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Πλεονεκτήµατα των Ρυθµιστών Στροφών της Σειράς-iG5 

Η σειρά iG5 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.  

Πλήθος ειδικών λειτουργιών   

Ένα µεγάλο πλήθος ειδικών λειτουργιών έχουν ενσωµατωθεί στο λογισµικό των 
ρυθµιστών στροφών της σειράς iG5, όπως η λειτουργία “speed search”, η λειτουργία 
του κλειστού βρόχου, η λειτουργία του ψηφιακού ποτενσιοµέτρου κ.α. Έτσι οι 
ρυθµιστές στροφών της σειράς iG5 µπορούν εύκολα να προσαρµόζονται στις 
απαιτήσεις της εκάστοτε εφαρµογής. 

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 επεξεργασίας 
σήµατος 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.  

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 µετατροπέων.  

Έλεγχος ρεύµατος και τάσης εξόδου 

Ο συνεχής έλεγχος του ρεύµατος κάνει δυνατή την γρήγορη επιτάχυνση της 
µηχανής ή την στιγµιαία υπερφόρτισή της χωρίς την 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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Αυξηµένη ανοχή στον παρασιτικό θόρυβο  

Η υψηλότατη αξιοπιστία στη λειτουργία των ρυθµιστών στροφών της σειράς iG5 
οφείλεται στα τελευταίας τεχνολογίας ηλεκτρονικά στοιχεία αλλά και ηµιαγωγικά 
στοιχεία ισχύος, που χρησιµοποιούνται, καθώς επίσης και στην µεγάλη πείρα που 
έχει ο βιοµηχανικός οίκος LG σε τέτοιου είδους εφαρµογές.  

Εύκολη και ολοκληρωµένη επικοινωνία  

Το ψηφιακό χειριστήριο περιλαµβάνει οθόνη, 5 πλήκτρα λειτουργίας και 4 
ενδεικτικές λυχνίες, παρέχοντας έτσι τη δυνατότητα του εύκολου χειρισµού και της 
παρακολούθησης πολλών χρήσιµων µεγεθών, όπως της συχνότητας, του ρεύµατος 
καθώς και της αιτίας πιθανής αυτόµατης διακοπής λειτουργίας λόγω σφάλµατος.  
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Τεχνικά Χαρακτηριστικά  

Τύπος (SvxxxiG5-x) 004-1 008-1 015-1 022-1 008-4 015-4 022-4 040-4 
Ισχύς HP 0.5 1 2 3 1 2 3 5.5 

Κινητήρα kW 0.37 0.75 1.5 2.2 0.75 1.5 2.2 4 
 Ισχύς 

[kVA] 1.1 1.9 3.0 3.4 1.9 3.0 4.5 6.5 

Έξοδος 
Ρεύµα 

[A] 3 5 8 9 2.5 4 6 9 

 Τάση 
[V] 3 ∅ 0 – Τάση εισόδου  

 Συχνότητα
[Hz] 0.5 - 400 

Είσοδος 
Τάση 
[V] 1 ∅ 200 - 230 (±10%) 3 ∅ 380 – 460 (±10%) 

 Συχνότητα
[Hz] 50 -60 (±5%) 

Μέθοδος 
Ελέγχου 

∆ιανυσµατικός έλεγχος µε PWM (Space Vector PWM) 

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) 

∆υνατότητα 
Υπερφόρτισης 

150% για 1 λεπτό 

Τρόπος 
Ρύθµισης 
Συχνότητας 

Αναλογικός: 0 - 10 V / 4 - 20 mA/ρεοστάτης 
Ψηφιακός: Ψηφιακό χειριστήριο 

Χρόνος 
Επιτάχυνσης 

& 
Επιβράδυνσης 

0.01 – 60000 ∆ευτερόλεπτα 

Ροπή 
Πεδήσεως 

20 %  

∆ιακοπτική 
Συχνότητα Fs : 1 ÷ 10 kHz 

Προστασίες Υπέρταση, Υπόταση, Υπερένταση, Υπερθέρµανση Ρυθµιστή στροφών, 
Υπερθέρµανση Κινητήρα και Σφάλµα κάρτας ελέγχου 

Θερµοκρ.
Περιβάλ.

-10 °C ÷ +40 °C (Fs≥7kHz) 
-10 °C ÷ +45 °C (Fs≤6kHz) 

Υγρασία Έως 90 % 
Υψόµετρο Έως 1000 m 

Συνθήκες 
Λειτουργίας 

Ψύξη Με ανεµιστήρα 

5 



 
 

 Προϋποθέσεις Ορθής και Ασφαλούς Λειτουργίας  

Α) Μη 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.  

B) Μη συνδέσετε την τάση του δικτύου στην έξοδο του ρυθµιστή (U,V,W).  
Γ) Μη συνδέσετε οποιαδήποτε είδους τάση στους ακροδέκτες της αντίστασης για 

την πέδηση του κινητήρα (Β1, Β2). Μη συνδέσετε σε αυτούς µικρότερη αντίσταση 
από αυτή των προδιαγραφών.  
∆) Μη τροφοδοτήσετε µε τάση κανέναν από τους ακροδέκτες ελέγχου εκτός από 

τις εξόδους MO και 30A-30B-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 αέργου 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 στην συνδεσµολογία του ρυθµιστή στροφών 

ενώ αυτός είναι συνδεδεµένος µε το δίκτυο.  
ΙΓ) Περιµένετε πρώτα να σβήσει η κόκκινη λυχνία (LED φόρτισης) στο 

εσωτερικό του ρυθµιστή στροφών πριν προχωρήσετε σε οποιαδήποτε ενέργεια για 
την 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 +45 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 τοποθετήστε τον 
κατακόρυφα και φροντίστε να υπάρχει αρκετός ανοικτός χώρος γύρω από αυτόν 
(150mm άνω και κάτω και 50mm δεξιά και αριστερά). Εάν ο ρυθµιστής 
εγκατασταθεί µέσα σε πίνακα φροντίστε ο πίνακας να διαθέτει περσίδες εξαερισµού 
ή ανεµιστήρα.  

 

Καλωδιώσεις  

Καλωδιώσεις των ακροδεκτών ισχύος 

Όταν συνδέετε την καλωδίωση 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 150 m µε θωράκιση ή 300 m χωρίς θωράκιση). 

Καλωδιώσεις των ακροδεκτών ελέγχου  

Φροντίστε έτσι ώστε οι καλωδιώσεις 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 50 m).  
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Περιγραφή Ακροδεκτών 

 Συµβολισµός Λειτουργία  

R, S, T Τριφασικοί ακροδέκτες εισόδου (σύνδεση µε το δίκτυο) 
U, V, W Τριφασικοί ακροδέκτες εξόδου (σύνδεση µε τον κινητήρα)  

Ακροδέκτες 
Ισχύος 

Β1, Β2 Ακροδέκτες σύνδεσης εξωτερικής αντίστασης για δυναµική πέδηση. 
V1 Είσοδος για ρύθµιση ταχύτητας µέσω πηγής τάσης (0-10V)  
VR Έξοδος τάσης 10 Vdc για την τροφοδοσία ποτενσιοµέτρου 

I Είσοδος για ρύθµιση ταχύτητας µέσω πηγής ρεύµατος (4-20mA)  
FM Έξοδος για τη µέτρηση της ταχύτητας, της τάσης ή του ρεύµατος 
CM Σηµείο αναφοράς (-) για τα παραπάνω 4 σήµατα 
FX Είσοδος για εκκίνηση µε ορθή φορά περιστροφής  
RX Είσοδος για εκκίνηση µε ανάστροφη φόρα περιστροφής  
BX Είσοδος επείγουσας εντολής σταµατήµατος του κινητήρα  
RST Είσοδος επανεκκίνησης κατόπιν διακοπής λόγω σφάλµατος  
JOG Είσοδος για την ενεργοποίηση της ταχύτητας «JOG» 

P1,P2,P3 Προγραµµατιζόµενες ψηφιακές είσοδοι  
CM Σηµείο αναφοράς (-) για τα παραπάνω 8 σήµατα  
MO Προγραµµατιζόµενη ψηφιακή έξοδος  
MG Σηµείο αναφοράς (-) ΜΟΝΟ για την παραπάνω έξοδο 
30A Ηλεκτρονόµος (ρελαί) σφάλµατος (Ν.Ο.)  
30B Ηλεκτρονόµος (ρελαί) σφάλµατος (Ν.C.)  
30C Σηµείο αναφοράς (κοινό) ΜΟΝΟ για τα παραπάνω ρελαί 
S + Θετικός πόλος σειριακής επικοiνωνίας τύπου RS485 

Ακροδέκτες 
Ελέγχου 

S - Αρνητικός πόλος σειριακής επικοiνωνίας τύπου RS485 
 
 
 
ΠΡΟΣΟΧΗ: Σε όλες τις προαναφερθείσες 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). 
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Σχέδιο καλωδιώσεων  

 
 

230/460 V
50/60 Hz

U
V
W

G

R
S
T

φ
 or
3

MCCB

FX

RX

BX
RST

P1

P3

CM

VR

V1

I

CM

+
FM

CM

A

B
C

MO

MG

Output Frequency Meter

P2

MOTOR

 Potentiometer
 (1 kohm, 1/2W)

Speed signal Input1

Forward Run/Stop

Reverse Run/Stop

Inverter Disable

Fault Reset

Multi-function Input 1

Multi-function Input 2

Multi-function Input 3

Common Terminal

Factory Setting:
‘Speed-L’
‘Speed-M’
‘Speed-H’

Power supply for
speed signal:
+ 11V, 10mA
Speed signal input:
0 ~ 10V

Speed signal input:
4 ~20mA (250ohm)

Common for
VR, V1, I

Fault output relay
lless than AC250V, 1A
lless than DC30V, 1A

lless than DC24V, 50mA
Factory setting: ‘Run’

Note)    display main circuit terminals,   display control circuit terminals.
1. Analog speed command can be set by Voltage, Current and both of them.
2. DB resistor is optional.

B2B1

FM

JOG
Jog

Shield

DB Resistor2

MODBUS-RTU Communication port
S+

S-

1φ 230V
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Ψηφιακό Χειριστήριο 

Οθόνη  

Η σειρά iG5 χρησιµοποιεί µια οθόνη 4 χαρακτήρων (8 σηµείων). Οι 
διακινούµενες πληροφορίες είναι καθαρά αναγνώσιµες και οι παράµετροι εύκολα 
επεξεργάσιµες. 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  

RUN 
SET FWD

REV

RESET

LE-100 

STOPRUN 

FUNC 

 

FUNC 
- Εκκίνηση της τροποποίησης µίας παραµέτρου 
- Ολοκλήρωση της τροποποίησης µίας παραµέτρου και αποθήκευση 
της στη µνήµη.  

5 6 
- Επιλογή της επιθυµητής παραµέτρου 
- Αύξηση ή µείωση της παλαιάς τιµής µίας παραµέτρου.  

RUN - Έναρξη της λειτουργίας του ηλεκτροκινητήρα 

STOP   
RESET 

- Παύση της λειτουργίας του ηλεκτροκινητήρα 
- Επαναφορά της λειτουργίας του ρυθµιστή µετά από αυτόµατη 
διακοπή λόγω σφάλµατος. 
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∆ιαστασιολόγιο 
 

 

Τύπος W1 W2 H1 H2 D1 kgr 
SV004iG5-1 100 88 128 117 131 1.2 
SV008iG5-1 130 118 128 117 151 1.8 
SV015iG5-1 150 138 128 117 155 2.1 
SV022iG5-1 150 138 128 117 155 2.2 
SV008iG5-4 130 118 128 117 151 1.7 
SV015iG5-4 130 118 128 117 151 1.8 
SV022iG5-4 150 138 128 117 155 2.1 
SV040iG5-4 150 138 128 117 155 2.2 
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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 FX και RX. 

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 

RUN 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 
(ανάλογα µε τη φορά περιστροφής) αναβοσβήνει και όταν ο κινητήρα φτάσει στην 
τελική ταχύτητα 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 RUN 
σβήνει. 

2) Εκκίνηση - Στάση µέσω των ακροδεκτών FX και RX 

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

Drv= «1» 
Βραχυκυκλώστε την επαφή FX, 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 RX, 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 FX και RX, 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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Drv= «2» 
Βραχυκυκλώστε την επαφή FX, 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 RX, µε την επαφή CM, για να επιλέξετε την 

ανάστροφη φορά περιστροφής του ηλεκτροκινητήρα. Αποσυνδέστε την επαφή RX, 
από την επαφή CM, για να επιλέξετε την ορθή φορά περιστροφής του 
ηλεκτροκινητήρα. 
Αποσυνδέστε την επαφή FX, 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 πληκτρολόγιο του ψηφιακού χειριστηρίου 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 τα πλήκτρα FUNC, 6και 5, 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 
θα ξαναπατηθεί το πλήκτρο FUNC (Frq= «0»). 

2) Έλεγχος των στροφών µέσω των αναλογικών εισόδων V1 και I 

Ρυθµίστε την παράµετρο Frq, της οµάδας βασικών ρυθµίσεων, στον έλεγχο των 
στροφών του κινητήρα από τις αναλογικές εισόδους (Frq= «2» ή Frq= «3»). 
Στην περίπτωση αυτή, οι στροφές του ηλεκτροκινητήρα µπορούν να ελεγχθούν µε 

τρεις διαφορετικούς τρόπους. 

• Συνδέοντας ένα ρεοστάτη (10K/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 «2». 

• Συνδέοντας µία πηγή συνεχούς τάσεως 0 έως 10 Vdc στους ακροδέκτες V1(+) 
και CM(-). Στην περίπτωση αυτή η παράµετρος  Frq θα πρέπει να έχει τεθεί σε 
κατάσταση «2».  

• 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 «3». 
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Περιγραφή Οµάδων Παραµέτρων  

Η σειρά iG5 διαθέτει 4 οµάδες παραµέτρων :  

• Την οµάδα βασικών ρυθµίσεων 
• Την οµάδα ειδικών ρυθµίσεων (FU1) 
• Την οµάδα ειδικών λειτουργιών (FU2) 
• Την οµάδα καθορισµού εισόδων – εξόδων (IO) 
Κάθε οµάδα αποτελείται από ένα ορισµένο πλήθος παραµέτρων, οι οποίες 

µπορούν να τροποποιούνται ανάλογα µε την εκάστοτε εφαρµογή. 
Στο ακόλουθο σχήµα φαίνεται η δοµή των τεσσάρων οµάδων παραµέτρων και 

πως µπορούµε να µετακινούµαστε από την οµάδα βασικών ρυθµίσεων στις άλλες 
τρεις οµάδες και αντίστροφα. 
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∆ιαδικασία αλλαγής κάποιας παραµέτρου  

Έστω ότι θέλετε να αλλάξετε την συχνότητα λειτουργίας από 30Hz σε 45.5Hz. 
Πατήστε το πλήκτρο FUNC για να αρχίσει η διαδικασία 
τροποποίησης της συχνότητας. Η λυχνία SET ανάβει.  

FUNC  30.0 
 

5   45.5 
 
FUNC  45.5 

Πατήστε το πλήκτρο 5 µέχρι η τιµή της συχνότητας να γίνει 
45.5 Hz.  
Πατήστε το πλήκτρο FUNC για να γίνει αποδεκτή η αλλαγή 
και να αποθηκευτεί στη µνήµη. Η λυχνία SET σβήνει. 

 

Έστω ότι θέλετε να αλλάξετε την τιµή της παραµέτρου F5 από «0» σε «1». 

Πατήστε το πλήκτρο 5 µέχρι να φθάσετε στην παράµετρο 
FU1 (οµάδα ειδικών ρυθµίσεων).  

Πατήστε το πλήκτρο FUNC για να µεταβείτε στην οµάδα 
ειδικών ρυθµίσεων. 

Πατήστε το πλήκτρο 5 µέχρι να φθάσετε στην παράµετρο 
F5. 
Πατήστε το πλήκτρο FUNC για να αρχίσει η διαδικασία 
τροποποίησης της παραµέτρου F5. Η λυχνία SET ανάβει. 
Στην οθόνη εµφανίζεται η τρέχουσα τιµή της παραµέτρου 
F5. Πατήστε το πλήκτρο 5 για να αυξήσετε την τιµή της F5 
από «0» σε «1».  
Πατήστε το πλήκτρο FUNC για να γίνει αποδεκτή η αλλαγή 
και να αποθηκευτεί στη µνήµη. Η λυχνία SET σβήνει. 

Πατήστε το πλήκτρο 5 µέχρι να φθάσετε στο τέλος της 
οµάδας ειδικών ρυθµίσεων και στην οθόνη να εµφανιστεί η 
ένδειξη «rt». 
Πατήστε το πλήκτρο FUNC προκειµένου να φύγετε από την 
οµάδα ειδικών ρυθµίσεων και να επιστρέψετε στην οµάδα 
βασικών ρυθµίσεων. 

Πατήστε το πλήκτρο 6 µέχρι επιστρέψετε πάλι στην πρώτη 
παράµετρο της οµάδα βασικών ρυθµίσεων (συχνότητα 
λειτουργίας του ηλεκτροκινητήρα). 
Ακολουθήστε την ίδια διαδικασία για να µεταβείτε και να 
αλλάξετε κάποια από τις παραµέτρους των άλλων οµάδων. 

5  
 45.5 

 

FUNC  F U 1  
 

5  F  0  
 
FUNC  F  5  

 

5   0  
 
 

FUNC  1  
 

5  F  5  
 
 
FUNC  r t  

 
 

6  F U 1  
 
 

  45.5 

16 



 
 

Οµάδα βασικών ρυθµίσεων 

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, τον χρόνο επιτάχυνσης και επιβράδυνσης καθώς και τη φορά 
περιστροφής του ηλεκτροκινητήρα. Ακόµα από την οµάδα αυτή µπορούµε να δούµε 
και την ένταση του ρεύµατος που απορροφά ο ελεγχόµενος ηλεκτροκινητήρας 
Επίσης στην οµάδα αυτή επιστρέφει αυτόµατα ο ρυθµιστής όταν η λειτουργία του 

κινητήρα διακοπεί λόγω σφάλµατος, εµφανίζοντας στην οθόνη την αιτία που 
προκάλεσε τη διακοπή. 
Τέλος από την οµάδα βασικών ρυθµίσεων µπορούµε να µεταβούµε και στις άλλες 

τρεις οµάδες παραµέτρων (FU1, FU2 και IO). 
Στη συνέχεια αναφέρονται και περιγράφονται αναλυτικά όλες οι παράµετροι της 

οµάδας βασικών ρυθµίσεων.  

