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 رلهاندازی هنصب و را -1 

 

 تغذیه رله  -1-1

سرهای مثبت و منفی منبع  1-1و جدول  1-1مطابق شکل  بایستمی ابتدا برای روشن کردن رله،

محدوده دقت داشته باشید که  کرد.پشت رله وصل  34و  33 تغذیه )یا منفی و مثبت( را به ترمینال های

است. )* نوع دیگر  ولت 132-48برابر با   AC محدوده ولتاژاست در حالی که لت و 152-24برابر با   DCولتاژ

 کند نیز وجود دارد.( این رله که تغذیه آن به ازای محدوده ولتاژهای بزرگتری کار می

  HF2025رایج رله حفاظت موتور اتصال  -1-2

باشد. با توجه می A5 و A1های جریان شود، رله دارای ورودیمشاهده می 1همان طور که در جدول 

ها را به  CTبایست کاربر به درستی ثانویه (، میCTبه جریان نامی سمت ثانویه ترانسفورماتورهای جریان )

نصب شده  بر روی موتور، دارای نسبت  CTهای متناظرشان در پشت رله وصل کند. به طور مثال، اگر ترمینال

های بایست از ترمینال(، کاربر می A1)در این جا  CTآمپر بود با توجه به جریان نامی ثانویه  222:  1تبدیل 

بایست از باشد، می A5برابر  CTاستفاده کند. به طور مشابه اگر جریان نامی سمت ثانویه )خروجی(  56تا  49

با خط چین  1-1در پشت رله استفاده کرد که به دلیل تشابه، نحوه اتصال آن در شکل  48تا  41های ترمینال

 آورده شده است.

علاوه بر این، این رله دارای یک ورودی جهت نمونه برداری از ولتاژ خط به خط است. بدین منظور 

ر ولتاژ به مقادیر ( که توسط ترانسفورمACV) Cو  Aبایست ولتاژ بین فازهای ، کاربر می2-1مطابق شکل 

 پشت رله وصل کند.  42و  39کوچکتر تبدیل شده است، را به ترمینال های 
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برای اندازه گیری دما و حفاظت جداگانه دارد  RTDامکان اتصال هشت عدد  HF2025همچنین رله 

نشان داده شده  2-1به ترمینال های سبز رنگ پشت رله نیز در شکل  RTDکه نحوه ی اتصال سنسورهای 

 است. 

 
 HF2025های  پشت رله ترمینال. سربندی 2-1 شکل

 حفاظت موتورزمان در  HF2025رله  اتصالاتطرح حفاظتی رایج و نمایش  -1-3

در یک طرح حفاظتی پرکاربرد جهت حفاظت از  HF2025، ورودی و خروجی های رله 3-1شکل 

به کمک توان فرمان استارت موتور را شود که چگونه میدر این شکل مشاهده میدهد. مییک موتور را نشان 

بلاک ( به عنوان  RL2مثلا  خروجی دیگر ) NCو کنتاکت  (RL1) خروجی تریپ اصلی NCکنتاکت 

ر به شبکه رساند. در این مدار اگر فرمان تریپ رله صادر شود یا کنتاکتور وصل موتو،  به استارت فرمان

شود. اگر فرمان تریپ برداشته شود و خروجی میکاربر دکمه قطع اضطراری را فشار دهد موتور خاموش 

ی استارت موتور بزرگ ( به اندازه کافی برا ACV)مثلا ولتاژ خط )  ( غیر فعال باشدRL2ممنوعیت استارت )

رله  52Aتواند بوبین کنتاکتور وصل کلید را فعال کند. با این کار ورودی دکمه استارت میکاربر با زدن  باشد(

 است. جهت حفاظت از موتور نشان داده شده RTDمحل قرار گرفتن چندین  3-1شود. در شکل نیز یک می
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 HF2025ه جهت حفاظت از موتور توسط رل طرح حفاظتی پرکاربردیک نمونه . 3-1 شکل

 اتصال رله به رایانه  -1-4

از توان های ثبت شده خطا درون رله هم میرله و یا مشاهده رخدادها و جریانجهت تنظیم ستینگ 

آخرین نسخه نرم افزار استفاده کرد.  Schneider Electric Easergy Studioاز نرم افزار  و همسارا  نرم افزار

شامل آخرین که  CD. همچنین همراه رله یک نسخه دانلود کردسایت شرکت همیان فن توان از را میسارا 

که در  RS232پینه  9توان از پورت رای ارتباط رله به رایانه نیز میموجود است. باست نیز نسخه نرم افزار 

های پشت رله با شماره  در ترمینال RS485( یا از طریق پورت 4-1شکل مطابق جلوی دستگاه موجود است )

 بایست از کابل ارتباطیشخصی پورت سریال نداشته باشد می استفاده کرد. اگر رایانه 32-31-32-29های 

رایو مربوطه نیز وجود دارد که است استفاده کرد. همراه این کابل ها نیز د USBکه دارای مبدل سریال به 

 بایست این درایور نیز در رایانه نصب شود. می

ژه افزار یک پرونرماین در بایست انه، برای اتصال رله به آن میرایس از نصب نرم افزار سارا بر روی پ

 Connect to Deviceگزینه  Fileدر منوی  5-1مطابق شکل . برای ایجاد پروژه جدید باید کردجدید ایجاد 

پورتی که امکان اتصال دارد را  Serial Portو در پنجره ایجاد شده مطابق شکل زیر در قسمت  شودانتخاب 

آدرس رله به درستی  Slave IDباید دقت کرد که دربخش  .کردکلیک  OKو سپس بر روی  شدهانتخاب 
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توان چندین رله را با آدرس های بگیرد. با این کار می 255تا  1تواند مقدار انتخاب شده باشد. آدرس رله می

 ”AAAA“برابر  پیش فرض. پسورد موجود در رله نیز که به صورت مختلف با استفاده از یک رایانه تنظیم کرد

ارتباط با رله مقدور نخواهد بود. بایست به درستی در این بخش وارد کرد. در غیر این صورت است را نیز می

 باشند. 5-1مطابق شکل باید مطابق با مقادیر پیش فرض  Bitrate، Parity ،Stopbitsهمچنین مقادیر 

 
 RS232. رله و پورت 4-1 شکل

 

 

  

 

 

         
 افزار سارا. تنظیمات اتصال رله به نرم5-1شکل 
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را  HF202Xشود که باید رله ایجاد می 6-1درصورتی که اتصال به سریال برقرار باشد، پنجره شکل 

 کرد. انتخاب

 
 افزار. انتخاب نوع رله متصل به نرم6-1شکل 

کلیک  OKو بر روی  کردهیک نام جدید برای پروژه وارد  بایست، می1-1شکل در پنجره باز شده در 

 .کرد

 
 . ایجاد پروژه جدید1-1 شکل

 (USB – RS485)توان از مبدل رله، میپشت در  RS485پورت رله به رایانه از طریق برای اتصال 

  استفاده کرد و کلیه گام های قبل را تکرار کرد. 

 تغییر تنظیمات رله -1-5 

و انتخاب  settingراست کلیک بر روی گزینه فشردن بتدا در منوی سمت چپ با ا 8-1مطابق شکل  

Extract setting شودمیخوانده  تنظیمات رله فرا . 
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 settingکردن  Extract .8-1شکل 

آورده  9-1همانطور که در شکل د. توان مقادیر آن را تغییر دادوبار کلیک کردن بر هر فیلد، می با

نشان داده  قرمزتنظیمات مورد نظر به رنگ  OKبعد از تغییر هر مقدار و کلیک بر روی دکمه است، شده

ی مقدار اشتباهی وارد شود یا خارج از محدوده به رله ارسال شود. اگر در تنظیمزمانی که اطلاعات  شود، تامی

 شود.ت هشدار در کنار آن تنظیم ظاهر میتابع مورد نظر باشد یا مقداری برای آن وارد نشده باشد علام

 
 داده شده تغییرتنظیمات  .9-1شکل 

روی هر کدام از شاخه ها، زیرشاخه ها و یا بایست بر می، رلهها بر روی داده برای ذخیره کردن

 هاینهگزیمنوی باز شده دارای  کرد.تغییرات آن در دستگاه ذخیره شود، راست کلید  لازم استفیلدهایی که 

 :زیر است

 : Send all data to device ر تغیی ها بدون توجه به اینکههای زیرشاخهبا انتخاب این گزینه تمام داده

 .شوندبه دستگاه ارسال می ،اند یا نهکرده

  : Send modified data to deviceاند های زیرشاخه ها که تغییرکردهبا انتخاب این گزینه فقط داده

 .شوندیبه دستگاه ارسال م

  : Extract setting from deviceها از دستگاه خوانده شودمقادیر تمام زیر شاخه. 

  : Copy در صورتی که قبلا گزینه ها در حافظه ذخیره شودمقادیر زیرشاخهتمام( .copy  را استفاده

  هم وجود دارد.( pasteکرده باشیم گزینه 
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 و ... LED کلی رله : خروجی، ورودی،تنظیمات  -2 

 مجزا  بخش شششود که تنظیمات این رله شامل مشاهده می HF2025رله منوی پس از بازکردن 

  OP PARAMETERS  2)CONFIGURATION  3) PROTECTION G1(1: باشدمی 1-2 مطابق شکل

4) PROTECTION G2  5 )AUTOMA. CTRL 6 و )RECORDS.  در این فصل به معرفی و توضیح

تنظیمات به غیر از تنظیمات حفاظتی ( رله پرداخته می شود و معرفی تنظیمات حفاظتی  تنظیمات کلی ) کلیه

 در فصل بعد انجام خواهد شد. در ادامه این تنظیمات شرح داده خواهند شد:

 
 موجود در نرم افزار سارا برای رله موتوری های. بخش1-2شکل 

 مشخصات رله  -2-1

 ی ازشامل چندین زیربخش است و شامل تنظیمات 2-2مطابق شکل  PARAMETERS OPبخش 

(، آخرین نسخه نرم TYPE. این بخش شامل نوع رله )قابل تغییر در نرم افزار سارا نیستند شود کهرله می

شبکه ای که رله برای نصب بر  ( و فرکانسSOFTWARE VERSIONافزاری که روی رله بارگذاری شده )

 شود.می( FREQUENCYاست )شده انتخابروی آن 

 
 OP PARAMETERS . تنظیمات2-2شکل 
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 CONFIGURATIONظیمات پیکره بندی تن -2-2

بخش زیرشامل چندین  3-2مطابق شکل  باشد کهمی CONFIGURATION، تنظیماتبخش دوم 

 ها توضیح داده خواهند شد:بخشزیرشود، که در ادامه این می

 
 OP PARAMETERS . تنظیمات3-2شکل 

 CONFIG. SELECTتنظیمات  -2-2-1

شود که به شرح های مختلفی میشامل زیربخش ،4-2، مطابق شکل CONFIG. SELECTبخش زیر

 زیر است:

 
 CONFIG. SELECT . تنظیمات4-2شکل 

  تنظیمدر SET GRP CHANGE  ی تغییر گروه تنظیمات حفاظتی فعال را تغییر داد. توان نحوهمی

( است که PROTECTION G1-2های دارای دو گروه تنظیمات حفاظتی )در بخش HF2025رله 

یر زبه شرح دارای دو گزینه . این تنظیم شودی انتخاب گروه فعال تعیین میدر این زیر بخش نحوه

 .LEVEL 2)  EDGE (1است: 

تغییر گروه تنظیمات حفاظتی فعال از طریق وضعیت ورودی  :انتخاب شود  LEVELیاگر گزینه -

 1گروه حفاظتی باشد )صفر( گیرد. در صورتی که ورودی انتخاب شده غیرفعال انجام میدیجیتال 

 2شود گروه حفاظتی )یک( )گروه حفاظتی پیش فرض( فعال است و در صورتی که ورودی فعال 
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 1تنظیماتی اختصاص داده نشده باشد، گروه حفاظتی  شود. اگر هیچ ورودی به تغییر گروهفعال می

 فعال خواهد بود.

انتخاب شود: تغییر گروه حفاظتی هم از طریق تغییر سطح ورودی، هم از  EDGEی اگر گزینه -

 طریق کلید روی پنل رله و هم به کمک نرم افزار سارا قابل انجام است. 
 

  تنظیمدر SETTING GROUP در صورتی که تنظیم قبلی روی گزینه ،EDGE تنظیم شده باشد ،

 گروه تنظیمات حفاظتی 2از میان  را (active groupگروه حفاظتی که در رله فعال است )توان می

 .تعیین کرد

  تنظیمدر DEFAULT DISPLAY فرض نمایش پیشLCD شود.رله تعیین می  

  در تنظیمPHASE ROTATION های موتور )که توالی فاز جریان توان مشخص کردمیA B C  یا

A C B( در رله از طریق منوهای موجود در نرم افزار سارا )menu( یا از طریق ورودی باینری )input )

به این صورت که اگر ورودی انتخاب شده غیرفعال است تعیین شود. که به این کار اختصاص داده شده

شود و اگر ورودی یک شود، حالت ای موتور انتخاب می( برA B C)صفر( باشد، حالت پیش فرض )

(A C Bانتخاب می )  .شود 

  در تنظیمPHASE SEQUENCEدر صورتی که تنظیم قبلی روی ، menu توان توالی فاز باشد می

انتخاب کرد.  A C Bبرعکس یا توالی  A B Cتوالی نرمال های موتور را از میان گزینه های جریان

موتورهایی که گاها نیاز است که موتور چرخش معکوس نیز داشته باشد )مثل موتورهای به کار رفته 

گیرد. در این حالت حفاظت توالی منفی عکوس با تغییر توالی فاز صورت میدر حفاری( این چرخش م

( اصلاح شده A C Bاز رله )ببیند، اما اگر در این زمان، توالی فجریان، جریان توالی منفی بزرگی می

باشد و این تنظیم به رله درست معرفی شده باشد، واحد حفاظت توالی منفی جریان دچار عملکرد 

جای جریان توالی منفی و جریان توالی مثبت عوض  A C Bبه ازای تنظیم  اشتباه نخواهد شد.

   خواهند شد. 

 تنظیم به کمک START DETECTIONتعیین به دو روش زیر ی موتور انداز، نحوه تشخیص راه

 :شودمی

 که در این صورت این تنظیم باید  ، (Circuit Breakerبسته شدن کنتاکتور یا کلید وصل مدار )با  -1

52A   .انتخاب شود 

( همزمان با عبور جریان شدید که Circuit Breakerبسته شدن کنتاکتور یا کلید وصل مدار )با  -2

( تعیین شده باشد. این دو رخداد باید در فاصله کمتر از حدود Iutilاندازی )راهتر از مقدار جریان بیش

اندازی حساب کند. در این صورت میلی ثانیه از یکدیگر روی دهد تا رله این اتفاق را به عنوان راه 92

 انتخاب شود.  52A+Iگزینه   این تنظیم باید
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( یا به کمک 52A+Iاندازی مستقیم )زی موتور )راهانداتوان رله را بر اساس نوع راهبا این کار می

 ( تطبیق داد. soft starter( توسط 52Aاندازی نرم )راه

( وصل شده 52aنکته: در این رله ضروری است که یک ورودی باینری به کنتاکتور کلید وصل مدار )

ضروری است در غیر  52Aباشد و به اصطلاح از وضعیت کلید فیدبک بگیرد. اختصاص یک ورودی به 

 شود.نمایش داده می LCDاین صورت یک الارم بر روی 

  تنظیمدر RTD type نوع سنسور ،RTD به شرح گزینه  4شود که دارای مورد استفاده تعیین می

 .PT 100 2) Ni 120 3) Ni 100 4) Cu 10 (1است: روبرو 

 

 CT/VT RATIOتنظیمات  -2-2-2

 شود که به شرح زیر است:مختلفی می تنظیماتشامل  5-2، مطابق شکل CT/VT RATIOبخش زیر

 LINE CT PRIM ترانسفورمرهای جریان نصب شده  اولیه برای معرفی جریان نامی تنظیم: از این

 شود.استفاده می بر روی فازها

 LINE CT SECترانسفورمرهای جریان نصب شده بر  ثانویه برای معرفی جریان نامی تنظیمز این : ا

 آمپر باشند. 5یا  1توانند این جریان ها می شود.استفاده می روی فازها

 E/GND CT PRIM :جریان نصب شده بر  ترانسفورمر اولیه برای معرفی جریان نامی تنظیمز این ا

 شود.نول موتور استفاده میروی 

 E/GND CT SEC :جریان نصب شده بر  ترانسفورمر ثانویه ن نامیبرای معرفی جریا تنظیمز این ا

 آمپر باشند. 5یا  1توانند این جریان ها می شود.نول موتور استفاده میروی 

چهارم، مجموع  CT، بدون استفاده از Core balanceنکته: اگر به جای استفاده از ترانسفومر جریان 

CT  های سه فاز را به ورودی نول پشت رله وصل کنیم، در این حالت تنظیمات اولیه وثانویه نول باید

 مشابه ترانسفورمرهای جریان فازها انتخاب شوند. 

