
 

 

 



 

 

 
 

 

 

 

 

Version: VSES HiPower DRV.26.06.1 

فانکشن فرمان راهنمای 

 حرکت درایو
و جهت  RUN/STOPراهنمای کاربری انتخاب منبع فرمان 

 حرکت موتور

 

Drive Command Mode  

(DRV) 
 



 

 فهرست مطالب 

 1 ....................................................................................................................... ی کل  ی( معرف1

 1 ................................................................................... مرتبط با فرمان حرکت  یاصل  ی ( پارامترها۲

 1 .................................................................................................. و یفرمان درا ریمس ی کل ی( نما۳

 DRV ....................................................................................................... ۲ یهاحالت   حی( توض۴

 drc .................................................................. ۲و جهت از پارامتر  دیکل؛ فرمان از صفحه drv=0( مد ۵

 ۳ ................................................................... مهیسو حالت سه  FX/RX مهی ؛ فرمان دو سdrv=1( مد ۶

 FX/RX ................................................................................................ ۳ مهی حالت دو س (1-۶

 ۳ ............................................................................................................ مه یسالت سه ( ح۶-۲

 ۵ ..................................................................... عنوان جهت به RXو  RUNعنوان به  FX؛ drv=2( مد ۷

 ۶ ....................................................................................................... برنامه  نیدر ا 3drv=( مد ۸

 F4 ................................................................................................. ۷با روش توقف  drv( ارتباط ۹

 ۷ ..................................................................................... مجدد یاندازجهت، توقف و راه  ریی( تغ1۰

 ۷ .......................................................................................................... ه ی اول میتنظ یها( مثال11

 ۸ ..................................................................................... یابیبیو ع یمنی نکات ا ها،ت ی( محدود1۲

 ۸ ............................................................................................... یاندازو راه  یمنی( حالت ا1۲-1

 ۹ ................................................................................................. عی سر یابیب ی( جدول ع1۲-۲



 

 
1 

 فانکشن فرمان حرکت درایوراهنمای 

 ( معرفی کلی 1

موتور چگونه  کند فرمان حرکت و توقف درایو از چه منبعی دریافت شود و جهت چرخش  مشخص می   drvپارامتر  

کند و با منبع فرکانس، مد کنترل موتور و تنظیمات حفاظتی  دهی را تعیین میپارامتر فقط روش فرمان د. این تعیین گرد

 .تفاوت دارد

.  سیمه دریافت شود، یا منطق سه FX/RXهای دیجیتال  کلید، ورودیتواند از صفحه در این برنامه، فرمان حرکت می

در زمان توقف، رفتار  .کندشده شروع به افزایش فرکانس میفرمان معتبر، درایو با زمان شتاب تنظیمپس از دریافت  

  .تاس وابسته F4تر توقف به پارام

 

 پارامترهای اصلی مرتبط با فرمان حرکت( ۲

 (1جدول )

 اثر روی عملکرد  فرضپیش  محدوده نام فارسی  پارامتر

drv انتخاب روش 1 3تا  0 انتخاب منبع فرمان حرکت RUN/STOP  تعیین جهت حرکتو 

drc در مد  1 1تا  0 کلید جهت حرکت در فرمان صفحهdrv=0  وdrv=3   کند جهت چرخش را تعیین می 

F1 سازی جهت غیرفعالFX/RX 0  امکان جلوگیری از فرمان حرکت در یک جهت خاص 0 2تا 

F4  تعیین توقف با کاهش سرعت، ترمز  0 2تا  0 روش توقف DC  یا توقف آزاد 

 I20  تاI24 ی هاتعریف عملکرد ترمینالP1 ا تP5 0  تعریف  مطابق تنظیم کارخانه 24تاFX ،RX ،JOG ،RESET سیمه و سایر عملکردها ، سه 

Frq تعیین اینکه فرکانس هدف از کجا دریافت شود 1 5تا  0 منبع فرکانس مرجع 

 نمای کلی مسیر فرمان درایو  (۳

سپس بر   .کندتعیین می را   RUN/STOPمنبع فرمان   drv منطق کلی فرمان حرکت به این صورت است که ابتدا مقدار

