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 วิธีอานคูมือการออกแบบน้ี

วิธีการอานคูมือการออกแบบ
คูมือการออกแบบเลมนี้จะแนะนำเครื่อง FC 300 ของคุณในทุกแงมุม

บทท่ี 1, วิธีการอานคูมือการออกแบบ เปนการกลาวแนะ
นำถึงคูมือการออกแบบ และใหขอมูลเก่ียวกับการรับรอง
สัญลักษณ และคำยอท่ีใชในคูมือเลมนี้

ตัวแบงหนาสำหรับวิธีการอานคูมือการออกแบบ

บทท่ี 2, บทนำเกี่ยวกับ FC 300 ใหขอมูลเก่ียวกับ
คุณสมบัติตางๆ ท่ีสามารถเลือกใช และคำแนะนำเกี่ยวกับวิธี
การใชงาน FC 300 อยางถูกตอง

ตัวแบงหนาสำหรับบทนำเก่ียวกับ FC 300

บทท่ี 3, วิธีเลือก VLT ของคุณ ระบุวิธีการเลือกรุนของ FC
300 ท่ีเหมาะสมสำหรับการประยุกตใชงานของคุณ

ตัวแบงหนาสำหรับวิธีเลือก VLT ของคุณ
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บทท่ี 4, วิธีการสั่งซ้ือ ใหขอมูลท่ีจำเปนสำหรับการส่ังซื้อ
FC 300

ตัวแบงหนาสำหรับวิธีการสั่งซื้อ

บทท่ี 5, วิธีการติดต้ัง ใหขอมูลเกี่ยวกับการติดตั้งทางกล
และไฟฟา

ตัวแบงหนาสำหรับวิธีการติดตั้ง

บทท่ี 6, ตัวอยางการประยุกตใชงาน แสดงการประยุกต
ใชงานทั่วไป

ตัวแบงหนาสำหรับการประยุกตใชงาน

บทท่ี 7, วิธีการต้ังโปรแกรม อธิบายและแสดงวิธีการทำ
งาน และการตั้งโปรแกรม FC 300 ผานทางแผงควบคุมหนา
เครื่อง

ตัวแบงหนาสำหรับวิธีการตั้งโปรแกรม

บทท่ี 8, การแกไขปญหาเบ้ืองตน ชวยคุณในการแกไข
ปญหาเบื้องตนท่ีอาจเกิดขึ้นเมื่อใชงาน FC 300

ตัวแบงหนาสำหรับการแกไขปญหาเบื้องตน

เอกสารเกี่ยวกับ FC 300 ท่ีมีอยู

- VLT(R) AutomationDrive FC 300 Operating Instructions MG.33.AX.YY (คำแนะนำการทำงานของชุดขับอัตโนมัติ
VLT(R) FC 300 MG.33.AX.YY) ประกอบดวยขอมูลท่ีจำเปนสำหรับการต้ังคาชุดขับและการเดินเครื่อง

- VLT (R) AutomationDrive FC 300 Design Guide MG.33.BX.YY (คูมือการออกแบบของชุดขับอัตโนมัติ VLT(R) FC
300) บรรจุขอมูลทางเทคนิคเก่ียวกับชุดขับ และการออกแบบของลูกคาและการประยุกตใชงาน

- VLT(R) AutomationDrive FC 300 Profibus Operating Instructions MG.33.CX.YY (คำแนะนำการทำงานของ Profibus
ชุดขับอัตโนมัติ VLT(R) FC 300) ใหขอมูลที่จำเปนสำหรับการควบคุม การตรวจดูแล และการตั้งโปรแกรมชุดขับผานทาง
ฟลดบัส Profibus

- VLT(R) AutomationDrive FC 300 DeviceNet Operating Instructions MG.33.CX.YY (คำแนะนำการทำงานของ
DeviceNet ชุดขับอัตโนมัติ VLT(R) FC 300) ใหขอมูลที่จำเปนสำหรับการควบคุม การตรวจดูแล และการต้ังโปรแกรมชุด
ขับผานทางฟลดบัส  DeviceNet

FC 300 Design Guide  
 วิธีอานคูมือการออกแบบนี้  

8  MG.33.B4.9A - VLT เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  



เอกสารทางเทคนิคของชุดขับเคลื่อน Danfoss ไดเตรียมไวแบบออนไลนที่ www.danfoss.com/BusinessAreas/
DrivesSolutions/Documentations/Technical+Documentation

การรับรอง

สัญลักษณ
สัญลักษณที่ใชในคูมือการออกแบบนี้

โนตสำหรับผูอาน
ระบุสิ่งท่ีตองการใหผูอานสังเกต

ระบุถึงคำเตือนทั่วไป

ระบุคำเตือนไฟฟาแรงสูง

∗ ระบุการต้ังคามาตรฐานจากโรงงาน
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คำยอ

กระแสสลับ AC
เกจลวดอเมริกัน AWG
แอมแปร/AMP A
การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ
(Automatic Motor Adaptation)

AMA

ขีดจำกัดกระแส ILIM

องศาเซลเซียส °C
กระแสตรง DC
ขึ้นอยูกับชุดขับเคล่ือน D-TYPE
รีเลยเทอรมิสเตอรแบบอิเล็กทรอนิก ETR
ตัวแปลงความถ่ี (Frequency Converter) FC
กรัม g
เฮิรตซ Hz
กิโลเฮิรตซ kHz
แผงควบคุมหนาเคร่ือง LCP
เมตร m
มิลลิแอมแปร mA
มิลลิวินาที ms
นาที min
เคร่ืองมือควบคุมการเคลื่อนท่ี (Motion Control
Tool)

MCT

ขึ้นอยูกับชนิดของมอเตอร M-TYPE
นาโนฟารัด nF
นิวตันเมตร Nm
กระแสมอเตอรท่ีระบุ IM,N

ความถ่ีมอเตอรท่ีระบุ fM,N

กำลังมอเตอรที่ระบุ PM,N

แรงดันมอเตอรท่ีระบุ UM,N

พารามิเตอร พารามิเตอร
กระแสเอาทพุทของอินเวอรเตอรท่ีพิกัด IINV

รอบตอนาที RPM
วินาที s
ขีดจำกัดแรงบิด TLIM

โวลต V

คำจำกัดความ
ชุดขับเคลื่อน:

D-TYPE
ขนาดและชนิดของชุดขับเคลื่อนที่ตอเช่ือมอยู (dependencies)

IVLT,MAX

กระแสเอาทพุตสูงสุด

IVLT,N

กระแสเอาทพุตท่ีพิกัดที่จายโดยตัวแปลงความถี่

UVLT, MAX

แรงดันเอาทพุตสูงสุด

FC 300 Design Guide  
 วิธีอานคูมือการออกแบบนี้  

10  MG.33.B4.9A - VLT เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  



อินพุต:

คำสั่งควบคุม
คุณสามารถสตารทและหยุดมอเตอรที่เช่ือมตออยู ดวยการ
ใช LCP และอินพุตดิจิตอล
ฟงกชันตางๆ แบงออกเปนสองกลุม

ฟงกชันในกลุม 1 จะมีความสำคัญ (Priority) สูงกวาฟงกชัน
ในกลุม 2

กลุม 1 รีเซ็ต, การหยุด แบบล่ืนไหล  รีเซ็ตและ
หยุดแบบลื่นไหล, การหยุดแบบรวดเร็ว ,
การเบรคกระแสตรง, การหยุดและปุม "Off"

กลุม 2 สตารท, การสตารทดวยพัลส, การกลับทิศ
ทาง, สตารทแบบกลับทิศหมุน, Jog และ 
การคางคาเอาทพุต

มอเตอร:

fJOG

ความถ่ีของมอเตอรเมื่อเรียกทำงานฟงกชัน  Jog (ผานทางข้ัวตอดิจิตอล)

fM
ความถี่ของมอเตอร

fMAX

ความถ่ีสูงสุดของมอเตอร

fMIN

ความถ่ีตำสุดของมอเตอร

fM,N

ความถ่ีมอเตอรที่พิกัด (ขอมูลปายช่ือ)

IM

กระแสมอเตอร

IM,N

กระแสมอเตอรท่ีพิกัด (ขอมูลปายช่ือ)

M-TYPE
ขนาดและประเภทของมอเตอรท่ีตอเชื่อมอยู (dependencies)

nM,N

ความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด  (ขอมูลปายช่ือ)

PM,N

กำลังมอเตอรท่ีพิกัด (ขอมูลปายช่ือ)

TM,N

แรงบิดท่ีพิกัด (มอเตอร)

UM

แรงดันชั่วขณะของมอเตอร

UM,N

แรงดันมอเตอรที่พิกัด (ขอมูลปายช่ือ)
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แรงบิด Breakaway

ŋVLT

ประสิทธิภาพของตัวแปลงความถ่ีจะกำหนดเปนสัดสวนระหวางกำลังดานออกและกำลังท่ีจายเขา

คำสั่งไมใหทำการสตารท:
คำสั่งหยุดเปนคำส่ังควบคุมกลุมท่ี 1 - ดูที่กลุมน้ี

คำสั่งหยุด
ดูท่ีคำส่ังควบคุม

คาอางอิง:
คาอางอิงอนาล็อก
สัญญาณที่สงไปยัง  อินพุตอนาล็อก 53 หรือ 54, อาจเปนแรงดันหรือกระแส
คาอางอิงไบนารี
สัญญาณที่สงไปยังพอรต การสื่อสารแบบอนุกรม
คาอางอิงปจจุบัน
คาอางอิงปจจุบันจะถูกต้ังไวระหวาง -100% ถึง +100% ของพิสัยของคาอางอิง การเลือกคาอางอิงปจจุบัน 8 แบบผานทางข้ัว
ตอดิจิตอล

คาอางอิงแบบพัลส
สัญญาณความถ่ีแบบพัลสท่ีถูกสงไปยังอินพุตดิจิตอล (ข้ัวตอ 29 หรือ 33)

RefMAX

ระบุความสัมพันธระหวางคาอินพุตอางอิงที่คาเต็มสเกล 100% (โดยท่ัวไป 10 V, 20mA) กับคาอางอิงผลลัพธคาอางอิงสูงสุด
ต้ังคาในพารามิเตอร 3-03

RefMIN

ระบุความสัมพันธระหวางคาอินพุตอางอิงท่ีคา 0% (โดยทั่วไป 0 V, 0mA, 4mA) กับคาอางอิงผลลัพธ คาอางอิงตำสุดตั้งคาใน
พารามิเตอร 3-02

อ่ืนๆ:

อินพุตอนาล็อก
อินพุตอนาล็อกใชสำหรับควบคุมการทำงานของฟงกชันหลายชนิดในตัวแปลงความถี่
อินพุตอนาล็อกมีอยู 2 ประเภทคือ:
อินพุตกระแส, 0-20 mA และ 4-20 mA
อินพุตแรงดัน, 0-10 V DC (FC 301)
อินพุตแรงดัน, -10 - +10 V DC (FC 302)

เอาทพุตอนาล็อก
เอาทพุตอนาล็อกสามารถจายสัญญาณ 0-20 mA, 4-20 mA หรือสัญญาณดิจิตอล

การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ, AMA:
อัลกอริธึม AMA จะพิจารณาหาคาพารามิเตอรทางไฟฟาของมอเตอรท่ีเช่ือมตออยู ในขณะท่ีมอเตอรหยุดนิ่ง โดยอัตโนมัติ
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ตัวตานทานเบรค
ตัวตานทานเบรคเปนโมดูลท่ีสามารถดูดซับ  กำลังเบรค ท่ีเกิดขึ้นจากระบบการเบรคแบบคืนพลังงานกลับ (Regenerative
Braking) กำลังไฟฟาท่ีเกิดจากระบบการเบรคแบบคืนพลังงานกลับนี้จะเพิ่มแรงดันวงจรขั้นกลาง และสวิตชคายพลังงาน
เบรคจะชวยใหมั่นใจวามีการสงกำลังไปยังตัวตานทานเบรค

คุณลักษณะ CT
คุณลักษณะแบบแรงบิดคงท่ีที่ใชไดกับการใชงานทุกรูปแบบ เชน สายพานลำเลียง ปมแบบปริมาตรแทนที่ และปนจ่ัน

อินพุตดิจิตัล
อินพุตดิจิตอลสามารถใชเพ่ือควบคุมฟงกชันหลายสวนของตัวแปลงความถี่

เอาทพุตดิจิตัล
ชุดขับเคลื่อนมีเอาทพุตแบบ Solid State สองชุด ท่ีสามารถจายไฟเลี้ยง 24 V DC (สูงสุด 40 mA)

DSP
ไมโครคอนโทรลเลอรแบบ DSP (Digital Signal Processor)

เอาทพุตรีเลย:
ชุดขับเคลื่อน FC 301 มีเอาทพุตรีเลยแบบตั้งโปรแกรมไดหนึ่งชุด
ชุดขับเคลื่อน FC 302 มีเอาทพุตรีเลยแบบต้ังโปรแกรมไดสองชุด

ETR
รีเลยความรอนแบบอิเล็กทรอนิก (Electronic Thermal Relay) จะคำนวณโหลดความรอนโดยพิจารณาจากโหล
ดในขณะปจจุบันและเวลาท่ีไดใชงานมา ETR ทำงานโดยมีวัตถุประสงคเพ่ือประเมินอุณหภูมิของมอเตอร

Hiperface(R)
Hiperface(R) เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Stegmann

การต้ังคาเริ่มตน
หากมีการดำเนินการตั้งคาเริ่มตน (พารามิเตอร 14-22) ตัวแปลงความถี่จะกลับคืนไปเปนการตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน

ดิวตี้ไซเคิลแบบไมสมำเสมอ
ดิวตี้ไซเคิลแบบไมสมำเสมอจะหมายถึงชุดของดิวต้ีไซเคิล ในแตละรอบจะประกอบไปดวยชวงเวลาที่มีโหลดและชวงเวลาที่
ไมมีโหลด การทำงานสามารถเปนไดท้ังดิวต้ีแบบเปนคาบ และดิวตี้แบบไมเปนคาบ

LCP
แผงควบคุมหนาเครื่อง (LCP) เปนจุดรวมอินเตอรเฟสที่สมบูรณสำหรับการควบคุมและต้ังโปรแกรมเครื่องในตระกูล FC 300
แผงควบคุมสามารถถอดออกไดและสามารถติดต้ังสูงจากตัวแปลงความถ่ีไดถึง 3 เมตร เชน ติดไวท่ีแผงดานหนาโดยใชชุดติด
ต้ังท่ีเปนอุปกรณเสริม

lsb
บิตตำสุด

MCM
คำยอแทน Mille Circular Mil ซึ่งเปนหนวยการวัดของอเมริกา สำหรับวัดขนาดหนาตัดของสายเคเบิล1 MCM � 0.5067
mm2

msb
บิตสูงสุด

พารามิเตอรออนไลน/ออฟไลน:
การเปลี่ยนเปนพารามิเตอรออนไลนจะทำงานในทันทีหลังจากมีการเปล่ียนคาขอมูล การเปลี่ยนเปนพารามิเตอรออฟไลนจะไม
ทำงานจนกวาคุณจะกดปุม [OK] ท่ี LCP

PID สำหรับกระบวนการ
ตัวเร็กกูเลเตอรชนิด PID จะเก็บขอมูลความเร็ว แรงดัน อุณหภูมิ ฯลฯ ท่ีตองการ โดยปรับความถี่เอาทพุตใหสอดคลองกับโหล
ดท่ีตางกัน
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อินพุตแบบพัลส/เอ็นโคดเดอรแบบเพ่ิม:
ตัวรับสงพัลสดิจิตอลแบบภายนอก ท่ีใชสำหรับการปอนกลับขอมูลความเร็วมอเตอร เอ็นโคดเดอรจะถูกใชในการประยุกตใช
งานท่ีตองการความแมนยำสูงในการควบคุมความเร็ว

RCD
อุปกรณกระแสตกคาง

ชุดคำส่ัง
คุณสามารถบันทึกการตั้งคาพารามิเตอรตางๆ ไดในชุดคำส่ังท้ังสี่ชุด และสามารถทำการเปล่ียนไปมาระหวางชุดคำสั่งตางๆ ท้ัง
ส่ีชุด หรือสามารถแกไขการต้ังคาของชุดคำส่ังหน่ึงในขณะที่ยังใชงานชุดคำสั่งอีกชุดหนึ่งอยู

SFAVM
รูปแบบการสวิตช ท่ีเรียกวา S tator  F lux oriented A synchronous V ector M odulation (การมอดูเลตแบบเวกเตอร
อะซิงโครนัสตามฟลักซของสเตเตอร) (พารามิเตอร 14-00)

การชดเชยสลิป
ตัวแปลงความถี่จะชดเชยการสลิปของมอเตอร ดวยการบวกความถี่เขาไปเพ่ิมเติม โดยคิดตามขนาดของโหลดท่ีวัดได ซึ่งจะ
ทำใหความเร็วมอเตอรมีคาเกือบคงที่

ตัวควบคุม Smart Logic (SLC)
SLC เปนชุดอนุกรมการดำเนินการที่กำหนดโดยผูใช โดยจะทำงานเมื่อ event ที่เก่ียวของท่ีกำหนดโดยผูใช ไดรับการประเมิน
วาเปนจริง (true) โดย SLC

เทอรมิสเตอร :
ตัวตานทานท่ีข้ึนอยูกับอุณหภูมิซึ่งติดต้ังไวในจุดที่มีการตรวจสอบอุณหภูมิ (ตัวแปลงความถี่หรือมอเตอร)

ตัดการทำงาน
สถานะการทำงานเมื่อมีฟอลตเกิดขึ้น เชน ตัวแปลงความถี่เกิดอุณหภูมิสูงเกิน หรือ เมื่อตัวแปลงความถี่ทำการปองกันมอเตอร
กระบวนการ หรือระบบเชิงกล การสตารทอีกครั้งจะถูกปองกันไวไมใหทำไดจนกวาสาเหตุของฟอลตจะไดรับการแกไข และ
สถานะการตัดการทำงานถูกยกเลิกโดยการสั่งรีเซ็ต หรือในบางกรณีโดยการโปรแกรมใหรีเซ็ตโดยอัตโนมัติ ไมสามารถใชการ
ตัดการทำงานเพื่อความปลอดภัยของผูปฏิบัติงาน

ตัดการทำงานแบบล็อค
สถานะการทำงานเมื่อมีฟอลตเกิดขึ้น เมื่อตัวแปลงความถ่ีกำลังทำงานเพื่อปองกันตัวเองและตองการการแทรกแซงทาง
กายภาพ เชน เมื่อเกิดการลัดวงจรข้ึนที่เอาทพุต ล็อคตัดการทำงานจะถูกยกเลิกไดโดย การตัดการจายไฟสายหลักออก แกไข
สาเหตุของฟอลต แลวจึงทำการเช่ือมตอตัวแปลงความถ่ีอีกครั้ง การสตารทอีกครั้งจะถูกปองกันไวไมใหทำไดจนกวาสถานะ
การตัดการทำงานจะถูกยกเลิกโดยการสั่งรีเซ็ต หรือในบางกรณีโดยการโปรแกรมใหรีเซ็ตโดยอัตโนมัติ ไมสามารถใชการตัด
การทำงานเพื่อความปลอดภัยของผูปฏิบัติงาน

คุณลักษณะ VT
คุณลักษณะแรงบิดแบบผันแปรที่ใชสำหรับปมและพัดลม

VVCplus

เมื่อเปรียบเทียบกับการควบคุมมาตรฐานแบบอัตราสวนแรงดัน/ความถี่คงที่ (V/F) แลว การควบคุมเวกเตอรคอนโทรลแบบควบ
คุมแรงดัน (VVCplus) จะชวยปรับปรุงพลศาสตรและเสถียรภาพใหดีข้ึน ท้ังในเวลาที่คาอางอิงความเร็วมีการเปลี่ยนแปลงและให
สัมพันธกับแรงบิดของโหลด

60° AVM
รูปแบบการสวิตชที่เรียกวา 60° การมอดูเลต เวกเตอร แบบซิงโครนัส (พารามิเตอร 14-00)
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ตัวประกอบกำลัง
ตัวประกอบกำลังเปนคาความสัมพันธระหวาง I1 และ IRMS

ตัวประกอบกำลังสำหรับการควบคุม 3 เฟส:

ตัวประกอบกำลังจะระบุขนาดโหลดของตัวแปลงความถี่ท่ี
แหลงจายไฟหลัก จะตองรับภาระ
ตัวประกอบกำลังท่ีตำกวา หมายถึง IRMS ท่ีสูงกวาสำหรับ
ประสิทธิภาพการทำงานท่ีระดับ kW เดียวกัน

นอกจากนี้ ตัวประกอบกำลังคาสูงจะยังบงช้ีวากระแสฮารโมนิคความถ่ีสูงตางๆ มีระดับตำ
ขดลวด DC ภายในตัวแปลงความถี่ FC 300 จะทำใหตัวประกอบกำลังมีคาสูงขึ้น ซึ่งจะชวยลดโหลดท่ีแหลงจายไฟหลักจะตอง
รับภาระ
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 บทนำเกี่ยวกับ FC 300
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ฉลากและความสอดคลองกับ CE
ฉลากและความสอดคลองกับ CE คืออะไร
วัตถุประสงคของติดฉลาก CE คือเพ่ือหลีกเล่ียงอุปสรรคทางเทคนิคในการคาภายในกลุมประเทศ EFTA และ EU ทั้งนี้ EU ได
นำฉลาก CE มาใชเพ่ือเพ่ิมความสะดวกในการแสดงวาผลิตภัณฑมีความสอดคลองกับขอกำหนดของ EU ท่ีเก่ียวของ ฉลาก CE
จะไมระบุใดๆ ทั้งส้ินเกี่ยวกับขอมูลจำเพาะหรือคุณภาพของผลิตภัณฑ ตัวแปลงความถี่ถูกควบคุมโดยขอกำหนดของ EU สาม
ขอ คือ:
ขอกำหนดเคร่ืองจักรกล (98/37/EEC)
เครื่องจักรทั้งหมดที่มีชิ้นสวนเคล่ือนไหวไดเปนหลัก จะอยูภายใตขอกำหนดเครื่องจักรกล ท่ีออกเมื่อวันที่ 1 มกราคม 1995
เนื่องจากตัวแปลงความถี่ประกอบดวยระบบไฟฟาเปนสวนใหญ จึงไมอยูในกลุมเดียวกับขอกำหนดเครื่องจักรกล อยางไรก็ตาม
หากจัดสงตัวแปลงความถี่เพ่ือใชในเครื่องจักรกล เราจะใหขอมูลดานความปลอดภัยในสวนท่ีเก่ียวของกับตัวแปลงความถี่ โดย
การระบุไวในประกาศของผูผลิต
ขอกำหนดแรงดันระดับตำ (73/23/EEC)
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ตัวแปลงความถี่ตองติดฉลาก CE ตามขอกำหนดแรงดันตำที่ออกเมื่อวันท่ี 1 มกราคม 1997 ขอกำหนดน้ีใชกับอุปกรณไฟฟา
และเครื่องใชไฟฟาท้ังหมดที่ใชงานในชวงแรงดัน 50 - 1000 V AC และ the 75 - 1500 V DC ฉลาก CE ของ Danfoss ตรง
ตามขอกำหนดนี้และสามารถออกใบประกาศความสอดคลองไดหากตองการ
ขอกำหนดเกี่ยวกับ EMC (89/336/EEC)
EMC เปนคำยอของความเขากันไดทางแมเหล็กไฟฟา (Electromagnetic Compatibility) เมื่ออุปกรณมีความเขากันไดทางแม
เหล็กไฟฟา จะหมายถึงการแทรกแซงรวมระหวางสวนประกอบ/อุปกรณไฟฟาตางๆ จะไมกระทบตอการทำงานของอุปกรณไฟ
ฟา
ขอกำหนด EMC มีผลบังคับใชเมื่อวันท่ี 1 มกราคม 1996 ฉลาก CE ของ Danfoss ตรงตามขอกำหนดนี้และสามารถออกใบ
ประกาศความสอดคลองไดหากตองการ เมื่อตองการทำการติดตั้งท่ีถูกตองตามหลักการ EMC โปรดดูคำแนะนำในคูมือการออก
แบบ (Design Guide) นอกจากนี้ เรายังระบุมาตรการที่ผลิตภัณฑของเรามีความสอดคลองไวดวย และเรายังเสนอตัวกรองที่จะ
กลาวถึงในขอมูลจำเพาะ และจัดเตรียมความชวยเหลือประเภทอ่ืนๆ เพ่ือใหมั่นใจไดถึงผลลัพธ EMC ท่ีเหมาะสมที่สุด

ตัวแปลงความถี่สวนใหญจะถูกนำไปใชโดยมืออาชีพ เพ่ือเปนสวนประกอบสวนหนึ่งของอุปกรณไฟฟา ระบบ หรือการติดต้ังที่มี
ความซับซอน ทั้งน้ี ความรับผิดชอบเกี่ยวกับคุณสมบัติดาน EMC ข้ันสุดทายของอุปกรณไฟฟานี้ จะขึ้นอยูกับผูติดตั้ง

สิ่งท่ีครอบคลุม
"Guidelines on the Application of Council Directive 89/336/EEC" (แนวทางเกี่ยวกับการประยุกตใชงานของขอกำหนด
กรรมาธิการ 89/336/EEC) ของ EU ไดใหรายละเอียดเบื้องตนเก่ียวกับสถานการณท่ัวไปสามประเภทในการใชงานตัวแปลง
ความถ่ี ดูท่ีดานลางเก่ียวกับความครอบคลุมดาน EMC และฉลาก CE

1. ตัวแปลงความถ่ีที่ขายใหกับผูใชท่ัวไปโดยตรง ตัวอยางเชน ตัวแปลงความถ่ีที่ขายใหกับตลาด DIY ผูใชเปนผูท่ีไมสันทัด
ดานเทคนิค ผูใชทำการติดตั้งตัวแปลงความถี่ดวยตนเองสำหรับใชกับเครื่องจักรเพื่องานอดิเรก อุปกรณไฟฟาในครัว ฯลฯ
สำหรับการใชงานกับอุปกรณดังกลาว ตัวแปลงความถี่ตองมีฉลาก CE ตรงตามขอกำหนดเก่ียวกับ EMC

2. ตัวแปลงความถ่ีที่ขายเพ่ือการติดตั้งในโรงงาน ซึ่งดำเนินงานโดยมืออาชีพในกิจการนั้นๆ โดยอาจจะเปนโรงงานผลิตหรือ
โรงระบายอากาศ/ความรอน ที่ออกแบบและติดต้ังโดยมืออาชีพ ท้ังตัวแปลงความถี่หรือโรงงานท่ีสรางเสร็จไมจำเปนตองมี
ฉลาก CE ตามขอกำหนดเก่ียวกับ EMC อยางไรก็ตาม ตัวเครื่องตองสอดคลองกับความตองการพื้นฐานดาน EMC ตามขอ
กำหนดนี้ ซึ่งจะมั่นใจไดโดยการใชสวนประกอบ เครื่องใชไฟฟา และระบบ ท่ีมีฉลาก CE ในดานขอกำหนด EMC

3. ตัวแปลงความถี่ที่ขายเปนสวนหนึ่งของระบบทั้งหมด ระบบที่วางจำหนายเปนระบบสมบูรณ และอาจเปนระบบทำความเย็น
เปนตน ระบบแบบสมบูรณจะตองมีฉลาก CE ตรงตามขอกำหนด EMC ผูผลิตสามารถสรางความมั่นใจเก่ียวกับการติดฉลาก
CE ท่ีตรงตามขอกำหนด EMC โดยการใชสวนประกอบท่ีมี CE หรือโดยการทดสอบ EMC ของระบบ หากเลือกใชแตสวน
ประกอบที่มีฉลาก CE เทานั้น ก็ไมตองทำการทดสอบระบบท้ังหมด

ตัวแปลงความถี่ VLT ของ Danfoss และฉลาก CE
การติดฉลาก CE เปนคุณสมบัติท่ีดีเมื่อนำไปใชตามจุดประสงคแรกเริ่ม เชน เพ่ืออำนวยความสะดวกในการคาภายในประเทศ
กลุม EU และ EFTA

อยางไรก็ตาม การติดฉลาก CE อาจครอบคลุมขอมูลจำเพาะท่ีแตกตางกันหลายประการ ดังน้ัน คุณควรตรวจสอบวาฉลาก CE
ท่ีไดรับครอบคลุมเฉพาะในสวนใด

ชอมูลจำเพาะที่ครอบคลุมอาจแตกตางกันมาก ดังนั้น ฉลาก CE อาจทำใหผูติดตั้งเขาใจผิดในดานความปลอดภัยเมื่อใชตัว
แปลงความถี่เปนสวนประกอบในระบบหรือเครื่องใชไฟฟา

ตัวแปลงความถี่ของ Danfoss ที่ติดฉลาก CE ตรงตามขอกำหนดแรงดันตำ ซึ่งหมายความวาหากติดตั้งตัวแปลงความถ่ีอยางถูก
ตอง เราก็จะรับประกันถึงความสอดคลองตามขอกำหนดแรงดันตำ Danfoss ออกใบประกาศความสอดคลองเพ่ือยืนยันวา
ฉลาก CE ของเราตรงตามขอกำหนดแรงดันตำ

ฉลาก CE ยังใชกับขอกำหนดเกี่ยวกับ EMC ดวย โดยเปนการยืนยันวาไดปฏิบัติตามคำแนะนำสำหรับการติดตั้งท่ีถูกตองตาม
EMC และการใชตัวกรอง ในกรณีน้ี จะออกใบประกาศเกี่ยวกับความสอดคลองตรงตามขอกำหนด EMC

คูมือการออกแบบจะระบุคำแนะนำโดยละเอียดสำหรับการติดตั้งเพ่ือใหมั่นใจไดถึงการติดต้ังท่ีถูกตองตาม EMC นอกจากนี้
Danfoss ยังระบุผลิตภัณฑตางๆ ของเราที่สอดคลองดวย

Danfoss ยินดีที่จะใหความชวยเหลือในดานอ่ืนๆ เพ่ือชวยใหคุณไดรับผลลัพธ EMC ที่ดีท่ีสุด
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ความสอดคลองกับขอกำหนด EMC 89/336/EEC
ดังท่ีกลาวไปแลว ตัวแปลงความถี่นี้สวนใหญจะนำไปใชโดยมืออาชีพ เพ่ือเปนสวนประกอบสวนหนึ่งของอุปกรณไฟฟา ระบบ
หรือการติดต้ังที่มีความซับซอน ท้ังนี้ ความรับผิดชอบเกี่ยวกับคุณสมบัติดาน EMC ข้ันสุดทายของอุปกรณไฟฟาน้ี จะขึ้นอยูกับ
ผูติดตั้ง เพ่ือใหความชวยเหลือกับผูติดต้ัง Danfoss ไดเตรียมคูมือการติดต้ัง EMC สำหรับระบบชุดขับเคลื่อนกำลังไวดวย นอก
จากนี้ยังมีความสอดคลองตามระดับการทดสอบและมาตรฐานท่ีระบุสำหรับระบบชุดขับเคลื่อนกำลัง โดยมีเงื่อนไขวาจะตอง
ปฏิบัติตามคำแนะนำสำหรับการติดตั้งที่ถูกตองเก่ียวกับ EMC โปรดดูที่หัวขอ การติดตั้งทางไฟฟา

โครงสรางเชิงกล

ภาพประกอบโครงสรางเชิงกลของ FC 300 ขนาดที่ถูกตองของเคร่ือง

แสดงไวในบท วิธีการติดตั้ง
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A เทคโนโลยี แผนเย็น
ตัวแปลงความถ่ีมีฐานที่ทำจากอลูมิเนียมท่ีมีความม่ันคงระดับสูง ผสานรวมเขากับแผงดานหลัง จึงทำใหมีเสถียรภาพเชิงกลสูง
สามารถ ระบายความรอนไดอยางมีประสิทธิภาพ และมีความสามารถของการทำงานแบบแผนเย็น แผนเย็นทำหนาที่เปนพ้ืนผิว
ระบายความรอนแบบเรียบบนตัวแปลงความถ่ี ซึ่งจะกระจายความรอนสวนใหญที่ปลอยจากชิ้นสวนอิเล็กทรอนิกออกมายังพื้นผิว
ระบายความรอนภายนอก

B ขดลวด DC
ขดลวด DC ท่ีติดตั้งภายในใหความมั่นใจถึงการรบกวนทางฮารโมนิคระดับตำตอแหลงจายไฟ ตามมาตรฐาน IEC-1000-3-2

C แผนค่ันนำอากาศ
แผนคั่นนีช้วยใหอากาศเย็นผานเขาสูสวนอิเล็กทรอนิกเทานั้น แผนคั่นนำอากาศท่ีทำจากพลาสติกจัดสงไปในแพคเกจและ
สามารถติดตั้งไดอยางงายดาย หากจะใชตัวแปลงความถี่เปนชุดขับเคล่ือนแบบแผนเย็น แผนคั่นนำอากาศจะถูกสอดในชอง
ระบายความรอนผานทางดานลางของชุดขับเพ่ือใหยึดติดเขากับพัดลมระบาย ดังนั้น ปริมาณความรอนที่ถายไปยังพื้นที่รอบขาง
ผานสวนระบายจากพัดลมก็จะลดลง

D พัดลมแบบถอดได
เชนเดยีวกับสวนประกอบอื่นๆ พัดลมเปนสวนหน่ึงท่ีสามารถถอดออกไดโดยงายเพื่อทำความสะอาดและติดตั้งกลับไดอยาง
สะดวก

