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  درایو هاي آسانسوري دلتا

VFD-VL
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  مقدمه:

آسانســور بــدلیل   عتامــروزه در صــن  

تلاش براي صرفه جویی در مصرف برق، 

داشتن حرکتی بهتر، امکان دسترسی به 

پارامترهــاي مختلــف بــراي کنتــرل بهتــر 

ــر  ــین افــزایش طــول عم ــور و همچن  موت

 ، اســـــتفاده از درایوهـــــايتجهیـــــزات

 آسانسوري رو به افزایش است. در زیر

اشاره مختصري به ویژگی ها و همچنین 

رایو هاي بردي مربوط به دپارامترهاي کار

ده است.شآسانسوري دلتا 
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مزایاي استفاده از آسانسورهاي بدون موتور خانه:

ــراي نصــب -1  جهــت صــرفه جــویی در زمــان و مکــان ب

.PMاستفاده از موتورهاي گیرلس 

  % است.PM 95بازده مناسب: بازده موتورهاي -2

PMموتورهاي  انرژي صرفه جویی در انرژي: مصرف-3

عــادي و یــک ســوم آسانســورهاي  هــاينصــف موتور

  هیدرولیک است.

کاهش هزینه هاي تعمیر و نگهداري: به دلیل عـدم  -4

در ایــن نــوع    PMوجــود گیــربکس در موتورهــاي   

  موتورها نیازي به تعویض روغن گیربکس نیست.

اده از آخــرین اســتف لیلبــد حرکتــی نــرم و مناســب:-5

 مناسـب  و نرم تکنولوژي هاي کنترل حرکت، حرکتی

  خواهیم داشت.
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  :مشخصه ها

FOC)FIELDداراي مد کنترلی -1 ORIENTED CONTROL( .می باشند  

  می باشند. IMوPMقابل استفاده براي کنترل موتورهاي -2

، درایو قابلیت تشخیص خودکار موقعیت قطبهـاي  PMدر هنگام استفاده از موتورهاي -3

  مغناطیسی را در هنگام شروع حرکت دارد.

بـه منظـور    )IMوPMثابـت و متحـرك (بـراي موتورهـاي      سیستم تنظیم خودکارداراي -4

بدست آوردن مقاومت و راکتانس سیم پیچهاي موتـور کـه نتیجـه آن عملکـرد مناسـب      

با استفاده از  PM. در هنگام استفاده از موتورهاي ، را دارا می باشندموتور خواهد بود

  بدست می آید. PGي مغناطیسی و مبدا سیستم تنظیم خودکار زاویه بین قطبها

  .کمترتوانهاي کیلو وات و  22داراي ماژول ترمز داخلی براي -5

48/96قابلیت کار با سیستم برق اضطراري-6 V DC .را دارند  

تنظـیم دسـتی بـه    و همچنین تصحیح خودکار گشتاور راه اندازي و سیستم جبران بار  -7

  را دارا می باشند. منظور حرکت مناسبتر

  هستند. داراي رله خروجی قابل تنظیم به منظور ترمز مکانیکی-8

  می باشند. ) به منظور استفاده از پروتکل ارتباطی مدباسRS-485)RJ-11داراي پرت -9

قابلیت ارتباط با کامپیوتر به منظور نمایش عملکرد آسانسور و تنظیم پارامترها -10

  هستند. براي دستیابی به حرکتی مناسب

را ناسب با استفاده از سیستم هاي دقیق اندازه گیري جریان عملکرد حفاظتی م-11

  دارا می باشند.
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  خواندن پلاك: نحوه
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نماي ترمینالهاي فرمان:
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  ولت: 220مشخصات سري 

VFDمدل درایو   … VL055075110150185220

KW(5.57.5111518.522(قابل استفاده ماکزیمم توان موتور 

HP(7.51015202530(قابل استفاده ماکزیمم توان موتور 

ی
ج

خرو
ت 

صا
خ

ش
م

KVA(9.512.519252934(نامی توان ظاهري خروجی 

جریان خروجی نامی براي گشتاور ثابت 

)A(

21.927.141.15370.079

جریان خروجی نامی براي گشتاور متغیر 

)A(

253147608090

سه فاز متناسب با ولتاژ ورودي)Vولتاژ خروجی (بیشترین 

هرتز120.00تا HZ(0.00فرکانس خروجی (

کیلو هرتز9کیلو هرتزKHZ(12فرکانس کریر (

ت 
صــــــــا

خ
ش

م

ي
ورود

A(253352636879جریان نامی ورودي (

هرتز50/60ولت، 240تا 200سه فاز، ولتاژ/فرکانس نامی

(10±ولتاژ وروديدامنه تغییرات  )264HZتا %180

(5±دامنه تغییرات فرکانس ورودي )63HZتا %47

فنسیستم خنک کننده

KG(81010131313(وزن
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  ولت: 460مشخصات سري 

