاع از دیگر تنظیمات  

 مراجعه نمایید. 
250V/1A Brake relay RELAY-2 

13 
 مختص اتصال به ترمز  رله

. به پارامتر  درایو 2رله دیجیتال شماره برای اطلاع از دیگر تنظیمات 
  مراجعه نمایید . 

250/1A Fault Relay RELAY-3 

14 
 رله مختص خطا 

. به پارامتر  درایو 3رله دیجیتال شماره برای اطلاع از دیگر تنظیمات 
  مراجعه نمایید . 

50mA  دیجیتالخروجی  کلکتور باز دستگاه. به پارامتر
  مراجعه نمایید OP 2 

15 

خروجی دیجیتال دستگاه است و زمین برگشت این خروجی ترمینال  
COM .هست 

توجه کنید که این خروجی کلکتور باز بوده و در بعای موارد باید با  
ولت وصل شود    12  کیلو اهم به ترمینال  1  اهم تا  470ت  یک مقاوم 

 تا پالس موردنظر ایجاد شود. 

- Programing and PG cart LAN 

Connection 
این ترمینال برای پروگرام کردن درایو و آپدیت کردن درایو یا اتصال   16

 شود.جهت کلوز کردن درایو استفاده می  PGبه کارت 
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 نصب دستگاه

o  نحوه سیم بندی کنتاکتورها با فیدبکEnable  در حالتN.C 
 

Control Panel
Feedback Input

Enable 

Feedback

TC1 TC2 BM

RLS

51

 
o  نحوه سیم بندی کنتاکتورها با فیدبکEnable  در حالتN.O 

Control Panel
Feedback Input

Enable 

Feedback

TC1 TC2 BM

RLS

51
 

 
 Enable دبکیف یبند مینحوه س  12شکل 
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 نصب دستگاه

M

B+

R

S

T

W

V

U

B-

PE

12V

I1

I2

I3

I4

I5

I7

I8
Contactor
Relay 1

COM

R

S

T و 
ی 

ود
ر

 و
ز

وی
 ن

تر
فی 

 
 

ونی
رم

ها
ش 

اه
 ک

ف
س 

ی
ج

رو
خ

ز 
وی

 ن
تر

فی 

م اومت ترمز

Intermediate Speed

Inspection Speed

Leveling Speed

Down Command

Up Command

12V Output

Enable Input

Normal Speed

Enable 
Feedback 

I6
Rescue Speed

Brake
Relay 2

Fault Output 
Relay 3

BM

TC2

BM

ن
رما

 تاب و ف
رمز

ل ت
کنتر

 

 
-

~
~

TC2

Control Panel 
Emergency Failure(EN1-

EN2)

                  (68)
TC1

TC1 TC2

N.
O

      Fault     

+

-

                 
(COM)

OP2

LAN 
Connecti
on

 
Enable تالیجید  یترمز و ورود یبند مینحوه س  13شکل 
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 )مختص سیستم کلوز(  یکینصب الکترون

o  نصب الکترونیکی کارتPG برای کلوز کردن درایو 

B+

R

S

T

W

V

U

B-

PE

12V

I1

I2

I3

I4

I5

I7

I8
Contactor 
Relay 1

COM

Enable 
Feedback 

I6
Brake Relay 2

Fault Output 
Relay 3

+

-
 LAN ورودی

B-

B+

A-

A+

12V

GND

 LAN  کابل
کارت   PG  ترمینال ها

PG card

 
 L200  ویبه درا مایز  PGنحوه اتصال کارت   14شکل 

 
 به درایو زیما متصل کنید.  LANزیما را از طریق یک کابل  PGکارت 

باید سیم بندی را بصورت زیر انجام دهید. در    براساس نوع انکودر  PGبرای اتصال انکودر به کارت  
ترمینال    PGاستفاده می کنید باید روی سوکت ورودی کارت    TYPE-Bصورتی  که از انکودر انکریمنتال  

 را پل کنید.  B-,A-,GNDهای 
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 )مختص سیستم کلوز(  یکینصب الکترون

INCREMENTAL ENCODER-TYPE A

A-

A

B-

B

12

GN D

 سیم های انکو ر

PG-i12

A-

A

B-

B

+V

0V

INCREMENTAL ENCODER-TYPE B

A-

A

B-

B

5
GN D

 سیم های انکو ر

PG-i05

A

B

+V

0V

کارت انکو ر LANکابل 

XIMA L200

کارت انکو ر LANکابل 

XIMA L200

 

 ما یز  PGکارت  یسوکت ورود به  PG12و  PG5 ینحوه اتصال انکودر ها   15شکل 
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 )مختص سیستم کلوز(  یکینصب الکترون

ERN 1387  Encoder

IG

a

B-

A-

C-

D-

R-

IP

b

B+

A+

C+

D+

R+

سیم های اتصال 
کارت انکو رLANکابل  انکو ر

     PG-SinCos

ECN 1313/ ECN 413 
Encoder

IP

A

DT

CK

A+

B+

IG

B

DT

CK

A-

B-

سیم های اتصال 
 انکو ر

PG-EnDat 

XIMA L200

کارت انکو ر  LANکابل 

XIMA L200

 
 

ما یز  PGکارت  یبه سوکت ورود   Absolute EnDatو   Absolute SinCos ینحوه اتصال انکودرها   16شکل 
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 حالت نجات

o  مد اضطراری)نجات( یاRescue 

دهد، باید ورودی درایو از برق شهری قطع شده و توسط یک  در این مد که هنگام قطع برق رخ می  
ورودی   دو  پارامتر    وصل   UPSبه    Tو  R کنتاکتور  تنظیم  این حالت طبق  در  درایو    گردد.  عملکرد 

مشخص شود؛ این   باید توسط پارامتر  UPSشود. همچنین توان حداکثر مجاز خروجی مشخص می 
مشخص شده است را محدود خواهد کرد.    توان سرعت در حالت اضطراری یا نجات که در پارامتر  

ولت نیز راه اندازی می شود و در حالت نجات خطای   220لازم به ذکر است درایو زیما با ولتاژ ورودی  
Under Voltage   غیرفعال می ولتاژ  این حالت ورودی  شویا کاهش  در  باید حتما  اما  به    I7د.  مربوط  که 

( نیز فعال شود. ورودی نجات باید I2یا    I1 سرعت نجات است و یکی از دو ورودی جهت بالا یا پائین )
جهت فعال شود و تا پایان عملیات نجات فعال بماند و بعد از قطع فرمان جهت برداشته  ورودی  قبل از  
 شود. 
 

 نکات مهم 
را از شمول    خارج شدن از محدوده مقادیر مجاز، باعث آسیب به مدار کنترل درایو شده و آن 1

 نماید. گارانتی خارج می 

متر مربع استفاده کنید. برای اتصال خروجی میلی  5/0تا  35/0برای نصب ترمینال فرمان از سیم  2
 تفاده نمایید. توانید اس متر مربع نیز می میلی  1رله فرمان از سیم تا سطح مقطع 

ها را با طول مناسب لخت کرده  در صورت نیاز به بستن چند سیم زیر یک ترمينال، ابتدا همه آن  3
 پیچیده و درون یک کابل شو قرار دهید و به ترمینال مربوطه وصل کنید. هم و به 

های  پیچ   سفت کردن متعادل  .شدت پرهیز کنیدهای ترمینال به ازحد پیچاز سفت کردن بیش  4
 کند.ترمینال برای کارکرد درست کفایت می 

 ها آسیب جدی وارد کند. تواند به ترمینال گوشتی نامناسب می آچار پیچ  استفاده از ✓
موتور، حامل جریان    هایورودی/خروجی قدرت دستگاه، بخصوص سیم  های توجه کنید که سیم  5

ها دستگاه، نویز و اختلال  توانند به روی فرمان راحتی می و ولتاژ و فرکانس بالایی هستند و به 
های کنترل را از دورترین مسیر ممکن  ایجاد کنند. برای جلوگیری از این اختلال احتمالی، سیم 

 بل شیلد دار استفاده نماییدالامکان برای موتور از کاهای قدرت عبور دهید و حتی نسبت به کابل 
باید در همان نقطه به    )زمین اینورتر هم و شیلد کابل موتور را به زمین تابلو متصل نمایید.

 )زمین تابلو باید متصل باشد
کنید، شیلد کابل کنترل را نیز در  که برای کابل کنترل هم از نوع شیلد دار استفاده می درصورتی 

 ای(اتصال تک نقطه همان نقطه قبلی زمین کنید. )
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 حالت نجات

o  روش های مختلف عملکرد درایوXima  :در حالت نجات 
 

 تک فاز ) منبع تغریه بدون وقفه( 220Vac UPSاستفاده از . 1
 220v UPSپیروی کنید.    زیر  دستورالعمل  از عملیات نجاتتک فاز برای    220v UPS  یک  از  استفاده  هنگام

  I7در این حالت با فعال شدن ترمینال ورودی   ولت استفاده کرد.   ۴۰۰توان برای درایوهای کلاس   را می 
 منتقل می شود.درایو، سیستم به حالت نجات 

 . دهدبه درایو را نشان می  UPSشماتیک کلی نحوه ی اتصال  17  شکل 
 

M

B+

R

S

T

W

V

U

B-

PE

12V

I7

R

S

T

Breaking 
Resistor

12V Output

Rescue input

TC

LAN 
Connection

 

 

 

JH Fuse

UPS
Sin wave
220 Vac

Single-Phase

Relay

MC

 
 عملیات  مراحل در حالت نجات ویدر هنگام عملکرد درا  UPS 220Vacاستفاده از   17شکل 
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 حالت نجات

 
 درایو DCباس  مستقیم جهت تغریه DC560V UPSاستفاده از . 2

. در این حالت  را داردباس درایو    DCجهت اتصاال مساتقیم به    DCایجاد ولتاژ    توانایی   UPSاین نوع  
به صاورت همزمان،    تواندمی   UPSشاود. این نوع  یک مرحله از یک ساو کننده ی ورودی درایو حذف می 

علاوه بر متصاال بودن برق شاابکه، به درایو متصاال باشااد. مراحل عملیات و شااماتیک کلی عملکرد این  
UPS  باشد.به صورت زیر می 

 DCتوجه داشاته باشاید که برای عملکرد مناساب و بدون وقفه ی سایساتم نجات در این حالت، ولتاژ  
 ولت باشد. 480حداقل  باید  تزریق شده به درایو

M

B+

R

S

T

W

V

U

B-

    or d

12V

I7

R

S

T

12V Output

Rescue Speed

TC

LAN 
Connection

 

 

 

JH Fuse

Breaking 
Resistor

UPS
Sin wave 

220Vac Single-Phase
& 560Vdc MC

 
 در حالت نجات  ویدر هنگام عملکرد درا  UPS 560Vdcاستفاده از     18شکل 
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 تنظیم نرم افزاری

 ی افزارنرم تنظیم 
o  نمایشصفحهکلیدها و 

برای نمایش مقادیر و   LEDعدد چراغ  4رقمی ممیز دار و  4دارای یک نمایشگر  XIMA درایو 
ریست کردن خطاها و استارت استوپ   ،تایي برای تنظیم پارامترها (8) 6کلید و یک صفحه  ،پارامترها
 باشد.موتور می 

 
            Xima-L200                                                                   Xima-L100                               

 
 L200و  L100دستگاه   یاصل دیکلصفحه  19شکل 
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 تنظیم نرم افزاری

 XIMAنمایش دستگاه کلید و صفحهمعرفی صفحه 9جدول  
 نمایش کلید و صفحه  صفحه 

1 LCD 
جریاان،    دور، رقمی و برای نماایش مقاادیر فرکاانس،  4نماایش  صااافحاه
 و مشاهده و تنظیم پارامترها مقدار بار

2 LED 
برای نماایش جهات چرخش موتور، نماایش جریاان یاا   LEDچهاار عادد  
 فرکانس یا دور موتور، استارت یا استوپ بودن دستگاه درصد بار،

3 START/DIR  جهتو تغییر کلید استارت (START/DIR) 

4 
RESET/STOP 

(L100) 

 (RESET/STOP) ریستکلید استوپ و 
را ریسااات    دادهرخثاانیاه، خطاای    2داشاااتن این کلیاد باه مادت  نگاه
و   شاااودنمی با این کلید ریسااات   اتصاااال کوتاه یا   خطای )کند.می 

 دستگاه باید خاموش و روشن شود(
اگر خطاایی مکرراً رخ می ت دهاد از ریساااات کردن آن  وجاه کنیاد کاه 

خودداری نموده و حتماً با شرکت تماس حاصل نمایید تا از خرابی کلی 
 .دستگاه جلوگیری به عمل آید

5 

NEXT/INC(+) 
 

PREV/DEC(-) 

 .(PREV/DEC)  و کلیاد کااهش/قبلی   (NEXT/INC)کلیاد افزایش/بعادی 
در هنگاام تنظیم پاارامترهاا، برای حرکات روی پاارامترهاای مختلف و یاا 

پاارامتر( باه کاار  تغییر مقادار یاک پاارامتر )در صاااورت انتخااب شااادن
 رود. در ادامه توضیحات بیشتر را مشاهده خواهید نمود.می 

6 ENTER 
برای رفتن به صفحه پارامترها، انتخاب و ذخیره یک پارامتر    Enterکلید 

هایی مثال تنظیم خودکار و برگرداندن پارامترها به کار و یا اجرای فرمان
 در ادامه توضیحات بیشتر را مشاهده خواهید نمود. رود.می 

7 BACK 
هاناگااام تاناظایام    (Back)  کالایااد خاروج در  مارحالااه  هار  از  خاروج  بارای  کااه 

 رود.پارامترها به کار می 

8 
DISP 

(L200) 
 .حالت صفحه نمایش را تغییر می دهد

9 
P1/RESET 

(L200) 
 .رزرو شده
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 تنظیم نرم افزاری

 نمایش صفحه  ✓
استارت شود،  درصورتی  دستگاه  صفحه   مورد  کمیتکه  روی  و  نظر  خواهد شد  دیده   LEDنمایش 

با فشردن کلیدهای مثبت یا منفی در صفحه اصلی، می توان پارامترهای    .می شودمربوطه نیز روشن  
 مختلف درایو از قبیل دمای هیت سینک، ولتاژ باس، تغییرات انکدر، جریان خروجی و ... را مشاهد کرد. 

 

o  تنظیم پارامترها 
از پارامترها  :توجه آنی بر کارکرد موتور خواهند داشت، که این تأثیر شامل تغییر جهت    بعای  اثر 

دیده و مسلط موتور نیز خواهد بود. توجه داشته باشید که این تغییرات حتماً توسط کارکنان آموزش 
به کارکرد سیستم، اعمال شوند. هرگونه اشتباه در تنظیم پارامترها، احتمال خرابی دستگاه را بالا برده و  

  شدید   تواند منجر به صدمات جانی دهد و حتی می چنین عمر کل سیستم و راندمان آن را کاهش می هم
 شود. 

نیز،    برخی دیگرتغییر هستند و تغییرات    بعای پارامترها نیز فقط در هنگام استوپ بودن درایو قابل
 شود.هنگام ذخیره شدن و خروج از صفحه تنظیم پارامترها اعمال می 
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 تنظیم نرم افزاری

 XIMAدستگاه   یپارامترها مینحوه تنظ :  20شکل 

Parameter Submenu

Set value of parameter

Last edited parameter

Parameter menu

...

                                                

-

ENTER

ENTER

ENTER

+

+

+

+

+

+

+

-

-

-

-

-

-

-

Back

Back

Back

+

+

+

-

-

-

+

Bac
k

ENTER Saved

Without Save

ENTER Saved

-

+

ENTER

Back

+

With password

---
-

+

+

+

+
-

-

-

-

Without password

Without password

+

+

-

-

 
+

-



  

 51 

 

 تنظیم نرم افزاری

o  پارامترها طریقه تنظیم 
 . را فشار دهید و رها کنید تا به صفحه پارامترها بروید Enter کلید ابتدا -
  و کلید   تنظیم کرده باشید ابتدا باید کلمه عبور را وارد کنیدیا همان کلمه ورود را    اگر پارامتر    -

Enter تا به قسمت پارامترها بروید. برای اطلاعات بیشتر به پارامتر را بزنید     .مراجعه کنید 

 

. برای دیدن گروه بعدی کلید  شودنمایش دیده می شده روی صفحه اکنون نام آخرین گروه تنظیم   -
NEXT  و برای دیدن گروه قبلی کلیدPREV  .را فشار دهید 
شده در را فشار دهید تا وارد گروه موردنظر شوید. اکنون نام آخرین پارامتر تنظیم   Enterحال کلید    -

 شودگروه موردنظر دیده می 
کلید    - بعدی  پارامتر  دیدن  قبلی   NEXTبرای  پارامتر  دیدن  برای  دهید.    PREVکلید    و  فشار  را 

 خواهید نمود.  را مشاهده دارید به ترتیب همه پارامترها که این کلیدها را نگه درصورتی 

کلید    - موردنظر،  پارامتر  تنظیم  به  Enterبرای  پارامتر  مقدار  هنگام  این  در  دهید.  فشار  صورت  را 
 .زن دیده خواهد شدچشمک 

 توانید مقدار پارامتر را تنظیم کنید. می  - و +با فشردن کلیدهای  -
دارید مقدار پارامتر با سرعتی متغیر، اضافه و کم خواهد شد و در صورت  که این کلیدها را نگه درصورتی 

 صورت کوتاه، تنها یک واحد تغییر انجام خواهد شد. فشار دادن این کلیدها به 
را فشار دهید و در صورت تمایل به   Enterکلید که تمایل به ذخیره تغییرات پارامتر دارید، درصورتی  -

 را فشار دهید. Backلغو تغییرات آخرین پارامتر، کلید خروج یا 
، یک مرحله به عقب بازخواهید گشت و پس از چند بار فشردن آن از  Backبا هر بار فشردن کلید    -

 صفحه پارامترها خارج خواهید گشت. 

