
مقاومت و اندوکتانس روتور و استاتور جهت کنترل  لیموتور از قب یپارامترها یی: شناسانگیون یاتوت

 است گذار ریبر دقت کنترل تأثو  استوکتور کنترل  تحالدربهتر موتور

 (P00.06=0) انجام شود keypad یاز رو دیاستارت استپ با فرمان

 (P03.02 & P03.01) (شتریبزرگتر مقدار ب یکم باشد. )موتورها دینبا DEC و ACC زمان مدت

 (P11.06 – P11.02) .شود میپلاک موتور تنظ یپارامترها

حالت  ) 2 یبر رو P11.10 از بار جدا شود و مقدار دیبهتر، شافت موتور با نگیونیاتوت یاجرا یبرا

  شیرا فشارداده و بعد از نما ENT دکمه ،2به  شفرض،یمقدار صفر پ رییبعد از تغ .شود می( تنظیچرخش

  یداده م شینما انسفرک نگیونی. بعد از اتمام اتوتدیرا فشار ده RUN دکمه  شگرینما یبر روtUnE  کلمه

 شود

توان   یکند و م  یشود ،ابتدا موتور ثابت است و بعد چرخش  م یانجام مچرخشی  نگیونیکه اتوت یهنگام

توان پارامتر جهت   یکنترل حلقه بسته م یبرا نیرا بدست آورد همچن P11.18 تا P11.11 یپارامترها

 را بدست آورد  P10.03 چرخش انکودر

  ی% سرعت نام100% تا 50تواند به  یکند و سرعت م ی، موتور چرخش م یچرخش نگی ونیت هنگام

 شود  یبهتر م نگیونیکمتر باشد اثر ت نگیونیبرسد ،هرچه بار هنگام ت

مقدار   باید استفاده کرد کیاستات نگیونیتوان از اتوت یصورت نبود امکان جدا کردن بار از موتور م در

P11.10 شود  می( تنظاستاتیک) 1 یبر رو 

 د یآ یبدست م P11.13تا   P11.11 یموتور انجام شد ،پارامترها یکیاستات نگیونیکه اتوت یهنگام

  نیبه بهتر دنیرس ن یبنابرا د،یموتوررا بدست آور یتمام پارامترها دیتوان ینم یکیاستات نگیونیدر ت

موتور از   نکهیا ایموتور ناقص باشد  یدشوار است.اگر اطلاعات مربوط به پلاک نام یعملکرد کنترل

 دیرا انجام ده یچرخش نگیونیشود ت یم هی. توصستین یقفسه سنجاب یینوع موتور القا

 را انجام داد موتور نگیونیتوان اتوت یباشد م دیکه منبع فرمان صفحه کل یدرصورتتنها : نکته

 نگیونیکه موتور قبل از ت دیحاصل کن نانی،اطم دیرا انجام ده نگیونیهنگام سرد بودن موتور، ت لطفا  

 خاموش باشد 

 دیبا  زیکنترل حلقه بسته ن ی.برادیکن میتنظ نگیونیپلاک موتور قبل از ت ینام  یپارامترها لطفا  

 دیکن میانکودر را تنظ یپارامترها

شود و   یشروع م  نگیونیت د،یفشار ده دیصفحه کل ی” را رو RUNپارامتر دکمه “  نیا میاز تنظ پس

 شود   یمتوقف م  نگیونیپس از اتمام ت نورتریا

 