VFDمدل درایو   … VL055075110150185220

KW(5.57.5111518.522ماکزیمم توان موتور قابل استفاده (

HP(7.51015202530ماکزیمم توان موتور قابل استفاده (

ی
ج

خرو
ت 

صا
خ

ش
م

KVA(9.512.519252934توان ظاهري خروجی نامی (

جریان خروجی نامی براي گشتاور 

)Aثابت (

12.315.821273441

جریان خروجی نامی براي گشتاور 

)Aمتغیر (

141824313947

سه فاز متناسب با ولتاژ ورودي)Vولتاژ خروجی (بیشترین 

هرتز120.00تا HZ(0.00فرکانس خروجی (

کیلو هرتز9کیلو هرتزKHZ(12فرکانس کریر (

ت 
صــــــــا

خ
ش

م

ي
ورود

A(121725273542جریان نامی ورودي (

هرتز50/60ولت، 480تا 380سه فاز، ولتاژ/فرکانس نامی

(10±ولتاژ وروديدامنه تغییرات  )264HZتا %180

(5±دامنه تغییرات فرکانس ورودي )63HZتا %47

فنسیستم خنک کننده

) KG(81010131313وزن
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:ابعاد

WW1HH1H2H3DØ1Ø2Øفریم)KWتوان (

11/7.5/

5.5

C235240350337320-1366.53422

22/18.5/

15

D225226403.838436021.91688.53422
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  مشخصات عمومی:

ی
ي کنترل

ها
ه 

ص
خ

ش
م

v/f،2:v/f:1سیستم کنترلی + PG،3:SVC،

4:FOC+PG

5:TQR+PG،6:FOC+PG(PM)

هرتـز و  0.5گشتاور راه اندازي در فرکانس گشتاور راه اندازي

  درصد است. FOC+PG 150هرتز در مد  0

1:100sensorlessمحدوده کنترل سرعت vector ــورت (در صــ

)1:1000، بیش از  PGاستفاده از 

sensorless±%0.5رزولوشن کنترل سرعت vector) در صــورت

)±%0.02، بیش از  PGاستفاده از 

ــیش از  5توانایی پاسخ سرعت ــز (ب ــرل  30هرت ــراي کنت ــز ب هرت

vector(

هرتز120.00تا 0.00خروجیبیشترین فرکانس 

سرعت از طریق ورودي هاي دیجیتال فرمان دقت فرکانس خروجی

فرمان سرعت از طریق سیگنال ،  0.005%±

±%0.5آنالوگ  

فرمان سرعت از طریق ورودي هاي دیجیتال رزولوشن تنظیم فرکانس

فرمان سرعت از طریـق سـیگنال   ،  0.01%±

از بیشترین فرکانس  )بیت 12( 4096آنالوگ

  خروجی.

جریان%200تا محدوده گشتاور

±%5دقت گشتاور

ثانیه6000.0الی 600.00/0.0تا 0.00زمان شتاب/توقف

بـا چهـار نقطـه    v/fداراي منحنی قابل تنظیم v/fمنحنی 

  مستقل

میلـی  20تـا  4ولـت،  ±10ولـت ،  10تـا  0سیگنال تنظیم فرکانس

  آمپر
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%20حدود گشتاور ترمز
ی

حفاظت
ي 

ها
ه 

ص
خ

ش
م

حفاظت از طریق رله حرارتی الکترونیکیحفاظت موتور

220�ϥΎϳήΟ�̃����ϥΎѧϳήΟ�ϪϓΎѧοتا حفاظت در مقابل اضافه جریان �ΖѧχΎϔΣ�ϪѧΑ�ρϮΑήϣ

  % جریان نامی300و 

حفاظت در مقابل جریان نشتی 

  زمین

% جریان نامی50

ثانیـه،  60% بـه مـدت   150ثابـت:  گشتاور قابلیت تحمل اضافه بار

  ثانیه 3% به مدت 200گشتاور متغیر: 

vdc>400/800Vاضافه ولتاژحفاظت در مقابل اضافه ولتاژ

vکاهش ولتاژ  dc< 200/400 vdc

حفاظت در مقابل اضافه ولتـاژ  

  براي توان ورودي

)MOVوریستور (

سنسور دماي داخلیدارايحفاظت در مقابل اضافه دما

ط
حی

م

NEMAدرجه حفاظت 1/IP20

سانتی گراددرجه45تا 10-دماي کار

درجه سانتی گراد60تا 20-دماي نگهداري در انبار

RH%90زیر رطوبت محیط

/9.80665mلرزش ــر از )1G࢙ 20) در کمتــــــ

  هرتز 

5.88m/   هرتز 50تا  20) بین )G0.6࢙

فنکردنروش خنک 

ــاي   1000مکان نصب ــدور از گازه ــر ، ب ــا کمت ــر ی مت

  خورنده، مایعات و گرد و خاك
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  پارامترهاي مربوط به کنترل حرکت:

عملکردپارامتر

زمان شتاب12-01

کاهش سرعتزمان 13-01

زمان توقف پس از قطع کامل فرمان حرکت31-01

آغاز حرکتتاخیر در رهایی ترمز مکانیکی در 29-02

تاخیر در اعمال ترمز مکانیکی در پایان حرکت30-02

تاخیر در وصل شدن کنتاکتور بین درایو و موتور31-02

تاخیر در قطع شدن کنتاکتور بین درایو و موتور32-02

در شروع حرکتDCزمان تزریق 03-07

در هنگام توقفDCزمان تزریق 04-07

  :جیواي خرو رله ه هاي دیجیتالتنظیمات مربوط به ورودي 

شرحعملکردپارامتر

14-

00

ــرل   ــین نحــوه کنت تعی

  سرعت

(کنترل پله اي سـرعت از طریـق ورودي هـاي    3

 4سرعت ها از طریق پارامترهاي گروه ، دیجیتال

  تعیین می شوند)

15-

00

ــین  ــوه تعی ــتپ نح اس

  استارت

(کنترل استپ استارت از طریق ترمینال ها)1

11-

02

رلــــه هــــاي تعیــــین 

RA,RB,RCخروجی 

(به منظور کنترل ترمز)12

12-

02

رلــــه هــــاي تعیــــین 

MRA,MRBخروجی 

(به منظور کنترل کنتاکتور برق اصلی)15
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بالا: 9تا  1توضیح مراحل 

عملکردمرحله

آغاز به کار آسانسور1

فعال شدن کنتاکتور الکترومغناطیسی2

رهایی ترمز3

در شروع حرکتDCپایان تزریق 4

آغاز توقف5

پایان دور اندازي6

در هنگام توقفDCآغاز تزریق 7

در هنگام توقفDCپایان تزریق 8

رهایی موتور9

Auto Tuning  و تنظیمات مربوط به موتور هايIMوPM:

:IMتنظیمات مربوط به موتور 

حالت کارخانه برگردانید: قبل از انجام تنظیم خودکار درایو را به

  ھرتس) ٥٠(برگشت بھ تنظیمات کارخانھ با پیش فرض  ٠٠٩-٠٢
  ھرتس) ٦٠(برگشت بھ تنظیمات کارخانھ با پیش فرض  ٠٠١٠-٠٢
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ــی        ــد کنترل ــود و م ــور وارد ش ــاي موت ــد پارامتره ــار بای ــیم خودک ــور تنظ ــه منظ  در 00-09ب

2)Sensorless Vector Control( تنظیم شود:  

تعیین مد کنترلی09-00

V/F: مد کنترلی0

)V/FPG–حلقه بسته (اینکودر  V/F: مد کنترلی 1

2:Sensorless Vector Control

3:Foc Vector Control

)TQCPG -کنترل گشتاور حلقه بسته (اینکودر  :4

)FOCPMمد کنترلی موتورهاي گیرلس حلقه بسته ( :8

فرکانس نامی 01-01

  موتور

-

-ولتاژ نامی موتور02-01

-جریان نامی موتور01-05

-توان نامی موتور02-05

سرعت نامی 03-05

  موتور

-

تعداد قطبهاي 04-05

  موتور

-

-جریان بی باري05-05
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  نحوه تنظیم خودکار:و  05-00شرح پارامتر 

Autoتنظیم خودکار چرخان (در صورت بی بار بودن موتور می توان از این حالت  :1 Tune

استفاده کرد. در این مدل تنظیم خودکار موتور حرکت خواهد کرد که مـدت زمـان حرکـت    

نامشخص است و در صورتی که موتور زیر بار باشد امکان وارد آمدن آسیب مکانیکی وجود 

دارد.)

بت (در این نوع تنظیم خودکار موتور حرکت نمی کنـد. در مـواقعی کـه    : تنظیم خودکار ثا2

موتور زیر بار است و شرایط جدا کردن بار از موتور وجود ندارد از این نوع تنظیم خودکار 

  استفاده می شود.)