به مقدار قبل از   شده،  آخرین پارامتر تغییر داده  سازی،ه صورت خروج بدون ذخیر   توجه کنید که در
به  تنظیم خود برخواهد از پارامترها  آنی در کارکرد سیستم تأثیر   گشت. ضمناً تغییرات بعای  صورت 

 و ذخیره پارامتر، مؤثر خواهند بود.  Enterگذارد و برخی دیگر پس از فشردن می 
 

o سازی به مقادیر اولیه و ذخیره  برگشت 
برگرداندن مقادیر پیش به  تمایل  یا  در صورت  و  از مقادیر فعلی  یا گرفتن نسخه پشتیبان  و  فرض 

 برای اطلاعات بیشتر به تنظیم استفاده کنید. توانید از پارامتر  برگرداندن آخرین تنظیمات قبلی می 
 مراجعه نمایید.  پارامتر  

 
o ی رمزگرار 

توانید یک رمز )عدد  کاری احتمالی توسط افراد متفرقه، می دست   برای مصون ماندن مقادیر پارامترها از
صورت    رمز عبور به  عبور( برای دستگاه تعریف کنید. در این حالت برای رفتن به صفحه پارامترها ابتدا باید

تنظیم شود به معنی نبودن رمز عبور برای تنظیم خواهد بود.   0صحیح وارد شود. اگر مقدار رمز عبور  
مراجعه نمایید.  برای اطلاعات بیشتر به بخش تنظیم پارامتر  
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 پارامترها

 پارامترها 
 Xima-Lدستگاه   یپارامترها یبند دسته  یمعرف 10جدول  

نمایش  
 توضیحات  نام دسته پارامتر  پارامتر 

 اندازی، مقادیر ماکزیمم  پارامترهای پرکاربرد مثل شااتاب راه پارامترهای اولیه
 .هست آن و مینیمم دور و امثال

 مقادیر نامی موتور 
مقاادیر ناامی موتور ماانناد ولتااژ، جریاان، ضاااریاب توان،  

فرض هسااات کاه اکثراً از روی فرکاانس، دور و جهاتِ پیش
 شوند.پلاک موتور وارد می 

 ها خروجی و  ورودی 
های  همان ترمینال،  های دیجیتال و آنالوگخروجی و  ورودی  

 .گردندفرمان هستند که با توجه به نیاز و کاربرد تنظیم می 

  پاارامترهاای سااایساااتمی خااص ماانناد طریقاه شاااتاابگیری و  پارامترهای سیستمی
 توقف، نوع کاربرد درایو و موارد دیگر هست.


پارامترهای سیستم  

 حلقه بسته 
مورد نیاز   افزاری و ضارایباین پارامترها شاامل تنظیمات نرم

 برای تنظیم سیستم حلقه بسته است.

  پارامترهای حفاظتی 
که در این دسته قرار   گروه مختص توابع حفاظتی استاین  

بار موتور، حفاظت اضاافه دما و دارند مانند حفاظت اضاافه
. ... 

  ورودی مانیتورینگ غایارفاعااال باودن  یااا  فاعااال  باخاش  ایان  و در  هااا 
 شود.دیجیتال درایو نمایش داده می  هایخروجی 

 
  تعدادتاریخچه و 
 خطاها

و بعااای از  های ساایسااتمبررساای تاریخچه خطاها یا فالت
در این دساااتاه،    .شاااوددر این بخش انجاام می   هااکمیات

 .مشاهده هستندپارامترها فقط قابل

 4اپروچ دایرکت 
طبقاات در   1CFپاارامترهاای مربوط باه تااخیر سااانساااور  

 سیستم اپروچ

 

های بعدی  توجه کنید که پیوسته نبودن شماره پارامترها برای افزودن پارامترهای احتمالی در نسخه 
 ست. ادستگاه  

از پارامترهای موجود در این دفترچه در دستگاه شما در دسترس نباشند )برای   ممکن است بعای 
. برای اطلاعات بیشتر با  موجود نمی باشد(  100رهای مربوط به سیستم حلقه بسته در سری  مثال پارامت

 شرکت تماس حاصل نمایید. 
 
 

 
4  ApproachDirect  
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 پارامترها

 پارامترهای اولیه 

پارامتر   نوع  فرض پیش  محدوده تنظیمات  نام 
 Normal Speed 0.00-2.50 m/s 1.00 R/W 

  سرعت نرمال در تنظیمات سرعت آسانسور

 Intermediate Speed 0.00-2.50 m/s 0.50 R/W 

  یا میانی در تنظیمات سرعت آسانسور  mediumسرعت 

 Inspection Speed 0.00-2.50 m/s 0.30 R/W 

  سرعت ریویزیون در تنظیمات سرعت آسانسور 

 Leveling Speed 0.00-2.50 m/s 0.10 R/W 

  روی در تنظیمات سرعت آسانسورسرعت جابجایی یا پیاده 

 
 Open Loop حالت  در( زمان -سرعت) آسانسور حرکت  یمنحن  21شکل 

 
 Acceleration 0.00-1.00 m/s2 0.50 R/W 

  برحسب متر بر مجذور ثانیه شتاب راه افتادن 

 Jerk 1 0.00-5.00 m/s3 0.10 R/W 

  تکانه ابتدای شتابگیری برحسب متر بر مکعب ثانیه 

 Jerk 2 0.00-5.00 m/s3 0.20 R/W 

  تکانه انتهای شتابگیری برحسب متر بر مکعب ثانیه 
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 پارامترها

 
 X0 و  X3 یپارامترها  22شکل 

 
 X3 0-300 cm 155 R/W 

  فاصله بین آهنربای دور انداز تا سطح طبقه 

 X0 0.0-50.0 cm 5.2 R/W 

  Levelingنصف فاصله بین دو آهنربای 

 Stop Method 0-1 0 R/W 

 کند: زیما از دو روش برای ایستادن در طبقات استفاده می 

47 
  0و  با استفاده از پارامترهای  Distance Approachروش فاصله یا 

      1تا  پارامترهای  با استفاده از Decelerationروش تنظیم معمولی یا 

 Deceleration 0.00-1.50 m/s2 0.70 R/W 

 48 شتاب توقف، برحسب متر بر مجذور بر ثانیه. 

 Jerk 3 0.00-5.0 m/s3 0.80 R/W 

 48 تکانه ابتدای کاهش سرعت برحسب متر بر مکعب ثانیه 

 Jerk 4 0.00-5.0 m/s3 0.80 R/W 

 48 تکانه انتهای کاهش سرعت برحسب متر بر مکعب ثانیه 

 

  

X0 

X3 

 انداز آهنربای  ور رویآهنرباهای پیا ه

ط   سططط

 طبقه

Levelin

g 
Low Speed 
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 پارامترها

 

 
 

 Brake on Delay 0.0-3.0 s 0.7 R/W 

  تأخیر ابتدای حرکت بین باز شدن ترمز و فرمان استارت برحسب ثانیه 

 Brake off Delay 0.0-3.0 s 0.8 R/W 

  هنوز ادامه دارد.  PWMزمانی که پس از توقف و گرفتن ترمز، مدت 

 Brake Start Delay 0.0-3.0 s 0.5 R/W 

  شدن ترمز برحسب ثانیه  و باز PWMتأخیر بین شروع 

 Inspection Acceleration 0.00-1.00 m/s2 0.40 R/W 

  یا ریویزیون برحسب متر بر مجذور ثانیه  Inspectionشتاب در مد 

 Inspection Deceleration 0.00-1.50 m/s2 0.70 R/W 

  یا ریویزیون برحسب متر بر مجذور ثانیه  Inspectionشتاب توقف در مد 

 Inspection Jerk 0.00-5.00 m/s3 0.40 R/W 

  یا ریویزیون بر حسب متر بر مکعب ثانیه  Inspectionدر مد  Jerkتکانه یا 

Up 

Enable 

Contactor 

PW

M 

Brake 

Start 

V3 

V0 

Speed 

 

V3 

V0 

<1s 0.1s 

Brake 

Start 

Delay 

Brake 

On 

Delay 

Brake off Delay 

 

 مای ز  و ی را  ر Brake Sequence ای   ترمز بیترت  23شکل  
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 پارامترها

 
) بسته  حلقه حالت در( زمان-سرعت ) آسانسور حرکت ی منحن 24شکل  Closed loop ) 

 Initial acceleration   0. 1-3.00 m/s2 1 R/W 

  برحسب متر بر مکعب ثانیه   initialدر بازه  شتاب

 Initial Speed 0.00-3.00 m/s 0.00 R/W 

  initialسرعت بازه 

 Initial Time 0.0-2.0 s 0.0 R/W 

  initialزمان بازه 

  Mechanical Brake Enable 0.00-0.10 m/s 0.00 R/W 

  شود. )برحسب متر بر ثانیه( سرعتی که در آن ترمز مکانیکی فعال می 

 Rescue Speed  00.00-1.00 m/s 00.10 m/s R/W 

باشد، این پارامتر حداکثر سرعت در مد اضطراری را  2یا  1برابر  Pd03پارمتر اگر 
شود. در صورتی که محدود می  UPSکند. این سرعت با توجه به توان مشخص می 

برسد، سرعت   به مقدار مشخص شده در پارامتر   UPSتوان کشیده شده از 
 افزایش نخواهد یافت. 

باشد، این پارامتر، سرعت اولیه حرکت موتور در حالت اضطراری را   Pd03=3اگر 
 کند.تعیین می 

 

 Rescue Stop Delay 0.01-5 s 0.01 s R/W 

)میزان تاخیر برای خاموش شدن سیستم نجات   تاخیر توقف در حالت نجات
  (1CFاضطراری بعد از سنسور 

CA Compensate Mask 1-500 mm 20mm R/W 
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 پارامترها









)محدوده ای که نیاز به  CAN و CA1 سوئیچ های مکان اختلاف برای مجاز  محدوده
 جبران سازی ندارد( 

در صورتی که مکان سوئیچ ها نسبت به مکان شناسایی شده در عملیات کالیبره  
اعلام   CACFبیشتر از مقدار تعیین شده در این پارامترتغییر کرده باشد، خطای 

 شود. می 

 









Max 1CF Dis Error 10 – 300mm 50mm R/W 

نیاز به جبران  )محدوده ای که  1CFسنسور  ی اختلاف مکان یمحدوده مجاز برا
 سازی ندارد( 

  برهیکال  اتیشده در عمل یی سنسور نسبت به مکان شناسا نیکه مکان ا  ی در صوت
اعلام   CACF یکرده باشد، خطا رییپارامتر تغ نی شده در ا نییاز مقدار تع شتریب
 شود ی م

 







Pos Error Speed 0.1 – 1 m/s 0.75 R/W 

  د افتی اتفاق م CACFیخطاکه   نی شدن بعد از ا برهی کال اتیسرعت عمل







Rescue jerk 0.00-5 m/s3 0.2 R/W 

  تکانه حرکت در مد نجات 

 

o  پارامترهای نامی 

پارامتر   نام 
محدوده  
فرض پیش  تنظیمات   نوع  


Motor Rated Current 2-36 A Drive Rated 

Current 
R/W 

  جریان نامی موتور 


Motor Rated Voltage 100-500 V Motor Default 

Voltage 
R/W 

  ولتاژ نامی موتور


Motor Rated Frequency 5.0-500.0 Hz 50.0 R/W 

  فرکانس نامی موتور 


Nominal Speed 0.00-2.50 m/s 1.00 R/W 

  نامی موتور  سرعت


Default Motor Direction 0-1 1 R/W 

  فرض موتورجهت چرخش پیش 


Low Speed Gain 0.50-1.20 1.00 R/W 

  ضریب سرعت پائین 


Motor Power 

1.0Kw- drive 

maximum power 
Motor Default 

power 
R/W 

  توان نامی موتور
Motor Pair Poles 1-50 2 R/W 
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 پارامترها

پارامتر  محدوده   نام 
 تنظیمات 

فرض پیش   نوع  

   تعداد جفت قطب های موتور


Motor RPM 30-9999 rpm 1460 R/W 

  دور نامی موتور


I_noload 20-90 a 50 R/W 

  جریان بی باری 


Stator Resistance 0- 200.00 Ω default R/W 

  مقاومت استاتور 


Rotor Resistance 0- 200.00 Ω default R/W 

  مقاومت روتور 





Encoder Pulse 0-4096 1024 R/W 

  تعداد پالس انکودر در هر سیکل 





Encoder Direction 0-4 2 R/W 

 کودر ا هت انااجون ااتی

 

 0 تیون انجام شده و جهت راست گرد است 

 1 تیون انجام شده و جهت چپ گرد است  

 2 نیاز به تیون دارد 

 3 تیون چرخشی بدون بار 

 4 زاویه قطب در حالت سکون  تیون


L-Sigma 0.01-0.30 0.10 R/W 

  ( Lmبه  Lsموتور ) ینسبت اندوکتانس محاسبه شده  


Slip Gain 0.50-2.50 0.70 R/W 

   عملکرد  اصلاح  یبرا پی جبران اسل بهره ی





Inertia Estimation (auto tune) 0-1 1 R/W 

فعال و غیر فعال کردن تخمین پارامترهای داخلی. پس از اتمام رویه، به صورت  
  شود. ذخیره می  0اتوماتیک بر روی 





Encoder Offset 0 0.0-360.0 360.0 R/W 

درحالتی  اختلاف زاویه بین انکودر و قطب های موتور در جهت خلاف ساعتگرد )
  (است 0بر روی  که 





Encoder Offset 1 0.0-360.0 360.0 R/W 

در حالتی که  اختلاف زاویه بین انکودر و قطب های موتور در جهت ساعتگرد )
  (است 1بر روی  

Brake BackLash 0.00-99 0.01 R/O 
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 پارامترها

پارامتر  محدوده   نام 
 تنظیمات 

فرض پیش   نوع  




  لش ترمز )مقدار حرکت شفت موتور در لحظه ی قفل بودن ترمز(   بک میزان





Encoder Noise 0.00-99 0.01 R/O 

  نویز انکدر 





Stop Number 0-32 1 R/W 

 یی در مد اپروچ جهت شناسا برهی کال اتیفعال کردن اپروچ )آغاز عمل  -0
 طبقات( 

 
 است. فعال  ریاپروچ غ  رکتی دا  -1

 
بعد از   ویباشد که توسط درا  ی پارامتر مربوط به تعداد طبقات م نیا  -32 ~2

 گردد ی م محاسبه برهیکال یاتمام مرحله 

 





1CF sensor delay for all floors 0-50 ms 20 ms R/W 

  طبقات   یدر همه 1CFسنسور  یبرا ریاعمال تاخ 

 

 

o ها یخروجو  هایورود 

پارامتر   نام 
محدوده  
فرض پیش  تنظیمات   نوع  



Speed Input Method 0-9 0 R/W 

 و:ووووو ت درایوخا  سرعوویم نحوه انتوتنظ
 
 انتخاب براساس اولویت بالاتر سرعت  – 0

در این روش، هر ورودی، نمایانگر یک سرعت است که به خروجی درایو  
پیاده روی، میانی، نرمال و    صورتها در این مد به شود. سرعت اعمال می 

 شوند. تنظیم می  PA04تا   PA01رویزیون هستند. که از طریق پارامترهای  
 

 انتخاب بصورت باینری  – 1
  8براساس فعال یا غیر فعال بودن،  I3, I4 ,I6در این حالت سه ورودی 

جز حالتی که سه ورودی غیر فعال است، بر  حالت ایجاد می کنند، که به 
اساس جدول زیر، سرعت مشخصی به خروجی اعمال می شود. در این  

گیرد که کدام  حالت، دیگر مد رویزیون وجود ندارد و تابلو تصمیم می 
در این حالت با تغییر نحوه  اختصاص دهد.  سرعت را به رویزیون
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 پارامترها

پارامتر  محدوده   نام 
 تنظیمات 

فرض پیش   نوع  

، هیچ تغییری در مد ایجاد نشده و فقط با مد   ایستادن 
Deceleration ،  کند. آسانسور حرکت می 

 
  I6 I4 I3 توضیح 

توقف موتور و برداشتن  
 - 0 0 0 فرمان کنتاکتورها 

 1 0 0 1سرعت مولتی اسپید 

  0 1 0 2سرعت مولتی اسپید 
  1 1 0 3سرعت مولتی اسپید 
  0 0 1 4سرعت مولتی اسپید 
  1 0 1 5سرعت مولتی اسپید 
  0 1 1 6سرعت مولتی اسپید 
  1 1 1 7سرعت مولتی اسپید 

 
 انتخاب از طریق ارتباط سریال- 3و  2

ی ارتباط  وسیلهمختلف از طریق برد کنترلی و به   هایدر این حالت سرعت 
 شوند. سریال بین برد کنترلی و درایو، انتخاب می 

 
یا   ، به منظور کنترل از طریق کامپیوترModbus RTUارتباط از طریق پروتکل  -4
PLC 
 
 بالابری  به درایوهای  مربوط -5

به ترتیب   I2و  I1ورودی های ، enableورودی  داشتن بدون نیاز بهدر این حالت، 
.  عمل می کند fast stopبه عنوان  I3ورودی   به عنوان جهت های بالا و پایین، و

قابلیت   I7در این حالت ترمینال  می باشد.( PA04)سرعت مرجع، سرعت نرمال 
( I3ولی ورودی فست استاپ )  را دارد ( PC07)جایگزین شدن با دیگر ترمینال ها 

 شود. نمی  نگاشت I7بر روی 

 
 حالت اپروچ  -8
دو طبقه با   ،ی انی)در طبقات پا را داریم. CA1 و CANزمانی که تنها دو سوئیچ  

 متر وجود ندارد(1کمتر از  یفاصله 
 
 حالت اپروچ  -9
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 پارامترها

پارامتر  محدوده   نام 
 تنظیمات 

فرض پیش   نوع  

  را هم داریم. EC1و   ECNدو سوئیچ  CA1و  CANزمانی که علاوه بر سوئیچ های  
 CA1 یهام یس متر وجود دارد(، 1کمتر از   یدو طبقه با فاصله   ،ی انیدر طبقات پا )

  CANو  CA1 یهانال یترمرا به  EC1و  ECN هایسیم و I2و  I1 یهانال ی ترمرا به  CANو 

 ( دیتابلو فرمان متصل کن



Relay 1 Setting 0-8 0 R/W 

برای فرمان کنتاکتور   فرضصورت پیش   که به 1تنظیمات مربوط به رله شماره 
 شود. تعریف می 

 ها و خروجی های دیجیتال مراجعه کنید. به جدول تنظیمات رله 
 



Relay 2 Setting 0-8 1 R/W 

فرض برای فرمان ترمز تعریف  صورت پیش  که به  2تنظیمات مربوط به رله شماره 
 شود. می 

 دیجیتال مراجعه کنید.   هایها و خروجی به جدول تنظیمات رله 
 



Relay 3 Setting 0-8 2 R/W 

فرض برای فرمان ترمز تعریف  صورت پیش که به  3تنظیمات مربوط به رله شماره 
 شود. می 

 ها و خروجی های دیجیتال مراجعه کنید. به جدول تنظیمات رله 

 



OP 2 Setting 0-8 3 R/W 

صورت   که به  1مربوطه به خروجی دیجیتال )کلکتور باز( شماره  تنظیمات
 شده است.   آمده است، تنظیم Enableفرض برای زمانی که فیدبک پیش 

 ها و خروجی های دیجیتال مراجعه کنید. به جدول تنظیمات رله 
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 پارامترها

پارامتر  محدوده   نام 
 تنظیمات 

فرض پیش   نوع  
 

ی  
ها
متر
ارا
ت پ

ما
ظی
 تن
ول
جد






  
تا 








 شود.طبق جدول زیر انجام می  تا  تنظیم پارامترهای 
 ها و خروجی های دیجیتالتنظیمات رله

  فرمان کنتاکتور 
  فرمان ترمز 

 
، در زمان بروز خطا N.Cصورت وقوع خطا )خروجی دیجیتال به 

 شود( خروجی غیرفعال می 

 
 Enableخروجی فیدبک 

، در زمان بروز خطا خروجی  N.Cصورت )خروجی دیجیتال به 
 شود(غیرفعال می 

 
 Advanced Door Openingبرای استفاده در  Door Zoneناحیه فرود یا 

، در زمان بروز خطا خروجی  N.Cصورت )خروجی دیجیتال به 
 شود(غیرفعال می 


، در زمان بروز خطا N.Oصورت وقوع خطا )خروجی دیجیتال به 

 شود( خروجی فعال می 



 Enableخروجی فیدبک 
، در زمان بروز خطا خروجی فعال  N.Oصورت )خروجی دیجیتال به 

 شود( می 



 Advanced Door Openingبرای استفاده در  Door Zoneناحیه فرود یا 
، در زمان بروز خطا خروجی فعال  N.Oصورت )خروجی دیجیتال به 

 شود( می 

سازی برق برد کنترلی در مورد نجات با تاخیر خروجی فعال  

 


Door Speed 0.00-2.50 m/s 0.20 R/W 

  درب  سرعت

 Digital Input Configuration 0-11 7 R/W 

عنوان دیگر  مد نجات، قابلیت تنظیم به  سازیجز فعالبه  I7ورودی دیجیتال 
را تنظیم   I7توان پارامتر ورودی های دیجیتال را دارد. طبق جدول زیر می ورودی 
 نمود. 

