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Предисловие

Благодарим Вас за покупку преобразователя частоты серии А150 товарного знака ONI.

Перед использованием преобразователя частоты просим Вас  внимательно прочи-
тать данное руководство для обеспечения правильной эксплуатации. Неправильная 
эксплуатация может привести к ошибочной работе, возникновению неисправностей 
или сокращению срока службы преобразователя частоты, не исключено получение 
телесных повреждений. Поэтому перед использованием следует внимательно прочи-
тать настоящее руководство по эксплуатации и осуществлять эксплуатацию в строгом 
соответствии с руководством по эксплуатации. Настоящее руководство входит в ком-
плект поставки, просим Вас надлежащим образом его хранить для прочтения при 
дальнейшем ремонте и обслуживании преобразователя частоты.

Данное руководство содержит описание работы преобразователя частоты, схемы 
соединений. При возникновении трудностей во время эксплуатации данной продук-
ции или особых требований, можно связаться со службой технической поддержки.  
В случае каких-либо изменений в данном руководстве дополнительно об этом не 
сообщается.

При извлечении преобразователя частоты из упаковки, пожалуйста, проверьте следу-
ющее:

1. Нет ли повреждений продукции, полученных в процессе транспортировки, а также поврежде-
ний и сползаний деталей и узлов, повреждений от ударов корпуса.

2. Совпадают ли номинальные значения, указанные на паспортной табличке, с требованиями 
вашего заказа. Имеются ли в упаковке заказанного вами устройства паспорт и руководство 
по эксплуатации.

В нашей компании существует строгая система контроля качества продукции и упа-
ковки при выходе с завода. Однако если во время проверки были обнаружены какие- 
либо упущения, то для разрешения вопроса необходимо как можно скорее связаться 
с нашей компанией или вашим поставщиком.

Запрещено перепечатывание, передача или использование данного 
руководства или его частей без получения на это письменного 
разрешения. Нарушители понесут юридическую ответственность 
за причиненные вследствие этого убытки, предусмотренную судом.

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ
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Глава 1    Безопасность

Перед монтажом, эксплуатацией, техническим обслуживанием и проверкой преобра-
зователя частоты серии A150 необходимо внимательно ознакомиться с руковод-
ством по эксплуатации.

Для обеспечения вашей безопасности, а также безопасности оборудования и имуще-
ства перед использованием преобразователя частоты A150 необходимо внима-
тельно прочитать содержание данного раздела. Важные моменты в руководстве, 
связанные с безопасной эксплуатацией, классифицируются на «Предупреждение» и 
«Внимание».

Указывает на существование потенциальной опасности. Если эксплуата-
ция выполняется не в соответствии с требованиями, это может привести 
к серьезным травмам или смертельному исходу.

Указывает на существование потенциальной опасности. Если эксплуата-
ция выполняется не в соответствии с требованиями, это может привести 
к травмам легкой и средней степени тяжести или повреждению обору-
дования. Также необходимо соблюдать меры предосторожности  
во избежание небезопасной эксплуатации.

1.1 Приемочная проверка

Таблица 1 – Пункты проверки

Пункты, подлежащие проверке Пояснения

1. Совпадает ли модель преобразователя частоты с 
указанной в бланке заказа?

Проверить модель на табличке, установленной  
на боковой стороне преобразователя частоты

2. Имеются ли поврежденные детали? Провести осмотр внешнего вида и убедиться, что во 
время транспортировки поломок не произошло

3. Хорошо ли затянуты винты узлов преобразователя? Снять переднюю крышку преобразователя частоты. 
С помощью подходящих инструментов проверить 
видимые узлы

4. Есть ли руководство по эксплуатации и паспорт? В комплект поставки входит руководство по эксплуа-
тации и паспорт изделия

Если любой из вышеперечисленных пунктов не удовлетворяет требованиям, необходимо обратиться в нашу 
компанию или связаться с представителем.

Глава 1 Безопасность

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

ВНИМАНИЕ
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1.2 Особые положения безопасной 
эксплуатации

Таблица 2 – Положения безопасной эксплуатации

ПРЕДУПРЕЖДЕНИЕ

1. Монтаж и техническое обслуживание должны проводиться только квалифициро-
ванным специалистом

2. Необходимо убедиться, что номинальное напряжение преобразователя частоты 
совпадает с напряжением источника питания переменного тока. В противном случае 
несоответствие может привести к травмам у людей или возгоранию

3. Запрещается соединять источник питания с выходными клеммами подключения 
электродвигателя U, V и W. Во время такого соединения может произойти поломка 
преобразователя частоты. В этом случае преобразователь частоты снимается с 
гарантии

4. Подача напряжения на преобразователь частоты может производиться только 
после установки защитных крышек на клеммы преобразователя. В противном случае 
существует риск поражения электрическим током

5. Если преобразователь частоты находится под напряжением, запрещен контакт 
с любыми клеммами преобразователя. В противном случае существует риск пора-
жения электрическим током

ESD
ЗАЩИТА  

ОТ СТАТИЧЕСКОГО 

ЭЛЕКТРИЧЕСТВА

6. Из-за больших запасов энергии в конденсаторах преобразователя частоты 
начало технического обслуживания возможно только через 10 мин после снятия 
напряжения с входа преобразователя. В это время индикатор зарядки аккумулятора 
полностью гаснет. Либо нужно убедиться, что напряжение на положительной и отри-
цательной шине цепи постоянного тока ниже 36 В. В противном случае возникает 
опасность поражения электрическим током

7. При нахождении преобразователя частоты под напряжением нельзя производить 
никакие подключения. Существует риск поражения электрическим током

8. Электронные элементы легко повреждаются от статического тока, поэтому не 
нужно к ним прикасаться

9. Для данного преобразователя частоты нельзя проводить испытания на измерение 
сопротивления изоляции и высоковольтные испытания. Это может вызвать поломку 
полупроводниковых элементов внутри преобразователя частоты

10. Перед подачей напряжения необходимо установить крышку. В противном случае 
есть риск поражения электрическим током и существует опасность взрыва

11. Нельзя путать входные клеммы. В противном случае возникает риск взрыва или 
причинения материального вреда

12. При подаче напряжения на преобразователи, срок хранения которых превысил 
полгода, сначала необходимо постепенно увеличить напряжение с помощью регуля-
тора напряжения. В противном случае есть риск поражения током или взрыва

13. Запрещается работать с преобразователем частоты влажными руками. В про-
тивном случае есть риск поражения электрическим током

14. Замена деталей должна производиться специалистами. Строго запрещается 
оставлять в приборе концы линий или металлические предметы. В противном случае 
может возникнуть пожар

15. После замены платы управления перед началом эксплуатации необходимо 
произвести соответствующую настройку параметров. В противном случае есть риск 
материального ущерба
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ВНИМАНИЕ

1. При первом использовании двигателя или его использовании после длительного 
простоя следует проверить изоляцию двигателя. Рекомендуется использовать мега-
омметр с напряжением 500 В, сопротивление изоляции двигателя должно быть не 
менее 5 МОм. При испытаниях двигателя его необходимо отключить от преобразо-
вателя частоты. В противном случае существует риск повреждения преобразователя 
частоты 

2. Если пользователю необходимо функционирование, превышающее 50 Гц, следует 
учитывать выносливость механизма.

3. Если при некоторой выходной частоте возникает резонанс установки нагрузки, 
можно избежать этого путем настройки параметров скачковой частоты в частотном 
преобразователе

4. Нельзя использовать трехфазный преобразователь частоты, преобразованный  
в двухфазный. В противном случае это может привести к аварии или поломке 
частотного преобразователя

5. В зонах с уровнем высоты, превышающей 1000 м над уровнем моря, из-за разре-
женного воздуха создается разница эффекта теплоотдачи преобразователя частоты, 
и существует необходимость снизить норму потребления. В случае возникновения 
данной ситуации просьба обращаться за консультацией в нашу компанию

6. Стандартный подходящий двигатель — трехфазный асинхронный электродвигатель 
с короткозамкнутым ротором. Если вышеуказанный тип двигателя не используется, 
необходимо выбирать преобразователь частоты согласно номинальному току 
электродвигателя

7. Нельзя управлять пуском и остановом преобразователя частоты с помощью пере-
ключения контактора. В противном случае может возникнуть поломка оборудования

8. Просьба произвольно не изменять заводские параметры преобразователя 
частоты. В противном случае может возникнуть поломка оборудования

9. Запрещается производить включение питания преобразователя чаще чем 5 раз 
в час. В противном случае это может привести к выходу из строя выпрямительного 
моста. При таком использовании преобразователь частоты снимается с гарантии

Продолжение таблицы 2
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Глава 2    Информация о продукции

2.1 Данные таблички и  
расшифровка артикула

 

Модель и серия
преобразователя

Напряжение:
21 — 220÷240 В 1ф
23 — 220÷240 В 3ф
33 — 380÷480 В 3ф
63 — 660÷720 В 3ф

Тормозной транзистор:
Т — встроенный
Нет — отсутствует

Мощность:
0,75 кВт — 075Н
2,2 кВт — 15N
30 кВт — 30

А150-33-22NT

Рисунок 1 – Пример расшифровки артикула преобразователя частоты

2.2 Технические данные

Таблица 3 – Технические данные

Параметр Характеристики

В
хо

ды
\В

ы
хо

ды

Способ управления V/F.  
Векторное управление с открытым контуром (SVC)

Точность частоты Цифровая величина: 0,02 %.  
Аналоговая величина: 0,1 %

Кривая V/F Линейная, квадратичная, произвольная V/F

Перегрузочная способность HD: 150 % номинального тока 60 с;  
180 % номинального тока 3 с

Пусковой момент HD: 0,5 Гц/150 % (SVC) 

Пределы регулирования 
скорости

1:100 (SVC)

Точность управления скоростью ±0,5 % (SVC)

Компенсация крутящего 
момента

Компенсация крутящего момента, ручная настройка (0,1 %÷30,0 %),  
Компенсация крутящего момента автоматическая

Глава 2 Информация о продукции 
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Параметр Характеристики

В
хо

ды
\В

ы
хо

ды

Источник питания +24 В Максимальный выходной ток 300 мА, не имеет функции защиты  
от перегрузки

Входные клеммы 4 цифровых входа DI1÷DI4 в базовой комплектации.
2 дополнительных входа DI5÷DI6 на плате расширения (опция).
1 аналоговый вход VF1, от 0 до 10 В или от 0/4 до 20 мА. 
1 дополнительный аналоговый вход VF2 на плате расширения  
от 0 до 10 В (опция).
Могут использоваться как цифровой вход, работающий по уровню 
напряжения 10 В DC 

Выходные клеммы 1 аналоговый выход FM1, от 0/4 до 10 В или от 0 до 20 мА. 
1 дополнительный аналоговый выход (FM2) от 0 до 10 В или от 0/4 
до 20 мА.
1 выходное реле T1, DC 30В/1А, AC 250 В/3 A.
1 выходное реле на плате расширения T, DC 30В/1А, AC 250 В/3 
A (опция)

Ф
ун

кц
ии

Источники управления Клавиатура, входы/выходы, связь RS485 (опция)

Источник задания частоты 14 видов основных источников задания частоты, 14 видов вспомо-
гательных источников задания частоты. Несколько видов способов 
комбинированного переключения между источниками задания

Время ускорения и замедления 4 времени линейного ускорения, S кривая 1, S кривая 2

Экстренный останов Мгновенное отключение выхода преобразователя частоты

Ступенчатая скорость Максимум можно задать 16 разных скоростей путем различных 
комбинаций переключения клемм многоступенчатой скорости

Управление толчкового режима Время работы на толчковой скорости, направление и частота 
настраиваются отдельно. Есть возможность выбора приоритета 
толчковой скорости

Поиск скорости Преобразователь частоты отслеживает скорость вращения двига-
теля перед пуском

Встроенный ПИД Может осуществлять процесс поддержания определенного пара-
метра системы с датчиком обратной связи

Функция AVR Обеспечивается стабильность выходного напряжения при колеба-
ниях напряжения сети

Торможение постоянным током Осуществляет быстрый и стабильный останов

Компенсация скольжения Компенсирует отклонения скорости вращения, вызванные увели-
чением нагрузки

Перескок частот Препятствует работе на частоте резонанса нагрузки

Св
яз

ь Интерфейс RS485 протокол MODBUS (дополнительная плата расширения)

Ти
п 

 
дв

иг
ат

ел
я Трехфазный асинхронный электродвигатель

Продолжение таблицы 3
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Параметр Характеристики

И
нд

ик
ац

ия

Информация о работе Заданная частота, выходной ток, выходное напряжение, значение 
обратной связи, температура модуля IGBT, выходная частота, 
 скорость синхронного вращения двигателя и др. С помощью 
кнопки «>>» циклично может отображаться максимум 32 сооб-
щения

Информация об ошибках В рабочем состоянии при защите от неисправностей сохраня-
ются 3 статистических сообщения о неисправностях. В каждом 
сообщении содержится информация о частоте в момент сбоя, токе 
и напряжении на шине постоянного напряжения в момент сбоя, 
состоянии входов и выходов и др.

За
щ

ит
а

Защита преобразователя 
частоты

Защита от повышенных токов, перенапряжения, неисправностей 
модуля IGBT, пониженного напряжения, перегрева, перегрузки, 
защита от внешних сбоев, защита от неполадок EEPROM, защита 
заземления, защита от обрывов связи и др.

Сигнализация преобразователя 
частоты

Защита от блокировки ротора, сигнализация при перегрузке

Пропадание питания Менее 15 мс: непрерывная работа.
Свыше 15 мс: автоматический перезапуск

О
кр

уж
аю

щ
ая

 с
ре

да Окружающая температура От минус 10 до плюс 40 °С

Существующая температура От минус 20 до плюс 65 °С

Окружающая влажность Максимум 90 % RH (не конденсируется)

Высота Ниже 1000 м

Надлежащее место Без разъедающих газов, огнеопасных газов, масляного тумана  
или пыли и др.

Способ охлаждения Принудительное охлаждение

2.3 Перечень продукции

Таблица 4 – Типы преобразователей

Модель Мощность 
двигателя, кВт

Входной 
ток, А

Выходной 
ток, А 

Полная мощность, 
кВА

Тепловые потери, 
кВт

1 фаза, 220 В, 50/60 Гц 

A150-21-04H 0,4 5,0 3,0 0,8 0,011

A150-21-04HT 0,4 5,0 3,0 0,8 0,011

A150-21-075H 0,75 9 5,0 1,5 0,045

A150-21-075HT 0,75 9 5,0 1,5 0,045

A150-21-11N 1,1 11,7 6,5 2,0 0,023

A150-21-11NT 1,1 11,7 6,5 2,0 0,023

A150-21-15N 1,5 15,7 7,0 2,7 0,023

A150-21-15NT 1,5 15,7 7,0 2,7 0,023

A150-21-22N 2,2 27 10,0 3,8 0,062

A150-21-22NT 2,2 27 10,0 3,8 0,062

Продолжение таблицы 3
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Модель Мощность 
двигателя, кВт

Входной 
ток, А

Выходной 
ток, А 

Полная мощность, 
кВА

Тепловые потери, 
кВт

3 фазы, 380 В, 50/60 Гц (встроенный тормозной модуль)

A150-33-075HT 0,75 3,4 4,4 1,5 0,045

A150-33-15NT 1,5 5,0 6,0 3,0 0,066

A150-33-22NT 2,2 5,8 6,8 4,0 0,0623

A150-33-37NT 3,7 10,5 11 5,9 0,132

A150-33-55NT 5,5 15,5 13 8,5 0,196

A150-33-75NT 7,5 20,5 17 11 0,277

A150-33-11T 11 26 25 17 0,523

A150-33-15T 15 35 32 21 0,542

Таблица 5 – Конфигурации преобразователей

Модель Тормозной модуль

1 фаза, 220 В, 50/60 Гц

A150-21-04H Нет

A150-21-075H

A150-21-11N

A150-21-15N

A150-21-22N

A150-21-04HT Встроенный

A150-21-075HT

A150-21-11NT

A150-21-15NT

A150-21-22NT

3 фазы, 380 В, 50/60 Гц (встроенный тормозной модуль)

A150-33-075HT Встроенный 

A150-33-15NT

A150-33-22NT

A150-33-37NT

A150-33-55NT

A150-33-75NT

A150-33-11T

A150-33-15T
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2.4  Габаритные размеры

Габаритные размеры ПЧ представлены на рисунках 2 – 5.

Ød

D

D1W1

W

H
1H

Модель  
преобразователя

Размеры, мм

W W1 Н Н1 D D1 d

A150-21-04H 84 74 152 140 148,4 141 5,5

A150-21-04HT

A150-21-075H

A150-21-075HT

A150-21-11N

A150-21-11NT

A150-33-075HT

A150-33-15NT
    

Рисунок 2 – Размеры габарита 1
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Ød

D

D1W1

W

H
1H

 

Модель  
преобразователя

Размеры, мм

W W1 Н Н1 D D1 d

A150-21-15N 105 95 165 153 161,4 154 5,5

A150-21-15NT

A150-21-22N

A150-21-22NT

A150-33-22NT

A150-33-37NT

Рисунок 3 – Размеры габарита 2

D1
D

Ød

H
1H

W1
W

 

Модель  
преобразователя

Размеры, мм

W W1 Н Н1 D D1 d

A150-33-55NT 145 133 230 218 177,4 170 5,5

A150-33-75NT

Рисунок 3 – Размеры габарита 2
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D1
D

Ød

H
1H

W1
W

 

 

Модель  
преобразователя

Размеры, мм

W W1 Н Н1 D D1 d

A150-33-11T 180 168 285 273 167,4 160 5,5

A150-33-15T

Рисунок 5 – Размеры габарита 4

2.5 Техническое обслуживание

2.5.1 Текущее техническое обслуживание
Из-за влияния окружающей температуры, влажности, пыли и вибрации происходит 
старение внутренних деталей преобразователя частоты, что вызывает потенциаль-
ную угрозу возникновения неполадок или снижения срока его эксплуатации. Поэтому 
необходимо проводить текущее и периодическое техническое обслуживание.

Пункты ежедневной проверки:
А. Есть ли необычные изменения звука в процессе работы двигателя?

Б. Возникают ли вибрации в процессе работы двигателя?

В. Возникли ли изменения в условиях монтажа преобразователя частоты?

Г. Нормально ли работает вентилятор охлаждения радиатора преобразователя частоты?

Д. Не нагрелся ли преобразователь частоты?

Ежедневное очищение:
А. Необходимо постоянно поддерживать чистоту преобразователя частоты.

Б. Удалять пыль, скопившуюся на поверхности преобразователя частоты, препятствуя ее про-
никновению внутрь. Необходимо уделять особое внимание очистке пыли, скопившейся на 
металлических деталях.

В. Удалять жирные пятна с вентилятора охлаждения преобразователя частоты.
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2.5.2 Периодическая проверка
Проводится проверка тех мест, которые трудно проверить в процессе эксплуатации.

Пункты периодической проверки:
А. Проверка воздуховодов, их прочистка.

Б. Проверка состояния затяжки винтов.

В. Проверка появления коррозии на преобразователе частоты. 

Г. Проверка царапин, появившихся на соединительных клеммах. 

Д. Испытания изоляции соединяющих проводов.

ВНИМАНИЕ

Во время измерения сопротивления изоляции проводов с помощью 
мегомметра  (используйте мегомметр постоянного тока 500 В)  

необходимо отсоединить преобразователь частоты. Не измеряйте 
сопротивление изоляции платы управления. Нет необходимости  

в проведении испытаний проверки прочности изоляции  
(уже выполнены при выходном контроле на заводе).

 

2.5.3 Замена изнашиваемых деталей преобразователя частоты
К легко изнашиваемым компонентам преобразователя частоты относятся охлаждаю-
щий вентилятор и электролитические конденсаторы цепи постоянного тока. Срок их 
эксплуатации зависит от окружающей среды и технического обслуживания.

Пользователь может определять срок замены в соответствии с временем эксплуатации.

А. Охлаждающий вентилятор 
Возможные причины поломки: износ подшипника, старение лопастей. 
Стандарты оценки: имеются ли трещины на лопастях вентилятора; есть ли ненормальный 
вибрирующий звук во время включения преобразователя.

В. Электролитические конденсаторы цепи постоянного тока 
Возможные причины поломок: плохое качество питающего напряжения, относительно высо-
кая температура окружающей среды, многократные скачки и колебания нагрузки, старение, 
частые включения и выключения преобразователя частоты.  
Стандарты оценки: есть ли подтеки электролита, сработал ли предохранительный клапан, 
номинальная емкость конденсатора не соответствует заявленной, измерение сопротивления 
изоляции.

2.5.4 Хранение преобразователя частоты
После приобретения преобразователя частоты при его краткосрочном и длительном 
хранении пользователь должен соблюдать следующие правила:

А. Преобразователь должен храниться в заводской упаковке.

Б. Длительное хранение может привести к старению электролитических конденсаторов. Необхо-
димо раз в 6 месяцев подавать напряжение на вход преобразователя минимум на 5 минут. 
Напряжение должно плавно повышаться до номинального значения.

2.5.5 Гарантия на преобразователь частоты
Гарантийный срок на преобразователь частоты составляет 2 года.

Преобразователь снимается с гарантии, если поломка произошла по вине покупа-
теля или были нарушены условия эксплуатации.
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Глава 3     Монтаж и подключение 
преобразователя частоты

3.1  Выбор места и пространства  
для монтажа

Таблица 6 – Выбор места монтажа

ВНИМАНИЕ

1. Следует избегать прямых лучей солнца, нельзя эксплуатировать вне помещения

2. Нельзя эксплуатировать в условиях присутствия едких газов и жидкостей

3. Нельзя эксплуатировать в условиях масляного тумана и обрызгивания водой

4. Нельзя эксплуатировать в условиях соляного тумана

5. Нельзя эксплуатировать под дождем и в условиях влажности

6. При нахождении в воздухе металлического порошка или пуха от волокон шелкопря-
дения необходима дополнительная фильтровальная установка

7. Нельзя эксплуатировать в условиях механических ударов и вибрации

8. Когда температура окружающего возжуха превышает плюс 40 °С, эксплуатация 
возможна только при применении мер по снижению температуры

9. Переохлаждение или перегрев могут вызвать поломку оборудования. Температура 
для эксплуатации — от минус 10 до плюс 40 °С

10. Необходимо эксплуатировать на расстоянии от сети, в которую включены, 
например, электросварочные аппараты или сверхмощное электрооборудование. 
Такое оборудование может оказывать воздействие на преобразователь частоты

11. Радиоактивные материалы могут оказывать воздействие на эксплуатацию преоб-
разователя частоты

12. Легковоспламеняющиеся предметы, разбавители, растворители должны нахо-
диться вдали от преобразователя частоты

Для обеспечения нормальной работы и долгого срока службы во время выбора места монтажа преобразова-
теля частоты серии А150 необходимо соблюдать вышеприведенные рекомендации, а также предохранять его 
от поломок.

 

Глава 3 Монтаж и подключение 
преобразователя частоты 
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ВЫБОР МЕСТА ДЛЯ МОНТАЖА

При вертикальном монтаже преобразователя частоты необходимо оставить доста-
точно пространства для обеспечения эффективного охлаждения.

 

Воздуховпускное
отверстие

Воздуховыпускное
отверстие

Воздуховыпускное
отверстие

Воздуховыпускное
              отверстие

Воздуховпускное отверстие

Более
100 мм

Более
100 мм

Бо
ле

е
10

0 
м

м
Бо

ле
е

10
0 

м
м

 

Рисунок 6 – Способ установки преобразователя частоты 

Таблица 7 – Монтаж преобразователя частоты

ВНИМАНИЕ

1. Необходимы зазоры между верхней/нижней частью и между двумя сторонами, 
одинаковыми по отношению к монтажной плате

2. Допустимая температура воздуха на входе преобразователя частоты — от минус 10 
до плюс 40 °С

3. В зонах верхней и нижней частей необходимо оставить достаточно пространства 
для беспрепятственного подвода и выпуска охлаждающего воздуха преобразователя 
частоты

4. Во время монтажа необходимо следить за тем, чтобы в воздуховод не упали посто-
ронние предметы во избежание поломок вентилятора

5. В условиях нахождения в воздухе хлопьев волокон шелкопрядения и слишком боль-
шого количества пыли на впускном отверстии необходимо предусмотреть фильтрацию 
воздуха
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3.2  Подключение периферийных устройств и 
дополнительных деталей

На рисунке 7 изображен способ стандартного подключения периферийных устройств.

M

WVU

P+

PB
A150

TSR

Фильтр

Тормозной резистор

Фильтр

Входной дроссель

Контактор

Автоматический выключатель

3-фазный источник питания
переменного тока 50-60 Гц

Рисунок 7 – Подключение периферийных устройств
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3.3  Подключение силовой цепи 
преобразователя частоты

3.3.1 Схема подключения силовой цепи и условия подключения
В данном разделе описывается подключение силовой цепи преобразователя частоты 
серии А150.

Таблица 8 – Предупреждения при подключении силовой цепи

ОПАСНО  

1. Нельзя соединять источник питания силовой цепи переменного тока с выводными 
клеммами U, V и W

2. Подключать можно, только убедившись, что источник питания отключен

3. Проверить и убедиться, что номинальное напряжение преобразователя частоты и 
напряжение источника питания совпадают

4. Нельзя проводить испытания выдерживаемого напряжения преобразователя 
частоты

5. Винты клемм затягиваются в соответствии с указанным крутящим моментом 
затягивания

ВНИМАНИЕ

1. Перед подключением силовой цепи необходимо убедиться, что клеммы зазем-
ления подключены к контуру заземления

2. В качестве нормы берется реальный порядок расположения клемм

3. Напряжение переменного трехфазного тока — 380 В, частота — 50/60 Гц

4. Допустимые колебания — ±10 % (кратковременно ±15 %).  
Допустимые колебания частоты — ±2 %

  

TSR

Тормозной
резистор

Сеть

PBP+

Мотор

WVU

в) 3 фазы, 380 В габариты 1 и 2

Заземление Тормозной
резистор

PE

Сеть

S/L2R/L1 PBP

Мотор

WVU

б) 1 фаза, 220 В габарит 2

а) 1 фаза, 220 В габарит 1

ЗаземлениеТормозной
резистор

PE

Сеть

S/L2R/L1PPB

Мотор

WVU

Рисунок 8 – Схема подключение силовой цепи преобразователей: а) 1 фаза 220 В габарит 1,  
б) 1 фаза 220 В габарит 2, в) 3 фазы 380 В габариты 1 и 2  



21
 Глава 3 Монтаж и подключение преобразователя частоты 

PE

P+ PB R S T U V

Тормозной
резистор

Сеть Мотор

W

 

Рисунок 9 – Схема подключения силовой цепи преобразователей габарита 3

PE

P+ PB R S T U V

Тормозной
резистор
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W
 

Рисунок 10 – Схема подключения силовой цепи преобразователей габарита 4 

3.3.2 Меры предосторожности при подключении силовой цепи 
со стороны входа преобразователя частоты

1. Подключение автоматического выключателя (MCCB) 
Для защиты линии обязательно нужно подсоединить между источником питания силовой 
цепи переменного тока и вводными клеммами R, S и T автоматический выключатель или 
плавкие предохранители.

2. Подключение выключателя остаточного тока 
Когда выключатель остаточного тока подсоединен к вводным клеммам R, S и T, для предот-
вращения ошибочного срабатывания необходимо выбрать тот вид, который не подвергается 
воздействию высокой частоты.

3. Подключение электромагнитного контактора 
Преобразователь может эксплуатироваться без установки электромагнитного контактора на 
входе силовой цепи. 
Электромагнитный контактор (МС) может заменять автоматический выключатель (МССВ) для по-
следовательного отключения источника питания силовой цепи. Однако, когда электромагнитный 
контактор отключается, происходит сбой торможения, а двигатель выполняет останов выбегом. 
Частое включение и выключение электромагнитного контактора может привести к выходу 
преобразователя частоты из строя.

4. Последовательность фаз при подключении к входу преобразователя частоты 
При подключении входа силовой цепи преобразователя частоты (клеммы R, S и T) рекомен-
дуется соблюдать чередование фаз.

5. Дроссель переменного тока 
Рекомендуется установить на входе преобразователя частоты дроссель переменного тока, 
если мощность питающего трансформатора больше 600 кВА, для защиты преобразователя 
от скачков напряжения, улучшения коэффициента мощности при наличии в сети емкостных 
компенсаторов реактивной мощности.

6. Ограничитель перенапряжения 
Если чувствительная нагрузка подключена к тому же источнику питания, недалеко от пре-
образователя частоты серии А150 (электромагнитный контактор, реле, электромагнитный 
клапан, электромагнитная катушка, электромагнитный тормоз и др.) необходимо установить 
ограничитель перенапряжения.

7. Установка ЭМС-фильтра на стороне источника питания 
Дополнительно установленный волновой ЭМС-фильтр поможет снизить волны высокочастот-
ного шума, идущие от преобразователя частоты по направлению к источнику питания.
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Пример подключения. Необходимо использовать специальный ЭМС-фильтр. Уста-
новка ЭМС-фильтра на стороне источника питания следующая:

Источник
питания

ЭМС фильтр
Преобразователь
частоты

Другое
оборудование

Двигатель

 

Рисунок 11 – Подключение фильтра со стороны входа

3.3.3 Меры предосторожности при подключении силовой цепи 
со стороны выхода преобразователя частоты

1. Соединение преобразователя частоты и двигателя 
Соедините между собой выходные клеммы U, V, W и входные клеммы двигателя U, V, W. Со-
вершите пробный пуск для проверки правильности вращения в прямом направлении. Если 
направление вращения неверное, поменяйте местами любые два проводника на выходных 
клеммах преобразователя.

2. ЗАПРЕЩАЕТСЯ подключать источник питания преобразователя к выходным клеммам U, V, W.

3. ЗАПРЕЩАЕТСЯ замыкать накоротко или на землю выходные клеммы U, V, W.

4. ЗАПРЕЩАЕТСЯ прикасаться к выходу силовой цепи, и нельзя допускать соприкосновения 
выхода силовой цепи с корпусом преобразователя частоты. В противном случае это может 
привести к удару током или короткому замыканию на землю. Запрещается замыкать 
накоротко линию между преобразователем частоты и двигателем.

5. ЗАПРЕЩАЕТСЯ подключать на выход преобразователя частоты конденсаторы или  
LC/RC-фильтры.

6. Избегать установки электромагнитного контактора или магнитного пускового устройства  
на выходе преобразователя частоты. 
Не рекомендуется устанавливать на выходе преобразователя частоты электромагнитные 
контакторы или магнитные пусковые устройства. Пусковой ток вызовет срабатывание 
защиты.

7. Подключение теплового реле перегрузки. 
Преобразователь частоты имеет функции электронной защиты от перегрузки. Тепловое 
реле перегрузки следует устанавливать в случае, когда преобразователь управляет сразу 
несколькими двигателями. Ток срабатывания реле должен соответствовать номинальному 
току двигателя, указанному на заводской табличке.

8. Установка ЭМС-фильтра на выходе преобразователя частоты 
На выходе преобразователя частоты рекомендуется установить ЭМС-фильтр для уменьше-
ния электромагнитных помех, которые могут привести к сбоям в работе другого оборудова-
ния и ложным срабатываниям цепей управления ПЛК.

9. Для подавления помех, создаваемых преобразователем частоты, применяется метод 
прокладки силовых проводов в металлическом коробе отдельно от сигнальных проводов 
или использовании экранированного кабеля. Сигнальные провода прокладываются на 
расстоянии минимум 30 см от силовых.
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10. Меры в отношении радиошумов 
Кроме радиопомех, исходящих от входных и выходных линий, радиопомехи также исходят 
от самого преобразователя частоты. Для уменьшения помех необходимо установить 
фильтры помех на входе и выходе преобразователя частоты. Рекомендуется использовать 
экранированные кабели, которые подключаются к металлическому корпусу преобразо-
вателя. Длина проводов между двигателем и преобразователем частоты должна быть как 
можно короче.

11. Длина соединительных проводов между преобразователем частоты и двигателем 
Если длина соединительных проводов между преобразователем частоты и двигателем 
слишком велика и несущая частота (частота коммутации IGBT) высокая, то токи утечки 
высоких гармоник будут оказывать негативное влияние на сам преобразователь частоты  
и другое оборудование.  
Если длина соединительных проводов между преобразователем частоты и двигателем 
достаточно большая, необходимо уменьшить несущую частоту преобразователя частоты. 
Несущая частота задается в параметре Р1.0.22. 
В таблице 9 приведены значения несущей частоты в зависимости от длины соединитель-
ных проводов.

Таблица 9 – Зависимость несущей частоты от длины кабеля

Расстояние между преобразователем частоты и двигателем Несущая частота (Р1.0.22)

Максимальная длина — 50 м 10 кГц или ниже

Максимальная длина — 100 м 5 кГц или ниже

Более 100 м 3 кГц или ниже

При длине соединительных проводов между преобразователем частоты и двигателем 
более 50 м необходимо установить на выходе преобразователя дроссель перемен-
ного тока. В противном случае существует большой риск перегрева двигателя.
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3.3.4 Справочная таблица периферийных устройств и сечений 
проводов

Таблица 10 – Справочная информация по сечению проводов и автоматическим выключателям

Модель Сечение проводов 
силовой цепи, мм2

Сечение проводов 
управляющей цепи, мм2

Автоматический 
выключатель, А

Контактор, А

1 фаза, 220 В, 50/60 Гц

A150-21-04H 2,5 1,0 16 10

A150-21-04HT 2,5 1,0 16 10

A150-21-075H 2,5 1,0 16 10

A150-21-075HT 2,5 1,0 16 10

A150-21-11N 2,5 1,0 16 10

A150-21-11NT 2,5 1,0 16 10

A150-21-15N 2,5 1,0 20 16

A150-21-15NT 2,5 1,0 20 16

A150-21-22N 4,0 1,0 32 20

A150-21-22NT 4,0 1,0 32 20

3 фазы, 380 В, 50/60 Гц (встроенный тормозной модуль)

A150-33-075HT 2,5 1,0 10 10

A150-33-15NT 2,5 1,0 16 10

A150-33-22NT 2,5 1,0 16 10

A150-33-37NT 4 1,0 25 16

A150-33-55NT 4 1,0 32 25

A150-33-75NT 4 1,0 40 32

A150-33-11T 4 1,0 63 40

A150-33-15T 6 1,0 63 40
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3.4 Подключение контура управления

3.4.1 Размещение клеммной колодки контура управления и 
схема подключения

I
J5

VF1

UU
J6

FM1

I

T1CT1BT1A+24VOPDI4DI3DI2DI1COMGNDFM1VF1

Интерфейс
подключения
платы
расширения

+10V

 

Рисунок 12 – Клеммная колодка платы управления преобразователя
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Потенциометр 1,1 кОм 2 Вт
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Тормозной резистор

а) 1 фаза, 220 В

Рисунок 13 – Схема силовой цепи и контура управления преобразователя частоты серии A150:  
а) 1 фаза, 220 В; б) 3 фазы, 380 В
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Рисунок 13 – Схема силовой цепи и контура управления преобразователя частоты серии A150:  
а) 1 фаза, 220 В; б) 3 фазы, 380 В 
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ФУНКЦИИ КЛЕММ ПЛАТЫ УПРАВЛЕНИЯ

В таблице 11 приведены функции клемм платы управления. Подключение проводов выполняется 
согласно функциям каждой клеммы.

Таблица 11 – Технические данные контура управления

Категория Клемма Наименование клеммы Описание функций

DI1-OP(COM) Цифровой ввод 1 Цифровые входы платы управления. 
Параметры для настройки Р2.0.00–Р2.0.03DI2-OP(COM) Цифровой ввод 2

DI3-OP(COM) Цифровой ввод 3

DI4-OP(COM) Цифровой ввод 4

DI5-OP(COM) Цифровой ввод 5 Цифровые входы платы расширения.
Параметры для настройки Р2.0.04 и Р2.0.05DI6-OP(COM) Цифровой ввод 6

Ц
иф

ро
вы

е 
вы

хо
ды

 и
 

ре
ле

T1A Выходное реле Т1 ТА-ТВ — нормально открытый.
ТА-ТС — нормально закрытый.
АС — 250 В, не более 3 A.
DC — 30 В, не более 3 A

T1B

T1C

Ан
ал

ог
ов

ы
е 

вх
од

ы

10V Источник питания 10 В Служит для подачи напряжения на внешний датчик 
или потенциометры.
Максимальный ток нагрузки — 50 мА

GND

VF1 Клемма аналогового 
входа 1

Аналоговый вход платы управления.
Используется для получения обратной связи  
с аналоговых датчиков или потенциометров.  
От 0 до плюс 10 В или от 0/4 до плюс 20 мА

VF2 Клемма аналогового 
входа 2

Вход платы расширения 0–10 В

Ан
ал

ог
ов

ы
й 

вы
хо

д

FM1 Клемма аналогового 
выхода 1

Аналоговый выход платы управления.
Выход напряжения 0~10 В или тока 0~20 мА

FM2 Клемма аналогового 
выхода 2

Аналоговый выход платы расширения.
Выход напряжения 0~10 В или тока 0~20 мА

И
ст

оч
ни

к 
пи

та
ни

я 
24

В

COM Выход источника питания 
24 В

Используется для работы с цифровыми входами или 
для питания внешних слаботочных устройств.
Максимальный выходной ток — 300 мА+24V

Св
яз

ь SG+ Интерфейс RS485
(опция)

Для использования необходима плата расширения.
Подключение к промышленной сети по протоколу 
MODBUSSG-

3.4.2 Рекомендации по подключению цепи управления
Цепь управления должна быть расположена отдельно от силовых цепей. Рекоменду-
ется применять экранированную витую пару. 

1. Рекомендации по подключению аналоговых входов
Для VF1-входа используется переключатель J5-1. Переключатель используется для 
выбора типа сигнала «напряжение/ток». Когда выбирается ввод сигнала тока, пере-
ключатель J5-1 должен находиться в положении I, при выборе ввода сигнала напря-
жения он находится в положении U.
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2. Рекомендации по подключению аналогового выхода
Для выбора типа сигнала выхода FM1 используется переключатель J6. Когда выбира-
ется вывод токового сигнала, переключатель J6 должен находиться в положении I, 
при выборе сигнала напряжения он находится в положении U.

Для выбора типа сигнала выхода FM2 используется переключатель J7. Когда выбира-
ется вывод токового сигнала, переключатель J6 должен находиться в положении I, 
при выборе сигнала напряжения он находится в положении U.

3.5 Подключение цифровых входов

Схема цифровых входов на плате управления показана на рисунке 14.

Р24V

1000pF

1,2K 1,2K

1,2K 1,2K

1000pF

DI2

DI3

 

Рисунок 14 – Схема цифровых входов

Схема подключения цифровых входов показана на рисунке 15.

К1

К2

DI1
Плата управления
преобразователем 
частоты

DI2

COM

 

Рисунок 15 – Схема подключения цифровых входов
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3.6 Подключение выходного реле

 x Переменный ток
К выходному реле можно подключить нагрузку, работающую на переменном токе. 
Если нагрузка имеет индуктивный характер (например, электромагнитное реле, кон-
тактор), то следует дополнительно установить защитную RC-цепочку, как показано  
на рисунке 16.

AC 220 В

Катушка контактора или реле

Многофункциональная
выходная клемма реле

Резистивно-емкостный
защитный контур RC
R: 100–500 Ом
С: 0,1–0,2 мкФ

Рисунок 16 – Подключение выходного реле на переменный ток

 x Постоянный ток
К выходному реле можно подключать нагрузку, работающую на постоянном токе.

Если подключается нагрузка, имеющая индуктивный характер, следует установить 
обратный диод, как показано на рисунке 17.

Внутренний источник питания 24 В DC
или внешний источник питания 24 В DC

Катушка контактора или реле

Многофункциональная
выходная клемма реле

Защитный контур постоянного тока

Рисунок 17 – Схема подключения выходного реле на постоянный ток
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3.7 Заземление
1. Нельзя совместно заземлять преобразователь частоты серии А150 и электросварочное 

оборудование, электродвигатели или прочее электрооборудование с высоким током потре-
бления. Необходимо обеспечить раздельное размещение всех линий заземления проводов 
электрооборудования с высоким током потребления.

2. Используйте провода для заземления, установленные стандартом. Длина провода должна 
быть минимальна.

3. Когда используется несколько преобразователей частоты серии А150, они заземляются со-
гласно изображению на рисунке 18 (а). Не рекомендуется использовать схему заземления, 
показанную на рисунке 18 (в).

4. Заземление преобразователя частоты серии А150 и электродвигателя выполняется согласно 
рисунку 18 (г).

д) Не рекомендуетсяг) Верно

в) Не рекомендуетсяб) Неверноа) Верно

Заземление

Рисунок 18 – Подключение контура заземления

5. Проверка соединений 
После монтажа и выполнения соединений проверяется каждый из следующих пунктов: 

А. Верно ли выполнено соединение.

Б. Есть ли посторонние предметы внутри преобразователя частоты. 

В. Прочно ли затянуты болты.

Г. Контактируют ли неизолированные провода на клеммах с другими клеммами.
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Глава 4    Пульт управления, 
пробный пуск и настройки

4.1 Выбор способа управления

Преобразователь частоты серии А150 имеет несколько способов управления:  
с пульта управления, дистанционный и по интерфейсу. Пользователь может выбрать 
нужный способ управления в соответствии с условиями и требованиями к работе 
установки. Для конкретного выбора см. пояснения в главе 7.

4.2 Пробный пуск и проверка

4.2.1 Проверки перед пробным пуском 

Таблица 12 – Перечень проверок перед пробным пуском

ОПАСНО

1. Подача напряжения и работа преобразователя частоты должны происходить только 
при установленной на место верхней крышке корпуса

2. При активации функции автоперезапуска преобразователя при ошибке нельзя нахо-
диться рядом с преобразователем частоты или двигателем, так как запуск оборудования 
может произойти внезапно. (Перезапуск преобразователя частоты и его механических 
систем должен обеспечивать безопасность человеческой жизни. В противном случае 
это может привести к человеческим жертвам.)