E การหยุดแบบปลอดภัย (เฉพาะ FC 302)
ตัวแปลงความถ่ีนี้เปนสวนมาตรฐานสำหรับการติดตั้งโดยใชฟงกชันการหยุดแบบปลอดภัย ในหมวดการหยุด 0 (EN 60204-1)
พรอมหมวดความปลอดภัย 3 (EN 954-1) คุณสมบัติน้ีชวยปองกันชุดขับเคล่ือนจากการสตารทโดยไมตั้งใจ

F ข้ัวตอสวนควบคุม
ตัวรัดโครงแบบโหลดดวยสปริง ขั้วตอแบบไมใชสกรู เพิ่มความเช่ือถือไดและอำนวยความสะดวกสำหรับการใชงานและบำรุง
รักษา

G อุปกรณเสริม
อุปกรณเสริมสำหรับการสื่อสารบัส, การเพ่ิม I/O ฯลฯ สามารถจัดสงใหเพิ่มเติม หรือจะสั่งใหติดตั้งมาภายใน (และทดสอบดวย
กันกับชุดขับเตลื่อน) จากโรงงานอุปกรณเสริมที่ติดตั้งใต LCP จะเรียกเปนอุปกรณเสริมสล็อต A (ดานบน) และอุปกรณเสริม
สล็อต B (ดานลาง) อุปกรณเสริม C จะติดอยูที่ดานขางของชุดขับเคล่ือน ในขณะที่อุปกรณเสริม D จะติดอยูท่ีดานใตของแผนดี
คับปล้ิงของสายเคเบิลควบคุม

H แผงควบคุมหนาเคร่ือง
จอ  LCP 102 มีสวนอินเตอรเฟซผูใชเปนแบบกราฟกเลือกภาษาภายในได 27 ภาษา (รวมถึงภาษาจีน) หรือจะปรับแตงดวยภาษา
และขอความในภาษาของคุณเปนพิเศษก็ได
นอกจากนี้รุนพื้นฐาน  LCP 101 จะมีจอแสดงผลแบบตัวเลขและตัวอักษร การตั้งโปรแกรมของ FC 301 และ FC 302 สามารถทำ
ไดโดยสมบูรณ โดยจัดการผานทาง LCP ท้ังสองแบบ

J LCP แบบฮอตปล๊ัก
จอ LCP สามารถท่ีจะเสียบเขาและถอดออกไดในระหวางการทำงาน การตั้งคาสามารถถายโอนไดอยางงายดายจากชุดขับ
เคล่ือนอ่ืน โดยผานทางแผงควบคุมหรือจากพีซีท่ีมีซอฟตแวรสำหรับตั้งคาชุดคำสัง่ MCT-10

ความชื้นในอากาศ
ตัวแปลงความถี่นี้ไดรับการออกแบบตามมาตรฐาน IEC/EN 60068-2-3, EN 50178 pkt 9.4.2.2 ที่ 50°C

สภาพแวดลอมท่ีรุนแรง
ตัวแปลงความถี่ประกอบดวยสวนประกอบทางกลและทางไฟฟาจำนวนมาก ซึ่งทุกสวนมีความออนไหวตอสภาพแวดลอมไม
มากก็นอย

ไมควรติดต้ังตัวแปลงความถี่ในสภาพแวดลอมที่มีไอระเหยในอากาศ หรือมีอนุภาค หรือกาซ ท่ีสามารถสงผล
กระทบและทำลายสวนประกอบทางอิเล็กทรอนิก หากไมมีมาตรฐานปองกันที่จำเปน จะเพิ่มความเสี่ยงที่เครื่องจะ
หยุดทำงาน และเทากับลดอายุการใชงานของตัวแปลงความถี่

ของเหลว อาจสงผานมาตามอากาศ กลายเปนความชื้นเกาะอยูในตัวแปลงความถ่ี และสามารถกอใหเกิดการสึกกรอนของสวน
ประกอบและช้ินสวนโลหะ ไอนำ นำมัน และนำท่ีมีความเค็ม สามารถกอใหเกิดการสึกกรอนของสวนประกอบและชิ้นสวนโลหะ
ในสภาพแวดลอมดังกลาว ใหใชอุปกรณท่ีมีกรอบหุมระดับ IP 55 และเพ่ือใหมีการ ปองกันเพ่ิมเติม นอกจากนี้ คุณยังสามารถ
ส่ังซื้อแผนวงจรพรินตแบบเคลือบพิเศษไดดวย

อนุภาค ในอากาศ เชน ฝุน อาจทำใหเกิดความลมเหลวในการทำงานเชิงกล เชิงไฟฟา หรือเชิงความรอนของตัวแปลงความถี่
ได ส่ิงบงช้ีทั่วไปถึงระดับอนุภาคในอากาศที่มากเกินไป คือเศษฝุนที่เกาะอยูบนพัดลมของตัวแปลงความถี่ ในสภาพแวดลอมที่
มีฝุนผงระดับสูง ใหใชอุปกรณที่มีกรอบหุมระดับ IP 55 หรือตูสำหรับอุปกรณ IP 00/IP 20/TYPE 1

ในสภาพแวดลอมท่ีมีอุณหภูมิหรือความช้ืนระดับสูง กาซท่ีมีฤทธ์ิกัดกรอน เชน ซัลเฟอร ไนโตรเจน และสารประกอบคลอรีน จะ
มีผลทางเคมีตอสวนประกอบของตัวแปลงความถี่

ปฏิกริยาทางเคมีเหลานี้จะมีผลกระทบและทำลายสวนประกอบทางอิเล็กทรอนิกอยางรวดเร็ว ในสภาพแวดลอมดังกลาว ใหติด
ต้ังอุปกรณในตูที่มีการหมุนเวียนของอากาศใหม เพ่ือระบายกาซท่ีมีฤทธิ์กัดกรอนออกจากตัวแปลงความถี่
การปองกันเพ่ิมเติมสำหรับบริเวณดังกลาว ไดแก การเคลือบแผนวงจรพรินต ซึ่งสามารถส่ังซื้อเพิ่มเติมได
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โนตสำหรับผูอาน
การติดต้ังตัวแปลงความถี่ในสภาพแวดลอมท่ีรุนแรง จะเพิ่มความเสี่ยงที่เครื่องจะหยุดทำงานและถือเปนการลด
อายุการใชงานของตัวแปลงความถี่

กอนการติดต้ังตัวแปลงความถี่ ใหตรวจสอบระดับของเหลว อนุภาค และกาซของอากาศโดยรอบ โดยสังเกตจากอุปกรณท่ีติด
ต้ังไวอยูแลวในสภาพแวดลอมนี้ ส่ิงบงช้ีทั่วไปถึงของเหลวในอากาศที่เปนอันตราย คือนำหรือนำมันบนช้ินสวนโลหะ หรือการ
กัดกรอนของช้ินสวนโลหะ

ระดับอนุภาคของฝุนที่สูงเกินปกติมักจะเห็นไดจากตามตูอุปกรณและอุปกรณไฟฟาที่มีการติดตั้งอยูแลว ตัวบงช้ีอยางหนึ่งของ
กาซในอากาศท่ีอันตรายคือลักษณะดำคลำของรางทองแดงและปลายสายเคเบิลของอุปกรณที่ติดต้ังอยูแลว

การสั่นสะเทือนและการกระแทก

ตัวแปลงความถี่นี้ไดผานการทดสอบตามข้ันตอนโดยยึด
ตามมาตรฐานที่แสดงไว:

ตัวแปลงความถี่นี้สอดคลองตามขอกำหนดที่ระบุไวสำหรับ
เครื่องที่ติดต้ังบนผนังและพื้นของอาคารทำการผลิต รวมถึง
เครื่องที่ติดตั้งภายในแผงท่ียึดติดกับผนังหรือพ้ืน

IEC/EN 60068-2-6: การสั่นสะเทือน (sinusoidal) - 1970
IEC/EN 60068-2-64: การสั่นสะเทือน, แบบสุม ยานความถี่

กวาง

หลักการควบคุม
ตัวแปลงความถี่จะเรียงกระแสไฟ AC จากแหลงจายไฟหลัก ไปเปนไฟ DC หลังจากนั้นแรงดันไฟ DC จะถูกแปลงกลับไปเปน
กระแสไฟ AC ซึ่งมีขนาดและความถี่เปลี่ยนแปลงไดตามท่ีตองการ

มอเตอรจะถูกจายดวยไฟฟาท่ีมี แรงดัน กระแส และความถ่ีที่เปลี่ยนแปลงได ซึ่งจะทำใหสามารถควบคุมความเร็วใหเปนคาใด
ก็ไดสำหรับท้ังมอเตอรแบบสามเฟส AC มาตรฐาน และมอเตอรแบบอะซิงโครนัสแมเหล็กถาวร
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การควบคุม FC 300
ตัวแปลงความถี่สามารถควบคุมทั้งความเร็วหรือแรงบิดบนเพลามอเตอร การตั้งคาพารามิเตอร 1-00 จะกำหนดชนิดของการ
ควบคุม

การควบคุมความเร็ว:
การควบคุมความเร็วมีอยูสองประเภทคือ:

• การควบคุมความเร็วแบบวงรอบเปด ซึ่งไมตองการการปอนกลับใดๆ (ไมมีเซนเซอร)
• การควบคุมความเร็วแบบวงรอบปดในรูปของตัวควบคุม PID ซึ่งตองการการปอนกลับความเร็วไปยังอินพุต การควบคุม
ความเร็ววงรอบปดท่ีเหมาะสมจะมีความเที่ยงตรงมากกวาการควบคุมความเร็วแบบวงรอบเปด

เลือกอินพุตที่จะใชเปนการปอนกลับ PID ในโหมดความเร็ว  ในพารามิเตอร 7-00

การควบคุมแรงบิด  (เฉพาะ FC 302 ):
การควบคุมแรงบิดเปนสวนหนึ่งของการควบคุมมอเตอร และการตั้งคาพารามิเตอรของมอเตอรใหถูกตองมีความสำคัญมาก
ความแมนยำและเวลาเขาสูคาอยูตัวของการควบคุมแรงบิดกำหนดคาไดจากฟลักซและการปอนกลับของมอเตอร (พารามิเตอร
1-01 หลักการควบคุมมอเตอร)

• การควบคุมดวยฟลักซแบบไมมีเซนเซอรจะใหสมรรถนะการทำงานท่ีเหนือกวาในท้ังส่ีควอแดรนต เมื่อความเร็วมอเตอรสูง
กวา 10 Hz

• การควบคุมดวยฟลักซท่ีมีการปอนกลับจากเอ็นโคดเดอร  ชวยเพ่ิมสมรรถนะการทำงานใหสูงข้ึนในทั้งส่ีควอแดรนต ในทุก
ยานความเร็วมอเตอร

โหมด "ฟลักซท่ีมีการปอนกลับจากเอ็นโคดเดอร" จำเปนตองมีสัญญาณการปอนกลับความเร็วจากเอ็นโคดเดอรอยู เลือก
อินพุตที่จะใชในพารามิเตอร 1-02

คาอางอิงแรงบิด/ความเร็ว
คาอางอิงของตัวควบคุมเหลานี้สามารถเปนทั้งคาอางอิงเดี่ยวหรือเปนผลรวมของคาอางอิงตางๆ รวมถึงคาอางอิงท่ีมีการสเกล
เชิงสัมพัทธ การจัดการคาอางอิงเหลานี้จะอธิบายโดยละเอียดตอไปในหัวขอนี้
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หลักการควบคุม FC 301 vs. FC 302
FC 301 เปนตัวแปลงความถี่แบบใชงานทั่วไป สำหรับการประยุกตใชงานแบบปรับความเร็วได หลักการควบคุมจะอยูบนพ้ืนฐาน
ของการควบคุมแบบสเปซเวกเตอรแรงดัน(VVCplus)
FC 301 สามารถจัดการกับมอเตอรแบบอะซิงโครนัสเทานั้น
หลักการตรวจวัดกระแสใน FC 301 จะอยูบนพ้ืนฐานของผลรวมการวัดกระแสในดีซีลิ้งค การปองกันฟอลตลงดินที่ดานมอเตอร
จะแกปญหาโดยวงจรแกการอิ่มตัว (de-saturation circuit) ใน IGBTs

FC 302 เปนตัวแปลงความถ่ีที่คุณสมบัติเหนือกวาสำหรับการประยุกตใชงานที่ตองการ ตัวแปลงความถ่ีรุนนี้สามารถจัดการกับ
หลักการควบคุมมอเตอรไดหลากหลายรูปแบบ เชน โหมดมอเตอรพิเศษ U/f, VVCplus หรือ การควบคุมมอเตอรแบบ
เวกเตอรฟลักซ
FC 302 สามารถใชงานกับมอเตอรซิงโครนัสแบบแมเหล็กถาวร (เซอรโวมอเตอรแบบไรแปรงถาน) รวมท้ัง มอเตอร
อะซิงโครนัสแบบกรงกระรอกท่ัวไป
หลักการตรวจวัดกระแสใน FC 302 จะตรวจวัดกระแสในแตละเฟสของมอเตอรโดยตรง ซึ่งการติดต้ังตัววัดกระแสในแตละ
เฟสเชนนี้มีขอดีคือ สามารถปองกันการบกพรองลงดินไดโดยสมบูรณ
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โครงสรางตัวควบคุมใน  VVCplus

โครงสรางตัวควบคุมในการกำหนดรูปแบบวงรอบเปดและวงรอบปดของ VVCplus:

ในการกำหนดรูปแบบดังแสดงในภาพประกอบขางตน พารามิเตอร 1-01 หลักการควบคุมมอเตอร จะตั้งไวที่ 'VVCplus [1]' และ
พารามิเตอร 1-00 จะต้ังไวท่ี 'วงเปดความเร็ว [0]' คาอางอิงผลลัพธจากระบบจัดการคาอางอิงจะไดรับและปอนผานการจำกัด
การเปลี่ยนความเร็วและจำกัดความเร็ว กอนจะถูกสงไปยังตัวควบคุมมอเตอร จากนั้นเอาทพุตของตัวควบคุมมอเตอรจะถูก
จำกัดโดยขีดจำกัดความถ่ีสูงสุด

ถาพารามิเตอร 1-00 ถูกตั้งคาไวที่ 'วงปดความเร็ว [1]' คาอางอิงผลลัพธจะถูกสงผานจากการจำกัดการเปลี่ยนความเร็วและการ
จำกัดความเร็วไปยังการควบคุมแบบ PID ในโหมดความเร็ว พารามิเตอรตัวควบคุม PID ในโหมดความเร็ว อยูในกลุมพารา
มิเตอร 7-0* คาอางอิงผลลัพธจาก PID ในโหมดความเร็วจะถูกสงไปยังการควบคุมมอเตอร ซึ่งถูกจำกัดคาโดยการจำกัดความ
ถ่ี

เลือก 'กระบวนการ [3]' ในพารามิเตอร 1-00 เพ่ือใชการควบคุมแบบ PID ในโหมดกระบวนการ สำหรับการควบคุมแบบปอน
กลับ ตัวอยางเชน การควบคุมความเร็วหรือแรงดันในการประยุกตงานการควบคุม พารามิเตอรของ PID สำหรับกระบวนการ อยู
ในกลุมพารามิเตอร 7-2* และ 7-3*
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โครงสรางการควบคุมใน  ฟลักซ ไมมีเซนเซอร
(เฉพาะ FC 302)
โครงสรางการควบคุมในวงเปดและวงปดแบบฟลักซไมมีเซนเซอร

ในการกำหนดรูปแบบดังแสดงไว พารามิเตอร 1-01 หลักการควบคุมมอเตอร จะต้ังไวที่ 'ฟลักซไมมีเซนเซอร [2]' และพารา
มิเตอร 1-00 จะต้ังไวที่ 'วงเปดความเร็ว [0]' คาอางอิงผลลัพธจากระบบจัดการคาอางอิงจะถูกปอนผานขีดจำกัดการเปลี่ยน
ความเร็วและขีดจำกัดความเร็ว ตามที่กำหนดโดยการต้ังคาพารามิเตอรท่ีระบุ

การปอนกลับความเร็วประเมินจะไดรับการสรางและสงไปยัง PID ในโหมดความเร็ว เพ่ือใชควบคุมความถี่เอาทพุต
PID ในโหมดความเร็วจะตองตั้งคาพารามิเตอร P,I และ D (กลุมพารามิเตอร 7-0*)

เลือก 'กระบวนการ [3]' ในพารามิเตอร 1-00 เพ่ือใชงานการควบคุมแบบ PID กระบวนการ สำหรับการควบคุมวงรอบปด ตัว
อยางเชน การควบคุมความเร็ว แรงดัน ในการประยุกตใชงานการควบคุม พารามิเตอร PID กระบวนการ อยูในกลุมพารามิเตอร
7-2* และ 7-3*
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โครงสรางการควบคุมแบบ ฟลักซซ่ึงมี การปอนกลับของม
โครงสรางการควบคุมแบบฟลักซโดยมีการปอนกลับจากมอเตอร (มีเฉพาะในรุน FC 302):

ในการกำหนดรูปแบบที่แสดงในภาพ พารามิเตอร 1-01 หลักการควบคุมมอเตอร จะต้ังไวที่ "ฟลักซท่ีมีการปอนกลับจากเอ็น
โคดเดอร [3]" และพารามิเตอร 1-00 จะต้ังไวที่ "วงปดความเร็ว [1]"

การควบคุมมอเตอรในการกำหนดรูปแบบเชนนี้จะใชสัญญาณปอนกลับจากเอ็นโคดเดอรท่ีติดต้ังไวในมอเตอรโดยตรง (ตั้งคา
ในพารามิเตอร 1-02 แหลงสัญญาณเอ็นโคดเดอรเพลามอเตอร)

เลือก "วงปดความเร็ว [1]" ในพารามิเตอร 1-00 เพ่ือใชคาอางอิงผลลัพธเปนอินพุตสำหรับตัวควบคุม PID ในโหมดความเร็ว
พารามิเตอรของตัวควบคุม PID ในโหมดความเร็ว อยูในกลุมพารามิเตอร 7-0*

เลือก "แรงบิด [2]" ในพารามิเตอร 1-00 เพ่ือใชคาอางอิงผลลัพธเปนคาอางอิงโดยตรงของแรงบิด การควบคุมแรงบิดสามารถ
เลือกไดเฉพาะในการกำหนดรูปแบบการควบคุมแบบ ฟลักซซึ่งมีการปอนกลับมอเตอร (พารามิเตอร 1-01 หลักการควบคุม
มอเตอร) เมื่อเลือกโหมดนี้ คาอางอิงจะใชหนวยเปน Nm การทำงานไมจำเปนตองมีการปอนกลับแรงบิด เนื่องจากแรงบิดจะ
คำนวณไดโดยใชคากระแสของตัวแปลงความถี่ที่วัดมา พารามิเตอรท้ังหมดจะถูกเลือกโดยอัตโนมัติตาม พารามิเตอรมอเตอร
ท่ีต้ังไว ซึ่งสัมพันธกับการควบคุมแรงบิด

เลือก "กระบวนการ [3]" ในพารามิเตอร 1-00 เพ่ือใชการควบคุมแบบ PID กระบวนการสำหรับการควบคุมวงรอบปด อยางเชน
การควบคุมความเร็วหรือการควบคุมกระบวนการตางๆ ในการประยุกตใชงานการควบคุม
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การควบคุมหนาเครื่อง (Hand On) และระยะไกล
(Auto On)
ตัวแปลงความถี่สามารถส่ังการทำงานโดยผูใชผานทางแผงควบคุมหนาเครื่อง (LCP) หรือส่ังงานจากระยะไกลผานอินพุต
ดิจิตอลและอนาล็อก และบัสอนุกรม
หากไดรับการยินยอมในพารามิเตอร 0-40, 0-41, 0-42 และ 0-43 สามารถที่จะสตารทหรือหยุดการทำงานของตัวแปลงความ
ถ่ี ผานทาง LCP โดยใชปุม [Off] และ [Hand On] โดยสามารถรีเซ็ตสัญญาณเตือนผานทางปุม [RESET] หลังจากกดปุม
[Hand On] ตัวแปลงความถี่จะกลายเปนโหมดควบคุมดวยมือ และทำตามคาอางอิงสำหรับการควบคุมดวยมือ ท่ีสามารถตั้งได
โดยใชปุมลูกศรบน LCP

หลังจากกดปุม [Auto On] ตัวแปลงความถ่ีจะเขาสูโหมดทำ
งานอัตโนมัติ และทำงานตามคาอางอิงสำหรับการทำงาน
อัตโนมัติ ในโหมดนี ้ สามารถท่ีจะควบคุมตัวแปลงความถี่
ผานทางอินพุตดิจิตอลและอินเตอรเฟสอนุกรมตางๆ
(RS-485, USB หรืออุปกรณเสริมฟลดบัส) ดูเพ่ิมเติมเก่ียว
กับการสตารท การหยุด การเปล่ียนความเร็ว และการตั้งคา
พารามิเตอร ฯลฯ ในกลุมพารามิเตอร 5-1* (อินพุตดิจิตอล)
หรือกลุมพารามิเตอร 8-5* (การสื่อสารแบบอนุกรม)

130BP046.10

ในพารามิเตอร 3-13 จุดที่ใชอางอิง สามารถเลือกไดระหวาง
คาอางอิงจาก หนาเครื่อง (ดวยมือ) [2] หรือ ระยะไกล
(อัตโนมัติ) [1] โดยไมข้ึนอยูกับวาตัวแปลงความถี่จะอยูใน
โหมดอัตโนมัติ หรือใน โหมดควบคุมดวยมือ

การควบคุมหนาเคร่ือง (Hand On) และระยะไกล (Auto On)

ปดดวยมือ
อัตโนมัติ
ปุม LCP

จุดท่ีใชอางอิง
พารามิเตอร 3-13

คาอางอิงทีใ่ชอยู

ดวยมือ เช่ือมเอง/ออโต หนาเคร่ือง
ดวยมือ -> ปด เช่ือมเอง/ออโต หนาเคร่ือง
อัตโนมัติ เช่ือมเอง/ออโต ระยะไกล
อัตโนมัติ -> ปด เช่ือมเอง/ออโต ระยะไกล
ทุกปุม หนาเครื่อง หนาเคร่ือง
ทุกปุม ระยะไกล ระยะไกล

ตารางแสดงเงื่อนไขซึ่งการอางอิงจากหนาเครื่องหรือการอางอิงจากระยะไกลทำงาน การอางอิงแบบใดแบบหน่ึงจะทำงาน
เสมอ แตจะไมสามารถทำงานพรอมกับสองแบบในเวลาเดียวกัน

พารามิเตอร 1-00 แบบการควบคุมมอเตอร จะกำหนดวาหลักการควบคุมมอเตอรแบบใดที่จะถูกนำมาใชงาน (เชน การควบคุม
ความเร็ว แรงบิด หรือกระบวนการ) เมื่อทำงานแบบใชการอางอิงจากระยะไกล (ดูตารางขางบนสำหรับเง่ือนไขตางๆ)

พารามิเตอร 1-05 การกำหนดรูปแบบโหมดจากหนาเครื่อง จะกำหนดชนิดของหลักการควบคุมที่จะถูกนำมาใชงาน เมื่อทำงาน
แบบใชการอางอิงจากหนาเครื่อง
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การจัดการคาอางอิง
ระบบการจัดการคาอางอิงสำหรับการคำนวณคาอางอิงจากระยะไกล แสดงในแผนภาพดานลาง
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คาอางอิงจากระยะไกลจะถูกคำนวณหนึ่งครั้งทุกๆ ชวงระยะการสแกน และที่จุดเริ่มตนจะประกอบดวยสองสวน:

1. X (คาอางอิงภายนอก) :ผลรวมของคาอางอิงภายนอกที่เลือกไวถึงส่ีคา ประกอบดวยผลรวมใดๆ (กำหนดโดยการตั้งพารา
มิเตอร 3-15, 3-16 และ 3-17) ของคาอางอิงที่กำหนดไวแนนอนลวงหนา (พารามิเตอร 3-10), คาอางอิงแบบอ
นาล็อกผันแปร, คาอางอิงแบบพัลสดิจิตอลผันแปร และคาอางอิงบัสอนุกรมแบบตางๆ ไมวาจะอยูในการควบคุมที่ใชหนวย
ของตัวแปลงความถี่แบบใด ([Hz], [RPM], [Nm] ฯลฯ)

2. Y- (คาอางอิงสัมพัทธ):ผลรวมของคาอางอิงที่กำหนดแนนอนลวงหนาหนึ่งคา (พารามิเตอร 3-14) และคาอางอิงแบบอนา
ล็อกผันแปรหน่ึงคา (พารามิเตอร 3-18) ใน [%]

ท้ังสองสวนนี้จะรวมไวในการคำนวณตอไปนี้:คาอางอิงอัตโนมัต ิ= X + X * Y / 100%ฟงกชัน  กวดตาม/ชะลอ (catch up/
slow down)  และฟงกชัน   การคางคาอางอิง (freeze reference)   สามารถถูกเปดใชงานทั้งคู โดยอินพุตดิจิตอลบนตัวแปลง
ความถ่ี ท้ังหมดอธิบายไวในกลุมพารามิเตอร 5-1*
การสเกลของคาอางอิงอนาล็อกอธิบายไวในกลุมพารามิเตอร 6-1* และ 6-2* และการสเกลของคาอางอิงแบบพัลสดิจิตอล
อธิบายไวในกลุมพารามิเตอร 5-5*
ขีดจำกัดและขอบเขตของคาอางอิงสามารถตั้งในกลุมพารามิเตอร 3-0*

คาอางอิงและคาปอนกลับสามารถสเกลตามหนวยทางฟสิกส (เชน RPM, Hz, °C) หรือสามารถคิดเปน % เทียบกับคาของพารา
มิเตอร 3-02 คาอางอิงตำสุด และพารามิเตอร 3-03 คาอางอิงสูงสุด

ในกรณีนี้อินพุตอนาล็อกและอินพุตแบบพัลสทุกตัวจะถูกสเกลตามกฎดังตอไปนี้:
• เมื่อพารามิเตอร 3-00 คาอางอิงชวงการทำงานมอเตอร ไดแก [0] ตำสุด - สูงสุด 0% ของคาอางอิง เทากับ 0 [หนวย] เมื่อ
หนวยเปนหนวยใดๆ เชน rpm, m/s, bar ฯลฯ 100% ของคาอางอิงเทากับ คาสูงสุด (คาสัมบูรณ (พารามิเตอร 3-03 คา
อางอิงสูงสุด), คาสัมบูรณ (พารามิเตอร 3-02 คาอางอิงตำสุด))

• เมื่อพารามิเตอร 3-00 คาอางอิงชวงการทำงานมอเตอร:[1] -สูงสุด - +สูงสุด 0% ของคาอางอิงเทากับ 0 [หนวย] -100%
ของคาอางอิงเทากับ -คาอางอิงสูงสุด 100% ของคาอางอิง เทากับ คาอางอิงสูงสุด

คาอางอิงบัสจะสเกลตามกฎดังตอไปนี้
• เมื่อพารามิเตอร 3-00 คาอางอิงชวงการทำงานมอเตอร เปน [0] ตำสุด - สูงสุด เพ่ือใหไดความละเอียดสูงสุดสำหรับคาอาง
อิงบัส การสเกลบนบัสจะเปนดังน้ี: 0% ของคาอางอิงเทากับ คาอางอิงตำสุด 100% ของคาอางอิงเทากับ คาอางอิงสูงสุด

• เมื่อพารามิเตอร 3-00 คาอางอิงชวงการทำงานมอเตอร:[1] -สูงสุด - +สูงสุด -100% ของคาอางอิงเทากับ -คาอางอิงสูง
สุด 100% ของคาอางอิงเทากับคาอางอิงสูงสุด

พารามิเตอร 3-00 คาอางอิงชวงการทำงานมอเตอร, 3-02 คาอางอิงตำสุด และ 3-03 คาอางอิงสูงสุด ท้ังสามพารามิเตอรรวม
กันกำหนดชวงของคาที่เปนไปไดของผลรวมของทุกคาอางอิง ผลรวมของทุกคาอางอิงจะถูกจำกัดคาถามีความจำเปน ความ
สัมพันธระหวางคาอางอิงผลลัพธ (ภายหลังการจำกัดคา)และผลรวมของทุกคาอางอิงแสดงดังขางลาง
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คาของพารามิเตอร 3-02 คาอางอิงตำสุด ไมสามารถตั้งคา
ใหตำกวา 0 ยกเวนในกรณีที่พารามิเตอร 1-00 แบบการควบ
คุมมอเตอร ถูกต้ังคาไวที่ [3] กระบวนการ ในกรณีดังกลาว
ความสัมพันธดังตอไปน้ีระหวางคาอางอิงผลลัพธ (ภายหลัง
การจำกัดคา) และผลรวมของทุกคาอางอิงแสดงไดดังรูป
ทางขวา

คาอางอิงและคาปอนกลับจะถูกสเกลจากอินพุตอนาล็อกและอินพุตแบบพัลสในลักษณะเดียวกัน โดยมีความแตกตางเพียง
อยางเดียวคือ คาอางอิงที่สูงกวาหรือตำกวาคา"จุดปลาย" ตำสุดและสูงสุดท่ีกำหนดไว (P1 และ P2 ในกราฟดานลาง) จะถูก
จำกัดคา ในขณะที่คาปอนกลับท่ีสูงกวาหรือตำกวาจะไมถูกจำกัด
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จุดปลาย P1 และ P2 ถูกกำหนดโดยพารามิเตอรดังตอไปนี้ โดยข้ึนอยูกับชนิดของอินพุตที่ใชวาเปนดิจิตอลหรืออนาล็อก

 อนาล็อก 53
S201= ปด
(OFF)

อนาล็อก 53
S201= เปด
(ON)

อนาล็อก 54
S202= ปด
(OFF)

อนาล็อก 54
S202= เปด
(ON)

อินพุตแบบพัลส
29

อินพุตแบบพัลส
33

P1 = (คาอนิพุตตำสุด, คาอางอิงตำสุด)
คาอางอิงตำสุด พารามิเตอร

6-14
พารามิเตอร
6-14

พารามิเตอร
6-24

พารามิเตอร
6-24

พารามิเตอร
5-52

พารามิเตอร
5-57

คาอินพุตตำสุด พารามิเตอร
6-10 [V]

พารามิเตอร
6-12 [mA]

พารามิเตอร
6-20 [V]

พารามิเตอร
6-22 [mA]

พารามิเตอร
5-50 [Hz]

พารามิเตอร
5-55 [Hz]

P2 = (คาอนิพุตสูงสุด, คาอางอิงสุงสุด)
คาอางอิงสุงสุด พารามิเตอร

6-15
พารามิเตอร
6-15

พารามิเตอร
6-25

พารามิเตอร
6-25

พารามิเตอร
5-53

พารามิเตอร
5-58

คาอินพุตสูงสดุ พารามิเตอร
6-11 [V]

พารามิเตอร
6-13 [mA]

พารามิเตอร
6-21 [V]

พารามิเตอร
6-23 [mA]

พารามิเตอร
5-51 [Hz]

พารามิเตอร
5-56 [Hz]

ในบางกรณีคาอางอิง (หรือคาปอนกลับสำหรับเพียงไมก่ีกรณี) ควรจะมี แถบหาม รอบๆ ศูนย (เชน เพ่ือใหมั่นใจไดวาเครื่องจักร
กลจะหยุดทำงานเม่ือคาอางอิงมีคาใกลศูนย) เมื่อตองการใชงานแถบหาม และกำหนดขนาดของแถบหาม ใหปฏิบัติดังนี้:

• คาอางอิงตำสุด (ดูตารางขางบนสำหรับพารามิเตอรที่เกี่ยวของ) หรือคาอางอิงสุงสุด คาใดคาหนึ่งจะตองเปนศูนย หรือ
กลาวอีกอยางหนึ่งก็คือ P1 หรือ P2 คาใดคาหนึ่งจะตองอยูบนแกน X ในกราฟดานลาง

• และทั้งสองจุดซึ่งกำหนดการสเกลของกราฟจะตองอยูในควอแดรนตเดียวกัน

ขนาดของแถบหาม (Dead Band) กำหนดโดย P1 หรือ P2 ดังแสดงตามกราฟดานลาง

ดังนั้น เม่ือต้ังคาจุดปลายคาอางอิง P1 = (0 V, 0 RPM) จะไมทำใหเกิดแถบหามแตอยางใด
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กรณีท่ี 1 :คาอางอิงบวกท่ีมีแถบหาม, อินพุตดิจิตอลในการทริกเกอรใหหมุนกลับทาง
กรณีนี้แสดงใหเห็นวาอินพุตคาอางอิงที่มีคาอยูภายในขอบเขต ตำสุด - สูงสุด จะถูกจำกัดคายอดอยางไร

FC 300 Design Guide  
 บทนำเก่ียวกับ FC 300  

32  MG.33.B4.9A - VLT เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  



ใชกรณีท่ี 2:คาอางอิงบวกท่ีมีแถบหาม, อินพุตดิจิตอลในการทริกเกอรใหหมุนกลับทิศทางกฎการจำกัดคายอด
การใชในกรณีนี้แสดงวิธีการท่ีจะทำให อินพุตคาอางอิงท่ีมีขีดจำกัดอยูภายนอกขอบเขต -สูงสุด - +สูงสุด ถูกจำกัดคาอยูท่ีขีด
จำกัดอินพุตดานตำและสูง กอนที่จะทำการบวกเขากับคาอางอิงภายนอก และแสดงวิธีการท่ีคาอางอิงภายนอกถูกจำกัดคาไวที่
-สูงสุด - +สูงสุด โดยอัลกอริธึมอางอิง
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ใชกรณีท่ี 3:คาอางอิงบวกและลบท่ีมีแถบหาม, เคร่ืองหมายบวกลบกำหนดทิศทาง, -สูงสุด - +สูงสุด
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การควบคุม PID ในโหมดความเร็ว
ตารางแสดงการกำหนดรูปแบบการควบคุมเมื่อการควบคุมความเร็วถูกใชงาน ดูภาวะที่จะใชงานการควบคุมความเร็ว ใหอางอิง
หัวขอเก่ียวกับโครงสรางการควบคุม

