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Πλεονεκτήµατα των Ρυθµιστών Στροφών Starvert-iC5 

Η σειρά Starvert – iC5, του βιοµηχανικού οίκου LG, περιλαµβάνει τριφασικούς 
µετατροπείς συχνότητας, οι οποίοι παράγουν µεταβλητή συχνότητα και τάση 
προκειµένου να ελέγξουν τις στροφές των τριφασικών ασύγχρονων κινητήρων. Τα 
γενικά χαρακτηριστικά πλεονεκτήµατα αυτής της σειράς είναι τα ακόλουθα:  

1) Αθόρυβη λειτουργία  

Η χρήση των τελευταίας τεχνολογίας ηλεκτρονικών διακοπτών IGBT λύνει 
οριστικά το πρόβληµα του ηλεκτρονικού και του µαγνητικού θορύβου και παρέχει 
αθόρυβη λειτουργία σε ολόκληρο το εύρος ρύθµισης των στροφών.  

2) Πλήρης ικανότητα ροπής σε χαµηλές στροφές  

Η υιοθέτηση της τεχνικής του διανυσµατικού ελέγχου πεδίου (Vector Control) και 
η ανάθεση εκτέλεσής της σε έναν πανίσχυρο µικροεπεξεργαστή της Intel έχουν σαν 
αποτέλεσµα:  

• τα τέλεια, ηµιτονοειδούς µορφής, ρεύµατα στην έξοδο,  

• την επίτευξη υψηλής ροπής στις χαµηλές ταχύτητες και 

• την απουσία κυµατώσεως στη ροπή της µηχανής.  
Τα παραπάνω χαρακτηριστικά βελτιώνονται ακόµα περισσότερο µε τον συνεχή 

έλεγχο του ρεύµατος µέσα από τη διαδικασία της ψηφιακής επεξεργασίας σήµατος 
που υιοθετείται στους ρυθµιστές στροφών της σειράς Starvert-iC5.  

3) Αφθονία ρυθµίσεων  

Κύρια χαρακτηριστικά λειτουργίας αλλά και πάρα πολλοί διαφορετικοί τρόποι 
λειτουργίας, ειδικά σχεδιασµένοι για συγκεκριµένες βιοµηχανικές εφαρµογές, έχουν 
συµπεριληφθεί στο λογισµικό ελέγχου αυτών των ρυθµιστών στροφών.  

4) Έλεγχος ρεύµατος και τάσης εξόδου 

Ο συνεχής έλεγχος του ρεύµατος κάνει δυνατή τη γρήγορη επιτάχυνση της 
µηχανής ή τη στιγµιαία υπερφόρτισή της, χωρίς τη διακοπή της λειτουργίας αυτής 
λόγω υπερεντάσεων. 
Η τάση εξόδου ελέγχεται διαρκώς από τον µικροεπεξεργαστή, προκειµένου να 

διασφαλίζεται η οµαλή λειτουργία του κινητήρα.  
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5) Αυξηµένη ανοχή στον παρασιτικό θόρυβο  

Η υψηλότατη αξιοπιστία στη λειτουργία των ρυθµιστών στροφών της σειράς 
Starvert-iC5 οφείλεται στην ενσωµάτωση σ’ αυτούς, τελευταίας τεχνολογίας, 
ηλεκτρονικών και ηµιαγωγικών στοιχείων ισχύος, καθώς επίσης και στη µεγάλη 
πείρα που διαθέτει ο βιοµηχανικός οίκος LG σε τέτοιου είδους εφαρµογές.  

6) Εύκολη και ολοκληρωµένη επικοινωνία  

Το ψηφιακό χειριστήριο περιλαµβάνει οθόνη επτά σηµείων (LED 7-Segment) 3 
χαρακτήρων, ενσωµατωµένο ποτενσιόµετρο, πλήκτρα Start-Stop/Reset και ειδικό 
πλήκτρο πλοήγησης, παρέχοντας έτσι τη δυνατότητα του εύκολου χειρισµού και 
προγραµµατισµού του ρυθµιστή.  

7) Υψηλή αξιοπιστία και πλήρης προστασία  

Ο συνεχής έλεγχος και επιτήρηση στο ρεύµα και των τριών φάσεων εξόδου του 
ρυθµιστή στροφών καθιστά την σειρά Starvert-iC5 από τις πλέον αξιόπιστες, 
προστατεύοντας την πλήρως από κάθε είδους βραχυκύκλωµα στην έξοδο της, είτε 
µεταξύ φάσεων, είτε µεταξύ φάσεων και γης (Ground Fault Protection). Αυτό είναι 
κάτι, που κάνει την σειρά Starvert-iC5 να ξεχωρίζει από την πλειοψηφία των 
αντίστοιχων σειρών του ανταγωνισµού. 
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 Τεχνικά Χαρακτηριστικά της Σειράς Starvert iC5  

Τύπος SV004iC5-1 SV008iC5-1 SV015iC5-1 SV022iC5-1 

Ισχύς 
Κινητήρα HP 0.5 & 0.75 1.0 & 1.5 2.0 3.0 & 4.0 

Ρεύµα 3 Amp 5 Amp 8 Amp 12 Amp 

Καλώδιο 1.5 mm2 2.5 mm2

Συχνότητα 0.5 - 400 Hz 
Έξοδος 

Τάση Τριφασικίο : 0 – Τάση εισόδου (230V) 

Συχνότητα 50 - 60 (±5%) Hz 

Τάση Μονοφασικό : 200 - 230 Volt (±10%) 

Ασφάλεια 1Φ / 10 Α 1Φ / 16 Α 1Φ / 25 Α 1Φ / 32 Α 
Είσοδος 

Καλώδιο 2.5 mm2 4 mm2

Μέθοδος Ελέγχου ∆ιανυσµατικός έλεγχος µε PWM (Vector Control) 

Ανάλυση Ρύθµισης 0.01 Hz 

Ακρίβεια 
Συχνότητας 
Εξόδου 

±0.01% της µέγιστης ορισθείσας συχνότητας (µε ψηφιακή ρύθµιση) 
±0.1% της µέγιστης ορισθείσας συχνότητας (µε αναλογική ρύθµιση) 

Υπερφόρτιση 150% για 1 λεπτό (µία καθέ 10 λεπτά) 
Ρύθµιση 

Συχνότητας 
Αναλογική: 0 - 10 V / 0 ή 4 - 20 mA / Ποτενσιόµετρο 

Ψηφιακή: Ψηφιακό χειριστήριο 

Χρόνος Επιτάχυνσης 
& Επιβράδυνσης 0.1 - 6000 ∆ευτερόλεπτα 

Είσοδοι Πέντε (5) ψηφιακές & ∆ύο (2) αναλογικές (0-10Vdc / 0 ή 4 – 20mA) 

Έξοδοι ∆ύο (2) ψηφιακές & µία (1) αναλογική (0-10Vdc) 

Προστασίες 
Υπέρταση, Υπόταση, Υπερένταση, Υπερθέρµανση ρυθµιστή στροφών, 
Υπερφόρτιση κινητήρα, ∆ιαρροή ρεύµατος προς τη γη, Έλλειψη φάσης, 
Εξωτερικό σφάλµα, Βλάβη ανεµιστήρα και Σφάλµα κάρτας ελέγχου 

Προστασία Κελύφους IP20 
Θερµοκρ.
Περιβάλ.

-10 °C ÷ +40 °C (Fs≥7kHz) 
-10 °C ÷ +50 °C (Fs≤6kHz) 

Υγρασία Έως 90 % 
Συνθήκες 
Λειτουργίας 

Υψόµετρο Έως 1000 m 

Ψύξη Με ενσωµατωµένο ανεµιστήρα 

5 



 

 

 ∆ιαστασιολόγιο 

  

H 

D 

W 

 
Τύπος W H D kgr 

SV004iC5-1 
SV008iC5-1 

79 143 143 1 

 

6 



 

 

∆ιαστασιολόγιο 

  

H 

D 

W 

 
Τύπος W H D kgr 

SV015iC5-1 
SV022iC5-1 

156 143 143 2 

 

7 



 

 

Προϋποθέσεις Ορθής και Ασφαλούς Λειτουργίας  

Α) Μην τροφοδοτήσετε τον ρυθµιστή στροφών µε υψηλότερη τάση από αυτή των 
προδιαγραφών του (βλέπε τεχνικά χαρακτηριστικά). Μεγαλύτερη από την επιτρεπτή 
τάση τροφοδοσίας µπορεί να καταστρέψει τα εσωτερικά ηλεκτρονικά κυκλώµατα 
του ρυθµιστή στροφών. Η κατάλληλη τάση τροφοδοσίας για τη σειρά iC5 είναι 
µονοφασικό 230V / 50Hz. 

B) Μη συνδέσετε την τάση του δικτύου στην έξοδο του ρυθµιστή στροφών 
(U,V,W).  
Γ) Μη συνδέσετε οποιαδήποτε είδους τάση στους ακροδέκτες P, P1 και Ν. Στον 

ακροδέκτη N δεν συνδέεται ο ουδέτερος, αφήστε αυτόν το ακροδέκτη ελεύθερο.  
∆) Μην τροφοδοτήσετε µε 230 V εναλλασσόµενο κανέναν από τους ακροδέκτες 

ελέγχου, εκτός από τις εξόδους των βοηθητικών ηλεκτρονόµων 30Α, 30Β και 30C.  
Ε) Μην εκκινείτε και σταµατάτε τον κινητήρα ανοιγοκλείνοντας την τροφοδοσία 

του ρυθµιστή στροφών, αλλά χρησιµοποιήστε το ψηφιακό χειριστήριο ή τους 
ακροδέκτες ελέγχου.  
ΣΤ) Η παροχή, που πρόκειται να τροφοδοτήσει τον ρυθµιστή στροφών, πρέπει να 

είναι ικανή να παρέχει έως και 1.5 φορές την ονοµαστική ισχύ του.  
Ζ) Μη συνδέετε συσκευές για την αντιστάθµιση της άεργου ισχύος στην έξοδο του 

ρυθµιστή στροφών (π.χ. συστοιχίες πυκνωτών).  
Η) Συνδέστε τη γείωση του ρυθµιστή στροφών µε τη γείωση του δικτύου.  
Θ) Όταν ο ρυθµιστής στροφών διακόπτει τη λειτουργία του λόγω σφάλµατος, 

αποµακρύνετε την αιτία που το προκάλεσε, πριν τον επανεκκινήσετε.  
I) Μη χρησιµοποιείτε Megger για να ελέγξετε οποιονδήποτε από τους ακροδέκτες 

του ρυθµιστή στροφών. Μη χρησιµοποιείτε Megger για να ελέγξετε τον κινητήρα 
όταν είναι συνδεδεµένος µε τον ρυθµιστή στροφών.  
ΙΑ) Μην ελέγχετε οποιαδήποτε είδους σήµατα του ρυθµιστή στροφών την ώρα 

που αυτός κινεί τον κινητήρα.  
ΙΒ) Μην κάνετε καµία τροποποίηση στη συνδεσµολογία του ρυθµιστή στροφών, 

ενώ αυτός είναι συνδεδεµένος µε το δίκτυο.  
ΙΓ) Περιµένετε πρώτα να σβήσει Η οθόνη του ψηφιακού χειριστηρίου του 

ρυθµιστή στροφών, πριν προχωρήσετε σε οποιαδήποτε ενέργεια για τη συντήρηση ή 
τον έλεγχό του.  
Ι∆) Στην περίπτωση ρυθµίσεως των στροφών µέσω τάσης ή ρεύµατος, η µέγιστη 

τάση ελέγχου πρέπει να είναι 10 V DC και το µέγιστο ρεύµα 20 mA DC. 
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Εγκατάσταση 

Συνθήκες εγκατάστασης  

Εγκαταστήστε τον ρυθµιστή στροφών σε µέρος όπου:  

• Η θερµοκρασία είναι µεταξύ -10 οC έως +40 οC (βλέπε τεχνικά χαρακτηρ.). 

• Ο ρυθµιστής στροφών δεν είναι εκτεθειµένος σε βροχή, ήλιο ή σκόνη.  

• Ο ρυθµιστής στροφών δεν είναι εκτεθειµένος σε ισχυρές δονήσεις.  

• Ο ηλεκτροµαγνητικός θόρυβος δεν είναι πολύ υψηλός.  

Χώρος εγκατάστασης  

Για την σωστή και ολοκληρωµένη ψύξη του ρυθµιστή στροφών τοποθετήστέ τον 
κατακόρυφα και φροντίστε να υπάρχει αρκετός ανοικτός χώρος γύρω από αυτόν 
(100mm άνω και κάτω και 50mm δεξιά και αριστερά). Εάν ο ρυθµιστής 
εγκατασταθεί µέσα σε πίνακα φροντίστε ο πίνακας να διαθέτει περσίδες εξαερισµού 
ή ακόµα καλύτερα, ανεµιστήρα.  

 

Καλωδιώσεις  

Καλωδιώσεις των ακροδεκτών ισχύος 

Όταν συνδέετε τα καλώδια στους ακροδέκτες ισχύος προσέξτε τα γυµνά άκρα των 
καλωδίων να µην ακουµπούν πάνω στο περίβληµα του ρυθµιστή στροφών. Αυτό 
µπορεί να οδηγήσει σε βραχυκύκλωµα. Επίσης φροντίστε να χρησιµοποιήσετε τους 
κατάλληλους ακροδέκτες. Αποφύγετε τέλος καλωδιώσεις πολύ µεγάλου µήκους 
(µέγιστο µήκος 50 m µε θωράκιση ή 100 m χωρίς θωράκιση). 

Καλωδιώσεις των ακροδεκτών ελέγχου  

Φροντίστε έτσι ώστε τα καλώδια των ακροδεκτών ελέγχου να είναι όσο το 
δυνατόν µακρύτερα από τις καλωδιώσεις των ακροδεκτών ισχύος για την αποφυγή 
εσφαλµένης λειτουργίας λόγω ηλεκτρονικών παρεµβολών. Χρησιµοποιήστε 
καλώδια πλεγµένα µεταξύ τους ή καλώδια µε πλέγµα προστασίας από τον θόρυβο. 
Αποφύγετε τέλος καλωδιώσεις πολύ µεγάλου µήκους (µέγιστο µήκος 25 m).  
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Περιγραφή Ακροδεκτών 

 Συµβολισµός Λειτουργία  

L1, L2 Ακροδέκτες µονοφασικής τροφοδοσίας (σύνδεση µε το δίκτυο) 

U, V, W Ακροδέκτες Τριφασικής εξόδου (σύνδεση µε τον κινητήρα)  

P, P1 Ακροδέκτες σύνδεσης εξωτερικού πηνίου εξοµάλυνσης 

Ακροδέκτες  

Ισχύος 

P1, N Ακροδέκτες σύνδεσης ηλεκτρονικής µονάδας πέδησης 

V1 Είσοδος για ρύθµιση ταχύτητας µέσω πηγής τάσης (0-10Vdc)  

VR Τάση τροφοδοσίας ποτενσιόµετρου ρύθµισης ταχύτητας (12Vdc) 

I Είσοδος για ρύθµιση ταχύτητας µέσω πηγής ρεύµατος(4-20mA)  

AM Προγραµµατιζόµενη αναλογική έξοδος τάσης (0-10Vdc) 

P1 Είσοδος για εκκίνηση µε ορθή φορά περιστροφής  

P2 Είσοδος για εκκίνηση µε ανάστροφη φόρα περιστροφής  

P3 Είσοδος επείγουσας εντολής σταµατήµατος του κινητήρα  

P4 Είσοδος για την ενεργοποίηση της ταχύτητας «JOG» 

P5 Είσοδος για την επαναφορά µετά από σφάλµα (Reset) 

CM Σηµείο αναφοράς (-) ΜΟΝΟ για τα παραπάνω 9 σήµατα  

30A-30C Ψηφιακή έξοδος σφάλµατος (επαφή ανοικτή σε ηρεµία – ΝΟ)  

30B-30C Ψηφιακή έξοδος σφάλµατος (επαφή κλειστή σε ηρεµία – ΝC) 

Ακροδέκτες  

Ελέγχου 

MO-EXTG Προγραµµατιζόµενη ψηφιακή έξοδος τύπου τρανζίστορ 
 
ΠΡΟΣΟΧΗ : 

Σε όλες τις προαναφερθείσες ψηφιακές εισόδους ελέγχου δε πρέπει σε καµία 
περίπτωση να εφαρµοστεί εξωτερική τάση αλλά µόνο να συνδεθούν σε αυτές 
ελεύθερες επαφές (ψυχρές), όπως είναι η έξοδος ενός ηλεκτρονόµου (ρελαί) ή ενός 
PLC, ένα πλήκτρο, ένας διακόπτης κ.λ.π. (βλέπε σχέδιο καλωδιώσεων στην επόµενη 
σελίδα). 
Επιπλέον, στην είσοδο τάσης V1 δεν πρέπει να εφαρµόζεται τάση µεγαλύτερη από 

10Vdc, ενώ στην είσοδο ρεύµατος I δεν πρέπει να εισέρχεται ρεύµα µεγαλύτερο από 
20mAdc. 
Τέλος, ο ακροδέκτης VR δεν θα πρέπει ποτέ να βραχυκυκλώνεται µε τον 

ακροδέκτη CM διότι αυτό µπορεί να προκαλέσει σηµαντική βλάβη στο ρυθµιστή. 
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Σχέδιο καλωδιώσεων  

 

230 V 
50 Hz 

U 
V 
W 

G3 (  )

L1

L2

N

(Προαιρετικό) 

φ 1 

Αυτόµατος Ισχύος 

P1 

P2 

P3 
P4 

CM 

VR 

V1 

I 

CM 

+ 
AM 

CM

(N.O.) 30A

Προγραµµατιζόµενη 
αναλογική έξοδος τάσης 
(0~10Vdc)  

Η/Κ 

 Ποτενσιόµετρο 
 (1 kohm, 1/2W) 

Εντολή ταχύτητας1 

Εκκίνηση έµπροσθεν 

Εκκίνηση όπισθεν 

Επείγουσα διακοπή  

Ταχύτητα Jog 

Σηµείο αναφοράς (-) 

Τάση τροφοδοσίας 
για ποτενσιόµετρο: 
+ 12Vdc, 10mA 

Αναλογική είσοδος 
τάσης : 0 ~ 10Vdc 

Αναλογική είσοδος 
ρεύµατος : 4 ~20mA 

Σηµείο αναφοράς (-) 
για VR, V1, I 

Προγραµµατιζόµενη ψηφιακή 
έξοδος (σφάλµατος) τύπου ρελαί 
Έως AC250V, 1A ή 
έως DC30V, 1A 

Προγραµµατιζόµενη ψηφιακή 
έξοδος τύπου τρανζίστορ 
Έως DC24V, 50mA 

Σηµειώσεις :    Ακροδέκτες Ισχύος         Ακροδέκτες Ελέγχου. 
           1.  Η εντολή ταχύτητας µπορεί να δοθεί από την αναλογική είσοδο τάσης, ρεύµατος ή και από τις δύο. 
           2.  Όταν εγκαθίσταται εξωτερικό πηνίο στο DC Bus, η βραχυκύκλωση µεταξύ P και P1 θα πρέπει να αφαιρείται. 
           3.  Οι ακροδέκτες γειώσεως είναι χρώµατος πράσινου και βρίσκονται κάτω από τους ακροδέκτες ισχύος, πάνω στο 

αλουµινένιο ψυγείο του ρυθµιστή στροφών 

P

(Προαιρετικό)2 

AM 

Ηλεκτρονική
Μονάδα 
Πέδησης 

P N B1 B2 

Πηνίο DC Bus Αντίσταση Πέδησης 

P5 
Reset 

Shield 

(N.C.) 30B
30C

MO

EXTG

P1
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Θέση ακροδεκτών 
2. Κρατήστε 
το κάλυµµα 
και από τις 
δύο πλευρές 
και τραβήξτε 
προς τα πάνω 
για να το 
αφαιρέσετε. 

 

1. Πιέστε ελαφρά 
και τραβήξτε προς 
τα κάτω µέχρι την 
εγκοπή στο πλάι 
του κελύφους. 

Αυτοκόλλητο µε 
την ονοµατολογία 
των Ακροδεκτών 
Ελέγχου. 

3. Τραβήξτε προς τα 
πάνω το κάλυµµα των 
Ακροδεκτών Ισχύος. 

Ακροδέκτες 
Ισχύος. 

Ακροδέκτες 
Ελέγχου. 

Αυτοκόλλητο µε 
την ονοµατολογία 
των Ακροδεκτών 
Ισχύος. 
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Ψηφιακό Χειριστήριο 

Οθόνη  

Η σειρά iC5 διαθέτει οθόνη 3 χαρακτήρων (7-Segment LED). Ωστόσο η οθόνη 
έχει τη δυνατότητα να ολισθαίνει (δεξιά ή αριστερά) έτσι ώστε να είναι δυνατή η 
απεικόνιση σε αυτή έως και πενταψήφιων αριθµών. Τέλος τα περιθώρια αντοχής της 
οθόνης, κυρίως όσον αφορά στη θερµοκρασία, είναι πολύ υψηλά, έτσι ώστε να 
µπορεί να λειτουργήσει χωρίς προβλήµατα ακόµα και σε βιοµηχανικό περιβάλλον.  

Πληκτρολόγιο  

Εκτός των πλήκτρων Start, Stop/Reset και του ενσωµατωµένου ποτενσιοµέτρου, η 
σειρά iC5 διαθέτει και ένα ειδικό πλήκτρο, το πλήκτρο πλοήγησης. Με το πλήκτρο 
πλοήγησης η αναζήτηση και ο προγραµµατισµός των παραµέτρων του ρυθµιστή 
γίνεται εύκολα και γρήγορα. 

Πλήκτρο στάσης & 
Reset (Stop/Reset) 
χρώµατος κόκκινου. 

Ενσωµατωµένο 
ποτενσιόµετρο για τη 
ρύθµιση των στροφών 

Πλήκτρο πλοήγησης για τον 
προγραµµατισµό του Ρυθµιστή 
Στροφών. 

Πλήκτρο εκκίνησης 
(Run) χρώµατος  
πράσινου. 

Οθόνη 3ων ψηφίων (7-
Segment LED). 
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Οµάδες Παραµέτρων  

Η σειρά Starvert-iC5 διαθέτει 4 οµάδες παραµέτρων :  

• Την οµάδα βασικών ρυθµίσεων (DRV) 
• Την οµάδα ειδικών ρυθµίσεων (FU1 – Παράµετροι F0 έως F60) 
• Την οµάδα ειδικών λειτουργιών (FU2 – Παράµετροι H0 έως H95) 
• Την οµάδα καθορισµού εισόδων – εξόδων (I/O – Παράµετροι I0 έως I63) 
Κάθε οµάδα αποτελείται από ένα ορισµένο πλήθος παραµέτρων, οι οποίες 

µπορούν να τροποποιούνται ανάλογα µε την εκάστοτε εφαρµογή. 
Η επιλογή µίας οµάδας παραµέτρων γίνεται πατώντας το πλήκτρο πλοήγησης προς 

τα δεξιά (ή προς τα αριστερά), ενώ η επιλογή µίας παραµέτρου γίνεται πατώντας το 
πλήκτρο πλοήγησης προς τα πάνω (ή προς τα κάτω), όπως φαίνεται και στο σχήµα 
που ακολουθεί. 

 

Οµάδα 
DRV 

 Οµάδα 
FU1 

 Οµάδα 
FU2 

 Οµάδα 
I/O 

  

5 0 . 0  
 
 F  0  

 
 H  0   I  0  

       
                                       

       

A C C   F  1   H  1   I  1  

i  i  i  i 

i    i    i    i   

i 
 

i 
 

i 
 

i 

n O n   F 5 9   H 9 4   I 6 2  

       
                                       

       

d r C  
 

F 6 0  
 

H 9 5  
 

I 6 3  
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∆ιαδικασία αλλαγής κάποιας παραµέτρου  

Έστω ότι θέλετε να αλλάξετε τη συχνότητα λειτουργίας από 30Hz σε 45.5Hz. 
Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης µία φορά προς τα µέσα για 
να αρχίσει η διαδικασία τροποποίησης της συχνότητας.  
Το επιλεγµένο ψηφίο είναι έντονα φωτισµένο ενώ τα 
υπόλοιπα είναι αχνά. Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης προς 
τα πάνω µέχρι τα δέκατα να γίνουν 5.  
Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης προς τα αριστερά για να 
επιλέξετε το επόµενο ψηφίο, τις µονάδες. 
Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης προς τα πάνω µέχρι οι 
µονάδες να γίνουν 5. 
Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης προς τα αριστερά για να 
επιλέξετε το επόµενο ψηφίο, τις δεκάδες.  
Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης προς τα πάνω µία φορά για 
να γίνουν οι δεκάδες 4. 
Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης προς τα µέσα δύο φορές για 
να γίνει αποδεκτή η αλλαγή και να αποθηκευτεί στη µνήµη.  
Όταν η αλλαγή έχει γίνει αποδεκτή, η νέα συχνότητα 
φαίνεται στην οθόνη µε όλα της τα ψηφία το ίδιο φωτισµένα. 

Έστω ότι θέλετε να αλλάξετε την παράµετρο F3 από «0» σε «1». 

30.0
 

30.0
 
 

30.5
 

30.5
 

35.5
 

35.5
 

45.5
 

45.5

Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης µία φορά προς τα δεξιά για 
να µεταβείτε στην οµάδα ειδικών ρυθµίσεων.  45.5

 

F 0
 

F 3

Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης προς τα πάνω µέχρι να 
φθάσετε στην παράµετρο F3. 
Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης µία φορά προς τα µέσα για 
να αρχίσει η διαδικασία τροποποίησης της F3. 

 

Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης µία φορά προς τα πάνω για 
να αλλάξετε την τιµή της παραµέτρου από «0» σε «1».  0 

 

1 
 

F 3

Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης προς τα µέσα δύο φορές για 
να γίνει αποδεκτή η αλλαγή και να αποθηκευτεί στη µνήµη.  
Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης προς τα αριστερά µέχρι να 
επιστρέψετε στην αρχή της οµάδας βασικών ρυθµίσεων. 

 

Ακολουθήστε την ίδια διαδικασία για να µεταβείτε και να 
αλλάξετε κάποια από τις παραµέτρους των άλλων οµάδων.  45.5

 

15 



 

 
Όπως ήδη έχει αναφερθεί, η οθόνη της σειράς iC5 έχει τη δυνατότητα να 

ολισθαίνει είτε προς τα αριστερά, είτε προς τα δεξιά. Έτσι, παρόλο που η οθόνη 
είναι τριών ψηφίων, σε αυτή µπορούµε να χειριστούµε έως και πενταψήφιους 
αριθµούς. 
Έστω ότι θέλετε να αλλάξετε τον χρόνο επιτάχυνσης (ACC) από 10.0 sec σε 

1137.8 sec. 
Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης µία φορά προς τα πάνω για 
να βρείτε την παράµετρο του χρόνου επιτάχυνσης (ACC).  45.5 

 

ACC 
 

10.0 

Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης µία φορά προς τα µέσα για 
να αρχίσει η διαδικασία τροποποίησης της παραµέτρου ACC. 
Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης προς τα πάνω µέχρι τα 
δέκατα να γίνουν 8. 

 

Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης προς τα αριστερά για να 
επιλέξετε το επόµενο ψηφίο, τις µονάδες.  10.8 

 

10.8 
 

17.8 

Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης προς τα πάνω µέχρι οι 
µονάδες να γίνουν 7.  
Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης προς τα αριστερά για να 
επιλέξετε το επόµενο ψηφίο, τις δεκάδες. 