3. Поскольку настройка параметров может привести к деактивации кнопки останова, 
необходимо установить отдельную кнопку экстренного останова. В противном случае  
это может нанести травмы персоналу

ВНИМАНИЕ

1. Нельзя касаться радиатора и тормозного резистора. При работе они нагреваются  
до высоких температур. В противном случае есть вероятность получить ожоги

2. Перед началом работы необходимо убедиться в правильности установки верхнего 
и нижнего пределов скорости. В противном случае это может привести к травмам и 
поломке оборудования

3. При необходимости следует установить механический тормоз на электродвигатель.  
В противном случае есть вероятность человеческих травм

4. При работе преобразователя нельзя проводить подключения. В противном случае 
есть шанс получить травмы, а также возможна поломка оборудования

Для обеспечения безопасности перед пробным пуском следует разъединить двига-
тель и нагрузку, чтобы двигатель вращался без нагрузки на валу. Если перед пробным 
пуском двигатель и нагрузка двигателя соединены, следует соблюдать особую осто-
рожность во избежание возникновения возможных рисков.  
Перед пробным пуском следует провести проверку по каждому из следующих пунктов:

А. Верно ли соединены провода и клеммы. 

Б. Есть ли короткие замыкания.

В. Надежно ли завинчены клеммы. 

Г. Прочно ли установлен двигатель.

Глава 4 Пульт управления, пробный 
пуск и настройки
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4.2.2 Пробный пуск
Когда система готова, подключается источник питания, проверяется состояние пре-
образователя частоты.

При подключении источника питания цифровые индикаторы на пульте управления 
должны гореть. При обнаружении каких-либо неполадок необходимо тут же отклю-
чить источник питания.

4.2.3 Проверка во время работы
Во время работы необходимо убедиться в следующем:

А. Стабильно ли вращается двигатель.

Б. Верное ли направление вращения двигателя.

В. Есть ли ненормальные вибрации или шумы двигателя. 

Г. Равномерное ли ускорение и замедление.

Д. Ток находится в допустимых пределах номинальных значений или нет.

Е. Верно ли отображается состояние преобразователя частоты на LED-дисплее.

4.3 Работа с пультом управления

4.3.1 Кнопки и функции пульта управления
Пульт управления LED 

1. Кнопка выбора режима
мониторинга
2. Кнопка перемещения

Кнопка запуска 

Кнопка останова привода

Многофункциональная кнопка.

Регулятор частоты (потенциометр)

Дисплей отображения значения

Кнопки увеличения и
уменьшения значения

параметра или частоты

Кнопка ввода значения

Кнопка входа в режим
программирования

Индикаторы состояния

частоты и номера параметра

и сброса ошибок

электропривода

в режиме программирования

По умолчанию кнопка активации
режима толчкового хода

РЕЖИМ ВВОД

ТОЛЧ.

СТОП
СБРОС

ПУСК

¯ +

 

Рисунок 19 – Пульт управления преобразователя частоты
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Таблица 13 – Работа индикаторных лампочек

№ Наименование Описание работы

1 Вперед Индикаторная лампочка горит  
при вращении в прямом направлении, при обратном не горит

2 Настройка Мигает при режиме настройки параметров. 
Горит постоянно при режиме управления моментом

3 Работа Горит при работе преобразователя частоты

4 В Напряжение

5 A Ток

6 Гц Частота

7 В-%-A Процентное выражение

8 A-об/мин-Гц Скорость вращения

65

83
,5

59

77
,5

Размеры отверстия для установки пульта управления: 77,5×59
Размеры выносного пульта управления: 83,5×65

РЕЖИМ ВВОД

ТОЛЧ.

СТОП
СБРОС

ПУСК

¯ +

Рисунок 20 – Габаритные размеры пульта управления
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4.3.2 Режим мониторинга данных

1. Режим мониторинга
Во время мониторинга при каждом нажатии клавиши «>>» отображается следующий 
параметр для мониторинга. Этот метод можно использовать для проверки сообщения 
о текущем состоянии преобразователя частоты.

LED сообщение 1
о мониторинге останова

Нажать клавишу “       “ 

LED сообщение 2
о мониторинге останова

LED сообщение 3
о мониторинге останова
       .         .          .
       .         .          .
       .         .          .

LED сообщение 16
о мониторинге останова

Нажать клавишу “       “ 

Рисунок 21 – Алгоритм просмотра состояния преобразователя частоты

В остановленном состоянии можно просмотреть максимум 16 сообщений о состоя-
нии преобразователя. Отображаемые параметры настраиваются в параметре 
Р5.0.05 (подробнее см. пояснения Р5.0.05).

LED сообщение 1
о мониторинге работы

Нажать клавишу “       “ 

LED сообщение 2
о мониторинге работы

LED сообщение 3
о мониторинге работы
       .         .          .
       .         .          .
       .         .          .

LED сообщение 32
о мониторинге работы

Нажать клавишу “       “ Нажать клавишу “       “ 

Рисунок 22 – Просмотр состояния преобразователя в остановленном состоянии

В состоянии работы можно просмотреть максимум 32 сообщения о работе преобра-
зователя. Отображаемые параметры настраиваются в параметрах Р5.0.02 и Р5.0.03 
(подробнее см. пояснения Р5.0.02 и Р5.0.03).
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2. Режим мониторинга неисправностей / сигнала тревоги
А. Во время работы при возникновении аварии или тревоги на дисплее автоматически отобра-

жаются сообщения об этом.

Б. После устранения причин аварии нажимается кнопка «СТОП/СБРОС».

В. При возникновении серьезных неполадок сброс может быть произведен только путем отклю-
чения питания.

Г. Если не был произведен сброс неисправностей или экран не очищен, то на клавиатуре непо-
средственно отображается код неисправности. 

4.3.3 Использование многофункциональной клавиши «ИМП»
Пользователь может установить функцию клавиши «ИМП» в параметре Р5.0.00.

С помощью клавиши «Имп» можно выбрать толчковый режим в прямом направлении, 
толчковый режим в обратном направлении, переключение прямого и обратного 
направления вращения. В том числе толчковый режим в прямом направлении и толч-
ковый режим в обратном направлении активны при любом режиме управления 
работой. Переключение прямого и обратного направления активно только при 
режиме управления с помощью пульта управления.
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4.3.4 Настройка и проверка параметров с помощью пульта 
управления

Пример: ниже приведен пример изменения 
значения параметра времени ускорения 
Р0.0.11 с 010,0 до 016,0

1 50.00 Отображается заданная частота 
50.00 Гц, нажать клавишу 
«Прог», чтобы войти в режим 
задания параметров

2 Р0.0.00 Отображается параметр Р0.0.00. 
Одновременно мигает стрелка 
на самом последнем бите 
данных «0». С помощью  и 
 выбирается необходимый 
для настройки функциональный 
код. С помощью клавиши «>>» 
перемещается бит данных

3 Р0.0.11 С  помощью  клавиш «>>»,  
и  отображаемое значение 
изменяется на Р0.0.11, затем 
нажимается «ВВОД»

4 010,0 Проверить, чтобы значение 
параметра с завода было 010.0. 
Одновременно стрелка должна 
указывать на самый последний 
бит данных «0»

5 016,0 С  помощью  клавиш «>>»,  
и  отображаемое значение 
изменяется на 016.0, затем 
нажимается «ВВОД»

6 Р0.0.12 В память записывается 016,0, в 
параметрах отображается время 
ускорения, измененное с 010,0 
на 016,0. В это время проис-
ходит возврат на отображение 
параметра Р0.0.12

7 Р0.0.11 Если при выполнении шага 5 
нажать не клавишу «ВВОД»,  
а непосредственно «Прог»,  
то произойдет возврат в ото-
бражение параметра Р0.0.11, 
а изменения данных не будут 
сохранены. Время ускорения 
по-прежнему будет 010,0 и  
не будет изменяться

8 50,00 Нажать клавишу «Прог» для 
возврата в режим мониторинга 
заданной частоты

 

Ðåæèì ìîíèòîðèíãà
ðàáîòû/îñòàíîâà

Íàæàòü 1 ðàç êëàâèøó «ÏÐÎÃ.», çàéòè â 
ðåæèì íàñòðîåê ïàðàìåòðîâ, íàïðèìåð,

êîä îòîáðàæåíèÿ ïóëüòà óïðàâëåíèÿ Ð0.0.00

Íàæàòü êëàâèøó «>>» äëÿ ïåðåìåùåíèÿ
 êóðñîðà, ñ ïîìîùüþ « » èçìåíÿåòñÿ êîä△▽

 ïàðàìåòðîâ, íàïðèìåð, íà Ð0.0.01

Íàæàòü 1 ðàç êëàâèøó «ÂÂÎÄ»,
 îòðåãóëèðîâàòü òåêóùåå çíà÷åíèå

 ïàðàìåòðîâ, íàïðèìåð, íà 0

Ñ ïîìîùüþ «>>», « » èçìåíèòü çíà÷åíèå ïàðàìåòðà,△▽
 íàïðèìåð, íà 1, íàæàòü «ÂÂÎÄ» äëÿ ïîäòâåðæäåíèÿ,

 åñëè ïàðàìåòð íå èçìåíÿåòñÿ, òî íàæàòü êëàâèøó
 «ÏÐÎÃ.» äëÿ âîçâðàòà

Íàæàòü êëàâèøó «ÏÐÎÃ.» 1 ðàç äëÿ âîçâðàòà â
 ðåæèì ìîíèòîðèíãà ðàáîòû/îñòàíîâà

Íàæàòü «ÂÂÎÄ» äëÿ ïîäòâåðæäåíèÿ èçìåíåíèé,
âåðíóòüñÿ â ñîñòîÿíèå îòîáðàæåíèÿ ïàðàìåòðîâ Ð0.0.02
(ïîñëå ïîäòâåðæäåíèÿ ê êîäó ïàðàìåòðîâ àâòîìàòè÷åñêè

 ïðèáàâëÿåòñÿ 1), â ýòî âðåìÿ çíà÷åíèå ïàðàìåòðà Ð0.0.01
 èçìåíÿåòñÿ íà 1 

Рисунок 23 – Настройка параметров  
с помощью пульта управления

ВНИМАНИЕ: в следующих ситуациях измене-
ние параметров невозможно.

1. Некоторые параметры нельзя изменять  
во время работы преобразователя частоты. 

2. Если в параметре Р5.0.18 включена защита 
от записи параметров.
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4.4 Режим отображения кодов параметров

В преобразователе частоты серии А150 предусмотрено 3 режима отображения кодов 
параметров: базовый режим, пользовательский режим и режим калибровки.

• БАЗОВЫЙ РЕЖИМ (P0.0.01 = 0)

При базовом режиме приставкой к коду параметра является «Р». Параметр Р5.0.17 
определяет, какие конкретно параметры кода нужно отображать. Разряды его еди-
ниц, десятков, сотен и тысяч по отдельности соответствуют каждой группе кодов 
параметров.

Таблица 14 – Описание параметра базового режима

Код параметра Задаваемый предел Пояснения

Р5.0.17 Разряд единиц 0 Отображаются параметры только базовой группы

1 Отображаются меню всех уровней

Разряд десятков 0 Не отображается группа Р7

1 Отображается группа Р7

2 Резерв

Разряд сотен 0 Не отображается калибровочная группа

1 Отображается калибровочная группа

Разряд тысяч 0 Не отображается кодовая группа

1 Отображается кодовая группа

• ПОЛЬЗОВАТЕЛЬСКИЙ РЕЖИМ (P0.0.01 = 1)

Отображаются только коды параметров, указанные пользователем. Какие конкретно 
параметры должны отображаться преобразователем частоты, определяется параме-
трами группы 7.0. Максимум можно указать 30 шт. При пользовательском режиме 
перед кодом параметра используется приставка «U».

Таблица 15 – Описание параметра режима мониторинга

Код параметра Задаваемый предел Пояснения

Группа Р7.0 P7.0.00 U0.0.01 Чтобы определить, какие параметры нужно задать, 
необходимо предположить, что данный параметр 
выбран как необходимый для отображения пара-
метр, установленный пользователем. Максимум 
можно выбрать 30 параметров

… U0.0.00÷UX.X.XX  
(кроме групп P7 и P8)

P7.0.29 U0.0.00÷UX.X.XX  
(кроме групп P7 и P8)

• КАЛИБРОВОЧНЫЙ РЕЖИМ (P0.0.01 = 2)

Отображает только измененные параметры (когда значение параметра в параметре 
отличается от значения по умолчанию). При калибровочном режиме приставкой 
к коду параметра является «С». 
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Глава 5    Таблица параметров

Пояснения к таблице параметров:
1. Параметры преобразователя частоты серии А150 в соответствии с их функциями можно раз-

делить на 9 больших групп, каждая из которых содержит некоторое количество малых групп. 
Каждая группа включает определенное количество параметров, для которых могут быть 
заданы разные значения.

2. В таблице параметров и тексте данного руководства имеются знаки Р. . и другие 
знаки, которые выражают номер параметра «» группы «.» в таблице параметров. 
Например, P0.0.01, где 01 — параметр группы Р0.0.

3. Содержание столбцов таблицы параметров:

Столбец 1: «Параметр» — порядковый номер параметра. 

Столбец 2: «Название» — полное название параметра.

Столбец 3: «Описание параметра» — функции параметров и пределы задаваемых значений.

Столбец 4: «По умолчанию» — изначально заданное значение параметра при выходе с завода. 

Столбец 5: «Предел изменений» — свойство изменений параметра (т. е. разрешены ли изме-
нения и каковы условия изменений).

4. Параметры по умолчанию, указанные в руководстве, могут отличаться от параметров  
в преобразователя. Программное обеспечение преобразователя серии А150 постоянно  
совершенствуется. Производитель в праве изменять программное обеспечение не уведом-
ляя пользователей.   
 означает, что заданное значение данного параметра можно изменять как во время 
останова, так и во время работы преобразователя частоты.

  означает, что значение данного параметра нельзя изменять во время работы преобра-
зователя частоты.

  означает, что числовое значение данного параметра является фактическим контроль-
ным значением, изменять его нельзя.

  означает, что данный параметр может быть изменен только при P5.0.18 = 2.

ПОЯСНЕНИЕ  Для изменения параметров преобразователя частоты необходимо внима-
тельно прочитать данное руководство. Если Вам необходимы особые функ-
ции, но Вы не можете разобраться в ситуации, пожалуйста, свяжитесь с 
техническим отделом нашей компании. Мы можем предложить своим кли-
ентам безопасное и надежное техническое обслуживание. Убедительная 
просьба не изменять данные по своему усмотрению. В противном случае 
это приведет к серьезной аварии, что повлечет за собой большие матери-
альные убытки. При несоблюдении данного требования пользователь 
самостоятельно несет ответственность за последствия!

Глава 5 Таблица параметров
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5.1 Группа РО: Базовые функции

Таблица 16 – Базовые функции

Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

Группа P0.0: Базовая группа

P0.0.00 Тип преобразователя 
частоты

1: Тип HD (постоянный момент)
2: Тип ND (тип нагрузки вентилятор, 
насос)

Модель  
преобразователя 
частоты



P0.0.01 Режим отображения 0: Базовый режим (приставка «P»)
1: Пользовательский режим (при-
ставка «U»)
2: Калибровочный режим (приставка 
«С»)

0 

P0.0.02 Метод управления 
двигателем

0: V/F
1: Векторное управление разомкну-
того контура

0 

P0.0.03 Источник команды 
«ПУСК»

0: Управление с пульта управления 
1: Цифровые входы
2: Интерфейс (MODBUS)

0 

P0.0.04 Выбор источника 
частоты А

0: Задается с пульта управления 
(не сохраняется при отключении 
питания)
1: Задается с пульта управления 
(сохраняется при отключении 
питания)
2: Задается с потенциометра пульта
3: Вход VF1
4: Вход VF2
6: Ступенчатая скорость
7: Упрощенный PLC
8: ПИД
9: Интерфейс (MODBUS)

02 

P0.0.05 Задание частоты с 
пульта управления

000,00 ÷ максимальная частота 050,00 

P0.0.06 Направление хода 0: Прямое
1: Обратное направление
2: Определяется клеммой много-
функционального входа

0 

P0.0.07 Максимальная 
частота, Гц

050.00÷320.00 050,00 

P0.0.08 Верхний предел 
частоты

Нижний предел частоты ÷ верхний 
предел частоты

050,00 

P0.0.09 Нижний предел 
частоты

000,00 ÷ верхний предел частоты 000,00 

P0.0.10 Работа с нижним 
пределом частоты

0: Работа с частотой нижнего 
предела
1: Останов
2: Работа на нулевой скорости.

0 
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

P0.0.11 Время ускорения, с 0000,0÷6500,0 Модель  
преобразователя



P0.0.12 Время замедления, с 0000,0÷6500,0 Модель  
преобразователя



P0.0.13 Тип двигателя 0: Обычный двигатель
1: АДЧР

0 

P0.0.14 Мощность двигателя, 
кВт

0000,1÷1000,0 Модель  
преобразователя



P0.0.15 Номинальная частота 
двигателя, Гц

000,01 ÷ максимальная частота 050,00 

P0.0.16 Напряжение двига-
теля, В

0001÷440 Модель  
преобразователя



P0.0.17 Номинальный ток 
двигателя

000,01÷655,35 A (мощность преоб-
разователя частоты < 75 кВт).
0000,1÷6553,5 A (мощность преоб-
разователя частоты ≥ 75 кВт)

Модель  
преобразователя



P0.0.18 Номинальная 
скорость вращения 
двигателя, об/мин

00001÷65535 Модель  
преобразователя



P0.0.19 Сопротивление 
обмотки статора 
асинхронного двига-
теля, Ом

00,001÷65,535 (мощность преобра-
зователя частоты < 75 кВт)
0,0001÷6,5535 (мощность преобра-
зователя частоты ≥ 75 кВт)

Модель  
преобразователя



P0.0.20 Сопротивление 
обмотки ротора 
асинхронного двига-
теля, Ом

00,001÷65,535 (мощность преобра-
зователя частоты < 75 кВт)
0,0001÷6,5535 (мощность преобра-
зователя частоты ≥ 75 кВт)

Модель  
преобразователя



P0.0.21 Индукция рассеяния 
асинхронного двига-
теля, мГн

000,01÷655,35 (мощность преобра-
зователя частоты < 75 кВт)
00,001÷65,535 (мощность преобра-
зователя частоты ≥ 75 кВт)

Модель  
преобразователя



P0.0.22 Взаимоиндукция 
асинхронного двига-
теля, мГн

0000,1÷6553,5 мГн (мощность пре-
образователя частоты < 75 кВт).
000,01÷655,35 (мощность преобра-
зователя частоты ≥ 75 кВт)

Модель  
преобразователя



P0.0.23 Ток холостого хода 
асинхронного двига-
теля, А

000,01 ÷ номинальный ток двига-
теля (мощность преобразователя 
частоты < 75 кВт)
0000,1 ÷ номинальный ток двига-
теля (мощность преобразователя 
частоты ≥ 75 кВт)

Модель  
преобразователя



P0.0.24 Настройка двигателя 00: Отключено
01: Стационарная настройка
02: Полная настройка

00 

Продолжение таблицы 16
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

Группа P0.1: Дополнительная группа

P0.1.00 Выбор источника 
частоты

0: Источник частоты А 1: Источник 
частоты В .2: Частота А + В
3: Частота А – В
4: Максимальное значение А, В 5: 
Минимальное значение А, В 
6: Резервный источник частоты 1
7: Резервный источник частоты 2
8: Вход переключает между вышепе-
речисленными 8 опциями

0 

P0.1.01 Выбор источника 
частоты В

0: Задается с пульта управления 
(не сохраняется при отключении 
питания) 
1: Задается с пульта управления 
(сохраняется при отключении 
питания)
2: Задается с потенциометра пульта
3: Вход VF1
4: Вход VF2
6: Ступенчатая скорость
7: Упрощенный PLC
8: ПИД
9: Интерфейс (MODBUS)

00 

P0.1.02 При совмещении 
регулирующая 
величина источника 
частоты В, %

000÷150 100 % 

P0.1.03 Источник верхнего 
предела частоты

0: Цифровой (Р0.0.08)
1: Вход VF1
2: Вход VF2
3: Ступенчатая скорость 
5: Интерфейс (MODBUS).

0 

P0.1.04 Сдвиг верхнего 
предела частоты

000,00 ÷ максимальная частота 000,00 

P0.1.05 Сохранение частоты, 
заданной с пульта, 
при отключении

0: Не сохраняет в памяти 
1: Сохраняет в памяти

0 

P0.1.06 Основной принцип 
частоты, заданной
с пульта управления,
во время работы

0: Рабочая частота
1: Заданная частота

0 

P0.1.07 Стандартная частота 
в период ускорения и 
замедления

0: Максимальная частота
1: Заданная частота
2: 100 Гц

0 

P0.1.08 Рабочая частота в 
толчковом режиме, Гц

000,00 ÷ максимальная частота 002,00 

P0.1.09 Время ускорения в 
толчковом режиме, с

0000,0÷6500,0 0020,0 

Продолжение таблицы 16
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

P0.1.10 Время замедления в 
толчковом режиме, с

0000,0÷6500,0 0020,0 

P0.1.11 Время ускорения 2, с 0000,0÷6500,0 Модель  
преобразователя



P0.1.12 Время замедления 
2, с

0000,0÷6500,0 Модель  
преобразователя



P0.1.13 Время ускорения 3, с 0000,0÷6500,0 Модель  
преобразователя



P0.1.14 Время замедления 
3, с

0000,0÷6500,0 Модель  
преобразователя



P0.1.15 Время ускорения 4, с 0000,0÷6500,0 Модель  
преобразователя



P0.1.16 Время замедления 
4, с

0000,0÷6500,0 Модель  
преобразователя



P0.1.17 Частота переклю-
чения между вре-
менем ускорения 1 и 
временем ускорения 
2, Гц

000,00 ÷ максимальная частота 000,00 

P0.1.18 Частота пере-
ключения между 
временем замед-
ления 1 и временем 
замедления 2

000,00 ÷ максимальная частота 000,00 

P0.1.19 Режим ускорения и 
замедления

0: Линейный
1: S кривая 1
2: S кривая 2

0 

P0.1.20 Отношение началь-
ного участка кривой 
S, %

000,0÷100,0 030,0 

P0.1.21 Отношение конечного 
участка кривой S, %

000,0÷100,0 030,0 

P0.1.22 Скачкообразная 
частота 1, Гц

000,00 ÷ максимальная частота 000,00 

P0.1.23 Скачкообразная 
частота 2, Гц

000,00 Гц ÷ максимальная частота 000,00 

P0.1.24 Предел скачковой 
частоты, Гц

000,00 ÷ максимальная частота 000,00 

P0.1.25 Преимущественно 
толчковый режим, Гц

0: Не действует
1: Действует

0 

 

Продолжение таблицы 16
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5.2 Группа Р1: Параметры управления 
двигателем

Таблица 17 – Параметры управления двигателем

Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

Группа P1.0: Базовая группа

P1.0.00 Модель кривой V/F 0: Прямая линия
1: Многоточечная линия
2: Квадратичная V/F, кривая 1
3: Квадратичная V/F, кривая 2
4: Квадратичная V/F, кривая 3

0 

P1.0.01 Усиление момента, % 0,0 (автоматическое усиление 
момента)
0,1÷30,0

04,0 

P1.02 Предельная частота уси-
ления момента, Гц

000,00 ÷ максимальная частота 050,00 

P1.0.03 Увеличение компенсации 
скольжения V/F, %

000,0÷200,0 000,0 

P1.0.04 Пропорциональное уси-
ление контура скорости 1

001÷100 030 

P1.0.05 Суммарное время контура 
скорости 1

00,01÷10,00 00,50 

P1.06 Частота переключения 
1, Гц

000,00÷P1.0.09 005,00 

P1.0.07 Пропорциональное уси-
ление контура скорости 2

001÷100 020 

P1.0.08 Суммарное время контура 
скорости 2

00,01÷10,00 01,00 

P1.0.09 Частота переключения 2 P1.0.06 ÷ максимальная частота 010,00 

P1.0.10 Режим пуска 0: Прямой пуск
1: Поиск скорости
2: DC торможения, потом перезапуск

0 

P1.0.11 Режим отслеживания 
скорости вращения

0: Начиная с частоты прекращения 
работы
1: Начиная с нулевой скорости
2: Начиная с максимальной
скорости

0 

P1.0.12 Частота пуска, Гц 00,00÷10,00 00,00 

P1.0.13 Время поддержания 
частоты пуска, с

000,0÷100,0 000,0 

P1.0.14 Ток DC торможения  
при запуске, %

000÷100 000 

P1.0.15 Время DC торможения 
при пуске, с

000,0÷100,0 000,0 
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

P1.0.16 Способ останова 0: Замедление
1: Выбег

0 

P1.0.17 Начальная частота тормо-
жения постоянным током 
при останове, Гц

000,00 ÷ максимальная частота 000,00 

P1.0.18 Время задержки тормо-
жения постоянным током 
при останове, с

000,0÷100,0 000,0 

P1.0.19 Ток торможения посто-
янным током останова, %

000÷100 000 

P1.0.20 Время торможения посто-
янным током останова, с

000,0÷100,0 000,0 

P1.0.21 Частота торможения,
%

000÷100 100 

P1.0.22 Несущая частота, кГц 00,5÷16,0 06,0 

P1.0.23 Управление вентилятором 0: Вращение во время работы
1: Постоянное вращение
2: Температура

0 

P1.0.24 Защита от перегрузки 
двигателя

0: Запрет
1: Кривая 1
2: Кривая 2
3: Кривая 3

1 

P1.0.25 Уровень защиты от пере-
грузки двигателя

00,20÷10,00 01,00 

P1.0.26 Коэффициент предвари-
тельной сигнализации 
защиты, от перегрузки, %

050÷100 080 

Группа P1.1: Дополнительная группа

P1.1.00 Частота точки 1 V/F, Гц 000,00÷P1.1.02 000,00 

P1.1.01 Напряжение точки 1 V/F, % 000,0÷100,0 000,0 

P1.1.02 Частота точки 2 V/F, Гц P1.1.00÷P1.1.04 000,00 

P1.1.03 Напряжение точки 2 V/F, % 000,0÷100,0 000,0 

P1.1.04 Частота точки 3 V/F P1.1.02 ÷ номинальная частота 
двигателя

000,00 

P1.1.05 Напряжение точки 3 V/F, % 000,0÷100,0 000,0 

P1.1.06 Усиление перевозбуж-
дения V/F

000÷200 120 

P1.1.07 Источник верхнего предела 
момента векторного 
управления

0: Цифровой (Р1.1.08)
1: Вход VF1
2: Вход VF2
3: Ступенчатая команда 
5: Интерфейс
6: Мин. (VF1, VF2)
7: Макс. (VF1, VF2)
10: Резервный источник момента 1
11: Резервный источник момента 2

00 

Продолжение таблицы 17
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Продолжение таблицы 17

Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

P1.1.08 Верхний предел момента, 
%

000,0÷200,0 150,0 

P1.1.09 Обратное вращение 0: Разрешено
1: Запрещено

0 

P1.1.10 Задержка изменения 
направления вращения, с

0000,0÷3000,0 0000,0 

P1.1.11 Запуск при подаче питания 0: Функционирует
1: Не функционирует

0 

P1.1.12 Контроль статизма, Гц 00,00÷10,00 00,00 

P1.1.13 Выбор режима управления 
скоростью/моментом

0: Управление скоростью
1: Управление моментом

0 

P1.1.14 Источник задания момента 0: Цифровой (Р1.1.15)
1: Вход VF1
2: Вход VF2
3: Ступенчатая команда 
5: Интерфейс
6: Мин. (VF1, VF2)
7: Макс. (VF1, VF2)
12: Резервный источник момента 1
13: Резервный источник момента 2

00 

P1.1.15 Задание момента, % –200,0÷200,0 150,0 

P1.1.16 Амплитуда частоты прямого 
вращения с управлением 
моментом, Гц

000,00 ÷ максимальная частота 050,00 

P1.1.17 Амплитуда частоты обрат-
ного вращения с управле-
нием моментом, Гц

000,00 ÷ максимальная частота 050,00 

P1.1.18 Время увеличения 
момента, с

0000,0÷6500,0 0000,0 

P1.1.19 Время уменьшения 
момента, с

0000,0÷6500,0 0000,0 
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5.3 Группа Р2: Входы и выходы

Таблица 18 – Параметры входов и выходов

Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

Группа Р2.0: Базовая группа

P2.0.00 Функции клеммы DI1 0: Нет функции
1: Прямое вращение
2: Обратное вращение
3: Трехпроводное управление
4: Толчковый режим прямого 
вращения
5: Толчковый режим обратного 
вращения
6: Вход «Больше»
7: Вход «Меньше»
8: Выбег
9: Ступенчатая скорость 1
10: Ступенчатая скорость 2
11: Ступенчатая скорость 3
12: Ступенчатая скорость 4
13: Сброс
14: Пауза работы
15: Внешняя ошибка
16: Выбор времени ускорения 1 и
замедления 1
17: Выбор времени разгона 2 и
замедления 2
18: Источник частоты 1
19: Источник частоты 2
20: Источник частоты 3
21: Режим управления 1
22: Режим управления 2
23: Обнуление «Больше/меньше»
24: Запрет разгона и замедления 
25: Пауза ПИД
26: Сброс PLC
27: Временная остановка частоты 
колебаний
32: Запрет управления моментом 
34: Моментальное DC-торможение 
35: Нормально замкнутый вход 
внешней ошибки
36: Разрешение изменения частоты 
37: Обратное направление ПИД
38: Прекращение работы 1
39: Прекращение работы 2
40: Приостановка интегрирования 
ПИД
41: Переключение параметров ПИД 
42: Переключение управления ско-
ростью / управление моментом

01 

P2.0.01 Функции клеммы DI2 02 

P2.0.02 Функции клеммы DI3 09 

P2.0.03 Функции клеммы DI4 10 

P2.0.04 Функции клеммы DI5 11 

P2.0.05 Функции клеммы DI6 08
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

43: Аварийная остановка
44: Торможение постоянным током 
разгона и замедления
45: Неисправность 1, определяемая 
пользователем

46: Неисправность 2, определяемая 
пользователем

47: Обнуление времени функциони-
рования

60: Запрет запуска и поиска 
скорости

P2.0.10 Время фильтрации DI, с 0,000÷1,000 0,010 

P2.0.11 Режим управления пуском 0: Двухпроводной 1
1: Двухпроводной 2
2: Трехпроводной 1
3: Трехпроводной 2

0 

P2.0.12 Темп ускорения «больше/
меньше», Гц/с

00,001÷65,535 01,000 

P2.0.13 Минимальный вход кривой 
1, В

00,00÷P2.0.15 00,00 

P2.0.14 Минимальное значение 
кривой 1, %

–100,0÷100,0 000,0 

P2.0.15 Максимальный вход 
кривой 1, В

P2.0.13÷10.00 10,00 

P2.0.16 Максимальное значение 
кривой 1, %

–100,0÷100,0 100,0 

P2.0.17 Время фильтрации VF1, с 00,00÷10,00 00,10 

P2.0.18 Минимальный вход 
кривой 2

00,00÷P2.0.20 00,00 

P2.0.19 Минимальное значение 
кривой 2, 5

–100,0÷100,0 000,0 

P2.0.20 Максимальный вход 
кривой 2, В

P2.0.18÷10,00 10,00 

P2.0.21 Максимальное значение 
кривой 2, %

–100,0÷100,0 100,0 

P2.0.22 Время фильтрации VF2, с 0,00÷10,00 00,10 

P2.0.27 Время фильтрации импуль-
сного входа, с

00,00÷10,00 00,10 

Продолжение таблицы 18
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

P2.0.28 Цифровой выход YO1 
(плата расширения)

0: Нет функции
1: Работа
2: Ошибка
3: Измерение частоты FDT1 
4: Достижение частоты
5: Нулевая скорость
6: Перегрузка двигателя, предупре-
ждение
7: Перегрузка преобразователя, 
предупреждение
12: Достижение итоговой длитель-
ности работы
13: Ограничение частоты
14: Ограничение момента 
15: Готовность к работе 16: VF1>VF2
17: Верхний предел частоты 
18: Нижний предел частоты 
19: Низкое напряжение
20: Интерфейс
21: Вход VF1 меньше нижнего 
предела
22: Вход VF1 больше верхнего 
предела
23: Нулевая скорость 2 (останов) 
24: Достижение суммарного времени 
включения
25: Выход FDT2 измерения частоты 
26: Достижение частоты 1
27: Достижение частоты 2
28: Достижение тока 1
29: Достижение тока 2
30: Достигнуто заданное время
31: Превышение предела входа VF1 
32: Недогруз
33: Обратное вращение
34: Нулевой ток
35: Перегрев модуля
36: Превышение тока
37: Достижение нижнего предела 
частоты (также выход прекращения 
работы)
38: Предупреждение
40: Достижение времени функциони-
рования данного цикла
41: Ошибка (кроме пониженного 
напряжения)

00

P2.0.29 Выбор функции реле T1 01 

P2.0.30 Выбор функции реле T2 
(плата расширения)

02 

P2.0.31 Цифровой выход YO2 
(плата расширения)

00

Продолжение таблицы 18
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

P2.0.33 Функция аналогового 
выхода FM1

0: Рабочая частота
1: Заданная частота
2: Выходной ток
3: Выходной момент (абсолютная 
величина момента)
4: Выходная мощность
5: Выходное напряжение 
7: Напряжение VF1
8: Напряжение VF2
9: Напряжение потенциометра 
клавиатуры
10: Значение фактической длины 11: 
Значение фактического подсчета
12: Интерфейс
13: Скорость вращения двигателя 
14: Выходной ток
15: Напряжение шины ЦПТ 
16: Выходной момент
17: Результат операции 1
18: Результат операции 2
19: Результат операции 3
20: Результат операции 4

00 

P2.0.34 Функция аналогового 
выхода FM2 (плата расши-
рения)

01 

P2.0.36 Смещение выхода FM1, % –100,0÷100,0 000,0 

P2.0.37 Усиление выхода FM1 –10,00÷10,00 01,00 

P2.0.38 Смещение выхода FM1, % –100,0÷100,0 000,0 

P2.0.39 Усиление выхода FM1 –10,00÷10,00 01,00 

P2.1.00 Выбор режима срабаты-
вания 1 входов DI

0: Срабатывает по высокому уровню 
1: Срабатывает по низкому уровню 
Разряд десятков: DI2
Разряд сотен: DI3 Разряд тысяч: DI4
Разряд десятков тысяч: DI5

00000 

P2.1.01 Выбор режима срабаты-
вания 2 входов DI

0: Срабатывает по высокому уровню 
1: Срабатывает по низкому уровню 
Разряд единиц: DI6

00000 

Продолжение таблицы 18
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

P2.1.02 Выбор кривой ввода 
аналоговой величины

Разряд единиц: Кривая, выбранная 
по VF1
Разряд десятков: Кривая, выбранная 
по VF2
1: Кривая 1
2: Кривая 2
3: Кривая 3
4: Кривая 4
Разряд сотен: Разрешающая способ-
ность при вводе VF1
Разряд тысяч: Разрешающая способ-
ность при вводе VF2
Разряд десяти тысяч: Разрешающая 
способность при вводе потенцио-
метра клавиатуры
0: 00,01 Гц 1: 00,02 Гц
2: 00,05 Гц 3: 00,10 Гц
4: 00,20 Гц 5: 00,50 Гц
6: 01,00 Гц (потенциометр клавиа-
туры недействителен)

00021 

P2.1.03 Выбор кривой, меньшей 
минимальной заданной

0: Соответствует минимальному
заданному входу 1: 0,0% 
Разряд единиц: VF1
Разряд десятков: VF2

P2.1.04 Минимальный вход кривой 
3, В

00,00÷P2.1,06 

P2.1.05 Соответствующая заданная 
минимального входа 
кривой 3, %

–100,0÷100,0 000,0 

P2.1.06 Вход точки перегиба 1 
кривой 3

P2.1.04÷P2.1.08 03,00 

P2.1.07 Соответствующая заданная 
входа точки перегиба 1 
кривой
3, %

–100,0÷100,0 030,0 

P2.1.08 Вход точки перегиба 2 
кривой 3

P2.1.06÷P2.1.10 06,00 

P2.1.09 Соответствующая заданная 
входа точки перегиба 2 
кривой
3, %

–100,0÷100,0 060,0 

P2.1.10 Максимальный вход 
кривой 3, В

P2.1.08÷10,00 10,00 

P2.1.11 Соответствующая заданная 
максимального входа 
кривой 3, %

–100,0÷100,0 100,0 

P2.1.12 Минимальный вход кривой 
4, В

00,00÷P2.1.14 00,00 

Продолжение таблицы 16
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

P2.1.13 Соответствующая заданная 
минимального входа 
кривой 4, %

–100,0÷100,0 –100,0 

P2.1.14 Вход точки перегиба 1 
кривой 4

P2.1.12÷P2.1.16 03,00 

P2.1.15 Соответствующая заданная 
входа точки перегиба 1 
кривой
4, %

–100,0÷100,0 –030,0 

P2.1.16 Вход точки перегиба 2 
кривой 4

P2.1.14÷P2.1.18 06,00 

P2.1.17 Соответствующая заданная 
входа точки перегиба 2 
кривой
4, %

–100,0÷100,0 030,0 

P2.1.18 Максимальный вход 
кривой 4, В

P2.1.16÷10,00 10,00 

P2.1.19 Соответствующая заданная 
максимального входа 
кривой 4, %

–100,0÷100,0 100,0 

P2.1.22 Логика работы выходного 
реле

0: Положительная логика
1: Отрицательная логика 
Разряд десятков: T1

00000 

P2.1.23 Функция входа VF1 как 
дискретного входа

00: Используется в качестве нор-
мальной аналоговой величины
01-59: Функция дискретной входной 
клеммы

00 

P2.1.24 Функция входа VF2 как 
дискретного входа

00: Используется в качестве 
нормальной аналоговой величины 
01-59: Функция дискретной входной 
клеммы

P2.1.25 Выбор режима срабаты-
вания VF

0: Срабатывает по высокому уровню 
1: Срабатывает по низкому уровню 
Разряд единиц: VF1
Разряд десятков: VF2

00 

P2.1.27 Задержка DI2, с 0,0÷3600,0 0000,0 

P2.1.28 Задержка DI3, с 0,0÷3600,0 0000,0 

P2.1.30 Задержка T1, с 0,0÷3600,0 0000,0 

Группа P2.2: Вспомогательная группа

P2.2.00 Задание времени вклю-
чения, ч

00000÷65000 00000 

P2.2.01 Заданное время работы, ч 00000÷65000 00000 

P2.2.02 Ширина обнаружения 
достижения заданной 
частоты, %

000,0÷100,0 000,0 

P2.2.03 Измерение частоты FDT1, 
Гц

000,00 ÷ максимальная частота 050,00 

Продолжение таблицы 16
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

P2.2.04 Значение отставания 
FDT1, %

000,0÷100,0 005,0 

P2.2.05 Измерение частоты FDT2, 
Гц

000,00 ÷ максимальная частота 050,00 

P2.2.06 Значение отставания 
FDT2, %

000,0÷100,0 005,0 

P2.2.07 Произвольное достигаемое 
значение измерения 
частоты 1, Гц

000,00 ÷ максимальная частота 050,00 

P2.2.08 Ширина обнаружения 
произвольно достигнутой 
частоты 1, %

000,0÷100,0 000,0 

P2.2.09 Произвольное достигаемое 
значение измерения 
частоты 2, Гц

000,00 ÷ максимальная частота 050,00 

P2.2.10 Ширина обнаружения 
произвольно достигнутой 
частоты 2, %

000,0÷100,0 000,0 

P2.2.11 Уровень измерения нуле-
вого тока, %

000,0÷300,0 (100,0 % номинальный 
ток соответствующего двигателя)

005,0 

P2.2.12 Время задержки изме-
рения нулевого тока, с

000,01÷600,00 000,10 

P2.2.13 Значение превышения 
тока, %

000,0: Не измеряется 
000,1÷300,0

200,0 

P2.2.14 Время задержки обнару-
жения превышения тока, с

000,00÷600,00 000,00 

P2.2.15 Измерение уровня тока 
1, %

000,0÷300,0 100,0 

P2.2.16 Ширина измерения уровня 
тока 1, %

000,0÷300,0 000,0 

P2.2.17 Измерение уровня тока 
2, %

000,0÷300,0 100,0 

P2.2.18 Измеряемая ширина 
уровня тока 2, %

000,0÷300,0 000,0 

P2.2.19 Нижний предел входа 
VF1, В

00,00÷P2.2.20 03.10 

P2.2.20 Верхний предел входа 
VF1, В

P2.2.19÷11,00 06.80 

P2.2.21 Значение установки темпе-
ратуры модуля,
°С

000÷100 075 

P2.2.22 Время сеанса работ, мин. 0000,0÷6500,0 0000,0 

Продолжение таблицы 18
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5.4 Группа Р4: ПИД и настройки связи

Таблица 19 – Параметры ПИД

Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

Группа P4.0: Группа ПИД

P4.0.00 Источник задания ПИД 0: Цифровой (Р4.0.01)
1: Задается потенциометром пульта 
2: Вход VF1
3: Вход VF2
5: Интерфейс
6: Ступенчатая скорость

00 

P4.0.01 Задание ПИД, % 000,0÷100,0 050,0 

P4.0.02 Источник обратной связи 
ПИД

0: Вход VF1
1: Вход VF2
2: VF1 – VF2
3: VF1 + VF2
5: Интерфейс
6: Макс. (VF1, VF2)
7: Мин. (VF1, VF2)
8: Переключение входом ступенчатой 
скорости между указанными выше 
параметрами