 LINE VT PRIM نسفورمر ولتاژ نصب شده برای اتر اولیهبرای معرفی ولتاژ نامی  تنظیم: از این

 شود(به رله داده می A-Cشود. )ولتاژ خط یگیری ولتاژ خط موتور استفاده ماندازه

 LINE VT SEC نسفورمرهای ولتاژ نصب شده برای اتر ثانویهبرای معرفی ولتاژ نامی  تنظیم: از این

 شود. گیری ولتاژ خط موتور استفاده میاندازه



12 

 

 
 CT/VT RATIO . تنظیمات5-2شکل 

 ها LEDتنظیمات  -2-2-3

مربوط به  LED1دارد.  LED هشت HF2025 موتوری رله شودمیدیده  6-2همانطور که در شکل 

Trip ،LED2  مربوط بهAlarm ،LED3  مربوط بهWarning  وLED4  مربوط بهPower چهار  باشد.میLED 

 شود. ها نیز پرداخته می LEDقابل برنامه ریزی نیز وجود دارد که در ادامه به تشریح و معرفی این 

 
 موجود بر روی رلههای LED. 6-2شکل 

 LED1  مربوط به سیگنال  و ستنیقرمز رنگ است و قابل برنامه ریزیTrip از آن جایی که باشدمی .

کند، در صورت فعال شدن سیگنال اختصاص داده شده، این کار می Latchدر مد عملکرد  LEDاین 

LED ماند و تنها قی میشود و حتی پس از غیر فعال شدن این سیگنال، همچنان روشن باروشن می

ه ن نیز غیر فعال شدآشود )البته به شرطی که سیگنال اختصاصی ( پاک میClear) Cبا فشردن دکمه 

 باشد(.  
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 LED2  مخصوصALARM  و زرد رنگ است. اینLED  قابل برنامه ریزی نیست. در صورت فعال

به صورت چشمک  LEDاین  LCDروی  ALARM( و نمایش پیام tripشدن رله های خروجی )وقوع 

تواند مشاهده ( نوع خطا را میREAD) Rشود. در این صورت کاربر با فشردن دکمه زن روشن می

آید و دیگر چشمک زن نیست. در این حالت به صورت روشن کامل در می LED2کند. در این حالت 

LED2  با زدن دکمه( آماده پاک شدن است. اگر کلیه خطاهای موجود پاک شوندClear ) اینLED 

 تواند خاموش بشود.نیز می

 LED3  مخصوصWARNING مانی که از طریق و قرمز رنگ است و قابل برنامه ریزی نیست. در ز

شود روشن می LEDشود و تنظیمی در رله تغییر کند، این ای بر روی رله ریخته میپورت سریال داده

کنند. پس از پایان بع حفاظتی عمل نمیلاک شده و تواو نشان دهنده این است که در این زمان رله ب

 شود. خاموش می LEDانتقال داده به صورت اتوماتیک این 

 LED4  مخصوصPOWER  و سبز رنگ است. اینLED  نیز قابل برنامه ریزی نیست. در حالت سلامت

در سلامت و صحت است روشن شده و مادامی که رله  LEDو منبع تغذیه، این  powerبوردهای 

 ماند. باقی میروشن 

 LED 5-6-7-8 1-2شکل  ها اختصاص داد.توان سیگنالی به آنقابل برنامه ریزی هستند و می 

توان یک یا می LEDبه هر دهد. اند را نشان میها که در بالا توضیح داده شدهLED این تنظیمات

 در قالب چهار قسمت انتخاب آن هاها، تعداد بسیاری سیگنال اختصاص داد. به علت تعدد این سیگنال

(Part 1-4 )این برای روشن شدن است. مهیا شدهLEDی انتخاب هاکافی است یکی از سیگنال ها فقط

 ها نیست. و نیازی به یک شدن همه سیگنال (ORفعال شود )لاجیک شده 

 
 افزار سارادر نرم LED . تنظیمات1-2شکل 

 .ALARM CONFIGتنظیمات  -2-2-4

به کمک است.  inh.Alarmقابل مشاهده است دارای تنظیم  8-2این زیربخش همانطور که در شکل 

 LEDتوان به ازای رخدادهای گذرا و موقتی از تولید الارم جلوگیری کرد. در این حالت هیچ این تنظیم می
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به کمک این تنظیم  HF2025شود. در رله نمایش داده نمی LCDنیز روشن نخواهد شد و پیغامی بر روی 

و الارم های مربوط به روابط لاجیکی   >tAUX1-10 ،iتوان تعیین کرد که از نمایش الارم های مربوط به می

(Logic Equation.جلوگیری شود ) 

 
 افزار سارادر نرم .ALARM CONFIG . تنظیمات8-2شکل 

 .INPUT CONFIGتنظیمات  -2-2-5

 قابل مشاهده است شامل دو تنظیم است: 9-2زیربخش تنظیمات ورودی همانطور که در شکل 

 PICKUPرا بر اساس  های دیجیتالورودی هریک از دهد که فعال بودن: این تنظیم به کاربر اجازه می

 تعیین کند. اگر این تنظیم: های متناظر خودولتاژ تزریقی به ترمینالوضعیت 

ی ورود شود که به صورت پیش فرض نیز یک است در صورتی که به ترمینال مقدار یک انتخاب -

ل شود و اگر ترمیناپشت رله، ولتاژ مورد نیاز داده شده باشد، ورودی دیجیتال درون رله فعال )یک( می

 شود.ورودی ولتاژ نداشت، ورودی دیجیتال درون رله صفر می

تزریق ولتاژ به ترمینال ورودی، ورودی دیجیتال غیر صفر انتخاب شود: برعکس حالت قبل، با  مقدار -

شود. انتخاب این گزینه باید شود و اگر ورودی تحریک نشود، ورودی باینری )یک( میفعال و صفر می

 با احتیاط صورت بگیرد.

 CONTROL VOLTAGEهای ورودی دیجیتال : این تنظیم نوع ولتاژی که برای تحریک ترمینال

 باشد. ACیا  DCتواند کند. ولتاژ تحریک میتعیین می است رااستفاده شده
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 افزار سارادر نرم .INPUT CONFIG . تنظیمات9-2شکل 

  اختصاص ورودی و خروجی ها -2-3

های قبل که به تشریح تنظیمات کلی )تنظیمات غیر حفاظتی رله( اختصاص داشت، در ادامه بخش

ه های رلی اختصاص سیگنالداده شود. این بخش به نحوهنیاز است که تنظیمات بخش دیگری نیز شرح 

HF2025 ،از این رو به پنج زیربخش از بخش پردازد. ها و خروجی های آن میبه ورودیAUTOMA. CTRL 

شود. در ادامه هر تنظیم به صورت جداگانه اند، پرداخته میبا کادر قرمز رنگ قابل مشاهده 12-2که در شکل 

 شوند.شرح داده می

 
 افزار سارانرم ها درها به ورودی و خروجی. تنظیمات مربوط به اختصاص سیگنال12-2شکل 

 INPUTSتنظیمات  -2-3-1

ورودی دیجیتال قابل برنامه  6دارای  HF2025رله شود، مشاهده می 11-2همانطور که در شکل 

( از طریق circuit breakerکلید وصل مدار ) 52Aها به اجبار باید به کنتاکت ریزی است. یکی از این ورودی
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صفر  52Aسیم کشی وصل شود. اینترلاک این رله به گونه ای است که وقتی کلید باز است ورودی دیجیتال 

 Logic input) 1شود. به طور معمول ورودی دیجیتال است و وقتی که کلید وصل است، این ورودی یک می

L1  52را به ورودی  )24-22با ترمینال هایA دهند. پنج ورودی قابل برنامه ریزی دیگر شامل اختصاص می

با  Logic input L1) 3(، ورودی دیجیتال 28-26با ترمینال های  Logic input L1) 2ورودی دیجیتال 

 5(، ورودی دیجیتال 19-11با ترمینال های  Logic input L1) 3(، ورودی دیجیتال 15-13ترمینال های 

(Logic input L1  و ورودی دیجیتال 23-21با ترمینال های )6 (Logic input L1  21-25با ترمینال های )

 باشند.می

-Aux1عدد داده خارجی باینری به نام  12تواند تعداد می، HF2025ورودی دیجیتال رله  6 همچنین

به یک یا چند باینری  ،ن رلهورودی دیجیتال ای 6 هر یک از این تواند. به این صورت که مینداشته باش 10

 tAux1-10یک تنظیم زمانی نیز به نام های  (،Aux1-10) خارجی اختصاص داد. متناظر هر باینری خارجی

 Aux5و  Aux4( به Input3) 3، ورودی دیجیتال Inputsبه عنوان مثال فرض کنید که در بخش وجود دارد. 

 tAux5ثانیه و تنظیم زمانی 12برابر  tAux4 Time Delayاختصاص داده شده باشد. همچنین تنظیم زمانی 

Time Delay   3یا به عبارتی ورودی دیجیتال  11و  19ثانیه باشد. در این صورت اگر ولتاژ ترمینال  22برابر 

نیز به آن اختصاص  LEDشود و اگر خروجی یا نشان داده می tAux4ثانیه الارم  12برقرار شود بعد از مدت 

ثانیه رخ  22بعد از مدت  tAux5دهند. همین اتفاق برای آن ها نیز روشن شده و تریپ میشد داده شده با

  دهد.می

 
 ها به ورودی دیجیتال . تنظیمات مربوط به اختصاص سیگنال11-2شکل 
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 AUX OUTPUT RLYتنظیمات  -2-3-2

 NC( normally closeهای )خروجی دیجیتال است که همگی دارای کنتاکت 5دارای  HF2025رله 

تا  2( رله تریپ اصلی است. اما رله های خروجی RL1) 1باشند. رله خروجی می NO( Normally Openو )

5 (RL2-5همگی رله خروجی های جانبی هستند که می )های داخلی سیگنال یک یا حتی تمامها توان به آن

یک شود رله هایی که به رله اختصاص داده شدند، یکی از این سیگنالو خارجی رله را اختصاص داد. اگر 

های اختصاص داده شده غیرفعال نشوند، رله که همه سیگنال ( و تا وقتیORجانبی فعال شده )لاجیک 

 اختصاص داد در شکل 5تا  2های خروجی شود به رلههایی که میلیست سیگنالشود. خارجی غیرفعال نمی

 اند.نشان داده شده 2-12

 
 ( RL2-5) 5تا  2های ها به خروجی. تنظیمات مربوط به اختصاص سیگنال12-2شکل 
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 ( RL2-5) 5تا  2های ها به خروجی. تنظیمات مربوط به اختصاص سیگنال12-2شکل ادامه 
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 LATCH AUX RLYتنظیمات  -2-3-3

را در  RL2-5های خروجی توان رلهشود، میمشاهده می 13-2در این تنظیم همان طور که در شکل 

، اگر سیگنالی که به خروجی  latchتنظیم کرد. در حالت( self-resetخودکار ) قطعیا  latchدو حالت عملکرد 

ن آن سیگنال خروجی همچنان اختصاص داده شده باعث عملکرد رله خروجی شود، حتی پس از صفر شد

 ی از این اتفاقات زیر بیفتد:ماند تا این که یکقطع می

 را فشار دهد. CLEARیا همان  Cکاربر دکمه  -

 استاختصاص داده شده EXT RESETبه کمک فعال کردن ورودی دیجیتالی که به  -

 supervisorبه کمک نرم افزار سارا در بخش  acknowledgeاز طریق ارسال فرمان  -

 با خاموش و روشن رله -

 
 ( RL2-5) 5تا  2های خروجی  latch. تنظیمات مربوط به13-2شکل 

 TRIP OUTPUT RLYتنظیمات  -2-3-4

( CBکه رله تریپ اصلی است، برای فرمان دادن جهت قطع کلید اصلی مدار ) RL1از رله خروجی 

، که این 14-2شود که مطابق شکل  RL1توانند باعث عملکرد های فراوانی میتعداد سیگنالشود. استفاده می

از لحاظ سخت افزاری با سایر  اگر چهاختصاص داده شوند.  RL1تواند به سه بخش مجزا می ها درسیگنال

وابسته به  HF2025تفاوتی ندارد، اما بسیاری از واحدهای حفاظتی درون رله  RL2-5های خروجی رله

است که سعی شده این راهنماادامه در است اما در  نام برده شدهواحدها  است. در زیر تنها از آن RL1عملکرد

 توضیحات لازم درباره عملکرد هر کدام به خواننده ارائه شود:

 واحد ثبت آمار دلایل ارسال فرمان قطع  -

 واحد ثبت جریان، ولتاژ و زمان خطا -

 RL1کردن رله تریپ  latchواحد  -

 CB (CB Fail )واحد تشخیص خرابی  -

 (  Trip Circuit Supervisionواحد نظارت بر مدار ارسال فرمان تریپ ) -

 )بر اساس جریان قطع و مدت زمان قطع کلید( CBواحد نظارت بر عملکرد  -

 (CB Monitoring)منوی  CBواحد نمایش اطلاعات عملکرد  -

 واحد ثبت شکل موج های جریان و ولتاژ در زمان خطا -
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 شوند می RL1هایی که باعث عملکرد خروجی . اختصاص سیگنال14-2شکل 

  LATCH TRIP ORDERتنظیمات  -2-3-5

توانستند شدند، میبدون وابستگی به سیگنالی که باعث عملکردشان می RL2-5خروجی های 

LATCH  باشند یا نباشند. اما در خروجیRL1 ها خروجی توان تنظیم کرد که به ازای بعضی سیگنالمی

RL1 ، LATCHها، به طور خودکار با صفر شدن سیگنال، خروجی نیز غیر باشد ولی به ازای سایر سیگنال

 است.نشان داده شده 15-2فعال شود.این تنظیمات در شکل 

 
 شوند می RL1شدن خروجی   latch. انتخاب توابعی که باعث15-2شکل 

 هاهتنظیمات مربوط به ثبت و ذخیره داد -2-4

ثبت  -1شامل دو زیربخش اصلی است که به شود، مشاهده می 16-2این بخش همانطور که در شکل 

های مهم اختصاص دارد. تنظیمات هر بخش نیز در های جریان، ولتاژ و سیگنالثبت شکل موج -2خطا و 

 شوند.ادامه شرح داده می

 
 ها . تنظیمات مربوط به ثبت و ذخیره داده16-2شکل 

  FAULT RECORD خطا هایهدادثبت  -2-4-1

خطای آخر را مشاهده  25های مربوط به توان دادهمی LCDبر روی  FAULT RECORDدر منوی 

 : و قابل مشاهده هستندکرد. در هر خطا موارد زیر در رله ذخیره 

 شماره خطا -

 زمان خطا -

 تاریخ خطا -

 گروه تنظیماتی فعال در زمان خطا -

 فاز خطا -
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 استتابعی که خطا را تشخیص داده  -

سیگنال است و مقدار اندازه هارمونیک اصلی هرتز منظور  52اندازه جریان یا ولتاژ خطا )مقدار  -

 (true rmsنه 

 (true rmsاندازه جریان فازها ) -

 (true rmsاندازه جریان نول ) -

 VAC (true rms.)اندازه ولتاژ فاز به فاز  -

 
 FAULT RECORD. تنظیمات 11-2شکل 

  DISTURBANCE RECORD  ، ولتاژ خطاهانثبت شکل موج جریا -2-4-2

 32قادر است شکل موج پنج خطای آخر را ثبت و ذخیره کند. این داده ها شامل ثبت  HF2025رله 