 

Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης προς τα πάνω µέχρι οι 
δεκάδες να γίνουν 3. 17.8 

 

Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης προς τα αριστερά για να 
επιλέξετε το επόµενο ψηφίο, τις εκατοντάδες. Η οθόνη 
ολισθαίνει προς τα αριστερά και σε αυτή φαίνονται πλέον 
µόνο οι εκατοντάδες, οι δεκάδες και οι µονάδες. 

37.8 
 
 
 
 

0 3 7  
 

137 

Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης µία φορά προς τα πάνω για 
να γίνουν οι εκατοντάδες 1.  
Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης προς τα αριστερά για να 
επιλέξετε το επόµενο ψηφίο, τις χιλιάδες. 

 

Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης µία φορά προς τα πάνω για 
να γίνουν οι χιλιάδες 1.  0 1 3  

 

113 Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης προς τα µέσα δύο φορές για 
να γίνει αποδεκτή η αλλαγή και να αποθηκευτεί στη µνήµη. 

 

Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης προς τα κάτω µία φορά για 
να επιστρέψετε στην αρχή της οµάδας βασικών ρυθµίσεων. ACC 

 

Ακολουθήστε την ίδια διαδικασία για να ρυθµίσετε 
οποιοδήποτε άλλη παράµετρο έχει περισσότερα από 3 ψηφιά. 45.5 
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Εκκίνηση και Στάση του Ηλεκτροκινητήρα 

Η εκκίνηση και η στάση του ηλεκτροκινητήρα, µέσω του ρυθµιστή στροφών, 
µπορεί να γίνει από το πληκτρολόγιο του ψηφιακού χειριστηρίου ή από τις ψηφιακές 
εισόδους P1 και P2. 

1) Εκκίνηση - Στάση µέσω του ψηφιακού χειριστηρίου 

Ρυθµίστε την παράµετρο Drv, της οµάδας βασικών ρυθµίσεων, στον έλεγχο της 
εκκίνησης και στάσης του κινητήρα, από το ψηφιακό χειριστήριο (Drv= «0»). 
Πατήστε το πλήκτρο RUN, για να εκκινήσετε τον ηλεκτροκινητήρα. Η λυχνία 

FWD ή REV (ανάλογα µε τη φορά περιστροφής) ανάβει και ο κινητήρας επιταχύνει 
οµαλά, µέχρι η συχνότητα λειτουργίας του να γίνει ίση µε αυτή που φαίνεται στην 
οθόνη (στην πρώτη παράµετρο της οµάδας βασικών ρυθµίσεων). Όση ώρα ο 
κινητήρας επιταχύνει, η λυχνία FWD ή REV αναβοσβήνει και όταν ο κινητήρα 
φτάσει στην τελική ταχύτητά του, µένει διαρκώς αναµµένη. 
Πατήστε το πλήκτρο STOP/RESET, για να σταµατήσετε τον ηλεκτροκινητήρα. Ο 

κινητήρας επιβραδύνει οµαλά, µέχρι η συχνότητα λειτουργίας του να γίνει ίση µε το 
µηδέν. Όση ώρα ο κινητήρας επιβραδύνει, η λυχνία FWD ή REV (ανάλογα µε τη 
φορά περιστροφής) αναβοσβήνει. Αφού ο κινητήρας έχει σταµατήσει η λυχνία FWD 
ή REV σβήνει. 

2) Εκκίνηση - Στάση µέσω των ακροδεκτών P1 και P2 

Ρυθµίστε την παράµετρο Drv στον έλεγχο της εκκίνησης και στάσης του κινητήρα 
από τις ψηφιακές εισόδους (Drv=«1» ή Drv=«2»). 

Drv= «1» 
Βραχυκυκλώστε την επαφή P1, µε την επαφή CM, για να εκκινήσετε τον 

ηλεκτροκινητήρα µε την ορθή φορά περιστροφής. Ο κινητήρας επιταχύνει οµαλά, 
µέχρι η συχνότητα λειτουργίας του να γίνει ίση µε αυτή που φαίνεται στην οθόνη.  
Βραχυκυκλώστε την επαφή P2, µε την επαφή CM, για να εκκινήσετε τον 

ηλεκτροκινητήρα µε την ανάστροφη φορά περιστροφής. Ο κινητήρας επιταχύνει 
οµαλά, µέχρι η συχνότητα λειτουργίας του να γίνει ίση µε αυτή που φαίνεται στην 
οθόνη.  
Αποσυνδέστε τις επαφές P1 και P2, από την επαφή CM, για να σταµατήσετε τον 

ηλεκτροκινητήρα. Ο κινητήρας επιβραδύνει οµαλά, µέχρι η συχνότητα λειτουργίας 
του να γίνει ίση µε το µηδέν. 

17 



 

 

Drv= «2» 
Βραχυκυκλώστε την επαφή P1, µε την επαφή CM, για να εκκινήσετε τον 

ηλεκτροκινητήρα. Ο κινητήρας επιταχύνει οµαλά, µέχρι η συχνότητα λειτουργίας 
του να γίνει ίση µε αυτή που φαίνεται στην οθόνη.  
Βραχυκυκλώστε την επαφή P2, µε την επαφή CM, για να επιλέξετε την 

ανάστροφη φορά περιστροφής του ηλεκτροκινητήρα. Αποσυνδέστε την επαφή P1, 
από την επαφή CM, για να επιλέξετε την ορθή φορά περιστροφής του 
ηλεκτροκινητήρα. 
Αποσυνδέστε την επαφή P1, από την επαφή CM, για να σταµατήσετε τον 

ηλεκτροκινητήρα. Ο κινητήρας επιβραδύνει οµαλά, µέχρι η συχνότητα λειτουργίας 
του να γίνει ίση µε το µηδέν. 
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Έλεγχος των Στροφών του Ηλεκτροκινητήρα 

Ο έλεγχος των στροφών του ηλεκτροκινητήρα, µέσω του ρυθµιστή στροφών, 
µπορεί να γίνει από το ψηφιακό χειριστήριο (πλήκτρο πλοήγησης), από το 
ενσωµατωµένο ποτενσιόµετρο ή από τις αναλογικές εισόδους V1 και I. 

1) Έλεγχος των στροφών µέσω του ψηφιακού χειριστηρίου 

Ρυθµίστε την παράµετρο Frq, της οµάδας βασικών ρυθµίσεων, στον έλεγχο των 
στροφών του κινητήρα από το ψηφιακό χειριστήριο (Frq= «0» ή Frq= «1»). 
Χρησιµοποιήστε το πλήκτρο πλοήγησης, για να τροποποιήσετε τη συχνότητα 

λειτουργίας του κινητήρα που αναγράφεται στην οθόνη. 
Όταν ο κινητήρας δεν βρίσκεται σε λειτουργία, ο ρυθµιστής στροφών απλώς 

ενηµερώνεται για την συχνότητα που πρόκειται να εφαρµοσθεί στον κινητήρα, όταν 
αυτός εκκινηθεί. 
Όταν ο κινητήρας βρίσκεται σε λειτουργία, ο ρυθµιστής στροφών αλλάζει την 

συχνότητα λειτουργίας του κινητήρα, ή απευθείας (Frq= «1») ή από την στιγµή που 
το πλήκτρο πλοήγησης πατηθεί δύο φορές προς τα µέσα (Frq= «0»). 

2) Έλεγχος των στροφών µέσω του ποτενσιοµέτρου ή των εισόδων V1 και I 

Ρυθµίστε την παράµετρο Frq, της οµάδας βασικών ρυθµίσεων, στον έλεγχο των 
στροφών του κινητήρα από το ενσωµατωµένο ποτενσιόµετρο (Frq= «2») ή από τις 
αναλογικές εισόδους (Frq= «3» ή Frq= «4»). 
Στην περίπτωση που επιλεγούν οι αναλογικές είσοδοι, οι στροφές του 

ηλεκτροκινητήρα µπορούν να ελεγχθούν µε τρεις διαφορετικούς τρόπους. 

• Συνδέοντας ένα εξωτερικό ποτενσιόµετρο (10kOhm/0.5W) στους ακροδέκτες 
VR, V1 και CM, όπως φαίνεται και στο σχέδιο καλωδιώσεων. Στην περίπτωση 
αυτή η παράµετρος  Frq θα πρέπει να έχει τεθεί σε κατάσταση «3». 

• Συνδέοντας µία πηγή συνεχούς τάσεως 0 έως 10 Vdc στους ακροδέκτες V1(+) 
και CM(-). Και σε αυτή την περίπτωση η παράµετρος  Frq θα πρέπει να έχει 
τεθεί σε κατάσταση «3».  

• Συνδέοντας µία πηγή συνεχούς ρεύµατος 4 έως 20 mAdc στους ακροδέκτες I(+) 
και CM(-). Στην περίπτωση αυτή η παράµετρος  Frq θα πρέπει να έχει τεθεί σε 
κατάσταση «4». 

Οι παραπάνω τρόποι ελέγχου των στροφών µπορούν να χρησιµοποιηθούν και 
αθροιστικά. Για περισσότερες πληροφορίες ανατρέξτε στην περιγραφή της 
παραµέτρου Frq. 
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Περιγραφή Οµάδων Παραµέτρων  

Οµάδα βασικών ρυθµίσεων (DRV) 

Η οµάδα βασικών ρυθµίσεων είναι ειδικά σχεδιασµένη για τις απλές εφαρµογές. 
Από τις παραµέτρους της οµάδας αυτής µπορούµε εύκολα να καθορίσουµε τον 
τρόπο ελέγχου του ρυθµιστή στροφών (εκκίνηση, στάση και ρύθµιση στροφών), τη 
συχνότητα λειτουργίας καθώς και τον χρόνο επιτάχυνσης και επιβράδυνσης του 
ηλεκτροκινητήρα. 
Η οµάδα βασικών ρυθµίσεων (DRV) µπορεί επίσης να χρησιµοποιηθεί για την 

παροχή πληροφοριών σχετικά µε τη λειτουργία του κινητήρα (ρεύµα, ταχύτητα, 
συχνότητα λειτουργίας κ.α.). 
Σ’ αυτή την οµάδα παραµέτρων τέλος, επιστρέφει ο ρυθµιστής στροφών, όταν 

συµβεί κάποιο σφάλµα (υπέρρευµα, υπέρταση κ.λ.π), ενηµερώνοντας µας για την 
αιτία του σφάλµατος, αλλά και για την κατάσταση που επικρατούσε εκείνη την 
στιγµή. 
Στη συνέχεια αναφέρονται και περιγράφονται αναλυτικά όλες οι παράµετροι της 

οµάδας βασικών ρυθµίσεων. 
 

Α/Α Περιγραφή Εύρος Επιλογής Αρχική 
Τιµή 

00.0 Συχνότητα λειτουργίας 0 – 400 Hz 0 Hz 

ACC Χρόνος Επιτάχυνσης 0 – 6000 sec 10 sec

DEC Χρόνος Επιβράδυνσης 0 – 6000 sec 10 sec

Drv Τρόπος ελέγχου εκκίνησης-στάσης κινητήρα

0: Από το πληκτρολόγιο 
1: Από τις εισόδους P1/P2 (τρόπος 1) 
2: Από τις εισόδους P1/P2 (τρόπος 2) 
3: Σειριακή επικοινωνία RS485  

0 

Frq Τρόπος ελέγχου συχνότητας κινητήρα 

0: Από το πληκτρολόγιο (τρόπος 1) 
1: Από το πληκτρολόγιο (τρόπος 2) 
2: Από το ενσ/µένο ποτενσιόµετρο 
3: Από την είσοδο τάσης (V1) 
4: Από την είσοδο ρεύµατος (I) 
5: Από το ενσ/µένο ποτ/µετρο + Ι 
6: Από τις εισόδους V1 + I 
7: Από το ενσ/µένο ποτ/µετρο + V1 
8: Σειριακή επικοινωνία RS485 

2 

St1 Προγραµµατιζόµενη ταχύτητα 1 0 – 400 Hz 10 Hz
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Α/Α Περιγραφή Εύρος Επιλογής Αρχική 
Τιµή 

St2 Προγραµµατιζόµενη ταχύτητα 2 0 – 400 Hz 20 Hz

St3 Προγραµµατιζόµενη ταχύτητα 3 0 – 400 Hz 30 Hz

Cur Ένδειξη ρεύµατος ηλεκτροκινητήρα Amp AC --- 

RPM Ένδειξη ταχύτητας ηλεκτροκινητήρα RPM (βλέπε και Η31,H74) --- 

dCL Ένδειξη συνεχούς τάσης ρυθµιστή στροφών Volt DC --- 

vOL Ένδειξη τάσης ηλεκτροκινητήρα Volt AC (βλέπε και H73) --- 

nOn Ένδειξη σφάλµατος --- --- 

drC Φορά περιστροφής F:Ορθή 
r:Ανάστροφη  F 

1) Συχνότητα λειτουργίας.  

Από την πρώτη παράµετρο της οµάδας βασικών ρυθµίσεων µπορούµε να 
επιτηρούµε την συχνότητα λειτουργίας του ηλεκτροκινητήρα. Όταν ο 
ηλεκτροκινητήρας είναι σταµατηµένος η ένδειξη της οθόνης αναφέρεται στη 
συχνότητα που πρόκειται να λειτουργήσει ο κινητήρας όταν αυτός εκκινηθεί. Όταν ο 
ηλεκτροκινητήρας είναι σε λειτουργία η ένδειξη της οθόνης αναφέρεται πάντα στην 
τρέχουσα συχνότητα λειτουργίας του. 
Τέλος από αυτή την παράµετρο µπορούµε και να ρυθµίσουµε την συχνότητα 

λειτουργίας του κινητήρα, όταν ο έλεγχος της γίνεται από το ψηφιακό χειριστήριο-
πλήκτρο πλοήγησης (παράµετρος Frq = «0» ή «1»).  

2) Χρόνος Επιτάχυνσης (ACC).  

Από την παράµετρο αυτή µπορούµε να καθορίσουµε το χρόνο επιτάχυνσης του 
κινητήρα δίνοντάς τον σε δευτερόλεπτα. Υπερβολικά µικρές τιµές αυτής της 
παραµέτρου µπορεί να οδηγήσουν σε µηχανικές καταπονήσεις, υψηλό ρεύµα ή και 
σε σφάλµα υπερεντάσεως κατά την επιτάχυνση. Ο µέγιστος δυνατός χρόνος 
επιτάχυνσης και η ακρίβειά του ελέγχονται από την παράµετρο H71. 

3) Χρόνος Επιβράδυνσης (DEC).  

Από την παράµετρο αυτή µπορούµε να καθορίσουµε το χρόνο επιβράδυνσης του 
κινητήρα δίνοντάς τον σε δευτερόλεπτα. Υπερβολικά µικρές τιµές αυτής της 
παραµέτρου µπορεί να οδηγήσουν σε µηχανικές καταπονήσεις, υψηλό ρεύµα ή και 
σε σφάλµα υπερεντάσεως – υπερτάσεως κατά την επιβράδυνση. Ο µέγιστος δυνατός 
χρόνος επιβράδυνσης και η ακρίβειά του ελέγχονται από την παράµετρο H71. 
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Τρόπος ελέγχου εκκίνησης-στάσης κινητήρα (Drv).  

Από την παράµετρο αυτή µπορούµε να καθορίσουµε από πού ο ρυθµιστής θα 
παίρνει εντολή εκκίνησης και στάσης. Οι δυνατές επιλογές είναι οι ακόλουθες :  
«0»  Η εντολή εκκίνησης και στάσης δίνεται από το ψηφιακό χειριστήριο µέσω 

των πλήκτρων “RUN” και “STOP”. 
«1»  Η εντολή εκκίνησης και στάσης δίνεται από τις ψηφιακές εισόδους P1 / P2. 

• P1-CM: Εκκίνηση και στάση έµπροσθεν 
• P2-CM: Εκκίνηση και στάση όπισθεν 

«2»  Η εντολή εκκίνησης και στάσης δίνεται από τις ψηφιακές εισόδους P1 / P2. 
• P1-CM: Εκκίνηση και στάση  
• P2-CM: Έµπροσθεν και όπισθεν 

«3»  Η εντολή εκκίνησης και στάσης δίνεται µέσω σειριακής επικοινωνίας RS485. 

5) Τρόπος ελέγχου συχνότητας κινητήρα (Frq).  

Από την παράµετρο αυτή µπορούµε να καθορίσουµε από πού ο ρυθµιστής θα 
παίρνει εντολή ταχύτητας. Οι δυνατές επιλογές είναι οι ακόλουθες :  
«0»  Η ταχύτητα ελέγχεται από την πρώτη παράµετρο της οµάδας βασικών 

ρυθµίσεων. Η ταχύτητα του κινητήρα δεν αλλάζει καθώς αυξοµειώνουµε την 
τιµή της παραµέτρου αλλά µόνο αφού πατήσουµε το πλήκτρο πλοήγησης 
(δις) και η νέα της τιµή αποθηκευτεί στην µνήµη. 

«1»  Οµοίως ως άνω, µόνο που η ταχύτητα του κινητήρα αλλάζει καθώς 
αυξοµειώνουµε την τιµή της παραµέτρου χωρίς να είναι απαραίτητο να 
πατήσουµε το πλήκτρο πλοήγησης (δις). 

«2»  Η ταχύτητα ελέγχεται από το ενσωµατωµένο ποτενσιόµετρο. H σχέση µεταξύ 
ποτενσιοµέτρου και ταχύτητας καθορίζεται από τις παραµέτρους I1 έως I5. 

«3»  Η ταχύτητα ελέγχεται από την αναλογική είσοδο τάσης V1 (0-10Vdc). H 
σχέση µεταξύ V1 και ταχύτητας καθορίζεται από τις παραµέτρους I6 έως I10. 

«4» Η ταχύτητα ελέγχεται από την αναλογική είσοδο ρεύµατος I (4-20mA). H 
σχέση µεταξύ Ι και ταχύτητας καθορίζεται από τις παραµέτρους I11 έως I15. 

«5» Η ταχύτητα ελέγχεται αθροιστικά από το ενσωµατωµένο ποτενσιόµετρο και 
από την αναλογική είσοδο ρεύµατος I. 

«6» Η ταχύτητα ελέγχεται αθροιστικά από την αναλογική είσοδο τάσης V1 και 
από την αναλογική είσοδο ρεύµατος I. 

«7» Η ταχύτητα ελέγχεται αθροιστικά από το ενσωµατωµένο ποτενσιόµετρο και 
από την αναλογική είσοδο τάσης V1. 

«8» Η ταχύτητα ελέγχεται µέσω σειριακής επικοινωνίας RS485. 

6) 
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Προγραµµατιζόµενες ταχύτητες (St1, St2 και St3).  

Τρεις ψηφιακές είσοδοι µπορούν να χρησιµοποιηθούν για την ενεργοποίηση έως 
και 8 προγραµµατιζόµενων ταχυτήτων ανάλογα µε τον προγραµµατισµό τους (βλέπε 
Ι20 έως Ι24). Έτσι, εάν Ι22=«5», Ι23=«6» και Ι24=«7», οι 8 προγραµµατιζόµενες 
ταχύτητες ενεργοποιούνται από τις P3, P4 και P5 σύµφωνα µε τον ακόλουθο πίνακα. 

 Ταχύτητα Ταχύτητα Ταχύτητα Ταχύτητα Ταχύτητα Ταχύτητα Ταχύτητα Ταχύτητα
 No 0 No 1 No 2 No 3 No 4 No 5 No 6 No 7 

P3 OFF ON OFF ON OFF ON OFF ON 
P4 OFF OFF ON ON OFF OFF ON ON 
P5 OFF OFF OFF OFF ON ON ON ON 

Η ταχύτητα 0 καθορίζεται από την πρώτη παράµετρο της οµάδας βασικών 
ρυθµίσεων (εάν Frq=«0»ή«1»), από το ενσωµατωµένο ποτενσιόµετρο (εάν Frq=«2») 
ή από τις αναλογικές εισόδους (εάν Frq=«3»ή«4»). 
Οι ταχύτητες 1, 2 και 3 καθορίζονται αντίστοιχα από τις παραµέτρους St1, St2 και 

St3 της οµάδας βασικών ρυθµίσεων. Ενώ οι ταχύτητες 4, 5, 6 και 7 καθορίζονται 
αντίστοιχα από τις παραµέτρους Ι30 έως Ι33. 

7) Ένδειξη ρεύµατος ηλεκτροκινητήρα (Cur).  

Από την παράµετρο αυτή (πατώντας το πλήκτρο πλοήγησης προς τα µέσα) 
µπορούµε να επιτηρούµε το ρεύµα (ενεργός τιµή σε Amp) του κινητήρα. 

8) Ένδειξη ταχύτητας ηλεκτροκινητήρα (RPM).  

Από την παράµετρο αυτή (πατώντας το πλήκτρο πλοήγησης) µπορούµε να 
επιτηρούµε την ταχύτητα περιστροφής (RPM) του κινητήρα. Προκειµένου η ένδειξη 
αυτή να είναι ορθή, η παράµετρος Η31 (αριθµός πόλων ηλεκτροκινητήρα) πρέπει να 
είναι σωστά ενηµερωµένη. Τέλος εάν επιθυµούµε η ένδειξη αυτή να αφορά την 
ταχύτητα του φορτίου και όχι του κινητήρα, στην παράµετρο Η74 µπορούµε να 
εισάγουµε τη σχέση µετάδοσης µεταξύ κινητήρα και φορτίου. 

9) Ένδειξη συνεχούς τάσης ρυθµιστή στροφών (DCL).  

Από την παράµετρο αυτή (πατώντας το πλήκτρο πλοήγησης) µπορούµε να 
επιτηρούµε την τιµή της συνεχούς τάσης (DC Bus) στο εσωτερικό του ρυθµιστή. Η 
παρακολούθηση της τάσης αυτής είναι ιδιαίτερα χρήσιµη σε περιπτώσεις πέδησης 
φορτίων µε υψηλή αδράνεια, διότι η τιµή της συνδέεται άµεσα µε την ενέργεια που 
επιστρέφει, ο κινητήρας στον ρυθµιστή, κατά τη διάρκεια της πέδησης. 

10) 
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Ένδειξη τάσης ηλεκτροκινητήρα (vOL).  

Από την παράµετρο αυτή (πατώντας το πλήκτρο πλοήγησης) µπορούµε να 
επιτηρούµε την τάση τροφοδοσίας (ενεργός τιµή σε Volt) του ηλεκτροκινητήρα, 
όταν αυτός λειτουργεί. Από την παράµετρο αυτή µπορούµε επίσης εναλλακτικά να 
επιτηρούµε και την ισχύ ή τη ροπή εξόδου (%) του ηλεκτροκινητήρα. Η επιλογή 
ενός εκ των τριών ανωτέρω µεγεθών γίνεται µέσω της παραµέτρου H73. 

11) Ένδειξη σφάλµατος (nOn).  

Όταν κάποιο σφάλµα λειτουργίας συµβεί, ο ρυθµιστής στροφών το εντοπίζει, 
διακόπτει αυτόµατα την παροχή ισχύος στον ηλεκτροκινητήρα και στην οθόνη του 
αναγράφεται η αιτία που προκάλεσε το σφάλµα. 
Εάν θέλουµε να πάρουµε περισσότερες πληροφορίες σχετικά µε την κατάσταση 

που επικρατούσε όταν συνέβη το σφάλµα, πατώντας το πλήκτρο πλοήγησης προς τα 
µέσα και στη συνέχεια προς τα πάνω ενηµερωνόµαστε διαδοχικά για τη συχνότητα 
λειτουργίας, για το ρεύµα και για το εάν ο ηλεκτροκινητήρας εκείνη τη χρονική 
στιγµή ήταν σταµατηµένος (Std), επιτάχυνε (ACC), επιβράδυνε (dEC) ή 
λειτουργούσε µε σταθερή ταχύτητα (run).  
Μετά από την εµφάνιση κάποιου σφάλµατος και αφού διορθώσουµε την αιτία που 

το προκάλεσε, πατάµε το πλήκτρο STOP/RESET για να επαναφέρουµε το ρυθµιστή 
στροφών σε κανονική λειτουργία. 
Στο τέλος του εγχειριδίου αναφέρονται όλων των ειδών οι προστασίες του 

ρυθµιστή στροφών, µαζί µε το αντίστοιχο µήνυµα που αναγράφεται στην οθόνη, 
όταν αυτές ενεργοποιηθούν.  
Επίσης παρατίθεται και ένας πίνακας, ο οποίος περιέχει την πιθανή αιτία κάθε 

σφάλµατος και τις απαιτούµενες ενέργειες για τη διόρθωσή του. 
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Οµάδα ειδικών ρυθµίσεων (FU1)  

Σε αυτή την οµάδα ο χρήστης µπορεί να επιλέξει και να τροποποιήσει τις 
παραµέτρους που αφορούν την λειτουργία του ρυθµιστή στροφών και του κινητήρα 
ώστε να εξυπηρετούν  καλύτερα την εφαρµογή του. Ωστόσο το εργοστάσιο έχει ήδη 
δώσει κάποιες αρχικές τιµές, οι οποίες ικανοποιούν τις περισσότερες εφαρµογές. 
Έτσι ο απλός χρήστης µπορεί να µην χρειαστεί να αλλάξει τις παραµέτρους αυτές 
για να υλοποιήσει την εφαρµογή του. 
Στη συνέχεια αναφέρονται και περιγράφονται αναλυτικά όλες οι παράµετροι της 

οµάδας ειδικών ρυθµίσεων. 
 