00 

P4.0.03 Направление ПИД 0: Прямое
1: Обратное

0 

P4.0.04 ПИД-диапазон обратной 
связи

00000÷65535 01000 

P4.0.05 Пропорциональное уси-
ление KP1

000,0÷100,0 020,0 

P4.0.06 Суммарное время интегри-
рования TI1, с

00,01÷10,00 02,00 

P4.0.07 Время дифференциро-
вания TD1, с

00,000÷10,000 00,000 

P4.0.08 Предел отклонения ПИД, % 000,0÷100,0 000,0 

P4.0.09 Время фильтрации ПИД, с 00,00÷60,00 00,00 

P4.0.10 Пропорциональное уси-
ление KP2

000,0÷100,0 020,0 

P4.0.11 Суммарное время интегри-
рования TI2, с

00,01÷10,00 02,00 

P4.0.12 Время дифференциро-
вания TD2, с

00,000÷10,000 00,000 

Р4.0.13 Переключение ПИД 0: Нет
1: Цифровой вход
2: По отклонению

0 

Р4.0.14 Переключение ПИД —
управление отклонением 
1, %

000,0÷Р4.0.15 020,0 
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

Р4.0.15 Переключение ПИД — 
управление отклонением 
2, %

Р4.0.15÷100,0 080,0 

Р4.0.16 Начальное значение 
ПИД, %

000,00÷100,0 000,0 

Р4.0.17 Время задержки началь-
ного значения ПИД, с

000,0÷650,0 000,0 

Р4.0.18 Потеря обратной связи 
ПИД

0,0 %: Не проверяется
0,1–100 %: Проверяется

000,0 

Р4.0.19 Время проверки потери 
обратной связи ПИД, с

0,0÷20,0 0,0 

Р4.0.18 Остановка ПИД 0: Выключено
1: Включено

0 

Группа P4.1: Настройка связи

Р4.1.00 Скорость передачи Единицы MODBUS 
0: 1200
1: 2400
2: 4800
3: 9600
4:19200
5: 38400
6: 57600

3 

Р4.1.01 Формат 0: 8-N-2
1: 8-E-1
2: 8-O-1
3: 8-N-1

0 

Р4.1.02 Адрес 000: 1-249 001 

Р4.1.03 Задержка, мс 00-20,0 02 

Р4.1.04 Таймаут связи 00,0: Отключено 
00,÷60,0

00,0 

Р4.1.05 Протокол передачи данных Единицы MODBUS: 
0: ASCII
1: RTU

1 

Р4.1.06 Передача по MODBUS 0: Есть ответ
1: Нет ответа

0 

Продолжение таблицы 19
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5.5 Группа Р5: Дисплей пульта управления

Таблица 20 – Параметры пульта управления

Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

Группа P5.0: Базовая группа

P5.0.00 Задание функций клавиши 
«Имп» пульта управления

0: Не действует
1: Прямое движение в толчковом 
режиме
2: Обратное движение в толчковом 
режиме
3: Переключение прямого и обрат-
ного вращения

1 

P5.0.01 Работа клавиши «СТОП» 0: Действует только в режиме работы 
на клавиатуре
1: Действует в любом режиме

1 

P5.0.02 Параметр 1 отображения 
LED

H.0001÷H.FFFF
Bit00: Рабочая частота (Гц) Bit01: 
Заданная частота (Гц) Bit02: 
Выходной ток (А)
Bit03: Выходное напряжение (В) 
Bit04: Напряжение на шине (В) Bit05: 
Выходной момент (%) 
Bit06: Выходная мощность (кВт)
Bit07: Состояние входов
Bit08: Состояние выходов 
Bit09: Напряжение VF1 (В) 
Bit10: Напряжение VF2 (В) 
Bit11: Отображаемое значение, 
определяемое пользователем
Bit12: Фактическое значение счета 
Bit13: Фактическое значение длины 
Bit14: Заданная ПИД
Bit15: Обратная связь ПИД

H.001F 
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

P5.0.03 Параметр 2 отображения 
LED

H.0000÷H.FFFF
Bit00: Частота импульса (0,01 кГц) 
Bit01: Скорость обратной связи (Гц)
Bit02: Этап PLC
Bit03: Напряжение перед корректи-
ровкой VF1 (В)
Bit04: Напряжение перед корректи-
ровкой VF2 (В)
Bit05: Линейная скорость
Bit06: Текущее время включения 
(мин)
Bit07: Текущее время работ (мин) 
Bit08: Оставшееся время функциони-
рования (мин)
Bit09: Частота источника А (Гц) Bit10: 
Частота источника В (Гц) Bit11: 
Заданное значение связи (Гц) 
Bit12: Частота импульсного входа (Гц)
Bit13: Скорость обратной связи 
кодировщика (об/мин)
Bit14: Фактическое значение 
расстояния
Bit15: Пользовательское резервное
значение наблюдения 1

H.0000 

P5.0.04 Время автоматического 
переключения параметров 
отображения LED, с

000,0: Не переключается
000,1÷100,0

000,0 

P5.0.05 Параметры отображения 
LED в останове

H.0001÷H.FFFF
Bit00: Заданная частота (Гц) 
Bit01: Напряжение шины (В) 
Bit02: Состояние входов 
Bit03: Состояние выходов Bit04: 
Напряжение VF1 (В) Bit05: Напря-
жение VF2 (В)
Bit06: Фактическое значение счета 
Bit07: Фактическое значение длины 
Bit08: Этап PLC
Bit09: Отображаемое значение, 
определенное пользователем Bit10: 
Задание ПИД
Bit11: Обратная связь ПИД
Bit12: Частота импульсного входа (Гц) 
Bit13: Пользовательское резервное 
значение наблюдения 1
Bit14: Резерв
Bit15: Резерв

H.0033 

P5.0.06 Отображение первой 
строки LCD во время 
функционирования

0000÷9399 9001 

Продолжение таблицы 20
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

P5.0.07 Отображение второй 
строки LCD во время 
функционирования

0000÷9399 9000 

P5.0.08 Отображение третьей 
строки LCD во время 
функционирования

0000÷9399 9002 

P5.0.09 Отображение четвертой 
строки LCD во время 
функционирования

0000÷9399 9003 

P5.0.10 Отображение первой 
строки LCD во время 
прекращения работы

0000÷9399 9001 

P5.0.11 Отображение второй 
строки LCD во время 
прекращения работы

0000÷9399 9000 

P5.0.12 Отображение третьей 
строки LCD во время 
прекращения работы

0000÷9399 9004 

P5.0.13 Отображение четвертой 
строки LCD во время 
прекращения работы

0000÷9399 0000 

P5.0.15 Коэффициент отобра-
жения, определяемого 
пользователем

0,0001÷6,5000 1,0000 

Продолжение таблицы 20
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

P5.0.16 Управляющее слово
отображения, определяе-
мого пользователем

Разряд единиц: Точка в дроби
отображения, определяемого поль-
зователем
0: Точка в дроби с 0 знаков
1: Точка в однозначной дроби
2: Точка в двузначной дроби
3: Точка в трехзначной дроби
Разряд десятков: Источник — зна-
чение отображения, определяемого 
пользователем
0: Определяется разрядом сотен
управляющего слова отображения,
определяемого пользователем
1: Определяется установленным
значением P5.0.15, 0,0000÷0,0099,
соответствует P9.0.00÷P9.0.99
группы P9
Разряд сотен: Выбор коэффици-
ента отображения, определяемого
пользователем
0: Коэффициентом отображения,
определяемого пользователем,
является P5.0.15
1: Коэффициентом отображения,
определяемого пользователем, явля-
ется результат вычисления 1
2: Коэффициентом отображения,
определяемого пользователем, явля-
ется результат вычисления 2
3: Коэффициентом отображения,
определяемого пользователем, явля-
ется результат вычисления 3
4: Коэффициентом отображения,
определяемого пользователем, явля-
ется результат вычисления 4

001 

Продолжение таблицы 20
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

P5.0.17 Выбор отображения
группы функциональных 
параметров

Разряд единиц:
0: Отображение только базовой 
группы
1: Отображаются меню всех уровней
Разряд десятков:
0: Группа Р7 не отображается
1: Отображается группа Р7
2: Сохранение
Разряд сотен:
0: Не отображается группа корректи-
рующих параметров
1: Отображается группа корректиру-
ющих параметров
Разряд тысяч:
0: Не отображается группа кодов
1: Отображается группа кодов
Разряд десятков тысяч: Сохранение

00011 

P5.0.18 Защита параметров 1: Нельзя изменить
2: Модель  
преобразователя HD/ND может 
изменяться

2 

P5.0.19 Установка значений пара-
метров по умолчанию

00: Не работает
01: Удаление записанной инфор-
мации
09: Восстановление заводских 
параметров. Не включает параметры 
двигателя, группу параметров кор-
ректирования, группу кодов
19: Восстановление заводских 
параметров. Не включает параметры 
электричества, группу кодов

000 

P5.0.20 Пользовательский пароль 00000÷65535 00000 

Группа P5.1: Дополнительная группа

P5.1.00 Суммарное время работы, 
ч

00000÷65000 

P5.1.01 Суммарное время вклю-
чения, ч

00000÷65000 

P5.1.02 Суммарное энергопотре-
бление

00000÷65000 

P5.1.03 Температура модуля,  °С 000÷100 

P5.1.04 Номер версии аппаратного 
обеспечения

180.00 

P5.1.05 Номер версии программ-
ного обеспечения

001.00 

P5.1.06 Нестандартные программы 0000÷9999 

 

Продолжение таблицы 20
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5.6 Группа Р6: Отображение неисправностей

Таблица 21 – Журнал неисправностей

Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

Группа P6.0: Группа отображения неисправностей

P6.0.00 Запись ошибки 1 
(последняя)

0: Нет неисправностей
1: Перегрузка по току с постоянной 
скоростью
2: Перегрузка по току с ускорением
3: Перегрузка по току с замедлением
4: Перенапряжение с постоянной
скоростью
5: Перенапряжение с ускорением
6: Перенапряжение с замедлением
7: Неисправность модуля
8: Недостаточное напряжение
9: Перегрузка преобразователя
частоты
10: Перегрузка двигателя
11: Обрыв входящей фазы
12: Обрыв выходящей фазы 
13: Внешние неисправности
14: Неполадки связи
15: Перерев преобразователя
частоты
16: Неисправность аппаратной части 
преобразователя частоты
17: Короткое замыкание двигателя
на землю
18: Ошибка распознавания
двигателя
19: Падение нагрузки двигателя
20: Потеря обратной связи ПИД
21: Неполадки, определенные
пользователем 1
22: Неполадки, определенные
пользователем 2
23: Достижение времени включения
24: Достижение времени функцио-
нирования
25: Неполадки энкодера
26: Неисправности считывания
параметров
27: Перегрев двигателя
28: Слишком большое отклонение
скорости
29: Превышение скорости двигателя
30: Ошибка начального положения 
31: Неисправности измерения тока 
32: Контактор
33: Ненормальное измерение тока 



P6.0.01 Запись ошибки 2 

P6.0.02 Запись ошибки 3 
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

34: Превышение времени скорост-
ного предельного тока
35: Двигатель переключения во 
время работы
36: Неисправен источник питания 
24 В
37: Неисправен источник питания 
для привода
38: Короткое замыкание на выходе
39: Зарезервировано
40: Неполадки буферного сопро-
тивления

P6.0.03 Частота при ошибке 1 

P6.0.04 Ток при ошибке 1 

P6.0.05 Напряжение на шине при 
ошибке 1



P6.0.06 Состояние входа при 
ошибке 1



P6.0.07 Состояние выхода при 
ошибке 1



P6.0.08 Состояние преобразова-
теля частоты при ошибке 1



P6.0.09 Время включения при 
ошибке 1



P6.0.10 Время работы при ошибке 
1



P6.0.11 Частота при ошибке 2 

P6.0.12 Ток при ошибке 2 

P6.0.13 Напряжение на шине при 
ошибке 2



P6.0.14 Состояние входа при 
ошибке 2



P6.0.15 Состояние выхода при 
ошибке 2



P6.0.16 Состояние преобразова-
теля частоты при ошибке 2



P6.0.17 Время включения при 
ошибке 2



P6.0.18 Время работы при ошибке 
2



P6.0.19 Частота при ошибке 3 

P6.0.20 Ток при ошибке 3 

P6.0.21 Напряжение на шине при 
ошибке 3



P6.0.22 Состояние входа клеммы 
при ошибке 3



Продолжение таблицы 21
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

P6.0.23 Состояние выхода клеммы 
при ошибке 3



P6.0.24 Состояние преобразова-
теля частоты при ошибке 3



P6.0.25 Время включения при 
ошибке 3



P6.0.26 Время работы при ошибке 3 

Группа P6.1: Группа управления защитой

P6.1.00 Защита от обрыва входной 
фазы

0: Запрещено
1: Разрешено

1 

P6.1.01 Защита от обрыва 
выходной фазы

0: Запрещено
1: Разрешено

1 

P6.1.02 Чувствительность защиты 
от опрокидывания  
при замедлении (перена-
пряжение)

0÷100 000 

P6.1.03 Напряжение защиты от 
опрокидывания при замед-
лении, %

120÷150 130 

P6.1.04 Чувствительность защиты 
от опрокидывания при 
ускорении (перегрузка 
по току)

0÷100 020 

P6.1.05 Ток защиты от опрокиды-
вания при разгоне, %

100÷200 150 

P6.1.06 Количество попыток авто-
перезапуска

0÷20 00 

P6.1.07 Интервал времени ожи-
дания автоперезапуска, с

0,1÷100,0 001,0 

P6.1.08 Выбор срабатывания
защиты от неисправно-
стей 1

0: Выбег
1: Прекращение работы согласно
режиму прекращения работы
2: Непрерывное функционирование
Разряд единиц: Перегрузка
двигателя
Разряд десятков: Обрыв входной
фазы
Разряд сотен: Обрыв выходной фазы
Разряд тысяч: Внешние неисправ-
ности
Разряд десятков тысяч: Неполадки
связи

00000 

Продолжение таблицы 21
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

P6.1.09 Выбор срабатывания
защиты от неисправно-
стей 2

0: Выбег
1: Прекращение работы согласно
режиму прекращения работы
2: Непрерывное функционирование
Разряд единиц: Падение нагрузки
двигателя
Разряд десятков: Потеря обратной
связи
Разряд сотен: Неисправности,
заданные пользователем 1
Разряд сотен: Неисправности,
заданные пользователем 2
Разряд десятков тысяч: Достижение 
времени подачи тока

00000 

P6.1.10 Выбор срабатывания
защиты от неисправно-
стей 3

Разряд единиц: Достижение времени 
работы
0: Выбег
1: Прекращение работы согласно
режиму прекращения работы
2: Непрерывное функционирование
Разряд десятков: Неполадки
энкодера
0: Произвольное прекращение 
работы
Разряд сотен: Неисправности считы-
вания параметров
0: Выбег
1: Прекращение работы согласно
режиму прекращения работы
Разряд тысяч: Перегрев двигателя
0: Выбег
1: Прекращение работы согласно
режиму прекращения работы
2: Непрерывное функционирование
Разряд десятков тысяч: Неисправ-
ности источника питания 24 В
0: Выбег
1: Прекращение работы согласно
режиму прекращения работы

00000 

Продолжение таблицы 21
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

P6.1.11 Выбор срабатывания 
защиты от неисправно-
стей 4

0: Выбег
1: Прекращение работы согласно 
режиму прекращения работы
2: Непрерывное функционирование
Разряд единиц: Слишком большое 
отклонение скорости
Разряд десятков: Превышение 
скорости двигателя
Разряд сотен: Ошибка начального 
положения
Разряд тысяч: Сохранение
Разряд десятков тысяч: Сохранение

00000 

P6.1.12 Выбор частоты непрерыв-
ного функционирования 
при неисправностях

0: Текущая частота
1: Заданная частота
2: Верхний предел частоты 
3: Нижний предел частоты 
4: Запасная частота

0 

P6.1.13 Запасная частота, % 000,0÷100,0 100,0 

P6.1.14 Действие при мгновенном 
прерывании

0: Не действует
1: Замедление
2: Замедленное до остановки

0 

P6.1.15 Время восстановления 
напряжения, с

000,00÷100,00 000,50 

P6.1.16 Напряжение восстанов-
ления напряжения, %

60,0÷100,0 (стандартное напря-
жение шины)

080,0 

P6.1.17 Напряжение оценки 
восстановления, %

80,0÷100,0 (стандартное напря-
жение шины)

090,0 

P6.1.18 Защита от падения 
нагрузки

0: Отключено
1: Включено

0 

P6.1.19 Уровень измерения 
падения нагрузки, %

000,0÷100,0 010,0 

P6.1.20 Время проверки падения 
нагрузки, с

00,0÷60,0 01,0 

P6.1.21 Измерение превышения 
скорости, %

00,0÷50,0 20,0 

P6.1.22 Время измерения превы-
шения скорости, с

00,0: Не измеряется
00,1÷60,0

01,0 

P6.1.23 Отклонение превышения 
скорости, %

00,0÷50,0 20,0 

P6.1.24 Время измерения 
отклонения превышения 
скорости, с

00,0: Не измеряется
00,1÷60,0

05,0 

P6.1.25 Действие выходов при 
автоперезапуске

0: Не срабатывает
1: Срабатывает

0 

P6.1.26 Чувствительность защиты 
обрыва входной фазы

01÷10 (чем меньше, тем чувстви-
тельнее)

05 

Продолжение таблицы 21
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5.7 Группа Р7: Функции пользователя

Таблица 22 – Функции пользователя

Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

Группа P7.0: Базовая группа

P7.0.00 Пользовательская функция 
0

U0.0.01 U0.001 

P7.0.01 Пользовательская функция 
1

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.002 

P7.0.02 Пользовательская функция 
2

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.003 

P7.0.03 Пользовательская функция 
3

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.007 

P7.0.04 Пользовательская функция 
4

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.008 

P7.0.05 Пользовательская функция 
5

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.017 

P7.0.06 Пользовательская функция 
6

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.018 

P7.0.07 Пользовательская функция 
7

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 

P7.0.08 Пользовательская функция 
8

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 

P7.0.09 Пользовательская функция 
9

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 

P7.0.10 Пользовательская функция 
10

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 

P7.0.11 Пользовательская функция 
11

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 

P7.0.12 Пользовательская функция 
12

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 

P7.0.13 Пользовательская функция 
13

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 

P7.0.14 Пользовательская функция 
14

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 

P7.0.15 Пользовательская функция 
15

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 

P7.0.16 Пользовательская функция 
16

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 

P7.0.17 Пользовательская функция 
17

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 

P7.0.18 Пользовательская функция 
18

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 

P7.0.19 Пользовательская функция 
19

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 

P7.0.20 Пользовательская функция 
20

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 
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Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

P7.0.21 Пользовательская функция 
21

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 

P7.0.22 Пользовательская функция 
22

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 

P7.0.23 Пользовательская функция 
23

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 

P7.0.24 Пользовательская функция 
24

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 

P7.0.25 Пользовательская функция 
25

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 

P7.0.26 Пользовательская функция 
26

U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.000 

5.8 Группа Р8: Функции производителя

Таблица 23 – Функции производителя

Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

Группа P8.0: Группа функций производителя

P8.0.00 Пароль производителя 00000÷65535 00000 

Группа P8.1: Группа параметров калибровки

P8.1.00 Точки калибровки напряжения 1 
потенциометра, В

00,00÷P8.1,02 00,00 

P8.1.01 Значение точки калибровки 1, % –100,0÷100,0 000,0 

P8.1.02 Точки калибровки напряжения 2 
потенциометра, В

P8.1.00÷10,00 10,00 

P8.1.03 Значение точки калибровки 2, % –100,0÷100,0 100,0 

P8.1.04 Время фильтрации потенциометра, с 00,00÷10,00 00,10 

P8.1,05 VF1, текущее напряжение 1, В 0,500÷4,000 2,000 

P8.1.06 VF1, отображаемое напряжение 1, В 0,500÷4,000 2,000 

P8.1.07 VF1, текущее напряжение 2, В 6,000÷9,999 8,000 

P8.1.08 VF1, отображаемое напряжение 2, В 6,000÷9,999 8,000 

P8.1.09 VF2, текущее напряжение 1, В 0,500÷4,000 2,000 

P8.1.10 VF2, отображаемое напряжение 1, В 0,500÷4,000 2,000 

P8.1.11 VF2, текущее напряжение 2, В 6,000÷9,999 8,000 

P8.1.12 VF2, отображаемое напряжение 2, В 6,000÷9,999 8,000 

P8.1.13 FM1, целевое напряжение 1, В 0,500÷4,000 2,000 

P8.1.14 FM1, текущее напряжение 1, В 0,500÷4,000 2,000 

P8.1.15 FM1, целевое напряжение 2, В 6,000÷9,999 8,000 

P8.1.16 FM1, текущее напряжение 2, В 6,000÷9,999 8,000 

Продолжение таблицы 22
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5.9 Группа Р9: Мониторинг состояния

Таблица 24 – Параметры мониторинга

Параметр Название Описание параметра По умолчанию Предел 
изменений

Группа P9.0: Параметры базового мониторинга

P9.0.00 Рабочая частота 

P9.0.01 Заданная частота 

P9.0.02 Выходной ток 

P9.0.03 Выходное напряжение 

P9.0.04 Напряжение шины ЦПТ 

P9.0.05 Выходной момент 

P9.0.07 Состояние входа 

P9.0.08 Состояние выхода 

P9.0.09 Напряжение VF1 

P9.0.10 Напряжение VF2 

P9.0.11 Отображаемое значение, определяемое 
пользователем



P9.0.12 Фактическое значение счета 

P9.0.13 Фактическое значение длины 

P9.0.14 Заданная ПИД 

P9.0.15 Обратная связь ПИД 

P9.0.17 Скорость обратной связи 

P9.0.18 Этап PLC 

P9.0.19 Напряжение перед корректировкой VF1 

P9.0.20 Напряжение перед корректировкой VF2 

P9.0.21 Линейная скорость 

P9.0.22 Текущее время включения 

P9.0.23 Текущее время работы 

P9.0.24 Оставшееся время работы 

P9.0.25 Частота источника A 

P9.0.26 Частота источника B 

P9.0.27 Заданное значение связи 

P9.0.50 Пользовательское резервное значение 
мониторинга 1



P9.0.51 Пользовательское резервное значение 
мониторинга 2



P9.0.52 Пользовательское резервное значение 
мониторинга 3



P9.0.53 Пользовательское резервное значение 
мониторинга 4



P9.0.54 Пользовательское резервное значение 
мониторинга 5


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Глава 6    Описание параметров

6.1 Основные функции группы

6.1.1 Группа P0.0: Базовая группа

Таблица 25 – Тип преобразователя частоты

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.0.00 Тип преобразователя 
частоты

1: Тип HD (постоянный момент) 
2: Тип ND (вентилятор, насос)

Модель  
преобразователя

Данный параметр предоставляется пользователям для проверки заводской модели 
преобразователя частоты. Как правило, пользователям запрещено выполнять изме-
нения. В случае их необходимости необходимо изменить параметр Р5.0.18 на 2.

1: Тип HD — используется для нагрузки постоянного момента

2: Тип ND — используется для нагрузки вентилятора, водяного насоса

Таблица 26 – Режим отображения

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.0.01 Режим отображения 0: Базовый режим (приставка «Р»)
1: Пользовательский режим (приставка «U») 
2: Режим калибровки (приставка «С»)

0

Данный параметр используется для определения режима отображения, выбираемого 
преобразователем частоты.

0: Базовый режим (приставка «Р»)

Какие конкретно параметры будут отображаться у преобразователя частоты, опреде-
ляется параметром Р5.0.17 (подробнее см. пояснения к параметру Р5.0.17).

1: Пользовательский режим (приставка «U»)

Отображаются только заданные параметры пользовательских функций. Какие конкретно 
параметры будут отображаться у преобразователя частоты, определяется параметром 
Р7.0 (подробнее см. пояснения к параметру Р7.0). Приставка параметра в это время «U».

2: Режим калибровки (приставка «С»)

Отображаются только измененные параметры (когда значение параметра в параме-
тре отличается от заводского значения, такой параметр считается измененным). При-
ставка параметра в это время «С».

ВНИМАНИЕ Независимо от приставки параметра «Р», «U» или «С», значения их относи-
тельных параметров одинаковые. Они нужны только для разграничения 
режимов отображения. Например, U0.0.01 пользовательского режима 
является Р0.0.01 базового режима.

Глава 6 Описание параметров
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Таблица 27 – Метод управления

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.0.02 Метод управления 0: V/F
1: Векторное управление разомкнутого контура

1

0: V/F

Используется в условиях невысоких требований к нагрузке или в случаях привода 
нескольких двигателей одним преобразователем частоты.

1: Векторное управление разомкнутого контура

Используется в обычных случаях управления с высокими характеристиками, когда 
преобразователь управляет одним двигателем.

ВНИМАНИЕ Если выбирается режим векторного управления, необходимо установить 
номинальную мощность двигателя (Р0.0.14). Лучше всего сначала произве-
сти настройку двигателя. Только при наличии верных параметров двигателя 
возможна реализация преимуществ режима векторного управления.

Таблица 28 – Источник команды «ПУСК»

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.0.03 Источник команды 
«ПУСК»

0: Управление с пульта управления 
1: Входы платы управления
2: Интерфейс (MODBUS)

0

0: Управление с пульта управления

Запуск, остановка, переключение прямого и обратного вращения преобразователя 
частоты управляются с помощью клавиш «ПУСК», «СТОП» и «Имп.», расположенных на 
пульте управления.

1: Входы платы управления

Прямое вращение, обратное вращение и останов управляются с помощью цифровых 
входов.

2: Интерфейс

Прямое вращение, обратное вращение, останов, толчковый режим и сброс управля-
ются с помощью протокола MODBUS.
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Таблица 29 – Выбор источника частоты

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.0.04 Выбор источника 
частоты А

0: Задается с пульта управления (не сохраняется 
при отключении питания)
1: Задается с пульта управления (сохраняется 
при отключении питания)
2: Задается с потенциометра пульта
 3: Вход VF1
4: Вход VF2
6: Ступенчатая скорость
7: Упрощенный PLC
8: ПИД
9: Интерфейс

02

0: Задается с пульта управления (сбой питания не сохраняется в памяти)

Начальное значение заданной частоты является значением, установленным параме-
тром P0.0.05, которое может изменяться при помощи кнопок ▲, ▼ клавиатуры или 
клемм «БОЛЬШЕ/МЕНЬШЕ». Сохранение данного изменения после остановки уста-
новлено при помощи P0.1.05 (выбор памяти остановки по частоте, заданной при 
помощи клавиатуры). При повторном включении преобразователя частоты после 
пропадания напряжения заданная частота восстанавливается до установленного 
значения P0.0.05.

1: Задание при помощи клавиатуры (память при пропадании напряжения)

Начальное значение заданной частоты является значением, установленным параме-
тром P0.0.05, которое может изменяться при помощи кнопок ▲, ▼ клавиатуры или 
клемм «БОЛЬШЕ/МЕНЬШЕ». Сохранение данного изменения после остановки уста-
новлено при помощи P0.1.05 (выбор памяти остановки по частоте, заданной при 
помощи клавиатуры). При повторном включении преобразователя частоты после 
пропадания напряжения заданная частота является частотой, заданной в момент 
пропадания напряжения. При помощи кнопок на клавиатуре ▲, ▼ или клемм 
«БОЛЬШЕ/МЕНЬШЕ» сохраняется изменяемая величина.

2: Задается с потенциометра пульта

Заданная частота задается потенциометром, расположенным на пульте управления. 
С помощью параметров Р8.1.00÷Р8.1.04 можно регулировать влияние нулевого сме-
щения и ослабление напряжения, вызванные слишком длинной линией подключения 
пульта.

3: Вход VF1

4: Вход VF2

Частота задается с помощью аналогового входа. Входы VF1 и VF2 могут работать по 
сигналу 0÷10 В и по токовому сигналу 0/4÷20 мА. Кривые работы входов пользова-
тель может выбрать с помощью параметров Р2.0.13÷Р2.0.22. Кривые 3 и 4 являются 
произвольными с двумя точками перегиба. Установка точек перегиба происходит в 
параметрах Р2.1.04÷Р2.1.19. При помощи параметров Р8.1.05÷Р8.1.12 можно регу-
лировать отклонение напряжения входов.
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6: Ступенчатая скорость

Заданная частота задается различными комбинациями состояний клемм многосту-
пенчатой команды. В преобразователе частоты серии А150 могут быть активированы 
4 входа многоступенчатых команд (функции цифровых входов 9÷12, подробнее см. 
пояснения к функциям входов многоступенчатых команд Р2.0.00÷Р2.0.09).

7: Задается упрощенным PLC

Заданная частота задается функциями упрощенного PLC. Рабочая частота преобразо-
вателя частоты может переключаться между командами произвольной частоты 1÷16. 
Время удержания команд источника и частоты всех команд частоты и время ускоре-
ния и замедления могут устанавливаться с помощью параметров Р3.0.03÷Р3.0.50.

8: ПИД

Частота задается встроенным ПИД-регулятором. Для корректной работы ПИД необхо-
димо настроить параметры Р4.0.00÷Р4.0.20.

9: Интерфейс

Частота задается с помощью протокола связи (подробнее см. в главе 8).

Таблица 30 – Задание частоты

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.0.05 Задание частоты с пульта 
управления

000,00 ÷ максимальная частота 050,00

Когда параметры Р0.0.04 или Р0.1.01 задаются как 0 или 1, начальное значение 
заданной частоты настраивается данными параметрами.

 

Таблица 31 – Направление хода

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.0.06 Направление хода 0: Прямое
1: Обратное
2: Определяется цифровым входом

0

ВНИМАНИЕ При восстановлении заводских параметров направление хода двигателя 
может быть восстановлено до первоначального состояния. Строго запре-
щается изменение направления хода на отрегулированных системах.

Таблица 32 – Максимальная частота

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.0.07 Максимальная частота, Гц 050.00÷320.00 050,00

Максимальной частотой является допустимая максимальная частота преобразова-
теля частоты.

ВНИМАНИЕ При изменении данного установленного значения могут возникнуть изме-
нения данных опорной отметки, являющейся значением, заданным с помо-
щью данного функционального кода.
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Таблица 33 – Пределы частот

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.0.08 Верхний предел частоты Частота нижнего предела ÷ максимальная 
частота

050,00

P0.0.09 Нижний предел частоты 000,00 ÷ частота верхнего предела 000,00

Верхний предел частоты — это допустимая рабочая максимальная частота, установ-
ленная пользователем. Когда Р0.1.03 = 0, установленное значение параметра 
Р0.0.08 определяет допустимую рабочую максимальную частоту преобразователя 
частоты.

Нижний предел частоты — это допустимая рабочая минимальная частота, заданная 
пользователем.

Соотношение максимальной частоты, частоты верхнего предела и частоты нижнего 
предела приведено на рисунке 24.
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Рисунок 24 – Пределы частоты

Таблица 34 – Работа на нижнем пределе частоты

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.0.10 Работа с нижним пределом 
частоты

0: Работа с частотой нижнего предела 
1: Останов
2: Работа на нулевой скорости

0

0: Работа с частотой нижнего предела

Когда заданная частота ниже частоты нижнего предела (заданное значение Р0.0.09), 
преобразователь работает с частотой нижнего предела.

1: Останов

Когда заданная частота ниже частоты нижнего предела, преобразователь частоты 
прекращает работу.

2: Работа на нулевой скорости

Когда заданная частота ниже частоты нижнего предела, преобразователь частоты 
работает с частотой 0 Гц.
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ВНИМАНИЕ При работе с частотой 0 Гц преобразователь частоты может иметь напряже-
ние на выходе. При эксплуатации нужно уделять этому особое внимание. 
Если требуется отсутствие выходного напряжения при работе преобразова-
теля частоты на 0 Гц, допускается установить параметры P0.0.09 = 000.05, 
P3.2.00 = 00002, P3.2.07 = 3714.

Таблица 35 – Время ускорения и замедления

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.0.11 Время ускорения, с 0000,1÷6500,0 Модель  
преобразователя

P0.0.12 Время замедления, с 0000,1÷6500,0 Модель  
преобразователя

Время ускорения — это время, необходимое частотному преобразователю для уско-
рения двигателя с нулевой частоты до заданной частоты согласно времени ускорения 
(задается параметром Р0.1.07).

Время замедления — это время, необходимое частотному преобразователю для 
замедления двигателя с заданной частоты согласно времени замедления до нулевой 
частоты.

Выходная
частота

Эталонная частота
времени ускорения

и замедления
Заданная частота

Время

Фактическое время
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разгона
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Рисунок 25 – Время ускорения и замедления

Таблица 36 – Тип двигателя

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.0.13 Тип двигателя 0: Обычный двигатель
1: АДЧР

0

Данный параметр используется для установки типа двигателя.
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0: Обычный двигатель

Поскольку при медленной работе обычного двигателя охлаждение ухудшается, соот-
ветствующее значение защиты от перегрева должно регулироваться надлежащим 
образом. При снижении частоты ниже 30 Гц уменьшается порог срабатывания 
защиты.

1: АДЧР

Для специального электродвигателя с преобразователем частоты применяется при-
нудительное воздушное охлаждение. На охлаждение не влияет скорость вращения 
двигателя.

 

Таблица 37 – Параметры двигателя

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.0.14 Номинальная мощность 
двигателя, кВт

0000,1÷15 Модель  
преобразователя

P0.0.15 Номинальная частота 
двигателя

000,01 ÷ максимальная частота 050,00

P0.0.16 Номинальное напряжение 
двигателя, В

0001÷2000 Модель  
преобразователя

P0.0.17 Номинальный ток двига-
теля, А

000,01÷655,35 (мощность преобразователя 
частоты < 75 кВт)
0000,1÷6553.5 (мощность преобразователя
частоты ≥ 75 кВт)

Модель  
преобразователя

P0.0.18 Номинальная скорость вра-
щения двигателя, об/мин

00001÷65535 Модель  
преобразователя

P0.0.19 Сопротивление обмотки 
статора асинхронного 
двигателя, Ом

00,001÷65,535 (мощность преобразователя 
частоты < 75 кВт)
0,0001÷6,5535 (мощность
преобразователя частоты ≥ 75 кВт)

Модель  
преобразователя

P0.0.20 Сопротивление обмотки 
ротора асинхронного 
двигателя, Ом

00,001÷65,535 (мощность преобразователя 
частоты < 75 кВт)
0,0001÷6,5535 (мощность
преобразователя частоты ≥ 75 кВт)

Модель  
преобразователя

P0.0.21 Индукция рассеяния асин-
хронного двигателя, мГн

000,01÷655,35 (мощность преобразователя 
частоты < 75 кВт)
00,001÷65,535 (мощность преобразователя
частоты ≥ 75 кВт)

Модель  
преобразователя

P0.0.22 Взаимоиндукция асинхрон-
ного двигателя, мГн

0000,1÷6553,5 (мощность преобразователя 
частоты < 75 кВт)
000,01÷655,35 (мощность преобразователя
частоты ≥ 75 кВт)

Модель  
преобразователя

P0.0.23 Ток холостого хода асин-
хронного двигателя, А

000,01 ÷ номинальный ток двигателя (мощ-
ность преобразователя частоты < 75 кВт) 
0000,1 ÷ номинальный ток двигателя (мощ-
ность преобразователя частоты ≥ 75 кВт)

Модель  
преобразователя

Параметры Р0.0.14÷Р0.0.23 являются параметрами, присущими асинхронному дви-
гателю переменного тока. Независимо от того, используется управление V/F или век-
торное управление, имеются определенные требования к параметрам двигателя, 
особенно при векторном управлении. Требуемое значение Р0.0.19÷Р0.0.23 обяза-
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тельно должно быть очень близким к номинальным параметрам двигателя. Чем точ-
нее значение параметра, тем лучше характеристики векторного управления. Поэтому 
при его применении настройку двигателя лучше всего осуществлять с помощью пара-
метра Р0.0.24. Если нет возможности провести настройку двигателя, можно исполь-
зовать данные производителя двигателя.

Таблица 38 – Настройка двигателя

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.0.24 Настройка двигателя 0: Отключено
1: Стационарная настройка
2: Полное распознавание

00

 

6.1.2 Группа P0.1: Дополнительные параметры

Таблица 39 – Выбор источника частоты

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.1.00 Выбор источника частоты 0: Источник частоты А 
1: Источник частоты В 
2: Частота А + В
3: Частота А – В
4: Максимальное значение А, В 5: Мини-
мальное значение А, В
 6: Резервный источник частоты 1
7: Резервный источник частоты 2
8: Вход переключает между вышеперечислен-
ными 8 опциями

0

0: Источник частоты А

Заданная частота задается источником частоты А (Р0.0.04).

1: Источник частоты В

Заданная частота задается источником частоты В (Р0.1.01).

2: Источник частоты A + B

Заданная частота задается частотой A + B.

3: Источник частоты A – B

Заданная частота задается частотой A – B. Если частота A – B имеет отрицательное 
значение, то преобразователь частоты работает в обратном направлении.

4: Максимальное значение A и B

Заданная частота определяется максимальным значением между двумя источниками 
частоты А и В.

5: Минимальное значение A и B

Заданная частота определяется минимальным значением между двумя источниками 
частоты А и В.
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6: Резервный источник частоты 1

7: Резервный источник частоты 2

Резервный источник частоты 1 и резервный источник частоты 2 являются источни-
ками частоты, резервированными на заводе и используемыми в будущем в особых 
ситуациях. Как правило, пользователю не нужно разбираться в этом.

8: Вход переключает между вышеперечисленными 8 опциями

Заданная частота переключается между вышеприведенными 8 источниками частоты 
при различной комбинации состояний входов выбора источника частоты. Для преоб-
разователей частоты серии А150 можно установить 3 цифровых входа выбора источ-
ника частоты (функции цифровых входов 18÷20, подробные сведения см. в описании 
к функциям цифровых входов выбора источника частоты Р2.0.00÷Р2.0.09).

 

Таблица 40 – Выбор источника частоты В

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.1.01 Выбор источника частоты В 0: Задается с пульта управления (не сохраня-
ется при отключении питания)
1: Задается с пульта управления (сохраняется 
при отключении питания)
2: Задается с потенциометра пульта 
3: Вход VF1
4: Вход VF2
6: Ступенчатая скорость
7: Упрощенный PLC
8: ПИД
9: Интерфейс

00

Данный параметр одинаковый с функцией «Выбор источника частоты А» (Р0.0.04). 
Если необходимо его применение, то для его установки следует для справки восполь-
зоваться информацией о способе установки параметра Р0.0.04.

Таблица 41 – Величина источника частоты В

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.1.02 При совмещении регулиру-
ющая величина источника 
частоты В, %

000÷150 100

Когда заданная частота преобразователя частоты задается частотой А + В или А – В, 
по умолчанию А является основным заданием, В — вспомогательным. Данный пара-
метр определяет размер степени регулирования источника частоты В, соответствую-
щий процентному соотношению пределов частоты источника В (задается параметром 
Р0.2.01).

Когда P0.2.01 = 0, выполняется регулирование частоты источника частоты В относи-
тельно максимальной частоты.

Когда P0.2.01 = 1, выполняется регулирование частоты источника частоты В относи-
тельно частоты источника А.
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Таблица 42 – Источник верхнего предела

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.1.03 Источник верхнего предела 
частоты

0: Цифровой (Р0.0.08)
1: Вход VF1
2: Вход VF2
3: Ступенчатая скорость 
5: Интерфейс

0

Данный параметр определяет источник верхнего предела частоты преобразователя 
частоты.

0: Цифровой (P0.0.08)

Верхний предел частоты определяется значением, заданным параметром Р0.0.08.

1: Вход VF1

2: Вход VF2

Верхний предел задается аналоговым входом.

3: Задается входом ступенчатой скорости

Верхний предел частоты задается различными комбинациями состояний входов сту-
пенчатой скорости. В преобразователе частоты серии А150 могут быть настроены 4 
цифровых входа для ступенчатых скоростей (функции клемм 9÷12, подробнее см. 
пояснения к функциям входов ступенчатых скоростей Р2.0.00÷Р2.0.09).

5: Интерфейс

Верхний предел частоты задается с помощью протокола связи (подробнее см. в главе 8).

ВНИМАНИЕ Верхний предел частоты не может быть задан отрицательным значением. 
Если значение отрицательное, то верхний предел частоты недействителен.

Таблица 43 – Сдвиг частоты верхнего предела

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.1.04 Сдвиг частоты верхнего 
предела

000,00 ÷ максимальная частота 000,00

Установленное значение данного параметра является величиной сдвига частоты 
верхнего предела. Данная величина сдвига совмещается со значениями частоты 
верхнего предела, заданными параметром Р0.1.03, являясь конечным заданным 
значением верхнего предела.
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Таблица 44 – Сохранение частоты

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.1.05 Сохранение частоты, 
заданной с пульта при 
отключении

0: Не сохраняет в памяти 
1: Сохраняет в памяти

0

0: Не сохраняет в памяти

После выключения преобразователя заданная частота будет равняться значению, 
установленному в параметре Р0.0.05. Корректировка частоты, выполняемая с помо-
щью клавиш ▲ и ▼ клавиатуры или входами «БОЛЬШЕ/МЕНЬШЕ», удаляется.

1: Сохраняет в памяти

После прекращения работы преобразователя частоты заданной частотой является 
частота, заданная перед прекращением работы. Корректировка частоты выполняется 
с помощью клавиш ▲ и ▼ клавиатуры или клеммами «БОЛЬШЕ/МЕНЬШЕ».

ВНИМАНИЕ Данная функция действует только для источника частоты, задаваемого  
с клавиатуры.

Таблица 45 – Принцип заданной частоты

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.1.06 Основной принцип частоты, 
заданной с пульта управ-
ления

0: Рабочая частота
1: Заданная частота

0

Параметр определяет, какое значение меняют клавиши▲ и ▼ пульта управления или 
входы «БОЛЬШЕ/МЕНЬШЕ».

Увеличение и уменьшение частоты осуществляется на базе рабочей или заданной 
частоты.

0: Рабочая частота

Регулирование выполняется на базе рабочей частоты.

1: Заданная частота

Регулирование выполняется на базе заданной частоты.

Разница между двумя настройками ясно проявляется, когда преобразователь 
частоты находится в процессе ускорения и замедления, т. е. если рабочая частота 
преобразователя частоты отличается от заданной.

ВНИМАНИЕ Данная функция действует только для источника частоты, задаваемого  
с клавиатуры.

Таблица 46 – Стандартная частота

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.1.07 Стандартная частота  
во время ускорения и 
замедления

0: Максимальная частота
1: Заданная частота
2: 100 Гц

0
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0: Максимальная частота

Время ускорения и замедления является временем между частотой 0 Гц и максималь-
ной частотой. В течение этого времени период ускорения и замедления может изме-
няться вместе с изменениями максимальной частоты.

1: Заданная частота

Время ускорения и замедления является временем между частотой 0 Гц и заданной 
частотой. В течение этого времени период ускорения и замедления может изме-
няться вместе с изменениями заданной частоты.

2: 100 Гц

Время ускорения и замедления является временем между частотой 0 и 100 Гц.

В течение этого времени период ускорения и замедления является фиксированным 
значением.

