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 مد سرعت و گشتاور  -سنسورلس  یکنترل بردار  یراهنما

 ( معرفی کلی 1

کنترل برداری سنسورلس روشی است که در آن درایو بدون استفاده از انکودر یا سنسور سرعت، وضعیت موتور را از 

شود:  زند. در این روش، جریان موتور به دو بخش اصلی تقسیم میتخمین می روی ولتاژ، جریان و پارامترهای موتور  

 جریان شارساز برای ایجاد میدان مغناطیسی و جریان گشتاورساز برای تولید گشتاور.

خصوص زمانی که بار تغییر ( است؛ به V/Fتر نسبت به حالت ولتاژ به فرکانس ) تر و دقیق نتیجه این روش، عملکرد نرم

 . د و درایو باید سرعت یا گشتاور موتور را پایدار نگه داردکنمی

 انتخاب مد کاری ( ۲

 (1جدول )

 توضیح  نام مد  H40مقدار پارامتر 

۰ V/F کنترل ساده ولتاژ به فرکانس 

۱ FCC باز جریان در حالت حلقه/کنترل شار 

۳ Sensorless_S کنترل برداری سنسورلس در مد سرعت 

۴ Sensorless_T کنترل برداری سنسورلس در مد گشتاور 

 

 

 تفاوت مد کنترل سرعت و کنترل گشتاور  (۳

 H40در   ۳مقدار  -مد کنترل سرعت سنسورلس ( 1-۳

کند سرعت موتور را روی همان مقدار نگه  کند و درایو تلاش می مد، کاربر سرعت مورد نظر موتور را تعیین می در این  

دهد تا سرعت تا حد امکان ثابت صورت خودکار گشتاور لازم را تغییر میدارد. اگر بار موتور زیاد یا کم شود، درایو به

 بماند. 

شده نیاز دارند. در این آلاتی مناسب است که سرعت ثابت یا کنترلماشین  این مد برای فن، پمپ، نوار نقاله، میکسر و

کند و کنترل گشتاور توسط درایو  حالت، اپراتور معمولاً سرعت، زمان شتاب، زمان توقف و جهت چرخش را تنظیم می

   .شودانجام می 

 H40در   ۴مقدار  -مد کنترل گشتاور سنسورلس ( ۲-۳

اصلی درایو ثابت نگه داشتن گشتاور موتور است، نه سرعت. کاربر مقدار گشتاور مورد نیاز را مشخص  در این مد، هدف  

 کند. کند و درایو متناسب با آن، جریان گشتاورساز موتور را کنترل میمی

 . شود یمنظ H40=4 کنترل گشتاور، مقدار   یو برا H40=3 ، مقداردرایو در کنترل سرعت ی براتوجه شود نکته:          
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 مد سرعت و گشتاور  -سنسورلس  یکنترل بردار  یراهنما

شش هایی مناسب است که مقدار نیرو یا کبازکن، کنترل کشش، اکسترودر، پرس و سیستم پیچ، رول این مد برای رول

تر از سرعت است. در مد گشتاور، سرعت موتور ممکن است با توجه به بار تغییر کند؛ بنابراین محدودکننده سرعت  مهم

 . باید حتماً تنظیم شود 

 
 مقایسه مسیر فرمان در مد سرعت و مد گشتاور(: 1) شکل

 مرجع گشتاور در مد کنترل گشتاور سنسورلس ( ۳-۳

شود، نه مرجع سرعت. عنوان مرجع گشتاور در نظر گرفته می مان ورودی کاربر به در مد کنترل گشتاور سنسورلس، فر

 کند، بیانگر درصد گشتاور درخواستی موتور است. یعنی عددی که اپراتور وارد می

معنی گشتاور نامی موتور و  درصد به   100درصد قابل اعمال است. مقدار    150تا    0در این مد، مقدار مرجع گشتاور از  

 . معنی گشتاور اضافه در محدوده مجاز درایو و موتور استدرصد به  150مقدار 

 (2جدول )