พารามิเตอร 1-00 แบบ
การควบคุมมอเตอร

พารามิเตอร 1-01 หลักการควบคุมมอเตอร
U/f VVCplus ฟลักซไมมีเซนฯ ปอนกลับฟลักซwมอเตอ

[0] วงรอบเปดความเร็ว ไมใชงาน ไมใชงาน ใชงาน N.A.
[1] วงรอบปดความเร็ว N.A. ใชงาน N.A. ใชงาน
[2] แรงบิด N.A. N.A. N.A. ไมใชงาน
[3] กระบวนการ N.A. ไมใชงาน ใชงาน ใชงาน

หมายเหตุ:"N.A." หมายความวา ไมมีโหมดท่ีระบุ "ไมใชงาน" หมายความวามีโหมดที่ระบุ แตการควบคุมความเร็วจะไมทำงาน
ในโหมดนั้น

หมายเหตุ:ตัวควบคุม PID สำหรับควบคุมความเร็วจะทำงานไดภายใตคาพารามิเตอรท่ีต้ังมาจากโรงงาน แตควรอยางยิ่งที่จะ
ทำการปรับแตงคาพารามิเตอร เพ่ือใหไดสมรรถนะในการควบคุมมอเตอรท่ีเหมาะสมท่ีสุด โดยเฉพาะหลักการควบคุมดวย
ฟลักซมอเตอรท้ังสองแบบ จะขึ้นอยูกับการปรับแตงที่เหมาะสมอยางมากเพื่อท่ีจะไดประสิทธิภาพการทำงานท่ีดี

พารามิเตอรตอไปน้ีเก่ียวของกับการควบคุมความเร็ว:

พารามิเตอร คำอธิบายฟงกชัน
แหลงคาปอนกลับ พารามิเตอร 7-00 เลือกแหลง (เชน อนาล็อกหรืออินพุตแบบพัลส) สำหรับใหคาปอนกลับแก PID ในโหมดความ

เร็ว
อัตราขยายตามสวน พารามิเตอร
7-02

ยิ่งคาสูง การควบคุมก็จะยิ่งรวดเร็ว อยางไรก็ดี คาท่ีสูงเกินไปจะทำใหเกิดการแกวงหรือการ
ออสซิลเลต (oscillation) ได

เวลารวม พารามิเตอร 7-03 กำจัดความคลาดเคลื่อนในสภาวะอยูตัว คาที่ตำจะใหการตอบสนองท่ีรวดเร็ว อยางไรก็ดี คาที่
ตำเกินไปจะทำใหเกิดการแกวงได

คาเวลา D พารามิเตอร 7-04 ใหคาอัตราขยายเปนอัตราสวนคงท่ีกับอัตราการเปลี่ยนแปลงของการปอนกลับ การต้ังคาเปน
ศูนยจะเปนการไมใชงานตัวดิฟเฟอเรนชิเอต (Differentiator) นี้

ขีดจำกัดคาอัตราขยายของผลตาง
พารามิเตอร 7-05

หากมีการเปลี่ยนแปลงอยางรวดเร็วในคาอางอิงหรือคาปอนกลับ ของการประยุกตใชงานท่ีระบุ
ซ่ึงหมายความวาความคลาดเคลื่อนมีการเปล่ียนอยางฉับพลัน ตัวดิฟเฟอเรนชิเอตก็จะทำงาน
เปนหลัก ท้ังน้ีเพราะตัวดิฟเฟอเรนชิเอตตอบสนองตอการเปลี่ยนแปลงของความคลาดเคลื่อน
ยิ่งความคลาดเคลื่อนมีการเปลี่ยนแปลงรวดเร็วเทาไร คาอัตราขยายของผลตางยิ่งมีผลมากขึ้น
เทาน้ัน อัตราขยายของผลตางจึงควรถูกจำกัดคาไดเพ่ือชวยใหสามารถต้ังคาเวลา D ท่ีเหมาะ
สมสำหรับชะลอการเปลี่ยนแปลงและมีอัตราขยายท่ีรวดเร็วเหมาะสมสำหรับการเปลี่ยนแปลงที่
รวดเร็ว

เวลาวงจรกรองตำ พารามิเตอร 7-06 วงจรกรองผานตำลดทอนการออสซิลเลตในสัญญาณปอนกลับ และปรับปรุงสมรรถนะการทำ
งานในสภาวะคงที่ อยางไรก็ดี คาเวลาของวงจรกรองท่ีสูงเกินไป จะบั่นทอนสมรรถนะการทำ
งานเชิงพลวัตของการควบคุม PID ในโหมดความเร็ว
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ดานลางเปนตัวอยางสำหรับวิธีการตั้งโปรแกรมการควบคุมความเร็ว:

ในกรณีนี้ การควบคุม PID ในโหมดความเร็ว จะถูกใชในการ
รักษาความเร็วของมอเตอรใหคงท่ี ไมใหเปลี่ยนแปลงไป
ตามโหลดท่ีจายใหกับมอเตอร

ความเร็วมอเตอรที่ตองการจะต้ังคาผานโพเทนชิโอมิเตอร ที่
ตออยูท่ีขั้วตอ 53 ยานความเร็วจะอยูที่ 0 - 1500 RPM ซึ่ง
สัมพันธกับแรงดัน 0 - 10V ท่ีโพเทนชิโอมิเตอร

การสตารทและการหยุดจะถูกควบคุมดวยสวิตชที่ตออยูที่ข้ัว
ตอ 18

PID ในโหมดความเร็ว จะตรวจดูคา RPM ที่แทจริงของ
มอเตอร โดยใชเอ็นโคดเดอรแบบเพ่ิม 24V (HTL) เปนคา
ปอนกลับ เซนเซอรสำหรับการปอนกลับจะเปนเอ็นโคดเดอร
(1024 พัลสตอรอบ) ตออยูกับข้ัวตอ 32 และ 33
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ในรายการพารามิเตอรดานลาง จะสมมติวาคาพารามิเตอรและสวิตชอ่ืนๆ ทั้งหมด ยังคงเปนการตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน

จะตองทำการต้ังโปรแกรมตามลำดับข้ันตอนที่แสดงดานลาง ดูคำอธิบายของการตั้งคาในหัวขอ "วิธีการตั้งโปรแกรม"

ฟงกชัน หมายเลขพารา
มิเตอร

การตั้งคา

1) ตรวจสอบใหแนใจวามอเตอรทำงานอยางเหมาะสม ปฏิบัติดังนี:้
ตั้งคาพารามิเตอรของมอเตอร โดยใชขอมูลเนมเพลท 1-2* ตามที่ระบใุนเนมเพลทของมอเตอร
ให VLT ทำการปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอัตโนมัติ 1-29 [1] ใช AMA แบบสมบูรณ
2) ตรวจสอบวามอเตอรรันไดอยางเหมาะสมและเอ็นโคดเดอรติดตั้งเอาไวอยางถูกตองปฏบิัติดังนี้:
กดปุม "Hand On" ตรวจสอบวามอเตอรทำงานอยู และให
สังเกตวามอเตอรหมุนไปในทิศทางใด (ตั้งแตนี้เปนตนไปจะ
เรียกวา "ทิศทางบวก")

 ตั้งคาอางอิง บวก

ไปยังพารามิเตอร 16-20 หมุนมอเตอรชาๆ ไปในทิศทางบวก
โดยจะตองหมุนใหชาๆ (เพียง 2-3 RPM) เพื่อใหสามารถ
พิจารณาไดวาคาในพารามิเตอร 16-20 กำลังเพ่ิมขึ้นหรือลด
ลง

16-20 N.A. (พารามิเตอรท่ีอานไดอยางเดียว) หมายเหตุ:คาที่เพิ่มข้ึน
จะโอเวอรโฟลวที ่65535 และเร่ิมตนใหมท่ี 0

ถาพารามิเตอร 16-20 มีคาลดลง ใหเปล่ียนทิศทางของเอ็น
โคดเดอรในพารามิเตอร 5-71

5-71 [1] ทวนเข็มนาฬิกา (ถาพารามิเตอร 16-20 มีคาลดลง)

3) ตรวจสอบใหแนใจวาขีดจำกัดของชุดขบัเคล่ือนถูกตั้งไวท่ีคาท่ีปลอดภยั
ตั้งคาขีดจำกัดท่ียอมรับไดสำหรับคาอางอิง 3-02

3-03
0 RPM (คาตั้งจากโรงงาน)
1500 RPM (คาตั้งจากโรงงาน)

ตรวจสอบดูวาการตัง้คาการเปล่ียนความเร็วอยูในขีดความ
สามารถของชุดขับเคล่ือน และรองรับการใชงานตามขอมูล
จำเพาะ

3-41
3-42

3 sec. (คาตั้งจากโรงงาน)
3 sec. (คาตั้งจากโรงงาน)

ตั้งคาขีดจำกัดท่ียอมรับไดสำหรับความเร็วและความถ่ี
มอเตอร

4-11
4-13
4-19

0 RPM (คาตั้งจากโรงงาน)
1500 RPM (คาตั้งจากโรงงาน)
60 Hz (คาตั้งจากโรงงาน 132 Hz)

4) กำหนดรูปแบบการควบคุมความเร็ว และเลือกหลักการควบคุมมอเตอร
เปดใชการควบคุมความเร็ว 1-00 [1] วงรอบปดสำหรับความเร็ว
การเลือกหลักการควบคุมมอเตอร 1-01 [3] ปอนกลับฟลักซwมอเตอ
5) การกำหนดรูปแบบและสเกลคาอางอิงสำหรับการควบคุมความเร็ว
ตั้งคาอินพุตอนาล็อก 53 ใหเปนคาแหลงคาอางอิง 3-15 ไมจำเปน (คาตั้งจากโรงงาน)
สเกลอินพุตอนาล็อก 53 0 RPM (0 V) ไปเปน 1500 RPM
(10V)

6-1* ไมจำเปน (คาตั้งจากโรงงาน)

6) กำหนดรูปแบบสัญญาณเอ็นโคดเดอร 24V HTL ใหเปนการปอนกลับสำหรับการควบคุมมอเตอร และการควบคุมความเร็ว
ตั้งคาอินพุตดิจิตอล 32 และ 33 ใหเปนอินพตุเอ็นโคดเดอร 5-14

5-15
[0] ไมมีการทำงาน (คาตั้งจากโรงงาน)

เลือกข้ัวตอ 32/33 ใหเปนการปอนกลับของมอเตอร 1-02 ไมจำเปน (คาตั้งจากโรงงาน)
เลือกข้ัวตอ 32/33 ใหเปน การปอนกลับสำหรับ PID ในโหมด
ความเร็ว

7-00 ไมจำเปน (คาตั้งจากโรงงาน)

7) ปรับแตงคาพารามิเตอรของ PID สำหรับการควบคุมความเร็ว
ทำตามคำแนะนำในการปรับแตงในกรณีท่ีเกี่ยวของ หรือปรับ
แตงดวยตนเอง

7-0* ดูคำแนะนำดานลาง

8) เสร็จสิ้น!
บันทึกการตั้งคาพารามิเตอรไปยัง LCP เพ่ือการจัดเก็บอยาง
ปลอดภัย

0-50 [1] ทั้งหมดไปยัง LCP

คำแนะนำในการปรับแตงตอไปนี้จะเปนหลักปฏิบัติเมื่อใชหลักการควบคุมดวยฟลักซมอเตอรแบบใดแบบหน่ึงในการประยุกต
ใชงาน เมื่อโหลดหลักมีลักษณะเปนความเฉ่ือย (และมีความเสียดทานตำ)

คาของพารามิเตอร 7-02 คาอัตราขยายตามสวน P ข้ึนอยูกับผลรวมของคาโมเมนตความเฉ่ือยของมอเตอรและโหลด และแบน
ดวิดทท่ีเลือกสามารถคำนวณโดยใชสูตรดังตอไปนี้

หมายเหตุ:พารามิเตอร 1-20 คือ กำลังมอเตอรเปน [kW] (เชน ในสูตรใหใสคา '4' kW แทนที่จะเปน '4000' W) คาที่เหมาะสม
ในทางปฏิบัติสำหรับแบนดวิดทคือ 20 rad/s ตรวจสอบผลลัพธในการคำนวณพารามิเตอร 7-02 เทียบกับสูตรตอไปนี้ (ไมจำ
เปนถาคุณใชการปอนกลับท่ีมีความละเอียดสูง เชน SinCos หรือการปอนกลับแบบ Resolver):

คาเริ่มตนท่ีดีสำหรับพารามิเตอร 7-06 เวลาวงจรกรองตำโหมดเร็ว คือ 5 ms (คาความละเอียดของเอ็นโคดเดอรที่ตำ จะตองใช
คาของวงจรกรองที่สูงขึ้น) โดยทั่วไป MaxTorqueRipple ประมาณ 3% เปนคาท่ียอมรับไดสำหรับเอ็นโคดเดอรแบบเพ่ิม ความ
ละเอียดของเอ็นโคดเดอรจะพบไดใน พารามิเตอร 5-70 (24V HTL ในชุดขับเคลื่อนมาตรฐาน)หรือพารามิเตอร 17-11 (5V TTL
ในอุปกรณเสริม MCB102)
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โดยทั่วไปคาขีดจำกัดสูงสุดท่ีเหมาะสมในทางปฏิบัติของพารามิเตอร 7-02 จะถูกกำหนดโดยความละเอียดของเอ็นโคดเดอร
และคาเวลาของวงจรกรองในการปอนกลับ แตปจจัยอ่ืนๆ ในการใชงานอาจจะจำกัดพารามิเตอร 7-02 อัตราขยายตามสวน ใหมี
คาที่ตำลงไดเชนกัน

เพ่ือท่ีจะลดขนาดของโอเวอรชูตใหนอยท่ีสุด พารามิเตอร 7-03 คาเวลารวม ควรจะต้ังคาไวที่ประมาณ 2.5 s (อาจแตกตางกัน
ไป ข้ึนอยูกับการประยุกตใชงาน)

พารามิเตอร 7-04 คาเวลา D ใน PID ควรจะตั้งคาไวที่ 0 จนกวาคาอ่ืนๆ จะไดรับการปรับแตงจนเรียบรอยแลว และถาจำเปน ให
ทำการทดสอบการปรับแตงข้ันสุดทายดวยการทดลองใชงาน โดยเพิ่มการตั้งคา D ทีละนอย

การควบคุมแบบ PID สำหรับกระบวนการ
การควบคุมแบบ PID สำหรับกระบวนการสามารถใชในการควบคุมพารามิเตอรของระบบท่ีใชงาน ซึ่งสามารถวัดคาไดดวยเซน
เซอร (เชน ความดัน อุณหภูมิ การไหล) และไดรับผลกระทบจากมอเตอรที่ตออยู ผานทางปม พัดลม หรืออ่ืนๆ

ตารางแสดงการกำหนดรูปแบบการควบคุม ในกรณีท่ีสามารถควบคุมกระบวนการ เมื่อใชการควบคุมมอเตอรแบบเวค
เตอรฟลักซ (Flux Vector) จะตองปรับแตงพารามิเตอรของ PIDสำหรับการควบคุมความเร็วดวย โปรดอานหัวขอโครงสรางการ
ควบคุม เพ่ือดูจุดที่การควบคุมความเร็วทำงาน

พารามิเตอร 1-00 แบบ
การควบคุมมอเตอร

พารามิเตอร 1-01 แบบการควบคุมมอเตอร
U/f VVCplus ฟลักซไมมีเซนฯ ปอนกลับฟลักซwมอเตอ

[3] กระบวนการ N.A. กระบวนการ กระบวนการ & ความเร็ว กระบวนการ & ความเร็ว

หมายเหตุ:PID สำหรับควบคุมกระบวนการสามารถทำงานไดภายใตการตั้งคาพารามิเตอรมาตรฐานจากโรงงาน แตขอแนะนำ
ใหทำการปรับแตงพารามิเตอร เพ่ือใหไดสมรรถนะการควบคุมในการใชงานที่เหมาะสมท่ีสุด หลักการควบคุมมอเตอรแบบ
ฟลักซท้ังสองแบบ จะขึ้นอยูกับการปรับแตง PID สำหรับการควบคุมความเร็วอยางเหมาะสม (กอนการปรับแตง PID สำหรับ
ควบคุมกระบวนการ) เพ่ือใหไดประสิทธิภาพการทำงานอยางเต็มที่

แผนภาพการควบคุมแบบ PID สำหรับกระบวนการ

พารามิเตอรตอไปน้ีเก่ียวของกับการควบคุมกระบวนการ
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พารามิเตอร คำอธบิายการทำงาน
แหลงการปอนกลับ 1 พารามิเตอร 7-20 เลือกแหลงการปอนกลับ (เชน อนาล็อกหรืออินพุตแบบพัลส) สำหรับ PID กระบวนการ
แหลงการปอนกลับ พารามิเตอร 7-22 เลือกได:กำหนดวา PID สำหรับกระบวนการควรจะมีสัญญาณปอนกลับเพ่ิมเติมหรือไม

และถามีจะมาจากแหลงใด ถาเลือกแหลงปอนกลับเพ่ิมเติม สัญญาณปอนกลับท้ังสอง
จะถูกบวกเขาดวยกัน กอนท่ีจะนำไปใชในการควบคุม PID สำหรับกระบวนการ

ควบคุม ปกติ/ผกผัน พารามิเตอร 7-30 เมื่อเลือก [0] การทำงานปกติ การควบคุมกระบวนการจะตอบสนองดวยการเพ่ิมความ
เร็วมอเตอร ถาคาปอนกลับเร่ิมมีคาลดตำกวาคาอางอิง ในสถานการณเดียวกัน เม่ือ
เลือก [1] การทำงานแบบผกผัน การควบคุมกระบวนการจะตอบสนองแบบตรงขามดวย
การลดความเร็วมอเตอร

Anti Windup พารามิเตอร 7-31 ฟงกชัน Anti Windup เพ่ิมความม่ันใจวาเมื่อความถี่หรือแรงบิดมีคาถึงขีดจำกัด ตัวอิน
ทิเกรเตอรจะยังคงถูกต้ังคาอัตราขยายใหเปนคาท่ีสอดคลองกับความถี่ที่แทจริง ซ่ึงจะ
หลีกเล่ียงการอินทิเกรตความคลาดเคลื่อนซ่ึงไมมีทางที่จะสามารถชดเชยได โดยวิธี
การเปลี่ยนความเร็ว ฟงกชันนี้สามารถปดการทำงานไดโดยเลือก [0] "ปด"

คาสตารทการควบคุม พารามิเตอร 7-32 ในการใชงานบางอยาง การตั้งคาที่เหมาะสมท่ีสุดสำหรับตัวควบคุมกระบวนการ อาจจะ
ทำใหตองใชเวลามากเกินไปจนกวากระบวนการจะเขาสูสภาวะท่ีตองการ ในการใชงาน
ดังกลาว อาจจะเปนการดีกวาท่ีจะตั้งคาความถี่มอเตอรใหคงที่ และใหตัวแปลงความถี่
ขับมอเตอรไปกอนท่ีจะเปดการทำงานของตัวควบคุมกระบวนการในภายหลัง การทำ
งานแบบนี้ทำไดโดยการตั้งโปรแกรม คาสตารทของ PID กระบวนการ (ความถี่) ใน
พารามิเตอรนี้

คาอัตราขยายตามสวน พารามิเตอร 7-33 ย่ิงมีคาสูง การควบคุมจะยิ่งรวดเร็ว อยางไรก็ดี คาท่ีมากเกินไปอาจทำใหเกิดการออส
ซิลเลตได

เวลารวม พารามิเตอร 7-34 ขจัดความคลาดเคลื่อนในสภาวะอยูตัวของความเร็ว คาที่ตำจะทำใหไดการตอบสนอง
ท่ีรวดเร็ว อยางไรก็ดี คาท่ีตำเกินไปอาจทำใหเกิดการออสซิลเลตได

คาเวลา D พารามิเตอร 7-35 ใหคาอัตราขยายที่เปนสัดสวนกับอัตราการเปลี่ยนแปลงของคาปอนกลับ การต้ังคาเปน
ศูนยจะปดการใชงานตัวดิฟเฟอเรนชิเอตนี้

ขีดจำกัดอัตราขยาย D พารามิเตอร 7-36 หากมีการเปลี่ยนแปลงอยางรวดเร็วในคาอางอิงหรือคาปอนกลับ ของระบบที่ประยุกต
ใชงานอยู ซ่ึงหมายถึงความคลาดเคลื่อนมีการเปลี่ยนอยางฉับพลัน ตัวดิฟเฟอเรนชิ
เอตจะทำงานเปนหลัก ท้ังน้ีเน่ืองจากตัวดิฟเฟอเรนชิเอตจะตอบสนองตอการเปลี่ยน
แปลงของความคลาดเคลื่อน ยิ่งความคลาดเคลื่อนมีการเปลี่ยนแปลงมาก คาอัตรา
ขยายของตัวดิฟเฟอเรนชิเอตยิ่งมีผลมาก ดังนั้นคาอัตราขยายของตัวดิฟเฟอเรนชิ
เอตจึงตองสามารถถูกจำกัดคาได เพ่ือใหการสามารถต้ังคาเวลา D ที่เหมาะสมสำหรับ
การเปลี่ยนแปลงท่ีชาได

แฟคเตอรการปอนไปหนา พารามิเตอร
7-38

ในการประยุกตใชงานซ่ึงมีความสอดคลองท่ีดี (และเปนเชิงเสนโดยประมาณ) ระหวาง
คาอางอิงของกระบวนการ และความเร็วมอเตอรซ่ึงจำเปนสำหรับการทำงานใหไดคา
อางอิงนั้น แฟคเตอรการปอนไปหนาสามารถชวยใหการควบคุม PID สำหรับกระบวน
การมีสมรรถนะทางพลวัตท่ีดีขึ้น

คาคงท่ีเวลาตัวกรองผานตำ พารามิเตอร 5-
54 (พัลส ขั้ว29), พารามิเตอร 5-59 (พัลส
ขั้ว33), พารามิเตอร 6-16 (อนาล็อก ขั้ว
53), พารามิเตอร 6-26 (อนาล็อก ขั้ว 54)

ถามีการออสซิลเลตเกิดขึ้นในสัญญาณปอนกลับของ กระแส/แรงดัน จะสามารถลด
ทอนไดโดยการใชวงจรกรองผานตำ คาคงตัวเวลาจะจำกัดยานความถี่ของริปเปล (rip-
ple) ท่ีจะเกิดขึ้นไดในสัญญาณปอนกลับ ตัวอยางเชนถาวงจรกรองผานตำตั้งคาไวที่
0.1s ขีดจำกัดความถี่จะเปน 10 RAD/sec. (สวนกลับของ 0.1 s) ซ่ึงสัมพันธกับ (10/(2
x π)) = 1.6 Hzซ่ึงหมายความวาทุกกระแสและแรงดันซ่ึงมีการแปรเปลี่ยนคามากกวา
1.6 ระลอกตอวินาทีจะถูกกำจัดออกโดยวงจรกรอง อีกนัยหนึ่งก็คือ การควบคุมจะเกิด
ขึ้นกับสัญญาณปอนกลับที่มีการเปล่ียนแปลงดวยความถี่นอยกวา 1.6 Hz เทานั้นกลาว
อีกอยางหนึ่งก็คือ วงจรกรองผานตำจะปรับปรุงสมรรถนะในสภาวะอยูตัว แตการเลือก
คาคงตัวเวลาที่สูงเกินไปจะลดสมรรถนะเชิงพลวัตของการควบคุม PID สำหรับกระบวน
การ

ดานลางเปนตัวอยางของการควบคุมแบบ PID สำหรับกระบวนการซ่ึงใชในระบบระบายอากาศ
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ในระบบระบายอากาศ อุณหภูมิจะตองต้ังคาไดตั้งแต - 5 -
35°C ดวยโพเทนชิโอมิเตอร 0-10 Volt คาอุณหภูมิที่ต้ังไว
จะตองรักษาใหคงที่ การควบคุมกระบวนการจะถูกนำมาใช
เพ่ือวัตถุประสงคนี้

การควบคุมจะเปนแบบชนิดผกผัน ซึ่งหมายความวาเมื่อ
อุณหภูมิมีคาเพ่ิมขึ้น ความเร็วในการระบายอากาศจะตอง
เพ่ิมตามขึ้นดวย เพ่ือสรางอากาศใหมากขึ้น และเมื่อ
อุณหภูมิลดลง ความเร็วก็จะลดลงตาม ตัวสงท่ีใชจะเปนเซน
เซอรอุณหภูมิ ที่มียานการทำงาน -10-40°C, 4-20 mA
ความเร็วตำสุด/สูงสุด 300 / 1500 RPM

โนตสำหรับผูอาน
ตัวอยางแสดงตัวสงแบบสองสาย

1. สตารท/หยุด ดวยสวิตชท่ีตออยูกับข้ัวตอ 18
2. คาอางอิงอุณหภูมิผานโพเทนชิโอมิเตอร (-5-35°C, 0-10 VDC) ตออยูกับข้ัวตอ 53
3. การปอนกลับอุณหภูมิผานตัวสง (-10-40°C, 4-20 mA) ตออยูกับขั้วตอ 54 สวิตช S202 ต้ังไวท่ี เปด (อินพุตกระแส)
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ฟงกชัน หมายเลขพารา
มิเตอร

การตั้งคา

1) ตรวจสอบวามอเตอรรันอยางเหมาะสมปฏิบัติดังนี้:
ตั้งคาพารามิเตอรมอเตอรตามขอมูลปายชื่อ 1-2* ตามที่ระบุในมอเตอร
สั่งใหตัวแปลงความถี่ทำการปรับใหเหมาะสมกับ
มอเตอรโดยอัตโนมัติ

1-29 [1] ใช AMA แบบสมบูรณ

2) ตรวจสอบวามอเตอรกำลังหมุนในทิศทางที่ถูกตอง
กด "Hand On" ปุม LCPตรวจสอบวามอเตอรทำงาน
และใหสังเกตทิศทางการหมุน

 ต้ังคาอางอิง บวก

ถามอเตอรกำลังหมุนในทิศทางท่ีไมถูกตอง ใหถอด
ปล๊ักมอเตอร และสลับเฟสของมอเตอรสองเฟส

  

3) ตรวจสอบวาคาขีดจำกัดของตัวแปลงความถี่ถูกต้ังไวเปนคาท่ีปลอดภัย
ตรวจสอบวาการต้ังคาการเปล่ียนแปลงความเร็วอยู
ภายในขีดความสามารถของตัวแปลงความถี่ และเปน
การประยุกตใชงานตามที่ระบุไวในขอมูลจำเพาะหรือ
ไม

3-41
3-42

60 วินาที
60 วินาที
ขึ้นอยูกับขนาดของ มอเตอร/โหลด!
ทำงานในโหมดดวยมือเชนกัน

ปองกันมอเตอรไมใหหมุนกลับทิศทาง ถาจำเปน 4-10 [0] ตามเข็มนาฬิกา
ตั้งคาขีดจำกัดที่ยอมรับไดสำหรับความเร็วและความถี่
ของมอเตอร

4-11
4-13
4-19

300 RPM
1500 RPM (คาต้ังจากโรงงาน)
60 Hz (คาต้ังจากโรงงาน 132 Hz)

4) กำหนดรูปแบบคาอางอิงใหแกการควบคุมกระบวนการ
ใชยานคาอางอิงแบบ "ไมสมมาตร" โดยการเลือก "ตำ
สุด - สูงสุด" คาอางอิงชวงการทำงานมอเตอร (Refer-
ence Range)

3-00 [0] ตำสุด - สูงสุด

เลือกหนวยของคาอางอิงท่ีเหมาะสม 3-01 [13] °C
เลือกคาขีดจำกัดท่ีเหมาะสมสำหรับผลรวมของทุกคา
อางอิง

3-02
3-03

-5 °C
35 °C

ตั้งคาอินพุตอนาล็อก 53 ใหเปนแหลงคาอางอิง 3-15 ไมจำเปน (คาต้ังจากโรงงาน)
5) สเกลอินพุตอนาล็อก ซ่ึงใชเปนคาอางอิงและคาปอนกลับ
สเกลอินพุตอนาล็อก 1 (ขั้วตอ 53) ซ่ึงถูกใชสำหรับคา
อางอิงอุณหภูมิ ผานโพเทนชิโอมิเตอร (-5-35°C,
0-10 VDC)

6-10
6-11
6-14
6-15

0 VDC
10 VDC
-5 °C
35 °C

สเกลอินพุตอนาล็อก 2 (ขั้วตอ 54) ซ่ึงถูกใชสำหรับคา
ปอนกลับ ผานทางตัวสง (-10-40°C, 4-20 mA)

6-22
6-23
6-24
6-25
6-26

4 mA
20 mA
-10 °C
40 °C
0.001 s. (คาต้ังจากโรงงาน)

6) กำหนดรูปแบบการปอนกลับใหกับการควบคุมกระบวนการ
ตั้งคาอินพุตอนาล็อก 54 ใหเปนแหลงการปอนกลับ 7-20 [2] อินพุตอนาล็อก 54
7) ปรับแตงพารามิเตอรของ PID สำหรับควบคุมกระบวนการ
เลือกการควบคุมแบบผกผัน 7-30 [1] ผกผัน
ทำตามคำแนะนำในการปรับแตงในกรณีที่เก่ียวของ
หรือปรับแตงดวยตนเอง

7-3* ดูคำแนะนำดานลาง

8) เสร็จส้ิน!
บันทึกการต้ังคาพารามิเตอร ไปท่ี LCP เพ่ือการจัดเก็บ
อยางปลอดภัย

0-50 [1] ทั้งหมดไปยัง LCP

FC 300 Design Guide  
 บทนำเก่ียวกับ FC 300  

 MG.33.B4.9A - VLT เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  41



การปรับใหเหมาะสมท่ีสุดของตัวคุมคาสำหรับกระบวนการ

จนถึงจุดนี้ไดทำการตั้งคาพ้ืนฐานไปเรียบรอยแลว สิ่งท่ียังตองทำคือการปรับคาอัตราขยาย P, คาคงตัวเวลา I, และคาคงตัว
เวลา D ใหเหมาะสมท่ีสุด (พารามิเตอร 7-33, 7-34, 7-35) ในกระบวนการสวนใหญสามารถทำไดตามคำแนะนำที่ใหไวดาน
ลาง

1. สตารทมอเตอร
2. ต้ังคาพารามิเตอร 7-33 (คาอัตราขยาย P) ไวที่ 0.3 และใหเพ่ิมคาข้ึนไปจนกระท่ังสัญญาณปอนกลับเริ่มแปรคาอยางตอ
เน่ืองอีกครั้ง จากนั้นใหลดคาลงจนกระท่ังสัญญาณปอนกลับมีเสถียรภาพ หลังจากนั้นใหลดคาอัตราขยาย P ลง 40-60%

3. ต้ังคาพารามิเตอร 7-34 (คาคงตัวเวลา I) ไปท่ี 20 วินาที และใหลดคาลงไปจนกระท่ังสัญญาณปอนกลับเริ่มที่จะกลับมา
แปรคาอยางตอเนื่อง ใหเพ่ิมคาคงตัวเวลาการอินทิเกรต I จนกระท่ังสัญญาณปอนกลับมีเสถียรภาพ จากนั้นใหเพ่ิมคาข้ึน
ไป 15-50%

4. ใหใชพารามิเตอร 7-35 สำหรับระบบที่ตองการการตอบสนองอยางรวดเร็วมากเทาน้ัน (คาคงตัวเวลา D) คาที่ใชโดยทั่วไป
คือสี่เทาของคาคงตัวเวลาการอินทิเกรต I ท่ีตั้งไว ตัวดิฟเฟอเรนชิเอตควรจะใชเฉพาะเมื่อการต้ังคาอัตราขยาย P และคาคง
ตัวเวลาในการอินทิเกรต I ไดรับการปรับใหเหมาะสมโดยสมบูรณแลวเทานั้น ตรวจใหแนใจวาการออสซิลเลตในสัญญาณ
ปอนกลับไดถูกลดทอนอยางเพียงพอดวยวงจรกรองผานตำสำหรับสัญญาณปอนกลับ

โนตสำหรับผูอาน
ถามีความจำเปน สตารท/หยุด สามารถทำไดหลายคร้ังเพื่อท่ีจะกระตุนใหเกิดความหลากหลายของสัญญาณการ
ปอนกลับ

วิธีการปรับแตงแบบ Ziegler Nichols
เพ่ือที่จะทำการปรับแตงตัวควบคุม PID ของตัวแปลงความถี่ สามารถท่ีจะใชวิธีการปรับแตงไดหลายแบบ วิธีการหนึ่งก็คือการ
ใชเทคนิคที่พัฒนาขึ้นในปทศวรรษ 1950 ซึ่งยังคงไดรับการใชงานอยางตอเนื่องมาจนถึงปจจุบัน วิธีการนี้รูจักกันในช่ือ วิธีการ
ปรับแตงแบบ Ziegler Nichols และถูกมองวาเปนวิธีท่ีรวดเร็วและเรียบงาย

โนตสำหรับผูอาน
วิธีการท่ีจะอธิบายตอไปนี้จะตองไมนำไปใชกับระบบที่อาจไดรับความเสียหายจากการออสซิลเลต เมื่อการตั้ง
การควบคุมมีเสถียรภาพไมมากนัก

เงื่อนไขในการปรับคาพารามิเตอรจะขึ้นอยูกับการประเมิน
ระบบท่ีขีดจำกัดของเสถียรภาพ มากกวาผลการตอบสนอง
ตอสัญญาณรบกวนแบบข้ัน เราจะคอยๆ เพ่ิมคาอัตราขยาย P
จนกระทั่งสามารถสังเกตเห็นการออสซิลเลตที่ตอเนื่อง (ซึ่ง
วัดในคาปอนกลับ) ซึ่งก็คือ จนกระท่ังระบบเขาสูยานท่ีมี
เสถียรภาพไมมากนัก คาอัตราขยายที่จุดนี้ (เรียกวา คาอัตรา
ขยายขีดสุด) และคาบของการออสซิลเลต (เรียกวา คาบขีด
สุด (ultimate period) เชนกัน) จะนิยามไดตามรูปที่ 1

รูปที่ 1:ระบบที่มีเสถียรภาพไมมากนัก

Pu  ควรจะวัดเมื่อคาแอมพลิจูดของการออสซิลเลตคอนขางตำ จากนั้นเราจึงทำการ "ถอยออก" จากคาอัตราขยายนี้อีกครั้งดัง
แสดงในตารางที่ 1

ชนิดของการควบคุม อัตราขยาย P คาเวลาการอนิทิเกรต I คาเวลา D
การควบคุมแบบ PI 0.45 * Ku 0.833 * Pu -
PID ชนิดไมมีโอเวอรชูต 0.6 * Ku 0.5 * Pu 0.125 * Pu

PID ชนิดมีโอเวอรชูต 0.33 * Ku 0.5 * Pu 0.33 * Pu

ตารางท่ี 1:การปรับแตงแบบ Ziegler Nichols สำหรับตัวคุมคา ท่ีข้ึนอยูกับขอบเขตของเสถียรภาพ
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ประสบการณไดแสดงใหเห็นวาการตั้งคาการควบคุมตามกฎของ Ziegler Nichols จะสามารถใหผลตอบสนองวงรอบปดที่ดีแก
ระบบหลายลักษณะ ผูควบคุมกระบวนการสามารถทำการปรับแตงขั้นสุดทายของการควบคุมได โดยการทำซำๆ เพ่ือใหไดการ
ควบคุมในระดับท่ีตองการ

ทีละขั้นตอน:

ข้ันท่ี 1: เลือกเฉพาะการควบคุมแบบเชิงเสน P ซึ่งหมายความวา คาเวลาการอินทิเกรต I ถูกต้ังใหเปนคาสูงสุด ในขณะที่คา
เวลาดิฟเฟอเรนชิเอต D ต้ังคาใหเปนศูนย

ข้ันท่ี 2: เพ่ิมคาของอัตราขยาย P จนกระทั่งถึงจุดท่ีเริ่มขาดเสถียรภาพ (เกิดการออสซิลเลตอยางตอเนื่อง) คาวิกฤตของอัตรา
ขยาย Ku  คือคาที่จุดนี้

ข้ันท่ี 3: วัดคาบของการออสซิลเลตเพื่อหาคาคงตัวเวลาวิกฤต, Pu .