ВНИМАНИЕ Время ускорения и замедления при толчковом режиме также управляется им. 

Таблица 47 – Настройка толчкового режима

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.1.08 Частота толчкового режима, Гц 000,00 ÷ максимальная частота 002,00

P0.1.09 Время ускорения  
при толчковом режиме, с

0000,0÷6500,0 0020,0

P0.1.10 Время замедления  
при толчковом режиме, с

0000,0÷6500,0 0020,0

Вышеприведенные параметры определяют заданную частоту и время ускорения и 
замедления при толчковом режиме преобразователя частоты.

Таблица 48 – Время ускорения и замедления

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.1.11 Время ускорения 2, с 0000,0÷6500,0 Модель  
преобразователя

P0.1.12 Время замедления 2, с 0000,0÷6500,0 Модель  
преобразователя

P0.1.13 Время ускорения 3, с 0000,0÷6500,0 Модель  
преобразователя

P0.1.14 Время замедления 3, с 0000,0÷6500,0 Модель  
преобразователя

P0.1.15 Время ускорения 4, с 0000,0÷6500,0 Модель  
преобразователя

P0.1.16 Время замедления 4, с 0000,0÷6500,0 Модель  
преобразователя

Вышеприведенный параметр одинаковый с определением Р0.0.11 и Р 0.0.12. Более 
подробную информацию см. в пояснениях к Р0.0.11 и Р0.0.12.

В преобразователе частоты серии А150 предусмотрены всего 4 группы времени пря-
молинейного ускорения и замедления. С помощью различных комбинированных 
состояний цифровых входов выбора времени ускорения и замедления можно пере-
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ключаться между 4 группами времени прямолинейного ускорения и замедления. В 
преобразователе частоты серии А150 могут быть установлены 2 входа выбора вре-
мени ускорения и замедления (функции входов 16÷17, более подробную информа-
цию см. в пояснениях к функциям цифровых входов выбора времени ускорения и 
замедления, параметры Р2.0.00÷Р2.0.09).

Таблица 49 – Частота переключения

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.1.17 Частота переключения между 
временем ускорения 1 и временем 
ускорения 2, Гц

000,00 ÷ максимальная частота 000,00

P0.1.18 Частота переключения между 
временем замедления 1 и временем 
замедления 2, Гц

000,00 ÷ максимальная частота 000,00

Вышеприведенные параметры используются для установки частоты точек переклю-
чения времени 1 ускорения и замедления и времени 2 ускорения и замедления.

Когда рабочая частота преобразователя частоты меньше установленных значений 
этих двух параметров, используется время 2 ускорения и замедления. В противном 
случае используется время 1 ускорения и замедления.

ВНИМАНИЕ При использовании данной функции время 1 ускорения и замедления и 
время 2 ускорения и замедления не могут быть установлены на 0.

Таблица 50 – Режим ускорения и замедления

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.1.19 Режим ускорения и замед-
ления

0: прямая
1: S-кривая 1
2: S-кривая 2

0

0: Прямолинейный разгон и замедление

Выходная частота согласно прямой линии соразмерно увеличивается или уменьша-
ется. В преобразователях частоты серии А150 предусмотрены 4 группы времени пря-
молинейного ускорения и замедления: Р0.0.11 и Р0.0.12, Р0.1.11 и Р0.1.12, Р0.1.13 
и Р0.1.14, Р0.1.15 и Р0.1.16.

Переключение выбора может осуществляться с помощью различных состояний циф-
ровых входов выбора времени ускорения и замедления.

1: S-кривая 1

Выходная частота согласно S-кривой 1 соразмерно увеличивается или уменьшается. 
S-кривая 1 используется при необходимости ровного пуска или останова. Параметры 
Р0.1.20 и Р0.1.21 по отдельности определяют соотношение времени участка начала и 
окончания S-кривой 1.

2: S-кривая 2

На S-кривой 2 номинальная частота двигателя является точкой перегиба S-кривой, 
как изображено на рисунке. Как правило, для использования в зонах высокой скоро-
сти, превышающей номинальную частоту, необходимы условия быстродействия уско-
рения и замедления. 
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Выходная
частота

Установленная частота

Номинальная частота

Время
работы

Фактическое время
разгона

Установленное время
разгона

ТТ

Рисунок 26 – S-кривая ускорения и замедления

Таблица 51 – S-кривая

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.1.20 Отношение начального участка S-кривой, % 000,0÷100,0 030,0

P0.1.21 Отношение конечного участка S-кривой, % 000,0÷100,0 030,0

Параметры Р0.1.20 и Р0.1.21 по отдельности определяют соотношение времени 
начального участка и конечного участка S-кривой. Эти два параметра должны удов-
летворять условию: P0.1.20 + P0.1.21 ≤ 100,0 %. Пояснения — на рисунке 27.

Т2Т1Т2Т1

Выходная
частота

Время
работы

Установленная
 частота

 

Рисунок 27 – Соотношение S-кривых

Т1 является значением, установленным параметром Р0.1.20. В данный промежуток 
времени значение выходной частоты постепенно увеличивается с нуля.

Т2 является значением, установленным параметром Р0.1.21. В данный промежуток 
времени значение выходной частоты постепенно уменьшается с большего значения 
до нуля. В период между Т1 и Т2 коэффициент касательной изменений выходной 
мощности сохраняется неизменным.
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Таблица 52 – Скачкообразная частота

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.1.22 Скачкообразная частота 1, Гц 000,00 ÷ максимальная частота 000,00

P0.1.23 Скачкообразная частота 2, Гц 000,00 ÷ максимальная частота 000,00

P0.1.24 Предел скачковой частоты, Гц 000,00 ÷ максимальная частота 000,00

Функцией скачкообразной частоты является исключение частоты резонанса двига-
теля и нагрузки двигателя. В преобразователях серии А150 могут быть предусмо-
трены 2 точки скачкообразной частоты. После настройки этой функции 
преобразователь будет автоматически исключать частоту резонанса при работе.

Выходная
частота

Заданная
частота 

Предел скачка 2

Предел скачка1

Предел скачка1

Предел скачка 2

Рисунок 28 – Скачкообразные частоты

Таблица 53 – Преимущество толчкового режима

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P0.1.25 Преимущественно толч-
ковый режим

0: Не действует
1: Действует

0

Данный параметр используется для определения, является ли приоритет функции 
толчкового режима наивысшим. Данные функции толчкового режима включают 
функции толчкового режима пульта управления и функции толчкового режима цифро-
вых входов.

Когда Р0.1.25 = 1, если в процессе работы появляется команда толчкового режима, 
преобразователь частоты переключается в состояние работы в толчковом режиме. 
Целевой частотой является частота толчкового режима, временем ускорения и 
замедления — время ускорения и замедления при толчковом режиме.
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6.2 Группа Р1: Параметры контроля 
двигателя

6.2.1 Группа P1.0: Базовая группа

Таблица 54 – Модель кривой V/F

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.0.00 Модель кривой V/F 0: Прямая линия
1: Многоточечная линия
2: Квадратичная V/F-кривая 1
3: Квадратичная V/F-кривая 2
4: Квадратичная V/F-кривая 3

0

0: Прямая V/F

Используется для обычной постоянной нагрузки.

1: Многоточечная линия

С помощью настройки параметров Р1.1.00÷Р1.1.05 можно получить кривую зависи-
мости VF любой ломаной линии.

2: Квадратичная V/F

Подходит для вентилятора, насоса и другого оборудования с похожей нагрузкой.

3: Квадратичная V/F-кривая 2

4: Квадратичная V/F-кривая 3

Находится на кривой зависимости между прямой V/F и квадратичной V/F. 

Выходная
частота

Выходное 
напряжение 

Многоточечная ломанная 

Прямая 

Квадратичная 
V/F кривая 2 

Квадратичная 
V/F кривая 1 

Квадратичная 
V/F кривая 3 

 

Рисунок 29 – V/F-кривые
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Таблица 55 – Усиление момента

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.0.01 Усиление, % 0,0 (автоматическое усиление момента) 
0,1÷30,0

04,0

P1.0.02 Предельная частота  
усиления момента, Гц

000,00 ÷ максимальная частота 050,00

Для компенсации характеристик его момента низкой частоты управления V/F выпол-
няется повышение компенсации по отношению к выходному напряжению низкоча-
стотной рабочей зоны. В обычной ситуации по умолчанию может отвечать 
требованиям. Если компенсация слишком большая, может возникнуть перегрузка по 
току. Когда нагрузка на двигатель достаточно большая, а момента на низкой частоте 
недостаточно, рекомендуется увеличение данного параметра. При сравнительно лег-
кой нагрузке этот параметр можно уменьшить.

Когда настройка усиления момента составляет 00,0 %, преобразователь частоты 
автоматически увеличивает момент. В это время он автоматически рассчитывает 
необходимое значение усиления момента согласно сопротивлению статора электро-
двигателя и других параметров.

Критическая частота усиления момента: когда выходная частота находится в рамках 
установленного значения, действует усиление момента. Превысив данное установ-
ленное значение, усиление момента не действует.

Таблица 56 – Компенсация скольжения

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.0.03 Увеличение компенсации 
скольжения V/F

000,0÷200,0 % 000,0

Данный параметр действителен только для асинхронного двигателя и соответствует 
процентному выражению номинального скольжения двигателя. Когда двигатель с 
номинальной нагрузкой, скольжение компенсируется. Номинальное скольжение дви-
гателя может быть автоматически рассчитано с помощью номинальной частоты и 
номинальной скорости вращения двигателя. Компенсация скольжения V/F может 
компенсировать отклонение скорости вращения асинхронного двигателя, вызванное 
во время увеличения нагрузки, поддерживая стабильность вращения скорости.

Таблица 57 – Коэффициенты усиления

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.0.04 Пропорциональное усиление контура 
скорости 1

001÷100 030

P1.0.05 Суммарное время контура скорости 1 00,01÷10,00 00,50

P1.0.06 Частота переключения 1, Гц 000,00÷P1.0.09 005,00

P1.0.07 Пропорциональное усиление контура 
скорости 2

001÷100 020

P1.0.08 Суммарное время контура скорости 2 00,01÷10,00 01,00

P1.0.09 Частота переключения 2, Гц P1.0.06 ÷ максимальная частота 010,00
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С помощью вышеприведенных параметров можно осуществлять выбор параметра РI 
различных контуров скорости при различной рабочей частоте преобразователя 
частоты. Когда рабочая частота меньше частоты переключения 1 (Р1.0.06), регулиро-
вочными параметрами РI контура скорости являются Р1.0.04 и Р1.0.05. Когда рабо-
чая частота превышает частоту переключения 2 (Р1.0.09), параметрами контура 
скорости являются Р1.0.07 и Р1.0.08. Параметр РI контура скорости между частотой 
переключения 1 и частотой переключения 2 служит для линейного переключения 
параметров РI двух групп.

Параметр PI 

Пропорциональный рост
контура скорости 1

Рабочая
 частота 

Суммарное время
контура скорости 1

Пропорциональный рост
контура скорости 2
Суммарное время

контура скорости 2

Частота
переключения 1 

Частота
переключения 2 

 

Рисунок 30 – Частоты переключения

Добавляя пропорциональный рост Р, можно ускорить динамическую реакцию 
системы, однако при слишком большом Р легко возникают колебания системы. 
Уменьшая суммарное время I, можно ускорить динамическую реакцию системы, 
однако при слишком маленьком Р перерегулирование системы большое, к тому же 
легко возникают колебания системы. Обычно сначала регулируется пропорциональ-
ный рост Р, обеспечивая максимальный рост Р в условиях предпосылок отсутствия 
колебаний системы. Затем регулируется суммарное время I, наделяя тем самым 
систему характеристиками быстрой реакции и при этом небольшим перерегулирова-
нием.

Таблица 58 – Режим пуска

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.0.10 Режим пуска 0: Прямой пуск
1: Поиск скорости
2: DC-торможения, потом перезапуск

0

0: Прямой пуск

Преобразователь частоты начинает функционировать с пусковой частоты.

1: Поиск скорости

Преобразователь частоты сначала осуществляет оценку скорости вращения и 
направления двигателя путем поиска скорости двигателя. Выполняется плавный без-
ударный пуск вращающегося двигателя. При работе с инерционной нагрузкой проис-
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ходит мгновенное отключение подачи напряжения на двигатель и повторный пуск с 
поиском скорости. Для обеспечения повторного запуска с поиском скорости необхо-
димо точно задать параметры двигателя.

2: DC-торможения, потом перезапуск

Двигатель изначально тормозится постоянным током, потом перезапускается.

Таблица 59 – Отслеживание скорости

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.0.11 Режим отслеживания 
скорости вращения

0: Начиная с частоты прекращения работы
1: Начиная с нулевой скорости
2: Начиная с максимальной скорости

0

0: Начиная с частоты прекращения работы

Работа начинается с частоты перед сбоем. Обычно выбирается данный режим.

1: Начиная с нулевой скорости

Используется при ситуации повторного запуска с относительно длительным време-
нем останова.

2: Начиная с максимальной скорости

Отслеживание с падения максимальной частоты.

ВНИМАНИЕ Данный параметр действует только тогда, когда режимом пуска является 
пуск с поиском скорости (т. е. Р1.0.10 = 1).

Таблица 60 – Частота пуска

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.0.12 Частота пуска, Гц 00,00÷10,00 00,00

P1.0.13 Время поддержания частоты 
запуска, с

000,0÷100,0 000,0

Частота пуска: рабочая частота во время запуска преобразователя частоты. Для обе-
спечения наличия у двигателя определенного его момента при пуске необходимо 
задать подходящую пусковую частоту. Если задана слишком большая частота, может 
возникнуть перегрузка по току. Когда заданная частота ниже пусковой частоты, пре-
образователь частоты не запустится, а будет находиться в режиме ожидания (не ока-
зывает влияния на толчковый режим).

Время поддержания пусковой частоты: в процессе запуска время работы с пусковой 
частотой.
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Таблица 61 – DC-торможение

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.0.14 Ток DC торможения при запуске 000÷100 % 000

P1.0.15 Время DC торможения при пуске 000,0÷100,0 с 000,0

Ток DC-торможения при запуске: выходной постоянный ток преобразователя частоты 
в запуск с DC торможением соответствует процентному выражению номинального 
тока. Чем больше ток торможения, тем больше тормозная сила.

Время DC торможения при пуске: непрерывное время тока торможения. Когда время 
торможения задается как 000,0, функция торможения запуска не действует.

Таблица 62 – Способ останова

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.0.16 Способ останова 0: Останов с помощью замедления 
1: Свободный останов

0

0: Останов с помощью замедления

После срабатывания команды останова преобразователь частоты понижает выход-
ную частоту согласно времени замедления. После того как частота опускается до 0, 
происходит останов.

1: Выбег

После срабатывания команды останова преобразователь частоты моментально пре-
кращает работу, а двигатель продолжает вращаться по инерции до остановки. Время 
остановки зависит от механических свойств нагрузки и двигателя.

Таблица 63 – Управление DC торможением

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.0.17 Начальная частота торможения  
постоянным током при останове, Гц

000,00 ÷ максимальная частота 000,00

P1.0.18 Время задержки торможения  
постоянным током при останове, с

000,0÷100,0 000,0

P1.0.19 Ток торможения постоянным током 
останова, %

000÷100 000

P1.0.20 Время торможения постоянным током 
останова, с

000,0÷100,0 000,0

В процессе замедления и остановки, когда выходная частота снижается до частоты, 
установленной P1.0.17, и после времени, установленного P1.0.18, начинается тормо-
жение постоянным током, установленным в P1.0.19. При этом осуществляется тормо-
жение постоянным током, пока не достигнуто время торможения постоянным током, 
установленного в P1.0.20. Преобразователь частоты прекращает торможение посто-
янным током. Задержка в параметре Р1.0.18 позволяет избежать перегруза по току 
в начале торможения. Ток торможения постоянным током до остановки P1.0.19 пред-
ставляет собой процент относительно номинального тока двигателя. Чем больше ток 
торможения постоянным током до остановки, тем больше сила торможения. Когда 
установлено время торможения постоянным током 000.0, функция торможения 
постоянного тока до остановки не работает.
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ПРИМЕЧАНИЕ P1.0.17 и P1.0.18 также могут осуществить функцию ускорения преобразо-
вателя частоты: данная функция может улучшить явление нестабильной 
остановки преобразователя частоты. В процессе остановки преобразова-
теля частоты скорость снижается до частоты, установленной P1.0.17, с пау-
зой, установленной в P1.0.18. Преобразователь частоты продолжает 
снижать скорость до остановки. В обычных случаях для P1.0.17 установ-
лено 0,05 Гц, для P1.0.18 — 0,1 с.

Таблица 64 – Частота торможения

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.0.21 Частота торможения, % 000÷100 100

Данный параметр действует только для частотного преобразователя с встроенным 
тормозным элементом.

Используется для регулирования коэффициента заполнения тормозного элемента. 
Чем выше частота использования торможения, тем сильнее его эффект, однако коле-
бания напряжения на шине преобразователя частоты в процессе торможения срав-
нительно большие.

Таблица 65 – Несущая частота

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.0.22 Несущая частота, кГц 0,50÷16,0 06,0

Данный параметр используется для регулирования несущей частоты преобразова-
теля частоты. Путем ее регулирования можно понизить шумы двигателя, уменьшить 
утечку тока линии относительно земли и уменьшить помехи, создаваемые преобразо-
вателем частоты. Когда несущая частота относительно низкая, доля высшей гармо-
ники выходного тока увеличивается, увеличиваются потери двигателя, повышается 
его температура. Когда несущая частота сравнительно высокая, потери двигателя 
сокращаются, снижается его температура, однако увеличиваются потери преобразо-
вателя частоты, повышается его температура, усиливаются помехи.

Регулирование несущей частоты может оказать влияние на следующие характери-
стики.

Таблица 66 – Настройка несущей частоты

Несущая частота Низкая → Высокая

Шум двигателя Большой → Небольшой

Форма волны выходного тока Плохая → Хорошая

Повышение температуры двигателя Высокая → Низкая

Повышение температуры преобразователя частоты Низкая → Высокая

Утечка тока Небольшая → Большая

Внешние радиационные помехи Небольшие → Большие
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Таблица 67 – Управление вентилятором

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.0.23 Управление вентилятором 0: Вращение во время работы 
1: Постоянное вращение
2: Температура

0

Используется для выбора режима действия вентилятора охлаждения радиатора пре-
образователя.

Когда Р1.0.23 = 0, вентилятор функционирует при работе преобразователя частоты. 
В состоянии останова вентилятор не работает.

Когда Р1.0.23 = 1, вентилятор работает постоянно после подключения питания. Когда 
Р1.0.23 = 2, вентилятор работает при температуре радиатора выше 35 °С. При темпе-
ратуре ниже 35 °С вентилятор не работает.

Таблица 68 – Защита от перегрузки

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.0.24 Защита от перегрузки двигателя 0: Запрет
1: Кривая 1
2: Кривая 2
3: Кривая 3

1

P1.0.25 Уровень защиты от перегрузки двигателя 00,20÷10,00 01.00

P1.0.26 Коэффициент предварительной сигнализации 
защиты от перегрузки, %

050÷100 080

При Р1.0.24 = 0: у преобразователя частоты отсутствует функция защиты от пере-
грузки. Рекомендуется установить между преобразователем частоты и двигателем 
термореле.

При Р1.0.24 = 1, 2 или 3 преобразователь частоты согласно характеристической кри-
вой зависимой выдержки времени защиты от перегрузки двигателя определяет, есть 
ли перегрузка двигателя.

Пользователь согласно фактической способности перегрузки двигателя и состоянию 
нагрузки должен верно установить значение Р1.0.25. Если установлено слишком 
маленькое значение, очень легко возникает перегрузка двигателя (Err10). При слиш-
ком большом установленном значении есть риск возгорания двигателя, особенно 
когда номинальный ток преобразователя частоты больше номинального тока двига-
теля. Когда Р1.0.25 = 01,00, это означает, что уровень защиты от перегрузки двига-
теля составляет 100 % номинального тока двигателя.

Параметр Р1.0.26 используется для определения, насколько велика степень выпол-
нения предварительной сигнализации перед защитой от перегрузки двигателя. Чем 
больше данная величина, тем меньше исходная величина предварительной сигнали-
зации. Когда суммарное значение выходного тока преобразователя частоты больше 
произведения кривой зависимой выдержки времени перегрузки и Р1.0.26, срабаты-
вает выходное реле преобразователя частоты. Соответствующей функцией выход-
ного реле является предварительная сигнализация перегрузки двигателя (6).

Кривую зависимой выдержки времени защиты от перегрузки преобразователя 
частоты серии А150 см. на следующем рисунке.
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Выходной ток 

Время 

Кривая 1 

Кривая 2 

Кривая 3 

4 минуты 

2 минуты 

1 минута 

30 секунд 

10 секунд 

150 % 200 % 

Рисунок 31 – Кривые защиты от перегрузки

6.2.2 Группа P1.1: Дополнительная группа

Таблица 69 – Настройка V/F

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.1.00 Частота точки 1 V/F 000,00 Гц ÷ P1.1.02 000,00

P1.1.01 Напряжение точки 1 V/F 000,0÷100,0 % 000,0

P1.1.02 Частота точки 2 V/F P1.1.00÷P1.1.04 000,00

P1.1.03 Напряжение точки 2 V/F 000,0÷100,0 % 000,0

P1.1.04 Частота точки 3 V/F P1.1.02 ÷ номинальная частота двигателя 000,00

P1.1.05 Напряжение точки 3 V/F 000,0÷100,0 % 000,0

Вышеописанные параметры определяют кривую V/F. Вышеприведенное напряжение 
точек кривой соответствует процентному значению номинального напряжения двига-
теля. Кривую V/F следует задавать согласно особенностям нагрузки двигателя. Нужно 
обратить внимание на то, что отношения трех точек напряжения и точек частоты 
должны отвечать следующим требованиям: P1.1.00 < P1.1.02 < P1.1.04, P1.1.01 < 
P1.1.03 < P1.1.05. 

Напряжение, %

100

Частота
Номинальная

частота
Р1.1.00 Р1.1.02 Р1.1.04 

Р1.1.01

Р1.1.03

Р1.1.05

 

Рисунок 32 – Произвольная кривая V/F
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ВНИМАНИЕ При низкой частоте нельзя задавать слишком высокое напряжение. В про-
тивном случае может быть оповещение о перегрузке по току или может 
выйти из строя двигатель.

Таблица 70 – Усиление V/F

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.1.06 Усиление перевозбуждения V/F 000÷200 064

В процессе замедления преобразователя частоты повышение напряжения двигателя 
может способствовать повышению напряжения на шине постоянного тока. Управле-
ние перевозбуждением может сдерживать повышение напряжения на шине постоян-
ного тока, что позволит избежать возникновения перенапряжения. Чем больше 
увеличение перевозбуждения, тем сильнее эффект сдерживания. Однако, когда уве-
личение перевозбуждения слишком большое, это легко может вызвать увеличение 
выходного тока и даже возникновение перегрузок по току. Что касается ситуаций, 
когда повышение напряжения на шине постоянного тока небольшое или имеется тор-
мозное сопротивление, рекомендуется задать перевозбуждение как 0.

ВНИМАНИЕ Данный параметр действует, только когда в качестве метода управления 
используется режим V/F (т. е. Р0.0.02 = 0).

Таблица 71 – Источник верхнего предела момента

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.1.07 Источник верхнего предела 
момента векторного 
управления

0: Цифровой (Р1.1.08)
1: Вход VF1
2: Вход VF2
3: Ступенчатая команда 5: Интерфейс
6: Мин. (VF1, VF2)
7: Макс. (VF1, VF2)
10: Резервный источник момента 1
11: Резервный источник момента 2

0

0: Цифровой (P1.1.08)

Верхний предел момента векторного управления задается значением, заданным 
параметром Р1.1.08.

1: Вход VF1

2: Вход VF2

Задается аналоговым входом.

3: Ступенчатая скорость

Задается с помощью цифрового входа, настроенного как ступенчатая скорость.

5: Интерфейс

Верхний предел его момента векторного управления задается с помощью протокола.
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6: MIN (VF1, VF2)

Верхний предел момента векторного управления задается наименьшим из двух вво-
димых VF1 и VF2.

7: MAX (VF1, VF2)

Верхний предел момента векторного управления задается наибольшим из двух вво-
димых VF1 и VF2.

ВНИМАНИЕ Когда верхний предел его момента векторного управления задается VF1, 
VF2, многоступенчатой командой, результатами операций, соответствую-
щий диапазон является значением, заданным Р1.1.08.

Таблица 72 – Задание момента

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.1.08 Задание момента, % 000,0÷200 150,0

Когда Р1.1.07 = 0, установленное значение данного параметра определяет верхний 
предел момента векторного управления и соответствует процентному значению 
номинального момента двигателя.

Таблица 73 – Обратный ход

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.1.09 Возможность управления обратным ходом 0: Разрешено
1: Запрещено

0

Данный параметр используется для определения, может ли преобразователь частоты 
работать в режиме обратного хода.

Когда Р1.1.09 = 0, работа преобразователя частоты в режиме обратного хода разре-
шена.

Когда Р1.1.09 = 1, работа преобразователя частоты в режиме обратного хода запре-
щена. В основном используется в ситуациях, когда для нагрузки невозможен обрат-
ный ход.

ПОЯСНЕНИЕ  Обратное направление данного параметра определяется соответственно 
заданному значению направления работы (Р0.0.06).

Таблица 74 – Задержка изменения направления

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.1.10 Задержка изменения направления вращения, с 0000,0÷3000,0 0000,0

Данный параметр используется для установки времени работы преобразователя 
частоты на 0 Гц, когда преобразователь частоты находится в состоянии переключения 
прямого и обратного направлений.
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Таблица 75 – Запуск при подаче питания

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.1.11 Запуск при подаче питания 0: Функционирует
1: Не функционирует

0

Данный параметр используется для установки, запустится ли преобразователь, если 
в момент подачи питания преобразователя частоты будет подана команда на пуск.

Когда Р1.1.11 = 0, при подаче питания преобразователь запустится, если была 
подана команда на пуск.

Когда Р1.1.11 = 1, при подаче питания нужно заново подать команду «Пуск»,  
если при включении питания команда уже была подана.

Таблица 76 – Контроль статизма

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.1.12 Контроль статизма, Гц 00,00÷10,00 00,00

Когда несколько двигателей приводят в движение одну и ту же нагрузку, это зачастую 
может способствовать неравномерному распределению нагрузки. Контроль статизма 
заставляет выходную частоту понижаться вслед за увеличением нагрузки — таким 
образом реализуется равномерность нагрузки нескольких двигателей. Заданное зна-
чение данного параметра является значением понижающейся частоты при номи-
нальной нагрузке.

Таблица 77 – Выбор режима «скорость/момент»

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.1.13 Выбор режима управления 
скоростью/моментом

0: Управление скоростью
1: Управление моментом

0

Данный параметр используется для установки режима управления скоростью преоб-
разователя частоты или управления моментом.

Когда Р1.1.13 = 0, это режим управления скоростью. Когда Р.1.13 = 1, это режим 
управления моментом.

Таблица 78 – Источник задания момента

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.1.14 Источник задания момента 0: Цифровой (Р1.1.15)
1: Вход VF1
2: Вход VF2
3: Ступенчатая команда 5: Интерфейс
6: Мин. (VF1, VF2)
7: Макс. (VF1, VF2)
12: Резервный источник момента 1
13: Резервный источник момента 2

00
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0: Цифровой (Р1.1.15)

Задание момента устанавливается в Р1.1.15.

1: Вход VF1

2: Вход VF2

Момент задается аналоговым входом. В преобразователе частоты серии А150 име-
ются два аналоговых входа (VF1 и VF2). VF1 и VF2 могут быть 0÷10 В, а также  
0/4÷20 мА. Кривую соответствующих связей ввода VF1 и VF2 пользователь может 
произвольно выбрать из четырех видов кривых связей с помощью параметра 
Р2.1.02. В том числе кривая 1 и кривая 2 являются прямолинейным соотношением, 
их установка происходит с помощью параметров Р2.0.13÷Р2.0.22. Кривые 3 и 4 явля-
ются ломаными соотношений с двумя точками перегиба, их установка происходит  
с помощью параметров Р2.1.04÷Р2.1.19. С помощью параметров Р8.1.05÷Р8.1.12 
можно регулировать отклонения.

3: Ступенчатая скорость

Момент задается с помощью входов ступенчатой скорости. В преобразователе 
частоты серии А150 могут быть назначены 4 входа ступенчатых команд (функции 
клемм 9÷12, подробнее см. пояснения к функциям клемм ступенчатых команд 
Р2.0.00÷Р2.0.09).

5: Интерфейс

Момент задается с помощью протокола (подробнее см. в главе 8).

6: MIN (VF1, VF2)

Момент задается наименьшим из двух значений входов VF1 и VF2.

7: MAX (VF1, VF2)

Момент задается наибольшим из значений входов VF1 и VF2.

12: Резервный источник его момента 1

13: Резервный источник его момента 2

Резервный источник значения момента 1 и резервный источник значения момента 2 
являются источниками частоты, резервированными на заводе и используемыми  
в будущем в особых ситуациях. Как правило, пользователю не нужно настраивать  
эти источники.

ВНИМАНИЕ Когда момент задается VF1, VF2, ступенчатой командой, интерфейсом, 
результатами операций, соответствующий диапазон является значением, 
заданным Р1.1.15.

Таблица 79 – Задание момента

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.1.15 Задание момента, % –200,0÷200,0 150,0

Когда Р1.1.14 = 0, в этом параметре задается момент в процентах от номинального 
значения момента двигателя.
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Таблица 80 – Амплитуды частот

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.1.16 Амплитуда частоты прямого вращения 
с управлением моментом, Гц

000,00 ÷ максимальная частота 050,00

P1.1.17 Амплитуда частоты обратного вра-
щения с управлением моментом, Гц

000,00 ÷ максимальная частота 050,00

Эти два параметра используются для установки максимальной частоты, с которой 
может выполняться работа с прямым и обратным вращением, при управлении 
моментом (т. е. Р1.1.13 = 1).

Таблица 81 – Время увеличения и уменьшения момента

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P1.1.18 Время увеличения момента, с 0000,0÷6500,0 0000,0

P1.1.19 Время уменьшения момента, с 0000,0÷6500,0 0000,0

Эти два параметра используются для установки времени увеличения момента и 
уменьшения момента при управлении моментом (т. е. 1.1.13 = 1). Если необходимо 
быстрое срабатывание, то можно установить на 0.

6.3 Группа Р2: Входы и выходы

6.3.1 Группа P2.0: Базовая группа

Таблица 82 – Параметры по умолчанию для цифровых входов

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.0.00 Выбор функции входа DI1 0÷59 01 (прямое вращение)

P2.0.01 Выбор функции входа DI2 0÷59 02 (обратное вращение)

P2.0.02 Выбор функции входа DI3 0÷59 09 (ступенчатая скорость 1)

P2.0.03 Выбор функции входа DI4 0÷59 10 (ступенчатая скорость 2)

P2.0.04 Выбор функции входа DI5 0÷59 11 (ступенчатая скорость 3)

P2.0.05 Выбор функции входа DI6 0÷59 08 (выбег)
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Таблица 83 – Функции цифровых входов

Значение Функция Пояснения

0 Нет функции Для избежания ложного срабатывания можно отключить цифровой 
вход

1 Вращение в прямом 
направлении

С помощью цифрового входа задается команда «ПУСК» и направ-
ление вращения электродвигателя

2 Вращение в обратном 
направлении

3 Трехпроводное управление С помощью данного входа определяется режим работы преоб-
разователя частоты как режим управления трехпроводного типа. 
Подробнее см. информацию в 7.1.1

4 Толчковый режим вра-
щения  
в прямом направлении

С помощью этих двух входов осуществляется управление толчко-
выми режимами вращения в прямом и обратном направлении 
преобразователя частоты. Они действуют при любом режиме 
управления. Рабочую частоту толчкового режима и время уско-
рения и замедления см. в пояснениях  
к параметрам Р0.1.08, Р0.1.09, Р0.1.10

5 Толчковый режим вра-
щения  
в обратном направлении

6 Клемма «Больше» Когда задание частоты вводится с клавиатуры, с помощью этих двух 
входов можно увеличивать или уменьшать заданную частоту7 Клемма «Меньше»

8 Выбег Если активируется данный вход, то преобразователь частоты бло-
кирует выход, и двигатель тормозится по инерции. Данный способ 
останова идентичен описанному в Р1.0.16

9 Ступенчатая скорость 1 С помощью 16 состояний этих четырех входов осуществляется 
задание 16 видов скорости вращения 10 Ступенчатая скорость 2

11 Ступенчатая скорость 3

12 Ступенчатая скорость 4

13 Сброс неисправностей С помощью данной клеммы осуществляется дистанционный 
сброс неисправностей. Тождественно функциям клавиши RESET 
клавиатуры

14 Пауза работы Когда вход активирован, преобразователь частоты прекращает 
работу с замедлением скорости, однако все рабочие параметры 
сохраняются в памяти. После того как вход деактивируется, 
преобразователь частоты возвращается в режим работы, который 
был до останова

15 Нормально разомкнутый 
вход внешних ошибок

Когда вход активирован, преобразователь частоты сигнализирует 
об ошибке Err13

16 Вход выбора времени 
замедления 1 и ускорения 
1

С помощью четырех комбинаций входов осуществляется пере-
ключение времени четырех групп прямолинейного ускорения и 
замедления. 

17 Вход выбора времени 
замедления 2 и ускорения 
2

18 Источник частоты 1 Только когда Р0.1.00 = 8, работают эти входы. 
С помощью восьми режимов этих трех входов осуществляется 
переключение восьми видов источников частоты

19 Источник частоты 2

20 Источник частоты 3

21 Режим управления 1 С помощью режимов замыкания/размыкания этих двух входов 
осуществляется переключение режимов управления22 Режим управления 2
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Значение Функция Пояснения

23 Обнуление «БОЛЬШЕ/
МЕНЬШЕ»

Когда заданная частота задается с клавиатуры, данная клемма 
может удалить величину корректировки частоты, отрегулированную 
клеммами «БОЛЬШЕ/МЕНЬШЕ» или клавишами ▲ и ▼ пульта 
управления, что позволяет заданной частоте восстановиться до 
значения, установленного Р0.0.05

24 Запрет ускорения и 
замедления

Когда вход активирован, внешние сигналы не влияют на выходную 
частоту преобразователя частоты (кроме команды останова)

25 Пауза ПИД Временный останов ПИД. Преобразователь частоты поддерживает 
работу с текущей выходной частотой, регулирование ПИД-частоты 
не осуществляется

32 Запрет управления 
моментом

Запрет управления моментом. Преобразователь работает только в 
режиме управления скоростью

34 Моментальное DC-тормо-
жение

Преобразователь частоты переключается в режим торможения 
постоянным током

35 Нормально замкнутый вход 
внешних неисправностей

Когда вход активирован, преобразователь частоты сигнализирует 
об ошибке Err13

36 Разрешение изменения 
частоты

Когда вход активирован, преобразователь частоты может изменять 
частоты. В противном случае изменение частоты невозможно

37 Обратное направление 
ПИД

Когда данный вход активирован, направление ПИД противо-
положно направлению, заданному Р4.0.03. Кроме этого, когда 
Р0.0.06 = 2, вход активирован, рабочее направление меняется на 
противоположное

38 Прекращение работы 1 Когда управление преобразователем происходит с пульта управ-
ления (Р0.0.03 = 0), можно прекратить работу преобразователя 
частоты с помощью данного входа

39 Прекращение работы 2 При любом режиме управления с помощью данной клеммы выпол-
няется прекращение работы с замедлением 4 согласно времени 
замедления

40 Приостановка интегриро-
вания ПИД

Когда Р4.2.08 установлен на 1 (т. е. действует интегрированное 
разделение), к тому же активирован данный вход, временно прио-
станавливается функция интегрирования ПИД. Пропорциональный 
и дифференциальный коэффициент продолжают работать

41 Переключение параметров 
ПИД

Когда условием переключения параметров является цифровой 
вход (Р4.0.13 = 1), когда вход деактивирован, используется пара-
метр 1 ПИД. Когда вход активирован, используется параметр 2 ПИД

42 Переключение управления 
скоростью / управления 
моментом

С помощью данного входа осуществляется переключение между 
управлением моментом и управлением скоростью. Когда вход не 
активирован, преобразователь частоты функционирует в режиме, 
установленном Р1.1.13 (режим управления скоростью/моментом). 
Если вход активирован, происходит переключение в другой режим

43 Аварийная остановка При активации входа преобразователь блокирует подачу напря-
жения на двигатель, и выполняется свободный останов за счет 
инерции

44 Торможение постоянным 
током замедления

Когда вход активирован, преобразователь частоты сначала замед-
ляет скорость до начальной частоты торможения постоянным током 
останова, затем переключает в режим торможения постоянным 
током останова

Продолжение таблицы 83
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Значение Функция Пояснения

45 Неисправность 1, опреде-
ляемая пользователем

Когда действуют неисправности 1 и 2, определяемые пользова-
телем, преобразователь частоты дифференцированно сигнали-
зирует о них с помощью Err21 и Err22. Решение неисправностей 
осуществляется согласно срабатыванию защиты от неисправностей

46 Неисправность 2, опреде-
ляемая пользователем

47 Обнуление времени функ-
ционирования

В процессе функционирования выполняется обнуление текущего 
времени функционирования. Текущее время функционирования 
можно проверить с помощью параметра Р9.0.23

Таблица 84 – Пояснение функций клемм многоступенчатых команд

Клемма 4 Клемма 3 Клемма 2 Клемма 1 Данная команда Соответствующий параметр

ВЫКЛ ВЫКЛ ВЫКЛ ВЫКЛ Ступенчатая скорость 0 P3.0.03

ВЫКЛ ВЫКЛ ВЫКЛ ВКЛ Ступенчатая скорость 1 P3.0.05

ВЫКЛ ВЫКЛ ВКЛ ВЫКЛ Ступенчатая скорость 2 P3.0.07

ВЫКЛ ВЫКЛ ВКЛ ВКЛ Ступенчатая скорость 3 P3.0.09

ВЫКЛ ВКЛ ВЫКЛ ВЫКЛ Ступенчатая скорость 4 P3.0.11

ВЫКЛ ВКЛ ВЫКЛ ВКЛ Ступенчатая скорость 5 P3.0.13

ВЫКЛ ВКЛ ВКЛ ВЫКЛ Ступенчатая скорость 6 P3.0.15

ВЫКЛ ВКЛ ВКЛ ВКЛ Ступенчатая скорость 7 P3.0.17

ВКЛ ВЫКЛ ВЫКЛ ВЫКЛ Ступенчатая скорость 8 P3.0.19

ВКЛ ВЫКЛ ВЫКЛ ВКЛ Ступенчатая скорость 9 P3.0.21

ВКЛ ВЫКЛ ВКЛ ВЫКЛ Ступенчатая скорость 10 P3.0.23

ВКЛ ВЫКЛ ВКЛ ВКЛ Ступенчатая скорость 11 P3.0.25

ВКЛ ВКЛ ВЫКЛ ВЫКЛ Ступенчатая скорость 12 P3.0.27

ВКЛ ВКЛ ВЫКЛ ВКЛ Ступенчатая скорость 13 P3.0.29

ВКЛ ВКЛ ВКЛ ВЫКЛ Ступенчатая скорость 14 P3.0.31

ВКЛ ВКЛ ВКЛ ВКЛ Ступенчатая скорость 15 P3.0.33

ПОЯСНЕНИЯ Когда ступенчатая команда соответствует частоте, соответствующий пара-
метр является процентным выражением максимальной частоты. 
Когда ступенчатая команда соответствует моменту, соответствующий пара-
метр является процентным выражением момента. 
Когда ступенчатая команда соответствует ПИД, соответствующий параметр 
является процентным выражением диапазона заданной обратной связи 
ПИД.

Продолжение таблицы 83
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Таблица 85 – Пояснения к функциям клемм выбора источника частоты

Клемма 3 Клемма 2 Клемма1 Выбор источника частоты

ВЫКЛ ВЫКЛ ВЫКЛ Источник частоты А (равнозначен P0.1.00 = 0)

ВЫКЛ ВЫКЛ ВКЛ Источник частоты В (равнозначен P0.1.00 = 1)

ВЫКЛ ВКЛ ВЫКЛ Источник частоты А+В (равнозначен P0.1.00 = 2)

ВЫКЛ ВКЛ ВКЛ Источник частоты А-В (равнозначен P0.1.00 = 3)

ВКЛ ВЫКЛ ВЫКЛ Максимальное значение А и В (равнозначно P0.1.00 = 4)

ВКЛ ВЫКЛ ВКЛ Минимальное значение А и В (равнозначно P0.1.00 = 5)

ВКЛ ВКЛ ВЫКЛ Резервный источник частоты 1 (равнозначен P0.1.00 = 6)

ВКЛ ВКЛ ВКЛ Резервный источник частоты 2 (равнозначен P0.1.00 = 7)

Таблица 86 – Пояснения к функциям клемм выбора времени ускорения и замедления

Клемма 2 Клемма 1 Выбор времени ускорения или замедления Соответствующий параметр

ВЫКЛ ВЫКЛ Время ускорения и замедления 1 P0.0.11, P0.0.12

ВЫКЛ ВКЛ Время ускорения и замедления 2 P0.1.11, P0.1.12

ВКЛ ВЫКЛ Время ускорения и замедления 3 P0.1.13, P0.1.14

ВКЛ ВКЛ Время ускорения и замедления 4 P0.1.15, P0.1.16

Таблица 87 – Пояснения к функциям клемм выбора команд функционирования

Текущий режим управления работой Вход 2 Вход 1 Режим управления работой

Управление с пульта управления (P0.0.03 = 0) ВЫКЛ ВКЛ Управление с входов

ВКЛ ВЫКЛ Интерфейс

ВКЛ ВКЛ Интерфейс

Управление с клемм (P0.0.03 = 1) ВЫКЛ ВКЛ Управление с пульта управления

ВКЛ ВЫКЛ Интерфейс

ВКЛ ВКЛ Управление с пульта управления

Интерфейс (P0.0.03 = 2) ВЫКЛ ВКЛ Управление с пульта управления

ВКЛ ВЫКЛ Управление с входов

ВКЛ ВКЛ Управление с пульта управления

ПОЯСНЕНИЕ  Когда вход 1 и 2 находятся в режиме «ВЫКЛ», это является режимом управ-
ления работой, установленным параметром Р0.0.03.