Α/Α Περιγραφή Εύρος Επιλογής Αρχική
Τιµή 

F0 Μεταπήδηση σε άλλη παράµετρο 0 – 60 1 

F1 Απαγόρευση εκκίνησης 
0: Όχι 
1: Με ορθή φορά περιστροφής 
2: Με ανάστροφη φορά περιστροφής 

0 

F2 Τρόπος επιτάχυνσης 0: Γραµµικός 
1: Τύπου S  0 

F3 Τρόπος επιβράδυνσης 0: Γραµµικός 
1: Τύπου S  0 

F4 Τρόπος πέδησης 
0: ∆υναµικός (µε ράµπα) 
1: Συνεχούς τάσης 
2: Ελεύθερος 

0 

F8 Σηµείο εφαρµογής DC τάσης πέδησης  0.1 – 50 Hz 5 Hz 

F9 Νεκρός χρόνος πριν την εφαρµογή DC τάσης 0 – 60 sec 1 sec 

F10 Τιµή συνεχούς τάσης πέδησης  0 – 200 % 50 % 

F11 Χρόνος εφαρµογής DC τάσης πέδησης  0.0 – 60 sec 1 sec 

F12 Τιµή DC τάσης πέδησης στην εκκίνηση 0 –   200 % 50 % 

F13 ∆ιάρκια DC πέδησης στην εκκίνηση 0 – 60 sec 0 sec 

F14 Χρόνος µαγνήτισης 0 – 60 sec 1 sec 

F20 Ταχύτητα “Jog” 0 – 400 Hz 10 Hz

F21 Μέγιστη συχνότητα 40 – 400 Hz 50 Hz

F22 Βασική συχνότητα (ονοµαστική κινητήρα)  30 – 400 Hz 50 Hz

F23 Αρχική συχνότητα 0.1 – 10 Hz 0.5 Hz
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Α/Α Περιγραφή Εύρος Επιλογής Αρχική
Τιµή 

F24 Περιορισµός συχνότητας  0:Όχι – 1:Ναι 0 

F25 Άνω όριο συχνότητας 0 – 400 Hz 50 Hz

F26 Κάτω όριο συχνότητας 0 – 400 Hz 0.5 Hz

F27 Αύξηση της ροπής στις χαµηλές στροφές 0: Χειροκίνητη 
1: Αυτόµατη 0 

F28 Αύξηση ροπής στην ορθή φορά περιστροφής 0 –15 % 2 % 

F29 Αύξηση ροπής στην ανάστροφη φορά περ/φής 0 –15 % 2 % 

F30 Σχέση τάσης συχνότητας (καµπύλη V/F) 
0: Γραµµική 
1: Υπερβολική (ανεµιστήρες–αντλίες) 
2: Ειδική 

0 

F31 Σηµείο 1f της ειδικής καµπύλης V/F 0 – 400 Hz 15 Hz

F32 Σηµείο 1v της ειδικής καµπύλης V/F 0 – 100 % 25 % 

F33 Σηµείο 2f της ειδικής καµπύλης V/F 0 – 400 Hz 30 Hz

F34 Σηµείο 2v της ειδικής καµπύλης V/F 0 – 100 % 50 % 

F35 Σηµείο 3f της ειδικής καµπύλης V/F 0 – 400 Hz 45 Hz

F36 Σηµείο 3v της ειδικής καµπύλης V/F 0 – 100 % 75 % 

F37 Σηµείο 4f της ειδικής καµπύλης V/F 0 – 400 Hz 50 Hz

F38 Σηµείο 4v της ειδικής καµπύλης V/F 0 – 100 % 100 %

F39 Έλεγχος τάσης εξόδου 40 – 110 % 100 %

F40 Επίπεδο εξοικονόµησης ενέργειας 0 – 30 % 0 % 

F50 Ηλεκτρονικό θερµικό  0:Όχι – 1:Ναι 1 

F51 Ρύθµιση θερµικού για λειτουργία ενός λεπτού 50 – 200 % 150 %

F52 Ρύθµιση θερµικού για συνεχόµενη λειτουργία 50 – 200 % 110 %

F53 Ψύξη ηλεκτροκινητήρα 0: Συνήθης 
1: Ανεξάρτητη 1 

F54 Επίπεδο προειδοποίησης υπερφόρτισης 30 – 150 % 150 %

F55 Χρόνος καθυστέρησης της προειδοποίησης  0 –30 sec 10 sec

F56 Σφάλµα υπερφόρτισης 0:Όχι – 1:Ναι 1 

F57 Ρύθµιση σφάλµατος υπερφόρτισης 30 – 200 % 150 %

F58 Καθυστέρηση σφάλµατος υπερφόρτισης  0 – 60 sec 60 sec
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Α/Α Περιγραφή Εύρος Επιλογής Αρχική
Τιµή 

F59 Αντιµετώπιση στιγµιαίας υπερφόρτισης 

000 – 111 (bit set) 
Bit 0: Κατά την επιτάχυνση 
Bit 1: Κατά την κανονική λειτουργία 
Bit 2: Κατά την επιβράδυνση 

000 

F60 Επίπεδο στιγµιαίας υπερφόρτισης  30 – 150 % 150 %
 

1) Μεταπήδηση σε άλλη παράµετρο (F0).  

Η παράµετρος αυτή δίνει τη δυνατότητα στο χρήστη να οδηγηθεί γρήγορα και 
εύκολα στην παράµετρο που θέλει να τροποποιήσει. Εάν για παράδειγµα θέλουµε να 
τροποποιήσουµε την παράµετρο F38, θέτουµε την F0 σε «38» και αµέσως η οθόνη 
µεταφέρεται στην F38. 

2) Απαγόρευση εκκίνησης (F1).  

Μέσω της παραµέτρου αυτής µπορούµε να απαγορεύσουµε στον ρυθµιστή 
στροφών, σε περίπτωση που πάρει εντολή, να εκκινήσει τον ηλεκτροκινητήρα είτε 
κατά την ορθή φορά περιστροφής (F1=«1») είτε κατά την ανάστροφη (F1=«2»). Η 
λειτουργία αυτή είναι ιδιαίτερα χρήσιµη σε εφαρµογές όπου η λειτουργία του 
ηλεκτροκινητήρα για µία από τις δύο φορές περιστροφής µπορεί να έχει 
καταστροφικά αποτελέσµατα (π.χ. αντλίες). Όταν η παράµετρος F1 έχει την τιµή «0» 
και οι δύο φορές περιστροφής του κινητήρα είναι διαθέσιµες. 

3) Τρόπος επιτάχυνσης (F2) & επιβράδυνσης (F3).  

Από τις παραµέτρους αυτές µπορεί να επιλεγεί ο τρόπος µε τον οποίο ο ρυθµιστής 
επιταχύνει ή επιβραδύνει τον κινητήρα. Οι δυνατές επιλογές είναι οι ακόλουθες : 

 Συχνότητα Συχνότητα 

 

ACC DEC ACC DEC 

 
 
 t t 

 
«0» : Γραµµική (σταθερή) 

επιτάχυνση και επιβράδυνση. 
 «1» : Τύπoυ S για οµαλότερες 

επιταχύνσεις και επιβραδύνσεις. 

4) 
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Τρόπος πέδησης (F4).  

Από την παράµετρο αυτή µπορούµε να καθορίσουµε τον τρόπο πέδησης του 
κινητήρα, όταν ο ρυθµιστής πάρει εντολή να σταµατήσει τη λειτουργία του. Οι 
δυνατές επιλογές είναι οι ακόλουθες : 

F4=«0» 

Συχνότητα Πέδηση µε σταδιακή µείωση της συχνότητας. Ο 
ρυθµιστής µειώνει σταδιακά τη συχνότητα 
λειτουργίας του κινητήρα  µέχρι αυτή να γίνει 
µηδέν. Ο ρυθµός µείωσης της συχνότητας 
εξαρτάται από το χρόνο επιβράδυνσης ο οποίος 
δίνεται στην παράµετρο DEC της οµάδας βασικών 
ρυθµίσεων. Σε περίπτωση που θέλουµε να 
σταµατήσουµε γρήγορα, φορτία µε υψηλή 
αδράνεια, µε αυτό τον τρόπο πέδησης, η χρήση 
εξωτερικής ηλεκτρονικής µονάδας πέδησης είναι 
υποχρεωτική. 

Τάση 
t 

t 

F4=«1» 
Συχνότητα Πέδηση µε εφαρµογή συνεχούς τάσης στον 

κινητήρα. Ο ρυθµιστής µειώνει σταδιακά τη 
συχνότητα λειτουργίας του κινητήρα µέχρι µία 
ορισµένη τιµή. Ο ρυθµός µείωσης της 
συχνότητας εξαρτάται από την παράµετρο DEC. 
Στη συνέχεια τροφοδοτεί τον κινητήρα µε συνεχή 
τάση για ένα ορισµένο χρονικό διάστηµα ώστε να 
τον σταµατήσει εντελώς. Με τις παραµέτρους F8 
έως F11 µπορούµε να ελέγξουµε αυτόν τον τρόπο 
πέδησης. 

Τάση 

t1: F9  
t2: F11 

t2  t1  

F10 
 

F8 
t 

t 

F4=«2» 
Συχνότητα 

Τάση 
∆ιακοπή 

∆ιακοπή Πέδηση µε απλή διακοπή της παροχής ισχύος 
στον κινητήρα. Όταν ο ρυθµιστής πάρει εντολή 
να σταµατήσει τον κινητήρα, ακαριαία διακόπτει 
την τάση τροφοδοσίας του και τον αφήνει να 
περιστραφεί ελεύθερα. Αυτός ο τρόπος πέδησης 
είναι ιδιαίτερα χρήσιµος σε περιπτώσεις όπου ο 
ρυθµιστής στοφών πρόκειται να ελέγξει κινητήρα 
ο οποίος διαθέτει µηχανικό φρένο. 

t 

t 
5) 
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Παράµετροι DC Τάσης Πέδησης (F8, F9, F10 και F11).  

Όπως αναφέρθηκε και προηγουµένως η πέδηση µε συνεχή τάση αρχίζει αφού 
πρώτα η συχνότητα προοδευτικά έχει µειωθεί µέχρι µια ορισµένη τιµή. Η τιµή αυτή 
καθορίζεται από την παράµετρο F8. Στη συνέχεια εφαρµόζεται µια συνεχή τάση 
στον κινητήρα το πλάτος και η διάρκεια της οποίας καθορίζονται από τις 
παραµέτρους F10 και F11 αντίστοιχα. Υπάρχει τέλος µία χρονική περίοδος, πριν από 
την πέδηση του κινητήρα, µε συνεχή τάση, κατά την οποία διακόπτεται η παροχή 
ρεύµατος στον κινητήρα. Η διάρκεια αυτής της περιόδου καθορίζεται από την 
παράµετρο F9. Υπερβολικά µεγάλες τιµές στις παραµέτρους F8 και F10 ή ο 
µηδενισµός της παραµέτρου F9 µπορεί να προκαλέσουν υπερένταση µε αποτέλεσµα 
την αυτόµατη διακοπή της λειτουργίας του ρυθµιστή στροφών λόγω σφάλµατος 
(OCt trip). 

6) DC τάση πέδησης κατά την εκκίνηση (F12 και F13). 

Εάν η τιµή της παραµέτρου F13 είναι διάφορη από το µηδέν, τότε πριν από κάθε 
εκκίνηση µια συνεχής τάση (το πλάτος της οποίας καθορίζεται από την παράµετρο 
F12) θα εφαρµόζεται στον κινητήρα (διατηρώντας τον άξονα του ακίνητο)  για όσο 
χρόνο καθορίζει η παράµετρος αυτή. Μετά από το χρόνο αυτό, ο ρυθµιστής 
στροφών θα εκκινεί κανονικά τον κινητήρα επιταχύνοντάς τον. 

7) Χρόνος µαγνήτισης (F14). 

Η παράµετρος αυτή χρησιµοποιείται όταν έχει ενεργοποιηθεί η µέθοδος ελέγχου 
«Vector Control» (βλέπε παράµετρο H40). Πριν την εκκίνηση, ο κινητήρας 
τροφοδοτείται µε κατάλληλη τάση έτσι ώστε να δοθεί χρόνος στο µαγνητικό πεδίο 
για να αναπτυχθεί στο εσωτερικό του. Η διάρκεια της µαγνήτισης του κινητήρα 
καθορίζεται από την παράµετρο F14. 

8) Ταχύτητα “Jog” (F20). 

Εκτός από τις προγραµµατιζόµενες ταχύτητες υπάρχει και µία πρόσθετη 
προγραµµατιζόµενη ταχύτητα, η ταχύτητα JOG. Η συχνότητα λειτουργίας στην 
ταχύτητα JOG καθορίζεται από την παράµετρο F20 και έχει υψηλότερη 
προτεραιότητα από οποιαδήποτε άλλη εντολή ταχύτητας. Η ενεργοποίηση της 
ταχύτητας αυτής γίνεται από την ψηφιακή είσοδο που έχει προγραµµατιστεί για αυτή 
τη λειτουργία (βλέπε και παραµέτρους I20 έως και I24).  Σύµφωνα µε την 
εργοστασιακή παραµετροποίηση του ρυθµιστή στροφών (I24=«4»), η ψηφιακή 
είσοδος P5 είναι προγραµµατισµένη για αυτή τη λειτουργία. 

9) 
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Μέγιστη, βασική και αρχική συχνότητα (F21, F22 και F23).  

Μέγιστη Συχνότητα (F21) : Τάση 

Μέσω της παραµέτρου F21 καθορίζεται η 
µέγιστη επιτρεπτή συχνότητα λειτουργίας του 
κινητήρα. Κατά την ρύθµιση της παραµέτρου 
αυτής, εκτός από τις ανάγκες της εκάστοτε 
εφαρµογής, υπ’ όψιν θα πρέπει να λαµβάνονται 
και οι µηχανικές αντοχές του κινητήρα και του 
φορτίου του. 

Μία ενδεικτική και ασφαλής τιµή για την παράµετρο F21 είναι τα 50 ή τα 60 Hz. 
F22 

F39 

F21 

Συχνότητα 
F23 

Βασική Συχνότητα (F22) : 
Μέσω της παραµέτρου F22 δίδεται η ονοµαστική συχνότητα λειτουργίας του 

ηλεκτροκινητήρα, διότι σε αυτή τη συχνότητα λειτουργίας ο ρυθµιστής στροφών 
τροφοδοτεί τον ηλεκτροκινητήρα µε την ονοµαστική του τάση.  Η ονοµαστική τάση 
του ηλεκτροκινητήρα δίδεται στην παράµετρο F39 σε ποσοστό της τάσης 
τροφοδοσίας του ρυθµιστή στροφών. Συνήθως η παράµετρος F22 πρέπει να 
ρυθµίζεται στα 50 Hz. 

Αρχική Συχνότητα (F23) : 
Μέσω της παραµέτρου F23 καθορίζεται η συχνότητα πέραν της οποίας ο 

ρυθµιστής στροφών αρχίζει να τροφοδοτεί µε τάση τον ηλεκτροκινητήρα. 
Υπερβολικά υψηλές τιµές στην F23 (µεγαλύτερες από 1 Hz) µπορεί να προκαλέσουν 
σφάλµα υπερέντασης (OCt trip) κατά την εκκίνηση του ηλεκτροκινητήρα. 

10) Περιορισµός συχνότητας (F24, F25 και F26). 

Εάν η τιµή της παραµέτρου F24 είναι «1», 
τότε οι παράµετροι F25 και F26 εµποδίζουν 
τον κινητήρα να λειτουργήσει σε µη 
επιθυµητές ταχύτητες, λόγω λανθασµένου 
χειρισµού ή λανθασµένης επιλογής του 
αυτοµάτου ελέγχου.  Στην παράµετρο F26 
ορίζουµε την κατώτερη επιτρεπτή συχνότητα 
λειτουργίας και στην παράµετρο F25 την 
ανώτερη. 

Συχνότητα 

Εντολή συχνότητας 
F21 

t 

Συχνότητα λειτουργίας 

F26 

F25 

Σε περίπτωση που η ταχύτητα ελέγχεται από τις αναλογικές εισόδους, για το 
σκοπό αυτό προτιµότερο είναι να χρησιµοποιούνται οι παράµετροι Ι2 έως I15. 

11) 
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Αύξηση της ροπής στις χαµηλές στροφές (F27, F28 και F29).  

Μέσω των παραµέτρων αυτών, δίνεται η δυνατότητα αύξησης της τάσης στις 
χαµηλές συχνότητες, προκειµένου ο ηλεκτροκινητήρας να αποδώσει µεγαλύτερη 
ροπή στις µικρές ταχύτητες. 

Μπορούµε επίσης να καθορίσουµε ξεχωριστά 
την αύξηση της ροπής στις χαµηλές στροφές, 
όταν ο κινητήρας λειτουργεί κατά την ορθή φορά 
(F28) και όταν λειτουργεί κατά την ανάστροφη 
(F29). Έτσι όσο µεγαλύτερη τιµή δίνουµε στις 
F28 και F29 τόσο µεγαλύτερη ροπή θα έχει ο 
κινητήρας στις χαµηλές στροφές. Παράλληλα 
όµως µε τη ροπή αυξάνεται και το ρεύµα του 
κινητήρα µε αποτέλεσµα οι πολύ µεγάλες τιµές 
σε αυτές τις παραµέτρους να προκαλούν 
υπερθέρµανση του κινητήρα ή σφάλµατα 
υπερέντασης από την πλευρά του ρυθµιστή. 

Τάση 

Συχνότητα 

F28 : Αύξηση τάσης κατά 
την ορθή φορά περιστροφής 

F29 : Αύξηση τάσης κατά την 
ανάστροφη φορά περιστροφής 

F39 

Αύξηση 
τάσης 

F21 

Μέσω της παραµέτρου FU1-27 είναι δυνατό να ενεργοποιηθεί η αυτόµατη αύξηση 
της ροπής στης χαµηλές στροφές. Σε αυτή την περίπτωση ο ρυθµιστής στροφών 
υπολογίζει αυτόµατα την κατάλληλη τάση τροφοδοσίας του ηλεκτροκινητήρα έτσι 
ώστε να αποδίδει πάντα την µέγιστη δυνατή ροπή. Σε αυτή την αυτόµατη λειτουργία 
οι παράµετροι F28 και F29 λειτουργούν προσθετικά και για αυτόν το λόγο θα πρέπει 
να είναι ρυθµισµένες σε σχετικά µικρές τιµές (µικρότερες από 3.0 %). Τέλος, για την 
βέλτιστη απόδοση αυτής της δυνατότητας, θα πρέπει προηγουµένως να έχει 
ενεργοποιηθεί η λειτουργία της αυτόµατης ανάγνωσης των παραµέτρων του 
ηλεκτροκινητήρα (H41=«1»). 

12) Σχέση τάσης συχνότητας – καµπύλη V/F (F30).  

Η σχέση τάσης/συχνότητας αποτελεί τη συνάρτηση που συνδέει την τάση εξόδου 
µε τη συχνότητα εξόδου του ρυθµιστή στροφών. Η παράµετρος αυτή παίζει πολύ 
µεγάλο ρόλο στην απόδοση και στην οµαλή λειτουργία τόσο του ηλεκτροκινητήρα, 
όσο και του ρυθµιστή στροφών. 
Έχουν επίσης προβλεφθεί, από τον κατασκευαστή, ορισµένες έτοιµες καµπύλες 

V/F κατάλληλες για συγκεκριµένες εφαρµογές, όπως είναι οι ανεµιστήρες και οι 
αντλίες (υπερβολική σχέση V/F). 
Παρέχεται τέλος η δυνατότητα καθορισµού αυτοσχέδιας σχέσης V/F, όταν η 

εφαρµογή το απαιτεί. 
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Οι δυνατές επιλογές είναι οι ακόλουθες : 
«0» Επιλογή της γραµµικής σχέσης V/F. Η 

γραµµική σχέση V/F είναι κατάλληλη 
για όλες τις εφαρµογές και κυρίως για 
αυτές που απαιτούν σταθερή 
ικανότητα ροπής από τον 
ηλεκτροκινητήρα σε όλο το εύρος 
ρύθµισης  των στροφών 

 

Τάση 

F21 

F39 

Συχνότητα 

«1» Επιλογή της υπερβολικής σχέσης
Η χρήση της υπερβολικής σχέσης
προτείνεται για φορτία φυγοκεντρικά
όπως είναι οι ανεµιστήρες 
αντλίες, διότι προσφέρει 
µεγαλύτερη εξοικονόµηση 
µειώνοντας το ρεύµα του κινητήρα

 τ
ορίζοντας

 

13) Σ  έ

 V/F. 
 V/F

, 
και οι 
ακόµα 

ενέργειας 
.  

 Τάση 

«2» Επιλογή ειδικής σχέσης V/F. Η ειδική 
σχέση V/F χρησιµοποιείται σε 
περιπτώσεις όπου ο χρήστης θέλει να 
ορίσει την δική ου σχέση V/F. Αυτό 
γίνεται  τέσσερα σηµεία 
(ζεύγη τιµών)  µέσω των παραµέτρων 
F31 έως και F38. 

 

ηµείa ειδικής καµπύλης V/F (F31 ως F38). 

F39 

F21 
Συχνότητα 

F21  

F39 

F32 

F31 
F35 

Τάση 

F34 
F36 

F38 

F37 
F33 

Συχνότητα 

 

Όπως τη πορεί ακόµα να ορίσει τη δική 
του σχέ η αρµογή του (F30=«2»). 
Η σχ  τέσσερα ζεύγη τιµών [συχνότητα, 

τάση], ς και της βασικής συχνότητας,  µέ ν πα έτρων 
F31,F32], [F33,F34], [F35,F36] και [F37,F38]. Η συχνότητα δίνεται σε Hz, ενώ η 
τά  δικτύου). 

 αναφέρθηκε και προηγουµένως ο χρήσ
ση V/F, εάν αυτό εξυπηρετεί καλύτερα τ
έση αυτή δηµιουργείται καθορίζοντας
µεταξύ της αρχική

ς µ  
ν εφ

σω τω ραµ
[
ση δίνεται σε ποσοστό της τάσης τροφοδοσίας (τάση

14) Έλεγχος τάσης εξόδου (F39).  

 Από αυτή την παράµετρο καθορίζεται η µέγιστη τάση στην έξοδο του ρυθµιστή 
στροφών και εκφράζεται σε ποσοστό της τάσης τροφοδοσίας (τάση δικτύου). Η 
µέγιστη τάση εφαρµόζεται από τον ρυθµιστή στροφών στον κινητήρα, όταν η 
συχνότητα λειτουργίας του τελευταίου είναι η βασική (βλέπε παράµετρο F22). Στις 
περισσότερες περιπτώσεις η παράµετρος αυτή πρέπει να τίθεται στο 100%. 

15) 
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Επίπεδο εξοικονόµησης ενέργειας (F40).  

 Με αυτή τη λειτουργία µπορεί ο χρήστης να 
επιτύχει πρόσθετη εξοικονόµηση ενέργειας. 
Εάν η τιµή αυτής της παραµέτρου είναι διάφορη 
του 0 %, τότε ο ρυθµιστής στροφών, αφού πρώτα 
επιταχύνει το φορτίο στην επιθυµητή ταχύτητα, 
µειώνει την τάση τροφοδοσίας του κινητήρα 
σύµφωνα µε το ποσοστό που έχει 
προγραµµατιστεί στην παράµετρο F40. 

Η δυνατότητα αυτή µπορεί να χρησιµοποιηθεί, εξοικονοµώντας ενέργεια και 
µειώνοντας σηµαντικά το ρεύµα του ηλεκτροκινητήρα, σε εφαρµογές όπου η 
ονοµαστική ροπή του κινητήρα είναι απαραίτητη µόνο για να επιταχύνει το φορτίο 
και όχι για να το διατηρήσει στην ταχύτητά του.  
Τέτοιες εφαρµογές είναι συνήθως οι οριζόντιες και οι περιστροφικές κινήσεις 

µεγάλων µαζών, όπου η ανάπτυξη υψηλής ροπής από τον κινητήρα είναι απαραίτητη 
για να υπερνικηθεί η αδράνεια του φορτίου κατά την επιτάχυνση, αλλά η ροπή που 
χρειάζεται στη συνέχεια για να διατηρηθεί το φορτίο στη ταχύτητα του είναι µικρή. 
Τέλος η δυνατότητα αυτή δεν πρέπει να χρησιµοποιείται σε εφαρµογές όπου οι 

απαιτήσεις ροπής του φορτίου µεταβάλλονται απότοµα παρουσιάζοντας συχνές και 
µεγάλες αυξοµειώσεις (π.χ. κρουστικά φορτία). 

16)  Ηλεκτρονικό θερµικό (F50 έως F53).  

Οι ρυθµιστές της σειράς iC5 διαθέτουν εσωτερικό ηλεκτρονικό θερµικό για την 
προστασία του ηλεκτροκινητήρα. Αυτό σηµαίνει πως δεν χρειάζεται η τοποθέτηση 
θερµικού στον ηλεκτρικό πίνακα εγκατάστασης, εφ' όσον βέβαια το ρεύµα του 
κινητήρα το τροφοδοτεί αποκλειστικά ο ρυθµιστής. Θέτοντας την παράµετρο F50 σε 
«0» ή «1» απενεργοποιούµε ή ενεργοποιούµε το θερµικό αντίστοιχα. 

Η καµπύλη του θερµικού καθορίζεται πλήρως 
µέσω των παραµέτρων F51 και F52. Στην F52 
καθορίζουµε το µέγιστο επιτρεπτό ρεύµα 
συνεχούς λειτουργίας ενώ στην F51 
καθορίζουµε το ρεύµα υπερφόρτισης µε το 
οποίο η λειτουργία του κινητήρα θα διακοπεί 
µετά από 1 λεπτό. Οι τιµές των παραµέτρων 
F51 και F52 είναι % βάση του ονοµαστικού 
ρεύµατος του κινητήρα (παράµετρος H33). 

Επιθυµητή Συχνότητα 
Λειτουργίας 

Συχνότητα 

Τάση 

100% 
80% 

F40=20% 

Ρεύµα [%] 

Χρόνος 

F51 

1 λεπτό 

F52 
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Το εσωτερικό ηλεκτρονικό θερµικό του ρυθµιστή 
στροφών λαµβάνει επίσης υπ’ όψη του και τη 
µειω
κινη  
ταχύ
Έτσ
ρυθµ
προ

ρυ ε 
παράµετρο F53 σε κατάσταση «0»

µένη ψύξη, που έχουν οι αυτοψυχόµενοι 
τήρες στις χαµηλές στροφές, λόγω της µικρής
τητας λειτουργίας του ανεµιστήρα τους. 
ι, εάν ο κινητήρας σας διαθέτει ανεξάρτητη ψύξη, 
ίστε την παράµετρο F53 σε κατάσταση «1» 
κειµένου να µην ληφθεί υπόψη η µειωµένη ψύξη 
χύτητες (f<20Hz). ∆ιαφορετικά θµίστ την 
 (αυτοψυχόµενος κινητήρας). 

του κινητήρα στις χαµηλές τα

17) Προειδοποίηση υπερφόρτισης (F54 και F55).  

Μέσω της διαδικασίας αυτής καθίσταται 
δυνατό να παράγεται ένα σήµα 

 

ως ποσοστό του ονοµαστικού 
 (H33) στην παράµετρο F54 και ο 
καθυστέρησής της δίνεται σε 

Σφάλµα υπερφόρτισης (F56, F

προειδοποίησης σε µία από τις δύο ψηφιακές 
εξόδους (MO ή 30Α/30Β), κάθε φορά που το 
ρεύµα του κινητήρα ξεπερνά ένα 
καθορισµένο επίπεδο µε διάρκεια
µεγαλύτερη ενός καθορισµένου χρόνου. 
Το επίπεδο ρεύµατος της προειδοποίησης 
ορίζεται 
ρεύµατος
χρόνος 
δευτερόλεπτα στην παράµετρο F55. 

Η ενεργοποίηση του σήµατος αυτού δεν σηµαίνει και τη διακοπή λειτουργίας του 
κινητήρα. Για να πάρει αυτό το σήµα ο χρήστης θα πρέπει να έχει προγραµµατίσει 
κατάλληλα µία από τις ψηφιακές εξόδους MO ή 30Α/30Β (I54 ή I55 = «5»). 

18) 57 και F58).  

Η παράµετρος F58 καθορίζει το χρόνο πέρα 
από τον οποίο ο ρυθµιστής διακόπτει την 
παροχή ισχύος, εάν το εύµα εξόδου έχει 
ξεπεράσει ένα προκαθορισµένο επίπεδο. Το 
επίπεδο αυτό καθορίζεται από την F57 σε % 
του ονοµαστικού ρεύµατος (H33). Θέτοντας 
την F56 σε «0» ή «1» απενεργοποιούµε ή 
ενεργοποιούµε την προστασία αυτή. 

ρ  

19) 

100% 

Θερµικό 

95% 

65% 

20Hz 50Hz 

F53=0 

F53=1 

Ρεύµα 

t1: F55 

t 

F54 

F54 

MO ON t 

t1 t1 

Ρεύµα 

t 

F57 

F57 

F58 

Σφάλµα : OLt 
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Αντιµετώπιση στιγµιαία  ς υπερφόρτισης (F59 και F60).  

 κινητήρα  µπορε  και αντιµετωπίζει καταστάσεις 
ρίς να προκαλεί τη διακοπή της λειτουργίας του 
ντάσεως ή υπερτάσεως. 

Με αυτή τη λειτουργία 

Ρεύµα 

t 

Συχνότητα 

t 

F60 

F60 

o ς ί  
στιγµιαίας υπερφόρτισης, χω
ρυθµιστή στροφών λόγω υπερε
Περιπτώσεις στιγµιαίας υπε

φόρτιση του κινητήρα, µία α
επιβράδυ  του. Απ  

πάρει η παράµετρος 
F59. Όλες οι υπόλοιπες περιπτώσεις αποτελούν συνδυασµό αυτών. 

• Κατά την Επιτάχυνση – F59 =╻╻╵ 
Ότα
χρόν
ξεπε
µε τ
ακόλ ισ
σταθ
κάτω Στη 
συνέχεια
επιτ  α τ
συχν
επιτ ο
επιτ εως.  