Παράµετροι οµάδας βασικών ρυθµίσεων 

Α/Α Περιγραφή Εύρος Επιλογής Αρχική 
Τιµή 

00.0 Συχνότητα λειτουργίας 0 – 400 Hz 0 Hz 

ACC Χρόνος Επιτάχυνσης 0 – 999.9 sec 15 sec

DEC Χρόνος Επιβράδυνσης 0 – 999.9 sec 20 sec

Drv Τρόπος ελέγχου εκκίνησης-στάσης κινητήρα

0: Από το πληκτρολόγιο 
1: Από τις εισόδους FX/RX-1 
2: Από τις εισόδους FX/RX-2 
3: Σειριακή επικοινωνία RS485  

0 

Frq Τρόπος ελέγχου συχνότητας κινητήρα 

0: Από το πληκτρολόγιο-1 
1: Από το πληκτρολόγιο-2 
2: Από την είσοδο τάσης (V1) 
3: Από την είσοδο ρεύµατος (I) 
4: Από τις εισόδους V1 + I 
5: Σειριακή επικοινωνία RS485 

0 

St1 Προγραµµατιζόµενη ταχύτητα 1 0 – 400 Hz 10 Hz

St2 Προγραµµατιζόµενη ταχύτητα 2 0 – 400 Hz 20 Hz

St3 Προγραµµατιζόµενη ταχύτητα 3 0 – 400 Hz 30 Hz
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Α/Α Περιγραφή Εύρος Επιλογής Αρχική 
Τιµή 

Cur Ένδειξη ρεύµατος ηλεκτροκινητήρα Amp AC --- 

RPM Ένδειξη ταχύτητας ηλεκτροκινητήρα RPM (σχετικές παραµέτροι:Η31,H74) --- 

DCL Ένδειξη συνεχούς τάσης ρυθµιστή στροφών Volt DC --- 

vOL Ένδειξη τάσης ηλεκτροκινητήρα Volt AC --- 

nOn Ένδειξη σφάλµατος --- --- 

drC Φορά περιστροφής F:Ορθή 
r:Ανάστροφη  F 

FU1 Οµάδα ειδικών ρυθµίσεων Μετάβαση στις ειδικές ρυθµίσεις --- 

FU2 Οµάδα ειδικών λειτουργιών Μετάβαση στις ειδικές λειτουργίες --- 

IO Οµάδα καθορισµού I/O Μετάβαση στον καθορισµό I/O --- 
 

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 πληκτρολόγιο 
(παράµετρος Frq = «0» ή «1»).  

2) Χρόνος Επιτάχυνσης (ACC).  
Από την παράµετρο αυτή µπορούµε να καθορίσουµε το χρόνο επιτάχυνσης του 

κινητήρα δίνοντας 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. 

3) Χρόνος Επιβράδυνσης (DEC).  
Από την παράµετρο αυτή µπορούµε να καθορίσουµε το χρόνο επιβράδυνσης του 

κινητήρα δίνοντας 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. 
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4) Τρόπος ελέγχου εκκίνησης-στάσης κινητήρα (Drv).  
Από την παράµετρο αυτή µπορούµε να καθορίσουµε από πού ο ρυθµιστής 

στροφών θα παίρνει εντολή προκειµένου να εκκινήσει ή να σταµατήσει τον 
κινητήρα. 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 FX / RX. 

• FX-CM: Εκκίνηση και στάση έµπροσθεν 
• RX-CM: Εκκίνηση και στάση όπισθεν 

«2»  Η εντολή εκκίνησης και στάσης δίνεται από τις ψηφιακές εισόδους FX / RX. 
• FX-CM: Εκκίνηση και στάση  
• RX-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 

στροφών θα παίρνει εντολή προκειµένου να ελέγξει την συχνότητα λειτουργίας του 
κινητήρα. Οι δυνατές επιλογές είναι οι ακόλουθες :  
«0»  Η συχνότητα λειτουργίας εξαρτάται από την τιµή της πρώτης παραµέτρου της 

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

«1»  Η συχνότητα λειτουργίας εξαρτάται από την τιµή της πρώτης παραµέτρου της 
οµάδας βασικών ρυθµίσεων (Συχνότητα Λειτουργίας). Η ταχύτητα του 
κινητήρα αλλάζει καθώς αυξοµειώνουµε την τιµή της παραµέτρου χωρίς να 
είναι απαραίτητο να πατήσουµε το πλήκτρο FUNC. 

«2»  Η συχνότητα λειτουργίας ελέγχεται από την αναλογική είσοδο τάσης V1 (0-
10Vdc). H σχέση µεταξύ της τάσης V1 και της συχνότητα λειτουργίας 
καθορίζεται πλήρως από τις παραµέτρους I1 έως I5. 

«3»  Η συχνότητα λειτουργίας ελέγχεται από την αναλογική είσοδο ρεύµατος I (4-
20mA). H σχέση µεταξύ του ρεύµατος Ι και της συχνότητα λειτουργίας 
καθορίζεται πλήρως από τις παραµέτρους I6 έως I10. 

«4» Η συχνότητα λειτουργίας ελέγχεται αθροιστικά και από την αναλογική είσοδο 
τάσης V1 και από την αναλογική είσοδο ρεύµατος I. 

«5» Η συχνότητα λειτουργίας ελέγχεται µέσω σειριακής επικοινωνίας RS485. 
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6) Προγραµµατιζόµενες ταχύτητες (St1, St2 και St3).  
Οι ψηφιακές είσοδοι P1, P2 και P3 µπορούν να χρησιµοποιηθούν για την 

ενεργοποίηση έως και 8 προγραµµατιζόµενων ταχυτήτων ανάλογα µε τον 
προγραµµατισµό τους (παράµετροι Ι12, Ι13 και Ι14). Έτσι, εάν Ι12=«0», Ι13=«1» 
και Ι14=«2», οι 8 προγραµµατιζόµενες ταχύτητες ενεργοποιούνται 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 

P1 ανοικτό κλειστό ανοικτό κλειστό ανοικτό κλειστό ανοικτό Κλειστό
P2 ανοικτό ανοικτό κλειστό κλειστό ανοικτό ανοικτό κλειστό Κλειστό
P3 ανοικτό ανοικτό ανοικτό ανοικτό κλειστό κλειστό κλειστό Κλειστό
Σηµείωση: Κλειστό σηµαίνει βραχυκυκλωµένο µε τον ακροδέκτη CM.  
Η ταχύτητα 0 καθορίζεται από την πρώτη παράµετρο της οµάδας βασικών 

ρυθµίσεων (εάν Frq=«0»ή«1») ή από τις αναλογικές εισόδους (εάν Frq=«2»ή«3»). 
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 Ι21, 

Ι22, Ι23 και Ι24 της οµάδας καθορισµού εισόδων και εξόδων. 

7) Ένδειξη ρεύµατος ηλεκτροκινητήρα (Cur).  
Από την παράµετρο αυτή (πατώντας το πλήκτρο FUNC) µπορούµε να επιτηρούµε 

το ρεύµα (ενεργός τιµή σε Amp) του ηλεκτροκινητήρα, όταν αυτός λειτουργεί. 

8) Ένδειξη ταχύτητας ηλεκτροκινητήρα (RPM).  
Από την παράµετρο αυτή (πατώντας το πλήκτρο FUNC) µπορούµε να επιτηρούµε 

την ταχύτητα περιστροφής (RPM) του ηλεκτροκινητήρα, όταν αυτός λειτουργεί. 
Προκειµένου η ένδειξη αυτή να είναι ορθή, η παράµετρος Η31 (αριθµός πόλων 
ηλεκτροκινητήρα) πρέπει να 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 FUNC) 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 τιµής της συνδέεται άµεσα µε την ενέργεια που 
επιστρέφεται από τον κινητήρα στο ρυθµιστή κατά τη διάρκεια της πέδησης. 
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10) Ένδειξη τάσης ηλεκτροκινητήρα (vOL).  
Από την παράµετρο αυτή (πατώντας το πλήκτρο FUNC) 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 FUNC και στη 
συνέχεια το πλήκτρο t ενηµερωνόµαστε διαδοχικά για τη συχνότητα λειτουργίας, 
για το ρεύµα και για το εάν ο ηλεκτροκινητήρας επιτάχυνε, επιβράδυνε ή 
λειτουργούσε µε σταθερή ταχύτητα.  
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. 

12) Οµάδες Παραµέτρων (FU1, FU2 και IO).  
Μέσω των τριών τελευταίων παραµέτρων της οµάδας βασικών ρυθµίσεων 

µπορούµε να µεταβούµε (πατώντας το πλήκτρο FUNC) και στις υπόλοιπες τρεις 
οµάδες παραµέτρων : 
FU1  : Οµάδα ειδικών ρυθµίσεων 
FU2 : Οµάδα ειδικών λειτουργιών 
IO : Οµάδα καθορισµού εισόδων και εξόδων 
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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. 

Παράµετροι ειδικών ρυθµίσεων 

Α/Α Περιγραφή Εύρος Επιλογής 
Αρχική
Τιµή 

F0 Μεταπήδηση σε άλλη παράµετρο 0 – 60 0 

F3 Απαγόρευση εκκίνησης 
0: Όχι 
1: Με ορθή φορά περιστροφής 
2: Με ανάστροφη φορά περιστροφής 

0 

F5 Τρόπος επιτάχυνσης 

0: Γραµµικός 
1: Τύπου S  
2: Τύπου U 
3: Συντοµότερος δυνατός 
4: Βέλτιστος 

0 

F6 Τρόπος επιβράδυνσης 

0: Γραµµικός 
1: Τύπου S  
2: Τύπου U 
3: Συντοµότερος δυνατός 
4: Βέλτιστος 

0 

F7 Τρόπος πεδήσεως 
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 0.1 sec

F10 Τιµή συνεχούς τάσης πεδήσεως  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 Χρόνος εφαρµογής DC τάσης στην εκκίνηση 0 – 60 sec 0 sec 

F20 Μέγιστη συχνότητα 40 – 400 Hz 50 Hz

F21 Βασική συχνότητα (ονοµαστική κινητήρα)  30 – 400 Hz 50 Hz
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Α/Α Περιγραφή Εύρος Επιλογής 
Αρχική
Τιµή 

F22 Αρχική συχνότητα 0.1 – 10 Hz 0.1 Hz

F23 Περιορισµός συχνότητας  0:Όχι – 1:Ναι 0 

F24 Κάτω όριο συχνότητας 0 – 400 Hz 0 Hz 

F25 Άνω όριο συχνότητας 0 – 400 Hz 50 Hz

F26 Αύξηση της ροπής στις χαµηλές στροφές 0: Χειροκίνητη 
1: Αυτόµατη 0 

F27 Αύξηση ροπής στην ορθή φορά περιστροφής 0 –15 % 2 % 

F28 Αύξηση ροπής στην ανάστροφη φορά περ/φής 0 –15 % 2 % 

F29 Σχέση τάσης συχνότητας (καµπύλη V/F) 
0: Γραµµική 
1: Υπερβολική (ανεµιστήρες–αντλίες) 
2: Ειδική 

0 

F30 Σηµείο 1f της ειδικής καµπύλης V/F 0 – 400 Hz 12.5 Hz

F31 Σηµείο 1v της ειδικής καµπύλης V/F 0 – 100 % 25 % 

F32 Σηµείο 2f της ειδικής καµπύλης V/F 0 – 400 Hz 25 Hz

F33 Σηµείο 2v της ειδικής καµπύλης V/F 0 – 100 % 50 % 

F34 Σηµείο 3f της ειδικής καµπύλης V/F 0 – 400 Hz 37.5 Hz

F35 Σηµείο 3v της ειδικής καµπύλης V/F 0 – 100 % 75 % 

F36 Σηµείο 4f της ειδικής καµπύλης V/F 0 – 400 Hz 50 Hz

F37 Σηµείο 4v της ειδικής καµπύλης V/F 0 – 100 % 100 %

F38 Έλεγχος τάσης εξόδου 40 – 110 % 100 %

F39 Επίπεδο εξοικονόµησης ενέργειας 0 – 30 % 0 % 

F50 Ηλεκτρονικό θερµικό  0:Όχι – 1:Ναι 1 

F51 Ρύθµιση θερµικού για λειτουργία ενός λεπτού 50 – 250 % 150 %

F52 Ρύθµιση θερµικού για συνεχόµενη λειτουργία 50 – 250 % 110 %

F53 Ψύξη ηλεκτροκινητήρα 0: Συνήθης 
1: Ανεξάρτητη 1 

F54 Επίπεδο προειδοποίησης υπερφόρτισης 30 – 250 % 150 %

F55 Χρόνος καθυστέρησης της προειδοποίησης  0 –30 sec 10 sec

F56 Σφάλµα υπερφόρτισης 0:Όχι – 1:Ναι 1 

F57 Ρύθµιση σφάλµατος υπερφόρτισης 30 – 250 % 200 %

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 

0 

F60 Επίπεδο στιγµιαίας υπερφόρτισης  30 – 250 % 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 (F3).  
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 είτε κατά την ανάστροφη. 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). Οι δυνατές επιλογές είναι οι ακόλουθες : 
«0» Καµία απαγόρευση 
«1» Απαγόρευση της εκκίνησης µε ορθή φορά περιστροφής 
«2» Απαγόρευση της εκκίνησης µε ανάστροφη φορά περιστροφής 

3) Τρόπος επιτάχυνσης (F5) / επιβράδυνσης (F6).  
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 : 
«0» Γραµµική (σταθερή) επιτάχυνση και επιβράδυνση 
«1» Τύπoυ S για οµαλότερες επιταχύνσεις και επιβραδύνσεις, χρήσιµη σε 

εφαρµογές ανελκυστήρων. 
«2» Τύπου U (προοδευτικά αυξανόµενη), χρήσιµη σε εφαρµογές τυλικτικών. 
«3» Μέγιστη δυνατή (χωρίς το ρεύµα να υπερβαίνει το 150% του ονοµαστικού). 
«4» Βέλτιστη (χωρίς το ρεύµα να υπερβαίνει το 120% του ονοµαστικού). 
Στην περίπτωση των επιλογών «3» και «4» οι τιµές των παραµέτρων ACC και 

DEC (χρόνος επιτάχυνσης και επιβράδυνσης) αγνοούνται. 
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4) Τρόπος πεδήσεως (F7).  
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 : 

F7=«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 αντίστασης πεδήσεως είναι 
υποχρεωτική. 

F7=«1» 

Τάση 

Τάση 

t1: F9  
t2: F11 

t2  t1  

F10

F8

Συχνότητα 

t 

t 

Πέδηση µε εφαρµογή συνεχούς τάσης στον 
κινητήρα. Ο ρυθµιστής µειώνει σταδιακά τη 
συχνότητα λειτουργίας του κινητήρα µέχρι µίας 
ορισµένης τιµής. Ο ρυθµός µείωσης της 
συχνότητας εξαρτάται πάλι 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 και F11 µπορούµε να 
ελέγξουµε πλήρως αυτόν τον τρόπο πεδήσεως. 

t 

t 

F7=«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 πεδήσεως 
είναι ιδιαίτερα χρήσιµος σε περιπτώσεις όπου ο 
ρυθµιστής στοφών πρόκειται να ελέγξει 
ηλεκτροκινητήρα ο οποίος διαθέτει µηχανικό 
(ηλεκτροµαγνητικό) φρένο. 

t 

t 
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5) 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. 

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 επιταχύνοντας τον. 

7) Μέγιστη, βασική και αρχική συχνότητα (F20, F21 και F22).  
Μέγιστη Συχνότητα (F20) : Τάση 

F21

F38 

F20 

Μέσω της παραµέτρου F20 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.  

Συχνότητα 
F22

Βασική Συχνότητα (F21) : 
Μέσω της παραµέτρου F21 δίδεται η ονοµαστική συχνότητα λειτουργίας του 

κινητήρα, διότι σε αυτή τη συχνότητα λειτουργίας ο ρυθµιστής τροφοδοτεί τον 
κινητήρα µε την ονοµαστική του τάση.  Η ονοµαστική τάση του κινητήρα δίδεται 
στην παράµετρο F38 σε ποσοστό της τάσης τροφοδοσίας του ρυθµιστή. 

Αρχική Συχνότητα (F22) : 
Μέσω της παραµέτρου F22 καθορίζεται η συχνότητα πέραν της οποίας ο 

ρυθµιστής στροφών τροφοδοτεί µε τάση τον κινητήρα. 
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8) Περιορισµός συχνότητας (F23, F24 και F25). 
Εάν η τιµή της παραµέτρου F23 είναι «1», 

τότε οι παράµετροι F24 και F25 εµποδίζουν 
τον κινητήρα να λειτουργήσει σε µη 
επιθυµητές ταχύτητες, λόγω λανθασµένου 
χειρισµού ή λανθασµένης επιλογής του 
αυτοµάτου ελέγχου.  Στην παράµετρο F24 
ορίζουµε την κατώτερη επιτρεπτή συχνότητα 
λειτουργίας και στην παράµετρο F25 την 
ανώτερη. 

Συχνότητα 

Εντολή συχνότητας 
F20

t 

Συχνότητα λειτουργίας 

F24

F25

9) Αύξηση της ροπής στις χαµηλές στροφές (F26, F27 και F28).  
Μέσω των παραµέτρων αυτών, δίνεται η 

δυνατότητα αύξησης της τάσης στις χαµηλές 
συχνότητες, προκειµένου ο κινητήρας 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 (F27) και όταν λειτουργεί κατά την 
ανάστροφη (F28). Έτσι όσο µεγαλύτερη τιµή 
δίνουµε στις F27 και F28 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 

F27 : Αύξηση τάσης κατά 
την ορθή φορά περιστροφής 

F28 : Αύξηση τάσης κατά την 
ανάστροφη φορά περιστροφής

F38

Αύξηση
τάσης 

F21 

10) Σχέση τάσης συχνότητας – καµπύλη V/F (F29).  
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 κινητήρα, 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 

 

F21 

Τάση 

F38

Συχνότητα 

«1» Επιλογή της υπερβολικής σχέσης
Η χρήση της υπερβολικής σχέσης
προτείνεται για εφαρµ
φυγοκεντρικών φορτίων όπως είναι

 V/F. 
 V/F 
ογές

 οι
ι 

 
ανεµιστήρες και οι αντλίες διότ
προσφέρει ακόµα µεγαλύτερη
εξοικονόµηση ενέργειας 

όπου

ο  
ν)  

 

11) Σ  έως F37).  
Όπως  µπορεί ακόµα να ορίσει τη δική 

του σχέ  εφαρµογή του (F29=2). 
Η σχ ς τέσσερα ζεύγη τιµών [συχνότητα, 

τάση], συχνότητας,  µέσω των παραµέτρων 
F30,F3  και [F36,F37]. Η συχνότητα δίνεται σε Hz, ενώ η 
τάση  δικτύου). 

ρυθµιστή 
στ

το 100%. 

«2» Επιλογή ειδικής σχέσης V/F. Η ειδική 
σχέση V/F χρησιµοποιείται σε
περιπτώσεις  ο χρήστης θέλει να
ορίσει την δική του σχέση V/F. Αυτό 
γίνεται ορίζ ντας τέσσερα σηµεία
(ζεύγη τιµώ µέσω των παραµέτρων
F30 έως και F37. 

 

ηµείa ειδικής καµπύλης V/F (F30
 αναφέρθηκε και προηγουµένως ο χρήστης
ση V/F, εάν αυτό εξυπηρετεί καλύτερα την
έση αυτή δηµιουργείται καθορίζοντα
µεταξύ της αρχικής και της βασικής 
1], [F32,F33], [F34,F35]

Τάση 

F38

F21 
Συχνότητα 

Τάση 

Συχνότητα 

F21  

F38

F31

F30
F32 F34 

F36 

F37

F33
F35

[
 δίνεται σε ποσοστό της τάσης τροφοδοσίας (τάση

12) Έλεγχος τάσης εξόδου (F38).  
Από αυτή την παράµετρο καθορίζεται η µέγιστη τάση στην έξοδο του 
ροφών 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 F21). Στις 
περισσότερες περιπτώσεις οι παράµετρος αυτή πρέπει να τίθεται σ
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13) Επίπεδο εξοικονόµησης ενέργειας (F39).  