 

 I7ت ریف برای جدول پارامترهای قابل  

 ورودی غیر فعال 
  تنظیم ورودیI7  بجای ورودیI1 

  تنظیم ورودیI7  بجای ورودیI2 

  تنظیم ورودیI7  بجای ورودیI3 
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 پارامترها

پارامتر  محدوده   نام 
 تنظیمات 

فرض پیش   نوع  

  تنظیم ورودیI7  بجای ورودیI4 

  تنظیم ورودیI7  بجای ورودیI5 

  تنظیم ورودیI7  بجای ورودیI6 

  تنظیم ورودیI7 سازی مد نجات  برای فعال 

  تنظیم ورودیI7  بجای ورودیI8 

  روی یکی از حالت    فیدبک ترمز )درصورتی که
 تنظیم شده باشد( 9یا  8های 

  ورودی سوئیچ به جای  که    EC1استفاده  )درصورتی 
 تنظیم شده باشد(  9روی حالت  

  استفاده به جای ورودی سوئیچECN    درصورتی که(
  تنظیم شده باشد(  9روی حالت  



Enable Normal-Close (NC) I8 

Terminal 
0-1 0 R/W 

 ( TC)تیغه کمکی کنتاکتور  NOدر حالت  Enable( فرمان 0)
 ( TC)تیغه کمکی کنتاکتور  NCدر حالت  Enable( فرمان 1)

 

 Reserved  - - R/W 

 Reserved  - - R/W 


Multi Speed 1 0.00-2.50 m/s 0.12 R/W 

  1سرعت مولتی اسپید 


Multi Speed 2 0.00-2.50 m/s 0.20 R/W 

  2سرعت مولتی اسپید 


Multi Speed 3 0.00-2.50 m/s 0.30 R/W 

  3سرعت مولتی اسپید 


Multi Speed 4 0.00-2.50 m/s 0.50 R/W 

  4سرعت مولتی اسپید 


Multi Speed 5 0.00-2.50 m/s 0.70 R/W 

  5سرعت مولتی اسپید 


Multi Speed 6 0.00-2.50 m/s 0.80 R/W 

  6سرعت مولتی اسپید 


Multi Speed 7 0.00-2.50 m/s 1.00 R/W 

  7سرعت مولتی اسپید 

Rescue Time 1 0-100 s 5 R/W 
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 پارامترها

پارامتر  محدوده   نام 
 تنظیمات 

فرض پیش   نوع  



در مد  رسازی برق برد کنترلبه فعال  زمان تاخیر قبل از وصل شدن رله مربوط  
تنظیم شده   8بر روی     تا )یکی از پارامترهای  نجات اضطراری با تاخیر

( باشد
 



Rescue Time 2 0-1000 s 200 R/W 

در مد نجات اضطراری   رسازی برق برد کنترلزمان وصل بودن رله مربوط به فعال 
   ( تنظیم شده باشد 8بر روی     تا )یکی از پارامترهای  با تاخیر

 

 

o پارامترهای سیستمی 

پارامتر  محدوده   نام 
 تنظیمات 

فرض پیش   نوع  



Password 0-9999 0 R/W 

  به  ورود هنگام  شود، تنظیم صفر از غیر  عددی روی به پارامتر این کهدرصورتی 
 امکان  تا شود وارد عبور رمز  عنوان  به عدد  این ابتدا باید  پارامترها، تنظیم صفحه
 . شود میسر پارامترها تنظیم
  به مکرر ورود تا بماند 0 پارامتر این تنظیمات، شدن نهایی  از قبل تا است بهتر

  به را پارامتر این تنظیمات، شدن نهایی  از پس و باشد ترآسان  پارامترها صفحه
 متفرقه، افراد توسط پارامترها احتمالی  تغییرات از تا کنید تنظیم دلخواه  عدد روی

 . آید عمل  به جلوگیری
 المقدور حتی  و  نشود  فراموش راحتی به  که کنید انتخاب را مقداری که کنید توجه
 . نمایید ثبت مطمئن درجایی   را آن مقدار
 . نمایید  حاصل تماس شرکت با پارامتر این مقدار کردن فراموش صورت در

 



Restore/Backup 0-4 0 R/W 

 بازگرداندن پارامترها غیرفعال است. در این حالت، عمل 

(Dummy State: Nothing happens) 



 

ثانیه فشارده   5برای   Enter، کلید 1اگر پس از تنظیم این پارامتر به روی عدد  
 گردند.فرض برمی شود تمامی پارامترها به مقدار پیش

( Restore to Default values ) 
 



فرض، تمایل به برگرداندن مقادیر  که بعد از انتخاب مقادیر پیشدرصااورتی 
 Enterکلید    2قبلی پارامترها داشاتید، پس از تنظیم این پارامتر به روی عدد  

 .ثانیه فشار دهید 5را 
(Restore Edited Parameters) 

 


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 پارامترها

پارامتر  محدوده   نام 
 تنظیمات 

فرض پیش   نوع  

پارامترها نساخه پشاتیبان  از مقدار جاری   Enterثانیه کلید  5داشاتن  با نگه
باشاند. کاربرد این حالت  شاود و مانند مرحله دوم قابل بازیابی می گرفته می 

برای زمانی است که اپراتور قصد انجام تغییراتی را دارد که ممکن است نیاز  
 به برگرداندن آن تغییرات باشد.

(Backup Edited Parameter) 
 





ثانیه،  5به مدت    enterو نگه داشتن کلید   4فعال کردن بوت لودر: با انتخاب  
به حالت بوت لودر می رود و می تواند به کمک    کاربردی  دساتگاه از حالت 

و نرم افزار به روزرساانی زیما، نرم افزار دساتگاه را اپدیت کند.   USB-485رابط  
ساتگاه را خاموش و روشان  اگر به اشاتباه به این حالت منتقل شادید، فقط د
 کنید و دستگاه به حالت عادی خود بر می گردد.



  میکند حذفرا  تا  خطای نهایی درایو در پارامترهای 7تاریخچه ی 



Rescue Mode 0-4 3  

 برای فعال نمودن مد اضطراری باید این پارامتر تنظیم شود. 
 فعال. عملکرد در مد اضطراری غیر  0
 شناسائی جهت بهینه با استفاده از مقایسه گشتاور.  1
 عملکرد طبق فرمان تابلو فرمان.  2
 شناسایی جهت بهینه در مد توان ثابت.  3
 PM/CLVیا  CLV در سیستمتابع نجات  4

فعال شاود. در   I2یا  I1و یکی از دو ورودی جهت   I7در حالت اضاطراری باید ورودی  
درایو شااروع به جابجائی کابین تا نزدیک ترین  ، اینصااورت بر اساااس پارامتر  

 طبقه خواهد نمود.
 
یا     ر  تنظیم شااود، درایو به مدت زمان تعریف شااده در پارامت  =1گر  ا  •

براسااااس جهتی که تابلو فرمان فعال کرده اسااات   (Rescue Search Time)همان  
(Up    یااDown حرکات می ) کناد. بعاد از کناد، ساااپس جهات دیگر را بررسااای می

مقاایساااه، جهتی کاه گشاااتااور کمتری نیااز دارد را برای اداماه حرکات انتخااب  
 کند.می 
 

کند، باشاد، در حالت اضاطراری طبق جهتی که تابلو فرمان اعمال می   =2اگر   •
ی درایو  در صاااورتی کاه توان ورود(، درایو باا حاداکثر سااارعات )تاا مقادار  

 کند.نشود به سمت طبقه بعدی حرکت می  بیشتر از 
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 پارامترها

پارامتر  محدوده   نام 
 تنظیمات 

فرض پیش   نوع  

کند، باشد، در حالت اضطراری طبق جهتی که تابلو فرمان اعمال می   =3اگر   •
و سرعت مشخص شده در پارامتر   درایو با توان مشخص شده در پارامتر  

   ینه تعیین  کند و با استفاده از مقادیر ولتاژ و جریان، جهت به حرکت می
شود. در صورت ایجاد گشتاور کافی برای حرکت کابین، درایو به حرکت خود  می 

دهد و در غیر این صورت، با کاهش فرکانس، گشتاور اعمالی افزایش ادامه می 
 یابد.می 
 

  ی در انرژ   یی با  صرفه جو  ولی    = 3مانند    قاً یدق  نورتریاباشد،     = 4اگر   •
کند، اما در   ی مصرف م  ی وات انرژ  500  شهیهم  نورتریا  3کند. در حالت    ی رفتار م

خواهد      یکمتر   یرا دارد ،مصرف انرژ   انکودربازخورد    نورتری حالت از آنجا که ا  نیا
 ( وات 500حداکثر ) داشت



UPS Power/Rescue Power 0.2-20.0 kw 0.4 Kw  

در حالت     UPSحداکثر توان مجاز خروجی    باشد،    2یا    1برابر    Pd03اگر پارمتر  
می  تعیین  را  محدود اضطراری  را  حالت  این  در  حداکثر  سرعت  توان،  این  کند. 

 ( kW 2.0فرض برابر کند. )مقدار پیش می 
در حالت اضطراری را تعیین    UPSتوان مصرف شده از    باشد،    =3اگر پارمتر  

نشود. )مقدار   UPSای انتخاب شود که موجب دشارژ  گونه . این توان باید به کندمی 
 ( 0.5Wفرض برابر پیش 

 



Switching Frequency 3.0-10.0 KHz 6.0 R/W 

می  تعیین  را  دستگاه  قدرت  طبقه  سوئیچینگ  فرکانس  مقدار  پارامتر  کند. این 
موتور و کم شدن دامنه نوسانات  های بالاتر، باعث کم شدن صدای سوت فرکانس 

از طرف دیگر، باعث کاهش جزئی گشتاور و توان جریان و گشتاور می  شود. ولی 
تر گشتاور در دورهای کردن دستگاه و کیفیت پایین   تر کارماکزیمم و همچنین گرم 
پایین موتور می  فرکانس   5.5که در دستگاه  درصورتی   شود.خیلی  این  کیلووات، 

کیلوهرتز،    4بالای   هر  ازای  به  تنظیم شود،  برای   3کیلوهرتز  توان  کاهش  درصد 
بگیرید. نظر  در  بین    دستگاه  پارامتر  این  بهینه  و   6تا    4مقدار  کیلوهرتز هست 

 نمایید.  مشکلی ندارید از تغییر این پارامتر خودداریکه با صدای موتور درصورتی 

 


Rescue Search Time 1.0-5.0 s 2.0 R/W 

  ی حرکت در حالت نجات. مدت زمان تست برای یافتن جهت بهینه 


Valid Starts 0-9999 0 R/W 

  تعداد مجاز استارت )ران( شدن دستگاه 

 Reserved  R/W 

 Reserved  R/W 

 Reserved  R/W 
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 پارامترها

پارامتر  محدوده   نام 
 تنظیمات 

فرض پیش   نوع  

 Reserved  R/W 


Version of software 0-9900 1980 R/O 

  نسخه نرم افزار درایو. 

 
 

o  حلقه بسته مد پارامترهای(Close) 
محدوده   نام  پارامتر 

 تنظیمات 
 نوع  پیش فرض 



Control Mode 0-2 0 R/W 

 تنظیم عملکرد درایو                         

 
 0 ( OLVکنترل حلقه باز موتور القائی )

 1 ( CLV) )گیرباکس دار( ی موتور القائی کنترل حلقه بسته 
 2 ( CLV/PM) )گیرلس(  ی موتور آهنربای دائمکنترل حلقه بسته 

 
 



Controller Bandwidth  0.1-500.0 35.0 R/W 

  کنترلر  پهنای باند اصلی 

 
 



Acceleration Low-speed Gain 0.01-99.00 1.00 R/W 

  های زیر ی پهنای باند حین شتاب گیری افزایشی برای سرعت بهره 

 
 



Deceleration Low-speed Gain 0.01-99.00 1.00 R/W 

  های زیر ی پهنای باند حین شتاب گیری کاهشی برای سرعت بهره 

 
 



Start/Stop Gain  0.01-99.00 1.00 R/W 

و   در زمان استارت(  ( and  ی پهنای باند در طول زمان پوزیشن لاکبهره 
  استپ 

 
 



Speed High  0.00-2.50 1.00 R/W 

    و  برای تطبیق پهنای باند ی پهنای باند اعمال بهره ی سرعت آستانه 

 
 



Notch Filter Activation Level  0.0-2.50 m/s 1.00 R/W 

دهد و فرکانس آن برابر با فرکانس چرخشااای را کاهش می   انکودراین فیلتر، ریپال  
های بالا و پایین تر از فرکانس مکانیکی  ای موتور است. این فیلتر در فرکانسلحظه  
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محدوده   نام  پارامتر 
 تنظیمات 

 نوع  پیش فرض 

دارد. این پاارامتر، میزان    notchیاک دارد و کمترین مقادار را فرکاانس   یکنونی، بهره
 شود.دهد که پس از آن فیلتر وارد فرایند می ای را نشان می ستانهآ



Mechanical System Inertia  0.01-20.00 0.20 R/W 

این پارامتر، پارامتر اصاالی برای کنترل حرکت اساات و به صااورت خودکار با تنظیم  
و حرکت کابین به صاورت دساتی با سارعت ریویزیون در یک جهت    =1پارامتر  

 مشخص، تنظیم می شود.
 



Auto-Learn Mode Position Lock 

Gain  
0.01-99.00 5.00 R/W 

  اینرسی  )اتوتیون( لاک در ابتدای الگوریتم تیون ی پوزیشنبهره 


Position Lock Time at Start 0.00-3.00 0.2 R/W 

  استارت پوزیشن لاک در زمان 


Position Lock Time at Stop 0.00-3.00 0.00 R/W 

  استپ پوزیشن لاک در  زمان 


BackLash Ramp Speed 0.5-20 mm/s 4 R/W 

   شیب افزایش جریان در زمان قفل بودن ترمز



Start Lock Mode  0-2 1 R/W 

 انتخاب نوع کنترلر رول بک 

 

غیرفعال )پارامترهای ضد چرخش  anti-Roll Backالگوریتم های اختصاصی 
 شود(اعمال نمی 

 
0 

فعال )پارامترهای ضد چرخش   anti-Roll Backالگوریتم های اختصاصی 
 شود( اعمال می 

 
1 

حالت ایستان برای تخمین پارامترهای آنتی رول بک )زمانی که ترمز بسته 
 2 است( 



Anti-Roll Back Time 1  10-0  s 0.5 R/W 

)مدت زمان اعمال پارامتر   مدت زمان قفل نگه داشتن موتور قبل از حرکت
  )قبل از حرکت 

 

 



Anti- Roll Back Time 2  0-10 0.1 R/W 

به همراه   در ابتدای حرکت )مدت زمان اعمال پارامتر  خزیدنمدت زمان 
 (پارامتر 

 

 

Anti- Roll Back Inertia  0-10 0 R/W 
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محدوده   نام  پارامتر 
 تنظیمات 

 نوع  پیش فرض 


ترمز در این پارامتر  بعد از اتوتیون برای لحظه ی استارت، اینرسی محاسبه شده

 ( Lrn 5شود )نمایش داده می 
 


Anti-Roll Back Bandwidth  10-900 200 R/W 

  (  و  زمان مدت )در ترمز شدن باز از بعد و  قبل رلرتکن  باند  پهنای


Anti -Roll Back Speed  500-0.1  mm/s 10 R/W 

     در ابتدای حرکت(  )خزیدن زمان مدت در حرکت سرعت


Profile Filter  1000-10  100 R/W 

  های نمودار حرکتی فرکانس فیلتر شتاب 



Controller Mode  1-0  0 R/W 

Hybrid Predictive Control (HPC) 0 
 

PI 1   


PI Gain 0.1-50 1.5 R/W 

  PIبهره ی کنترلر 


Rescue_BW 0.1-500 15 R/W 

  گیرلس سیستم پهنای باند در حالت نجات

 

o پارامترهای حفاظتی   

پارامتر  محدوده   نام 
 تنظیمات 

فرض پیش   نوع  


Input Phase Loss 0-1 1 R/W 

  قطع خروجی در صورت قطع شدن فاز ورودی 


Output Phase Loss 0-1 1 R/W 

  موتور قطع خروجی در صورت قطع خروجی سمت 


Motor Overload 30-300% 100% R/W 

  شدن موتور.  Overloadتعیین میزان مجاز برای 


Brake Resistance 30-300 ohm 50 R/W 

  تعیین مقدار مقاومت ترمز 


Brake Power 50-9999 W 1300 R/W 

  تعیین توان ترمز 


Over Current Trip Level 

1.0-
DriveMaxTripCurre

nt A 
Drive Max  

Trip Current 
R/W 

  سطح مجاز برای قطع در حفاظت اضافه جریان


Over Current Trip Time 0.5-20.0 s 15.0 R/W 

  زمان مجاز برای حفاظت اضافه جریان 

Small Motor 0-1 1 R/W 
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پارامتر  محدوده   نام 
 تنظیمات 

فرض پیش   نوع  



فعال یا غیرفعال کردن خطای موتور کوچک است، که درزمانی که جریان کشیده  
اساس پارامترهای داخلی درایو این  شده از درایو، کمتر از توان نامی درایو باشد بر

 خطا را اعلام کند. 