های در هر خطا شکل موج جریان( است. هرتز 1622نمونه برداری هرتز ) 52نمونه در هر سیکل شبکه برق 

ی دیجیتال، وضعیت کلیه خروجی ها به انضمام رله خروجی ورود 6، وضعیت VACسه فاز، جریان زمین، ولتاژ 

Watchdogشوند. ، زمان و تاریخ وقوع خطا ثبت می 

 به شرح زیر است: 18-2مطابق شکل تنظیمات مورد نیاز 

 PRE-TIMEبه شکل موج ها پیش از آن که فرمان ذخیره : این تنظیم مدت زمان ذخیره شکل موج

 کند.رله داده شود را تعیین می

 POST-TIMEبه شکل موج ها پس از آن که فرمان ذخیره : این تنظیم مدت زمان ذخیره شکل موج

 کند.رله داده شود را تعیین می

 
 DISTURB RECORD. تنظیمات 18-2شکل 

ها بستگی به مدت ذخیره شکل موجکل ، 19-2با توجه به توضیحات بالا و مطابق شکل در نتیجه 

مدت زمان ذخیره حداکثر در نهایت باید توجه داشت که دارد. اما  POST-TIMEو  PRE-TIMEتنظیمات 

ثانیه بیش تر شد، مقدار واقعی  3اگر مجموع این دو تنظیم از ثانیه شود.  3تر از تواند بیششکل موج نمی

POST-TIME  3برابر با sec - PRE-TIME    .خواهد شد 

 Disturb Rec Trig1د : این تنظیم دو گزینه دار- ON TRIP که به ازای آن، فرمان ذخیره شکل :

 .ON INST -2شود. صادر می ،( RL1موج همزمان با ارسال فرمان عملکرد به خروجی تریپ اصلی )
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و  (<<I) که به ازای آن، فرمان ذخیره شکل موج با عبور لحظه ای از حدود آنی توابع حفاظتی مانند

 گیرد.   رت میحتی پیش از آن که کار به تریپ برسد صو

 
 DISTURBANCEی تعیین مدت زمان ثبت شده در شکل موج ذخیره شده  . نحوه19-2شکل 
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  PROTECTION G1-2تشریح گروه تنظیمات حفاظتی  -3 

شوند شرح داده می HF2025در این فصل به طور مختصر، آن دسته از توابع حفاظتی موجود در رله 

قرار  PROTECTION G2و  PROTECTION G1که در دو گروه تنظیمات حفاظتی جداگانه در بخش 

در هر  شود کهگرفته اند. این تنظیمات در این دو گروه کاملا مشابه یکدیگر هستند و به کاربر اجازه داده می

 ANSIع حفاظتی با کد های حفاظتی را به شکل فعال در رله درآورد. این توابلحظه، یکی از این گروه

 اند:قابل مشاهده 1-3شوند که در شکل متناظرشان شامل موارد زیر می

 (،START CRITERIAاندازی موتور ).  تنظیمات مشخصه راه1 

 (،THERMAL OVERLOAD [49]. حفاظت اضافه بار حرارتی )2

 (،PHASE OVERCURRENT [50/51]. حفاظت اضافه جریان فاز )3

 (،EARTH FAULT [50N/51N]ه جریان زمین ). حفاظت اضاف4

 (،UNBALANCE [46]. حفاظت در برابر عدم تعادل بار )5

 (،UNDERVOLTAGE [27]. حفاظت افت ولتاژ )6

 (،OVERVOLTAGE [59] . حفاظت اضافه ولتاژ )1

 (،EXCES LONG START [48]اندازی طولانی ). حفاظت در برابر راه8

 (،BLOCKED ROTOR [51LR-50S]قفل شدن موتور ). حفاظت در برابر روتور 9

 ( و LOSS OF LOAD [37]. حفاظت از کاهش بار یا حذف بار )12

 (. RTD [49/38]. حفاظت در برابر افزایش دمای موتور )11

 شود:در ادامه به توضیح هر یک از این توابع حفاظتی پرداخته می
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 تنظیمات حفاظتی . تنظیمات توابع حفاظتی موجود در گروه1-3شکل 

 START CRITERIAاندازی موتور هرا مشخصهتنظیمات  -3-1

 اندازی شود: تواند راهزیر مییک موتور القایی به روش های

 با اتصال مستقیم و بی واسطه به خط -1

 با روش ستاره مثلث -2

 به کمک یک اتو ترانسفورمر -3

 soft Starterانداز نرم به کمک راه -4

 وقت خارجیبا اضافه کردن مقاومت م -5

 و ... -6

اندازی جریان کنند. بسته به روش راهاندازی را بسیار محدود میها جریان و گشتاور راهبرخی از این روش

تواند برسد )روش تغییر اتصال ستاره مثلث(. در نتیجه بهتر کند و حتی به صفر هم میاندازی تغییر میراه

 اندازی تلقی شود.ل این زمان را به عنوان زمان راهاست که ک

توان صرفا از روی مشخصه موتور اندازی به مشخصه بار و موتور وابسته است. به همین دلیل نمیزمان راه

 شود:حاصل می 1-3اندازی از رابطه توان گفت که زمان راهآن را تعیین کرد. به طور مختصر می

 1-3رابطه 
2 1

60
start

acc

N
t J

T


    

ممان اینرسی مجموعه موتور و بار حول محور موتور برحسب  Jاندازی، زمان راه starttکه در این رابطه 
2kgm ،N   سرعت موتور بر حسب دور بر دقیقه وaccT اندازی است. گشتاور متوسط راه 

 اندازی )مستقیم یا نرم( بستگی دارد:اندازی موتور نیز به مشخصه موتور و روش راهجریان راه
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اندازی موتور رسد، جریان راههای موتور میولتاژ نامی به ترمینال %122ستقیم که ی مزاندادر راه -

 5رسد. به صورت متوسط این مقدار را برابر جریان نامی نیز می 12بسیار بزرگ است و گاهی به 

 گیرند.برابر جریان نامی در نظر می

نامی باشد. باید توجه داشت که در تواند در حدود جریان اندازی میاندازی نرم، جریان راهدر راه -

گیری ( مثلا بعد از یک افت ولتاژ کوتاه، جریان شتابReaccelerationحالت شتاب گیری مجدد )

اندازی موتور است که این مساله را باید در تنظیمات مجدد موتور تقریبا برابر با همان جریان راه

 اشت.   حفاظت اضافه جریان و حفاظت روتور قفل شده در نظر د

بینید دارای دو تنظیم می 2-3اگر چه این زیربخش محتوای حفاظتی ندارد اما همانطور که در شکل 

ر اندازی موتوگیرند؛ این تنظیمات مشخصه راهمهم است که در چندین توابع حفاظتی مورد استفاده قرار می

مات ست. این تنظیاختصاص داده شدهرای این دو تنظیم اکنند از این رو یک زیربخش جداگانه برا توصیف می

 به شرح زیر هستند:

 Iutilکند. این تنظیم به طور اندازی موتور را بر حسب جریان نامی آن تعیین می: حداقل جریان راه

 شود. معمول، دو برابر جریان نامی موتور تنظیم می

 tIstartآستانه در صورت موجود بودن کند. این اندازی موتور را تعیین می: حداکثر مدت زمان راه

صورت مقدار آن باید برابر مدت زمان معمول شود در غیر ایندیتاشیت موتور، بر اساس آن تنظیم می

 اندازی موتور باشد.برای حفاظت راه

اندازی ( و حفاظت در برابر راهTHERMAL OVERLOAD [49]توابع حفاظتی اضافه بار حرارتی )

( از هر دو تنظیم بالا ولی تابع حفاظت در برابر روتورقفل شدگی EXCES LONG START [48]طولانی )

([51LR-50S] BLOCKED ROTOR تنها از تنظیم )tIstart کند. برای عملکرد حفاظتی خود استفاده می 

 
 اندازی موتور. تنظیمات مشخصه راه2-3شکل 

 THERMAL OVERLOAD [49] حفاظت اضافه بار حرارتی  -3-2

یل یک شود که تشکالکتریکی و فیزیکی موتور بسیار پیچیده است که این مساله باعث میساختار 

توان انتقال حرارت در سیم پیچی موتور سازی حرارتی موتور بسیار پیچیده باشد. اما میمدل ریاضی برای مدل

ان موتور با یک جریکه اغلب آسیب موتور از این ناحیه است، تقریبا مدلسازی کرد. به عبارتی در حالتی که 

شود تغییرات دمای موتور، مشابه شارژ خازنی است که به منبع ولتاژ ثابتی از طریق یک مقاومت ثابت گرم می

متصل شده باشد. در این حالت، افزایش ولتاژ متناسب با درجه دوم جریان و ثابت زمانی حرارتی طبیعی برابر 
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طور مشابه، حفاظت اضافه بار حرارتی جهت برآورد دمایی ت خازن در مقاومت است. در نتیجه به ضرب ظرفی

 شد.   ککند که دمای موتور متناسب با درجه دوم جریانی است که از شبکه میموتور از این واقعیت استفاده می

های هارمونیکی جریان نیز سهم به سزایی در گرم شدن موتور دارند، حفاظت معادل از آن جایی مولفه

کند. همچنین مولفه ی توالی منفی جریانی که استاتور ( استفاده میRMSIجریان ) True RMSه حرارتی از مولف

شود که به نوبه خود (، منجر به تولید جریان های بزرگی با فرکانس دو برابر درون روتور میnegativeIکشد )می

ز اند بر اثر بار نامتعادل، بروتواز مهم ترین عوامل گرم شدن سیم پیچی روتور هستند. جریان توالی منفی می

 خطای نامتعادل خارجی و از دست رفتن یک یا دو فاز از بار رخ دهد. 

ی توالی منفی جریانی که موتور در طول زمان کارکرد بر اساس اندازه جریان و مولفه HF2025رله 

وتور، یک برآورد دمایی از ها بر روی استاتور و رکشد و با در نظر گرفتن تاثیرات حرارتی این جریانخود می

شود و در این حفاظت ( که باعث افزایش دمای موتور میeqIآورد. جریان معادل حرارتی )موتور را به دست می

 آید:به دست می 2-3شود، از رابطه استفاده می

2 2-3رابطه  2

eq RMS negativeI I Ke I    

( معادل دمایی موتور در  = tمیلی ثانیه 22پس از محاسبه جریان معادل حرارتی، پس از هر سیکل )

 شود:تعیین می 3-3( و از رابطه i+1θ) i+1لحظه 

2 3-3رابطه 

1 ( ) (1 e ) e
t t

eq T T
i i

I

Iflc
 

 

    


  

نشان داده  3-3در روابط بالا مقادیری استفاده شدند که قابل تنظیم هستند. این مقادیر که در شکل 

 باشند:اند به شرح زیر میشده

 
 تنظیمات حفاظت اضافه بار حرارتی. 3-3شکل 

 Keی توالی منفی جریان: ضریب تاثیرگذاری مولفه 



21 

 

 Iflc>شود: آستانه جریان اضافه بار حرارتی، که از این جریان بزرگ تر باعث افزایش دمای موتور می . 

 Tثابت زمانی موتور هستند که بر حسب شرایط کارکرد موتور، رله  عت در واق: این تنظیماHF2025 

 کند:های زیر استفاده میدر هر لحظه، از یکی از ثابت زمانی

( بین صفر تا دو eqIجریان معادل حرارتی ): به ازای زمانی که Te1ثابت زمانی حرارتی  -

باری کم تر از بار نامی، یا در بارنامی یا باشد و در واقع موتور به ازای  <Iflcبرابر جریان 

 در حال کار است. نهایتا در شرایط اضافه بار معقول

( بزرگ تر از دو eqIجریان معادل حرارتی )به ازای زمانی که : Te2اندازی ثابت زمانی راه -

اندازی یا در وضعیت روتور قفل باشد و در واقع موتور در شرایط راه <Iflcبرابر جریان 

 شدگی است. 

کی که به : به ازای زمانی که موتور خاموش است )لاجیTrثابت زمانی خنک کنندگی  -

52A کشد و اختصاص داده شده باشد صفر باشد(. در این شرایط موتور جریانی نمی

 یابد:کاهش می 4-3( با گذشت زمان بر اساس رابطه i+1θمعادل دمایی موتور )مقدار 

 4-3رابطه 
1 e

t

T
i i 



    

صورت درصد محاسبه  همچنین ظرفیت حرارتی استاتیک نیز بر حسب ظرفیت حرارتی نامی و به

 شود:تعیین می 5-3شود که از رابطه می

)2 5-3رابطه  ) *100 %
eqI

I FLC
Iflc

    


 

 

 THERMAL OVERLOAD FUNCT این تنظیم، فعال بودن یا نبودن واحد حفاظت اضافه بار :

تر ( بزرگθمعادل دمایی موتور )کند. در صورت فعال بودن، هر زمان که مقدار حرارتی را مشخص می

 شود. باید توجه کرد که:شود تریپ این واحد صادر می %122از 

  با قطع تغذیه رلهHF2025 ، مقدار( معادل دمایی موتورθدر یک حافظه ماندگار باقی می ) .ماند

با روشن شدن مجدد رله، مقدار  درصد باشد، 92تر از اگر معادل دمایی موتور ذخیره شده، کم

 92تر از شود، ولی اگر بزرگبرابر با همان مقدار ذخیره شده میمعادل دمایی جدید مقدار 

 شود. درصد می 92معادل دمایی جدید برابر با ، مقدار درصد باشد، با روشن شدن مجدد رله

  مقدار( معادل دمایی موتورθ بر روی )LCD  در منویPROCESS  .قابل مشاهده است 
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 Therm ALARM ? معادل : هدف از این تنظیم این است که به رله اجازه دهد در صورتی که مقدار

تر شود سیگنال آلارمی تولید کند که کاربر با مشاهده بیش Therm Alarm( از تنظیم θدمایی موتور )

 آن، پیش از آن که به حد تریپ برسد، اقدامات پیشگیرانه را انجام دهد.

 Therm ALARM =معادل ظیم این است که به رله اجازه دهد در صورتی که مقدار : هدف از این تن

تر شود سیگنال آلارمی تولید کند که کاربر با مشاهده بیش Therm Alarm( از تنظیم θدمایی موتور )

 آن، پیش از آن که به حد تریپ برسد، اقدامات پیشگیرانه را انجام دهد.

 RTD INFLUENCE: بع حفاظت اضافه بار حرارتی تحت تاثیر دمای دهد که تااجازه می این تنظیم

درجه سانتی گراد شد، آستانه جریان مجاز  42محیط قرار گیرد. به عبارتی اگر دمای محیط بیش تر از 

حرارتی بر حسب جریان نامی باید کم تر شود. زیرا تنظیمی که در شرایط دمای طبیعی محیط، مناسب 

 تواند قابل قبول نباشد.درجه سانتی گراد دیگر نمی 42بود، با افزایش دمای محیط به بیش از 

  معادل دمایی موتور درجه سانتی گراد، تغییری در محاسبه  42به ازای دمای محیط کم تر از

(θحاصل نمی ).شود 

  درجه سانتی گراد: 65تا  42به ازای دمای محیط بین 

 6-3رابطه 
40

) ) *(1 )
100

new old

ambient temp
Iflc Iflc

 
       

  درجه: 65تر از بیشبه ازای دمای محیط 

( 1-3رابطه  ) *(0.75)new oldIflc Iflc      

  باید توجه داشت که در این رابطه دمای محیط از رویRTD1 ید و به صورت آبه دست می

 خواند.ثابت این حفاظت مقدار دمای محیط را تنها از این ورودی می

 تواند از کاربر میRTD1  همزمان برای حفاظتRTD .نیز استفاده کند و هیچ مغایرتی ندارد 

 ( جریان معادل حرارتیeqI بین )تا دو برابر جریان  2Iflc>  باری باشد و در واقع موتور به ازای

 کم تر از بار نامی، یا در بارنامی یا نهایتا در شرایط اضافه بار معقول در حال کار است.

  ارنامی یا نهایتا در شرایط اضافه بار معقول، در باری کم تر از بار نامی، یا در ببه ازای موتور

 حال کار است.

