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  iMaster C1دفترچه راهنمای اینورتر

 

 : مقدمه

  تولید می شود.در رنجهای زیر کره جنوبی  ADTتوسط شرکت  iMaster-C1اینورتر 

 می گرددات تولید وکیلو 22ات تا وکیلو 5.5 از توانولت  380سه فاز  ورودی. 

 

 :کد شناسایی محصول 

C1-055-HF     
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 شناسه محصول

 KW 0.4=  004توان محصول : 

 محصول :ولتاژ ورودی                

HF = 380V , 3PH سنگین کار 

HFP = 380V , 3PH               سبک کار  
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 راه اندازی اینورتر : 

 

 قدم به قدم اجرا گردند:زیر جهت راه اندازی و کار با اینورتر بایستی موارد 

 و کاربرد مورد نیازموتور انتخاب صحیح اینورتر بر اساس قدرت  –الف 

 روش و شرایط نصب اینورتر  –ب 

  قدرت اینورترمدار فرمان و کابل کشی اجرای  – ج

  تنظیم پارامترهای اینورتر – د

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 انتخاب

 نصب وکابل کشی

 تنظیمات

 راه اندازی
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  :انتخاب صحیح اینورتر بر اساس قدرت موتور و کاربرد مورد نیاز -الف 

 جهت انتخاب صحیح اینورتر بایستی از روی پلاک موتور مقادیر زیر را مشخص نماییم 

 ولتاژ کاری اینورتر بر اساس سربندی موتور مورد استفاده – 1

 و محاسبه تعداد قطبهای موتور دور نامی موتور – 2

 رکانس نامی موتورف – 3

 توان نامی موتور – 4

 

 

 

 

220 / 380 

5.5 

18 / 10.5 
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  در پلاک موتور بالا مقادیر ذیل مشخص گردیده است :

 کاری موتور بر اساس سربندی موتور :   ولتاژ  -

                ولت برای سربندی ستاره 380 (ب       ولت برای سربندی مثلث  220(الف         

  .               عدد خواهد بود 4بر دقیقه که برای این موتور تعداد قطبها دور  1430دورنامی موتور :  -

P = (120 * F ) / N  = (120*50)/1430  = 4                                        
 هرتز 50فرکانس نامی موتور :  -

 کیلووات 5.5توان نامی موتور :  -

 

 :انتخاب کرد بصورت زیر را میتوان  C1ر جهت موتور فوق نوع اینورتبر اساس اطلاعات بالا 

 کیلووات که در این 5.5ولت سه فاز با توان  380ولت سه فاز و خروجی  380اینورتر با ورودی 

 C1-055-HF حالت بایستی سربندی موتور حتما ستاره بسته شود .

 

 

 ی مثلثسربند          سربندی ستاره                                             
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 روش و شرایط نصب اینورتر : -ب 

 جهت نصب اینورتر روی دیوار یا داخل تابلو بایستی شرایط ذیل رعایت گردد .
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 : قدرت اینورترمدار فرمان و اجرای کابل کشی  -ج 

 را بردارید .و فرمان اینورتر ابتدا کاور روی ترمینالهای قدرت 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 : چیدمان ترمینالهای قدرت

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 



7 
 

ترمینال نول وجود ندارد و نیازی به وصل کردن سیم نول  در اینورترهای سه فاز توجه :

 برق شهر به اینورترسه فاز نیست .

 
 

 :   iMaster-C1مقادیر مقاومت ترمزی رنج های مختلف اینورتر 

 

 

 

 

 

 

 

سه فاز  ورودی

380V مقاومت ترمزی به اینورتر 

 خروجی سه فاز

380V  موتوربه 

RB P 

سه فاز خروجی برق 

 از اینورتر 
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 چیدمان ترمینالهای فرمان اینورتر :

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ابعاد اینورتر
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 ت ترمینالهای اینورتر بصورت شکل زیر میباشد :کلیا

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

250 VAC : 0.3 A 

48 VDC : 0.5 A 
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 تنظیم پارامترهای اینورتر  – د

 کی پد دستگاه  : معرفی اجزای 

 

 

 جهت ورود به حالت تنظیمات پارامترها FUNCدکمه 

 جهت ذخیره مقدار پارامتر تغییر داده شده STRدکمه 

 یر مقدار پارامتر دکمه های جهت دار بالا و پایین بابت تغی

 جهت استارت اینورتر در حالت تنظیم استارت از روی کی پد میباشد RUNدکمه 

 جهت استپ اینورتر در حالت تنظیم استپ از روی کی پد میباشد STOPدکمه 
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 روش ورود به پارامترها و نحوه تنظیم مقادیر آنها بصورت زیر میباشد :

نمایشگر مقدار فرکانس خروجی تنظیم شده را نشان  بعد از وصل برق ورودی اینورتر -الف 

 .خواهد داد .