 Με αυτή τη λειτουργία µπορεί ο χρήσΤάση της να 

 πρώτα 
επιταχύνει το φορτίο στην επιθυµητή ταχύτητα 
µειώνει την τάση τροφοδοσίας του 
ηλεκτροκινητήρα σύµφωνα µε το ποσοστό που 
έχει προγραµµατιστεί. 

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 ταχύτητα του.  
Τέτοιες εφαρµογές είναι συνήθως οι ευθύγραµµες – οριζόντιες και οι 

περιστροφικές κινήσεις µεγάλων µαζών, όπου η ανάπτυξη υψηλής ροπής από τον 
ηλεκτροκινητήρα είναι απαραίτητη για να υπερνικηθεί η αδράνεια του φορτίου κατά 
την επιτάχυνση αλλά η ροπή που χρειάζεται στη συνέχεια για να υπερνικηθούν οι 
τριβές και 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). 

14)  Ηλεκτρονικό θερµικό (F50 έως F53).  
Οι ρυθµιστές στροφών της σειράς iG5 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 στροφών. Θέτοντας 

 «1» απενεργοποιούµε ή ενεργοποιούµε το θερµικό 

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). 

ότητα

επιτύχει πρόσθετη εξοικονόµηση ενέργειας. 
Εάν η τιµή αυτής της παραµέτρου είναι 

διάφορη του 0%, τότε ο ρυθµιστής αφού

Επιθυµητή Συχνότητα 
Λειτουργίας 

100%
80%

 Συχν

την παράµετρο F50 σε «0» ή
αντίστοιχα. 
Ρεύµα [%] 

Χρόνος 

F51

1 λεπτό 

F52
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Το εσωτερικό ηρµικό ρµικό λεκτρονικό θερµικό του ρυθµιστή 
στροφώ
µειω
κινη  
ταχύτη ε ς
Έ

ψύξ
 

ψύξη του κι χαµηλές
παράµετρο F τάσταση «0» ρας). 

να παράγεται ένα σήµα 

ς (H33) στην παράµετρο F54 και ο 
χρόνος καθυστέρησης της δίνεται σε 

λεπτα στην παράµετρο F55. 

Η παράµετρος F58 καθορίζει το χρόνο πέρα 
απ ρ σ

 

εκτρονικό θερµικό του ρυθµιστή 
στροφώ
µειω
κινη  
ταχύτη ε ς
Έ

ψύξ
 

ψύξη του κι χαµηλές
παράµετρο F τάσταση «0» ρας). 

να παράγεται ένα σήµα 

ς (H33) στην παράµετρο F54 και ο 
χρόνος καθυστέρησης της δίνεται σε 

λεπτα στην παράµετρο F55. 

Η παράµετρος F58 καθορίζει το χρόνο πέρα 
απ ρ σ

 

95%

65%

Θε
ν λαµβάνει επίσης υπ’ όψη του και τη 

µένη ψύξη, που έχουν οι αυτοψυχόµενοι 
τήρες στις χαµηλές στροφές, λόγω της µικρής

ν λαµβάνει επίσης υπ’ όψη του και τη 
µένη ψύξη, που έχουν οι αυτοψυχόµενοι 
τήρες στις χαµηλές στροφές, λόγω της µικρής
τας λ ιτουργία  του ανεµιστήρα τους. 

τσι, εάν ο κινητήρας σας διαθέτει ανεξάρτητη 
η, ρυθµίστε την παράµετρο F53 σε κατάσταση 
προκειµένου να µην ληφθεί υπόψη η µειωµένη 
 ταχύτητες (f<20Hz). ∆ιαφορετικά αφήστε την 
(αυτοψυχόµενος κινητή

τας λ ιτουργία  του ανεµιστήρα τους. 
τσι, εάν ο κινητήρας σας διαθέτει ανεξάρτητη 
η, ρυθµίστε την παράµετρο F53 σε κατάσταση 
προκειµένου να µην ληφθεί υπόψη η µειωµένη 
 ταχύτητες (f<20Hz). ∆ιαφορετικά αφήστε την 
(αυτοψυχόµενος κινητή

«1»«1»
νητήρα στις νητήρα στις 
53 σε κα53 σε κα

15) Προειδοποίηση υπερφόρτισης (F54 και F55).  
Μέσω της διαδικασίας αυτής καθίσταται 

δυνατό 

15) Προειδοποίηση υπερφόρτισης (F54 και F55).  
Μέσω της διαδικασίας αυτής καθίσταται 

δυνατό 
προειδοποίησης στην ψηφιακή έξοδο MO-
MG, κάθε φορά που το ρεύµα του κινητήρα 
ξεπερνά ένα καθορισµένο επίπεδο µε 
διάρκεια µεγαλύτερη ενός καθορισµένου 
χρόνου. 

προειδοποίησης στην ψηφιακή έξοδο MO-
MG, κάθε φορά που το ρεύµα του κινητήρα 
ξεπερνά ένα καθορισµένο επίπεδο µε 
διάρκεια µεγαλύτερη ενός καθορισµένου 
χρόνου. 
Το επίπεδο ρεύµατος της προειδοποίησης 

ορίζεται ως ποσοστό του ονοµαστικού 
ρεύµατο

Το επίπεδο ρεύµατος της προειδοποίησης 
ορίζεται ως ποσοστό του ονοµαστικού 
ρεύµατο

δευτερόδευτερό
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 την ψηφιακή έξοδο MO µέσω της παραµέτρου I44 (I44=5). 

16) Σφάλµα υπερφόρτισης (F56, F57 και F58).  

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 την ψηφιακή έξοδο MO µέσω της παραµέτρου I44 (I44=5). 

16) Σφάλµα υπερφόρτισης (F56, F57 και F58).  

ό τον οποίο ο υθµι τής στροφών διακόπτει 
την παροχή ισχύος, εάν το ρεύµα εξόδου έχει 
ξεπεράσει ένα προκαθορισµένο επίπεδο. Το 
επίπεδο αυτό καθορίζεται από την παράµετρο 
F57 σε % του ονοµαστικού ρεύµατος (H33). 
Θέτοντας την παράµετρο F56 σε «0» ή «1» 
απενεργοποιούµε ή ενεργοποιούµε την 
προστασία αυτή. 

ό τον οποίο ο υθµι τής στροφών διακόπτει 
την παροχή ισχύος, εάν το ρεύµα εξόδου έχει 
ξεπεράσει ένα προκαθορισµένο επίπεδο. Το 
επίπεδο αυτό καθορίζεται από την παράµετρο 
F57 σε % του ονοµαστικού ρεύµατος (H33). 
Θέτοντας την παράµετρο F56 σε «0» ή «1» 
απενεργοποιούµε ή ενεργοποιούµε την 
προστασία αυτή. 

100%100%
95%

65%

Θε

20Hz 50Hz 

F53=0 

F53=1 

Ρεύµα 

t1: F55 

time 

F54

F54

MO-MG ON 

t1 t1 

time 

Ρεύµα 

t 

F57

F57

F58 

Σφάλµα 
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17) Αντι

Ρεύµα 

t 

Συχνότητα 

t 

F60

F60

µετώπιση στιγµιαίας 
ε αυτή τη λειτουργία o
µιαίας υπερφόρτισης, χω

ρυθµιστή στροφών λόγω υπερε
εριπτώσεις στιγµιαίας υπ απότοµη 

φόρτιση του κινητήρα, µία από
επιβράδυνσή του. Από την 
λειτουργ τή για κά ια α

υασµό αυτών. 

• 

Ότα
χρόν χει ) κ ο ρ
ξεπε
µε τ
ακόλ ρ σ
σταθ
κάτω  προκαθορισµένο επίπεδο. Στη 
συνέχε
επιτ
συχν
επιτ
επιτ .  

• 

 λειτουργίας 
που έχει καθοριστεί) και το ρεύµα ξεπεράσει το 

ος που έχει ορισθεί µε την 
παρ
Ο
επ
το
επ
σ
υπ

Και στις δύο ανωτέρω περιπτώσε
ρεύµατος που έχει προγραµµατιστεί σ 33. 

υπερφόρτισης (F59 και F60).  
 κινητήρας µπορεί και αντιµετωπίζει καταστάσεις 
ρίς να προκαλέσει τη διακοπή της λειτουργίας του 
ντάσεως ή υπερτάσεως. 
ερφόρτισης µπορεί να είναι, εκτός από µία 

Μ
στιγ

Π
τοµη επιτάχυνσή του ή ακόµα και µία απότοµη 

παράµετρο F59 µπορούµε να ενεργοποιούµε τη 
πό αυτές τις τρεις περιπτώσεις ξεχωριστά. 

Στη συνέχεια αναλύονται οι τρεις βασικές τιµές που µπορεί να πάρει η 
παράµετρος F59. Όλες οι υπόλοιπες περιπτώσεις αποτελούν συνδ

ία αυ θε µ

Κατά την Επιτάχυνση – F59 =╻╻╵ 
ν ο κινητήρας επιταχύνει (ανάλογα µε το 

ο που έ  ορίσει ο χρήστης αι τ εύµα 
ράσει το επίπεδο ρεύµατος που έχει ορισθεί 
ην παράµετρο F60, τότε θα συµβούν τα 
ουθα. Ο υθµι τής στροφών θα διατηρήσει 
ερές τις στροφές, µέχρι το ρεύµα να πέσει 
 από το
ια, θα αρχίσει πάλι να επιταχύνει, µέχρι να 

ύχει την επιθυµητή, από τον χρήστη, 
ότητα λειτουργίας. Έτσι µπορεί να 
ευχθεί ο δυνατόν συντοµότερος χρόνος 
άχυνσης χωρίς την ύπαρξη υπερεντάσεως

Κατά την κανονική λειτουργία – F59 =╻╵╻ 
Όταν ο κινητήρας λειτουργεί σε σταθερές 

στροφές (ανάλογα µε τη συχνότητα
Ρεύµα 

επίπεδο ρεύµατt 

Συχνότητα 

t 

F60

F60

άµετρο F60, τότε θα συµβούν τα ακόλουθα. 
 ρυθµιστής στροφών θα αρχίσει αυτόµατα να 
ιβραδύνει, 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 η 
ερφόρτιση σταµατήσει. 
ις η παράµετρος F60 είναι % του ονοµαστικού 
την παράµετρο H
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• 

φών ελέγχει την τιµή της 

 στροφές, 
τ

να 
επιβραδύνει, µέχρι να επιτύχει την 

επιθυµητή, από το χρήστη, συχνότη
δυνατόν συντοµότερος χρόνος επ
λόγω σφάλµατος υπέρτασης.  

Κατά την Επιβράδυνση – F59 =╵╻╻ 
Όταν ο κινητήρας επιβραδύνει (ανάλογα 

µε το χρόνο που έχει ορίσει ο χρήστης), ο 
ρυθµιστής στρο

DC Τάση 

συνεχούς τάσεως, που δηµιουργείται στο 
εσωτερικό του. Όταν αυτή φτάσει στη 
µέγιστη επιτρεπτή της τιµή, τότε ο ρυθµιστής 
στροφών διατηρεί σταθερές τις

t 
Συχνότητα 

390VDC ή
680V DC

µέχρι η άση αυτή να επανέλθει σε 
φυσιολογικά επίπεδα. Στη συνέχεια, ο 
ρυθµιστής στροφών αρχίζει πάλι t 

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



 
 

Οµάδα ειδικών λειτουργιών (FU2) 

ς παραµέτρους της οµάδας αυ
ρ τούν ένα πλήθος ειδικών λειτο
όπως η λειτουργία “speed search”, η 
ρυθµιστές στροφών της σειράς iG5 
απαιτήσεις της εκάστοτε εφαρµογής. 

Παράµετροι ειδικών λειτουργιών 

Από τι τής είναι δυνατόν να ενεργοποιηθούν και να 
υργιών, που διαθέτει ο ρυθµιστής στροφών, 
λειτουργία του κλειστού βρόχου κ.α. Έτσι οι 

µπορούν εύκολα να προσαρµόζονται στις 

υθµισ

Α/Α Περιγραφή Εύρος Επιλογής Αρχική
Τιµή 

H0 Μεταπήδηση σε άλλη παράµετρο 0 – 94 30 

H1 Ιστορικό σφάλµατος No 1 (το πιο πρόσφατο) --- --- 

H2 Ιστορικό σφάλµατος No 2 --- ---  

H3 Ιστορικό σφάλµατος No 3 --- --- 

H4 Ιστορικό σφάλµατος No 4 --- --- 

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 0 Hz 

H12 Συχνότητα υπερπήδησης 1H 0 – 400 Hz 0 Hz 

H13 Συχνότητα υπερπήδησης 2L 0 – 400 Hz 0 Hz 

H14 Συχνότητα υπερπήδησης 2H 0 – 400 Hz 0 Hz 

H15 Συχνότητα υπερπήδησης 3L 0 – 400 Hz 0 Hz 

H16 Συχνότητα υπερπήδησης 3H 0 – 400 Hz 0 Hz 

H19 Προστασία έλλειψης φάσης 
00 – 11 (bit set) 
Bit 0: Του κινητήρα 
Bit 1: Της παροχής 

00 

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

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

H22 Λειτουργία «Speed-Search» 

0000 – 1111 (bit set) 
Bit 0: Κατά την επιτάχυνση 
Bit 1: Μετά από σφάλµα 0000 
Bit 2: Μετά από στιγµιαία διακοπή 
Bit 3: Μετά από διακοπή τάσης 

H2  80 – 250 % 180 %3 Περιορισµός ρεύµατος «Speed-Search»

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

H25 Κέρδος I λειτουρ earch» 0 – 9999 γίας «Speed-S 5000 

H26 Αριθµός αυτόµατων επανεκκινήσεων  0 – 10 0 

H27 Νεκρός χρόνος αυτόµατων επανεκκινήσεων  0 – 60 sec 1 sec 

H30 Ονοµαστική ισχύς ηλεκτροκινητήρα – 4.0 kW 0.4 --- 

H31 Πόλοι ηλεκτροκινητήρα 2 – 12 4 

H32 Ονοµαστική ολίσθηση ηλεκτροκινητήρα 10 Hz 0 – --- 

H33 Ονοµαστικό ρεύµα ηλεκτροκινητήρα – 99.9 A 0.1 --- 

H34 Ρεύµα εν κενώ ηλεκτροκινητήρα 0.1 – 99.9 A --- 

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

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

H39 ∆ιακοπτική Συχνότητα 1 – 10 kHz 10 kHz

H40 Ειδικές µέθοδοι ελέγχου 
0: Καµία 
1: Με αντιστάθ
2: Με κλειστ

µιση ολίσθησης 
ό βρόχο 

0 

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

H51 Κέρδος P κλειστού βρόχου 0 – 9999 3000 

H52 Κέρδος I κλειστού βρόχου 0 – 9999 300 

H53 Κέρδος D κλειστού βρόχου 0 0 – 9999 

H54 Όριο συχνότητας κλειστού βρόχου 50 Hz0 – 400 Hz 

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

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

1 
0: 0.01 sec 

H72 Επιλογή παραµέτρου εκκίνησης Παράµετροι βασικών ρυθµίσεων 0-13 0 
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Α/Α Περιγραφή Εύρος Επιλογής Αρχική
Τιµή 

H73 11η παράµετρος οµάδας βασικών ρυθµίσεων 
κινητήρα 

ρα 
ινητήρα 

0 
0: Τάση τροφοδοσίας 
1: Αποδιδοµένη ισχύς κινητή
2: Ροπή στον άξονα του κ

H74 Κέρδος ένδειξης ταχύτητας 100 %1 – 1000 % 

H75 Αντίσταση πεδήσεως 0: Καµία 
2: Εξωτερική 2 

H76 Μέγιστο επιτρεπτό ED αντίστασης πεδήσεως 0 – 30 % 10 % 

H79 Έκδοση λογισµικού --- --- 

H81 Χρόνος επιτάχυνσης 2 0 – 999.9 sec 5 sec 

H82 Χρόνος επιβράδυνσης 2 0 – 999.9 sec 10 sec

H83 Βασική συχνότητα 2 30 – 400 Hz 50 Hz

H84 Σχέση τάσης συχνότητας (καµπύλη V/F) 2 
µική 

ική 
0: Γραµ
1: Υπερβολ
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 2 200 %30 – 250 % 

H88 Ρύθµιση θερµικού (λειτουργία ενός λεπτού) 2 50 – 250 % 180 %

H89 Ρύθµιση θερµικού (συνεχόµενη λειτουργία) 2 120 %50 – 250 % 

H90 Ονοµαστικό ρεύµα ηλεκτροκινητήρα 2 0.1 – 99.9 A --- 

H91 Επιλογή ανάγνωσης παραµέτρων 0 1:Ναι – 0:Όχι 

H92 Επιλογή εγγραφής παραµέτρων 1:Ναι – 0:Όχι 0 

H93 Επιλογή αρχικών τιµών 

0: Όχι 
1: Σε όλες τις οµάδες 

τις βασικές ρυθµίσεις 
 ειδικές ρυθµίσεις 

τις ειδικές λειτουργίες 
ν οµάδα καθορισµού I/O 

2: Μόνο σ
3: Μόνο στις
4: Μόνο σ
5: Μόνο στη

0 

H94 Ασφάλιση των παραµέτρων 0 – 255 U0 
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1) Μεταπήδηση σε άλλη παράµετρο (H0).  
 παράµετρος α  δυνατότητα στο χρή ί γρήγορ

εύκολα στην παράµετρο που θέλει να τροποπ  θέλουµε να 
υ ως η οθόνη 

µεταφέρεται στην H33. 

έως H6).  
άλµατα, που πιθανό συµβεί κατά τη διάρκεια 

λειτουργίας του ρυθµιστή στροφών, αποθηκεύονται  παραµέτρους Η1 έως και 
ί  στην κατάσταση

 δεδοµένη στιγµή. Τ ιο πρόσφατο σφάλµα αποθηκεύεται 
 το πιο παλαιό στην 5. Πηγαίνοντας σε κά
ς και πατώντας το C στην οθόνη εµφαν
 το σφάλµα. Στη πατώντας το πλήκτρο  

 η συχνότητα λειτου εύµα, και η κατάστασ
κινητήρα εκείνη τη στιγµή. Η κατάσταση το πορεί να είναι µία από τις 

C» νση, «STD» = Κανονική 
λειτουργία και «STP» = Στάση. Τέλος προ ζοντας την παράµετρο H6 σε 

ατα από την µνήµη. Μετά  
H6 επανέρχεται αυτόµατ  

7
 της παραµέτρου Η8 

άφορη ηδέν, τότε πριν από κάθε 
κκίνησ µενη τάση (η συχνότητα 
της οποίας  από την παράµετρο H7) 
εφαρµό κινητήρα για όσο χρόνο 
καθορίζ µετρος αυτή. Μετά από το 
χρόνο α  θα εκκινεί 
κανονικ ς τον. 
Η λε α χρήσιµη 

σε εφα  ο 
κινητήρ έτει και µηχανικό φρένο. Έτσι 
κατά την εκκίνηση της ανύψωσης καλό είναι ο 
κινητήρας να αναπτύξει πρώτα κάποια ροπή 
στον άξονα του και µετά να ελευθερωθεί το 
µηχανικό φρένο προκειµένου να µην 
παρασυρθεί από το βάρος του φορτίου. 