 .گرددمی عمالا F4 شود و در نهایت روش توقف توسط پارامتراساس همان مد، جهت حرکت مشخص می 

د.  کنشده به سمت فرکانس مرجع حرکت میاگر فرمان معتبر باشد، درایو خروجی را وصل کرده و با زمان شتاب تنظیم 

اندازی مجدد  شود و سپس در صورت نیاز راه ابتدا روش توقف فعال می اگر فرمان توقف یا تغییر جهت دریافت شود،  

 .گرددانجام می 

  کلید، ، صفحه Frqرکانس مرجع از پارامتر  د. فکنو جهت را مشخص می  RUN/STOP مسیر فرمان   drv: توجه         

 .تواند تأمین شودمی  Multi-Step یا PIDگ، ورودی آنالو
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 فانکشن فرمان حرکت درایوراهنمای 

 DRVهای  توضیح حالت (۴

 د. دهرا نشان می ایو های فرمان حرکت درخلاصه حالت  (۲)جدول  

 (2جدول )

 کاربرد پیشنهادی  تعیین جهت RUN/STOPمنبع  نام پیشنهادی حالت  drvمقدار 

 کاربری ساده با انتخاب جهت از پارامتر drcپارامتر  کلید صفحه /فرمان داخلی  کلید صفحه فرمان از  0

1 
فرمان ترمینالی 

FX/RX 
 RXو  FXدو ترمینال 

هر ترمینال جهت متناظر را تعیین 
 کند می

 مستقل Forward/Reverseتابلوهای فرمان 

2 
 FX  برایRUN ،
RX برای جهت 

 FX  عنوان بهRUN  RX عنوان انتخاب بهReverse 
و یک  RUN هایی که یک فرمان سیستم

 ورودی جهت دارند

3 
 فرمان از طریق

Modbus 
رجیستر فرمان ارتباطی 
Modbus / RS-485 

و    Forwardهای فرمان بیت 
Reverse  در رجیستر ارتباطی 

، PLCمناسب برای اتوماسیون، کنترل توسط 
HMI   یا کنترلر مرکزی 

 drcکلید و جهت از پارامتر ؛ فرمان از صفحهdrv=0مد  (۵

وانده  خ   drcر  کند و جهت چرخش از پارامتکلید استفاده می اندازی از فرمان داخلی یا صفحه در این حالت، درایو برای راه 

زمان شتاب  اندازی معتبر باشد، خروجی درایو وصل شده و موتور با اگر فرکانس مرجع صفر نباشد و فرمان راه  د.شومی

 .کندحرکت می 

 (3جدول )

 رفتار درایو  وضعیت

 .ماندشود یا در حالت توقف باقی میاندازی نمی درایو راه فرکانس مرجع صفر است 

 .کندشروع به حرکت می   drcشده توسط درایو با جهت انتخاب  فرکانس مرجع غیرصفر است 

 .شوداندازی میدهد، سپس پس از قطع خروجی در جهت جدید راهشده انجام می کنترلدرایو ابتدا توقف  در حین حرکت drc تغییر مقدار

 .شودانجام می F4 روش توقف بر اساس  فرمان توقف

 (4جدول )

 شود جهت حرکتی که در این برنامه اعمال می drcمقدار 

0  / Reverse گردچپ 

1  / Forward  گردراست 

 

 حرکت در جهت جدید  ← اندازی مجددراه ← قطع خروجی ← توقفکاهش سرعت تا   ← drcتغییر 

 drv=0تغییر جهت در   (:1) نمودار
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 فانکشن فرمان حرکت درایوراهنمای 

 سیمه و حالت سه  FX/RX؛ فرمان دو سیمه  drv=1مد  (۶

در حالت دو سیمه، فعال بودن فقط   .شوددریافت می RX و   FX های دیجیتال  ، فرمان حرکت از ترمینال drv=1در مد  