ข้ันท่ี 4: ใชตารางขางบนเพ่ือคำนวณหาคาพารามิเตอรที่จำเปนสำหรับการควบคุม PID

การควบคุมกระแสภายใน
ตัวแปลงความถี่มีตัวคุมคาจำกัดกระแสแบบเบ็ดเสร็จ ซึ่งจะทำงานเมื่อกระแสมอเตอรและแรงบิด สูงกวาขีดจำกัดแรงบิด ที่ต้ัง
ในในพารามิเตอร 4-16 และ 4-17
เมื่อตัวแปลงความถี่ทำงานอยูท่ีขีดจำกัดกระแสในระหวางการทำงานของมอเตอรหรือการทำงานแบบคืนพลังงานกลับ ตัว
แปลงความถี่จะพยายามทำใหคาแรงบิดลดตำกวาขีดจำกัดที่ตั้งไวโดยเร็วที่สุดเทาที่ทำไดโดยไมสูญเสียการควบคุมมอเตอร

โนตสำหรับผูอาน
เมื่อตัวคุมคากระแสเร่ิมทำงาน การหยุดตัวแปลงความถ่ีจะทำไดท่ีข้ัวตอดิจิตอลเทานั้น หากตั้งเปน ล่ืนไหล, ผก
ผัน [2] หรือ ลื่นไหลและรีเซ็ต, ผกผัน [3]สัญญาณใดๆ บนข้ัวตอ 18 ถึง 33 จะ ไม ทำงาน จนกวาตัวแปลงความ
ถี่จะหางจากขีดจำกัดกระแสดังกลาว

การดาวนโหลดคาพารามิเตอร
การดาวนโหลดคาพารามิเตอรสามารถทำไดดังตอไปนี้:

• เครื่องมือซอฟตแวรพีซี MCT 10 ดูวิธีการใน FC 300 PC Software Operating Instructions (คูมือการใชงานซอฟตแวร
พีซี FC 300)

• ตัวเลือกฟลดบัส ดูวิธีการใน FC 300 Profibus Operating Instructions (คูมือการใชงาน FC 300 Profibus) หรือ FC 300
DeviceNet Operating Instructions(คูมือการใชงาน FC 300 DeviceNet)

• การอัพโหลดและดาวนโหลด LCP อธิบายไวในกลุมพารามิเตอร 0-5�
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แงมุมท่ัวไปของการแพรกระจาย EMC
โดยปกติแลว การรบกวนแทรกสอดทางไฟฟามักจะเกิดขึ้นในชวงความถี่ 150 kHz ถึง 30 MHz การรบกวนทางอากาศจากระบบ
ชุดขับเคลื่อนในชวง 30 MHz ถึง 1 GHz เกิดจากอินเวอรเตอร สายเคเบิลมอเตอร และมอเตอร
ตามที่แสดงในภาพดานลางนี้ กระแสไฟจากตัวเก็บประจุแอบแฝงในสายเคเบิลมอเตอร ประกอบกับ dV/dt ระดับสูงจากแรงดัน
มอเตอร กอใหเกิดกระแสรั่วไหล (Leakage Current)
การใชสายเคเบิลมอเตอรแบบชีลจะเพิ่มกระแสรั่วไหล (ดูภาพประกอบดานลาง) เนื่องจากสายเคเบิลแบบชีลจะมีคาความเปน
ตัวเก็บประจุลงดินสูงกวาสายเคเบิลแบบไมมีชีล หากไมมีการกรองกระแสรั่วไหล จะกอใหเกิดการรบกวนเพิ่มขึ้นท่ีไฟฟาสาย
หลักในชวงคลื่นความถี่วิทยุตำกวา 5 MHz โดยประมาณ เน่ืองจากกระแสรั่วไหล (I1) จะไหลกลับไปยังชุดขับเคลื่อน ผานทาง
สวนชีล (I 3) ดังนั้นในทางหลักการแลว จะมีเฉพาะสนามแมเหล็กไฟฟาขนาดเล็กจาก (I4) จากสายเคเบิลมอเตอรแบบชีล ตาม
ภาพดานลางนี้

สวนชีลจะลดการรบกวนจากการแผคลื่นแมเหล็กไฟฟา แตจะเพิ่มการรบกวนท่ีความถี่ตำบนไฟฟาสายหลัก สวนชี
ลของสายเคเบิลมอเตอรจะตองเชื่อมตอกับกรอบหุมของตัวแปลงความถี่ รวมทั้งกรอบหุมของมอเตอร วิธีที่ดีท่ีสุดคือ ใชตัวรัด
สวนชีลแบบรวม เพ่ือหลีกเลี่ยงปลายสายชีลที่บิดเกลียว (pigtail) ซึ่งทั้งหมดนี้จะเพิ่มอิมพีแดนซของสวนชีลในยานความถ่ีสูง
ซึ่งจะลดประสิทธิผลของสวนชีล และเพ่ิมกระแสไฟท่ีรั่วไหล (I4)
หากใชสายเคเบิลแบบชีลสำหรับ Profibus, บัสมาตรฐาน, รีเลย, สายเคเบิลควบคุม, อินเตอรเฟสสัญญาณ และเบรค จะตองติด
สวนชีลบนกรอบหุมท่ีปลายท้ังสองขาง อยางไรก็ตาม ในบางกรณี จำเปนตองแยกสวนชีล เพ่ือหลีกเลี่ยงวงของกระแส

หากจะวางสวนชีลไวบนแผนติดตั้งตัวแปลงความถี่ แผนติดตั้งดังกลาวจะตองทำจากโลหะ เนื่องจากกระแสของสวนชีลจะตอง
ถูกสงกลับไปยังตัวเครื่อง นอกจากนั้น ควรตรวจสอบวามีการสัมผัสทางไฟฟาท่ีดีจากแผนติดต้ัง ผานสกรูยึด ไปยังโครงเคร่ือง
ตัวแปลงความถี่
ในการติดต้ัง โดยท่ัวไปแลวการใชสายเคเบิลแบบไมมีชีลจะงายกวาการใชสายเคเบิลแบบมีชีล

โนตสำหรับผูอาน
หากใชสายเคเบิลแบบไมมีชีล อาจไมสอดคลองตามขอกำหนดวาดวยการแพรกระจาย แตอาจจะสอดคลองตาม
ขอกำหนดวาดวยการคงทนตอการรบกวนทางแมเหล็กไฟฟา

เพ่ือลดระดับการรบกวนจากท้ังระบบ (ตัวเครื่อง + สวนติดต้ัง) ใหใชสายเคเบิลมอเตอรและสายเบรคที่ส้ันท่ีสุดเทาท่ีจะเปนไป
ได หลีกเลี่ยงการวางสายเคเบิลที่มีความออนไหวตอสัญญาณรบกวน ไวคูกับสายเคเบิลมอเตอรและเบรค การรบกวนของคลื่น
วิทยุท่ีสูงกวา 50 MHz (ทางอากาศ) จะเกิดขึ้นจากอุปกรณอิเล็กทรอนิกของชุดควบคุมโดยเฉพาะ
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ระดับความสอดคลองท่ีตองการ

มาตรฐาน / สภาพแวดลอม ท่ีพักอาศัย ยานธุรกิจ และอุตสาหกรรมเบา แหลงอุตสาหกรรม
โดยการนำไฟฟา โดยการแผคลื่นแมเหล็ก

ไฟฟา
โดยการนำไฟฟา โดยการแผคล่ืนแม

เหล็กไฟฟา
IEC 61000-6-3 Class B Class B
IEC 61000-6-4 Class A-1 Class A-1
EN 61800-3 (จำกัด) Class B Class B Class A-2 Class A-2
EN 61800-3 (ไมจำกัด) Class A-1 Class A-1 Class A-2 Class A-2

EN 55011: คาเร่ิมตนและวิธีการตรวจวัดการรบกวนที่ความถี่คล่ืนวิทยุจากอุปกรณความถี่สูงทางดานอุตสาหกรรม วิทยา
ศาสตร และการแพทย (ISM)

Class A-1: อุปกรณท่ีใชในอุตสาหกรรม
Class A-2: อุปกรณท่ีใชในอุตสาหกรรม
Class B-1: อุปกรณท่ีใชในบริเวณเครือขายสาธารณะ (ท่ีพักอาศัย ยานธุรกิจ และอุตสาหกรรมเบา)

ความคงทนตอ EMC
เพ่ือจัดทำเอกสารบันทึกเก่ียวกับความคงทนตอการรบกวนและแทรกสอดทางไฟฟาจากปรากฏการณทางไฟฟา ไดทำการทด
สอบความคงทนตอไปนี้กับระบบท่ีประกอบดวยตัวแปลงความถี่ (พรอมอุปกรณเสริมท่ีเก่ียวของ), สายเคเบิลควบคุมแบบชีล
และกลองควบคุมพรอมโพเทนชิโอมิเตอร สายเคเบิลมอเตอร และมอเตอร

การทดสอบไดทำตามมาตรฐานเบ้ืองตนตอไปนี้:

• EN 61000-4-2 (IEC 61000-4-2):การคายประจุไฟฟาสถิต (ESD) การจำลองการคายประจุไฟฟาสถิตจากมนุษย
• EN 61000-4-3 (IEC 61000-4-3):การแผสนามแมเหล็กไฟฟาเขามา การมอดูเลตแอมพลิจูดการจำลองผล
กระทบของอุปกรณสื่อสารเรดารและวิทยุ รวมท้ังการสื่อสารไรสาย

• EN 61000-4-4 (IEC 61000-4-4):การเบิรสต (Burst) ชั่วครูการจำลองการรบกวนท่ีเกิดจากการเปดปดดวยคอน
แทคเตอร รีเลย หรืออุปกรณท่ีคลายคลึง

• EN 61000-4-5 (IEC 61000-4-5):ภาวะไฟกระชากชั่วครู การจำลองสภาวะชั่วครู เชน ท่ีเกิดจากฟาผาลงใกล
บริเวณท่ีติดต้ัง เปนตน

• EN 61000-4-6 (IEC 61000-4-6):โหมดรวม (Common mode) RFการจำลองผลกระทบจากอุปกรณท่ีสงคลื่น
วิทยุซึ่งเช่ือมตอกับสายเคเบิลเช่ือมตอ

ดูแบบฟอรมความคงทนตอ EMC ตอไปนี้
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การแยกกันทางไฟฟา (PELV)
PELV ใหการปองกัน โดยการใหแรงดันตำเปนพิเศษ การปองกันจากไฟฟาช็อตจะสามารถมั่นใจไดเมื่อแหลงจายไฟเปน
ประเภท PELV และทำการติดตั้งดังที่อธิบายไวในระเบียบขอกำหนดในประเทศ/ระหวางประเทศเรื่องแหลงจายแบบ PELV

ข้ัวตอควบคุมท้ังหมดและขั้วตอรีเลย 01-03/04-06 สอดคลองตาม PELV (แรงดันระดับตำพิเศษในการปองกัน) (ไมมีผลกับกับ
เครื่อง 525-600 V และขาเดลตาตอสายดินท่ีแรงดันเหนือ 300 V)

การแยก (รับรอง) กันทางไฟฟาจะเกิดขึ้นไดจากการปฏิบัติตามขอกำหนดสำหรับการแยกในระดับสูงกวา และจัดวางระยะหาง/
ระยะวาง ท่ีสัมพันธกัน ขอกำหนดเหลานี้อธิบายไวในมาตรฐาน EN 61800-5-1

สวนประกอบท่ีรวมเปนการแยกกันทางไฟฟา ดังอธิบายที่ดานลาง ยังสอดคลองตามขอกำหนดสำหรับการแยกกันทางไฟฟาที่
สูงขึ้นและการทดสอบท่ีสัมพันธกัน ดังอธิบายไวใน EN 61800-5-1
การแยกกันทางไฟฟา PELV จะแสดงไวในหกตำแหนงคือ (ดูภาพประกอบ):

1. แหลงจายไฟ (SMPS) รวมถึงการแยกกันของสัญญาณ
ของ UDC ท่ีระบุแรงดันกระแสข้ันกลาง

2. ชุดขับเคลื่อนเกตที่รัน IGBTs (หมอแปลงทริกเกอร/
ออพโต-คัปเปลอร)

3. ตัวแปลงกระแส
4. ออพโต-คัปเปลอร, โมดูลเบรค
5. กระแสกระชากภายใน, RFI และวงจรวัดอุณหภูมิ
6. รีเลยแบบกำหนดเอง

การแยกกันทางไฟฟา

การแยกกันทางไฟฟาตามฟงกชัน (ภาพ a และ b) ใชสำหรับอุปกรณเสริมไฟสำรอง 24 V และใชกับอินเตอรเฟสบัสมาตรฐาน
RS 485

กระแสร่ัวไหลลงดิน

คำเตือน:
การสัมผัสชิ้นสวนทางไฟฟาอาจมีอันตรายอยางรายแรง แมวาอุปกรณจะตัดการเชื่อมตอกับแหลงจายไฟหลัก
แลวก็ตาม
และควรดูใหแนใจวา อินพุตแรงดันอ่ืนๆ ไดถูกตัดการเชื่อมตอ เชน การแบงรับโหลด (การเช่ือมตอ DC ของวงจร
ข้ันกลาง) รวมถึงการตอมอเตอรสำหรับการสำรองทางจลน
การใชชุดขับเคลื่อนเคลื่อนอัตโนมัติ VLT FC 300 (VLT AutomationDrive FC 300) (ที่ 7.5 kW หรือตำกวา):
ใหรออยางนอย 2 นาที

กระแสร่ัวไหล
กระแสรั่วไหลลงดินจาก FC 300 มีคาเกิน 3.5 mA เพ่ือใหมั่นใจไดวาสายดินมีการเช่ือมตอทางกลที่ดีกับจุดตอลง
ดิน (ข้ัวตอ 95) ขนาดหนาตัดของสายเคเบิลจะตองมีขนาดอยางนอย 10 mm2 หรือใชสายดินขนาดเทาคาพิกัด
สองสายตอปลายแยกจากกัน
อุปกรณกระแสตกคาง
ผลิตภัณฑน้ีกอใหเกิดการสรางกระแสตรงข้ึนในตัวนำปองกัน เมื่อใชอุปกรณกระแสตกคาง (RCD) สำหรับการ
ปองกันเปนพิเศษ ควรใชเฉพาะ RCD ของประเภท B (หนวงเวลา) ที่ดานจายไฟของผลิตภัณฑน้ี ดูขอมูลเพ่ิมเติม
เก่ียวกับการใชงาน RCD MN.90.GX.02
การตอลงดินเพ่ือการปองกันของตัวแปลงความถ่ี และการใช RCD ตองเปนไปตามขอกำหนดในทองถิ่นและใน
ประเทศเสมอ
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การเลือก ตัวตานทานเบรค
การเลือกตัวตานทานเบรคท่ีถูกตอง จำเปนที่จะตองรูความถี่ในการเบรค และขนาดของกำลังเบรค

คาดิวต้ีของทำงานเปนพักๆ ของตัวตานทาน (S5) ซึ่งมักจะใชโดยผูจำหนายมอเตอรเม่ือระบุถึงคาโหลดที่ยอมรับได คือคาที่
ระบุดิวตีไซเคิลซึ่งตัวตานทานทำงาน

คาดิวต้ีของทำงานเปนพักๆ ของตัวตานทาน คำนวณไดดังนี้ เมื่อ T = คาบเวลาของไซเคิล เปนวินาที และ tb เปนเวลาการ
เบรคเปนวินาที (ของคาบเวลาไซเคิล):คาโหลดสูงสุดท่ีสามารถรับไดจะระบุเปนคายอดของกำลังที่คาดิวต้ีของทำงานเปน
พักๆ นั้น ดังนั้นพิจารณาคายอดของกำลังสำหรับตัวตานทานเบรคและคาความตานทาน

Dutycycle = Tb/T

โหลดสูงสุดท่ียินยอมสำหรับตัวตานทานเบรคจะระบุถึงกำลังสูงสุดท่ีใหกับ ED ดังนั้นจึงกำหนดคายอดของกำลังสำหรับตัวตาน
ทานเบรคและคาตัวตานทาน

ตัวอยางและสูตรท่ีแสดงสามารถใชกับ FC 302 PPEAK = Pmotor x MBR(%) x ŋMOTOR x ŋ VLT [W]
  
ความตานทานเบรคถูกคำนวณดังที่แสดงไว:

ดังท่ีเห็น ความตานทานเบรคจะข้ึนอยูกับแรงดันวงจรข้ันกลาง (UDC)
ในเครื่อง FC 301 และ FC 302 ตัวแปลงความถี่ท่ีมีแรงดันไฟฟาสายหลักท่ี 3 x 200-240 V เบรคจะทำงานท่ี 390 V (UDC)
หากตัวแปลงความถี่มีแรงดันไฟฟาสายหลักท่ี 3 x 380-500 V เบรคจะทำงานที่ 810 V (UDC) และหากตัวแปลงความถี่มีแรง
ดันไฟฟาสายหลักท่ี 3 x 525-600 V เบรคจะทำงานที่ 943 V (UDC)

โนตสำหรับผูอาน
ตรวจสอบวาตัวตานทานเบรคสามารถรับแรงดันท่ี 430 V, 850 V หรือ 930 V ได เวนเสียแตวาไดใชตัวตานทาน
เบรคของ Danfoss
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Danfoss แนะนำตัวตานทานเบรค RREC เชน ตัวตานทานที่
รับรองวาตัวแปลงความถี่สามารถเบรคท่ีแรงบิดการ
เบรคระดับสูงสุด (Mbr) ท่ี 160%
ŋมอเตอร โดยท่ัวไปอยูที่ 0.90 สวน ŋVLT โดยท่ัวไปอยูที่ 0.98
สำหรับตัวแปลงความถี่ชนิดแรงดัน 200 V, 500 V และ 600
V, RREC ท่ีแรงบิดการเบรค 160% จะมีคาดังนี้:

โนตสำหรับผูอาน
ความตานทานของวงจรเบรคตัวตานทานที่เลือก ไมควรสูงกวาระดับที่ Danfoss แนะนำ หากเลือกตัวตานทาน
เบรคที่มีคาโอหมสูงขึ้น แรงบิดการเบรค 160% อาจไมสามารถทำไดเนื่องจากมีความเสี่ยงท่ีตัวแปลงความถี่จะ
ตัดการทำงานเพื่อเหตุผลดานความปลอดภัย

โนตสำหรับผูอาน
หากทรานซิสเตอรเบรคเกิดการลัดวงจร จะปองกันกำลังท่ีจะถูกดูดซับในตัวตานทานเบรคไดโดยใชสวิตชหลัก
หรือคอนแทคเตอร เพ่ือตัดการเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักสำหรับตัวแปลงความถ่ี (สามารถควบคุมคอนแทคเตอร
ไดโดยตัวแปลงความถ่ี)

การควบคุมดวย ฟงกชันเบรค
เบรคจะจำกัดแรงดันวงจรข้ันกลาง  เมื่อมอเตอรทำงานเสมือนเปนเครื่องกำเนิดไฟฟา ซึ่งจะเกิดขึ้นเมื่อโหลดขับมอเตอรและ
กำลังไฟฟาไหลกลับไปสะสมท่ีดีซีล้ิงค เปนตน เบรคจะมีการทำงานโดยสวิตชคายพลังงานเบรค ซึ่งมีการเชื่อมตอกับตัวตาน
ทานเบรคภายนอก การวางตัวตานทานเบรคไวภายนอกจะมีขอไดเปรียบดังนี้:

- สามารถเลือกตัวตานทานเบรคตามการประยุกตใชงาน
- พลังงานเบรคถูกขับออกภายนอกแผงควบคุม เชน ไปยังจุดที่สามารถใชประโยชนจากพลังงานได
- ระบบอิเล็กทรอนิกของตัวแปลงความถี่จะไมรอนเกินหากตัวตานทานเบรครับโหลดเกิน

เบรคไดรับการปองกันจากการลัดวงจรของตัวตานทานเบรค และทรานซิสเตอรเบรคจะถูกตรวจสอบเพ่ือใหมั่นใจวาจะตรวจพบ
การลัดวงจรของทรานซิสเตอร เอาทพุตรีเลย/ดิจิตอล สามารถใชเพ่ือปองกันตัวตานทานเบรคจากการรับโหลดเกินเมื่อเกิด
ฟอลตในตัวแปลงความถ่ี
นอกจากนี้ เบรคยังทำใหสามารถอานกำลังชวงส้ันและกำลังเฉลี่ยชวง 120 วินาทีลาสุด เบรคยังสามารถตรวจดูกำลังท่ีใช และ
รักษาระดับใหไมเกินขีดจำกัดท่ีเลือกไวในพารามิเตอร 2-12 ในพารามิเตอร 2-13 เลือกฟงกชันท่ีจะดำเนินการเมื่อกำลังถูกสง
ไปยังตัวตานทานเบรคเกินขีดจำกัดท่ีตั้งไวในพารามิเตอร 2-12

โนตสำหรับผูอาน
การตรวจดูกำลังเบรค  ไมใชฟงกชันดานความปลอดภัย จึงจำเปนตองใชสวิตชความรอนเพื่อจุดประสงคนี้ วงจร
ตัวตานทานเบรคไมมีการปองกันการรั่วไหลลงดิน

การควบคุมแรงดันเกิน (OVC) (ไมรวมตัวตานทานเบรค) สามารถเลือกเปนฟงกชันเสริมของการเบรคไดในพารามิเตอร 2-17
ฟงชันนี้จะมีการทำงานในทุกเครื่อง และฟงกชันนี้จะทำใหสามารถหลีกเลี่ยงการตัดการทำงานเม่ือแรงดันดีซีลิ้งคมีคาเพ่ิมขึ้น
ซึ่งทำไดโดยการเพ่ิมความถี่เอาทพุตเพ่ือจำกัดแรงดันจากดีซีลิ้งค ฟงกชันนี้จะมีประโยชนมาก เชน ถาเวลาการลดความเร็วสั้น
เกินไป การตัดการทำงานของตัวแปลงความถ่ีสามารถหลีกเลี่ยงได ในกรณีน้ีเวลาในการลดความเร็วจะถูกขยายออก
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การควบคุมของ เบรคเชิงกล
สำหรับการใชงานแบบชักรอก จำเปนท่ีจะตองสามารถควบคุมการเบรคแมเหล็กไฟฟาได ในการควบคุมเบรค จะตองใช
เอาทพุตรีเลย (รีเลย1 หรือรีเลย2) หรือเอาทพุตดิจิตอลท่ีตั้งโปรแกรมไว (ข้ัว 27 หรือ 29) โดยทั่วไปเอาทพุตนี้จะตองปดตราบ
เทาท่ีตัวแปลงความถี่ไมสามารถท่ีจะ 'ยึด' มอเตอรไวได เชน เนื่องจากโหลดมีขนาดใหญเกินไป ในพารามิเตอร 5-40 (พารา
มิเตอรแบบอารเรย), พารามิเตอร 5-30 หรือ พารามิเตอร 5-31 (เอาทพุตดิจิตอล 27 หรือ 29) ใหเลือก คุมเบรคเชิงกล [32]
สำหรับการประยุกตใชงานท่ีมีเบรคแมเหล็กไฟฟา

เมื่อเลือก คุมเบรคเชิงกล [32] แลว รีเลยของเบรคเชิงกลจะถูกปดระหวางสตารทจนกระทั่งกระแสเอาทพุตสูงกวาระดับท่ีเลือก
ในพารามิเตอร 2-20 ตั้งกระแสใหเบรคเชิงกลทำงาน ระหวางการหยุด เบรคเชิงกลจะปดเขาทำงานเมื่อความเร็วตำกวาระดับที่
เลือกในพารามิเตอร 2-21 ตั้งรอบมอฯใหเบรคกลทำงาน [RPM] หากตัวแปลงความถี่เขาสูสภาวะเตือน เชน แรงดันสูงเกิน
เบรคเชิงกลจะทำงานในทันที ซึ่งเปนกรณีเดียวกับในระหวางการหยุดเพ่ือความปลอดภัย

รายละเอียดทีละขั้นตอน:

ในการทำงานเก่ียวกับการชักรอก/หยอนลง คุณจำเปนตองสามารถควบคุมเบรคไฟฟาเชิงกลได

• สำหรับการควบคุมเบรคเชิงกล อาจใชเอาทพุตรีเลยหรือเอาทพุตดิจิตอล (ข้ัวตอ 27 หรือ 29) และอาจใชรวมกับแมกเนติ
กคอนแทกเตอรท่ีเหมาะสมถาจำเปน

• ตรวจสอบใหแนใจวาเอาทพุต 'ปราศจากแรงดัน' ตราบเทาที่เม่ือตัวแปลงความถี่ไมสามารถที่จะขับมอเตอรได ยกตัวอยาง
เชน เนื่องจากโหลดมีขนาดใหญเกินไป หรือเนื่องจากยังไมไดมีการติดตั้งมอเตอรเขามา

• เลือก การควบคุมเบรคเชิงกล [32] ในพารามิเตอร 5-4* กอนการเช่ือมตอเบรคเชิงกล
• เบรคจะถูกปลอยเม่ือกระแสมอเตอรมีคาเกินคาท่ีตั้งไวในพารามิเตอร 2-20
• เบรคจะทำงานเมื่อความถ่ีเอาทพุตมีคานอยกวาความถ่ีที่ตั้งไวในพารามิเตอร 2-21 หรือ 2-22 และเฉพาะเมื่อตัวแปลงความ
ถี่กำลังดำเนินการตามคำสั่งหยุด

โนตสำหรับผูอาน
สำหรับการประยุกตใชงานการยกหรือการชักรอกในแนวดิ่ง แนะนำอยางมากที่จะตองตรวจสอบใหแนใจวา โหล
ดสามารถถูกหยุดไดในกรณีฉุกเฉินหรือการทำงานผิดปกติของสวนประกอบใดสวนประกอบหน่ึง เชน คอน
แทกเตอร เปนตน

ถาตัวแปลงความถี่อยูในโหมดสัญญาณเตือน หรือในสถานการณที่เกิดแรงดันเกิน เบรคเชิงกลจะตัดเขาทันที
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ตัวควบคุม Smart Logic
ตัวควบคุม Smart Logic (SLC) เปนชุดของการกระทำ (action) ท่ีผูใชระบุไวซึ่งจะไดรับการปฏิบัติโดย SLC (ดูพารามิเตอร 13-
52) เมื่อ event ท่ีเก่ียวของที่กำหนดโดยผูใช (ดูพารามิเตอร 13-51) ไดรับการประเมินจาก SLC วาเปน TRUE (จริง)
event และ action จะไดรับการกำหนดตัวเลข และเช่ือมโยงเขาดวยกันเปนคู ซึ่งหมายความวาเมื่อ event [0] สำเร็จ (ไดรับ
คา TRUE (จริง)), action [0] จะไดรับการปฏิบัติ หลังจากนี้ เงื่อนไขของ event [1] จะถูกประเมิน และหากเปนคา TRUE
(จริง) action [1]ก็จะไดรับการปฏิบัติ เชนน้ีตอเนื่องไป event และ action จะถูกจัดเขาไวเปนพารามิเตอรแบบอารเรย

ในแตละรอบ จะมีการประเมิน event เพียงหนึ่งครั้งเทานั้น หาก event ถูกประเมินเปน FALSE (เท็จ) จะไมมีส่ิงใดเกิดขึ้น (ใน
SLC) ระหวางรอบการสแกนปจจุบัน และไมมี event อ่ืนใดไดรับการประเมินตอ ซึ่งหมายความวาเมื่อ SLC เริ่มตน จะทำการ
ประเมิน event [0] (และเฉพาะ event [0]เทานั้น) ในแตละรอบการสแกน เมื่อใดก็ตามท่ีevent [0] ถูกประเมินเปน TRUE
(จริง) SLC จึงจะลงมือปฏิบัต ิaction [0] และเริ่มประเมินevent [1]

คุณสามารถต้ังโปรแกรมevent และ action ไดต้ังแต 0 ถึง
20 เมื่อ event/action สุดทายไดรับการปฏิบัติ การเรียง
ลำดับจะเริ่มตนใหมอีกครั้งจาก event [0] / action [0] ภาพ
ประกอบนี้แสดงตัวอยางของ event / action สามแบบ:

การสตารทและการหยุด SLC:
การสตารทและการหยุด SLC สามารถทำไดโดยเลือก "เปด [1]" หรือ "ปด [0]" ในพารามิเตอร 13-00 จากนั้น SLC จะเริ่มตน
ท่ีสถานะ 0 เสมอ (โดยจะประเมิน event [0]) หากชุดขับเคลื่อนถูกหยุดและลื่นไหลไมวาดวยเหตุใด (ท้ังผานทางอินพุต
ดิจิตอล, ฟลดบัส หรืออ่ืนๆ) SLC จะหยุดโดยอัตโนมัติ หากชุดขับเคล่ือนสตารทไมวาดวยเหตุใด (ท้ังผานทางอินพุตดิจิตอล,
ฟลดบัส หรืออ่ืนๆ) SLC ก็จะเร่ิมตนเชนกัน (โดยมีขอแมวาไดเลือก "เปด [1]" ไวในพารามิเตอร 13-00)

สภาวะการทำงานสุดขีด
การลัดวงจร
ตัวแปลงความถี่ไดรับการปองกันการลัดวงจรโดยการวัดกระแสใน เฟสมอเตอรท้ังสามเฟส การลัดวงจรระหวางเฟสเอาทพุต
สองเฟสอาจเปนสาเหตุใหเกิดภาวะกระแสเกินในอินเวอรเตอร อยางไรก็ตาม ทรานซิสเตอรแตละตัวของอินเวอรเตอรจะถูกสั่ง
ปด (เปดวงจร) ดวยตัวของมันเองเมื่อกระแสลัดวงจรเกินคาที่ยอมรับได
ในการปองกันชุดขับเคลื่อนจากการลัดวงจรที่การแบงรับโหลดและเอาทพุตเบรค โปรดดูคำแนะนำการออกแบบสำหรับพอรต
เหลาน้ี

หลังจาก 5-10 ไมโครวินาที ตัวขับเกตจะตัดการทำงานอินเวอรเตอร และตัวแปลงความถี่จะแสดงรหัสฟอลต โดยข้ึนอยูกับ
กระแสไฟ, อิมพีแดนซ และความถี่มอเตอร

ฟอลตลงดิน
อินเวอรเตอรจะตัดการทำงานภายในไมก่ีวินาที ในกรณีท่ีมีฟอลตลงดินเกิดขึ้นที่เฟสของมอเตอร โดยข้ึนอยูกับอิมพีแดนซและ
ความถ่ีมอเตอร

การสลับเอาทพุต
การสลับเอาทพุตระหวางมอเตอรและตัวแปลงความถี่สามารถทำไดเต็มที่ คุณจะไมสรางความเสียหายใหกับตัวแปลงความถี่
เมื่อสลับเอาทพุต อยางไรก็ตาม ขอความแสดงฟอลตอาจเกิดขึ้น