 مفهوم مقدار مرجع

 توقف /بدون فرمان گشتاور   ٪ ۰

 گشتاور کم برای تست یا بار سبک  ٪ ۱۰

 تقریباً نصف گشتاور نامی موتور  ٪ ۵۰

 گشتاور نامی موتور ٪ ۱۰۰

 درایو و موتور گشتاور اضافه، در محدوده مجاز  ٪ ۱۵۰
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 مد سرعت و گشتاور  -سنسورلس  یکنترل بردار  یراهنما

کند. هرچه مرجع گشتاور بیشتر در مد گشتاور، درایو مقدار گشتاور درخواستی را به جریان گشتاورساز موتور تبدیل می

کند. البته مقدار نهایی گشتاور توسط محدودیت  شود و موتور نیروی بیشتری تولید می باشد، جریان گشتاورساز بیشتر می

 .جریان و آسیب به موتور جلوگیری شودشود تا از اضافه کنترل میجریان موتور و درایو 

 تفاوت مرجع گشتاور با مرجع سرعت ( ۴-۳

شود. درایو سرعت عنوان سرعت هدف موتور در نظر گرفته می کند بهدر مد کنترل سرعت، عددی که کاربر وارد می 

صورت خودکار گشتاور موتور را  شده باشد، بهمقدار تنظیمزند و اگر سرعت کمتر یا بیشتر از واقعی موتور را تخمین می 

 کند تا سرعت به مقدار مرجع برسد. کم یا زیاد می 

اما در مد کنترل گشتاور، عدد واردشده سرعت نیست. این عدد مقدار گشتاور درخواستی است. در این حالت، درایو  

 .کندار بار تغییر می کند و سرعت موتور بسته به مقدمستقیماً گشتاور را کنترل می

 (3جدول )

 عملکرد درایو  ورودی اپراتور  مد کاری

 دهد تا سرعت ثابت بماند. درایو گشتاور را تغییر می سرعت مرجع  کنترل سرعت

 کند و سرعت تابع بار است. درایو گشتاور را کنترل می درصد گشتاور مرجع  کنترل گشتاور 

 

 

 شرط اصلی قبل از استفاده از سنسورلس ( ۴

د. اگر پارامترهای موتور اشتباه باشند، احتمال  کنترل سنسورلس برای عملکرد صحیح، به پارامترهای دقیق موتور نیاز دار

جریان  بسته، ناپایداری سرعت، گشتاور ضعیف یا خطای اضافهلرزش در شروع حرکت، جریان زیاد، ورود نکردن به حلقه

 . ، تیونینگ موتور باید انجام شودSensorless_Tیا  Sensorless_Sبنابراین قبل از فعال کردن   وجود دارد.

 تیونینگ موتور برای کنترل برداری سنسورلس ( 5

سازی، مشخصات در نظر گرفته شده است. قبل از فعال   V/Fباز  فاز در کنترل حلقه این قابلیت برای موتور القایی سه 

کنترلی درستی تنظیم شوند. استفاده از این قابلیت برای موتورهای سنکرون یا مدهای  موتور و پارامترهای پایه باید به 

 . شودبرداری توصیه نمی 

تواند افزایش گشتاور، اگر بار موتور سبک باشد و مرجع گشتاور زیاد تنظیم شود، سرعت موتور میدر مد  :  توجه         

 . پیدا کند. بنابراین در این مد باید حتماً محدودیت سرعت تنظیم شود
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 مد سرعت و گشتاور  -سنسورلس  یکنترل بردار  یراهنما

 برای تیونینگ دینامیک H41تنظیم الزامی ( 1-5

 قرار گیرد  ۲باید روی عدد    H41برای استفاده مطمئن از کنترل برداری سنسورلس در مد سرعت و مد گشتاور، مقدار  

 