 Therm INHIBITاندازی موتور مانع از عملکرد واحد اضافه : این تنظیم برای این است که در زمان راه

ها در زمان بار حرارتی شود. وجود این تنظیم برای برخی از موتورها که مشخصه افزایش دمای آن

روتور قفل شدگی کاملا تفاوت دارد، ضروری است. در صورت فعال بودن این تنظیم،  اندازی با حالتراه

شود. در صورتی ، دوباره حفاظت اضافه بار حرارتی فعال میtIstartاندازی موتور و گذشت زمان با راه
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 Successful startتر باشد، سیگنال کم Istart، جریان موتور از جریان tIstartکه پس از اتمام تاخیر 

 شود. فعال می

  در صورت فعال بودن این تنظیم، مقدار( معادل دمایی موتورθکه این واحد محاسبه می )د کن

گیرد. به عبارتی، به هیچ عنوان پیش نیز افزایش یابد اما مقدار بزرگتر نمی % 92می تواند تا 

 ، واحد اضافه بار حرارتی عملکرد نخواهد داشت. tIstartاز پایان 

  فعال بودن این تنظیم، مانع از تولید سیگنال الارم حرارتی نخواهد شد. همچنین ممانعتی

 نخواهد داشت.  Therm FORBID STARTبرای عملکرد واحد 

 Therm FORBID START ? این تنظیم برای آن است که :HF2025  معادل مقدار بتواند با توجه به

گرم موتور جلوگیری کند. به عبارتی در صورت فعال بودن این تنظیم،  اندازی(، از راهθدمایی موتور )

تر باشد، رله بزرگ Therm FORBID START( از تنظیم θمعادل دمایی موتور )مقدار تا زمانی که 

HF2025 دهد و تا خنک شدن موتور باید صبر کرد. سیگنال اندازی را نمیبه موتور اجازه راهFORBID 

START θ ورودی  -1شود که ل میوقتی فعا ( 52موتور در وضعیت خاموش باشدA  ،)2صفر باشد- 

ی نحوه 4-3تر باشد. شکل بزرگ  Therm FORBID START( از تنظیم θمعادل دمایی موتور )مقدار 

 دهد.عملکرد این سیگنال را نشان می

 Therm FORBID START قدار اگر م( معادل دمایی موتورθاز این تنظیم بزرگ ) تر شود جلوی

 شود. اندازی موتور گرفته میراه

 

 
 . نحوه ی عملکرد سیگنال تنظیمات حفاظت اضافه بار حرارتی4-3شکل 
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  PHASE OVERCURRENT [50/51]حفاظت اضافه جریان فاز  -3-3

، <Iاست. دو سطح ابتدایی ) <<<Iو  <<I> ،Iحفاظت اضافه جریان فاز دارای سه سطح حفاظتی 

I>> تنظیم هستند که یا به صورت زمان ثابت عمل کنند یا از روی منحنی زمان معکوس )( قابلIEC ،

IEEE/ANSI  وRIآمده است. اما سطح  1-3باشند. پارامترهای این منحنی ها در جدول  ( عملکرد داشته

 کند. ( تنها به صورت زمان ثابت عمل می<<<Iسوم )

)زمان معکوس( استاندارد موجود است که  IDMTمنحنی مشخصه  HF2025 ،11در مجموع در رله 

 آورد:به دست می 8-3منحنی ابتدایی، تاخیر در زمان عملکرد بر حسب جریان عبوری را از رابطه  12

 8-3رابطه 
( / ) 1

( )
s

K
t T L

I I 
  


  

است  TMSضریب ثابت  Tجریان تنظیمی و  SIجریان عبوری از موتور،  Iزمان عملکرد،  tکه در آن 

 اند: آورده شده 1-3در جدول  IDMTو سایر پارامترها بسته به مشخصه 

 استاندارد IDMTهای پارامترهای مختلف در مشخصه 1-3جدول 

Type of Curve Standard K Factor α Factor L Factor 

Standard inverse IEC 0.14 0.02 0 

Very inverse IEC 13.5 1 0 

Extremely inverse IEC 80 2 0 

Long time Inverse IEC 120 1 0 

Short time inverse C02 0.02394 0.02 0.01694 

Moderately Inverse ANSI/IEEE 0.0515 0.02 0.114 

Long time inverse C08 5.95 2 0.18 

Very inverse ANSI/IEEE 19.61 2 0.491 

Extremely inverse ANSI/IEEE 28.2 2 0.1217 

Rectifier protection Rect 45900 5.6 0 

 شود:تعیین می 9-3نیز از رابطه  RIیا منحنی  11منحنی 

 9-3رابطه 

1

0.236
0.339

( / )

( )
s

t K

I I

 



  

 همچنین باید توجه داشت که 

  کلیه منحنی های بالا به ازایs< I < 20 I s1.05 I  معتبر هستند و زمان عملکرد رله به ازای

 خواهد بود.  SI = 20 I، مشابه همان جریان S20 Iجریان های بزرگتر از 

 مثلا تاخیر زمانی را می( توان به صورت آنیt I> = 0 .نیز انتخاب کرد ) 
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   در زمان وقوع اتصال کوتاه نزدیک موتور، موتور با تبدیل انرژی جنبشی خود به انرژی

کند. این جریان تزریقی برای مدت کوتاهی )چند صد الکتریکی جریان خطا را تغذیه می

میلی ثانیه( جاری است. البته برای موتورهای با اینرسی بالا تا چند ثانیه نیز گاها برقرار است. 

اندازی نیز برسد. از تواند تا اندازه جریان راهدر لحظات ابتدایی خطا، این جریان تزریقی می

های اتصال کوتاه در شبکه، حتما باید سهم موتور نیز در تغذیه این رو در محاسبه جریان

شود که در صد میلی ثانیه اول خطا، جریان خطا لحاظ کرد. حضور موتور گاهی باعث می

جریان به دو برابر جریان خطای بدون حضور موتور نیز برسد. از این رو حضور موتور باعث 

های شبکه و میزان تحمل جریانی تجهیزات ت تنظیمات آنی حفاظتبازنگری در محاسبا

 شود. شبکه می

  وقتی حفاظت اضافه جریان فاز فعال شود، حفاظت از موتور را در کلیه شرایط کارکرد موتور

اندازی و وضعیت روتور قفل شدگی( )چه در شرایط کارکرد عادی، موتور خاموش، در فاز راه

 یجه در انتخاب تنظیمات حفاظتی بسیار با دقت باید عمل شود. گیرد. در نتبه عهده می

کند تا این که زمان عملکرد با افزایش جریان از حد تعیین شده، تایمر خطا شروع به شمارش می

( نیز وجود دارد که با کاهش جریان hold( قابلیت حفظ تایمر )<<I> ،Iسطح ابتدایی )برسد. در حفاظت دو 

صفر نشود و کمی تاخیر داشته باشد. این قابلیت برای برخی کاربردهای حفاظتی بسیار  بلافاصله تایمر خطا

های الکترومکانیکی است که به طور ذاتی های پایین دست از نوع رلهمفید است مثلا برای زمانی که حفاظت

 آید.ریست تاخیری دارند، به کمک این قابلیت هماهنگی لازم به وجود می

ود شرای کاربردهایی است که خطا به شکل دایمی نیست و خطا مدام قطع و وصل میفایده دیگر نیز ب

که به کمک این قابلیت، این حفاظت زودتر عملکرد خواهد داشت. اگر این قابلیت وجود نداشت، خطاهای 

یار سشدند مگر زمانی که تبدیل به خطای دایمی بشوند. این حالت بگذاری تکرار شونده باعث عملکرد رله نمی

 آسیب زننده است.

تواند زمان ثابت یا از روی منحنی زمان معکوس مدت زمانی که برای ریست تایمر مورد نیاز است می

 12-3معتبر است که طبق رابطه  IEEE/ANSIبه دست آید. منحنی زمان معکوس فقط برای پنج مشخصه 

 شود:مدت زمان تعیین می 2-3و جدول 

 12-3رابطه 
1 ( / )

( )
s

K
t T

I I 
 


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 استاندارد IDMT هایریست تایمر در منحنی هایپارامترهای مختلف در مشخصه 2-3جدول 

Type of Curve Standard K Factor α Factor 

Short time inverse C02 2.261 2 

Moderately inverse ANSI/IEEE 4.850 2 

Long time inverse C08 5.950 2 

Very inverse ANSI/IEEE 21.600 2 

Extremely Inverse ANSI/IEEE 29.100 2 

ها شود که در ادامه به توضیحات آنمشاهده می 5-3تنظیمات حفاظت اضافه جریان فاز، در شکل 

 شود:پرداخته می

 
 تنظیمات حفاظت اضافه جریان فاز .5-3شکل 

 I> FUNCTION .مربوط به فعال بودن واحد حفاظتی است : 

   I>=( تنظیم اضافه جریان :SIاست. حفاظت اضافه جریان به ازای جریان ) های برابر یا بزرگتر از این

 پذیرد.تنظیم صورت می
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 Delay Typeهای منحنی کند.: نوع منحنی استفاده شده برای حفاظت اضافه جریان را تعیین می

های استاندارد ، منحنی,RC  ،LTI  IEC (STI, SI, VI, EIای استاندارد )هموجود شامل منحنی

ANSI (MI, VI, EI)های ، منحنیCO2 (SEI)  وCO8 (LTI) شود. بسته به نوع منحنی انتخابی، می

 های دیگر فاقد ارزش هستند. این تنظیمتنظیمات متناظر آن قابل قبول است و سایر تنظیمات منحنی

زمان ثابت انتخاب  DMTاست. اگر  RI)زمان معکوس( و  IDMT)زمان ثابت(،  DMT دارای سه گزینه

معتبر  K (RI)انتخاب شود فقط تنظیم  RIمعتبر است ولی اگر  tI> = (DMT)شود فقط تنظیم 

 IDMTانتخاب شود ابتدا باید نوع منحنی مشخصه توسط تنظیم  IDMTشود. در نهایت نیز اگر می

Curve  تعیین شود؛ سپس تنظیمTMS (IDMT)  ضریب زمانی ضرب شونده در منحنی مشخصه را

 شوند. باید تعیین کرد و سایر تنظیمات زمانی فاقد اعتبار می

 IDMT Curve در صورتی که :Delay Type  از نوعIDMT  باشد، به کمک این تنظیم، منحنی

 شود.  تعیین می 1-3های معرفی شده در جدول مشخصه

 tI> = (DMT) در صورتی که :Delay Type  از نوعDMT  باشد، این تنظیم تاخیر زمان ثابت برای

 کند. را تعیین می =<Iهای بزرگ تر از عملکرد رله به ازای جریان

 TMS (IDMT) در صورتی که :Delay Type  از نوعIDMT  باشد، به کمک این ضریب ثابت، زمان

، از روی منحنی مشخص شده در =<I 1.05های بزرگتر از ریانعملکرد این واحد حفاظت به ازای ج

 آید.به دست می IDMT Curveتنظیم 

 K (RI) در صورتی که :Delay Type  از نوعRI  باشد، به کمک این تنظیم، زمان عملکرد این واحد

 آید.، به دست می=<I 1.05های بزرگتر از حفاظت به ازای جریان

 Reset Delay Type این تنظیم، نوع منحنی استفاده شده برای ریست تایمر، به دست : به کمک

آید. بسته به نوع منحنی انتخابی، تنظیمات متناظر آن قابل قبول است و سایر تنظیمات منحنی می

)زمان معکوس(  IDMT)زمان ثابت( و  DMTهای دیگر فاقد ارزش هستند. این تنظیم دارای دو گزینه 

 IDMTمعتبر است. ولی اگر  t Reset (DMT)انتخاب شود فقط تنظیم  )زمان ثابت( DMTاست. اگر 

شود؛ اگر منحنی نیز جز نوع منحنی ریست هم تعیین می IDMT Curveانتخاب شود، از روی همان 

ضریب زمانی ضرب شونده  RTMS (IDMT)باشد، تنظیم  2-3پنج منحنی ریست دار طبق جدول 

 کند. در منحنی ریست را تعیین می

 t Reset (DMT) در صورتی که :Reset Delay Type  از نوعDMT  باشد، این تنظیم، تاخیر زمان

 کند. ثابت برای رست شمارنده عملکرد رله را تعیین می
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 RTMS (IDMT) 1: در صورتی که- Reset Delay Type  از نوعIDMT  2باشد و- Delay Type  از

( باشد، به کمک این تنظیم و مشخصه COxیا   IEEE/ANSI) 2-3های موجود در جدول انواع منحنی

 کند. ریست منحنی مشخصه زمان ریست شدن تایمر تعیین می

 INTERLOCK I>> I>>>های سطح دوم و یا سوم نیز حفاظتدهد که اگر : این تنظیم اجازه می

د ک شوها، حفاظت سطح اول بلاتر این حفاظتخطا را تشخیص دادند، با توجه به زمان عملکرد سریع

 و وظیفه حفاظت اضافه جریان به عهده سطوح بعدی بیفتد. 

ست و اسطح اول، در این گزارش از تکرار پرهیز شده به دلیل شباهت تنظیمات سطح دوم و سوم به تنظیمات

  است.ها آورده نشدهتوضیحات آن

 EARTH FAULT [50N/51N] اضافه جریان زمین  حفاظت -3-4

 کند. عملکرد اینموتور در برابر خطای بین یک یا چند فاز و زمین حفاظت میاین تابع حفاظتی از 

 باشد.تابع حفاظتی به صورت اضافه جریان زمان ثابت می

 تواند به دو صورتمی. جریان توالی صفر کنندخطاهای اتصال زمین یک جریان توالی صفر ایجاد می

 -Core balanced CT .2ریان توالی صفر با استفاده از گیری مستقیم جاندازهبه روش  -1. گیری شوداندازه

ها را به ورودی نول  CTتوان سر مشترک این های سه فاز، می CTمانده در صورت استفاده از اتصال باقی

جریان  ،داخلی رله CTدر حالت دوم با توجه به حساسیت  کرد که. باید دقت وصل کرد HF2025پشت رله 

با  شایان ذکر است که داخلی رله اشباع خواهد شد.  CTاین صورت غیر شود در  Inاز  مانده نباید بیشترباقی

 استفاده شود. Core balanceشود از سربندی حالت اول، پیشنهاد میدر گیری توجه به دقت بیشتر اندازه

زمان ( <I0و <<I0 )  شود این تابع دارای دو سطح حفاظتی مشاهده می 6-3همانطور که در شکل 

کند. عمل می( sensetive)داخلی حساس  CTگیری مستقیم جریان نول توسط ثابت است که براساس اندازه

نیز ( Ie derivedاین حفاظت به کمک محاسبه جریان زمین )قابلیت انجام ، HF2025در رله  علاوه بر این

 شود. فاز محاسبه می سه هایمجموع جریان و با محاسبهدر داخل رله است. این جریان اضافه شده

 MiCOMهای مشابه های موجود در رلهخارج از حفاظت Ie_derivedبا توجه به اضافه شدن حفاظت 

P225 اگر از نرم افزار ،Easergy  برای ریختن تنظیمات استفاده شود، این حفاظت قابل مشاهده نیست. از این

 م افزار سارا استفاده شود.  رو بهتر است برای استفاده از این حفاظت خاص حتما از نر

 تنظیمات این تابع حفاظتی عبارتند از:

 :I0>  FUNCTION  کندمی تعیینتابع حفاظتی را  سطح اول اینفعال بودن این تنظیم. 

  I0> = :.سطح آستانه اول اضافه جریان اتصال زمین است 
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 tI0> = از  تاخیر زمانیتر از این گیری شده برای مدتی بیش: اگر مقدار جریان نول اندازه

 بزرگتر شود رله تشخیص خطای اتصال زمین خواهد داد.  <I0جریان حد آستانه 

 است.سطح اول است و از تکرار آن پرهیز شده تنظیمات حفاظت سطح دوم مشابه

 :Ie_d>  FUNCTION  تابع حفاظتی اضافه جریان اتصال زمین بر اساس محاسبه فعال بودن

 کند.فاز را مشخص میمجموع جریان سه 

 Ie_d> = :  را تعیینمحاسبه مجموع جریان سه فاز سطح آستانه تابع اتصال زمین بر اساس 

 کند.می

 tIe_d> =تاخیر تر از این : اگر جریان محاسبه شده از مجموع جریان سه فاز برای مدتی بیش

خواهد  را تشخیص بزرگتر شود رله خطای اتصال زمین   <Ie_dاز جریان حد آستانه زمانی،

 داد. 