عنوان فرمان  ها در زمان حرکت به فعال بودن همزمان یا خاموش بودن همزمان آن  .ترمینال معتبر استیکی از این دو 

 د. شووضعیت نامعتبر در نظر گرفته می /توقف

 FX/RXحالت دو سیمه  (۶-1

 (5جدول )

FX RX  نتیجه عملکرد درdrv=1 

 توقف یا عدم صدور فرمان حرکت خاموش خاموش

 گرد راست  Forward / حرکت  خاموش روشن

 گردچپ Reverse / حرکت  روشن خاموش

 F4وضعیت نامعتبر؛ توقف بر اساس  روشن روشن

 

 

 سیمهالت سه( ح۶-۲

شود و یک ورودی جداگانه،  ای داده می صورت لحظه سیمه برای تابلوهایی مناسب است که فرمان شروع به حالت سه 

 دارد. ا بر عهده ر RUN حرکت یا نگهداری فرمان اجازه 

  1  یدبا  drv  بنابراین برای استفاده از این قابلیت، مقدار  .شودمی  را اج   drv=1  سیمه در مسیر در برنامه فعلی، حالت سه 

 ند. سیمه تعریف شوو ورودی سه  FX، RXباشد و سه ورودی دیجیتال آزاد برای 

سیمه فعال باشد، تا زمانی که ورودی سه  .گرد استالس شروع چپپ RX گرد وراست لس شروع پا FX در این حالت،

شود و روش توقف  سیمه در هنگام کار، فرمان توقف محسوب می شدن ورودی سه   طعق.  فرمان حرکت معتبر است

 .گرددرا می اج F4 مطابق

 

 

 

 

کند و پس از ایمن  در حین حرکت فرمان جهت مخالف صادر شود، برنامه ابتدا توقف را اجرا می   ه: اگرتوج        

 .شوداندازی مجدد فراهم می شدن وضعیت، امکان راه 
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 فانکشن فرمان حرکت درایوراهنمای 

 سیمه سازی سه پارامترهای لازم برای فعال(: 6جدول )

 سیمهنقش در حالت سه  مقدار پیشنهادی پارامتر

drv 1  انتخاب مد فرمان ترمینالی FX/RX  سیمهو فعال شدن مسیر سه 

 I20  تاI24 0  های دیجیتال به اختصاص یکی از ورودیFX ؛ پالس شروع/Forward  گرد راست 

 I20  تاI24 1  های دیجیتال به اختصاص یکی از ورودیRX ؛ پالس شروع/Reverse گردچپ 

 I20  تاI24 17  سیمه نگهدارندههای دیجیتال به ورودی سه اختصاص یکی از ورودی/ RUN 

F1 0 شوداجازه حرکت در هر دو جهت؛ در صورت محدود شدن جهت، فرمان همان جهت پذیرفته نمی 

F4 0 / 1 / 2  سیمهتوقف پس از قطع ورودی سه تعیین روش 

 نمونه تنظیم سریع (: 7جدول )

 مرحله پارامتر مقدار نتیجه

 drv 1 1 سیمه انتخاب مد ترمینالی سه 

 P1  به عنوانFX 0 گرد ؛ شروع راست I20 2 

 P2  به عنوانRX 1 گرد؛ شروع چپ I21 3 

 P3  گهدارنده /ن سیمهبه عنوان ورودی سهRUN 17 I22 4 

 F1 5 0 فعال بودن هر دو جهت

 F4 6 مطابق نیاز  تعیین نحوه توقف موتور 

اگر   .سیمه باید فعال باشدتنهایی کافی نیستند؛ ورودی سهبه  FX تنهایی و  به RX سیمه،  ر حالت سه : دنکته

 .کنداجرا می F4 این ورودی قطع شود، درایو توقف را مطابق 

 سیمه گرافیکی حالت سه  نمودار :( 1)  شکل

 
 drv=1  در سیمهسه  عملکرد  توالی و لازم پارامترهای  -(الف-1) شکل
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 فانکشن فرمان حرکت درایوراهنمای 