 چرا تیونینگ دینامیک لازم است؟ ( ۲-5

اومت استاتور، مقاومت روتور، در موتور القایی، کنترل سنسورلس برای تخمین صحیح شار، سرعت و لغزش موتور به مق

 باری، جریان نامی و لغزش نامی نیاز دارد. کنندگی، جریان بی اندوکتانس نشتی، اندوکتانس مغناطیس 

باری بخشی از این پارامترها با تست ایستا قابل تخمین هستند، اما برای دقت بهتر، مخصوصاً برای محاسبه جریان بی

 . قرار گیرد ۲روی  H41ر بچرخد. بنابراین موتور باید از بار مکانیکی جدا شود و سپس  و شار موتور، باید موتور بدون با

 شرایط ایمنی قبل از تیونینگ دینامیک ( ۳-5

 ؛ جدا باشد و آزادانه بچرخد  یکی از بار مکان  یدموتور با •

 ؛ کند یجاداپراتور خطر ا   یادستگاه  یبرا یدچرخش موتور نبا جهت •

 ؛ باشند یمنا یدچرخان با یهاو قسمت ینگموتور، کوپل پایه •

 ؛ بخش چرخان موتور نباشد یا ینگشفت، کوپل یکنزد یجسم یانفر   هیچ •

 ؛ درست وارد شده باشد  یدپلاک موتور با اطلاعات •

 ؛ باشد یودر محدوده مجاز درا ید با یهتغذ ولتاژ •

 ؛ وباشد یواز توان مجاز درا یشترب یدموتور نبا ینام جریان •

 آزاد شود.  یدبا یونینگوجود دارد، قبل از ت یکیترمز مکان  اگر •

 اجرا نشود مگر با مجوز سازنده دستگاه.  ینامیکد یونینگبار متصل است، ت یا یربکس موتور به گ اگر •

 اندازی سنسورلس ترتیب پیشنهادی راه( 6

تر و کاهش خطای  اندازی نرم قرار دارند. تنظیم درست این پارامترها باعث راه   Hپارامترهای اصلی این قابلیت در گروه  

   . شود. مقدارهای پیشنهادی زیر برای شروع تست اولیه هستند و باید متناسب با موتور و بار اصلاح شوندجریان می اضافه 

 . یعنی تیونینگ دینامیک موتور H41=2: توجه         

تری مانند چرخاند تا پارامترهای دقیق های ایستا، موتور را در حالت بدون بار می علاوه بر تست در این حالت، درایو  

 . کنندگی را محاسبه کندباری و اندوکتانس مغناطیسجریان بی 
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 مد سرعت و گشتاور  -سنسورلس  یکنترل بردار  یراهنما

 انتخاب نوع موتور( 1-6

 (4جدول )

 توضیح  مقدار پیشنهادی رپارامت

H28 H28 = 0  فازانتخاب موتور القایی سه 

H37 شود. پارامتر انتخاب نوع موتور نیست؛ پس از تیونینگ و فعال شدن مد سرعت، برای جبران لختی و کنترل بهتر سرعت تنظیم می ی اندازدر شروع راه 

 ورود اطلاعات پلاک موتور ( 6-۲

صورت دستی  های فیزیکی، اطلاعات جدول زیر باید به استفاده از تیونینگ دینامیک به دلیل محدودیت ر صورت عدم 

 . باید توسط کاربر مطابق پلاک موتور تنظیم شوند  در هر شرایطی  H32و    H30  ،H31وارد شوند. با این حال، پارامترهای  

 (5جدول )

 اثر اشتباه بودن  توضیح  پارامتر

H30  خطا در محدودیت توان و حفاظت  توان نامی موتور 

H31 خطا در محاسبه سرعت و لغزش  های موتورتعداد قطب 

H32  تخمین اشتباه گشتاور و سرعت  لغزش نامی موتور 

H33  محدودیت جریان و گشتاور اشتباه جریان نامی موتور 

H34  مخصوصاً در بار سبک خطا در شار،  باری موتورجریان بی 

H37 کند.تواند باعث اوُرشوت/نوسان سرعت شود و مقدار خیلی زیاد پاسخ سرعت را کند میمقدار کم می لختی معادل موتور و بار در حلقه سرعت 