Η υτή δίνει τη στη να οδηγηθε α και 
οιήσει. Εάν για παράδειγµα

τροποποιήσουµε την παράµετρο H33, θέτο µε την H0 σε «33» και αµέσ

2) Ιστορικό σφαλµάτων (H1 
Μέχρι και πέντε σφ ν να έχουν 

 στις
H5, µαζί µε κάποιες πρόσθετες πληροφορ ες που αφορούν  που 
επικρατούσε εκείνη τη ο π
στην παράµετρο H1 ενώ  παράµετρο H ποια 
από 
η αιτία

αυτές τις παραµέτρου
 που προκάλεσε

πλήκτρο FUN
 συνέχεια 

ίζεται 
 5

εµφανίζονται διαδοχικά ργίας, το ρ η του 
υ κινητήρα µ

ακόλουθες: «ACC» = Επιτάχυνση, «DE  = Επιβράδυ
γραµµατί

«1» µπορούµε να διαγράψουµε όλα τα παλαιά σφάλµ  την
διαγραφή των παλαιών σφαλµάτων η παράµετρος α σε
κατάσταση «0». 

3) Λειτουργία Αρχικής Συγκράτησης (H  και H8).  
 Εάν η τιµή είναι 

δι  από το µ
Συχνότητα 

ε η εναλλασσό
 καθορίζεται

ζεται στον 
ει η παρά
υτό, ο ρυθµιστής στροφών

ταά τον κινητήρα επιταχύνον
ιτουργία αυτή είναι ιδιαίτερ
ρµογές ανυψωτικών µηχανών όπου
ας διαθ

FX-CM ON 

t 

t 

Εντολή Start 

H7

t1 t1: H8 

t 

Ρεύµα 

Μηχανικό 
Φρένο Ελευθέρωση t 
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4) Υπερπήδηση συχνοτήτων (H10 έως Η16).  

στον κινητήρα, είτε στο φορτίο του, κυρίως 
λόγω ιδιοµορφιών του τελευταίου. Με αυτές 

παραµέτρους µπορούν να καθοριστούν 

9 Προστασία έλλειψης φάσης 

Η λειτουργία αυτή χρησιµοποιείται για την 
αποφυγή ανεπιθύµητων ταλαντώσεων και 
ασταθειών που τυχόν παρουσιάζονται, είτε 

τις 
έως και τρεις διαφορετικές «ζώνες» 
συχνοτήτων υπερπηδήσεως H11 έως Η12, 
Η13 έως Η14 και Η15 έως Η16.  

Η δυνατότητα αυτή έχει µεγάλη εφαρµογή στην αποφυγή συχνοτήτων 
συντονισµού σε φορτία, όπως τα µεγάλα ψυκτικά µηχανήµατα, οι ανεµιστήρες και οι 
αντλίες. 

5) Προστασία έλλειψης φάσης (H19).  
Οι ρυθµιστές στροφών της σειράς iG5 διαθέτουν και προστασία έναντι έλλειψης 

φάσης τόσο της τροφοδοσίας όσο και του κινητήρα Μέσω της παραµέτρου H19 
µπορούµε να ενεργοποιήσουµε ή να απενεργοποιήσουµε την προστασία αυτή 
σύµφωνα µε τον ακόλουθο πίνακα : 

H1

Συχνότητα Κινητήρα 

     H20 

Επιθυµητή 
Συχνότητα 10Hz 20Hz 30Hz

 H12 
H11

H
H

H

14
13

16
H15

╻╻       Aνενεργή 

╻╵ Για τον κινητήρα εν γ  εργή ια την παροχή ανενεργή 

╵╻ Για τον κινητήρα ανενεργή για την παροχή ενεργή 

╵╵ Ενεργή 

6) Επανεκκίνηση µετά από σφάλ
Οι δύο αυτές λειτουργίες είναι σχε

που  να συµβούν στο χώρο εφ
Όταν ο χρήστης έχει εκκινήσει τον 

ρυθµιστή στροφών (FX βραχυκ λω
τότε ο χρήστης συνήθως πατάει το
ρυθµιστή στροφών από την κατά
λειτουργ ο ακροδέκτης FX 
ρ τής στροφών θα επανεκκινήσε
Το γεγονός αυτό µπορεί να δη τ σ

µα. 

µα ή διακοπή παροχής ισχύος (H20 και H21)  
διασµένες για να αποτρέψουν τυχόν ατυχήµατα, 
αρµογής του ρυθµιστή στροφών.   µπορεί

κινητήρα µέσω των ψηφιακών εισόδων του 
µένο µε το CM) και κάποιο σφάλµα συµβεί, 

 πλήκτρο RESET, για να απελευθερώσει τον 
σταση αναµονής και να τον επαναφέρει σε 
είναι ακόµα βραχυκυκλωµένος µε τον CM, ο 
ι τον κινητήρα απευθείας. 
γήσει, ανάλογα µε ην εφαρµογή, ε κάποιο 

υκ

ία. Εάν 
υθµισ

ο
ατύχη
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Για το λόγο αυτό, εάν ο χρήστης θέσει την παράµετρο H21 σε κατάσταση «0», ο 

ρυθµιστής στροφών επανεκκινεί τον 
ί και στη συνέχεια επανα

µετρος H21 τεθεί σε κατάσταση «
ευθείας µε το πάτηµα του πλήκτρου 
επεξηγούν και γραφικά αυτές τις δύο λ

7) Λειτουρ peed-Searc
Η λειτουργ Α » (Speed Search) είναι µία πολύ χρήσιµη 

δυνατότητα κ η τίο έχει πολύ 
µεγάλη αδράν Στις  της τάσης  
τροφοδοσίας ι  αρκετή ώρα 
λόγω της υψηλής αδράνειας του φορτίου του. Περιπτώσεις άµεσης διακοπής της 
τροφοδοσίας του κινητήρα µε τάση µπορεί να είναι η εµφάνιση κάποιου σφάλµατος, 
µί  
δια

 φορτίο (ενώ 
αυ

ύθερης περιστροφής 
το

 λειτουργίας του. 

κινητήρα, µόνο εάν ο ακροδέκτης FX 
συνδεθεί µε το CM.  ∆ιαφορετικά, εάν η 

1», ο ρυθµιστής επανεκκινεί τον κινητήρα απ’ 
RESET. Τα ακόλουθα δύο σχεδιαγράµµατα 
ειτουργίες. 

αποσυνδεθε
παρά

Συχ Συχνότητα νότητα 

Η παράµετρος H20 λειτουργεί, µε τον ίδιο ακριβώς τρόπο σε περίπτωση που 
διακοπεί η τάση τροφοδοσίας του ρυθµιστή στροφών (τάση δικτύου) και µετά από 
λίγο επανέλθει. 

γία «S h» (H22 έως H25).  
ία « νίχνευση Ταχύτητας
αι χρ σιµοποιείται ιδιαίτερα σε εφαρµογές όπου το φορ
εια. 
του κ

 περιπτώσεις αυτές και µετά από µία άµεση διακοπή
νητήρα, ο κινητήρας συνεχίζει να περιστρέφεται για

α εντολή για επείγον σταµάτηµα (Emergency Stop) ή ακόµα και µία στιγµιαία
κοπή της τάσης τροφοδοσίας. 
Εάν σε µία τέτοια περίπτωση επιχειρήσουµε να επανεκκινήσουµε το
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 το ρυθµιστή να βρει την ταχύτητα της ελε
υ κινητήρα και από αυτήν να τον επιταχύνει επαναφέροντας τον πάλι στην 

κανονική ταχύτητα

t 

FX-CM ON t 

RESET ON t 

ON 

∆εν επιδρά Επιδρά 

 Σφάλµα

t 

FX-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 διαίτερα 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 δι

ι

αδικασία «Speed Search» είναι 
ενεργοποιηµ 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 άση 
τροφοδοσίας του κινητήρα ρι το ρεύµα να 
γίνει ίσο µε  που δίνεται στην παράµετρο 
H23 (% του ονοµαστικού ρεύµατος–Η33). ταν 
αυτό συµβε υθµιστής ίζει να µειώνει τη 
συχνότητα σταδιακά αναζητώντας την ταχύτητα 

τη µεταβολή του ρεύµατος και του συντελεστή 
αλλά και την κατεύθυνση της 
ειας. Όταν πλέον η ταχύτητα 

Σε κάθε κανονική εκκίνηση 

ένη ο 

τ
 µέχ

 αυτό
Ό

ί ο ρ αρχ

περιστροφής του κινητήρα. Σε αυτή την 
κατάσταση ο ρυθµιστής µπορεί εύκολα να 
εντοπίσει τη ταχύτητα του κινητήρα βλέποντας 

ισχύος (cos φ) 
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 επανεκκίνηση µετά από σφάλµα 
╻╵╻╻ Σε κάθε επανεκκίνηση µετά από διακοπή ρεύµατος 
╵╻╻╻ Σε κάθε επανεκκίνηση µετά από στιγ ιαία διακοπή ρεύµατος µ

Συχνότητα 

Τάση 
t 

∆ιακοπή 

t 
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8) 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 της λειτουργίας 
του λόγω σφάλ

Συχνότητα 

µατος, χωρίς να είναι απαραίτητο 
να πα
η
ρυ
πα
κα
προσπαθήσει  
αυ

Ο ρυθµιστής µειώνει κατά έν
επανεκκινήσεων µετά από κάθε τό
έ  από 30 δευτερόλεπτα κανο

9) Στοιχεία ηλεκτροκινητήρα (H  
Στις παραµέτρους H30 έως H36 

ελεγχόµενου ηλεκτροκινητήρα. Αυτ
 : Η ονοµαστική ισχύς του ηλ

τηθεί 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 
µατη επανεκκίνηση αλλά τον αυξάνει πάλι κατά 
νικής λειτουργίας χωρίς σφάλµα. 

30 έως H36). 
ο χρήστης µπορεί να δηλώσει τα στοιχεία του 
ά είναι τα ακόλουθα : 
εκτροκινητήρα

τ

αυ
να µετά

H30  
σχύ του ελεγχόµενου ηλεκτροκινητήρα στην 
ράµετροι (H31 έως H36) παίρνουν αυτόµατα 
ύ αυτή. Οι τιµές αυτές δεν είναι απαραίτητο να 
ές του εκάστοτε ελεγχό

∆ηλώνοντας την ονοµαστική ι
παράµετρο H30 όλες οι άλλες πα
ορισµένες τυπικές τιµές για την ισχ
ανταποκρίνονται επακριβώς στις µ µενου ηλεκτροκινητήρα. 
Γι

 τι
α 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 
f=50 Hz f=60 Hz 

2 3000 3600 
4 1500 1800 
6 1000 1200 
8 750 900 
10 600 720 
12 500 600 

 

t 

Σφάλµα Σφάλµα 

1η Αυτόµατη 
Επανεκκίνηση 

2η Αυτόµατη 
Επανεκκίνηση 

 

t t 
t: F27 

Στην παράµετρο H31 ο χρήστης µπορεί 
να δηλώσει τον αριθµό των πόλων του

παραµέτρου δεν είναι απαραίτητη για την
θή λειτουργία του ρυθµιστή στροφών, 
λά είναι απαραίτητη εάν ο χρήστης

ακολουθεί τις στροφές του
µάδα βασικών

κινητήρα που ελέγχει µε τον ρυθµιστή
στροφών. Η σωστή ενηµέρωση αυτής της 

ορ
αλ
επιθυµεί να παρ
κινητήρα από τη ο
ρυθµίσεων (παράµετρος RPM). 
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H32 : Η ονοµαστική ολίσθηση του ηλεκτροκινητήρα 
Στην παράµετρο H32 ο χρήστη

ση του ελεγχόµενου κινητ εν  τ
δεν είναι απαραίτητη για την ορ
στην περίπτωση που γίνεται 
Ολίσθησης». Η λειτουργία αυτή ε

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

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

ολίσθη

 
µ ο

ο

Ολισθηση σε Hz = 50 - 
Ζευγη Πολων Ονοµαστικες Στροφες

60
⋅  

υ ηλεκτροκιH33 ύµα το νητήρα : Το ονοµαστικό ρε  
 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 και των 
προστασιών, ρυθµίζονται ως ποσοστό του ονοµαστικού ρεύµατος. 

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
ορροφά ο κινητήρας όταν λειτουργεί χωρίς φο
εύθερο. Η σωστή ενηµέρωση αυτής της παραµέτρου δεν είναι απαραίτητη για την 

ορθή λειτουργία του ρυθµιστή στροφών, παρά µόνο στην περίπτωση που γίνεται 
χρήση της ειδικής λειτουργίας «Αντιστάθµιση Ολίσθησης». Η λειτουργία αυτή 
εξηγείται στη συνέχεια. 

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

απ ει µε τον ρυθµιστή στροφών. Η σωστή 
εν ίναι απαραίτητη για την ορθή λειτουργία του 
ρ ν ητ
τ σ  τ

10) Αδράνεια φορτίου
Η ορθ ενηµέρωσ  παρ υ H

λειτουργιών «Speed-Search» (β H22
Επιβράδυνση» (βλέπ και F υθµ
φορτίου ναι µικρότερη από δεκα
ελεγχόµ υ κινητήρ  «1» ε αι π

οδόσεως του κινητήρα που ελέγχ
ηµέρωση αυτής της παραµέτρου δεν ε
υθµιστή στροφώ
ην α νη ι

, αλλά είναι απαραίτ η εάν ο χρήστης επιθυµεί να παρακολουθεί 
η οµάδα βασικών ρυθµίσεων. 

37 βοηθάει στην αρτιότερη εκτέλεση των 
) και «Βέλτιστη/Μέγιστη Επιτάχυνση και 
ίστε την H37 σε «0» εάν η αδράνεια του 
πλάσιο της αδράνειας του ρότορα του 
ερίπου ίση ή σε «2» εάν είναι µεγαλύτερη. 

ποδιδοµέ χύ του κινητήρα από

 (H37).  
ή η της αµέτρο

λέπε 
ε F5 6). Ρ

 εί  το 
ενο α, σε άν είν
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11) ∆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 πιθυµητό.  Ρυθµ στε τη διακοπτική συχνότητα σε χαµηλές τιµές (<8 kHz), 
όταν θέλετε να µειώσετε σηµαντικά τον ηλεκτροµαγνη

ε ί
τικό 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

12) Ειδικές µέθοδοι ελέγχου (H40).  
Από την παράµετρο H40 µπορούµε να ενεργοποιήσουµε τις ακόλουθες δύο 

ειδικές µεθόδους ελέγχου των στροφών του κινητήρα. 
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 
υπολογισµό αυτό τον εκτελεί µε τα δεδοµένα των παραµέτρων Η Η33 και Η34 
και

32,  
 τις ακόλουθες εξισώσεις:  

Συχνοτητα Εξοδου = Επιθυµητη Συχνοτητα + Συχνοτητας∆  

∆Συχνοτητας = 
Ρευµα Εξοδου - Ρευµα εν κενω

Ονοµαστικο Ρευµα - Ρευµα εν κενω
Ονοµαστικη Ολισθηση⋅  

Προκειµένου λοιπόν η διαδικασ
 έχουµε ρυθµίσει τις ανωτέρω 

ία αυτή να λειτουργήσει σωστά θα πρέπει πρώτα 
να 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 κινητήρα σε Amp. 
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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 αποτέλεσµα 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 συνθηκών της 
εφαρ  µ

Ρυθµίζοντας την παράµετρο H40 σε «2» καθίσταται δυνατή η δηµιουργία ενός 
τέ χου (ΣΑΕ) τύπου PID. Προκειµένου να 
λειτουργήσει

αση είναι η πραγµατική τιµή 
κα θητήριο το οποίο είναι σε θέση να µετράει το 
µέ

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

Αυτό που διαρκώς προσπαθεί να 
επιτύχει το ΣΑΕ του ρυθµιστή είναι να 
εξισώσει την αναφορά µ   την 
ανάδραση δηλαδή την επιθυµία µας µε 

µεταξύ της αναφοράς και της 
ξάνει ή µειώνει τις 
ρα ανάλογα µε το 
φορά µεταξύ της 

αναφ ν το σφάλµα είναι θετικό 
ο ρυθµιστής αυξάνει τις στροφές ενώ εάν το σφάλµα είναι αρνητικό τις µειώνει. 

µογής. Έτσι στο παράδειγµα της αντλίας αυτό που συνήθως επιδιώκου ε είναι 
η πίεση του νερού στην έξοδο της να είναι σταθερή, ίση µε την επιθυµητή και 
ανεξάρτητη από τις διακυµάνσεις της κατανάλωσης (παροχής). 

τοιου Συστήµατος Αυτοµάτου Ελέγ
 το ΣΑΕ αυτό χρειάζεται δύο πληροφορίες (σήµατα), την αναφορά 

(Reference ή Set-Point) και την ανάδραση (Feedback). Η αναφορά είναι η επιθυµητή 
τιµή και δίνεται συνήθως από τον χρήστη ενώ η ανάδρ
ι δίνεται συνήθως από κάποιο αισ
γεθος που µας ενδιαφέρει. Στο ανωτέρω παράδειγµα της αντλίας η αναφορά θα 

µπορούσε 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 αναλογική

 
ε

Frq 
H51 
H52 
H53 

M 

Φορτίο 

+ 
- 

Key
Key την πραγµατικότητα. Για να το επιτύχει 

αυτό υπολογίζει διαρκώς τη διαφορά 

ανάδρασης και αυ
στροφές του κινητή
πρόσηµο της. Η δια

οράς και της ανάδρασης ονοµάζεται σφάλµα. Έτσι εά

pad-1
pad-2

V1
I

V1+I

Αισθητήριο 
4 to 20mA ή  

H54 I12 
~ 

I14 

0 to 10 V 

err 

ACC 
DEC Αναφορά

Ανάδραση

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

πα

αράγοντας D επειδή 
εξ

-επιβράδυνσης (H70).  

αι οι χρόνοι 
επ

ράγοντες, το κέρδος P, το κέρδος I και το κέρδος D. 
Με την 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 H52 µπορούµε να ρυθµίσουµε το κέρδος I το οποίο ελέγχει την ταχύτητα 

απόκρισης του ΣΑΕ.  Υπερβολικά µεγάλες τιµές αυτής της παραµέτρου µπορεί να 
οδηγήσουν σε ανεπιθύµητες ταλαντώσεις κατά την µεταβατική κατάσταση, ενώ 
υπερβολικά µικρές σε πολύ αργή απόκριση. 
Με την H53 µπορούµε να ρυθµίσουµε το κέρδος D. Ο π
ετάζει το ρυθµό αύξησης του σφάλµατος, και όχι το σφάλµα αυτό καθ΄ αυτό, έχει 

την τάση να το περιορίζει πριν αυτό µεγαλώσει πάρα πολύ. Υπερβολικά µεγάλες 
τιµές αυτής της παραµέτρου µπορεί να οδηγήσουν σε ανεπιθύµητες ταλαντώσεις 
τόσο κατά την µεταβατική όσο και κατά τη µόνιµη κατάσταση. 
Τέλος µέσω της H54 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. 