แรงดันเกินที่เกิดจากมอเตอร
แรงดันใน วงจรขั้นกลางจะเพ่ิมข้ึนเมื่อมอเตอรทำงานเสมือนเปนเครื่องกำเนิดไฟฟา ซึ่งเกิดไดในกรณีตอไปนี้:

1. โหลดขับมอเตอร (ท่ีความถี่เอาทพุตคงท่ีจากตัวแปลงความถ่ี) อาทิ พลังงานท่ีสรางกลับคืนมาจากโหลด
2. ระหวางการชะลอ ("การเปลี่ยนลดความเร็ว") หากโมเมนตความเฉ่ือย  มีคาสูง โหลดตำ และเวลาเปลี่ยนลดความเร็วส้ันเกิน
ไปท่ีจะพลังงานจะถูกดูดซับไปดวยการสูญเสียในตัวแปลงความถี่ มอเตอร และอุปกรณที่ติดต้ังอยู

3. การต้ังคาการชดเชยการสลิปท่ีไมถูกตองอาจจะทำใหแรงดันดีซีล้ิงคมีคาสูงขึ้น

หนวยควบคุมอาจพยายามท่ีจะแกไขการเปลี่ยนความเร็วใหถูกตองถาเปนไปได (พารามิเตอร 2-17 การควบคุมแรงดันเกิน
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อินเวอรเตอรจะปดการทำงานเพื่อปองกันทรานซิสเตอรและตัวเก็บประจุวงจรขั้นกลาง หากแรงดันข้ึนสูงถึงระดับหนึ่ง
ดูพารามิเตอร 2-10 และพารามิเตอร 2-17 เพ่ือเลือกวิธีการสำหรับควบคุมระดับแรงดันของวงจรขั้นกลาง

ภาวะไฟฟาแรงดันสายหลักหายไป
ระหวางการหายไปของแรงดันสายหลัก ตัวแปลงความถี่จะทำงานตอไปจนกระท่ังแรงดันวงจรขั้นกลางลดตำกวาระดับหยุดตำ
สุด ซึ่งโดยปกติจะมีคาตำลง 15% จากคาแรงดันเมื่อแหลงจายไฟขาเขามีคาตำสุดท่ียังทำงานไดสำหรับตัวแปลงความถี่

คาแรงดันไฟหลักกอนไฟดับและโหลดมอเตอรจะกำหนดระยะเวลาท่ีอินเวอรเตอรจะเริ่มเลื่อนไหลและหยุด

โหลดเกินแบบสถิตในโหมด VVCplus

เมื่อตัวแปลงความถ่ีมีโหลดเกิน (ถึงระดับขีดจำกัดแรงบิดในพารามิเตอร 4-16/4-17) สวนควบคุมจะลดความถี่เอาทพุต เพ่ือลด
โหลด
หากโหลดเกิน (overload) มีระดับสูง อาจเกิดกระแสที่ทำใหตัวแปลงความถี่ตัดการทำงาน หลังจากประมาณ 5-10 วินาที

การทำงานภายในขีดจำกัดแรงบิดจะถูกจำกัดเปนเวลา (0-60 วินาที) ในพารามิเตอร 14-25

ระบบปองกันความรอนมอเตอร (Motor Thermal
Protection)

อุณหภูมิมอเตอรถูกคำนวณตามกระแสมอเตอร ความถ่ี
เอาทพุต และเวลา หรือเทอรมิสเตอร ดูพารามิเตอร 1-90 ใน
บท วิธีการตั้งโปรแกรม

การทำงานการหยุดแบบปลอดภัย (เฉพาะ FC 302)
FC 302 สามารถทำงานในฟงกชันความปลอดภัยที่เรียกวา 'การหยุดโดยไมควบคุม' (Uncontrolled Stopping) โดยการตัดการ
จายไฟออก (นิยามโดย IEC 61800-5-2 ฉบับราง) หรือ การหยุดหมวด 0 (Stop Category 0) (นิยามใน EN 60204-1)
การทำงานนี้ไดรับการออกแบบและรับรองแลววาเหมาะสมสำหรับขอกำหนดดานความปลอดภัยหมวด 3 ใน EN 954-1 การทำ
งานฟงกชันนี้เรียกวา การหยุดแบบปลอดภัย (Safe Stop)
กอนที่จะทำการรวมและใชการหยุดแบบปลอดภัยของ FC 302 ในการติดต้ัง การวิเคราะหความเส่ียงโดยตลอดในการติดต้ังจะ
ตองไดรับการดำเนินการเพื่อท่ีจะพิจารณาวา การทำงานการหยุดแบบปลอดภัยของ FC 302 และหมวดความปลอดภัยมีความ
เหมาะสมและเพียงพอ
ฟงกชันหยุดแบบปลอดภัยจะถูกเรียกใชงานโดยการตัดแรงดันที่  ข้ัวตอ 37 ของอินเวอรเตอรนิรภัย เม่ือเชื่อมตออินเวอรเตอร
นิรภัยเขากับอุปกรณรักษาความปลอดภัยภายนอกท่ีมีรีเลยนิรภัย การติดตั้งก็จะสามารถเปนไปตามหมวดการหยุดแบบ
ปลอดภัย 1 ฟงกชันการหยุดแบบปลอดภัยของ FC 302 สามารถใชไดกับท้ังมอเตอรชนิดซิงโครนัส และอะซิงโครนัส

การใชงานการหยุดแบบปลอดภัย (เชน การตัดการจายแรงดัน DC 24 V ท่ีข้ัวตอ 37) ไมไดใหความปลอดภัยทาง
ไฟฟา

1. ใชงานฟงกชันการหยุดแบบปลอดภัย โดยตัดการจายแรงดัน 24 V DC ท่ีสงไปยังขั้วตอ 37
2. หลังจากท่ีใชการหยุดแบบปลอดภัย ตัวแปลงความถี่จะลื่นไหล (หยุดการสรางสนามแมเหล็กหมุนในมอเตอร)

ตัวแปลงความถ่ีจะยืนยันการไมรีสตารทการสรางสนามแมเหล็กหมุนโดยฟอลตภายใน (ตรงตามหมวด 3 ของ EN 954-1)

หลังจากการใชงานการหยุดเพ่ือความปลอดภัย FC 302 จะแสดงขอความ 'Safe Stop activated' (ใชงานหยุดเพ่ือความ
ปลอดภัยแลว)ขอความวิธีใชที่เก่ียวของจะระบุวา "Safe Stop has been activated. (การหยุดแบบปลอดภัยใชงานแลว) ซึ่ง
แสดงวาการหยุดแบบปลอดภัยไดรับการใชงาน หรือการทำงานปกติยังไมทำตอหลังจากที่ใชการหยุดแบบปลอดภัย NB:จะ
เปนไปตามขอกำหนดของ EN 945-1 หมวด 3 ไดเมื่อตัดหรือลดการจาย 24 V DC ไปท่ีขั้วตอ 37 เทานั้น
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หากตองการทำงานตอหลังจากท่ีใชการหยุดแบบปลอดภัย กอนอ่ืนตองจายแรงดัน 24 V DC คืนใหกับข้ัวตอ 37 (ขอความ
'Safe Stop activated' (หยุดเพ่ือความปลอดภัยถูกใชงาน) จะยังปรากฏอยู) จากนั้นจะตองสรางสัญญาณรีเซ็ต (ผานทางบัส,
I/O ดิจิตอล หรือปุม [Reset] ท่ีอินเวอรเตอร)

โนตสำหรับผูอาน
ฟงกชันการหยุดแบบปลอดภัยของ FC 302 สามารถใชไดกับทั้งมอเตอรชนิดซิงโครนัส และอะซิงโครนัส มีความ
เปนไปไดที่จะเกิดฟอลตข้ึนสองแบบที่เซมิคอนดัคเตอรกำลังของตัวแปลงความถี่ เมื่อใชกับมอเตอรซิ
งโครนัสอาจจะทำใหเกิดการหมุนตกคาง การหมุนอาจคำนวณไดเปน มุม = 360/(จำนวนข้ัว) การประยุกตใชงาน
ท่ีมีมอเตอรแบบซิงโครนัสจะตองพิจารณาประเด็นนี้ และรับประกันวาสิ่งน้ีไมใชประเด็นท่ีวิกฤตในเรื่องความ
ปลอดภัย สถานการณแบบนี้ไมเก่ียวของกับมอเตอรแบบอะซิงโครนัส

โนตสำหรับผูอาน
เพ่ือที่จะใชฟงกชันการหยุดแบบปลอดภัยใหสอดคลองกับ เงื่อนไขท่ีจำเปนของ EN-954-1 หมวด 3 เงื่อนไข
จำนวนหนึ่งจะตองไดรับการปฏิบัติตามเมื่อทำการติดต้ังการหยุดแบบปลอดภัย ดูหัวขอ การติดต้ังการหยุดแบบ
ปลอดภัย สำหรับขอมูลเพ่ิมเติม

โนตสำหรับผูอาน
ตัวแปลงความถ่ีไมไดใหการปองกันท่ีเก่ียวของกับความปลอดภัยจากแรงดันท่ีจายไปยังขั้วตอ 37 โดยไมตั้งใจ
หรือเจตนา และผลของการรีเซ็ตที่ตามมา การปองกันประเภทนี้จะตองทำผานทางอุปกรณตัดตอวงจร ท้ังที่อยูใน
ระดับการประยุกตใชงานหรือในระดับการจัดการ
สำหรับขอมูลเพ่ิมเติม ดูที่หัวขอ การติดต้ังการหยุดแบบปลอดภัย
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 วิธีเลือก VLT

ขอมูลทางไฟฟา
แหลงจายไฟหลัก 3 x 200-240 VAC

FC 301/FC 302
เอาทพุตเพลาทั่วไป [kW] 0.25 0.37 0.55 0.75 1.1 1.5 2.2 3 3.7 4 5.5 7.5

กระแสเอาทพุต
ตอเน่ือง
(3 x 200-240 V ) [A] 1.8 2.4 3.5 4.6 6.6 7.5 10.6 12.5 16.7 - - -

ไมตอเนือ่งแบบทำงานเปนพักๆ
(3 x 200-240 V ) [A] 2.9 3.8 5.6 7.4 10.6 12.0 17.0 20.0 26.7 - - -

ตอเน่ือง
KVA (208 V AC) [KVA] 0.65 0.86 1.26 1.66 2.38 2.70 3.82 4.50 6.00 - - -

ขนาดสายเคเบิลสูงสุด
(ไฟหลัก, มอเตอร, เบรค)
[AWG] 2 [mm2]

24 - 10 AWG
0.2 - 4 mm2 - - -

กระแสอินพุตสูงสุด
ตอเน่ือง
(3 x 200-240 V ) [A] 1.6 2.2 3.2 4.1 5.9 6.8 9.5 11.3 15.0 - - -

ไมตอเนือ่งแบบทำงานเปนพักๆ
(3 x 200-240 V ) [A] 2.6 3.5 5.1 6.6 9.4 10.9 15.2 18.1 24.0 - - -

ฟวสกอนเขาเคร่ือง (pre-fuses)
1สูงสุด [A]

10 10 10 10 20 20 20 32 32 - - -

สภาพแวดลอม
คาประเมินกำลังสูญเสีย
ท่ีโหลดสูงสุดท่ีพิกัด [W] 58 66 79 94 119 147 178 228 274 - - -

กรอบหุม IP 20
นำหนัก, กรอบหุม IP20 [kg] 4.7 4.7 4.8 4.8 4.9 4.9 4.9 6.6 6.6 - - -
ประสิทธิภาพ 0.94 0.94 0.94 0.94 0.94 0.94 0.95 0.95 0.95 - - -

1. สำหรับประเภทฟวส ดูที่หัวขอ ฟวส
2. เกจลวดอเมริกัน
3. วัดโดยใชสายเคเบิลมอเตอร 5 ม. แบบมีชีล ท่ีโหลดที่พิกัดและความถี่ท่ีพิกัด
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แหลงจายไฟหลัก 3 x 380-500 VAC

FC 301/FC 302
เอาทพุตเพลาทั่วไป [kW]

0,2
5 0.37 0.55 0.75 1.1 1.5 2.2 3 3.7 4 5.5 7.5

กระแสเอาทพุต
ตอเนื่อง
(3 x 380-440 V ) [A] - 1.3 1.8 2.4 3 4.1 5.6 7.2 - 10 13 16

ไมตอเนื่องแบบทำงานเปนพักๆ
(3 x 380-440 V ) [A] - 2.1 2.9 3.8 4.8 6.6 9.0 11.5 - 16 20.8 25.6

ตอเนื่อง
(3 x 440-500 V ) [A] - 1.2 1.6 2.1 2.7 3.4 4.8 6.3 - 8.2 11 14.5

ไมตอเนื่องแบบทำงานเปนพักๆ
(3 x 440-500 V ) [A] - 1.9 2.6 3.4 4.3 5.4 7.7 10.1 - 13.1 17.6 23.2

ตอเนื่อง KVA
(400 V AC) [KVA] - 0.9 1.3 1.7 2.1 2.8 3.9 5.0 - 6.9 9.0 11.0

ตอเนื่อง KVA
(460 V AC) [KVA] - 0.9 1.3 1.7 2.4 2.7 3.8 5.0 - 6.5 8.8 11.6

ขนาดสายเคเบิลสูงสุด
(ไฟหลัก, มอเตอร, เบรค)
[AWG] 2 [mm2]

-
24 - 10 AWG
0.2 - 4 mm2 -

24 - 10 AWG
0.2 - 4 mm2

กระแสอินพุตสูงสุด
ตอเนื่อง
(3 x 380-440 V ) [A] - 1.2 1.6 2.2 2.7 3.7 5.0 6.5 - 9.0 11.7 14.4

ไมตอเนื่องแบบทำงานเปนพักๆ
(3 x 380-440 V ) [A] - 1.9 2.6 3.5 4.3 5.9 8.0 10.4 - 14.4 18.7 23.0

ตอเนื่อง
(3 x 440-500 V ) [A] - 1.0 1.4 1.9 2.7 3.1 4.3 5.7 - 7.4 9.9 13.0

ไมตอเนื่องแบบทำงานเปนพักๆ
(3 x 440-500 V ) [A] - 1.6 2.2 3.0 4.3 5.0 6.9 9.1 - 11.8 15.8 20.8

ฟวสกอนเขาเคร่ือง (pre-fuses)
1สูงสุด [A]

- 10 10 10 10 10 20 20 - 20 32 32

สภาพแวดลอม
คาประเมินของกำลังสูญเสีย
ที่โหลดสูงสุดที่พิกัด [W] - 56 64 72 87 104 123 153 - 190 246 321

กรอบหุม IP 20
นำหนัก,
กรอบหุม IP20 [kg] - 4.7 4.7 4.8 4.8 4.9 4.9 4.9 - 4.9 6.6 6.6

ประสิทธิภาพ - 0.96 0.96 0.96 0.96 0.96 0.97 0.97 - 0.97 0.97 0.97

1. สำหรับประเภทฟวส ดูที่หัวขอ ฟวส
2. เกจลวดอเมริกัน
3. วัดโดยใชสายเคเบิลมอเตอร 5 ม. แบบมีชีล ท่ีโหลดที่พิกัดและความถี่ท่ีพิกัด
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แหลงจายไฟหลัก 3 x 525-600 VAC

FC 302:
เอาทพุตเพลาทั่วไป [kW]

0.2
5

0.3
7

0.5
5 0.75 1.1 1.5 2.2 3 3.7 4 5.5 7.5

กระแสเอาทพุต
ตอเนื่อง
(3 x 525-550 V ) [A] - - - 1.8 2.6 2.9 4.1 5.2 - 6.4 9.5 11.5

ไมตอเนื่องแบบทำงานเปนพักๆ
(3 x 525-550 V ) [A] - - - 2.9 4.2 4.6 6.6 8.3 - 10.2 15.2 18.4

ตอเนื่อง
(3 x 525-600 V ) [A] - - - 1.7 2.4 2.7 3.9 4.9 - 6.1 9.0 11.0

ไมตอเนื่องแบบทำงานเปนพักๆ
(3 x 525-600 V ) [A] - - - 2.7 3.8 4.3 6.2 7.8 - 9.8 14.4 17.6

ตอเนื่อง KVA (525 V AC) [KVA] - - - 1.7 2.5 2.8 3.9 5.0 - 6.1 9.0 11.0
ตอเนื่อง KVA (575 V AC) [KVA] - - - 1.7 2.4 2.7 3.9 4.9 - 6.1 9.0 11.0
ขนาดสายเคเบิลสูงสุด
(ไฟหลัก, มอเตอร, เบรค)
[AWG] 2 [mm2]

- - -
24 - 10 AWG
0.2 - 4 mm2 -

24 - 10 AWG
0.2 - 4 mm2

กระแสอินพุตสูงสุด
ตอเนื่อง
(3 x 525-600 V ) [A] - - - 1.7 2.4 2.7 4.1 5.2 - 5.8 8.6 10.4

ไมตอเนื่องแบบทำงานเปนพักๆ
(3 x 525-600 V ) [A] - - - 2.7 3.8 4.3 6.6 8.3 - 9.3 13.8 16.6

ฟวสกอนเขาเคร่ือง (pre-fuses)
1สูงสุด [A]

- - - 10 10 10 20 20 - 20 32 32

สภาพแวดลอม
คาประเมินของกำลังสูญเสีย
ที่โหลดสูงสุดที่พิกัด [W] - - - 72 87 104 123 153 - 190 246 321

กรอบหุม IP 20
นำหนัก,
กรอบหุม IP20 [kg] - - - 6.5 6.5 6.5 6.5 6.5 - 6.5 6.6 6.6

ประสิทธิภาพ - - - 0.96 0.96 0.96 0.97 0.97 - 0.97 0.97 0.97

1. สำหรับประเภทฟวส ดูที่หัวขอ ฟวส
2. เกจลวดอเมริกัน
3. วัดโดยใชสายเคเบิลมอเตอร 5 ม. แบบมีชีล ท่ีโหลดที่พิกัดและความถี่ท่ีพิกัด
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ขอมูลจำเพาะท่ัวไป
การปองกันและคุณสมบัติ:

• การปองกันมอเตอรจากการเกิดความรอนสะสมสูงเนื่อง
จากโหลดเกิน ดวยการคำนวณแบบอิเล็กทรอนิก

• การตรวจดูอุณหภูมิของแผนระบายความรอน
(heatsink) ทำใหมั่นใจไดวาตัวแปลงความถี่จะตัดการ
ทำงานเม่ืออุณหภูมิมีคาเพ่ิมขึ้นถึง 95°C ±5°C อุณหภูมิ
ที่เกิดโอเวอรโหลดไมสามารถรีเซ็ตไดจนกวาอุณหภูมิ
ของแผนระบายความรอนจะตำกวา 70°C ±5°C

• ตัวแปลงความถ่ีมีการปองกันจากการลัดวงจรบนข้ัวตอ
มอเตอร U, V, W

• หากเฟสของแหลงจายหลักขาดหายไป ตัวแปลงความถี่
จะตัดการทำงานหรือแจงคำเตือน (ข้ึนอยูกับโหลด)

• การตรวจดูแลแรงดันไฟฟาของวงจรข้ันกลาง ทำใหมั่น
ใจวาตัวแปลงความถี่นี้จะตัดการทำงาน ถาแรงดันของ
วงจรตำหรือสูงเกินไป

• ตัวแปลงความถี่น้ีมีการปองกันตอการเกิดฟอลตลงดินท่ี
ข้ัวตอมอเตอร U, V, W

แหลงจายไฟหลัก (L1, L2, L3):
แรงดันไฟฟาของแหลงจาย 200-240 V ±10%
แรงดันไฟฟาของแหลงจาย FC 301:380-480 V / FC 302:380-500 V ±10%
แรงดันไฟฟาของแหลงจาย FC 302:525-600 V ±10%
ความถ่ีของแหลงจายไฟ 50/60 Hz
ความไมสมดุลสูงสุดระหวางเฟสแหลงจายไฟ ± 3.0 % ของแรงดันไฟฟาพิกัดของแหลงจาย
คาตัวประกอบจริง (λ) 0.92 ท่ีระบุท่ีโหลดพิกัด
คาตัวประกอบกำลังแบบดิสเพลซเมนต (cos φ) มีคาเขาใกลหนึ่ง (> 0.98)
การเปดปดแหลงจายไฟดานเขา L1, L2, L3 (การเปดเครื่อง) สูงสุด 2 ครั้ง/นาที
สภาพแวดลอมตามมาตรฐาน EN60664-1 หมวดแรงดันไฟฟาเกิน 111/ระดับมลภาวะ 2

เครื่องนี้เหมาะสำหรับใชในวงจรท่ีมีความสามารถในการจายกระแสไมมากกวา 100.000 RMS แอมแปรแบบสมมาตร,แรงดัน
สูงสุด 240/500/600 V

เอาทพุทมอเตอร (U, V, W):
แรงดันเอาทพุท 0 - 100% ของแรงดันแหลงจายไฟ
ความถ่ีเอาทพุท FC 301:0.2 - 1000 Hz / FC 302:0-1000 Hz
การเปดปดของเอาทพุท ไมจำกัด
เวลาท่ีใชเปลี่ยนความเร็ว 0.01 - 3600 วินาที

คุณลักษณะแรงบิด
แรงบิดเริ่มตน (แรงบิดคงท่ี) สูงสุด 160% เปนเวลา 1 นาที*
แรงบิดเริ่มตน (พารามิเตอร 1-70 เวลาท่ีแรงบิดเริ่มตนคาสูง) สูงสุด 180% สูงถึง 0.5 วินาที*
กระแสรับโหลดเกิน (แรงบิดคงท่ี) สูงสุด 160% เปนเวลา 1 นาที*

*เปอรเซ็นตเทียบกับกระแสท่ีระบุของ FC 300

ความยาวและขนาดหนาตัดของสายเคเบิล:
ความยาวสายเคเบิลมอเตอรสูงสุด, แบบชีล FC 301:50 ม. / FC 302:150 ม.
ความยาวสายเคเบิลมอเตอรสูงสุด, แบบไมมีชีล FC 301:75 ม. / FC 302:300 ม.
ขนาดหนาตัดสูงสุดของเคเบิลสำหรับมอเตอร, ไฟสายหลัก, การแบงโหลด และการเบรค (ดูหัวขอ
Electrical Data (ขอมูลทางไฟฟา) ใน FC 300 Design Guide MG.33.BX.YY (คูมือการออกแบบ FC 300
MG.33.BX.YY) สำหรับขอมูลเพ่ิมเติม), (0.25 kW - 7.5 kW) 4 มม.2 / 10 AWG
ขนาดหนาตัดสูงสุดสำหรับข้ัวตอควบคุม, สายแข็ง 1.5 มม.2/16 AWG (2 x 0.75 มม.2)
ขนาดหนาตัดสูงสุดสำหรับข้ัวตอควบคุม, สายออน 1 มม.2/18 AWG
ขนาดหนาตัดสูงสุดสำหรับข้ัวตอควบคุม, สายเคเบิลท่ีมีปลอกหุมแกน 0.5 มม.2/20 AWG
ขนาดหนาตัดตำสุดสำหรับข้ัวตอควบคุม 0.25 มม.2
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ความยาวสายเคเบิลและสมรรถนะ RFI
FC 30x ตัวกรอง แรงดันไฟฟาของแหลงจาย สอดคลองทาง RFI ท่ีความยาวสายเคเบิลมอเตอรสูงสุด
FC 301:
FC 302:

พรอมตัวกรอง A2 200 - 240 V / 380 -480 V /
380 -500 V

<75 ม. EN 55011 กลุม A2

FC 301: พรอม A1/B 200 - 240 V / 380 -480 V <40 ม. EN 55011 กลุม A1
<10 ม. EN 55011 กลุม B

FC 302: พรอม A1/B 200 - 240 V / 380 - 500 V <150 ม. EN 55011 กลุม A1
<40 ม. EN 55011 กลุม B

FC 302: ไมมีตัวกรอง RFI 550 -600 V ไมสอดคลองตาม EN 55011

ในบางกรณี จะใชสายเคเบิลของมอเตอรที่ส้ันลงเพ่ือใหสอดคลองกับ EN 55011 A1 และ EN 55011 B
แนะนำใหใชตัวนำทองแดง (60/75°C)

ตัวนำอลูมิเนียม
ไมแนะนำใหใชตัวนำอลูมิเนียม ข้ัวตอสามารถตอเขากันกับตัวนำอลูมิเนียมได แตผิวสัมผัสของตัวนำจะตองสะอาดและจะตอง
กำจัดคราบออกซิไดซออกและหุมปดดวยวาสลีนที่มีความเปนกลางปราศจากกรดกอนที่จะเชื่อมตอตัวนำนี้
นอกจากนี้ จะตองขันยำสกรูท่ีข้ัวตอนี้อีกครั้งหนึ่งภายหลังจาก 2 วัน เนื่องจากอลูมิเนียมมีความออนตัว จำเปนอยางยิ่งที่จะตอง
ทำใหรอยตอที่ข้ัวนี้มีความแนนเพียงพออยูเสมอ มิฉะนั้นผิวอลูมิเนียมจะเกิดการออกซิไดซข้ึนอีกได

อินพุตดิจิตอล:
อินพุตดิจิตอลที่สามารถตั้งโปรแกรมได FC 301:4 (5) / FC 302: 4 (6)
หมายเลขข้ัวตอ 18, 19, 27 1), 29 4), 32, 33,
ลอจิก PNP หรือ NPN
ระดับแรงดันไฟฟา 0 - 24 V DC
ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจิก'0' PNP < 5 V DC
ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจิก'1' PNP > 10 V DC
ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจิก'0' NPN2) > 19 V DC
ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจิก'1' NPN2) < 14 V DC
แรงดันไฟฟาสูงสุดที่อินพุต 28 V DC
ความตานทานอินพุต, Ri ประมาณ 4 kΩ

การหยุดแบบปลอดภัย ข้ัวตอ 374):
ข้ัวตอ 37 เปนลอจิก PNP ที่ถูกคงคาไว

ระดับแรงดันไฟฟา 0 - 24 V DC
ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจิก'0' PNP < 4 V DC
ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจิก'1' PNP > 20 V DC
กระแสอินพุตท่ีระบุท่ี 24 V 50 mA rms
กระแสอินพุตท่ีระบุท่ี 20 V 60 mA rms
ตัวเก็บประจุอินพุต 400 nF

อินพุตดิจิตอลท้ังหมดถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอ่ืนๆ
1) ข้ัวตอ 27 และ 29 ยังสามารถต้ังโปรแกรมเปนเอาทพุตได
2) ยกเวนข้ัวตอการหยุดแบบปลอดภัย (safe stop) ข้ัวตอ 37
3) ข้ัวตอ 37 จะมีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น และสามารถใชไดเฉพาะเปนอินพุตสำหรับการหยุดแบบปลอดภัยเทานั้น ข้ัวตอ 37
เหมาะสำหรับการติดต้ังหมวด 3 ตามมาตรฐาน EN 954-1 (การหยุดแบบปลอดภัย (safe stop) ตามหมวด 0 ของ EN
60204-1) ซึ่งสอดคลองตามขอกำหนดเครื่องจักรกลไฟฟาของยุโรป EU Machinery Directive 98/37/EC ข้ัวตอ 37 และ
ฟงกชันการหยุดแบบปลอดภัยไดรับการออกแบบใหสอดคลองกับมาตรฐาน EN 60204-1, EN 50178, EN 61800-2, EN
61800-3, และ EN 954-1 สำหรับการใชฟงกชันการหยุดแบบปลอดภัยอยางถูกตองและปลอดภัย ใหดูขอมูลท่ีเก่ียวของและ
คำแนะนำในคูมือการออกแบบ
4) FC 302 เทานั้น
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อินพุทอนาล็อก:
จำนวนอินพุทอนาล็อก 2
หมายเลขข้ัว 53, 54
โหมด แรงดันหรือกระแส
การเลือกโหมด สวิตช S201 และสวิตช S202
โหมดแรงดัน สวิตช S201/สวิตช S202 = ปด (U)
ระดับแรงดันไฟฟา FC 301:0 ถึง + 10 / FC 302:-10 ถึง +10 V (เปล่ียนสเกลได)
ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 10 kΩ
แรงดันสูงสุด ± 20 V
โหมดกระแส สวิตช S201/สวิตช S202 = เปด (I)
ระดับกระแส 0/4 ถึง 20 mA (เปลี่ยนสเกลได)
ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 200 Ω
กระแสสูงสุด 30 mA
ความละเอียดของอินพุทอนาล็อก 10 บิต (เครื่องหมาย +)
ความแมนยำของอินพุทอนาล็อก ความผิดพลาดสูงสุด 0.5% ของคาเต็มสเกล
แบนดวิดธ FC 301:20 Hz / FC 302:100 Hz

อินพุทอนาล็อกถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอ่ืนๆ

อินพุทพัลส/เอ็นโคดเดอร:
อินพุทพัลส/เอ็นโคดเดอรท่ีสามารถตั้งโปรแกรมได 2/1
หมายเลขข้ัวตอ พัลส/เอ็นโคดเดอร 29, 331) / 18, 32, 332)
ความถ่ีสูงสุดท่ีข้ัวตอ 18, 29, 32, 33 110 kHz (ขับดวย Push-pull)
ความถ่ีสูงสุดท่ีข้ัวตอ 18, 29, 32, 33 5 kHz (คอลเลคเตอรเปด)
ความถ่ีตำสุดท่ีข้ัวตอ 18, 29, 32, 33 4 Hz
ระดับแรงดันไฟฟา ดูสวนที่เก่ียวกับอินพุทดิจิตัล
แรงดันไฟฟาสูงสุดท่ีอินพุท 28 V DC
ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 4 kΩ
ความแมนยำของอินพุทแบบพัลส (0.1 - 1 kHz) ความผิดพลาดสูงสุด:0.1% ของคาเต็มสเกล
ความแมนยำของอินพุทเอ็นโคดเดอร (1 -110 kHz) ความผิดพลาดสูงสุด:0.05 % ของคาเต็มสเกล
32 (A), 33 (B) และ 18 (Z) 1

อินพุทพัลสและเอ็นโคดเดอร (ข้ัวตอ 18, 29, 32, 33) ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรง
ดันสูงอ่ืนๆ
1) อินพุทแบบพัลสคือขั้วตอ 29 และ 33
2) อินพุทเอ็นโคดเดอรคือ:18 = Z, 32 = A, และ 33 = B
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เอาทพุทอนาล็อก:
จำนวนเอาทพุทอนาล็อกท่ีโปรแกรมได 1
หมายเลขข้ัวตอ 42
ชวงกระแสของเอาทพุทอนาล็อก 0/4 - 20 mA
โหลดสูงสุดที่สามารถตอครอมเอาทพุทอนาล็อกกับกราวด 500 Ω
ความแมนยำของเอาทพุทอนาล็อก ความผิดพลาดสูงสุด:0.5 % ของคาเต็มสเกล
ความละเอียดของเอาทพุทอนาล็อก 12 บิต

เอาทพุทอนาล็อกถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอ่ืนๆ

การดควบคุม, การส่ือสารแบบอนุกรม RS 485:
หมายเลขข้ัวตอ 68 (P,TX+, RX+), 69 (N,TX-, RX-)
หมายเลขข้ัวตอ 61 กราวดรวมสำหรับข้ัวตอ 68 และ 69

วงจรการส่ือสารแบบอนุกรม RS 485 ทำงานแยกตางหากจากวงจรสวนกลางอ่ืนๆ และถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลง
จายไฟ (PELV)

เอาทพุทดิจิตัล:
เอาตพุตดิจิตัล/พัลสท่ีสามารถตั้งโปรแกรมได 2
หมายเลขข้ัวตอ 27, 29 1)
ระดับแรงดันที่เอาทพุทดิจิตัล/ความถี่ 0 - 24 V
กระแสเอาทพุทสูงสุด (รับหรือจายกระแส) 40 mA
โหลดสูงสุดท่ีเอาทพุทความถี่ 1 kΩ
โหลดแบบตัวเก็บประจุสูงสุดที่เอาทพุทความถี่ 10 nF
ความถ่ีเอาทพุทตำสุดที่เอาทพุทความถี่ 0 Hz
ความถ่ีเอาทพุทสูงสุดที่เอาทพุทความถี่ 32 kHz
ความแมนยำของเอาทพุทความถี่ ขอผิดพลาดสูงสุด:0.1 % ของคาเต็มสเกล
ความละเอียดของเอาทพุทความถี่ 12 บิต

1) ข้ัวตอ 27 และ 29 ยังสามารถตั้งโปรแกรมเปนอินพุทได

เอาทพุทดิจิตัลถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอ่ืนๆ

การดควบคุม, เอาทพุท DC 24 V:
หมายเลขข้ัวตอ 12, 13
โหลดสูงสุด FC 301:130 mA / FC 302:200 mA

แหลงจายไฟ DC 24 V ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) แตมีความตางศักยเทากับอินพุ
ทและเอาทพุททั้งอนาล็อกและดิจิตัล

เอาทพุตรีเลย:
เอาทพุตรีเลยท่ีสามารถตั้งโปรแกรมได FC 301:1 / FC 302: 2
รีเลย 01 หมายเลขขั้วตอ 1-3 (เบรค), 1-2 (ทำ)
โหลดไฟสลับสูงสุด (AC-1)1) ที่ข้ัวตอ 1-3 (NC (ปกติปด)), 1-2 (NO (ปกติเปด)) 240 V AC, 2 A
โหลดขั้วตอไฟสลับสูงสุด (AC-15)1) (โหลด Inductive @ cosφ 0.4) 240 V AC, .2 A
โหลดไฟตรงสูงสุด (DC-1)1) ท่ีข้ัวตอ 1-2 (NO (ปกติเปด)), 1-3 (NC (ปกติปด)) (โหลด Resistive) 60 V DC, 1A
โหลดขั้วตอไฟตรงสูงสุด (DC-13)1) (โหลด Inductive) 24 V DC, .1A
รีเลย 02 (เฉพาะ FC 302 ) หมายเลขขั้วตอ 4-6 (เบรค), 4-5 (ทำ)
โหลดไฟสลับสูงสุด (AC-1)1) ที่ข้ัวตอ 4-5 (NO (ปกติเปด)) (โหลด Resistive) 400 V AC, 2 A
โหลดขั้วตอไฟสลับสูงสุด (AC-15)1) (โหลด Inductive @ cosφ 0.4) 240 V AC, .2 A
โหลดไฟตรงสูงสุด (AC-1)1) ที่ข้ัวตอ 4-5 (NC (ปกติปด)) (โหลด Resistive) 80 V DC, 2 A
โหลดขั้วตอไฟตรงสูงสุด (DC-13)1) (โหลด Inductive) 24 V DC, .1A
โหลดไฟตรงสูงสุด (AC-1)1) ที่ข้ัวตอ 4-6 (NC (ปกติปด)) (โหลด Resistive) 50 V DC, 2 A
โหลดขั้วตอไฟตรงสูงสุด (DC-13)1) (โหลด Inductive) 24 V DC, .1 A
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โหลดขั้วตอตำสุดที่ 1-3 (NC), 1-2 (NO), 4-6 (NC), 4-5 (NO) 24 V DC 10 mA, 24 V AC 20 mA
ส่ิงแวดลอมตาม EN 60664-1 หมวดแรงดันไฟฟาเกิน III/ระดับมลภาวะ 2

1) IEC part 4 และ 5
หนาสัมผัสรีเลยถูกแยกโดดทางไฟฟาจากสวนที่เหลือของวงจรโดยฉนวนเสริม (PELV)

การดควบคุม, เอาทพุท DC 10 V:
หมายเลขข้ัวตอ 50
แรงดันเอาทพุท 10.5 V ±0.5 V
โหลดสูงสุด 15 mA

แหลงจายไฟ DC 10 V ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอ่ืนๆ.