H42   مقاومت استاتورRs خطا در تخمین شار، مخصوصاً سرعت پایین(2۰.۰۰تا  ۰.۰۰ Ω) 

H43   مقاومت روتورRr خطا در تخمین لغزش و گشتاور(2۰.۰۰تا  ۰.۰۰ Ω ) 

H44  ناپایداری جریان یا گشتاور  اندوکتانس نشتی(۰.۳۰۰۰تا  ۰.۰۰۰۰ H) 

H45  کنندگی اندوکتانس مغناطیسLm خطا در شار موتور و عملکرد سنسورلس(۳.۰۰۰تا  ۰.۰۰۰ H ) 

 ( اجرای تیونینگ دینامیک6-۳

 ید؛ موتور را بدون بار آماده کن •

 ید؛ کن یمرا تنظ  = H41  ۲مقدار •

 ید؛ را اجرا کن یونینگشروع ت فرمان •

 و  ی؛اضطرار یطمگر در شرا یدفرمان توقف نده یونینگ،کامل ت یانپا تا •

 خطا وجود ندارد.   یدمطمئن شو یونینگ،ت یاناز پا پس •

 مد کنترل سرعت سنسورلس سازی فعال( 7

را تنظیم کنید.    H40  =  ۳فعال کردن کنترل سرعت سنسورلس، ابتدا تیونینگ دینامیک را انجام دهید، سپس مقدار  

 تواند از کیپد، ورودی آنالوگ، ترمینال یا شبکه ارتباطی دریافت شود.سرعت مرجع می 
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 مد سرعت و گشتاور  -سنسورلس  یکنترل بردار  یراهنما

پس وقتی سرعت، شار و شرایط تخمین به  کند. ساندازی می باز راه در زمان استارت، درایو ابتدا موتور را در حالت حلقه 

 . شودبسته سنسورلس منتقل می باز به حلقه حد قابل قبول رسید، کنترل از حالت حلقه 

 (6جدول )

 توضیح  اقدام

 برای بررسی جهت چرخش، جریان و لرزش شروع با سرعت پایین

 بستهبرای اطمینان از ورود نرم به حلقه  افزایش تدریجی سرعت 

 بار موتور و درایوبرای جلوگیری از اضافه  جریان و دما کنترل 

 DCولتاژ برای جلوگیری از جریان زیاد یا اضافه dECو  ACCتنظیم 

 ای افزایش دهید.را مرحله   H37بماند؛ اگر هنگام رسیدن به سرعت مرجع اُورشوت یا نوسان دیده شد، مقدار    صفرابتدا  در بارهای لخت H37تنظیم 

 سازی مد کنترل گشتاور سنسورلس فعال (8

را H40=4 انجام دهید، سپس مقدار H41=2 برای فعال کردن کنترل گشتاور سنسورلس، ابتدا تیونینگ دینامیک را با  

 . تنظیم کنید. مرجع گشتاور را از منبع مورد نظر انتخاب کرده و در شروع، مقدار آن را کم بگذارید

 
 (7جدول )

 توضیح  اقدام

 برای جلوگیری از حرکت ناگهانی بار شروع با گشتاور کم

 افزایش بیش از حد سرعت برای جلوگیری از  تنظیم محدودیت سرعت 

 بار و گرم شدن موتور برای جلوگیری از اضافه  کنترل جریان موتور

 برای رسیدن به مقدار مورد نیاز بدون شوک مکانیکی  ای گشتاورافزایش مرحله

 پارامترهای مهم و اثر هرکدام (9

 انتخاب مد کنترل و تیونینگ ( 9-1

 (8جدول )