 05-00از طریـق پـارامتر    IMپس از وارد کردن پارامترهاي موتور تنظیم خودکار موتورهاي 

  صورت می گیرد.

مـی کنـیم. پیغـام     RUN) درایـو را  2یـا   1را در مقدار دلخواه تنظـیم کـرده (   05-00ارامتر پ

WARNING  مربوط بهAuto Tune .صادر می شود

Autoاگر  Tune  صفر می شود.  05-00درست انجام شده باشد مقدار پارامتر  
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:PMنحوه راه اندازي موتور 

  شوند. Tuneهم اینکودر و هم موتور باید  PMدر تنظیم موتورهاي 

:)10-02و10-01و10-00(ابتدا پارامترهاي اینکودر را تنظیم می کنیم

انتخاب نوع اینکودر00-10

تعداد پالس اینکودر01-10

نوع اینکودر02-10

FOCمد کنترلی-09-008 PM
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به منظور تشخیص موقعیت قطب مغناطیسی خروجی خود را اتصال کوتاه می  : درایو5یا  1

  کند. در این زمان موتورکمی نویز تولید می کند.

u: درایو موقعیت قطب مغناطیسی را بوسیله پالس 2 , v,w  کارتPG .تشخیص می دهد  

  تشخیص می دهد. PGکارت  sine: درایو موقعیت قطب مغناطیسی را بوسیله سیگنال 3

ــو موقعیــت قطــب مغناطیســی را بوســیله ســیگنال   4 ــارت  communication: درای PGک

  تشخیص می دهد.
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  و نحوه تنظیم خودکار: 08-00شرح پارامتر 

ــاي   ــدا پارامتره ــی  08-01و  01-01،01-02 ،01-00ابت ــات   08-04ال ــه تنظیم ــوط ب مرب

  را وارد می کنیم. PMپارامترهاي موتور 

PMتنظیم می کنیم. در تیون  2را در مقدار  PM 00-08 پارامترهاي سپس به منظور تنظیم

  نیازي به باز کردن ترمز نیست.

WARNING:AUTOپیغام  PMدر هنگام تیون  TUNING .بر روي صفحه نمایش ظاهر می شود  

PGبه منظور اندازه گیري خودکار زاویـه بـین قطـب مغناطیسـی و      PMپس از تیون  ORIGIN

را براي موتور هاي بی بار در  08-00ذخیره می شود) پارامتر  08-09(این مقدار در پارامتر 

تنظیم می کنیم. توصیه می شـود   3و براي موتور هایی که در زیر بار قرار دارند در مقدار  1

تنظیم شود. زیرا که زاویه با دقت بیشتري بدسـت خواهـد آمـد. در     1این پارامتر در مقدار 

هستیم کابین را بالانس کنید. 1ده از مقدار اکه موتور زیر بار است و مایل به استفصورتی 

  به نکات زیر توجه کنید:(بی بار)  1در مقدار 08-00در صورت تمایل به استفاده از پارامتر 

  کابین را در وسط قرار دهید.-1

درایـو بـه    کنتاکتور موتور و کنتاکتور ترمز فعال باشند تا ترمز باز و اتصال خروجی-2

  موتور برقرار باشد.

موتور باید بی بار باشد. اما اگر  1در مقدار  08-00در صورت تمایل به قرار دادن -3

موتور زیر بار است کابین را بالانس کنید. بالانس بودن را دستی از طریق باز کردن 

  ترمز چک کنید. 

را در مقدار  08-00د پارامتر در حالتی که موتور زیر بار است و نمی توان کابین را بالانس کر

تنظیم کنید. 3

PGزاویـه بـین قطـب مغناطیسـی و      3یـا   1در مقـدار   08-00در صورت قرار دادن پارامتر 

ORIGIN  را08-00ذخیره می شود. تفاوت مقادیر اندازه گیري شده وقتی 08-09در پارامتر

اینکودر است.درجه بسته به نوع  30تا  15تنظیم می کنیم حدود  3یا  1در 
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PG: زاویه بین میدان مغناطیسی و  09-08 ORIGIN  به منظور تشخیص درستی اندازه گیري

و در هر بار مقدار پـارامتر  قرار می دهیم  3یا  1ار در مقدار را چند ب 08-00زاویه پارامتر 

را می خوانیم چنانچه مقادیر اختلاف زیادي نداشت اندازه گیري درست انجـام شـده    09-08

است. 

S ها، تنطیمات سرعت در پایان می توان Curve را تنظیم کرد. ها و زمان شتاب و توقف