 



No. of Auto Restart Try 0-10 10 R/W 

در صورت بروز خطا را مشخص می کند. در   تعداد دفعات ریست شدن درایو
تنظیم شود درایو بعد از هر خطا نیاز به ریست کردن دستی دارد.  0صورتی که روی 

درایو در موقع بروز خطا ریست می کند و زمانی که  در غیر اینصورت به تعداد 
 شمارنده تعداد خطا صفر شد نیاز به ریست کردن دستی درایو است. 

 



Fault Reset Time 3.0-100.0s 5.0 R/W 

به تعداد مشخص شده در   خطای رخ داده شده روی درایو ،زمان این بعد از گذشت
)فاصله ی زمانی بین دو ریست  شود.ریست می   ،OLبجز خطای  ،پارامتر 
 متوالی(

 


OverLoad Reset Time 3.0-100.0s 20.0s R/W 

  ریست میشود.  OL بعد از گذشت این زمان خطای 



 

 Fault Time 0.0-10.0s 1.0s R/W 

ولی مقدار اندازه گیری شده توسط  اگر مرجع کنترل کننده ی حرکت غیرصفر شود،
PG ،به  انکودراین یعنی  صفر باشدPG .اگر این وضعیت برای زمانی  متصل نیست

 شود. ادامه یابد، این خطا فعال می  بیشتر از 
 


 

Over Speed Fault Level 50-120 115 R/W 

بیشتر از سرعت نامی موتور شود، خطای   %اگر سرعت موتور به اندازه ی  
  شود.اضافه سرعت نمایش داده می 





Speed Diversion from Reference Error 

Level  
1.0-50.0 10 R/W 

 سطح مجاز خطای بین فیدبک انکودر و مرجع فرکانس 
ثانیه   و به مدت  %ی اگر تغییرات سرعت خروجی از مرجع به اندازه 

 شود. سرعت نمایش داده می اضافه بیشتر از سرعت نامی موتور باشد، خطای 

 





Speed Diversion from Reference Error 

Time  
0.0-10.0 s 0.5 R/W 

 زمان مجاز برای خطای بین فیدک انکودر و مرجع فرکانس 
 

 


12OC Fault Enable 0-1 1 R/W 

  12OCفعال کردن یا غیرفعال کردن خطای 





Fault Speed Dev2 Percent  1-100 50 R/W 

  در هنگام وقوع انحراف سرعت  dev2 یاعلام خطا یدرصد مجاز برا 

Fault Speed Dev2 time  0-100 0.5 R/W 
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پارامتر  محدوده   نام 
 تنظیمات 

فرض پیش   نوع  




  در هنگام وقوع انحراف سرعت  dev2 یاعلام خطا یزمان مجاز برا





Debounce time of all sensors 0-100 ms 0 ms R/W 

 نادیده گرفتن زمان 
زمان سنسورها قطع و وصل شوند، در  نی)اگر در ا  1CFو  CANو  CA1 یسنسورها 

 شود(ی نظر گرفته نم

 

o شناسایی طبقات در حالت اپروچ 
 

 
 
 

o  پارامترهای مانیتورینگ 
پارامتر   نوع  توضیحات  نام 

 Digital Input Monitoring 
های  نمایش فعال بودن ورودی 

 R/O درایو 

 Digital Output Monitoring 
های  دن خروجی بو  نمایش فعال

 درایو 
R/O 

o ی خطاها نمایش تاریخچه 

پارامتر   نوع  توضیحات 
  R/O (Last faultآخرین خطای دستگاه )

  Hi01خطای دستگاه قبل از پارامتر 

  Hi02خطای دستگاه قبل از پارامتر 

  Hi03خطای دستگاه قبل از پارامتر 

  Hi04خطای دستگاه قبل از پارامتر 

  Hi05خطای دستگاه قبل از پارامتر 

  Hi06خطای دستگاه قبل از پارامتر 

  (SC occurrence) تعداد خطای اتصال کوتاه

  ( OC-OCA-OCD occurrence) تعداد خطای جریان

محدوده   نام  پارامتر 
 تنظیمات 

پیش 
 فرض 

 نوع 




close 

Modifying the level for each floor, separately 0-600 ms 300 ms R/w 

 هر کدام  یبه صورت جداگانه برا   (1CF) اصلاح تراز طبقات
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 پارامترها

  (OH occurrence) تعداد خطای اضافه دما

  (OV occurrence)تعداد خطای اضافه ولتاژ 

  (OP occurrenceتعداد خطای اضافه توان )

  (Total on Time) ساعات روشن بودن دستگاه

  (Total run Timeساعات استارت بودن دستگاه )
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 پارامترها

 Quick Menuی آسان با اندازراه
مرحله، برای یک کاربری ساده  به   صورت مرحله اندازی آسان درایو زیما، به در این بخش، روند راه 
  3به مدت  Enterداشتن یک منوی سه پارامتری است که با نگه  Quick Menuشرح داده خواهد شد. 

جریان نامی موتور، فاصله آهنربای دور انداز تا طبقه و فاصله  –و به ترتیب  شویمثانیه وارد آن می 
 فرود، قابل تنظیم و مشاهده است. 

تر از منوی اصلی کافی است و تنظیمات دقیق  openاندازی اولیه درایو تنها این سه پارامتر برای راه 
 قابل انجام است. 

 

                           R-S-T            

                               U-V-W                   

                                                                      

Enter                                Quick Menu      

                         

                    

                

                 Quick Menu

                      
•                
•                                
•                                       Leveling                 

                    

                                                                                     
 

 
 ما یز  ویآسان درا مینحوه تنظ  25شکل 
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 پارامترها

o  توابع مانیتورینگ 
 عادی   کارکردتنظیم نمایشگر  ✓

کلیدهای   با فشردن  درایو،  عادی  کارکرد  هنگام  را  می   Up/Downدر  درایو  پارامترهای مختلف خروجی  توانید 
 مشاهده کنید. 

 عملکرد  ها LEDنمایش و  تغییرات صفحه 

 

 فرکانس خروجی دستگاه برحسب هرتز. 
روشن  Hz/RPM)ممیز روشن و چراغ 

 شود( می 

 

  20.00تا  0.00آمپر خروجی دستگاه از 
 آمپر. 
 شوند(% روشن می /Aممیز دوم و چراغ )

 

 موتور برحسب متر بر ثانیه سرعت 
روشن  Hz/RPM)ممیز خاموش و چراغ 

 شود( می 

 

 توان خروجی برحسب کیلووات. 
نمایش دیده  سمت چپ صفحه   )حرف

 شود( می 

 

 های قدرت دستگاه. ولتاژ خازن 
نمایش دیده  صفحه سمت چپ  )حرف 

 شود( می 

 

 سینک داخلی دمای هیت 
نمایش دیده  سمت چپ صفحه  C)حرف 

 شود( می 

 

 سیگنال دریافت شده از انکدر 
)تغییر پارامترهای انکدر ناشی از چرخش 

 موتور( 

 

 

. 
Hz/RPM 

FWD 

A/% 

RUN 

. 
Hz/RPM 

FWD 

A/% 

RUN 

. 
Hz/RPM 

FWD 

A/% 

RUN 

.  
Hz/RPM 

FWD 

A/% 

RUN 

 

Hz/RPM 

FWD 

A/% 

RUN 

. 
Hz/RPM 

FWD 

A/% 

RUN 

 
Hz/RPM 

FWD 

A/% 

RUN 
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 پارامترها

 مانیتورینگ  ارامترهای منویپ

 ردیف  کاربرد  شده پارامتر نمایش داده  نوع

R/O  ها فعال بودن ورودی  Input Terminal status  

R/O  ها فعال بودن خروجی  Output Terminal status  

 
توان برخی از پارامترهای خروجی، تنظیمات و فعال بودن  هرگاه دسترسی برای این فهرست فعال باشد، می 

 نمایش، مشاهده نمود. درایو را بر روی صفحه یهاورودی/خروجی 
 صورت زیر است. نمایش به بروی صفحه  و  های در پارامتر نحوه نمایش فعال بودن ورودی 

 

 
 نمایش صفحه ویربر   PG02 و   PG01های در پارامترهای فعال بودن خروجی نحوه نمایش   26شکل 

 

I8          I7           I6          I5         I4           I3       I2          I1          

Relay 1    Relay 2    Relay 3     OP2    
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 Stop Modeتابع 
با وارد   Distance Modeیعنی    روش اول  دردرایو زیما دارای دو روش برای ایستادن در سطح طبقات است.  

صورت کاملاً دقیق،    توقف، درایو به  ی بین دو آهنربایی آهنربای دور انداز و نصف فاصله نمودن فاصله 
 کند.بهترین سرعت و شتاب توقف را برای ایستادن در سطح طبقه انتخاب می 

 
 پارامترهای مؤثر در این روش به شرح زیر است: 

 
 Stop Method 0-1 0 

 Distance)فرض روی حالت مسافت صورت پیش  انتخاب مد ایستادن که به 

Mode)  است. در این حالت تنها دو پارامترX3  وX0  .باید تعریف شوند 
 X3 0-300 cm 165 

 فاصله آهنربا دور انداز تا سطح طبقه 

 X0 0.0-50.0 cm 8.0 

 ( Levelingفاصله فرود )نصف فاصله بین دو آهنربای 
 
 
 

 
 آسانسور  چاه  در X0 و  X3 یهافاصله  27شکل 

  

X0 

X3 

بای  ور آهنرباهای ایست طبقه نر ه  آ

 انداز

ط   سططط

 طبقه

Leveling Slow Down 
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وارد  jerkاساس    بر  Jerk Modeیعنی    رو  دوم در   درایو  های  کنترل پروسه    شده و شتاب کاهنده، 
 گیرد. توقف در سر طبقات را بر عهده می 

 Stop Method 0-1 1 

  تنظیم روی  باشد، باید  Jerkدر حالتی که روش ایستادن بر اساس تکانه یا 
 شده و پارامترهای زیر در فهرست پارامترها تنظیم گردد. 

 Deceleration 0.00-1.50 m/s2 0.70 

 Jerk 3 0.00-0.50 m/s3 0.80 

 Jerk 4 0.00-0.50 m/s3 0.80 

 
 مرتبط با آن  یو پارامترها  مایز  وینحوه توقف آسانسور با درا 28شکل 
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 مختص سیستم کلوز

o یادگیری خودکار اتوتیون یا   کلی اتنک 
 

  میانی   قسمت  در  کابین  که   کنید  حاصل  اطمینان  خودکار،  یادگیری  عملیات  شروع  از  قبل .1
 دارد.  یادگیری حین در حرکت برای  کافی  فاای بنابراین دارد، قرار محور

کارت مخصوص آن )بسته به نوع و ولتاژ(، و    PGقبل از هر کاری از نصب صحیح انکدر و   .2
 کوپل بودن کامل انکدر به شفت موتور اطمینان حاصل کنید. 

مسیر سیم انکدر را از کابل های قدرت و کابل هایی که نویز بالایی دارند جدا کرده و از   .3
 کابل شیلد دار برای انکدر استفاده کنید. 

 طول کابل انکدر حدالامکان کوتاه باشد.  .4
 پل کنید.   -Bو  -Aرا به  GNDنکدر پورت منفی ندارد، در کارت انکدر اگر ا .5
برای تست عملکرد انکدر میتوانید موتور را در حالت دستی به کمک فلای ویل بچرخانید   .6

 را در صفحه نمایش درایو کنترل کنید تا تغییر کند.  Sو پارامتر 
کفشک ها آزاد باشند، ریل در کل قبل از فرآیند اتوتیون سیستم باید اماده کار باشد ) .7

 روغن کاری شده باشد، کابین بالانس باشد و ...(
 از کامل بودن سری ایمنی اطمینان حاصل کنید.  .8
  آنها   که  شوید   مطمئن   بنابراین  است،  وابسته   موتور  پارامترهای  شدیدا به   خودکار  یادگیری .9

 ( ...و RPM قدرت، ،  نامی  جریان) .اندشده  تنظیم درستی  به
را بدرستی تنظیم    و  و پارامترهای   اطمینان حاصل کنید که حالت کنترل  .10

 )برای شروع عملیات تیون(.  ایدکرده 
 صفحه   روی  مختلفی   عبارات  کنترل،  حالت  به  بسته  خودکار،  یادگیری  مختلف  مراحل  طی   در .11

 شود:می  داده نمایش
 : CLVالف( 

  انکودرشناسایی  در هنگام •
   انکودربعد از شناسایی کامل  •
   حین تخمین اینرسی  •
   بعد از اتمام تخمین اینرسی  •

 : CLV / PMب(  
   است 3برابر  درحالتی که  انکودرزمان شناسایی  •
   است 2برابر  درحالتی که  انکودرزمان شناسایی  •
   است 4برابر  درحالتی که  انکودرزمان شناسایی  •
    , ,   انکودربعد از اتمام هر مرحله ی شناسایی  •
   حین تخمین اینرسی  •
   بعد از اتمام تخمین اینرسی  •
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 مختص سیستم کلوز

  آن  اسمی   سرعت  از  ٪25  از  بیش  باید  موتور  سرعت  ،انکودر  جهت  شناسایی   تکمیل  برای .12
  بازرسی  سرعت   که  شوید  مطمئن  کنید،می   استفاده  بازرسی   حالت  از  اگر  بنابراین.  باشد
  کنید تنظیم اسمی  سرعت از ٪25 از بالاتر را . 

  یادگیری   باشد،  شده  جابجا  یکدیگر  با  انکودرهای  سیم  یا  موتور جابجا شده  هایکابل  اگر .13
 . شود تنظیم باید  مجدداً  انکودر

در   عدم   شرط  به(  غیره  و  روزرسانی   به  ضمانت،  برای)  اینورتر  تعویف  صورت  در .14  تغییر 
 خودکار   یادگیری   به   نیازی  مکانیکی،   و   الکتریکی   نصب  شرایط  سایر  و  انکودر  موتور،  های کابل
که   ی یپارامترها  از  توانمی و    نیست(   , ,   , )  پارامترهای    تنظیم  و  جدید
. کرد  استفاده تنظیم شده بود قبلی  اینورتر برای
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 مختص سیستم کلوز

 )در سیستم های کلوز(  approachتنظیمات 
 باشد.و آهنرباهای آن نمی  CF3نیازی به نصب سنسور   .1
  شوند:به صورت زیر چیده می  1CFآهنرباهای   .2

)فاصله  .  هم جابجا شوند  باشد، حتما آهنرباها با  1CFنکته: در صورتی که نیاز به تغییر مکان آهنرباهای  
 سانتی متری آهنرباها در هر شرایطی رعایت شود( 20

 
 

)بالاترین    از سر طبقات  CANو    CA1های  متر بر ثانیه باشد، فاصله ی سوئیچ 1درحالتی که سرعت کابین   .  3 
،  شود   اگر سرعت افزایش پیدا کرد، به همان نسبت این فاصله بیشتر  .متر باشد  سانتی   170  و پایین ترین(
 :به عنوان مثال

170𝑐𝑚

𝑥
=

1 𝑚
𝑠⁄

1.6 𝑚
𝑠⁄

> 𝑥 = 170 × 1.6 = 272 𝑐𝑚 

 شود. سانتی متر می 270ثانیه برابر  بر متر1.6برای سرعت  CA1ی در نتیجه فاصله 
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 مختص سیستم کلوز

متر باشد، به    1ی پایانی کمتر از  ی دو طبقه نکته : در حالتی که فاصله 
 صورت زیر عمل کنید: 

  40در فاصله ی  روبروطبق شکل  ECNو  EC1های سوئیچ  •
   سانتی متری طبقات پایانی نصب شود.

به  CANو  CA1های های مربوط به سوئیچ سیم  •
 بسته شود. درایو   I2و  I1های ترمینال 

به  را ECNو  EC1های مربوط به سوئیچ  هایسیم  •
 در تابلو فرمان ببندید. CANو  CA1های ترمینال 

 
 انجام شود.  closeآسانسور تیون و تنظیمات  . 4

 
 در پارامترهای درایو تنظیم شود.  PA08عدد مربوط به   .5

تنظیم    CANو    CA1همیشه کوچکتر از فاصله    PA08 :  مقدار  1نکته 
{ 1.3×( CANیا  CA1ی تواند بیشتر از })فاصله نمی  PA08 مقدار) شود
 شود. 
و    CA1برای آسانسورهایی که فاصله    PA08مقدار مناسب  :   2نکته

CAN    1 تاCF    سانتی متر  140الی  120سانتی متر است،  170آن برابر
 است. 