 اثر وظیفه/نام پارامتر

H40 تعیین مد  انتخاب روش کنترلV/F ،FCCسنسورلس سرعت یا سنسورلس گشتاور ، 

H41  قرار گیرد تا تیونینگ دینامیک انجام شود 2برای سنسورلس دقیق باید روی  نوع تیونینگ موتور 

H37 
لختی معادل در حلقه 

 سرعت 

سرعت، میرایی بیشتر و کاهش اُورشوت/نوسان استفاده  PIهای در مد سرعت سنسورلس برای تنظیم خودکار بهره
 شود. می

شود. اگر بار سبک باشد و مرجع گشتاور زیاد تنظیم کنترل نمی : در مد گشتاور، سرعت مستقیماً  نکته ایمنی         

 . تواند افزایش یابد. بنابراین محدودیت سرعت باید حتماً تنظیم شودشود، سرعت موتور می 
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 ( پارامترهای موتور9-۲

 (9جدول )

 اثر در کنترل سنسورلس  توضیح  پارامتر

H30  موتور  یتتوان و انتخاب ظرف یتمحدود یمبنا توان نامی موتور 

H31 یکی و الکتر یکی سرعت مکان تبدیل هاتعداد قطب 

H32 لغزش و گشتاور تخمین لغزش نامی 

H33 
جریان نامی  

 موتور
 و حفاظت موتور  یانجر محدودیت

H34  شار و دقت گشتاور در بار سبک تنظیم باریجریان بی 

H37  یهابهره کندیحلقه سرعت سنسورلس کمک م به لختی معادل بار PI است.  6۵۵۳۵تا  ۱کند؛ مقدار مؤثر از  یمبار تنظ یرا متناسب با لخت 

H42 Rs  :2۰.۰۰تا  ۰.۰۰مقاومت استاتور Ω 

H43 Rr  :2۰.۰۰تا  ۰.۰۰مقاومت رتور معادل  Ω 

H44 Lls ۰.۳۰۰۰تا  ۰.۰۰۰۰: ینشت اندوکتانس H 

H45 Lm ۳.۰۰۰تا  ۰.۰۰۰: کنندگییس مغناط اندوکتانس H 

 ها محدودیت( پارامترهای جریان و 9-۳

 (10جدول )

 اثر توضیح  پارامتر

H48 شودی و حرارت م یانجر  یشباعث افزا یادگشتاور اثر دارد. مقدار ز یدتول ییو توانا یانسقف جر یرو ظرفیت کنترلی /درصد مجاز جریان. 

H46  شودیم یاننوسان جر   یاموتور  یباعث صدا یاد. مقدار زکندی م تریعگشتاور را سر پاسخ ضریب تناسبی حلقه جریان گشتاور . 

H47 شود. یانجرباعث اضافه   تواندیم یاد. مقدار زدهدیگشتاور را کاهش م خطای ضریب انتگرالی حلقه جریان گشتاور 

H37 جبران لختی در تولید فرمان گشتاور 
  یان ، اُورشوت و نوسان جرIqجهش فرمان  تواندی حلقه سرعت م یراییاما با م کند،ی را عوض نم یانجر سقف

 را کمتر کند.
 

 
 بر سقف جریان و توان گشتاور H48اثر   (:4) نمودار
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 بستهباز به حلقهاندازی و انتقال حلقهپارامترهای راه( 9-۴

 (11جدول )

 اثر توضیح  پارامتر

F14 شود. اندازی میگشتاور راهمقدار کم باعث ضعف  زمان شاردهی اولیه موتور القایی 

F21 نباید بیش از مقدار مجاز موتور و دستگاه تنظیم شود.  حداکثر فرکانس مرجع یا محدوده کاری 

F22 
حداکثر فرکانس جهت اعمال ولتاژ نامی 

 درایو

زیر  Stallتواند باعث  شود. مقدار زیاد میباز استفاده می برای کنترل گشتاور موتور در کنترل حلقه
 اندازی شود. تواند باعث افزایش جریان راهبار سنگین و مقدار خیلی کم می 