Таблица 88 – Время фильтрации

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.0.10 Время фильтрации DI, с 0,000÷1,000 0,010

Данный параметр используется для установки времени фильтрации программным 
обеспечением входов DI. Если в случае использования входной клеммы DI она легко 
подвергается помехам и вызывается неправильное срабатывание, можно увеличить 
данный параметр для усиления способности помехозащиты. Однако увеличение вре-
мени фильтрации может вызвать замедление реакции клеммы DI.
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Таблица 89 – Режим управления пуском

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.0.11 Режим управления пуском 0: Двухпроводной 1
1: Двухпроводной 2
2: Трехпроводной 1
3: Трехпроводной 2

0

Данный параметр определяет различные 4 режима управления работы преобразова-
теля частоты, когда эксплуатационным режимом управления является управление  
с входа (т. е. Р0.0.03 = 1). Подробные пояснения см. в части 7.1.1 об управлении  
с клемм.

Таблица 90 – Темп разгона

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.0.12 Темп разгона
«БОЛЬШЕ/МЕНЬШЕ», Гц/с

00,001÷65,535 01,000

Данный параметр определяет скорость изменений заданной частоты, когда вход 
«БОЛЬШЕ/МЕНЬШЕ» используется для регулирования заданной частоты.

Когда Р0.2.04 (точка в значении частоты) равен 2, пределы данного значения 
0,001÷65,535 Гц/с.

Когда Р0.2.04 (точка в значении частоты) равен 1, пределы данного значения 
000,01÷655,35 Гц/с.

Таблица 91 – Кривая аналогового входа VF1

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.0.13 Минимальный вход кривой 1, В 00,00÷P2.0.15 00,00

P2.0.14 Соответствующая данная минимального 
входа кривой 1, %

–100,0÷100,0 000,0

P2.0.15 Максимальный вход кривой 1, В P2.0.13÷10,00 10,00

P2.0.16 Соответствующая данная максимального 
входа кривой 1, %

–100,0÷100,0 100,0

P2.0.17 Время фильтрации VF1, с 00,00÷10,00 00,10

Вышеприведенные параметры используются для установки связи между значением 
аналогового входа и соответствующим ему заданным значением. Данная связь явля-
ется прямолинейным соотношением.

Когда напряжение аналогового входа превышает заданный максимальный вход кри-
вой 1 (Р2.0.15), аналоговая величина рассчитывается согласно максимальному входу 
кривой 1. Аналогично, когда напряжение аналогового входа меньше минимального 
входа кривой 1 (Р2.0.13), тогда согласно установке «заданный выбор кривой ниже 
минимального входа» (Р2.1.03) расчет производится с помощью минимального входа 
или 0,0 %.

Время фильтрации входа VF1 используется для установки времени фильтрации про-
граммным обеспечением VF1. Когда аналоговая величина легко подвергается воз-
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действию помех, необходимо увеличить время фильтрации, чтобы измеряемая 
аналоговая величина стремилась к стабилизации. Однако, чем больше время филь-
трации, тем медленнее скорость реакции на измерение аналоговой величины. Спо-
соб установки необходимо оценивать в соответствии с практическим 
использованием.

ПОЯСНЕНИЯ Когда аналоговый вход является вводом задания частоты, соответствующее 
заданное значение является процентным выражением относительно мак-
симальной частоты.

Когда аналоговый вход является вводом задания момента, соответствующее задан-
ное значение является процентным выражением относительно максимального зна-
чения момента.

Когда аналоговый вход является вводом задания ПИД, соответствующее заданное 
значение является процентным выражением относительно диапазона установленной 
обратной связи ПИД.

ВНИМАНИЕ По умолчанию аналоговый вход работает по сигналу 0÷10 В. Если вход 
работает по сигналу 0÷20 мА, то он эквивалентен 0÷10 В. Если вход рабо-
тает по сигналу 4÷20 мА, то он эквивалентен 2÷10 В.

Таблица 92 – Кривая аналогового входа VF2

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.0.18 Минимальный вход кривой 2, В 00,00÷P2.0.20 00,00

P2.0.19 Соответствующая данная минимального 
входа кривой 2, %

–100,0÷100,0 000,0

P2.0.20 Максимальный вход кривой 2, В P2.0.18÷10,00 10,00

P2.0.21 Соответствующая данная максимального 
входа кривой 2, %

–100,0÷100,0 100,0

P2.0.22 Время фильтрации VF2, с 00,00÷10,00 00,10

Функции кривой 2 и способ использования см. в пояснениях к кривой 1.

Таблица 93 – Реле и цифровые выходы

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.0.28 Выбор функции реле T1 0÷59 00

P2.0.29 Выбор функции реле T1 0÷59 00

P2.0.30 Выбор функции реле T1 0÷59 00

P2.0.31 Выбор функции реле T1 0÷59 00
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Таблица 94 – Функции реле и цифровых выходов

Заданное 
значение

Функция Пояснение

0 Нет функции Реле многофункционального выхода не имеет каких-либо 
функций

1 Работа Когда преобразователь частоты находится в работе (выходная 
частота может быть равна нулю), реле включено

2 Ошибка Когда у преобразователя частоты возникают неисправности и 
он останавливается, реле включено

3 Измерение частоты FDT1 См. пояснения к параметрам Р2.2.03 и Р2.2.04

4 Достижение частоты См. пояснения к параметрам Р2.2.02

5 Нулевая скорость Когда преобразователь частоты находится в работе, к тому же 
выходная частота 0 Гц, реле включено

6 Перегрузка двигателя, преду-
преждение

При достижении порогового значения срабатывания сигнали-
зации о перегрузке двигателя. См. пояснения к параметрам 
Р1.0.25 и Р1.0.26

7 Перегрузка преобразователя, 
предупреждение

За 10 с до срабатывания защиты перегрузки преобразователя 
частоты включается реле

8 Достижение заданного зна-
чения подсчета

Когда фактическое значение подсчета достигает значения, 
установленного параметром Р3.1.11, реле включено

9 Достижение указанного 
значения подсчета

Когда фактическое значение подсчета достигает значения, 
установленного параметром Р3.1.12, реле включено

12 Достижение итоговой длитель-
ности работы

Когда суммарное время функционирования достигает времени, 
установленного параметром 2.2.01, реле включается

13 Ограничение частоты Когда выходная частота преобразователя частоты достигает 
верхнего предела частоты или частоты нижнего предела, реле 
включается

14 Ограничение момента В режиме управления скоростью, когда момент достигает 
значения ограничения момента, реле включается

15 Готовность к работе Если преобразователь включен, не имеет каких-либо ошибок и 
готов к работе, реле включено

16 VF1>VF2 Когда значение входа VF1 больше значения входа VF2, реле 
включено

17 Достижение частоты верхнего 
предела

Когда выходная частота достигает частоты верхнего предела, 
реле включено

18 Достижение частоты нижнего 
предела (нет сигнала стоп)

Когда выходная частота достигает частоты нижнего предела,  
а преобразователь частоты находится в работе, реле включено

19 Низкое напряжение Когда преобразователь частоты находится в режиме низкого 
напряжения, реле включено

20 Интерфейс См. пояснения в главе 8

21 Вход VF1 меньше нижнего 
предела

Когда значение входа VF1 меньше значения, установлен-
ного параметром Р2.2.19 (нижний предел входа VF1), реле 
включено

22 Вход VF1 больше нижнего 
предела

Когда значение входа VF1 больше значения, установлен-
ного параметром Р2.2.20 (нижний предел входа VF1), реле 
включено

23 Нулевая скорость 2 (команда
«СТОП»)

Когда выходная частота преобразователя частоты составляет  
0 Гц, реле включено. В состоянии останова данный сигнал 
также должен быть «ВКЛ»
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Заданное 
значение

Функция Пояснение

24 Достижение суммарного 
времени включения

Когда суммарное время включения достигает времени, уста-
новленного параметром 2.2.00, реле включено

25 Измерение частоты FDT1 См. пояснения к параметрам Р2.2.05 и Р2.2.06

26 Достижение частоты 1 См. пояснения к параметрам Р2.2.07 и Р2.2.08

27 Достижение частоты 2 См. пояснения к параметрам Р2.2.09 и Р2.2.10

28 Достижение тока 1 См. пояснения к параметрам Р2.2.15 и Р2.2.16

29 Достижение тока 2 См. пояснения к параметрам Р2.2.17 и Р2.2.18

30 Достигнуто заданное время Когда Р3.1.00 = 1, время данного сеанса работы достигает 
заданного установленного времени, преобразователь частоты 
автоматически останавливается с замедлением, реле включено

31 Превышение предела входа 
VF1

Когда значение ввода аналоговой частоты VF1 больше 
значения, заданного параметром Р2.2.20 (верхний предел 
входа VF1), или меньше значения, установленного параметром 
Р2.2.19 (нижний предел входа VF1), реле включено

32 Недогруз Когда преобразователь частоты находится в режиме недо-
грузки, реле включено

33 Обратное вращение Преобразователь частоты находится в работе в обратном 
направлении. Реле включено

34 Режим нулевого тока См. пояснения к параметрам Р2.2.11 и Р2.2.12

35 Достижение температуры 
модуля

Температура радиатора модуля IGBT преобразователя частоты 
достигает температуры, установленной в параметре Р2.2.21

36 Превышение тока См. пояснения к параметрам Р2.2.13 и Р2.2.14

37 Достижение частоты нижнего 
предела (останов)

Выходная частота достигает частоты нижнего предела или в 
режиме останова заданная частота меньше или равна частоте 
нижнего предела, реле включено

38 Предупреждение Реле включено, когда преобразователь неисправен, но может 
продолжать работу. Если неисправности не позволяют продол-
жать работу, преобразователь останавливается с замедлением, 
но реле выключено

40 Достижение времени данного 
сеанса работы

Когда время данного сеанса работы превышает значение, 
установленное параметром Р2.2.22, выходит сигнал «ВКЛ». 
Преобразователь частоты не прекращает свою работу

41 Выход неисправностей (без 
выхода пониженного напря-
жения)

Когда случаются неисправности преобразователя частоты и 
происходит останов, реле включено. При пониженном напря-
жении реле выключено

42 Достижение времени таймера 
1

Когда заданное время таймера 1 достигает времени, установ-
ленного параметром Р3.2.24, реле включено

Таблица 95 – Аналоговый выход FM1

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.0.33 Функция аналогового выхода FM1 0÷20 00

Параметр Р2.0.33 определяет функцию аналогового выхода FM1.

Аналоговый выход может работать как выход сигнала 0–10 В или 0–20 мА. С помо-
щью параметров Р8.1.13÷Р8.1.29 можно настроить кривую сигнала.

Продолжение таблицы 94
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Таблица 96 – Функции аналогового выхода

Заданное 
значение

Функция Функции, соответствующие выходу аналоговой величины 
0,0÷100,0 %

0 Рабочая частота 0 ÷ максимальная выходная частота

1 Заданная частота 0 ÷ максимальная выходная частота

2 Выходной ток 0 ÷ двукратный номинальный ток двигателя

3 Выходной момент 0 ÷ двукратный номинальный момент двигателя

4 Выходная мощность 0 ÷ двукратная номинальная мощность

5 Выходное напряжение 0 ÷ двукратное номинальное напряжение частотного 
преобразователя

7 Напряжение VF1 0÷10 В (или 0/4÷20 мА)

8 Напряжение VF2 0÷10 В (или 0/4÷20 мА)

9 Напряжение потенциометра пульта 
управления

0÷10 В

10 Значение фактической длины 0 ÷ заданное значение длины (значение, заданное параме-
тром Р3.1.08)

11 Значение фактического подсчета 0 ÷ указанное значение подсчета (значение, заданное 
параметром Р3.1.12)

12 Интерфейс См. пояснения в главе 8

13 Скорость вращения двигателя 0 ÷ скорость вращения, соответствующая максимальной 
выходной частоте

14 Выходной ток, А 0,0÷1000,0

15 Ток шины ЦПТ, В 0,0÷1000,0

16 Выходной момент (фактическое 
значение)

Двукратный номинальный момент двигателя (реверс) ÷ 
двукратный номинальный момент двигателя

17 Результат операции 1 –1000÷1000

18 Результат операции 2 0÷1000

19 Результат операции 3 –1000÷1000

20 Результат операции 4 0÷1000

Таблица 97 – Настройки аналогового выхода FM1

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.0.36 Смещение выхода FM1, % –100,0÷100,0 000,0

P2.0.37 Усиление выхода FM1, % –10,00÷10,00 1,00

Вышеприведенные параметры, как правило, используются для регулирования откло-
нений сдвига нуля аналогового выхода и значения амплитуды выхода. Их также 
можно применять для пользовательского кривого выхода аналоговой величины.

Выход фактической аналоговой величины = выход стандартной аналоговой величины 
 усиление выхода + смещение выхода.

Выходом стандартной аналоговой величины является значение аналоговой вели-
чины, выходящее без смещения и увеличения. Выход напряжения — 0÷10 В, выход 
тока — 0÷20 мА.

Смещение выхода аналоговой величины — это процентное выражение относительно мак-
симального напряжения 10 В или тока 20 мА выхода стандартной аналоговой величины.

ПРИМЕР Если нужен выходящий сигнал тока 4÷20 мА, то смещение выхода устанав-
ливается на 20 %, увеличение выхода — на 0,8.
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6.3.2 Группа P2.1: Дополнительная группа

Таблица 98 – Выбор режима срабатывания DI

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.1.00 Выбор режима срабатывания 
1 входов DI

0: Срабатывает по высокому уровню  
1: Срабатывает по низкому уровню  
Разряд десятков: DI2
Разряд сотен: DI3 
Разряд тысяч: DI4
Разряд десятков тысяч: DI5

00000

P2.1.01 Выбор режима срабатывания 
2 входов DI

0: Возбуждаемый высоким уровнем сигнала
1: Возбуждаемый низким уровнем сигнала
Разряд единиц: DI6

00000

Срабатывание по высокому уровню означает, что цифровой вход активируется  
при нахождении на его клемме логической единицы.

Срабатывание по низкому уровню означает, что цифровой вход активируется  
при нахождении на его клемме логического нуля.

Таблица 99 – Выбор кривой аналогового входа

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.1.02 Выбор кривой  
аналогового входа

Разряд единиц: Выбранная VF1 кривая. 
Разряд десятков: Выбранная VF2 кривая 
1: Кривая 1 
2: Кривая 2
3: Кривая 3 
4: Кривая 4
Разряд сотен: Разрешающая способность при вводе VF1
Разряд тысяч: Разрешающая способность при вводе VF2
Разряд десяти тысяч: Разрешающая способность  
при вводе потенциометра клавиатуры
0: 00,01 Гц  1: 00,02 Гц
2: 00,05 Гц  3: 00,10 Гц
4: 00,20 Гц  5: 00,50 Гц
6: 01,00 Гц (потенциометр клавиатуры недействителен)

0002

Таблица 100 – Выбор кривой

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.1.03 Выбор кривой, 
меньшей мини-
мальной заданной

Разряд единиц: VF1 меньше минимального ввода
Разряд десятков: VF2 меньше минимального ввода
0: Соответствует заданному минимальному вводу 
1: 0,0 %

H.00

Разряд единиц и разряд десятков данного параметра по отдельности соответствуют 
входам VF1 и VF2. Если он равен 0, то, когда вход VF меньше минимального входа, 
соответствующая данная этой аналоговой величины является соответствующей дан-
ной минимального входа выбранной кривой (P2.0.14, P2.0.19, P2.1.05, P2.1.13).

Когда он равен 1, то, когда вход VF меньше минимального входа, соответствующая 
данная этой аналоговой величины равна 0,0 %.
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Таблица 101 – Настройка кривой 3

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.1.04 Минимальный вход кривой 3, В 00,00÷P2.1.06 00,00

P2.1.05 Соответствующая заданная минимального 
входа кривой 3, %

–100,0÷100,0 000,0

P2.1.06 Точка перегиба 1 кривой 3 P2.1.04÷P2.1.08 03,00

P2.1.07 Задание входа точки перегиба 1 кривой 3, % –100,0÷100,0 030,0

P2.1.08 Вход точки перегиба 2 кривой 3 P2.1.06÷P2.1.10 06,00

P2.1.09 Задание входа точки перегиба 2 кривой 3, % –100,0÷100,0 060,0

P2.1.10 Максимальный вход кривой 3, В P2.1.08÷10,00 10,00

P2.1.11 Задание максимального значения входа 
кривой 3, %

–100,0÷100,0 100,0

Функции и способ применения кривой 3 в общих чертах тождественны кривой 1 и 
кривой 2 (см. пояснения к кривой 1). Разница заключается в прямолинейном соотно-
шении кривых 1 и 2, между ними нет точек перегиба. Тогда как кривая 3 является 
ломаным соотношением, между ними есть две точки перегиба (рисунок 33). 

Соответствует
заданной

Ввод VF
Р2.1.04 Р2.1.06 Р2.1.08 

Р2.1.05

Р2.1.07

Р2.1.09

Р2.1.11

Р2.1.010 

Рисунок 33 – Произвольная кривая 3 аналогового входа



107
 Глава 6 Описание параметров

Таблица 102 – Настройки кривой 4

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.1.12 Минимальный вход кривой 4, В 00,00÷P2.1.14 00,00

P2.1.13 Соответствующая заданная минимального входа 
кривой 4, %

–100,0÷100,0 –100,0

P2.1.14 Вход точки перегиба 1 кривой 4, В P2.1.12÷P2.1.16 03,00

P2.1.15 Соответствующая заданная входа точки перегиба 1 
кривой 4, %

–100,0÷100,0 –030,0

P2.1.16 Вход точки перегиба 2 кривой 4, В P2.1.14÷P2.1.18 06,00

P2.1.17 Соответствующая заданная входа точки перегиба 2 
кривой 4, %

–100,0÷100,0 030,0

P2.1.18 Максимальный вход кривой 4, В P2.1.16÷10,00 10,00

P2.1.19 Соответствующая заданная максимального входа 
кривой 4, %

–100,0÷100,0 100,0

Функции и способ применения кривой 4 см. в пояснениях к кривой 3.

Таблица 103 – Логика работы реле Т1

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.1.22 Логика работы выходного реле 0: Положительная логика
1: Отрицательная логика 
Разряд десятков: T1

00000

0: Положительная логика

При достижении условия «срабатывание» реле меняет свое состояние на включенное.

1: Отрицательная логика

При отсутствии условия «срабатывание» реле меняет свое состояние на включенное.

Таблица 104 – Выбор функции работы аналоговых входов

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.1.23 Функция входа VF1 
как цифрового входа

00: Служит для нормальной аналоговой величины
01÷59: Функция клеммы ввода цифровой величины

00

P2.1.24 Функция входа VF2 
как цифрового входа

00: Служит для нормальной аналоговой величины
01÷59: Функция клеммы ввода цифровой величины

00

Данная группа параметров служит для настройки работы аналоговых входов как циф-
ровых. Логической единицей для них будет сигнал 10 В.
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Таблица 105 – Режим срабатывания VF

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.1.25 Выбор режима срабатывания VF 0: Срабатывает по высокому уровню 
1: Срабатывает по низкому уровню 
Разряд единиц: VF1
Разряд десятков: VF2

00

Данный параметр определяет режим работы аналоговых входов как цифровых входов.

Таблица 106 – Задержки цифровых входов

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.1.26 Задержка DI1, с 0,0÷3600,0 0000,0

P2.1.27 Задержка DI2, с 0,0÷3600,0 0000,0

P2.1.28 Задержка DI3, с 0,0÷3600,0 0000,0

P2.1.29 Резерв

P2.1.30 Задержка Т1, с 0,0÷3600,0 0000,0

P2.1.31 Задержка Т2, с 0,0÷3600,0 0000,0

Данная группа параметров устанавливает задержку срабатывания цифровых входов 
DI2 и DI3 при поступлении на них сигнала.

6.3.3 Группа P2.2: Вспомогательная группа

Таблица 107 – Заданное значение включения

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.2.00 Заданное значение включения 0÷65000 00000

Данный параметр используется для установки суммарного времени подачи питания 
на преобразователь частоты, начиная с выхода с завода. Когда фактическое суммар-
ное время подачи питания достигает значения, установленного параметром 2.2.00, 
срабатывает выходное реле преобразователя частоты, если в функции реле установ-
лено 24. Сигнализация преобразователя частоты о неисправностях — Err23. Если 
установлен 0, то суммарное время подачи питания не ограничено. Фактическое сум-
марное время подачи питания можно проверить с помощью параметра Р5.1.01.

ВНИМАНИЕ Только когда фактическое суммарное время подачи питания (Р5.1.01) 
меньше значения, установленного параметром 2.2.00, преобразователь 
частоты может войти в нормальный режим работы. Если задан 0, то сум-
марное время подачи питания не ограничено.

 

Таблица 108 – Задание времени работы

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.2.01 Заданное время работы 0÷65000 00000

Данный параметр используется для установки суммарного времени работы преобра-
зователя частоты. Когда фактическое суммарное время работы достигает значения, 
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установленного параметром Р2.2.01, срабатывает выходное реле преобразователя 
частоты. Если функция реле установлена в 12, преобразователь частоты автоматиче-
ски прекращает работу. Сигнализация преобразователя частоты о неисправностях — 
Err24. Если установлен 0, то суммарное время работы не ограничено. Фактическое 
суммарное время работы можно проверить с помощью параметра Р5.1.00.

ВНИМАНИЕ Только когда фактическое суммарное время работы (Р5.1.00) меньше зна-
чения, установленного параметром 2.2.01, преобразователь частоты 
может войти в нормальный режим работы. Если задан 0, то суммарное 
время подачи питания не ограничено.

Таблица 109 – Диапазон обнаружения частоты

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.2.02 Ширина обнаружения достижения заданной 
частоты, %

000.0÷100.0 000.0

Когда рабочая частота преобразователя частоты находится в пределах частоты отри-
цательной и положительной ширины обнаружения заданной частоты, срабатывает 
выходное реле преобразователя частоты. Заданным значением данного параметра 
является процентное выражение относительно максимальной частоты. Соответству-
ющей функцией реле является достижение частоты.

Время

Время

Выходная
частота

Сигнал обнаружения
достижения частоты

Установленная
частота

Частота ширины
обнаружения

Частота ширины
обнаружения

Рисунок 34 – Ширина обнаружения заданной частоты

Частота ширины обнаружения = ширина обнаружения достижения заданной частоты 
(Р2.2.02)  максимальная частота.
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Таблица 110 – Измерение частоты

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.2.03 Измерение частоты FDT1, Гц 000,00 ÷ максимальная частота 050,00

P2.2.04 Значение запаздывания FDT1, % 000,0÷100,0 005,0

Когда выходная частота преобразователя частоты превышает некоторое значение, 
срабатывает выходное реле преобразователя частоты. Это числовое значение назы-
вается детектированием частоты FDT1. Когда выходная частота ниже определенного 
числового значения FDT1 после детектирования частоты, выходное реле выключа-
ется. Это числовое значение называется значением отставания FDT1. Соответствую-
щей функцией выходного реле является измерение частоты FDT1 (3).

Время

Время

Выходная
частота

Сигнал обнаружения
достижения частоты

FDT1 Значение
запаздывания
частоты

Рисунок 35 – Измерение частоты FDT1

Значение отставания FDT1 = измерение частоты FDT1 (Р.2.2.03)  значение запазды-
вания (Р2.2.04).

Таблица 111 – Измерение частоты FDT2

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.2.05 Измерение частоты FDT2, Гц 000,00 Гц ÷ максимальная частота 050,00

P2.2.06 Значение запаздывания FDT2, % 000,0÷100,0 005,0

Функции FDT2 идентичны функциям FDT1. Подробную информацию см. в пояснениях 
к FDT1 (P2.2.03, P2.2.04). Соответствующей функцией выходного реле является изме-
рение частоты FDT2 (25).

Таблица 112 – Произвольные значения частоты 1

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.2.07 Произвольно достигаемое значение 
измерения частоты 1, Гц

000,00 ÷ максимальная частота 050,00

P2.2.08 Ширина обнаружения произвольно 
достигнутой частоты 1, %

000,0÷100,0 000,0
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Когда рабочая частота преобразователя частоты находится в пределах частоты поло-
жительной и отрицательной ширины обнаружения произвольно достигнутого значе-
ния измерения частоты 1, выходное реле срабатывает. Когда рабочая частота 
преобразователя частоты находится за пределами частоты положительной и отрица-
тельной ширины обнаружения произвольно достигнутого значения измерения 
частоты 1, выходное реле выключается. Соответствующей функцией выходного реле 
является достижение частоты 1 (26).

Время

Время

Выходная
частота

Сигнал обнаружения
произвольно достигаемой

 частоты

Значение детектирования
произвольно достигаемой

 частоты

Частота ширины
обнаружения

Частота ширины
обнаружения

Рисунок 36 – Произвольно достигаемая частота

Частоты ширины обнаружения = ширина обнаружения произвольно достигаемой 
частоты 1 (2.2.08)  максимальная частота (Р0.0.07).

Таблица 113 – Произвольные значения частоты 2

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.2.09 Произвольно достигает значения 
детектирования частоты 2, Гц

000,00 ÷ максимальная частота 050,00

P2.2.10 Ширина обнаружения произвольно 
достигнутой частоты 2

000,0÷100,0 000,0

Функции параметра Р2.2.07 идентичны функциям Р2.2.08. Подробную информацию 
см. в пояснениях к параметрам P2.2.07 и P2.2.08. Соответствующей функцией выход-
ного реле является выход достижения частоты 2 (27).
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Таблица 114 – Нулевой ток

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.2.11 Уровень измерения нулевого тока, % 000,0÷300,0
(100,0 % номинальный ток 
соответствующего двигателя)

005,0

P2.2.12 Время задержки измерения нулевого тока, с 000,01÷600,00 000,10

Когда рабочий ток преобразователя частоты меньше или равен уровню измерения нуле-
вого тока, а непрерывное время превышает время задержки измерения нулевого тока, 
срабатывает выходное реле преобразователя частоты. Когда рабочий ток восстанавлива-
ется до уровня, превышающего уровень измерения нулевого тока, выходное реле выклю-
чается. Соответствующей функцией выходного реле является режим нулевого тока (34).

Рабочий
ток

Время

Время

Т

Сигнал обнаружения
нулевого тока

Уровень измерения
нулевого тока

Рисунок 37 – Измерение нулевого тока

Таблица 115 – Превышение предела тока

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.2.13 Значение превышения предела выходного 
тока, %

000,0: Не измеряется
000,1÷300,0

200,0

P2.2.14 Время задержки обнаружения превышения 
предела тока, с

000,00÷600,00 000,00

Когда рабочий ток преобразователя частоты больше значения, установленного пара-
метром Р2.2.13, а непрерывное время превышает значение, заданное параметром 
2.2.14, срабатывает выходное реле преобразователя частоты. Когда рабочий ток 
восстанавливается до уровня меньше или равного значению превышения выходного 
тока, выходное реле выключается. Соответствующей функцией выходного реле пре-
образователя частоты является превышение выходного тока (36). 

ПРИМЕЧАНИЕ Значение превышения предела выходного тока является процентным 
выражением номинального тока двигателя. Т — время задержки обнаруже-
ния превышения предела тока.
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Рабочий
ток

Время

Время

Т

Сигнал обнаружения
превышения предела

выходного тока

Значение превышения
предела выходного тока

Рисунок 38 – Измерение превышения выходного тока

Таблица 116 – Измерение тока 1

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.2.15 Измерение уровня тока 1, % 000,0÷300,0 100,0

P2.2.16 Ширина измерения уровня тока 1, % 000,0÷300,0 000,0

Когда рабочий ток преобразователя частоты находится в пределах положительной и 
отрицательной ширины измерения уровня тока 1, срабатывает выходное реле преоб-
разователя частоты. Когда рабочий ток преобразователя частоты находится в преде-
лах положительной и отрицательной ширины измерения уровня тока 1, выходное 
реле выключается. Соответствующей функцией выходного реле преобразователя 
частоты является выход достижения тока 1 (28).

Выходной
ток

Значение
измерения

 уровня тока 1

Сигнал
обнаружения

уровня тока

Время

Время

Ширина измерения
уровня

Ширина измерения
уровня

Рисунок 39 – Измерение уровня тока

Измерение уровня тока 1 и ширина измерения уровня тока 1 является процентным 
выражением номинального тока двигателя.
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Таблица 117 – Измерение тока 2

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.2.17 Измерение уровня тока 2, % 000,0÷300,0 100,0

P2.2.18 Ширина измерения уровня тока 2, % 000,0÷300,0 000,0

Функции параметров Р2.2.15 и Р2.2.16 идентичны. Подробную информацию см.  
в пояснениях к параметрам Р2.2.15 и Р2.2.16. Соответствующей функцией выходного 
реле преобразователя частоты является выход достижения тока 2 (29).

Таблица 118 – Пределы VF1

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.2.19 Нижний предел входа VF1, В 00,00÷P2.220 03,10

P2.2.20 Верхний предел входа VF1, В P2.219÷11,00 06,80

Когда значение аналогового входа VF1 меньше значения, установленного параме-
тром Р2.2.19, срабатывает выходное реле преобразователя частоты. Соответствую-
щей функцией выходного реле преобразователя частоты является вход VF1 меньше 
нижнего предела (21) или превышения ограничения входа (31).

Когда значение аналогового входа VF1 больше значения, установленного параме-
тром Р2.2.20, срабатывает выходное реле преобразователя частоты. Соответствую-
щей функцией выходного реле преобразователя частоты является вход VF1, который 
превышает верхний предел (22) или превышение ограничения входа (31).

Таблица 119 – Уставка температуры модуля

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.2.21 Значение уставки температуры модуля, °С 000÷100 075

Когда температура модуля преобразователя частоты достигает значения, установлен-
ного параметром Р2.2.21, срабатывает выходное реле преобразователя частоты.

Соответствующей функцией выходного реле преобразователя частоты является 
достижение температуры модуля (35). Фактическую температуру модуля можно про-
верить с помощью параметра Р5.1.03.

Таблица 120 – Время сеанса работы

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P2.2.22 Время сеанса работы, мин 0000,0÷6500,0 0000,0

При каждом запуске преобразователя частоты исчисление времени начинается 
снова. Достигнув значения, установленного параметром Р2.2.22, преобразователь 
частоты продолжает функционировать, и срабатывает его выходное реле. Соответ-
ствующей функцией выходного реле преобразователя частоты является достижение 
времени сеанса работы (40). Если значение параметра установлено на 0, то время 
данного сеанса работы не ограничено. Фактическое время данного сеанса работы 
можно проверить с помощью параметра Р9.0.23 (после останова преобразователя 
частоты отображаемое значение Р9.0.23 автоматически восстанавливается на 0).
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6.4 Группа Р4: Управление ПИД и функции 
связи

6.4.1 Группа управления ПИД P4.0

Таблица 121 – Источник задания ПИД

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P4.0.00 Источник задания ПИД 0: Цифровой (Р4.0.01).
1: Задается потенциометром пульта
2: Вход VF1
3: Вход VF2
5: Интерфейс
6: Ступенчатая скорость

00

0: Цифровой (P4.0.01)

Заданное значение ПИД определяется значением, заданным параметром Р4.0.01.

1: Задается потенциометром с пульта управления

Заданное значение ПИД определяется потенциометром с пульта управления. 

2: Вход VF1

3: Вход VF2

Заданное значение ПИД задается аналоговым входом. В преобразователе частоты 
серии А150 предусмотрены два аналоговых входа (VF1, VF2). VF1 и VF2 могут быть 
входом типа напряжения 0÷10 В, а также входом типа тока 0/4÷20 мА. Кривую соот-
ветствующих связей значений вход VF1 и VF2 и значения ПИД пользователь может 
произвольно выбрать из четырех видов кривых связей с помощью параметра 
Р2.1.02. В том числе кривая 1 и кривая 2 являются прямолинейным соотношением, 
их установка происходит с помощью параметров Р2.0.13÷Р2.0.22. Кривые 3 и 4 явля-
ются ломаными соотношений с двумя точками перегиба, их установка происходит с 
помощью параметров Р2.1.04÷Р2.1.19. С помощью параметров Р8.1.05÷Р8.1.12 
можно регулировать отклонения между фактическим напряжением входа и расчет-
ным напряжением.

5: Интерфейс (MODBUS)

Заданное значение ПИД задается с помощью интерфейса. Подробнее см. в главе 8.

6: Ступенчатая скорость

Заданное значение ПИД задается различными комбинациями состояний клемм сту-
пенчатой команды. В преобразователе частоты серии А150 может быть задано 4 
входа ступенчатой скорости (функции клемм 9÷12, подробнее см. пояснения к функ-
циям цифровых входов Р2.0.00÷Р2.0.09).



116
 Глава 6 Описание параметров

Таблица 122 – Задание ПИД

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P4.0.01 Задание ПИД, % 000,0÷100,0 050,0

Когда параметр Р4.0.00 = 0, данная ПИД определяется значением, установленным 
данным параметром.

Таблица 123 – Источник задания ПИД

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P4.0.02 Источник обратной связи ПИД 0: Вход VF1
1: Вход VF2
2: VF1-VF2
3: VF1+VF2
5: Задается связью
6: MAX [VF1, VF2]
7: MIN [VF1, VF2]
8: Переключение выше клеммы многосту-
пенчатой команды

00

0: Вход VF1

1: Вход VF2

Значение обратной связи ПИД определяется аналоговым входом.

2: VF1 – VF2

Значение обратной связи ПИД задается выражением VF1 – VF2.

3: VF1 + VF2

Значение обратной связи ПИД задается выражением VF1 + VF2.

5: Интерфейс

Значение обратной связи ПИД задается с помощью интерфейса. Подробнее —  
в главе 8.

6: MAX [VF1, VF2]

Значение обратной связи ПИД задается максимальным значением из двух входов: 
VF1 и VF2.

7: MIN [VF1, VF2]

Значение обратной связи ПИД задается минимальным значением из двух входов: 
VF1 и VF2.

8: Переключение между вышеперечисленными пунктами ступенчатой команды

Значение обратной связи ПИД переключается между вышеперечисленными восемью 
пунктами с помощью групп различных режимов ступенчатой команды. В частотные 
преобразователи серии А150 могут быть установлены 4 входа ступенчатой команды. 
Данные используемых в данном случае 3 входов приводятся в следующей таблице.



117
 Глава 6 Описание параметров

Таблица 124 – Значение обратной связи ПИД

Клемма 3 Клемма 2 Клемма 1 Канал обратной связи

0 0 0 VF1 (равнозначно P4.0.02 = 0)

0 0 1 VF2 (равнозначно P4.0.02 = 1)

0 1 0 VF1 – VF2 (равнозначно P4.0.02 = 2)

0 1 1 VF1 + VF2 (равнозначно P4.0.02 = 3)

1 0 1 Интерфейс (равнозначно P4.0.02 = 5)

1 1 0 MAX [VF1, VF2] (равнозначно P4.0.02 = 6)

1 1 1 MIN [VF1, VF2] (равнозначно P4.0.02 = 7)

Таблица 125 – Направление ПИД

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P4.0.03 Направление ПИД 0: Прямое срабатывание.
1: Обратное срабатывание

0

Данный параметр используется для установки частоты вслед за изменениями вели-
чины обратной связи.

0: Прямое срабатывание

Выходная частота преобразователя частоты прямо пропорциональна величине 
обратной связи. Когда она меньше заданной величины, выходная частота преобразо-
вателя частоты увеличивается, повышая тем самым и величину обратной связи.

Конечная величина обратной связи тождественна заданной величине.

1: Обратное срабатывание

Выходная частота преобразователя частоты обратно пропорциональна величине 
обратной связи. Когда она больше заданной величины, выходная частота преобразо-
вателя частоты увеличивается, понижая тем самым и величину обратной связи.

Конечная величина обратной связи тождественна заданной величине.

Таблица 126 – Диапазон обратной связи

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P4.0.04 ПИД-диапазон обратной связи 00000÷65535 01000

Заданным диапазоном обратной связи ПИД является безразмерная единица. Она 
является диапазоном для заданного отображения ПИД P9.0.14 и отображения обрат-
ной связи ПИД P9.0.15. Если Р4.0.04 устанавливается как 5000, то, когда значение 
обратной связи ПИД составляет 100,0 %, Р9.0.15 отображения обратной связи ПИД 
составляет 5000. Данная и обратная связь ПИД обозначаются данным параметром.
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Таблица 127 – Коэффициенты 1 ПИД

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P4.0.05 Пропорциональное усиление KP1 000,0÷100,0 020,0

P4.0.06 Суммарное время TI1, с 00,01÷10,00 02,00

P4.0.07 Время дифференцирования TD1, с 00,000÷10,000 00,000

Чем больше взятое значение пропорционального усиления KP1, тем больше вели-
чина регулирования, тем быстрее реакция. Однако слишком большое значение 
может вызвать колебания системы. Чем меньше взятое значение KP1, тем стабиль-
нее система, тем ниже скорость реакции.

Чем больше взятое значение суммарного времени TI1, тем медленнее реакция, но 
тем стабильнее выход, тем хуже способность управления колебаниями величины 
обратной скорости. И наоборот, чем меньше взятое значение TI1, тем быстрее реак-
ция, тем больше колебания выхода. Слишком большое значение может вызвать 
колебания.

Время дифференцирования TD1 способно предоставить дифференциатору заданный 
предел увеличения, обеспечивая при низкой частоте получение чистого дифференци-
ального усиления, при высокой частоте — постоянного дифференциального усиле-
ния. Чем больше время дифференцирования, тем больше интенсивность 
регулирования.

Таблица 128 – Предел отклонения ПИД

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P4.0.08 Предел отклонения ПИД, % 000,0÷100,0 000,0

Данный параметр используется для определения, регулируется ли ПИД, предотвра-
щая нестабильность выходной частоты, когда отклонения данной и обратной связи 
сравнительно небольшие.

Когда разность между заданной величиной ПИД и величиной обратной связи меньше 
значения, заданного Р4.0.04, ПИД прекращает регулирование, и преобразователь 
частоты поддерживает стабильный выход.

Когда разность между заданной величиной ПИД и величиной обратной связи больше 
значения, заданного Р4.0.04, ПИД выполняет регулирование.

Таблица 129 – Время фильтрации ПИД

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P4.0.09 Время фильтрации обратной связи ПИД, с 0,00÷60,00 00,00

Данный параметр используется для установки времени фильтрации программным обе-
спечением входа величины обратной связи. Когда величина обратной связи легко под-
вергается помехам, необходимо увеличить время фильтрации, чтобы измеряемая 
величина обратной связи стремилась к стабилизации. Однако, чем больше время 
фильтрации, тем медленнее будет скорость реакции измерения величины обратной 
связи. Способ установки должен определяться согласно фактической ситуации.
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Таблица 130 – Коэффициенты 2 ПИД

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P4.0.10 Пропорциональное усиление KP2 000,0÷100,0 020,0

P4.0.11 Суммарное время TI2, с 00,01÷10,00 02,00

P4.0.12 Время дифференцирования TD2, с 00,000÷10,000 00,000

Вышеперечисленные параметры одинаковы с параметрами P4.0.05÷P4.0.07.  
См. пояснения к параметрам P4.0.05÷P4.0.07.

Таблица 131 – Условия переключения ПИД

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P4.0.13 Условия переключения ПИД 0: Не переключается
1: Цифровой вход
2: По отклонению

0

В некоторых случаях для осуществления управления необходимо заменить параме-
тры ПИД на более подходящие. Данный параметр используется для установки пере-
ключения параметров ПИД.

0: Не переключается

По умолчанию используются параметры ПИД группы P4.0.05÷P4.0.07.

1: Цифровой вход

Переключается за счет цифрового входа (функция данного входа устанавливается на 
41: Переключение параметров ПИД). Когда вход не активирован, используются пара-
метры ПИД группы P4.0.05÷P4.0.07. Когда вход активирован, используются параме-
тры ПИД группы P4.0.10÷P4.0.12.

2: По отклонению

Переключается согласно заданной величине двух параметров: Р4.0.14 и Р4.0.15.  
См. пояснения к параметрам Р4.0.14 и Р4.0.15.

Таблица 132 – Переключение ПИД

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P4.0.14 Переключение ПИД — управление отклонением 1, % 000,0÷P4.0.15 020,0

P4.0.15 Переключение ПИД — управление отклонением 2, % P4.0.14÷100,0 080,0

Когда Р4.0.13 = 2, с помощью двух данных параметров определяется, осуществляется 
ли переключение параметров ПИД. Заданное значение этих двух параметров явля-
ется процентным выражением относительно параметра Р4.0.04 (диапазон заданной 
обратной связи ПИД).

Когда абсолютное значение отклонения между данной и обратной связью меньше 
отклонения 1 переключения ПИД, используются параметры ПИД группы 
P4.0.05÷P4.0.07. Когда абсолютное значение отклонения между данной и обратной 
связью больше отклонения 2 переключения ПИД, используются параметры ПИД 
группы P4.0.10÷P4.0.12. Когда отклонение между данными и обратной связью нахо-
дится между отклонением 1 переключения ПИД и отклонением 2 переключения ПИД, 
параметром ПИД является линейное значение параметров ПИД двух групп.
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Параметры
PID

Параметр 1
P4.0.05-P4.0.07

Параметр 2
P4.0.10-P4.0.12

P4.0.14 P4.0.15

Отклонение
PID

 

Рисунок 40 – Переключение ПИД

Таблица 133 – Начальное значение ПИД

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P4.0.16 Начальное значение ПИД, % 000,0÷100,0 000,0

P4.0.17 Время задержки начального значения ПИД, с 000,00÷650,00 000,00

Во время пуска преобразователя частоты сначала выполняется разгон до начального 
значения ПИД согласно нормальному времени ускорения, затем в режиме началь-
ного значения ПИД поддерживается частота работы. После того как непрерывное 
время достигло времени, заданного Р4.0.17, снова выполняется регулирование ПИД. 
Начальное значение ПИД является процентным выражением относительно макси-
мальной частоты.

Выходная
частота

Время

Начальное
значение

PID

Время выдержки
начального значения PID

 

Рисунок 41 – Начальное значение ПИД
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Таблица 134 – Потеря обратной связи

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P4.0.18 Потеря обратной связи ПИД 0,0 %: Не определяет потери 
обратной связи
0,1÷100,0 %

000,0

P4.0.19 Время выявления потерь обратной связи ПИД 00,0÷20,0 с 00,0

Эти два параметра используются для определения, есть ли потеря сигнала обратной 
связи ПИД.