 
   اضافه جریان زمین حفاظت تنظیمات .6-3شکل 

  UNBALANCE [46] در برابر عدم تعادل بار حفاظت -3-5

کند. این تابع حفاظتی از موتور در شرایط عدم تعادل، وارونگی فاز و قطع شدگی فاز حفاظت می

 موتور است. جریانگیری مولفه توالی منفی عملکرد این تابع بر اساس اندازه

باشد. سطح اول با منحنی می( <I2و  <<I2)تابع حفاظتی عدم تعادل دارای دو سطح حفاظتی 

 1-3کند. همانطور که در شکل مشخصه زمان ثابت و سطح دوم با منحنی مشخصه زمان معکوس عمل می

 شود تنظیمات تابع حفاظتی عدم تعادل عبارتند از:مشاهده می

 I2>  FUNCTION :  کندمی تعیینتابع حفاظتی را سطح اول فعال بودن این تنظیم. 

 I2> = واند تیم کاربرباشد. میبار عدم تعادل  حفاظت در برابرسطح آستانه اول : این تنظیم

دادن هشدار عدم  یبرا ایفاز  کیاز دست دادن  ای یوارونگ صیتشخ یبرا <I2از آستانه 

 تعادل استفاده کند.
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 tI2> از سطح  تر از این تاخیر زمانیتوالی منفی جریان موتور برای مدتی بیش: اگر مقدار

بیشتر شود رله تشخیص عدم تعادل خواهد داد. این سطح از تابع عدم تعادل به  <I2آستانه 

 کند. صورت زمان ثابت عمل می

 I2>>  FUNCTION  کندمی تعیینتابع حفاظتی را  سطح دوم اینفعال بودن. 

 :I2>>  آستانه باشد.میبار عدم تعادل  حفاظت در برابرسطح آستانه دوم I2>> کی یدارا 

 کوچک یالحظه یهاسازد تا به عدم تعادلیمعکوس است که آن را قادر م یمشخصه زمان

 نیشوند. ایم ییتر شناساعیقابل توجه سر یهاکه عدم تعادل یاجازه عبور دهد در حال

  .دهدیرا م یدو فاز خارج یخطاها یکسازمشخصه زمان معکوس اجازه پا

 TMS I2>>کند، که : سطح دوم تابع حفاظتی عدم تعادل به صورت زمان معکوس عمل می

باشد. همانطور که در این رابطه مشاهده می 11-3رابطه زمان معکوس آن به صورت رابطه 

به صورت ضریب ثابت تاخیر زمانی سطح آستانه دوم تابع حفاظتی عدم تعادل  TMSشود می

 کند.عمل می

2 11-3رابطه 

1.2

n

t TMS
I

I

 
 

 
   بار عدم تعادل حفاظت در برابر تنظیمات .1-3شکل 

  UNDERVOLTAGE [27] افت ولتاژ حفاظت -3-6

گیری ولتاژ خط )ولتاژ بین تواند افت ولتاژ موتور را با استفاده از اندازهمی افت ولتاژ تابع حفاظت

 باشد.( تشخیص دهد. عملکرد این تابع به صورت زمان ثابت میCو  Aفازهای 

 دو زمان غیرفعال خواهد شد:این حفاظت در  حفاظت افت ولتاژ،در صورت فعال بودن حتی 

 فعال باشد(  >INHIB Vه تنظیم)در صورتی ک اندازی موتوردر زمان راه (1

 غیرفعال باشد( 52Aدر زمان توقف و خاموش بودن موتور )زمانی که ورودی دیجیتال  (2

 عبارتند از: شود تنظیمات تابع حفاظتی افت ولتاژمشاهده می 8-3همانطور که در شکل  

 :V<  FUNCTION  کندمی تعیینفعال بودن این تابع حفاظتی را این تنظیم. 
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 V< کندرا تعیین میسطح آستانه افت ولتاژ : این تنظیم ولتاژ. 

 tV<از ولتاژ  تاخیر زمانی،تر از این گیری شده برای مدتی بیش: اگر مقدار ولتاژ خط اندازه

خواهد داد. این تابع به صورت را تشخیص کمتر شود رله افت ولتاژ  >Vتنظیمی سطح آستانه 

 کند. زمان ثابت عمل می

 INHIB V< : اندازی لتاژ در زمان راهافت ودر صورت فعال بودن این تنظیم، تابع حفاظتی

 موتور غیرفعال خواهد شد.

 
   ولتاژ افت حفاظت تنظیمات .8-3شکل 

  OVERVOLTAGE [59] اضافه ولتاژ حفاظت -3-7

ین گیری ولتاژ خط )ولتاژ بتواند اضافه ولتاژ موتور را با استفاده از اندازهتابع حفاظتی اضافه ولتاژ می

 9-3باشد. همانطور که در شکل ( تشخیص دهد. عملکرد این تابع به صورت زمان ثابت میCو  Aفازهای 

 شود تنظیمات تابع حفاظتی اضافه ولتاژ عبارتند از:مشاهده می

 :V>  FUNCTION  کندمی تعیینفعال بودن این تابع حفاظتی را این تنظیم. 

 :V>  کندرا تعیین میسطح آستانه اضافه ولتاژ. 

 tV>ز تنظیم اتر از این تاخیر زمانی گیری شده برای مدتی بیش: اگر مقدار ولتاژ خط اندازه

. این تابع به بیشتر شود رله تشخیص اضافه ولتاژ خواهد داد <Vولتاژ تنظیمی سطح آستانه 

 کند. صورت زمان ثابت عمل می

 
 اضافه ولتاژ حفاظت تنظیمات .9-3شکل 

  EXCES LONG START [48] اندازی طولانیهرادر برابر  حفاظت -3-8

کند. تنظیمات این حفاظت اندازی بزرگ و طولانی حفاظت میاین حفاظت از موتور در برابر جریان راه

( tIstart) اندازی موتور وحداقل جریان راه (Iutilو شامل ) گیردصورت میاندازی مشخصه راه در همان زیربخش

است. پیش تر توضیح داده شد که چون این تنظیمات در بسیاری از  اندازی موتورحداکثر مدت زمانی که راه

ن این حفاظت فقط فعال بود اند. در این زیر بخشهای دیگر کاربرد دارند در زیربخش جدا آورده شدهحفاظت

 به شرح زیر است: 12-3گردد که مطابق شکل تعیین می
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 اندازی طولانیتنظیم فعال کردن حفاظت در برابر راه .12-3شکل 

عبور از به همراه و یا  52A اندازی )وصل شدن ورودی دیجیتالاهاین حفاظت به محض تشخیص ر

با پایان یافتن این زمان غیر شود و فعال می tIstartو شروع تایمر  اندازی بسته به تنظیم مربوطه(جریان راه

 دهد. بلوک دیاگرام عملکرد این حفاظت را نشان می 11-3شود. شکل فعال می

و به شرط این که توابع حفاظتی عملکردی  tIstartپس از طی زمان  Successful Startسیگنال 

 ماند تا موتور خاموش شود. شود و یک باقی مینداشته باشند، یک می

نکته: در حالت عملکرد عادی موتور، و زمانی که اجازه شتاب گیری مجدد به رله داده شده باشد )مثلا 

، بدون اندازی طولانیشتاب گیری مجدد موتور پس از وقوع افت ولتاژ لحظه ای( تابع حفاظت در برابر راه

 تواند مجددا فعال شود. اندازی میتشخیص راه

 
 اندازی طولانیبلوک دیاگرام حفاظت در برابر راه .11-3شکل 

  BLOCKED ROTOR [51LR-50S]ن موتور قفل شد در برابر روتور حفاظت -3-9

 عملکرد خواهد داشت: شرایط کارکرد موتوراین تابع حفاظتی در دو 

 (. Stallموتور )عادی کارکرد  شرایط( قفل شدن روتور در 1

 (Lock rotor at startاندازی موتور )در زمان راه( قفل شدن روتور 2

 شود که در ادامه توضیح داده خواهند شد.مشاهده می 12-3تنظیمات این تابع حفاظتی در شکل 
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 در برابر روتور قفل شدگی حفاظتی تنظیمات .12-3شکل 

 (Stall) عادی موتور کارکرد شرایطقفل شدن روتور در  -3-9-1

دهد و پس از اتمام زمان را تشخیص میعادی موتور در زمان کارکرد را قفل شدن روتور  حفاظت،این 

توضیح  START CRITERIA -12-3که در بخش  tIstartشود. )پس از اتمام زمان اندازی موتور فعال میراه

 است(داده شده

جریان ناشی از قفل  شود. این تابع اضافهعملکرد این تابع مشاهده می بلوک دیاگرام 13-3در شکل 

شود تنظیمات مرتبط با این تابع مشاهده می 12-3دهد. همانطور که در شکل شدن روتور را تشخیص می

 حفاظتی عبارتند از:

 BLOCKED ROTOR FUNCTIONروتورقفل در برابر  : این تظیم فعال بودن حفاظت

 کند.را تعیین می گیشد

 tIstallتر از مقدار جریان یکی از فازها برای مدتی بیش : اگر در شرایط کارکرد عادی موتور

 فراتر رود رله تریپ خواهد داد. Istallاین تاخیر زمانی از سطح آستانه جریانی 

 STALLED ROTOR کارکرد  شرایطتشخیص قفل روتور در واحد : این تنظیم فعال بودن

 کند.موتور را مشخص می

 Istall DETECTION :اقل یکی از فازها( برای مدت زمانی درصورتی که جریان فاز )حد

دهد فراتر رود، این تابع فرمان تریپ می Istallاز حد آستانه  tIstallبیشتر از تنظیم زمانی 

این تنظیم بر حسب جریان نامی  است.قفل شدهعادی موتور کارکرد  شرایطزیرا روتور در 

 است. 
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   Rotor stalled whilst the motor running عملکرد تابع حفاظتی بلوک دیاگرام .13-3شکل 

 شود. غیر فعال می tIstartدر زمان شتاب گیری مجدد در صورت مجاز بودن آن، این حفاظت به مدت 

 (speed switchاندازی )با استفاده از هراقفل شدن روتور در حین  -3-9-2

 و دهدمی صیتشخرا  ازیاندراهوتور در هنگام ر شدنقفل  ،(Locked rotor at Start) حفاظتاین 

( از tIstart) یاندازراه یزمان ریتاخگذشت زمانی معادل  و پس از دباشیفعال م موتور یاندازراهزمان فقط در 

 شود.غیر فعال می ، این حفاظتاندازی موتورراه لحظه تشخیص

در   INPUTSهای دیجیتال )در زیر منویکی از ورودیضروری است که یبرای عملکرد این تابع 

 تنظیم شده باشد. SPEED SWبر روی سیگنال  (AUTOMA. CTRLتنظیمات 

 یزمان ریاخپس از طی زمانی معادل ت. شود یفعال ماین تابع حفاظتی ، اندازی موتورراه صیتشخ با

tIstall، یشده رو میتنظ دیجیتال یورود SPEED SW باشد تا نشان دهد که  یک یدر حالت منطق دیبا

به  دباش )سرعت صفر( صفرنطقی حالت مدر صورتی که این ورودی دیجیتال در . ستیسرعت موتور صفر ن

 کند.اندازی را تولید میقفل روتور در زمان راهسیگنال  ،رله نیقفل شده است، بنابرا روتوراست که  یمعن نیا

بایست با تشخیص دور گرفتن موتور تفاده شود میدقت شود که اگر از هر سنسور تشخیص حرکتی نیز اس

 سیگنال یک تولید کند و با توقف آن سیگنال صفر شود. بر عکس آن مجاز نیست.
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 اندازی )با استفاده از ضریب توان(هرا قفل شدن روتور در حین -3-9-3

برای تشخیص قفل  Speed Switchتوان از ضریب توان به جای ورودی دیجیتال های زیر میدر حالت

 اندازی موتور استفاده کرد.روتور در زمان راه

 داشته باشند. روتورقفل از زمان  یکمتر یاندازکه زمان راههایی  موتور -

 .صورت میگیردکاهش ولتاژ به روش ها اندازی آنهایی که راهموتور -

با  یموتورها ی)برا باشند. رروتوشدن قفل از زمان  زرگتربان ها  یاندازکه زمان راه ییموتورها -

 بالا(. ینرسیا

در هنگام  توانندیها است، مروتور آنقفل تر از زمان ها کوتاهآن یواقع یاندازکه زمان راه ییموتورها

 میتنظ ،یموارد نیچن یقفل روتور محافظت شوند. برا طی، در برابر شراSpeed Switchبدون کمک  یاندازراه

 شیب یاندازدر برابر راه یدهد تا محافظت کارآمدیاجازه م ،موتور tIstallزمان نسبت به  tIstartتر زمان کوتاه

 شود. جادیا( locked rotor a tstart) یاندازراه طیدر شرا روتورشدن  و قفل یاز حد طولان

توان به جای استفاده از ورودی دیجیتال تشخیص برای حل مسایل مربوط به موارد دوم و سوم می

با  Speed Switchتال استفاده کرد. همچنین به جای استفاده از ورودی دیجی ریب تواناژ، از اندازه ضولت

 ، سرعت موتور را برآورد کرد.توان بیلغزش و ضر نیرابطه باستفاده از 

ور . به طابدییتعداد قطب ها کاهش م شیافزابا یک ظرفیت یکسان، به ازای  یموتورها توان بیضر

روتور ه موتوری ک یبرا . به طور مثال،ابدییم شیروتور قفل شده افزا تیبه وضع دنیموتور با رسلغزش  مشابه

 است. 1 برابر قفل شده، لغزشآن 

، 1دهد که در لغزش نمودار رابطه ضریب توان با لغزش موتور را برای موتوری نشان می 14-3شکل 

توان رله را تنظیم کرد. برای تفکیک شرایط عملکرد ر میاست. با استفاده از این نمودا 2.5ضریب توان آن برابر 

 کافی است. Power Factor settingعادی و روتور قفل شده تنها یک تنظیم 
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 منحنی مشخه رابطه ضریب توان و لغزش موتور نمونه .14-3شکل 

موتور  Power Factorاندازی موتور در صورتی که پس از شروع راه tIstallدر پایان تاخیر زمانی 

اندازی را تولید خواهد باشد، رله سیگنال قفل روتور در زمان راه Power Factor settingکوچکتر از حد آستانه 

 کرد. 

روتور شدگی قفل  حفاظت در برابرشود تنظیمات مرتبط با مشاهده می 12-3همانطور که در شکل 

 اندازی عبارتند از:در زمان راه

  تنظیمLOCKED ROTOR AT START :سه گزینه دارد 

 1 )NOاندازی موتور : در صورت انتخاب این گزینه، تشخیص قفل شدن روتور در زمان راه

 غیرفعال خواهد شد.

 2 )Input (Speed Switch) در صورت انتخاب این گزینه تشخیص قفل شدن روتور در :

انجام خواهد شد. در  Speed Switchاندازی موتور با استفاده از ورودی دیجیتال زمان راه

بودن این ورودی  صفراندازی موتور در صورت پس از شروع راه tIstallپایان تاخیر زمانی 

دیجیتال که از خروجی سنسور تشخیص سرعت موتور به رله وصل شده است رله سیگنال 

 اندازی را  تولید خواهد کرد.روتور در زمان راهشدن قفل 

3 )Power Factorتشخیص قفل شدن روتور در زمان راهرت انتخاب این گزینه : در صو-

اندازی موتور با استفاده محاسبه ضریب توان موتور انجام خواهد شد. در پایان تاخیر زمانی 

tIstall اندازی موتور در صورتی که ضریب توان موتور کوچکتر از حد آستانه پس از شروع راه
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Power Factor setting اندازی را تولید خواهد ل قفل روتور در زمان راهباشد، رله سیگنا

 کرد.