•

 
τεί) και το ρεύµα ξεπεράσει το 

 που έχει ορισθεί µε την 
παρά

επ ε
το
επ
σ
η

ρφόρτισης µπορεί να είναι, εκτός από µία απότοµη 
πότοµη επιτάχυνσή του ή ακόµα και µία απότοµη 
παράµετρο F59 µπορούµε να ενεργοποιούµε τη 

λειτουργία αυτή για κάθε µια από αυτές τις τρεις περιπτώσεις ξεχωριστά. 
Στη συνέχεια αναλύονται οι τρεις βασικές τιµές που µπορεί να 

νσή ό την

ν ο κινητήρας επιταχύνει (ανάλογα µε το 
ο που έχει ορίσει ο χρήστης) και το ρεύµα 
ράσει το επίπεδο ρεύµατος που έχει ορισθεί 
ην παράµετρο F60, τότε θα συµβούν τα 
ουθα. Ο ρυθµ τής στροφών θα διατηρήσει 
ερές τις στροφές, µέχρι το ρεύµα να πέσει 
 από το προκαθορισµένο επίπεδο. 

, θα αρχίσει πάλι να επιταχύνει, µέχρι να 
ύχει την επιθυµητή, πό ον χρήστη, 
ότητα λειτουργίας. Έτσι µπορεί να 
ευχθεί  δυνατόν συντοµότερος χρόνος 
άχυνσης χωρίς την ύπαρξη υπερεντάσ

 Κατά την κανονική λειτουργία – F59 =╻╵╻ 
Όταν ο κινητήρας λειτουργεί σε σταθερές 
στροφές (ανάλογα µε τη συχνότητα λειτουργίας

Ρεύµα 

που έχει καθορισ
επίπεδο ρεύµατοςt 

µετρο F60, τότε θα συµβούν τα ακόλουθα. 
 ρυθµιστής στροφών θα αρχίσει αυτόµατα να 
ιβραδύν ι, µέχρι το ρεύµα να πέσει κάτω από 
 προκαθορισµένο επίπεδο. Ο ρυθµιστής θα 
αναφέρει τη συχνότητα λειτουργίας και τις 
τροφές στις αρχικές τους τιµές αυτόµατα, όταν 
 υπερφόρτιση σταµατήσει. 

Ο
Συχνότητα 

t 

F60 

F60 
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Κα  % του ονοµαστικού 
ρεύµατος που έχει προγραµµατιστεί στην παράµετρο H33. 

 
ας επιβραδύνει (ανάλογα µε 

τάσει στη 

 επανέλθει σε 
 επίπεδα. Στη συνέχεια, ο 

νό
δυνατόν συντοµότερος χρόνος επ
λόγω σφάλµατος υπέρτασης. 

ι στις δύο ανωτέρω περιπτώσεις η παράµετρος F60 είναι

• Κατά την Επιβράδυνση – F59 =╵╻╻ 
Όταν ο κινητήρDC Τάση 

το χρόνο που έχει ορίσει ο χρήστης), ο 
ρυθµιστής στροφών ελέγχει την τιµή της 
συνεχούς τάσεως, που δηµιουργείται στο 
εσωτερικό του. Όταν αυτή φt 
µέγιστη επιτρεπτή της τιµή, τότε ο ρυθµιστής 
στροφών διατηρεί σταθερές τις στροφές, 
µέχρι η τάση αυτή να

Συχνότητα 

t 

390VDC 

φυσιολογικά
ρυθµιστής στροφών αρχίζει πάλι να 
επιβραδύνει, µέχρι να επιτύχει την 

τητα λειτουργίας. Έτσι µπορεί να επιτευχθεί ο 
ιβράδυνσης, χωρίς την διακοπή της λειτουργίας 

επιθυµητή, από το χρήστη, συχ



 

 

Οµάδα ειδικών λειτουργιών (FU2) 

Από τις παραµέτρους της οµάδας  είναι δυνατόν να ενεργοποιηθούν και να 
γιών, που διαθέτει ο ρυθµιστής στροφών, 

όπ ειτουργία “Speed Search”, η 
ρυθµιστές στροφών της σειράς iC5 
απαιτήσεις της εκάστοτε εφαρµογής. 
Στη συνέχεια αναφέρονται και περιγ  

οµάδας ειδικών λειτουργιών. 
 

Α/Α Περιγραφή  

 αυτής
ρυθµιστούν ένα πλήθος ειδικών λειτουρ
ως η λ λειτουργία του κλειστού βρόχου κ.α. Έτσι οι 

µπορούν εύκολα να προσαρµόζονται στις 

ράφονται αναλυτικά όλες οι παράµετροι της 

Εύρος Επιλογής Αρχική
Τιµή 

H0 Μεταπήδηση σε άλλη παράµετρο 0 – 95 1 

H1 Ιστορικό σφάλµατος No 1 (το πιο π όσφρ ατο) 

H2 Ιστορικό σφάλµατος No 2 

H3 Ιστορικό σφάλµατος No 3 

H4 Ιστορικό σφάλµατος No 4 

Βλέπε πίνακα σφαλµάτων σελ. 75 nOn 

 

H5 Ιστορικό σφάλµατος No 5 

H6 ∆ιαγραφή µνήµης σφαλµάτων 0:Όχι – 1:Ναι 0 

H7 Συχνότητα αρχικής συγκράτησης 0 – 400 Hz 5 Hz 

H8 Χρόνος αρχικής συγκράτησης 0 – 10 sec 0 sec 

H10 Υπερπήδηση συχνοτήτων 0:Όχι – 1:Ναι 0 

H11 Συχνότητα υπερπήδησης 1L 0 – 400 Hz 10 Hz

H12 Συχνότητα υπερπήδησης 1H 0 – 400 Hz 15 Hz

H13 Συχνότητα υπερπήδησης 2L 0 – 400 Hz 20 Hz

H14 Συχνότητα υπερπήδησης 2H 0 – 400 Hz 25 Hz

H15 Συχνότητα υπερπήδησης 3L 0 – 400 Hz 30 Hz

H16 Συχνότητα υπερπήδησης 3H 0 – 400 Hz 35 Hz

H17 Αρχή καµπύλης S επιτάχυνσης/επιβράδυνσης 1 – 100 % 40 % 

H18 Τέλος καµπύλης S επιτάχυνσης/επιβράδυνσης 1 – 100 % 40 % 

H19 Προστασία έλλειψης φάσης 0:Όχι – 1:Ναι 0 

H20 Επανεκκίνηση µετά από διακοπή τάσης  0:Όχι – 1:Ναι 0 

H21 Επανεκκίνηση µετά από Reset σφάλµατος 0:Όχι – 1:Ναι 0 
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Α/Α Εύρος Επιλογής Αρχική Περιγραφή Τιµή 

H22 Λειτουργία «Speed-Search» 

0000 – 1111 (bit set) 
Bit 0: Κατά την επιτάχυνση 
Bit 1: Μετά από σφάλµα 
Bit 2: Μετά από στιγµιαία διακοπή 

0000 

Bit 3: Μετά από διακοπή τάσης 

H23 Περιορισµός ρεύµατος «Speed-Search» 80 – 200 % 100 %

H24 Κέρδος P λειτουργίας «Speed-Search» 0 – 9999 100 

H25 Κέρδος I λειτουργίας «Speed-Search» 0 – 9999 1000 

H26 Αριθµός αυτόµατ ήσεων  0 – 10 ων επανεκκιν 0 

H27 Νεκρός χρόνος αυτόµατων επανεκκινήσεων  ec 1 sec 0 – 60 s

H30 Ονοµαστική ισχύς ηλεκτροκινητήρα 0.2 – 2.2 kW --- 

H31 Πόλοι ηλεκτροκινητήρα 2 – 12 4 

H32 Ονοµαστική ολίσθηση ηλεκτροκινητήρα 0 – 10 Hz --- 

H33 Ονοµαστικό ρεύµα ηλεκτροκινητήρα 0.1 – 20 A --- 

H34 Ρεύµα εν κενώ ηλεκτροκινητήρα 0.1 – 12 A --- 

H36 Ονοµαστικός βαθµός αποδόσεως κινητήρα 50 – 100 % --- 

H37 Αδράνεια φορτίου 0 (µικρή) – 2 (µεγάλη) 0 

H39 ∆ιακοπτική Συχνότητα 1 – 15 kHz 7 kHz

H40 Ειδικές µέθοδοι ελέγχου 

0: Καµία 
1: Με αντιστάθ
2: Με κλειστ

µιση ολίσθησης 
ό βρόχο 
µατικό έλεγχο πεδίου 3: Με διανυσ

0 

H41 Αυτόµατη ανάγνωση παραµέτρων κινητήρα ι 1:Ναι – 0:Όχ 0 

H42 Ωµική αντίσταση στάτη 0 – 5 Ω --- 

H44 Επαγωγή σκεδάσεως στάτη 0 – 300 mH --- 

H45 Κέρδος P του ελέγχου «Sensorless» 0 – 32767 1000 

H46 Κέρδος I του ελέγχου «Sensorless» 0 – 32767 100 

H50 Ανάδραση κλειστού βρόχου PID 0: 4-20mA (αναλογική είσοδος I) 
 είσοδος V1) 1: 0-10Vdc (αναλογική 0 

H51 Κέρδος P κλειστού βρόχου PID 0 – 999.9 % 300 

H52 Κέρδος I κλειστού βρόχου PID 0.1 – 32 sec 1 

H53 Κέρδος D κλειστού βρόχου PID 0 – 30 sec 0 
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Α/Α Περιγραφή Εύρος Επιλογής Αρχική
Τιµή 

H54 Κέρδος F κλειστού βρόχου PID 0 0 – 999.9 % 

H55 Όριο συχνότητας κλειστού βρόχου PID 50 Hz0 – 400 Hz 

H70 Αναφορά χρόνου επιτάχυνσης-επιβράδυνσης 0 0: 0Hz έως 50Hz 
1: ∆F 

H71 Κλίµακα χρόνου επιτάχυνσης-επιβράδυνσης 
0: 0.01 sec 
1: 0.1 sec 
2: 1 sec 

1 

H72 Επιλογή παραµέτρου εκκίνησης Παράµετροι βασικών ρυθµίσεων 0-13 0 

H73 11η παράµετρος οµάδας βασικών ρυθµίσεων 
0: Τάση τροφοδοσίας κινητήρα 

µένη ισχύς κινητήρα 
άξονα του κινητήρα 

1: Αποδιδο
2: Ροπή στον 

0 

H74 Κέρδος ένδειξης ταχύτητας 100 %1 – 1000 % 

H79 Έκδοση λογισµικού --- --- 

H81 Χρόνος επιτάχυνσης 2 0 – 6000 sec 5 sec 

H82 Χρόνος επιβράδυνσης 2 0 – 6000 sec 10 sec

H83 Βασική συχνότητα 2 30 – 400 Hz 50 Hz

H84 Σχέση τάσης συχνότητας (καµπύλη V/F) 2 
0: Γραµµική 
1: Υπερβολική 
2: Ειδική 

0 

H85 Αύξηση ροπής για ορθή φορά περιστροφής 2 2 % 0 – 15 % 

H86 Αύξηση ροπής για ανάστροφη φορά περ/φής 2 2 % 0 – 15 % 

H87 Επίπεδο στιγµιαίας υπερφόρτισης 2 150 %30 – 150 % 

H88 Ρύθµιση θερµικού (λειτουργία ενός λεπτού) 2 50 – 200 % 150 %

H89 Ρύθµιση θερµικού (συνεχόµενη λειτουργία) 2  % 100 %50 – 200

H90 Ονοµαστικό ρεύµα ηλεκτροκινητήρα 2 1.8 A 0.1 – 20 A 

H93 Επιλογή αρχικών τιµών 

τις οµάδες 
ις βασικές ρυθµίσεις 

 οµάδα καθορισµού I/O 

0 

0: Όχι 
1: Σε όλες 
2: Μόνο στ
3: Μόνο στις ειδικές ρυθµίσεις 
4: Μόνο στις ειδικές λειτουργίες 
5: Μόνο στην

H94 Επιλογή κωδικού ασφάλισης παραµέτρων 0 – FFF 0 

H95 Ασφάλιση των παραµέτρων 0 – FFF 0 
 

1) 
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Μεταπήδηση σε άλλη παράµετρο (H0).  

Η παράµετρος αυτή δίνει τη δυνατότητα στο χρήστη να οδηγηθεί γρήγορα  
ει να τροποπ  για παράδειγµα θέλουµε α 

 H0 σ αµέσως η οθόνη µεταφέ  
στην H33. 

2) Ιστορικό σφαλµάτων (H1 έως H6). 

 και
εύκολα στην παράµετρο που θέλ οιήσει. Εάν  ν
τροποποιήσουµε την H33, θέτουµε την ε «33» και ρεται

 

ό υν συµβεί κατά τη διάρκεια 
λειτουργίας του ρυθµιστή στροφών, αποθηκεύονται  και 

 πληροφορί η υ 
επικρατούσε εκείνη τη δεδοµένη στιγµή. Τ οθηκεύεται 

Π  αυτές ς 
παραµέτρους και πατώντας το πλήκτρο πλοή αι η αιτία 

Στη συνέχεια πα πλήκτρο πλοήγησης πρ
δοχικά η συχνότητα λειτουργίας, το ρεύµα, και η κατάσταση 
στιγµή. Η κατάστασ ρα µπορεί να είναι µία
Επιτάχυνση, «DEC» = , «STD» = Κανονική 
Στάση. Τέλος προ ντας την παράµετρο H

άψουµε όλα τα παλα α από την µνήµη. Μετ  
διαγραφή των παλαιών σφαλµάτων η H6 επα τόµατα σε κατάσταση «0». 

3) Λειτουργία Αρχικής Συγκράτησης (H7  

Μέχρι και πέντε σφάλµατα, που πιθαν ν να έχο
 στις παραµέτρους Η1 έως

ες που αφορούν στην κατάστασH5, µαζί µε κάποιες πρόσθετες πο
ο πιο πρόσφατο σφάλµα απ

στην H1 ενώ το πιο παλαιό στην H5. ηγαίνοντας σε κάποια από τι
γησης, στην οθόνη εµφανίζετ

που προκάλεσε το σφάλµα. τώντας το ος τα 
πάνω εµφανίζονται δια
του 
τις ακόλουθες

κινητήρα εκείνη τη 
: «ACC» = 

η του κινητή
Επιβράδυνση

 από 

λειτουργία και «STP» = γραµµατίζο 6 σε 
«1» µπορούµε να διαγρ ιά σφάλµατ ά την

νέρχεται αυ

 και H8).  

 τι  παραµέτρου Η8 είναι διάφορη 
, πριν από κάθε εκκίν

εναλλασ ση (η συχνότητα της ο
ζ  την παράµετρο H7) 

 κινητήρα για όσο 
µετρος αυτή. Μετά α

όνο ρυθµιστής στροφών εκ
κανονικ  επιταχύνοντάς τον. 
Η λειτο χρήσιµη σε 
εφαρµο ν όπου ο 
κινητήρ ρένο. Έτσι 
κατά τη είναι ο 

τήρ  πρώτα κάποια ροπή 
στον άξ υ και µετά να ελευθερωθεί ο 
µηχανικό  προκειµένου να µ  
παρασυρθεί από το βάρος του φορτίου. 

 Εάν η µή της
από το µηδέν, τότε ηση, 

σόµενη τά ποίας 
καθορί εται από
εφαρµό
καθορίζ

ζεται στον
ει η παρά

χρόνο 
πό το 

χρ αυτό, ο κινεί 
ά τον κινητήρα
υργία αυτή είναι ιδιαίτερα 
γές ανυψωτικών µηχανώ  
ας διαθέτει και µηχανικό φ
ν εκκίνηση της ανύψωσης καλό 

κινη ας να αναπτύξει
ονα το
 φρένο

 τ
ην

P1-CM ON

Συχνότητα 

t 

t 

Εντολή Start 

H7 

t1 t1: H8 

Ρεύµα 

t 

Μηχανικ  
Φρέν Ελευθέρωση t 

ό
ο 
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4) 



 

 
Υπερπήδηση συχνοτήτων (H10 έως Η16).  

Η λειτουργία αυτή χρησιµοποιείται για την 
αποφυγή ανεπιθύµητων ταλαντώσεων και 
ασταθειών που τυχόν παρουσιάζονται, είτε 
στον κινητήρα, είτε στο φορτίο του, κυρίως 
λόγω ιδιοµορφιών του τελευταίου. Με αυτές 
τις παραµέτρους µπορούν να καθοριστούν 
έως και τρεις διαφορετικές «ζώνες» 
συχνοτήτων υπερπηδήσεως H11 έως Η12, 
Η13 έως Η14 και Η15 έως Η16.  

5) Καθορισµός καµπύλης S επιτάχυνσης & επιβράδυνσης (H17 και H18).  

Μέσω των παραµέτρων H17 και H18 
µπορούµε να καθορίσουµε πλήρως την 
καµπύλη επιτάχυνσης και επιβράδυνσης 
τύπου S, εφόσον βέβαια αυτή έχει 
ενεργοποιηθεί από τις F2 και F3 
αντίστοιχα. Σε αυτή την περίπτωση ο 
χρόνος επιτάχυνσης και επιβράδυνσης 
δίνεται από τις ακόλουθες εξισώσεις : 

Χρόνος επιτάχυνσης = ACC + (ACC * H17)/2 + (ACC *H18)/2 
Χρόνος επιβράδυνσης = DEC + (DEC * H17)/2 + (DEC *H18)/2 

6) Προστασία έλλειψης φάσης (H19).  

Οι ρυθµιστές στροφών της σειράς iC5 διαθέτουν και προστασία έναντι έλλειψης 
φάσης του κινητήρα. Μέσω της παραµέτρου H19 µπορούµε να ενεργοποιήσουµε ή 
να απενεργοποιήσουµε την προστασία θέτοντας την σε «1» ή σε «0» αντίστοιχα. 

7) Επανεκκίνηση µετά από διακοπή παροχής ισχύος ή σφάλµα (H20 και H21)  

Όταν ο χρήστης έχει εκκινήσει τον κινητήρα µέσω των ψηφιακών εισόδων του 
ρυθµιστή στροφών (P1 βραχυκυκλωµένο µε το CM) και κάποιο σφάλµα συµβεί, 
τότε ο χρήστης συνήθως πατάει το πλήκτρο RESET, για να απελευθερώσει τον 
ρυθµιστή στροφών από την κατάσταση αναµονής και να τον επαναφέρει σε 
λειτουργία. Εάν ο ακροδέκτης P1 είναι ακόµα βραχυκυκλωµένος µε τον CM, ο 
ρυθµιστής στροφών θα επανεκκινήσει τον κινητήρα απευθείας. Το γεγονός αυτό 
µπορεί να οδηγήσει, ανάλογα µε την εφαρµογή, σε κάποιο ατύχηµα. 

Συχνότητα Κινητήρα 

     F21 

Επιθυµητή 
Συχνότητα 10Hz 20Hz 30Hz 

 H16 
H15 

H14 
H13 

H12 
H11 

FU2-18 

Συχνότητα 

Χρόνος 

Max. Freq./2 

FU2-17 FU2-17 

Γραµµική Γραµµική 

FU2-18 
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Για άµετρο H21 σε κατάσταση «0», ο 

ρυθµιστής στροφών επανεκκινεί τον κινητήρα, µόνο εάν ο ακροδέκτης P1 
α

παράµετρος H21 τεθεί σε κατάσταση «  
 µε το πάτηµα του πλήκτρου 

επεξηγούν και γραφικά αυτές τις δύο λ

 ρ σ
διακοπεί η τάση τροφοδοσίας του ρυθµιστ
λ ανέλ

8) Λειτουργία

 το λόγο αυτό, εάν ο χρήστης θέσει την παρ

αποσυνδεθε συνδεθεί µε το CM.  ∆ιαφορετικά, εάν η 
1», ο ρυθµιστής επανεκκινεί τον κινητήρα απ’ 
RESET. Τα ακόλουθα δύο σχεδιαγράµµατα 
ειτουργίες. 

ί και στη συνέχεια επαν

ευθείας

Η παράµετρος H20 λειτουργεί, µε τον ίδιο ακριβώς τ όπο ε περίπτωση που 
ή στροφών (τάση δικτύου) και µετά από 

ίγο επ θει. 

 «Speed-Search» (H22 έως H25).  

Η λειτο χρήσιµη 
δυνατότητα  πολύ 
µε αι µετά από µία άµεση διακοπή της τάσης  
τροφοδοσίας του κινητήρα, ο κινητήρας συνεχίζει να περιστρέφεται για αρκετή ώρα 
λό

 
διακοπή της τάσης τροφοδοσίας. 

 
αυ

ροντάς τον πάλι 
στην κανονική ταχύτητα λειτουργίας του. 

ότητα Συχν Συχνότητα 

υργία «Ανίχνευση Ταχύτητας» (Speed Search) είναι µία πολύ 
 και χρησιµοποιείται ιδιαίτερα σε εφαρµογές όπου το φορτίο έχει

γάλη αδράνεια. Στις περιπτώσεις αυτές κ

γω της υψηλής αδράνειας του φορτίου του. Περιπτώσεις άµεσης διακοπής της 
τροφοδοσίας του κινητήρα µε τάση µπορεί να είναι η εµφάνιση κάποιου σφάλµατος, 
µία εντολή για επείγον σταµάτηµα (Emergency Stop) ή ακόµα και µία στιγµιαία

Εάν σε µία τέτοια περίπτωση επιχειρήσουµε να επανεκκινήσουµε το φορτίο (ενώ
τό ακόµα περιστρέφεται) µε τον συνήθη τρόπο θα παρατηρήσουµε «βίαιη» 

συµπεριφορά από τον κινητήρα, µηχανικές καταπονήσεις, ιδιαίτερα υψηλά ρεύµατα 
και τέλος την διακοπή της λειτουργίας από τον ρυθµιστή λόγω σφάλµατος 
υπερέντασης. 
Η λειτουργία «Speed Search» έρχεται να δώσει λύση σε αυτό ακριβώς το 

πρόβληµα, βοηθώντας τον ρυθµιστή να βρει την ταχύτητα της ελεύθερης 
περιστροφής του κινητήρα και από αυτήν να τον επιταχύνει επαναφέ

t 

P1-CM ON t 

RESET ON t 

ON 

∆εν επιδρά Επιδρά 

 Σφάλµα 

t 

P1-CM ON t 

RESET ON t 

 Σφάλµα 

Επιδρά 

H21 = «0»   Η21 = «1» 
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Στη συνέχεια επιχειρείται µια απλοποιηµένη εξήγηση της λειτουργίας αυτής. 

Ωστόσο επειδή πρόκειται για µία ιδιαίτ ρα πολύπλοκη διαδικασία  καλό είναι να 
ρυθµίζεται και να χρησιµοποιείται από ειδικευµένο προσωπικό, που γνωρίζει πολύ 
καλά τόσο τη συγκεκριµένη εφαρµογή, όσο και γενικότερα τη λειτουργία των 
ηλεκτροκινητήρων και των ρυθµιστών στροφών. 

Όταν η δια

ε

δικασία «Speed Search» είναι 
ενεργοποιηµένη ο ρυθµιστής δεν εκκινεί τον 
κινητήρα αυξάνοντας σταδιακά τη συχνότητα 
αλλά ακαριαία η συχνότητα παίρνει την τιµή 
που είχε πριν την διακοπή της λειτουργίας. Στη 
συνέχεια ο ρυθµιστής αυξάνει την τάση 
τροφοδοσίας του κινητήρα µέχρι το ρεύµ  να 
γίνει ίσο µε αυτό που δίνε την παράµετρο 
H23 (% του µαστικού ρ ατος–Η33). ταν 
αυτό συµβε υθµιστής ίζει να µειώνει τη 
συχνότητα σταδιακά αναζητώντας την ταχύτητα 
περιστροφής του κινητήρα  αυτή την 

 
 

ειας. Όταν πλέον η ταχύτητα 

 

α
ται σ

 ονο εύµ Ό
ί ο ρ αρχ

. Σε
κατάσταση ο ρυθµιστής µπορεί εύκολα να 
εντοπίσει τη ταχύτητα του κινητήρα βλέποντας 
τη µεταβολή του ρεύµατος και του συντελεστή
ισχύος (cosφ) αλλά και την κατεύθυνση της
ροής της ενέργ
περιστροφής έχει βρεθεί ο ρυθµιστής επιταχύνει 
πάλι τον κινητήρα στην κανονική συχνότητα 
λειτουργίας του. 

Οι παράµετροι H24 και H25 ελέγχουν την ταχύτητα της ανωτέρω διαδικασίας και 
πρέπει να ρυθµίζονται βάση του µεγέθους της αδράνειας του φορτίου. Μικρύνετε τις 
τιµές τους, κάνοντας τη διαδικασία πιο αργή, για εφαρµογές µε µεγάλη αδράνεια ή 
αντιθέτως µεγαλώστε τις τιµές τους, κάνοντας τη διαδικασία πιο γρήγορη, για 
εφαρµογές µε µικρή αδράνεια 

Τάση παροχής 

t 
Ταχύτητα 

t 

Τέλος από την παράµετρο H22 µπορούµε να καθορίσουµε κάθε πότε θα 
ενεργοποιείτε αυτή η διαδικασία. Οι ακόλουθες επιλογές και οι συνδυασµοί τους 
είναι διαθέσιµες : 

╻╻╻╵ Σε κάθε κανονική εκκίνηση 
╻╻╵╻ Σε κάθε επανεκκίνηση µετά από σφάλµα 
╻╵╻╻ Σε κάθε επανεκκίνηση µετά από διακοπή ρεύµατος 
╵╻╻╻ Σε κάθε επανεκκίνηση µετά από στιγµιαία διακοπή ρεύµατος 

9) 

Συχνότητα 

Τάση 
t 

∆ιακοπή 

t 
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Αυτόµατη επανεκκίνηση µετά από σφάλµα (H26 και H27).  

Η λειτουργία αυτή δίνει τη δυνατότητα στο 
ρυθµιστή να επανεκκινήσει αυτόµατα τον 
κινητήρα µετά από µία διακοπή  λειτουργίας 

Συχνότητα 

της
του  

τη
ρυ
πα
κα
προσπαθήσει
αυ

Ο ρυθµιστής µειώνει κατά έν
επανεκκινήσεων µετά από κάθ αυ
κ  µετά από 30 δευτερόλεπτα

10) Στοιχεία ηλεκτροκινητήρα (H

t 

Σφάλµα Σφάλµα 

1η Αυτόµατη 
Επανεκκίνηση 

2η Αυτόµατη 
Επανεκκίνηση 

 

t t 
t: F27 

 λόγω σφάλµατος, χωρίς να είναι απαραίτητο 
 πατηθεί το πλήκτρο RESET. Έτσι, εάν η τιµή 
ς παραµέτρου H26 είναι διάφορη του µηδενός, ο 
θµιστής στροφών, όσες φορές του υποδεικνύει η 
ράµετρος H26 και αφού αναµείνει για χρόνο 
θοριζόµενο από την παράµετρο H27, θα 

 να επανεκκινεί τον κινητήρα 
τόµατα. 
α τον αριθµό των διαθέσιµων αυτόµατων 
τόµατη επανεκκίνηση, αλλά τον αυξάνει πάλι 

 κανονικής λειτουργίας χωρίς σφάλµα. 

30 έως H36). 