คุณลักษณะการควบคุม:
ความละเอียดในการจำแนกของความถี่เอาทพุทที่ 0 - 1000 Hz FC 301:+/- 0.013 Hz / FC 302:+/- 0.003 Hz
ความแมนยำแบบทำซำของ การสตารท/หยุดอยางแมนยำ (ข้ัวตอ 18, 19) FC 301: ≤ ± 1ms / FC 302: ≤ ± 0.1 msec
เวลาตอบสนองของระบบ (ข้ัวตอ 18, 19, 27, 29, 32, 33) FC 301: ≤ 20 ms / FC 302: ≤ 2 ms
ชวงควบคุมความเร็ว (วงรอบเปด) 1:100 ของความเร็วซิงโครนัส
ชวงควบคุมความเร็ว (วงรอบปด) 1:1000 ของความเร็วซิงโครนัส
ความแมนยำของความเร็ว (วงรอบเปด) 30 -4000 rpm:ความคลาดเคล่ือนสูงสุด ±8 rpm
ความแมนยำของความร็ว (วงรอบปด) 0 - 6000 rpm:ความคลาดเคลื่อนสูงสุด ±0.15 rpm

คุณลักษณะการควบคุมทั้งหมดอางอิงกับมอเตอรอะซิงโครนัส 4 ข้ัว

สภาพแวดลอม:
กรอบหุม IP 20
ชุดกรอบหุมท่ีใชได IP21/TYPE 1/IP 4X top
การทดสอบการส่ัน 1.0 กรัม.
ความช้ืนสัมพัทธสูงสุด 5% - 95%(IEC 721-3-3; คลาส 3K3 (ไมกลั่นตัว) ระหวางการทำงาน
สภาพแวดลอมท่ีรุนแรง (IEC 721-3-3), ไมไดเคลือบ คลาส 3C2
สภาพแวดลอมท่ีรุนแรง (IEC 721-3-3), เคลือบ คลาส 3C3
อุณหภูมิสภาพแวดลอม สูงสุด 50 °C (คาเฉลี่ย 24 ช่ัวโมง สูงสุด 45 °C)

การลดพิกัดสำหรับอุณหภูมิแวดลอม ดูท่ีหัวขอเงื่อนไขพิเศษ

อุณหภูมิแวดลอมตำสุดสำหรับการทำงานเต็มที่ 0 °C
อุณหภูมิแวดลอมตำสุดสำหรับการทำงานแบบลดสมรรถนะลง -10 °C
อุณหภูมิระหวางการเก็บ/ขนสง -25 - +65/70 °C
ความสูงสูงสุดเหนือระดับนำทะเล 1000 m

การลดพิกัดสำหรับระดับความสูง ดูท่ีหัวขอเงื่อนไขพิเศษ

มาตรฐาน EMC, การแพรกระจาย EN 61800-3, EN 61000-6-3/4, EN 55011, (EN 50081-1/2)

มาตรฐาน EMC, ความคงทน
EN 61800-3, EN 61000-6-1/2,EN 61000-4-2, EN 61000-4-3, EN 61000-4-4, EN

61000-4-5, EN 61000-4-6, (EN 50082-1/2)

ดูท่ีหัวขอเงื่อนไขพิเศษ

สมรรถนะการดควบคุม:
ชวงเวลาการสแกน FC 301:10 mS / FC 302:1 ms

การดควบคุม, การส่ือสารอนุกรม USB:
มาตรฐาน USB 2.0
ปลั๊ก USB ปลั๊ก "อุปกรณ" USB ประเภท B

การเช่ือมตอกับพีซีดำเนินการโดยผานทางสายเคเบิล USB แมขาย/อุปกรณมาตรฐาน
การเช่ือมตอ USB ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอ่ืนๆ
การเช่ือมตอ USB ไมได ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากสายดินใหใชเฉพาะแลปท็อปสำหรับการเช่ือมตอพีซีกับข้ัวตอ USB บนชุด
ขับ FC 300
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ประสิทธิภาพ

ในการลดการใชพลังงาน เปนส่ิงสำคัญที่ประสิทธิภาพของ
ระบบจะตองเหมาะสมที่สุด โดยสวนประกอบแตละช้ินใน
ระบบควรจะมีประสิทธิภาพสูงสุดเทาที่จะเปนไปได

ประสิทธิภาพของรุน FC 300 Series (ŋ VLT)
โหลดท่ีตัวแปลงความถี่มีผลเพียงเล็กนอยตอประสิทธิภาพ โดยทั่วไปแลว ประสิทธิภาพจะเทาเดิมท่ีความถี่มอเตอรท่ีพิกัด
fM,N แมวามอเตอรจะจายแรงบิดเพลาท่ีระบุ 100% หรือเพียง 75% เชนในกรณีแบงโหลด

ซึ่งหมายความวาประสิทธิภาพของตัวแปลงความถี่จะไมเปล่ียนแปลงแมวาจะเลือกคุณลักษณะ U/f แบบอ่ืน
อยางไรก็ตาม คุณลักษณะ U/f มีอิทธิพลตอประสิทธิภาพของมอเตอร

ประสิทธิภาพจะลดลงเล็กนอยเม่ือตั้งความถี่การสวิตชเปนคาสูงกวา 5 kHz และประสิทธิภาพจะลดลงเล็กนอยดวย เมื่อแรงดัน
ไฟหลักเทากับ 500 V หรือถาสายเคเบิลมอเตอรยาวกวา 30 เมตร

ประสิทธิภาพของมอเตอร (ŋMOTOR )
ประสิทธิภาพของมอเตอรท่ีตออยูกับตัวแปลงความถี่ข้ึนอยูกับระดับของการทำแมเหล็ก โดยทั่วไป ประสิทธิภาพจะดีเทากับ
การทำงานกับแหลงจายไฟหลัก ประสิทธิภาพของมอเตอรจะขึ้นอยูกับประเภทของมอเตอร

ในชวง 75-100% ของแรงบิดท่ีระบุ ประสิทธิภาพของมอเตอรจะมีความคงท่ี ทั้งเมื่อควบคุมจากตัวแปลงความถี่ หรือเมื่อทำ
งานโดยตรงบนแหลงจายไฟหลัก

สำหรับมอเตอรขนาดเล็ก คุณลักษณะ U/f จะมีอิทธิพลเพียงเล็กนอยตอประสิทธิภาพ อยางไรก็ตาม สำหรับมอเตอรตั้งแต 11
kW ข้ึนไป ขอไดเปรียบนี้จะมีความสำคัญ

โดยทั่วไป ความถี่การสวิตชไมมีผลกระทบตอประสิทธิภาพของมอเตอรขนาดเล็ก สวนมอเตอรที่มีขนาดต้ังแต 11 kW ข้ึนไป
จะมีประสิทธิภาพที่ปรับปรุงดีข้ึน (1-2%) ทั้งนี้เนื่องจากรูปไซนของกระแสมอเตอรเกือบเปนรูปสมบูรณแบบท่ีความถี่การสวิตช
ระดับสูง

ประสิทธิภาพของระบบ (ŋSYSTEM )
ในการคำนวณประสิทธิภาพระบบ ประสิทธิภาพของ FC 300 Series (ŋVLT) จะถูกคูณดวยประสิทธิภาพของมอเตอร (ŋMOTOR):
ŋSYSTEM) = ŋVLT x ŋMOTOR

คำนวณประสิทธิภาพของระบบที่โหลดตางกัน โดยยึดตามกราฟขางตน
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เสียงรบกวน
การแทรกแซงแบบเสียงรบกวนของตัวแปลงความถี่มาจากสามแหลงคือ:

1. ขดลวด DC ของ วงจรขั้นกลาง
2. พัดลมภายใน
3. องคประกอบ RFI

คาทั่วไปที่วัดไดในระยะ 1 เมตรจากตัวเครื่อง คือ:

FC 301/FC 302
PK25-P7K5:200-240 V, 380-480V, 380-500 V, 525-600V IP20/IP21/IP4Xtop/Type 1
ความเร็วพัดลมท่ีลดลง 51 dB(A)
ความเร็วพัดลมเต็มท่ี 60 dB(A)

แรงดันคายอดบนมอเตอร
เมื่อทรานซิสเตอรในอินเวอรเตอรถูกเปด แรงดันบนมอเตอรจะเพิ่มขึ้นตามอัตราสวน dV/dt โดยข้ึนอยูกับ:

- สายเคเบิลของมอเตอร (ประเภท ขนาดหนาตัด ความยาว แบบมีชีลหรือไมมีชีล)
- ความเหนี่ยวนำ

การเหนี่ยวนำตามธรรมชาติเปนสาเหตุใหเกิดคาโอเวอรชูต UPEAK ในแรงดันมอเตอร กอนท่ีจะสามารถเสถียรไดเองที่ระดับที่อิง
ตามแรงดันใน วงจรขั้นกลาง  เวลาในการเพ่ิม (Rise Time) และแรงดันคายอด UPEAK  จะสงผลกระทบตออายุของมอเตอร หาก
แรงดันคายอดสูงเกินไป โดยเฉพาะมอเตอรที่ไมมีฉนวนแบบขดลวดเฟสจะไดรับผลกระทบโดยตรง หากสายเคเบิลมอเตอรสั้น
(ไมก่ีเมตร) เวลาในการเพ่ิมและแรงดันคายอดจะลดลง
หากสายเคเบิลมอเตอรยาวเกินไป (100 เมตร) เวลาในการเพิ่มและแรงดันขีดสุดจะเพิ่มขึ้น

หากใชมอเตอรขนาดเล็กมาก โดยไมมีฉนวนขดลวดเฟส ใหเช่ือมตอตัวกรอง LC เขากับตัวแปลงความถี่
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เงื่อนไขพิเศษ
การลดพิกัดสำหรับอุณหภูมิแวดลอม
อุณหภูมิแวดลอม (TAMB,MAX) คืออุณหภูมิสูงสุดท่ียินยอม คาเฉลี่ย (TAMB,AVG) ท่ีวัดจากรอบ 24 ช่ัวโมง จะตองตำกวา 5 °C เปน
อยางนอย
ถาตัวแปลงความถี่ทำงานท่ีอุณหภูมิสูงกวา 50 °C ควรลดคากระแสเอาทพุตที่ตอเนื่องลงตามไดอะแกรมดังตอไปนี้:

การลดพิกัดสำหรับแรงดันอากาศตำ
ในกรณีที่แรงดันอากาศตำ ความสามารถในการระบายความ
รอนของอากาศจะลดลง

ไมจำเปนตองลดพิกัดที่ความสูงตำกวา 1000 เมตร

ท่ีความสูงมากกวา 1000 เมตร อุณหภูมิแวดลอม (TAMB)
หรือกระแสเอาทพุตสูงสุด (IVLT,MAX) จะตองถูกลดพิกัดตาม
ไดอะแกรมท่ีแสดงดานลาง:

1. การลดพิกัดของกระแสเอาทพุตเทียบกับความสูงที่
TAMB = สูงสุด 50°C

2. การลดพิกัดของ TAMB สูงสุด เทียบกับความสูงที่กระแส
เอาทพุต 100%
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การลดพิกัดสำหรับการรันท่ีความเร็วตำ
เมื่อเชื่อมตอมอเตอรกับตัวแปลงความถี่ จำเปนตองตรวจสอบวา  การระบายความรอนของมอเตอรมีความเพียงพอ
ท่ีคา RPM ระดับตำ พัดลมมอเตอรจะไมสามารถจายปริมาณลมท่ีจำเปนสำหรับการระบายความรอน ปญหานี้เกิดขึ้นเมื่อแรงบิด
โหลดเปนแบบคงท่ี (เชน สายพานลำเลียง) ตลอดท้ังขอบเขตที่ควบคุม การระบายอากาศที่ลดลงจะกำหนดขนาดของแรงบิด
ท่ีไดรับการยินยอมภายใตโหลดตอเนื่อง หากมอเตอรทำงานตอเนื่องที่คา RPM ตำกวาครึ่งของคาพิกัด มอเตอรตองไดรับการ
จายลมเพ่ิมเติมเพ่ือการระบายความรอน (หรือใชมอเตอรท่ีออกแบบสำหรับการทำงานประเภทน้ี)
นอกจากการระบายความรอนเพิ่มเติมดังกลาวแลว อาจใชวิธีลดระดับโหลดของมอเตอร เชน โดยการเปลี่ยนใชมอเตอรที่ใหญ
ข้ึน อยางไรก็ตาม การออกแบบของตัวแปลงความถี่จะกำหนดขีดจำกัดของขนาดมอเตอร

การลดพิกัดสำหรับการติดตั้งสายเคเบิลมอเตอรแบบยาวหรือสายเค&
ตัวแปลงความถ่ีนี้ผานการทดสอบโดยใชสายเคเบิลแบบไมมีชีล 300 ม. และสายเคเบิลแบบมีชีล 150 ม.

ตัวแปลงความถี่นี้ไดรับการออกแบบใหทำงานโดยใชสายเคเบิลมอเตอรที่มีขนาดหนาตัดคาพิกัด หากใชสายเคเบิลท่ีมีขนาด
หนาตัดกวางข้ึน ใหลดกระแสเอาทพุตลง 5% สำหรับทุกขั้นการเพ่ิมของขนาดหนาตัด
(ขนาดหนาตัดที่เพ่ิมขึ้นของสายเคเบิลจะทำใหเกิดความเปนตัวเก็บประจุรั่วไหลลงดินท่ีเพ่ิมขึ้น ดังนั้นจึงมีกระแสรั่วไหลลงดิน
เพ่ิมขึ้น)

ความถี่การสวิตชท่ีขึ้นอยูกับอุณหภูมิ

ฟงกชันนี้ชวยใหสามารถใชความถี่การสวิตชสูงสุด โดยไม
เปนสาเหตุใหโหลดของความรอนเกินในตัวแปลงความถ่ี
อุณหภูมิภายในเปนตัวบงชี้วาความถี่การสวิตชจะสามารถยึด
ตามโหลด อุณหภูมิแวดลอม แรงดันแหลงจายไฟ และความ
ยาวสายเคเบิลหรือไม
ต้ังคาความถี่การสวิตชไดในพารามิเตอร 14-01

FC 300 Design Guide  
 วิธีเลือก VLT  

66  MG.33.B4.9A - VLT เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  



อุปกรณเสริมและอุปกรณเพิ่มเติม
Danfoss มีอุปกรณเสริมและอุปกรณประกอบสำหรับรุน VLT AutomationDrive FC 300 ใหเลือกมากมาย

อุปกรณเสริมเอ็นโคดเดอร MCB 102
โมดูลเอ็นโคดเดอรถูกใชสำหรับการอินเตอรเฟสของการปอนกลับจากมอเตอรหรือกระบวนการ การต้ังคาพารามิเตอรในกลุม
17-xx

ใชกับ:  
� VVC และวงรอบปด
� การควบคุมความเร็วดวยเวกเตอรฟลักซ
� การควบคุมแรงบิดดวยเวกเตอรฟลักซ
� มอเตอรแบบแมเหล็กถาวรท่ีมีการปอนกลับ SinCos (Hiper-
face®)
  
เอ็นโคดเดอรแบบเพ่ิม:ชนิด TTL 5 V
เอ็นโคดเดอร SinCos:Stegmann/SICK (Hiperface®)

การเลือกพารามิเตอรในพารามิเตอร 17-1* และ พารามิเตอร
1-02
ในกรณีที่ส่ังซื้อชุดอุปกรณเสริมเอ็นโคดเดอรแยกตางหาก ชุด
อุปกรณดังกลาวจะประกอบดวย:
� โมดูลเอ็นโคดเดอร MCB 102
� ชุดติดต้ัง LCP ขนาดใหญ และฝาปดขั้วท่ีใหญกวาเดิม
อุปกรณเสริมเอ็นโคดเดอรไมสนับสนุนตัวแปลงความถี่ FC
302 ที่ผลิตกอนสัปดาหท่ี 50/2004
เวอรชันซอฟตแวรขั้นตำ: 2.03 (พารามิเตอร 15-43)

การติดต้ัง MCB 102:
• จะตองตัดการจายไฟฟาที่ตอไปยังตัวแปลงความถ่ี
• ถอด LCP, ฝาครอบข้ัวตอ และเครเดิล (cradle) ออกจาก FC 30x
• ใสอุปกรณเสริม MCB 102 ในสล็อต B
• เช่ือมตอสายเคเบิลควบคุมและรัดสายเคเบิลไปท่ีโครงเครื่องใหแนนดวยตัวรัด
• ใสชุดติดต้ัง LCP ขนาดใหญ และฝาครอบขั้วตอขนาดใหญ
• ใส LCP
• จายไฟฟาไปยังตัวแปลงความถี่
• เลือกฟงกชันเอ็นโคดเดอรในพารามิเตอร 17-*
• ดูรายละเอียดเพ่ิมเติมในบท บทนำเกี่ยวกับ FC 300, หัวขอ ตัวควบคุมความเร็ว PID
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 คอนเน็กเตอร
หนวย
X31

เอ็นโคดเดอรแบบเพ่ิม เอ็นโคดเดอร SinCos
Hiperface

คำอธิบาย  

 1 NC (ปกติปด)  เอาทพุต 24 V  
 2 NC (ปกติปด)  เอาทพุต 8 V  
 3 5 VCC  เอาทพุต 5 V  
 4 GND  GND  
 5 อินพุต A +COS อินพุต A  
 6 อินพุตผกผัน A REFCOS อินพุตผกผัน A  
 7 อินพุต B +SIN อินพุต B  
 8 อินพุตผกผัน B REFSIN อินพุตผกผัน B  
 9 อินพุต Z +ขอมูล RS485 อินพุต Z หรือ +ขอมูล RS485  
 10 อินพุตผกผัน Z -ขอมูล RS485 อินพุต Z หรือ -ขอมูล RS485  
 11 NC (ปกติปด) NC (ปกติปด) ใชในอนาคต  
 12 NC (ปกติปด) NC (ปกติปด) ใชในอนาคต  
    

    

สูงสุด. 5V บน X31.5-12
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อุปกรณเสริมรีเลย MCB 105
อุปกรณเสริม MCB 105 ประกอบดวยสวนสัมผัส SPDT จำนวน 3 ช้ินและสามารถใสเขาในสล็อตสำหรับอุปกรณเสริม B

ขอมูลทางไฟฟา:
โหลดขั้วตอไฟสลับสูงสุด (AC-1)1) (โหลด Resistive) 240 V AC 2A
โหลดไฟสลับสูงสุด (AC-15)1) (โหลด Inductive @ cosφ 0.4) 240 V AC 0.2 A
โหลดขั้วตอไฟตรงสูงสุด (DC-1)1) (โหลด Resistive) 24 V DC 1 A
โหลดขั้วตอไฟตรงสูงสุด (DC-13)1) (โหลด Inductive) 24 V DC 0.1 A
โหลดตำสุดที่ข้ัวตอ (DC) 5 V 10 mA
อัตราการสวิตชสูงสุดท่ีคาโหลดพิกัด/โหลดตำสุด 6 min-1/20 sec-1

1) IEC 947 part 4 และ 5

ในกรณีที่ส่ังซื้อชุดอุปกรณเสริมรีเลยแยกตางหาก ชุดอุปกรณดังกลาวจะประกอบดวย:
• โมดูลรีเลย MCB 105
• ชุดติดตั้ง LCP ขนาดใหญ และฝาปดขั้วท่ีใหญกวาเดิม
• ฉลากติดบนแผงปดสวิตช S201, S202 และ S801
• สายรัดสำหรับรัดสายเคเบิลท่ีเช่ือมตอกับโมดูลรีเลย

อุปกรณเสริมรีเลยไมสนับสนุนตัวแปลงความถี่ FC 302 ท่ีผลิตกอนสัปดาหท่ี 50/2004
เวอรชันซอฟตแวรข้ันตำ: 2.03 (พารามิเตอร 15-43)

ส่ิงสำคัญ

1. ฉลากจะตองถูกปดไวบนเฟรมของ LCP ดังแสดง (UL approved)

คำเตือนแหลงจายไฟคู
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วิธีการประกอบอุปกรณเสริม MCB 105:
• จะตองตัดการจายไฟฟาที่ตอไปยังตัวแปลงความถ่ี
• จะตองตัดการจายไฟท่ีตอไปยังสวนเช่ือมตอท่ีมีไฟฟาบนข้ัวตอรีเลย
• ถอด LCP, ฝาครอบขั้วตอ และชุดติดต้ัง LCP ออกจาก FC 30x
• ใสอุปกรณเสริม MCB 105 ในสล็อต B
• เช่ือมตอสายเคเบิลควบคุมและรัดสายเคเบิลใหแนนดวยสายรัดที่ใหมา
• ตรวจสอบวาความยาวของสายรัดวาถูกตอง (ดูภาพวาดตอไปนี้)
• หามรวมสวนที่มีไฟฟาแรงสูงเขากับสัญญาณควบคุม (PELV)
• ใสชุดติดต้ัง LCP ขนาดใหญ และฝาครอบขั้วตอขนาดใหญ
• ใส LCP
• จายไฟฟาไปยังตัวแปลงความถี่
• เลือกฟงกชันรีเลยในพารามิเตอร 5-40 [6-8], 5-41 [6-8] และ 5-42 [6-8]

NB (อารเรย [6] คือรีเลย 7, อารเรย [7] คือรีเลย 8, และอารเลย [8] คือรีเลย 9)

หามรวมสวนที่มีแรงดันไฟฟาตำเขากับระบบ PELV

FC 300 Design Guide  
 วิธีเลือก VLT  

70  MG.33.B4.9A - VLT เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  



อุปกรณเสริมไฟสำรอง 24 V MCB 107 (อุปกรณเสริม D)
แหลงจายไฟภายนอก 24 V DC

แหลงจายไฟภายนอก 24 V DC สามารถติดตั้งไดสำหรับจายไฟแรงดันตำใหกับการดควบคุมและการดอุปกรณเสริมอ่ืนๆ ซึ่งจะ
ชวยใหการทำงานของ LCP ทำไดอยางครบถวน (รวมถึงการต้ังคาพารามิเตอร) โดยไมตองเช่ือมตอกับระบบจายไฟหลัก

รายละเอียดแหลงจายไฟภายนอก 24 V DC
ชวงแรงดันอินพุต: 24 V DC ±15 % (สูงสุด 37 V ใน 10 s)
กระแสอินพุตสูงสุด 2.2 A
ความยาวเคเบิลสูงสุด 75 m
โหลดตัวเก็บประจุท่ีอินพุต: < 10 uF
การหนวงเมื่อเปดเครื่อง: < 0.6 s
อินพุตไดรับการปองกัน

หมายเลขข้ัวตอ:
ข้ัวตอ 35:- แหลงจายไฟภายนอก 24 V DC
ข้ัวตอ 36:+ แหลงจายไฟ ภายนอก 24 V DC

ปฏิบัติตามขั้นตอนเหลานี้:
1. ถอดแผง LCP หรือฝาปดบังตา
2. ถอดฝาปดขั้วตอ
3. ถอดแผนดีคัปปลิงสายเคเบิล และฝาปดพลาสติกขางใต
4. เสียบอุปกรณเสริมแหลงจายไฟสำรองภายนอก 24 V

DC ในสล็อตอุปกรณเสริม
5. ติดแผนดีคัปปลิงสายเคเบิล
6. ติดฝาปดขั้วตอ และแผง LCP หรือฝาปดบังตา

การเชื่อมตอกับแหลงจายไฟสำรอง 24 V
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ตัวตานทานเบรค
ตัวตานทานเบรคใชในการประยุกตใชงานท่ีจำเปนตองมีการตอบสนองพลวัตที่รวดเร็วหรือตองทำการหยุดโหลดท่ีมีคาโมเมนต
ความเฉื่อยระดับสูง ตัวตานทานเบรคถูกใชในการคายพลังงานออกจากดีซีลิ้งคในตัวแปลงความถี่

ตัวเลขรหัสสำหรับตัวตานทานเบรค:ดูหัวขอ วิธีการสั่งซื้อ

ชุดติดตั้งระยะไกลสำหรับ  LCP

แผงควบคุมหนาเครื่องสามารถถูกยายไปไวท่ีดานหนาของตู
ได โดยใชชุดคิทติดต้ังระยะไกล ชุดกรอบหุมคือ IP55 สกรู
สำหรับยึด จะตองถูกขันใหแนนดวยคาแรงบิดสูงสุด 1 Nm

ขอมูลทางเทคนิค
กรอบหุม: IP 65 ดานหนา
ความยาวสายเคเบิลสูงสุดระหวาง VLT และ
ตัวเครื่อง: 3 ม.
มาตรฐานการสื่อสาร: RS 485

ชุดกรอบหุม IP 21/IP 4X/ TYPE 1
IP 20/IP 4X top/ TYPE 1 เปนช้ินสวนชุดกรอบหุมเสริม ท่ีใชกับชุด IP 20 Compact
หากใชชุดกรอบหุม ชุด IP 20 จะไดรับการอัพเกรดใหสอดคลองกับกรอบหุม IP 21/ 4X top/TYPE 1

ดานบนของ IP 4X สามารถนำไปใชกับ IP 20 FC 30X มาตรฐานแบบตางๆ ท้ังหมด

สำหรับขอมูลเพ่ิมเติม ดูท่ีบท วิธีการติดต้ัง

ตัวกรอง LC
เมื่อมอเตอรถูกควบคุมโดยตัวแปลงความถี่ เสียงรบกวนรีโซแนนซจะดังข้ึนจากมอเตอร เสียงรบกวนนี้ ซึ่งเปนผลจากการออก
แบบของมอเตอร จะดังขึ้นทุกครั้งเม่ืออินเวอรเตอรที่สวิตชในตัวแปลงความถี่ทำงาน ดังนั้น ความถี่ของเสียงรบกวนรีโซ
แนนซจะสัมพันธกับความถี่การสวิตชของตัวแปลงความถี่

สำหรับเครื่องรุน FC 300 นั้น Danfoss สามารถจัดหา ตัวกรอง LC ที่ใชในการลดเสียงรบกวนของมอเตอร

ตัวกรองนี้จะลดเวลาการเพิ่มของแรงดันไฟฟา, คายอดของแรงดันโหลด UPEAK และกระแสริปเปล (ระลอก) ∆I ที่สงไปยัง
มอเตอร ซึ่งหมายความวารูปคลื่นของกระแสและแรงดันจะเกือบเปนคลื่นรูปไซน ดังนั้น เสียงรบกวนของมอเตอรก็จะลดลง
เหลือตำสุด

กระแสริปเปลในขดลวด ก็อาจสรางเสียงรบกวนบางแกปญหาไดโดยการรวมตัวกรองไวในตูหรืออุปกรณท่ีมีลักษณะใกลเคียง
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 วิธีการสั่งซ้ือ

การกำหนดรูปแบบชุดขับเคลื่อน
สามารถออกแบบตัวแปลงความถี่ FC 300 ตามความตองการประยุกตใชงานได โดยใชระบบตัวเลขการส่ังซื้อ

สำหรับรุน FC 300 Series คุณสามารถส่ังซื้อชุดมาตรฐานพรอมกับผสมผสานอุปกรณเสริม โดยสงขอความรหัสประเภทที่
อธิบายถึงผลิตภัณฑไปใหฝายขายของ Danfoss ในพ้ืนที่ของคุณ ดังนี้:

FC-302PK75T5E20H1BGCXXXSXXXXA0BXCXXXXD0

ความหมายของตัวอักษรในขอความนี้สามารถดูไดจากหนาที่ระบุหมายเลขการสั่งซื้อในบท วิธีเลือก VLT ของคุณ ในตัวอยาง
ขางตน Profibus DP V1 และอุปกรณเสริมไฟสำรอง 24 V ถูกรวมไวในชุดขับเคลื่อน

หมายเลขการส่ังซื้อ สำหรับอุปกรณท่ีตางแบบจาก FC 300 มาตรฐาน สามารถดูไดจากบท วิธีเลือก VLT ของคุณ

จากตัวกำหนดรูปแบบผลิตภัณฑทางอินเทอรเน็ต ท่ีเรียกวาเครื่องมือกำหนดรูปแบบชุดขับเคลื่อน (Drive Configurator) คุณ
สามารถกำหนดรูปแบบชุดขับเคล่ือนท่ีเหมาะสมกับการประยุกตใชงานท่ีเหมาะสม และสรางขอความรหัสประเภทข้ึน หากเคย
ส่ังซื้ออุปกรณที่ตางแบบมากอนแลว เครื่องมือกำหนดรูปแบบจะสรางหมายเลขการขายแปดหลักขึ้นมาใหโดยอัตโนมัติ คุณ
สามารถนำหมายเลขการขายน้ีไปใหกับสำนักงานขายในพ้ืนท่ีของคุณ
นอกจากนี้ คุณสามารถสรางรายการโปรเจ็กตที่รวมผลิตภัณฑหลายๆ แบบ และสงใหกับตัวแทนขายของ Danfoss

เครื่องมือกำหนดรูปแบบชุดขับเคล่ือน สามารถดูไดจากไซตทางอินเทอรเน็ตที่:www.danfoss.com/drives
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รหัสประเภทแบบฟอรมการสั่งซ้ือ
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200-240V 3
เฟส

380-480 V 3
เฟส

380-500V 3
เฟส

525-600V
3 เฟส

IP20 /
โครงเครื่อง

IP21/
Type 1

เลขที่
RFI

RFI
A1/B1

RFI
(A2)

เลขที่
สวิตชคาย
พลังงานเบรค

สวิตชคาย
พลังงานเบร

ค
ไมมี
LCP

แบบ
ตัวเลข
LCP
101

แบบกราฟก
LCP 102

PCB ไม
เคลือบ

PCB
เคลือบ

ไมมี
อุปกรณ
เสริม
ชุดหลัก จอง จอง

รหัสประเภท T2 T4 T5 T6 E20 E21 HX H1 H2 X B X G X C X X X
ตำแหนง 7-12 7-12 7-12 7-12 13-15 13-15 16-17 16-17 16-17 18 18 19 19 19 20 20 21 22 23
0.25kW/ 0.33HP PK25    X X  X X X X X X X X X X X X
0.37kW/ 0.50HP PK37 PK37 PK37 X X X X X X X X X X X X X X
0.55kW/ 0.75HP PK55 PK55 PK55  X X  X X X X X X X X X X X X
0.75kW/ 1.0HP PK75 PK75 PK75 X X X X X X X X X X X X X X
1.1kW/ 1.5HP P1K1 P1K1 P1K1  X X  X X X X X X X X X X X X
1.5kW/ 2.0HP P1K5 P1K5 P1K5 X X X X X X X X X X X X X X
2.2kW/ 3.0HP P2K2 P2K2 P2K2  X X  X X X X X X X X X X X X
3.0kW/ 4.0HP P3K0 P3K0 P3K0 X X X X X X X X X X X X X X
3.7kW/ 5.0HP P3K7    X X  X X X X X X X X X X X X
4.0kW/ 5.5HP P4K0 P4K0 X X X X X X X X X X X X X X
5.5kW/ 7.5HP  P5K5 P5K5  X X  X X X X X X X X X X X X
7.5kW/ 10HP P7K5 P7K5 X X X X X X X X X X X X X X
0.75kW/ 1.0HP    PK75 X X X   X X X X X X X X X X
1.1kW/ 1.5HP P1K1 X X X X X X X X X X X X X
1.5kW/ 2.0HP    P1K5 X X X   X X X X X X X X X X
2.2kW/ 3.0HP P2K2 X X X X X X X X X X X X X
3.0kW/ 4.0HP    P3K0 X X X   X X X X X X X X X X
4.0kW/ 5.5HP P4K0 X X X X X X X X X X X X X
5.5kW/ 7.5HP    P5K5 X X X   X X X X X X X X X X
7.5kW/ 10HP P7K5 X X X X X X X X X X X X X
เลือก Pos 6 :
1 = FC 301
2 = FC 302
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การเลือกอุปกรณเสริม 200-600 V
ซอฟตแวร: ตำแหนง: 24-27
SXXX รีลีสลาสุด - ซอฟตแวรมาตรฐาน  
ภาษา: ตำแหนง: 28
X ชุดภาษามาตรฐาน  
ตัวเลือก-A ตำแหนง: 29-30
AX ไมมีอุปกรณเสริม  
A0 Profibus DP V1  
A4 DeviceNet  
ตัวเลือก-B ตำแหนง: 31-32
BX ไมมีอุปกรณเสริม  
B2 โมดูลอุปกรณเสริมเอ็นโคดเดอร MCB 102
B5 โมดูลอุปกรณเสริมรีเลย MCB 105  
ตัวเลือก-C1 ตำแหนง: 33-34
CX ไมมีอุปกรณเสริม  
ตัวเลือก-C2 ตำแหนง: 35
X ไมมีอุปกรณเสริม  
ซอฟตแวรตัวเลือก C ตำแหนง: 36-37
XX ซอฟตแวรมาตรฐาน  
ตัวเลือก-D ตำแหนง: 38-39
DX ไมมีอุปกรณเสริม  
D0 อุปกรณเสริมไฟสำรอง 24V DC MCB 107  
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หมายเลขส่ังซื้อ
หมายเลขการสั่งซ้ือ:อุปกรณเสริมและอุปกรณ
ประกอบ

