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В Краткое руководство по установке 

Основные 
функции 

Функция 
медленного 
вращения 

Частотный диапазон: от 0.00 до 50.00 Гц; 
время ускорения/торможения: от 0.00 до 65000 с 

Режим PLC 
До 16 скоростей: предустановленных с помощью 
функции PLC и скорость, задаваемая с помощью 
входов 

Встроенный 
ПИД-регулятор 

Замкнутая система управления технологическими 
процессами 

Функция 
автоматической 
регулировки 
напряжения (VR) 

Автоматическая стабилизация выходного 
напряжения независимо от отклонения сетевого 
напряжения от номинального значения 

Защита от 
перенапряжения 
и 
токоограничение 

Защитное воздействие на выходную частоту 
преобразователя при достижении предельного 
значения выходного тока и напряжения звена 
постоянного тока 

Токовая защита Защищает преобразователь при коротких 
замыканиях и перегрузках на его выходах 

Обеспечение 
работоспособнос- 
ти в случае 
кратковременного 
сбоя питания 

Привод продолжает нормально функционировать, 
используя мощность, запасенную в самом 
преобразователе 

Настройка 
времени работы 

Временной диапазон: от 0 до 65000 часов 

Цифровой порт RS-485 

Эксплуатация 

Источники команд 
• Клавиатура панели управления;
• Клеммы управления;
• Последовательный коммуникационный порт.

Возможность переключения между источниками 
управления 

Установка 
частоты 

Несколько способов установки частоты: 
цифровая/аналоговая установка напряжением, 
установка импульсным сигналом, установка через 
цифровой порт. 
Возможность переключения между источниками 
установки частоты 

Установка 
вспомогательной 
частоты 

Несколько способов установки вспомогательной 
частоты 

Входы 5 дискретных входов; 
1 аналоговый вход: 0...10 В 

Выходы 
  2 дискретных выхода(один из них импульсный 
100кГц); 
 1 релейный выход; 

  2 аналоговых выхода: 0…20 мА и 0…10 В. 

Дисплей и 
панель 
управления 

ЖК-дисплей Отображение параметров 
Функция 
блокировки 
клавиш 

Позволяет полностью или частично заблокировать 
клавиши на панели оператора от 
несанкционированной  настройки параметров 



1. Краткая информация
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Дисплей и 
панель 

управления 

Защитные 
функции 

Диагностика короткого замыкания при запуске, защита 
от "потери фазы" на входе/выходе, защита от 
сверхтока, защита от низкого/высокого напряжения, 
защита от перегрева, защита от перегрузки 
двигателя 

Условия 
работы 

Место 
размещения 

В помещении, защищенном от прямого солнечного 
света, без пыли, агрессивных газов, горючих газов, 
масляного тумана, паров, брызг или пр. 

Высота над 
уровнем моря Менее 1000 м 

Допустимая 
рабочая 
температура 

От -10°C до +40°C (в диапазоне температур от 40°C 
до 50°C выходная мощность снижается) 

Рабочая 
влажность Менее 90% (без конденсата) 

Вибрация Менее 5.8 м/с2 (0.6g) 
Температура 
хранения От -20°C до +60°C 
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4. Параметры

Величина обратной связи ПИД-регулятора 
(процентное значение) 

d0.20 Оставшееся время работы: 
Используется при отсчете времени 0.1 мин 

d0.21 
Напряжение/ток на входе AI1 до коррекции ( при 
использовании внешнего резистора 510Ом на  
входе - 1мA тока соответствует 0.5В напряжения). 

0.001 В 

d0.23 Напряжение панели управления до коррекции 0.001 В 

d0.28 

Значение, установленное с помощью протокола 
связи: Отображаются данные, записанные с 
помощью протокола связи в регистр с адресом 
1000H 

0.01% 

d0.30 
Отображение основной частоты X. Для настройки 
значения основной частоты используется 
параметр P0.03 

0.01 Гц 

d0.31 
Отображение вспомогательной частоты Y Для 
настройки значения вспомогательной частоты 
используется параметр P0.04 

0.01 Гц 

d0.39 Заданное значение напряжения при частотном 
управлении V/f 1 В 

d0.40 Выходное значение напряжения при частотном 
управлении V/f 1 В 

d0.41 

Отображение состояния дискретных входов DI 
Активно: высокий электрический уровень; 
Неактивно: низкий электрический уровень. 

d0.42 

Отображение состояния дискретных выходов DO 
Активно: элемент индикатора светится; 
Неактивно: не светится. 

d0.43 

Отображение 1 функций на активных дискретных входах DI  
Этот параметр использует 5 индикаторов, чтобы отобразить, какие из функций 
дискретных входов 1-40 активны в данный момент. Каждый сегмент 
индикатора может отображать 8 номеров функций. Справа налево: 1-8, 9-16, 
17-24, 25-32, 33-40.
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4. Параметры

P0.02 
Источник 
управления 
преобразователем 

Управление 
преобразователем частоты с 
помощью клавиш панели 
управления 

0 

0 ☆ Управления с помощью клемм 
управления (Индикатор «Упр» 
светится) 

1 

Управление через цифровую 
сеть с помощью 
соответствующего протокола 
связи (индикатор «Упр.» 
мигает) 

2 

Параметр используется для определения источника команд управления преобразователя 
частоты, таких как пуск, остановка, вращение в прямом и обратном направлениях, в 
режиме «медленного» вращения. 

0: Управление с помощью панели управления (Индикатор "Упр" не светится) 

Команды управления задаются с помощью нажатия клавиш на панели управления 
преобразователя частоты. 

1: Управление с помощью клемм управления (Индикатор "Упр" светится) 

Команды управления задаются с помощью многофункциональных входов с такими 
функциями, как FWD (вращение в прямом направлении), REV (вращение в обратном 
направлении), FJOG («медленное» вращение в прямом направлении) и RJOG 
(«медленное» вращение в обратном направлении) и др. 

2: Управление с помощью соответствующего протокола связи (Индикатор "Упр" мигает) 

Команды управления задаются через цифровую сеть с помощью контроллера верхнего 
уровня. Более подробную информацию о настройке используемого протокола связи в 
описании группы параметров Pd. 

P0.03 
Выбор 
источника 
основной 
частоты X 

Задание частоты осуществляется с 
помощью клавиш ▲ ▼ панели 
управлении и сигналам UP DOWN 
без сохранения при выключении  0 

0 

★ Задание частоты осуществляется с 
помощью клавиш ▲ ▼ панели 
управления с возможностью 
сохранения  при выключении 
(P0.23=1) 

1 

Аналоговый вход AI1 для задания 
частоты 2 

Потенциометр дополнительной 
(опционной) панели управления 3 

Потенциометр панели 
управления преобразователя 

4 

Использование 
предустановленных 
скоростей 

6 

Скорость задается режимом PLC 7 

Скорость задается ПИД- 
регулятором 8 
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Установка скорости с 
помощью дистанционной связи по 
цифровой сети 

 
9 

 
Этот параметр используется для выбора способа настройки основной частоты X. 
Пользователь может задать значение параметра для выбора источника задания основной 
частоты: 

0: Задание частоты осуществляется с помощью клавиш ▲ ▼ панели управления и с 
помощью дискретных входов UP и DOWN, если они активированы (Функции дискретных 
входов 6 и 7).   

Клавиши ▲ ▼ и / или сигналы на дискретных входах изменяют значение частоты от 
начального уровня - значения параметра P0.08. При нажатии на кнопку «Стоп» вновь 
установленное значение частоты не запоминается. При отключении и последующем 
возобновлении питания, заданная частота возвращается к значению, определенному в 
параметре P0.08. 

1: Задание частоты осуществляется с помощью клавиш ▲ ▼ панели управления и сигна-
лов на дискретных входах UP, DOWN (если активированы функции входов 6 и 7). Клавиши 
▲ ▼и/или сигналы на входах UP, DOWN изменяют значение частоты от начального уровня 
- значения параметра P0.08. При нажатии на кнопку «Стоп», а также при отключении и 
последующем возобновлении питания, заданная частота возвращается к значению, 
определенному в параметре P0.08 или частота остается равной последней установленной. 

Следует помнить, что параметр P0.23 определяет, запоминается ли вновь установленное 
значение заданной частоты или не сохраняется, когда в преобразователе выключается 
активный режим работы или при отключении питания. 

2: Аналоговый вход AI1.  
4: Потенциометр панели управления 

6: Использование предустановленных скоростей 

В этом режиме комбинация различных состояний дискретных входов DI соответствуют 
различным заданиям, которые предварительно установлены в качестве задания частоты в 
соответствующих параметрах (см. группу параметров PC). Значение той или иной 
предустановленной скорости выражается в процентном отношении к значению параметра 
P0.10 (Максимальная частота). Если дискретный вход или несколько входов DI 
используется для выбора предустановленной скорости, необходимо это обозначить в 
группе параметров P4. 

7: Скорость задается режимом PLC 

При использовании режима PLC, как источника задания частоты, рабочая частота 
преобразователя может иметь несколько предустановленных уровней. Пользователь 
также может установить время задержки и время ускорения/торможения для каждого 
предустановленного значения частоты. Более подробную информацию можно найти в 
описании параметров группы PC. 

8: Скорость задается ПИД-регулятором 

На выходе ПИД-регулятора формируется сигнал, который является заданием рабочей 
частоты. ПИД-регулятор используется, в замкнутом контуре управления, например, в 
замкнутом контуре стабилизации давления или в замкнутом контуре управления 
постоянным натяжением. 

При настройке ПИД-регулятора необходимо использовать группу параметров PA. 
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9: Установка дистанционной связью (RS485) 

P0.04 
Выбор 
источника 
вспомога-
тельной 
частоты Y 

Задание частоты осуществляется с помощью 
клавиш ▲ ▼ панели управления; без 
сохранения при выключении  0 0 ★ 

Задание частоты осуществляется с 
помощью клавиш ▲ ▼ панели управления; с 
возможностью сохранения при выключении  
(P0.23=1) 1 

Аналоговый вход AI1 для задания 
частоты 2 

Потенциометр дополнительной 
(опционной) панели управления 3 

Потенциометр панели управления 
преобразователя 

4 

Использование предустановленных 
скоростей 6 
Скорость задается режимом PLC 7 
Скорость задается ПИД- 
регулятором 8 
Установка скорости с помощью дистанционной 
связи по цифровой сети 

 
9 

См.параметр Р0.03. 

P0.05 
Задание 
вспомогательной 
частоты Y 

Задается относительно 
параметра Р0.10. 0 

0 ☆ Задается относительно 
значения основной частоты 
X 

1 

P0.06 

Диапазон 
вспомогательной 
частоты Y для 
режима 
«Одновременное 
действие X и Y» 

0%~150% 100% ☆ 

При использовании источника основной частоты X и вспомогательной частоты Y, 
параметры P0.05 и P0.06 используются для установки диапазона значений 
вспомогательной частоты. 

Пользователь может установить вспомогательную частоту, значение которой будет 
соотноситься с максимальной частотой или источником основной частоты X. Если 
вспомогательная частота задается по отношению к основной частоте X, то настройка 
вспомогательной частоты Y изменяется в зависимости от основной частоты X. 

P0.07 

Режим 
комбинирован
ия источников 
частоты 

Разряд 
единиц 

Выбор источника частоты 00 

☆ Источник основной частоты X 0 
Результат «Одновременного 
действия X и Y» 1 

Переключение между источником 
основной частоты X и 
вспомогательной частоты Y 

2 
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Переключение между основной 
частотой X и режимом 
«Одновременное действие X и Y» 

3 

Переключение между частотой Y и 
режимом «Одновременное действие 
X и Y» 

4 

Разряд 
десятков 

Соотношение между 
основной частотой X и 
вспомогательной частотой 
Y 

X+Y 0 
X-Y 1 
MAX(X,Y) 2 
MIN(X,Y) 3 

Параметр используется для выбора настройки частоты под различные требования 
пользователя. Переключение - функция дискретных входов «18» 

P0.08 

Значение 
цифровой 
настройки 
частоты 
преобразователя 

0.00Гц ~ Р0.10 (когда источник 
частоты использует цифровой 
способ задания) 

00.00 Гц ☆ 

Когда выбор источника частоты определяется с помощью клавиш ▲ ▼ или с помощью 
сигналов ВВЕРХ/ВНИЗ (клеммы «UP/DOWN»), значение этого задания (P0.08) является 
начальным заданным значением частоты преобразователя. 

P0.09 
Выбор 
направления 
вращения 

Прямое направление 0 
0 ☆ Обратное направление 1 

Пользователь может изменить направление вращения двигателя с помощью изменения 
этого параметра без изменения схемы подключения двигателя. Изменение этого 
параметра эквивалентно смене любых двух проводов двигателя U, V, W. 
Двигатель возобновит работу в первоначальном направлении после сброса параметров в 
заводские настройки по умолчанию. Не используйте эту функцию в приложениях, где 
изменение направления вращения двигателя запрещено. 

P0.10 Максимальная 
выходная 
частота 

50.00 Гц ~ 320.00 Гц В зависимости 
от значения параметра P0.22 

50.00 Гц ★ 

50.0 Гц ~ 3200.0 Гц зависимости от 
значения параметра P0.22 

500.0 Гц 

Если в качестве источника частоты используется один из аналоговых входов, или 
многоскоростной режим управления, значение входа 100% соответствует значению этого 
параметра. 
По умолчанию предельное значение максимальной частоты равно 320.00Гц. Чтобы 
работать с большими выходными частотами параметр P0.22 следует установить равным 
1. В этом случае дискретность установки увеличится в десять раз. Например, если
значение P0.10 было равно 50.00 Гц, то после установки P0.22 = 1, значение P0.10 станет
равным 500.0 Гц. Следует помнить, что значение параметров P0.10 и P0.12 не следует
устанавливать более, чем 600.0 Гц. Это связано с возможностями IGBT-транзисторов
преобразователя и ограниченностью установки частоты ШИМ-модуляции (P0.15)
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P0.11 

 
 
Источник 
верхнего 
предела задания 
частоты 

Настройка параметра P0.12 0  
 
 
0 

 
 

★ 

Аналоговый вход AI1 1 
Потенциометр панели 
управления 3 

Установка с помощью 
дистанционной связи 5 

Этот параметр используется для выбора источника верхнего предела частоты: цифровое 
задание (параметр P0.12), задание с помощью аналогового входа AI1 или настройку с 
помощью дистанционной связи. Если верхний предел источника частоты устанавливается 
с помощью входов или соответствующего протокола связи, то установка будет аналогична 
установке источника основной частоты X (см. описание параметра P0.03). 

 

 
 
P0.12 

 
Верхний предел 
частоты 

От нижнего предела, 
определяемого параметром 
P0.14, до максимальной 
частоты, определяемой 
параметром P0.10 

 
 
50.00Гц 

 
☆ 

 
P0.13 

Смещение 
верхнего предела 
частоты 

0.00Гц ~ максимальная 
частота, определяемая 
параметром P0.10 

 
0.00Гц ☆ 

Когда частота задается аналоговым заданием, параметр P0.13 используется для 
определения величины смещения задания, он влияет на установки, связанные с 
параметром P0.11, который определяет значение верхнего передела конечной частоты. 