ACC شود.مقدار کم باعث جریان زیاد، لرزش یا خطا می زمان شتاب 

dEC ولتاژ تواند باعث اضافه مقدار کم می زمان توقفDC .یا ناپایداری شود 

H37 
تنظیم پاسخ سرعت پس از ورود به  

 بستهحلقه

بسته، برای بارهای با  تست شود؛ پس از صحت تیونینگ و ورود پایدار به حلقه   صفرابتدا روی 
 تدریج افزایش یابد. لختی زیاد به

 پارامترهای پاسخ سرعت و فرکانس سوئیچینگ ( 9-5

 (12جدول )

 اثر توضیح  پارامتر

H37 معادل موتور و بار یلخت 

 بدون جبران =۰
 شود؛ یاعمال م یصورت نسببه   6۵۵۳۵تا  ۱از 

 .کندیلخت را کمتر م یو اُورشوت/نوسان بارها یشترحلقه سرعت را ب یرایی مقدار، م یشافزا

H38 شودیاستفاده م یینبهبود رفتار سرعت پا یا یاضربه  یانکاهش جر برای یین در سرعت پا یچینگفرکانس سوئ تغییر . 

H39 اثر دارد.  یانجر یو نرم  یوموتور، تلفات درا یصدا روی یاصل یچینگ سوئ فرکانس 

 محدودیت سرعت در مد گشتاور ( 9-6

 (13جدول )

 اثر توضیح  پارامتر

H37 سرعت،   یشاز افزا یریجلوگ  یندارد؛ برا یمدر مد گشتاور اثر مستق پارامتر حلقه سرعت، نه محدودکننده سرعت گشتاورH67  وH68 شوند.  یمتنظ 

H67 کندیم یریاز حد سرعت در مد گشتاور جلوگ یشب  یشافزا از درصد محدودیت سرعت در مد گشتاور . 

H68 شودیاصلاح رفتار سرعت در کنترل گشتاور استفاده م یا یهحاش یجادا برای بایاس سرعت در مد گشتاور. 

 نکات مهم در استفاده از مد سرعت ( 10
 انجام شود؛  ینامیکد  یونینگت ی،سازفعال قبل از  •

در    یادز  یانکم احتمال خطا و جر  یلیخ  یرقرار داده نشود؛ مقاد  یهثان  5کمتر از    ACCحد امکان پارامتر    تا •

 دهند؛ ی م یشرا افزا یاندازراه 

 ید؛ ده  یشو زمان شتاب را افزا  یدابتدا بار را کم کن شود،یبسته نمموتور وارد حلقه  اگر •

 ید؛ کن یرا بررس یونینگت یجهموتور و نت یموتور لرزش دارد، پارامترها اگر •

 شوند؛  یبررس یونینگت یجو نتا H31 ،H32 ،H33با مرجع اختلاف دارد، ابتدا   یسرعت واقع اگر •

 عملکرد سنسورلس محدود است؛ و   یین،پا  یلیخ  یهاسرعت در •

 انتخاب شود. یشترب یدزمان شتاب با ن،یسنگ یبارها برای •
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 نکات مهم در استفاده از مد گشتاور ( 11