 
در تنظیمات برد    Approachپارامتر فعال کردن  وارد  به صورت زیر،     .6
 تابلو شوید:  کنترلر

All Parameters→Main Setting→DirectApproach=Enable 
 

 وارد تنظیمات درایو شوید: 
سوئیچ  فقط  که  حالتی  آن   CA1و    CANهای  در  دارد،  به وجود  را  ها 

  8را برابر    PC01تابلو فرمان متصل کنید و پارامتر    CANو    CA1های  ترمینال 
دهید اگرقرار  صورت  این  غیر  در  سوئیچ   ؛  بر  ، CA1و    CAN هایعلاوه 
هم وجود داشته باشد،)همانطور که در بند شماره    ECNو    EC1های  سوئیچ 

درایو ببندید و   I2و  I1را به ترمینال های  CA1و  CANتوضیح داده شد(  3
EC1    وECN  هایترمینال   را به  CAN    وCA1    تابلو فرمان ببندید و پارامترPC01   

 قرار دهید.  9را برابر 
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 مختص سیستم کلوز

 کنید.  شروع را کالیبره  عملیات  و دهید قرار PB-22=0 پارامتر . 7

 محاسبه  طبقه  سطح  تا CAN و CA1 فاصله  و  چاله  انتهای  و  ابتدا  طبقات،  بین  فاصله  مرحله  این  در:  نکته

 .شود می 

 . دهید انجام را زیر مراحل ندارد، اهمیتی  دارد قرار چاه از کجایی  هر  در کابین: کتهن
 شروع عملیات کالیبره:  . 8

  1CF  و CAN دی  ای  ال  که  زمانی   تا  بگیرید  جهت  بالا  سمت  به  و  دهید  قرار  رویزیون  حالت  در  را  تابلو •

 و متوقف شود(  گیرد قرار طبقه بالاترین تراز در )کابین. شوند خاموش دو هر

  1CFو CA1 دی   ای  ال که  زمانی   تا  بگیرید  جهت  پایین  سمت  به  و  دهید  قرار  رویزیون  حالت  در  را  تابلو •

 و متوقف شود(   گیرد  قرار طبقه ترینپایین  تراز در )کابین. شوند خاموش دو هر

  1CF  و CAN دی  ای  ال  که  زمانی   تا  بگیرید  جهت  بالا  سمت  به  و  دهید  قرار  رویزیون  حالت  در  را  تابلو •

  نمایشگر   روی  لحظه  این  در  (و متوقف شود  گیرد  قرار  طبقه  بالاترین  تراز  در  )کابین.  شوند   خاموش  دو  هر
 . کنیدمی   مشاهده را done2 لحظه  یک درایو

  و   نشود  برداشته  جهت  (باتون  پوش )  5شستی   روی   از  انگشتتان   فوق   عملیات   حین  کنید   دقت :  نکته
)به هر دلیلی اگر این اتفاق افتاد نگرانی وجود    نشود  ایجاد  ی توقف  چاه  میان  در  کالیبره   عملیات حین  در

 ندارد(. 

درصورتی که عملیات کالیبره به درستی انجام    .کنید  چک  را PB-22 پارامتر  مرحله  این  پایان  در  :نکته
 .باشد برابر توقفتان تعداد با باید پارامتر این مقدار شده باشد،

 
 

 
5 button-Push 
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)سیستم کلوز(    پارامترهای اپروچ  

پیش   نام پارامتر 
 فرض

 محدوده 
 تغییرات 

 توضیح 

Permissible range for position 

contradiction of the CA1 & CAN 

switches 

20ms 1-500ms ساااوئیچ هاای  مکاان  اختلاف  برای  مجااز  محادوده 
CA1 و CAN 

)در صااورتی که مکان سااوئیچ ها نساابت به مکان  
شاناساایی شاده در عملیات کالیبره بیشاتر از مقدار 
تعیین شاده در این پارامترتغییر کرده باشاد، خطای  

CACF ).اعلام می شود 

Permissible range for position 

contradiction of the 1CF switch 

50ms 10-300ms 1 سنسور مکانی اختلاف برای  مجاز محدودهCF 
)در صااوتی که مکان این ساانسااور نساابت به مکان  
شاناساایی شاده در عملیات کالیبره بیشاتر از مقدار 
تعیین شاده در این پارامتر تغییر کرده باشاد، خطای  

CACF )اعلام می شود 

Calibration speed after CACF 

fault occurs 

   خطای سارعت عملیات کالیبره شدن بعد از این که 10-100% 75%
CACF  می افتداتفاق 

Approach mode and Number of 

floors after calibration 

 می شود فعال غیر اپروچ  دایرکت -1 0-32 1

فعاال کردن اپروچ )آغااز عملیاات کاالیبره در ماد   -0
 اپروچ جهت شناسایی طبقات(

 می  طبقاات  تعاداد  باه  مربوط  پاارامتر  این  -32~2
  اتمام مرحله ی کالیبره از  بعد  درایو توساط که  باشاد

 محاسبه

 گردد می

1CF sensor delay for all floors 20ms 0-50ms   1 سااانساااوربرای    تااخیراعماال زماانCF   در هماه ی
 طبقات 

Debounce time of all sensors 0ms 0-600ms ساانسااورهای  عدم اعتبار تغییر  زمان مدت CA1 و 
CAN 1  وCF  اگر در این زمان سااانساااورها قطع و(

 وصل شوند، در نظر گرفته نمی شود(

Speed input method 0 0-9 :تنظیم نحوه ی انتخاب سرعت درایو 
 CANو    CA1درحاالتی کاه فقط ساااوئیچ هاای    –  8

وجود دارند )در طبقات پایانی، دو طبقه با فاصاااله  
 متر وجود ندارد(1ی کمتر از 

علاوه بر   EC1و    ECNدرحاالتی کاه ساااوئیچ هاای    -9
وجود دارناد )در طبقاات   CA1و   CANساااوئیچ هاای  

متر وجود 1پاایاانی، دو طبقاه باا فااصااالاه ی کمتر از  
 I1را به ترمینال های   CANو  CA1دارد(، سااایم های 

را به ترمینال  های  EC1و   ECNمتصااال کنید و  I2و  
CA1  وCAN تابلو فرمان متصل کنید 

  
~

Modifying the level for each 

floor, separately 

300ms 0-600ms اصلاح تراز طبقات به صورت جداگانه برای هر کدام 
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 اشکالات احتمالی
 اشکال  علت طریقه رفع 

ترميانااال  روی  از  را  ورودی  هااا  برق 
متر چاک  باااحتیااط توساااط ولات

 کنید.
برق   در صاااورت وجود ولتااژ کاافی،

دساااتگااه را ساااریعااً قطع کرده و  
 ارسال کنید.دستگاه را برای تعمیر 

 نبودن برق در ورودی دستگاه -
 خرابی دستگاه -

 روشن نشدن دستگاه

 فرمان استارت را چک کنید.
 را چک کنید.  مقدار پارامتر

فرمااان اساااتااارت و   - بودن  قطع 
Enable 

  درست نبودن مقدار پارامتر -
 استارت نشدن موتور

هاای  ریزی اشاااتبااه ورودیبرنااماه  - موارد را بررسی کنید.
 سرعت

فارکاااناس   ناکاردن  تاغایایار 
 دستگاه

 موارد را بررسی کنید.
 اشتباه در تنظیم جریان  -
 هاسرعت تنظیم اشتباه -
 

از  ماوتاور  نارفاتان دور  بااالا 
 یک حد مشخص

 .موارد را بررسی کنید

 قطع بودن فرمان مربوطه - دستگاه را ریست کنید.
نااکااردن جااهاات   تااغاایاایاار 

 چرخش موتور

 موارد را بررسی کنید.

ظرفیت درایو و موتور متناساااب   -
 نیست.

و   - نااامی  ولتاااژ  تناظایام اشاااتاباااه 
 فرکانس نامی موتور

دوم    - گاروه  نااادرساااات  تاناظایام 
 پارامترها

 قدرت کم موتور

موارد را بررساای کنید و در صااورت  
نیااز از فن اکساااترناال برای خناک  

 کردن موتور استفاده کنید.

 ن با بار زیاد در دور پایینکرد  کار -
 زیاد بودن فرکانس حامل  -

و   - نااامی  ولتاااژ  تناظایام اشاااتاباااه 
 فرکانس نامی موتور

 ازحد روی موتوروجود بار بیش

 داغ شدن موتور

 تنظیم اشتباه ورودی دیجیتال - موارد را بررسی کنید.

 کشی فرماناشتباه در سیم -
فرمااان در  هااا   مشاااکاال 

 دستگاه

 موارد را بررسی کنید.
 های ورودیتنظیم اشتباه سرعت -
 هاسرعت اشتباه در تعریف -

 

ماااکاازیااماام   بااودن  کاام 
 فرکانس خروجی 

 موارد را بررسی کنید.
هاای  تنظیم ناادرساااات سااارعات  -

 ورودی

نااادرسااااات   مااحاادوده 
 تغییرات فرکانس خروجی 
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 اشکال  علت طریقه رفع 
اتصااااال ناادرساااات ساااربنادی    -

 های سرعتورودی

 پیچی موتوررابی سیمخ - موارد را بررسی کنید.
 خرابی دستگاه -

جاریااان   باودن  ناااماتاقااارن 
 موتور

از  و  وارد منوی تنظیماات شااااده 
یاعانای   پاناجام  پاااراماتار  ماناوی دوم، 

 .را تغییر دهید 
 تنظیم اشتباه پارامتر 

اشاااتاباااه   جاهاات چارخاش 
 است.

را تادریجاا زیااد    Jerk 1  ()ابتادا  
 کنید.

در صورت عدم بهبود لرزش، پارامتر  
 را زیاد کنید. ACC ()شتاب 

کاه لرزش در اساااتاارت  درصاااورتی 
تمامی طبقات نباشاااد، اشاااکال از 

 سیستم مکانیکی است.

نیاز به تنظیم پارامترهای شتابگیری  
Jerk1   وAcceleration   .است 

هاانااگااام   کاااباایاان  لاارزش 
 استارت آسانسور

  Quick Menuرا از طریق    پارامتر  

 یا منوی اصلی تغییر دهید.

 باید تغییر کند. X0تنظیمات 
دقات  باایاد باه  Levelingآهنربااهاای  
 نصب شود.

 Levelingمشکل در 

از    پااارامتر   یااا   Quick Menuرا 
منوی اصااالی در چناد مرحلاه حادود  

کم کنیاد تاا مشاااکال برطرف    10%
 شود.

صافر شاده    رویدر این حالت پیاده
را کم    X3اسااات یعنی باایاد مقادار  

کنیم. علت این اشاکال، عدم دقت  
چیدمان آهنرباها در چاه آساانساور  

 است.

 طبقه Levelرد کردن 

را    Levelingیا سااارعت  پارامتر  
 در چند مرحله زیاد کنید.

در صاااورت بااقی ماانادن مشاااکال،  
را نیز یک تا سه پله    رویزمان پیاده

 افزایش دهید.

مشاااکال مکاانیکی اولین دلیال این  
 مشکل است.

  اگر این لرزش باا ضااارباه در انتهاا
را  Levelingهمراه بود باید ساارعت 

زیااد کنیم و در مرحلاه دوم زماان 
 روی را زیاد کنیم.پیاده

 لرزش هنگام ایستادن

 روی  فرض پیادهسارعت پیش

اسات آن را  برای سایساتم شاما زیاد 
 کم کنید.

 Levelingمشاکل در تطبیق سارعت 

 و فاصله فرود.
 بالانس نبودن کابین و وزنه

 ضربه در هنگام ایستادن

را   ابتدا ضاریب سارعت پائین  
زیاد کنیاد. در صاااورت باقی ماندن  

را     روی  مشاکل، سارعت پیاده
 پله افزایش دهید.پله

بااه تنظیم دقیق تر سااارعات  نیاااز 
روی و ضااریب ساارعت پائین  پیاده

 )بوست گشتاور(

ساااارعاات   در  گاایاارکااردن 
 رویپیاده
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 اشکال  علت طریقه رفع 
روی صااافر   فرض  مقادار پیش

شااده اساات با افزایش این  تنظیم
را    Roll Backپاارامتر احتماال وقوع  

 کاهش دهید.

نیااز باه تنظیم زماان فعاال شااادن  
  ترمز مکانیکی توساااط پارامتر 

 است.

چرخش معکوس در هنگام  
 Roll Back ایست

بااایااد روی    پااارامتر   قرار    2را 
ساااپاس   روی     دهیااد و    1را 

 تنظیم کنید.

درساات تنظیم نشااده   پارامتر  
اسات یا سایم های انکودر را جابجا 

 اید.متصل کرده

لرزش موتور در ابتدا تغییر  
 به مد کلوز
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 خطاها
 

 خطاها
شده و پیغام  سرعت قطع ( برای دستگاه رخ دهد، برق خروجی دستگاه به Fault)  که خطایی درصورتی 

 شود. مربوط به خطای مربوطه دیده می 
 راه وجود دارد:  3کردن وضعیت خطا  برای ریست

 کند. ثانیه خطا را ریست می  5که پس از  Resetفشردن کلید  -1

 Enableغیرفعال کردن فرمان  -2

 در حالتی که دستگاه در حین کار خطا داده باشد( ) .استوپ کردن درایو -3

تا رفع    سینک دستگاه و یا اتصال کوتاه، ممکن استتوجه کنید که خطای کمبود ولتاژ، دمای هیت  
صورت باید ابتدا شرایط به حالت نرمال برگردد تا    مشکل مربوطه قابل ریست کردن نباشند و در این 

 خطا ریست گردد. 
با  کرات رخ می که خطایی بهدرصورتی  از ریست کردن آن خودداری نموده و برای رفع مشکل  دهد، 

 مشاورین شرکت تماس بگیرید.
بار ریست شدن خودکار درایو،    10شود و بعد از  ثانیه ریست می   3  جز اتصال کوتاه( پس ازهر خطا )به 

 شود.ثانیه پس از آن دوباره ریست می  30با هرخطائی که رخ دهد درایو از کار خواهد افتاد و 
 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  

  Short Circuit 1 اتصال کوتاه  

 راه حل  علت 
سایم پیچی داخلی موتور )لاک سایم( آسایب    عایقی 

 دیده است.
را چاک کنیاد و در   موتور  مقااومات سااایم پیچ

 صورت مشکل موتور تعویف گردد.

 اتصالی در سیم های ارتباطی بین تابلو و موتور
موتور را چک کنید و در صاورت مشاکل   هایکابل

اتصال کوتاه را برطرف کرده و مجددا برق را وصل 
 کنید.

 جریان نشتی در خروجی درایو بسیار زیاد است.
مقااومات بین کاابال و ترمیناال زمین را چاک کنیاد  
و در صااورت مشااکل کابل را تعویف و نشااتی را 

 برطرف کنید.

 خرابی بخش قدرت
ای خروجی، این خطاا هااگر بااوجود قطع سااایم

 دهد دستگاه معیوب است.بازهم رخ می 
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 خطاها
 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Over Current 2 اضافه جریان  

 راه حل  علت 
حااد  از  باایااش  گاارم شاااادن  بااه جااهاات   مااوتااور 
 آسیب دیده یا عایق آن دچار صدمه شده است.

موتور را چک کنید و در صاااورت   مقاومت عایقی 
 .مشکل موتور باید تعویف گردد

از کابل های موتور دچار اتصاال کوتاه شاده یا  یکی 
 مشکل از سیم ارت است.

کابل های موتور را چک کنید و در صاورت مشاکل  
اتصال کوتاه را برطرف کرده و مجددا برق را وصل 

 کنید.
د  مقااومات بین کاابال و ترمیناال زمین را چاک کنیا

و در صااورت مشااکل کابل را تعویف و نشااتی را 
 برطرف کنید.

 زیاد بودن بار
 

جریاان موجود در موتور را انادازهگیری کنیاد و اگر  
نوساان ناگهانی وجود داشات بار را کاهش دهید  
تاا از تغییرات نااگهاانی ساااطح جریاان جلوگیری 

 شود.
درایو بر اثر نویز نمی تواند عملکرد صااحیح داشااته  

 باشد.
 

یم های مدار قدرت، مدار کنترل و ساایم ارت  ساا
 چک شود.

درایو مورد نظر با جریان موتور همااهنگی ندارد از  جریان خروجی مجاز درایو بسیار کم است
 درایو با ظرفیت بیشتر استفاده شود.

 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

 -  Over Current هنگام شتابگيری موتور  اضافه جریان

Acceleration 3 

 راه حل  علت 

 ()اندازی زیاد بودن شتاب راه
در صاورتی که شاتاب راه اندازی بسایار زیاد باشاد 

 آن را تنظیم کنید. با کاهش پارامتر 
 

 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  اضافه جریان هنگام توقف موتور 
Over Current – 

Deceleration 4 

 راه حل  علت 

 ( )زیاد بودن شتاب توقف 
در صاورتی که شاتاب توقف بسایار زیاد باشاد با 

 آن را تنظیم کنید. کاهش پارامتر
 بررسی مقاومت ترمز مقدار یا اتصال کوتاه مقاومت ترمز کم بودن
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 خطاها
 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Over Current Trip 5 زمان مشخص خطای اضافه جریان در مدت 

 راه حل  علت 

از   درزماانی بیش از    اگر جریاانی بیش از  
 دهد.درایو کشیده شود، این خطا رخ می 

درایاو و سااالاماات   بااا  تاطاااباق  ازناظار  را  ماوتاور 
 ها بررسی کنید.پیچی سیم

 بودن سیستم اطمینان حاصل کنید از بالانس
 از عملکرد ترمز موتور مطمئن شوید.

از نصاااب صاااحیح ریال هاا و روغن کااری آن هاا 
 .اطمینان حاصل کنید

  بررساای جریان کشاای در پیاده روی )پارامتر  

 بررسی شود(
دهناه ریال کاابین و کاادر وزناه بررسااای شاااود کاه 

 بیش از اندازه با کفشک ها جذب نباشد.
 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

 DC bus  Over Voltage 6ولتاژ اضافی 

 راه حل  علت 
 .)مقاومت ترمز( نصب کنید DCیک راکتور  .نوسان ولتاژ از برق ورودی درایو وارد شده است

 .ولتاژ ورودی درایو بسیار بالاست
باایاد  )ولتااژ برق ورودی درایو  .ولتااژ را چاک کنیاد

 تا سقف قید شده در مشخصات کاهش یابد(

ای  شااایاب تناد شاااتااب گیری بااعاث افزایش لحظاه 
 .سرعت مرجع در موتور شده است

بررساای کنید که شااتاب افزایشاای ناگهانی درایو  
باعث بروز هشاادار ولتاژ اضااافی نشااده باشااد. 

 کاهش داده شود( )مقدار پارامتر 
 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Over Voltage during ولتاژ اضافی در هنگام توقف 

deceleration 
7 

 راه حل  علت 

 شیب تند کاهش شتاب،
ای سارعت مرجع در موتور شاده  باعث کاهش لحظه

 است

  کاهشاای ناگهانی درایو  بررساای کنید که شااتاب
باعث بروز هشاادار ولتاژ اضااافی نشااده باشااد. 