ประเภท คำอธิบาย หมายเลขการสั่งซื้อ
ฮารดแวรเบ็ดเตล็ด
ชุด IP 21/4X top/TYPE 1 กรอบหุม, ขนาดเฟรม A2:IP21/IP 4X Top/TYPE 1 130B1122
ชุด IP 21/4X top/TYPE 1 กรอบหุม, ขนาดเฟรม A3:IP21/IP 4X Top/TYPE 1 130B1123
พัดลม A2 พัดลม, ขนาดเฟรม A2 130B1009
พัดลม A3 พัดลม, ขนาดเฟรม A3 130B1010
ถุงใสอุปกรณประกอบ B ถุงใสอุปกรณประกอบ, ขนาดเฟรม A2 130B0509
ถุงใสอุปกรณประกอบ C ถุงใสอุปกรณประกอบ, ขนาดเฟรม A3 130B0510
Profibus D-Sub 9 ชุดข้ัวตอตอสำหรับ IP20 130B1112
ชุดตอเขาดานบนสำหรับ Profi-
bus

ชุดตอเขาดานบนสำหรับการเช่ือมตอ Profibus 130B0524

LCP
LCP 101 แผงควบคุมหนาเคร่ืองแบบตัวเลข (NLCP) 130B1124
LCP 102 แผงควบคุมหนาเครื่อง (LCP) แบบกราฟก 130B1107  
สายเคเบิล LCP สายเคเบิล LCP แยก, 3 ม. 175Z0929
ชุด LCP ชุดคิทตดิตั้งแผงควบคุม รวม LCP แบบกราฟก, ตัวยึด, เคเบิล 3 m และ

ตัวซีล (gasket)
130B1113

ชุด LCP ชุดคิทตดิตั้งแผงควบคุม รวม LCP แบบตัวเลข, ตัวยึด และ ตัวซีล (gas-
ket)

130B1114

ชุด LCP ชุดคิทติดตั้งสำหรับแผงควบคุมทุกแบบ รวม ตัวยึด, เคเบิล 3 m และ ตัว
ซีล (gasket)

130B1117

อุปกรณเสริมสำหรับสล็อต A ไมเคลือบ เคลือบ
อุปกรณเสริม  Profibus DP V0/V1 130B1100 130B1200
อุปกรณเสริม  DeviceNet 130B1102 130B1202
อุปกรณเสริมสำหรับสล็อต B
MCB 102 โมดูลเอ็นโคดเดอร 130B1115
MCB 105 อุปกรณเสริมรีเลย 130B1110
MCB 108 อินเตอรเฟสปลอดภัยไปยัง PLC (คอนเวอรเตอร DC/DC) 130B1120
อุปกรณเสริมสำหรับสล็อต D
MCB 107 ไฟสำรอง 24 V DC 130B1108 130B1208
อุปกรณเสริมภายนอก
IP สำหรับอีเทอรเน็ต แมขายอีเทอรเน็ต 175N2584
อะไหลสำรอง
บอรดควบคุม  130B1109  

สามารถส่ังซื้ออุปกรณเสริมเปนอุปกรณท่ีติดต้ังภายในจากโรงงานได โปรดดูขอมูลการสั่งซื้อ
สำหรับขอมูลเก่ียวกับความเขากับไดของอุปกรณเสริมฟลดบัสและอุปกรณเสริมสำหรับการประยุกตใชงานกับ ซอฟตแวร
เวอรชันเกา โปรดติดตอตัวแทนจำหนาย Danfoss ของคุณ
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หมายเลขการสั่งซ้ือ:ตัวตานทานเบรค, 200-240 VAC

มาตรฐาน
ตัวตานทานเบรค ดิวตี้ไซเคิล 10% ดิวตี้ไซเคิล 40%

FC 301/FC 302 ความตานทาน
[โอหม]

กำลัง [kW] หมายเลขรหัส ความตานทาน
[โอหม]

กำลัง [kW] หมายเลขรหัส

PK25 - - - - - -
PK37 - - - - - -
PK55 - - - - - -
PK75 145 0.065 175U1820 145 0.260 175U1920
P1K1 90 0.095 175U1821 90 0.430 175U1921
P1K5 65 0.250 175U1822 65 0.80 175U1922
P2K2 50 0.285 175U1823 50 1.00 175U1923
P3K0 35 0.430 175U1824 35 1.35 175U1924
P3K7 25 0.8 175U1825 25 3.00 175U1925

ตัวตานทานเบรคแบบแผนแบน (Flatpack)
FC 301/FC 302 ขนาด มอเตอร [kW] ตัวตานทาน [โอหม] หมายเลขการสั่งซื้อ ดิวตีไ้ซเคิลสูงสดุ [%]
PK25 - - - - -
PK37 - - - - -
PK55 - - - - -
PK75 0.75 150 150 Ω 100 W 175U1005 14.0
PK75 0.75 150 150 Ω 200 W 175U0989 40.0
P1K1 1.1 100 100 Ω 100 W 175U1006 8.0
P1K1 1.1 100 100 Ω 200 W 175U0991 20.0
P1K5 1.5 72 72 Ω 200 W 175U0992 16.0
P2K2 2.2 47 50 Ω 200 W 175U0993 9.0
P3K0 3 35 35 Ω 200 W 175U0994 5.5
P3K0 3 35 72 Ω 200 W 2 x 175U09921 12.0
P3K7 4 25 50 Ω 200 W 2 x 175U09931 11.0

1. สั่งซื้อ 2 ช้ิน
มุมการติดต้ังสำหรับตัวตานทานแบบแผนแบน 100 W 175U0011
มุมการติดต้ังสำหรับตัวตานทานแบบแผนแบน 200 W 175U0009
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หมายเลขการสั่งซ้ือ:ตัวตานทานเบรค, 380-500 VAC

ตัวตานทานเบรคมาตรฐาน
ดิวตี้ไซเคิล 10% ดิวตี้ไซเคิล 40%

FC 301/FC 302
ความตานทาน

[โอหม] กำลัง [kW]
หมายเลขรหัส ความตานทาน

[โอหม] กำลัง [kW]
หมายเลขรหัส

PK37 - - - - - -
PK55 - - - - - -
PK75 620 0.065 175U1840 620 0.260 175U1940
P1K1 425 0.095 175U1841 425 0.430 175U1941
P1K5 310 0.250 175U1842 310 0.80 175U1942
P2K2 210 0.285 175U1843 210 1.35 175U1943
P3K0 150 0.430 175U1844 150 2.0 175U1944
P4K0 110 0.60 175U1845 110 2.4 175U1945
P5K5 80 0.85 175U1846 80 3.0 175U1946
P7K5 65 1.0 175U1847 65 4.5 175U1947

1. สั่งซื้อ 2 ช้ิน

ตัวตานทานเบรคแบบแผนแบน (Flatpack)
FC 301/FC 302 มอเตอร [kW] ตัวตานทาน [โอหม] ขนาด หมายเลขการส่ังซ้ือ ดิวตี้ไซเคิลสูงสุด [%]
PK37 - - - - -
PK75 - - - - -
PK75 0.75 630 620 Ω 100 W 175U1001 14.0
PK75 0.75 630 620 Ω 200 W 175U0982 40.0
P1K1 1.1 430 430 Ω 100 W 175U1002 8.0
P1K1 1.1 430 430 Ω 200 W 175U0983 20.0
P1K5 1.5 320 310 Ω 200 W 175U0984 16.0
P2K2 2.2 215 210 Ω 200 W 175U0987 9.0
P3K0 3 150 150 Ω 200 W 175U0989 5.5
P3K0 3 150 300 Ω 200 W 2 x 175U09851 12.0
P5K5 4 120 240 Ω 200 W 2 x 175U09861 11.0
P5K5 5.5 82 160 Ω 200 W 2 x 175U09881 6.5
P7K5 7.5 65 130 Ω 200 W 2 x 175U09901 4.0

1. สั่งซื้อ 2 ช้ิน
มุมการติดต้ังสำหรับตัวตานทานแบบแผนแบน 100 W 175U0011
มุมการติดต้ังสำหรับตัวตานทานแบบแผนแบน 200 W 175U0009
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หมายเลขการสั่งซ้ือ:ตัวกรองฮารโมนิค
ตัวกรองฮารโมนิค ใชสำหรับการลดฮารโมนิคท่ีสำคัญ

• AHF 010:ความเพ้ียนกระแส10%
• AHF 005:ความเพ้ียนกระแส 5%

380-415 V, 50 Hz
IAHF,N มอเตอรทั่วไปท่ีใช [kW] หมายเลขการสั่งซื้อของ Danfoss FC 301/FC 302

AHF 005 AHF 010
10 A 4, 5.5 175G6600 175G6622 P4K0, P5K5
19 A 7.5 175G6601 175G6623 P7K5

440-480 V, 60 Hz
IAHF,N มอเตอรทั่วไปท่ีใช [HP] หมายเลขการส่ังซื้อของ Danfoss FC 301/FC 302

AHF 005 AHF 010
19 A 10, 15 175G6612 175G6634 P7K5

ความสอดคลองของตัวแปลงความถี่และตัวกรองไดรับการคำนวณลวงหนาโดยยึดตามแรงดัน 400V/480V ดวยโหลดม
อเตอรท่ัวไป (4 ข้ัว) และแรงบิด 160%

หมายเลขการสั่งซ้ือ:ชุดตัวกรอง LC, 200-240 VAC

แหลงจายไฟหลัก 3 x 200-240 V

FC 301/FC 302 กลองหุมตัวกรอง LC กระแสพิกัด
ที่ 200 V

แรงบิดสูงสุด
ท่ี CT/VT

ความถ่ีเอาทพุตสูง
สุด

หมายเลขการสั่ง
ซ้ือ

PK25 - P1K5 Bookstyle IP 20 7.8 A 160% 120 Hz 175Z0825
P2K2 - P3K7 Bookstyle IP 20 15.2 A 160% 120 Hz 175Z0826
PK25 - P3K7 Compact IP 20 15.2 A 160% 120 Hz 175Z0832

โนตสำหรับผูอาน
เมื่อใชตัวกรอง LC ความถ่ีการสวิตชจะตองมีคาตำสุด 4.5 kHz (ดูพารามิเตอร 14-01)
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หมายเลขการสั่งซ้ือ:ชุดตัวกรอง LC, 380-500 VAC

แหลงจายไฟหลัก 3 x 380 - 500 V

FC 301/FC 302 ตัวกรอง LC
กรอบหุม

กระแสที่พิกัดท่ี 400/500
V

แรงบิดสูงสุดที่
CT/VT

ความถี่เอาทพุต
สูงสุด

สั่งซื้อ
หมายเลข

PK37-P3K0 Bookstyle IP 20 7.2 A / 6.3 A 160% 120 Hz 175Z0825
P4K0 Bookstyle IP 20 16 A / 14.5 A 160% 120 Hz 175Z0826
PK37-P7K5 Compact IP 20 16 A / 14.5 A 160% 120 Hz 175Z0832

ตัวกรอง LC สำหรับ FC 300, 525 - 600 V, โปรดติดตอ Danfoss

โนตสำหรับผูอาน
เมื่อใชตัวกรอง LC ความถ่ีการสวิตชจะตองมีคาตำสุด 4.5 kHz (ดูพารามิเตอร 14-01)
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 วิธีการติดต้ัง

การติดตั้งทางกลไก
ถุงใสอุปกรณประกอบ
พบช้ินสวนตอไปนี้รวมอยูในถุงใสอุปกรณประกอบสำหรับ
FC 300

1 + 2 มีเฉพาะในเคร่ืองรุนท่ีมีสวิตชคลายพลังงานเบรค

มีรีเลยคอนเน็กเตอรเพียงตัวเดียวสำหรับ FC 301
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ชุดกรอบหุม IP 21/Type 1
A - ฝาครอบดานบน
B - ขอบ
C - สวนฐาน
D - ฝาปดสวนฐาน
E - สกรู
ปดฝาครอบตามที่แสดงในภาพ หากใชอุปกรณเสริม A หรือ B
จะตองติดตั้งสวนขอบไวท่ีชองดานบน ติดตั้งสวนฐาน C ไวที่
ดานลางของชุดขับ และใชตัวยึดจากถุงอุปกรณเสริมเพื่อยึด
สายเคเบิลที่ถูกตอง รูสำหรับปลอกสายเคเบิล:
ขนาด A2:2x PG16 (½") 3xPG21 (3/4")
Size A3:3xPG16 (½") 3xPG21 (3/4")

ขนาดเชิงกล
  ขนาดเฟรม A2

0.25-2.2 kW
(200-240 V)
0.37-4.0 kW
(380-500 V)

ขนาดเฟรม A3
3.0-3.7 kW

(200-240 V)
5.5-7.5 kW

(380-500 V)
0.75-7.5 kW
(550-600 V)

ความสูง
ความสูงของแผน
หลัง A 268 มม. 268 มม.

ระยะหางระหวางรู
ยึด a 257 มม. 257 มม.

ความกวาง
ความกวางของ
แผนหลัง B 90 มม. 130 มม.

ระยะหางระหวางรู
ยึด b 70 มม. 110 มม.

ความลึก
จากแผนหลังถึง
ดานหนา C 220 มม. 220 มม.

มีอุปกรณเสริม A/B 220 มม. 220 มม.
ไมมีอุปกรณเสริม  205 มม. 205 มม.
รูสกรู
 c 8.0 มม. 8.0 มม.

d ø 11 มม. ø 11 มม.
 e ø 5.5 มม. ø 5.5 มม.

F 6.5 มม. 6.5 มม.
นำหนักสูงสุด 4.9 กก. 6.6 กก.

FC 300 IP20 - ดูตารางสำหรับขนาดเชิงกล

FC 300 Design Guide  
 วิธีการติดตั้ง  

84  MG.33.B4.9A - VLT เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  



ชุดกรอบหุม IP 21/IP 4X/ ประเภทท่ี 1

ชุดกรอบหุม IP 21/IP 4X/ ประเภทท่ี 1 ประกอบดวยแผน
โลหะและช้ินสวนพลาสติก แผนโลหะใชเปนแผนเช่ือม
สำหรับตัวนำไฟฟา และจะตอเขากับดานลางของ  แผน
ระบายความรอน (Heat Sink)ชิ้นสวนพลาสติกใชเพ่ือการ
ปองกันจากช้ินสวนที่มีกระแสไฟบนปลั๊กไฟ

ขนาดเชิงกล ขนาดเฟรม
A2

ขนาดเฟรม
A3

ความสูง A 375 มม. 375 มม.
ความกวาง B 90 มม. 130 มม.
ความลึกสวนลางจาก
แผนหลังถึงดานหนา C 202 มม. 202 มม.

ความลึกสวนบนจาก
แผนหลังถึงดานหนา
(ไมมีอุปกรณเสริม)

D 207 มม. 207 มม.

ความลึกสวนบนจาก
แผนหลังถึงดานหนา
(มีอุปกรณเสริม)

D 222 มม. 222 มม.

สำหรับการติดต้ัง IP 21/IP 4X/ ประเภท 1 สวนบนและลาง
ดูท่ี  Option Guide (คูมืออุปกรณเสริม) ที่ใหมาพรอมกับ FC
300

ขนาดเชิงกลของชุดกรอบหุม IP 21/IP 4x/ ประเภทที่ 1

1. เจาะรูตามระยะท่ีใหมา
2. คุณตองใชสกรูท่ีเหมาะสมกับพ้ืนผิวที่ตองการติดต้ัง FC 300 ขันสกรูท้ัง 4 ตัวใหแนน

FC 300 IP20 สามารถติดตั้งในแบบเรียงตอกันได เนื่องจากความจำเปนใน การระบายความรอน  จะตองเวนระยะใหอากาศไหล
ผานไดสะดวกอยางนอย 100 มม. ทั้งดานบนและดานลางของ FC 300
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ขอกำหนดดานความปลอดภัยสำหรับการติดตั้งเชิงกล

ปฏิบัติตามขอกำหนดที่มีผลบังคับใชกับการรวมและชุดติดต้ังภาคสนาม สังเกตขอมูลในรายการ เพ่ือหลีกเล่ียง
ความเสียหายหรือการบาดเจ็บท่ีรุนแรง โดยเฉพาะอยางยิ่งเมื่อติดตั้งอุปกรณขนาดใหญ

จะตองลดอุณหภูมิของตัวแปลงความถี่ดวยวิธีการระบายอากาศ
เพ่ือปองกันไมใหอุปกรณรอนเกินไป จะตองตรวจสอบใหแนใจวาอุณหภูมิแวดลอม ไมสูงกวาอุณหภูมิสูงสุดท่ีกำหนดไวสำหรับ
ตัวแปลงความถี่ และ ไมเกิน อุณหภูมิเฉลี่ย 24 ช่ัวโมง อุณหภูมิสูงสุด และอุณหภูมิเฉลี่ย 24 ช่ัวโมง พบไดในยอหนา การลด
พิกัดสำหรับอุณหภูมิแวดลอม
หากอุณหภูมิแวดลอมอยูในชวง 45 °C - 55 °C จะตองลดพิกัดตัวแปลงความถี่ โปรดดู การลดพิกัดสำหรับอุณหภูมิแวดลอม
ตัวแปลงความถี่จะมีอายุการใชงานลดลง หากไมไดทำการลดพิกัดสำหรับอุณหภูมิแวดลอม

การติดตั้งภาคสนาม
สำหรับการติดต้ังภาคสนาม แนะนำใหใชชุดคิท IP 21/IP 4X top/TYPE 1 หรือ ชุด IP 54/55 (planned)
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การติดต้ังทางไฟฟา

โนตสำหรับผูอาน
สายเคเบิล ทั่วไป
ตองปฏิบัติใหสอดคลองกับขอกำหนดระดับประเทศและขอกำหนดในทองถิ่นที่เก่ียวกับขนาดหนาตัดของสาย
เคเบิลเสมอ

การเชื่อมตอกับแหลงจายไฟหลัก และการตอลงดิน

โนตสำหรับผูอาน
ปล๊ักคอนเน็กเตอรสำหรับการจายไฟนั้น
สามารถถอดออกได

1. ตรวจดูใหแนใจวา FC 300 มีการตอลงดินอยางเหมาะ
สม เช่ือมตอกับ  สวนเช่ือมตอสายดิน (ข้ัวตอ 95) ใชสก
รูจากถุงใสอุปกรณประกอบ

2. เสียบปลั๊กคอนเน็กเตอร 91, 92, 93 จากถุงใสอุปกรณ
ประกอบ เขากับข้ัวตอท่ีมีสัญลักษณ MAINS ที่สวนลาง
ของ FC 300

3. เช่ือมตอสายไฟหลักเขากับ ปลั๊กคอนเน็กเตอรหลัก

ขนาดหนาตัดของสายเคเบิลเช่ือมตอสายดิน
จะตองไมนอยกวา 10 มม. 2 หรือใชสายไฟ
หลักขนาดพิกัด 2 เสนตอปลายแยกตางหาก

วิธีการเชื่อมตอแหลงจายไฟสายหลักและการตอสายดิน

โนตสำหรับผูอาน
ตรวจสอบวาแรงดันไฟฟาสายหลักนั้นสอด
คลองกับคาแรงดันไฟฟาสายหลักที่ระบุไวบน
ปายช่ือของ FC 300

ไฟสายหลักสำหรับ IT
หามตอตัวแปลงความถ่ีชนิด 400 V ท่ีมีตัว
กรอง RFI-filters เขากับแหลงจายไฟสาย
หลักท่ีมีแรงดันระหวางเฟสกับดินสูงเกินกวา
440 V
ในกรณีไฟสายหลักสำหรับ IT และการตอลง
ดินแบบเดลตา (grounded leg) แรงดันไฟฟา
สายหลักท่ีวัดระหวางเฟสและดินอาจมีคาเกิน
440 V

ข้ัวตอสำหรับสายไฟหลักและสายดิน
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การเชื่อมตอมอเตอร

โนตสำหรับผูอาน
สายเคเบิลมอเตอรตองเปนแบบชีล ถามีการใช
สายเคเบิลแบบไมมีชีล อาจไมสอดคลองกับ
ขอกำหนด EMC บางขอ สำหรับขอมูลเพ่ิม
เติม โปรดดูท่ี ขอกำหนดของ EMC.

1. ประกบแผนดีคัปปลิงเขาท่ีดานลางของเครื่อง FC 300
ใหแนนดวยสกรูและแหวนรอง จากถุงใสอุปกรณ
ประกอบ

2. ตอสายเคเบิลมอเตอรไปยังขั้วตอ 96 (U), 97 (V), 98
(W)

3. เช่ือมตอไปยังจุดสำหรับตอลงดิน (ข้ัวตอ 99) บนแผนดี
คัปปลิงดวยสกรูจากถุงใสอุปกรณประกอบ

4. ใสข้ัวตอ 96 (U), 97 (V), 98 (W) และสายเคเบิล
มอเตอรไปยังขั้วตอที่มีขอความวา MOTOR

5. ขันสายเคเบิลแบบชีลเขากับแผนดีคัปปลิงใหแนน โดย
ใชสกรูและแหวนจากถุงใสอุปกรณประกอบ

มอเตอรมาตรฐานอะซิงโครนัสสามเฟสทุกชนิด สามารถ
เช่ือมตอเขากับ FC 300 ได โดยท่ัวไป มอเตอรขนาดเล็กจะ
เช่ือมตอแบบสตาร (230/400 V, D/Y) มอเตอรขนาดใหญ
จะเช่ือมตอแบบเดลตา (400/690 V, D/Y) ดูปายช่ือของ
มอเตอร สำหรับโหมดการเช่ือมตอและแรงดันไฟฟาที่ถูก
ตอง

โนตสำหรับผูอาน
ในมอเตอรท่ีไมมีกระดาษฉนวน หรือการเสริมฉนวนอ่ืนๆ ที่เหมาะสมสำหรับทำงานกับการจายแรงดันไฟฟา (เชน
ตัวแปลงความถี่) ใหติดต้ัง  ตัวกรอง LC ท่ีเอาทพุตของ FC 300

หมายเลข 96 97 98  แรงดันไฟฟามอเตอร 0-100%
 U V W  ของแรงดันไฟฟาสายหลัก

3 สายออกจากมอเตอร  
 U1 V1 W1  6 สายออกจากมอเตอร, ตอแบบเดลตาW2 U2 V2  
 U1 V1 W1  6 สายออกจากมอเตอร, ตอแบบสตาร
  U2, V2, W2 จะตอเชื่อมโยงแยกตางหาก
  (บล็อกขั้วตอที่สามารถเลือกได)

หมายเลข 99  จุดสำหรับตอลงดิน
 PE   
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สายเคเบิลมอเตอร
ดูหัวขอ ขอมูลจำเพาะทั่วไป สำหรับขนาดของภาคตัดขวางและความยาวสายเคเบิลท่ีเหมาะสม ตองปฏิบัติใหสอดคลองกับขอ
กำหนดแหงชาติและขอกำหนดในทองถิ่นท่ีเก่ียวกับขนาดหนาตัดของสายเคเบิลเสมอ

• ใชสายเคเบิลมอเตอรแบบชีลเพื่อใหสอดคลองกับขอกำหนดในการปลดปลอย EMC เวนเสียแตวาไดระบุใหใชตัวกรอง RFI
• พยายามใชสายเคเบิลมอเตอรใหส้ันท่ีสุดเทาท่ีสามารถจะทำไดเพ่ือลดระดับสัญญาณรบกวนและกระแสรั่วไหล
• ตอสวนชีลของสายเคเบิลมอเตอรเขากับแผนดีคัปปลิงของ FC 300 และตอไปยังกลองโลหะของมอเตอร
• ทำใหการตอสวนชีลมีพ้ืนที่มากท่ีสุดเทาท่ีจะทำได (ตัวรัดสายเคเบิล) ซึ่งทำไดโดยใชอุปกรณสำหรับการติดตั้งที่ใหมา
พรอมกับ FC 300

• หลีกเลี่ยงการยึดดวยปลายชีลแบบบิดเกลียว (pigtail) ซึ่งจะลดประสิทธิผลในการชีลที่ความถี่สูง
• ถาจำเปนตองแยกการชีลเพื่อติดตั้งตัวแยกมอเตอร หรือรีเลยมอเตอร สวนชีลตองตอดวยอิมพีแดนซ HF ที่ตำท่ีสุดเทาที่จะ
เปนไปได

ระบบปองกันความรอนมอเตอร
การเช่ือมตออุปกรณปองกันความรอนสะสมในมอเตอร  (PTC หรือสวิตช 'Klixon' NC):

การใชอินพุตดิจิตอลและแหลงจายไฟ24 V:
ตัวอยาง:ตัวแปลงความถ่ีตัดการทำงานเมื่อมอเตอรมี
อุณหภูมิสูงเกินไป
การต้ังคาพารามิเตอร
พารามิเตอร 1-90 ปดเทอรมิสเตอร [2]
พารามิเตอร 1-93 อินพุตดิจิตอล [6]

การใชอินพุตดิจิตอลและแหลงจายไฟ10 V:
ตัวอยาง:ตัวแปลงความถ่ีตัดการทำงานเมื่อมอเตอรมี
อุณหภูมิสูงเกินไป
การต้ังคาพารามิเตอร
พารามิเตอร 1-90 ปดเทอรมิสเตอร [2]
พารามิเตอร 1-93 อินพุตดิจิตอล [6]

การใชอินพุตอนาล็อกและ แหลงจายไฟ 10 V:
ตัวอยาง:ตัวแปลงความถ่ีตัดการทำงานเมื่อมอเตอรมี
อุณหภูมิสูงเกินไป
การต้ังคาพารามิเตอร
พารามิเตอร 1-90 ปดเทอรมิสเตอร [2]
พารามิเตอร 1-93 อินพุตอนาล็อก 54 [2]
(ไมตองเลือกแหลงอางอิง)
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การติดตั้งระบบไฟฟาของสายเคเบิลมอเตอร

โนตสำหรับผูอาน
หากมีการใชสายเคเบิลแบบไมมีชีล อาจไมสอดคลองกับขอกำหนด EMC บางขอ
สายเคเบิลมอเตอรตองเปนแบบชีลเพ่ือใหสอดคลองกับขอกำหนด EMC ท่ีเก่ียวกับการปลดปลอย นอกจากจะ
ระบุเปนอยางอ่ืนไวในกรณีตัวกรอง RFI ใชสายเคเบิลมอเตอรใหสั้นท่ีสุดเทาท่ีจะทำได เพ่ือลดระดับสัญญาณรบ
กวนและกระแสที่รั่วใหเหลือตำสุด
เชื่อมตอสวนชีลของสายเคเบิลมอเตอรเขากับตูโลหะของตัวแปลงความถี่และตูโลหะของมอเตอร ทำใหการ
เชื่อมตอสวนชีลกินพ้ืนที่มากที่สุดเทาท่ีจะเปนไปได (ตัวรัดสายเคเบิล) โดยการใชอุปกรณการติดต้ังที่แตกตาง
กันในตัวแปลงความถี่ชนิดตางๆ

สวนชีลของสายเคเบิล
หลีกเลี่ยงการยึดดวยปลายชีลแบบบิดเกลียว (pigtail) ซึ่งจะลดประสิทธิผลในการชีลท่ีความถ่ีสูง
ถาจำเปนตองแยกสวนชีลเพ่ือติดตั้งตัวแยก (Isolator) ของมอเตอร หรือคอนแทคเตอรของมอเตอร สวนชี
ลตองตอโดยใหมีอิมพีแดนซ HF(ความถี่สูง) ท่ีตำท่ีสุดเทาท่ีจะเปนไปได

ความยาวและภาคตัดขวางของสายเคเบิล
ตัวแปลงความถี่นี้ผานการทดสอบดวยสายเคเบิลยาวตามท่ีใหไวและภาคตัดขวางของสายเคเบิลตามท่ีใหไว หากภาคตัดขวาง
เพ่ิมขึ้น คาความเปนตัวเก็บประจุของสายเคเบิล ซึ่งรวมถึงการรั่วไหลของกระแส ก็จะเพิ่มขึ้น และความยาวสายเคเบิลตองถูก
ลดลงตามลำดับ

ความถ่ีการสวิตช
เมื่อใชตัวแปลงความถี่รวมกับตัวกรอง LC เพ่ือลดเสียงรบกวนจากมอเตอร จะตองต้ังความถี่การสวิตชตามคำแนะนำตัวกรอง LC
ใน พารามิเตอร 14-01

ตัวนำอลูมิเนียม
ไมแนะนำใหใชตัวนำอลูมิเนียม ข้ัวตอสามารถตอเขากันกับตัวนำอลูมิเนียมได แตผิวสัมผัสของตัวนำจะตองสะอาดและจะตอง
กำจัดคราบออกซิไดซออกและหุมปดดวยวาสลีนที่มีความเปนกลางปราศจากกรดกอนที่จะเชื่อมตอตัวนำนี้
นอกจากนี้ จะตองขันยำสกรูท่ีข้ัวตอนี้อีกครั้งหนึ่งภายหลังจาก 2 วัน เนื่องจากอลูมิเนียมมีความออนตัว จำเปนอยางยิ่งที่จะตอง
ทำใหรอยตอที่ข้ัวนี้มีความแนนเพียงพออยูเสมอ มิฉะนั้นผิวอลูมิเนียมจะเกิดการออกซิไดซข้ึนอีกได
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ฟวส
การปองกันวงจรยอย (Branch Circuit):
เพ่ือปองกันการติดต้ังตออันตรายจากไฟฟาและเพลิงไหม ทุกวงจรยอยในการติดต้ัง สวิตชเกียร เครื่องจักร ฯลฯ จะตองมีการ
ปองกันการเกิดไฟฟาลัดวงจรและกระแสไฟเกิน ตามกฎระเบียบทั้งในและตางประเทศ

การปองกันไฟฟาลัดวงจร :
ตัวแปลงความถี่จะตองมีการปองกันการเกิดไฟฟาลัดวงจรเพ่ือหลีกเลี่ยงอันตรายจากไฟฟาหรือเพลิงไหม Danfoss แนะนำให
ใชฟวสตามที่ไดระบุไวดานลางนี้ เพ่ือปองกันผูปฏิบัติงานและอุปกรณอ่ืนๆ ในกรณีท่ีเกิดฟอลตข้ึนภายในชุดขับเคล่ือน ตัว
แปลงความถ่ีจะตองมีการปองกันไฟฟาลัดวงจรอยางสมบูรณ ในกรณีที่เกิดการลัดวงจรที่เอาทพุตของมอเตอร

การปองกันกระแสไฟเกิน:
ตองมีการปองกันโหลดเกินเพ่ือหลีกเลี่ยงอันตรายจากเพลิงไหม อันเนื่องมาจากสายเคเบิลในการติดต้ังมีความรอนสูงเกินไป
ตัวแปลงความถี่มีการปองกันกระแสไฟเกินติดต้ังอยูภายใน ซึ่งสามารถใชปองกันการเกิดโหลดเกินที่ตนทาง (ไมรวมการ
ประยุกตใชงานแบบ UL) ดูพารามิเตอร 4-18 นอกจากนี้ ยังสามารถนำฟวสหรือเซอรกิตเบรคเกอร มาใชในการปองกันการเกิด
กระแสเกินในการติดต้ัง การปองกันกระแสเกิน จะตองดำเนินการเสมอโดยยึดกฎระเบียบในประเทศ

เม่ือไมตองสอดคลองกับ UL

หากไมมีความจำเปนท่ีจะตองสอดคลองกับ UL/cUL แนะนำ
ใหใชฟวสดังตอไปนี้ ซึ่งจะยังคงสอดคลองกับมาตรฐาน
EN50178:
ในกรณีที่เกิดการทำงานผิดปกติ การไมปฏิบัติตามคำแนะนำ
อาจทำใหเกิดความเสียหายตอตัวแปลงความถี่โดยไมจำ
เปน ฟวสท่ีใช จะตองไดรับการออกแบบสำหรับการปองกัน
ในวงจร ซึ่งสามารถจายกระแสสูงสุดไดถึง 100,000 Arms