Когда P4.0.18 = 0.0 %, определение потери обратной связи ПИД не производится.

Когда P4.0.18 > 0.0 %, при фактическом значении обратной связи ПИД меньше зна-
чения, установленного P4.0.18, и истекло время проверки, заданное в P4.0.19, пре-
образователь частоты сигнализирует о неисправностях Err20, что рассматривается 
как потеря сигнала обратной связи ПИД.

Таблица 135 – Остановка ПИД

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P4.0.20 Остановка ПИД 0: Выключено
1: Включено

0

Данный параметр используется для определения, работает ли ПИД, когда преобразо-
ватель частоты находится в режиме останова.

0: Выключено

Во время работы преобразователя частоты осуществляется работа ПИД. Во время 
останова преобразователя частоты работа ПИД не выполняется (в обычных ситуа-
циях выбирается данный вид).

1: Включено

Работа ПИД выполняется независимо от того, находится преобразователь частоты в 
рабочем режиме или режиме останова.
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6.4.2 Группа P4.1: Связь 

Таблица 136 – Параметры связи

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P4.1.00 Скорость передачи информации 
в бодах

0: 1200
1: 2400
2: 4800
3: 9600
4: 19200
5: 38400
6: 57600

3

P4.1.01 Формат данных 0: (8-N-2)
1: Проверка по четности (8-E-1)
2: Проверка по нечетности (8-O-1)
3: Без калибровки (8-N-1)

0

P4.1.02 Адрес данного устройства 000: Широковещательный адрес 
001÷249

001

P4.1.03 Задержка ответа, мс 00÷20 02

P4.1.04 Время истечения ожидания связи, с 00,0 (не действует)
00,1÷60,0

00,0

P4.1.05 Формат передачи данных 0: Режим ASCII (сохранение)
1: Режим RTU

1

P4.1.06 Имеется ответ на данные от связи 
MODBUS

0: С ответом
1: Без ответа

0

Когда преобразователь частоты серии А150 осуществляет связь с прочими устрой-
ствами с помощью интерфейса связи RS-485, необходимо установить вышеописан-
ные параметры в соответствии с настройками промышленной сети. Подробную 
информацию см. в главе 8 «Связь RS-485 преобразователя частоты серии А150».
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6.5 Группа Р5: Дисплей пульта управления

6.5.1 Базовая группа P5.0

Таблица 137 – Задание функции клавиши «ИМП»

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P5.0.00 Задание функций клавиши
«ИМП» клавиатуры

0: Не действует
1: Прямое движение в толч-
ковом режиме 
2: Обратное движение в 
толчковом режиме
3: Переключение прямого и 
обратного
движения

1

Данный параметр используется для задания функций многофункциональной клавиши

«ИМП».

Когда P5.0.00 = 0, функции клавиши «ИМП» не действуют.

Когда P5.0.00 = 1, функция клавиши «ИМП» — функция прямого движения в толчко-
вом режиме.

Когда P5.0.00 = 2, функция клавиши «ИМП» — функция обратного движения в толчко-
вом режиме.

Когда P5.0.00 = 3, функция клавиши «ИМП» — переключение прямого и обратного 
вращения.

ПОЯСНЕНИЕ Функция прямого движения в толчковом режиме и функция обратного дви-
жения в обратном режиме действуют при любых режимах управления. 
Однако функция переключения прямого и обратного вращения действует 
только при режиме управления с пульта управления (т. е. P0.0.03 = 0).

Таблица 138 – Функция клавиши «СТОП»

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P5.0.01 Функция прекращения работы клавишей 
«СТОП» пульта управления

0: Действует только в режиме на 
пульте управления
1: Действует в любом режиме

1

Данный параметр используется для установки функции останова клавишей «СТОП».

Когда P5.0.01 = 0, функция останова есть только при режиме управления с пульта 
управления (т. е. 0.0.03 = 0).

Когда P5.0.01 = 1, функция останова есть при всех режимах управления. 

ПОЯСНЕНИЕ  Функция сброса неисправностей действует постоянно. 
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Таблица 139 – Параметр отображения LED

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P5.0.02 Параметр 1 отображения LED при работе H.0001÷H.FFFF H.001F

P5.0.03 Параметр 2 отображения LED при работе H.0000÷H.FFFF H.0000

P5.0.04 Время автоматического переключения  
параметров отображения LED при работе, с

000,0: Не переключается 
000,1÷100,0

000,0

Параметры P5.0.02 и P5.0.03 определяют содержание отображения LED, когда пре-
образователь частоты находится в рабочем режиме.

Параметр Р5.0.04 определяет длительность времени отображения параметра 1 и 
отображения параметра 2. Когда задан 0, отображаются только параметры отобра-
жения, установленные Р5.0.02. В противном случае согласно заданному времени 
выполняется переключение между отображаемым параметром, установленным 
Р5.0.02, и отображаемым параметром, установленным Р5.0.03.

15   14   13   12   11   10   9   8   7   6   5   4   3   2   1   0

Выходная частота (Гц) 

Заданная частота (Гц) 

Выходной ток (А) 

Выходное напряжение (В) 

Напряжение ЦПТ (В) 

Выходной момент (%) 

Выходная мощность (кВт) 

Состояние выходов 

Состояние входов

VF1: Напряжение (В) 

VF2: Напряжение (В)

Отображение пользователя 

Длина (м)

ПИД: Задание

ПИД: Обратная связь 

Резерв

 

Рисунок 42 – Отображение 1 LED при работе

Если в процессе работы необходимо отобразить каждый из вышеприведенных пара-
метров, то их соответствующие позиции устанавливаются на 1. После перевода этого 
двоичного числа в шестнадцатеричные системы счисления вводится в Р5.0.02.
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15   14   13   12   11   10   9   8   7   6   5   4   3   2   1   0
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Рисунок 43 – Отображение 2 LED при работе

Если в процессе работы необходимо отобразить каждый из вышеприведенных параметров, то их 
соответствующие позиции устанавливаются на 1. После перевода этого двоичного числа в шест-
надцатеричные системы счисления вводится в Р5.0.03.

Таблица 140 – Отображение LED при остановке

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P5.0.05 Параметры отображения прекращения работы LED H.0001÷H.FFFF H.0033

Данный параметр определяет содержание отображения LED, когда преобразователь 
частоты находится в режиме останова.
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Рисунок 44 – Отображение LED при остановке
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Если в процессе останова необходимо отобразить каждый из вышеприведенных 
параметров, то их соответствующие позиции устанавливаются на 1. После перевода 
этого двоичного числа в шестнадцатеричную систему счисления вводится в Р5.0.05.

Таблица 141 – Настройки отображения

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P5.0.15 Коэффициент отображения 
определяемого пользователем 
значения

0,0001÷6,5000 1,0000

P5.0.16 Управляющее слово ото-
бражения, определяемого 
пользователем

Разряд единиц: Точка в дроби отображения, 
определяемого пользователем
0: Точка в дроби с 0 знаков
1: Точка в однозначной дроби 
2: Точка в двузначной дроби 
3: Точка в трехзначной дроби
Разряд десятков: Источник — значение отобра-
жения, определяемого пользователем
0: Определяется разрядом сотен управля-
ющего слова отображения, определяемого 
пользователем
1: Определяется заданным значением 
P5.0.15. 0,0000÷0,0099 соответствует 
P9.0.00÷P9.0.99 группы P9.
Разряд сотен: Выбор коэффициента отобра-
жения, определяемого пользователем. 
0: Коэффициентом отображения, определяе-
мого пользователем, является P5.0.15
1: Коэффициентом отображения, опреде-
ляемого пользователем, является результат 
вычисления 1
2: Коэффициентом отображения, опреде-
ляемого пользователем, является результат 
вычисления 2
3: Коэффициентом отображения, опреде-
ляемого пользователем, является результат 
вычисления 3
4: Коэффициентом отображения, опреде-
ляемого пользователем, является результат 
вычисления 4

001

В некоторых случаях пользователю может понадобиться отображение числовых зна-
чений, имеющих линейную зависимость с частотой. Пользователь может путем кор-
ректирования параметров Р5.0.15 и Р5.0.16 регулировать соответствующие связи 
значения отображения преобразователя частоты и частоты. Данное отображаемое 
значение называется отображаемым значением, определенным пользователем.

Кроме того, если необходимо отображение одного из параметров группы Р9, то уста-
новку также можно выполнить путем корректирования параметров Р5.0.15 и 
Р5.0.16.

Разряд единиц P5.0.16 используется для установки количества разрядов числа  
с запятой отображаемого значения, определяемого пользователем.
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Разряд десятков P5.0.16 используется для установки источника отображаемого зна-
чения, определяемого пользователем. Например, если 0, то отображаемым значе-
нием является числовое значение, имеющее отношение к частоте. Например, если 1, 
то отображаемым значением является числовое значение, имеющее отношение  
к группе Р9.

Таблица 142 – Настройки отображения частоты

Разряды 
десятков 
P5.0.16

Показывает 
управляющее 
слово

Пояснения

0 Разряд сотен 
P5.0.16

0 Отображаемое значение = частота  P5.0.15

1 Отображаемое значение = частота  результат операции 1÷10000

2 Отображаемое значение = частота  результат операции 2÷10000

3 Отображаемое значение = частота  результат операции 3÷10000

4 Отображаемое значение = частота  результат операции 4÷10000

1 P5.0.15 Установленное значение P5.0.15 0,0000÷0,0099 соответствует 
P9.0.00÷P9.0.99 группы P9. Например, если P5.0.15 = 0,0002, то отобража-
емое значение — это числовое значение P9.0.02

ПОЯСНЕНИЕ Вышеприведенный алгоритм не учитывает количество разрядов числа  
с запятой отображаемого значения, определяемого пользователем.

Например, коэффициент отображения, определяемого пользователем, P5.0.15 
составляет 0,5000, управляющее слово отображения, определяемого пользовате-
лем, P5.0.16 — 003, частота — 20,00 Гц. Тогда значение отображения, определяе-
мого пользователем, должно быть: 2000  0,5000 = 1,000 (запятая 3-значной 
дроби).

Если управляющее слово отображения, определяемого пользователем, P5.0.16 
составляет 103, результат операции 1 — 500, частота — 20,00 Гц, то значение ото-
бражения, определяемого пользователем, должно быть: 2000  500 / 10 000 = 
0,100 (запятая трехзначной дроби).

Если управляющее слово отображения, определяемого пользователем P5.0.16, 
составляет 013, Р5.0.15 — 0,0002, Р9.0.02 = 1000, то значение отображения состав-
ляет 1,000 (запятая трехзначной дроби).
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Таблица 143 – Выбор отображаемых групп

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P5.0.17 Выбор  
отображения 
группы  
функциональных 
параметров

Разряд единиц:
0: Отображение только базовой группы 
1: Отображается меню всех уровней 
Разряд десятков:
0: Группа Р7 не отображается 
1: Отображается группа Р7
2: Сохранение 
Разряд сотен:
0: Не отображается группа корректирующих параметров
1: Отображается группа корректирующих параметров
Разряд тысяч:
0: Не отображается группа кодов 
1: Отображается группа кодов. 
Разряд десятков тысяч: Сохранение

00011

Когда параметр P0.0.01 = 0, данная функция определяет, какие конкретно параметры 
отображаются.

Таблица 144 – Защита настроек

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P5.0.18 Защита функционального 
кода

0: Можно изменить
1: Нельзя изменить
2: Режим преобразователя можно изменить

0

Данный параметр используется для установки, возможно ли корректирование пара-
метров преобразователя частоты.

Когда P5.0.18 = 0, все параметры могут быть изменены. Когда P5.0.18 = 1, все пара-
метры могут быть только проверены и не могут быть изменены, можно эффективно 
предотвратить ошибочное изменение параметров функций.

Когда P5.0.18 = 0, допустимо корректирование параметра Р0.0.00.

Таблица 145 – Инициализация параметров

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P5.0.19 Инициализация 
параметров

00: Не работает
01: Удаление записанной информации
09: Восстановление заводских параметров, не включает 
параметры двигателя, группу параметров корректиро-
вания, группу кодов
19: Восстановление заводских параметров, не включает 
параметры электричества, группу кодов
30: Выполнение резервной копии пользовательских 
текущих параметров
60: Восстановление пользовательских резервных 
параметров
100÷999: Восстановление пользовательских заводских 
параметров

000
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0: Не работает

1: Удаление записанной информации

Удаление информации о регистрации неисправностей преобразователя частоты, сум-
марного времени работы, суммарного времени подачи питания, суммарного расхода 
мощности.

9: Восстановление заводских параметров не включает параметры двигателя, группу параме-
тров корректирования, группу кодов

Преобразователь частоты восстанавливает параметры, заданные при выходе 
с завода, кроме параметров двигателя, группы параметров корректирования, группу 
кодов.

19: Восстановление заводских параметров не включает параметры электричества, группу 
кодов

Преобразователь частоты восстанавливает параметры, заданные при выходе с 
завода, кроме параметров двигателя, группу кодов.

30: Выполнение резервной копии пользовательских текущих параметров

Резервная копия пользовательских текущих параметров сохраняется в устройство 
памяти. После ошибочного регулирования параметров пользователь может восста-
новить параметры резервной копии.

60: Восстановление пользовательских резервных параметров

Восстановление до пользовательских параметров предыдущей резервной копии, т. е. 
восстановление всех параметров, резервная копия которых была выполнена в про-
шлый раз, выполняется путем задания Р5.0.19 на 30.

100÷999: Восстановление пользовательских заводских параметров

Данная функция используется для восстановления заводских параметров, специ-
ально установленных пользователем. Обычные пользовательские параметры 
не работают.

Таблица 146 – Пароль

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P5.0.20 Пользовательский пароль 00000÷65535 00000

P5.0.20 предназначен для задания пользовательского пароля. Задается любая нену-
левая пятиразрядная цифра. При следующем входе в меню индицируется, необхо-
димо ввести правильный пароль для просмотра и изменения функций и параметров. 
Просим запомнить и хранить установленный пользовательский пароль. Для параме-
тра P5.0.20 предусмотрена функция изменения для управления, P5.0.20 может изме-
няться только после изменения параметра P5.0.18 = 2.

Если хотите отменить защиту паролем, войти можно только при помощи пароля и 
изменить P5.0.20 на 00000. При этом функция защиты паролем недействительна.
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Таблица 147 – Дополнительные параметры

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P5.1.00 Суммарное время работы, ч Отображение суммарного времени работы 
преобразователя частоты

0÷65000

P5.1.01 Суммарное время включения, ч Отображается суммарное время вклю-
чения, начиная с момента выхода с завода

0÷65000

P5.1.02 Суммарное энергопотребление Отображается суммарное энергопотре-
бление преобразователя частоты по 
настоящее время

0÷65000

P5.1.03 Температура модуля, °С Отображается текущая температура модуля 000÷100

P5.1.04 Номер версии аппаратного 
обеспечения

Порядковый номер версии аппаратного 
обеспечения

180.00

P5.1.05 Номер версии программного 
обеспечения

Порядковый номер версии программного 
обеспечения

001.00

P5.1.06 Нестандартные программы Номер специальной программы 0000÷9999

6.6 Группа Р6: Отображение неисправностей 
и защита

6.6.1 Группа P6.0: Отображение неисправностей 

Таблица 148 – Записи ошибок

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P6.0.00 Запись ошибки 1 (последняя) 0÷40 00

P6.0.01 Запись ошибки 2 0÷40 00

P6.0.02 Запись ошибки 3 0÷40 00

С помощью данных параметров регистрируются типы трех последних ошибок преоб-
разователя частоты, 0 — ошибки нет. Возможные причины возникновения и способы 
разрешения неисправностей изложены в таблице 172.
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Таблица 149 – Состояние при ошибках

Параметр Наименование Пояснения параметров

P6.0.03 Частота ошибки 1 Частота во время последней неисправности

P6.0.04 Ток ошибки 1 Ток во время последней неисправности

P6.0.05 Напряжение на шине 
во время ошибки 1

Напряжение шины во время последней неисправности

P6.0.06 Состояние входов  
во время ошибки 1

Режим входов во время последней неисправности, порядок следующий:

VF2 VF1 DI10 DI9 DI8 DI7 DI6 DI5 DI4 DI3 DI

Когда входная клемма на «ВКЛ», соответствующий ей двоичный  
разряд — 1, «ВЫКЛ» — это 0

P6.0.07 Состояние выходов  
во время ошибки 1

Режим выходной клеммы во время последней неисправности. Порядок 
следующий:

M5 M4 M3 M2 M1 YO2 YO1 T2 T1 Y

Когда выходная клемма на «ВКЛ», соответствующий ей двоичный 
разряд — 1, «ВЫКЛ» — это 0. Это двоичное число обращается в отобра-
жение 10-позиционной системы счисления

P6.0.08 Состояние преобра-
зователя частоты  
во время ошибки 1

Для пользования производителем

P6.0.09 Время подачи тока  
во время ошибки 1

Время подачи питания на момент последней неисправности

P6.0.10 Время работы
во время ошибки 1

P6.0.11 Частота ошибки 2 Как и для P6.0.03÷P6.0.10

P6.0.12 Ток ошибки 2

P6.0.13 Напряжение на шине 
во время ошибки 2

P6.0.14 Состояние входов  
во время ошибки 2

P6.0.15 Состояние выходов  
во время ошибки 2

P6.0.16 Состояние преобра-
зователя частоты  
во время ошибки 2

P6.0.17 Время подачи тока  
во время ошибки 2

P6.0.18 Время работы 
во время ошибки 2

P6.0.19 Частота ошибки 3

P6.0.20 Ток ошибки 3

P6.0.21 Напряжение на шине 
во время ошибки 3
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Параметр Наименование Пояснения параметров

P6.0.22 Состояние входной 
клеммы во время 
ошибки 3

Как и для P6.0.03÷P6.0.10

P6.0.23 Состояние выходной 
клеммы во время 
ошибки 3

P6.0.24 Состояние преобра-
зователя частоты  
во время ошибки 3

P6.0.25 Время подачи тока  
во время ошибки 3

P6.0.26 Время работы  
во время ошибки 3

 

6.7 Группа P6.1: Управление защитой 

Таблица 150 – Защита от обрыва входной фазы

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P6.1.00 Защита от обрыва входной фазы 0: Запрещено
1: Разрешено

1

Данный параметр используется для включения или выключения защиты от обрыва 
входной фазы.

Когда P6.1.00 = 0, защита от обрыва фаз не выполняется.

Когда P6.1.00 = 1, если выявляется обрыв фаз или трехфазный дисбаланс входа, пре-
образователь частоты сигнализирует о неисправности Err11. Допустимая степень 
трехфазного дисбаланса определяется параметром Р6.1.26. Чем больше заданное 
значение, тем медленнее реакция, тем выше допустимая степень трехфазного дисба-
ланса. Особое внимание нужно обратить на то, что если преобразователь частоты не 
работает или нагрузка двигателя очень низкая, даже если настройки Р6.1.26 неболь-
шие, то сигнализации об ошибке может не быть.

Таблица 151 – Защита от обрыва выходной фазы

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P6.1.01 Защита от обрыва выходной фазы 0: Запрещено
1: Разрешено

1

Данный параметр используется для включения или выключения защиты от обрыва 
выходящей фазы.

Когда P6.1.01 = 0, защита от обрыва фаз не выполняется.

Когда P6.1.01 = 1, если выявляется обрыв фаз или трехфазный дисбаланс выхода, 
преобразователь частоты сигнализирует о неисправности Err12.

Продолжение таблицы 149
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Таблица 152 – Защита от опрокидывания при замедлении

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P6.1.02 Чувствительность защиты от опрокидывания 
при замедлении (перенапряжение)

000: Не работает
001÷100

005

P6.1.03 Напряжение защиты от опрокидывания  
при замедлении, %

120÷150 130

В процессе замедления преобразователя частоты, когда напряжение шины постоян-
ного тока превышает напряжение защиты P6.1.03, преобразователь частоты прекра-
щает замедление и поддерживает текущую рабочую частоту, напряжение шины 
постоянного тока падает ниже точки напряжения защиты, после чего продолжает 
замедление. Установленным значением параметра P6.1.03 является процентное 
выражение относительно нормального напряжения на шине.

Степень чувствительности защиты от потери скорости перенапряжения используется 
для регулирования способности сдерживать перенапряжение преобразователя 
частоты в процессе замедления. Чем больше это значение, тем выше способность 
сдерживания перенапряжения. Чем меньшим будет задано это значение, тем лучше.

Таблица 153 – Защита от опрокидывания при разгоне

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P6.1.04 Чувствительность защиты от опрокидывания 
при ускорении (перегрузка по току)

000: Нет функции защиты  
от потери скорости  
перегрузки по току 001~100

020

P6.1.05 Ток защиты от опрокидывания при разгоне, % 100÷200 150

В процессе ускорения преобразователя частоты, когда выходной ток превышает ток 
защиты P6.1.05, преобразователь частоты прекращает разгон и поддерживает теку-
щую рабочую частоту, а выждав, когда выходной ток упадет, продолжает разгон. Уста-
новленным значением параметра P6.1.05 является процентное выражение 
относительно номинального тока двигателя.

Степень чувствительности защиты от опрокидывания при разгоне служит для регули-
рования способности сдерживать перегрузку по току преобразователя частоты в про-
цессе ускорения. Чем больше это значение, тем выше способность сдерживания 
перегрузки по току. Чем меньшим будет задано это значение, тем лучше.

Таблица 154 – Автоперезапуск

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P6.1.06 Количество попыток автоперезапуска 00: Автоперезапуск  
не выполняется 01÷20

00

P6.1.07 Интервал времени ожидания  
автоперезапуска, с

000,1÷100,0 001,0

Когда P6.1.06 = 0, нет функции автоматического перезапуска при ошибке преобразо-
вателя частот.
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Когда P6.1.06 > 0, преобразователь частоты осуществляет установленное количество 
попыток автоматического запуска, сбрасывая ошибку. Превысив это количество 
попыток, останавливается и сигнализирует об аварии. Параметр P6.1.07 является 
временем ожидания между сигнализацией об ошибке и неисправностях преобразо-
вателя частоты до автоматического сброса ошибки.

Таблица 155 – Срабатывание защиты

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P6.1.08 Выбор 
срабатывания 
защиты от 
неисправно-
стей 1

0: Выбег
1: Прекращение работы согласно режиму прекращения работы
2: Непрерывное функционирование 
Разряд единиц: Перегрузка двигателя 
Разряд десятков: Обрыв входной фазы 
Разряд сотен: Обрыв выходной фазы 
Разряд тысяч: Внешние неисправности
Разряд десятков тысяч: Неполадки связи

00000

P6.1.09 Выбор 
срабатывания 
защиты от 
неисправно-
стей 2

0: Выбег
1: Прекращение работы согласно режиму прекращения 
работы
2: Непрерывное функционирование 
Разряд единиц: Недогрузка двигателя 
Разряд десятков: Потеря обратной связи 
Разряд сотен: Неисправности, заданные пользователем 1
Разряд тымяч: Неисправности, заданные пользователем 2
Разряд десятков тысяч: Достижение времени включения

00000

P6.1.10 Выбор 
срабатывания 
защиты от 
неисправно-
стей 3

Разряд единиц: Достижение времени работы 
0: Выбег
1: Прекращение работы согласно режиму прекращения работы
2: Непрерывное функционирование 
Разряд десятков: Неполадки кодировщика 
0: Произвольное прекращение работы
Разряд сотен: Неисправности считывания параметров
0: Произвольное прекращение работы 
1: Прекращение работы согласно режиму прекращения работы
Разряд тысяч: Перегрев двигателя
0: Произвольное прекращение работы 
1: Прекращение работы согласно режиму прекращения 
работы
2: Непрерывное функционирование 
Разряд десятков тысяч: Неисправности источника питания 24 В
0: Произвольное прекращение работы
1: Прекращение работы согласно режиму прекращения 
работы

00000

P6.1.11 Выбор 
срабатывания 
защиты от 
неисправно-
стей 3

0: Выбег
1: Прекращение работы согласно режиму прекращения работы
2: Непрерывное функционирование 
Разряд единиц: Слишком большое отклонение скорости
Разряд десятков: Превышение скорости двигателя
Разряд сотен: Ошибка начального положения 
Разряд тысяч: Сохранение
Разряд десятков тысяч: Сохранение

00000
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Параметры P6.1.08÷P6.1.11 используются для установки действий после сигнализи-
рования преобразователем частоты о неисправностях. Каждая позиция в выборе 
действия защиты от ошибки соответствует одному виду защиты от ошибки. Например, 
0 означает, что после оповещения преобразователем частоты о данной неисправно-
сти происходит свободный останов. Если 1, то это означает, что после оповещения 
преобразователем частоты о данной неисправности происходит останов согласно 
режиму останова. Если 2, то это значит, что после оповещения преобразователем 
частоты о данной неисправности он продолжает работать с частотой, заданной  
в параметре Р6.1.12.

Таблица 156 – Частота при неисправности

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P6.1.12 Выбор частоты работы при неисправностях 0: Текущая частота
1: Заданная частота
2: Верхний предел частоты 
3: Нижний предел частоты 
4: Запасная частота

0

Когда в процессе работы преобразователя частоты возникает неисправность, если 
способом ее разрешения является продолжение работы, преобразователь частоты 
индицирует A** (** означает код его неисправности) и продолжает функционировать 
с частотой, выбранной Р6.1.12. Если способом разрешения неисправности является 
замедленный останов, то в процессе замедления преобразователь частоты индици-
рует A**, режим останова индицирует Err**.

0: Работа с текущей рабочей частотой

Когда преобразователь частоты оповещает о неисправности, он функционирует  
с текущей рабочей частотой.

1: Работа с заданной частотой

Когда преобразователь частоты оповещает о неисправности, он функционирует  
с заданной частотой.

2: Работа с частотой верхнего предела

Когда преобразователь частоты оповещает о неисправности, он функционирует  
с частотой верхнего предела.

3: Работа с частотой нижнего предела

Когда преобразователь частоты оповещает о неисправности, он функционирует  
с частотой нижнего предела.

4: Работа на запасной частоте

Когда преобразователь частоты оповещает о неисправности, он функционирует  
с частотой, заданной параметром Р6.1.13.
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Таблица 157 – Запасная частота

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P6.1.13 Запасная частота 000,0÷100,0 % 100,0

Когда параметр P6.1.12 = 4, установленное значение данного параметра определяет 
рабочую частоту во время оповещения преобразователем частоты о неисправности. 
Оно является процентным выражением максимальной частоты.

Таблица 158 – Прерывание напряжения

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P6.1.14 Действие при мгновенном прерывании 
напряжения

0: Не действует
1: Замедление
2: Замедленное до остановки

0

P6.1.15 Время восстановления напряжения, с 000,00÷100,00 000,50

P6.1.16 Уровень восстановления напряжения, % 60,0÷100,0 (стандартное 
напряжение шины)

080,0

P6.1.17 Напряжение оценки восстановления, % 80,0÷100,0 (стандартное 
напряжение шины)

090,0

Когда P6.1.14 = 0, при мгновенном прерывании питания или резком падении напря-
жения питания преобразователя преобразователь частоты продолжает функциони-
ровать с текущей рабочей частотой.

Когда P6.1.14 = 1, при мгновенном прекращении подачи питания или резком паде-
нии напряжения напряжение на шине падает ниже напряжения, соответствующего 
установленному значению P6.1.16, преобразователь частоты замедляет работу.

Когда напряжение на шине возвращается до напряжения выше соответствующего 
установленному значению P6.1.16 и превышает это значение в течение времени, 
установленного в P6.1.15, преобразователь частоты разгоняется до работы с задан-
ной частотой. В процессе замедления, если напряжение на шине восстанавливается 
до уровня выше соответствующего напряжения установленного значения P6.1.17, 
преобразователь частоты прекращает замедление, и поддерживается работа с теку-
щей частотой.

Когда P6.1.14 = 2, при мгновенном прекращении подачи питания или резком паде-
нии напряжения (напряжение на шине падает ниже напряжения, соответствующего 
установленному значению P6.1.16) преобразователь частоты работает с замедле-
нием. Если замедляется до 0 Гц и напряжение на шине еще не восстановилось,

то преобразователь частоты прекращает работу.
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Рисунок 45 – Мгновенное прерывание напряжения

Таблица 159 – Падение нагрузки

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P6.1.18 Выбор защиты падения нагрузки 0: Выключена
1: Включена

0

P6.1.19 Уровень измерения падения нагрузки 00,0÷100,0 %  
(номинальный ток двигателя)

010,0

P6.1.20 Время проверки падения нагрузки 00,0÷60,0 с 01,0

Параметр P6.1.18 служит для включения и выключения защиты от падения нагрузки 
двигателя. 0 — не действует, 1 — действует.

Если функция защиты падения нагрузки действует, к тому же методом разрешения 
неисправности является продолжение работы или замедленный останов, то выход-
ной ток преобразователя частоты меньше значения тока, соответствующего уровню 
измерения падения нагрузки Р6.1.19, а с другой стороны, когда непрерывное время 
превышает время измерения падения нагрузки Р6.1.20, выходная частота преобра-
зователя частоты автоматически снижается на 7 % от номинальной частоты.

В работе или при замедлении преобразователь частоты сигнализирует о неисправно-
сти 19, в режиме останова — сигнализация о неисправности Err19. Если происходит 
восстановление нагрузки, то преобразователь частоты автоматически восстанавли-
вает работу с заданной частотой.
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Таблица 160 – Превышение скорости

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P6.1.21 Измерение превышения скорости, % 00,0÷50,0 20,0

P6.1.22 Время измерения превышения скорости, с 00,0: Не измеряется
00,1÷60,0

01,0

Данная функция действует только при работе преобразователя частоты при вектор-
ном управлении с датчиком скорости. Когда преобразователь частоты обнаруживает, 
что фактическая скорость вращения двигателя превышает заданную частоту и значе-
ние превышения больше скорости, соответствующей значению измерения превыше-
ния скорости P6.1.21, а с другой стороны, непрерывное время превышает время 
измерения превышения скорости P6.1.22, преобразователь частоты сигнализирует  
o неисправности Err29, которая разрешается согласно способу срабатывания защиты 
от ошибки.

Таблица 161 – Отклонение скорости

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P6.1.23 Измеряемое значение слишком большого 
отклонения скорости, %

0,0÷50,0  
(максимальная частота)

20,0

P6.1.24 Время измерения слишком большого  
измерения скорости, с

00,0: Не измеряется
00,1÷60,0

05,0

Данная функция действует только при работе преобразователя частоты при вектор-
ном управлении с датчиком скорости. Когда преобразователь частоты обнаруживает 
отклонения фактической скорости вращения двигателя от заданной частоты, вели-
чина отклонения больше превышающего значения измерения отклонения скорости 
P6.1.23, а с другой стороны, непрерывное время превышает время измерения пре-
вышения отклонения скорости P6.1.24, преобразователь частоты сигнализирует  
о неисправности Err28, которая разрешается согласно способу срабатывания защиты 
от ошибки. Когда время измерения превышения отклонения скорости 0,0 с, данная 
функция не действует.

Таблица 162 – Действие выходов при автоперезапуске

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P6.1.25 Действие выходов при автоперезапуске 0: Не срабатывает
1: Срабатывает

0

Данный параметр используется для установки, действует ли выходное реле во время 
автоматического сброса неисправности.

Когда P6.1.25 = 0, во время автоматического сброса неисправности выходное реле 
не срабатывает.

Когда P6.1.25 = 1, во время автоматического сброса неисправности срабатывает 
выходное реле. После автоматического сброса неисправности также сбрасывается 
сигнал выходного реле.
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6.8 Группа Р7: Функции пользователя

Таблица 163 – Функции пользователя

Параметр Название Задаваемые пределы Значение при 
выходе с завода

P7.0.00 Функция пользователя 0 U0.0.01 U0.0.01

P7.0.01 Функция пользователя 1 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.02

P7.0.02 Функция пользователя 2 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.03

P7.0.03 Функция пользователя 3 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.07

P7.0.04 Функция пользователя 4 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.08

P7.0.05 Функция пользователя 5 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.17

P7.0.06 Функция пользователя 6 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.18

P7.0.07 Функция пользователя 7 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.08 Функция пользователя 8 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.09 Функция пользователя 9 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.10 Функция пользователя 10 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.11 Функция пользователя 11 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.12 Функция пользователя 12 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.13 Функция пользователя 13 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.14 Функция пользователя 14 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.15 Функция пользователя 15 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.16 Функция пользователя 16 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.17 Функция пользователя 17 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.18 Функция пользователя 18 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.19 Функция пользователя 19 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.20 Функция пользователя 20 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.21 Функция пользователя 21 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.22 Функция пользователя 22 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.23 Функция пользователя 23 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.24 Функция пользователя 24 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.25 Функция пользователя 25 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.26 Функция пользователя 26 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.27 Функция пользователя 27 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.28 Функция пользователя 28 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

P7.0.29 Функция пользователя 29 U0.0.00÷UX.X.XX (кроме групп Р7, Р8) U0.0.00

Данные параметры являются группой параметров, заданных пользователем. Из 
параметров (кроме групп Р7, Р8) пользователь выбирает все необходимые для ото-
бражения параметры, обобщенные в группе Р7.0, которые являются параметрами, 
заданными пользователем для удобства проверки, изменений и других функций.

Максимум можно задать 30 параметров.
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6.9 Группа 8: Функции производителя

Таблица 164 – Пароль производителя

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P8.0.00 Пароль производителя 00000÷65535 00000

Данный параметр является вводом кода производителя, отображает специальный 
параметр производителя, пользователь с этим не работает.

Таблица 165 – Калибровка потенциометра

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P8.1.00 Напряжения точки калибровки 1 потенциометра, В 00,00÷P8.1.02 00,00

P8.1.01 Задание точки калибровки 2 потенциометра, % –100,0÷100,0 000,0

P8.1.02 Напряжения точки калибровки 1 потенциометра, В P8.1.00÷10,00 10,00

P8.1.03 Задание точки калибровки 2 потенциометра, % –100,0÷100,0 100,0

P8.1.04 Время фильтрации потенциометра, с 00,00÷10,00 00,10

Данная группа параметров используется для калибровки потенциометра, чтобы 
устранить влияние нулевого отклонения и ослабления напряжения, вызванных слиш-
ком длинной линией пульта управления. Параметры функций данной группы при 
выходе с завода уже откалиброваны. Когда происходит восстановление заводских 
значений, восстанавливаются значения по умолчанию. При использовании на месте 
калибровка не нужна.

Таблица 166 – Калибровка входа VF1

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P8.1.05 VF1: Измеряемое напряжение 1, В 0,500÷4,000 2,000

P8.1.06 VF1: Отображаемое напряжение 1, В 0,500÷4,000 2,000

P8.1.07 VF1: Измеряемое напряжение 2, В 6,000÷9,999 8,000

P8.1.08 VF1: Отображаемое напряжение 2, В 6,000÷9,999 8,000

P8.1.09 VF2: Измеряемое напряжение 1, В 0,500÷4,000 2,000

P8.1.10 VF2: Отображаемое напряжение 1, В 0,500÷4,000 2,000

P8.1.11 VF2: Измеряемое напряжение 2, В 6,000÷9,999 8,000

P8.1.12 VF2: Отображаемое напряжение 2, В 6,000÷9,999 8,000

Параметры данной группы используются для калибровки аналогового входа VF, чтобы 
устранить влияние нулевого отклонения и увеличения входа VF. Параметры функций 
данной группы при выходе с завода уже выверены. Когда происходит восстановление 
заводских значений, восстановиться могут значения, выверенные на заводе. Как 
правило, при использовании на месте калибровка не нужна.

Измеряемое напряжение: с помощью мультиметра и других измерительных инстру-
ментов измеряется напряжение между клеммами VF и GND. 

Отображаемое напряжение: отображаемое значение напряжения, выходящее из 
образца преобразователя частоты. См. отображение напряжения перед калибровкой 
VF группы P9 (P9.0.19, P9.0.20).
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Во время калибровки на каждом порте входа VF вводится по два значения напряже-
ния, и значения измеряемого напряжения и отображаемого напряжения по отдель-
ности вводятся в вышеописанные соответствующие параметры. Преобразователь 
частоты может автоматически выполнять калибровку.

Таблица 167 – Калибровка выхода VF1

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P8.1.13 FM1: Целевое напряжение 1, В 0,500÷4,000 2,000

P8.1.14 FM1: Измеряемое напряжение 1, В 0,500÷4,000 2,000

P8.1.15 FM1: Целевое напряжение 2, В 6,000÷9,999 8,000

P8.1.16 FM1: Измеряемое напряжение 2, В 6,000÷9,999 8,000

Параметры данной группы используются для калибровки аналогового входа FМ. 
Параметры функций данной группы при выходе с завода уже выверены. Когда проис-
ходит восстановление заводских значений, восстановиться могут значения, выверен-
ные на заводе. Как правило, при использовании на месте калибровка не нужна.

Измеряемое напряжение: с помощью мультиметра и других измерительных инстру-
ментов измеряется напряжение между клеммами VF и GND.

Целевое напряжение: теоретическое значение напряжения, выходящее из преобра-
зователя частоты согласно соответствующим связям аналогового выхода.

Во время калибровки на каждом порте входа VF вводится по два значения напряже-
ния, и значения измеряемого напряжения и отображаемого напряжения по отдель-
ности вводятся в вышеописанные соответствующие параметры. Преобразователь 
частоты может автоматически выполнять калибровку.
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6.10 Группа Р9: Мониторинг состояния

Параметры Р9 используются для мониторинга информации рабочего режима преоб-
разователя частоты, которую пользователь может согласно соответствующим пара-
метрам, требующим установки, быстро просмотреть на панели для удобства 
настройки и обслуживания. Также пользователь может с помощью связи считать чис-
ловые значения групп параметров для мониторинга.

Таблица 168 – Монитор состояния

Параметр Название Пояснение Единица

P9.0.00 Рабочая частота Рабочая частота во время работы преобразо-
вателя частоты

0,01 Гц

P9.0.01 Заданная частота Заданная частота преобразователя частоты 0,01 Гц

P9.0.02 Выходной ток Выходной ток во время работы преобразова-
теля частоты

0,01 A

P9.0.03 Выходное напряжение Выходное напряжение во время работы 
преобразователя частоты

1 В

P9.0.04 Напряжение на шине Напряжение на шине постоянного тока преоб-
разователя частоты

0,1 В

P9.0.05 Выходной момент Выходной момент во время работы преоб-
разователя частоты, процентное выражение 
номинального момента двигателя

0,1 %

P9.0.06 Выходная мощность Выходная мощность во время работы преоб-
разователя частоты

0,1 кВт

P9.0.07 Состояние входов Показывает состояние цифровых входов

P9.0.08 Состояние выходов Показывает состояние цифровых выходов

P9.0.09 Напряжение VF1 Проверяет напряжение между VF1 и GND 0,01 В

P9.0.10 Напряжение VF2 Проверяет напряжение между VF2 и GND 0,01 В

P9.0.11 Отображаемое значение, 
заданное пользователем

Числовое значение после конверсии коэффи-
циента отображения заданного пользова-
телем, Р5.0.15 и точки дроби отображения 
заданного пользователем Р5.0.16

P9.0.12 Фактическое значение подсчета Проверяет фактическое значение подсчета, 
используемое преобразователем частоты для 
функции подсчета

1

P9.0.13 Фактическое значение длины Проверяет фактическое значение длины, 
используемое преобразователем частоты для 
функции задания длины

1

P9.0.14 Задание ПИД Заданного значения ПИД согласно диапазону

P9.0.15 Обратная связь ПИД Значения обратной связи ПИД согласно 
диапазону

P9.0.17 Скорость обратной связи Фактическая выходная частота во время 
работы преобразователя частоты

0,1 Гц

P9.0.18 Этап PLC Отображает, на каком этапе функционирует PLC 1

P9.0.19 Напряжение перед корректи-
ровкой VF1

Напряжение между VF1 и GND перед кали-
бровкой VF1

0,001 В
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Параметр Название Пояснение Единица

P9.0.20 Напряжение перед корректи-
ровкой VF2

Напряжение между VF2 и GND перед кали-
бровкой VF2

0,001 В

P9.0.22 Текущее время включения Продолжительность времени включения 
питания преобразователя

1 мин

P9.0.23 Текущее время работы Продолжительность времени данного сеанса 
работы

0,1 мин

P9.0.24 Оставшееся время работы Оставшееся время работы при функции 
задания времени Р3.1.00

0,1 мин

P9.0.25 Частота источника частоты A Проверяет выходную частоту источника 
частоты А

0,01 Гц

P9.0.26 Частота источника частоты B Проверяет выходную частоту источника 
частоты В

0,01 Гц

P9.0.27 Заданное значение связи Соответствует значению, заданному адресом 
связи А001, является процентным выраже-
нием максимальной частоты

%

P9.0.29 Скорость обратной связи коди-
ровщика

Фактическая рабочая частота двигателя с 
обратной связью кодировщика

0,01 Гц

P9.0.30 Фактическое значение расстояния Проверяет фактическое значение расстояния, 
управляемое расстоянием кодировщика

P9.0.31÷ 
P9.0.45

Удержание

P9.0.46 Результат операций 1 Проверяет численное значение результата 
операции 1

P9.0.47 Результат операций 2 Проверяет численное значение результата 
операции 2

P9.0.48 Результат операций 3 Проверяет численное значение результата 
операции 3

P9.0.49 Результат операций 4 Проверяет численное значение результата 
операции 4

P9.0.50 Пользовательское резервное 
значение мониторинга 1

Проверяет числовое значение функции, 
определенной пользователем

P9.0.51 Пользовательское резервное 
значение мониторинга 2

Проверяет числовое значение функции, 
определенной пользователем

P9.0.52 Пользовательское резервное 
значение мониторинга 3

Проверяет числовое значение функции, 
определенной пользователем

P9.0.53 Пользовательское резервное 
значение мониторинга 4

Проверяет числовое значение функции, 
определенной пользователем

P9.0.54 Пользовательское резервное 
значение мониторинга 5

Проверяет числовое значение функции, 
определенной пользователем

 

 

Продолжение таблицы 168



144
 Глава 6 Описание параметров

МОНИТОР СОСТОЯНИЯ ВХОДОВ И ВЫХОДОВ

Светятся или нет вертикальные линии LED-дисплея, означает, есть или нет сигнал вхо-
дов и выходов. Если светятся, то это означает, что есть сигнал входа соответствующей 
входной клеммы или сигнал выхода соответствующей выходной клеммы данной вер-
тикальной линии.

