
 

 دلتاC2000 بااستفاده از درایوهوشمندتبدیل موتورمعمولی به سرو موتور

 

 راه حل جدید برای استفاده ازموتور آسنکرون معمولی به جای سروو موتور

 

 

 



 

 شرح پروژه

یک موتور معمولی رابه یک سروو موتورتبدیل C2000مدلACدراین پروژه قصدداریم بااستفاده ازدرایو

ابتدا انکودررابه  ,برای این کارمدپوزیشن رانیز داراست. ,این درایو هوشمندبوده وعلاوه برمد سرعت وگشتاورکنیم.

 .قرارگیردFOC+PG(مدکنترلی برروی3تا1)مراحلauto tuningچون قراراست بعداز  ;می بندیمشفت موتور

 شرح زیر می باشد:به  ,شفت موتور بسته شودبه  که قرار است انکودرسیم بندی **

Out A = A1 

Out B = B1 

Out Z = Z1 

+V = VP 

-V = DCM 

 

 هرتز 50بازگرداندن تمامی پارامترهابه تنظیمات کارخانه در فرکانس  .1

Pr 02-00  = 9 

 )شناساندن موتور به درایو(مقدار دادن پارامترهای زیرطبق پلاک موتور  .2

 د.ک این موتور رادرزیرمشاهده می نماییپلااستفاده نمودیم.5.5kwازیک موتور,دراین پروژه*

 



 

Pr 01-00 = 50 (Max operation Frequency) 

Pr 01-01 = 50 (Output Frequency Of Motor1) 

Pr 01-02 = 380 (Output Voltage Of Motor1) 

Pr 05-01 = 12.92 (Full-Load Current Of Induction Motor1(A)) 

Pr 05-02 = 5.5 (Rated Power Of Induction Motor1(KW)) 

Pr 05-03 = 940 (Rated Speed Of Induction Motor1(RPM)) 

Pr 05-04 = 6 (Pole Number Of Induction Motor1) 

 وتور از رابطه زیرمحاسبه می شود:تعدادقطب یک م**

RPM = 60*f / P 

RPM = دور موتور 

F = 50 HZ 

P = قطب جفتتعداد  

که تعدادقطب های موتوردراین پروژه ازطریق این ,توجه شودکه ازاین رابطه تعدادجفت قطب بدست می آید* 

 راواردکردیم.6عدد04-05ودرپارامترشد3رابطه

3. Auto tuning  موتور درحالت بی باری 

Pr 05-00 = 1 (Rotary Tuning) 

 autoرافقط چک می کنیم.چون بعد از 08-05الی 05-05مقدار پارامترهای,کردن Runقبل از*

tuning .سپس درایو رااین مقادیر طبق ویژگیهای موتورتغییرمیکنندRunکرده وصبر میکنیم تاauto tuning 

 وموتور متوقف شود. به اتمام رسد

 شناساندن انکودر به درایو .4



 

مربوط به انکودر فیدبک می  02-10 پارامتراستفاده نمودیم.پالس 1000انکودرازیک ,پروژه*دراین 

می می شود انتخاب  20-00هم برای انکودر دوم که به عنوان منبع پالس از طریق  16-10 پارامترباشد.

 باشد.

 

Pr 10-00 = 1 (Encoder types:ABZ) 

Pr 10-01 = 1000 (Pulse Encoder PPR) 

Pr 10-02 = 1 (Encoder Input Type Setting) 

 ( باشد.Velocityروی مدسرعت )ماحتکه  درافقط چک می کنی10-00سپس پارامتر*

 FOC+PGکنترلی بر روی  تنظیم مد .5

 00-11 = 3 (Im FocPg Ctrl) 

سیم بندی انکودر ,دادPGFکنید.اگرخطایRUNدرایو را,کارتی اطمینان ازاتصال صحیح انکودربه *برا

 قراردهید.2راروی02-10سپس پارامترراچک کنید.

 tuning)بعداز inertia auto-tuning برای(10 =)باینری 2روی00-11تنظیم پارامتر .6

تنظیم اتوماتیک پهنای ".همچنین فعال سازی تابع به طورخودکارصفرخواهدشد(00-11مقدارپارامتر

 (1=)باینری1بامقداردهی" ASRباند

 



 

