
 

 
 
 

  توابع فتک

  کل توابع فتک

 شرح 
مشخصه 
 دستور

 شماره دستور

  MC  قسمتهایی از برنامه  یا عدم اجراي  تعریف اجرا شدن

0 

  MC MCEدستور پایان حلقه کنترل

1 

  SKP  تعریف اجرا شدن یا عدم اجراي  قسمتهایی از برنامه 

2 

  SKP SKPEدستور پایان حلقه کنترل

3 

  DIFU باشد فعال Scan Time اندازه به خروجی ، با لبه بالا رونده

4 

 DIFD .شود می فعال  Scan Time اندازه به خروجی،  با لبه پایین رونده

5 

 BSHF بیت به سمت راست یا چپ شیفت می دهد 1را به تعداد  Dبیتهاي رجیستر 

6 

    UDCTR بیتی در جهت بالا یا پایین 32یا  16شمارنده 

7 

 MOV  8 کپی کردن محتواي رجیستر مبدا در رجیستر مقصد

تبدیل می شوند) کرده و  0ها به 1و  1ها به 0ینورس  (ابتدا رجیستر مبدا را ا
 سپس در رجیستر مقصد کپی می کند

MOV/  9 

 TOGG  10 صفر به یک ویک به صفر تبدیل می شود 

 11 (+) دو رجیستر را با یکدیگر جمع کرده و در رجیستر مقصد قرار می دهد

 12 (-) ار می دهددو رجیستر را از یکدیگر تفریق کرده و در رجیستر مقصد قر

 13 (*) دو رجیستر را با یکدیگر ضرب کرده و در رجیستر مقصد قرار می دهد

 14 (/) دو رجیستر را بر یکدیگر تقسیم کرده و در رجیستر مقصد قرار می دهد

 15 (1+) واحد اضافه می کند 1به رجیستر مورد نظر 

 16 (1-) واحد کم می کند 1از رجیستر مورد نظر 

ي دو رجیستر را با یکدیگر مقایسه کرده و مساوي بودن یا کوچکتر یا محتوا
 بزرگتر بودن دو رجیستر را بررسی می کند

CMP  17 

 AND 18 می ریزد. Dکرده و نتیجه را در  ANDرا با هم  Sbو Saبیت هاي موجود در 

 OR 19 می ریزد. Dکرده و نتیجه را در  ORرا با هم  Sbو Saبیت هاي موجود در

در رنج  Sاستفاده می گردد . اگر داده  BCDاین دستور براي تبدیل به فرمت  
BCD ،نباشد"ERR"  فعال می شود و اطلاعات قبلیD  بدون تغییر باقی می
 مانند

→BCD   20 



 

 
 
 

 BIN  21→  به عددي با فرمت باینري BCDتبدیل عدد بافرمت 

 FOR-NEXT BREAK  22خروج از حلقه 

 DIV48 23 بیت 48بیت بر  48تقسیم 

 SUM رجیستر Nمجموع 

24 

 MEAN رجیستر Nمیانگین 

25 

 SQRT اي رجیسترمجذور دوم محتو

26 

 NEG 27 منفی می شود و دوباره در همان رجیستر ریخته می شود. Dمقدار 

 ABS 28 می ریزد. Dرا گرفته و دوباره در   Dاین تابع،قدر مطلق مقدار ریجیستر 

 EXT بیتی32بیتی به فرمت رجیستر 16مت رجیستر تبدیل فر

29 

 PID  30 استفاده شود) 86(براي کنترل دما ، از فانکشن  PIDکنترل بصورت 

CRC16 checksum calculation CRC   

31 

   mA[4,20[ ADCNV] به بازه  mA[0,20تبدیل بازه ورودي آنالوگ از  

32 

 C,D[ LCNVازه [] به بA,Bتبدیل خطی از بازه [

33 

Multiple Linear Conversion MLC 34 

 XOR بین دو رجیستر XORعملیات منطقی 

35 

 XNR بین دو رجیستر XNORعملیات منطقی 

36 

 ZNCMP مقایسه محتواي یک رجیستر در دو بازه

37 

 38 - "رزرو"

 39 - "رزرو"

  BITRD بیتی16ام از رجیستر Nبیت 

40 

  BITWR بیتی16مقداردهی یک بیت در رجیستر 

41 

  BITMV انتقال یک بیت از یک رجیستر به یک بیت از رجیستر دیگر

42 

  NBMV انتقال چهار بیت از یک رجیستر به چهار بیت از رجیستر دیگر

43 

  BYMV انتقال یک بایت از رجیستر به یک بایت از رجیستر دیگر

44 

  XCHG با هم عوض می شوند. Dbو  Daمقادیر رجیستر 

45 

  SWAP بایت بالا و پایین رجیستر را  با هم عوض می کند.