να

ε 
ατά ένα

 

ο χρήστης µπορεί να δηλώσει τα στοιχεία του 
ά είναι τα ακόλουθα : 

κτροκινητήρα

Στις παραµέτρους H30 έως H36 
ελε µενου ηλεκτροκινητήρα. Αυτ

H30 : Η ονοµαστική ισχύς του ηλε

γχό

 
χύ του ελεγχόµενου ηλεκτροκινητήρα στην 
ράµετροι (H31 έως H36) παίρνουν αυτόµατα 
ύ αυτή. Οι τιµές αυτές

∆ηλώνοντας την ονοµαστική ισ
παράµετρο H30 όλες οι άλλες πα
ορισµένες τυπικές τιµές για την σχ  δεν είναι απαραίτητο να 
αν

 ι
ταποκρίνονται επακριβώς στις τιµές του εκάστοτε ελεγχόµενου ηλεκτροκινητήρα. 

Για το λόγω αυτό ο χρήστης θα πρέπει να ελέγξει και τις υπόλοιπες παραµέτρους και 
όπου χρειάζεται να προβεί στις απαραίτητες διορθώσεις. 

H31 : Οι πόλοι του ηλεκτροκινητήρα

Σύγχρονος αριθµός 
στροφών ανά λεπτό Αριθµός πόλων 

κινητήρα 

Στην παράµετρο H31 ο χρήστης µπορεί να 
δηλώσει τον αριθµό των πόλων του 
κινητήρα που ελέγχει µε τον ρυθµιστή 

f=50 Hz f=60 Hz 
2 3000 3600 
4 1500 1800 
6 1000 1200 
8 750 900 
10 600 720 κινητήρα από την παράµετρο RPM.

 

στροφών. Η σωστή ενηµέρωση αυτής της 
ραµέτρου δεν είναι απαραίτητη για την 

α του ρυθµιστή στροφών, 
εάν ο χρήστης 
ί τις στροφές του

 

πα
ορθή λειτουργί
αλλά είναι απαραίτητη 
επιθυµεί να παρακολουθε
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H32 : Η ονοµαστική ολίσθηση του ηλεκτροκινητήρα 
Στην παράµετρο H32 ο χρήστης    

ητ ε τ
δεν είναι απαραίτητη για την ορ
στην περίπτωση που γίνεται 
Ολίσθησης» (H40=«1»). Η λειτου

 Η ονο αστική λίσθηση σε 
στροφές του κινητήρα µε τη β ήθ

 µπορεί να δηλώσει σε Hz την ονοµαστική 
ήρα. Η σωστή νηµέρωση αυτής της παραµέ ρου 
θή λειτουργία του ρυθµιστή στροφών, παρά µόνο 
χρήση της ειδικής λειτουργίας «Αντιστάθµιση 
ργία αυτή εξηγείται στη συνέχεια. 
Hz µπορεί να υπολογιστεί από τις ονοµαστικές 
εια της ακόλουθης εξίσωσης. 

ολίσθηση του ελεγχόµενου κιν

µ ο
ο

Ολισθηση σε Hz = 50 - 
Ζευγη Πολων Ονοµαστικες Στροφες

60
⋅  

 ηλεκτροκιH33 ύµα του νητήρα: Το ονοµαστικό ρε  
  

και των 
προστασιών, ρυθµίζονται ως ποσοστό του ονοµαστικού ρεύµατος. 

Στην παράµετρο H33 ο χρήστης µπορεί να δηλώσει το ονοµαστικό ρεύµα του 
ελεγχόµενου κινητήρα. Η σωστή ενηµέρωση αυτής της παραµέτρου είναι πολύ 
σηµαντική διότι πολλές άλλες παράµετροι, συµπεριλαµβανοµένων 

H34 : Το εν κενώ ρεύµα του ηλεκτροκινητήρα 
Στην παράµετρο H34 ο χρήστης µπορεί να δηλώσει το εν κενώ ρεύµα του 

ελεγχόµενου κινητήρα. Το εν κενώ ρεύµα ενός ηλεκτροκινητήρα είναι το ρεύµα που 
απ ρτίο, δηλαδή µε τον άξονα του 
ελ ρου δεν είναι απαραίτητη για την 
ορ  

ορροφά ο κινητήρας όταν λειτουργεί χωρίς φο
εύθερο. Η σωστή ενηµέρωση αυτής της παραµέτ
θή λειτουργία του ρυθµιστή στροφών, παρά µόνο στην περίπτωση που γίνεται 

χρήση της ειδικής λειτουργίας «Αντιστάθµιση Ολίσθησης» (H40=«1»). 

H36 : Ο ονοµαστικός βαθµός αποδόσεως του ηλεκτροκινητήρα 
Στην παράµετρο H36 ο χρήστης µπορεί να δηλώσει τον ονοµαστικό βαθµό 

αποδόσεως του κινητήρα που ελέγχει µε τον ρυθµιστή στροφών. Η σωστή 
εν  απαραίτητη για την ορθή λειτουργία του 
ρυ ητη εάν ο χρήστης επιθυµεί να παρακολουθεί 
την  ι ό τ

11 ια φ 3

ηµέρωση αυτής της παραµέτρου δεν είναι
θµιστή στροφών, αλλά είναι απαραίτ
 αποδιδοµένη σχύ του κινητήρα απ ην οµάδα βασικών ρυθµίσεων. 

) Αδράνε ορτίου (H 7).  

Η ορθ ενηµέρω  παρ υ H
λειτουργίας «Speed-Search» κ ctor
την παρ ετρο H37 0» ε δρά ικρότερη
δεκαπλάσιο της αδράνειας του ρα το
περίπου  ή σε «2» είναι µ ύτερ

12) 

ή ση της αµέτρο 37 βοηθάει στην αρτιότερη εκτέλεση της 
 Control» (βλέπε H22 και H40). Ρυθµίστε 
νεια του φορτίου είναι µ  από το 
υ ελεγχόµενου κινητήρα, σε «1» εάν είναι 
η. 

αι «Ve
άµ  σε « άν η α

ρότο
 ίση  εάν εγαλ
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∆ιακοπτική Συχνότητα (H39).  

Η παράµετρος αυτή ελέγχει τη διακοπτική (φέρουσα) συχνότητα του ρυθµιστή 
στροφών η οποία εκφράζεται σε kHz. Ρυθµίστε τη διακοπτική συχνότητα σε υψηλές 
τιµές (≥8 kHz), για να εξαλείψετε τον ακουστικό θόρυβο του κινητήρα, εάν αυτό 
είναι επιθυµητό.  Ρυθµίστε τη διακοπτική συχνότητα σε χαµηλές τιµές (<8 kHz), 
όταν θέλετε να µειώσετε σηµαντικά τον ηλεκτροµαγνητικό θόρυβο ή όταν έχετε 
πο

Τέλος συνιστάται να χρησιµοποιείτε χαµηλή διακοπτική συχνότητα, όταν η 
θερµοκρασία του περιβάλλοντος είναι πολύ υψηλή, διότι οι απώλειες του ρυθµιστή 
στ ώς του µεγαλύτερος. 

λύ µακριά καλώδια (>50 m), που συνδέουν τον κινητήρα, µε τον ρυθµιστή 
στροφών. 

ροφών είναι τότε µικρότερες και ο βαθµός αποδόσε

13) Ειδικές µέθοδοι ελέγχου (H40).  

Από την παράµ τρο H40 µπορούµε να ενεργοποιήσουµε τις ακόλουθες ρεις 
ειδικές µεθόδους ελέγχου των στροφών του κινητήρα. 

ε τ

H40=1 : Αντιστάθµιση ολίσθησης 
Αυτή η µέθοδος χρησιµοποιείται όταν θέλουµε να διατηρήσουµε την ταχύτητα του 

κινητήρα σταθερή, παρά τις διακυµάνσεις του φορτίου και χωρίς την ύπαρξη 
κλειστού βρόγχου ελέγχου των στροφών. Έτσι όταν η παράµετρος H40 έχει την τιµή 
«1», τότε ο ρυθµιστής στροφών υπολογίζει, ανά πάσα στιγµή, τη µείωση των 
στροφών, λόγω του φορτίου και αυξάνει αυτόµατα τη συχνότητα κατά ένα µικρό 
ποσοστό, ώστε να αναπληρώνεται η χαµένη, από το φορτίο, ταχύτητα. Τον 
υπολογισ 32, Η33 και Η34 
κα

µό αυτό τον εκτελεί µε τα δεδοµένα των παραµέτρων Η
ι τις ακόλουθες εξισώσεις:  

Συχνοτητα Εξοδου = Επιθυµητη Συχνοτητα + Συχνοτητας∆  

∆Συχνοτητας = 
Ρευµα Εξοδου - Ρευµα εν κενω

Ονοµαστικο Ρευµα - Ρευµα εν κενω
Ονοµαστικη Ολισθηση⋅  

Προκειµένου λοιπόν η διαδικασία αυτή να λειτουργήσει σωστά θα πρέπει πρώτα 
να

α σε Amp. 

 έχουµε ρυθµίσει τις ανωτέρω παραµέτρους σύµφωνα µε τα ονοµαστικά µεγέθη 
του κινητήρα µας, δηλαδή : 

H32 ίσο µε την ονοµαστική ολίσθηση του κινητήρα σε Hz, 
H33 ίσο µε  το ονοµαστικό ρεύµα του κινητήρα σε Amp και 
H34 ίσο µε  το εν κενώ ρεύµα του κινητήρ
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H40=2 : Κλειστός βρόχος 
Σε πολλές περιπτώσεις αυτό που µας ενδιαφέρει άµεσα δεν είναι οι στροφές του 

κινητήρα ή η ταχύτητα περιστροφής του φορτίου άλλα το αποτέλεσµά τους. Για 
παράδειγµα σε µία εφαρµογή αντλίας αυτό που συνήθως µας ενδιαφέρει δεν είναι η 
ταχύτητα του κινητήρα ή της πτερωτής της αντλίας, αλλά η πίεση του νερού στη 
έξοδο της αντλίας. Στις περισσότερες από αυτές τις εφαρµογές αυτό που θέλουµε 
είναι το αποτέλεσµα να έχει µία συγκεκριµένη επιθυµητή τιµή η οποία µάλιστα να 
παραµένει σταθερή και ανεπηρέαστη  από τις τυχόν αλλαγές των  της 
εφαρµογής

συνθηκών
. Έτσι στο παράδειγµα της αντλίας αυτό που συνήθως επιδιώκουµε είναι 

η 

γία ενός 
τέ χου (ΣΑΕ) τύπου PID. Προκειµένου να 
λειτουργήσει  (σήµατα), η αναφορά (Reference 
ή 

είναι η πραγµατική τιµή και 
δί τήριο το οποίο είναι σε θέση να µετράει το 
µέ ωτέρω παράδειγµα της αντλίας η αναφορά θα 
µπ

αλογική είσοδο ρεύµατος I (για αισθητήρια 4-20mA) 
«1» : Ανάδραση από την αναλογική είσοδο τάσης V1 (για αισθητήρια 0-10V) 

Αυτό που διαρκώς ροσπαθεί να 
επιτύχει το ΣΑΕ του ρυθµιστή είναι να 
εξισώσει την αναφορά µ την 
ανάδραση, δηλαδή την επιθυµ  µας µε 
την πραγµατικότητα. Για να το επιτύχει 

ανάδρασης και αυξάνει ή µειώνει τις 
ητήρα ανάλογα µε το 
διαφορά µεταξύ της 

αν  σφάλµα είναι θετικό 
ο αι αρνητικό τις µειώνει. 

πίεση του νερού στην έξοδό της να είναι σταθερή, ίση µε την επιθυµητή και 
ανεξάρτητη από τις διακυµάνσεις της κατανάλωσης (παροχής). 
Ρυθµίζοντας την παράµετρο H40 σε «2» καθίσταται δυνατή η δηµιουρ
τοιου Συστήµατος Αυτοµάτου Ελέγ

 το ΣΑΕ χρειάζονται δύο πληροφορίες
Set-Point) και η ανάδραση (Feedback). Η αναφορά είναι η επιθυµητή τιµή και 

δίνεται συνήθως από τον χρήστη ενώ η ανάδραση 
νεται συνήθως από κάποιο αισθη
γεθος που µας ενδιαφέρει. Στο αν
ορούσε να είναι µια δοσµένη από εµάς τιµή πιέσεως (π.χ. 4bar) ενώ η ανάδραση 

να δίδεται από ένα αναλογικό αισθητήριο πιέσεως (4-20mA) που είναι τοποθετηµένο 
στην έξοδο της αντλίας. 
Μέσω της παραµέτρου Frq (βλέπε οµάδα βασικών ρυθµίσεων) καθορίζεται από 

που θα δίδεται η αναφορά και µέσω της παραµέτρου H50 καθορίζεται από πού θα 
δίδεται η ανάδραση. Οι δυνατές επιλογές της παραµέτρου H50 είναι : 

«0» : Ανάδραση από την αν

π

ε  
ίαFrq 

+ H51 
H52 M 

- 
Keypad-1 
Keypad-2 H53 αυτό υπολογίζει διαρκώς τη διαφορά 

µεταξύ της αναφοράς και της 

στροφές του κιν
πρόσηµο της. Η 

αφοράς και της ανάδρασης ονοµάζεται σφάλµα. Έτσι εάν το
ρυθµιστής αυξάνει τις στροφές, ενώ εάν το σφάλµα είν

V0 
V1 

I Φορτίο 

Αισθητήριο 
4 to 20mA ή  

0 to 10 V 

H55 I20 
~ 

I24 

err 

ACC 
DEC Αναφορά 

Ανάδραση 

H50 
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Η ταχύτητα, η ακρίβεια αλλά και η ευστάθεια του ΣΑΕ εξαρτώνται από τρεις 

πα

Ο

ράγοντες, το κέρδος P, το κέρδος I και το κέρδος D. 
Με την παράµετρο H51 µπορούµε να ρυθµίσουµε το κέρδος Ρ το οποίο ελέγχει 

την ακρίβεια – ευαισθησία του ΣΑΕ. Υπερβολικά µεγάλες τιµές αυτής της 
παραµέτρου µπορεί να οδηγήσουν σε αστάθεια και ταλαντώσεις στην µόνιµη 
κατάσταση. 
Με την παράµετρο H52 µπορούµε να ρυθµίσουµε το κέρδος I το οποίο ελέγχει την 

ταχύτητα απόκρισης του ΣΑΕ.  Υπερβολικά µικρές τιµές αυτής της παραµέτρου 
µπορεί να οδηγήσουν σε ανεπιθύµητες ταλαντώσεις κατά την µεταβατική 
κατάσταση, ενώ µεγάλες υπερβολικά σε πολύ αργή απόκριση. 
Με την παράµετρο H53 µπορούµε να ρυθµίσουµε το κέρδος D.  παράγοντας D 

επειδή εξετάζει το ρυθµό αύξησης του σφάλµατος, και όχι το σφάλµα αυτό καθ΄ 
αυτό, έχει την τάση να το περιορίζει πριν αυτό µεγαλώσει πάρα πολύ. Υπερβολικά 
µικρές τιµές αυτής της παραµέτρου µπορεί να οδηγήσουν σε ανεπιθύµητες 
ταλαντώσεις και αστάθεια τόσο κατά την µεταβατική όσο και κατά τη µόνιµη 
κατάσταση. Συνήθως αυτός ο παράγοντας δεν χρησιµοποιείται καθόλου (H53=«0»). 
Τέλος µέσω της παραµέτρου H55 µπορούµε να θέσουµε και ένα µέγιστο όριο 

συχνότητας στο ΣΑΕ, προκειµένου να µην το αφήσουµε να επιταχύνει τον κινητήρα 
πάνω από µία µέγιστη επιτρεπτή ταχύτητα, όπου θα κινδύνευε τόσο ο κινητήρας όσο 
και η εφαρµογή µας. 

H40=3 : ∆ιανυσµατικός έλεγχος πεδίου (Vector Control) 
Με τη µέθοδο του διανυσµατικού ελέγχου, ο ρυθµιστής στροφών, µέσω 

µαθηµατικού µοντέλου, υπολογίζει διαρκώς και παρέχει την κατάλληλη συχνότητα 
κα  
µε
Η µέθοδος αυτή χρησιµοποιείται όταν οι α α

 είναι πολύ υψηλές ή οι α
είναι πολύ εγάλες. Με αυτή τη µέθοδο η ρ ο
φτάσε  και το 200% στα 0.5 Hz και η α

και το 0.01%. 
Όταν χρησιµ µε τη έθο του διανυ

αφού πρώτα έχουµε ρυθµίσει κατάλληλα την τρ 40 ), 
να ενηµερώ τις παραµ  

ι τάση τροφοδοσίας ούτως ώστε ο κινητήρας να αποδίδει την απαιτούµενη ροπή
 όσο το δυνατόν χαµηλότερο ρεύµα. 

παιτήσεις ροπής στις χ µηλές στροφές 
παιτήσεις στην ακρίβεια της ταχύτητας 
οπή στο άξονα τ υ κινητήρα µπορεί να 
κρίβεια στον έλεγχο της ταχύτητάς του 

σµατικού ελέγχου (Vector Control) και 
 παράµε ο Η  (Η40=«3» θα πρέπει 
 και H36 

ή στην εκκίνηση
 µ

ι µέχρι
µέχρι 

οποιού  µ δο 
  

σουµε έτρους H30 έως επακριβώς µε τα στοιχεία του 
τερα από αυτά τα στοιχεία βρίσκονται 
 χαρακτηριστικά του ηλεκτροκινητήρα. 

Σε περίπτωση που αυτά δεν είναι πλήρως γνωστά, παρακαλούµε επικοινωνήστε µε 
τον προµηθευτή του κινητήρα. 

ελεγχόµενου ηλεκτροκινητήρα. Τα περισσό
γραµµένα πάνω στην πινακίδα µε τα τεχνικά
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Στη συνέχεια ενεργοποιήστε την λειτουργία της αυτόµατης ανάγνωσης των 

παραµέτρων του κινητήρα (Auto tuning) προγραµµατίζοντας την παράµετρο H41 σε 
«1

ροι που ενηµερώνονται κατά την εκτέλεση της λειτουργίας της 
αυ

 
απ

». Κατά την εκτέλεση της λειτουργίας της αυτόµατης ανάγνωσης των παραµέτρων 
του κινητήρα, ο κινητήρας δεν περιστρέφεται (στατικό «Auto tuning»). Έτσι,  η 
απoσύζευξη του άξονα του κινητήρα από το φορτίο του δεν είναι απαραίτητη.  
Οι παράµετ
τόµατης ανάγνωσης των παραµέτρων του κινητήρα αποτελούν κατασκευαστικά 

χαρακτηριστικά του κινητήρα και είναι οι ακόλουθες : 

• H42 : Ωµική αντίσταση τυλιγµάτων στάτη (Rs) 
• H44 : Επαγωγή σκεδάσεως (Lσ) 
Τέλος, οι παράµετροι H45 και H46 ελέγχουν την ταχύτητα απόκρισης του 

διανυσµατικού ελέγχου του κινητήρα και πρέπει να ρυθµίζονται βάση των τεχνικών 
χαρακτηριστικών τόσο του φορτίου όσο και του κινητήρα. Οι εργοστασιακές τιµές 
αυτών των παραµέτρων ωστόσο είναι κατάλληλες για την πλειοψηφία των 
εφαρµογών. Σε περίπτωση που αυτές οι παράµετροι αλλαχθούν θα πρέπει να ληφθεί 
υπ’ όψιν ότι υπερβολικά µικρές τιµές µπορεί να οδηγήσουν σε µείωση της ταχύτητας
όκρισης και της ακρίβειας του ελέγχου ενώ υπερβολικά µεγάλες τιµές µπορεί να 

οδηγήσουν σε ασταθή λειτουργία τον κινητήρα. 

14) Αναφορά χρόνου επιτάχυνσης-επιβράδυνσης (H70).  

Όπως ήδη έχει αναφερθεί, από τις παραµέτρους ACC και DEC µπορεί να 
ρυ επιβράδυνσηςθµιστεί ο χρόνος επιτάχυνσης και  του κινητήρα. Μέσω της 
παραµέτρου H70 όµως µπορεί να καθορισθεί που αναφέρονται οι χρόνοι 
επιτάχυνσης και επιβράδυνσης. Οι δυνατές επιλογές είναι οι ακόλουθες : 

Η70=0 
Ο χρόνος επιτάχυνσης (ACC) είναι ο χρόνος που θα κάνει ο ρυθµιστής για να 

µεταβεί από τα 0Hz στη µέγιστη συχνότητα (F21) και  ο χρόνος επιβράδυνσης 
(DEC) είναι ο χρόνος που θα κάνει ο ρυθµιστής για να µεταβεί από τη µέγιστη 
συχνότητα (F21) στα 0Hz. Έτσι εάν η µέγιστη συχνότητα έχει ορισθεί στα 50Hz και 
ο χρόνος επιτάχυνσης (ACC) στα 20sec, τότε ο ρυθµιστής θα επιταχύνει τον 
κινητήρα από τα 0Hz στα 50Hz σε 20sec ενώ από τα 0Hz στα 25Hz σε 10sec. 

Η70=1 
Ο χρόνος επιτάχυνσης (ACC) και επιβράδυνσης (DEC) είναι ο χρόνος που θα 

κάνει πάντα ο ρυθµιστής για να µεταβεί από τη παλαιά συχνότητα λειτουργίας στη 
νέα. Έτσι εάν ο χρόνος επιτάχυνσης είναι 20sec, τότε ο ρυθµιστής θα επιταχύνει τον 
κινητήρα σε 20sec είτε από τα 0Hz στα 50Hz είτε από τα 0Hz στα 25Hz. 

15) 
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Κλίµακα χρόνου επιτάχυνσης-επιβράδυνσης (H71).  

Από την τιµή της παραµέτρου H71 εξαρτάται το πλήθος των δεκαδικών αλλά και 
η µέγιστη δυνατή τιµή του χρόνου επιτάχυνσης (ACC) και επιβράδυνσης (DEC). 
Όταν η Η71 είναι «0» οι χρόνοι επιτάχυνσης και επιβράδυνσης µπορούν να 
ρυθ ιστούν µε ακρίβεια εκατοστoύ του δευτερολέπτου αλλά η µέγιστη τιµή  
µπορούν να πάρουν είναι 600.00 sec. Όταν η Η71 είναι «1» οι χρόνοι επιτάχυνσης 
και επιβράδυνσης µπορούν να ρυθµιστούν µε ακρίβεια δεκάτου του δευτερολέπτου 
αλλά η µέγιστη τιµή που µπορούν να πάρουν είναι 6000

µ που

.0 sec. Όταν η Η71 είναι «2» 
οι  να ρυθµιστούν µε ακρίβεια 
δε ε υ µπορούν να πάρουν είναι 60000 sec. 

 χρόνοι επιτάχυνσης και επιβράδυνσης µπορούν
υτ ρολέπτου αλλά η µέγιστη τιµή πο

16) Επιλογή παραµέτρου εκκίνησης (H72).  

Από την παράµετρο H72 µπορούµε να καθορίσουµε ποια παράµετρος, από αυτές 
των βασικών ρυθµίσεων, θα εµφανίζεται στην οθόνη όταν ο ρυθµιστής ανάβει 
(πρωτο-τροφοδοτείται µε τάση). Εάν για παράδειγµα ρυθµίσουµε την H72 σε «8» 
τότε κάθε φορά που ο ρυθµιστής ανάβει, στην οθόνη του θα εµφανίζεται η 9η 
παράµετρος της οµάδας βασικών ρυθµίσεων που είναι το ρεύµα του κινητήρα (Cur). 
Ενώ εάν ρυθµίσουµε την H72 σε «0», τότε, κάθε

  

 φορά που ο ρυθµιστής ανάβει, στην 
οθόνη του θα εµφανίζεται η 1η παράµετρος της οµάδας βασικών ρυθµίσεων που 
είναι η συχνότητα λειτουργίας του κινητήρα. 

17) 11η παράµετρος οµάδας βασικών ρυθµίσεων (H73).  

Η παράµετρος αυτή δίνει τη δυνατότητα στο χρήστη να επιλέξει το περιεχόµενο 
της 11ης παραµέτρου της οµάδας βασικών ρυθµίσεων. Έτσι εάν η H73 είναι «0», 
τό  την 11η παράµετρο της οµάδας βασικών ρυθµίσεων, µπορούµε να 
παρακολουθούµε την τάση του κινητήρα, εάν είναι «1» την αποδιδοµένη ισχύ του 
κι

τε, από

νητήρα και εάν είναι «2» την αποδιδοµένη ροπή του κινητήρα. 

18) Κέρδος ένδειξης ταχύτητας (H74). 

Όπως ήδη έχει αναφερθεί, από την παράµετρο RPM (οµάδα βασικών ρυθµίσεων) 
µπορούµε να παρακολουθούµε την ταχύτητα του κινητήρα. Σε πολλές εφαρµογές 
όµ  που ενδιαφέρει είναι η ταχύτητα του φορτίου, η οποία µπορεί να είναι 
διαφορετική από αυτή του κινητήρα λόγω της ύπαρξης κάποιας σχέσης µετάδοσης. 
Έ

19) 

ως, αυτό

τσι µε αυτή την παράµετρο παρέχεται η δυνατότητα µετατροπής της 
εµφανιζόµενης στην οθόνη ταχύτητας, σύµφωνα µε την παρακάτω εξίσωση. 

Ένδειξη Ταχύτητας = Ταχύτητα Κινητήρα Χ Η74 % 
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Έκδοση λογισµικού (H79). 

Η παράµετρος H79 επιτρέπει στο χρήστη να γνωρίζει την έκδοση του λογισµικού 
που εκτελείται από τον µικροεπεξεργαστή του ρυθµιστή στροφών. 

20) Παράµετροι 2ου κινητήρα (H81 έως H90). 

Στην περίπτωση που ένας ρυθµιστής στροφών χρησιµοποιείται εναλλακτικώς σε 
διαφορετικές εφαρµογές και µε διαφορετικούς ηλεκτροκινητήρες, υπάρχει µία 
δεύτερη (εναλλακτική) οµάδα δέκα παραµέτρων που, εάν ενεργοποιηθεί, ο 
ρυθµιστής στροφών αντικαθιστά αυτόµατα όλες τις αντίστοιχες προαναφερθείσες 
παραµέτρους µε αυτές. 
Η ενεργοποίηση αυτής της οµάδας γίνεται µέσω των ψηφιακών εισόδων του 

ρυθ

έπε F22). 

∆ευτερεύουσα

βλέπε F52). 
ητήρα (βλέπε H33). 

µιστή, αφού όµως προηγουµένως έχουµε προγραµµατίσει κατάλληλα µία από 
αυτές (βλέπε και παραµέτρους I20 έως I24 στο κεφάλαιο “Οµάδα καθορισµού 
εισόδων - εξόδων”). 
Η εναλλακτική αυτή οµάδα περιλαµβάνει τις ακόλουθες παραµέτρους : 
H81 : ∆ευτερεύων χρόνος επιτάχυνσης κινητήρα (βλέπε ACC). 
H82 : ∆ευτερεύων χρόνος επιβράδυνσης κινητήρα (βλέπε DEC). 
H83 : ∆ευτερεύουσα βασική συχνότητα (βλ
H84 : ∆ευτερεύουσα σχέση V/F (βλέπε F30). 
H85 :  αύξηση της ροπής έµπροσθεν (βλέπε F28). 
H86 : ∆ευτερεύουσα αύξηση της ροπής όπισθεν (βλέπε F29). 
H87 : ∆ευτερεύον επίπεδο αντιµετώπισης υπερφόρτισης κινητήρα (βλέπε F60). 
H88 : ∆ευτερεύουσα ρύθµιση θερµικού για λειτουργία 1ος λεπτού (βλέπε F51). 
H89 : ∆ευτερεύουσα ρύθµιση θερµικού για συνεχή λειτουργία (
H90 : ∆ευτερεύον ονοµαστικό ρεύµα κιν

21) Επιλογή αρχικών τιµών (H93). 