 Power Factor setting در تنظیم : در صورتی کهLOCKED ROTOR AT START 

پس از شروع  tIstallاگر در پایان تاخیر زمانی انتخاب شده باشد،  power factorگزینه 

باشد، رله  Power Factor settingاندازی موتور ضریب توان موتور کوچکتر از حد آستانه راه

 اندازی را تولید خواهد کرد.سیگنال قفل روتور در زمان راه

 LOSS OF LOAD [37] حفاظت کاهش بار یا حذف بار -3-11

تواند از دست رفتن بار را تشخیص دهد. همانطور که در شکل می LOSS OF LOADتابع حفاظتی 

 عبارتند از: LOSS OF LOADشود تنظیمات تابع حفاظتی مشاهده می 3-15

 :I<  FUNCTION  کندمی تعیینفعال بودن این تابع حفاظتی را این تنظیم. 

 = I<  : کند.های کوچک تر از آن، این حفاظت عمل میای که به ازای جریانسطح آستانه 

 tI< =از جریان تنظیمی اخیر زمانیتر از این ت: اگر مقدار جریان یکی از فازها برای مدتی بیش 

 کمتر شود رله تریپ خواهد داد. >Iطح آستانه س

 :Tinhib ک هبه ازای این زمان از شروع  باشداندازی موتور میتاخیر زمانی در شروع راه

غیر فعال شده و پس از طی زمانی معادل این تنظیم این تابع حفاظتی  اندازی موتور،راه

با روش هایی که منجر به عبور اندازی موتور شود. بدین صورت امکان راهدوباره فعال می

 .شودشوند نیز میسر میجریان های کوچک می

 
 حفاظت کاهش بار  تنظیمات .15-3شکل 

 شود:شود این تابع حفاظتی در دو حالت غیرفعال میمشاهده می 16-3همانطورکه در شکل 

اندازی باشد. در این شرایط این تابع حفاظتی تا انتهای مدت زمان راه حینکه موتور در ( زمانی1

Tinhib .غیرفعال خواهد شد و پس از اتمام این زمان مجدد فعال خواهد شد 

 غیرفعال باشد( 52A( در شرایطی که موتور خاموش باشد. )ورودی 2
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  حفاظت کاهش بار ساختار عملکرد  .16-3شکل 

 RTD [49/38] افزایش دمای موتورحفاظت در برابر  -3-11

، برای تشخیص افزایش دمای غیرعادی موتور با پایش و نظارت سنسورهای دمایی RTDتابع حفاظتی 

RTD  کاربرد دارد. رلهHF2025  سنسور  8این کار را با نظارت برRTD دهد، که انجام میRTD توانند ها می

 قابل تنظیم است: CONFIGURATIONنوع زیر باشند که در منوی  4یکی از 

1)  PT100 ،2) Ni120 ،3) Ni100   4و) CU10. 

 های استفاده شده باید از یک نوع باشند.RTDتمامی  باید توجه داشت که :نکته

 عبارتند از: RTDشود تنظیمات تابع حفاظتی مشاهده می 11-3همانطور که در شکل 

 :RTDX FUNCTION  کندمی تعیینفعال بودن تابع حفاظتی را این تنظیم. 

 :RTDX ALARM  کندرا تعیین میلارم اسطح آستانه دمایی برای صدور این تنظیم . 

 t RTDX ALARM :گیری شده توسط اگر مقدار دمای اندازهRTDX تر از برای مدتی بیش

 رله آلارم خواهد داد.  باشد RTDX ALARMاین تنظیم زمانی بزرگتر از سطح آستانه 

 RTDX TRIP د. باشسطح آستانه دمایی برای صدور تریپ می: این تنظیم تعیین کننده 

 t RTDX TRIP  :گیری شده توسط اگر مقدار دمای اندازهRTDX تر از این برای مدتی بیش

 رله تریپ خواهد داد.  باشد RTDX TRIPتنظیم زمانی بزرگتر از سطح آستانه 
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  RTD تابع حفاظتی های تنظیماتخشب .11-3شکل 

تواند در دو حالت کند و میها نظارت می RTDبه صورت پیوسته بر صحت عملکرد  HF2025رله 

 را صادر کند: HARDWARE ALARMلارم ا

 مدار باز شود. RTDکه سیم بندی زمانی (1

 اتصال کوتاه شود. RTDکه سیم بندی زمانی (2

 HARDWAREها تشخیص داده شود، رله علاوه بر اینکه آلارم  RTDاگر خطای عملکرد هر کدام از 

ALARM کند عملکرد تابع حفاظتی را صادر میRTD شود.مربوطه غیرفعال می 
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 های زیر قرار گیرد:تواند در موقعیتمی RTDسنسور 

در سیم پیچی استاتور )برای حفاظت از سیم پیچی استاتور، حفاظت غیرمستقیم روتور و تشخیص  (1

 سیستم خنک کننده موتور( خطای

 کاری(های مکانیکی )برای تشخیص خطای روغندر بلبرینگ (2

 خنک کننده. یهوا ی(، در همان سطح ورودطیمح یدما یریاندازه گبرای خارج از موتور ) در (3

RTD1 گیری دمای محیط استفاده شود. )تاثیر این دما در عملکرد تابع حفاظتی تواند برای اندازهمی

THERMAL توضیح داده شده است( هر بخش مربوطد 
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 تشریح توابع نظارتی -4 

پرداخته شد. اما در کنار  PROTECTION G1-2در بخش پیش به تشریح توابع حفاظتی در دو گروه 

این توابع حفاظتی، توابع دیگری در این رله موجود هست که بر عملکرد موتور نظارت دارند و از گرم شدن و 

کنند. این توابع نظارتی ضامن صحت عملکرد توابع حفاظتی، مدار تریپ و آسیب دیدن آن پیشگیری می

 وتور، جهت چرخش روتور و .. است.اندازی م(، تعداد راهCBعملکرد کلید قطع مدار )

با کادر  قرار گرفته اند، AUTOMA. CTRLاین توابع نظارتی که همگی در زیر بخش  1-4در شکل 

 شوند:قرمز نشان داده شده اند. این توابع شامل موارد زیر می

 
  HF2025توابع نظارتی موجود در رله  .1-4شکل 

 START NUMBER [66] های موتوراندازیتعداد راهنظارت بر  (1

 MIN TIME BETW 2 START اندازی موتورحداقلی بین دو راهبر وجود تاخیر  نظارت (2

 REACCEL AUTHORIZ  شتاب گیری مجدد موتوربر  نظارت (3

 CB FAIL  عملکرد کلید قطع مدار نظارت بر (4

 ABS (Anti Back Spin) چرخش معکوس موتوربر  نظارت (5
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 BUS VOLTAGE CTRL  اندازی موتورولتاژ قبل از راه بر وجود نظارت (6

 CB SUPERVISIONعملکرد کلید قطع مدار و استهلاک آن شرایط بر نظارت  (1

 LOGIC EQUATIONS رله  هایمنطقی بین سیگنال روابطتابع ایجاد  (8

 شود.در ادامه به تشریح عملکرد این توابع نظارتی پرداخته می

 START NUMBER [66]موتور  هاییاندازهرانظارت بر تعداد  -4-1

های اندازیراه های موتور در یک مدت محدود است.اندازیهدف از این تابع، محدود کردن تعداد راه

های جدی به آن تواند باعث گرم شدن شدید موتور و در نتیجه وارد شدن آسیبمتوالی و سریع موتور می

پشت سر هم منجر به بروز رفتارهای غیر  هایاندازی در بعضی موارد نیز مشاهده شده است که راه شود.

از و اندباعث تخریب مدار راهاندازی های کنترل نشده راه، آسیب به موتور طبیعی در موتور شده است. در کنار

 شود. مینیز تجهیزات وابسته به آن 

 کند:های موتور از تنظیمات زیر استفاده میاندازیتابع محدود کننده تعداد راه 2-4مطابق شکل 

 
  اندازیتنظیمات تابع محدود کننده تعداد راه .2-4شکل 

 :START NB LIMIT FUNC ?  اندازی را نظارت بر تعداد راهفعال بودن تابع این تنظیم

 .کندمی تعیین

 Treference شوند را تعیین ها شمرده و بررسی میاندازیبازه زمانی که تعداد راه تنظیم: این

 کند.می

 HOT START NB :های اندازیکند. اگر تعداد راهاندازی گرم مجاز را تعیین میتعداد راه

اندازی بعدی را به موتور ، به این حد رسید، رله اجازه راهTreferenceگرم در مدت زمان 

 دهد. نمی

 COLD START NBهای اندازیکند. اگر تعداد راهاندازی سرد مجاز را تعیین می: تعداد راه

اندازی بعدی را به موتور ، به این حد رسید، رله اجازه راهTreferenceسرد در مدت زمان 

 دهد.نمی

 :Tforbiden زی بعدی جلوگیری شود را اندااین تنظیم، حداقل مدت زمانی که باید از راه

 کند.تعیین می
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 هایاندازهای نظارت بر تعداد رهنحو -4-1-1 

کند و یکی شروع به شمارش می Treferenceشود، تایمر موتور تشخیص داده میاندازی هر بار که راه

ی شود. در پایان این تایمر نیز یکاندازی های این تابع )بسته به دمای موتور سرد یا گرم( اضافه میبه تعداد راه

 شود. اندازی ها کم میاز همان نوع راه

کند که آیا محدودیت تعداد ، رله بررسی میصفر شد( 52Aهر بار که موتور متوقف شد )ورودی 

ها به حد خود رسیده باشد، اندازیها )هم سرد و هم گرم( حاصل شده است یا خیر. اگر تعداد راهاندازیراه

اگر تعداد  Tforbidenماند. پس از گذشت یک می Tforbidenبرای مدت  START NB LIMITسیگنال 

باید  شود وگرنهکم تر از مقدار تنظیم شده باشد این سیگنال صفر می ابعاندازی های شمرده شده در این تراه

  صبر کند.  Treferenceتا پایان 

 اندازیهااز عملکرد تابع محدود کننده تعداد ر یهایلمثا -4-1-2

 referenceTهای سرد در مدت زمان اندازیدر این بخش چندین مثال برای حالتی که محدودیت تعداد راه

 باشد آورده شده است: 3برابر 

اندازی ها به حد مجاز رسیده است و موتور پیش از پایان تعداد راه 3-4: مطابق شکل حالت اول

با توقف موتور شروع شده است و با پایان  Tforbidenنتیجه زمان متوقف شده است. در  referenceTبازه زمانی 

 .شودوتور اجازه داده میاندازی بعدی م، به راهTforbidenیافتن زمان 

 
  اندازی هاحالت اول در عملکرد تابع محدود کننده تعداد راه .3-4شکل 
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اندازی ها به حد مجاز رسیده است ولی موتور بعد از گذشت تعداد راه 4-4: مطابق شکل دومحالت 

تولید نشده و محدودیتی برای  START NB LIMITمتوقف شده است. در نتیجه سیگنال  referenceTزمان 

 آید. اندازی بعدی به وجود نمیراه

 
  اندازی هاحالت دوم در عملکرد تابع محدود کننده تعداد راه .4-4شکل 

و  اندازی ها به حد مجاز رسیده استتعداد راه 5-4مطابق شکل در این حالت خاص : سومحالت 

پایان نیافته  Treferenceیک بوده ولی هنوز زمان  START NB LIMITسیگنال  Tforbidenبه مدت زمان 

اندازی ماند و اجازه به راههمچنان یک باقی می Treferenceاست. در این صورت این سیگنال تا پایان یافتن 

  شود.تر میاندازی طولانیشود و در این حالت زمان ممانعت راهداده نمی Treferenceبعدی تا پایان 

 
  اندازی هاسوم در عملکرد تابع محدود کننده تعداد راهحالت  .5-4شکل 

 نکاتی که باید مورد توجه داشت:

 %52( برابر یا کم تر از θاندازی، مقدار معادل دمایی موتور )اگر در لحظه تشخیص راه -

 شود.اندازی سرد در نظر گرفته میباشد، راه
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باشد،  %52( بیش تر از θموتور )اندازی، مقدار معادل دمایی اگر در لحظه تشخیص راه -

 شود.اندازی گرم در نظر گرفته میراه

است ولی اگر در پایان این زمان همچنان  Tforbidenاندازی برابر حداقل زمان ممانعت راه -

صبر کرد.  Treferenceاندازی مجاز نشده بود، باید تا پایان اندازی کم تر از راهتعداد راه

اندازی های شمرده شده را کم کننده یک واحد از  تعداد راه در این زمان تابع محدود

 های بالا(. کند )حالت سوم در مثالمی

شود را در اندازی بعدی مجاز میاندازی های مجاز و همچنین زمانی که راهتعداد راه -

 قابل مشاهده است. LCDروی  PROCESSمنوی 

( MIN TIME BETW 2 START)اندازی اگر تابع نظارت بر وجود تاخیر بین دو راه -

اندازی های سرد و گرم مجاز به محدودیت خود نرسیده فعال باشد، در حالتی که تعداد راه

 شود. اندازی مجاز همواره برابر یک نشان داده میباشند، مقدار راه

 MIN TIME BETW 2 STARTاندازی موتور هابر وجود تاخیر بین دو رنظارت  -4-2

شود، اندازی متوالی که باعث ایجاد گرمای شدید در موتور میتوان از دو راهمیبه کمک این تابع 

 شود:شامل موارد زیر می 6-4جلوگیری کرد. تنظیمات این تابع مطابق شکل 

 TIME BETW START FUNC ?ند.ک: این تنظیم فعال بودن این تابع نظارتی را تعیین می 

 T betw 2 start =  کند.اندازی متوالی را تعیین میبین دو راه حداقل فاصلهاین تنظیم 

 
  اندازی متوالیتنظیمات تابع محدودکننده راه .6-4شکل 

کند. وقتی که موتور متوقف شد، اگر هنوز تایمر به شروع به شمارش میتایمر  ،اندازیبا تشخیص راه

تولید  Tbetw 2 startاندازی به نام سیگنال نرسیده باشد سیگنالی جهت ممانعت از راه T betw 2 startزمان 

 شود.شود و با رسیدن تایمر به مقدار تنظیم شده، این سیگنال نیز صفر میمی

دهد که توقف موتور پیش از پایان زمان تنظیم شده الف حالتی را نشان می 1-4به عنوان مثال شکل 

T betw 2 start  صورت گرفته است که منجر به تولید سیگنالTbetw 2 start  شده است در حالی که در

فعال نشده  Tbetw 2 startب پس از زمان تنظیمی، موتور متوقف شده است که دیگر سیگنال  1-4شکل 

 است.
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 ب الف

 اندازی متوالیهایی از عملکرد واحد نظارت بر راهمثال .1-4شکل 

 REACCEL AUTHORIZ بر شتاب گیری مجدد موتور نظارت  -4-3

افت  توانمیشود، و مجددا بازیابی می یابدکاهش میمنبع تغذیه موتور ولتاژ بر اساس مدت زمانی که 

 شود:به سه دسته مختلف تقسیم میرا ولتاژ 

شود که در صورت لزوم مجاز است موقعیت هایی گفته می: به افت ولتاژ کوتاه مدت -

ولتاژ، ولتاژ بازیابی شده را که روتور شتاب مجدد بگیرد و نباید واحد تشخیص اضافه 

 خطا ببیند.

توان مجدد موتور را روشن کرد زمان افت در حدی است که می :افت ولتاژ میان مدت -

 اندازی موتور توسط تجهیزات خارجی صرف نظر کرد.و احیانا از چند مرحله از راه

شود. یه مزمانی که برای تامین تغذیه از منبع پشتیبان استفاد :افت ولتاژ بلند مدت -

اندازی موتورهای مختلف باید اولویت بندی کرد و ابتدا موتورهای در این حالت برای راه

 اندازی شوند. تر راهحیاتی

شود که سرعت روتور کاهش یابد. اگر این افت کوتاه در زمان کارکرد عادی افت ولتاژ کوتاه در شبکه باعث می

سیاری شود باین شتاب اجباری باعث میگیرد. تور به اجبار شتاب میموتور رخ بدهد، به محض بازیابی ولتاژ، مو

اندازی صرف نظر شود. این شتاب برای  رسیدن موتور به سرعت نامی است. این شتاب خود را با از مراحل راه

 دهد. مدت زمان این شتاب گیری وابسته به میزانکشیدن جریانی تقریبا برابر جریان روتور قفل شده نشان می

 افت در ولتاژ و مدت زمان افت ولتاژ است. 