 

P0.14 Нижний предел 
частоты 

0.00Гц ~ верхний предел частоты 
(параметр P0.12) 0.00Гц ☆ 

 
Если задание частоты ниже, чем значение этого параметра, преобразователь продолжает 
работать по алгоритму, определяемому параметром P8.14. 

 

P0.15 Настройка 
частоты ШИМ 0.5 кГц ~ 16.0 кГц - ☆ 

Настройка частоты ШИМ преобразователя будет оказывать влияние на следующее: 
 

Частота ШИМ Низкая → Высокая 
Шум двигателя Высокий → Низкий 
Форма кривой выходного тока → приближается к синусоидальной 
Рост температуры двигателя Высокий → Низкий 
Рост температуры преобразователя Низкий → Высокий 
Ток утечки Маленький → Большой 
Электромагнитные помехи от 
преобразователя 

Маленькие → Большие 

Заводская установка частоты ШИМ разная в зависимости от мощности преобразователя. 
Если пользователю необходимо изменить значение частоты ШИМ, следует помнить, что, 
увеличение частоты ШИМ выше заводских настроек приведет к увеличению температуры 
силовых транзисторов. В этом случае, пользователю необходимо снизить токи нагрузки 
преобразователя. При установке частоты ШИМ 16кГц нагрузочная способность 
преобразователя снижается в два раза. В противном случае, может произойти перегрев 
преобразователя и аварийная ситуация. Частота ШИМ должна быть, по крайней мере, в 
десять раз выше максимальной выходной частоты (P0.10) преобразователя. 

 

 
P0.16 

Настройка 
частоты ШИМ по 
отношению к 
температуре 

Нет 0  
0 

 
☆ 

Да 1 
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Этот параметр используется для определения настройки частоты ШИМ по отношению к 
температуре преобразователя. Преобразователь автоматически снижает значение 
частоты ШИМ, когда температура радиатора становится слишком высокой. Когда 
температура радиатора нормализуется, преобразователь возвращает значение частоты 
ШИМ до заданного уровня. Эта функция позволяет избежать системных предупреждений, 
связанных с перегревом. 

 

P0.17 Время ускорения 1 0.00 ~ 6500.0 с - ☆ 

P0.18 Время торможения 1 0.00 ~ 6500.0 с - ☆ 
Время ускорения обозначает время, которое требуется преобразователю частоты, чтобы 
совершить ускорение от точки 0 Гц до значения базовой частоты ускорения/торможения, 
определяемой параметром P0.25 (время t1 на рис. ниже). Диапазон может быть расширен 
с помощью параметра P0.19 

Время торможения обозначает время, которое требуется преобразователю частоты, чтобы 
совершить торможение от базовой частоты (P0.25) ускорения/торможения до 0 Гц (время 
t2 на рис. ниже). 

 

 
Преобразователь частоты INTEK серии SPE обеспечивает наличие 4 групп параметров, 
определяющих значения времени ускорения/торможения. Пользователь может совершать 
переключение между значениями с помощью дискретных входов. 

• Группа 1: P0.17, P0.18 
• Группа 2: P8.03, P8.04 
• Группа 3: P8.05, P8.06 
• Группа 4: P8.07, P8.08 

 
 
P0.19 

Единица измерения 
времени 
ускорения/торможения 

1с 0  
1 ★ 0.1с 1 

0.01с 2 
 

Для расширения значений времени ускорения/торможения доступен выбор трех единиц 
измерения: 1с, 0.1с и 0.01с. Изменение этого параметра приведет к изменению 
отображения знаков после запятой и также изменению соответствующего значения 
времени ускорения / торможения. 

 

P0.21 Смещение Y 0.00Гц ~ максимальная частота 
(параметр P0.10) 

0.00Гц ☆ 

Этот параметр применим только тогда, когда источник задания частоты используется в 
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режиме "Одновременное действие X и Y". Конечное значение заданной частоты получается 
путем добавления поправки на смещение частоты. 

P0.22 Разрешение 
задания частоты 0.1 1 2 ★ 

0.01Гц 2 
По умолчанию предельное значение максимальной частоты равно 320.00Гц. Чтобы 
работать с большими выходными частотами параметр P0.22 следует установить равным 
1. В этом случае дискретность установки увеличится в десять раз. Например, если
значение P0.10 было равно 50.00 Гц, то после установки P0.22 = 1, значение P0.10 станет
равным 500.0 Гц. Следует помнить, что значение параметров P0.10 и P0.12 не следует
устанавливать более, чем 600.0 Гц. Это связано с возможностями IGBT-транзисторов
преобразователя и ограниченностью установки частоты ШИМ-модуляции (P0.15).
При сбросе в заводские установки (PP.01) параметр сохраняет своё установленное значение.

P0.23 

Запоминание цифрового задания 
частоты при отключении питания 

Отсутствует 0 0 

☆Присутствует 1 
Этот параметр применим только тогда, когда источник частоты задается с помощью 
цифрового задания. 
Если параметр P0.23 равен 0, то при отключении и последующего включения питания 
значение цифрового задания частоты соответствует предварительно установленному 
значению параметра P0.08. 
Если параметр P0.23 равен 1, значение цифрового задания частоты будет равно частоте 
в момент, когда работа преобразователя была прервана. 

P0.25 Базовая частота при 
ускорении/торможении 

Максимальная частота 
(параметр P0.10) 0 

0 ★ Заданная частота 1 
100 Гц 2 

Время ускорения/торможения показывает, за какое время частота преобразователя 
возрастет от точки 0 Гц до частоты, задаваемой параметром P0.25. 

P0.26 
Базовая частота при 
цифровой 
регулировке 
скорости 

Рабочая частота 0 

0 ★ Заданная частота 1 

Этот параметр применяется только тогда, когда источник задания частоты – цифровое 
задание с помощью клавиш ▲ ▼ или клемм ВВЕРХ/ВНИЗ 

P0.27 

Привязка 
источника 
задания 
частоты к 
источнику 
команд пуска 
и останова 

Разряд 
единиц 

Если источником пуска и 
останова является панель 
управления, то источником 
задания частоты является: 

000 

☆ 

Без привязки 0 
Цифровое задание источника 
частоты 1 
Аналоговый вход AI1 2 
Потенциометр панели управления 4 
Резерв 5 
Предустановленное значение 
задания 6 
Режим PLC 7 
ПИД-регулятор 8 
Задание с помощью дистанционной 
связи 9 
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P2.00 
Настройка 

кривой 
управления 

V/f 

Промежуточная 
характеристика между 
линейной и квадратичной 

8 

Режим полного разделения 10 

Задание соотношения V/f 11 

Разряды единиц и десятков 

• 0: Линейная характеристика V/f
Используется в случае нагрузочного момента, который не зависит от скорости вращения.

• 1: Свободно программируемая характеристика V/f
Используется в случае специфической нагрузки (например, в центрифугах, в устройствах
с тяжелым пуском двигателей и т.п.). Требуемая кривая V/f может быть получена путем
настройки параметров P2.03-P2.08.

• 2: Квадратичная характеристика V/f
Используется в случае нагрузки, величина которой снижается при уменьшении частоты
вращения (например, в вентиляторах, центробежных насосах).

• 3-8: Характеристики V/f будут являться промежуточными характеристиками между
линейной и квадратичной
• 10: Режим полного разделения характеристики V/f
В этом режиме выходная частота и выходное напряжение преобразователя независимы.
Выходная частота определяется источником задания частоты, выходное напряжение –
источником задания напряжения через отдельный канал задания (параметр P2.13).
• 11: Задание соотношения V/f

• В этом режиме, напряжение V и частота f пропорциональны друг другу, значение
коэффициента пропорциональности между ними устанавливается с помощью входа,
определяемого параметром P2.13. Сигнал на этом входе в 50% соответствует, что при
номинальной частоте подаётся номинальное напряжение, а 100%-сигнал  - что при
номинальной частоте подаётся двойное номинальное напряжение.

Обозначим Х (0-100%) – сигнал на входе, задаваемом параметром P2.13, тогда соотношение
между напряжением V и частотой F будет следующим:

V/F = 2 * X * (номинальное напряжение двигателя) / (номинальная частота двигателя)

P2.01 Буст 0.0%~30% - ★ 

P2.02 
Частота перегиба 
кривой V/f при 
задании буста 

0.00Гц ~ максимальная 
частота (Р0.10) 50.00Гц ★ 

Для того, чтобы увеличить крутящий момент на низкой частоте, пользователь может 
увеличить выходное напряжение преобразователя на низкой частоте путем изменения 
параметра P2.01. 

Если значение буста слишком большое, возможен перегрев двигателя, при этом в 
преобразователе может сработать защита от перегрузки по току. 

Если двигатель останавливается при низкой частоте, необходимо увеличить значение 
параметра P2.01. Если значение этого параметра равно 0.0, преобразователь будет 
автоматически регулировать буст. В этом случае, значение буста будет автоматически 
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вычисляться исходя из параметров самого двигателя, включая сопротивление обмоток 
статора. 

Параметр P2.02 определяет частоту, при которой заканчивается форсировка выходного 
напряжения. 

V1: Буст – форсировка напряжения при нулевой частоте; 

Vb: номинальное напряжение; 

f1: точка перегиба кривой V/f; 

fb: номинальная частота двигателя. 

P2.03 

Частота 1 (F1) 
свободно 
программируемой 
характеристики V/f 

0.00Гц~P2.05 
0.00Гц ★ 

P2.04 

Напряжение 1 (V1) 
свободно 
программируемой 
характеристики V/f 

0.0%~100.0% 0.0% ★ 

P2.05 

Частота 2 (F2) 
свободно 
программируемой 
характеристики V/f 

P2.03 ~ P2.07 0.00Гц ★ 

P2.06 
Напряжение 2 (V2) 
свободно 
программируемой 
характеристики V/f 

0.0%~100.0% 0.0% ★
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P2.07 

Частота 3 (F3) 
свободно 
программируемой 
характеристики V/f 

 
P2.05 ~ номинальная 
частота двигателя (P1.04) 

 
0.00Гц 

 
★ 

 
P2.08 

Напряжение 3 (V3) 
свободно 
программируемой 
характеристики V/f 

 
0.0%~100.0% 

 
0.0% 

 
★ 

 

Эти 6 параметров используются для задания свободно программируемой характеристики 
V/f. 

Форма  кривой  V/f  определяется характером нагрузки двигателя. Соотношение между 
напряжениями и частотами этой характеристики следующее: V1<V2<V3, F1<F2<F3. 

Необоснованное повышение напряжения может вызвать перегрев оборудования, выход 
из строя двигателя и перегрузку по току преобразователя. 

 

V1-V3: Напряжения 1, 2 и 3 свободно программируемой характеристики V/f; 

F1-F3: Частоты 1, 2 и 3 свободно программируемой характеристики V/f; 

Vb: номинальное напряжение двигателя; 

Fb: номинальная рабочая частота двигателя. 
 

P2.09 Коэффициент компенсации 
скольжения 0%~200.0% 0.0% ☆ 

Этот параметр позволяет компенсировать скольжение асинхронного двигателя, когда 
увеличивается ток из-за возрастания нагрузки. Вследствие этого скорость двигателя 
стабилизируется при изменении нагрузки. 
Если значение этого параметра равно 100%, то на выходе преобразователя формируется 
частота с учетом компенсации скольжения при номинальной нагрузке двигателя (нагрузка 
определяется по значениям тока). Величина скольжения рассчитывается исходя из данных 
в группе параметров P1.04 о номинальной частоте и P1.05 номинальной скорости 
вращения двигателя. 

В некоторых случаях, настройка этого параметра помогает компенсировать изменение 
скорости при изменении нагрузки на двигатель. 
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P2.10 

Коэффициент 
перевозбуждения 
при торможении 

 
0~200 

 
64 ☆ 

 
В течение процесса торможения, установка коэффициента перевозбуждения может 
сдерживать рост напряжения в звене постоянного тока, предотвращая перенапряжение. 
Чем больше коэффициент перевозбуждения, тем меньше перенапряжение при 
торможении. 

Однако, слишком большое значение коэффициента может привести к увеличению 
выходного тока. Установите необходимое значение параметра P2.10 в соответствии с 
областью применения. В некоторых случаях настройка этого параметра позволяет 
избежать установки дополнительных тормозных резисторов. 

Когда инерция слишком мала, и напряжение в звене постоянного тока мало увеличивается 
в процессе торможения двигателя, а также при использовании тормозного резистора, 
значение коэффициента перевозбуждения следует установить равным 0. 

 

 
P2.11 

Коэффициент 
подавления 
колебаний 

 
0~100 

 
- ☆ 

 
Установите этот параметр на минимальное возможное значение на случай оптимального 
подавления колебаний, чтобы избежать влияния на управление. 

Установите этот параметр равным 0, если двигатель не подвержен колебаниям. 
Увеличение значения этого параметра целесообразно только тогда, когда двигатель имеет 
очевидные колебательные движения. Чем выше значение этого параметра, тем выше 
эффект подавления колебаний двигателя. 

Когда функция подавления колебаний активна, значения номинального тока двигателя и 
тока двигателя при холостом ходе должны быть правильно установлены. В противном 
случае, функция подавления колебаний не будет оказывать должного воздействия. 

 

 
 
 
P2.13 

Источник 
задания 
напряжения 
через отдельный 
канал задания 

Цифровое задание 
(Параметр P2.14) 0  

 
 
 
 
0 

 
 
 
 

☆ 

Аналоговый вход AI1 1 
Предустановленное 
значение задания 5 

Режим PLC 6 

ПИД-регулятор 7 

Задание напряжения с 
помощью дистанционной 
связи 

 
8 

100% соответствие номинальному напряжению двигателя (Р1.02) 

 
 
P2.14 

Цифровое 
задание 
напряжения при 
использовании 
отдельного 
канала задания 

 
 
0В ~ номинальное 
напряжение 
двигателя 

 
 
0 В 

 
 
☆ 
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Если функция задания напряжения через отдельный канал задания активна, выходное 
напряжение преобразователя может быть задано с помощью параметра P2.14 или с 
помощью аналогового входа, предустановленного значения задания, режима PLC, ПИД-
регулятора или соответствующего протокола связи. Если выходное напряжение 
устанавливается не цифровым заданием, то 100% величины задания соответствует 
номинальному напряжению двигателя. Если величина задания установлена с 
отрицательным значением, то выходное напряжение определяется её абсолютным 
значением. 

• 0: Цифровое задание (P2.14)) 
Величина выходного напряжения устанавливается с помощью параметра P2.14. 

• 1: Аналоговый вход AI1; 
• 5: Предустановленное значение задания 

Если источник задания напряжения используется для задания предустановленных 
значений, необходимо настроить параметры группы P4 и PC для определения 
соответствующего соотношения между сигналом задания и заданным 
напряжением. 100.0% величины предустановленного значения задания в группе 
параметров PC соответствует величине номинального напряжения двигателя. 

• 6: Режим PLC 

Если источник задания напряжения работает в режиме PLC, необходимо настроить 
параметры группы PC для определения заданного значения выходного 
напряжения. 

• 7: ПИД-регулятор 

Выходное напряжение задается исходя из параметров закрытого контура ПИД- 
регулятора. Более подробную информацию можно посмотреть в описании 
параметров ПИД-регулятора (группа параметров PA). 