 کاهش داده شود( )مقدار پارامتر 
اطمیناان حااصااال کنیاد کاه مقادار مجااز مقااومات  

 ترمز با دستگاه سازگاری داشته باشد.
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 خطاها
 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Under Voltage 8 کمبود ولتاژ 

 راه حل  علت 

 است.فاز برق ورودی قطع شده 
 .سیم کشی مدار قدرت ایراد دارد

سایم کشای را بررسای و در صاورت مشاکل اصالاح  
 .کنید

ها ساافت اطمینان حاصاال کنید که پیچ ترمینال یکی از ترمینال های برق ورودی شل شده است.
 باشد.

 .را بررسی و اصلاح کنید برق ورودی درایو .نامتعادل بودن بیش از حد سه فاز ورودی

 های مدار قدرت فرسوده شده است.خازن
در صاورتی که ولتاژ ورودی درایو مشاکلی ندارد با 

 پیشتیبانی درایو تماس گرفته شود.
 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Input phase loss 9 قطع فاز ورودی 

 راه حل  علت 

 برق ورودی قطع شده است. یکی از فازهای
 .سیم کشی مدار قدرت ایراد دارد

سایم کشای را بررسای و در صاورت مشاکل اصالاح  
 .کنید

اطمینان حاصاال کنید که پیچ ترمینال ها ساافت   یکی از ترمینال های برق ورودی شل شده است.
 باشد.

 .کنید برق ورودی درایو را بررسی و اصلاح نامتعادل بودن بیش از حد سه فاز ورودی
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 خطاها
 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Output phase loss 10 قطع فاز خروجی 

 راه حل  علت 

 .اتصال کابل خروجی قطع شده است
 .سیم کشی مدار قدرت ایراد دارد

سایم کشای را بررسای و در صاورت مشاکل اصالاح  
 .کنید

ها ساافت اطمینان حاصاال کنید که پیچ ترمینال .سیم پیچ موتور آسیب دیده است
 باشد.

ها ساافت اطمینان حاصاال کنید که پیچ ترمینال یکی از ترمینال های برق ورودی شل شده است.
 باشد.

 .اندهای داخلی درایو آسیب دیدهسوئیچ
درایو را تعویف کنیاد. جهات اطلاع از تعویف  

تماس  Ximaبا خدمات پس از فروش درایو    درایو
 بگیرید.

باه حرکات درآوردن موتور تاک فااز  .از یک موتور تک فاز استفاده شده است درایو قاادر 
 نیست.
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 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Overload 11 اضافه بار موتور 

 راه حل  علت 
 .کاهش دهیدبار مکانیکی موتور را  بار بیش از حد روی موتور

 .ظرفیت درایو پایین است
درایو را باا مادلی دیگر کاه ظرفیات بیشاااتری دارد  

 تعویف کنید.

موتور تحت بار سانگین، با سارعتی کمتر از حد مجاز 
 کند.کار می 

 .بار را کاهش دهید
 .سرعت را افزایش دهید

اگر قرار اسااات موتور در سااارعت های پایین کار 
افزا از کناد، یاا ظرفیات موتور را  یش دهیاد یاا 

موتوری اساااتفاده کنید که برای کار کردن در این 
 سرعت طراحی شده باشد.

ایجاد نواساانات جریان خروجی به دلیل قطع شادن 
 فاز ورودی

برق ورودی را باه منظور بررسااای قطع فااز، چاک 
 کنید.

 های پایینایجاد اضافه بار در هنگام کار در سرعت
ر بار را کاهش هنگاام کار در سااارعت پایین، مقدا

 دهید.
 درایو را با ظرفیت بالاتر تعویف کنید.

زمانبندی در حین شتابگیری یا کاهش شتاب، بسیار 
 .کوتاه است

شاایب شااتابگیری و کاهش شااتاب)پارامترهای  
PA05   وPA11.را طولانی کنید ) 

وارد شاااده   PF06جریاان مجااز ناادرسااات باه پاارامتر 
 است.

 .بررسی کنیدجریان مجاز موتور را 
مقادیر موجود در پلاک مشااخصااات موتور را به 

 وارد کنید.  PF06پارامتر 

بررسای دهنه ی ریل کابین و کادر وزنه ) دهنه ی  درگیر بودن کابین یا کادر وزنه
 ریل بیش از اندازه تنگ نشده باشد(
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 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Over Temperature 12 داغ کردن دستگاه 

 راه حل  علت 

 دمای بالای محیط نصب

 درجه باشد( 45دمای محیط را چک کنید. )زیر 
 .جریان هوا را به داخل تابلو فرمان بیشتر کنید

هر چیزی را کاه نزدیاک درایو اسااات و تولیاد گرماا 
 .میکند را بردارید

را تاا حاد امکاان کااهش   فرکاانس ساااوئیچیناگ فرکانس سوئیچینگ بالا
 دهید.

 .فن خنک کننده را تعویف کنید خرابی فن

 .بار بسیار سنگین است
را کااهش  باار  انادازه گیری و  را  جریاان خروجی 

 دهید.

با اساتفاده از هوای فشرده، هیت سینک دستگاه   .هیت سینک دستگاه کثیف شده است
 را تمیز کنید.

 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Under Temperature 13 سرمای بیش از حد و یا قطع سنسور حرارت 

 راه حل  علت 
درجاه    10در صاااورتی کاه دماای هوا باالای منفی   سرد بودن بیش از حد محیط

سااانتیگراد باشااد، دسااتگاه را برای تعمیر ارسااال  
 قطع شدن سنسور حرارت .کنید

 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

 12V  12V Over Current 14خطای ترمینال 

 راه حل  علت 
اتصااال کوتاه شاادن یا جریان کشاای بیش از حد از 

 .COMولت به ترمینال  12ترمینال ترمینال 
 تعویف درایو

 سلامت فن را بررسی کنید. خرابی فن دستگاه
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 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Output Power 15 کم بودن توان دستگاه 

 راه حل  علت 

 کم بودن توان دستگاه نسبت به توان مورد نیاز
برای تهیه دساتگاه با توان بزرگتر با شارکت تماس 

 بگیرید.
 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Brake Resistor Over Load 16 توان بیش از حد روی مقاومت ترمز

 راه حل  علت 

 مقاومت ترمز برای کاربرد مورد نظرکم بودن توان 
برای تهیاه مقااومات ترمز باا توان بزرگتر اقادام  

 نمایید.
 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Contactor Error 17 خطای کنتاکتور 

 راه حل  علت 

 حین حرکت قطع شود. enableفرمان 
موتور را بررسااای کنیاد و   مادار فرماان و کنتااکتور
 خطا را ریست کنید.

وجود هر گونه مشاااکل در خصاااوص کنتاکتور را  .کنتاکتور موتور باز است
 .بررسی کنید

مشاااکلی در کنتااکتور موتور باا تیغاه هاای کمکی باه  
 وجود آمده است.

و  تایاغااه هااای کاماکای)یاادک(  کاناتاااکاتاور ماوتاور، 
 های بوبین کنتاکتور را چک کنید.سیم

 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  ت توضیحا

  Small Motor Error 18 خطای موتور کوچک 

 راه حل  علت 
موتور با ظرفیت بسااایار کم به درایو وصااال شاااده 

 .است
 بررسی تناسب توان درایو با توان موتور

 .خروجی درایو به دور کند موتور وصل شده است
اطمینان حاصال شاود که داریو به دور تند موتور  

 متصل شده باشد.
 .اتصالات موتور به درایو بررسی شود قطعی اتصالات موتور به درایو
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 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Current Drop Fault 19 خطای افت جریان 

 راه حل  علت 

در صاورتی کنتاکتور سار موتور قطع شاودو جریان به  
 یکباره قطع شود.

مراحال کاار را طوری راه انادازی کنیاد کاه وقتی 
جریان روی خروجی درایو اساات، کنتاکتور موتور  

 قطع و وصل نشود.
% جریاان بی بااری موتور  25جریاان خروجی کمتر از  
 در شروع حرکت است.

وجود هر گونه مشاااکل در خصاااوص کنتاکتور را 
 بررسی کنید.

 .دارد یسخت افزار رادیا
کانایااد تاعاویاف  را  ناحاوه ی درایاو  از  اطالاع  بارای   .

تمااس حااصااال    Ximaتعویف درایو باا نمااینادگی 
 نمایید.

 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Emergency Error 20 خرابی حافظه داخلی 

 راه حل  علت 
 .با شرکت تماس بگیرید ایراد در حافظه داخلی دستگاه

 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Hard Drive Error 21 افزار خطای نرم 

 راه حل  علت 

دسااتگاه از مدار خارج شااود و به شاارکت ارسااال  .در صورتی که در نرم افزار دستگاه خطایی رخ دهد
 .شود

 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 
فیدبک اینیبل قبل از فرمان کنتاکتور آمده 

  Early Enable 22 است 

 راه حل  علت 

مادار فرماان و کنتااکتور موتور را بررسااای کنیاد و  .قبل از کنتاکتور برسد Enableفرمان 
 خطا را ریست کنید.
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 Xima-L200 (Close loop)خطاهای احتمالی در سیستم 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

PG  متصل نیست .  PG not connected 23 

 راه حل  علت 
 .به درایو اطمینان حاصل شود  PGاز اتصال کارت   PGخطای عدم اتصال 

 .کابل اتصالی به درایو بررسی شود .دچار مشکل شده است ویبه درا  PG ی کابل اتصال
درایو دچار آسایب شاده    LANساوکت اتصاالی کابل  

 .درایو تعویف شود .است

 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Encoder disconnected 24 از سمت انکدر  سیگنالقطع شدن 

 راه حل  علت 
PG   اتصال انکودر به   .بیندبه درایو متصل است اما انکودر را نمیPG را بررسی کنید. 

 .از سالم بودن انکودر اطمینان حاصل شود .انکودر دچار مشکل شده است
 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Over Speed 25 اضافه سرعت 

 راه حل  علت 

 سرعت آسانسور شیافزا
چک   (نگیارتزمین)  ساتمیسا و  انکودر  یبند  میسا

 .شوند

مربوط باه اطلاعاات موتور و پاارامتر   یپاارامترهاا انکودر دبکیاختلاف سرعت آسانسور با ف
PF-13  .چک شود 

 

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Diversion Error 26 و مرجع  خطای زیاد بین فیدبک

 راه حل  علت 
 نویز روی انکدر و مسیر آن

 
 بررسی کابل انکدر و مسیر آن و ارت شیلد

بودن    ادیز  /شاتاب شیکاهش/ افزا  بیبودن شا مک
 بار کاهش /شتاب شیزمان کاهش/افزا میتنظ بار

 قیتعل ستمینصب س ثابت بودن بار
 PF-18و  PF-17 یپارامترها میتنظ پارارمترهادرست  میعدم تنظ

 از باز شدن ترمز نانیاطم بسته نشدن ترمز موتور
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 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Autotune Error 27 خطای اتوتیون 

 راه حل  علت 

 lrn8عدم حرکت موتور در 

آسانسور چک    قیتعل ستمیو س ی کیمکان  ستمیس
  یهاشود. )وزنه ها نصب شده باشند، کفشک 

ها ل یر ینباشند، روغن کار  ریو کادر وزنه گ  نیکاب
انجام شده باشد، از باز شدن ترمز آسانسور 

 حاصل شود(  نانی اطم

 شماره  خطا (Fault) کد خطا  توضیحات 

  Ca1 and can detection error 27 خطای اتوتیون 

 راه حل  علت 
مکان ساوئیچ ها نسابت به مکان شاناساایی شاده در 

 تعیین شدهمعین عملیات کالیبره بیشتر از مقدار 
 تیون مجدد

 تنظیم پارامترهای مربوطه
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 گارانتی و خدمات پس از فرو  
ترین ی ارزانشرکت زیما تمرکز خاصی بر روی خدمات پس از فروش داشته و هدف خود را بر روی ارائه 

 ترین خدمات پس از فروش، متمرکز کرده است. و سریع 
طراحی بسیار هوشمندانه و بهینه و ساخت تمامی بردها توسط شرکت، در کنار استفاده از قطعات  

باعث کاهش هزینه تعمیرات شده و برخلاف    روز، علاوه بر بالا بردن کیفیت کارکرد دستگاه، به   معتبر و 
ای که سرعت تعمیرات و خدمات  گونه ها را بسیار کاهش داده است، به برندهای وارداتی، هزینه خرابی 

 شرکت زیما در مقایسه با اکثر برندهای وارداتی، برتری چشمگیری داشته است. 
ماه گارانتی تعمیر داشته    120ماه گارانتی تعویف و    24  -خرید    از زمان  -ی این شرکت همگی  هادستگاه 

صورت  زمان تعمیر دستگاه به علت تعطیلی و امثالهم، یک دستگاه به و در صورت طولانی شدن مدت 
توجه کنید که ساعت کارکرد  )  روند کار شما حاصل شود.  کمترین وقفه در  گردد تاامانی به شما تقدیم می 

 شود.( دستگاه، درون حافظه مربوطه ذخیره می 
o  شرایط ابطال گارانتی 

 پارگی و مخدوش بودن برچسب گارانتی یا برچسب اطلاعات دستگاه.  •

برگه گارانتی( دستگاه، تاریخ خروج آن از شرکت معیار )در صورت مفقود شدن فاکتور خرید  •
 شروع گارانتی خواهد بود. 

 و ضربه خوردگی شدید دستگاه. شکستگی  •

تشخیص توسط خرابی وریستورها و  قابل ) ولت در مدل سه فاز. 480وارد شدن برق بیش از  •
 همچنین خواندن حافظه دستگاه( 

 نصب در محل نامناسب( ) وجود آلودگی و گردوخاک زیاد در دستگاه. •

شده متوسط  دار ذخیره تشخیص از مققابل )  استفاده از موتور با توان بیشتر از توان دستگاه. •
 جریان و توان و دمای دستگاه( 

 ( مانند استفاده در نزدیکی کوره)  آثار حرارت زیاد در محل نصب دستگاه. •
های با رطوبت بالا  استفاده در فاای باز یا محل )  . آثار رطوبت زیاد در محل نصب دستگاه •

 ( بدون ملاحظات مربوطه
 ن دستگاه. وارد شدن ولتاژ بالا در قسمت ترمینال فرما  •

 موتور( و یا مقاومت ترمز. ) اتصال جابجای برق ورودی و برق خروجی  •

 شده در حافظه دستگاه( ذخیره ) منطبق نبودن تاریخ فاکتور و ساعات کارکرد دستگاه. •

 

 

 
 

 

 

. 
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 هاانتخا 
. تماامی این  پردازیممی   XIMAهاای موجود برای اینورترهاای  در این قسااامات باه معرفی آپشااان

 گردند. ها طراحی و ساخت خود شرکت بوده و با کمترین هزینه به مشتریان محترم ارائه می آپشن
 

o سلف ورودی کاهش هارمونیک جریان 
های کنترل دور، برق ورودی یکسو شده و یک خازن نسبتاً بزرگ وظیفه صاف کردن  در دستگاه 

توجهی روی  های قابلوجود آمدن هارمونیک برق یکسو شده را به عهده دارد. این عمل باعث به  
ها باعث بالا رفتن مقدار مؤثر جریان ورودی تا  شود که خود این هارمونیک جریان ورودی می 

شود و این امر هم نهایتاً باعث بزرگ شدن مقطع کابل ورودی و همچنین بالا برابر می  حدود دو
 گردند. ی رفتن دیماند برق و تلفات کابل و نتیجتاً مصرف برق م

درصد کاهش داده و   40تا  30نه توان ورودی( را )  سلف ورودی ، مقدار مؤثر جریان ورودی
برابر   های دستگاه را تا حدود چندعلاوه بر کم کردن تلفات حرارتی کابل و دیماند برق، عمر خازن

 نماید. تر می ها  گذرای برق ورودی، ایمندهد و همچنین دستگاه را نسبت به شوکافزایش می 
 

o زیماتاچ( اپلیکیشن)  و برد رابط نگیتوریمانکنترل و  افزارنرم 
  میتوانید   ،یا مشاهده ی خروجی های آن  به منظور به روزرسانی نرم افزار یا تغییر پارامترهای درایو

 ، به درایو متصل شوید. با کمک ماژول زیماتاچ )ارتباط سریال(
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 :های متناسب با توان دستگاه استفاده کنیدتوجه کنید که حتماً از سلف 

 

 ورودی/توان دستگاه  مقدار سلف ورودی نوع سلف ورودی 

 3.6mH/5.25a 0.37Kw/220V فازتک 

 2mH/10.5A 0.75Kw/220V فازتک 

 1.7mH/14.8A 1.1Kw/220V فازتک 

 1.1mH/18.93A 1.5Kw/220V فازتک 

 0.9mH/25.32A 2.2Kw/220V فازتک 

 0.58mH/31.84a 3Kw/220V فازتک 

 6.25mH/3.36a 0.75Kw/380V سه فاز

 3.7mH/5.67a 1.5Kw/380V سه فاز

 2.6mH/7.99a 2.2Kw/380V سه فاز

 2.1mH/10.2a 3Kw/380V سه فاز

 1.85mH/11.36a 4Kw/380V سه فاز

 1.41mH/14.92a 5.5Kw/380V سه فاز

 0.95mH/22.07a 7.5Kw/380V سه فاز

 0.69mH/30.46a 11Kw/380V سه فاز

 0.49mH/42.89a 15Kw/380V سه فاز
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o  فیلتر نویز ورودی 
عدد    6پس صاف شدن توسط خازن بوسیله    دستگاه کنترل دور برق یکسو شده در ورودی را

الکترونیک توسط مدولاسیون  IGBT)  سوئیچ   )SPACE VECTOR PWM   تبدیل فاز  برق سه  به 
از حدود  می  های  متغیر است ولی هارمونیک   کیلوهرتز  20تا    1کند و اگرچه فرکانس این تبدیل 

صورت  شود که اغلب به ها از برق ورودی کشیده می فرکانس بالا به علت سرعت بالای این سوئیچ 
که برق مشترک با   های حساسی مؤلفه مشترک بوده و باعث ایجاد نویز و اختلال بر روی دستگاه 

شوند. این نویزها تا حدودی توسط خازن دستگاه  دارند یا در نزدیکی دستگاه قرار دارند می   دستگاه
گردند ولی برای تاعیف مؤثر این  و سلف هارمونيك که در قسمت قبلی معرفی شد تاعیف می 

از فیلتر مخصوص مؤلفه مشترک استفاده کرد که نوع تک  باید  های  ای دستگاه فاز آن بر نویزها 
 استفاده است. قابل  های سه فازفاز و نوع سه فاز برای دستگاه تک 

 
o  فیلتر نویز خروجی 

خروجی دستگاه کنترل دور یک ولتاژ بالای سوییچ شونده با فرکانس چندین کیلوهرتز و سرعت 
  که طول کابل خروجی دستگاه تا نانوثانیه هست و به همین خاطر هنگامی   100سوییچ زنی زیر  
تواند باعث اختلال جدی در کار توجهی تولید خواهد شد که می تشعشعات قابل   موتور زیاد شود،

سنسورها و سایر ادوات الکترونیکی حساس و همچنین مسیرهای ارتباط آنالوگ و دیجیتال مجاور 
 و حتی خود دستگاه شود. 