Με αυτή τη λειτουργία καθίσταται δυνατή η επιστροφή των τιµών των 
παραµέτρων του ρυθµιστή στροφών σε αυτές που έχει θέσει αρχικά το εργοστάσιο 
κατασκευή  του. Η επιστροφή των παραµέτρων τις εργοστασιακές τους τιµές 
µπορεί να γίνει επιλεκτικά για την κάθε οµάδα ανάλογα µε την τιµή της παρα

ς  σ
µέτρου 

H93 και τον ακόλουθο πίνακα. 
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Επιλογή αρχικών τιµών H93 
«0» Όχι 

«1» Σε όλες τις οµάδες 

«2» Μόνο στην οµάδα βασικών ρυθµίσεων 

«3» Μόνο στην οµάδα ειδικών ρυθµίσεων 

«4» Μόνο την ειδικές λειτουργίες σ

«5» Μόνο στην οµάδα καθορισµού εισόδων και εξόδων 
 
Μετά το τέλος της διαδικασίας, η παράµετρος H93 τίθεται αυτόµατα σε «0». 
ΠΡΟΣΟΧΗ : 
Μετά από την επαναφορά των παραµέτρων στις εργοστασιακές τους τιµές θα 

πρέπει πάντοτε και κατ΄ ελάχιστο οι ακόλουθες παράµετροι να ελέγχονται και να 
ρυθ

• ). 
• 
• 

22)  (H94).

µίζονται σύµφωνα µε τα στοιχεία του ελεγχόµενου κινητήρα.  

Παρά
Παρά

µετρος F22 : Βασική συχνότητα (ονοµαστική συχνότητα κινητήρα
µετρος H30 : Ονοµαστική ισχύς κινητήρα. 

Παράµετρος H33 : Ονοµαστικό Ρεύµα κινητήρα. 

 Αλλαγή του κωδικού ασφάλισης των παραµέτρων  

 παραµέτρων. 
Σύ  ο αρχικός κωδικός 
είν δικασία : 

ης 

φωνα 
 είναι το 12.  
 µέσα. Το νούµερο 

 εάν δώσε λάθος κωδικό, ξαναπροσπαθήστε. 
∆ώστε τον νέο κωδικό χρησιµοποιώντας το πλήκτρο πλοήγησης. 

Μέσω της H94 µπορούµε να αλλάξουµε τον κωδικό ασφάλισης των
µφωνα
αι το 1

 µε τον εργοστασιακό προγραµµατισµό του ρυθµιστή
2. Για να αλλάξετε το κωδικό ακολουθήστε την εξής δια

Μεταβείτε στην παράµετρο H94 και πατήστε το πλήκτρο πλοήγησ
µία φορά προς τα µέσα.  
∆ώστε τον παλαιό κωδικό. Εάν δεν τον έχετε ξανά αλλάξει, σύµ
µε την εργοστασιακή ρύθµιση του ρυθµιστή, αυτός
Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης µία φορά προς τα

Η94 
 

000 
 

012 
 

στην οθόνη θα µηδενίσει

012 
 

123 
 

Η94 

Έστω ότι ο νέος κωδικός είναι το 123. 
Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης δύο φορές προς τα µέσα για να γίνει 
αποδεκτός ο νέος κωδικός και να αποθηκευτεί στην µνήµη. 
Η διαδικασία έχει πλέον ολοκληρωθεί και ο κωδικός ασφάλισης των 
παραµέτρων είναι

 
 πλέον το 123. 

23) 
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Ασφάλι ν παραµέτρωνση τω  (H95). 

Μέσω της µ υ H95 µπορούν να “κλειδωθούν” όλες οι παράµετροι του 
ρυθµιστή στροφών, πορεί κανείς να τις αλλάξει. Προκειµένου να 
κλειδώσετε ή µέτρους του ρυθµιστή ακολουθήστε την εξής 
διαδικασία : 

τε το πλήκτρο πλοήγησης 

 σηµαίνει ότι 
 στε ξανά το 

 τον κωδικό ασφάλισης των παραµέτρων. Εάν δεν τον έχετε 
λάξει (µέσω της παραµέτρου H94) αυτός είναι το 12. 

παρα έτρο
 έτσι ώστε να µην µ
κλειδώσετε τις παρα να ξε

Μεταβείτε στην παράµετρο H94 και πατήσ
µία φορά προς τα µέσα.  
Στην
προς

οθόνη εµφανίζεται η ένδειξη UL (UnLock). Αυτό 
το παρόν όλες οι παράµετροι είναι ελεύθερες. Πατή

πλήκτρο πλοήγησης µία φορά προς τα µέσα. 
∆ώστε
αλ
Πατήστε το πλήκτρο πλοήγησης µία φορά προς τα µέσα. Εάν ο 
κωδικός ασφάλισης δεν είναι o σωστός, τότε στην οθόνη θα φανεί 
πάλι η ένδειξη UL, ξαναµπροσπαθήστε. 
Στην οθόνη εµφανίζεται η ένδειξη L (Lock). Αυτό σηµαίνει ότι ο 

οι έχουν κλειδωθεί. Πατήστε το 
ς τα µέσα. 

Η διαδικασία έχει πλέον ολοκληρωθεί. Ακολουθήστε πάλι την ίδια 
υ ρυθµιστή. 

Η95 
 

UL 
 
 

000 
 

012 
 
 

L κωδικός ήταν σωστός και οι παράµετρ
 
 

πλήκτρο πλοήγησης ξανά µία φορά προ

Η94 
 

διαδικασία για να ελευθερώσετε τις παραµέτρους το
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Οµ δων (IO)άδα καθορισµού εισόδων – εξό  

Από τις παραµέτρους της οµάδας αυτής είναι δυνατόν να ορισθεί ένα πλήθος 
εισόδων και εξόδων, που διαθέτει ο ρυθµιστής στροφών. Έτσι οι ρυθµιστές στροφών 
της σειράς iC5 µπορούν εύκολα να προσαρµόζονται στις ανάγκες της εκάστοτε 
εφαρµογής. 
∆ιαθέσιµες είσοδοι : 

ψηφιακές (P1, P2, P3, P4 • Πέντε και P5) 
αν

∆ ς 
• ∆ύο 
ιαθέσιµε

αλογικές (V1: 0 - 10 Volt και I : 4 - 20 mA) 
έξοδοι : 

• ∆ύο ψ
• Μια α

η
ν

οµ

Α/Α 

φιακές (ηλεκτρονόµοι : 30A, 30B και τρανζίστορ : MO ) 
αλογική (AM : 0 - 10 Volt) 

Στη συνέχε
άδας καθορ

ια αναφέρονται και περιγράφονται αναλυτικά όλες οι παράµετροι της 
ισµού εισόδων – εξόδων. 

 

Περιγραφή Εύρος Επιλογής 
Αρχική
Τιµή 

I0 Μεταπήδησ 1 η σε άλλη παράµετρο 0 – 63 

I1 Φίλτρο ενσωµατωµένου ποτενσιοµέτρου(V0) 0 – 9999 10 

I2 τ 0 V  Ελάχιστη άση V0 (V0min) 0 – 10 V 

I3 Συχνότητα για in 0 – 400 Hz 0 Hz  V0m

I4 Μέγιστη τάση V0 (V0max) 0 – 10V 10 V 

I5 Συχνότητα για V0max 0 – 400 Hz 50 Hz

I6 Φίλτρο αναλογικής εισόδου τάσης V1 0 – 9999 10 

I7 Ελάχιστη τάση V1 (V1min) 0 – 10 V 0 V 

I8 Συχνότητα για V1min 0 – 400 Hz 0 Hz 

I9 Μέγιστη τάση V1 (V1max) 0 – 10V 10 V 

I10 Συχνότητα για V1max 0 – 400 Hz 50 Hz

I11 Φίλτρο αναλογικής εισόδου ρεύµατος I 0 – 9999 10 

I12 Ελάχιστο ρεύµα I (Imin) 0 – 20 mA 4 mA 

I13 Συχνότητα για Imin 0 – 400 Hz 0 Hz 

I14 Μέγιστο ρεύµα I (Imax) 0 – 20 mA 20 mA

I15 Συχνότητα για Imax 0 – 400 Hz 50 Hz
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Α/
Αρχική

Α Περιγραφή Εύρος Επιλογής Τιµή 

I16 Κριτήριο έλλειψης αναλογικού σήµατος 
0: Κανένα 
1: Όταν είναι < (ελάχιστης τιµής) / 2 0 
2: Όταν είναι < ελάχιστης τιµής 

I2 φιακής εισόδου P1 0 – 24 (βλέπε σελίδα 59) 0 0 Προγραµµατισµός ψη

I21  24 (βλέπε σελίδα 59) 1 Προγραµµατισµός ψηφιακής εισόδου P2 0 –

I22 λίδα 59) 2 Προγραµµατισµός ψηφιακής εισόδου P3 0 – 24 (βλέπε σε

I2 φιακής εισόδου P4 0 – 24 (βλέπε σελίδα 59) 3 3 Προγραµµατισµός ψη

I24 4 Προγραµµατισµός ψηφιακής εισόδου P5 0 – 24 (βλέπε σελίδα 59) 

I25 --- --- Κατάσταση ψηφιακών εισόδων 

I26 Κατάσταση ψηφιακών εξόδων --- --- 

I27 Φίλτρο ψηφιακών εισόδων 2 – 50 15 

I30 Προγραµµατιζόµενη ταχύτητα 4 0 – 400 Hz 30 Hz

I31 Προγραµµατιζόµ  5 0 – 400 Hzενη ταχύτητα  25 Hz

I32 Προγραµµατιζόµενη ταχύτητα 6 0 – 400 Hz 20 Hz

I33 Προγραµµατιζόµενη ταχύτητα 7 0 – 400 Hz 15 Hz

I34 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιτάχυνσης 1 ec 0 – 6000 s 3 sec 

I35 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιβράδυνσης 1  0 – 6000 sec 3 sec 

I36 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιτάχυνσης 2 sec 0 – 6000 4 sec 

I37 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιβράδυνσης 2  0 – 6000 sec 4 sec 

I38 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιτάχυνσης 3 ec 5 sec 0 – 6000 s

Ι39 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιβράδυνσης 3 ec 0 – 6000 s 5 sec 

I40 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιτάχυνσης 4  0 – 6000 sec 6 sec 

I41 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιβράδυνσης 4 sec 0 – 6000 6 sec 

I42 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιτάχυνσης 5  0 – 6000 sec 7 sec 

I43 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιβράδυνσης 5 ec 7 sec 0 – 6000 s

I44 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιτάχυνσης 6 c 0 – 6000 se 8 sec 

I45 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιβράδυνσης 6  0 – 6000 sec 8 sec 

I46 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιτάχυνσης 7 c 0 – 6000 se 9 sec 

I47 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιβράδυνσης 7  0 – 6000 sec 9 sec 
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Α/Α Περιγραφή Εύρος Επιλογής 
Αρχική
Τιµή 

I50 Προγραµµατισµός αναλογικής εξόδου τάσης 

 κινητήρα 0: Συχνότητα
1: Ρεύµα κινητήρα 
2: Τάση κινητήρα 
3: Συνεχή τάση ρυθµιστή 

0 

I51 Ρύθµιση αναλογικής εξόδου τάσης 10 – 200 % 100 %

I52 Συχνότητα FDL 0 – 400 Hz 30 Hz

I53 Συχνότητα FDB 0 – 400 Hz 10 Hz

I54 Προγραµµατισµός ψηφιακής εξόδου ΜΟ 0 – 17 (βλέπε σελίδα 68) 12 

I55 Προγραµµατισµός ψηφιακής εξόδου 30A/30B 0 – 17 (βλέπε σελίδα 68) 17 

I56 Ενεργοποίηση ψηφιακής εξόδου σφάλµατος 

 – 111 (bit set) 
:Μόνο σε σφάλµα χαµηλής τάσης 

 όλα τα άλλα σφάλµατα 
 στην αυτόµατη επανεκκίνηση 

000
Bit0
Bit1:Σε
Bit2:Όχι

010 

I60 Α/Α ρυθµιστή στροφών 1 – 32 1 

I61 Ταχύτητα σειριακής επικοινωνίας 

 
 
 

 

0: 1.200 bps
1: 2.400 bps
2: 4.800 bps
3: 9.600 bps 
4: 19.200 bps

3 

I62 Λειτουργία σε απώλεια εντολής ταχύτητας 
0: Καµία 
1: Ελεύθερο σταµάτηµα 

 2: Επιβράδυνση
0 

I63 Απόκριση σε απώλεια εντολής ταχύτητας 0.1 – 12 sec 1 sec 
 

1) Μεταπήδηση σε άλλη παράµετρο (I0).  

Η παράµετρος αυτή δίνει τη δυνατότητα στο χρήστη να οδηγηθεί γρήγορα
οπ  για παράδειγµα θέλου
υµ  «37» και αµέσως η ο

τ  έως I5). 

 και 
εύκο
τροπ

λα στην παράµετρο που θέλει να τροπ
οποιήσουµε την παράµετρο I37, θέτο

οιήσει. Εάν
ε την I0 σε

µε να 
θόνη 

µεταφέρεται στην I37. 

2) Ρύθµιση ενσωµατωµένου ποτενσιοµέ ρου – V0 (I1  

υ πορεί να ελεγχθεί και 
οι ρυθµιστές στροφών

σειράς iC5 (βλέπε παράµετρο Frq).  

Όπως έχει ήδη αναφερθεί η ταχύτητα το  κινητήρα µ µέσω 
του ενσωµατωµένου ποτενσιοµέτρου που διαθέτουν  της 
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Μέσω της παραµέτρου I1 ελέγχετε η ταχύτητα απόκρισης του ενσωµατω
νσιοµέτρου. Γ ορη απόκριση του ρυθµ στις µεταβ

του ενσωµατωµένου ποτενσιοµέτρου µικρύ  της παραµέτρου. 
Αντιθέτως, σε περίπτωση που υπάρχουν πα υν (αυξοµειώνουν 

ξ  της παραµέτρου. 
Ωστόσο, το γεγονός ότι το ποτενσιόµετρο ο κάνει να είναι 

σιτικό θό εποµένως είναι εξαιρ
 από αυτόν. 

Μέσω αµέτρων (I2,I3) και (I4,I5) 
µπορού µε πλήρως τη σχέση 
ταξ  (V0) και  

ς έτσι κάθε φορά 
το ποτ µιστή στροφών στις 

κ
Μπορ ε την 
κλίση

3) Ρ αλογικής εισόδου τάσης 0-

µένου 
ποτε ια την γρήγ ιστή στροφών ολές 

νετε την τιµή αυτής
εάζοράσιτα που επηρ

διαρκώς) την ταχύτητα του κινητήρα, αυ ήστε την τιµή αυτής
είναι ενσωµατωµένο τ

εξαιρετικά ανθεκτικό στον παρα ρυβο και ετικά 
απίθανό να επηρεάζεται

 των παρ
µε να καθορίσου

µε ύ του ποτενσιοµέτρου της
συχνότητας, προσαρµόζοντα

ενσιόµετρο του ρυθ
ανάγ ες της εφαρµογής µας. 

ούµε ακόµα και να αναστρέψουµ
 της ευθείας ορίζοντας I3 > I5. 

ύθµιση αν
10 Vdc (I6 έως I10).  

Όπως έχει ήδη αναφερθεί η ταχύτητα του πορεί να ελεγχθεί και µέσω 
της αναλογικής εισόδου τάσης V1 που διαθ ιστές στροφών της σειράς 
iC5 (βλέπε παράµετρο Frq). Στην είσοδο V ί να εφαρµοστεί µία συνεχής 

ε ε dc. Η τάση αυτή 
µπορεί να προέρχεται είτε από κάποια ε  τάσης ή από κάποιο 

Μέσω της παραµέτρου I6 ελέγχετε η ταχύτητα απόκρισης της αναλογικής εισόδου 
V ιστή στροφών στις µεταβολές του 
αναλογικού σήµατος εισόδου, µικρύνετε την τιµή αυτής της παραµέτρου. Αντιθέτως, 
σε

Μέσω των παραµέτρων (I7,I8) και (I9,I10) 
ήρως τη σχέση 

 V1 και της 

στις ανάγκες της εφαρµογής µας. 
Μπορούµε ακόµα και να αναστρέψουµε την 
κλίση της ευθείας ορίζοντας I8 > I10. 

Συχνότητα 

 κινητήρα µ
έτουν οι ρυθµ

1 µπορε
τάση µε µέγιστη τιµή έως 10 Vdc και µ λάχιστη τιµή έως 0 V

ξωτερική πηγή
εξωτερικό ποτενσιόµετρο. 

1. Για την γρήγορη απόκριση του ρυθµ

 περίπτωση που το αναλογικό σήµα (ή το περιβάλλον)  έχει παράσιτα που 
επηρεάζουν (αυξοµειώνουν διαρκώς) την ταχύτητα του κινητήρα, αυξήστε την τιµή 
αυτής της παραµέτρου. 

µπορούµε να καθορίσουµε πλ
µεταξύ της αναλογικής εισόδου
συχνότητας, προσαρµόζοντας έτσι κάθε φορά 
την αναλογική είσοδο του ρυθµιστή στροφών 

I 1

Αναλογική 
Είσοδος V1 

0 

I 8 

I 7 I  9 

Ενσωµατωµένο 
ποτενσιόµετρο 

Συχνότητα 

I 5 

I 3 

I 2 (min) I  4 (max) 
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Ρύθµιση αναλογικής εισόδου ρεύµατος 4-20 mA (I11 έως I15).  

Όπως έχει ήδη αναφερθεί η ταχύτητα του κινητήρα µπορεί να ελεγχθεί και µέσω 
της αναλογικής εισόδου ρεύµατος I που διαθέτουν οι ρυθµιστές στροφών της σειράς 
iC5 (βλέπε παράµετρο Frq). Στην είσοδο I µπορεί να εισέρχεται ένα συνεχές ρεύµα 
µε µέγιστη τιµή έως 20 mA και µε ελάχιστη τιµή έως 0 mA. Το ρεύµα αυτό µπορεί 
να προέρχεται από κάποια εξωτερική πηγή ρεύµατος π.χ. ένα αναλογικό αισθητήριο. 
Από την παράµετρο I11 ελέγχετε η ταχύτητα απόκρισης της αναλογικής εισόδου I. 

Για την γρήγορη απόκριση του ρυθµιστή στροφών στις µεταβολές του αναλογικού 
σήµατος εισόδου, µικρύνετε την τιµή αυτής της παραµέτρου. Ενώ, σε περίπτωση 
που το αναλογικό σήµα εισόδου έχει παράσιτα που επηρεάζουν (αυξοµειώνουν 

διαρκώς) την ταχύτητα του κινητήρα, αυξήστε 
την τιµή αυτής της παραµέτρου. 
Μέσω των (I12,I13) και (I14,I15) µπορούµε να 
καθορίσουµε πλήρως τη σχέση µεταξύ της 
αναλογικής εισόδου I και της συχνότητας, 
προσαρµόζοντας έτσι κάθε φορά την 
αναλογική είσοδο του ρυθµιστή στροφών στις 
ανάγκες της εφαρµογής µας. 
Μπορούµε ακόµα και να αναστρέψουµε την 

κλίση της ευθείας ορίζοντας I13 > I15. 

5) Κριτήριο έλλειψης αναλογικού σήµατος (I16).  

Η παράµετρος αυτή δίνει τη δυνατότητα στο ρυθµιστή να αντιληφθεί την απουσία 
του αναλογικού σήµατος (τάσης ή ρεύµατος) που ελέγχει τη συχνότητα. Εάν για 
παράδειγµα ο έλεγχος των στροφών του κινητήρα γίνεται µέσω της αναλογικής 
εισόδου ρεύµατος από µία πηγή ρεύµατος 4-20mA και η σύνδεση της µε τον 
ρυθµιστή διακοπεί ή η λειτουργίας της για κάποιο λόγο σταµατήσει, ο ρυθµιστής 
µπορεί να το καταλάβει και να πράξει αναλόγως. 
Με την παράµετρο I16 µπορούµε να καθορίσουµε το κριτήριο της έλλειψης του 

αναλογικού σήµατος. Οι δυνατές επιλογές είναι οι ακόλουθες : 
«0» : Κανένα, ο ρυθµιστής δεν αντιλαµβάνεται την έλλειψη αναλογικού σήµατος.
«1» : Όταν είναι µικρότερο από το µισό της ελάχιστης τιµής του. 
«2» : Όταν είναι µικρότερο από την ελάχιστη τιµή του. 
Ως ελάχιστη τιµή για το αναλογικό σήµα θεωρείται η τιµή που είναι ρυθµισµένη η 

I2, αν πρόκειται για  το ενσωµατωµένο ποτενσιόµετρο, η I7, αν πρόκειται για 
αναλογικό σήµα τάσης, ή η I12, αν πρόκειται για αναλογικό σήµα ρεύµατος. 

Συχνότητα 

I 15 

Αναλογική 
Είσοδος I 

I 13 

I 12 I  14 
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Ότ ειδοποιεί τον 

χρήστη και µπορεί είτε να συνεχίσει κανονικά την λειτουργία του κινητήρα, είτε να 
τη

 

αν ο ρυθµιστής αντιληφθεί την έλλειψη του αναλογικού σήµατος 

ν σταµατήσει επιβραδύνοντάς τον ή διακόπτοντας ακαριαία την τάση τροφοδοσίας 
του. Η επιλογή του τρόπου αντίδρασης του ρυθµιστή σε περίπτωση έλλειψης του 
αναλογικού σήµατος γίνεται µέσω της παραµέτρου I62. 
Τέλος µέσω της παραµέτρου I63 µπορεί να προστεθεί στο κριτήριο της έλλειψης 

του αναλογικού σήµατος και µία χρονο-καθυστέρηση. Έτσι το αναλογικό σήµα θα
πρέπει να ικανοποιεί το κριτήριο έλλειψης επί ένα ορισµένο χρόνο προκειµένου ο 
ρυθµιστής να θεωρήσει ότι χάθηκε. 

6) Προγραµµατισµός ψηφιακών εισόδων P1 έως P5 (I20 έως I24).  

4 µπορούµε να καθορίσουµε τη λειτουργίαΜέσω των παραµέτρων I20 έως I2  των 
 προγραµµατιζόµενων ψηφιακώ

Οι δυνατές επιλογές – λειτουργίες 

» : Εντολή εκκίνησης µε ανάστρο
«2» : Επείγουσα διακοπή ου cy Stop) 
«3»  ρυθ  

 (λιγότερο σηµαντικό ψηφίο) 
« ενο σηµαντικό ψηφίο) 
«7» : Επιλογή προγραµµατιζόµενης ταχύτητας (περισσότερο σηµαντικό ψηφίο) 
«

ιακό ποτενσιόµετρο) 
«

«
« οικτού βρόχου 
« χο του ρυθµιστή 
«

αυτών. 

πέντε ν εισόδων P1 έως P5 αντίστοιχα. 
είναι οι ακόλουθες : 

ρά περιστροφής 
φη φορά περιστροφής 
ργίας του ρυθµιστή (Emergen

 
«0» : Εντολή εκκίνησης µε ορθή φο
«1

της λειτ
µιστή σε : Επαναφορά του λειτουργία µετά από σφάλµα (Reset) 

«4» : Ενεργοποίηση της ταχύτητας JOG (F20) 
«5» : Επιλογή προγραµµατιζόµενης ταχύτητας

6» : Επιλογή προγραµµατιζόµενης ταχύτητας (επόµ

8» : Επιλογή χρόνου επιτάχυνσης/επιβράδυνσης (λιγότερο σηµαντικό ψηφίο) 
«9» : Επιλογή χρόνου επιτάχυνσης/επιβράδυνσης (επόµενο σηµαντικό ψηφίο) 

«10» : Επιλογή χρόνου επιτάχυνσης/επιβράδυνσης (περισσότερο σηµαντικό ψηφίο) 
«11» : Ενεργοποίηση της πέδησης του κινητήρα µε συνεχή τάση (F12) 
«12» : Ενεργοποίηση των 2ων ρυθµίσεων (παράµετροι Η81 έως και Η90) 
«15» : Αύξηση της ταχύτητας του κινητήρα (ψηφ

16» : Μείωση της ταχύτητας του κινητήρα (ψηφιακό ποτενσιόµετρο)  
«17» : Λειτουργία αυτοσυγκράτησης (µπουτόν STOP) 
«18» : Σή

19» : Σ
µα εξωτερικού σφάλµατος – σε ηρεµία ανοικτό (Normal Open) 
ήµα εξωτερικού σφάλµατος – σε ηρεµία κλειστο (Normal Close) 

21» : Μετάβαση από λειτουργία κλειστού βρόχου σε λειτουργία αν
22» : Μετάβαση από έλεγχο µέσω RS485 σε τοπικό έλεγ
23» : “Πάγωµα” αναλογικής εισόδου 

«24» : “Πάγωµα” επιτάχυνσης και επιβράδυνσης 
 
Στη συνέχεια εξηγούνται αναλυτικά όλες οι δυνατές τιµές των παραµέτρων 
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Εντολή εκκίνησης µε ορθή ή ανάστροφη φορά περιστροφής 
∆ύο από τις ψηφιακές εισόδους µπορούν να χρησιµοποιηθούν προκειµένου να 

δοθεί εντολή στον ρυθµιστή να εκκινήσει τον κινητήρα µε την ορθή ή την 
ανάστροφη φορά περιστροφής (βλέπε παράµετρο Drv). Αυτό γίνεται 
προγραµµατίζοντας δύο ψηφιακές εισόδους σε «0» και «1» αντίστοιχα. Σύµφωνα µε 
τη

ncy Stop)

ν εργοστασιακή ρύθµιση του ρυθµιστή στροφών, οι ψηφιακές είσοδοι P1 και P2 
είναι ήδη προγραµµατισµένες µε τις λειτουργίες αυτές. 

Συχνότητα Συχνότητα 

P1-CM ON 

Επείγουσα διακοπή της λειτουργίας του ρυθµιστή (Emerge  
 

τ y Stop), 
π  την εργοστασιακή ρύθµιση του 
ρ ε τη 
λ

Μία από τις ψηφιακές εισόδους µπορεί να χρησιµοποιηθεί για την άµεση διακοπή
ης τάσης τροφοδοσίας του κινητήρα (λειτουργία Emergenc
ρογραµµατίζοντάς την σε «2». Σύµφωνα µε
υθµιστή στροφών, η ψηφιακή είσοδος P3 είναι ήδη προγραµµατισµένη µ
ειτουργία αυτή. 

Επαναφορά του ρυθµιστή σε λειτουργία µετά από σφάλµα (Reset) 
Όταν κατά τη λειτουργία προκύψει κάποιο σφάλµα, ο ρυθµιστής διακόπτει την 

τ  
π ε λειτουργία 
µ ου είτε να 
ε  λειτουργία 
« η ψηφιακή 
ε γία αυτή. 

ροφοδοσία του κινητήρα µε τάση και στην οθόνη αναγράφεται η αιτία που
ροκάλεσε το σφάλµα. Προκειµένου να επαναφέρουµε το ρυθµιστή σ
πορούµε είτε να πατήσουµε το πλήκτρο «Stop/Reset» του πληκτρολογί
νεργοποιήσουµε την ψηφιακή είσοδο που είναι προγραµµατισµένη µε τη
3». Σύµφωνα µε την εργοστασιακή ρύθµιση του ρυθµιστή στροφών, 
ίσοδος P4 είναι ήδη προγραµµατισµένη µε τη λειτουρ

Ενεργοποίηση της ταχύτητας JOG 
Μία από τις ψηφιακές εισόδους µπορεί να χρησιµοποιηθεί για την ενεργοποίηση 

τ  
J µφωνα µε την εργοστασιακή ρύθµιση του 
ρ ι ήδη προγραµµατισµένη µε τη 
ειτουργία αυτή. 