46 

 Dتعداد از رجیستر ها را به ترتیب در رجیستر  Nاین تابع نیبل هاي پایین 
 قرار می دهد.

UNIT  

47 



 

 
 
 

بل هاي تعداد از نی Nبیتی  قرار می گیرد که به ترتیب  16یک رجیستر  Sدر 
 و... منتقل می شود. D،D+1آن به رجیستر 

DIST  

48 

را به  Sتعداد از رجیستر هاي مشخص شده در  Nاین تابع، بیت ها ي پایین 
 ،... قرار می دهد.D،D+1ترتیب در رجیستر هاي 

BUNIT 

49 

، D،D+1تعداد) به بایت هاي پایین رجیستر  Nاین تابع، بایت ها ي مبدا را (
 ...  منتقل  می کند.

BDIST  

50 

 SHFL شیفت دادن به چپ 

51 

 SHFR شیفت دادن به راست

52 

 ROTL چرخاندن بیتهاي رجیستر به چپ

53 

  ROTR چرخاندن بیتهاي رجیستر به راست

54 

  B →G دیل باینري به کد گريتب

55 

  G →B تبدیل کد گري به باینري

56 

  DECOD دیکدر

57 

  ENCOD انکدر

58 

 7SG→ تبدیل به عددي براي نمایش در سون سگمنت

59 

 ASC→ تبدیل به کد اسکی

60 

این تابع زمانی را که به صورت ساعت ،دقیقه  و ثانیه در رجیسترهاي 
S~S+2  ذخیره شده است را بر حسب ثانیه در رجیسترD .ذخیره می کند 

→SEC 

61 

 HMS→ زمان بر حسب ثانیه را بر حسب ساعت،دقیقه و ثانیه تبدیل می کند.

62 

N  تعداد از کدهايASCII  که درS  ذخیره شده اند،به معادل هگز خود تبدیل
 ذخیره می شوند. Dشده و در 

→HEX 

63 

N نیبل هاي  تعداد ازS  را به صورت معادلASCII  درD،D+1 ذخیره می ...،
 کند.

→ASCⅡ 
64 

  LBL لیبل براي زیربرنامه ها یا اینتراپتها

65 

 JMP پرش به لیبل مورد نظر

66 

  CALL فراخوانی زیر برنامه مورد نظر

67 

PLC  بعد از دیدن این تابع به انتهاي تابعCALL ، ي می رود که از طریق آن
 این زیربرنامه فراخوانی شده است

RTS  

68 

  RTI گیرد. قرار می INTERRUPTدر انتهاي روتین 

69 

 FOR FORشروع حلقه 

70 



 

 
 
 

  FOR NEXTاجراي حلقه بعدي 

71 

 72 - "رزرو"

 73 - "رزرو"

  IMDIO رفرش کردن ورودي و خروجی ها

74 

  - 75 

  TKEY را توسط ورودي دریافت کن 9-0ودي این تابع می تواند ور

76 

طوري متصل می شوند که اتصال  PLCخروجی اول  4به  PLCورودي اول  4
 هر کدام از آنها یکی از خروجی ها را بدهد.

HKEY  

77 

دستی ،بازخوانی می کند و انها را  BCDرقم دهدهی را از سوئیچ  4این تابع  
 ذخیره می کند. Dدر 

DSW  

78 

سري اول  SEG-7،براي نمایش به  Sنیبل رجیستر مشخص شده در  4  
 منتقل می شوند

7SGDL 

79 

ورودي استفاده می کند که  N×8این تابع از متد مالتی پلکس براي خواندن 
 را استفاده می کند. PLCخروجی از  N ورودي و 8فقط 

MUXI 

80 

Pulse output function (for bi-directional drive of step motor( PLSO 

81 

است و پریود آن  ONمیلی ثانیه  Toمی فرستد که  OTپالسی به خروجی 
Tp میلی ثانیه می باشد 

PWM 

82 

گاه هاي چرخنده (مانند این تابع براي به دست آوردن سرعت گردش دست
 استفاده می شود rpmموتور) بر حسب 

SPD  

83 

 TDSP آماده می کند seg-17و  seg-16کاراکترهاي مختلف را براي نمایش در  

84 

 85 - "رزرو"

 TPCTL دما PIDحلقه کنترل 

86 

0.01S  نگه این تابع مانند تایمر ساده است با این تفاوت که این تایمر قابلیت
 داشتن زمان را دارد.