، اثر این تشعشعات را  برابر  10فیلتر خروجی با کم کردن شیب تغییرات ولتاژ خروجی تا حدود   
دهد و استفاده از آن در صورت دور بودن موتور از دستگاه،  پوشی کاهش می تا حد قابل چشم 

 شود. توصیه می 

توجه کنید که در صورت طولانی بودن کابل موتور، از کابل شیلد دار استفاده نموده و شیلد 
 مت دستگاه زمین کنید. طور که در ابتدای دفترچه توضیح داده شد، در سکابل را همان 

 

o  پارامترهای سفارشی 
اتفاق  شده که تقریباً اکثر قریب به  نظر گرفته   ، پارامترها طوری درXIMA  اگرچه در طراحی دستگاه

کاربردهای معمول را پوشش دهد ولی در راستای احترام به مشتری، قسمت طراحی شرکت زیما 
راحت باعث  که  را  مشتریان  سفارش  مورد  استفاده پارامترهای  برای  دستگاه  کاربرد  خاص  ی  های 

 شود، درازای هزینه منطقی و گاه رایگان، به دستگاه اضافه خواهد کرد. می 
 برای اطلاعات بیشتر با شرکت تماس حاصل نمایید. 
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 L100  L200 /راه اندازی سریع درایو زیما
o راه اندازی Open 
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 Open Loopبصورت  مایز  ویدرا  یراه انداز یراهنما   29شکل 
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 )موتور القائی(  closeراه اندازی به صورت 
زیر دقت کنید و سپس اقدامات احتیاطی و الزامات کلی بعد از فلوچارت را مطالعه    توضیحاتابتدا به  

 :کنید

(، خروجی فرمان )رله کنتاکتور موتور    Enableو هاها، سرعت های ورودی فرمان)جهت ترمینال  .1
( را بصورت صحیح سیم کشی U / V / W( و قدرت خروجی )R / S / Tو ترمز(،  قدرت ورودی)
کارت    را با توجه نحوه فرمان دهی تابلو فرمان انتخاب کنید.  کنید و مقدار  پارامتر  

انکودر موتور را به کارت انکودر و کارت  های  را انتخاب کنید و سیم    12V یا  5Vانکودر مناسب  
 . به درایو متصل کنید LANانکودر را از طریق کابل 

 
پارامترهای   شده است.   نمایش داده  15  شکلهای انکودر به کارت انکودر در  نحوه اتصال سیم  .2

- ,  ( به ترتیب جریان موتور  و سرعت موتور (KW(، توان موتور )Aکه 
(rpmرا وارد کنید )قرار دهید و کابین را با سرعت روزیون به میان    ؛ تابلو را در حالت ریویزیون

اطمینان حاصل  چاه ببرید و پس از توقف، از کامل بودن سری ایمنی اطمینان حاصل کنید،  
 . قرار دهید   -=1پارامتر ، باشد -=1و  -=2کنید 
  

  لید کزیون  یو یابتدا از صحت عملکرد ترمز موتور اطمینان حاصل کنید و سپس در حالت ر .3
 . روی نمایشگر نمایش پیدا کند Lrn1جهت بالا را بفشارید و نگه دارید تا 

 
 doneروی صفحه ظاهر شود نگه دارید و پس از نمایش    done 1این پوش باتن را تا زمانی که   .4

روی نمایشگر نمایش پیدا کند این پوش   Lrn2کماکان پوش باتن جهت بالا را نگه دارید تا    1
از فشردن   done 2رو صفحه ظاهر شود نگه دارید و پس از نمایش   done 2باتن را تا زمانی که 

 جهت بالا خودداری کنید. 
 

ها( تابلو فرمان را در حالت روزیون قرار    Lrnپس از انجام مراحل تیون ) انجام شدن تمامی   .5
بدون غرش، بدون رول بک و در   ر مناسب ) بدون لرزش،دهید و تست کنید که حرکت موتو

 جهت صحیح ( باشد. 
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 close Loopبصورت  مایز  ویدرا  یراه انداز یراهنما   30شکل 
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باکس  های اولیه سیستم گتر  پارامتر

parameter Name Default Comment 

Control Mode 0 

(0 )Open Loop 

(1 )Close Loop 

(2 )PM 


Motor Rated 

Current 
18 A  جریان نامی موتور 

Motor Power 7.5 kw  توان موتور 

Motor RPM 
1400 

rpm 
 سرعت موتور 

Encoder Direction 2 

انجام   انکودر ن  و باشد، تی  ( 0 )در صورتی که مقدار پارامتر  
 . راست گرد است انکودرشده و جهت پالس 

انجام   انکودر باشد، تیون    ( 1 )در صورتی که مقدار پارامتر  
 . چپ گرد است  انکودرشده و جهت پالس 

  انکودر باشد، نیاز به تیون   ( 2 )در صورتی که مقدار پارامتر 
 . دارد

Auto Tune 1 
 .باشد، اتوتیون انجام شده  ( 0 )در صورتی که مقدار پارامتر  
 .باشد، نیاز به اتوتیون دارد   ( 1 )در صورتی که مقدار پارامتر  

Band width 
35 

rad/s 

و مبنای  د کنترلر )برای سرعت بالای نپهنای با
 ( ~ پارامترهای

Gain Acceleration 1.00 
پهنای باند در زمان شتاب افزایشی تا سرعت کمتر  ضریب 

  از

Gain Deceleration 1.00 
ضریب پهنای باند در زمان شتاب کاهشی تا سرعت کمتر از  

- 

Gain Zero Point 1.00 
 )استارت  position lockزمان  طول  ضریب پهنای باند در

 و استپ  ) 

Speed Gain 
1.00 

m/s 

و   آستانه ی سرعت اعمال بهره ی پهنای باند برای 
 


Notch Filter Speed 

Threshold 
1.00 

  حاداقال سااارعات برای حاذف لرزش هاای مکاانیکی )کمتر از 
  )نباشد0.1

Inertia 0.2 
اینرساای ساایسااتم آسااانسااور )در حین اتوتیون خودکار به 

 دست می آید( 


Auto-tune mode 

position lock gain 
5 

ضااریب اولیه اتوتیون )در صااورت رول بک شاادید هنگام 
 اتوتیون افزایش یابد( 

Start Lock Time 0 s  مدت زمانposition lock در زمان استارت 

Stop Lock Time 0 s  مدت زمانposition lock در زمان استپ 


Fault Speed 

Deviation 
 میزان حداکثر اختلاف سرعت قابل قبول % 10


Fault Speed 

Deviation Time 
0.5 s  حداکثر زمان برای وجود اختلاف سرعت قبل از اعلام خطا 
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 موتور القائی  اقدامات احتیاطی و الزامات کلی اتوتیون •

دقت داشته باشید موتور بسمت    Lrn1در هنگام  شروع عملیات    7هشدار : در انجام مرحله  ✓
 بالا با سرعت بازرسی حرکت خواهد کرد. 

دقت داشته باشید در ابتدا موتور   Lrn2در هنگام  شروع عملیات    7هشدار :  در انجام مرحله   ✓
 مقداری به سمت بالا و سپس به سمت پایین حرکت خواهد کرد. 

 نیست. کردن نیاز به اتوتیون  Openدر مد  Xima-L200هشدار : در صورت استفاده از  ✓
ی موتور قرار داشته باشد و از بالانس بودن  بار رو  Xima-L200هشدار :  حتما برای اتوتیون   ✓

 آسانسور اطمینان پیدا کنید. 
 هشدار : هرگز در حین عملیات اتوتیون به بدنه موتور دست نزنید.  ✓
 باشد.   m/s 0.3( حداقل  -هشدار : اطمینان حاصل کنید سرعت کابین در حالت روزیون ) ✓
 گردد. ها رها شود متوقف می در زمانی که پوش باتن  Auto Tuneهشدار : عملیات  ✓
صحیح و کامل نیازمند این است که کاربر اطلاعات موتور را از روی پلاک   Auto Tuneهشدار :   ✓

 مشخصات موتور استخراج کند. 
هشدار : برای دستیابی به بهترین عملکرد، ولتاژ ورودی درایو باید بیشتر از ولتاژ مجاز موتور   ✓

 باشد.
کمتر از ولتاژ ورودی    20V  حداقل   : عملکرد بهتر زمانی امکان پذیر است که ولتاژ موتورنکته ✓

کند یعنی زمانی % سرعت نامی کار می 90کار کند، این موضوع هنگامی که موتور با بیش از  
 که گشتاور بالا نیاز است، بسیار اهمیت پیدا می کند. 

آغاز کن  ✓ بالا  با جهت  ابتدا تیون را  اینرسی )بهتر است در  ( کمتری بدست بیاید  یم تا 
 )اغلب با تیون جهت پایین اینرسی پایین تری بدست می آید(. 

✓  
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 موتور سنکرون  اتوتیون
 

 : ی اتوتیون موتور سنکرون در زیر توضیح داده شده استنحوه 
در ابتدا از نصب صحیح موتور، سیستم مکانیک، سیستم تعلیق آسانسور، ولتاژ ترمز و سیم   .1

کابین باید به یک سمت    ،)با باز شدن ترمز  کشی آن )سری یا موازی( اطمینان حاصل کنید
 . حرکت داشته باشد(

 

(، خروجی فرمان )رله کنتاکتور موتور  Enableها،  )جهت ها، سرعت   ترمینالهای ورودی فرمان .2
( را بصورت صحیح سیم کشی U / V / Wقدرت )خروجی ( و R / S / Tقدرت ) ورودیو ترمز(،  

 تابلو فرمان انتخاب کنید.  را با توجه نحوه فرمان دهی  کنید و مقدار پارامتر 

 

  ECN  یا   1387و برای انکودرهای سری    Endatاز کارت انکودر    413و    1313برای انکودرهای سری   .3

 . استفاده گردد Sincosاز کارت انکودر 
 

های انکودر موتور را با رجوع به دیتاشیت انکودر و رعایت رنگ بندی به کارت انکودر و  سیم  .4
انکدرهای مطلق شدیدا حساس به   .به درایو متصل کنید LANرا از طریق کابل  کارت انکودر
 نویز هستند.  

سیم انکدر از سیم های قدرت و مخصوصا خروجی درایو دور بوده و حتما شیلددار باشد. 
طول سیم انکدر تاحد امکان کوتاه باشد. شیلد خود انکدر اغلب به موتور متصل است و  

ایجاد نویز روی دیتای انکدر است، لذا، بعاا نیاز است که شیلد انکدر  گاها اصلی ترین دلیل  
 از موتور جدا شود. 

 

 نمایش داده شده است.  16شکل  های انکودر به کارت انکودر در نحوه اتصال سیم  .5

 
ترتیب    پارامتر    .6 به  پارامترهای  دهید سپس  کنید    تا  قرار  وارد    را 

، تابلو را در حالت روزیون قرار دهید و از  )مشخصات موتور را به درستی و بادقت وارد کنید(
کنید   اطمینان حاصل  کنید،  اطمینان حاصل  ایمنی  بودن سری   و    کامل 

زیون  یویباشد، ابتدا از صحت عملکرد ترمز موتور اطمینان حاصل کنید و سپس در حالت ر
باتن  ی یک تا    های  از پوش  دارید  و نگه  را بفشارید  پایین  یا  بالا  نمایشگر    Lrn7جهت  روی 

شناسایی می شود، در این مرحله فرض براین    . )قبل از تیون موتور، انکدرنمایش پیدا کند 
است که سیستم بالانس شده است و درصورت رهاسازی ترمز، کابین به سمت بالا حرکت  
می کند، اگر سیستم بالانس نباشد، جهت شناسایی شده ی انکدر و درنهایت جهت چرخش 

 موتور عکس خواهد شد.( 

 

  Endبه ترتیب انجام شود و در آخر     Lrn8  ،Lrn2  ،Lrn5این پوش باتن را تا زمانی نگه دارید که   .7

ها( تابلو فرمان   Lrnروی نمایشگر ظاهر شود. پس از انجام مراحل تیون )انجام شدن تمامی 
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بدون    را در حالت روزیون قرار دهید و تست کنید که حرکت موتور مناسب )بدون لرزش،
 غرش، بدون رول بک و در جهت صحیح( باشد.

 
 

 اقدامات احتیاطی و الزامات کلی اتوتیون

 

ها موتور دارای حرکت خفیف    Lrnدقت داشته باشید در بعای از    7هشدار : در انجام مرحله   ✓
 خواهد بود. 

شود وجود ندارد، ترجیحا بار روی    هشدار :  الزامی برای اینکه موتور گیرلس بدون بار تیون  ✓
 موتور قرار گرفته شود. 

 باشد. m/s 0.3حداقل ( )هشدار : اطمینان حاصل کنید سرعت کابین در حالت روزیون   ✓
 هشدار : هرگز در حین عملیات اتوتیون به بدنه موتور دست نزنید.  ✓
 ، موتور، سه فاز ورودی( )ترمز. های قدرت قرار نگیردهای انکودر کنار سیم هشدار: هرگز سیم  ✓
 گردد. ها رها شود متوقف می در زمانی که پوش باتن  Auto Tuneهشدار : عملیات  ✓
صحیح و کامل نیازمند این است که کاربر اطلاعات موتور را از روی پلاک    Auto Tuneهشدار :   ✓

 استخراج کند.  به درستی  موتور
ی درایو باید بیشتر از ولتاژ مجاز موتور  هشدار : برای دستیابی به بهترین عملکرد ،ولتاژ ورود ✓

 باشد.
هشدار: ترجیحا در هنگام شروع عملیات اتوتیون کابین با سقف چاه فاصله زیادی داشته   ✓

 .باشد
هشدار: حتما برای سیم کشی ترمز موتور از اطلاعات روی پلاک ترمز )توان، جریان، ولتاژ،   ✓

 .بگیریدسری یا موازی بودن( موتور را در نظر 
 
o خطاهای احتمالی در حین اتوتیون سنکرون 

یا به درایو متصل نیست و یا این    PGدراین حالت، کارت    (:PG)متصل نبودن کارت    noPGخطای    -1
مشکل دارد. در این حالت، از   انکودر به درایو دچار مشکل شده است و یا درایوکارت  که کابل اتصالی  
بررسی شود. در صورتی    PGبه درایو اطمینان حاصل شود و پورت اتصالی درایو به کارت    PGاتصال کارت  

 که مشکل از درایو باشد، اقدام به تعویف درایو نمایید. 
ن  بیند. در ایبه درایو متصل است ولی انکودر را نمی  PG کارت )قطع شدن سیگنال(: PGOخطای  -2

 و سالم بودن انکودر اطمینان حاصل کرد.  PGحالت باید از اتصال صحیح انکودر به کارت 
از عدم حرکت    )خطای اتوتیون(:  Autoخطای    -3 این خطا در هنگام اتوتیون رخ می دهد و ناشی 

می باشد. در این زمان، باید سیستم مکانیکی و سیستم تعلیق آسانسور چک شود. )وزنه   lrn8موتور در 
ها انجام شده باشد، از های کابین و کادر وزنه گیر نباشند، روغن کاری ریل ا نصب شده باشند، کفشک ه

 باز شدن ترمز آسانسور اطمینان حاصل شود( 
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و افزایش سرعت آسانسور یا    تواند در هنگام اتوتیوناین خطا می   )افزایش سرعت(:  OSخطای    -4
اختلاف سرعت آسانسور با فیدبک انکودر پیش بیاید که برای رفع آن باید سیم بندی انکودر، سیستم  

 چک شود.  ارتینگ، پارامترهای مربوط به اطلاعات موتور و پارامتر 
بودن شیب    )انحرا  سرعت(:  DEV2خطای    -5 کوتاه  بار،  بودن  زیاد  مواقع  در  خطا  کاهش/  این 

دهد. در افزایش شتاب، ثابت بودن بار، عدم تنظیم درست پارارمترها و بسته نشدن ترمز موتور رخ می 
ترمز و نصب   باز شدن  از  اطمینان  زمان کاهش/افزایش شتاب،  تنظیم  بار،  با کم کردن  باید  زمان  این 

 شود. خطا برطرف می  و  سیستم تعلیق و تنظیم پارامترهای 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

ما به صورت حلقه اااااکنترل درایو زی 
 بسته

 11و ترمینال های فرمان بر اساس شکل  enableسیم بندی 
 بسته به نوع انکدر و اتصال آن به انکودر موتور؛ Endatیا  SinCosانتخاب یکی از کارت های 

 توضیح داده شده است 8-4کارت در شکل  PGسیم بندی  

 را وارد کنید: ور()مشخصات موت پارامترهای اولیه
جفت = ؛  موتور RPM= ؛  توان موتور= ؛   ولتاژ موتور=  ؛ جریان موتور= 

 و....  موتور فرکانس= ؛  قطب های موتور
 انکو ر= تعدا  پالس های ؛  ر= ضریب توان موتو 

 پارامترهای اتوتیون را ست کنید:
؛    2=  (است 1اتوتیون که درحالت پیش فرض بر روی )   

 (است 2درحالت پیش فرض بر روی  جهت انکودرکه) 

 بر اساس مدل کنترل یک بازرسی در یک مسیر انجام دهید:
PM/CLV  : درایو در یک حالت ایستان، شناسایی زوایای قطب ها را انجام می دهد سپس به

 باز خواهند شدترمز ها   منظور شناسایی مقدار

بعد از شناسایی جهت انکودر، الگوریتم شناسایی داخلی آغاز خواهد شد. موتور در یک جهت 
حرکت می کند، سپس برای مدتی، کمی به عقب می چرخد و می ایستد. تخمین پارامترهای داخلی 