Принцип отображения параметра Р9.0.07 изображен ниже:

Потенциометр

VF2

VF1

M5 M3 M1 DI9 DI7 DI5 DI3 DI1

M4 M2 DI10 DI8 DI6 DI4 DI2

 

Рисунок 46 – Монитор состояния входов и выходов

Принцип отображения параметра Р9.0.08 изображен ниже (М является промежуточ-
ным реле с задержкой по времени):

M5

M2 Y02 T2 YOM4

M3 M1 Y01 T1

 

Рисунок 47 – Монитор состояния промежуточных реле
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Глава 7    Часто используемые 
функции и практические примеры

7.1 Способы пуска и останова

Преобразователь частоты имеет 3 способа пуска и останова: с пульта управления, 
управление с клемм и управление связью.

1. Контроль с пульта управления (устанавливается Р0.0.03 = 0)
Нажатием клавиши «ПУСК» преобразователь частоты запускается, с помощью кла-
виши «СТОП» останавливается. Направление работы управляется параметром 
Р0.0.06. Когда Р0.0.06 = 0, вращение выполняется в прямом направлении, при 
Р0.0.06 = 1 — в обратном.

2. Управление с входов (устанавливается Р0.0.03 = 1)
Предусмотрено 4 вида входов режима пуска и останова, предоставляемых пользова-
телю на выбор: двухпроводной режим 1, двухпроводной режим 2, трехпроводной 
режим 1, трехпроводной режим 2. Способы их использования следующие.

Двухпроводной режим управления 1 (устанавливается Р2.0.11 = 0)

Прямое и обратное вращение двигателя определяется любыми двумя входами DIx и 
DIy из многофункциональных цифровых входов.

Клемма Заданное значение Описание

DIx 1 Работа в прямом направлении (FWD)

DIy 2 Функционирование в обратном направлении (REV)

K1 K2 Команда запуска

0 0 Останов

0 1 Реверс

1 0 Вперед

1 1 Останов

K1

K2

DI

COM

x

DI y

Преобразователь
частоты CNT-A150

Рисунок 48 – Двухпроводной способ управления 1

Глава 7 Часто используемые функции и 
практические примеры
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Двухпроводной режим управления 2 (устанавливается Р2.0.11 = 1)

Прямое и обратное вращение двигателя определяется любыми двумя входами DIx и 
DIy из цифровых входов, в том числе вход DIx служит входом для пуска и останова, DIy 
— входом, определяющим направление работы. Функции входов:

Клемма Заданное значение Описание

DIx 1 Работа в прямом направлении (FWD)

DIy 2 Работа в обратном направлении (REV)

K1 K2 Команда запуска

0 0 Стоп

0 1 Стоп

1 0 Реверс

1 1 Вперед

K1

K2

DI

COM

x

DI y

Преобразователь
частоты CNT-A150

Рисунок 49 – Двухпроводной способ управления 2

Трехпроводной режим управления 1 (устанавливается Р2.0.11 = 2)

Прямое и обратное вращение двигателя определяется любыми двумя входами DIx, 
DIy из цифровых входов. DIn служит входом запуска преобразователя. DIn срабаты-
вает по переднему фронту. При запуске сначала нужно подать сигнал на DIn, а затем 
выбрать направление вращения с помощью DIx и DIy. Останов выполняется путем 
снятия сигнала с Din.

Клемма Заданное значение Описание

DIx 1 Работа в прямом направлении (FWD)

DIy 2 Работа в обратном направлении (REV)

DIn 3 Трехпроводное управление

SB 1

DI

DI

x

DI y
Преобразователь

частоты А150

COM

n

SB 2

SB 3

Рисунок 50 – Трехпроводной способ управления 1

SB1 — нормально разомкнутая кнопка прямого вращения, SB2 — нормально разом-
кнутая кнопка обратного вращения, SB3 — нормально замкнутая кнопка останова.
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Трехпроводной режим управления 2 (устанавливается Р2.0.11 = 3)

Прямое и обратное вращение двигателя определяется входами DIx, DIy. DIn служит 
входом для реализации работы, DIx — входом пуска, DIy — входом, определяющим 
направление работы. DIn и DIx срабатывают по переднему фронту сигнала. При необ-
ходимости запуска преобразователя необходимо замкнуть вход Dix. Затем для пуска 
двигателя необходимо подать импульс на вход DIn. Для выбора направления враще-
ния используется вход DIy. Останов выполняется путем размыкания входа DIn.

Клемма Заданное значение Описание

DIx 1 Работа в прямом направлении (FWD)

DIy 2 Работа в обратном направлении (REV)

DIn 3 Трехпроводное управление работой

SB1

K Направление вращения

0 Реверс

1 Вперед

 

SB 1

DI

DI

x

DI y

Преобразователь
частоты

А150

COM

n

K

SB 3

Рисунок 51 – Трехпроводной способ управления 2

SB1 — кнопка нормально разомкнутого прямого вращения, SB3 — кнопка нормаль-
нозамкнутого останова, К — кнопка выбора направления работы.

3. Управление через интерфейс (устанавливается Р0.0.03 = 2)
Пуск, останов, прямое и обратное вращение осуществляются PLC с помощью связи 
RS-485. Преобразователь частоты серии А150 поддерживает стандартный протокол 
связи MODBUS. Для подключения преобразователя серии A150 к заводской сети 
необходимо установить дополнительную плату связи.

7.2 Методы пуска и остановки

1. Методы пуска
Преобразователь частоты серии А150 имеет 3 способа пуска: прямой пуск, пуск  
с поиском скорости, торможение постоянным током и повторный пуск.

Прямой пуск (устанавливает Р1.0.10 = 0)

Преобразователь частоты начинает пуск согласно установленной частоте пуска 
(Р1.0.12) и времени поддержания частоты пуска (Р1.0.13). В дальнейшем разгон  
до заданной частоты выполняется согласно выбранному времени ускорения.
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Выходная
частота

Установленная
частота

Частота
пуска

Команда
функционирования

Прямой пуск Р1.0.10=0

Значения при выходе
с завода  
Р1.0.12=00.00 Гц
Р1.0.13=000.0 с

Время разгонаВремя 
поддержания
частоты пуска

Время

 

Рисунок 52 – Прямой пуск

Пуск с поиском скорости (устанавливается Р1.0.10 = 1)

Преобразователь частоты начинает отслеживание скорости согласно режиму поиска 
скорости, заданному режимом поиска скорости Р1.0.11. Определив скорость враще-
ния двигателя, преобразователь частоты начинает разгон или замедление до частоты 
заданного уровня. Данный способ используется в тех случаях, когда необходимо 
управлять двигателем, который не может полностью остановиться.

Выходная
частота

Установленная
частота

Время
Время разгона

Скорость начального
 вращения двигателя

 нагрузки

Пуск отслеживания
 скорости  Р1.0.10=1

Команда
функционирования

Измерение отслеживания
автоматического отслеживания

скорости

Рисунок 53 – Пуск с поиском скорости

Торможение постоянным током и повторный пуск (устанавливается Р1.0.10 = 2)

Преобразователь частоты, согласно установленному постоянному току торможения 
(Р1.0.14) и времени торможения постоянным током пуска (Р1.0.15), сначала выпол-
няет торможение двигателя. После остановки двигателя начинается нормальный раз-
гон двигателя. Данный способ применяется для двигателей, которые перед началом 
работы находятся в прямом или обратном вращении на низких скоростях.
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Время разгонаВремя поддержания
частоты пуска

Время торможения
постоянным током

Команда
функционирования

Значения при выходе с завода:
Р1.0.14=000 %
Р1.0.15=000.0 с

Торможение и
перезапуск Р1.0.10=2

Частота
пуска

Время

Установленная
 частота

Выходная
 частота

Рисунок 54 – Пуск с торможением постоянным током

2. Методы остановки
В преобразователе частоты серии А150 предусмотрены 2 способа остановки: оста-
новка замедлением и выбег.

Замедление до остановки (установлено Р1.0.16 = 0)

После получения команды на остановку преобразователь частоты понижает выход-
ную частоту согласно выбранному времени замедления. Когда выходная частота 
достигает 0, работа прекращается.

Когда при низкой скорости необходима быстрая остановка или после остановки 
нужно предотвратить скольжение и вибрацию, можно еще использовать функцию 
торможения постоянным током остановки. После замедления частоты преобразова-
теля до частоты, заданной Р1.0.17, выдерживается время, заданное в Р1.0.18, и 
начинается торможение постоянным током, заданным в Р1.0.19, в течение времени, 
заданного в Р1.0.20.

Когда при высокой скорости необходима быстрая остановка, следует применить 
динамическое торможение. В преобразователи частоты серии А150 15 кВт и ниже 
встроен тормозной ключ, для которого устанавливается параметр частоты использо-
вания торможения Р1.0.21. При динамическом торможении рекомендуется подклю-
чать к преобразователю частоты тормозной резистор. Для осуществления 
динамического торможения преобразователей частоты мощностью 15 кВт и выше 
необходимы тормозной ключ и тормозной резистор. Информацию о комплектующих 
для динамического торможения и тормозном резисторе см. в приложении Б.4.
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Время

Выходная
частота

Установленная
частота

 Время ожидания
 торможения постоянным

 током останова

Значения при выходе
с завода  
Р1.0.17=0 Гц
Р1.0.1=0 с
Р1.0.19 =0 %
Р1.0.20=0 с

 Время
 торможения постоянным

 током Р1.0.20

 Р1.0.17
Начальная

 частота
 торможения
 постоянным

 током останова  Нет выхода

 Команда
 остановки

 Время 
замедления

 Замедление
 Р1.0.16=0

 

Рисунок 55 – Остановка замедлением

Выбег (устанавливается Р1.0.16 = 1) 182.

После получения команды «СТОП» преобразователь частоты закрывает силовой 
выход, и двигатель тормозится по инерции под действием сил трения.

Выходная
частота

Установленная
частота

 Свободная остановка
 Р1.0.16=1

Торможение выбегом

Время

 Команда остановки

Рисунок 56 – Остановка выбегом
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7.3 Способы ускорения и замедления

Согласно различным характеристикам нагрузки к времени ускорения и замедления 
предъявляются разные требования. В преобразователях частоты серии А150 пред-
усмотрены 3 способа ускорения и замедления: прямолинейный, S-кривая 1, S-кривая 
2. Они выбираются с помощью параметра Р0.1.19. Кроме того, можно регулировать 
единицы времени ускорения и замедления. Они устанавливаются с помощью 
Р0.2.03.

Прямолинейный (устанавливается Р0.1.19 = 0)

Начиная с частоты пуска, прямолинейный разгон до заданной частоты. В преобразо-
вателе частоты серии А150 предусмотрены 4 способа прямолинейного ускорения и 
замедления. Переключение между ними выполняется с помощью различных комби-
наций цифровых входов выбора времени ускорения и замедления.

S-кривая 1 (устанавливается Р0.1.19 = 1)

Выходная частота пропорционально увеличивается или пропорционально уменьша-
ется согласно кривой S. Параметры Р0.1.20 и Р0.1.21 определяют пропорциональ-
ность времени начального и конечного отрезка кривой S соответственно.

S-кривая 2 (устанавливается Р0.1.19 = 2)

В процессе ускорения и замедления по кривой S номинальная частота двигателя 
всегда является точкой перегиба кривой S. Как правило, она используется в ситуа-
циях, когда необходим быстрый разгон и замедление в высокоскоростных зонах, пре-
вышающих номинальную частоту.
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7.4 Толчковый режим

В преобразователе частоты серии А150 предусмотрены 2 вида функций толчкового 
режима: управление с пульта управления и управление с цифровых входов.

Управление с пульта управления

Можно установить функцию многофункциональной кнопки «ИМП» как прямое враще-
ние в толчковом режиме или обратное вращение в толчковом режиме (Р5.0.00 = 1 
или 2). Преобразователь частоты во время останова с помощью кнопки «ИМП» осу-
ществляет функцию толчкового режима. Частота работы в толчковом режиме, время 
ускорения и замедления могут быть заданы с помощью параметра Р0.1.08÷Р0.1.10.

Управление с цифровых входов

Функции цифровых входов DIx и DIy устанавливаются как прямое вращение в толчко-
вом режиме и обратное вращение в толчковом режиме.

Преобразователь частоты во время останова с помощью DIx и DIy осуществляет функ-
цию толчкового режима. Частота работы в толчковом режиме, время ускорения и 
замедления могут быть заданы с помощью параметра Р0.1.08÷Р0.1.10.

ВНИМАНИЕ Функции толчкового режима, способы задания которых приведены выше, 
действуют, когда преобразователь частоты находится в режиме останова. 
Если они необходимы при рабочем режиме преобразователя, то параметр 
задается как Р0.1.25 = 1.
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7.5 Регулирование частоты вращения

В преобразователе частоты серии А150 предусмотрены 2 канала входа источника 
частоты: источник частоты А и источник частоты В соответственно. Два канала источ-
ника частоты могут работать как самостоятельно, так и комплексно. Каждый источник 
частоты отдельно имеет 14 способов задания, поэтому возможно удовлетворение 
требований выбора различной частоты при различных условиях. На заводе по умол-
чанию задан источник частоты А. Когда комбинируются два источника частоты, основ-
ным каналом по умолчанию является источник частоты А, источник частоты В —  
вспомогательный канал (рисунок 58).

Преобразователь частоты серии А150 с помощью различных комбинаций режимов 
входов ступенчатых команд может выполнять переключение между 16 ступенчатыми 
скоростями.

Клемма
многоступенчатой

команды
Р2.0.00~

Р2.0.09=
9/10/11/12

Группа клемм

Вход
 клеммы

многоступенчатой
команды

Частота 0: Р3.0.03

Максимальная
частота

 Р0.07.00

Выбор
частоты

 Р0.04.00=6

0

0

0

0

0

0

0

0 0

0

0

1

1

0

1

1

1

11

1 1

1

1

1

Частота 1: Р3.0.05

Частота 2: Р3.0.07

Частота 13: Р3.0.29

Частота 14: Р3.0.31

Частота 15: Р3.0.33

. . . . . .

Р3.1.03
Р3.1.08
Р3.1.09

Целевая
частота

Рисунок 57 – Выбор многоступенчатой скорости 
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P0.0.05

P2.1.02

P2.1.03

Потенциометр пульта
управления 

Кнопки «▲» и «▼» для повышения и 
понижения частоты или клемма Больше/Меньше 

для повышения и понижения частоты 

Кнопки «▲» и «▼» для повышения и 
понижения частоты или клемма Больше/Меньше 

для повышения и понижения частоты 

Поддержание 
падения тока 

Кривая 1 Р2.0.13~P2.0.17 
Кривая 2 Р2.0.18~P2.0.22 
Кривая 3 Р2.1.04~P2.1.11 
Кривая 4 Р2.1.12~P2.1.19 

Клемма импульса PULS 

VF1-GND

VF2-GND

JP3

1   U

2   I

0~10 В

0/4~20 мА

P2.0.23~P2.0.27

P3.0.03/P3.0.05/P3.0.07/P3.0.09
P3.0.11/P3.0.13/P3.0.15/P3.0.17
P3.0.19/P3.0.21/P3.0.23/P3.0.25
P3.0.27/P3.0.29/P3.0.31/P3.0.33

P2.0.00~P2.0.09=9/10/11/12DI1~DI10 - COM

P3.0.00~P3.0.51

P4.1.00~P4.1.05

Внутренний операционный модуль

Главный компьютер 

Параметры 
функциональной

группы Р4 

Связь RS-485 

P0.0.04

0: Установка с пульта управ-
    ления (падение тока 
    не сохраняется) 
1: Установка с пульта управ-
    ления (падение тока 
    сохраняется) 
2: Потенциометр пульта 
    управления 

3: Внешняя клемма VF1 

4: Внешняя клемма VF2

5: Данная импульса PULS 

6: Данная клеммы много-
    ступенчатой скорости 

7: Упрощенный PLC

8: PID 

9: Данная связи 

P0.1.00Источник
частоты А

Ограничение
частоты

P0.1.03
P0.0.07
P0.0.08
P0.0.09

Целевая
частота 

P0.0.05

P2.1.02
P2.1.03

Потенциометр 
пульта управления 

Поддержание 
падения тока 

Кривая 1 Р2.0.13~P2.0.17 
Кривая 2 Р2.0.18~P2.0.22 
Кривая 3 Р2.1.04~P2.1.11 
Кривая 4 Р2.1.12~P2.1.19 

Клемма импульса PULS 

VF1-GND

VF2-GND

JP3

1   U

2   I

0~10 В

0/4~20 мА

P2.0.23~P2.0.27

P3.0.03/P3.0.05/P3.0.07/P3.0.09
P3.0.11/P3.0.13/P3.0.15/P3.0.17
P3.0.19/P3.0.21/P3.0.23/P3.0.25
P3.0.27/P3.0.29/P3.0.31/P3.0.33

P2.0.00~P2.0.09=9/10/11/12DI1~DI10 - COM

P3.0.00~P3.0.51

P4.1.00~P4.1.05

Внутренний операционный модуль

Главный компьютер 

Параметры функциональной
группы Р4 

Связь RS-485 

P0.0.01

2: Потенциометр пульта 
    управления 

3: Внешняя клемма VF1 

4: Внешняя клемма VF2

5: Данная импульса PULS 

6: Данная клеммы много-
    ступенчатой скорости 

7: Упрощенный PLC

8: PID 

9: Данная связи 

10~13: Результат операции 

10~13: Результат операции 

Источник
частоты B 

Зарезервировано на заводе 

Зарезервировано на заводе 

P2.0.00~P2.0.09
=18/19/20

DI1~DI10

Пределы 
частоты 
Р0.1.02

0: Частота А 

1: Частота В

2: Частота А+В

3: Частота А-В 

4: Максимальное 
    значение А и В 

5: Минимальное 
    значение А и В 

6: Резервный 
    источник 
    частоты 1 

7: Резервный
    источник 
    частоты 2 

 
8: Клемма переключает 
    8 вышеперечисленных 
    пунктов 

0: Установка с пульта управ-
    ления (падение тока 
    не сохраняется) 
1: Установка с пульта управ-
    ления (падение тока 
    сохраняется) 

Рисунок 58 – Регулирование частоты вращения
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P0.0.05

P2.1.02

P2.1.03

Потенциометр пульта
управления 

Кнопки «▲» и «▼» для повышения и 
понижения частоты или клемма Больше/Меньше 

для повышения и понижения частоты 

Кнопки «▲» и «▼» для повышения и 
понижения частоты или клемма Больше/Меньше 

для повышения и понижения частоты 

Поддержание 
падения тока 

Кривая 1 Р2.0.13~P2.0.17 
Кривая 2 Р2.0.18~P2.0.22 
Кривая 3 Р2.1.04~P2.1.11 
Кривая 4 Р2.1.12~P2.1.19 

Клемма импульса PULS 

VF1-GND

VF2-GND

JP3

1   U

2   I

0~10 В

0/4~20 мА

P2.0.23~P2.0.27

P3.0.03/P3.0.05/P3.0.07/P3.0.09
P3.0.11/P3.0.13/P3.0.15/P3.0.17
P3.0.19/P3.0.21/P3.0.23/P3.0.25
P3.0.27/P3.0.29/P3.0.31/P3.0.33

P2.0.00~P2.0.09=9/10/11/12DI1~DI10 - COM

P3.0.00~P3.0.51

P4.1.00~P4.1.05

Внутренний операционный модуль

Главный компьютер 

Параметры 
функциональной

группы Р4 

Связь RS-485 

P0.0.04

0: Установка с пульта управ-
    ления (падение тока 
    не сохраняется) 
1: Установка с пульта управ-
    ления (падение тока 
    сохраняется) 
2: Потенциометр пульта 
    управления 

3: Внешняя клемма VF1 

4: Внешняя клемма VF2

5: Данная импульса PULS 

6: Данная клеммы много-
    ступенчатой скорости 

7: Упрощенный PLC

8: PID 

9: Данная связи 

P0.1.00Источник
частоты А

Ограничение
частоты

P0.1.03
P0.0.07
P0.0.08
P0.0.09

Целевая
частота 

P0.0.05

P2.1.02
P2.1.03

Потенциометр 
пульта управления 

Поддержание 
падения тока 

Кривая 1 Р2.0.13~P2.0.17 
Кривая 2 Р2.0.18~P2.0.22 
Кривая 3 Р2.1.04~P2.1.11 
Кривая 4 Р2.1.12~P2.1.19 

Клемма импульса PULS 

VF1-GND

VF2-GND

JP3

1   U

2   I

0~10 В

0/4~20 мА

P2.0.23~P2.0.27

P3.0.03/P3.0.05/P3.0.07/P3.0.09
P3.0.11/P3.0.13/P3.0.15/P3.0.17
P3.0.19/P3.0.21/P3.0.23/P3.0.25
P3.0.27/P3.0.29/P3.0.31/P3.0.33

P2.0.00~P2.0.09=9/10/11/12DI1~DI10 - COM

P3.0.00~P3.0.51

P4.1.00~P4.1.05

Внутренний операционный модуль

Главный компьютер 

Параметры функциональной
группы Р4 

Связь RS-485 

P0.0.01

2: Потенциометр пульта 
    управления 

3: Внешняя клемма VF1 

4: Внешняя клемма VF2

5: Данная импульса PULS 

6: Данная клеммы много-
    ступенчатой скорости 

7: Упрощенный PLC

8: PID 

9: Данная связи 

10~13: Результат операции 

10~13: Результат операции 

Источник
частоты B 

Зарезервировано на заводе 

Зарезервировано на заводе 

P2.0.00~P2.0.09
=18/19/20

DI1~DI10

Пределы 
частоты 
Р0.1.02

0: Частота А 

1: Частота В

2: Частота А+В

3: Частота А-В 

4: Максимальное 
    значение А и В 

5: Минимальное 
    значение А и В 

6: Резервный 
    источник 
    частоты 1 

7: Резервный
    источник 
    частоты 2 

 
8: Клемма переключает 
    8 вышеперечисленных 
    пунктов 

0: Установка с пульта управ-
    ления (падение тока 
    не сохраняется) 
1: Установка с пульта управ-
    ления (падение тока 
    сохраняется) 

Рисунок 58 – Регулирование частоты вращения
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7.6 Функции ПИД

В преобразователь частоты серии А150 встроен регулятор ПИД, который имеет 
выбор канала задания и канала обратной связи. Пользователь может применять его 
для автоматического управления процессом и управления постоянным напряжением, 
постоянным током, постоянной температурой, силой растяжения и др. Используя 
управление по замкнутому контуру ПИД, пользователь должен задать выбор способа 
задания рабочей частоты Р0.0.04 как 8 (управление ПИД), т. е. ПИД автоматически 
регулирует выходную частоту. Соответствующие параметры ПИД задаются в группе 
Р4. Способ использования ПИД следующий:

Задание числового
значения PID P4.0.01 

Выбор 
заданного
источника
Р4.0.00 -

+

Отображение 
заданной
величины 

Отображение 
величины 

обратной связи 

Встроенный регулятор PID

Направление 
действий PID 

Р4.0.03

Предел 
отклонения 

Р4.0.08

Параметр 1 PID 
Пропорциональное
увеличение Р4.0.05
Суммарное время Р4.0.06 
Время дифференци-
рования Р4.0.07 

Параметр 2 PID 
Пропорциональное
увеличение Р4.0.10 
Суммарное время Р4.0.11 
Время дифференци-
рования Р4.0.12 

Условия
переключения 

Р4.0.13 
Р4.0.14 
Р4.0.15 

Время фильтра волн 
обратной связи Р4.0.09 

Источник
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Рисунок 59 – Структура ПИД-регулятора

В преобразователь частоты серии А150 встроены 2 равнозначных вычислительных 
элемента ПИД. Параметры характеристик можно задавать по отдельности, осущест-
вляя оптимизированное использование регулирования скорости и точности. Когда на 
различных этапах требуется разное регулирование характеристик, пользователь 
может использовать цифровой вход или свободное переключение заданного откло-
нения регулирования.

7.7 Использование аналоговых входов

Преобразователь частоты серии А150 имеет два аналоговых входа, которые могут 
принимать как сигналы напряжения, так и сигналы тока.

Таблица 169 – Настройка аналогового входа

Вход VF1 Напряжение DIP-переключатель J6 переключается в положение «U»,  
может принимать сигнал 0÷10 В DC

Ток DIP-переключатель J6 переключается в положение «I»,  
может принимать сигнал 0/4÷20 мА

VF2 Напряжение DIP-переключатель J7 переключается в положение «U»,  
может принимать сигнал 0÷10 В
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Когда преобразователь частоты использует аналоговый вход в качестве источника 
задания частоты, задания момента, ПИД или обратной связи и др., зависимость зна-
чения напряжения или тока и заданного значения или величины обратной связи 
может быть настроена с помощью параметра Р2.1.02, в котором выбирается соответ-
ствующая кривая и устанавливаются соответствующие параметры кривой. Значение 
входа VF можно проверить в P9.0.09 и P9.0.10.

U 1

I

U 2

I

VF 1

GND

VF 2

GND

Сигнал 1

Сигнал 2 

Клемма J5

Выбор источника
сигнала 

Выбор
кривой
Р2.1.02

Р2.1.02=01 (кривая 1)

Р2.1.02=03 (кривая 3)

Внимание: Применение кривых 2 и 4
как и описано выше

P2.0.16

P2.0.14

P2.0.13 P2.0.15 мА

P2. .1 05
P2. .1 07

P2. .109

P2. .111

P2.1.04 P2.1.06 P2.1.08 P2.1.10 V

Заданная 
величина/
Величина
обратной
связи

Рисунок 60 – Настройка аналоговых входов

ПОЯСНЕНИЕ Аналоговый вход преобразователя частоты по умолчанию 0÷10 В. 
Если вход 0÷20 мА, то он эквивалентен 0÷10 В. Тогда если вход 4÷20 мА, 
то 2÷10 В.

7.8 Аналоговый выход

Преобразователь частоты серии А150 имеет один аналоговый выход, который может 
выводить сигнал напряжения или тока и дополнительный на плате расширения, кото-
рый может выводить сигнал напряжения. 

Таблица 170 – Настройка аналогового выхода

Выход FM1 Напряжение DIP-переключатель J6 переключается в положение «U»,  
может выводить сигнал 0÷10 В DC

Ток DIP-переключатель J6 переключается в положение «I»,  
может выводить сигнал 0÷20 мA

FM2 Напряжение DIP-переключатель на плате расширения переключается в положение «U», 
может выводить сигнал 0÷10 В DC

Ток DIP-переключатель на плате расширения переключается в положение «I», 
может выводить сигнал 0÷20 мA

Функцию аналогового выхода FM1 можно настроить с помощью параметра P2.0.33. 
Кривую выхода аналогового выхода можно настроить в параметрах P2.0.36. Кривая 
выходного сигнала показана на рисунке ниже. Аналогично с FM2.
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a=P2.0.37

b=P2.0.36

Выход клемм FM
(после корректирования)

Ожидание параметров
выхода (перед 
корректированием)

 

Рисунок 61 – Настройка аналогового выхода

7.9 Цифровые входы

Преобразователь частоты серии А150 имеет 4 цифровых входа на плате управления 
и 2 на плате расширения. Порядковые номера — DI1÷DI6.

Цифровые входы при выходе с завода по умолчанию используют внутренний источ-
ник питания. Активируются при замыкании с клеммой COM (логическая 1) и деактиви-
руются при размыкании (выражается 0). Также с помощью настройки параметров 
P2.1.00 и P2.1.01 можно делать инверсию входов.

Когда VF используется как цифровой выход, он подключается к клемме 10 преобра-
зователя частоты. Также с помощью настройки параметра P2.1.25 можно делать 
инверсию входа.

Входы DI1 и DI3 могут работать с задержками по времени срабатывания. Задержки 
настраиваются в параметрах P2.1.26÷P2.1.28. Задержки используются, когда необ-
ходимо принимать сигнал по истечении какого-либо времени.

T T Установка задержки реле
DI1: P2.1.26

2: P2.1.27DI
3: P2.1.28DI

Точка времени
входа сигнала

Точка времени
действия сигнала

t

 

Рисунок 62 – Задержка срабатывания времени Т
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7.10 Выходное реле

У преобразователя частоты серии А150 всего 1 порт многофункционального выхода 
— Т1. Выход T1 является реле с перекидным контактом.

Таблица 171 – Настройка реле

Название выхода Параметр Комплектация Пояснения к выходу

Реле T1 P2.0.29 Панель управления А150 Реле, приводная мощность: 250 В AC, ниже 3 А 
или 30 В DC, ниже 1 А

Параметр P2.1.30 устанавливает задержку срабатывания выходного реле.

T T Установка задержки реле

Y0: P2.1.29
T1: P2.1.30
T2: P2.1.31

Точка времени возник-
новения сигнала выхода

Точка времени выхода
сигнала выхода

t

Рисунок 63 – Задержка срабатывания выходного реле

7.11 Интерфейс связи с PLC

Главный 
компьютер

Протокол связи 
MODBUS-RTU Карта 

расширения
связи 
A150

SG+

SG-

Установка связи 
(устанавливается согласно 

фактической ситуации)

Скорость передачи 
информации в бодах Р4.1.00 
Формат данных Р4.1.01 
Адрес данного устройства 
Р4.1.02 
Запаздывание ответа Р4.1.03 
Время выхода за лимит времени 
связи Р4.1.04 
Формат передачи данных 
Р4.1.05 

Функция
связи

Преобразо-
ватель
частоты
A150

 

Рисунок 64 – Соединение по интерфейсу с внешним PLC

Преобразователь частоты серии А150 использует протокол MODBUS-RTU. Преобра-
зователь частоты может работать в сети только как ведомое устройство. Он может 
принимать данные от PLC, но не может отправлять их.

Для установления связи по интерфейсу RS-485 необходимо настроить параметры 
P4.1.00÷P4.1.05. Эти параметры должны устанавливаться с учетом всех параметров 
промышленной сети. В противном случае преобразователь частоты остановится  
по ошибке обрыв связи. На рисунке ниже показана схема подключения преобразо-
вателя частоты серии А150 к промышленной сети.
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7.12 Автонастройка двигателя

Когда режимом управления преобразователя частоты является режим векторного 
управления (Р0.0.02 = 1 или 2), точность параметров двигателя P0.0.19÷P0.0.23 вли-
яет на качество управления преобразователя частоты двигателем. Если необходимы 
отличные характеристики управления преобразователем частоты и эффективность 
эксплуатации, то надо, чтобы преобразователь частоты получил точные параметры 
управляемого двигателя. Что касается всех точно известных параметров двигателя, 
то их можно вручную ввести в P0.0.19÷P0.0.23. В противном случае необходимо про-
вести настройку двигателя.

Методами настройки параметров двигателя являются стационарная настройка и пол-
ная настройка. Для настройки параметров асинхронного двигателя рекомендуется 
использовать полную настройку при холостом ходе двигателя (Р0.0.24 = 2).

Таблица 172 – Способы автонастройки двигателя

Способ настройки Описание Результат настройки

Стационарная 
настройка

Применяется только для асинхронных двигателей в ситуациях, 
когда неудобно отсоединить двигатель от нагрузки

Неоптимальный

Полное  
распознавание

Применяется только для асинхронных двигателей, которые 
отсоединены от нагрузки

Оптимальный

Таблица 173 – Выбор способа автонастройки двигателя

Параметр Название Задаваемые пределы Значение при 
выходе с завода

P0.0.24 Автонастройка двигателя 00: Отключено
01: Стационарная настройка
02: Полная настройка

00

0: Отключено

Настройка параметров двигателя отключена.

1: Стационарная настройка

Когда нагрузка и асинхронный двигатель не могут быть полностью разъединены, 
можно использовать данный способ. Перед выполнением распознавания необхо-
димо правильно установить значения параметров P0.0.13÷P0.0.18. После выполне-
ния настройки параметра необходимо нажать кнопку «ПУСК», преобразователь 
частоты запустит стационарную настройку, после которой будут получены три значе-
ния параметров P0.0.19÷P0.0.21.

2: Полная настройка

Когда можно полностью отсоединить нагрузку и асинхронный двигатель, использу-
ется данный способ (если позволяют условия, то лучше всего использовать данный 
способ из-за его достаточно хорошего эффекта). Перед выполнением распознавания 
необходимо правильно установить значения параметров P0.0.13÷P0.0.18. После 
выполнения настройки параметра необходимо нажать кнопку «ПУСК», преобразова-
тель частоты запустит полную настройку, после которой можно получить пять значе-
ний параметров P0.0.19÷P0.0.21.
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Порядок распознавания параметров двигателя:
1. Если двигатель можно полностью расцепить с нагрузкой, убедиться, что двигатель во время 

своего вращения не оказывает влияния на оборудование.

2. После подачи питания убедиться, что параметры преобразователя частоты 
P0.0.13÷P0.0.18 одинаковые с соответствующими параметрами, указанными на паспорт-
ной табличке двигателя.

3. Убедиться, что режим управления преобразователем частоты P0.0.03 = 0 (т. е. запуск про-
цесса настройки двигателя может быть запущен только с пульта управления нажатием  
на кнопку «ПУСК»).

4. Настроить параметр P0.0.24, выбрав способ настройки параметров двигателя.  
Если необходима полная настройка, то параметр устанавливается как P0.0.24 = 2. Нажать 
кнопку «ВВОД», затем кнопку «ПУСК», на пульте управления будет отображаться сообщение 
«ГЕSГ», загорится индикатор «Раб», индикатор «Наст» будет непрерывно мигать. Настройка 
параметров двигателя продолжается около 30–60 с. После настройки параметров отобра-
жение сообщения «ГЕSГ» прекращается, индикатор «Наст» гаснет. Преобразователь частоты 
автоматически сохраняет распознанные параметры характеристик двигателя в соответству-
ющие параметры.

7.13 Поддержание давления воды с помощью 
ПИД

Автоматический
выключатель

L1

L2

L3

+

–

R

S

T

AC PH 3
380 В

Источник
питания

Контакт «Пуск»

U

V

W

DI2

COM

+24 В

COM

Двигатель

T1A

T1B

T1C

Выход Т1 многофункцио-
нального реле 

По умолчанию  сигнал–
«Работа» 

Преобразователь 
частоты 

GND

VF1

Датчик
давления

 

Рисунок 65 – Схема подключения преобразователя частоты для поддержания давления  
    с датчиком 4–20 мА
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ВНИМАНИЕ Если используется манометр, то J5-1 (DIP-переключатель VF1) переключается 
в положение U. Если датчик давления, то J5-1 переключается на сторону I.

 

Описание параметров для режима поддержания давления ( означает, что пользова-
телю, как правило, не нужны изменения.  означает, что пользователь задает пара-
метры согласно реальной ситуации).

Таблица 174 – Настройка ПИД-регулятора для поддержания давления

лица 205 — настройка ПИД-регулятора для поддержания давления

Параметр Название По умолчанию Пояснения Свойства

P0.0.03 Выбор команды 
«ПУСК»

0 Пуск кнопкой «ПУСК» с панели управления 

1 Пуск с цифрового входа DI2 (Р2.0.01 = 11)

P0.0.04 Выбор источника 
частоты

8 Источник частоты ПИД 

P0.0.11 Время ускорения Модель обору-
дования

Устанавливается необходимое 

P0.0.12 Время замедления Модель обору-
дования

Устанавливается необходимое 

P4.0.00 Источник задания 
ПИД

0 Источник задания P4.0.01 

P4.0.01 Задание ПИД, % 50 Данное значение пользователь должен 
опреде-лять согласно реальной ситуации, 
процентное значение относительно P4.0.04



P4.0.02 Источник обратной 
связи ПИД

0 Источник обратной связи — вход VF1 

P4.0.03 Направление ПИД 0 ПИД в прямом направлении. Чем больше 
обрат-ная связь, тем меньше частота



ПИД в обратном направлении. Чем меньше 
обратная связь, тем меньше частота

P4.0.04 Диапазон обратной 
связи ПИД

100 Устанавливается согласно фактическому 
диапазону обратной связи (1000 означает 
1 МПа)



P9.0.14 Задание ПИД Отображает задание ПИД

P9.0.15 Обратная связь ПИД Отображает обратную связь ПИД

P2.1.02 Выбор кривой ана-
лого-вого входа

H.11 Определяет кривую 1 выбора VF1 

P2.0.13 Минимальный вход 
кривой 1, В

2,00 Определяет кривую зависимости входа VF1 
и обратной связи ПИД.
Аналоговый вход по умолчанию 0÷10 В. 
Если вход 0÷20 мА, то он становится экви-
валентным 0÷10 В. Тогда если вход 4÷20 
мА, то 2÷10 В



P2.0.14 Соответствующая 
данная минималь-
но-го входа кривой 
1, %

000,0 %

P2.0.15 Максимальный вход 
кривой 1, В

10,00 В

P2.0.16 Соответствующая 
данная максималь-
ного входа кривой с

100,0
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Параметр Название По умолчанию Пояснения Свойства

P2.0.17 Время фильтрации 
VF1, с

00,10 Уменьшает влияние помех на сигнал. При 
увеличении времени фильтрации умень-
шается скорость реакции на изменение 
обратной связи



P4.0.05 Пропорциональное 
усиление KP1

020,0 Чем больше взятое значение пропорцио-
нально-го усиления KP1, тем больше вели-
чина регули-рования, тем быстрее реакция. 
Однако слишком большое значение может 
вызвать колебания системы. Чем меньше 
взятое значение KP1, тем стабильнее 
система, тем ниже скорость реакции



P4.0.06 Суммарное время 
TI1

02,00 Чем больше взятое значение суммарного 
времени TI1, тем медленнее реакция, тем 
стабильнее выход, тем хуже способность 
управления колебаниями величины 
обратной скорости. И наоборот, чем 
меньше взятое значение TI1, тем быстрее 
реакция, тем боль-ше колебания выхода. 
Слишком большое значение может вызвать 
колебания



Продолжение таблицы 174
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Глава 8    Связь RS-485 
преобразователя частоты серии 
А150

8.1 Описание параметров связи 
преобразователя частоты серии А150

Для подключения преобразователя к промышленной сети необходимо установить 
параметры соединения.

Таблица 175 – Параметры соединения

Параметр Название Задаваемые пределы По умолчанию

P4.1.00 Скорость передачи информации 
в бодах

0: 1200
1: 2400
2: 4800
3: 9600
4: 19200
5: 38400
6: 57600

3

P4.1.01 Формат данных 0: Без калибровки (8-N-2)
1: Проверка по четности (8-E-1)
2: Проверка по нечетности (8-O-1)
3: Без калибровки (8-N-1)

0

P4.1.02 Адрес данного устройства 001÷249 1

P4.1.03 Задержка ответа, мс 00÷20 2

P4.1.04 Время выхода за лимит времени 
связи, с

00,0 (не действует)
00,1÷60,0

0,0

P4.1.05 Формат передачи данных 1: Режим RTU 1

P4.1.06 Ответ на данные MODBUS 0: С ответом.
1: Без ответа

0

ЗАДЕРЖКА ОТВЕТА  Когда преобразователь частоты получает данные после установки времени 
параметром Р4.1.03, преобразователь частоты начинает восстанавливать 
данные.

ВРЕМЯ ВЫХОДА 

ЗА ЛИМИТ ВРЕМЕНИ СВЯЗИ Время интервалов между пакетами данных, получаемых преоб-
разователем частоты, превышающее время, установленное параметром 
Р4.1.04. Преобразователь частоты оповещает о неисправности Err14. Это 
рассматривается как обрыв связи. Если установить 0,0, то выход за лимит 
времени связи не действует.

Глава 8 Связь RS-485 
преобразователя частоты серии А150
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0 1 2 3 4 5 6 7Start bit Stop bit

Бит данныхСтартовый 
бит

Стоповый 
бит

Стоповый 
бит

Stop bit

Рисунок 66 – 8-N-2, P4.1.01 = 0

 
0 1 2 3 4 5 6 7

Бит данныхСтартовый 
бит

Проверка на
четность

Стоповый 
бит

Start bit Even parity Stop bit

Рисунок 67 – 8-E-1, Р4.1.01 = 1

0 1 2 3 4 5 6 7

Бит данныхСтартовый 

бит

Проверка на

нечетность

Стоповый 

бит

Start bit Odd parity Stop bit

Рисунок 68 – 8-O-1, P4.1.01 = 2

0 1 2 3 4 5 6 7

Бит данныхСтартовый 
бит

Стоповый 
бит

Start bit Stop bit

Рисунок 69 – 8-N-1, P4.1.01 = 3 
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Таблица 176 – Структура слов

ADR Адрес подчиненного устройства (преобразователь частоты).
Адресная область преобразователя частоты (001÷249) (8-битовое шестнадцатеричное число). 
Внимание: когда адрес ADR = 000H, он действует для всех подчиненных устройств, к тому же все 
подчиненные устройства не отправляют информацию обратно

CMD Данные включают параметры (06: записывает содержание одного регистра; 03: считывает содер-
жание одного или нескольких регистров) (8-битовое шестнадцатеричное число)

ADRESS Отправка с главной станции: когда параметр 06 является адресом данных (16-битовое шестнад-
цате-ричное число), параметр 03 является начальным адресом данных (16-битовое шестнадцате-
ричное число). 
Ответ с подчиненной станции: когда параметр 06 является адресом данных (16-битовое шестна-дца-
теричное число), параметр 03 является количеством данных (16-битовое шестнадцатеричное число)

DATA Отправка с главной станции: когда параметр 06 является содержанием данных (16-битовое 
шестнадцате-ричное число), параметр 03 является количеством данных (16-битовое шестнадцате-
ричное число). 
Ответ с подчиненной станции: когда параметр 06 является содержанием данных (16-битовое 
шестнадцатеричное число), параметр 03 является содержанием данных (16-битовое шестнадцате-
ричное число)

CRC Отслеживание ошибочных данных (16-битовое шестнадцатеричное число)

RTU использует отслеживание ошибочных данных CRC, которые рассчитываются  
в следующем порядке:

Шаг 1:  Догружается содержание в виде 16-позиционного регистра FFFFH (регистр CRC).

Шаг 2: Первый байт данных связи выполняет операции XOR с содержанием регистра CRC, 
результат сохраняется в регистре CRC.