T.01S  

87 

0.1S  این تابع مانند تایمر ساده است با این تفاوت که این تایمر قابلیت نگه
 داشتن زمان را دارد.

T.1S  

88 

1S  این تابع مانند تایمر ساده است با این تفاوت که این تایمر قابلیت نگه
 داشتن زمان را دارد.

T1S  

89 

  WDT تنظیم تایمر نگهبان

90 



 

 
 
 

 RSWDT 91 ریست کردن تایمر نگهبان 

 HSCTR 92 خواندن شمارنده سرعت بالا نرم افزاري

 HSCTW 93 بارگذاري شمارنده هاي سرعت بالا

شروع می شوند را به  Sکد شده اند و از  ASCIIا که به صورت اطلاعاتی ر
Port1  منتقل می کند 

ASCWR 

94 

 RAMP تابع شیب براي خروجی دیجیتال به انالوگ

95 

 96 - "رزرو"

 97 - "رزرو"

Tracking type ramp function for D/A output RAMP2 98 

 99 - "رزرو"

 - توضیح جدول -

براي کپی تعدادي از رجیسترها در رجیسترهاي دیگر  107 فانکشن 
 استفاده می شود.

R →T 

100 

این تابع بر عکس تابع قبل عمل کرده و محتویات یک رجیستر از جدول 
 نتقل می کند.مورد نظر را به رجیستر مقصد م

T →R  101 

، ، رجیستر Td، رجیستر شروع جدول مبدا قرار می گیرد و در Ts(( در  
، طول جدول مقصد و مبدا را مشخص Lشروع جدول مقصد قرار می گیرد. 

به آن اشاره می  Prمی کند. محتویات آن رجیستري از جدول مبدا که 
 .))کند،به رجیستر معادلش در جدول مقصد منتقل می شود

T →T  102 

محتویات رجیسترهاي جدول مبدا به داخل رجیسترهاي معادلشان در  
 جدول مقصد،کپی می شوند

BT_M 103 

با محتویات رجیسترهاي معادلشان در  aمحتویات رجیسترهاي جدول   
 ،جا به جا می شوند.  bجدول 

T_SWP  104 

با محتواي کدام جستجو و مقایسه یک ریجیستر با یک جدول و اعلام اینکه 
 ریجیستر برابر است

R-T_S  

105 

این تابع مانند تابع قبل است با این تفاوت که محتواي رجیستر هاي معادل  
 با هم مقایسه می شوند.  Tbو  Taاز دو جدول 

T-T_C  106 

 T_FIL  107 را کپی می کند.  Td، تمام رجیسترهاي جدول Rsمحتواي رجیستر  

  T_SHF محتواي ریجیسترها به ریجیستر بعدي یا قبلی کپی می شود 

108 



 

 
 
 

جیستر به سمت چپ یا راست می ، یک ر Tsمحتواي رجیسترهاي جدول 
 ذخیره می شود. Tdچرخند و نتیجه در 

T_ROT  

109 

  Queue QUEUEدستور 

110 

  Stack STACKدستور 

111 

شروع  Tsو یک جفت از رجیسترهاي جدول که از  Rsمقایسه بین محتواي 
 می شوند ، صورت می گیرد

BKCMP  

112 

  SORT بر اساس محتواي رجیسترها ، رجیسترها را مرتب می کند 

113 

 reset) یا set )1ی شوند را شروع م Dتعداد از رجیسترها که از  Nاین تابع 
 ) می کند.0)

Z-WR  

114 

 115 - "رزرو"

 116 - "رزرو"

 117 - "رزرو"

 118 - "رزرو"

 119 - "رزرو"

 MAND 120 برروي بیتهاي چند رجیستر ANDاجراي عملیات 

 MOR 121 برروي بیتهاي چند رجیستر ORاجراي عملیات 

  MXOR برروي بیتهاي چند رجیستر XORاجراي عملیات 

122 

  MXNR برروي بیتهاي چند رجیستر XNORاجراي عملیات 

123 

 0ها  1شده و  1ها  0تمام بیت هاي تعدادي رجیستر را معکوس می کند (
 می شوند).