ης ταχύτητας JOG, προγραµµατίζοντάς την σε «4». Το πόσο θα είναι η ταχύτητα
OG ορίζεται στην παράµετρο F20. Σύ
υθµιστή στροφών, η ψηφιακή είσοδος P5 είνα
λ

P1-CM 

t 

ON 

P2-CM ON 

Ορθή 

Ανάστροφη 

t 

φορά 

φορά 

t 

Drv = «1» 

t 

t 

t 

P2-CM ON

Ορθή 

Drv = «2»

φορά 

Ανάστροφη 
φορά 
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Προγραµµατιζόµενες ταχύτητες 

Τρεις από τις ψηφιακές είσοδους P1 έως 
και P5 µπορούν να χρησιµοποιηθούν για 
την ενεργοποίηση έως κ ι 8 
προγραµµατιζόµενων ταχυτήτων. Η 
επιλογή αυτών των προγραµµατιζόµενων 
ταχυτήτων βασί

α

ζεται στο δυαδικό σύστηµα 
αρίθµ ψηφιακή είσοδος που 
έχει προγραµµατιστεί σε «5» είναι το 
λιγότερο αντικό ψηφίο, η ψηφιακή 
είσοδος που  προγραµµατιστεί σε «6» 
είναι το  επόµενο σηµαντικό ψηφίο 
και η ψηφιακή είσοδος που έχει 
προγραµµατιστεί σε «7» είναι το
περισσότερο µαντικό ψηφίο. Έτσι, εάν 
Ι22=«5», και Ι24=«7», οι 8 
προγραµµατιζόµενες τα  ελέγχονται 

, P4, και P5 

o 1 No 2 No 3 No 4 No 5 No 6 No 7 

ησης, όπου η 

σηµ
 έχει

 αµ ςέσω

 
 ση

Ι23=«6» 
χύτητες

από τις ψηφιακές εισόδους P3
και επιλέγονται σύµφωνα µε τον ακόλουθο 
πίνακα. 

 

 Ταχύτητα 
No 0 

Ταχύτητα 
N

Ταχύτητα Ταχύτητα Ταχύτητα Ταχύτητα Ταχύτητα Ταχύτητα 

Συχνότητα 

t 

P3-CM ON ON t 

P4-CM ON ON t 

P5-CM ON t 

P1-

ON ON 

Ταχ. 
1 

Ταχ. 
2 

Ταχ. 
3 

Ταχ. 
4 

Ταχ. 
5 

Ταχ. 
6 

Ταχ. 
7 

Ταχ. 
0 

CM ON t 

CM ON t 
P2-

P3 οικτό κλειστό ανοικτό κλειστό ανοικτό κλειστό ανοικτό κλειστό αν

P4 ανοικτό ανοικτό κλειστό κλειστό ανοικτό ανοικτό κλειστό κλειστό

P5 ανοικτό ανοικτό ανοικτό ανοικτό κλειστό κλειστό κλειστό κλειστό
 
Στον ανωτέρω πίνακα «κλειστό» σηµαίνει συνδεδεµένο (βραχυκυκλωµένο) µε τον 

ακροδέκτη CM, ενώ «ανοικτό» σηµαίνει αποσυνδεδεµένο από τον ακροδέκτη CM.  
Η ταχύτητα No 0 καθορίζεται από την πρώτη παράµετρο της οµάδας βασικών 

ρυθµίσεων (εάν Frq = «0» ή «1») , από το ενσωµατωµένο ποτενσιόµετρο (εάν Frq = 
«2  Frq = «3» ή «4»). ») ή από τις αναλογικές εισόδους (εάν
Οι ταχύτητες No 1, No 2 και No 3 καθορίζονται αντίστοιχα από τις παραµέτρους 

St1, St2 και St3 της οµάδας βασικών ρυθµίσεων. 
Ενώ οι ταχύτητες No 4, No 5, No 6 και No 7 καθορίζονται αντίστοιχα από τις 

παραµέτρους Ι30, Ι31, Ι32 και Ι33 της οµάδας καθορισµού εισόδων και εξόδων. 
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Προγραµµατιζόµενοι χρόνοι επιτάχυνσης και επιβράδυνσης 

Τ
µ
ε πο χρό επι
κ επι  τω
π
κ
σ
ε ς
ε λ
ψ
σ
ψηφίο ι ς  
π σ
π
Ι2

 και επιβράδυνσης ενεργοποι
 

Χρόνοι 
No 0 

Χρόν
No 1 

Χρόνοι 
No 2 

Χ όν
No 3  No 5 No 6 No 7 

ρεις από τις ψηφιακές είσοδους P1 έως P5 
πορούν να χρησιµοποιηθούν για την 
νεργο ίηση έως και 8 νων τάχυνσης 
αι επιβράδυνσης. Η λογή αυτών ν 
ρογραµµατιζόµενων χρόνων επιτάχυνσης 
αι επιβράδυνσης βασίζεται στο δυαδικό 
ύστηµα αρίθµησης, όπου η ψηφιακή 
ίσοδο  που έχει προγραµµατιστεί σε «8» 
ίναι το ιγότερο σηµαντικό ψηφίο, η 
ηφιακή είσοδος που έχει προγραµµατιστεί 
ε «9» είναι το αµέσως επόµενο σηµαντικό 

κα η ψηφιακή είσοδο  που έχει 
ρογραµµατιστεί ε «10» είναι το 
ερισσότερο σηµαντικό ψηφίο.  
4=«10», οι 8 προγραµµατιζόµενοι χρόνοι 
ούνται σύµφωνα µε τον ακόλουθο πίνακα. 

οι 
 

Χρόνοι 
No 4

Χρόνοι Χρόνοι Χρόνοι 

Συχνότητα 

P3-CM ON 

t 

t 

P4-CM ON t 

P5-CM ON t 

P1-CM ON t 

ON ON ON 

ON 

Τελική 
Συχν. 

t 0 t 1 t 2 t 3 t 4 t 5 t 6 t 7 

Έτσι, εάν Ι22=«8», Ι23=«9» και 
επιτάχυνσης

 οι ρ

P3 ανοικτό κλειστό ανοικτό κλειστό ανοικτό κλειστό ανοικτό κλειστό

P4 ανοικτό ανοικτό κλειστό κλειστό ανοικτό αν  κλ κλοικτό ειστό ειστό

P5 ανοικτό ανοικτό ανοικτό ανοικτό κλειστό κ κ κλειστό λειστό λειστό
 
Στον

ακρ
 ανωτέρω

δέκτη CM
 πίνακα

, ενώ «αν
 « »  συνδεδε ένο  

ο ο µ σ έν  η

 ένα σύστηµα αυτοµάτου 
ελ

η 

κλειστό
ικτό» ση

σηµαίνει
αίνει απο

µ
υνδεδεµ

 (βραχυκυκλω
ο από τον

µένο
ακροδέκτ

) µε τον
 CM.  

Οι χρόνοι επιτάχυνσης και επιβράδυνσης No 0 καθορίζονται αντίστοιχα από τις 
παραµέτρους ACC και DEC της οµάδας βασικών ρυθµίσεων 
Οι χρόνοι επιτάχυνσης και επιβράδυνσης No 1 έως No 7 καθορίζονται αντίστοιχα 

από τις παραµέτρους Ι37 έως Ι47 της οµάδας καθορισµού εισόδων και εξόδων. 
Με αυτή τη λειτουργία µπορεί πολύ εύκολα ο χειριστής ή
έγχου (PLC) να αλλάζει τους χρόνους επιτάχυνσης και επιβράδυνσης, όποτε αυτό 

κρίνεται αναγκαίο. Η ανάγκη αυτή παρουσιάζεται αρκετά συχνά σε εφαρµογές όπου 
αδράνεια του φορτίου δεν είναι σταθερή και δεδοµένη αλλά µεταβαλλόµενη όπως 

είναι η περίπτωση ενός βαγονέτου, το οποίο φεύγει γεµάτο (µεγάλη αδράνεια) αλλά 
επιστρέφει άδειο (µικρή αδράνεια).  
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Πέδηση του ηλεκτροκινητήρα µε συνεχή τάση 
Οι ψηφιακές είσοδοι P1 έως P5 µπορούν να χρησιµοποιηθούν για την πέδηση του 

τίζοντας µ α από αυτές σε κατάσταση «11». 
ε την I22 σε «11», τότε κάθε φορά που η 
και ο κινητήρας είναι σταµατηµένος, ο 
ία τυλίγµατα του κινητήρα συνεχή τάση. Σε 
 σε ειτουργία η εντολή για π δησή του µε 
εχούς τάσης πέδησης εξαρτάτα  από τη τιµή 
θµίσεων). 

παραµέτρων

κινητήρα µε συνεχή τάση, προγραµµα ί
για παράδειγµα προγραµµατίσουµ

ψηφιακή είσοδος P3 ενεργοποιείται  
ρυθµιστής εφαρµόζει σε δύο από τα τρ
περίπτωση που ο κινητήρας βρίσκεται λ έ
συνεχή τάση αγνοείται. Η τιµή της υν ι
της παρα έτρου 1 (Ο άδα  ρυ

Ενεργοποίηση εναλλακτικής οµάδας 

Εάν 

 σ
µ  F 2 µ ειδικών

 
 µπορούν να χρησιµοποιηθούν για την 
ς παραµέτρων (παράµετροι H81 έως H90), 
ε κατάσταση «12». Εάν για παράδε µα 
ότε η εναλλακτική οµάδα παραµ

Οι ψηφιακές είσοδοι P1 έως P5
γοποίηση της εναλλακτικής οµ δα
ραµµατίζοντας µία από αυτές σ ιγ

προγραµµατίσουµ  I22 σε «12», τ έτρων (H81 
έω

 
ενερ ά
προγ

ε την
ς H90) θα ενεργοποιείται κάθε φορά που η ψηφιακή είσοδος P3 ενεργοποιείται.  

Ψηφιακό ποτενσιόµετρο 
Οι ψηφιακές είσοδοι µπορούν να 

ι ού τ λα  
ύτη υ κινητήρα, δύο ν 
κ ο τι   

,  I23=«16»  
ί 3 ενεργοποιη  

ι 

χρησ
ταχ

µοποιηθ
τας το

ν για ην αλ
µέσω 

γή της
 απλώ

πλή τρων, δίν ντας τις µές «15» και «16»
σε δύο οποιεσδήποτε ψηφιακές εισόδους. 
Έτσι
η ε

εάν I22=«15» 
σοδος P

και
 είναι 

τότε όσο
µένη, η

συχνότητα αυξάνεται και ο κινητήρας 
επιταχύνει. Όσο η είσοδος P4 είναι 
ενεργοποιηµένη, η συχνότητα µειώνεται κα
ο κινητήρας επιβραδύνει. 

Εκκίνηση και στάση µέσω πλήκτρων START/STOP 

M 

Οι ψηφιακές είσοδοι µπορούν να χρησιµοποιηθούν για 
την εκκίνηση και τη στάση του κινητήρα µέσω δύο 

ι από τις ψηφιακές εισόδους P1 και P2. 

P1-C

P4-

απλών πλήκτρων (start/stop), δίνοντας την τιµή «17» σε 
µία από τις ψηφιακές εισόδους P1 έως P5. Έτσι, εάν 
I22=«17» τότε η είσοδος P3 παίζει το ρόλο της 
αυτοσυγκράτησης (πλήκτρο STOP). 

Θα πρέπει βέβαια να έχουµε ρυθµίσει και την παράµετρο Drv σε «1» προκειµένου 
η εκκίνηση του κινητήρα να ελέγχετα

P3
(+)

-CM 
 

CM 
(-) 

ON 

Συχνότητα 

t 

t 

ON t 

ON t 

P1 P2 P3 CM 
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Σήµα εξωτερικού σφάλµατος 
Οι ψηφιακές είσοδοι µπορούν να χρησιµοποιηθούν για την διακοπή της 

λειτουργίας του κινητήρα και του ρυθµιστή λόγω εξωτερικού σφάλµατος, δίνοντας 
την τιµή «18» ή «19» σε µία από τις ψηφιακές εισόδους P1 έως P5.  
Έτσι, εάν I24=«18» τότε, όσο η ψηφιακή είσοδος P5 είναι απενεργοποιηµένη 

(αποσυνδεδεµένη από το CM),  o ρυθµιστής στροφών λειτουργεί κανονικά. Όταν 
όµως η ψηφιακή είσοδος P5 ενεργοποιηθεί (βραχυκυκλωθεί µε το CM), τότε η 
λειτουργία του κινητήρα διακόπτεται λόγω ύπαρξης εξωτερικού σφάλµατος. 
Αντιθέτως, εάν I24=«19» τότε, όσο η ψηφιακή είσοδος P5 είναι ενεργοποιηµένη 

(β ών λειτουργεί κανονικά. Όταν 
όµ

ί

Μετάβαση από λειτουργία κλειστού βρόχου σε λειτουργία ανοικτού βρόχου

ραχυκυκλωµένη µε το CM),  o ρυθµιστής στροφ
ως η ψηφιακή είσοδος P5 απενεργοποιηθεί (αποσυνδεθεί από το CM), τότε η 

λειτουργία του κινητήρα διακόπτεται λόγω ύπαρξης εξωτερικού σφάλµατος. 
Για παράδειγµα, στην ε σοδο αυτή θα µπορούσε να συνδεθεί η θερµική προστασία 

του κινητήρα (θερµίστορ, ή διµεταλλικό στοιχείο). 

 
έως P5 µπορούν να χρησιµοποιηθούν για να µεταβούµε 

 του κλειστού βρόχο τη   κ
αντίστροφα. Έτσι, εάν η λειτουργία τ µ
(βλέπε παράµετρο H40) και I22=«2
ενεργοποιηθεί, η λειτουργία του κλεισ
(αισθητήριο) αγνοείται και οι στροφ α 
αναφοράς. Όταν η ψηφιακή είσοδος P3

 στη λειτουργία του κλειστού βρ χο
ετάβαση από τον ένα τρόπο λ το  ί ί  
ητήρας εί σταµατηµένος. 

ετάβαση α  µέσω RS485 σ τή

Οι ψηφιακές είσοδοι P1 
πό τη λειτουργία υ σ  λειτουργία του ανοικτού βρόχου αι 

ου κλειστού βρόχου είναι ενεργοποιη ένη 
1» τότε, όταν η ψηφιακή είσοδος P3 
τού βρόχου σταµατά, το σήµα ανάδρασης 
ές ελέγχονται απ’ ευθείας από το σήµ

α

 απενεργοποιηθεί ο ρυθµιστής επανέρχεται 
υ. 
υργίας στον άλλο µπορε  να γ νει µόνο όταν 

ε τοπικό έλεγχο του ρυθµισ

πάλι ό
Η µ

ο ιν
ει

ναι  κ

Μ πό έλεγχο  
ελέγχονται µέσω σειριακής 

επ οι ψηφιακές είσοδοι µπορούν 
σ οι ν ε

I22=«22» ,  
εντολές που λαµβάνει µέσω
γίνεται µέσω του ψηφιακού 
του ρυθµιστή επανέρχεται π κ
Η µετάβαση από τον ένα να γίνει µόνο όταν 

ο 

Όταν η εκκίνηση και η ταχύτητα του κινητήρα 
ικοινωνίας RS485 (βλέπε παραµέτρους Drv και Frq) 
 χρη ιµοπ

τότε
ηθού
όταν

προκ
η ψηφιακή

ιµένου να µεταφέρουµε τον έλεγχο τοπικά. Έτσι, εάν 
 είσοδος P3 ενεργοποιηθεί, ο ρυθµιστής αγνοεί τις 

 της σειριακής επικοινωνίας και ο έλεγχος του κινητήρα 
χειριστηρίου του. Όταν η P3 απενεργοποιηθεί, ο έλεγχος 
άλι στη σειριακή επι οινωνία. 
τρόπο λειτουργίας στον άλλο µπορεί 

να

κινητήρας είναι σταµατηµένος. 
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“Πάγωµα” αναλογικής εισόδου 

ι

 ελέγχει τις  

»
 P3 

λέγχου, 
κρ

Οι ψηφιακές είσοδο  P1έως P5 µπορούν να 
χρησιµοποιηθούν για το “πάγωµα” της 
αναλογικής εισόδου, που
στροφές, προγραµµατίζοντας µία από αυτές 
σε κατάσταση «23». Έτσι εάν η ταχύτητα 
ελέγχεται από την αναλογική είσοδο τάσης 
V1 (βλέπε παράµετρο Frq) και I22=«23 , 
τότε, κάθε φορά που η ψηφιακή είσοδος
ενεργοποιείται, οι διακυµάνσεις της τάσης 
V1 παύουν να επηρεάζουν την ταχύτητα του 
κινητήρα. Όσο η ψηφιακή είσοδος P3 

παραµένει ενεργοποιηµένη, ο ρυθµιστής αγνοεί τις µεταβολές της τάσης ε
ατώντας στη µνήµη του την τιµή που αυτή είχε κατά την ενεργοποίηση. 

“Πάγωµα” επιτάχυνσης και επιβράδυνσης 
Οι ψηφιακές είσοδοι P1 έως P5 µπορούν να χρησιµοποιηθούν για το “πάγωµα” 

τη

ς

ς επιτάχυνσης ή της επιβράδυνσης του κινητήρα, προγραµµατίζοντας µία από 
αυτές σε κατάσταση «24». Έτσι εάν ο κινητήρας επιταχύνει και I22=«24», τότε, 
όταν η ψηφιακή είσοδος P3 ενεργοποιηθεί, η επιτάχυνση διακόπτεται. Όσο η 
ψηφιακή είσοδος P3 παραµένει ενεργοποιηµένη, η ταχύτητα του κινητήρα 
παραµένει σταθερή και ίση µε αυτήν που ο κινητήρας είχε τη στιγµή της 
ενεργοποίηση . Μόλις η ψηφιακή είσοδος P3 απενεργοποιηθεί η επιτάχυνση του 
κινητήρα συνεχίζεται, προκειµένου η ταχύτητα του να γίνει ίση µε την επιθυµητή. 

7) Κατάσταση ψηφιακών εισόδων (I25).  

Από την παράµετρο I25 µπορούµε να δούµε την κατάσταση των ψηφιακών 
εισόδων, σύµφωνα µε το ακόλουθο σχήµα: 

Όπου : 

Bit4 Bit3 Bit2 Bit1 Bit0

P5 P4 P3 P2 P1 
 

8) Κατάσταση ψηφιακής εξόδου (I26).  

Οµοίως, από την παράµετρο I26 µπορούµε να δούµε την κατάσταση των 
ψηφιακών εξόδων MO – EXTG (Bit0) και 30A/30B – 30C (Bit1). 

9) 

Τάση Ελέγχου V1, 
Συχνότητα 

t 

P3-CM 
ON t 

Τάση Ελέγχου V1 

Συχνότητα 

Bit 4 Bit 0 

1:ON 

0:OFF 
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Φίλτρο ψηφιακών εισόδων (I27).  

χετ
ει Για την γρ ριση τ
ψηφιακών εισόδων, ετε την τι
περίπτωση που τα ψηφιακά σήµατα ει
λειτουργία του ρυθµιστή, αυξήστε την τι

10) Προγραµµατιζόµενες ταχύτητες 

Μέσω τ αι η ταχύτητα απόκρισης των ψηφιακών 
ου ρυθµιστή στροφών στις µεταβολές των 
µή αυτής της παραµέτρου. Αντιθέτως, σε 
σόδου έχουν παράσιτα που επηρεάζουν τη 
µή αυτής της παραµέτρου. 

(I30 έως I33). 

ης παραµέτρου I27 ελέγ
σόδων. ήγορη απόκ

µικρύν

 

ι I33 καθορίζονται αντίστοιχα η 4η, η 5η, η 
τα (βλέπε και παραµέτρους I20 έως και I24 – 

11) 

Από τις παραµέτρους I30, I31, I32 κα
αι η 7η προγραµµατιζόµενη ταχ τη

Προγραµµατιζόµενες  ταχύτητες). 

ς I47). 

6η κ ύ

Προγραµµατιζόµενοι χρόνοι επιτάχυνσης και επιβράδυνσης (I34 έω  

νται αντίστοιχα οι προγραµµατιζόµενοι 
χρ
Από τις παραµέτρους I34 έως I47 καθορίζο
όνοι επιτάχυνσης και επιβράδυνσης No1 έως No7. Η επιλογή και η ενεργοποίηση 

αυτών των χρόνων επιτάχυνσης και επιβράδυνσης γίνεται από τις 
προγραµµατιζόµενες ψηφιακές εισόδους P1έως P5 (βλέπε και παραµέτρους I20 έως 
και I24 – Προγραµµατιζόµενοι χρόνοι επιτάχυνσης και επιβράδυνσης). 

12) Αναλογική έξοδος τάσης AM (I50 και I51).  

Στους ρυθµιστές της σειράς iC5 η αναλογική έξοδος AM (0-10VDC) µπορεί να 
µεταβάλλεται ανάλογα µε τη συχνότητα, το ρεύµα, την τάση λειτουργίας του 
κι ό του ρυθµιστή. Η παράµετρος I50 
χρησι ξαρτάται η αναλογική έξοδος AM. 

ται από το ρεύµα του κινητήρα. 
εξαρτάται απ ση του κινητήρα. 

Εάν I50 = «3», η αναλογική έξοδος  από τη συνεχή µ . 
Η παράµετρος I51 χρησιµοποιείται  τον καθορισ τη  α του 

µετρούµενου µεγέθους (συχνότητα, ρεύµα ή τάση) και τη να ικ εξόδου ης 
AM, σύ να µε τις ακόλουθες εξισώσεις :

AM = (Συχνότητα Κινητήρα / Μέγιστη Συχνότητα) × 10Volt × I51 / 100 

νητήρα, ή τη συνεχή τάση στο εσωτερικ
µοποιείται για να καθοριστεί από τι θα ε

Εάν I50 = «0», η αναλογική έξοδος εξαρτάται από τη συχνότητα του κινητήρα. 
Εάν I50 = «1», η αναλογική έξοδος εξαρτά

ό την τάΕάν I50 = «2», η αναλογική έξοδος 
 εξαρτάται  τάση του ρυθ ιστή

µό 
ς α

ς σχέσης
λογ

µετ ξύ 
 τάσ

 για
 
 

ής 
µφω

Όταν I50 = «0» : 

όπου η Μέγιστη Συχνότητα είναι ορισµένη από την παράµετρο F21. 
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Ότ

FM = (Τάση Ρυθµιστή / Μέγιστη Τάση) × 10Volt × I41 / 100 

I52 και I53). 

αν I50 = «1» : 
AM = (Ρεύµα Κινητήρα / Ονοµαστικό Ρεύµα) × 10Volt × I51 / 150 

όπου το Ονοµαστικό Ρεύµα είναι ορισµένο από την παράµετρο H33. 
Όταν I50 = «2» : 

AM = (Τάση Κινητήρα / Μέγιστη Τάση) × 10Volt × I51 / 100 
όπου η Μέγιστη Τάση είναι 282VAC. 
Όταν I40 = «3» : 

όπου η Μέγιστη Τάση είναι 400VDC. 

13) Συχνότητες FDL και FDB (  

  
FD
Οι παράµετροι I52 και I53 χρησιµοποιούνται για τον καθορισµό των συχνοτήτων
L και FDB αντίστοιχα. Οι συχνότητες FDL και FDB χρησιµοποιούνται για την 

ανίχνευση της συχνότητας λειτουργίας του κινητήρα (βλέπε παράµετρο I54). 

14) Προγραµµατισµός ψηφιακής εξόδου MO (I54).  

Μία από τις προγραµµατιζόµενες ψηφιακές εξόδους, που οι ρυθµιστές στροφών 
της σειράς iC5 διαθέτουν, είναι η MO – EXTG. 

ναι τύπου τρανζίστορ και δεν 

 να 
νει 

lay, µε 

 
50m  
ασ

η EXTG.  
µέτρου I54 µπορούµε να καθορίσουµε τη λειτουργία της 

προγρα
 µία 

προς µια όλες οι δυνατές επιλογές – λειτουργίες αυτής της παραµέτρου. 

Η ψηφιακή αυτή έξοδος εί
µπορεί να δεχθεί τάσεις υψηλότερες των 24VDC. Σε 
περίπτωση που η ψηφιακή έξοδος MO τροφοδοτηθεί µε 
220VAC σηµαντική βλάβη θα προκληθεί στο ρυθµιστή ! 
Εάν το φορτίο που πρόκειται να οδηγήσει η MO πρέπει
τροφοδοτηθεί µε εναλλασσόµενη τάση ή καταναλώ
περισσότερο από 50mA χρησιµοποιήστε ένα micro-re
πηνίο 24VDC, σαν ενδιάµεσο στάδιο. 

Σε κάθε περίπτωση το καταναλισκόµενο ρεύµα δεν θα πρέπει να υπερβαίνει τα
A και η τάση τροφοδοσίας στον ακροδέκτη MO θα πρέπει να ασφαλίζεται από

φάλεια ταχείας τήξεως 50mA.Τέλος ιδιαίτερη προσοχή θα πρέπει να δοθεί στην 
πολικότητα της σύνδεσης του τροφοδοτικού. Το πλην (–) του τροφοδοτικού θα 
πρέπει πάντοτε να συνδέεται µε τον ακροδέκτ
Μέσω της παρα

µµατιζόµενης ψηφιακής εξόδου MO – EXTG. 
Στη συνέχεια αναφέρονται συνοπτικά και ακολούθως εξηγούνται αναλυτικά

Πηνίο
Relay 

MO EXTG 

24V DC 
Τροφοδοτικό + 
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 « αι όταν f = f  ± FDB/2 
«1» 
«2» 
«  FDB/2 
« ≥ FDL 
«5»  υπερφόρτισης (F54 και F55) 
«6» sec 
«  (F59) 
«8» : Ενεργοποιείται όταν συµβεί σφάλµα υπέρτασης 
« ψης τάσης 

«

« αµατηµένος 
«14» : Ενεργοποιείται όταν οι στροφές του ηλεκτροκινητήρα έχουν σταθεροποιηθεί 
«

ι σε κατάσταση σφάλµατος 
ιείτα

 

Αν σ χν

0» : Ενεργοποιείτ Ref

: Ενεργοποιείται όταν f = f  = FDL ± FDB/2 Ref

: Ενεργοποιείται όταν f = FDL ± FDB/2 
3» : Ενεργοποιείται όταν f ≥ FDL και απενεργοποιείται όταν f < FDL -

 DB/2 και απενεργοποιείται όταν f 4» : Ενεργοποιείται όταν f < FDL - F
: Λειτουργία προειδοποίησης
: Ενεργοποιείται όταν Iκιν. > 1.5 x Iον. για χρόνο µεγαλύτερο από 36 

µατη αντιµετώπιση υπερφόρτισης7» : Ενεργοποιείται µαζί µε την αυτό

9» : Ενεργοποιείται όταν συµβεί σφάλµα έλλει
10» : Ενεργοποιείται όταν συµβεί σφάλµα υπερθέρµανσης 

«11» : Ενεργοποιείται όταν χαθεί η εντολή ταχύτητας (I16, I62 και I63) 
«12» : Ενεργοποιείται όταν ο ηλεκτροκινητήρας είναι σε λειτουργία 

13» : Ενεργοποιείται όταν ο ηλεκτροκινητήρας είναι στ

15» : Ενεργοποιείται όταν η λειτουργία «Speed-Search» ενεργοποιηθεί (H22-H25)
«16» : Ενεργοποιείται όταν ο ρυθµιστής δεν είνα

ι όταν ο ρυθµιστής είναι σε κατάσταση σφάλµατος 

ότητας λειτουργίας του κινητήρα

«17» : Ενεργοπο

ίχνευ η της συ  
Όταν η παράµετρος  «4», 

ενεργοποιείται κάθε φ
πάνω ή κάτω  
παραµέτρ ι I

 I54 έχει τιµές από «0» έως η ψηφιακή έξοδος MO 
ορά που η συχνότητα λειτουργίας του κινητήρα βρίσκεται 
ένα συγκεκριµένο όριο. Το όριο αυτό ορίζεται από τις 
53 (συχνότητες FDL και FDB). 