 اژ با تنظیممقایسه زمان این افت ولتتواند افت ولتاژ را تشخیص داده و اندازه بگیرد. با می HF2025رله 

Treaccتواند اجازه شتاب گیری مجدد را بدهد یا ندهد. رله ، رله میHF2025  افت ولتاژ را یا از طریق ورودی

این اختصاص داده شده باشد(، یا  V Dipسور ولتاژ وصل شده باشد )این ورودی باید به دیجیتالی که به سن

 که مستقیما ولتاژ خط را بخواند.
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 باشد:شامل موارد زیر می 8-4گیری مجدد مطابق شکل تنظیمات واحد نظارت بر شتاب

 
  گیری مجدد موتورتنظیمات نظارت بر شتاب .8-4شکل 

 REACCEL AUTHORIZ FUNC ? این تنظیم فعال بودن این تابع نظارتی را تعیین :

 کند.می

 Detect Volt Dipکند که شامل دو گزینه : این تنظیم روش تشخیص افت ولتاژ را تعیین می

که به این معنی است که رله مستقیما از ورودی ولتاژ جهت تشخیص  VOLTAGE -1است. 

اختصاص داده  V Dipله از ورودی که به که یعنی ر  INPUT -2کند. افت ولتاژ استفاده می

 کند.شده و به سنسور تشخیص ولتاژ وصل است، استفاده می

 Detection V DIP در صورتی که تنظیم :Detect Volt Dip  رویVOLTAGE  باشد، به

 .دهدرا تشخیص میافت ولتاژ ، رله ازای ولتاژهایی از این تنظیم پایین تر

 Restoration V DIPکه تنظیم  : در صورتیDetect Volt Dip  رویVOLTAGE  باشد، به

 دهد.را تشخیص میبازیابی ولتاژ  ، رلهازای ولتاژهایی از این تنظیم بالاتر

 VOLT.DIP DURAT Treac = این تنظیم برابر حداکثر زمان افت ولتاژی است که موتور :

 هنوز اجازه شتاب گیری مجدد را دارد. 

شروع به شمارش می کند. در این وضعیت سه حالت  Treacیمر افت ولتاژ، تابه محض تشخیص 

 تواند رخ دهد: مختلف می

بازیابی شود و در طول پنج ثانیه پس از بازیابی ولتاژ، جریانی  Treaccولتاژ زودتر از زمان اگر الف( 

 تر شود. در این صورت:بیش Istallاز حد کشد که موتور از شبکه می

شروع به شمارش کرده  tIstartرود. یعنی تایمر اندازی میوضعیت راهرله به حالت بررسی  -

و در این مدت تابع حفاظت در برابر روتور قفل شدن در زمان کارکرد عادی موتور 

(stalled rotor whilst runningغیر فعال می ) شود. یعنی اجازه شتاب گیری مجدد داده

 شود.می

ت در برابر روتور قفل شدن در زمان کارکرد عادی تابع حفاظ tIstartپس از گذشت زمان  -

 شود. موتور دوباره فعال می
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بازیابی شود اما در طول پنج ثانیه پس از بازیابی ولتاژ، جریانی  Treaccاگر ولتاژ زودتر از زمان ب( 

 تر نشود. در این صورت:بیش Istallکشد از حد که موتور از شبکه می

 شود.نمی در عملکرد رله تغییری ایجاد -

 ولتاژ بازیابی نشود. در این صورت Treaccج( اگر پس از گذشت 

در صورت  RL1شود. اختصاص ایتن سیگنال به صادر می VOLTAGE DIPسیگنال  -

 دهد که موتور را خاموش کند. نیاز، اجازه می

 ی از عملکرد واحد نظارت بر شتاب گیری مجددهایمثال -4-3-1

 ای عملکرد واحد نظارت بر شتاب گیری مجدد آورده شده است:در این بخش چندین مثال بر

است و به محض بازیابی ولتاژ  Treaccتر از مدت زمان افت ولتاژ کم 9-4: مطابق شکل حالت اول

 شود. ، اجازه شتاب گیری مجدد به رله داده میIstallو افزایش جریان از تغذیه موتور 

 
  نظارت بر شتاب گیری مجدد موتورواحد حالت اول در عملکرد  .9-4شکل 
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زیابی ولتاژ لی پس از بااست و Treaccتر از مدت زمان افت ولتاژ کم 12-4: مطابق شکل دومحالت 

 . شودیابد. در این حالت تغییری در عملکرد رله ایجاد نمیجریان افزایشی نمیتغذیه موتور 

 
  گیری مجدد موتورحالت دوم در عملکرد واحد نظارت بر شتاب  .12-4شکل 

است که منجر به تولید  Treaccتر از مدت زمان افت ولتاژ بیش 11-4: مطابق شکل سومحالت 

 توان استفاده کرد. شود. از این سیگنال برالی توقف موتور میمی VOLTAGE DIPسیگنال 

 
  حالت سوم در عملکرد واحد نظارت بر شتاب گیری مجدد موتور .11-4شکل 
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 اندازیهااجازه برای باز ر -4-3-2

ز موتور نیمجدد  یاندازراه قابلیت باز ،شودنظارت میدایما که بر ولتاژ تغذیه موتور  HF2025در رله 

ر وشود، موتاگر تغذیه برای میان مدت یا بلند مدت دچار افت ولتاژ میکه دهد وجود دارد. این قابلیت اجازه می

افت پس از  اندازی مجددراهکنترل زمان  اندازیواحد اجازه باز راه. اندازی شودبتواند به صورت خودکار باز راه

  .کندیرا فراهم م ولتاژهای میان مدت یا بلند مدت

اندازی موتور عباتند شود تنظیمات مربوط به واحد اجازه باز راهمشاهده می 8-4همانطور که در شکل 

 از:

 AUTO RE-START FUNC ? اندازی مجدد موتور به صورت راه: این تنظیم فعال بودن

 کند.تعیین می خودکار را پس از افت ولتاژ مقطعی

 long-reacT : اگر ولتاژ تغذیه افت کند و ولتاژ تغذیه موتور قبل از اتمام این تاخیر زمانی دوباره

 بسته فرمان کیشود،  یابیباز long-reacT یزمان ریدر بازه تاخ هیاگر منبع تغذبازیابی شود. 

تغذیه . اگر منبع شوداندازی مجدد داده میبه موتور اجازه راه شود ویتوسط رله صادر م شدن

 خواهد شد. رفعالیغاندازی مجدد اجازه راهنشود،  یابیباز long-reacT یدر فاصله زمان

 shed-reacT :زمانی  اگر ولتاژ تغذیه افت کند و ولتاژ تغذیه موتور تا اتمام تاخیرlong-reacT  بازیابی

برای موتورهایی که جبران شود.  ایجاد شده نشود، نیاز به قطع بار موتور است تا افت ولتاژ

 طریق از بازیابی ولتاژکه  یزمان ایهای بزرگتری هستند اندازی مجدد موتور زمانزمان راه

 یرو shed -reacT. اگراستفاده کرد بار ولتاژ از قطع یابیباز یبرا توانمی است، بانیبرق پشت

صفر  یروlong-reacT یزمان ریکه تاخ یدر حال شده باشد میتنظ (غیرفعال)صفر  از ریغ یمقدار

 .خواهد شد دیتمد shed-reacT یزمان ریمجدد با تاخ اندازیراهشده باشد،  می( تنظغیرفعال)

مدت  یطولان ریتاخ کیپس از  ای long-reacTمتوسط  میتنظ یزمان ریتاخ کیمجدد پس از  اندازیراه

shed-reacT آستانه  میشود. تنظیانجام مlong-reacT که نوع  یامرحله یاندازراه روش موتور با هر که یزمان یبرا

استفاده  یپوشش موارد یتوان برایم shed-reacTآستانه  میاز تنظ .مناسب است، کندآن را مشخص می اندازیراه

 یموتورها یاندازراه نیب یفواصل قابل توجه دیشود و بایانجام م بانیبرق پشت قیاز طر بازیابی ولتاژکرد که 

 یژگیشوند. و یاندازتوانند راهیم یاتیح یفقط موتورها ای و .حفظ شود یداریمختلف وجود داشته باشد تا پا

 طیشرا لیرا صادر کرد، به دل تریپ گنالیرله س نکهیپس از ا ،مجدد خودکار در صورت فعال بودن یاندازهرا

در بخش  3 همانطور که در مورد مثال شمارهشود. )فعال می ،reacTاز آستانه  شتریکاهش ولتاژ با مدت زمان ب

  (شرح داده شد 4-3-1

)به  تریپ فرمانپس از صدور  ،شده باشد می( تنظغیرفعالاز صفر ) ریغ یمقدار یرو long-reacTاگر 

  کند.فعال میرا  long-reacT یزمان ریتاخ HF2025رله  (،reacT یدر بازه زمان هیولتاژ تغذ یابیعدم باز لیدل



51 

 

 CB FAIL نظارت بر عملکرد کلید قطع مدار  -4-4

طع مدار قشود. در صورتی که کلید استفاده می قطع مداربرای تشخیص خطای کلید  نظارتی این تابع

 ینظارت چنان جریان خطا در مدار جاری باشد این تابعشدن سیگنال تریپ هم باز نشده باشد و پس از فعال

 دهد.میرا قطع مدار تشخیص خطای کلید 

 شود تنظیمات این تابع عبارتند از:مشاهده می 12-4همانطور که در شکل 

 CB FAIL FUNCTION ?کند.: این تنظیم فعال بودن این تابع نظارتی را تعیین می 

 = I< BF :از این سطح آستانه بزرگتر هر یک از فازها ای جریان صورتی که مقدار لحظه در

از این سطح آستانه گذر  فاز مربوطه شود و علامت جریان نسبت به دفعه قبلی که جریان

 دهد که هنوز کلید قطع مدار بسته است.متفاوت باشد، رله تشخیص میکرده بود 

 tBF = :باشد، که از روی زمان تاخیر زمانی برای جلوگیری از عملکرد این تابع نظارتی می

 شود.تنظیم میقطع مدار عملکرد کلید 

 
 تنظیمات تابع نظارت بر عملکرد کلید قطع مدار .12-4شکل 

مشاهده  13-4همانطور که در شکل  شود.(، فعال میRL1این تابع نظارتی پس از فعال شدن خروجی تریپ )

ای از جریان هر فاز که از سطح آستانه تنظیم شده بزرگتر شود )از ناحیه این تابع به ازای اولین نمونه شودمی

کند. از آنجایی را مقدار دهی می 22ای با مقدار ثابت ایجاد شده توسط این سطح آستانه خارج شود( شمارنده

 12.5در سیکل است، مدت زمان این شمارنده تاخیری برابر نمونه  32برابر  HF2025که نرخ نمونه برداری رله 

 ثانیه است. میلی

 
  خطای کلید قطع مدارنحوه تشخیص  .13-4شکل 
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 12پس از نیم سیکل یعنی  مجددا  باز نشده باشد و مانع عبور جریان نشود، جریان قطع مدار که کلید زمانی

 شود. با علامت مخالف از این ناحیه خارج می ثانیهمیلی

کند( کند. )ریست میرا دوباره تنظیم می 22شمارنده  HF2025هر زمان که جریان از این ناحیه خارج شود رله 

کند که آیا در این مدت زمان جریان با علامت مخالف از ناحیه خارج ای رله چک مینمونه 22برای هر پنجره 

 شده است یا خیر؟

 ید دهد که کلدر صورتی که جریان با علامت مخالف از این آستانه عبور نکرده باشد رله تشخیص می

 قطع مدار باز شده است.

 د دهد که کلیدر صورتی که جریان با علامت مخالف از این آستانه عبور کرده باشد رله تشخیص می

 قطع مدار هنوز بسته است.

کند. در صورتی که در یک یا چند فاز یت کلیدهای هر فاز را چک میرله وضع tBFپس از پایان تاخیر زمانی 

 کند.را صادر می "CB FAIL"کلید قطع مدار بسته باشد، رله الارم 

 از عملکرد واحد نظارت بر عملکرد کلید قطع مدار یهایلمثا -4-4-1

 ده شده است:در این بخش چندین مثال برای عملکرد واحد نظارت بر عملکرد کلید قطع مدار آور

به درستی باز شده  tBFکلید قطع مدار قبل از اتمام تاخیر زمانی  14-4: مطابق شکل حالت اول

 شود.است. در این حالت الارمی ایجاد نمی

 
  حالت اول در عملکرد واحد نظارت بر عملکرد کلید قطع مدار .14-4شکل 

هنوز باز نشده است. در  tBFکلید قطع مدار تا قبل از اتمام تاخیر زمانی  15-4: مطابق شکل دومحالت 

 کند.را صادر می "CB FAIL"این حالت رله الارم 



59 

 

 
 حالت دوم در عملکرد واحد نظارت بر عملکرد کلید قطع مدار .15-4شکل 

به درستی باز شده  tBFکلید قطع مدار قبل از اتمام تاخیر زمانی  16-4: مطابق شکل سومحالت 

 نشد سیمغناط لیاغلب به دل نیایابد. فوری کاهش نمیاست. بعد از پاک شدن خطا جریان فاز به صورت 

 شود.در این حالت نیز الارمی ایجاد نمی فاز است. CTمجدد 

 I< BF انیصرفا  بر اساس آستانه جر کلید قطع مدار یخراب صیمورد، اگر تشخ نیدر اتوجه شود 

 شود.به اشتباه خطای کلید قطع مدار تشخیص داده میباشد، 

 
 حالت سوم در عملکرد واحد نظارت بر عملکرد کلید قطع مدار .16-4شکل 

 ABS:Anti Back Spin موتور چرخش معکوسنظارت بر  -4-5

 معمولا  اگرچه شوند.این تابع نظارتی بیشتر در موتورهای پمپ کاربرد دارد که کیلومترها زیر زمین نصب می

ود، شاستفاده میاز شیرهای متوقف کننده برای جلوگیری از معکوس شدن جریان هنگام توقف این موتورها 

ه و باعث شود ک فتدیتوقف اتفاق ب یرهاینبودن ش ای خرابی لیممکن است به دل انیاما معکوس شدن جر
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چرخد یمصورت معکوس  که به یموتور در حال یاندازراه پروانه پمپ موتور را در جهت معکوس بچرخاند.

 ینکند که موتور فقط زمایم نیتضم تابع این تابع نظارتیبه موتور شود. عملکرد  بیممکن است باعث آس

 شود که موتور کاملا  متوقف شده باشد. یاندازتواند راهیم

 د از:شود تنظیمات این تابع نظارتی عبارتنمشاهده می 11-4همانطور که در شکل 

 ABS FUNCTION ?کند.: این تنظیم فعال بودن این تابع نظارتی را تعیین می 

 tABS = :اندازی مجدد موتور. پس از توقف موتور تا انتهای تاخیر زمانی برای جلوگیری از راه

 شود.اندازی مجدد داده نمیاین تاخیر زمانی به موتور اجازه راه

 
 چرخش معکوس موتورنظارت بر تنظیمات تابع  .11-4شکل 

ا اندازی مجدد موتور ریک زمان انتظار بین توقف و راهاندازی موتور تابع نظارت بر وجود تاخیر بین توقف و راه

 مجدد موتور متوقف شود. یاندازدهد تا قبل از راهیزمان انتظار به روتور اجازه م نی. اکندتحمیل می

 یشود. تا زمانیتوقف موتور آغاز م صیبا تشخ یزمان ریتاخ نیاشود، مشاهده می 18-4همانطور که در شکل 

 ریتاخ انیدر پا ABS سیگنال نیماند. ایم فعال ABS سیگنال کی، صفر نشده باشد تاخیر زمانی نیکه ا

 شود.غیرفعال می tABS یزمان

 
 چرخش معکوس موتوربر  تابع نظارت عملکردنحوه  .18-4شکل 
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 BUS VOLTAGE CTRL اندازی موتور هاقبل از رنظارت بر وجود ولتاژ  -4-6

ایت اندازی رضراه یبرا ستمیشود که سطح ولتاژ س یکند که بررسیامکان را فراهم م نیااین تابع نظارتی 

 .باشد یکافبخش موتور 

 این تابع فقط در هنگام توقف موتور عملکرد دارد و فعال است.