 

 سیمهرفتار عملکردی در حالت سه (: 8جدول )

 هاوضعیت ورودی رفتار درایو 

 FXپالس  + سیمه فعالسه  گردراست Forward/شروع یا ادامه حرکت در جهت 

 RXپالس  + سیمه فعالسه  گرد چپ/ Reverseشروع یا درخواست حرکت در جهت  

 سیمهقطع ورودی سه  F4شده در توقف بر اساس روش انتخاب 

 سیمهبدون فعال بودن سه  RX یا  FX پالس  شودفرمان حرکت پذیرفته نمی

 مخالف در حین کار درخواست جهت  ابتدا توقف، سپس پذیرش جهت جدید پس از معتبر شدن فرمان 

بندی شود که در شرایط توقف یا باز شدن مدار ایمنی، این  ای سیمگونه سیمه به در طراحی تابلو، بهتر است ورودی سه 

 د.گیر انجام می  F4 شده دربه این ترتیب، توقف درایو با روش تعیین .ورودی قطع شود

 عنوان جهتبه RXو   RUNعنوان  به FX؛  drv=2مد  (۷

خاموش  FX گرا.  کندجهت حرکت را تعیین می RX رمینالت.  را دارد RUN نقش فرمانFX ، ترمینال  drv=2در مد  

می  متوقف  درایو  اگرباشد،  وضعیت FX شود؛  باشد،  می  RX روشن  جهتمشخص  در  حرکت  که   یا Forward کند 

Reverse نجام شودا. 

 (9جدول )

FX RX  نتیجه عملکرد درdrv=2 

 RUNعدم صدور فرمان  /توقف  خاموش یا روشن خاموش

 گردراست  / Forward حرکت  خاموش روشن

 گرد چپ / Reverse حرکت  روشن روشن

 

 

 

FX بررسی  ← روشنRX ← RX خاموش :Forward ← RX وشنر :Reverse 

 drv=2انتخاب جهت در  (:2) نمودار

 drv=2 و drv=1 گرافیکی مقایسهشکل تکمیلی  

مناسب صورت خلاصه و  ا به ر  drv=2  و   drv=1دبرای تشخیص سریع تفاوت این دو مد ترمینالی، شکل زیر منطق عملکر

 .دهدنشان می  کاربر را

دارند و جهت حرکت با   RUN ین حالت برای تابلوهایی مناسب است که یک کنتاکت جداگانه برای : اکاربرد        

 .شودیک ورودی دیگر انتخاب می
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 فانکشن فرمان حرکت درایوراهنمای 

 

 
 drv=2و  drv=1  در حرکت فرمان منطق فاوتب(: ت -1) شکل

 در این برنامه  3drv=مد  (۸

ارتباط صنعتی  drv=3در مد   از طریق  دریافت     Modbus / RS-485، فرمان حرکت، توقف و جهت چرخش موتور 

، کنترلر مرکزی یا سیستم مانیتورینگ  PLC  ،HMIهایی مناسب است که درایو توسط  شود. این حالت برای سیستممی

 د. پذیر باش صنعتی فرمان 

، فرمان  Stopصورت کلی، فرمان  شوند. به های اصلی حرکت از رجیستر فرمان ارتباطی دریافت می در این مد، فرمان 

های جداگانه در رجیستر فرمان ارسال  توسط بیت   Reverseرمان حرکت در جهت  و ف   Forwardحرکت در جهت  

منبع اصلی فرمان حرکت نیستند و کنترل اصلی از     FX/RXهای ترمینالی  ، ورودیdrv=3شوند. بنابراین در حالت  می

 د. شوسمت شبکه ارتباطی انجام می

قرار گیرد و در صورت نیاز به ارسال فرکانس     drv=3برای استفاده صحیح از این مد، باید منبع فرمان حرکت روی  