 

 

 

 

 

 

 

 

نمایش  d01در اینحالت  .را یکبار فشار دهید  FUNCدکمه تغییر مقدار پارامترها جهت  -ب 

 داده خواهد شد .
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 :برای جابجایی بین پارامترها بصورت شکل زیر اقدام میکنیم 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

را فشار دهید . در این حالت مقدار پارامتر  FUNCتخاب پارامتر مورد نظر دکمه از ان بعد – ج

نمایش داده می شود در این حالت توسط شستیهای جهت دار بالا و پایین مقدار پارامتر را تغییر 

 میدهیم . 
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 را یکبار فشار دهید . STRبعد از تغییر مقدار پارامتر جهت ذخیره مقدار جدید شستی  – د

 

 :ارامترهای دستگاه  پ 
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فرمان  روشهای مختلف

 استارت و استپ اینورتر
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 موتور از روی کی پد و تنظیم فرکانس استارت و استپ  - 1

 جهت استارت و استپ اینورتر از روی کی پد به روش زیر اقدام می کنیم 

 STOPبعنوان استارت و شستی RUN) انتخاب شستی  ر میدهیم .قرا A02 = 0 پارامتر –الف 

 بعنوان استپ ( 

از روی  را حالت میتوان فرکانس خروجی اینورتر در این ) قرار دهید .  A01 = 2پارامتر  –ب 

 (کی پد و به روش بند )ج( تنظیم نمود

 تنظیم نمایید. ) = F01پارامتر ) مقدار فرکانس دلخواه  – ج

 

 

 

 

 

را فشار دهید در این حالت موتور با فرکانس تنظیم شده شروع بکار خواهد  RUNستی ش – د

 نمود .

 را فشار دهید موتور خاموش خواهد شد. STOPشستی  – ه

 

جهت  F04اگر موتور برعکس جهت دلخواه شما شروع بکار نمود میتوانید با تغییر مقدار پارامتر 

 چرخش موتور را تغییر دهید.
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 و استپ موتور از ترمینالهای فرمان اینورتر  استارت - 2

 ( راه اندازی اینورتر از روی ترمینالهای فرمان بصورت ساده1- 2       

 wire-3(  راه اندازی اینورتر از روی ترمینالهای فرمان بصورت 2- 2       

 

 راه اندازی اینورتر از روی ترمینالهای فرمان بصورت ساده (1- 2

و  Forwardرتر از طریق ترمینالهای فرمان با استفاده از دو کلید در دوجهت راه اندازی اینو

Reverse ) چپگرد و راستگرد ( 

 ) راه اندازی موتور از طریق ترمینالهای فرمان ( قرار دهید . A02 = 1 پارامتر –الف 

 مدار سیم کشی زیر را اجرا نمایید . –ب 

 

   

 

 

شروع به کار خواهد کرد و با قطع کلید  Forwardور در جهت موت S1در مدار فوق با وصل کلید 

 موتور خاموش خواهد شد . 

شروع به کار خواهد کرد و با قطع کلید  Reverseموتور در جهت  S2در مدار فوق با وصل کلید 

 موتور خاموش خواهد شد .

خاموش خواهد  توجه : در صورتی که هر دو کلید همزمان وصل باشند موتور اگر درحال کار باشد

 گردید .

 

 

1 

2 

CM1 
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 wire-3راه اندازی اینورتر از روی ترمینالهای فرمان بصورت  ( 2- 2

 ) راه اندازی موتور از طریق ترمینالهای فرمان ( قرار دهید . A02 = 1 پارامتر –الف 

 بعنوان شستی استارت ( 3) ترمینال قرار دهید .  C03 = 15 پارامتر –ب 

 بعنوان شستی استپ ( 4) ترمینال دهید .  قرار C04 = 16پارامتر  – ج

 بعنوان کلید انتخاب جهت چرخش موتور ( 5) ترمینال قرار دهید .  C05 = 17پارامتر  – د

 مدار سیم کشی زیر را اجرا نمایید . – ج

 

 

 

 

 

 

موتور در جهت  S1حظه ای شستی استارت لبا فشار قطع باشد  S2اگر کلید در مدار فوق 

Forward  شروع به کار خواهد کرد و با فشرده شدن لحظه ای شستی استپS3  موتور خاموش

 خواهد شد . 

موتور در جهت  S1حظه ای شستی استارت لبا فشار اشد بوصل  S2اگر کلید در مدار فوق 

Reverse  شروع به کار خواهد کرد و با فشرده شدن لحظه ای شستی استپS3  موتور خاموش

 خواهد شد . 