13) Αναφορά χρόνου επιτάχυνσης
Όπως ήδη έχει αναφερθεί από τις παραµέτρους ACC και DEC µπορεί να 

ρυθµιστεί ο χρόνος επιτάχυνσης και επιβράδυνσης του κινητήρα. Μέσω της 
παραµέτρου H70 όµως µπορεί να καθορισθεί που αναφέροντ
ιτάχυνσης και επιβράδυνσης. Οι δυνατές επιλογές είναι οι ακόλουθες : 
Η70=0 
Ο χρόνος επιτάχυνσης (ACC) είναι ο χρόν  

µεταβεί από τα 0Hz στη µέγισ συχνότη
(DEC ι ο χρόνος που θα ει ο ρυθ
συχνότητα (F20) στα 0Hz. Έτσι εάν η µέγιστ

νος επιτάχ ση ( C) στα 2 ec, 
ήρα από τ H  στα z 0sec ενώ
0=1

ος που θα κάνει ο ρυθµιστής για να 
τα (F20) και  ο χρόνος επιβράδυνσης 
µιστής για να µεταβεί από τη µέγιστη 
η συχνότητα έχει ορισθεί στα 50Hz και 
τότε ο ρυθµιστής θα επιταχύνει τον 
 από τα 0Hz στα 25Hz σε 10sec. 

τη 
) είνα κάν

ο χρό υν ς AC 0s
κινητ α 0 z  50H σε 2
Η7  
Ο χρόνο χυνσης (A ι επιβρά

κάνει πάντα ο ρυθµιστής για να µεταβεί ό
νέα. Έτσι εάν ο χρόνος άχυνσης είναι 20

ς επιτά CC) κα δυνσης (DEC) είναι ο χρόνος που θα 
 τη παλαιά συχνότητα λειτουργίας στη 

sec, τότε ο ρυθµιστής θα επιταχύνει τον 
κινητήρα σε 20sec είτε από τα 0Hz στα 50Hz είτε από τα 0Hz στα 25Hz. 

 απ
επιτ
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14) Κλίµακα χρόνου επιτάχυνσης-επιβράδυνσης (H71).  
Από την τιµή της παραµέτρου H71 εξαρτάται το πλήθος των δεκαδικών αλλά και 

η 

υ δευτερολέπτου) 
αλ

 να ρυθµιστούν µε ακρίβεια ενός 
δε

ο ρυθµιστής ανάβει 
(π

ουµε την H72 σε «0» τότε κάθε φορά που ο ρυθµιστής ανάβει, στην 
οθόνη του θα εµφανίζεται η 1η παράµετρος της οµάδας βασικών ρυθµίσεων που 
είν

αι «0» τότε 
απ 11η παράµετρο της οµάδας βασικών ρυθµίσεων µπορούµε να 
πα

µογές 
όµ  που ενδιαφέρει είναι η ταχύτητα του φορτίου, η οποία µπορεί να είναι 
διαφορετική

µέγιστη δυνατή τιµή του χρόνου επιτάχυνσης (ACC) και επιβράδυνσης (DEC). 
Όταν η Η71 είναι «0» οι χρόνοι επιτάχυνσης (ACC) και επιβράδυνσης (DEC) 
µπορούν να ρυθµιστούν µε ακρίβεια δύο δεκαδικών (εκατοστό το
λά η µέγιστη τιµή που µπορούν να πάρουν είναι 60.00 sec. Όταν η Η71 είναι «1» 

οι χρόνοι επιτάχυνσης (ACC) και επιβράδυνσης (DEC) µπορούν να ρυθµιστούν µε 
ακρίβεια ενός δεκαδικού (δέκατο του δευτερολέπτου) αλλά η µέγιστη τιµή που 
µπορούν να πάρουν είναι 600.0 sec. Όταν η Η71 είναι «2» οι χρόνοι επιτάχυνσης 
(ACC) και επιβράδυνσης (DEC) µπορούν
υτερολέπτου αλλά η µέγιστη τιµή που µπορούν να πάρουν είναι 6000 sec. 

15) Επιλογή παραµέτρου εκκίνησης (H72).  
Από την παράµετρο H72 µπορούµε να καθορίσουµε ποια παράµετρος, από αυτές 

των βασικών ρυθµίσεων, θα εµφανίζεται στην οθόνη όταν 
ρωτο-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 ρυθµίσ

αι η συχνότητα λειτουργίας του κινητήρα. 

16) 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 είν
ό την 
ρακολουθούµε την τάση του κινητήρα, εάν είναι «1» την αποδιδοµένη ισχύ του 

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

17) Κέρδος ένδειξης ταχύτητας (H74). 
Όπως ήδη έχει αναφερθεί, από την παράµετρο RPM (οµάδα βασικών ρυθµίσεων) 

µπορούµε να παρακολουθούµε την ταχύτητα του κινητήρα. Σε πολλές εφαρ
ως, αυτό

 από αυτή του κινητήρα λόγω της ύπαρξης κάποιας σχέσης µετάδοσης. 
Έτσι 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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18) Αντίσταση πεδήσεως (H75). 
Όταν το φορτίο του κινητήρα έχει πολύ µεγάλη αδράνεια και ο ρυθµιστής 

στροφών επιχειρήσει να το επιβραδύνει ή να το σταµατήσει πολύ γρήγορα το πιο 
πιθανό είναι να παρουσιασθεί σφάλµα υπέρτασης από τον ρυθµιστή. Αυτό συµβαίνει 
διότι το φορτίο, λόγω της υψηλής του αδράνειας, δεν αφήνει τον κινητήρα να 
µειώσει της στροφές και παρασέρνοντας τον, τον µετατρέπει σε γεννήτρια. Η 
ηλεκτρική ενέργεια που παράγει πλέον ο κινητήρας διοχετεύεται στον ρυθµιστή και 
συσσωρευόµενη σε αυτόν προκαλεί υπέρταση. 
Λύση στο ανωτέρω πρόβληµα µπορεί να δοθεί συνδέοντας µία αντίσταση 

(αντίσταση πεδήσεως) στους ακροδέκτες B1 και B2 του ρυθµιστή στροφών. Μέσω 
αυτής της αντίστασης ο ρυθµιστής µπορεί να καταναλώνει την ενέργεια, που 
πα ορτίο και αποφεύγοντας το σφάλµα 
υπ

) της αντίστασης προκειµένου να την 
προστατέψετε από υπερφόρτιση. Τέλος εάν η αντίσταση διαθέτει και διµεταλλικό 
στ στε το σε µία από τις 
πρ

ση του λογισµικού 
που εκτελείται από τον µικροεπεξεργαστή του ρυθµιστή στροφών. 

ς ς

Η ενεργοποίη ν εισόδων του 
ρυθµιστή αφού ό  µία από 
αυτές (βλέπε κεφάλαιο “Οµάδα καθορισµού εισόδων - εξόδων”). 

ράγεται από τον κινητήρα, φρενάροντας το φ
έρτασης. 
Συµβουλευθείτε τον προµηθευτή σας προκειµένου να επιλέξετε  την κατάλληλη 

αντίσταση πεδήσεως διότι η χρήση λάθος τύπου αντίστασης µπορεί να προκαλέσει 
ανεπανόρθωτη βλάβη στον ρυθµιστή. 
Αφού συνδέσετε την κατάλληλη αντίσταση στους ακροδέκτες B1 και B2 ρυθµίστε 

την παράµετρο H75 σε «2» προκειµένου να επιτρέψετε τη χρήση της από τον 
ρυθµιστή και µέσω της παραµέτρου H76 ενηµερώστε τον ρυθµιστή για τον µέγιστο 
επιτρεπτό κύκλο λειτουργίας (Enable Duty - %

οιχείο για την προστασία της από υπερθέρµανση συνδέ
ογραµµατιζόµενες ψηφιακές εισόδους του ρυθµιστή προγραµµατίζοντας την 

κατάλληλα (βλέπε και παραµέτρους I12 έως I14). 

19) Έκδοση λογισµικού (H79). 
Η παράµετρος H79 επιτρέπει στο χρήστη να γνωρίζει την έκδο

20) Παράµετροι 2  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 όλε  τι  αντίστοιχες προαναφερθείσες 
παραµέτρους µε αυτές. 

ου

ση αυτής της οµάδας γίνεται µέσω των ψηφιακώ
µως προηγουµένως έχουµε προγραµµατίσει κατάλληλα
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Η εναλλακτική αυτή οµάδα περιλαµβάνει τις ακόλουθες παραµέτρους : 

εν (βλέπε F28). 

ή στροφών σε έναν άλλο. Η δυνατότητα αυτή 
είν

H81 : ∆ευτερεύων χρόνος επιτάχυνσης κινητήρα (βλέπε ACC). 
H82 : ∆ευτερεύων χρόνος επιβράδυνσης κινητήρα (βλέπε DEC). 
H83 : ∆ευτερεύουσα βασική συχνότητα (βλέπε F21). 
H84 : ∆ευτερεύουσα σχέση V/F (βλέπε F29). 
H85 : ∆ευτερεύουσα αύξηση της ροπής έµπροσθεν (βλέπε F27). 
H86 : ∆ευτερεύουσα αύξηση της ροπής όπισθ
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 (βλέπε F52). 
H90 : ∆ευτερεύον ονοµαστικό ρεύµα κινητήρα (βλέπε H33). 

21) Επιλογή ανάγνωσης και εγγραφής (H91 και H92). 
Οι διαδικασίες ανάγνωσης και εγγραφής χρησιµοποιούνται για να αντιγραφεί το 

σύνολο των παραµέτρων ενός ρυθµιστ
αι εξαιρετικά χρήσιµη όταν έχουµε να προγραµµατίσουµε τις ίδιες ρυθµίσεις σε 

πολλούς ρυθµιστές στροφών. 

INVERTER 1  
Ανάγνωση

ΨΗΦΙΑΚΟ 
ΧΕΙΡΙΣΤΗΡΙΟ 

INVERTER 2     Εγγραφή
   

∆ιαδικασία ανάγνωσης (H91= «1»)  
 του συνόλου των παραµέτρων του ρυθµιστή 

στ
ειριστήριο. Μετά 

το τέλος της ανάγνωσης, η παράµετρος Η91 επιστρέφει αυτόµατα σε «0». 
1») 

α αντιγραφεί το σύνολο των παραµέτρων του πρώτου. 
Ακ

όµατα σε «0». 

Για να εκτελεστεί η ανάγνωση
ροφών, ο χρήστης πρέπει να θέσει την παράµετρο H91 σε «1». Τότε όλες οι 

παράµετροι διαβάζονται και αποµνηµονεύονται από το ψηφιακό χ

∆ιαδικασία εγγραφής και επιβεβαίωσης (H92= «
Για να εγγραφούν οι παράµετροι, που µόλις διαβάστηκαν, σε έναν άλλο ρυθµιστή, 

ακολουθείται η εξής διαδικασία. Το ψηφιακό χειριστήριο αποσπάται από τον πρώτο 
ρυθµιστή στροφών, του οποίου οι παράµετροι έχουν µόλις αναγνωσθεί. Στη 
συνέχεια το ψηφιακό χειριστήριο προσαρµόζεται στο δεύτερο ρυθµιστή στροφών, 
όπου και πρόκειται ν

ολούθως η παράµετρος H92 τίθεται από τον χρήστη σε «1». Τότε όλες οι 
παράµετροι από το ψηφιακό χειριστήριο αντιγράφονται στον δεύτερο ρυθµιστή. 
Μετά το τέλος της αντιγραφής, η παράµετρος H92 επιστρέφει αυτ
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22) Επιλογή αρχικών τιµών (H93). 
Με αυτή τη λειτουργία καθίσταται δυνατή η επιστροφή των τιµών των 

πα ά το εργοστάσιο 
κα  εργοστασιακές τους τιµές 
µπ  µε την τιµή της παραµέτρου 
H9

ραµέτρων του ρυθµιστή στροφών σε αυτές που έχει θέσει αρχικ
τασκευής του. Η επιστροφή των παραµέτρων στις

νάλογαορεί να
3 και 

 γίνει επιλεκτικά για την κάθε οµάδα α
τον ακόλουθο πίνακα.  

H93 Επιλογή αρχικών τιµών 
«0» Όχι 

«1» Σε όλες τις οµάδες 

«2» Μόνο στην οµάδα βασικών ρυθµίσεων 

«3» Μόνο στην οµάδα ειδικών ρυθµίσεων 

«4» Μόνο στην ειδικές λειτουργίες 

«5» Μόνο στην οµάδα καθορισµού εισόδων και εξόδων 

Μετά το τέλος της διαδικασίας, η παράµετρος H93 τίθεται αυτόµατα σε «0». 
ΠΡΟΣΟΧΗ : 
Μετά από τ των παραµέτρων  εργοστασιακές τους τιµές θα 

πρέπει πάντοτε και κατ΄ ελάχιστο οι ακό ράµετροι να ελέγχονται και να 
ρυθµίζονται σύµφωνα µε τα στοιχεία του ελεγχόµενου κ

• Παράµετρος  συχνότητ ική συχνότητα κινητήρα). 
• Παράµετ  ισχύς κινητήρα. 

εύµα κινητήρα. 

 παράµετροι είναι ελεύθερες 
κα

ι

ην επαναφορά  στις
λουθες πα

ινητήρα.  

 F21 : Βασική
ρος H30 : Ονοµαστική

α (ονοµαστ

• Παράµετρος H33 : Ονοµαστικό Ρ

23) Ασφάλιση των παραµέτρων (H94). 
Με αυτή την παράµετρο µπορούν να “κλειδωθούν” όλες οι παράµετροι του 

ρυθµιστή στροφών, έτσι ώστε να µην µπορεί κανείς να τις αλλάξει. 
Όταν η παράµετρος H94 έχει την τιµή «U0» όλες οι
ι µπορούν να τροποποιηθούν. Όταν η παράµετρος H94 έχει την τιµή «L0» όλες οι 

παράµετροι είναι κλειδωµένες και δεν µπορούν να τροποποιηθούν. 
Προκειµένου να κλειδωθούν οι παράµετροι του ρυθµιστή η παράµετρος H94 

πρέπει να τεθεί στο «U12» ενώ προκειµένου να ελευθερωθούν η παράµετρος H94 
πρέπε  να τεθεί στο «L12». 
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Ο όδων (IO)µάδα καθορισµού εισόδων – εξ  

∆ιαθέσιµες  :

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 iG5 µπορούν εύκολα να προσαρµόζονται στις ανάγκες της εκάστοτε 
εφαρµογής. 

 είσοδοι  
• Οκτώ κές (FX, RX, ι P3) 
• ∆ύο α ι V1: 0 - 10 Volt και I : 4 - 20 mA) 

∆ιαθέσιµες

 ψηφια BX, RST, JOG, P1, P2, κα
ναλογ κές (
 έξοδοι : 

• ∆ύο ψ ρ : MO ) 
• Μια α

Παράµετρ θ

ηφιακές (ηλεκτρονόµοι : 30A, 30B/ τρανζίστο
ναλογική (FM : 0 - 10 Volt) 

οι κα ορισµού εισόδων – εξόδων 

Α/Α ρχική
µή  Περιγραφή Εύρος Επιλογής Α

Τι

I0  άλλη παράµετρο 0 – 50 1  Μεταπήδηση σε

I1 Φίλτρο αναλογικής εισόδου τάσης V1 0 – 9999 ms 100 ms

I2 Ελάχιστη τάση V1 (V1min) 0 – 12 V 0 V 

I3 Συχνότητα 0 Hz  για V1min 0 – 400 Hz 

I4 10 V  Μέγιστη τάση V1 (V1max) 0 – 12V 

I5 50 Hz Συχνότητα για V1max 0 – 400 Hz 

I6 Φίλτρο αναλογικής εισόδου ρεύµατος I 0 – 9999 ms 100 ms

I7 0 – 24 mA 4 mA  Ελάχιστο ρεύµα I (Imin) 

I8 Συχνότητα για Imin 0 – 400 Hz 0 Hz 

I9 Μέγιστο ρεύµα I (Imax) 0 – 24 mA 20 mA

I10 Συχνότητα για Imax 0 – 400 Hz 50 Hz

I11 Κριτήριο έλλειψης αναλογικού σήµατος 
0: Κανένα 
1: Όταν είναι < (ελάχιστης τιµής) / 2 0 
2: Όταν είναι < ελάχιστης τιµής 

I12 Προγραµµατισµός ψηφιακής εισόδου P1 0 – 26 (βλέπε σελίδα 53) 0 

I13 Προγραµµατισµός ψηφιακής εισόδου P2 0 – 26 (βλέπε σελίδα 53) 1 

I14 Προγραµµατισµός ψηφιακής εισόδου P3 0 – 26 (βλέπε σελίδα 53) 2 

49 



 
 
 

Α/Α Περιγραφή Εύρος Επιλογής Αρχική
Τιµή 

I15 Κατάσταση ψηφιακών εισόδων --- --- 

I16 Κατάσταση ψηφιακής εξόδου --- --- 

I17 Φίλτρο ψηφιακών εισόδων 2 – 50 2 

I20 0.00 – 400 Hz 10 Hz Συχνότητα JOG 

I21 40 HzΠρογραµµατιζόµενη ταχύτητα 4 0.00 – 400 Hz 

I22 50 HzΠρογραµµατιζόµενη ταχύτητα 5 0.00 – 400 Hz 

I23  6 0.00 – 400 Hz 40 Hz Προγραµµατιζόµενη ταχύτητα

I24 30 HzΠρογραµµατιζόµενη ταχύτητα 7 0.00 – 400 Hz 

I25 Προγρα 0 – 999.9 sec 20 secµµατιζόµενος χρόνος επιτάχυνσης 1 

I26 999.9 sec 20 sec Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιβράδυνσης 1 0 – 

I27 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιτάχυνσης 2 0 – 999.9 sec 30 sec

I28 Προγραµµατιζόµ  2 0 – 999.9 sενος χρόνος επιβράδυνσης ec 30 sec

I29 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιτάχυνσης 3 0 – 999.9 sec 40 sec

I30  3 40 secΠρογραµµατιζόµενος χρόνος επιβράδυνσης 0 – 999.9 sec 

I31 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιτάχυνσης 4 0 – 999.9 sec 50 sec

I32  επιβράδυνσης 4 50 secΠρογραµµατιζόµενος χρόνος 0 – 999.9 sec 

I33 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιτάχυνσης 5 c 40 – 999.9 se 0 sec

I34  επιβράδυνσης 5 40 secΠρογραµµατιζόµενος χρόνος 0 – 999.9 sec 

I35 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιτάχυνσης 6 c 0 – 999.9 se 30 sec

I36  6 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιβράδυνσης 0 – 999.9 sec 30 sec

I37 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιτάχυνσης 7 c 0 – 999.9 se 20 sec

I38 Προγραµµατιζόµενος χρόνος επιβράδυνσης 7 c 20 – 999.9 se 0 sec

I40 Προγραµµατισµός αναλογικής εξόδου τάσης 

 κινητήρα 
ητήρα 
ητήρα 

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

0 

I41 Ρύθµιση αναλογικής εξόδου τάσης 100 %10 – 200 % 

I42 Συχνότητα FDL 0 – 400 Hz 30 Hz

I43 Συχνότητα FDB 0 – 400 Hz 10 Hz

I44 Προγραµµατισµός ψηφιακής εξόδου ΜΟ 0 – 20 (βλέπε σελίδα 61) 12 
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Α/Α Περιγραφή Εύρος Επιλογής Αρχική
Τιµή 

I45 Ενεργοποίηση ηλεκτρονόµου σφάλµατος 

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

 όλα τα άλλα σφάλµατα 
ι στην αυτόµατη επανεκκίνηση

000
Bit0
Bit1:Σε
Bit2:Όχ

010 

I46 Α/Α ρυθµιστή στροφών 1 – 31 1 

I47 Ταχύτητα σειριακής επικοινωνίας 

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

3 

I48 Λειτουργία σε απώλεια εντολής ταχύτητας 
0: Καµία 
1: Ελεύθερο σ
2: Επιβράδυνσ

ταµάτηµα 
η 

0 

I49 Απόκριση σε απώλεια εντολής ταχύτητας 0.1 – 120 sec 1 sec 

I50 Πρωτόκολλο σειριακής επικοινωνίας 0: LG-BUS 
7: Modbus-RTU 7 

1) Μεταπήδηση σε άλλη παράµετρο (I0).
  να οδηγηθεί γρήγορα  
π για παράδειγµα θέλου
υµ  «37» και αµέσως η ο

0- ως I5).  
πορεί να ελεγχθεί και µ  

θ µιστές στροφών της σ
V α εφαρµοστεί µία συ

τάση µε µέγιστη τιµή έως 10 Vdc και µε ε Vdc. Η τάση αυτή 
ε τάσης ή από κάποιο 

Μέσω της παραµέτρου I1 ελέγχετε η ταχύτητα  εισόδου 
 του ρυ οφών στις µεταβολέ

ς εισόδου, µικρύνετε την  της παραµέτρου. Αντιθ  
 το αναλογικό σήµα ει ι παράσιτα που επηρεά  

του ν τιµή αυτής  

  
Η παράµετρος αυτή δίνει τη δυνατότητα στο χρήστη  και

εύκολα στην παράµετρο που θέλει να τροπο οιήσει. Εάν µε να 
τροποποιήσουµε την παράµετρο I37, θέτο ε την I0 σε θόνη 
µεταφέρεται στην I37. 