مرجع از طریق ارتباط، منبع فرکانس نیز روی حالت ارتباطی تنظیم شود. در این حالت، مقدار فرکانس مرجع، فرمان  

 د. خارجی ارسال گردتواند از سمت کنترلر اندازی، توقف و جهت حرکت میراه 

شود. کنترلر خارجی  توصیه نمی    Reverseو     Forwardهای متناقض مانند  ، ارسال همزمان فرمان drv=3در مد   :نکته

شده  باید فقط یک فرمان معتبر را در هر لحظه ارسال کند. در صورت ارسال فرمان توقف، درایو مطابق روش توقف تنظیم

 د. کنعمل می   F4در پارامتر 
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 فانکشن فرمان حرکت درایوراهنمای 

 F4با روش توقف  drvارتباط   (۹

از تشخیص توقف، روش اجرای توقف توسط  د. پکنو توقف را انتخاب می  حرکتفقط منبع فرمان   drv پارامتر س 

 د. شود یک منبع فرمان واحد بتواند با چند روش توقف مختلف کار کنن جداسازی باعث می د. ای شویین میتع  F4ر  پارامت

 (10جدول )

 توضیح عملکرد  توقفروش  F4مقدار 

 .کندشده فرکانس را کم میدرایو با زمان کاهش سرعت تنظیم کاهش سرعت تا توقف 0

 .شوداعمال می DC پس از رسیدن به شرایط شروع ترمز، جریان ترمز DCترمز  1

 .گرددصورت آزاد متوقف میشود و موتور به خروجی درایو قطع می  توقف آزاد 2

 

 توقف آزاد  DC ← F4=2ترمز  F4=1 ← کاهش سرعت  F4 ← F4=0بررسی  ← STOPفرمان 

 STOPتصمیم توقف پس از فرمان (: 3ر )نمودا

 اندازی مجدد تغییر جهت، توقف و راه (1۰

گر جهت جدید با جهت فعلی  ود. اشصورت ناگهانی اعمال نمی در برنامه فعلی، تغییر مستقیم جهت در سرعت بالا به 

اندازی در جهت جدید انجام  س از توقف و قطع خروجی، راهد. پ کنمتفاوت باشد، درایو ابتدا توقف را اجرا می موتور  

 .شودمی

 (11جدول )

 رفتار پیشنهادی درایو  شرایط رخداد 

 اندازی مجدد در جهت جدید توقف، قطع خروجی، سپس راه   drv=0در    drcتغییر 

 ؛ سپس پذیرش فرمان معتبر جدیدF4توقف بر اساس  drv=1در  FX/RX تغییر

 شده؛ سپس شروع مجدد در جهت انتخابF4توقف بر اساس  RUNهنگام   drv=2در   RXتغییر

 وضعیت نامعتبر و توقف ایمن فعال شوند   drv=1در   RXو   FXهر دو فرمان 

جریان را دهد و احتمال خطای اضافه موتور و بار را کاهش میلوگیری از تغییر جهت ناگهانی، تنش مکانیکی  ی: جدلیل ایمن

 .کندکمتر می

 های تنظیم اولیه مثال (11

 کلید : فرمان حرکت از صفحه 1مثال  

 (12جدول )

 توضیح  مقدار پیشنهادی پارامتر مرحله

1 drv 0 کلید صفحه /انتخاب فرمان داخلی 

2 drc 1  حرکتForward 

3 Frq  انتخاب منبع فرکانس مرجع  مطابق نیاز 

4 F4 0  توقف با کاهش سرعت 
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 .ینالمستقل با ترم  Forward/Reverseفرمان :  2مثال  

 (13جدول )

 توضیح مقدار پیشنهادی  پارامتر  مرحله

1 drv 1  انتخاب حالتFX/RX 

2 I20 0  تعریفP1  عنوان بهFX 

3 I21 1  تعریفP2  عنوان بهRX 

4 F4 0  روش توقف مناسب انتخاب  1یا 

 . جهت ی ورود یک و   RUN ی ورود یک :  ۳مثال  

 (14جدول )