• 8: Задание напряжения с помощью дистанционной связи 

Выходное напряжение может задаваться с помощью контроллера верхнего уровня 
при использовании соответствующего протокола связи.  

Источник задания напряжения при задании через отдельный канал настраивается 
аналогично источнику задания частоты (см. настройку параметра P0.03). 100.0% величины 
задания в каждом из режимов соответствует величине номинального напряжения двигателя. 
Если величина задания установлена с отрицательным значением, то выходное напряжение 
определяется её абсолютным значением. 

 
 
 
P2.15 

Время подъема 
напряжения при 
использовании 
отдельного канала 
задания 

 
 
0.0с~1000.0с 

 
 
0.0с 

 

☆ 

 
P2.16 

Время спада напряжения 
при использовании 
отдельного канала 
задания 

 
0.0с~1000.0с 

 
0.0с 

 
☆ 

 

Параметр P2.15 означает время, которое потребуется, чтобы выходное напряжение 
возросло от значения 0 В до номинального значения напряжения двигателя (величина t1 
на рис. ниже). 

Параметр P2.16 означает время, которое потребуется, чтобы выходное напряжение 
снизилось от величины номинального напряжения двигателя до значения напряжения 0 В 



37 

 
 

4. Параметры 

 

(величина t2 на рис. ниже). 

 

 Выбор способа Напряжение и частота    
 снижения снижаются до 0 независимо 0   
 частоты и друг от друга    
 
P2.17 

напряжения при 
установке 

   
0 

 
☆  

Частота начинает снижаться 
только после того, как 
напряжение снизится до 0 

 

 напряжения 
через отдельный 

 
1 

  

 канал задания    

 (P2.00=10)    

0: Напряжение снижается до 0 с интенсивностью, задаваемой в параметре P2.16; в то 
же время, частота снижается до 0 с помощью параметра P0.18. 
1: Напряжение снижается до 0 с интенсивностью, задаваемой в параметре P2.16; после 
этого частота снижается до 0 с помощью параметра P0.18. 

 

P2.18 Уровень токоограничения 50%~200% 150% ☆ 

P2.19 Активация токоограничения Неактивно 0 1 ☆ Активно 1 
 
P2.20 

Коэффициент уменьшения интенсивности 
торможения при превышении 
предельного тока 

 
0~100 

 
20 ☆ 

 
P2.21 

Поправочный коэффициент увеличения 
уровня токоограничения при частотах, выше 
номинальной 

 
50%~200% 

 
50% ☆ 

В некоторых применениях, например, в приводах центрифуг, где рабочая частота высокая, инерция 
нагрузки большая и поле машины ослаблено в области высоких частот, можно изменить уровень 
тока, при котором происходит прекращение торможения. В некоторых случаях это позволяет 
уменьшить время торможения. 

Новый уровень тока, при котором происходит растормаживание на высоких частотах, 
будет определяться формулой: 

(fs/fn) *P2.21* P2.18, где 

fs - текущее значение рабочей частоты, fn – номинальная частота 
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17 

Вход 2 для выбора 
времени 
ускорения/торможения 

могут быть реализованы с помощью 4 вариантов 
комбинаций состояний на этих 2 входах. 

 
18 

Переключение между 
источниками задания 
частоты 

Вход используется для осуществления 
переключения между двумя источниками задания 
частоты в соответствии с настройкой параметра 
P0.07. 

 
 

19 

 
Сброс настройки 
частоты установленной 
с помощью клемм или 
панели управления 

Если источник частоты использует цифровое 
задание, вход используется для сброса задания, 
установленного с помощью электронного 
потенциометра (клеммы UP/DOWN) или клавиш  ▲ 
▼на панели управления, возвращая заданное 
значение    частоты    к    величине,   определенной 
параметром P0.08. 

 
 
 
 

20 

 
 
 
 
Переключение между 
источниками команд 

Если в качестве источника пуска/останова 
выбираются входы преобразователя (P0.02=1), этот 
вход используется для переключения между 
режимом пуска/останова со входов и режимом 
пуска/останова с панели управления 
преобразователя. 
Если в качестве источника управления 
используется протокол связи (P0.02=2), этот вход 
используется для переключения между режимом 
пуска/останова с помощью цифровой связи и 
режимом пуска/останова с панели управления . 

 
21 

 
Запрет разгона и 
торможения 

Эта функция позволяет поддерживать текущее 
значение выходной частоты независимо от влияния 
внешних сигналов (за исключением 
команды СТОП). 

 
22 

 
Пауза в режиме ПИД- 
регулятора 

ПИД-регулятор является временно неактивным. 
Преобразователь сохраняет текущее значение 
выходной частоты без использования ПИД- 
регулятора в качестве источника задания частоты. 

 
23 

 
Сброс состояния PLC 

Вход используется для восстановления исходного 
состояния режима PLC преобразователя. Режим 
PLC начинает использоваться вновь после паузы. 

 
24 Пауза в режиме 

качания 

Преобразователь обеспечивает среднее значение 
частоты, а функция частоты качания временно 
отключается. 

25 Вход счетчика Этот вход используется для подачи импульсов для 
счетчика. 

26 Сброс счетчика Этот вход используется для сброса состояния 
счетчика. 

27 Вход для измерения 
длины 

Этот вход используется для подсчета импульсов 
длины. 

28 Сброс счетчика длины Этот вход используется для сброса значения 
измеренной длины. 

 
32 Торможение 

постоянным током 
После того, как на этот вход подан сигнал, 
преобразователь переходит в режим торможения 
постоянным током. 

 
33 

Обнаружение внешней 
ошибки (нормально 
замкнутый контакт) 

Если этот контакт размыкается, преобразователь 
сообщает об ошибке 15=E.EIOF и 
останавливается. 

 
34 Изменение частоты 

запрещено 
После того, как контакт замыкается, 
преобразователь никак не реагирует на любое 
изменение частоты. 
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Изменение 
направления действия 
ПИД-регулятора 

После того, как контакт замыкается, знак обратной 
связи ПИД-регулятора становится обратным, по 
отношению к настройке параметра PA.03. 

 
 
36 

 
Вход 1 внешней 
остановки 

В режиме управления преобразователем с 
помощью панели управления, этот вход может быть 
использован для остановки работы 
преобразователя, эквивалентно использованию 
клавиши СТОП на панели управления. 

 
37 

 
Переключение 2 между 
источниками команд 

Если в качестве источника управления 
используются входы преобразователя, система 
перейдет в режим управления с помощью 
протокола связи, как только контакт будет замкнут. 

 
38 

Пауза в режиме 
интегрирования в ПИД- 
режиме 

После того, как контакт замыкается, режим 
интегрирования становится временно неактивным. 
Однако, пропорциональная и дифференцирующая 
составляющие будут активны. 

 
39 

Переключение между 
источником основной 
частоты X и заданной 
частотой 

После того, как вход становится активным, источник 
основной частоты X начинается использовать в 
качестве задания частоту, 
определяемую параметром P0.08. 

40 Переключение между 
источником 
вспомогательной 
частоты Y и заданной 
частотой 

После того, как вход становится активным, 
источник вспомогательной частоты Y начинает 
использовать в качестве задания частоту, 
определяемую параметром P0.08. 

41 Резерв Резерв 42 Резерв 
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Переключение между 
группами 
коэффициентов ПИД- 
регулятора 

Если переключение между параметрами ПИД- 
регулятора осуществляется с помощью дискретных 
входов (PA.18=1), то, когда контакт разомкнут - 
параметры ПИД-регулятора будут настаиваться с 
помощью PA.05-PA.07; когда контакт замкнут, 
параметры ПИД-регулятора - 
PA.15-PA.17. 

44 Ошибка 1, задаваемая 
пользователем 

Если контакты, соединенные с входами 
замыкаются, преобразователь сообщает об ошибке 
27=E.USt1 и 28=E.USt2 соответственно, и 
активируется внутренний механизм защиты, 
описываемый параметром P9.49. 

 
45 Ошибка 2, задаваемая 

пользователем 
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Аварийная остановка 

Когда этот контакт замкнут, преобразователь 
прекращает свою работу. Во время процесса 
остановки работы, ток остается на предельном 
уровне. Эта функция используется при аварийной 
остановке преобразователя частоты. 
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Вход 2 внешней 
остановки 

В любом режиме управления преобразователем (с 
помощью панели управления, входов или 
протокола связи), эта функция может быть 
использована для полной остановки работы 
преобразователя. В этом случае, время 
торможения – это время торможения 4. 
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Остановка с 
торможением 
постоянным током 

Когда контакт замкнут, преобразователь 
осуществляет торможения до порогового значения 
частоты, затем переходит в режим торможения 
постоянным током. 
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P4.16 

Уставка, 
соответствующая 
максимальному 
напряжению на 
аналоговом входе, 
вариант зависимости 1 

-100.00%~100.0% 100.0% ☆ 

P4.17 
Постоянная времени 
фильтра аналогового 
входа, вариант 
зависимости 1 

0.00с~10.00с 0.10с ☆ 

Параметры используется для определения отношения между напряжением на аналоговом 
входе AI1 . Если аналоговый вход используется в качестве токового входа с подключением 
внешнего дополнительного резистора 510 Ом, то соответствующий масштабный коэффициент 
следующий: 1мA тока соответствует 0.5В напряжения. 

Когда напряжение на аналоговом входе превышает максимальное значение (параметр Р4.15), 
используется максимальное значение. 

Когда напряжение на аналоговом входе меньше минимального значения (параметр P4.13), 
используется значение, задаваемое параметром P4.34. 

Параметр P4.17 (постоянная времени фильтра аналогового входа) используется для задания 
степени фильтрации входа. Если аналоговый вход подвержен влиянию внешних помех, то 
необходимо увеличить значение этого параметра. Однако, увеличение параметра фильтрации 
аналогового входа замедлит отклик аналогового входа. 

Графики ниже показывают два примера настройки: 

P4.18 

Минимальное 
напряжение на 
аналоговом входе, 
вариант 
зависимости 2 

0.00В~P4.20 0.00В ☆
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P4.19 

Уставка, 
соответствующая 
минимальному 
напряжению на 
аналоговом входе, 
вариант 
зависимости 2 

 
 

-100.00%~100.0% 

 
 

0.0% 

 
 
☆ 

 
 
P4.20 

Максимальное 
напряжение на 
аналоговом входе, 
вариант 
зависимости 2 

 
 
P4.18~10.00В 

 
 
10.00В 

 
☆ 

 
 

P4.21 

Уставка, 
соответствующая 
максимальному 
напряжению на 
аналоговом входе, 
вариант 
зависимости 2 

 
 

-100.00%~100.0% 

 
 

100.0% 

 
 
☆ 

P4.22 Постоянная времени 
фильтра 
аналогового входа, 
вариант 
зависимости 2 

0.00с~10.00с 0.10с ☆ 

 
 
P4.23 

Минимальное 
напряжение на 
аналоговом входе, 
вариант 
зависимости 3 

 
 
-10.00В~P4.25 

 
 
0.10В 

 
☆ 

 
 

P4.24 

Уставка, 
соответствующая 
минимальному 
напряжению на 
аналоговом входе, 
вариант 
зависимости 

 
 

-100.00%~100.0% 

 
 

0.0% 

 
 
☆ 

 
 
P4.25 

Максимальное 
напряжение на 
аналоговом входе, 
вариант 
зависимости 3 

 
 
P4.23~10.00В 

 
 
4.00В 

 
☆ 

 
 

P4.26 

Уставка, 
соответствующая 
максимальному 
напряжению на 
аналоговом входе, 
вариант 
зависимости 3 

 
 

-100.00%~100.0% 

 
 

100.0% 

 
 
☆ 

 
 
P4.27 

Постоянная времени 
фильтра 
аналогового входа, 
вариант 
зависимости 3 

 
 
0.00с~10.00с 

 
 
0.10с 

 
☆ 

 
 

 
P4.33 

 Разряд 
единиц 

Выбор характеристики для 
аналогового входа AI1 

 
321 
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Выбор 
характеристик 
зависимости AI 

  Вариант зависимости 1 1 
☆ 

Вариант зависимости 2 2 
Вариант зависимости 3 3 

 
Разряд единиц этого параметра используется для выбора любого варианта из трех для 
аналогового входа 

 

P4.34 Установка для 
аналогового 
входа, если 
напряжение 
меньше, чем 
минимальное 
значение 

Разряд 
единиц 

Установка для аналогового 
входа AI1 

 
000 ☆ 

Минимальное значение 
 
0.0% 

0 
 
1 

Этот параметр используется для определения величины задания, когда напряжение на 
аналоговом входе меньше, чем минимальное заданное значение.  

Если значение параметра равно 0, и напряжение на аналоговом входе меньше минимального 
значения, в качестве задания используется минимальное значение (Р4.14, Р4.19, Р4.24). 

Если значение параметра равно 1, и напряжение на аналоговом входе меньше минимального 
значения, соответствующее задание – 0.0%. 

 

P4.35 Время задержки 
входа DI1 0.0с~3600.0с 0.0с ★ 

P4.36 Время задержки 
входа DI2 0.0с~3600.0с 0.0с ★ 

P4.37 Время задержки 
входа DI3 0.0с~3600.0с 0.0с ★ 

Эти параметры используются для настройки времени задержки отклика дискретного входа, 
когда состояние дискретных входов изменяется. Только дискретные входа DI1, DI2 и DI3 
поддерживают функцию задержки времени. 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
P4.38 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
Выбор режима 
активации 
входов DI1-DI4 

Разряд 
единиц Режим активации входа DI1  

 
 
 
 
 
 
 
 
 
00000 

 
 
 
 
 
 
 
 
★ 

При подаче сигнала вход 
активируется 0 

При подаче сигнала вход 
деактивируется 1 

Разряд 
десятков Режим активации входа DI2 

При подаче сигнала вход 
активируется 0 

При подаче сигнала вход 
деактивируется 1 
Разряд сотен Режим активации входа DI3 
При подаче сигнала вход 
активируется 0 

При подаче сигнала вход 
деактивируется 1 
Разряд тысяч Режим активации входа DI4 
При подаче сигнала вход 
активируется 0 

При подаче сигнала вход 
деактивируется 1 
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8 Достижение заданного 

значения счетчика 

Выход становится активным, когда значение 
счетчика достигает значения, задаваемого 
параметром PB.08. 

 
9 

Достижение 
промежуточного значения 
счетчика 

Выход становится активным, когда значение 
счетчика достигает значения, задаваемого 
параметром PB.09. 

10 Достижение длины Выход становится активным, когда значение 
длины достигает значения, задаваемого 
параметром PB.05. 

 
11 

 
Завершение цикла PLC 

Когда режим PLC завершает 1 цикл работы, на 
выходе преобразователя возникает 
импульсный сигнал, длительностью 250 мс. 

 
12 

Достижение суммарной 
величины времени 
работы 

Если суммарное время работы 
преобразователя достигает значения, 
задаваемого параметром P8.17, то выход 
становится активным. 

 
13 

 
Достижение ограничения 
по частоте 

Если заданная частота и выходная частота 
преобразователя достигают верхнего или 
нижнего предела значения частоты, то выход 
становится активным. 

 
15 

 
Готовность к работе 

Если на преобразователь подано напряжение 
питания, и не зафиксировано ни одной 
неисправности, то преобразователь готов к 
работе, и выход становится активным. 