 ست می شود.  تمام شده و مقدار پارامتر

 ست کنید )اغلب نیازی به انجام این مرحله نیست(:در صورت نیاز پارامترهای کنترلی را 
 تطبیق پهنای باند=  ؛  پهنای باند کنترلر= 

 position lock زمان شروع و پایان=  
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لس  های اولیه سیستم گتر  پارامتر

No Name Default Comment 

Control Mode 0 

 openسیستم  -0
 ( آسنکرون)     closeسیستم  -1
 سیستم گیرلس )سنکرون(  -2

 Motor Rated Current 
Drive 

default  
 جریان نامی موتور 

 Motor Rated Voltage 380 v  ولتاژ نامی موتور 

 Motor Rated 

Frequency 
50 hz  فرکانس نامی موتور 

 Nominal Speed 1 m/s  سرعت نامی 

 Motor Power 
Drive 

default  
 توان موتور 

 Motor Pole Pairs 2  قطب های موتور  جفتتعداد 

 Motor RPM 1460 rpm  سرعت موتور 

 Encoder Pulse 1024  انکودرتعداد پالس های   

 Encoder Direction 2 

انجام شده   انکودرن و باشد، تی  (0)در صورتی که مقدار پارامتر 
 راست گرد است  انکودرو جهت پالس 

انجام شده   انکودرباشد، تیون   (1)در صورتی که مقدار پارامتر 
 چپ گرد است  انکودرو جهت پالس 

 دارد  انکودرباشد، نیاز به تیون    (2)در صورتی که مقدار پارامتر  

 Auto Tune 1 
 باشد، اتوتیون انجام شده  (0)در صورتی که مقدار پارامتر 

 باشد، نیاز به اتوتیون دارد   (1)در صورتی که مقدار پارامتر 

 Encoder Offset 0 360 deg 

در بیاید زاویه   1بعد از اتوتیون مقدارش    درصورتی که  
نمایش داده   (در این پارامتر  )  انکودرمحاسبه شده آفست  

 ( Lrn 7)  شودمی

 Encoder Offset 1 360 deg 

در بیاید زاویه    2بعد از اتوتیون مقدارش   درصورتی که  
نمایش داده   (در این پارامتر  )  انکودرمحاسبه شده آفست  

 . شودمی

 Enable Normal Close 

(NC) I8 Terminal 
0 

 (TC)تیغه کمکی کنتاکتور  N.Oدر حالت   Enable( فرمان  0)

 (TC)تیغه کمکی کنتاکتور   N.Cدر حالت   Enable( فرمان  1)
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لس   سیستم گتر

No Name Default Comment 

Band width 35  
 مبنای پارامترهای و  پهنای باند کنترلر )برای سااارعت بالای  

~) 

 Start Lock Time 0.2 s  مدت زمانposition lock در زمان استارت 

 Stop Lock Time 0.0 s  مدت زمانposition lock در زمان استپ 

 Start Lock Mode 1 

(0  )Anti Roll Back    دارد )پاارامترهاای ضاااد چرخش اعماال نمی
 شود(

(1  )Anti Roll Back   چرخش اعماال می  نادارد )پاارامترهاای ضاااد
 شود(

(2 )Not Used 

 Ant-Roll Back Time 

1 
0.5 

)مادت زماان    مادت زماان قفال نگاه داشاااتن موتور قبال از حرکات
 قبل از حرکت( اعمال پارامتر  

 Anti-Roll Back Time 

2 
0.1 

مادت زماان سااارعات خفیف در ابتادای حرکات )مادت زماان اعماال  
 ( به همراه پارامتر   پارامتر  

 Anti-Roll Back 

Inertia 
0 

اینرسای محاسابه شاده بعد از اتوتیون ترمز در این پارامتر نمایش  
 (Lrn 5داده میشود )

 Anti-Roll Back Band 

width 
200 

کنترلر قبال و بعاد از بااز شااادن ترمز )در مادت زماان  پهناای بااناد  
 (و   

 Anti-Roll Back 

Speed 
10mm/s  سرعت حرکت در مدت زمان 

Profile Filter 100 hz   فرکانس فیلتر نامحسوس کننده شتاب های نمودار حرکتی 

 Controller Mode 0 
(0  )(Hybrid Predictive Control) HPC 

(1  )PI 


Fault Speed Dev2 

Percent 
50 

انحراف    درصااااد مجااز برای اعلام خطاای   در هنگاام وقوع 
 سرعت

 Fault Speed Dev2 

Time 
0.5 

خطااای   اعلام  برای  مجاااز  انحراف    زمااان  وقوع  هنگااام  در 
 سرعت

 
 

 
 
 



  Quick menu اه گ آسان با 

 112 

 

 جدول پارامترها

 جداول دسترسی سریع به پارامترها
o پارامترهای اولیه 

محدوده   نام پارامتر 
 تنظیمات 

 نام پارامتر نوع  فرض پیش 

Normal Speed 0.00-2.50 m/s 1.00 R/W  سرعت نامی 

Intermediate Speed 0.00-2.50 m/s 0.50 R/W  سرعت میانی 

Inspection Speed 0.00-2.50 m/s 0.20 R/W  سرعت رویزیون 

Leveling Speed 0.00-2.50 m/s 0.13 R/W  سرعت پیاده روی 

Acceleration 2m/s 1.00-0.00 0.50 R/W  شتاب استارت 

Jerk 1 3m/s 5.00-0.00 0.10 R/W  1جرک 

Jerk 2 3m/s 5.00-0.00 0.20 R/W  2جرک 

X3 0-300 cm 155 R/W  سنسور دوراندازفاصله 

X0 0.0-50.0 cm 5.2 R/W  فاصله سنسور توقف 

Stop Method 0-1 0 R/W  روش ایستادن 

Deceleration 2m/s  1.50-0.00 0.70 R/W  شتاب توقف 

Jerk 3 3m/s 0.50-0.00 0.80 R/W  3جرک 

Jerk 4 3m/s 0.50-0.00 0.80 R/W  4جرک 

Brake on Delay 0.0-3.0  s 0.7 R/W  تاخیر بین استارت و ترمز 

 Brake off Delay 0.0-3.0 s 0.5 R/W 
و  PWMتاخیر بین قطع 

 استارت 
Brake Start Delay 0.0-3.0 s 0.2 R/W  تاخیر بین ترمز وPWM 
Inspection 

Acceleration 
2m/s 1.00-0.00 0.40 R/W  شتاب استارت رویزیون 

Inspection 

Deceleration 
2m/s 1.50-0.00 0.70 R/W  شتاب توقف رویزیون 

Inspection Jerk 3m/s 5.00-0.00 0.40 R/W  جرک رویزیون 

Initial Jerk 35.00 m/s-0.01 0.03 R/W  جرک اینیشیال 

Initial Speed 0.00-2.50 m/s 0.00 R/W  سرعت اینیشیال 

Initial Time 0.0-2.0 s 0.0 R/W  زمان اینیشیال 

Mechanical Brake 

Enable 
0.000-0.100 m/s 0.000 R/W  سرعت فعال شدن ترمز 

Rescue Speed 0.00-1.00 m/s 0.13 R/W  سرعت نجات اضطراری 

     
 
close 

Permissible range for 

position contradiction of 

the CA1 & CAN switches 1-500 ms 20ms R/W 

بازه ی مجاز برای اختلاف  
و   CA1موقعیت سنسورهای 

CAN 
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محدوده   نام پارامتر 
 تنظیمات 

 نام پارامتر نوع  فرض پیش 

Permissible range for 

position contradiction 
of the 1CF switch 

10 – 300 ms 50ms R/W 
بازه ی مجاز برای اختلاف  

 1CFموقعیت 


Calibration speed after 

CACF fault occurs 
10 – 100% 75% R/W 

سرعت کالیبراسیون بعد از 
 CACFبروز خطای 

o  پارامترهای نامی 

محدوده   نام پارامتر 
 تنظیمات 

 نام پارامتر نوع  فرض پیش 

Motor rated Current 2-18 A 15 R/W  جریان نامی موتور 

 Motor rated Voltage 100-500 V 380 R/W ولتاژ نامی موتور 

 Motor rate Frequency 10.0-500.0 f 50.0 R/W  فرکانس نامی موتور 

 Nominal Speed 0.00-2.50 m/s 1.00 R/W  سرعت نامی موتور 

 Default Motor Direction 0-1 1 R/W  جهت چرخش 

 Low Speed Gain 0.50-1.20 1.00 R/W  ضریب سرعت پائین 

Motor Power 1.0-7.5 kW 7.5 R/W توان نامی موتور 

Motor Pair Poles 1-2 2 R/W  تعداد قطب موتور 

Motor RPM 1300-1460 rpm 1440 R/W  سرعت دور بردقیقه 

Motor Power Factor 0.00-0.95 0.85 R/W  ضریب توان موتور 

 
close

Encoder Pulse 0-4096 1024 R/W 
 انکودر تعداد پالس 

 
close

Encoder Direction 0-2 2 R/W 
 انکودر جهت تنظیمی 

L-Sigma 0.01-0.30 0.10 R/W  رزرو 
Slip Gain 0.50-2.50 0.70 R/W  رزرو 

 
close

Inertia Estimation (auto 

tune) 
0-1 1 R/W 

تخمین پارامترهای  
 داخلی 

 
close

Encoder Offset 0 0.0-360.0 360.0 R/W 
و قطب   انکودراختلاف زاویه 

 های موتور در جهت ساعتگرد 

 
close

Encoder Offset 1 0.0-360.0 360.0 R/W 

و قطب   انکودراختلاف زاویه 
های موتور در جهت  

 پادساعتگرد 

     
     

 
close

Approach mode and the 

number of the floors after 

calibration 
0-32 1 R/W 

تنظیمات دایرکت  
 اپروچ 

 
close

1CF sensor delay for all 

floors 
0-50 ms 20 ms R/W  1سنسورزمان تاخیرCF 
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o  خروجی های قابل تنظیم ورودی و 

پارا
متر

محدوده   نام 
 تنظیمات 

 نام پارامتر نوع  ض ر فپیش 

Input Mode 0-1 0 R/W  نوع ورودی سرعت 

 Relay 1 Setting 0-4 0 R/W  1تنظیم رله 

 Relay 2 Setting 0-4 1 R/W  2تنظیم رله 

 Relay 3 Setting 0-4 2 R/W  3تنظیم رله 

 OP 2 Setting 0-4 3 R/W 
تنظیم خروجی دیجیتال  

2 

Door Speed 0.00-2.50 m/s 0.20 R/W  درب سرعت 

 Digital Input Configuration 0-8 7 R/W 
تنظیم ورودی دیجیتال  

I7 

Multi Speed 1 0.00-2.50 m/s 0.12 R/W  1سرعت مولتی اسپید 
Multi Speed 2 0.00-2.50 m/s 0.20 R/W  2سرعت مولتی اسپید 

Multi Speed 3 0.00-2.50 m/s 0.30 R/W  3سرعت مولتی اسپید 

Multi Speed 4 0.00-2.50 m/s 0.50 R/W  4سرعت مولتی اسپید 

Multi Speed 5 0.00-2.50 m/s 0.70 R/W  5سرعت مولتی اسپید 

Multi Speed 6 0.00-2.50 m/s 0.80 R/W  6سرعت مولتی اسپید 

Multi Speed 7 0.00-2.50 m/s 1.00 R/W  7سرعت مولتی اسپید 

Rescue Time 1 0-100 s 5 R/W 
زمان تاخیر رله مربوط به  

 نجات 

Rescue Time 2 0-1000 s 200 R/W 
زمان وصل بودن رله 

 نجات 
o  پارامترهای ثانویه 

ارامتر پ  نام 
محدوده  
 نام پارامتر نوع  فرض پیش  تنظیمات 

Password 0-9999 0 R/W  رمز ورود 
 Restore/Back up 0-3 0 R/W  بازیابی/ذخیره 
Rescue Mode 0-2 1 R/W  مد نجات اضطراری 

UPS Power 1.0-20.0 kW 2.0 R/W  توانUPS 

 Switching Frequency 2.0-10.0 kHz 4 R/W  فرکانس سوئیچینگ 

 Rescue Search Time 1.0-5.0 s 2.0 R/W 
زمان یافتن جهت  

 بهینه 
 Version of software 0-9900 1100 R/O  ورژن نرم افزاری 
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 جدول پارامترها

o حلقه بسته   پارامترهای 

تنظیم  محدوده  نام            
پیش  
 نام پارامتر  نوع  فرض 

 Control Mode 0-2 0 R/W 
 مد کنترل 

 Controller Bandwidth 0.1-500.0 35.0 R/W  پهنای باند کنترلر 

 Acceleration Low-speed Gain 0.01-99.00 1.00 R/W 
 low-speed بهره ی شتاب

gain 

 Deceleration Low-speed Gain 0.01-99.00 1.00 R/W 
 low-speed بهره ی شتاب

gain 

 Start/Stop Gain 0.01-99.00 1.00 R/W  بهره در طول پوزیشن لاک 
 Speed High 0.01-99.00 1.00 R/W  آستانه ی سرعت 
 Notch Filter Activation Level 0.15-2.50 1.00 R/W  سطح اعمال ناچ فیلتر 

 Mechanical System Inertia 0.01-20.00 0.20 R/W سیستم مکانیکی  اینرسی  

 
Auto-Learn Mode Position 

Lock Gain 
0.01-99.00 5.00 R/W 

بهره ی پوزیشن لاک در  
 ابتدا اتوتیون 

 Position Lock Time at Start 0.00-3.00 0.00 R/W 
زمان پوزیشن لاک در 

 استارت

 Position Lock Time at Stop 0.00-3.00 0.00 R/W 
پوزیشن لاک در زمان 

 استارت
     

Start Lock Mode  1 R/W  نحوه ی اغاز قفل کردن 


Anti -Roll Back Time 1 

 
0.5 

R/W 
زمان قفل نگهداشتن  

 موتور 


Anti- Roll Back Time 2 

 
0.1 

R/W 
زمان سرعت خفیف در  

 ابتدای حرکت 


Anti- Roll Back Inertia 

 
0 

R/W 
اینرسی محاسبه شده بعداز  

 ترمز 


Anti- Roll Back Band width 

 
200 

R/W 
پهنای باند کنترلر قبل و  

 بعد ترمز 

Anti -Roll Back Speed  10 mm/s R/W  سرعت حرکت درPE15 


Profile Filter 

 
20 Hz 

R/W 
  نامحسوسفرکانس فیلتر 

 کننده

Controller Mode  0 R/W  مد کنترلر 
 

o پارامترهای سیستمی 

  محدوده نام پارامتر 
 تنظیمات 

 نام پارامتر نوع  فرض پیش

Input Phase Loss 0-1 1 R/W  خطای قطع ورودی 

 Output Phase Loss 0-1 1 R/W  خطای قطع خروجی 
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 جدول پارامترها

  محدوده نام پارامتر 
 تنظیمات 

 نام پارامتر نوع  فرض پیش

 Motor Overload 30-300% 100% R/W  اضافه بار موتور 

 Brake Resistance 30-300 ohm 50 R/W  مقاومت ترمز 

 Brake Power 50-9999 Watt 1300 R/W توان ترمز 

 Over Current Trip Level 1.0-20.0 A 18.0 R/W 
سطح خطای اضافه  

 جریان

 Over Current Trip Time 0.5-20.0 s 5.0 R/W 
زمان خطای اضافه  

 جریان

Small Motor Fault 0-1 1 R/W  خطای موتور کوچک 

No. of Auto Restart Try 0-10 10 R/W  تعداد استارت مجدد 

 Fault Reset Time 3.0-100.0s 10.0s R/W زمان ریست خطا 

 Fault Reset Time 

(OverLoad Only) 

3.0-100.0s 10.0s R/W   زمان ریست خطای
 اضافه بار

 


 Fault Time 0.0-10.0s 1.0s R/W 
به    انکودرعدم اتصال 

 PGکارت 
 


Over Speed Fault Level 50-120 115 R/W  خطای اضافه سرعت 

 


Speed Diversion from 

Reference Error Level 

(for close gearbox 

systems) 
0.0-50.0 10 R/W 

خطای بین فیدبک  
و مرجع   انکودر
 فرکانس 

 


Speed Diversion from 

Reference Error Time 

(for close gearbox 

systems) 

0.0-10.0 s 0.5 R/W 
زمان مجاز برای خطای  

PF14 

12OC Fault Enable 0-1 1 R/W  12خطایOC 

 


Fault Speed Dev2 
Percent (for gearless 

systems) 

 50 R/W 
برای اعلام  درصد مجاز 

 خطای انحراف سرعت 

 


Fault Speed Dev2 
time (for gearless 

systems) 

 0.5 R/W 
زمان مجاز برای اعلام  
 خطای انحراف سرعت 

 


Debounce time of all 

sensors 
0-100 ms 0 ms R/W 

 زمان اعتبار سنسورها 

 

o  مانیتورینگ ورودی خروجی های دیجیتال 

 نوع  توضیحات  نام پارامتر 

Digital Input Monitoring های  نمایش فعال بودن ورودی
 درایو 

R/O 

Digital Output Monitoring   نمایش فعال بودن خروجی های
 درایو 

R/O 
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o تاریخچه خطاها 

پارامتر   نوع  توضیحات 
  R/O (Last faultآخرین خطای دستگاه )

  خطای دستگاه قبل از پارامترHi01 

  خطای دستگاه قبل از پارامترHi02 

  خطای دستگاه قبل از پارامترHi03 

  خطای دستگاه قبل از پارامترHi04 

  خطای دستگاه قبل از پارامترHi05 

  خطای دستگاه قبل از پارامترHi06 

  کوتاهتعداد خطای اتصال (SC occurrence) 

 تعداد خطای جریان (OC-OCA-OCD occurrence ) 

 تعداد خطای اضافه دما (OH occurrence) 

  تعداد خطای اضافه ولتاژ(OV occurrence) 

 ( تعداد خطای اضافه توانOP occurrence) 

 ساعات روشن بودن دستگاه (Total on Time) 

 ( ساعات استارت بودن دستگاهTotal run Time) 

  (No Fault Run Time)تعداد ساعات کارکرد بدون خطای درایو 

 

Parameter Name range default Type 

 
close 

modifying the level for each floor, separately 0-600 ms 300 ms R/w 

 هر کدام  یبه صورت جداگانه برا   (1CF) اصلاح تراز طبقات