 توضیح  مقدار پیشنهادی پارامتر مرحله

1 drv 2 FX  عنوانبه RUN  وRX عنوان جهته ب 

2 I20 0 تعریف P1 عنوان ه بFX 

3 I21 1 تعریف P2 عنوان ه بRX 

4 F1 0 فعال بودن هر دو جهت 

 . یمهسحالت سه :  ۴مثال  

 (15جدول )

 توضیح  مقدار پیشنهادی پارامتر مرحله

1 drv 1  انتخاب حالت ترمینالیFX/RX 

2 I20 0 FX  برای شروعForward 

3 I21 1 RX رای شروع بReverse 

4 I24 17 P5  سیمهوان ورودی سه عنبه 

 یابی ها، نکات ایمنی و عیبمحدودیت (1۲

 اندازیت ایمنی و راهلا( ح1۲-1

 .اطمینان حاصل شود  CMو   FX ،RX کشیسیم  صحت از ترمینالی، فرمان سازیفعال  از قبل •

وضعیت معتبر نیست و باید در طراحی تابلو از آن جلوگیری     RXو     FX، روشن شدن همزمان  drv=1  حالت  در •

 .شود

 .کندنمی ایجاد   RUNبه تنهایی فرمان   RXبه معنی توقف است؛   FX، خاموش شدن drv=2 حالت در •

آزاد شدن     RUN  ورودی  برق،  شدن   روشن  هنگام  اگر • تا  است  ترمینال ممکن  باشد، حفاظت  فعال  قبل  از 

 .اندازی را نپذیردورودی، راه

 تنظیم  دقت  با  توقف  روش  و  سرعت  کاهش  زمان  جهت،  تغییر  از  استفاده  از  قبل  بالا،  اینرسی  بارهای  برای •

 .شود
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 .، ابتدا تست بدون بار انجام شودI24تا   I20های یا ترمینال  drvپس از هر تغییر در  •

 یابی سریع دول عیب( ج1۲-۲

 (16جدول )

 اقدام پیشنهادی های محتمل علت نشانه 

 .کند وتور حرکت نمی م RUN با فرمان
 drvاشتباه، فرکانس مرجع صفر، یا ترمینال FX/RX 

 . عریف نشده استت

drv  ،Frq ،  I20    تاI24   دار فرکانس مرجع را  مق  و
 . بررسی کنید

 . شتباه استا RXت یا وضعیdrc  .چرخدموتور در جهت اشتباه می 
 RXوضعیت     drv=2و در    drcمقدار    drv=0در  

 .را بررسی کنید

با روشن شدن هر دو ترمینال توقف رخ     drv=1در  
 .دهدمی

FX  وRX اندهمزمان فعال شده . 
فرمان را اصلاح کنید تا فقط یک جهت فعال مدار  
 . شود

برعکس   بلافاصله  موتور  جهت،  تغییر  از  پس 
 . شودنمی

 .دهدبرنامه ابتدا توقف ایمن انجام می 
  F4و  این رفتار طبیعی است؛ زمان کاهش سرعت  

 .را بررسی کنید

برق  از  بودن  بعد  فعال  وجود  با  شدن،  ،  RUNدار 
 . شودحرکت آغاز نمی

 . حفاظت ترمینال پس از پاورآپ فعال است
بار آزاد کرده و دوباره فعال  ا یکر  RUN  فرمان
 .کنید

 . نظیم شده استت DCز ترم ی حالترو F4 .شودر توقف فعال مید DC ترمز
توقف را به کاهش سرعت یا    F4ز  در صورت نیا

 .آزاد تغییر دهید

تر مناسب  drv=1 ارید، د Reverse و Forward گر دو فرمان مستقل. ااستفاده کنید drv=0ز  کلید است ارای انتخاب سریع، اگر فرمان از صفحه : ببندیجمع
 . ترین انتخاب است ساده  drv=2 و یک ورودی جهت دارید، RUN گر یک فرمان. ا است

 