 

 

3 

4 

5 

START 

Fwd/Rev Select 

CM1 
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تغییر  ی مختلفروشها

 اینورترفرکانس خروجی
 )افزایش یا کاهش سرعت موتور(

  

 کی پد  های تغییر فرکانس خروجی اینورتر از روی شستی – 1

 تغییر فرکانس خروجی اینورتر از طریق ولوم روی کی پد  – 2

 ( ورودی آنالوگ ولتاژیتغییر فرکانس خروجی اینورتر از طریق ولوم خارج از اینورتر )  – 3

 تغییر فرکانس خروجی اینورتر از طریق ورودی آنالوگ جریانی – 4

   ( Multistep Frequency ) تغییر فرکانس خروجی اینورتر بصورت پلکانی  – 5
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توسط شستی های رو به تغییر فرکانس خروجی اینورتر از روی کی پد  – 1

 و رو به پایین بالا

ر این حالت میتوان فرکانس خروجی اینورتر را از روی قرار دهید . ) د  A01 = 2پارامتر  –الف 

 ( تنظیم نمود(بکی پد و به روش بند )

 .فرکانس مدنظرتان را وارد کنید  ) = F01پارامتر ) مقدار فرکانس دلخواه در  –ب 

 

 تغییر فرکانس خروجی اینورتر از طریق ولوم روی کی پد  – 2

 قرار دهید .  A01 = 0 پارامتر –الف 

 روی کی پد میتوانید فرکانس خروجی ) سرعت موتور ( را کم یا زیاد کنید حال توسط ولوم  –ب 

 

) ورودی  تغییر فرکانس خروجی اینورتر از طریق ولوم خارج از اینورتر – 3

 آنالوگ ولتاژی (

 ( ترمینال به عنوان کنترل فرکانس) انتخاب  قرار دهید. A01 = 1پارامتر  –الف 

 قرار دهید. A05 =0HZپارامتر  -ب 

 قرار دهید. A06 = 50HZپارامتر  -ج 

 قرار دهید. A07 =%0پارامتر  -د 

 قرار دهید. A08 =%100پارامتر  -ه 
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 را اجرا نمایید . مقابلمدار سیم کشی  – و

  

 

 

 Oیه فرکانس خروجی اینورتر افزایش و با کاهش ولتاژ پا Oدر این حالت با افزایش ولتاژ پایه 

 می یابد . خروجی اینورتر کاهشفرکانس 

 

 تغییر فرکانس خروجی اینورتر از طریق ورودی آنالوگ جریانی – 4

 ) انتخاب ترمینال به عنوان کنترل فرکانس (قرار دهید.  A01 = 1پارامتر  –الف 

 (بعنوان انتخاب ورودی آنالوگ 6انتخاب ورودی دیجیتال قرار دهید. ) C06 =13پارامتر  -ب 

 وصل نمایید. CM1را به پایه  6دیجیتال  ورودی –ج 

  قرار دهید. A05 =0HZپارامترهای  - د

 قرار دهید. A06 = 50HZپارامترهای  - ه

 قرار دهید. A07 =%0پارامترهای  - و

 قرار دهید. A08 =%100پارامترهای  - ز

 را اجرا نمایید . مقابلمدار سیم کشی  – ح

به فرکانس خروجی اینورتر افزایش و با کاهش جریان ورودی  OIبا افزایش جریان ورودی به پایه 

 می یابد .این پایه فرکانس خروجی کاهش 

 

 

 

 

H 

O 

L 

OI 

L 
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   ( Multistep Frequency ) لکانیپتغییر فرکانس خروجی اینورتر بصورت  – 5

اگر بخواهیم توسط ورودیهای دیجیتال فرکانس خروجی اینورتر را کنترل نماییم به روش زیر 

 ام کنیم .بایستی اقد

وصل  DI3(S1),DI4(S2),DI5(S3),DI6(S4) اگر هیچکدام از ورودیهای دیجیتالتوجه : 

 . نباشند فرکانس خروجی اینورتر همان نقطه تنظیم فرکانس غیر از مولتی استپ خواهد بود

  قرار دهید. ) انتخاب ترمینال به عنوان کنترل فرکانس ( A01 = 1پارامتر  (5-1 

 (0^2 با ارزش بیتی فرکانس تغییر جهت DI3انتخاب ورودی دیجیتال قرار دهید. )  C03 = 2پارامتر   (5-2 

 (1^2 جهت تغییر فرکانس با ارزش بیتی DI4انتخاب ورودی دیجیتال قرار دهید. )  C04 = 3پارامتر  (5-3 

 (2^2 ارزش بیتیجهت تغییر فرکانس با  DI5انتخاب ورودی دیجیتال قرار دهید. )  C05 = 4پارامتر  (5-4 

 (3^2 جهت تغییر فرکانس با ارزش بیتی DI6انتخاب ورودی دیجیتال قرار دهید. )  C06 = 5پارامتر  (5-5 