17 Достижение верхнего 
предела частоты 

Если рабочая частота достигает своего 
верхнего предела, выход становится активным. 

 
18 

 
Достижение нижнего 
предела частоты 

Если рабочая частота достигает своего 
нижнего предела, то выход становится 
активным. При остановке работы 
преобразователя, выход деактивируется. 

19 Пониженное напряжение 
питания 

Если преобразователь фиксирует пониженное 
напряжение, то выход становится активным. 

 
20 

Функция определяется 
условиями протокола 
цифровой связи 

 
См. описание протоколов связи. 

21 Резерв Резерв 
22 Резерв Резерв 

 
23 

Работа при достижении 
нулевой скорости 2 
(сохранение сигнала 
выхода при остановке)) 

Если выходная частота преобразователя 
близка к 0, то выход становится активным. При 
остановке работы, сигнал на выходе по- 
прежнему будет активным. 

 
24 

Достижение суммарного 
времени включения 
питания 

Если суммарное время включения питания 
преобразователя (параметр P7.13) достигает 
значения, задаваемого параметром P8.16, то 
выход становится активным. 

25 Достижение уровня 
частоты FDT2 См. описание параметров P8.28 и P8.29. 

26 Достижение частоты 1 См. описание параметров P8.30 и P8.31. 
27 Достижение частоты 2 См. описание параметров P8.32 и P8.33. 
28 Достижение тока 1 См. описание параметров P8.38 и P8.39. 
29 Достижение тока 2 См. описание параметров P8.40 и P8.41. 

 
30 

 
Достижение заданного 
значение времени 

Если функция (см. параметр P8.42) активна, то 
выход становится активным после того, как 
время после включения достигает заданного 
значения. 
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4 Выходная мощность От 0 до двукратного номинальной мощности 
(x2) 

5 Выходное напряжение От 0 до номинального напряжения 
преобразователя (x1.2) 

6 Частота импульсов на 
входе 0.01-100.00 кГц 

7 Аналоговый вход AI1 0-10 В (или 0-20 мA) 
10 Длина От 0 до максимального заданного значения 
11 Значение счетчика От 0 до максимального значения счета 

12 Установка через 
дистанционную связь 0.0%-100.0% 

13 Скорость вращения 
двигателя 

От 0 до скорости вращения, соответствующей 
максимальной выходной частоте 

14 Выходной ток 0.0-1000.0 A 
15 Выходное напряжение 0.0-1000.0 В 

 

P5.10 Коэффициент смещения 
нуля AO -100.0%~+100.0% 0.0% ☆ 

P5.11 Коэффициент усиления AO -10.00~+10.00 1.00 ☆ 
Параметры Р5.10-Р5.11 используются для коррекции нуля аналогового выхода и масштаба 
выходного сигнала. Они также могут быть использованы для определения желаемых 
характеристик аналогового выхода AO. 
Если "b" обозначить смещение нуля, "k" – коэффициент усиления, "Y" – текущее значение 
на выходе, а "X" эталонное значение на выходе, то текущее значение на выходе 
выражается уравнением: Y = kX + b. Коэффициент смещения нуля 100% выходов AOV и 
AOI соответствует 10 В или 20 мA. Эталонное значение на выходе соответствует значению 
аналогового выхода от 0 до 10 В (или от 0 до 20 мA) без коррекции смещения нуля или 
настройки коэффициента усиления. 
Например, если аналоговый выход используется для задания рабочей частоты для других 
приборов, и имеется условие, что 8 В на выходе соответствуют нулевой частоте, а 3 В – 
максимальной частоте, значение коэффициента усиления должно быть равно -0.50, а 
смещение нуля 80% соответственно. 

 

P5.17 Время задержки выхода FM 0.0с~3600.0с 0.0с ☆ 
 
P5.18 

Время задержки релейного 
выхода 

 
0.0с~3600.0с 

 
0.0с ☆ 

P5.20 Время задержки выхода DO1 0.0с~3600.0с 0.0с ☆ 
 

 
 
 
 
 
 
 
P5.22 

 
 
 
 
 
 
Выбор 
режима 
активации 
дискретных 
выходов  

Разряд 
единиц 

Режим активации выхода 
FM 

 
 
 
 
 
 
 
00000 

 
 
 
 
 
 
☆ 

Прямой выход 0 
Инверсный выход 1 
Разряд 
десятков 

Режим активации 
релейного выхода  

Прямой выход 0 
Инверсный выход 1 
Разряд сотен Не активен 
Разряд 
тысяч 

Режим активации выхода 
DO1 

Прямой выход 0 
Инверсный выход 1 
Разряд 
десятков 
тысяч 

Не активен 
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• 0: От частоты в момент отключения питания вниз. Применяется для большинства случаев. 
• 1: От нулевой частоты. Применяется при длительном отключении питания. 
• 2: От максимальной частоты вниз 

 

 
P6.02 

Скорость 
отслеживания 
скорости вращения 
двигателя 

 
1~100 

 
20 

 
☆ 

Чем больше значение этого параметра, тем быстрее будет происходить процесс 
отслеживания скорости. Однако, слишком большое значение может привести к тому, что 
преобразователь запустится при частоте, не соответствующей реальному вращению. 

 

P6.03 Стартовая частота 0.00Гц~10.00Гц 0.00Гц ☆ 

P6.04 Время работы на 
стартовой частоте 0.0с~100.0с 0.0с ★ 

Для возбуждения магнитного поля двигателя, когда осуществляется запуск двигателя, 
необходимо некоторое время удерживать вращение двигателя при стартовой частоте. 

Если заданное значение частоты ниже стартовой (параметр P6.03), пуск преобразователя 
не будет выполнен, и преобразователь будет оставаться в режиме нулевой скорости. 

В течение перехода от одного направления вращения к другому, параметр «Время работы 
на стартовой частоте» является неактивным. Параметр продолжительности удержания не 
связан со временем ускорения, но учитывается во времени работы в режиме PLC. 

• Пример 1: 

P0.03 = 0 - источник частоты имеет цифровое задание. 

P0.08 = 2.00 Гц - величина цифрового задания частоты равна 2.00 Гц. P6.03 = 5.00 Гц - 

значение стартовой частоты равно 5.00 Гц. 

P6.04 = 2.0с - продолжительность удержания стартовой частоты равна 2.0с. 

В этом примере, преобразователь не вращает двигатель, и выходная частота равна 0.00 
Гц. 
• Пример 2: 

P0.03 = 0 - источник частоты имеет цифровое задание. 

P0.08 = 10.00 Гц - величина цифрового задания частоты равна 10.00 Гц. P6.03 = 5.00 Гц - 

значение стартовой частоты равно 5.00 Гц. 

P6.04 = 2.0с - продолжительность удержания стартовой частоты равна 2.0с. 

В этом примере, преобразователь разгоняет двигатель до частоты 5.00 Гц, а затем через 

2 с разгоняет двигатель до заданной частоты 10.00 Гц. 
 

 
P6.05 

Ток торможения/ 
Предварительное 
возбуждение тока 

 
0%~100% 

 
0% ★ 

 
P6.06 

Продолжительность 
предварительного 
торможения 
постоянным током 

 
0.0с~100.0с 

 
0.0с 

 
★ 

 

Значение тока торможения выражается в процентном соотношении от базового значения 
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(см. ниже) тока двигателя. 

• Если номинальный ток двигателя меньше или равен 80% номинального тока 
преобразователя, базовой величиной является номинальный ток двигателя. 
• Если номинальный ток двигателя больше, чем 80% номинального тока 
преобразователя, базовая величина – это 80% номинального тока преобразователя. 

 

 
P6.07 Режим 

ускорения 
/торможения 

Линейное ускорение/торможение 0  
0 ★ S-образное ускорение/торможение A 1 

S-образное ускорение/торможение B 2 

• 0: Линейное ускорение/торможение 

Выходная частота увеличивается или уменьшается в режиме линейного 
ускорения/торможения. Преобразователь SPE обеспечивает наличие 4 групп значений 
времени ускорения/торможения, которые могут быть выбраны при использовании параметров 
P4.00-P4.08. 

• 1: S-образное ускорение/торможение A 

Выходная частота увеличивается или уменьшается по S-образной кривой. Этот режим 
используется в случае, когда требуется, чтобы процесс пуска/остановки был плавным, 
например, в лифтах, конвейерных лентах, в системах транспортировки лыжников и др. 
Параметры P6.08 и P6.09 соответственно определяют отрезки времени, связанные с пуском и 
остановкой. 

• 2: S-образное ускорение/торможение B 
В этой характеристике, номинальная частота двигателя fb является точкой перегиба. Этот 
режим обычно используется в случаях, когда требуется выполнить ускорение/торможение при 
частоте, значительно превышающей номинальное значение. Когда заданная частота выше 
номинального значения, время τ ускорения/торможения описывается следующей формулой: 

T
f
f

b

•
+








•

=
9
5

9
4

2

τ ,  где 

f - заданная частота; 
fb - номинальная частота двигателя; 
T- время ускорения от 0 Гц до значения частоты fb. 

 
 

 
S-образное ускорение/торможение A 
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• P6.11 Начальная частота торможения постоянным током до остановки 
В течение процесса торможения до остановки, преобразователь начинает торможение 
постоянным током, когда рабочая частота ниже, чем значение, задаваемое параметром P6.11. 

• P6.12 Пауза перед торможением постоянным током до остановки 

Когда рабочая частота снижается до начального значения частоты торможения постоянным 
током, преобразователь выдерживает без токовую паузу и затем начнет торможение 
постоянным током. Это предотвращает такие ситуации, как перегрузка по току при торможении 
постоянным током. 

• P6.13 Ток торможения до остановки 

Этот параметр определяет значение тока торможения и выражается в процентном 
соотношении относительно базовой величины: 

– Если номинальный ток двигателя меньше или равен 80% номинального тока 
преобразователя, базовой величиной является номинальный ток двигателя. 
– Если номинальный ток двигателя больше, чем 80% номинального тока преобразователя, 
базовая величина - 80% номинального тока преобразователя. 

• P6.14 (Время торможения постоянным током до остановки) 

Этот параметр определяет продолжительность торможения постоянным током. Если этот 
параметр равен 0, торможение постоянным током не происходит. 
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P6.15 

Коэффициент 
использования 
тормоза 

 
0%~100% 

 
100% ☆ 

 
Этот параметр действителен только для преобразователей с внутренним тормозным 
транзистором и используется для настройки коэффициента использования этого 
тормозного транзистора. Чем больше значение этого параметра, тем эффективнее будет 
торможение. Однако, слишком большое значение этого параметра может вызвать 
большую интенсивность изменения напряжения на конденсаторе звена постоянного тока 
при торможении. Фактически этот параметр определяет коэффициент заполнения 
импульсов тока через тормозной транзистор преобразователя. 
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Если необходимо, чтобы соответствующая информация отображалась во время активной 
работы, установите соответствующий бит в значение 1 и задайте значение параметра 
P7.03 в виде шестнадцатеричного числа, которое соответствует этому бинарному коду. 

P7.04 

Отображение 
параметров 2 на 
дисплее во 
время работы 

0000~FFFF 0 ☆ 

Резерв 
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Если необходимо, чтобы соответствующая информация отображалась во время активной 
работы, установите соответствующий бит в значение 1 и задайте значение параметра 
P7.04 в виде шестнадцатеричного числа, которое соответствует этому бинарному коду. 

Эти два параметра используются для выбора переменных, которые могут отображаться 
на дисплее во время работы преобразователя. Максимальное число наблюдаемых 
переменных 32, начиная с низшей переменной параметра Р7.03. 

P7.05 

Отображение 
параметров на 
дисплее во 
время остановки 

0000~FFFF 33 ☆
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Если необходимо, чтобы соответствующая информация отображалась во время 
остановки, установите соответствующий бит в значение 1 и задайте значение параметра 
P7.04 в виде шестнадцатеричного числа, которое соответствует этому бинарному коду. 

P7.06 

Показатель 
отображения 
скорости при 
нагрузке 

0.0001~6.5000 1.0000 ☆ 

Этот параметр используется для настройки соотношения между выходной частотой 
преобразователя и скоростью при нагрузке. Более подробную информацию см. в описании 
параметра P7.12. 

P7.07 
Температура 
радиатора IGBT- 
транзисторов 

0.0℃~100.0℃ ● 

Этот параметр используется для отображения температуры радиатора IGBT-
транзисторов, входящих в состав модуля преобразователя частоты (уровень защиты от 
перегрева для IGBT зависит от модели). 

P7.08 
Температура 
выпрямителя (не 
для всех 
мощностей  

0.0℃~100.0℃ ● 

P7.09 Суммарное 
время работы 0ч~65535ч 0ч ● 

Этот параметр используется для отображения суммарного времени работы («моточасы») 
преобразователя. После того, как суммарное время работы достигнет значения, 
задаваемого параметром P8.17, дискретный выход с функцией 12 станет активным. 

P7.10 Серийный номер Серийный номер преобразователя - ● 

P7.11 
Версия 
программного 
обеспечения 

Версия программного обеспечения 001.17 ● 

P7.12 

Количество 
десятичных 
разрядов после 
запятой для 
отображения 
скорости 

Разряд единиц 

21 ☆ 

0 разрядов 0 
1 разряд 1 
2 разряда 2 
3 разряда 3 
Разряд десятков = 2 

Разряд единиц. Параметр P7.12 используется для установки числа десятичных разрядов 
для отображения скорости при нагрузке. Ниже приведен пример расчёта скорости при 
нагрузке. 
Предположим, что параметр P7.06 (показатель отображения скорости при нагрузке) равен 
2.000, а параметр P7.12 равен 2 (2 десятичных разряда). Когда рабочая частота 
преобразователя равна 40.00 Гц, скорость при нагрузке будет равна 40.00 x 2.000 = 80.00 
(отображаются два разряда после запятой). 
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Преобразователь частоты SPЕ обеспечивает наличие, в общей сложности, 4-х групп 
времени ускорения/торможения, то есть указанные выше три группы времени 
ускорения/торможения и группа, задаваемая параметрами P0.17 и P0.18. 

Пользователь может осуществлять переключение между этими четырьмя группами 
параметров времени ускорения/торможения с помощью различных  комбинаций состояния 
дискретных входов DI. Более подробную информацию см. в описании параметров P4.01-
P4.05. 

 

P8.09 Частота скачка 1 0.00Гц~максимальная 
частота 0.00Гц ☆ 

P8.10 Частота скачка 2 0.00Гц~максимальная 
частота 0.00Гц ☆ 

P8.11 Амплитуда скачка 
частоты 

0.00Гц~максимальная 
частота 0.00Гц ☆ 

 
Если заданная частота лежит внутри диапазона скачка частоты, фактической рабочей 
частотой преобразователя будет являться значение частоты скачка, наиболее близкое к 
заданной частоте. Установка значения скачка частоты позволяет избежать проблем, 
связанных с механическим резонансом. 

Преобразователь частоты SPЕ поддерживает две частоты скачка. Если обе частоты 
установлены на 0, функция скачка частоты деактивируется. Принцип действия прыжка 
частоты и амплитуда прыжка изображены на рисунке ниже. 