MINV 

124 

 MCMP هاي چند رجیستر را با یکدیگر مقایسه می کندبیت

125 

 MBRD خواندن یک بیت از چند رجیستر

126 

 MBWR نوشتن بر یکی از بیتهاي چند رجیستر

127 

 MBSHF شیفت دادن بیتهاي چند رجیستر همزمان با یکدیگر

128 

 MBROT چرخاندن بیتهاي چند رجیستر همزمان با یکدیگر

129 

 MBCNT موجود در چند رجیستر 1یا  0شمارش تعداد بیت هاي 

130 

 131 - "رزرو"

 132 - "رزرو"

 133 - "رزرو"



 

 
 
 

 134 - "رزرو"

 135 - "رزرو"

 136 - "رزرو"

 137 - "رزرو"

 138 - "رزرو"

 PWM HSPWMتولید پالس 

139 

 HSPSO تولید پالس سرعت بالا

140 

  MPARA تنظیم پارامترهاي پالس هاي سرعت بالا

141 

 PSOFF 142 این تابع فرستادن پالس به خروجی را متوقف می کند.

این تابع مقدار پالس جاري را به مقداري براي نمایش تبدیل می کند.بر 
 و پالس. inchیا در جه،  mmحسب 

PSCNV 143 

 144 - "ورزر"

  EN فعال کردن اینتراپت خارجی

145 

 DIS اینتراپت را غیر فعال می کند

146 

 MHSPO تولید پالس بین چند محور بطور وابسته به یکدیگر

147 

Manual pulse generator for positioning MPG 148 

 149 - "رزرو"

 MODBUS M-Bus 150اجراي توابع 

 FACON CLINK 151اجراي پروتوکل 

 152 - "رزرو"

 153 - "رزرو"

 154 - "رزرو"

 155 - "رزرو"

 156 - "رزرو"

 157 - "رزرو"

 158 - "رزرو"

 159 - "رزرو"

File register access RW-FR 160 

 WR-MP 161 در حافظه بیرونی PLCذخیره رجیسترهاي 



 

 
 
 

 RD- MP 162 فظه بیرونیخواندن رجیسترهاي حا

 163 - "رزرو"

 164 - "رزرو"

 165 - "رزرو"

 166 - "رزرو"

 167 - "رزرو"

 168 - "رزرو"

 169 - "رزرو"

 170 = مساوي بودن دو رجیستر

 171 < کوچکتر یا بزرگتر بودن دو رجیستر

 172 > کوچکتر یا بزرگتر بودن دو رجیستر

 173 <> نا مساوي بودن دو رجیستر

 174 =< کوچکترمساوي یا بزرگترمساوي بودن دو رجیستر

 175 >= کوچکترمساوي یا بزرگترمساوي بودن دو رجیستر

 I→F 200 تبدیل اینتیجر به عدد اعشاري

 F→I 201 تبدیل عدد اعشاري به عدد اینتیجر

 FADD 202 مجموع دو رجیستر با فرمت عدد اعشاري

 FSUB 203 شاريتفریق دو رجیستر با فرمت عدد اع

 FMUL 204 ضرب دو رجیستر با فرمت عدد اعشاري

 FDIV 205 تقسیم دو رجیستر با فرمت عدد اعشاري

 FCMP 206 مقایسه دو رجیستر با فرمت عدد اعشاري

 FZCP 207 مقایسه در یک بازه رجیستر با فرمت عدد اعشاري

 FSQR 208 مجذور دوم رجیستر با فرمت عدد اعشاري

 FSIN 209 جیستر با فرمت عدد اعشاريسینوس ر

 FCOS 210 کسینوس رجیستر با فرمت عدد اعشاري

 FTAN 211 تانژاند رجیستر با فرمت عدد اعشاري

 FNEG 212 منفی کردن رجیستر با فرمت عدد اعشاري

 FABS 213 قدر مطلق رجیستر با فرمت عدد اعشاري

  

















































 

 
 
 