  από
ς I52 καου

I54 = «0» 
Όταν η παράµετρος I54 έχει την τιµή «0», η 
έξοδος MO ενεργοποιείται όταν η τρέχουσα 
συχνότητα λειτουργίας του κινητήρα είναι 
ίση µε την επιθυµ

Συχνότητα 

MO-E

ητή, µε προσέγγιση ± 0.5 x 
ο  

ψηφιακό χειριστήριο ή από τις 

FDB. Η συχνότητα FDB καθ ρίζεται από την 
Ι53, ενώ η επιθυµητή συχνότητα λειτουργίας 
δίνεται από το 
αναλογικές εισόδους (βλέπε παράµετρο Frq). XTG ON t 

I53 / 2 

Επιθυµητή Συχνότητα 

t 
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I54 = «1» 

ετρος I54 έχει την τιµή «1», η 
 κάθε φορά πού η 

α συχνότητα λειτουργίας του 
ε 

 x 
FDL και FDB 

τις 

Όταν η παράµ
ενεργοποιείταιέξοδος MO 

τρέχουσ
κινητήρα, αλλά και η επιθυµητή, είναι ίση µ
τη συχνότητα FDL, µε προσέγγιση ± 0.5
FDB. Οι συχνότητες 
καθορίζονται αντίστοιχα από 
παραµέτρους I52 και Ι53. 

I54 = «2» 
Όταν η παράµετρος I5
έξοδος MO ενεργοποι

4 έχει την τιµή «2», η 
είται κάθε φορά πού η 
α λειτουργίας του 

επιθυµητή) 
τα FDL, µε 
χνότητες FDL 
τοιχα από τις 

τρέχουσα συχνότητ
κινητήρα (ανεξαρτήτως από την 
είναι ίση µε τη συχνότη
προσέγγιση ± 0.5 x FDB. Οι συ
και FDB καθορίζονται αντίσ
παραµέτρους I52 και Ι53. 

I54 = «3» 
µήΌταν η παράµετρος I54 έχει την τι

έξοδος MO ενεργοποιείται όταν η

MO- ON EXTG 

Συχνότητα 

t 

t 

  I53 / 2 
I52 

Επιθυµητή Συχνότητα 

MO-EXTG ON t 

Συχνότητα 

t 

I53 / 2 

ON 

I52 

Συχνότητα 

 «3», η 
 συχνότητα 

ι µεγαλύτερη ή ίση από τη 
 ενώ απενεργοποιείται όταν 

τις παραµέτρους I52 και Ι53. 

λειτουργίας γίνε
συχνότητα FDL,
η συχνότητα λειτουργίας γίνει µικρότερη από 
τη συχνότητα FDL κατά FDB/2. Οι 
συχνότητες FDL και FDB καθορίζονται 
αντίστοιχα από 

I54 = «4» 
Όταν η I54 έχει την τιµή «4», η MO 
ενεργοποιείται όταν η συχνότητα λειτουργίας 
γίνει µικρότερη από τη συχνότητα FDL, κατά 
FDB/2, ενώ απενεργοποιείται όταν η 
συχνότητα λειτουργίας γίνει µεγαλύτερη ή 
ίση από τη συχνότητα FDL. Οι συχνότητες 
FDL και FDB καθορίζονται αντίστοιχα από 
τις παραµέτρους I52 και Ι53. 

MO-EXTG 

t 

t 

I53 / 2 
I52 

ON 

Συχνότητα 

MO-EXTG 

t 

t 

I53 / 2 

ON 

I52 

ON 
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Λειτουργία όρτι προειδοποίησης υπερφ σης 

I54 = «5» 
αν η παράµετρος I54 έχει την τιµή «5» η 
δος MO ενεργοποιείται όταν το ρεύµα του 
ητήρα ξεπερνά ένα καθορισµένο όριο µε 
ρκεια µεγαλύτερη ενός καθορισµένου 
νου. Το όριο ρεύµατος της προειδοποίησης 
ζεται από την παράµετρο F54 ι ο χ ος 
υστέρησης από την παρά

Ότ
έξο
ν

διά
ό
ρί  κα ρόν
καθ µετρο F55. Η MO 
απενεργοποιείται όταν το ρεύµα γίνει µικρότερο 
από

όρ

κι

χρ
ο

 την F54, για χρόνο τουλάχιστον F55. 

τισης ρυθµιστήΛειτουργία προειδοποίησης υπερφ  

54 = «6»I  
αν η αράµετρο  I54 έχει την τιµή «6» η 
δος MO ενεργοποιείται κάθε φορά που το 
µα του κινητήρα γίνεται µεγαλύτερο από το 
% του ονοµαστικού ρεύµατος

Ότ π ς
ο

ρεύ
50  του ρυθµιστή, 
για χ λύτερο των 36 δευτερολέπτων. 
Εάν ιστεί για άλλα 24 δευτερόλεπτα, 
ο 
λόγ
απε
από

ετώπισης

έξ

1
ρόνο µεγα
αυτό συνεχ

ρυθµιστής θα διακόψει την λειτουργία του 
ω σφάλµατος υπερφόρτισης. Η MO 
νεργοποιείται όταν το ρεύµα γίνει µικρότερο 
 το 150% του ονοµαστικού του ρυθµιστή. 

 υπερφόρτισηςΕνεργοποίηση αυτόµατης αντιµ  

54 = «7»I  
ως έχει ήδη αναφερθεί, µε τη λειτουργία τηςΌπ  

αυτό ιµετώπισης υπερφόρτισης, o 
ρυθ
στι
η δ
βλ
ρυθ
ι

αυτ
αρ
ενεργοποιείται  αυτή. 

F55 

Ρεύµα Κινητήρα 

t 

t 

F54 

F54 

MO-EXTG ON 

F55 

Ρεύ µιστή 

t 

t 

1.5 x Iον 

MO-EXTG ON 

36sec 

1.5 x Iον 

Ρεύµα Κινητήρα 

t 

Σ  

t 

υχνότητα

F60 

F60 

t ON MO-EXTG 

µα Ρυθ

µατης αντ
µιστής µπορεί να αντιµετωπίζει καταστάσεις 
γµιαίας υπερφόρτισης, χωρίς να προκαλείται 
ιακοπή της λειτουργίας του λόγω σφάλµατος 
έπε F59 και F60). Για να το επιτύχει αυτό ο 
µιστής, είτε επιµηκύνει τους χρόνους 
τάχυνσης και επιβράδυνσης, είτε µειώνει 
όµατα τη συχνότητα λειτουργίας. Όταν η 
άµετρος I54 έχει την τιµή «7», η έξοδος MO 

 µαζί µε την λειτουργία

(

επ

π

73 



 

 
Σφάλµα υπέρτασης 

I54 = «8» 

σ
 ρ

OV (380V) 

MO ON 

ή DC Τάση Ρυθµιστ

Όταν η παράµετρος I54 έχει την τιµή «8», η 
έξοδος MO ενεργοποιείται κάθε φορά που η 
τάση του ενδιάµεσου κλάδου υνεχούς 
τάσεως στο εσωτερικό του υθµιστή (DC 
Bus) βρεθεί πάνω από τα επιτρεπτά όρια. Για 
τους ρυθµιστές στροφών της σειράς iC5 το 
όριο αυτό είναι τα 380Vdc. 

Σφάλµα έλλειψης τάσης 

t 

t 

I54 = «9» 
Όταν η παρά
έξοδος M

µετρος I54 έχει την τιµή «9», η 
O ενεργοποιείται κάθε φορά που η 

τάση του ενδιάµεσου κλάδου συνεχούς 
τάσεως στο εσωτερικό του ρυθµιστή (DC 
Bus) βρεθεί κάτω από τα επιτρεπτά όρια. Για 
τους ρυθµιστές στροφών της σειράς iC5 το 
όριο αυτό είναι τα 200Vdc. 

10»Σφάλµα υπερθέρµανσης – I54 = «  
 τιµή 10», η έξοδο  MO ενεργοποιείται κάθε 
τει την λειτουργία του λόγω σφάλµατος 

Όταν η παράµετρος I54 έχει ην « ς
φορά που ο υθµιστής διακόπ
υπερθέρµανσης. 

 τ
 ρ

Απώλεια εντολής ταχύτητας – I54 = «11» 
Όταν η παράµετρος I54 έχει την τ η έξοδος MO ενεργοποιείται κάθε 

φορά που ο ρυθµιστής αντιλαµβάνεται
ελέγχει την ταχύτητα του κινητήρα 

Λειτουργία ηλεκτροκινητήρα – 54

ιµή «11», 
 την απώλεια του αναλογικού σήµατος που 

(βλέπε και παραµέτρους I16, I62 και I63. 

 = «12» 
 την τιµή «12», η έξοδος MO παραµένει 
ροφοδοτεί τον κινητήρα µε τάση, δηλαδή όσο ο 
 Αυτή η λειτουργία είναι εξαιρετικά χρήσιµη σε 
οφών έχει να ελέγξει κινητήρες µε φρένο. Στις 
µπορεί να χρησιµοποιηθεί για το  έλεγχο του 
είας το φρένο από την έξοδο MO αλλά 
ν ενδιάµεσο στάδιο. 

Όταν η παράµετρος I54 έχει
ενεργοποιηµένοι όσο ο ρυθµιστής τ
κινητήρας βρίσκεται σε λειτουργία.
περιπτώσεις όπου ο ρυθµιστής στρ  
περιπτώσει αυτές η έξοδος MO ν
φρένου. Μην οδηγείτε απ’ υθ
χρησιµοποιήστε ένα micro-relay σα

ε

MO ON 

DC Τάση Ρυθµιστή 
LV (200V DC) 

t 

t 
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Στάση ηλεκτροκινητήρα – I54 = «13» 

ρίπτω  παράµετρος I54 έχει την τιµή 
«13», η έξοδος MO παρα νεργοπ
κινητήρα µε τάση, δηλαδή όσο ο κινητή

Σταθερή συχνότητα λειτουργίας – I54 4

Αντίθετα ση, όταν ηµε την προηγούµενη πε
µένει ε οιηµένοι όσο ο ρυθµιστής δεν τροφοδοτεί τον 

ρας βρίσκεται σε στάση. 

 = «1 » 
ή «14», η έξοδος MO ενεργοποιείται όταν η 
νητήρα έχει ολοκληρωθεί και η συχνότητα 
ι ίση µε την επιθυµητή. 

Όταν η παράµετρος I54 έχει την τιµ
επιτάχυνση ή η επιβράδυνση του ι
λειτουργίας του είναι πλέον σταθερή κα

 «Speed-Search»  – I54 = «15»

 κ
 

Ενεργοποίηση λειτουργίας  
έχει την τιµή «15», η έξοδος MO ενεργοποιείται µαζί µε 

» (Speed Search – βλέπε παραµέτρους H22 έως 

  –

Όταν η παράµετρος I54 
τη λειτουργία «Ανίχνευση Ταχύτητας
H25). 

Φυσιολογική κατάσταση ρυθµιστή  I54 = «16» 
ιµή «16», η έξοδος MO ενεργοποιείται και 
 ρυθµιστής τροφοδοτείται µε τάση, δεν έχει 

 να ελέγξει τον κινητήρα. 

54 = «17»

Όταν η παράµετρος I54 έχει την τ
παραµένει ενεργοποιηµένη όση ώρα ο
παρουσιάσει σφάλµα και είναι σε θέση

Ειδοποίηση σφάλ  ρυθµιστή  – Iµατος  
Όταν η παράµετρος I54 έχει την τιµή «17», η έξοδος MO ενεργοποιείται όταν ο 

ρυθµιστής παρουσιάσει κάποιο σφάλµα (βλέπε και παράµετρο I56). 

15) Προγραµµατισµός ψηφιακής εξόδου 30A/30B – 30C (I55).  

Μία από τις προγραµµατιζόµενες ψηφιακές εξόδους, που οι ρυθµιστές της σειράς 
iC

ήσει η 
30  1Amp χρησιµοποιήστε ένα micro-
re

τ ι
). 

16) 

5 διαθέτουν, είναι και η 30A/30B – 30C. Η επαφή 30A – 30C σε ηρεµία είναι 
ανοικτή (Normal Open), ενώ η επαφή 30Β – 30C σε ηρεµία είναι κλειστή (Normal 
Close). Η ψηφιακή αυτή έξοδος είναι τύπου ρελαί και µπορεί να δεχθεί τάσεις έως 
230VAC ή 30VDC και ρεύµα έως 1Amp. Εάν το φορτίο που πρόκειται να οδηγ

A/30B – 30C καταναλώνει περισσότερο από
lay σαν ενδιάµεσο στάδιο. Σε κάθε περίπτωση η τάση τροφοδοσίας αυτής της 

ψηφιακής εξόδου θα πρέπει να ασφαλίζεται από ασφάλεια ταχείας τήξεως 1Amp. 
Μέσω της παραµέτρου I55 µπορούµε να καθορίσουµε τη λειτουργία της 

προγραµµατιζόµενης ψηφιακής εξόδου 30A/30B – 30C. Οι δυνατές επιλογές – 
λειτουργίες αυτής της παραµέτρου είναι όµοιες µε αυτές της παραµέτρου I55. 
Σύµφωνα µε ην εργοστασιακή ρύθµιση του ρυθµ στή η έξοδος 30A/30B – 30C 

είναι προγραµµατισµένη ως έξοδο σφάλµατος (I55=«17»
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Ενεργοποίηση ψηφιακής εξόδου σφάλµατος (I56).  

 : 
εί σφάλµα πτώσης τάσεως. 

╵╻╻ , για τελευταία
, και προκύψει σφάλµα

Από αυτή την παράµετρο καθορίζεται κάθε πότε θα ενεργοποιείται η ψηφιακή 
έξοδος ειδοποίησης σφάλµατος (I54 ή Ι55 = «17»). 
Οι ακόλουθες επιλογές και οι συνδυασµοί τους είναι διαθέσιµες

╻╻╵ 
╻╵╻ Η ενεργοποίηση γίνεται µε την εµφάνιση κάθε σφάλµατος, εκτός από την

περίπτωση πτώσης τάσεως ή επείγουσας διακοπής (Emergeny Stop). 
Η ενεργοποίηση γίνεται όταν ο ρυθµιστής προσπαθήσει

Η ενεργοποίηση γίνεται όταν εµφανιστ

φορά, να επανεκκινήσει αυτόµατα τον κινητήρα
εκτός από την περίπτωση πτώσης τάσεως ή επείγουσας διακοπής. 

17) Σειριακής επικοινωνίας τύπου RS485 – ModbusRTU (Ι60 και I61).  

Οι ρυθµιστές στροφών της σειράς iC5 έχουν, µεταξύ άλλων και τη δυνατότητα 
σε

εθούν µέχρι και 32 
ρυ

µετρος I61 
καθορίζει την ταχύτητα της σειριακής επικοινωνίας. Σε περίπτωση που ένας ή 
πε ικό υπολογιστή, 
καλό είναι η ταχύτητα να ρυθµίζεται στα 9.600bps. 

ιριακής επικοινωνίας τύπου RS485 – ModbusRTU. Αυτή η δυνατότητα µπορεί να 
χρησιµοποιηθεί προκειµένου ένας ή περισσότεροι ρυθµιστές να επικοινωνήσουν µε 
ένα ηλεκτρονικό υπολογιστή (PC), ή κάποια άλλη ηλεκτρονική συσκευή (π.χ. ένα 
PLC). Στο ίδιο δίκτυο σειριακής επικοινωνίας µπορούν να συνδ
θµιστές. 
Η παράµετρος I60 καθορίζει τον αριθµό του ρυθµιστή, δηλαδή την ταυτότητα του 

στο δίκτυο σειριακής επικοινωνίας RS485 – ModbusRTU. Η παρά

ρισσότεροι ρυθµιστές επικοινωνούν σειριακά µε ένα ηλεκτρον

18) Απώλεια εντολής ταχύτητας (I62 και I63).  

Όπως έχει ήδη αναφερθεί στην περιγραφή της παραµέτρου I16, όταν ο ρυθµιστής 
αντιληφθεί την έλλειψη της εντολής ταχύτητας, ειδοποιεί τον χρήστη και µπορεί είτε 
να συνεχίσει κανονικά την λειτουργία του κινητήρα, είτε να την σταµατήσει 
επιβραδύνοντάς τον ή διακόπτοντας ακαριαία την τάση τροφοδοσίας του. Η επιλογή 
του τρόπου αντίδρασης του ρυθµιστή, σε περίπτωση έλλειψης της εντολής 
ταχύτητας

τολής 
τα

, γίνεται µέσω της παραµέτρου I62. 
Τέλος, µέσω της παραµέτρου I63, µπορεί να προστεθεί στο κριτήριο της έλλειψης 

της εντολής ταχύτητας και µία χρονο-καθυστέρηση. Έτσι η έλλειψη της εν
χύτητας θα πρέπει να διαρκέσει επί ένα ορισµένο χρόνο, προκειµένου ο ρυθµιστής 

να θεωρήσει ότι η εντολή ταχύτητας χάθηκε. 
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Προστασίες και Σφάλµατα του Ρυθµιστή Στροφών 

 και µεταφέρει 
αυ εων (DRV) και 
συγκεκριµ λεσε το 
σφ
 

σχετικά 
µε την κατάσταση που επικρατούσε, όταν συνέβη το σφάλµα, 

σταθερή ταχύτητα.  

δυνατότητα να αποµνηµονεύουν 
τα ατά τη διάρκεια της λειτουργίας 
το είσες πληροφορίες, βρίσκονται 
απ

 προστασίες του ρυθµιστή στροφών, 
µα

 τη διόρθωσή του. 

Όταν κάποιο σφάλµα λειτουργίας συµβεί, ο ρυθµιστής στροφών το εντοπίζει, 
διακόπτει αυτόµατα την παροχή ισχύος στον ηλεκτροκινητήρα
τόµατα το ψηφιακό χειριστήριο στη οµάδα βασικών ρυθµίσ

ένα στην 13η παράµετρο, όπου και αναγράφεται η αιτία που προκά
άλµα. 

Όταν, για παράδειγµα, έχει συµβεί σφάλµα υπερεντάσεως, 
τότε ο ρυθµιστής στροφών µεταφέρεται στην 13η παράµετρο 
της οµάδας βασικών ρυθµίσεων (DRV) και στην οθόνη 
αναγράφεται η ένδειξη «OCt». 

OCt
 
 
 

Εάν θέλουµε να πάρουµε περισσότερες πληροφορίες OCt
πατώντας το πλήκτρο πλοήγησης προς τα µέσα και στη 
συνέχεια προς τα επάνω, ενηµερωνόµαστε διαδοχικά για τη 
συχνότητα λειτουργίας και το ρεύµα του ηλεκτροκινητήρα, 
καθώς επίσης και για το αν εκείνη τη στιγµή ο ρυθµιστής 
επιτάχυνε, επιβράδυνε ή λειτουργούσε τον κινητήρα µε 

Εάν κανένα σφάλµα δεν έχει συµβεί, η οθόνη της 13ης 
παράµετρου της οµάδας βασικών ρυθµίσεων έχει την ένδειξη 
nOn (none – κανένα). 

 
Οι ρυθµιστές στροφών της σειράς iC5 έχουν την 

 

37.6
 

10.5
 

Std  
 

nOn
 
 

 τελευταία πέντε σφάλµατα που έχουν συµβεί κ
υς. Αυτά, µαζί µε τις ανωτέρω προαναφερθ
οθηκευµένα στις πρώτες παραµέτρους της οµάδας ειδικών λειτουργιών (βλέπε 

παραµέτρους H1 έως H6). 
Μετά από την εµφάνιση κάποιου σφάλµατος και αφού διορθώσουµε την αιτία που 

το προκάλεσε, πατάµε το πλήκτρο STOP/RESET για να επαναφέρουµε το ρυθµιστή 
στροφών σε κανονική λειτουργία. 
Στη συνέχεια αναφέρονται όλων των ειδών οι
ζί µε το αντίστοιχο µήνυµα που αναγράφεται στην οθόνη, όταν αυτές 

ενεργοποιηθούν.  
Επίσης παρατίθεται και ένας πίνακας, ο οποίος περιέχει την πιθανή αιτία κάθε 

σφάλµατος και τις απαιτούµενες ενέργειες για
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Πίνακας Σφαλµάτων 

Η προστασία αυτή ενεργοποιείται, όταν το ρεύµα του κινητήρα 
ξεπεράσει το 200 % του ονοµ στικού ρεύµατος του ρυθµιστή.  

Η προστασία αυτή ενεργοποιείται, σε περίπτωση υπερφόρτωσης (I ≥ 
F57) διάρκειας µεγαλύτερης από αυτή που έχει ορισθεί στην F58. 

O C t  α

Η προστασία αυτή ενεργοποιείται, όταν η εσωτερική συνεχής τάση 
µ

ρυθµιστή
Η προστ ν υπάρχει διαρροή ρεύµατος 

 
τ

οστ ό
ωτ  θερµικού (F50 έως F53).  
τ
σ

Η προστασία , αν ενεργοποιηθεί η εξωτερική 

ενεργοποιούνται
Επικοινωνήστε µε τον 

 
O L t  

 

O u t  
 
L u t

του ρυθ
Η προσ

ιστή στροφών υπερβεί το όριο αντοχής του (400Vdc).  
τασία αυτή ενεργοποιείται, όταν η τάση τροφοδοσίας του 
 είναι µικρότερη από το ελάχιστο επιτρεπτό όριο (180Vac).  
ασία αυτή ενεργοποιείται, ότα

 
 
G F t  

 
O H t

προς τη
Η προσ

γη.  
ασία αυτή ενεργοποιείται, όταν η θερµοκρασία του ρυθµιστή 
 υπερβεί το όριο αντοχής του.  
ασία αυτή ενεργοποιείται, σε περίπτωση υπερφόρτωσης 

) χρονικής διάρκειας µεγαλύτερης από ένα λεπτό. 
ασία αυτή ενεργοποιείται, ταν η λειτουργία διακοπεί, λόγω 
ερικού ηλεκτρονικού

 
 

O L

στροφών
Η προστ
(I≥150%
Η πρ
του εσ

 I
 

E t H  
 
E S t  Η προσ

επείγου
ασία αυτή ενεργοποιείται, όταν ενεργοποιηθεί η λειτουργία 
ας στάσης – Emergency Stop (I20 έως I24). 

 αυτή ενεργοποιείται
 
E t A  

 
είσοδος σφάλµατος τύπου Α (I20 έως I24).  
Η προστασία αυτή ενεργοποιείται, αν ενεργοποιηθεί η εξωτερική 
είσοδος σφάλµατος τύπου B (I20 έως I24). 
Η προστασία αυτή ενεργοποιείται, σε περίπτωση έλλειψης φάσης 
(H19).  

E t b  
 
P O t  

 
_ _ _ L  

 

Η προστασία αυτή ενεργοποιείται, σε περίπτωση απώλειας της 
εντολής ταχύτητας (I16, I62 και I63). 

F A n  
 
E r r  

Η προστασία αυτή ενεργοποιείται, σε περίπτωση βλάβης του 
ανεµιστήρα ψύξης του ρυθµιστή. 
Οι προστασίες αυτές , όταν παρουσιαστεί πρόβληµα 

 
στα εσωτερικά κυκλώµατα του ρυθµιστή. 
προµηθευτή σας. 

H W E  

78 



 

 

Πίνακα µάτων ς Αντιµετώπισης Σφαλ  

Μήνυµα 
ροστασίας Απαιτούµενος Έλεγχος ∆ιορθωτικές Ενέργειες  Π

 α. Κατά την επιτάχυνση    
  Μικρός χρόνος επιτάχυνσης (ACC) Αυξήστε την παράµετρο ACC 
  Μεγάλη αρχική συχνότητα (F23) Μειώστε  την παράµετρο F23 
  Πρόσθετο φορτίο στον κινητήρα Αφαιρέστε το πρόσθετο φορτίο  
  Έλλειψη ροπής (F28 & F29) Αυξήστε τις παραµέτρους F28 & F29 
  β. Κατά την επιβράδυνση    
 Μικρός χρόνο επιβράδυνσης (DEC) Αυξήστε την παράµετρο DEC 
 γ. Κατά την κανονική λειτουργία    

 OCt Πρόσθετο φορτίο στον κινητήρα Αφαιρέστε το πρόσθετο φορτίο  
 ή Έλλειψη ροπής (F28 & F29) Αυξήστε τις παραµέτρους F28 & F29 

 IOL δ. Κατά τη διάρκεια «Speed Search»    
  Παράµετροι «Speed Search» Ρυθµίστε τις αντίστοιχες παραµέτρους  
  ε. Άλλες περιπτώσεις    
 Λάθος ρύθµιση ης παραµέτρου F22 ∆ιορθώστε την παράµετρο F22 τ
 Πολύ υψηλές τιµές στις F28 & F29 Μειώστε  τις παραµέτρους F28 & F29 
 Βραχυκύκλωµα στην έξοδο ∆ιορθώστε το βραχυκύκλωµα  
 Βλάβη στα τυλίγµατα του κινητήρα Ελέγξτε-Αντικαταστήστε τον κινητήρα 
 Μακριά καλώδια εξόδου (>>100m) Μείωση διακοπτικής (H39) / Πηνία  

Πιθανή καταστροφή των IGBT Επικοινωνήστε µε τον προµηθευτή σας   
  Τίποτα από τα παραπάνω Απαιτείται υψηλότερης ισχύος ρυθµιστής

OLt Παράµετροι σφάλµατος υπερφόρτισης Ελέγξτε τις παραµέτρους F56 έως F58  
 ∆ιαρροή ρεύµατος προς τη γη - Σώµα ∆ιορθώστε το βραχυκύκλωµα µε τη γη 

GFt Μακριά καλώδια εξόδου (>>100m) Μείωση διακοπτικής (H39) / Πηνία 
 Βλάβη στα τυλίγµατα του κινητήρα Ελέγξτε-Αντικαταστήστε τον κινητήρα 

Πιθανή καταστροφή των IGBT Επικοινωνήστε µε τον προµηθευτή σας   
Θερµοκρασία περιβάλλοντος > 45οC Φροντίστ ε να είναι < 40οC  

OHt Κακή λειτουργία του ανεµιστήρα Αντικατάσταση ανεµιστήρα ρυθµιστή 
 Υψηλή διακοπτική συχνότητα (H39) Μείωση διακοπτικής (H39 < 5kHz) 
  Μεγάλο φορτίο κινητήρα Απαιτείται υψηλότερης ισχύος ρυθµιστής 

EtH Παράµετροι ηλεκτρονικού θερµικού Ελέγξτε τις παραµέτρους F50 έως F53 
  Κινητήρας χωρίς ανεξάρτητη ψύξη Κινητήρας µε ανεξάρτητη ψύξη (F53) 
 α. Κατά την κανονική λειτουργία    

Out Τάση τροφοδοσίας του ρυθµιστή ∆ιορ ώστ  την τάση εισόδου (< 250V) θ ε
 Σηµαντική αζυγοσταθµία στο φορτίο Ζυγοσταθµίστε το φορτίο 
  β. Κατά την επιβράδυνση    
  Μικρός χρόνος επιβράδυνσης Αυξήστε την παράµετρο DEC 

Lut Τάση τροφοδοσίας το ∆ιορθώστε  τάση εισόδου (>180 V) υ ρυθµιστή την
  Βλάβη ρελαί ή αντίστασης φορτίσεως Επικοινωνήστε µε τον προµηθευτή σας 
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