 

 

 
P8.12 

Пауза между движением 
в прямом и обратном 
направлениях 

 
0.00с~3000.0с 

 
0.0с ☆ 

 
Этот параметр используется для установки времени, при котором выходная частота 
становится равной нулю при переходе преобразователя от движения в прямом 
направлении к движению в обратном направлении, как это показано на рис. ниже. 
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P8.13 

Управление 
движением в 
обратном 
направлении 

Разрешено 0  
0 

 
☆ 

Движение назад запрещено 1 

Этот параметр используется для блокировки движения в обратном направлении. 
 

 
 

P8.14 

 
Способ пуска, 
когда заданная 
частота ниже, 
чем нижний 
предел частоты 

Запуск на частоте нижнего 
предела 0  

 

0 

 
 
☆ 

Остановка (для последующей 
работы требуется команда 
Пуск) 

 
1 

Запуск преобразователя на 
нулевой частоте 2 

 
Этот параметр используется для установки способа пуска преобразователя в случае, когда 
заданная частота ниже, чем нижний предел частоты. 

 

 
P8.15 

Управление жесткостью 
механической 
характеристики 

 
0.00~10.00 

 
0.00 

 
☆ 

 
Этот параметр изменяет наклон механической характеристики привода, делая эту 
характеристику более мягкой. Данный параметр необходим в системе управления 
скоростью с ведущим и ведомым приводами. 

Значение по умолчанию – 0.00Гц. Пожалуйста, выполните точную настройку, чтобы найти 
наиболее подходящее значение данного вида управления. 

Пожалуйста, не устанавливайте слишком большого значения для P8.15, это может 
привести к потере устойчивости системы. 

Величина снижения частоты из-за нагрузки [Гц] = синхронная частота [Гц] * выходной 
момент [%] * (Р8.15/1000) 

Например, если Р8.15=1.00, синхронная частота = 50 Гц, выходной момент = 50%, то 
фактическая частота преобразователя будет составлять 50 – 50*(50%)*(1.00/1000) = 47.5 
Гц 

 

 
P8.16 

Пороговое значение 
суммарного времени 
включения 

 
0ч~65000ч 

 
0ч ☆ 
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Если суммарное время включения (P7.13) достигает значения, задаваемого этим 
параметром, соответствующий дискретный выход DO становится активным. 

Например, требуется, чтобы преобразователь выдал сообщение о превышении 
суммарным временем включения порога в 100 часов и после этого остановился. Для этого 
необходимо провести следующую процедуру: 

1) Для дискретного входа DI1 установите значение параметра P4.00=44 (ошибка 1,
задаваемая пользователем).
2) Для дискретного выхода DO1 установите значение параметра P5.04=24 (достижение
времени включения).
3) Установите пороговое значение суммарного времени включения 100 ч: P8.16=100.

После проведения этой процедуры, когда суммарное время включения достигнет 100 
часов, преобразователь выдаст системное предупреждение 26=E.ArA, 

P8.17 
Пороговое значение 
суммарного времени работы 0ч~65000ч 0ч ☆ 

Этот параметр используется для установки порогового значения суммарного времени 
работы преобразователя. Если суммарное время работы (P7.09) достигает значения, 
задаваемого этим параметром, соответствующий дискретный выход DO становится 
активным. 

P8.18 
Запуск после 
срабатывания защиты 
преобразователя 

Нет 0 
0 ☆ 

Да 1 

Эта параметр используется для установки условий включения преобразователя после 
срабатывания защиты. Если этот параметр равен 1, то преобразователь не реагирует на 
команду пуска после подачи напряжения питания на преобразователь (например, если 
вход активен до подачи напряжения питания). Преобразователь частоты снова будет готов 
к работе только после того, как команда пуска отменена. 

Кроме того, преобразователь не реагирует на команду пуска после сброса ошибок 
преобразователя. После срабатывания защиты, пуск преобразователя может быть только 
после того, как команда пуска будет предварительно отменена. 

Таким образом, двигатель может быть защищен от реагирования на неправомерные 
команды пуска после перезагрузки преобразователя или сброса ошибок преобразователя. 

P8.19 Значение частоты 
обнаружения (FDT1) 0.00Гц~максимальная частота 50.00Гц ☆ 

P8.20 
Гистерезис 
обнаружения частоты 
FDT1 

0.0%~100.0% (от уровня 
FDT1) 5.0% ☆ 

Если рабочая частота выше, чем значение параметра P8.19, соответствующий выход DO 
становится активным. Если рабочая частота ниже, чем значение параметра P8.19 минус 
значение гистерезиса, выход DO становится неактивным. 

Эти два параметра используются для установки значения обнаружения выходной  частоты 
и величины гистерезиса при отключении команды обнаружения. Значение 
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параметра P8.20 представляет собой процентное соотношение по отношению к величине 
значения обнаружения частоты (P8.19). 

Пример функции FDT показан на рис. ниже. 
 

 

 
P8.21 

Амплитуда зоны 
обнаружения 
достижения заданной 
частоты 

 
0.00%~100% (максимальная 
частота) 

 
0.0% 

 
☆ 

 
Если рабочая частота преобразователя лежит внутри определенной зоны около заданной 
частоты, соответствующий дискретный вход DO становится активным. 

Данный параметр используется для установки величины зоны, в пределах которого 
определяется достижение выходной частотой заданной частоты. Значение этого 
параметра выражается в процентах от максимальной частоты. Величина зоны достижения 
заданной частоты показано на рис. ниже. 

 

 

 
P8.22 

Допустимость скачка 
частоты в течение 
процесса 
ускорения/торможения 

Скачек выключен 0  
0 

 
☆ 

Скачек допустим 1 
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Если Р8.22=1, а текущее значение частоты находится в пределах допустимости скачка, 
фактическая текущая частоты «перепрыгнет» через недопустимую частоту с двойной 
амплитудой скачка. См. параметры P8.09, P8.10 и P8.11. 

 
 
 

 
P8.25 

Частота порога 
переключения между 
временем ускорения 1 и 
временем ускорения 2 

 
0.00Гц~максимальная частота 

 
0.00Гц 

 
☆ 

 
 
P8.26 

Частота порога 
переключения между 
временем торможения 1 
и временем торможения 
2 

 
 
0.00Гц~максимальная частота 

 
 
0.00Гц 

 
☆ 

 

Эти параметры используются для автоматического выбора различных групп времени 
ускорения/торможения в течение процесса работы преобразователя исходя из изменения 
рабочей частоты, а не с помощью дискретных входов DI. 

 

При разгоне, если рабочая частота меньше значения, задаваемого параметром P8.25, то 
выбирается время ускорения 2. Если рабочая частота больше значения, задаваемого 
параметром P8.25, то выбирается время ускорения 1. 

В течение торможения, если рабочая частота больше значения, задаваемого параметром 
P8.26, то выбирается время торможения 1. Если рабочая частота меньше значения, 
задаваемого параметром P8.26, то выбирается время торможения 2. 

 

 
 
P8.27 

Приоритет режима 
медленного 
вращения с 
помощью команды 
на дискретный вход 

Выключен 0  
 
0 

 
☆  

Включен 
 
1 

Если необходимо приоритетное включение режима медленного вращения с помощью 
входов преобразователя, то значение параметра следует установить равным 1. 

 

P8.28 Значение частоты 
обнаружения (FDT2) 0.00Гц~максимальная частота 50.00Гц ☆ 

 
P8.29 

Гистерезис 
обнаружения частоты 
FDT2 

 
0.0%~100.0% (Уровень FDT2) 

 
5.0% ☆ 
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Функция обнаружения частоты является аналогичной функции FDT1. Более подробную 
информацию см. в описании параметров P8.19 и P8.20. 

 

P8.30 Значение частоты 1 
детектирования 0.00Гц~максимальная частота 50.00Гц ☆ 

 
P8.31 

Амплитуда зоны 
обнаружения 
достижения частоты 1 

0.0%~100.0% (максимальная 
частота) 

 
0.0% ☆ 

P8.32 Значение частоты 2 
детектирования 0.00Гц~максимальная частота 50.00Гц ☆ 

 
P8.33 

Амплитуда зоны 
обнаружения 
достижения частоты 2 

0.0%~100.0% (максимальная 
частота) 

 
0.0% ☆ 

 
 

Если выходная частота преобразователя лежит вблизи частоты детектирования, то 
соответствующий дискретный выход DO (Р5.01=26/27) становится активным. 

 

P8.34 Уровень обнаружения 
нулевого тока 

0.0%~300.0% (ном. 
ток двигателя) 5.0% ☆ 

 
P8.35 

Время задержки обнаружения 
нулевого тока 

 
0.00с~600.00с 

 
0.10с ☆ 

 
Если выходной ток преобразователя меньше или равен уровню обнаружения нулевого 
тока, а длительность превышает время задержки обнаружения, то соответствующий 
дискретный выход DO (Р5.01=34) становится активным. Графики обнаружения нулевого 

тока изображены на рисунке 
ниже. 
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P8.36 Пороговое значение 
перегрузки по току 

1.1% (Нет обнаружения) 
1.2%~300.0% (от 
номинального тока двигателя) 

200.0% ☆ 

P8.37 
Время задержки 
обнаружения перегрузки 
по току 

0.00с~600.00с 0.00с ☆ 

Если выходной ток преобразователя больше или равен пороговому значению перегрузки 
по току, а длительность превышает время задержки обнаружения, то соответствующий 
дискретный выход DO (Р5.01=36) становится активным. Функция обнаружения перегрузки 
по току показана на рис. выше. 

P8.38 Значение тока 
детектирования 1 

0.0%~300.0% (от 
номинального тока двигателя) 

100.0% ☆ 

P8.39 Амплитуда зоны 
достижения тока 1 

0.0%~300.0% (от 
номинального тока двигателя) 

0.0% ☆ 

P8.40 Значение тока 
детектирования 2 

0.0%~300.0% (от 
номинального тока двигателя) 

100.0% ☆ 

P8.41 Амплитуда зоны 
достижения тока 2 

0.0%~300.0% (от 
номинального тока двигателя) 

0.0% ☆ 

Если выходной ток преобразователя лежит вблизи значения тока, соответствующий 
дискретный выход DO (Р5.01=28/29) становится активным, как это показано на рис. ниже. 
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P8.42 
Функция задания 
выдержки 
времени 

Выключена 0 
0 ☆ 

Включена 1 

P8.43 

Источник 
длительности 
выдержки 
времени 

Задание в параметре P8.44 0 

0 ☆ Аналоговый вход AI1 1 

P8.44 
Величина 
выдержки 
времени 

0.0мин~6500.0мин 0.0мин ☆ 

Если значение параметра P8.42 равно 1, при пуске преобразователь начинается отсчет 
времени. Когда достигается заданное значение времени, преобразователь автоматически 
останавливается, и соответствующий дискретный выход DO (Р5.01=30) становится 
активным. Каждый раз преобразователь начинает отсчет времени с нуля, оставшееся 
время до останова может быть индицировано с помощью параметра d0.20. 

Величина выдержки времени и источник задания этой выдержки определяются 
параметрами P8.43 и P8.44, единицы измерения этих параметров - минуты. 

P8.45 
Нижний предел 
напряжения на входе 
AI1 

0.00В~P8.46 3.10В ☆ 

P8.46 
Верхний предел 
напряжения на входе 
AI1 

P8.45~10.00В 6.80В ☆ 

Эти два параметра используются для установки пределов входного напряжения. Когда 
напряжение на входе AI1 больше значения, задаваемого параметром P8.46, или меньше 
значения, задаваемого параметром P8.45, дискретный выход (Р5.01=31) становится 
активным, показывая, что напряжение на входе AI1 достигло предельного значения. 

P8.47 Пороговое значение 
температуры 0.00℃~100℃ 75℃ ☆ 

Когда температура радиатора преобразователя достигает значения этого параметра, 
соответствующий дискретный выход (Р5.01=35) становится активным, показывая тем 
самым, что температура достигла порогового значения. 

P8.49 Частота активизации 
Частота «простоя» 
(P8.51)~максимальная 
частота (P0.10) 

0.00Гц ☆ 

P8.50 Время задержки 
активизации 0.0с~6500.0с 0.0с ☆ 

P8.51 Частота «простоя» 0.00Гц~частота активизации 
(P8.49) 0.00Гц ☆ 

P8.52 Время задержки 
«простоя» 0.0с~6500.0с 0.0с ☆ 

Эти параметры используются для реализации функций «простоя» («спящего» режима) и 
активизации, например, в применениях с активным ПИД-режимом. 

Если заданная частота ниже или равна значению частоты «простоя» (P8.51), 
преобразователь, находящийся в рабочем состоянии, переходит в неактивный режим и 
автоматически останавливается спустя время задержки «простоя» (P8.52). 

Если преобразователь находится в режиме «простоя», а заданная частота выше или равна 
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155% 4 
165% 2.5 
175% 2 
185% 1.5 
195% 1 (60 с) 
225% 0.5 (30 с) 
245% 0.17 (10 с) 

Параметр Р9.01 может увеличивать и сокращать допустимое время перегрузки. Если 
заданное значение Р9.01 слишком большое, двигатель может получить термические 
повреждения, из-за перегрева, в то время как преобразователь не сообщит об аварийной 
ситуации. 

• Пример 1: Номинальный ток двигателя равен 100А 

Если Р9.01=1 (по умолчанию), то когда ток двигатель достигнет 125% номинального 
значения 100А (125А) и пройдёт 40 минут, преобразователь выдаст сообщение 11=E.oLt; 

Если Р9.01=1.2, то когда ток двигателя достигнет 125% номинального значения 100А (125А) 
и пройдёт 40*1.2=48 минут, преобразователь выдаст сообщение 11=E.oLt. 
• Пример 2: Преобразователю необходимо вывести сообщение 11=E.oLt после 
функционирования двигателя в течение 2 минут при значении тока 150%. Значение тока 
150% (I) находится между значениями 145% (I1) и 155 (I2); значение допустимого времени 
перегрузки равно 5 минутам (при Р9.01=1). 

Для того, чтобы это время равнялось 2 минутам, установите параметр Р9.01=2/5=0.4. 
 

 
P9.02 

Уровень 
предупреждения при 
перегрузке двигателя 

 
50%~100% 

 
80% ☆ 

Эта функция используется для подачи внешнему контроллеру предупредительного 
сигнала через дискретные выходы DO до момента активации защиты от перегрузки. Этот 
параметр используется для определения времени, при котором формируется 
предупредительный сигнал о перегрузке двигателя. Чем больше это значение, тем более 
запоздалым будет предупреждение. 

Например, Р9.01=1, Р9.02=80%, когда ток двигателя достигнет значения 145% и пройдёт 
4.8 минуты (80%*6мин), преобразователь выдаст предупреждение о перегрузке двигателя 
(должно быть установлено Р5.01=6). 

 

 
P9.07 

Проверка 
отсутствия КЗ «на 
землю» при 
включении питания 

Проверки не производится 0  
1 

 
☆ 

Включена 1 

Это параметр используется для проведения проверки двигателя на факт короткого 
замыкания «на землю» при включении питания преобразователя. Если эта функция 
включена, то выходное напряжение на фазы UVW преобразователя будет подано через 
некоторое время после подачи питания и при отсутствии короткого замыкания «на землю». 