 .دبریزی00-11رادرپارامتر3یعنی بایدعدد*

 Pr 11-00 = 3h 

 :دمراحل زیر راانجام میدهی00-11بعدازمقداردهی به پارامتر**

 توجه داشته باشید که درابتداهیچ باری روی موتورنباشد. -

 (03-05سرعت نامی موتورقراردهید.)پارامتر2/3رارویسرعت موتور  -

 ثانیه قراردهید.1.5یا1را روی (DEC Time)وکاهش سرعت موتور (ACC Time)زمان شتاب -

 هرتز می گذاریم.20فرکانس را روی  Digital Keypadاز طریق   -

 

راچپگرد/راستگرد کرده تاعدد موتور ,بودنRunمی کنیم.در حین Runرفته و01-11اکنون به پارامتر .7

عددثابت  موتور رامتوقف کرده و,عدد بعد از ثابت شدنتقریباثابت شود.01-11نشان داده شده در پارامتر

 . ASD-softسروو موتور درنرم افزار دقیقا مثلذخیره می کنیم.01-11شده رادرپارامتر

 

 Inertia autoاگررادوباره تکرارکنید.   inertia auto tuningاکنون بار رامتصل کنید وفرایند .8

tuning درنتیجه ,قابل قبول بودloading inertia بهتراست.اگرloading inertia  قابل قبول

 واردکنید.01-11درحالت بی باری درپارامتر Tuningرابه صورت دستی براساس  Inertiaباید ,نبود

 ASRتنظیم اتوماتیک پهنای باند فعال سازی تابع

می کنیم تا سفتی شفت موتور راملاحظه  Runصفر کرده وبعد  Digital Keypadمقدارفرکانس را از

هرتزبرای 40این تغییر مقدارتاقرار می دهیم. 26مقدار پارامتر زیر راروی ,کنیم.اگر شفت باز هم شل بود

 قابل اجراست. موتورهای آسنکرون

اشد که دراین موقع ب  0برابر01-11شودکه بیت صفرم پارامترمی قابل استفاده زمانی 11-11تا06-11*پارامتر

PI ASR  درهنگامRuning خواهدبود.وتغییرناپذیرثابت 



 

 باشد. 1 برابر01-11که بیت صفرم پارامتربه کارگیری است زمانی قابل 05-11تا03-11پارامتر**

Pr 11-05 = 26 (Zero speed Bandwith : 1~40Hz(IM)) 

ور موت ,یعنی باچرخش انکودر دوم;به عنوان منبع پالس استفاده کنیم  یک انکودردیگری می خواهیم از حال

های .همانندسروو موتورکه قابلیت پالس گرفتن ازدیوایس به همان نسبت چرخش داشته باشد

 دراینجانیز ازیک انکودر به عنوان منبع پالس برای موتور معمولی استفاده نمودیم. (رادارد.…,plcخارجی)

   به شرح زیرمی باشد :,سیم بندی انکودر دوم که منبع پالس هست**

Out A = A2 

Out B = B2 

Out Z = No Conection 

+V = VP 

-V = DCM 

 وصل می شوند. DCMنیز به  PG ضمنا تمامی ورودی های منفی کارت *

 رامشاهده می کنید. PGکارت  یک نمونه,درشکل زیر

 



 

 نشان می دهد.رادرایو PGسیم بندی دوتاانکودربه کارت ,شکل زیر

 

 اکنون مراحل زیر راطی می کنیم :

 FOC+PGتنظیم درایو بر روی  .1

00-11 = 3 (IM FocPg Ctrl) 

 باشد. مدسرعت()حتما بر روی صفر10-00توجه شود که پارامتر*

 چنین قابلیت تشخیص جهتو هم تنظیم انکودر دوم به عنوان منبع پالس .2

 

00-20 = 5 (Source of the Master Frequency Command(AUTO):Pulse 

Input With Direction Command(Pr 10-16)) 

 



 

 تنظیمات مربوط به نوع پالس ورودی )انکودر دوم( .3

 (دروانک Bخروجی چپگرد شدن موتور با در و وانک Aخروجی مشخص کردن راستگرد شدن موتوربا )

  
Pr10-16 = 1 (Pulse Input Type Setting (PG card: PG2):Phase A leads in a forward 

run command and phase B leads in a reverse run command) 

 

 DEC Timeو  ACC Timeتنظیم  .4

Pr01-12 = 0.01 

Pr 01-13 = 0.01 
 

 به همان جهت خواهدچرخید. موتور,کرده و باچرخش انکودر به جهت دلخواهRUNاکنون **

 

 گردآوری وتنظیم: سهیل فدایی

 

 