 مقدار دهی کنید   A11 = Multispeed 1( پارامتر 5-6 

 مقدار دهی کنید   A12 = Multispeed 2( پارامتر 5-7 

 ید مقدار دهی کن  A13 = Multispeed 3( پارامتر 5-8 

 مقدار دهی کنید   A14 = Multispeed 4( پارامتر 5-9 

 مقدار دهی کنید   A15 = Multispeed 5( پارامتر 5-10 

 مقدار دهی کنید   A16 = Multispeed 6( پارامتر 5-11 

 مقدار دهی کنید   A17 = Multispeed 7( پارامتر 5-12 

  مقدار دهی کنید  A18 = Multispeed 8( پارامتر 5-13 

 مقدار دهی کنید  A19 = Multispeed 9( پارامتر 5-14 
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 مقدار دهی کنید  A20 = Multispeed 10( پارامتر 5-15 

 مقدار دهی کنید  A21 = Multispeed 11( پارامتر 5-16 

 مقدار دهی کنید    A22 = Multispeed 12( پارامتر 5-17 

 د مقدار دهی کنی  A23 = Multispeed 13( پارامتر 5-18 

 مقدار دهی کنید   A24 = Multispeed 14( پارامتر 5-19 

 مقدار دهی کنید   A25 = Multispeed 15( پارامتر 5-20 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

DI3 DI4 DI5 DI6 

A11 

A12 

A13 

A14 

A19 

A18 

A20 

A23 

A22 

A21 

A17 

A16 

A15 

A24 

A25 
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 توضیح جدول فوق : بر اساس جدول بالا اگر هیچکدام از ورودیهای دیجیتال

DI3(S1),DI4(S2),DI5(S3),DI6(S4)  د فرکانس خروجی اینورتر همان وصل نباشنهیچکدام

مقدار وصل شود  DI3(S1)غیر از مولتی استپ خواهد بود ولی اگر مثلا فرکانس نقطه تنظیم 

 فرکانس خروجی اینورتر خواهد بود . A11در رجیستر عدد تنظیم شده 

 انجام گردد. زیرمطابق شکل سیم کشی مدار فرمان  –ج 

  مدار شماتیک مورد نیاز این کار :
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 تنظیم

 دیگر پارامترهای

 ضروری اینورتر
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 اینورتر : درمشخصات موتور تنظیم پارامترهای مربوط به 

 مثال :

 کیلو وات 5.5 :  توان موتور 

 : جریان نامی موتور 
 

P=√3 *380 * I * 0.8   →  5500 = √3 * 380 * I * 0.8  →  I = 10.5 A               
 

 : لغزش 
 

 % S = [ ( Ns – Nn ) *100 ] / Ns  →  % S = [ ( 1500 -1450 ) * 100 ] / 1500 = %3.3    
 

  : 50فرکانس کاری موتور HZ 

 نیاز موارد بالا به شرح زیر می باشد : کدهای مورد

 کد  توضیح  مقدار

5.5 KW توان نامی موتور H03 

4 (1500 r.p.m) تعداد قطبهای موتور H04 

10.5 A جریان نامی موتور H05 

 H07 لغزش 3.3 % 

50 HZ ماکزیمم فرکانس A04 

50 HZ فرکانس نامی موتور A03 

1 Auto-tuning H01 

 

دقت داشته باشید حتما باید شفت موتور آزاد باشد، یعنی  Auto-Tuningبرای  توجه مهم :

 هیچگونه باری به موتور وصل نباشد.
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 تنظیم زمان شتابگیری و توقف موتور :

 

 

F02 : زمان شتاب گیری موتور رسیدن دور موتور به دور تنظیم شدهمان ز ( ACC ) 

F03 :  زمان توقف موتور رسیدن دور موتور از دور کاری به صفرزمان ( DEC ) 

مقدار دهی گردد که بصورت کارخانه  F02جهت تنظیم زمان شتابگیری موتور میباستی پارامتر 

 دهی شده است .ثانیه به این پارامتر مقدار  6ای مقدار 

کارخانه ای مقدار دهی گردد که بصورت  F03و جهت تنظیم زمان توقف موتور میباستی پارامتر 

 پارامتر مقدار دهی شده است .ثانیه به این  6مقدار 

ثانیه   20( کمتر از  DEC زمان توقف موتور)  F03 پارامتر مقدار ی کهدر صورت توجه مهم :

 اینورتر نصب گردد. یرومقاومت ترمزی  باشد بایستی

 

 در موقع لزوم: Reset factoryروش انجام 

b12 :  پارامترReset factory   

 قرار دهیم مقدارکلیه پارامترها به حالت تنظیم کارخانه برمی گردد. b12=1اگر 

 

 روش تنظیم گشتاور بصورت دستی در موقع لزوم:

 قرار دهید A28 = 0پارامتر  –الف 

 دهید تا به گشتاور مورد نیاز برسیدرا به آرامی افزایش  A29مقدار پارامتر  –ب 
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 : JOG Operationروش اجرای 