 ظیمات این تابع نظارتی عبارتند از:شود تنمشاهده می 19-4همانطور که در شکل 

 BUS VOLTAGE CTRL FUNCT ? این تنظیم فعال بودن این تابع نظارتی را تعیین :

 کند.می

 V BUS = :گیری شده )ولتاژ بین فازهای در صورتی که در مدت زمان توقف موتور ولتاژ اندازه

A  وCتر از این سطح آستانه باشد رله ( کوچکHF2025 الارم"V BUS" کند.را صادر می   

 
 اندازیوجود ولتاژ قبل از راهنظارت بر تنظیمات تابع  .19-4شکل 

 کند. توجه شود این تابع نظارتی بدون تاخیر زمانی عمل می

 CB SUPERVISIONآن  استهلاککلید قطع مدار و شرایط عملکرد نظارت بر  -4-7

( نظارت برعملکرد کلید قطع 2بر مدار تریپ و ( نظارت 1شود: این تابع نظارتی شامل دو بخش می

 مدار.

 شود که در ادامه توضیح داده خواهند شد.مشاهده می 22-4این تابع حفاظتی در شکل  تنظیمات

 
 شرایط عملکرد کلید قطع مدار و استهلاک آننظارت بر تنظیمات تابع  .22-4شکل 
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 نظارت بر مدار تریپ -4-7-1

اختصاص   "TRIP CIRC"نظارتی باید حداقل یک ورودی دیجیتال به سیگنالبرای عملکرد این تابع 

 یافته باشد.

 شود تنظیمات مرتبط با نظارت بر مدار تیپ عبارتند از:مشاهده می 22-4همانطور که در شکل 

 TRIP CIRCUIT SUPERV ? این تنظیم فعال بودن تابع نظارت بر مدار تریپ را تعیین :

 کند.می

 tSUP = : به اندازه مدت زمان اگرtSUP وضعیت ورودی دیجیتال اختصاص یافته به سیگنال ،

"TRIP CIRC" تابع نظارت بر مدار تریپ الارم باشد صفر ،"TRIP CIRC. FAIL"  را صادر

 خواهد کرد.

کند که وضعیت کلید قطع مدار باز یا بسته تابع نظارت بر مدار تریپ، به صورت پیوسته چک می

 شود.در زمان ارسال فرمان تریپ از طریق خروجی تریپ به کلید قطع مدار غیرفعال میاست. این تابع 

مثالی از اتصالات مدار تریپ و نظارت بر آن آورده شده است. برای این اتصال باید  21-4در شکل 

در دسترس  52Aاختصاص یافته باشد و کنتاکت   "TRIP CIRC"حداقل یک ورودی دیجیتال به سیگنال

 کند که وضعیت کلید قطع مدار باز یا بسته است.چک میبه صورت پیوسته  HF2025باشد. رله 

 
 تریپ نظارت بر مدار  .21-4شکل 
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 عملکرد کلید قطع مدار نظارت بر -4-7-2

ین تابع در ا کند.یقطع کننده مدار( نظارت م ایکنتاکتور  وزیعملکرد دستگاه قطع کننده )فبر  HF2025رله 

ربر در دسترس کا میآستانه هشدار قابل تنظ کیها از آن کیهر  یبرا کهشود ینظارت م اریسه مع نظارتی بر

های باز ( نظارت بر تعداد فرمان2، مدار قطع کننده کلید کردن( نظارت بر زمان باز 1که عبارتند از:  است

 .nبه توان  کلید قطع مدارشده توسط  ( نظارت بر مجموع جریان قطع3و  قطع مدار کردن کلید

 شود تنظیمات تابع نظارت بر عملکرد کلید قطع مدار عبارتند از:مشاهده می 22-4همانطور که در شکل 

 CB OPENNING TIME ? زمان باز کردن کلید قطع : این تنظیم فعال بودن تابع نظارت بر

 کند.را تعیین می مدار

 CB OPENNING TIME = : زمان باز کردن کلید قطع مدار بیشتر از این تنظیم زمانی اگر

 کند.را صادر می "CB OPENNING TIME"باشد این تابع نظارتی الارم 

 CB OPERATING TIME ? باز کردن کلید  تعداد: این تنظیم فعال بودن تابع نظارت بر

 کند.قطع مدار را تعیین می

 CB OPERATING TIME = : فرمان رله برای باز کردن کلید قطع در صورتی که تعداد

را صادر  "CB OPERATING TIME"مدار برابر این حد آستانه شود، این تابع نظارتی الارم 

 کند.می

 SAn ? مجموع جریان قطع شده توسط کلید قطع مدار : این تنظیم فعال بودن تابع نظارت بر

 کند.را تعیین می

 SAn = :این تابع نظارتی در صورتی که مجموع جریان قطع شده توسط کلید قطع مدار  در

 کند.را صادر می "SA2n"بیشتر از این سطح آستانه باشد، رله الارم  nبه توان 

 n = : در تابعSAn  ،از برای محاسبه مجموع جریانی که توسط کلید قطع مدار باز شده است

شود. اگر استهلاک کلید از روی مشخصه کلید قطع مدار تعیین می nشود. حساب می nتوان 

قرار داده  1برابر  nقطع مدار بر اساس جریان موتور در هنگام باز کردن کلید قطع مدار باشد، 

شود و در صورتی که استهلاک کلید قطع مدار بر اساس توان موتور در هنگام باز کردن می

 شود. قرار داده می 2برابر  nکلید قطع مدار باشد، 

 TRIP T = پس از ارسال فرمان کند. مدت زمان پالس فرمان تریپ را مشخص می: این تنظیم

که خروجی تریپ )خروجی اول( به صورت افزار سارا به رله، در صورتی تریپ از طریق نرم

latch  تنظیم نشده باشد، به اندازه مدت زمانTRIP T ماند و سپس پس از آن فعال می

به خروجی  TRIP Tتوجه شود برای فعال شدن این عملکرد باید سیگنال  شود.غیرفعال می
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را  تریپ خروجی شود عملکرد رلهمی تنظیمه کمک این تریپ اختصاص یافته شده باشد. ب

 .کردبررسی  تریپبا دادن فرمان 

 CLOSE T = را مشخص  های رلهبه خروجی بستن مدت زمان پالس فرمان: این تنظیم

شوند فعال می 5تا  1های برای آنکه مشخص شود با این فرمان کدام یک از خروجی کند.می

پس از ارسال فرمان بستن از  اختصاص یابد. CLOSE Tباید به خروجی مربوطه سیگنال 

تنظیم نشده باشد،  latchافزار سارا به رله، در صورتی که خروجی مربوطه به صورت طریق نرم

ه کمک ب شود.ماند و سپس پس از آن غیرفعال میفعال می CLOSE Tبه اندازه مدت زمان 

 .کرد بستن بررسیرا با دادن فرمان  خروجیهای شود عملکرد رلهمی تنظیماین 

 LOGIC EQUATIONS های رله منطقی بین سیگنال روابطتابع ایجاد  -4-8

محصول بر  یسازیامکان سفارشوجود دارد که  منطقیدله معا 16ت امکان ساخ HF2025 رلهدر 

 کند.میرا فراهم  یاساس درخواست مشتر

 منطقیمعادله  8امکانس ساخت  HF2025شود در رله مشاهده می 22-4همانطور که در شکل 

 وجود دارد.مستقل 

 
  LOGIC EQUATIONمعادله منطقی موجود در منوی  8 .22-4شکل 

، NOT ،AND یرا با استفاده از عملگرها دهیچیپ منطقیتوان توابع یم ،یمعادلات منطقاستفاده از با 

AND NOT، OR  وOR NOT ه همانطور ک .داد لینشان داده شده( تشک نیتر نییبه پا تیاولو نی)از بالاتر

. تنظیمات ستفاده کرداعملوند  16توان حداکثر از شود در هر یک از معادلات میمشاهده می 23-4در شکل 

 هر یک از معادلات عبارتند از:

 Equ. X Rising Timer بودن نتیجه معادله  1: این تنظیم حداقل مدت زمان لازم برای

 است که برای فعال شدن خروجی آن لازم است. Xمنطقی 

 Equ. X Falling Timer بودن نتیجه معادله  2: این تنظیم حداقل مدت زمان لازم برای

 است که برای غیر فعال شدن خروجی آن لازم است. Xمنطقی 
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 X00-X15  عملوند است. در  16)با آدرس زوج(: این تنظیمات مربوط به اختصاص هر یک از

 استفاده کرد. Nullتوان از گزینه صورت خالی بودن هریک از عملوندها می

 X00-X15  باشد. عملگر می 16)با آدرس فرد(: این تنظیمات مربوط به اختصاص هر یک از

، NOT یعملگرهاتوانند باشد. بقیه عملگرها می NOT =یا  =تواند فقط می X00عملگر 

AND ،AND NOT، OR  وOR NOT نشان داده شده(  نیتر نییبه پا تیاولو نی)از بالاتر

 باشند.

 

 
  LOGIC EQUATIONمعادله منطقی موجود در منوی  8تنظیمات هر یک از  .23-4شکل 
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 نشان داده شده است: 24-4شکل در  Aبا استفاده از معادله  یمنطق ی معادلهساز ادهیاز پ یا نمونه

Equation A.00: “=” “I<”  

Equation A.01: “AND NOT” “tAUX 1(input1)”  

Equation A.02: “OR” “tAUX 1(input2)” 

 
 یمنطق ی معادلهساز ادهیاز پ یامونهت .24-4شکل 

 

نکته: درتنظیم و اختصاص معادلات منطقی باید بر اولویت عملگرها دقت شود برای مثال به ساخت 

 دقت شود. A and (B or C)عبارت 

 “A or B and C” means “A or (B and C)”. 

 “A and B or A and C” means “A and (B or C)”. 
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 معرفی قابلیت های نرم افزار سارا -5 

 

 های استانداردبه فرمت Settingتبدیل -5-1

پنجره  سمت راست در بالا و پس از استخراج آن در نرم افزار سارا، توانمی Settingرای تبدیل فرمت ب

کلیک کرد که به ازای آن سه  Export دکمهروی بر  شودمشاهده می 1-5باز شده، همان طور که در شکل 

 Xrioو  PDF ،Excelهای به فرمت را  تنظیمات رله توانمی هاشود که به کمک آنگزینه نمایش داده می

  Settingرله توسط نرم افزار سارا ،به طور اتوماتیک این  Settingلازم به ذکر است که با استخراج  .تبدیل کرد

 شود.ذخیره می  projectدر همان
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های به توانند فایلهای تست رله میدر این است که دستگاه Xrioاهمیت ذخیره کردن تنظیمات به فرمت  

را بخوانند. از این رو به صورت اتوماتیک تنظیمات رله در این دستگاه های تست به روزرسانی  Xrioفرمت 

 تنظیمات را وارد کند.  شوند و کاربر دیگر مجبور نخواهد بود که به صورت دستی تک تک اینمی

 
  Setting در قسمت Export منوی .1-5 شکل

 Events ذخیرهاستخراج و  -5-2

 در سمت چپ Eventر روی آیکون توان بمیخطاها گزارش مختصری از برای استخراج رخدادها و  

شود، مشاهده می 2-5همان طور که در شکل . کردرا انتخاب  Events Extract راست کلیک کرده و ،نرم افزار

یا  کنار هر رخداد آیکون .شوندذخیره می  Events بخش زیرفایلی در ها در بعد از استخراج رخدادها، داده

 .است خطاگزارش دهد. رنگ زرد مربوط به رخداد و رنگ قرمز مربوط به خطا، نوع آن را نشان میگزارش 

نتخاب را ا Erase Eventsگزینه  راست کلیک کرده و ،Eventsبر روی آیکون توات می Eventsکردن پاکبرای 

دقت کنید که با انتخاب این گزینه اطلاعات مربوط به رخدادها از داخل رله نیز به طور کلی پاک خواهند  .کرد

نیز ذخیره کرد. بدین منظور در سمت راست پنجره باز شده بر  PDFتوان به فرمت را می Eventشد. فایل 

 کلیک کرد. Print as PDFروی گزینه 

 
 استخراج رخدادها و نمایش آن در پنجره اصلی ماتی. تنظ2-5 شکل



69 

 

 Disturbance Recordsهای داده کردنو پاک استخراج-5-3

های ها و همچنین مقادیر سیگنالخروجی-های خطا در سمت اولیه و ثانویه، وضعیت ورودیجریان

شوند. های تشخیص جریان هجومی فازها و ...( در زمان بروز خطا درون رله ثبت میداخلی )مانند سیگنال

قابل مشاهده  Disturbance Recordsنرم افزار سارا در بخش  در سمت چپهمواره اطلاعات پنج خطای آخر 

بر روی پوشه  3-5مطابق شکل  بایستمیهای مربوط به حوادث استخراج دادههستند. برای مشاهده و 

Disturbance Records، گزینه  راست کلیک کرده وExtract Disturbance Records  با  .کردرا انتخاب

ها در داده Extract انتخاب یکی از داده های مربوط به حوادث با توجه به زمان رخداد و کلیک بر روی دکمه

 .شودنمایش داده می Disturbance Recordsفایلی ذخیره شده و در زیرپوشه 

 
 پنجره انتخاب ذخیره داده های مربوط به حوادث .3-5 شکل

تا گراف مربوط به آن  کردروی آن دوبار کلیک بایست می این حادثههای مربوط به برای نمایش داده

دارند. برای این کار بر  COMTRADE( این جریان ها، نیز قابلیت ذخیره شدن به فرمت 4-5)شکل  .باز شود

 بایست انتخاب کرد.را می  Export  to Comtrade Filesکلیک کرده و گزینه  Fileروی 
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 های مربوط به حوادثنمایش ذخیره دادهپنجره  .4-5شکل 

در سمت  Events Disturbance Recordsبر روی آیکون  Disturbance Recordsکردن پاکبرای 

دقت کنید که با انتخاب این  .شودمینتخاب ا Erase Disturbance Records گزینه راست کلیک کرده و ،چپ

 گزینه اطلاعات کلیه خطاها نیز از روی رله کاملا پاک خواهند شد.

 ایگیری لحظهندازها-5-4

ها و خروجی -های آنالوگ ورودی، مقادیر ورودی مقادیر جریانای لحظه و نمایش برای اندازه گیری 

جریان های دیفرانسیلی و جریان های پایدار کننده توابع حفاظت های محاسبه شده درون رله )مانند جریان

در نرم افزار سارا استفاده  Measurements توان به بخشو حفاظت خطای زمین محدودشده( می دیفرانسیل

را  Extract Measurement گزینه است کلیک کرده ور Measurementsبایست بر روی کرد. بدین منظور می

 گیریلیست تمام پارامترهایی که برای اندازه Addدکمه با فشردن  5-5 مطابق شکل سپس .کردانتخاب 

از  برای انتخاب چند سیگنال) اند را نشان داده و امکان انتخاب از بین آنها فراهم است.ای آماده شدهلحظه

حذف  گیریاندازهپارامتر انتخاب شده از لیست  Delete. با کلیک بر دکمه کنیم(استفاده می Ctrlدکمه 

نمایش  Result شود و مقادیر آن دربار خوانده میپارامترهای داخل لیست یک Readشود. با کلیک بر روی می

 گیرد.قرار می Timeگیری در ستون شود. و تاریخ و زمان اندازهداده می

ز ه رنگ قرمخواندن داده موفقیت آمیز باشد، سطر به رنگ سبز و در غیر اینصورت ب در صورتی که

فاصله زمانی خواندن . رودها به کار میسیگنال دایمیگیری برای اندازه Loopدکمه  .(6-5)شکل  کندتغییر می

 همچنین .داردms12شود که رزولوشن می مشخص Timeout تنظیمپارامترهای دستگاه برحسب ثانیه در 

شود که از کاربر سوال می Loopوجود دارد. با کلیک بر روی دکمه  Excel سازی نتایج در فایلامکان ذخیره
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با تعداد  Excelهایی ها، فایلشود یا خیر. در صورت انتخاب ذخیره شدن داده ها خوانده شده ذخیرهداده

 قابل مشاهده است. Measurementsدر زیر بخش  Excelهای که این فایل کندتولید می سطر1222حداکثر 

 
 ایگیری لحظهتنظیمات پارامترهای اندازه .5-5 شکل

 
 مربوط به حوادث یداده ها رهیذخ شینما .6-5 شکل

 