 

 
P9.08 

Напряжение 
срабатывания 
тормозного 
резистора 

700~800 В для преобраз. 380В 
 
300~800 В  для преобразоват.220В 

 780 В 
 
   370В 

 
☆ 

Рекомендовано: 800В≥P9.08≥(1.414×(Vs+30%)) 
Vs – действующее значение напряжения питания преобразователя. 
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P9.09 

Количество 
автоматических сбросов 
ошибок 

 
0~20 

 
0 ☆ 

Это параметр используется для установки количества автоматических сбросов ошибок, 
После того, как установленное значение будет достигнуто, преобразователь будет 
оставаться в выключенном состоянии. 

 

 
 
P9.10 

Активность 
дискретных выходов 
DO в течение 
автоматического 
сброса ошибок 

Выходы не активны 0  
 
0 

 
☆ 

Выходы активны 1 

Этот параметр используется для определения, будут ли дискретные выходы DO активны в 
течение автоматического сброса ошибок, если используется функция автоматического 
сброса ошибок. 

 

 
P9.11 

Пауза перед 
автоматическим 
сбросом ошибок 

 
0.1с~100.0с 

 
1.0с ☆ 

Этот параметр используется для установки паузы между выдачей сигнала об ошибках и 
автоматическим сбросом этих ошибок. 

 

 
 

 

P9.12 

 
Защита от 
потери 
напряжения на 
входе 

Разряд 
единиц 

Защита от потери фазы 
на входе 

 

11 

 
☆ 

Выключена 0 
Включена 1 

Разряд 
десятков 

Неисправность 
контактора 
шунтирующего 
зарядный резистор 

Выключена 0 
Включена 1 

 
 
Этот параметр используется для определения источника ошибки при потере напряжения 
на входе. 

 

P9.13 Защита от потери 
фазы на выходе 

Выключена 00 11 ☆ Включена 11 
 

Этот параметр используется для активации защиты от потери фазы на выходе. 
 

P9.14 Пред/предпоследняя 
ошибка 0~51 - ● 

P9.15 Предпоследняя ошибка 0~51 - ● 
P9.16 Последняя ошибка 0~51 - ● 

 
Эти параметры используется для запоминания трех самых последних неисправностей, 
возникающих при работе преобразователя. 0 - обозначает отсутствие ошибки. 

Информация о возможных причинах неисправностей и способах устранений каждой из них 
приведена в Главе 6. 

Типы неисправностей: 
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P9.20 

Состояние 
дискретных входов 
DI при последней 
неисправности 

Параметр отображает состояние всех дискретных 
входов, когда произошла последняя ошибка. 
Последовательность выглядит следующим образом: 

Активному дискретному входу соответствует 
логическая «1», неактивному – логический «0». 
Значение P9.20 представлено десятичным числом, 
полученным из бинарного состояния дискретных 
входов DI. 

● 

P9.21 
Состояние выходов 
при последней 
неисправности 

Параметр отображает состояние всех выходов, 
когда произошла последняя ошибка. 
Последовательность выглядит следующим образом: 

Активному выходу соответствует логическая «1», 
неактивному – логический «0». Значение P9.21 
представлено десятичным числом, полученным из 
бинарного состояния дискретных выходов DO 

● 

P9.22 

Состояние 
преобразователя 
при последней 
неисправности 

Резерв. ● 

P9.23 
Время подачи 
питания при 
последней 
неисправности 

Параметр отображает текущее время подачи 
питания, когда произошла последняя ошибка. ● 

P9.24 Время работы при 
последней 
неисправности 

Параметр отображает текущее время работы, когда 
произошла последняя ошибка. 

● 

P9.27 
Частота при 
предпоследней 
неисправности 

Параметр отображает частоту, когда произошла 
последняя ошибка. ● 

P9.28 
Ток при 
предпоследней 
неисправности 

Параметр отображает ток, когда произошла 
последняя ошибка. ● 

P9.29 
Напряжение в звене 
постоянного тока 
при предпоследней 
неисправности 

Параметр отображает напряжение в звене 
постоянного тока, когда произошла последняя 
ошибка. 

● 

P9.30 

Состояние 
дискретных входов 
DI при 
предпоследней 
неисправности 

См.параметр Р9.20 ● 

P9.31 
Состояние выходов 
при предпоследней 
неисправности 

См.параметр Р9.21 ● 

P9.32 
Состояние 
преобразователя 
при предпоследней 
неисправности 

Резерв. ● 

P9.33 
Время подачи 
питания при 
предпоследней 
неисправности 

Параметр отображает текущее время подачи 
питания, когда произошла предпоследняя ошибка. ●
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P9.34 

Время работы при 
предпоследней 
неисправности 

Параметр отображает текущее время работы, когда 
произошла предпоследняя ошибка. 

 
● 

 
P9.37 

Частота при 
пред/предпоследней 
неисправности 

Параметр отображает частоту, когда произошла 
пред/предпоследняя ошибка. 

 
● 

 
P9.38 

Ток при 
пред/предпоследней 
неисправности 

Параметр отображает ток, когда произошла 
пред/предпоследняя ошибка. 

 
● 

 
 
P9.39 

Напряжение в звене 
постоянного тока 
при 
пред/предпоследней 
неисправности 

 
Параметр отображает напряжение в звене 
постоянного тока, когда произошла 
пред/предпоследняя ошибка. 

 
 
● 

 
 
P9.40 

Состояние 
дискретных входов 
DI при 
пред/предпоследней 
неисправности 

 
 
См.параметр Р9.20 

 
 
● 

 
P9.41 

Состояние выходов 
при 
пред/предпоследней 
неисправности 

 
См.параметр Р9.21 

 
● 

 
 
P9.42 

Состояние 
преобразователя 
при 
пред/предпоследней 
неисправности 

 
 
Резерв. 

 
 
● 

 
P9.43 

Время подачи 
питания при 
пред/предпоследней 
неисправности 

Параметр отображает текущее время подачи 
питания, когда произошла пред/предпоследняя 
ошибка. 

 
● 

 
P9.44 

Время работы при 
пред/предпоследней 
неисправности 

Параметр отображает текущее время работы, когда 
произошла пред/предпоследняя ошибка. 

 
● 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
P9.47 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Выбор реакции на 
срабатывание 
защиты, группа 1 

Разряд 
единиц 

Перегрузка двигателя 
(11=E.oLt) 

 
 
 
 
00000 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Остановка по инерции 0 
Остановка в соответствии с 
режимом остановки 1 

Продолжение движения 2 
Разряд 
десятков 

Потеря фазы на входе 
(12=E.ILF) 

Остановка по инерции 0 
Остановка в соответствии с 
режимом остановки 1 

Разряд 
сотен 

Потеря фазы на выходе 
(13=E.oLF) 

Остановка по инерции 0 
Остановка в соответствии с 
режимом остановки 1 

Разряд 
тысяч Внешняя ошибка (15=E.EoF) 
Остановка по инерции 0 
Остановка в соответствии с 
режимом остановки 1 
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Разряд 
десятков 
тысяч 

Ошибка дистанционной 
связи (16=E.CoF1) 

 
 
 
☆ 

Остановка по инерции 0 
Остановка в соответствии с 
режимом остановки 1 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

P9.48 

 
 
 
 
 
 
 
 

Выбор реакции на 
срабатывание 
защиты, группа 2 

Разряд 
десятков 

Неисправность 
энергонезависимой памяти 
(21=E.EEP) 

Остановка по инерции 0 
Остановка в соответствии с 
режимом остановки 1 

Разряд 
сотен 

 
Резерв 

Разряд 
тысяч 

Перегрев двигателя 
(45=E.oHt) 

Остановка по инерции 0 
Остановка в соответствии с 
режимом остановки 1 

Продолжение движения 2 
Разряд 
десятков 
тысяч 

Достижение суммарного 
времени работы (26=E.ArA) 

Остановка по инерции 0 
Остановка в соответствии с 
режимом остановки 1 
Продолжение движения 2 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
P9.49 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Выбор реакции на 
срабатывание 
защиты, группа 3 

Разряд 
единиц 

Ошибка 1, задаваемая 
пользователем (27=E.USt1) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
00000 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
☆ 

Остановка по инерции 0 
Остановка в соответствии с 
режимом остановки 1 
Продолжение движения 2 
Разряд 
десятков 

Ошибка 2, задаваемая 
пользователем (28=E.USt2) 

Остановка по инерции 0 
Остановка в соответствии с 
режимом остановки 1 

Продолжение движения 2 

Разряд 
сотен 

Достижение суммарного 
времени включения 
(29=E.APA) 

Остановка по инерции 0 
Остановка в соответствии с 
режимом остановки 1 

Продолжение движения 2 
Разряд 
тысяч 

Недопустимо малая нагрузка 
(30=E. ULF) 

Остановка по инерции 0 
Остановка в соответствии с 
режимом остановки 1 
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Продолжение движения при 
частоте, равной 7% от 
номинальной частоты двигателя, 
и восстановление работы при 
заданной частоте, если нагрузка 
восстанавливается 

2 

Разряд 
десятков 
тысяч 

Потеря обратной связи ПИД- 
регулятора при работе 
(31=E.PID) 

Остановка по инерции 0 
Остановка в соответствии с 
режимом остановки 1 
Продолжение движения 2 

P9.50 
Выбор реакции на 
срабатывание 
защиты, группа 4 

Разряд 
единиц 

Недопустимая ошибка по 
скорости (42=E.SdL) 

00000 ☆ 

Остановка по инерции 0 
Остановка в соответствии с 
режимом остановки 1 

Продолжение движения 2 

Разряд 
десятков 

Превышение допустимой 
скорости двигателя 
(43=E.oSF) 

Остановка по инерции 0 
Остановка в соответствии с 
режимом остановки 1 

Продолжение движения 2 

Если выбран пункт «Остановка по инерции», на дисплее панели управления 
отображается E.****, и преобразователь сразу же обесточивает свой выход. 
Если выбран пункт «Остановка в соответствии с режимом остановки», на дисплее панели 
управления отображается A.****, и преобразователь останавливается в соответствии с 
режимом остановки. После остановки, на дисплее отображается надпись E.****. 

Если выбран пункт «Продолжение движения», преобразователь продолжает работу, а на 
дисплее отображается надпись A.****. Рабочая частота определяется параметром P9.54. 

P9.54 

Выбор 
частоты для 
продолжения 
работы после 
возникновения 
неисправности 

Текущая рабочая частота 0 

0 ☆ 

Заданная частота 1 
Верхний предел частоты 2 
Нижний предел частоты 3 
Резервная частота после 
возникновения 
неисправности 

4 

P9.55 
Резервная 
частота после 
возникновения 
неисправности 

60.0%~100.0% 100.0% ☆ 

В случае возникновения неисправности при работе преобразователя, когда выбран пункт 
«Продолжение движения», на дисплее отображается надпись A.**, и преобразователь 
продолжает работу при частоте, задаваемой параметром P9.54. Величина параметра 
P9.55 устанавливается в процентном соотношении по отношению к максимальной частоте. 

Выбор действия Отсутствие активности 0 
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P9.59 
при 
кратковременном 
отключении 
питания 

Восстановление напряжения 
притормаживанием двигателя 1 0 

☆ Торможение до остановки 2 

P9.60 

Частота 
интенсивного 
восстановления 
напряжения при 
кратковременном 
отключении 
питания 

85.0%~120.0% 85.0% ☆ 

P9.61 

Время, задержки 
разгона после 
повторного 
включения 
напряжения после 
кратковременного 
отключения 

0.00с~100.00с 0.50с ☆ 

P9.62 

Пороговое 
значение для 
начала 
восстановления 
напряжения при 
кратковременном 
отключении 
питания 

60.0%~85.0% 80.0% ☆ 

P9.71 

Пропорциональный 
коэффициент 
регулятора Kp, 
активный при 
кратковременном 
отключении 
питания 

0~100 40 ☆ 

P9.72 

Интегральный 
коэффициент 
регулятора Ki, 
активный при 
кратковременном 
отключении 
питания 

0~100 30 ☆ 

P9.73 

Время торможения 
при 
кратковременном 
отключении 
питания 

0~300.0 с 20.0 с ☆ 

При кратковременном отключении питания или внезапном падении напряжения питания, 
напряжение в звене постоянного тока преобразователя также снижается. Эта функция 
позволяет преобразователю компенсировать кратковременное снижение напряжения в 
звене постоянного тока за счет уменьшения выходной частоты таким образом, чтобы 
преобразователь функционировал бы в непрерывном режиме. Параметры настройки 
регулятора, который активируется при кратковременном отключении питания: 
P9.71…P9.73 

• Если параметр P9.59=1, при кратковременном отключении питания или внезапном
падении напряжения преобразователь начинает процесс торможения. После того, как
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Этот параметр используется для выбора канала обратной связи при ПИД-регулировании. 
Обратная связь ПИД-регулятора является относительной величиной, изменяемой в 
пределах от 0.0% до 100.0%. 

PA.03 
Направление 
действия ПИД- 
регулятора 

Отрицательная обратная связь 0 
0 ☆ Положительная обратная 

связь 1 

• 0: Отрицательная обратная связь в ПИД-регуляторе

Когда величина обратной связи меньше, чем задание ПИД-регулирования, выходная
частота преобразователя увеличивается. Например, управление давлением в 
магистральном трубопроводе требует отрицательной обратной связи ПИД-регулятора. 

• 1: Положительная обратная связь в ПИД-регуляторе

Когда величина обратной связи меньше, чем задание ПИД-регулирования, выходная 
частота преобразователя уменьшается. Например, управление вентилятором охлаждения 
при поддержании температуры требует положительной обратной связи ПИД- регулятора. 
Необходимо помнить, что эта функция связана с функцией 35 дискретных входов DI 
(Обратное направление действия ПИД-регулятора). 

PA.04 
Диапазон обратной 
связи ПИД- 
регулятора 

0~65535 1000 ☆ 

Этот масштабирующий параметр является безразмерным. Он используется для 
отображения задания ПИД-регулирования (d0.15) и отображения величины обратной связи 
ПИД-регулятора (d0.16). 

Относительная величина 100% задания обратной связи ПИД-регулятора соответствует 
величине параметра PA.04. Например, если параметр PA.04 равен 2000, а задание ПИД- 
регулирования равно 100.0%, то отображаемая величина задания ПИД-регулирования 
(d0.15) равна 2000. 

PA.05 
Пропорциональный 
коэффициент 
усиления Kp1 

0.0~100.0 20.0 ☆ 

PA.06 Время 
интегрирования Ti1 0.01с~10.00с 2.00с ☆ 

PA.07 
Время 
дифференцирования 
Td1

0.00с~10.000с 0.000с ☆ 

• Пропорциональный коэффициент усиления Kp1: этот параметр определяет точность
работы регулятора. Чем выше значение Kp1, тем меньше ошибка регулирования в
замкнутом контуре. Значение 100.0 означает, что, когда разница (ошибка) между обратной
связью регулятора и заданием регулирования равна 100.0%, величина, формируемая на
выходе регулятора – это максимальная частота.

• Время интегрирования Ti1:

Этот параметр обратно пропорционален интенсивности интегрирования ошибки 
регулирования. Чем меньше значение времени интегрирования, тем больше 
интенсивность. Когда разница между обратной связью ПИД-регулятора и заданием ПИД- 
регулирования равна 100.0%, интегральный регулятор совершает непрерывную 
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корректировку скорости. После интервала времени, равного значению PA.06, величина 
скорости достигает максимальной частоты.  PA.07=0 дифференцирование выкл. 