2) Ρύθµιση αναλογικής εισόδου τάσης 10 Vdc (I1 έ
Όπως ήδη έχει αναφερθεί η ταχύτητα του κινητήρα µ έσω

της αναλογικής εισόδου τάσης V1 που δια έτουν οι ρυθ ειράς 
iG5 (βλέπε παράµετρο Frq). Στην είσοδο 1 µπορεί ν νεχής 

λάχιστη τιµή έως 0 
µπορεί
ποτε

 να προέρχεται είτε από κάποια 
νσιόµετρο. 

ξωτερική πηγή 

 απόκρισης της αναλογικής
V1. Για την γρήγορη απόκριση θµιστή στρ ς του 
αναλογικού σήµατο  τιµή αυτής έτως,
σε περίπτωση που σόδου έχε ζουν
(αυξ
παρα

οµειώνουν διαρκώς) την ταχύτητα 
µέτρου. 

κινητήρα, αυξήστε τη  της
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Μέσω των παραµέτρων (I2,I3) και (I4,I5) 
πορούµε να κα ς τη γρα
σχέση µεταξύ της αναλογικής εισόδου V
της συ ρµόζοντας έτσι κάθε 

ά τ µ  
στροφώ . 
Μπορ ακόµα και να αναστρέψουµε ν 

κλίση της  ορίζοντας I3 > I5. 

υ ρεύµατο I6 έως I10).  
Όπως ήδη έχει αναφερθεί η ταχύτητα του  να ελεγχθεί και µέσω 

της αναλογικής εισόδου ρεύµατος I που διαθέτουν µιστές στροφών της σειράς 
 I µ  συνεχές ρεύ α 
τη εύµα αυτό µπορεί 

να προέρχεται από κάποια εξωτερική πηγή ρεύ  αναλογικό αισθητήριο. 
Από την παράµετρο I6 ελέγχετε η ταχύτητα  της αναλογικής εισόδου I. 

ιστή στ ταβολές του αναλογικού 
σήµατος εισόδου, µικρύνετε την τιµή αυτής µέτρου. Αντιθέτως, σε 

ου έχει παράσιτα που επηρεάζουν 
(α

σχέση µεταξύ της αναλογικής εισόδου I και της 
ς έτσι κάθε φορά 

µιστή στροφών 

λλειψης αναλογικού σήµατος (I11).  

 και να πράξει αναλόγως. 

ότητα 
µ θορίσου πλήρω µµική 

1 και 
χνότητας, προσα

φορ ην αναλογική είσοδο του ρυθ ιστή
ν στις ανάγκες της εφαρµογής µας
ούµε 
 ευθείας

τη

3) Ρύθµιση αναλογικής εισόδο ς 4-20 mA (
 κινητήρα µπορεί

 οι ρυθ
iG5 (
µε µ

βλέπε παράµετρο Frq). Στην είσοδο
έγιστη τιµή έως 20 mA και µε ελάχισ

πορεί να εισέρχεται ένα
. Το ρ

µ
 τιµή έως 0 mA

µατος π.χ. ένα
 απόκρισης

Για την γρήγορη απόκριση του ρυθµ ροφών στις µε
 της παρα

Συχν

I 5

Αναλογική 
Είσοδος V1 

I 3

I 2 I  4 

περίπτωση που το αναλογικό σήµα εισόδ
υξοµειώνουν διαρκώς) την ταχύτητα του κινητήρα, αυξήστε την τιµή αυτής της 

παραµέτρου. 
Μέσω των παραµέτρων (I7,I8) και (I9,I10) 

µπορούµε να καθορίσου πλήρως τη γραµµική 

συχνότητας, προσαρµόζοντα
την αναλογική είσοδο του ρυθ
στις ανάγκες της εφαρµογής µας. 
Μπορούµε ακόµα και να αναστρέψουµε την 

κλίση της ευθείας ορίζοντας I8 > I10. 

4) Κριτήριο έ

Συχνότητα 

I 10

Αναλογική 
Είσοδος I 

I 8

I 7 I  9 

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
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Με την παράµετρο I11 µπορούµε να

αναλογικού σήµατος. Οι δυνατές επιλ
«0» : Κανένα, ο ρυθµιστής δεν αντ
«1» : Όταν είναι µικρότερο από το
«2» : Όταν είναι µικρότερο από τη

 ελάχιστη τιµή για το αναλογικό σ
παράµετρος I2, όταν πρόκε  α ς I7, όταν 
πρόκειται για αναλογικό σήµ ατος. 

 ειδοποιεί τον 
χρ

το

παραµέτρων I12,I13 και I14 µπορούµε να καθορίσουµε τη λειτουργία 
ών προγραµµατιζόµενων ψηφιακ

«0» : Επιλογή ταχύτητας (λιγότερο
» : Επιλογή ταχύτητας (επόµενο 

«2» : Επιλογή ταχύτητας (περισσότ
«3» : Επιλογή χρόνου επιτάχυνσης/
«4» : Επιλογή χρόνου επιτάχυνσης/  ψηφίο) 

» : Επιλογή χρόνου επιτάχυνσης/επ
«6» : Ενεργοποίηση της λ ία η 
«7» Ενεργοποίη των 2 µίσεων (παράµετροι Η81 έως και Η90) 
«1  ποτενσιόµετρο) 
«1  ποτενσιόµετρο)  
«1

«19» : “Πάγωµα” επιτάχυνσης και επιβράδυνσης 

 καθορίσουµε το κριτήριο της έλλειψης του 
ογές είναι οι ακόλουθες : 
ιλαµβάνεται την έλλειψη αναλογικού σήµατος.
 µισό της ελάχιστης τιµής του. 
ν ελάχιστη τιµή του. 

Ως ήµα θεωρείται η τιµή που είναι ρυθµισµένη η 
ναλογικό σήµα τάσης, ή η παράµετροιται για

α ρεύµ
Όταν ο ρυθµιστής αντιληφθεί την έλλειψη του αναλογικού σήµατος
ήστη και µπορεί είτε να συνεχίσει κανονικά την λειτουργία του κινητήρα, είτε να 

την σταµατήσει επιβραδύνοντας 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 I48. 
Τέλος µέσω της παραµέτρου I49 µπορεί να προστεθεί στο κριτήριο της έλλειψης 
υ 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. 

5) Προγραµµατισµός ψηφιακών εισόδων P1, P2 και P3 (I12,I13 και I14).  
Μέσω των 

των τρι ών εισόδων P1, P2 και P3 αντίστοιχα. 
 σηµαντικό ψηφίο) 
σηµαντικό ψηφίο) 
ερο σηµαντικό ψηφίο) 
επιβράδυνσης (λιγότερο σηµαντικό ψηφίο) 
επιβράδυνσης (επόµενο σηµαντικό

«1

«5 ιβράδυνσης (περισσότερο σηµαντικό ψηφίο) 
ς πέδησης του κινητήρα µε συνεχή τάσειτουργ

ων ρυθ : ση 
0» : Αύξηση της ταχύτητας του κινητήρα (ψηφιακό
1» : Μείωση της ταχύτητας του κινητήρα (ψηφιακό
2» : Λειτουργία αυτοσυγκράτησης (µπουτόν STOP) 

«13» : Σήµα εξωτερικού σφάλµατος – Normal Open 
«14» : Σήµα εξωτερικού σφάλµατος – Normal Close 
«16» : Μετάβαση από λειτουργία κλειστού βρόχου σε λειτουργία ανοικτού βρόχου 
«17» : Μετάβαση από έλεγχο µέσω RS485 σε τοπικό έλεγχο του ρυθµιστή 
«18» : “Πάγωµα” αναλογικής εισόδου 
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Στη συνέχεια εξηγούνται αναλυτικά όλες οι δυνατές τιµές των παραµέτρων 

αυτών. 

Προγραµµατιζόµενες ταχύτητες 
Οι ψηφιακές είσοδοι P1, P2 και P3 

ησιµοποιηθούν για την 

 βασίζεται στο δυαδικό σύστηµα 

ακή είσοδος που έχει 

προγραµµατιζόµενες ταχύτητες επιλέγονται 
σύµφωνα µε τον ακόλουθο πίνακα. 

 
 

µπορούν να χρ
Συχνότητα 

ενεργοποίηση έως και 8 ταχυτήτων. Η 
επιλογή αυτών των προγραµµατιζόµενων 
ταχυτήτωνt 

αρίθµησης όπου η ψηφιακή είσοδος που 
έχει προγραµµατιστεί σε «0» είναι το 
λιγότερο σηµαντικό ψηφίο, η ψηφιακή 
είσοδος που έχει προγραµµατιστεί σε «1» 
είναι το αµέσως επόµενο σηµαντικό ψηφίο 
και η ψηφι

P1-CM ON ON t 
P2-CM ON ON t 

προγραµµατιστεί σε «2» είναι το 
περισσότερο σηµαντικό ψηφίο. Έτσι, εάν 
Ι12=«0», Ι13=«1» και Ι14=«2», οι 8 

Ταχύτητα 
No 0 

Ταχύτητα 
No 1 

Ταχύτητα 
No 2 

Ταχύτητα 
No 3 

Ταχύτητα 
No 4 

Ταχύτητα 
No 5 

Ταχύτητα 
No 6 

Ταχύτητα 
No 7

P κλειστό ανοικτό Κλειστό1 ανοικτό κλειστό ανοικτό κλειστό ανοικτό

P ανοικτό κλειστό Κλειστό2 ανοικτό ανοικτό κλειστό κλειστό ανοικτό

P στό3 ανοικτό ανοικτό ανοικτό ανοικτό κλειστό κλειστό κλειστό Κλει

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

ς βασικών 
 Frq = «2» ή 

στοιχα από τις παραµέτρους 

 

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

ρυθµίσεων (εάν Frq = «0» ή «1») ή από τις αναλογικές εισόδους (εάν
«3»). 
Οι ταχύτητες No 1, No 2 και No 3 καθορίζονται αντί

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

ων. παραµέτρους Ι21, Ι22, Ι23 και Ι24 της οµάδας καθορισµού εισόδων και εξόδ

P3-CM ON t 
JOG-CM ON t 

FX-CM ON t 
RX-CM ON t 

ON ON 

Ταχ. 
0 

Ταχ. 
1 

Ταχ. 
2 

Ταχ. 
3 

Ταχ. 
4 

Ταχ. 
5 

Ταχ. 
6 

Ταχ. 
7 

Jog 
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Προγραµµατιζόµενοι χρόνοι επιτάχυνσης και επιβράδυνσης 

Οι ψηφιακές είσοδοι P1, P2 και P3 
µπορούν να χρησιµοποιηθούν για την 
ενερ
κ
π
κ
σ
ε
ε
ψ
σ
ψ
π
π

ι, εάν Ι12=«3», Ι13=«4» και Ι1
επιτάχυνσης και επιβράδυνσης ενεργο οι ο

Χρόνοι 
No 0 

Χρόνοι 
No 1 

ρόνοι 
No 2 

Χ όν
No 3 No 4 No 5 No 6 

ρόνοι 
No 7 

Συχνότητα 

γοποίηση έως και 8 χρόνων επιτάχυνσης 
αι επιβράδυνσης. Η επιλογή αυτών των 
ρογραµµατιζόµενων χρόνων επιτάχυνσης 
αι επιβράδυνσης βασίζεται στο δυαδικό 
ύστηµα αρίθµησης όπου η ψηφιακή 
ίσοδος που έχει προγραµµατιστεί σε «3» 
ίναι το λιγότερο σηµαντικό ψηφίο, η 
ηφιακή είσοδος που έχει προγραµµατιστεί 
ε «4» είναι το αµέσως επόµενο σηµαντικό 
ηφίο και η ψηφιακή είσοδος που έχει 
ρογραµµατιστεί σε «5» είναι το 
ερισσότερο σηµαντικό ψηφίο.  
4=«5», οι 8 προγραµµατιζόµενοι χρόνοι 
ούνται σύµφωνα µε τ ν ακόλουθο πίνακα. 

οι Χρόνοι Χρόνοι Χρόνοι Χ

P1-CM ON 

Έτσ
π

 Χ ρ

P1 ανοικτό κλειστό ανοικτό κλειστό ανοικτό κλειστό ανοικτό κλειστό

P2 ανοικτό ανοικτό κλειστό κλειστό ανοικτό ανοικτό κλειστό κλειστό

P3 ανοικτό κλειστό κλειστό κλειστό κλειστόανοικτό ανοικτό ανοικτό   

Στ ρ  » ι σ έ κ ο
ακροδέκτη CM, ενώ «ανοικτό» σηµαίνει αποσυνδεδεµένο από τον ακροδέκτη CM.  

αυτή τη λειτουργία µπορεί πολύ εύκολα ο χειριστής ή ένα σύστηµα αυτοµάτου 
ελ

ι αρκετά συχνά σε εφαρµογές όπου 
η 

λλά 
επιστρέφει άδειο (µικρή αδράνεια).  

ον ανωτέ ω πίνακα «κλειστό σηµαίνε υνδεδεµ νο (βραχυ υκλωµέν ) µε τον 

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 Ι25 έως Ι38 της οµάδας καθορισµού εισόδων και εξόδων. 
Με 
έγχου (PLC) να αλλάζει τους χρόνους επιτάχυνσης και επιβράδυνσης, όποτε αυτό 

κρίνεται αναγκαίο. Η ανάγκη αυτή παρουσιάζετα
αδράνεια του φορτίου δεν είναι σταθερή και δεδοµένη αλλά µεταβαλλόµενη όπως 

είναι η περίπτωση ενός βαγονέτου, το οποίο φεύγει γεµάτο (µεγάλη αδράνεια) α

t 

t 

P2-CM ON t 

P3-CM ON t 

FX

 

-CM ON t 

ON ON ON

ON 

Τελι
Συχν.

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

κή
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Πέδηση του ηλεκτροκινητήρα µε συνεχή τάση 
Οι ψηφιακές είσοδοι P1, P2 και P3 µπο

του κινητήρα µε συνεχή τάση, προγραµ ς  α  «
 για παράδειγµα προγραµµατίσουµ

ψηφιακή είσοδος P1 ενεργοποιείται  
ρυθµιστής εφαρµόζει σε δύο από τα τρ
περίπτωση που ο κινητήρας βρίσκεται λ έ
συνεχή τάση αγνοείται. Η τιµή της υν ς ξ α
της παρα έτρου 1 (Ο άδα  ρυ

Ενεργοποίηση εναλλακτικής οµάδας 

ρούν να χρησιµοποιηθούν για την πέδηση 
µατίζοντα  µία πό αυτές σε κατάσταση 6». 
ε την I12 σε «6», τότε κάθε φορά που η 
και ο κινητήρας είναι σταµατηµένος, ο 
ία τυλίγµατα του κινητήρα συνεχή τάση. Σε 
 σε ειτουργία η εντολή για π δηση του µε 
εχούς τάση  πεδήσεως ε αρτάτ ι από τη τιµή 
θµίσεων). 

παραµέτρων

Εάν

σ
µ  F 0 µ ειδικών

 
P3 µπορούν να χρησιµοποιηθούν για την 
ς παραµέτρων (παράµετροι H81 έως H90), 
σε κατάσταση «7». Εάν για παράδε µα 
τε η εναλλακτική οµάδα παραµ

Οι ψηφιακές είσοδοι P1, P2 και 
γοποίηση της εναλλακτικής οµ δα

προγραµµατίζοντας µία από αυτές ιγ
προγραµµατίσουµ την I12 σε «7», τό έτρων (H81 
έω

ενερ ά

ε 
ς H90) θα ενεργοποιείτε κάθε φορά που η ψηφιακή είσοδος P1 ενεργοποιείται.  

Ψηφιακό ποτενσιόµετρο 
Ο

χρησ
ταχ

ι κέ δ ρ  
ι ού τ λα  

ύτη υ κινητήρα, δύο ν 
κ ο τι   
ύ δ φ ό
τ I1 κ  
 η  P1   

ψηφια
µοποιηθ
τας το

ς είσο
ν για 

οι µπο
ην αλ
µέσω 

ούν να
γή της
 απλώ

πλή τρων, δίν ντας τις µές «10» και «11»
σε δ ο οποιεσ ήποτε ψη ιακές εισ δους. 
Έ

όσο
σι, εάν 
 είσοδος

2=«10» 
είναι

αι I13=«
ενεργοποιη

11» τότε
µένη, η

συχνότητα αυξάνεται και ο κινητήρας 
επιταχύνει. Όσο η είσοδος P2 είναι 
ενεργοποιηµένη, η συχνότητα µειώνεται και 
ο κινητήρας επιβραδύνει. 

Εκκίνηση και στάση µέσω πλήκτρων START/STOP 
Οι ψηφιακές είσοδοι µπορούν να χρησιµοποιηθούν 

 και την παράµετρο Drv σε «2» προκειµένου 
η εκκίνηση του κινητήρα να ελέγχεται από τις ψηφιακές εισόδους FX και RX. 