Td   0<Td<9999   ضریب مشتق PR+2 

Control output offset ( range: 0~16380 ) PR+3 

 PR+4 قرار داده شود 16383مصارف خاص ،  مقدار 

 PR+5 قرار داده شود 0مصارف خاص ،  مقدار 

قرار داده شود بمعناي  1استاندارد و اگر مقدار  PIDقرار داده شود بمعناي  0اگر مقدار 
PI م به پایداري نرسد از این گزینه استفاده می شود) می باشد.(در مواقعی که سیست 

PR+6 

 
 

WR  شماره رجیستر شروع رجیسترهاي داخلی :PID 

 
 
  

  مثال : 
 





























































































 

 
 
 

  بیتی مربوطه تبدیل می شود. 16به الگوي نمایشی   )S) از مبدا (bits-8بعد از اجراي تابع، هر یک کاراکتر (

  

و  "OFF"=1باشد،این تابع تبدیل را اجرا می کند.وقتی  Md=0و  "EN" ،0="OFF"  ،0="ON"=1وقتی ورودي هاي   
Md=016گوي نمایشی ، تمام بیت هاي مربوط به ال-seg  16صفر خواهند شد.این بدین معنیست که اگر-seg  در این

، تمام بیت هاي مربوط به  Md=1و  "OFF"=1وقتی  هاي آن خاموش خواهد بود. LEDمتصل شود ،تمام  PLCحالت به 
وقتی  د.می شو seg ،1-16، تمام بیت هاي مربوط به نمایش  Md=0و  "ON"=1وقتی  صفر می شود. seg-7نمایش 

1="ON"  وMd=1  7، تمام بیت هاي مربوط به نمایش-seg ،1 .می شود  

Function 86.TCPTL TEMPERETURE PID  

 این به نیز مربوطه ترموکوپل و شود وصل  PLCماژول دما به  یک ابتدا که است لازم دما کنترل تابع از استفاده براي

 پنجره در موجود هاي آیتم براي مقادیري ، I/O Configuration جدول در همچنین و گردد متصل ماژول 

Temperature Configuration با بینیم می زیر شکل در که همانطور که( گردد تعیین R5000 و R5100 و D1000 

 قابل  R5100 توسط شود می خوانده ترموکوپل توسط که جاري دماي مقادیر صورت این در و) اند شده مقداردهی
 .  بود خواهد دستیابی

 





 

 
 
 

 مقدار از کمتر Setpoint مقدار اگر یعنی,  کند می عمل کولر دستگاه مانند کنترل,  باشد صفر H/C اگر -
    .گردد می فعال خروجی,  باشد کنونی دماي

 مقدار از بیشتر Setpoint مقدار اگر یعنی,  کند می عمل هیتر دستگاه مانند کنترل,  باشد یک H/C اگر -
    .گردد می فعال خروجی,  باشد کنونی دماي

: Md  متد انتخاب PID عبارتند عدد دو این.شوند می مقداردهی یک و صفر عدد دو توسط و است بخش دو شامل که 
  : از

و باشد می D ندارد   P , I  فقط , Overshot حداقل:   صفر مد   

حلقه:  یک مد PID عمومی  

حلقه از ستفادها براي که PID  ،  گردد انتخاب یک متد که است لازم    

 پارامترهاي در شده نوشته ریجیسترهاي از بعد ریجیسترهاي, بعدي سنسورهاي ازاي به
  ) Zn تعداد به( گیرند می قرار استفاده مورد زیر

  .ایجاد کرد  PID کنترل حلقه 32 توان می PID تابع یک نوشتن با

 . کند می مشخص را باشد المنت یا هیتر یا فن تواند می که   PID خروجی پارامتر این  : Yn 

 : Snدر که دما سنسور شروع شماره I/O Configuration شود می تنظیم  .  