 سرعت خطرناک است؛  یت مد گشتاور بدون محدود •

 ید؛ ابتدا با مرجع گشتاور کم تست کن همیشه •

 یابد؛   یشافزا تواند یبار سبک باشد، سرعت م اگر •

 شود؛  یممرحله تنظبهمرحله  یدکشش، مقدار گشتاور با یکاربردها برای •

 دارد؛  یتصفر، کنترل گشتاور سنسورلس محدود یکسرعت نزد در •

 یست؛ن یکاف یکیسنسورلس بدون ترمز مکان ی،آسانسور یا یزانداشتن بار آونگه  برای •

 شوند؛ و  یبررس H47و  H33 ،H48 ،H46 رود،یاز حد بالا م  یشب یانجر  اگر •

 . یدرا دوباره با موتور بدون بار اجرا کن  H41=2است،   یفگشتاور ضع اگر •

 های کنترل برداری سنسورلس محدودیت( 1۲

 یست؛ن یقسرعت دق یندر سرعت صفر، تخم •

 گشتاور ممکن است محدود شود؛   یین،پا  یلیخ  یهاسرعت در •

 با دقت انجام شود؛  یماتتنظ یدبا ید شد یاضربه  یبارها برای •

 شوند؛ ی م یداری اپااشتباه موتور باعث ن  پارامترهای •

 بدون بار انجام شود؛  یدبا ینامیکد تیونینگ •

 و  شود؛یم یه سرعت توص یواقع یدبکف  یا یکیاستفاده از ترمز مکان حساس،یمنی ا یکاربردها در •

 . یستمجدد مجاز ن یونینگموتور بدون ت تغییر •

 یابی سریع ( عیب1۳
 (14جدول )

 راهکار علت احتمالی  نشانه 

 .یدده یشرا افزا ACCو   یدبار را جدا کن  ید،را اجرا کن H41=2 اندازی ناکافیتیونینگ ناقص، بار زیاد یا سرعت راه  شودبسته نمی حلقه موتور وارد 

 .یدکن یرا بررس H48و  یدرا تکرار کن یونینگت ید،ده یشرا افزا ACC زیاد H48شتاب کم، پارامتر موتور اشتباه یا   اندازی زیاد است جریان راه

 و کاهش بار. H45تا  H42  یبررس ینامیک،د تیونینگ اشتباه، بار سنگین  Lmیا  Rsتخمین ضعیف،  لرزدموتور در سرعت پایین می

 .یدکن یرا بررس یقطب و لغزش نام تعداد اشتباه یا ضرایب کنترل نامناسب H31/H32 سرعت ناپایدار است 

 .یدکن ی را بررس H33/H34/H45/H48، سپس  H41=2 اشتباه، محدودیت جریان پایین Lmباری یا جریان بی  گشتاور ضعیف است

 .یدکن یرا بررس  H47و  H39  ،H46 فرکانس سوئیچینگ یا ضرایب جریان نامناسب  صدای زیاد موتور

موتور در مد گشتاور بیش از حد  
 گیردسرعت می 

 .یدکن یمرا تنظ H68و   H67 نشدهمحدودیت سرعت تنظیم  

سرعت هنگام رسیدن به مرجع  
 نوسان یا اوُرشوت دارد 

 برای لختی بار H37تنظیم نبودن یا نامناسب بودن  
 H3 کند شد،   یلیاگر پاسخ خ ید؛ده یشافزا  یاصورت مرحلهرا از صفر به

  ینینگتا تو یدعدد سه قرار ده  یرا رو H41 یا. یدمقدار را کمتر کن
 خودکار انجام شود. 
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 اندازی سریع مطالعه و راه( 1۴

  جدول سریع مد کنترل سرعت سنسورلس( 1-1۴

 (15جدول )

 توضیح کوتاه  عمل پیشنهادی /مقدار پارامتر ترتیب 

۱ H28 H28=0 
 انتخاب نوع موتور 

 2تا  ۰بازه: 

2 H30  طبق پلاک موتور 
 نامیتوان  

 بازه: طبق پلاک/ظرفیت 

۳ H31  طبق پلاک موتور 
 هاتعداد قطب

 بازه: طبق پلاک 

۴ H32  طبق پلاک موتور 
 لغزش نامی

 هرتز  ۱۰تا  ۰بازه: 

۵ H33  طبق پلاک موتور 
 RMS  ینام یانجر

 ۷6تا ۰.۵بازه: 

6 H34  در صورت موجود بودن 
 باریجریان بی 

 2۵تا  ۰.۱بازه: 

۷ H41 2 
 تیونینگ دینامیک با چرخش بدون بار

 ۳تا  ۰بازه: 