Шаг 3:  Содержание регистра CRC перемещается в самый нижний значимый бит 1, максималь-
ный значимый бит заполняет 0, измеряется самый нижний значимый бит регистра CRC.

Шаг 4:  Если самый нижний значимый бит равен 1, то регистр CRC и предварительно установ-
ленное значение выполняют операцию XOR. Если самый нижний значимый бит равен 
0, то операция сравнения не производится.

Шаг 5:  Шаги 3 и 4 повторно выполняются 8 раз, в это время битовая операция завершается.

Шаг 6:  Для следующего бита данных связи повторяются шаги от 2-го до 5-го до тех пор, пока 
все битовые операции не завершатся. Самое последнее содержание регистра CRC 
является значением CRC. Во время передачи значения сначала вводится низкий бит, 
затем высокий, т. е. сначала передается низкий бит.

Когда имеется ошибка связи, подчиненное устройство восстанавливает адрес и данные.

Таблица 177 – Слова ошибок

Адрес Данные Пояснения Адрес Данные Пояснения

FF01 0001 Недействительный адрес FF01 0005 Недействительные параметры

FF01 0002 Ошибка проверки CRC FF01 0006 Недействительные изменения 
параметров

FF01 0003 Ошибка команды считывания и 
записи

FF01 0007 Блокировка системы

FF01 0004 Ошибка пароля FF01 0008 Сохранение параметров
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Название 

знака

Адрес 

подчиненной 

станции

Команда 

записи 06Н

Адрес  

функционального 

кода

Содержание 

данных

Проверка 

CRC

Длина знака 1 Byte 1 Byte 2 Byte 2 Byte 2 Byte

Пример 01Н 06Н 0005Н 1388Н 949DH

Рисунок 70 – Формат символьной строки команды записи главной станции

Название 

знака

Адрес 

подчиненной 

станции

Команда 

считывания 

03H

Начальный адрес 

функционального 

кода

Количество 

данных

Проверка 

CRC

Длина знака 1 Byte 1 Byte 2 Byte 2 Byte 2 Byte

Пример 01Н ОЗН 9000Н 0003Н 28СВН

Рисунок 71 – Формат символьной строки команды записи ответа подчиненной станции

Название 

знака

Адрес 

подчиненной 

станции

Команда 

считывания 

0GH

Количество 

данных

Содержание 

данных 1

Содержание 

данных 2

Содержание 

данных 3

Проверка 

CRC

Длина знака 1 Byte 1 Byte 2 Byte 2 Byte 2 Byte 2 Byte 2 Byte

Пример 01Н CGH 06Н ООООН ООООН ООООН 2175Н

Рисунок 72 – Формат символьной строки команды считывания главной станции

Название 

знака

Адрес 

подчиненной 

станции

Команда 

записи 06Н

Отметка ошибки 

считывания и 

записи

Тип ошибки 

считывания и 

записи

Проверка 

CRC

Длина знака 1 Byte 1 Byte 2 Byte 2 Byte 2 Byte

Пример 01Н 06Н FF01H 0005Н 281DH

Рисунок 73 – Формат символьной строки команды считывания ответа подчиненной станции

Название 

знака

Адрес 

подчиненной 

станции

Команда 

записи 06Н

Отметка ошибки 

считывания и 

записи

Тип ошибки 

считывания и 

записи

Проверка 

CRC

Длина знака 1 Byte 1 Byte 2 Byte 2 Byte 2 Byte

Пример 01Н 06Н FF01H 0005Н 281DH

Рисунок 74 – Формат символьной строки ошибки команды записи ответа подчиненной станции

Название 

знака

Адрес 

подчиненной 

станции

Команда 

записи 03Н

Отметка ошибки 

считывания и 

записи

Тип ошибки 

считывания и 

записи

Проверка 

CRC

Длина знака 1 Byte 1 Byte 2 Byte 2 Byte 2 Byte

Пример 01Н О3Н FF01H 0005Н E41DH

Рисунок 75 – Формат символьной строки ошибки команды считывания ответа 
подчиненной станции
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Таблица 178 – Свойства параметров

Параметры P1÷P8 Можно считывать и записывать

P9 Возможно только считывание

A000H, A001H, A002H, A003H, A004H, A005H, A010H, A011H Возможна только запись

B000H, B001H Возможно только считывание

ПОЯСНЕНИЯ К АДРЕСУ СЧИТЫВАНИЯ И ЗАПИСИ ПАРАМЕТРОВ

С помощью групп и категорий параметров формируются высокие биты адреса пара-
метров. С помощью порядкового номера формируются низкие биты адреса параме-
тров.

Поскольку EEPROM ограничен, то в процессе связи невозможно многократное сохра-
нение EEPROM. Поэтому некоторые параметры в процессе связи не нужно сохранять 
в EEPROM, необходимо только изменить значение в RAM.

Если необходимо записать в EEPROM, то адрес высокого бита адреса параметра слу-
жит как шестнадцатеричное число, адрес нижнего бита — как десятичное число, 
обращенное в шестнадцатеричное. Затем адрес высокого бита и адрес низкого бита 
комбинируются в одно 4-битное шестнадцатеричное число.

Например, Р2.1.12 записан в адрес EEPROM как адрес высокого бита шестнадцате-
ричное 21. Адрес низкого бита — десятичное 12, обращенное в шестнадцатеричное 
как 0С. Поэтому адрес отображается как 0  210C.

Если нет необходимости записи в EEPROM, то адрес высокого бита адреса параметра 
служит как шестнадцатеричное число плюс 4, адрес нижнего бита — как десятичное 
число, обращенное в шестнадцатеричное. Затем адрес высокого бита и адрес низ-
кого бита комбинируются в одно 4-битное шестнадцатеричное число.

Например, Р2.1.12 записан в адрес EEPROM так:

Адрес высокого бита — шестнадцатеричное 21 плюс 4, получается 25. Адрес низкого 
бита — десятичное 12, обращенное в шестнадцатеричное как 0С. Поэтому адрес ото-
бражается как 0  250C.
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Таблица 179 – Регистры параметров управления

Определение Параметр Адрес 
параметра

Пояснение к функции

Команда частотному 
преобразователю

06H A000H 0001H Прямое вращение

0002H Обратное вращение

0003H Толчковый режим прямого вращения

0004H Толчковый режим обратного вращения

0005H Выбег

0006H Остановка замедлением

0007H Сброс ошибки

A001H Команда частоты или источник верхнего предела частоты 
(процентное выражение для максимальной частоты, не 
сохраняется) (00,00÷100,00 означает 00,00÷100,00 %)

A002H BIT2 Многофункциональная выходная клемма T1

Если необходимо действие сигнала выходного реле преоб-
разователя частоты, то его соответствующий бит устанавли-
вается на 1. Это двоичное число переходит в десятичное и 
отправляется на адрес А002

A003H Выходной адрес FM1
(00,0÷100,0 означает 00,0÷100,0 %)

A004H Выходной адрес FM2 
(00,0÷100,0 означает 00,0÷100,0 %)

A005H Выходной адрес FMP (когда клемма YO/FMP используется как 
FMP, P2.1.20 = 0) (0000H÷7FFFH означает 0,00÷100,00 %)

A010H Задание ПИД

AO11H Значение обратной связи ПИД

Рабочее состояние 
преобразователя 
частоты

03H B000H 0001H Работа с прямым вращением

0002H Работа с обратным вращением

0003H Останов
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Таблица 180 – Коды ошибок

Определение Параметр Адрес 
параметра

Пояснение к функции

Неисправности
мониторинга
преобразователя 
частоты

03H B001H 00 Нет ошибки

01 Перегрузка по току при постоянной скорости

02 Перегрузка по току при разгоне

03 Перегрузка по току при замедлении

04 Перенапряжение при постоянной скорости

05 Перенапряжение при разгоне

06 Перенапряжение при замедлении

07 Неисправности модуля

08 Недостаточное напряжение

09 Перегрузка преобразователя частоты

10 Перегрузка двигателя

11 Обрыв фаз входа

12 Обрыв фаз выхода

13 Внешние неисправности

14 Нарушение связи

15 Перегрев преобразователя частоты

16 Неисправности аппаратной части преобразова-
теля частоты

17 Короткое замыкание на землю двигателя

18 Ошибка настройки двигателя

19 Падение нагрузки двигателя

20 Потеря обратной связи ПИД

21 Неисправности, определяемые пользователем 1

22 Неисправности, определяемые пользователем 2

23 Достижение суммарного времени включения

24 Достижение суммарного времени работы

25 Неисправности энкодера

26 Нарушения считывания и записи параметров

27 Перегрев двигателя

28 Слишком большое отклонение скорости

29 Превышение скорости двигателя

30 Ошибка начального положения

31 Неисправности измерения тока

32 Контактор

33 Нарушения измерения тока

34 Выход за лимит времени скоростного ограни-
чения тока

35 Переключение двигателя во время работы

36 Неисправности источника питания 24 В

40 Неисправности сопротивления
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ПРИМЕР 1 Преобразователь частоты № 1 с пуском в прямом направлении 

Пакет данных,  
отправляемых главным устройством

ADR 01H

CMD 06H

ADRESS A0H

00H

DATA 00H

01H

CRC 6AH

0AH

Ответ управляемого устройства

ADR 01H

CMD 06H

ADRESS A0H

00H

DATA 00H

01H

CRC 6AH

0AH

ПРИМЕР 2 Задание частоты преобразователя частоты № 1 (не сохраняется). Необхо-
димо задать значение частоты преобразователя частоты № 1 как 100,00 % 
максимальной частоты. 
Способ следующий: из 100,00 убираются точки дроби: 100000D = 2710H. 

Пакет данных,  
отправляемых главным устройством

ADR 01H

CMD 06H

ADRESS A0H

01H

DATA 27H

10H

CRC E0H

36H

Ответ управляемого устройства

ADR 01H

CMD 06H

ADRESS A0H

01H

DATA 27H

10H

CRC E0H

36H

ПРИМЕР 3 Запрос рабочей частоты преобразователя частоты № 1

Запрос выходной частоты преобразователя частоты во время его работы. Способ 
следующий: номер параметра выходной частоты Р9.0.00 переведен в адрес 9000Н.

Если выходная частота преобразователя частоты № 1 составляет 50,00 Гц,  
5000D = 1388H.

Пакет данных,  
отправляемых главным устройством

ADR 01H

CMD 03H

ADRESS 90H

00H

DATA 00H

01H

CRC A9H

0AH

Ответ управляемого устройства

ADR 01H

CMD 03H

ADRESS 02H

DATA 13H

88H

CRC B5H

12H
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Глава 9    Устранение 
неисправностей

9.1  Коды ошибок

Таблица 181 – Описание ошибок

Ошибка Пояснение Причины Меры устранения

Err00 Нет ошибки

Err01 Перегрузка 
по току при 
постоянной 
скорости

Во время работы при 
постоянной скорости 
преобразователя 
частоты выходной ток 
превышает значение 
перегрузки по току

 x Проверить, нет ли короткого замыкания выходного 
контура преобразователя частоты.

 x Проверить, не занижено ли входное напряжение.
 x Проверить, нет ли скачкообразного изменения 

нагрузки.
 x Выполнить настройку двигателя или повысить 

компенсирование момента при низкой частоте 
вращения.

 x Проверить, достаточна ли номинальная мощность 
двигателя или преобразователя частоты для 
нагрузки

Err02 Перегрузка 
по току при 
разгоне

При разгоне выходной 
ток превысил ток пере-
грузки преобразователя

 x  Проверить, нет ли короткого замыкания, зазем-
ления или превышения длины проводов  
до электродвигателя.

 x Проверить, не занижено ли входное напряжение.
 x Продлить время ускорения.
 x Выполнить настройку двигателя или повысить 

компенсирование момента или отрегулировать 
кривую V/F.

 x Проверить, нет ли скачкообразного изменения 
нагрузки.

 x Проверить, выбран ли поиск скорости, или 
дождаться полного останова и перезапустить.

 x Проверить, достаточна ли номинальная мощность 
двигателя или преобразователя частоты для 
нагрузки

Err03 Перегрузка 
по току при 
замедлении

При замедлении 
выходной ток превысил 
ток перегрузки преобра-
зователя

 x Проверить, нет ли короткого замыкания, зазем-
ления или превышения длины проводов  
до электродвигателя.

 x Выполнить настройку двигателя.
 x Продлить время замедления.
 x Проверить, не занижено ли входное напряжение.
 x Проверить, нет ли скачкообразного изменения 

нагрузки.
 x Дополнительно установить тормозной элемент и 

тормозной резистор

Глава 9 Устранение неисправностей
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Ошибка Пояснение Причины Меры устранения

Err04 Перенапря-
жение при 
постоянной 
скорости

Во время работы при 
постоянной скорости 
напряжение постоянного 
тока главного контура 
превышает заданное 
значение.
Измерение значения 
перенапряжения посто-
янного тока:
Класс 13: 400 В
Класс 33: 750 В

 x Проверить, нет ли превышения входного напря-
жения.

 x Проверить правильность отображения напряжения 
шины на дисплее преобразователя частоты.

 x Проверить, нет ли во время работы воздействия 
внешнего крутящего момента на двигатель 

Err05 Перена-
пряжение 
в процессе 
ускорения

В процессе ускорения 
преобразователя 
частоты напряжение 
постоянного тока глав-
ного контура превышает 
заданное значение. 
Измерьте значение 
перенапряжения, как 
показано выше

 x Проверить, нет ли слишком высокого входного 
напряжения.

 x Проверить правильность отображения напряжения 
шины на дисплее преобразователя частоты.

 x Продлить время ускорения.
 x Проверить, нет ли во время работы воздействия 

внешнего крутящего момента на двигатель.
 x Дополнительно установить тормозной элемент и 

тормозной резистор

Err06 Перена-
пряжение 
в процессе 
замедления

В процессе работы 
с замедлением преобра-
зователя частоты напря-
жение постоянного 
тока главного контура 
превышает заданное 
значение. Измерьте зна-
чение перенапряжения, 
как показано выше

 x Проверить, нет ли слишком высокого входного 
напряжения.

 x Проверить правильность отображения напряжения 
шины на дисплее преобразователя частоты.

 x Продлить время ускорения.
 x Проверить, нет ли во время работы воздействия 

внешнего крутящего момента на двигатель.
 x Дополнительно установить тормозной элемент и 

тормозной резистор

Err07 Неисправности 
модуля

Внешние неисправности 
вызывают автоматиче-
скую защиту модуля IGBT

 x Проверить сопротивление обмоток двигателя.
 x Проверить изоляцию двигателя.
 x Проверить повреждения IGBT-модуля

Err08 Низкое напря-
жение

В период работы напря-
жения главного контура 
постоянного тока 
недостаточно измерения 
значения недоста-
точного напряжения 
постоянного тока:
Класс 13: 190 В
Класс 33: 380 В

 x Проверить входные клеммы силовой цепи.
 x Проверить входное напряжение на предмет нахож-

дения в допустимом диапазоне.
 x Проверить отсутствие мгновенного отключения 

питания.
 x Проверить правильность индикации напряжения 

на шине.
 x Проверить мостовой выпрямитель и шунтирующее 

реле

Err09 Перегрузка 
преобразова-
теля частоты

Ток преобразователя 
частоты превышает 
допустимое значение 
перегрузки по току

 x Проверить, нет ли блокировки ротора двигателя.
 x Заменить на преобразователь частоты большей 

мощности

Err10 Перегрузка 
двигателя

Ток двигателя превы-
шает допустимый ток 
перегрузки

 x Проверить правильность параметра Р1.0.25 
защиты двигателя.

 x Проверить, нет ли блокировки ротора двигателя.
 x Проверить, правильно ли задан номинальный ток 

двигателя.
 x Заменить на двигатель большей мощности

Продолжение таблицы 181
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Ошибка Пояснение Причины Меры устранения

Err11 Обрыв входной 
фазы

Обрыв входной фазы 
или трехфазный дисба-
ланс напряжения входа

 x Проверить, нет ли обрыва фазы напряжения входа 
преобразователя или трехфазного дисбаланса 
напряжения.

 x Проверить, не ослаблены ли соединительные 
клеммы.

 x Обратиться за технической поддержкой

Err12 Обрыв 
выходной фазы

Обрыв выходной фазы и 
трехфазный дисбаланс 
напряжения

 x Проверить, нет ли обрыва выходной фазы или 
трехфазного дисбаланса напряжения.

 x Проверить, не ослаблены ли соединительные 
клеммы.

 x Обратиться за технической поддержкой

Err13 Внешняя неис-
правность

Неисправности, 
вызванные контуром 
внешнего управления

 x Проверить входной контур сигнала внешней 
неисправности.

 x Сброс работы

Err14 Нарушения 
связи

Нарушение связи пре-
образователя частоты с 
прочим оборудованием

 x Проверить линию внешней связи.
 x Проверить работу PLC.
 x Установить правильные параметры связи.
 x Сравнить протоколы связи

Err15 Перегрев пре-
образователя 
частоты 
≥ oh значение 
измерения 
(около 80 °С)

Температура радиатора  x Проверить рабочее состояние вентилятора и 
состояние вентиляции.

 x Проверить, не слишком ли высокая окружающая 
температура. Необходимо принять меры по сни-
жению температуры.

 x Проверить, нет ли поломок термического рези-
стора или реле температуры.

 x Убрать грязь с внешней стороны радиатора и 
воздухозаборника

Err16 Неисправности 
аппаратной 
части преоб-
разователя 
частоты

Перегрузка по току 
или перенапряжение 
преобразователя 
частоты, оценивается 
как неисправность аппа-
ратной части

 x Устранение ошибки согласно перегрузке по току 
или перенапряжению

Err17 Короткое замы-
кание на землю 
двигателя

Короткое замыкание на 
землю двигателя

 x Проверить, нет ли короткого замыкания на 
выходную линию преобразователя частоты или 
двигатель

Err18 Ошибка 
настройки 
двигателя

При настройке двига-
теля возникают ошибки

 x Проверить, совпадают ли параметры двигателя с 
параметрами, указанными в паспортной табличке.

 x Проверить, хорошо ли соединен силовой кабель 
преобразователя частоты и двигателя

Err19 Падение 
нагрузки 
двигателя

Рабочий ток преобразо-
вателя частоты меньше 
значения Р6.1.19 
падения нагрузки тока, 
непрерывное время 
Р6.1.20

 x Проверить, нет ли понижения нагрузки.
 x Проверить, отвечают ли значения, установленные 

параметрами Р6.1.19 и Р6.1.20, фактической 
ситуации работы
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Ошибка Пояснение Причины Меры устранения

Err20 Потеря 
обратной связи 
ПИД

Значение обратной 
связи ПИД меньше 
значения P4.0.18, 
непрерывное время 
P4.0.19

 x Проверить, нормальный ли сигнал обратной связи 
ПИД.

 x Проверить, отвечают ли значения, установленные 
параметрами Р4.0.18 и Р4.0.19, фактической 
ситуации работы

Err21 Неисправности, 
определяемые 
пользова-
телем 1

Сигнал неисправности 
1, установленный поль-
зователем с помощью 
цифрового входа или 
функцией программиро-
вания PLC

 x Проверить, устранены ли условия неисправности 
1, определяемые пользователем, затем восстано-
вить функционирование

Err22 Неисправности, 
определяемые 
пользова-
телем 2

Сигнал неисправности 
2, установленный поль-
зователем с помощью 
многофункциональной 
клеммы или функции 
программирования PLC

 x Проверить, устранены ли условия неисправности 
2, определяемые пользователем, затем восстано-
вить функционирование

Err23 Достижение 
суммарного 
времени вклю-
чения

Суммарное время 
включения преобразо-
вателя частоты достигло 
времени, заданного 
Р5.1.01

 x Удалить записанную информацию с помощью 
функции инициализации параметров

Err24 Достижение 
суммарного 
времени 
работы

Суммарное время 
работы преобразова-
теля частоты достигло 
времени, заданного 
Р5.1.00

 x Удалить записанную информацию с помощью 
функции инициализации параметров

Err25 Неисправности 
энкодера

Преобразователь 
частоты не может 
распознать данные 
энкодера

 x Проверить, подходит ли модель энкодера.
 x Проверить, правильно ли выполнено соединение 

энкодера

Err26 Нарушение 
записи и 
считывания 
параметров

Поломка микросхемы 
EEPROM

 x Заменить плату управления

Err27 Перегрев 
двигателя

Слишком высокая тем-
пература двигателя

 x Проверить, не превышена ли температура 
двигателя.

 x Проверить, нет ли повреждений или ослабления 
соединений датчика температуры двигателя

Err28 Слишком 
большое 
отклонение 
скорости

Отклонение скорости 
больше значения 
Р6.1.23, продолжается 
время Р6.1.24

 x Проверить, правильно ли установлены параметры 
энкодера.

 x Проверить, рационально ли установлены P6.123, 
P6.124.

 x Проверить, проводилась ли настройка двигателя

Err29 Превышение 
скорости 
двигателя

Скорость двигателя 
превышает значение 
Р6.1.21, продолжается 
время Р6.1.22

 x Проверить, правильно ли установлены параметры 
энкодера.

 x Проверить, рационально ли установлены P6.1.21, 
P6.1.22.

 x Проверить, проводилось ли настройка двигателя
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Ошибка Пояснение Причины Меры устранения

Err30 Ошибка началь-
ного положения

Отклонения параметров 
двигателя от фактиче-
ских слишком большие

 x Проверить, верны ли параметры двигателя, 
особенно правильно ли установлен номинальный 
ток двигателя

Err31 Неисправности 
измерения тока

Неисправности контура 
измерения тока

 x Проверить, нет ли ошибки датчика Холла.
 x Проверить, нет ли ошибки контура измерения 

силовой платы.
 x Проверить, нет ли ошибки платы управления

Err32 Контактор Неисправности источ-
ника питания силовой 
платы, вызванные 
неисправностями 
контактора

 x Проверить, в нормальном ли состоянии находится 
контактор.

 x Проверить, в нормальном ли состоянии электропи-
тание силовой платы

Err33 Нарушение 
измерения тока

Неисправности контура 
измерения тока привели 
к нарушениям значения 
измерения тока

 x Проверить, нет ли ошибки датчика Холла.
 x Проверить, нет ли ошибки контура измерения 

силовой платы.
 x Проверить, нет ли ошибки платы управления

Err34 Выход за 
лимит времени 
скоростного 
ограничения 
тока

Рабочий ток преоб-
разователя частоты 
непрерывно слишком 
большой, превышает 
допустимое время 
ограничения тока

 x Проверить, нет ли слишком большой нагрузки или 
заедания вращения двигателя.

 x Проверить, не слишком ли маленький типоразмер 
преобразователя частоты

Err35 Переключение 
двигателя во 
время работы

В процессе работы пре-
образователя частоты 
выполняется переклю-
чение двигателя

 x После останова преобразователя частоты выпол-
нить переключение двигателя

Err36 Неисправности 
источника 
питания 24 В

Короткое замыкание 
внешнего источника 
питания 24 В или 
слишком большая 
нагрузка внешнего 
источника питания 24 В

 x Проверить, нет ли короткого замыкания источника 
питания 24.

 x Сократить нагрузку внешнего источника питания 
24

Err38 Короткое 
замыкание

При работе обноружено 
трехфазное короткое 
замыкание на выходе 
преобразователя 
частоты

 x Проверить кабель между двигателем и преобра-
зователм на наличие повреждений и короткого 
замыкания.

 x Отсоединить двигатель от преобразователя 
частоты и проверить целостность изоляции 
двигателя

Err37 Неисправен 
источник 
питания 
привода

Неисправен источник 
питания привода выше 
250 кВт

 x Проверить работоспособность источника питания 
привода и панели привода

Err40 Сопротивление Достаточно сильные 
колебания напряжения 
на шине

 x Проверить, в нормальном ли состоянии находится 
контактор.

 x Проверить колебания напряжения входящей линии
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9.2 Диагностика и меры устранения 
неисправностей двигателя

Если в двигателе возникла одна из следующих проблем, нужно проверить причину и 
принять меры по ее устранению. Если проверка или меры устранения не помогли 
решить проблему, необходимо связаться с технической поддержкой.

Таблица 182 – Неисправности двигателя и меры по их устранению

Неисправность Проверочный сигнал Корректирующие меры

Двигатель не 
вращается

Подано ли напряжение на клеммы R, 
S, T?

Подключить к источнику питания, отключить 
от источника питания и снова подать напря-
жение. Проверить напряжение источника 
питания, убедиться, что винты клемм затянуты

Измерить выходное напряжение с 
помощью вольтметра, проверить, верно 
ли подключены клеммы U, V, W

Отключить и снова подключить источник 
питания

Заблокирован ли двигатель из-за 
перегрузки?

Сократить нагрузку и устранить блокировку

Есть ли отображение ошибки на 
дисплее?

Проверить неисправности согласно перечню

Введена ли команда работы в прямом 
или обратном направлении?

Проверить соединение

Есть задание частоты вращения? Исправить соединение, проверить заданное 
значение частоты

Есть ли команда «ПУСК»? Ввести верную команду

Противоположное 
направление вра-
щения двигателя

Верно ли соединение клемм U, V, W? Произвести соответствующее соединение  
с очередностью фаз U, V, W двигателя

Верно ли подана команда прямого и 
обратного вращения?

Исправить соединение

Двигатель враща-
ется, но не может 
менять скорость

Верное ли соединение цепи задания 
частоты?

Исправить соединение

Верно ли установлен режим работы? Проверить выбор режима работы с помощью 
пульта управления

Не слишком ли большая нагрузка? Сократить нагрузку

Слишком высокая 
или слишком 
низкая скорость 
вращения (об./
мин.)

Правильно ли введены номинальные 
параметры двигателя (количество 
полюсов, напряжение)?

Проверить технические данные на паспортной 
табличке двигателя

Верное ли передаточное число уско-
рения/замедления шестерни и др.?

Проверить механизм регулирования скорости 
(шестерни и др.)

Верно ли заданное значение макси-
мальной частоты?

Проверить заданное значение максимальной 
частоты выхода

Проверить выходное напряжение Проверить кривые V/F

Нестабильная 
скорость вра-
щения (об./мин.) 
двигателя во 
время работы

Не слишком ли большая нагрузка? Сократить нагрузку

Не слишком ли большие изменения 
нагрузки?

Сократить колебания нагрузки, увеличив мощ-
ность двигателя или преобразователя частоты

Используется ли трехфазный или 
однофазный источник питания? Есть 
ли обрыв фаз в трехфазном источнике 
питания?

Проверить, нет ли обрыва фаз в соединениях 
проводов источника питания
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Приложение А 
Техническое обслуживание

Таблица А.1 – Плановое техническое обслуживание, ремонт и способы проверки

Место 
проверки

Объект 
проверки

Проверка Период Способы 
проверки

Стандарт Измери-
тельные 
приборы

Каждый 
год

1  
год

2  
год

Внешняя 
часть

Окружа-
ющая 
среда

Есть ли пыль? 
Надле-
жащие ли 
окружающая 
температура и 
влажность?

 См. особые 
указания

Температура: 
–10÷+40 С,  
нет пыли.  
Влажность: 
менее 90 %  
без конденсации

Термометр, 
гигрометр, 
регистратор

Оборудо-
вание

Есть ли 
необычные 
вибрации и 
шумы?

 Посмотреть, 
послушать

Без особенно-
стей

Входное 
напря-
жение

В нормальном 
ли состоянии 
входное 
напряжение 
главной 
цепи?

 Измерить 
напряжение 
между клем-
мами R, S, T

Цифровой 
мульти-
метр/ 
нивелир

Главный 
контур

Полностью Если ли при-
знаки пере-
грева каждой 
детали? 
Очистить от 
грязи

 Проверить 
затяжку 
винтов

Провода Покрылись ли 
ржавчиной 
провода? 
Повреждена 
ли изоляция 
проводов?

 Осмотр Ошибки нет

Клеммы Есть ли 
повреж-
дения?

 Осмотр Ошибки нет

Модуль/
диод IGBT

Проверить 
сопротив-
ление между 
входами

 Отключить 
преобразова-
тель частоты 
и измерить 
сопротив-
ление между 
R, S, T<-> 
+, – и U, V, W 
<-> + 

Цифровой 
мультиметр 

Приложение А
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Место 
проверки

Объект 
проверки

Проверка Период Способы 
проверки

Стандарт Измери-
тельные 
приборы

Каждый 
год

1  
год

2  
год

Сопро-
тивление 
изоляции

Проверить 
мегомметром 
(между выход-
ными входами 
и входами 
заземления)

 Ослабить 
соединения 
U, V, W и 
зафиксиро-
вать провода 
двигателя

Превышает  
5 МОм

Мегомметр 
500 В

Цепь 
постоян-
ного тока

Емкостный 
фильтр

Есть ли  
утечка 
жидкости? 
Заметно ли 
срабатывание 
защитного 
клапана? Есть 
ли вздутие 
конденса-
тора?

  Осмотр. 
Измерение 
емкости с 
помощью 
измеритель-
ного оборудо-
вания

Нет ошибки, 
превышение  
85 % номиналь-
ного объема

Оборудо-
вание изме-
рения 
емкости

Реле Есть ли шумы 
и вибрации 
во время 
работы? Нет 
ли поломок 
контактов?

 Прослушать. 
Посмотреть

Нет ошибки

Сопротив-
ление

Нет ли 
повреждений 
изоляции 
сопротив-
ления?  
Нет ли 
повреждений 
проводов в 
резисторе  
(незамкнутая 
цепь)?

 Осмотр. 
Отсоединить 
и измерить 
сопротив-
ление

Нет ошибки. 
Погрешность 
должна быть в 
пределах ±10 % 
отображаемого 
значения сопро-
тивления

Цифровой 
мультиметр

Цепь 
управ-
ления

Проверка 
работы

Есть ли 
отклонение по 
напряжению 
на каждой 
выходной 
фазе?

 Измерьте 
выходное 
напряжение 
между 
фазами U, 
V, W

Для типов 200 В  
(400 В) 
перепады 
напряжения 
каждой фазы не 
превышают 4 В 
(8 В)

Цифровой 
мультиметр 

Продолжение таблицы А.1
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Место 
проверки

Объект 
проверки

Проверка Период Способы 
проверки

Стандарт Измери-
тельные 
приборы

Каждый 
год

1  
год

2  
год

Система 
охлаж-
дения

Вентилятор 
охлаж-
дения

Есть ли 
необычные 
вибрации и 
шумы? Не 
ослаблены ли 
соединения?

  После 
отключения 
источника 
прокрутить 
вручную 
вентилятор. 
Зафиксиро-
вать соеди-
нения.

Необходимо 
стабильное 
вращение, без 
ошибки

Отобра-
жение

Приборы Верны ли ото-
бражаемые 
значения?

  Проверить 
считывание 
данных на 
внешнем 
измери-
тельном 
приборе 
панели

Проверить 
заданное 
значение

Вольтметр/
счетчик

Двигатель Полностью Есть ли 
необычные 
вибрации или 
шумы? Есть 
ли необычный 
запах?

 Проверить 
на наличие 
посторонних 
шумов, 
запахов, 
вибраций. 

Нет ошибки

 

КОММЕНТАРИЙ: значение в скобках используется для преобразователя частоты 400 В.

 

Продолжение таблицы А.1
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Приложение Б  
Руководство по выбору  

дополнительного оборудования

В силу различных условий и требований эксплуатации пользователь может дополни-
тельно устанавливать периферийные устройства.

Б.1 Входной дроссель

Дроссель переменного тока может уменьшать высшую гармонику входящего тока 
преобразователя частоты, улучшать коэффициент мощности преобразователя 
частоты.

Рекомендуется устанавливать дроссель в следующих ситуациях:

1. Соотношение между мощностью источника питания и мощностью преобразователя частоты 
составляет 10 : 1.

2. К одному и тому же источнику питания подсоединяется тиристорная нагрузка или устройство 
компенсации реактивной мощности.

3. Достаточно большой дисбаланс напряжения трехфазного питания (3 %).

Таблица Б.1 – Таблица подбора входного дросселя

Мощность (кВт) Ток (А) Индуктивность (мГн)

Трехфазный 380 В

0,75 2,3 7,6

1,5 3,7 4,8

2,2 5,0 3,2

3,7 8,8 2,0

5,5 13 1,5

7,5 17 1,2

11 25 0,8

15 32 0,6

Приложение Б Руководство по 
выбору дополнительного 
оборудования



182
 Приложение Б Руководство по выбору дополнительного оборудования

Б.2 Фильтр высокочастотных помех

Преобразователь частоты серии А150 не имеет встроенного фильтра высокочастот-
ных помех.

Для уменьшения высокочастотных помех необходимо установить на входе и выходе 
преобразователя частоты высокочастотные фильтры.

При монтаже необходимо расположить фильтр как можно ближе к преобразователю 
частоты. Соединительные провода должны быть как можно короче.

Б.3  Выносной пульт управления

На преобразователе частоты установлен удобный для использования пульт управле-
ния. При необходимости установить пульт управления отдельно от преобразователя 
частоты его можно отсоединить от преобразователя частоты. Максимальная длина 
соединительного провода составляет 10 м.

Б.4  Блок динамического торможения и 
резистор динамического торможения

В преобразователях серии А150 имеются встроенные блоки торможения. При необ-
ходимом увеличении тормозного момента или избегании остановки преобразователя 
частоты по перенапряжению при динамичном замедлении требуется подключение 
тормозного резистора.

Упрощенная формула расчета тормозного резистора и тормозного элемента.

В обычных ситуациях, когда ток торможения — это 1/2 номинального тока I двига-
теля, создаваемый тормозной момент силы равен номинальному моменту силы дви-
гателя. Поэтому выбор подходящего тока торможения IB выполняется согласно 
требованиям к инерции нагрузки и времени останова. Чем больше инерция нагрузки, 
тем короче время торможения, тем больше выбранный ток торможения IB.

IB = (1/2÷3/2)  I.

Согласно току торможения можно выбрать значение сопротивления тормозного 
резистора.

Значение сопротивления тормозного резистора:

RB = U / IB (U принимается 400 В для преобразователей частоты 220 В и 800 В для 
преобразователей частоты 380 В).

Мощность тормозного резистора:

PB = K  U  U / RB.

К — это конфидент торможения, пределы 0,1÷0,5. Выбирается в соответствии с инер-
цией нагрузки и временем останова. Чем больше инерция нагрузки, и чем короче 
время останова, тем больше выбираемый конфидент торможения К. Для обычной 
нагрузки можно выбрать 0,1÷0,2, для большой инерционной нагрузки — 0,5.
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Ниже приведена таблица для подбора тормозного резистора, где IB — это 1/2I, К 
находится в диапазоне 0,1÷0,2. 

Если инерция нагрузки сравнительно большая, а время останова должно быть корот-
ким, то выбор мощности тормозного резистора должен проводиться согласно выше-
приведенной формуле.

Таблица Б.2 – Таблица подбора тормозного резистора

Мощность преобразо-
вателя частоты, кВт

Максимально допустимый 
ток тормозного ключа, А

Значение сопротивление 
тормозного резистора, Ом

Мощность тормозного 
резистора, Вт

Однофазный 220 В

0,4 8 400 80

0,75 8 200 160

1,1 8 160 200

1,5 15 120 250

2,2 15 80 400

Трехфазный 380 В

0,75 10 600 160

1,5 10 400 250

2,2 15 250 400

3,7 25 150 600

5,5 40 100 1000

7,5 40 75 1200

11 50 50 2000

15 75 40 2500
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Приложение В  
Опциональные платы расширения

В.1  Плата расширения коммуникаци   
 EC-A150-485 

Преобразователь частоты серии А150 не имеет возможности подключения к про-
мышленной сети в базовой комплектации. Для подключения преобразователя необ-
ходимо использовать плату расширения EC-150-485, которая предназначена  
для подключения преобразоватля частоты к промышленной сети по интерфейсу 
RS-485 с поддержкой протокола MODBUS-RTU.

Таблица В.1 – Технические данные платы EC-A150-485

Артикул Описание клемм

EC-150-485 SG+ — клемма положительного сигнала
SG– — клемма отрицательного сигнала
Протокол MODBUS-RTU
Интерфейс RS-485

Описание работы протокола MODBUS-RTU для преобразователя частоты дано в главе 8. 

Подключение платы необходимо производить при отключенном питании преобразо-
вателя частоты и полностью разряженных конденсаторах цепи постоянного тока. 

Плата расширения подключается к плате управления преобразователя и крепится 
винтом. 

EC-150-485

Рисунок В.1 – Место подключения платы расширения 

Приложение В Опциональные платы 
расширения
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В.2 Плата расширения входов/выходов  
 EC-A150-IO

Плата расширения входов и выходов предназначена для увеличения количества 
доступных точек подключения управляющих сигналов к преобразователю частоты и 
подключения преобразователя к промышленной сети по протоколу MODBUS-RTU.

Таблица В.2 – Технические данные платы EC-A150-IO

Артикул Описание клемм

EC-A150-IO 2 цифровых входа (DI5, DI6)
1 аналоговый вход (VF2)
1 аналоговый выход (FM2)
RS-485, интерфейс для комммуникаций (SG+, SG–)

Подключение платы необходимо производить при отключенном питании преобразо-
вателя частоты и полностью разряженных конденсаторах цепи постоянного тока. 

Плата расширения подключается к плате управления преобразователя и крепится 
винтом. 

Рисунок В.2 – Место подключения платы расширения 

Таблица В.3 – Технические характеристики платы EC-A150-IO

Входы/выходы Клеммы Название Описнаие 

Цифровые входы DI5-COM Цифровой фход 5 Описание функций — в описании параметров 
P2.0.04 и P2.0.05DI6-COM Цифровой вход 6

Аналоговый вход VF2-GND Аналоговый вход 2 Входной сигнал 0–10 В 

Аналоговый выход FM2-GND Аналоговый выход 2 Выходные сигналы 0–10 В или 0–20 мА 

Источник 24В COM Источник 24В Источник питания +24 В DC для цифровых входов.
Используется для подключения цифровых входов 
либо внешних приборов.
Максимальная нагрузка — 300 мА. 
Не имеет защиты от перегрузки 

+24V

Интерфейс связи SG+ RS485+ Поддерживает протокол MODBUS-RTU

SG- RS485–
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В.3  Плата расширения входов/выходов  
 EC-A150-IO2-1

Плата расширения входов и выходов предназначена для увеличения количества 
доступных точек подключения управляющих сигналов к преобразователю частоты и 
подключения преобразователя к промышленной сети по протоколу MODBUS-RTU.

Таблица В.4 – Технические данные платы EC-A150-IO2-1

Артикул Описание клемм

EC-A150-IO2-1 2 цифровых входа (DI5, DI6)
1 цифровой выход (открытый коллектор) (T2A, T2B)
RS-485 интерфейс для комммуникаций (SG+, SG–)

Подключение платы необходимо производить при отключенном питании преобразо-
вателя частоты и полностью разряженных конденсаторах цепи постоянного тока. 

Плата расширения подключается к плате управления преобразователя и крепится 
винтом. 

 

Рисунок В.3 – Место подключения платы расширения 

В.4  Плата расширения выходов  
 EC-A150-IO2-2

Плата расширения выходов предназначена для увеличения количества доступных 
точек подключения сигналов диспетчиризации и управления внешними приборами.

Таблица В.5 – Технические данные платы EC-A150-IO2-2

Артикул Описание клемм

EC-A150-IO2-2 1 цифровой выход (открытый коллектор) (T2A, T2B)
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Подключение платы необходимо производить при отключенном питании преобразо-
вателя частоты и полностью разряженных конденсаторах цепи постоянного тока. 

Плата расширения подключается к плате управления преобразователя и крепится 
винтом. 

Рисунок В.4 – Место подключения платы расширения 

В.5  Плата расширения входов EC-A150-IO2-3

Плата расширения входов предназначена для увеличения количества доступных 
точек подключения управляющих сигналов к преобразователю частоты. 

Таблица В.6 – Технические данные платы EC-A150-IO2-3

Артикул Описание клемм

EC-A150-IO2-3 2 цифровых входа (DI5, DI6)

Подключение платы необходимо производить при отключенном питании преобразо-
вателя частоты и полностью разряженных конедсаторах цепи постоянного тока. 

Плата расширения подключается к плате управления преобразователя и крепится 
винтом. 

Рисунок В.5 – Место подключения платы расширения 
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В.6 Плата расширения входов/выходов  
 EC-A150-IO3-1

Плата расширения входов и выходов предназначена для увеличения количества 
доступных точек подключения управляющих сигналов к преобразователю частоты и 
подключения преобразователя к промышленной сети по протоколу MODBUS-RTU. 

Таблица В.7 – Технические данные платы EC-A150-IO3-1

Артикул Описание клемм

EC-A150-IO3-1 2 цифровых входа (DI5, DI6)
1 выходное реле (T2A, T2B, Т2С)
RS-485 интерфейс для комммуникаций (SG+, SG–)

Подключение платы необходимо производить при отключенном питании преобразо-
вателя частоты и полностью разряженных конедсаторах цепи постоянного тока. 

Плата расширения подключается к плате управления преобразователя и крепится 
винтом. 

Рисунок В.6 – Место подключения платы расширения 

В.7  Плата реле EC-A150-IO3-2

Плата расширения реле предназначена для увеличения количества доступных точек 
подключения сигналов диспетчиризации и управления внешними приборами. 

Таблица В.8 – Технические данные платы EC-A150-IO3-2

Артикул Описание клемм

EC-A150-IO3-2 1 выходное реле (T2A, T2B, Т2С)

Подключение платы необходимо производить при отключенном питании преобразо-
вателя частоты и полностью разряженных конедсаторах цепи постоянного тока. 

Плата расширения подключается к плате управления преобразователя и крепится 
винтом. 
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Рисунок В.7 – Место подключения платы расширения 

В.8  Плата выходов EC-A150-IO4

Плата расширения выходов предназначена для увеличения количества доступных 
точек подключения сигналов диспетчеризации и управления внешними приборами. 

Таблица В.9 – Технические данные платы EC-A150-IO4

Артикул Описание клемм

EC-A150-IO4 3 цифровых выхода (открытый коллектор) (Y1+,Y1–;Y2+,Y2–;Y3+,Y3–)

Подключение платы необходимо производить при отключенном питании преобразо-
вателя частоты и полностью разряженных конедсаторах цепи постоянного тока. 

Плата расширения подключается к плате управления преобразователя и крепится 
винтом. 

Рисунок В.8 – Место подключения платы расширения

Издание 2
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