• Время дифференцирования Td1:

Этот параметр определяет интенсивность регулирования ПИД-регулятора при изменении 
ошибки регулирования. Чем больше значение времени дифференцирования, тем больше 
интенсивность ПИД-регулирования. Время дифференцирования – это время, в течение 
которого изменение величины обратной связи достигает 100.0%, а величина скорости на 
выходе регулятора достигает максимальной частоты. 

PA.08 

Граничная частота 
при реверсивном 
направлении 
движения при ПИД- 
регулировании 

0.00~максимальная частота 2.00 Гц ☆ 

В некоторых случаях, выходной сигнал ПИД-регулятора является отрицательной 
величиной (обратное направление движения). Однако, иногда, вращение в 
противоположную сторону запрещено, и параметр PA.08 используется для определения 
предела частоты при обратном направлении движения. 

PA.09 
Зона 
нечувствительности 
ПИД-регулятора 

0.0%~100.0% 0.0% ☆ 

Если ошибка регулирования (разница между ПИД-заданием и обратной связью ПИД- 
регулятора) меньше, чем значение этого параметра PA.09, то ПИД-регулирование 
останавливается. Для некоторых случаев, это приводит к стабилизации переходных 
процессов в системе управления. 

PA.10 

Предельное 
значение 
дифференцирования 
ПИД-регулятора 

0.00%~100.00% 0.10% ☆ 

Этот параметр используется для установки диапазона изменения сигнала на выходе 
дифференциатора ПИД-регулятора. В некоторых случаях, операция дифференцирования 
без ограничения может привести к колебаниям в системе. 

PA.11 
Время изменения 
задания ПИД- 
регулирования 

0.00с~650.00с 0.00с ☆ 

Время нарастания задания ПИД-регулирования означает время, требуемое для изменения 
значения задания ПИД-регулирования от величины 0.0% до 100.0%. Величина задания 
ПИД-регулирования изменяется линейно от времени, уменьшая перерегулирование в 
системе, в сравнении с ситуацией, когда задание может изменяться скачком. 

PA.12 

Постоянная времени 
фильтра обратной 
связи ПИД- 
регулятора 

0.00с~60.00с 0.00с ☆ 

PA.13 
Постоянная времени 
фильтра выхода 
ПИД-регулятора 

0.00с~60.00с 0.00с ☆



85 

5. Сообщения об ошибках и способы их устранения

Параметр PA.12 используется для активации фильтра сигнала обратной связи ПИД- 
регулирования. Фильтр помогает уменьшить помехи в цепи обратной связи, но затягивает 
отклик системы управления с обратной связью. 

Параметр PA.13 используется для фильтрации выходного сигнала ПИД-регулятора, 
помогая снизить влияние скачкообразного изменения этого сигнала. Однако, отклик 
системы управления с обратной связью затягивается во времени. 

PA.14 Резерв - - - 

PA.15 
Пропорциональный 
коэффициент 
усиления Kp2 

0.0~100.0 20.0 ☆ 

PA.16 Время 
интегрирования Ti2 0.01с~10.00с 2.00с ☆ 

PA.17 
Время 
дифференцирования 
Td2 

0.00с~10.000с 0.000с ☆ 

PA.18 

Способ 
переключения между 
параметрами ПИД- 
регулятора 

Отсутствие 
переключения 0 

0 ☆ 

С помощью 
дискретных входов DI 1 

Автоматическое 
переключение в 
соответствии с 
ошибкой 
регулирования 

2 

PA.19 
Отклонение 1 при 
переключении 
между параметрами 
ПИД-регулятора 

0.0%~PA.20 20.0% ☆ 

PA.20 
Отклонение 2 при 
переключении 
между параметрами 
ПИД-регулятора 

PA.19~100.0% 80.0% ☆ 

В некоторых случаях, переключение между параметрами ПИД-регулятора требуется, когда 
одна группа параметров ПИД-регулятора не может соответствовать требованиям всего 
рабочего процесса. 
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Эти параметры используются для переключения между двумя группами коэффициентов 
ПИД-регулятора. Параметры регулятора PA.15-PA.17 устанавливаются аналогично 
параметрам PA.05-PA.07. 

Переключение может быть реализовано либо с помощью дискретных входов DI, либо 
автоматически в зависимости от отклонения. 

Если выбрано переключение с помощью дискретных входов, к соответствующему 
дискретному входу DI должна быть привязана функция 43 (переключение между 
параметрами ПИД-регулятора). Если дискретный вход с функцией 43 неактивен, активна 
группа параметров 1 (PA.05-PA.07). Если дискретный вход активен, выбирается группа 
параметров 2 (PA.15-PA.17). 

Если выбрано автоматическое переключение, то, когда ошибка регулирования (отклонение 
обратной связи ПИД-регулятора от задания ПИД-регулирования) меньше значения 
параметра PA.19, то выбрана группа параметров 1. Когда ошибка регулирования больше 
значения параметра PA.20, то выбирается группа параметров 2. Когда отклонение лежит 
между значением параметра PA.19 и PA.20, параметра ПИД- регулятора будут иметь 
значение, вычисленное с помощью линейной интерполяции этих двух групп 
коэффициентов. 

PA.21 
Начальное значение 
выхода ПИД- 
регулятора 

0.0%~100.0% 0.0% ☆ 

PA.22 

Время удержания 
начального значения 
выхода ПИД- 
регулятора 

0.00с~650.00с 0.00с ☆ 

Когда преобразователь запускается, ПИД-регулятор активирует управление с обратной 
связью только после того, как выход ПИД-регулятора имеет фиксированное начальное 
значение (PA.21), и время удержания этого значения - параметр PA.22. 

Эта функция используется для сохранения стабильности работы преобразователя путем 
ограничения скорости изменения выходного сигнала ПИД-регулятора (в противном случае, 
за 2 мс тактового времени выходной сигнал ПИД-регулятора может измениться  на 
значительную величину). 
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PA.23 

Максимальное 
отклонение между 
двумя тактами работы 
ПИД-регулятора при 
движении в прямом 
направлении 

 
 
0.00%~100.00% 

 
 
1.00% 

 
 
☆ 

 
 
PA.24 

Максимальное 
отклонение между 
двумя тактами работы 
ПИД-регулятора при 
движении в обратном 
направлении 

 
 
0.00%~100.00% 

 
 
1.00% 

 
 
☆ 

 
Параметры PA.23 и PA.24 соответствуют максимальной абсолютной величине нарастания 
выходного сигнала ПИД-регулятора между двумя тактами его работы при движении в 
прямом/обратном направлениях. 

 

 
 
 
 
 
 
PA.25 

 
 
 
 
Свойства 
интегрирования 
при 
использовании 
ПИД-регулятора 

 
Разряд 
единиц 

Интегрирование при условии 
деактивации входа с 
функцией 38 (Пауза при 
проведении интегрирования) 

 
 
 
 
 
 
00 

 
 
 
 
 
☆ 

Неактивно 0 
Активно 1 

 
Разряд 
десятков 

Остановка операции 
интегрирования, когда 
сигнал на выходе 
достигает предельного 
значения 

Продолжение операции 
интегрирования 0 
Остановка операции 1 

  интегрирования    
 

 
PA.26 

Величина 
обнаружения потери 
обратной связи 
ПИД-регулятора 

Не отслеживать потерю 
обратной связи 0.0%  

0.0% 
 
☆ 

0.1%~100.0% 0.1% 

 
PA.27 

Время обнаружения 
потери обратной 
связи ПИД- 
регулятора 

 
0.0с~20.0с 

 
0с 

 
☆ 

 

Эти параметры используются для отслеживания потери обратной связи ПИД-регулятора. 

Если обратная связь ПИД-регулятора меньше значения параметра PA.26, а время 
обнаружения превышает значение параметра PA.27, преобразователь выдает ошибку 31 
и действует согласно выбранному режиму активации защиты. 

 

 
PA.28 

Работа ПИД- 
регулятора при 
остановке 
преобразователя 

Не выполняется 0  
0 

 
☆ 

Выполняется 1 

 
Этот параметр используется для определения, будет ли функционировать ПИД-регулятор 
в случае остановки преобразователя. В случае использования заводских настроек, ПИД- 
регулятор прекращает работу, когда преобразователь останавливается. 
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• Если выбрано задание частоты качания в зависимости от центральной частоты 
(Pb.00=0), фактическая амплитуда качания Aw вычисляется с помощью умножения 
значения заданной частоты (задаваемой с помощью источника P0.07) на параметр 
Pb.01. 

• Если выбрано задание частоты качания относительно максимальной частоты (Pb.00=1), 
фактическая амплитуда качания Aw вычисляется с помощью умножения значения 
параметра P0.10 (максимальная частота) на параметр Pb.01. 
Скачок частоты = амплитуда качания Aw× Pb.02 (амплитуда скачка частоты). 
Скачок частоты – это процентное выражение скачка по отношению к 
Рb.01.Если выбрано задание частоты качания относительно центральной 
частоты (Pb.00=0), то скачок частоты является переменной величиной. 

• Если выбрано задание частоты качания относительно максимальной частоты 
(Pb.00=1), то скачок частоты является фиксированной величиной. 

Частоты качания ограничивается верхним и нижним пределами частоты. 
 

Pb.03 Цикл частоты качания 0.0с~3000.0с 10.0с ☆ 

 
Pb.04 

Коэффициент 
времени нарастания 
треугольного 
импульса 

 
0.0%~100.0% 

 
50.0% 

 
☆ 

 
Значение параметра Pb.03 равно периоду полного цикла частоты качания. 

Параметр Pb.04 определяет долю времени нарастания сигнала в виде треугольного 
импульса до значения параметра Pb.03 (Цикл частоты качания). 

• Время нарастания треугольного импульса = Pb.03 (цикл частоты качания) × Pb.04 
(коэффициент времени нарастания треугольного импульса, единица измерения: с). 

• Время спада треугольного импульса = Pb.03 (цикл частоты качания) × (1 - Pb.04) 
(коэффициент времени нарастания треугольного импульса, единица измерения: с). 

 

Pb.05 Заданная длина 0м~65535 метров 1000м ☆ 
Pb.06 Фактическая длина 0м~65535м 0м ☆ 

Pb.07 Число импульсов на 
метр 0.1~6553.5 100.0 ☆ 

Приведенные выше параметры используются для управления счетчиком длины. 

Информация о длине поступает на дискретный вход DI. Параметр Pb.06 (Фактическая 
длина) вычисляется с помощью деления числа импульсов, поступивших на дискретный 
вход DI, на значение параметра Pb.07 (число импульсов на каждый метр длины). 

Когда фактическая длина Pb.06 достигает заданного значения (параметр Pb.05), 
дискретный выход DO, к которому привязана функция 10 (Достижение длины) становится 
активным. 

Сброс счетчика длины осуществляется с помощью дискретного входа с функцией 28. См. 
также описание параметров P4.00-P4.09. 

 

Pb.08 Заданное значение 
счетчика 1~65535 1000 ☆ 

Pb.09 Промежуточный 
уровень счетчика 1~65535 1000 ☆ 

 
Импульсы поступают на дискретные входы DI (функция 25 - вход счетчика). 

Когда величина счета достигает величины заданного значения счетчика (Pb.08), 
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величине номинального напряжения двигателя. Как источник задания ПИД- регулирования, 
100% предустановки соответствует максимальной величине обратной связи.Выбор между 
предустановленными значениями может быть сделан с помощью изменения комбинации 
активных дискретных входов DI (см. в описании группы параметров P4). 

PC.16 Активация режима 
PLC 

Остановка после того, как 
преобразователь завершит 1 цикл 
работы 

0 

0 ☆ 
Удержание конечных величин после 
того, как преобразователь завершит 
1 цикл работы 

1 

Повторение после того, как 
преобразователь завершит 1 цикл 
работы 

2 

• 0: Остановка после того, как преобразователь завершит 1 цикл работы

Преобразователь останавливается после завершения 1 цикла работы и не запускается, 
пока не получит другую команду. 

• 1: Удержание конечных величин после того, как преобразователь завершит 1 цикл
работы

Преобразователь сохраняет конечную рабочую частоту и направление движения после 
завершения 1 цикла работы. 

• 2: Повторение цикла после того, как преобразователь завершит 1 цикл работы
Преобразователь автоматически запускает следующий цикл работы после завершения
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предыдущего цикла и не останавливает работу, пока не получит соответствующую команду 
остановки. 

Режим PLC может использоваться либо в качестве источника задания частоты, либо в 
качестве источника задания напряжения через отдельный канал задания. 

Когда режим PLC используется в качестве источника задания частоты, значения 
параметров PC.00-PC.15, будь они положительными или отрицательными, будут 
определять направление движения. Если значение параметра будет отрицательным, это 
будет соответствовать обратному направлению движения. 

PC.17 

Продолжение 
работы режима 
PLC при 
кратковременном 
отключении 
питания 

Разряд 
единиц 

Продолжение выполнения 
цикла после отключения 
питания 

00 ☆ 

Нет 0 
Да 1 

Разряд 
десятков 

Продолжение выполнения 
цикла при остановке по 
команде оператора 

Нет 0 
Да 1 

Продолжение выполнения цикла после кратковременного отключения питания (разряд 
единиц равен 1) обозначает, что преобразователь запоминает момент режима PLC и 
рабочую частоту в момент сбоя питания, и продолжит работу с того момента, который он 
запоминает, при возобновлении питания. Если значение параметра установлено равным 
0, то преобразователь перезапускает работу с начала цикла после возобновления питания. 

Продолжение выполнения цикла при остановке обозначает, что преобразователь 
запоминает момент режима PLC и рабочую частоту в момент остановки по команде 
оператора, и продолжит работу с той точки цикла, которую он запомнит при останове. Если 
значение параметра установлено равным 0, то преобразователь перезапускает работу в 
режиме PLC с начала цикла. 