۸ H40 ۳ 
 سازی کنترل سرعت سنسورلس فعال

 ۴تا  ۰بازه: 

۹ F14  متناسب با موتور 
 زمان شاردهی اولیه

 ثانیه  6۰تا  ۰بازه: 

۱۰ ACC  متناسب با بار 
 زمان شتاب

 ثانیه  ۹۰۰تا  ۰.۱بازه: 

۱۱ dEC  متناسب با بار 
 زمان توقف

 ثانیه  ۹۰۰تا  ۰.۱بازه: 

۱2 H37 ۰ تنظیم خودکار با 6۵۵۳۵؛ در صورت نیاز تا(H41=3) 
 جبران لختی کنترل سرعت 

 6۵۵۳۵تا  ۰بازه: 

۱۳ H48  درایو /طبق ظرفیت موتور 
 محدودیت جریان/بوست 

 ٪ 22۰تا  ۰بازه: 

۱۴ H46/H47 شدهفرض یا تنظیممقدار پیش 
 جریان گشتاورضرایب حلقه 

 ۳۰تا  ۰.۱بازه: هرکدام 

۱۵ H38/H39  طبق نیاز 
 مدیریت فرکانس سوئیچینگ 

 یلوهرتزک ۱۵تا  H39=2،  2تا  H38=0بازه: 
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 جدول سریع مد کنترل گشتاور سنسورلس( ۲-1۴

 (16جدول )

 توضیح کوتاه  عمل پیشنهادی /مقدار پارامتر ترتیب 

۱ H28  H28=0 
 موتور انتخاب نوع 

 2تا  ۰بازه: 

2 H30  طبق پلاک موتور 
 توان نامی

 بازه: طبق پلاک/ظرفیت 

۳ H31  طبق پلاک موتور 
 هاتعداد قطب

 بازه: طبق پلاک 

۴ H32  طبق پلاک موتور 
 لغزش نامی

 هرتز  ۱۰تا  ۰بازه: 

۵ H33  طبق پلاک موتور 
 RMS  ینام یانجر

 ۷6تا ۰.۵بازه: 

6 H34  موجود بودن در صورت 
 باریجریان بی 

 2۵تا  ۰.۱بازه: 

۷ H41 2 
 تیونینگ دینامیک الزامی، موتور بدون بار بچرخد 

 ۳تا  ۰بازه: 

۸ H40 ۴ 
 سازی کنترل گشتاور سنسورلس فعال

 ۴تا  ۰بازه: 

۹ H37  ً۰معمولا 
 . در مد گشتاور کاربرد مستقیم ندارد

 . شودانجام  H67/H68محدودیت سرعت با  
 6۵۵۳۵تا  ۰بازه: 

 ابتدا کم تنظیم شود  مرجع گشتاور  ۱۰
 شروع ایمن با گشتاور پایین 

 ٪ ۱۵۰تا  ۰بازه: 

۱۱ H67 تنظیم شود/فعال 
 محدودیت سرعت در مد گشتاور

 هرتز  6۰۰تا  ۰بازه: 

۱2 H68 در صورت نیاز 
 بایاس سرعت در مد گشتاور

 هرتز  ۵۰تا  ۰بازه: 

۱۳ H48  درایو /ظرفیت موتور طبق 
 محدودیت جریان و توان گشتاور

 ٪ 22۰تا  ۰بازه: 

۱۴ H46/H47 شدهفرض یا تنظیممقدار پیش 
 پاسخ حلقه جریان گشتاور

 ۳۰تا  ۰.۱بازه: هرکدام 

۱۵ F14  متناسب با موتور 
 زمان شاردهی اولیه

 ثانیه  6۰تا  ۰بازه: 

۱6 ACC/dEC  متناسب با بار 
 توقف نرمی شروع و 

 ثانیه  ۹۰۰تا  ۰.۱بازه: هرکدام 

 

 