 : بایستی پارامترهای زیر تعریف گردد jogبرای اجرای 

که برای این کار بایستی پارامتر مربوط به آن  jogتعریف یکی از ورودیهای دیجیتال بعنوان  – 1

  ( C01=DI1 ~ C06=DI6)  د.  گذاشته شو 6ورودی دیجیتال برابر عدد 

 نوشته شود.  A26 در پارامتر JOGفرکانس مورد نیاز برای  – 2

 فرکانس کاری اینورتر طبق روشهای گفته شده تنظیم گردد. – 3

به اینورتر داده شود .)طبق روشهای مختلف گفته شده(در این حالت موتور با  RUNفرمان  – 4

 هد کرد .فرکانس تنظیم شده شروع به کار خوا

تغییر  تعریف شده فرکانس خروجی اینورتر JOGبا وصل شدن ورودی دیجیتالی که بعنوان  – 5

 خواهد شد. A26مقدار پارامتر  نهما کرده و

 

 کنترل کارکرد فن اینورتر :

 پارامتر مقدار نوع کارکرد
 0 روشن خواهد شدهر موقع برق ورودی اینورتر وصل شود فن 

A65 
 1 شود فن روشن خواهد شد RUNموقع اینورتر هر

 

 تغییر جهت چرخش موتور بدون جابجایی فازها :

 را تغییر دهید. F04جهت تغییر جهت چرخش موتور کافیست مقدار پارامتر 
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 خروجی اینورتر : های تنظیم عملکرد رله

 

 

 رله ارامترپ مقدار نوع عملکرد

 0 خواهد شدفعال این رله شود  RUNهرموقع اینورتر 
C13 AL0-AL1-AL2 

 5 این رله فعال خواهد شد موقع خطایی در عملکرد اینورتر رخ دهدهر
 0 شود این رله فعال خواهد شد RUNهرموقع اینورتر 

C14 RN0 – RN1 
 5 این رله فعال خواهد شد موقع خطایی در عملکرد اینورتر رخ دهدهر

 0 شود این رله فعال خواهد شد RUNهرموقع اینورتر 
C15 RN2 – RN3 

    5 این رله فعال خواهد شد موقع خطایی در عملکرد اینورتر رخ دهدهر
 

 مراجعه نمایید. C13 , C14 , C15جهت اطلاعات بیشتر به توضیحات پارامترهای 

 پارامترهای مربوط به خروجیهای آنالوگ :
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 : C1شبکه اینورتر مدل 

 سخت افزار –الف 

 از دو طریق میتوان اقدام نمود  C1جهت ارتباط سخت افزاری با شبکه اینورتر مدل   

  RJ-45پورت  – 1    

 ترمینالهای مربوط به شبکه – 2    
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 تنظیمات روی اینورتر –ب 

    رمترنحوه فرمان و تنظیم فرکانس از طریق شبکه  روی اینورتاتنظیمات پار – 1    

 

 

 

    

 

 تنظیمات شبکه– 2   
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#1. Set parameter "A02 Run commands(0x0302)" to "2(remote operator(1st 

communication-RJ45))" or "3(remote operator(2nd communication-terminal))" 

Packet(Modbus-RTU, RJ45) : "01 06 03 02 00 02 A9 8F" 

Packet(Modbus-RTU, terminal) : "01 06 03 02 00 03 68 4F" 

Description : It allow user set run command through communication link via RS-

485(Modbus). 

 

#2. Set parameter "A01 Frequency commands(0x0301)" to "3(remote operator(1st 

communication-RJ45))" or “4(remote operator(2nd communication- terminal))”. 

Packet(Modbus-RTU, RJ45) : "01 06 03 01 00 03 98 4F" 

Packet(Modbus-RTU, terminal) : "01 06 03 01 00 04 D9 8D" 

Description : It allow user set frequency CMD through communication link via RS-

485. 

 

#2. Send address "Frequency setting(0x0004)" to wanted output frequency. 

Packet(Modbus-RTU) : "01 06 00 04 17 70 C6 1F" 

Description : Wanted output frequency is set.(0x1770 - > 6000d) 

 

#3. Send address "0x0002" to "Run" command in forward direction 

Packet(Modbus-RTU) : "01 06 00 02 00 01 E9 CA"  

 

#4. Send address "0x0002" to "Stop" command 

Packet(Modbus-RTU) : "01 06 00 02 00 00 28 0A”. 
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طبق دستور بالا برای ارتباط با اینورتر از طریق شبکه مدباس دو پورت وجود دارد یکی ترمینالهای 