PC.18 Уставка 0 времени 
работы в режиме PLC 0.0с(ч)~6553.5с(ч) 0.0с(ч) ☆ 

PC.19 
Уставка 0 времени 
ускорения/торможения 
в режиме PLC 

0~3 (четыре варианта) 0 ☆ 

PC.20 Уставка 1 времени 
работы в режиме PLC 0.0с(ч)~6553.5с(ч) 0.0с(ч) ☆ 

PC.21 
Уставка 1 времени 
ускорения/торможения 
в режиме PLC 

0~3 0 ☆ 

PC.22 Уставка 2 времени 
работы в режиме PLC 0.0с(ч)~6553.5с(ч) 0.0с(ч) ☆ 

PC.23 
Уставка 2 времени 
ускорения/торможения 
в режиме PLC 

0~3 0 ☆ 

PC.24 Уставка 3 времени 
работы в режиме PLC 0.0с(ч)~6553.5с(ч) 0.0с(ч) ☆ 

PC.25 Уставка 3 времени 
ускорения/торможения 
в режиме PLC 

0~3 0 ☆

PC.26 Уставка 4 времени 
работы в режиме PLC 0.0с(ч)~6553.5с(ч) 0.0с(ч) ☆
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PC.27 
Уставка 4 времени 
ускорения/торможения 
в режиме PLC 

0~3 0 ☆ 

PC.28 Уставка 5 времени 
работы в режиме PLC 0.0с(ч)~6553.5с(ч) 0.0с(ч) ☆ 

PC.29 
Уставка 5 времени 
ускорения/торможения 
в режиме PLC 

0~3 0 ☆ 

PC.30 Уставка 6 времени 
работы в режиме PLC 0.0с(ч)~6553.5с(ч) 0.0с(ч) ☆ 

PC.31 
Уставка 6 времени 
ускорения/торможения 
в режиме PLC 

0~3 0 ☆ 

PC.32 Уставка 7 времени 
работы в режиме PLC 0.0с(ч)~6553.5с(ч) 0.0с(ч) ☆ 

PC.33 
Уставка 7 времени 
ускорения/торможения 
в режиме PLC 

0~3 0 ☆ 

PC.34 Уставка 8 времени 
работы в режиме PLC 0.0с(ч)~6553.5с(ч) 0.0с(ч) ☆ 

PC.35 
Уставка 8 времени 
ускорения/торможения 
в режиме PLC 

0~3 0 ☆ 

PC.36 Уставка 9 времени 
работы в режиме PLC 0.0с(ч)~6553.5с(ч) 0.0с(ч) ☆ 

PC.37 
Уставка 9 времени 
ускорения/торможения 
в режиме PLC 

0~3 0 ☆ 

PC.38 Уставка 10 времени 
работы в режиме PLC 0.0с(ч)~6553.5с(ч) 0.0с(ч) ☆ 

PC.39 
Уставка 10 времени 
ускорения/торможения 
в режиме PLC 

0~3 0 ☆ 

PC.40 Уставка 11 времени 
работы в режиме PLC 0.0с(ч)~6553.5с(ч) 0.0с(ч) ☆ 

PC.41 
Уставка 11 времени 
ускорения/торможения 
в режиме PLC 

0~3 0 ☆ 

PC.42 Уставка 12 времени 
работы в режиме PLC 0.0с(ч)~6553.5с(ч) 0.0с(ч) ☆ 

PC.43 
Уставка 12 времени 
ускорения/торможения 
в режиме PLC 

0~3 0 ☆ 

PC.44 Уставка 13 времени 
работы в режиме PLC 0.0с(ч)~6553.5с(ч) 0.0с(ч) ☆ 

PC.45 
Уставка 13 времени 
ускорения/торможения 
в режиме PLC 

0~3 0 ☆ 

PC.46 Уставка 14 времени 
работы в режиме PLC 0.0с(ч)~6553.5с(ч) 0.0с(ч) ☆ 

PC.47 Уставка 14 времени 
ускорения/торможения 
в режиме PLC 

0~3 0 ☆ 

PC.48 Уставка 15 времени 
работы в режиме PLC 0.0с(ч)~6553.5с(ч) 0.0с(ч) ☆
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Перегрузка по току 
при торможении Err 3=E.oCdE 

1: Короткое замыкание 
(КЗ) силовых выходов 
преобразователя на 
«землю» или межфазное 
КЗ. 
2: Тормозной блок или 
тормозной резистор не 
установлены. 
3: Время торможения 
слишком маленькое. 
4: Напряжение питания 
слишком низкое. 
5: Добавление нагрузки в 
течение процесса 
торможения. 

1: Устраните внешние 
неисправности. 
2: Установите 
тормозной блок и 
тормозной резистор. 
3: Увеличьте время 
торможения. 
4: Обеспечьте 
нормальное питание 
преобразователя. 
5: Удалите 
дополнительную 
нагрузку. 

Перегрузка по току 
при постоянной 
скорости 

Err 4=E.oCCo 

1: Короткое замыкание 
(КЗ) силовых выходов 
преобразователя на 
«землю» или межфазное 
КЗ. 
2: Модель ПЧ имеет 
слишком малый класс 
мощности. 
3: Напряжение питания 
слишком низкое. 
4: Недопустимая 
нагрузка в течение 
работы. 

1: Устраните внешние 
неисправности. 
2: Выберите 
преобразователь 
высокого класса 
мощности. 
3: Отрегулируйте 
напряжение до 
нормального 
значения. 
4: Удалите 
дополнительную 
нагрузку. 

Перегрузка по 
напряжению при 
ускорении 

Err 5=E.oUAC 

1: Выберите 
преобразователь 
высокого класса 
мощности. 
2: Отрегулируйте 
напряжение до 
нормального значения. 
3: Удалите 
дополнительную 
нагрузку. 
4: Устраните внешние 
неисправности. 

1: Выберите 
преобразователь 
высокого класса 
мощности. 
2: Отрегулируйте 
напряжение до 
нормального 
значения. 
3: Установите 
тормозной блок и 
тормозной резистор. 

Перегрузка по 
напряжению при Err 6=E.oUdE 1: Входное напряжение 

слишком высокое. 
1: Отрегулируйте 
напряжение до 
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торможении 2: Внешняя сила 
препятствует 
торможению двигателя. 
3: Время торможения 
слишком маленькое. 
4: Тормозной блок или 
тормозной резистор не 
установлены. 

нормального 
значения. 
2: Устраните внешнее 
воздействие или 
установите тормозной 
резистор. 
3: Увеличьте время 
торможения. 
4: Установите 
тормозной блок и 
тормозной резистор. 

Перегрузка по 
напряжению при 
постоянной 
скорости 

Err 7=E.oUCo 

1: Входное напряжение 
слишком высокое. 
2: Внешняя сила 
«раскручивает» 
двигатель. 

1: Отрегулируйте 
напряжение до 
нормального 
значения. 
2: Установите 
тормозной резистор. 

Сбой питания для 
управляющих 
цепей 
преобразователя 

Err 8=E.CPF 
Входное напряжение 
находится вне пределов 
допустимого диапазона. 

Уменьшите входное 
напряжение до 
пределов 
допустимого 
диапазона. 

Пониженное 
напряжение Err 9=E.LU 

1: Кратковременный сбой 
питания. 
2: Входное напряжение 
преобразователя не 
находится в пределах 
допустимого диапазона. 
3: Пороговое значение 
пониженного напряжения 
задано неправильно. 
4: Выпрямительный мост 
и буферный (зарядный) 
резистор неисправны. 
5: Неисправность 
силовых цепей 
преобразователя. 
6: Плата управления 
неисправна. 

1: Осуществите сброс 
ошибки. 
2: Отрегулируйте 
напряжение до 
нормального 
значения. 

Перегрузка 
преобразователя Err 10=E.oL1 

1: Слишком высокая 
нагрузка, или 
заклинивание ротора 
двигателя. 
2: Модель ПЧ имеет 
слишком малый класс 
мощности. 

1: Уменьшите 
нагрузку и проверьте 
механическое 
состояние двигателя. 
2: Выберите 
преобразователь 
высокого класса 
мощности. 

Перегрузка 
двигателя Err 11=E.oLt 

1: Параметр P9.01 
установлен некорректно. 
2: Слишком высокая 
нагрузка, или 
заклинивание ротора 
двигателя. 
3: Модель ПЧ имеет 
слишком малый класс 
мощности. 

1: Установите 
корректно параметр 
P9.01. 
2: Уменьшите 
нагрузку и проверьте 
механическое 
состояние двигателя. 
3: Выберите 
преобразователь 
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высокого класса 
мощности. 

Потеря фазы на 
входе Err 12=E.ILF 

1: Неполнофазный 
режим питания 
преобразователя. 
2: Несимметричное 
напряжение питания. 
3: Неисправность 
силовых цепей 
преобразователя. 
4: Плата управления 
неисправна. 

1: Устраните внешние 
неисправности. 

Потеря фазы на 
выходе Err 13=E.oLF 

1: Кабель соединения 
двигателя и 
преобразователя 
поврежден. 
2: Неисправность 
двигателя. 
3: Неисправность 
силовых цепей 
преобразователя. 
4: Неисправность типа 
«обрыв» в силовых 
модулях 
преобразователя. 

1: Устраните внешние 
неисправности. 
2: Проверьте, не 
повреждена ли 
обмотка двигателя. 

Перегрев силового 
модуля 
преобразователя 

Err14=E.oH1 

1: Температура 
окружающей среды 
слишком высока. 
2: Система охлаждения 
преобразователя 
загрязнена. 
3: Вентилятор 
поврежден. 
4: Термочувствительный 
резистор модуля 
поврежден. 
5: Плата управления 
неисправна. 

1: Уменьшите 
температуру 
окружающей среды. 
2: Очистите 
воздушный фильтр. 
3: Замените 
поврежденный 
вентилятор. 
4: Замените 
поврежденный 
термочувствительный 
резистор. 
5: Замените 
неисправные 
элементы 
преобразователя. 

Внешняя ошибка Err 15=E.EIoF 
1: Поступление сигнала 
внешней ошибки на 
дискретный вход DI. 

Проверьте работу 
внешнего 
оборудования. 

Ошибка 
дистанционной 
связи 

Err 16=E.CoF1 

1: Неисправность работы 
хост-контроллера. 
2: Кабель связи 
поврежден. 
3: Параметр P0.28 
установлен некорректно 
(выбор опционной 
платы). 
4: Параметры связи в 
группе параметров Pd 
установлены 
некорректно. 

1: Проверьте 
соединение с хост- 
контроллером. 
2: Проверьте кабель 
связи. 
3: Установите 
корректно параметр 
P0.28. 
4: Установите 
корректно параметры 
связи. 
5: Проверьте 
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установку параметра 
Pd.04 

Неисправность 
внутреннего 
Err контактора 

Err 17=E.rECF 

1: Неисправность 
силовых цепей 
преобразователя. 
2: Контактор 
шунтирования зарядного 
резистора неисправен. 

1: Замените 
неисправные 
элементы 
преобразователя. 
2: Замените 
неисправный 
контактор. 

Ошибка датчиков 
тока Err 18=E.HALL 

1: Датчик тока 
неисправен. 
2: Неисправность 
силовых цепей 
преобразователя. 

1: Замените 
неисправный датчик 
тока. 
2: Замените 
неисправные 
элементы 
преобразователя. 

Ошибка 
чтения/записи в 
энергонезависимую 
память 

Err 21=E.EEP 
Чип энергонезависимой 
памяти ПЧ поврежден. Замените плату 

управления. 

Неисправность в 
аппаратной части 
преобразователя 

Err 22=E.HArd 
1: Существует перегрузка 
по напряжению. 
2: Существует перегрузка 
по току. 

1: Отрегулируйте 
напряжение. 
2: Отрегулируйте ток. 

Неисправность 
заземления Err 23=E.SHot 1: Двигатель замкнут на 

«землю». 
2: Короткое замыкание 
внутри преобразователя 

1: Замените кабель 
или двигатель. 
2: Замените 
преобразователь 

Достижение 
предельного 
суммарного 
времени работы 

Err 26=E.ArA 
Суммарное время 
работы достигло 
заданного значения. 

Очистите запись с 
помощью функции 
инициализации 
параметров. 

Ошибка 1, 
задаваемая 
пользователем 

Err 27=E.USt1 

1: Поступление сигнала 
ошибки 1, задаваемой 
пользователем, на 
дискретный вход DI. 

Проверьте работу 
внешнего 
оборудования. 

Ошибка 2, 
задаваемая 
пользователем 

Err 28=E.USt2 

1: Поступление сигнала 
ошибки 2, задаваемой 
пользователем, на 
дискретный вход DI. 

Проверьте работу 
внешнего 
оборудования. 

Достижение 
предельного 
времени во 
включенном 
состоянии 

Err 29=E.APA 
Суммарное время 
включения достигло 
заданного значения. 

Очистите запись с 
помощью функции 
инициализации 
параметров. 

Недопустимо 
малая нагрузка Err 30=E.ULF 

Рабочий ток 
преобразователя ниже, 
чем значение параметра 
P9.64. 

Проверьте, 
отключена ли 
нагрузка, или 
установите корректно 
параметры P9.64 и 
P9.65. 
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Потеря обратной 
связи ПИД- 
регулятора при 
работе 

Err 31=E.PID 

Сигнал обратной связи 
ПИД-регулятора меньше, 
чем значение параметра 
PA.26. 

Проверьте сигнал 
обратной связи ПИД- 
регулятора, или 
установите значение 
PA.26 корректно. 

Неисправность 
ограничителя тока 
IGBT-транзистора 

Err 40=E.CbC 

1: Слишком высокая 
нагрузка, или 
заклинивание ротора 
двигателя. 
2: Модель ПЧ имеет 
слишком малый класс 
мощности. 

1: Уменьшите 
нагрузку и проверьте 
механическое 
состояние двигателя. 
2: Выберите 
преобразователь 
высокого класса 
мощности. 

Ошибка при 
переключении 
вращающегося 
двигателя 

Err 41=E.tSr 

Изменение выбора 
двигателя с помощью 
клемм управления во 
время работы 
преобразователя. 

Осуществляйте 
переключение 
двигателя после того, 
как преобразователь 
остановится и 
обесточит свой 
выход. 

Недопустимая 
ошибка по скорости Err 42=E.SdL 

Параметры P9.69 и 
P9.70 установлены 
некорректно. 

Установите 
правильно параметры 
P9.69 и P9.70. 

Превышение 
допустимой 
скорости двигателя 

Err 43=E.oSF 

Параметры P9.69 и 
P9.70 установлены 
некорректно. 

Установите 
правильно параметры 
P9.69 и P9.70. 

Перегрев 
двигателя Err 45=E.oHt Температура 

двигателя слишком 
высока. 

Понизьте несущую 
частоту ШИМ. 
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Например: Адрес ведомого устройства 01, номер начального параметра для считывания 
P0.02, непрерывное считывание 2 значений. Сообщение от ведущего устройства: 

ADR 01H 
CMD 03H 
Старший байт адреса начального регистра F0H 
Младший байт адреса начального регистра 02H 
Старший байт количества считываемых 
регистров 00H 

Младший байт количества считываемых 
регистров 02H 
Младший байт CRC Значение CRC Старший байт CRC 

Ведомое устройство в ответ отправляет сообщение: 

ADR (адрес устройства, от которого идет 
сообщение) 01H 
CMD(код команды) 03H 
Старший байт количества передаваемых байт 00H 
Младший байт количества передаваемых байт 04H 
Старший байт данных считываемого регистра 
F002H 00H 

Младший байт данных считываемого регистра 
F002H 00H 

Старший байт данных считываемого регистра 
F003H 00H 

Младший байт данных считываемого регистра 
F003H 01H 
Младший байт CRC Значение CRC Старший байт CRC 

Код команды: 06H запись одного слова 
Например: запись числа 5000 (1388H) в регистр F00AH в ведомое устройство с адресом 
02H. 
Команда от ведущего устройства: 

ADR 02H 
CMD 06H 
Старший байт адреса регистра для записи 
данных F0H 

Младший байт адреса регистра для записи 
данных 0AH 

Старший байт данных записываемой 
информации 13H 

Младший байт данных записываемой 
информации 88H 
Младший байт CRC Значение CRC Старший байт CRC 

Ответное сообщение от ведомого устройства: 

ADR 02H 
CMD 06H 
Старший байт адреса информации F0H 
Младший байт адреса информации 0AH 
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