  :  Znاز بعد که سنسورهایی تعداد Sn با خواهیم می PID با خواهیم می که سنسورهایی( شوند کنترل PID کنترل 
  ) .باشند هم پشت باید کنیم























































































































 

 
 
 

 : (ABS)و تعیین مکان معین  (ADR)شرح تفاوت میان تعیین مکان نسبی  
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  هت عقربه هاي ساعت : حرکت به سمت جلو ویا در ج +
  : حرکت به سمت عقب و یا در خلاف جهت عقربه هاي ساعت -

 : جهت حرکت توسط مقادیر تعیین میشود(مقادیر مثبت : جلو ،مقادیر منفی : عقب) ‘ ‘

‘ ‘/ - / + : 

 

انجام  Dو  Rاین گزینه میتواند از طریق وارد نمودن مقادیر ثابت و یا از طریق رجیسترهاي 
نیز اشغال  R0  ،R1رجیستر را اشغال مینماید، بطور مثال در صورت انتخاب  2عمل  پذیرد(این

  خواهد شد)
را انتخاب نموده باشید بدین  ADR**  در صورتیکه مقدار تعیین شده صفر باشد و حالت 

  معناست که حرکت تا بینهایت پالس ادامه میابد
  رنج قابل انتخاب این گزینه:

  - 99999999>میزان حرکت  > 99999999
  

movement 

Ut/Ps واحد و یا دقت خروجی را تعیین می نماید : 
Ut  3~0واحد است که توسط پارامترهاي  1: دقت این گزینه ،FUN140  یعنی دقت خروجی

  خواهد بود Inchیا  mm,Degبصورت 
Ps  پالس خواهد بود (پیشنهاد میشود از این گزینه جهت دقت خروجی  1: دقت خروجی بصورت
  تفاده گردد)اس

Ut/Ps 





 

 
 
 

2 : Y4,Y5        

3 : Y6,Y7        

SR  رجیستر تعیین شده در جدول برنامه ریزي سروو :(Servo Program Table) 

WR  رجیستر مربوط به حالات مختلف کارکرد :FUN 140  رجیستر را اشغال می نماید (این ریجیسترها براي  7که
  یگر نباید از آنها استفاده کرد)کارکرد این تابع هستند و در جاي د

 شرح عملکرد 

،دستورات  (Ps)دیگري برروي خروجی مورد نظر  FUN 140در صورت فعال نبودن  EN=1** هنگام فعال شدن 
  تعیین شده در جدول پارامترهاي  سروو خط به خط اجرا می شود.

  بلافاصله پالس خروجی قطع خواهد شد EN=0** در صورت غیر فعال شدن 

خروجی پالس با توجه به  PAU=0 خروجی پالس وتوقف خواهد شد و پس از اینکه  PAU=1و  EN=1ر صورت  ** د
  جدول پارامترهاي سروو ادامه کار خواهد داد

گردد ،دستورات جدول پارامترهاي  EN=1خروجی پالس بلافاصله قطع شده و هنگامیکه  ABT=1** در صورت 
  ایدسروو از اولین خط شروع به کار می نم

  حالات کاري خروجی پالس 
 FUN 140تغییرهمزمان مقدار فرکانس خروجی (تغییر فرکانس پالس) در حین اجراي  ♦

کپی کنید تا بتوانید هنگامیکه  R4056 (Low Byte)را در بایت کم ارزش 90جهت انجام این کار کافیست عدد 
کانس پالس خروجی را بصورت همزمان اجرا می نماید ، فر  SERVO Programخروجی پالس مقادیر را از جدول 

  تغییر دهید.

 مقدار پیش تنظیم این رجیستر صفر می باشد.

 

 

 

 

 

 









 

 
 
 

 

 

  

با برنامه   خطی در کنترل حرکت همزمان چند محور ،استفاده می شود . interpolationبراي پشتیبانی از   این تابع
محور را  4این تابع می تواند تا  نوشته می شود مرتبط است . Multi-axis Positioning tableمتنی که در جدول 

  مزمان، پشتیبانی کند.خطی ه interpolationبراي 

   

Function 150 . MODBUS COMMUNICATION 

استفاده  MODBUS RTU  از طریق استاندارد به وسایل جانبی  PLCو یا اتصال  PLCجهت اتصال دو یا چند  ها از این فانکشن
 .میشود

 با سایر تجهیزات  PLCشرح  مختصري پیرامون ارتباط  •
1- FUN150  می تواند از طریق RS232 , RS485.ارتباط برقرار کند 

2- Station number  رامترهاي ثابتپاو  (Baude rate , Parity , Data bit , Stop bit) در تمام تجهیزاتی که
  می خواهیم با هم ارتباط دهیم باید با یکدیگر برابر باشند.

(جهت وسایلی که  سرعت پاسخ  Transaction Delayو  Time-outودر صورت لزوم تغییر  FUN 150پارامترهاي مربوط به 
 آنها پایین است) باید تنظیم شوند.    


















