 ایستی پورت مورد نظر ابتدا انتخاب گردد .که ب RJ45مخصوص شبکه و دیگری سوکت 

 تنظیم شود  A02=3برای ارتباط از طریق ترمینال بایستی 

 تنظیم گردد .  A02=2بایستی  RJ45برای ارتباط از طریق پورت 

  HZ 60.00: تنظیم فرکانس خروجی اینورتر روی  1 مثال

 نوشته شود. 0X0004در رجیستر  60.00برای انجام این کار بایستی مقدار عدد 

 

60.00 dec  1770 Hex 

00  00 Hex  

04 dec  04 Hex 

 

 

 

1F C6      17 70       40 00       06      01 

Station 

ن در کد نوشت

 یک رجیستر

0X0004 

6000 

60.00 

 

Error Check check sum 
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 Forwardدر جهت   RUN : فرمان راه اندازی اینورتر 2مثال 

 گردد. 1برابر   0x0002برای انجام این کار بایستی مقدار رجیستر 

 

E9 CA        00 01       20        00        06        01 

 

 

 

 

------------------------------------------------------------------------------------------------------- 

 اینورتر Stop: فرمان  3 مثال

 اینورتر بایستی کدهای زیر به اینورتر ارسال گردد. Stopباشد برای  Runاگر اینورتر در حالت 

 

 

   

 

 

 

 

 

Station 

1 byt 

 1bytنوشتن در یک رجیستر  کد

Error Code 

2 byt 

 1عدد 

2byt 

02 

1 byt 

00 

1 byt 

28 0A        00 00         20        00        06        01 
Error Code 

00 

1 byt 

  0عدد

2byt 

02 

1 byt 

check sum 

Station 

1 byt 

 1bytفانکشن نوشتن در یک رجیستر 

check sum 



52 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

PID 

 کنترلر
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PID  کنترلر توسط اینورترهایiMaster C1  : 

کنترلر یعنی کنترل هوشمندانه یک پارامتری از یک فرآیند  PIDهمانگونه که در مقدمه توضیح داده شد 

 صنعتی از قبیل 

 دکنترل فشار آب در یک خط لوله : به توسط کنترل دور پمپ که از طریق اینورتر کنترل میگرد

 کنترل دبی آب در یک خط لوله : به توسط کنترل دور پمپ که از طریق اینورتر کنترل میگردد

 کنترل فلو هوای یک سیستم دمنده: به توسط کنترل دور فن که از طریق اینورتر کنترل میگردد

 کنترل دمای یک سالن: به توسط کنترل دور فن دمنده هوای گرم که از طریق اینورتر کنترل میگردد

 نامید. PIDهمه این مثالها و مثالهایی از این قبیل را میتوان یک سیستم کنترلر

ساختمانی چند طبقه را در نظر بگیرید در طبقات پایین این ساختمان فشار آب تقریبا در تمام ساعات روز 

ز و وخوب بوده و ساکنین مشکلی از بابت فشار آب نخواهند داشت ولی طبقات بالاتر در ساعات مختلف ر

بسته به مصرف ساکنین ساختمان از بابت فشار آب مشکل دار خواهند بود . برای رفع این مشکل اکثر 

ساختمانها از یک پمپ در مسیر لوله رفت آب به واحدها استفاده میکنند و این پمپ توسط یک سیستم 

 تشخیص فشار بصورت ذیل کار میکند:

سور فشار به موتور فرمان روشن شدن میدهد و موتور به هر موقع فشار آب از یک حد معینی افت کند سن

سرعت شروع به کار میکند    ) و این خود بعضی مواقع باعث ایجاد یک ضربه در لوله ها میگردد که این 

موضوع نه تنها به سیستم لوله کشی صدمه میزند بلکه باعث خرابی پمپ نیز میگردد ( و به محض رسیدن 

وتور دوباره خاموش میگردد. روشن و خاموش شدن های مداوم پمپ نه تنها باعث فشار به مقدار دلخواه م

بالا رفتن هزینه برق شده بلکه باعث کوتاه شدن عمر مفید موتور و پمپ میگردد و در ضمن هیچ وقت 

 فشار داخل لوله ها تثبیت نمیگردد و فشار آب خروجی از شیر آب مداوم کم و زیاد میگردد . 

ف کردن این موضوع کافیست موتور متصل شده به پمپ اولا سه فاز باشد و در ثانی لذا برای برطر

کنترل شود . در این حالت از یک سنسور تشخیص فشار  PIDبصورت  ADTتوسط یک اینورتر 

 آب در مسیر خط لوله بایستی استفاده نمود . بلوک دیاگرام نحوه کار بصورت زیر میباشد : 
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( که  SVشکل بالا دیده میشود محلی جهت تنظیم فشار دلخواه در سیستم خواهد بود )  همانطور که در

اپراتور میتواند فشار دلخواه آب مصرفی را از آن محل تنظیم نماید اینورتر مقدار فشار خط را از طریق 