P1-CM
(+)

P
 

2-CM
(-) 

ON t 

Συχνότητα 

t 

ON t 
MFX-C ON t 

για την εκκίνηση και τη στάση του κινητήρα µέσω δύο 
απλών πλήκτρων (start/stop), δίνοντας την τιµή «12» σε 
µία από τις ψηφιακές εισόδους P1, P2 και P3. Έτσι, εάν 
I13=«12» τότε η είσοδος P2 παίζει το ρόλο της 
αυτοσυγκράτησης (πλήκτρο STOP). 

Θα πρέπει βέβαια να έχουµε ρυθµίσει

FX RX P2 CM 

56 



 
 
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 «13» ή «14» σε µία από τις ψηφιακές εισόδους P1, P2 και P3.  
Έτσι, εάν I12=«13» τότε όταν η ψηφιακή είσοδος P1 ενεργοποιηθεί η λειτουργία 

του κινητήρα διακόπτεται λόγω ύπαρξης εξωτερικού σφάλµατος. 
Αντιθέτως, εάν I12=«14» τότε όσο η ψηφιακή είσοδος P1 είναι ενεργοποιηµένη 

(βραχυκυκλωµένη µε το CM),  o ρυθµιστής στροφών λειτουργεί κανονικά. Όταν 
όµως η ψηφιακή είσοδος P1 απενεργοποιηθεί (αποσυνδεθεί από τον CM), τότε η 
λε ξωτερικού σφάλµατος. ιτουργία του κινητήρα διακόπτεται λόγω ύπαρξης ε
Για παράδειγµα, στην είσοδο αυτή θα µπορούσε να συνδεθεί η θερµική προστασία 

του κινητήρα (θερµίστορ, ή διµεταλλικό στοιχείο). 

Μετάβαση από λειτουργία κλειστού βρόχου σε λειτουργία ανοικτού βρόχου 
Οι ψηφιακές είσοδοι P1, P2 και P3 µπορούν να χρησιµοποιηθούν για να 

µε ία του κλειστού βρόχου στη λειτουργία του ανοικτού 
βρ Έτσι, εάν η λειτουργία του κλειστού βρόχου είναι 
ενεργοποιηµένη (βλέπε παράµετρο H40) κ ε 
P1 ενεργοποιηθεί, η λειτουργία του κλε τ µ
(αισθητήριο) αγνοείται και οι στροφ
αναφοράς. Όταν η ψηφιακή είσοδος P1
πάλι στη λειτουργία του κλειστού βρόχο
Η µετάβαση από τον ένα τρόπο λ ιτουρ
ητήρας είναι σταµατηµένος. 

ετάβαση από έλεγχο µέσω RS485 σ  θ

ταβούµε από τη λειτουργ
όχου και αντίστροφα. 

αι I12=«16» τότ όταν η ψηφιακή είσοδος 
ιστού βρόχου σταµατά, ο σή α ανάδρασης 
ές ελέγχονται απ’ ευθείας από το σήµα 
 απενεργοποιηθεί ο ρυθµιστής επανέρχεται 
υ. 

ε γίας στον άλλο µπορεί να γίνει µόνο όταν 

ε τοπικό έλεγχο του ρυ µιστή

ο κιν

Μ
Όταν η εκκίνηση και η ταχύτητα 

επικοινωνίας RS485 (βλέπε παραµέ ο ές είσοδοι P1, P2 
κα  µεταφέρουµε τον έλεγχο 
το ίσοδος P1 ενεργοποιηθεί, ο 
ρυ τ γν τι τολέ
(RS485)  ο  
Όταν η ψηφιακή είσοδος P
πάλι στη σειριακή επικοινων
Η µετάβαση από τον ένα

ο κινητήρας είναι σταµατηµ

του κινητήρα ελέγχονται µέσω σειριακής 
υς Drv και Frq) οι ψηφιακτρ

ι P3 µπορούν να χρησιµοποιηθούν προκειµένου να
πικά. Έτσι, εάν I12=«17» τότε όταν η ψηφιακή ε

ς που λαµβάνει µέσω της σειριακής επικοινωνίας 
κινητήρα γίνεται µέσω του ψηφιακού χειριστηρίου του. 
1 απενεργοποιηθεί ο έλεγχος του ρυθµιστή επανέρχεται 
ία (RS485). 

 τρόπο λειτουργίας στον άλλο µπορεί να γίνει µόνο όταν 
ένος. 

θµισ ής α
και

οεί 
έλεγχος

ς εν
 του
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“Πάγωµα” αναλογικής εισόδου 

 

σόδου, που 

 την αναλογική 

υν την 

 αγνοεί τις µεταβολές της τάσης 
ελέγχου . 

Οι ψηφιακές είσοδοι P1, P2 και P3 
µπορούν να χρησιµοποιηθούν για το 
“πάγωµα” της αναλογικής ει
ελέγχει τις  στροφές, προγραµµατίζοντας 
µία από αυτές σε κατάσταση «18». Έτσι εάν 
η ταχύτητα ελέγχεται από
είσοδο τάσης V1 (βλέπε παράµετρο Frq) και 
I12=«18», τότε κάθε φορά που η ψηφιακή 
είσοδος P1 ενεργοποιείται οι διακυµάνσεις 
της τάσης V1 παύουν να επηρεάζο
ταχύτητα του κινητήρα. Όσο η ψηφιακή 

είσοδος P1 παραµένει ενεργοποιηµένη ο ρυθµιστής

Τάση Ελέγχου V1, 
Συχνότητα 

 κρατώντας στη µνήµη του την τιµή που αυτή είχε κατά την ενεργοποίηση

“Πάγωµα” επιτάχυνσης και επιβράδυνσης 
Οι ψηφιακές είσοδοι P1, P2 και P3 µπορούν να χρησιµοποιηθούν για το “πάγωµα” 

της επιτάχυνσης ή της επιβράδυνσης του κινητήρα, προγραµµατίζοντας µία από 
αυτές σε κατάσταση «19». Έτσι εάν ο κινητήρας επιταχύνει και I12=«19», τότε όταν 
η ψηφιακή είσοδος P1 ενεργοποιηθεί η επιτάχυνση διακόπτεται. Όσο η ψηφιακή 
είσοδος P1 παραµένει εν ργοποιηµένη η ταχύτητα του κινητήρα παραµένει σταθερή 
και ίση µε αυτήν που ο κινητήρας είχε τη στιγµή της ενεργοποίησης. Μόλις η 
ψηφιακή είσοδος P1 απενεργοποιηθεί η

 

ε

 επιτάχυνση του κινητήρα συνεχίζεται 
πρ

ων ψηφιακών 
εισ

οκειµένου η ταχύτητα του να γίνει ίση µε την επιθυµητή. 

6) Κατάσταση ψηφιακών εισόδων (I15).  
Από την παράµετρο I15 µπορούµε να δούµε την κατάσταση τ
όδων, σύµφωνα µε το ακόλουθο σχήµα: 

Όπου : 

Bit7 Bit6 Bit5 Bit4 Bit3 Bit2 Bit1 Bit0

BX RST JOG FX RX P3 P2 P1 
 

7) Κατάσταση ψηφιακής εξόδου (I16).  

 

Οµοίως, από την παράµετρο I16 µπορούµε να δούµε την κατάσταση της ψηφιακής 
εξόδου MO – MG. 

t 

P1-CM 
ON 

Τάση Ελέγχου V1 

Συχνότητα 

t 

Bit 0 Bit 7

1:ON

1:OFF 
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8) Φίλτρο ψηφιακών εισόδων (I17).  
 παραµέτρου I17 ελέγχετε
 την γρ ριση τ τ τ

ψηφιακών εισόδων, ετε την τι Αντιθέτως,
περίπτωση που τα ψηφιακά σήµατα ει
λειτουργία του ρυθµιστή, αυξήστε την τι

9) Συχνότητα JOG (I20).  
Εκτός από τις οκτώ προγραµµατιζό
ραµµατιζόµενη ταχύτητα, η ταχύ

ταχύτητα JOG θορίζεται από την αρ
αυτής γίνεται βραχυκυκλώνοντας τον ακ

 I24).  

ιβράδυνσης γίνεται από 
τις προγραµµατιζόµενες ψηφιακές εισόδους P1, P2 και P3 (βλέπε και παραµέτρους 
I1  επιτάχυνσης και επιβράδυνσης). 

Στους ρυθµιστές στροφών της σειράς iG5 η αναλογική έξοδος FM (0-10VDC) 
µπορεί να µεταβάλλεται ανάλογα µε συχνότητα, το ρεύµα, την τάση λειτουργίας 
του κινητήρα, ή τη συνεχή τάση στο εσω µ ς  
χρησιµοποιείται προκειµένου να καθοριστεί    
FM. Έτσι : 

 I40 = «0», η αναλογική  εξαρτάται από τη συχνότητα του κινητήρα. 
Εά ι από το ρεύµα του κινητήρα. 
Εά

αλογική έξοδος εξαρτάται από τη συνεχή τάση του ρυθµιστή. 

Μέσω της
ει Για

 η ταχύτητα απόκρισης των ψηφιακών 
ου ρυθµιστή σ ροφών στις µεταβολές ων 
µή αυτής της παραµέτρου.  σε 
σόδου έχουν παράσιτα που επηρεάζουν τη 
µή αυτής της παραµέτρου. 

µενες ταχύτητες υπάρχει και µία πρόσθετη 
τητα JOG. Η συχνότητα λειτουργίας στην 
άµετρο I20. Η ενεργοποίηση της ταχύτητας 
ροδέκτη JOG µε τον ακροδέκτη CM (βλέπε 

και παραµέτρους I12, I13 και I14 – Προγραµµατιζόµενες  ταχύτητες).  

σόδων. ήγορη απόκ
µικρύν

προγ
 κα  π

10) Προγραµµατιζόµενες ταχύτητες (I21 έως
Από τις παραµέτρους I21, I22, I23 και I24 καθορίζονται αντίστοιχα η 4η, η 5η, η 6η 

και η 7η προγραµµατιζόµενη ταχύτητα (βλέπε και παραµέτρους I12, I13 και I14 – 
Προγραµµατιζόµενες  ταχύτητες). 

11) Προγραµµατιζόµενοι χρόνοι επιτάχυνσης και επιβράδυνσης (I25 έως I38).  
Από τις παραµέτρους I25 έως I38 καθορίζονται αντίστοιχα οι 

προγραµµατιζόµενοι χρόνοι επιτάχυνσης και επιβράδυνσης No1 έως No7. Η επιλογή 
και η ενεργοποίηση αυτών των χρόνων επιτάχυνσης και επ

2, I13 και I14 – Προγραµµατιζόµενοι χρόνοι

12) Αναλογική έξοδος τάσης FM (I40 και I41).  

 τη 
τερικό του ρυθ ιστή. Η παράµετρο  I40
 από τι θα εξαρτάται η αναλογική έξοδος

Εάν  έξοδος
ν I40 = «1», η αναλογική έξοδος εξαρτάτα
ν I40 = «2», η αναλογική έξοδος εξαρτάται από την τάση του κινητήρα. 

Εάν I40 = «3», η αν
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Η παράµετρος I41 χρησιµοποιείται για τον καθορισµό της σχέσης µεταξύ του 

µε

. 

AC  και 440VAC 
για

DC για τους µονοφασικούς ρυθµιστές και 800VDC 
για του τριφασικούς 

14) Προγραµµατισµός ψηφιακής εξόδου MO (I44).  
έτουν µία προγραµµατιζόµενη 

ψη

220VAC σηµαντική βλάβη θα προκληθεί στο ρυθµιστή ! 
ει να 

αναλώνει 
-relay, µε 

να 
ασφαλίζεται από ασφάλεια ταχείας τήξεως. 

τρούµενου µεγέθους (συχνότητα, ρεύµα ή τάση) και της αναλογικής εξόδου τάσης 
FM, σύµφωνα µε τις ακόλουθες εξισώσεις : 
Όταν I40 = «0» : 

FM = (Συχνότητα Κινητήρα / Μέγιστη Συχνότητα) × 10Volt × I41 / 100 
όπου η Μέγιστη Συχνότητα είναι ορισµένη από την παράµετρο F20
Όταν I40 = «1» : 

FM = (Ρεύµα Κινητήρα / Ονοµαστικό Ρεύµα) × 10Volt × I41 / 150 
όπου το Ονοµαστικό Ρεύµα είναι ορισµένο από την παράµετρο H33. 
Όταν I40 = «2» : 

FM = (Τάση Κινητήρα / Μέγιστη Τάση) × 10Volt × I41 / 100 
όπου η Μέγιστη Τάση είναι 220V  για τους µονοφασικούς ρυθµιστές
 του τριφασικούς 
Όταν I40 = «3» : 

FM = (Τάση Ρυθµιστή / Μέγιστη Τάση) × 10Volt × I41 / 100 
όπου η Μέγιστη Τάση είναι 400V

13) Συχνότητες FDL και FDB (I42 και I43).  
Οι παράµετροι I42 και I43 χρησιµοποιούνται για τον καθορισµό των συχνοτήτων  

FDL και FDB. Οι συχνότητες FDL και FDB χρησιµοποιούνται για την ανίχνευση 
της συχνότητας λειτουργίας του κινητήρα (βλέπε παράµετρο I44). 

Οι ρυθµιστές στροφών της σειράς iG5 διαθ
φιακή έξοδο, την MO – MG. 

Η ψηφιακή αυτή έξοδος είναι τύπου τρανζίστορ και δεν 
µπορεί να δεχθεί τάσεις υψηλότερες των 24VDC. Σε 
περίπτωση που η ψηφιακή έξοδος MO τροφοδοτηθεί µε 

Εάν το φορτίο που πρόκειται να οδηγήσει η MO πρέπ
τροφοδοτηθεί µε εναλλασσόµενη τάση ή κατ
περισσότερο από 50mA χρησιµοποιήστε ένα micro
πηνίο 24V , σαν ενδιάµεσο στάδιο. DC

Σε κάθε περίπτωση η τάση τροφοδοσίας στον ακροδέκτη MO πρέπει 

Relay 

MG MO 

24V DC 
Τροφοδοτικό + 

R 
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Μέσω της παραµέτρου I44 µπορούµε να καθορίσουµε τη λειτουργία της 

προγραµµατιζόµενης ψηφιακής εξόδου MO σύµφωνα µε τα ακόλουθα : 

«0» : Ενεργοποιείται όταν f = f  ± FDB/2Ref  
«
«2» 
«3»  όταν f  FDL και απενεργοποιείται όταν f < FDL - FDB/2 
«4» 
«
« αι όταν Iκιν. > 1.5 x Iον. για χρόνο µεγαλύτερο από 36 sec 
«7»  (F59) 
« σ

ι όταν συµβεί σφάλµα έλλειψης τάσης 
«1 αι όταν συµβεί σφάλµα υπερθέρµανσης 
«11» : Ενερ
«1

ι όταν ο ηλεκτροκινητήρας είναι σταµατηµένος 
«1 ροκινητήρα έχουν σταθεροποιηθεί
«17» 

1» : Ενεργοποιείται όταν f = fRef = FDL ± FDB/2 
±: Ενεργοποιείται όταν f = FDL  FDB/2 

≥: Ενεργοποιείται
: Ενεργοποιείται όταν f < FDL - FDB/2 και απενεργοποιείται όταν f ≥ FDL 

5» : Λειτουργία προειδοποίησης υπερφόρτισης (F54 και F55) 
6» : Ενεργοποιείτ

: Ενεργοποιείται µαζί µε την αυτόµατη αντιµετώπιση υπερφόρτισης
8» : Ενεργοποιείται όταν συµβεί φάλµα υπέρτασης 

«9» : Ενεργοποιείτα
0» : Ενεργοποιείτ

γοποιείται όταν χαθεί η εντολή ταχύτητας (I11, I48 και I49) 
2» : Ενεργοποιείται όταν ο ηλεκτροκινητήρας είναι σε λειτουργία 

«13» : Ενεργοποιείτα
4» : Ενεργοποιείται όταν οι στροφές του ηλεκτ

: Ενεργοποιείται όταν η λειτουργία «Speed-Search» ενεργοποιηθεί (H22-H25)

Στη συνέχεια εξηγούνται αναλυτικά όλες οι δυνατές τιµές της παραµέτρου αυτής. 

Ανίχνευση της συχνότητας λειτουργίας του κινητήρα
Όταν η παράµετρος I44 έχει τιµές από «0» έως «4» η ψηφιακή έξοδος MO 

εν

ητες FDL και FDB). 

ν η 

ους (βλέπε παράµετρο Frq). 

εργοποιείται κάθε φορά που η συχνότητα λειτουργίας του κινητήρα βρίσκεται 
πάνω ή κάτω από ένα συγκεκριµένο όριο. Το όριο αυτό ορίζεται από τις 
παραµέτρους I42 και I43 (συχνότ

I44 = «0» 
Όταν η παράµετρος I44 έχει την τιµή «0» 

η έξοδος MO ενεργοποιείται ότα

Συχνότητα 

τρέχουσα συχνότητα λειτουργίας του 
κινητήρα είναι ίση µε την επιθυµητή, µε 
προσέγγιση ± 0.5 x FDB. Η συχνότητα FDB 
καθορίζεται από την Ι43, ενώ η επιθυµητή 
συχνότητα λειτουργίας δίνεται από το 
ψηφιακό χειριστήριο ή από τις αναλογικές 
εισόδ

MO-MG ON t 

t 

I43 / 2 

Επιθυµητή Συχνότητα 
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I44 = «1» 
Όταν η παράµετρος I44 έχει τ

Συχνότητα 
ην τιµή «1» 

ος MO ενεργοποιείται κάθε φορά πού 
συχνότητα λειτουργίας του 

ά και η επιθυµητή, είναι ίση µε 
ότητα FDL µε προσέγγιση ± 0.5 x 

B 
τις 

I

εργοποιείται κάθε φορά πού 
ητα λειτουργίας του 
ς από την επιθυµητή) 
συχνότητα FDL µε 

ότητες FDL 
τοιχα από τις 

 
 έξοδος MO ενεργοποιείται όταν η 

 
συχνότητα FDL, ενώ 

ς I42 και Ι43. 

υ

η έξοδ
η τρέχουσα 
κινητήρα αλλ
τη συχν
FDB. Οι συχνότητες FDL και FD
καθορίζονται αντίστοιχα από 
παραµέτρους I42 και Ι43. 

44 = «2» 
Όταν η παράµετρος I44 έχει την τιµή «2» 

η έξοδος MO εν
η τρέχουσα συχνότ
κινητήρα (ανεξαρτήτω
είναι ίση µε τη 
προσέγγιση ± 0.5 x FDB. Οι συχν
και FDB καθορίζονται αντίσ
παραµέτρους I42 και Ι43. 

I44 = «3» 
Όταν η παράµετρος I44 έχει την τιµή «3»

η
συχνότητα λειτουργίας γίνει µεγαλύτερη ή
ίση από τη 
απενεργοποιείται όταν η συχνότητα 
λειτουργίας γίνει µικρότερη από τη 
συχνότητα FDL κατά FDB/2. Οι συχνότητες 
FDL και FDB καθορίζονται αντίστοιχα από 
τις παραµέτρου

I44 = «4» 
Όταν η I44 έχει την τιµή «4» η MO 

ενεργοποιείται όταν η συχνότητα λειτουργίας 
γίνει µικρότερη από τη σ χνότητα 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 I42 και Ι43. 