د اگر ( تنظیم شده مقایسه میکن SV( و با مقدار     )  PVسنسور نصب شده در خروجی پمپ خوانده ) 

( باشد دور موتور را به آرامی افزایش میدهد تا  SV( کمتر از مقدار فشار تنظیم شده )  PVفشار خط ) 

فشار به نقطه مطلوب تنظیم شده برسد و به محض رسیدن فشار به نقطه تنظیم شده دور را ثابت نگه 

فشار خط بالاتر از مقدار  میدارد و اگر به هر دلیلی ) مثلا به دلیل بسته شدن شیر مصرف کننده ها (

تنظیم شده رود دور موتور توسط اینورتر کاهش میابد تا جایی که دیگر نیازی به کارکرد پمپ نباشد که 

 در اینصورت پمپ کلا خاموش میگردد و به محض کاهش فشار دوباره سیکل بالا تکرار میگردد.

 روش اجرای کار بصورت عملی :

پمپ آب در یک ساختمان چند طبقه جهت تامین فشار خط لوله آب در این مثال فرض میکنیم که یک 

به  PIDمصرفی ساکنین نصب شده است و میخواهیم فشار آب مصرفی را توسط کنترل دور پمپ بصورت 

نحوی کنترل نماییم که همیشه فشار آب در لوله ثابت باقی بماند و ساکنین طبقات بالاتر احساس افت 

 فشار ننمایند.

 مفروضات : 

 ( Set Valueمحل تنظیم فشار آب ولوم روی اینورتر در نظر گرفته شود )  -

 10تا  0میلی آمپر و  20تا  4فشار خط لوله آب مصرفی توسط یک ترانسمیتر فشار دوسیمه  -

 بار خوانده شده و به اینورتر وصل گردد

 بار تنظیم گردد 5نقطه فشار تنظیم آب  -

 گرفته شوداسب در نظر  1ولت و  220فاز  3پمپ آب  -

 

 

Set Value (SV) 

Process Value (PV) 
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 روش کار :

 اجرای کابل کشی  –الف 
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 تعریف پارامترهای لازم –ب 

 گروه ردیف
زیر 

 گروه
 توضیح مقدار نام گروه

 برگرداندن مقدار کلیه پارامترها به مقدار اولیه کارخانه

1 b b12 Data Initialization 1 

برگرداندن مقدار کلیه 

پارامترها به مقدار 

 ه کارخانهاولی

 وارد کردن مشخصات موتور به اینورتر

2 H H03 Motor Capacity 1hp توان موتور 

3 A A03 
Motor Rated 

frequency 
50HZ فرکانس نامی موتور 

4 A A04 Maximum frequency 50HZ 
فرکانس ماکزیمم 

 کاری موتور

5 F F02 Acceleration Time 0.5s 
Acceleration 

Time 

6 F F03 Deceleration Time 0.5s 
Deceleration 

Time 

 بایستی شفت موتور از بار جدا گردد  7ز انجام مرحله توجه : قبل ا

7 H H01 Auto Tuning 1 
 Autoانجام پروسه 

Tuning 
کردن دستگاه مینماید و این کار چند لحظه به طول  Tuningاینورتر شروع به  9بعد از اجرای مرحله 

 ا شکیبا باشید.می انجامد . لطف

 نحوه روشن و خاموش کردن اینورتر

8 A A02 Operation Method 1 
راه اندازی از طریق 

 DI1ترمینال 

 تعریف پتانسیومتر روی اینورتر بعنوان محل تنظیم فشار خط

9 A A72 Built in Potentiometer 0 
انتخاب پتانسیومتر 

 SVبعنوان 

 PIDانتخاب مد 

11 J A70 PID Mode Selection 1 
انتخاب مد کاری 

PID 
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 PVتعریف ورودی آنالوگ جریانی اینورتر بعنوان ورودی فیدبک فشار آب خط لوله 

12 A A73 Terminal [OI] Function 0 
ورودی جریانی بعنوان 

PV 

میلی آمپر ( پس بایستی تنظیمات ذیل  20تا  4بار میباشد )  10تا  0با توجه با اینکه سنسور ورودی 

 انجام گردد

14 A A05 START FERQUENCY 0HZ  0حداقل فرکانسHZ 

15 A A06 END FREQUENCY 50HZ  حداکثر فرکانس 

16 A A07 
STAR Frequency 

RATE 
%0 

مقدار خروجی حداقل 

 (4mA)سنسور 

17 A A08 

END Frequency 
RATE 

10Bar=20mA=%100 
5Bar=10mA=%50 

%50 

مقدار خروجی سنسور 

 (10mA د ) ر

حداکثر فشار کاری 

 (      5barسیستم    ) 

 

 

 

 

 

 

 :   راه اندازی –ج 

-  

مقدار ولوم اینورتر را روی کمترین مقدار تنظیم می کنیم در این حالت نمایشگر مقدار  -

 . SV(PID Reference A71) را نمایش می دهد 0

ی چون فرکانس موتور را استارت می زنیم در این حالت اینورتر شروع به کار می کند ول -

  می باشد موتور شروع بکار نخواهد کرد . SV(PID Reference A71)خروجی 
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روی عدد   SV(PID Reference A71)میچرخانیم تا مقدار تا نیمه حال ولوم را  -

 2.5) تا  در این حالت موتور شروع بکار کرده و فشار آب بالا میرود تنظیم شود . %50

را  d05(PID Feedback Monitor)پارامتر   PVشار که برای مشاهده مقدار ف بار (

) در صورت وجود نمایشگر فشار روی خط لوله نیاز به  جهت نمایش تنظیم میکنیم.

را نمایش دهد در غیر  50%این مرحله نیست ( که در این حالت بایستی مقدار نمایشگر 

ر میدهیم تا میباشد را تغیی  P (Gain)که مربوط به  A74اینصورت مقدار پارامتر 

 تنظیم گردد. 50%روی  PVمقدار 

 

قرار  100روی  SV(PID Reference A71)میچرخانیم تا مقدار نتها اتا حال ولوم را  -

که برای مشاهده در این حالت دورموتور افزایش می یابد و فشار آب بالا میرود  گیرد

تنظیم را جهت نمایش  d05(PID Feedback Monitor)پارامتر   PVمقدار فشار 

را نمایش دهد در غیر  100%که در این حالت بایستی مقدار نمایشگر  میکنیم.

میباشد را تغییر میدهیم تا   P (Gain)که مربوط به  A74اینصورت مقدار پارامتر 

 تنظیم گردد. 100%  روی PVمقدار 

 

 

 : Pتعریف مقدار 

 A74: PID P gain  
      Range: 0.1 ~ 1000 % in 0.1 %  

        Initial value: 100.0 %  
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بیشتر باشد سرعت پاسخگویی سیستم بیشتر خواهد بود ولی در  Pطبق گراف نمونه بالا هر چه مقدار 

 میگردد. بعضی مواقع مقادیر بالاتر باعث به نوسان افتادن سیستم

 : Iتعریف مقدار 

 A75: PID I gain  
      Range: 0.0 ~ 3600 Sec in 0.1 Sec  

       Initial value: 1.0 Sec  

 

 

 

 

کمتر باشد سرعت پاسخگویی سیستم بیشتر خواهد بود ولی در  Iطبق گراف نمونه بالا هر چه مقدار 

 بعضی مواقع مقادیر پایینتر باعث به نوسان افتادن سیستم میگردد.

 : Dتعریف مقدار 

 A76: PID D gain  
      Range: 0.0 ~ 10.00 Sec in 0.01 Sec  

      Initial value: 0.0 Sec  

 

 

 

بیشتر باشد سرعت پاسخگویی سیستم بیشتر خواهد بود  Dطبق گراف نمونه بالا هر چه مقدار 

 ولی در بعضی مواقع مقادیر بالاتر باعث به نوسان افتادن سیستم میگردد.
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 به اینصورت میباشد که : PIDروش کارکنترلر 

ه و عملکرد سیستم را بهبود می بخشد در این حالت ما خطای وارد عمل شد Pابتدا کنترل کننده 

به حداقل میرسد ولی به صفر نخواهد  Pماندگار خواهیم داشت ولی توسط کنترل کننده 

وارد عمل شده و خطای ماندگار را صفر میکند ولی در این حالت تعداد  Iرسید.سپس کنترل کننده 

افه خواهد گردید که نامناسب میباشد. به سیستم اض OVERSHOOT , UNDERSHOOTزیادی 

 .وارد عمل شده واین نوسانات ناخواسته راحذف میکند Dبه همین دلیل کنترل کننده 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

PIDپاسخ سیتم بدون کنترلر 

 

Pپاسخ سیتم با کنترلر 

 

PIپاسخ سیتم با کنترلر 

 

PIDپاسخ سیتم با کنترلر 
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Alarm 

code 
Name 

Alarm 

code 
Name 

OC1 

Instantaneous 

overcurrent 

dbH Brakingresistor overheated 

OC2 OL1 Motor 1 overload 

OC3 OLU Inverter overload 

OV1 

Overvoltage 

Er1 Memory error 

OV1 Er2 
Keypad 

communication error 

OV3 Er3 CPU error 

lU Under voltage Er6 Operation protection 

Lin Input phase loss Er7 Tuning error 

OPL Output phase loss Er8 
RS-485 communications 

error 

OH1 Heatsink overheat ErF 
Data saving error 

Duringunder voltage 

OH2 External alarm Err Mock Alarm 

OH4 
Motor protection 

(PTC thermistor) 
Cof PID feedback wire break 
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