ON MO-MG

t 

t 

  I43 / 2 
I42

Επιθυµητή Συχνότητα 

MO-MG ON t 

Συχνότητα 

t 

I43 / 2 

ON 

I42

Συχνότητα 

MO-MG

t 

t 

I43 / 2 
I42

ON 

Συχνότητα 

MO-MG

I43 / 2 

ON 

I42

ON 

t 

t 
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Λειτουργία προειδοποίησης υπερφόρτισης 

I44
Ό

έξοδος
ν

διά
ό

ορί  κα ρόν
αθ µετρο F55. Η MO 
απενεργοποιείται όταν το ρεύµα γίνει µικρότερο 
από τ

ερφόρ

 = «5» 
ταν η παράµετρος I44 έχει την τιµή «5» η 

 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

κι

χρ

κ

ην F54 για χρόνο τουλάχιστον F55. 

τισης ρυθµιστήΛειτουργία προειδοποίησης υπ
I
Ό
ο

ρεύ
50
για δευτερολέπτων. 
Εάν α στεί για άλλα 24 δευτερόλεπτα 
ο ρυθ
λόγ
απε
από α

µετώπ

44 = «6» 
ταν η παράµετρος I44 έχει την τιµή «6» η 
δος MO ενεργοποιείται κάθε φορά που το 
µα του κινητήρα γίνεται µεγαλύτερο από το 
% του ονοµαστικού ρεύµατος του ρυθµιστή 

 χρόνο µεγαλύτερο των 36 

έξ

1

υτό συνεχι
µιστής θα διακόψει την λειτουργία του 

ω σφάλµατος υπερφόρτισης. Η MO 
νεργοποιείται όταν το ρεύµα γίνει µικρότερο 
 την F54 γι  χρόνο τουλάχιστον F55. 

ισης υπερφόρτισηςΕνεργοποίηση αυτόµατης αντι

F55

Ρεύµα Κινητήρα

t 

t 

F54

F54

MO-MG ON 

F55

Ρεύ µιστή

t 

t 

1.5 x Iον

MO-MG ON 

36sec 

1.5 x Iον

Ρεύµα Κινητήρα

t 

Συχνότητα 

t 

F60

F60

t ON MO-MG

µα Ρυθ

 
44 = «7» 
πως έχει ήδη αναφερθεί, µε τη λειτουργία 

 αυτόµατης αντιµετώπισης υπερφόρτισης

I
Ό

της  o 
κινητ ί και αντιµετωπίζει καταστάσεις 
στιγµ όρτισης, χωρίς να προκαλέσει 
τη διακοπή
στρ
παρ
αυτ µι ε ς
επι
υχ
παρ
ε ργία αυτή. 

ήρας µπορε
ιαίας υπερφ

 της λειτουργίας του ρυθµιστή 
οφών λόγω σφάλµατος (βλέπε και 
αµέτρους F59 και F60). Για να το επιτύχει 
ό ο ρυθ στής ίτε επιµηκύνει του  χρόνους 
τάχυνσης και επιβράδυνσης είτε µειώνει τη 
νότητα λειτουργίας αυτόµατα. Όταν η 
άµετρος I44 έχει την τιµή «7» η έξοδος MO 
ργοποιείται µαζί µε την λειτου

σ

εν
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Σφάλµα υπέρτασης 

I44 = «8» 

σ
β π

DC Τάση Ρυθµιστή

Όταν η παράµετρος I44 έχει την τιµή «8» 
η έξοδος MO ενεργοποιείται κάθε φορά που 
η τάση του ενδιάµεσου κλάδου υνεχούς 
τάσεως (DC Bus) ρεθεί άνω από τα 
επιτρεπτά όρια. Για τους ρυθµιστές µε 
µονοφασική τροφοδοσία το όριο αυτό είναι 
τα 380Vdc ενώ για τους ρυθµιστές µε 
τριφασική τροφοδοσία είναι τα 760Vdc. 

OV (380V ή 760V) 

MO-MG ON 

Σφάλµα έλλειψης τάσης 
I44 = «9» 
Όταν η παράµετρος I44 έχει την τιµή «9» 

Σφάλµα υπερθέρµανσης

MO-MG ON 

DC 

t 

t 

Τάση Ρυθµιστή
LV (200V DC ή 400V DC) 

η έξοδος MO ενεργοποιείται κάθε φορά που 
η τάση του ενδιάµεσου κλάδου συνεχούς 
τάσεως (DC Bus) βρεθεί κάτω από τα 
επιτρεπτά όρια. Για τους ρυθµιστές µε 
µονοφασική τροφοδοσία το όριο αυτό είναι 
τα 200Vdc ενώ για τους ρυθµιστές µε 
τριφασική τροφοδοσία είναι τα 400Vdc. 

t 

t 

 – I44 = «
Όταν η παράµετρος I44 έχει τη ι κάθε 

φορά του λόγω σφάλµατος 
υπ

 εντολής ταχύτητας

10» 
ν τιµή «10» η έξοδος MO ενεργοποιείτα

 που ο ρυθµιστής διακόπτει την λειτουργία 
ερθέρµανσης. 

Απώλεια  – I44 =
αν η παράµετρος I44 έχει τη

φορά που ο ρυθµιστής αντιλαµβάν
ελέγχει την ταχύτητα του κινητήρα 

Λειτουργία ηλεκτροκινητήρα

 «11» 
Ότ ν τιµή «11» η έξοδος MO ενεργοποιείται κάθε 

εται την απώλεια του αναλογικού σήµατος που 
(βλέπε και παραµέτρους I11, I48 και I49. 

 – I4
η παράµετρος I44 έχει

ενεργοποιηµένοι όσο ο ρυθµιστής τ
κινητήρας βρίσκεται σε λειτουργία.
περιπτώσεις όπου ο ρυθµιστής στρ
περιπτώσει αυτές η έξοδος M  

υ. 

4 = «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 τον έλεγχο του 

Όταν 

O
φρένο
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Στ αάση ηλεκτροκινητήρ  – I44 = «13» 

ε την προηγούµενη περίπτω  παράµετρος I44 έχει την τιµή 
«13» η έξοδος MO παρα οποιη
κινητήρα µε τάση, δηλαδή όσο ο κινητή

Σταθερή συχνότητα λειτουργίας

Αντίθετα µ ση, όταν η
µένει ενεργ µένοι όσο ο ρυθµιστής δεν τροφοδοτεί τον 

ρας βρίσκεται σε στάση. 

 – I4
Όταν η παράµετρος I44 έχει την τιµ

επιτάχυνση ή η επιβράδυνση του ι
υργίας του είναι πλέον σταθερή κα

Ενεργοποίηση λειτουργίας «Speed-S

4 = «14» 
ή «14» η έξοδος MO ενεργοποιείται όταν η 
νητήρα έχει ολοκληρωθεί και η συχνότητα 
ι ίση µε την επιθυµητή. 

earch»

 κ
λειτο  

  – I44 = «17» 
Όταν η παράµετρος I44 έχει την τιµή «17» η έξοδος MO ενεργοποιείται µαζί µε 

τη λειτουργία «Ανίχνευση Ταχύτητας» (Speed Search – βλέπε παραµέτρους H22 έως 

15) Ενεργοποίηση Ηλεκτρονόµου σφ
Από αυτή την παράµετρο καθο

ηλεκτρονόµος (ρελαί) σφάλµατος (30A
Οι ακόλουθες επιλογές και οι συν υα

╵ Η ενεργοποίηση γίνεται όταν α

╻╵╻ Η ενεργοποίηση γίνεται µε  την 
είγουσας διακοπής (σήµα BX). 

H25). 

άλµατος (I45).  
ρίζεται κάθε πότε θα ενεργοποιείται ο 
, 30B, 30C). 
σµοί τους είναι διαθέσιµες : 
 εµφανιστεί σφάλµ  πτώσης τάσεως. 
την εµφάνιση κάθε σφάλµατος εκτός από

δ

╻╻

περίπτωση πτώσης τάσεως ή επ
╵╻╻ Η ενεργοποίηση γίνεται όταν ο ρυθµιστής στροφών προσπαθήσει, για 

τελευταία φορά, α επανεκκινήσει τον κινητήρα, κα  προκύψει σφάλµα 
εκτός 

ν  ι
από την περίπτωση πτώσης τάσεως ή επείγουσας διακοπής (σήµα 

BX). 

ρεί είτε 
να κινητήρα, είτε να την σταµατήσει 
επιβραδύνοντας την τάση τροφοδοσίας του. Η επιλογή 
το α

 ότι η εντολή ταχύτητας χάθηκε. 

16) Απώλεια εντολής ταχύτητας (I48 και I49).  
Όπως έχει ήδη αναφερθεί στην περιγραφή της παραµέτρου I11, όταν ο ρυθµιστής 

αντιληφθεί την έλλειψη της εντολής ταχύτητας ειδοποιεί τον χρήστη και µπο
 συνεχίσει κανονικά την λειτουργία του 

 τον ή διακόπτοντας ακαριαία 
υ τρόπου ντίδρασης του ρυθµιστή σε περίπτωση έλλειψης της εντολής ταχύτητας 

γίνεται µέσω της παραµέτρου I48. 
Τέλος µέσω της παραµέτρου I49 µπορεί να προστεθεί στο κριτήριο της έλλειψης 

της εντολής ταχύτητας και µία χρονο-καθυστέρηση. Έτσι η έλλειψη της εντολής 
ταχύτητας θα πρέπει να διαρκεί επί ένα ορισµένο χρόνο προκειµένου ο ρυθµιστής να 
θεωρήσει
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17) ∆υνατότητα σειριακής επικοινωνίας τύπου RS485 (Ι46, Ι47 και I50).  

σότεροι ρυθµιστές 
να ολογιστή (PC) η κάποια άλλη 
ηλ ιο δίκτυο σειριακής επικοινωνίας 
µπ

ν σειριακά µε ένα 
ηλ ι στα 9.600bps. 

us-RTU». Το πρωτόκολλο «LG-BUS» χρησιµοποιείται µόνο όταν πρόκειται 
ένας ή περισσότεροι ρυθµιστές να επικοινωνήσουν σειριακά µε ένα ηλεκτρονικό 
υπ τόκολλο «Modbus-RTU» 
χρ π ι ν ν ρ

χο χ

Οι ρυθµιστές στροφών της σειράς iG5 διαθέτουν ενσωµατωµένη τη δυνατότητα 
σειριακής επικοινωνίας τύπου RS485 (ακροδέκτες ελέγχου S+ και S-). Αυτή η 
δυνατότητα µπορεί να χρησιµοποιηθεί προκειµένου ένας ή περισ

 επικοινωνήσουν µε ένα ηλεκτρονικό υπ
εκτρονική συσκευή (π.χ. ένα PLC). Στο ίδ
ορούν να συνδεθούν µέχρι και 32 ρυθµιστές. 
Η παράµετρος I47 καθορίζει την ταχύτητα της σειριακής επικοινωνίας. Σε 

περίπτωση που ένας ή περισσότεροι ρυθµιστές επικοινωνού
εκτρονικό υπολογιστή καλό είναι η ταχύτητα να ρυθµίζετα
Τέλος η παράµετρος I50 καθορίζει το πρωτόκολλο της σειριακής επικοινωνίας 

RS485. Υπάρχουν διαθέσιµα δύο πρωτόκολλα επικοινωνίας το «LG-BUS» και το 
«Modb

ολογιστή (απαιτείται ειδικό λογισµικό). Το πρω
ησιµο οιείτα  ότα  πρόκειται έ ας ή περισσότεροι υθµιστές να επικοινωνήσουν 

σειριακά µε άλλου τύπου ηλεκτρονικές συσκευές ελέγ υ (π. . ένα PLC). 
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 Προστασίες και Σφάλµατα του Ρυθµιστή Στροφών 

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 σφάλµ . 
Εάν θέλουµε να πάρουµε περισσότερες πληροφορίες σχετικά µε την κατάσταση 

που επικρατούσε, όταν συνέβη το σφάλµα, πα

α

τώντας το πλήκτρο FUNC και στη 
συ

ταθερή 
τα

Επίσης παρατίθεται και ένας πίνακας, ο οποίος περιέχει την πιθανή αιτία κάθε 
σφάλµατος και τις απαιτούµενες ενέργειες για τη διόρθωσή του. 

νέχεια το πλήκτρο t 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 σ
χύτητα.  
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 προστασίες του ρυθµιστή στροφών, 

µαζί µε το αντίστοιχο µήνυµα που αναγράφεται στην οθόνη, όταν αυτές 
ενεργοποιηθούν.  
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Προστασίες του ρυθµιστή στροφών 

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

O C  
 

O u  
 

O L t  
 

Η προστασία αυτή ενεργοποιείται, όταν η εσωτερική συνεχής τάση 
του ρυθµιστή στροφών υπερβεί το όριο αντοχής του.  

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

 ενεργοποιείται, όταν η παροχή ισχύος στον 

δος σφάλµατος.  

 τροφοδοσίας του 
ρυθµιστή είναι µικρότερη από την αυτή που απαιτείται για την ορθή 
λειτουργία του. 
Η προστασία αυτή ενεργοποιείται, όταν ενεργοποιηθεί η ψηφιακή 
είσοδος BX (σήµα επείγουσας στάσης). 

Η προστασία αυτή ενεργοποιείται, σε περίπτωση έλλειψης φάσης από 
την τροφοδοσία του ρυθµιστή στροφών.  

Η προστασία αυτή ενεργοποιείται, όταν διακοπεί η σύνδεση της 
εξόδου του ρυθµιστή στροφών µε τον ηλεκτροκινητήρα (έστω και σε 
µία φάση). 
Η προστασία αυτή ενεργοποιείται, σε περίπτωση υπερφόρτωσης 
(I≥150%) χρονικής διάρκειας µεγαλύτερης από ένα λεπτό. 
Η προστασία αυτή ενεργοποιείται, σε περίπτωση απώλειας της 
εντολής ταχύτητας.  

Η προστασία αυτή ενεργοποιείται, όταν υπάρχει διαρροή ρεύµατος 
προς τη γη. 

O H  
 

E t H  

Η προστασία αυτή ενεργοποιείται όταν η θερµοκρασία του ρυθµιστή 
στροφών υπερβεί το όριο αντοχής του.  
Η προστασία αυτή
κινητήρα διακοπεί, λόγω του εσωτερικού ηλεκτρονικού θερµικού.  

Η προστασία αυτή ενεργοποιείται, όταν ενεργοποιηθεί η εξωτερική 
είσο

 
E  t  

 

L u  
 

b  
 

C O L  
 

O P  
 
 

IOLt 
 
_ _ _ L  

 

G F  

Η προστασία αυτή ενεργοποιείται, όταν η τάση
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Πρόβληµα στα εσωτερικά κυκλώµατα του ρυθµιστή στροφών. 
Επικοινωνήστε µε τον προµηθευτή σας.  
Πρόβληµα στα εσωτερικά κυκλώµατα του ρυθµιστή στροφών. 
Επικοινωνήστε µε τον προµηθευτή σας. 

Πρόβληµα στα εσωτερικά κυκλώµατα του ρυθµιστή στροφών. 
Επικοινωνήστε µε τον προµηθευτή σας. 

Πρόβληµα στα εσωτερικά κυκλώµατα του ρυθµιστή . 
Επικοινωνήστε µε τον προµηθευτή σας. 

στροφών

µ θ

E O 1  
 

E O 2  
 
H W  

 

CPU2 
 

W r E  
 

F A n  
 

n t C  

Πρόβληµα στα εσωτερικά κυκλώµατα του ρυθµιστή στροφών. 
Επικοινωνήστε µε τον προµηθευτή σας. 

Πρόβληµα στα εσωτερικά κυκλώµατα του ρυθµιστή στροφών. 
Επικοινωνήστε µε τον προµηθευτή σας. 

Πρόβληµα στα εσωτερικά κυκλώ ατα του ρυ µιστή στροφών. 
Επικοινωνήστε µε τον προµηθευτή σας. 
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Πίνακας Αντιµετώπισης Σφαλµάτων  

Π
οΜήνυµα 

ροστασίας 
Απαιτούµενος Έλεγχος ∆ι ρθωτικές Ενέργειες  

 α. Κατά την επιτάχυνση    
  Μικρός χρόνος επιταχύνσεως Ρυθµίστε την παράµετρο : ACC 
  Μεγάλη συχνότητα εκκινήσεως Ρυθµίστε την παράµετρο : F22   
  Πρόσθετο φορτίο στον κινητήρα Αφαιρέστε το πρόσθετο φορτίο  
  Μακριά καλώδια εξόδου Αποµόνωση µεταξύ εξόδου και κινητήρα 
  Τίποτα από τα παραπάνω Απαιτείται υψηλότερης ισχύος ρυθµιστής
  β. Κατά την επιβράδυνση    

OC Μικρός χρόνο επιβράδυνσης Ρυθµίστε την παράµετρο : DEC 
  Μακριά καλώδια εξόδου Αποµόνωση µεταξύ εξόδου και κινητήρα 
  Τίποτα από τ  παραπάνω Απαιτείται υψηλότερης ισχύος ρυθµιστής α
  γ. Κατά την κανονική λειτουργία    
  Υπερβολικά υψηλό φορτίο Απαιτείται υψηλότερης ισχύος ρυθµιστής 
  Μακριά καλώδια εξόδου Αποµόνωση µεταξύ εξόδου και κινητήρα 
  Τίποτα από τα παραπάνω Ελέγξτε τη σύνδεση ρυθµιστή – κινητήρα 
  δ. Άλλες περιπτώσεις    
  Βραχυκύκλωµα στην έξοδο ∆ιορθώστε το βραχυκύκλωµ   α
  Πιθανή καταστροφή των IGBT Επικοινω ήστε ε τον προµηθευτή σας  ν  µ

OLt Παρά τε τις παραµέτρους : F57 και F58 µετροι σφάλµατος υπερφόρτισης Ρυθµίσ
 Θερµοκρασία περιβάλλοντος -10 C ÷ +40 C  

OH Κακή λειτουργία του ανεµιστήρα Καθαρισµός ανεµιστήρα  
  Μεγάλο φορτίο κινητήρα Απαιτείται υψηλότερης ισχύος ρυθµιστής 

EtH Παράµετροι ηλεκτρονικού θερµικού Ρυθµίστε τις παραµέτρους : F51 έως F53 
  Μεγάλο φορτίο κινητήρα Απαιτείται υψηλότερης ισχύος κινητήρας 
 α. Κατά την κανονική λειτουργία    

Ou Τάση εισόδου του αντιστροφέα ∆ιορθώστε την τάση εισόδου  
  β. Κατά την επιβράδυνση    
  Μικρός χρόνος επιβράδυνσης Ρυθµίστε την παράµετρο : DEC 
 Τάση εισόδου του αντιστροφέα ∆ιορθώστε την τάση εισόδου  

Lu Απώλεια φάσεως από την τροφοδοσία ∆ιορθώστε την συνδεσµολογία  
  Εσωτερικός ηλεκτρονόµος φόρτισης Επικοινωνήστε µε τον προµηθευτή σας  
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