(สมมาตร), แรงดันสูงสุด 500 V

FC 30X ขนาดฟวสสูงสุด แรงดันไฟฟา ประเภท
K25-K75 10A1) 200 -240 V ประเภท gG
1K1-2K2 20A1) 200 -240 V ประเภท gG
3K0-3K7 32A1) 200 -240 V ประเภท gG
K37-1K5 10A1) 380-500V ประเภท gG
2K2-4K0 20A1) 380-500V ประเภท gG
5K5-7K5 32A1) 380-500V ประเภท gG

1) ขนาดฟวสสูงสุด - ดูกฎระเบียบในประเทศและระหวาง
ประเทศสำหรับการเลือกขนาดฟวสซึ่งสามารถนำมาใชได

สอดคลองกับ UL

200-240 V

FC 30X Bussmann Bussmann Bussmann SIBA Littel fuse Ferraz-
Shawmut

Ferraz-
Shawmut

ประเภท RK1 ประเภท J ประเภท T ประเภท RK1 ประเภท RK1 ประเภท CC ประเภท RK1
K2-K75 KTN-R10 JKS-10 JJN-10 5017906-010 KLN-R10 ATM-R10 A2K-10R
1K1-2K2 KTN-R20 JKS-20 JJN-20 5017906-020 KLN-R20 ATM-R20 A2K-20R
3K0-3K7 KTN-R30 JKS-30 JJN-30 5012406-032 KLN-R30 ATM-R30 A2K-30R
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380-500 V, 525-600 V

FC 30X Bussmann Bussmann Bussmann SIBA Littel fuse Ferraz-
Shawmut

Ferraz-
Shawmut

ประเภท RK1 ประเภท J ประเภท T ประเภท RK1 ประเภท RK1 ประเภท CC ประเภท RK1
K37-1K5 KTS-R10 JKS-10 JJS-10 5017906-010 KLS-R10 ATM-R10 A6K-10R
2K2-4K0 KTS-R20 JKS-20 JJS-20 5017906-020 KLS-R20 ATM-R20 A6K-20R
5K5-7K5 KTS-R30 JKS-30 JJS-30 5012406-032 KLS-R30 ATM-R30 A6K-30R

ฟวส KTS จาก Bussmann อาจจะใชแทน KTN สำหรับตัวแปลงความถี่ 240 V
ฟวส FWH จาก Bussmann อาจจะใชแทน FWX สำหรับตัวแปลงความถี่ 240 V
ฟวส KLSR จาก LITTEL FUSE อาจจะใชแทน KLNR สำหรับตัวแปลงความถี่ 240 V
ฟวส L50S จาก LITTEL FUSE อาจจะใชแทน L50S สำหรับตัวแปลงความถี่ 240 V
ฟวส A6KR จาก FERRAZ SHAWMUT อาจจะใชแทน A2KR สำหรับตัวแปลงความถี่ 240 V
ฟวส A50X จาก FERRAZ SHAWMUT อาจจะใชแทน A25X สำหรับตัวแปลงความถี่ 240 V
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การเขาถึงขั้วตอสวนควบคุม
ข้ัวตอทั้งหมดท่ีตอกับสายเคเบิลควบคุมจะอยูที่ขางใตฝา
ปดข้ัวตอท่ีดานหนาของตัวแปลงความถี่ถอดฝาปดข้ัวตอ
ออกโดยใชไขควง (ดูภาพประกอบ)

การติดตั้งทางไฟฟา, ขั้วตอสวนควบคุม

1. ติดต้ังขั้วตอจากถุงใสอุปกรณประกอบ เขาท่ีดานหนา
ของ FC 300

2. เช่ือมตอขั้วตอ 18, 27 และ 37 เขากับ +24 V (ข้ัวตอ 12/
13) ดวยสายเคเบิลควบคุม

การต้ังคามาตรฐานจากโรงงาน:
18 = สตารท
27 = ลื่นไหลผกผัน
37 = หยุดแบบปลอดภัยผกผัน

โนตสำหรับผูอาน
การติดตั้งสายเคเบิลเขากับข้ัวตอ:

1. ปอกสายประมาณ 9-10 มม.
2. ใสไขควงลงในรูส่ีเหลี่ยม
3. ใสสายเคเบิลในรูวงกลมท่ีติดกัน
4. นำไขควงออกในตอนนี้สายเคเบิลถูกตอ
เขากับข้ัวตอแลว

FC 300 Design Guide  
 วิธีการติดตั้ง  

 MG.33.B4.9A - VLT เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  93



โนตสำหรับผูอาน
การถอดสายเคเบิลออกจากข้ัวตอ:

1. ใสไขควงลงในรูส่ีเหลี่ยม
2. ดึงสายเคเบิลออกมา

ข้ัวตอสวนควบคุม

ข้ัวตอสวนควบคุม (FC 301)

หมายเลขอางอิงบนภาพ:

1. ปลั๊ก I/O ดิจิตอลแบบ 8 ข้ัว
2. ปลั๊กบัส RS485 แบบ 3 ข้ัว
3. I/O อนาล็อกแบบ 6 ข้ัว
4. จุดเช่ือมตอ USB

ข้ัวตอสวนควบคุม (FC 302)

หมายเลขอางอิงบนภาพ:

1. ปลั๊ก I/O ดิจิตอลแบบ 10 ข้ัว
2. ปลั๊กบัส RS485 แบบ 3 ข้ัว
3. I/O อนาล็อกแบบ 6 ข้ัว
4. จุดเช่ือมตอ USB

ข้ัวตอสวนควบคุม
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การติดตั้งทางไฟฟา, สายเคเบิลควบคุม

แผนผังแสดงขั้วตอทางไฟฟาท้ังหมดขั้วตอ 37 ไมมีอยูใน FC 301

ในบางกรณีซึ่งขึ้นอยูกับการติดต้ัง สายเคเบิลควบคุมที่ยาวมากๆ และสัญญาณอนาล็อก อาจเปนผลใหเกิดวงรอบดิน (Earth
Loop) ของความถ่ี 50/60 Hz ซึ่งมีสาเหตุมาจากสัญญาณรบกวนจากสายเคเบิลแหลงจายไฟ

ถาเกิดเหตุการณเชนนี้ข้ึน คุณอาจตองแยกสวนชีลออกจากกัน หรือใสตัวเก็บประจุ 100 nF ระหวางสวนชีลกับโครงเคร่ือง

อินพุตและเอาทพุตดิจิตอลและอนาล็อกตองเช่ือมตอไปยังอินพุตกราวดของ FC 300 แยกกัน (ข้ัวตอ 20, 55, 39) เพ่ือหลีก
เลี่ยงกระแสกราวดจากกลุมทั้งสองสงผลกระทบไปยังกลุมอ่ืนๆ ตัวอยางเชน การเปดอินพุตดิจิตอลอาจรบกวนสัญญาณอินพุตอ
นาล็อก
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โนตสำหรับผูอาน
สายเคเบิลควบคุมตองเปนแบบ ชีล

1. ใชตัวหนีบจากกระเปาอุปกรณเสริม เพ่ือเชื่อมตอหนาจอ
เขากับแผนดีคัปปลิง FC 300 สำหรับสายเคเบิลควบคุม

ดูท่ีหัวขอเรื่อง การตอลงดินสายเคเบิลควบคุมแบบชีล เพ่ือ
การตอปดปลายเขาข้ัวตอของสายเคเบิลควบคุมอยางถูก
ตอง

สวิตช S201, S202 และ S801

สวิตช S201 (A53) และ S202 (A54) ใชสำหรับเลือกการ
กำหนดรูปแบบกระแส (0-20 mA) หรือแรงดันไฟฟา (-10 ถึง
10 V) ของขั้วตออินพุทอนาล็อก 53 และ 54 ตามลำดับ

สวิตช S801 (BUS TER.) สามารถใชเพ่ือเปดการทำงานการ
เทอรมิเนตพอรต RS-485 (ข้ัวตอ 68 และ 69)

ดูภาพประกอบ แผนผังแสดงข้ัวตอไฟฟาท้ังหมด ในหัวขอ
Electrical Installation (การติดต้ังทางไฟฟา)

การต้ังคามาตรฐานจากโรงงาน:
S201 (A53) = OFF (อินพุทแรงดัน)
S202 (A54) = OFF (อินพุทแรงดัน)
S801 (การเทอรมิเนตบัส) = OFF

แรงบิดสำหรับขันแนน

ขันข้ัวเชื่อมตอตางๆใหแนนโดยใชแรงบิดดังตอไปนี้: FC 300 การเชื่อมตอ แรงบิด (Nm)
 มอเตอร, ไฟสายหลัก, เบรค, บัส

ไฟตรง, สกรูแผนดีคัปปลิง
2-3

การตอลงดิน, 24 V DC 2-3
 รีเลย 0.5-0.6
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การต้ังคาสุดทาย และทดสอบ

ในการทดสอบการตั้งคาและเพ่ือใหแนใจวาตัวแปลงความถี่กำลังทำงาน ใหทำตามข้ันตอนตอไปนี้

ข้ันตอนที่ 1. หาที่ต้ังของ ปายชื่อมอเตอร

โนตสำหรับผูอาน
มอเตอรอาจจะเช่ือมตอแบบสตาร (Y) หรือ
แบบเดลตา (∆) ขอมูลนี้จะอยูท่ี ปายช่ือ
มอเตอร

ข้ันตอนที่ 2. ปอน ขอมูลปายช่ือ  มอเตอรในรายการ
พารามิเตอรนี้
วิธีการเขาใชรายการ ลำดับแรกใหกดปุม [QUICK MENU]
จากนั้นเลือก "Q2 การตั้งคาดวน"

1. กำลังมอเตอร [kW]
หรือ กำลังมอเตอร [HP]

พารามิเตอร 1-20
พารามิเตอร 1-21

2. แรงดันมอเตอร พารามิเตอร 1-22
3. ความถี่มอเตอร พารามิเตอร 1-23
4. กระแสมอเตอร พารามิเตอร 1-24
5. ความเร็วรอบมอเตอรพิกัด พารามิเตอร 1-25

ข้ันตอนที่ 3. เปดใชงาน  การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ (AMA)
การใชงาน AMA จะทำใหมั่นใจไดวาจะไดสมรรถนะการทำงานที่เหมาะสมที่สุด AMA จะวัดคาจากแผนผังสมมูลของโมเดล
มอเตอร

1. เช่ือมตอขั้วตอ 37 กับข้ัวตอ 12 (FC 302)
2. สตารทตัวแปลงความถี่และเปดการทำงานของ AMA พารามิเตอร 1-29
3. เลือกระหวาง AMA แบบสมบูรณหรือแบบยอ ถามีตัวกรอง LC ติดต้ังอยู ใหรันเฉพาะ AMA แบบยอเทานั้น หรือใหปลดตัว
กรอง LC ออกในระหวางข้ันตอนการทำ AMA

4. กดปุม [OK] หนาจอจะแสดงคำวา "กด [Hand on] เพ่ือสตารท"
5. กดปุม [Hand on] แถบแสดงความกาวหนาการทำงาน (progress bar) จะแสดงวา AMA กำลังทำงานหรือไม

หยุด AMA ระหวางการทำงาน

1. กดปุม [OFF] - ตัวแปลงความถี่จะเขาสูโหมดสัญญาณเตือน และหนาจอจะแสดงวา AMA ถูกยกเลิกโดยผูใช

AMA สำเร็จ

1. หนาจอจะแสดง "กด [OK] เพ่ือทำ AMA ใหเสร็จ"
2. กดปุม [OK] เพ่ือออกจากสถานะ AMA
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AMA ไมสำเร็จ

1. ตัวแปลงความถี่จะเขาสูโหมดสัญญาณเตือน คำอธิบายเก่ียวกับสัญญาณเตือน ดูไดท่ีหัวขอ การแกไขปญหาเบื้องตน
2. "คารายงาน" ใน [Alarm Log] จะแสดงการวัดครั้งสุดทายที่ AMA ดำเนินการกอนท่ีตัวแปลงความถี่จะเขาสูโหมดสัญญาณ
เตือน หมายเลขที่มาพรอมกับคำอธิบายของสัญญาณเตือนจะชวยเหลือคุณในการแกไขปญหาเบื้องตน ถาคุณติดตอฝาย
บริการของ Danfoss ใหคุณอางถึงหมายเลขและคำอธิบายของสัญญาณเตือน

โนตสำหรับผูอาน
AMA ที่ไมสำเร็จ สวนมากมีสาเหตุจากการบันทึกขอมูลจากปายช่ือมอเตอรไมถูกตอง

ข้ันตอนที่ 4. ตั้งขีดจำกัดความเร็ว และเวลาท่ีใชเปลี่ยน
ความเร็ว

ต้ังคาขีดจำกัดท่ีตองการสำหรับความเร็ว และเวลาท่ีใช
เปล่ียนความเร็ว

คาอางอิงตำสุด พารามิเตอร 3-02
คาอางอิงสูงสุด พารามิเตอร 3-03

กำหนดความเร็วตำสุดมอเตอร พารามิเตอร 4-11 หรือ 4-12
กำหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร พารามิเตอร 4-13 หรือ 4-14

กำหนดเวลาความเร็วขาขึ้น 1
[s]

พารามิเตอร 3-41

กำหนดเวลาความเร็วขาลง 1
[s]

พารามิเตอร 3-42
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การติดตั้งการหยุดแบบปลอดภัย

ในการติดต้ังการหยุดในหมวด 0 (EN60204) ใหสอดคลอง
กับหมวดความปลอดภัย 3 (EN954-1) ใหปฏิบัติตามคำแนะ
นำเหลานี้:

1. จะตองถอดตัวเชื่อม (จัมเปอร) ระหวางข้ัวตอ 37 และ 24
V DC ของ FC 302 การตัดหรือแยกจัมเปอรจะไมเพียง
พอกับจุดประสงคนี้ โปรดถอดออกทั้งหมดเพื่อหลีก
เล่ียงการลัดวงจร ดูจัมเปอรท่ีภาพประกอบ

2. เช่ือมตอขั้วตอ 37 กับแรงดัน 24 V DC ดวยสายเคเบิลท่ี
มีการปองกันการลัดวงจร แหลงจายแรงดัน 24 V DC
ตองสามารถถูกตัดวงจรไดดวยอุปกรณตัดวงจร
EN954-1 หมวด 3 หากอุปกรณตัดและตัวแปลงความถี่
ต้ังอยูในแผงการติดต้ังเดียวกัน คุณสามารถใชสาย
เคเบิลทั่วไปแทนสายแบบมีการปองกัน

3. FC 302 จะตองติดต้ังในชุดกรอบหุม IP 54
จัมเปอรเชื่อมระหวางข้ัวตอ 37 และ 24 V DC

ภาพประกอบดานลางแสดงหมวดการหยุด 0 (EN 60204-1) ดวยหมวดความปลอดภัย 3 (EN 954-1)การตัดวงจรจะเกิดจาก
หนาสัมผัสเช่ือมตอของประตูเปดออก ภาพประกอบนี้ยังแสดงวิธีการเชื่อมตอสวนของฮารดแวรที่ไมเก่ียวของกับความ
ปลอดภัยดวย

ภาพประกอบมุมมองที่สำคัญของการติดตั้งเพ่ือใหสอดคลองตามหมวด

การหยุด 0 (EN 60204-1) พรอมหมวดความปลอดภัย 3 (EN 954-1)
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การทดสอบการใชการหยุดแบบปลอดภัย
หลังจากติดต้ังและกอนการทำงานครั้งแรก ใหดำเนินการทดสอบการใชสิ่งท่ีติดต้ังหรือแอปพลิเคช่ันท่ีจะใชการหยุดแบบ
ปลอดภัยของ FC 300
นอกจากนี้ ใหทำการทดสอบหลังจากการปรับแตงการติดต้ังหรือการประยุกตใชงานแตละครั้ง ซึ่งมีสวนเก่ียวของกับการหยุด
แบบปลอดภัยของ FC 300
การทดสอบการใช:

1. ตัดการจายแรงดัน 24 V DC ไปยังขั้วตอ 37 โดยใชอุปกรณตัด ในขณะที่ FC 302 กำลังสงแรงขับมอเตอร (หมายถึงไมมี
การตัดแหลงจายไฟหลัก) ข้ันตอนการทดสอบจะผานหากมอเตอรแสดงอาการลื่นไหล และเบรคเชิงกล (หากเช่ือมตอ) ถูก
สั่งใชงาน

2. จากน้ันจึงสงสัญญาณรีเซ็ต (ผานบัส, I/O ดิจิตอล หรือปุม [Reset] ข้ันตอนการทดสอบจะผานหากมอเตอรยังอยูในสถานะ
หยุดเพ่ือความปลอดภัย และเบรคเชิงกล (หากเชื่อมตอ) ยังคงถูกส่ังใชงาน

3. จากน้ันใหจายแรงดัน 24 V DC ไปที่ข้ัวตอ 37 การทดสอบจะผานหากมอเตอรยังอยูในสถานะลื่นไหล และเบรคเชิงกล
(หากเชื่อมตอ) ยังคงทำงาน

4. จากน้ันจึงสงสัญญาณรีเซ็ต (ผานบัส, I/O ดิจิตอล หรือปุม [Reset] การทดสอบจะผานหากมอเตอรเริ่มการทำงานอีกครั้ง
5. การทดสอบการใชจะผานหากผานข้ันตอนทดสอบทั้งส่ีข้ัน
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การเชื่อมตอเพ่ิมเติม
การแบงรับโหลด
ดวยการแบงรับภาระโหลด คุณสามารถเช่ือมตอ วงจรขั้นกลาง DC ของตัวแปลงความถ่ีหลายตัวได ถาคุณขยายการติดตั้งโดย
ใชฟวสพิเศษ และขดลวด AC (ดูภาพประกอบ)

โนตสำหรับผูอาน
สายเคเบิลสำหรับการแบงรับโหลดตองเปนแบบมีชีล ถามีการใชสายเคเบิลแบบไมมีชีล อาจไมสอดคลองกับขอ
กำหนด EMC บางขอ

ระดับแรงดันไฟฟาสูงถึง 975 V DC อาจเกิดข้ึน
ระหวางข้ัวตอ 88 และ 89

หมาย
เลข

88 89 การแบงรับภาระโหลด

 DC - DC +  

การติดตั้งการแบงรับภาระโหลด
สายเคเบิลเช่ือมตอตองเปนแบบชีลและมีความยาวสูงสุดจากตัวแปลงความถี่ถึงแทง DC (DC Bar) ที่ 25 เมตร

โนตสำหรับผูอาน
การแบงรับภาระโหลดจะตองพิจารณาเรื่องความปลอดภัยเพ่ิมเติม และใชอุปกรณพิเศษสำหรับขอมูลเพ่ิมเติม ดู
ท่ี Loadsharing Instructions (คำแนะนำการแบงรับภาระโหลด) MI.50.NX.YY

ตัวเลือกการเชื่อมตอเบรค

สายเคเบิลที่เช่ือมตอไปยังตัวตานทานเบรคตองเปนแบบชีล หม
ายเ
ลข

81 82 ตัวตานทานเบรค

 R- R+ ขั้วตอ

1. ใชตัวรัดสายเคเบิลเพื่อเช่ือมตอสวนชีลไปยังกลองโลหะของตัวแปลงความถ่ีและตอไปยังแผนดีคัปปลิงของตัวตาน
ทานเบรค

2. ขนาดหนาตัดของสายเคเบิลเบรคตองพอดีกับกระแสเบรค

โนตสำหรับผูอาน
ระดับแรงดันไฟฟาสูงถึง 975 V DC (@ 600 V AC) อาจเกิดขึ้นระหวางข้ัวตอ

โนตสำหรับผูอาน
หาก IGBT เบรคเกิดการลัดวงจร ปองกันกำลังสูญภายในตัวตานทานเบรคโดยใชสวิตชหลักหรือคอนแทคเตอร
เพ่ือตัดการเชื่อมตอไฟหลักสำหรับตัวแปลงความถี่ ตัวแปลงความถ่ีเทานั้นที่จะควบคุมคอนแทคเตอร
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การเชื่อมตอรีเลย

เพ่ือตั้งคาเอาทพุทของรีเลย ดูกลุมพารามิเตอร 5-4* รีเลย หมา
ยเล
ข

01 - 02 ทำ (ปกติเปด)

 01 - 03 เบรค (ปกติปด)
 04 - 05 ทำ (ปกติเปด)
 04 - 06 เบรค (ปกติปด)

ข้ัวตอสำหรับการเชื่อมตอรีเลย
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เอาทพุตรีเลย
รีเลย 1

• ข้ัวตอ 01:รวม (Common)
• ข้ัวตอ 02:ปกติเปด 240 V AC
• ข้ัวตอ 03:ปกติปด 240 V AC

รีเลย 2 (เฉพาะ FC 302)

• ข้ัวตอ 04:รวม (Common)
• ข้ัวตอ 05:ปกติเปด 400 V AC
• ข้ัวตอ 06:ปกติปด 240 V AC

รีเลย 1 และรีเลย 2 ไดรับการต้ังโปรแกรมในพารามิเตอร 5-
40, 5-41 และ 5-42

รีเลยเอาทพุตเพ่ิมเติมโดยใชโมดูลอุปกรณเสริม MCB 105

การตอมอเตอรหลายตัวขนานกัน

ตัวแปลงความถี่สามารถควบคุมมอเตอรหลายตัวท่ีเช่ือมตอ
แบบขนาน การใชกระแสไฟของมอเตอรโดยรวมตองไมเกิน
กระแสเอาทพุตท่ีระบุไว IINV สำหรับตัวแปลงความถี่
ซึ่งแนะนำใหใชเฉพาะในกรณีท่ีเลือก U/f ในพารามิเตอร
1-01

โนตสำหรับผูอาน
เมื่อมอเตอรถูกเชื่อมตอแบบขนาน จะไม
สามารถใชพารามิเตอร 1-02 การปรับให
เหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ (AMA) และ
จะตองตั้งคาพารามิเตอร 1-01 หลักการควบ
คุมมอเตอร ไวท่ี คุณลักษณะพิเศษของ
มอเตอร (U/f)

อาจมีปญหาเกิดขึ้นขณะสตารท และท่ีคา RPM ระดับตำหากขนาดมอเตอรมีความแตกตางกันมาก เนื่องจากความตานทานไฟ
ฟาสัมพัทธคาสูงของสเตเตอรของมอเตอรขนาดเล็กตองการแรงดันไฟฟาระดับสูงกวาเมื่อสตารทที่คา RPM ตำ

รีเลยความรอนอิเล็กทรอนิก (ETR ) ของตัวแปลงความถี่ไมสามารถใชเปนสวนปองกันมอเตอร สำหรับมอเตอรแตละตัวในระบบ
ท่ีมีมอเตอรเช่ือมตอกันแบบขนาน โปรดใหการปองกันมอเตอรเพ่ิมเติม เชน ใชเทอรมิสเตอรในมอเตอรแตละตัว หรือรีเลยความ
รอนแยกจากกัน (ไมควรใชเซอรกิตเบรคเกอรในการปองกัน)
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ทิศทาง การหมุนของมอเตอร

การตั้งคามาตรฐานคือ การหมุนตามเข็มนาฬิกา  โดยที่
เอาทพุตตัวแปลงความถี่เชื่อมตออยูในลักษณะดังนี้

ข้ัวตอ 96 เช่ือมตอกับเฟส U
ข้ัวตอ 97 เช่ือมตอกับเฟส V
ข้ัวตอ 98 เช่ือมตอกับเฟส W

ทิศทางการหมุนของมอเตอร สามารถเปลี่ยนไดโดยการ
สลับเฟสของมอเตอรสองเฟส

การปองกันความรอนสะสมของมอเตอร
รีเลยความรอนแบบอิเล็กทรอนิกใน FC 300 ไดรับการรับรอง UL สำหรับการปองกันมอเตอรแบบเด่ียว เมื่อพารามิเตอร 1-90 
การปองกันความรอนสะสมของมอเตอร ต้ังไวท่ี ตัดการทำงานเนื่องจาก ETR และพารามิเตอร 1-24 กระแสมอเตอร, IM,N  ต้ัง
ไวท่ีกระแสมอเตอรคาพิกัด (ดูจากปายชื่อมอเตอร)

การติดตั้งสายเคเบิลเบรค
(เฉพาะตัวแปลงความถ่ีที่ส่ังซื้อพรอมอุปกรณเสริมสวิตชคายพลังงานเบรค)

สายเคเบิลที่เช่ือมตอไปยังตัวตานทานเบรคตองเปนแบบชีล

1. เช่ือมตอสวนชีลดวยตัวรัดสายเคเบิลเขากับแผนหลังตัว
นำของตัวแปลงความถี่ และกับกลองโลหะของตัวตาน
ทานเบรค

2. ใชขนาดภาคตัดขวางของสายเคเบิลเบรคใหตรงกับแรง
บิดเบรค

หมายเลข ฟงกชัน
81, 82 ข้ัวตอตัวตานทานเบรค

ดูคำแนะนำเกี่ยวกับเบรค MI.90.FX.YY และ MI.50.SX.YY สำหรับขอมูลเพิ่มเติมเก่ียวกับการติดตั้งที่ปลอดภัย

โนตสำหรับผูอาน
แรงดันท่ีสูงถึง 960 V DC อาจเกิดข้ึนบนขั้วตอ ท้ังนี้ข้ึนอยูกับแรงดันแหลงจายไฟ

การเชื่อมตอบัส RS 485

สามารถเชื่อมตอตัวแปลงความถี่หนึ่งเครื่องข้ึนไปเขากับตัว
ควบคุม (หรือเครื่องแม) โดยใชอินเตอรเฟสแบบมาตรฐาน
RS485 ข้ัวตอ 68 จะเช่ือมตอกับสัญญาณ P (TX+, RX+)
ขณะที่ข้ัวตอ 69 จะเชื่อมตอกับสัญญาณ N (TX-,RX-)

หากมีตัวแปลงความถี่มากกวาหนึ่งเครื่องเชื่อมตอกับเครื่อง
แม ใชใหการเช่ือมตอแบบขนาน
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เพ่ือหลีกเล่ียงกระแสปรับความตางศักยในสวนชีล ใหตอสวนชีลของสายเคเบิลลงดินผานข้ัวตอ 61 ซึ่งเช่ือมตอกับโครงผาน
ทาง RC-link

การเทอมิเนตบัส
บัส RS485 จะตองเทอมิเนตดวยชุดตัวตานทานท่ีปลายทั้งสองดานในจุดประสงคนี้ ต้ังสวิตช S801 ท่ีการดควบคุมเปน
"ON" (เปด)
สำหรับขอมูลเพ่ิมเติม ดูยอหนา สวิตช S201, S202 และ S801

วิธีการเช่ือมตอ PC ไปยัง FC 300

หากตองการควบคุมตัวแปลงความถ่ีจาก PC ใหติดต้ัง
ซอฟตแวร MCT 10 Set-up (การตั้งคา MCT 10)
เครื่อง PC จะเช่ือมตอผานสายเคเบิล USB (แมขาย/
อุปกรณ) มาตรฐาน หรือผานอินเตอรเฟส RS485 ดังแสดง
ในหัวขอ การเช่ือมตอบัส ในบท วิธีการตั้งโปรแกรม

การเชื่อมตอ USB

โนตสำหรับผูอาน
ข้ัวตอสายดินไปยังมอเตอรและชีลบนชองเสียบ USB มีความตางศักยไมเทากัน ใหใชแลปท็อปแบบไอโซเลต
รวมกับพอรต USB

ไดอะล็อกของซอฟตแวร FC 300
การเก็บขอมูลในพีซีผานทางซอฟตแวรการตั้งคา
MCT 10:

1. เช่ือมตอพีซีเขากับเครื่องผานทางพอรต USB
2. เปดซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10
3. เลือก "อานจากชุดขับเคลื่อน"
4. เลือก "บันทึกเปน"

ขณะนี้ พารามิเตอรจะถูกเก็บไว

การถายโอนขอมูลจากพีซีไปยังชุดขับผานทาง
ซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10:

1. เช่ือมตอพีซีเขากับเครื่องผานทางพอรต USB
2. เปดซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10
3. เลือก "เปด" - ไฟลท่ีเก็บไวจะแสดงข้ึนมา
4. เปดไฟลท่ีเหมาะสม
5. เลือก "เขียนไปยังชุดขับ"

ขณะนี้ พารามิเตอรทั้งหมดจะถูกถายโอนไปยังชุดขับ

มีคูมือแยกตางหากสำหรับซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10
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การทดสอบแรงดันสูง
ทำการทดสอบแรงดันสูงดวยการลัดวงจรข้ัวตอ U, V, W, L1, L2 และ L3จายพลังงานสูงสุด 2.15 kV DC เปนเวลาหนึ่งวินาที
ระหวางการลัดวงจรนี้กับโครงเครื่อง

โนตสำหรับผูอาน
เมื่อรันการทดสอบท่ีแรงดันสูงของสิ่งท่ีติดต้ังอยูท้ังหมด ใหตัดการเช่ือมตอระหวางแหลงไฟหลักและมอเตอร
หากกระแสรั่วไหลสูงเกินไป

การตอลงดินเพื่อความปลอดภัย
ตัวแปลงความถ่ีมีกระแสรั่วไหลระดับสูงและตองมีการตอลงดินอยางเหมาะสมเพ่ือเหตุผลดานความปลอดภัย

กระแสรั่วลงดิน จากตัวแปลงความถี่ มีระดับเกิน 3.5 mA เพ่ือใหแนใจไดวามีการเชื่อมตอทางกลไกที่ดีจากสาย
เคเบิลสายดินถึงการเชื่อมตอลงดิน (ข้ัวตอ 95) ภาคตัดขวางของสายเคเบิลตองมีความกวางอยางนอย 10 มม2
หรือใชสายดินขนาดพิกัด 2 สาย ท่ีตอแยกตางหาก

การติดตั้งทางไฟฟา - ขอควรระวังเบื้องตนเกี่ยวกับ
EMC
แนวทางตอไปน้ีคือแนวปฏิบัติท่ีดีทางวิศวกรรมเมื่อติดต้ังตัวแปลงความถ่ีปฏิบัติตามแนวทางเหลานี้เพ่ือความสอดคลองกับ EN
61800-3 สภาพแวดลอมอันดับแรกหากการติดตั้งอยูใน EN 61800-3  สภาพแวดลอมอันดับสอง เชน เครือขายในทาง
อุตสาหกรรม หรือในการติดต้ังรวมกับหมอแปลง สามารถปฏิบัติตางจากแนวทางเหลานี้ได แตไมแนะนำ โปรดดูเพ่ิมเติมท่ียอ
หนา  การติดฉลาก CE แงมุมโดยทั่วไปของการปลดปลอย EMC  และผลลัพธการทดสอบ EMC

แนวปฏิบัติท่ีดีทางวิศวกรรมเพื่อความม่ันใจในการติดต้ังทางไฟฟาที่เหมาะสมตาม EMC

• ใชแต สายเคเบิลมอเตอร  ท่ีมีชีลแบบเกลียว และ  สายเคเบิลควบคุมที่ชีลแบบเกลียว เทานั้น สวนชีลนี้ควรจะครอบคลุม
พ้ืนท่ีอยางนอย 80% วัสดุท่ีใชเปนสวนชีลจะตองเปนโลหะ ไมจำกัดจำพวก แตโดยทั่วไปจะเปนทองแดง อลูมิเนียม
เหล็ก หรือตะก่ัว สำหรับสายเคเบิลหลักไมมีขอกำหนดเฉพาะเปนพิเศษ

• การติดตั้งโดยใชทอรอยสายที่เปนโลหะแข็งไมใชสิ่งจำเปนในการใชสายเคเบิลแบบชีล แตสำหรับสายเคเบิลมอเตอรจะ
ตองไดรับการติดตั้งในทอรอยสายแยกจากสายเคเบิลหลักและสายควบคุม การเช่ือมตอของทอจากชุดขับเคล่ือนไปที่
มอเตอรตองตอไวอยางครบถวน ประสิทธิภาพ EMC ของทอรอยสายแบบยืดหยุนจะแตกตางกันมาก และตองขอขอมูลจาก
ผูผลิต

• เช่ือมตอทอรอยสาย/สายชีล เขากับการตอลงดินที่ปลายทั้งสองดานของสายเคเบิลมอเตอร รวมถึงสายควบคุม ในบาง
กรณี จะไมสามารถเชื่อมตอสวนชีลในปลายท้ังสองดาน หากเปนเชนนั้น ใหเช่ือมตอสวนชีลที่ตัวแปลงความถี่ ดูเพ่ิมเติมที่
การตอลงดินของสายเคเบิลควบคุมท่ีมีชีลแบบเกลียว

• หลีกเลี่ยงการยึดดวยปลายชีลแบบบิดเกลียว (pigtail) เนื่องจากจะเพิ่มอิมพีแดนซความถี่สูงของสวนชีล ซึ่งจะลด
ประสิทธิผลในการชีลที่ความถี่สูง ใช ตัวรัดสายเคเบิล อิมพีแดนซตำ หรือปลอกสายเคเบิล EMC แทน

• หลีกเลี่ยงการใชสายเคเบิลมอเตอรหรือสายเคเบิลควบคุมที่ไมมีสวนชีล ภายในตูท่ีต้ังชุดขับ ในทุกกรณีท่ีเล่ียงได

ปลอยสวนชีลใหใกลกับข้ัวตอมากที่สุดเทาที่ทำได

ภาพประกอบแสดงตัวอยางของการติดตั้งทางไฟฟาท่ีถูกตองตาม EMC ของตัวแปลงความถี่ IP 20 ตัวแปลงความถี่ต้ังอยูในตู
ติดต้ังที่มีคอนแทคเตอรสงเอาทพุต และเช่ือมตอกับ PLC ซึ่งติดต้ังในตูแยกตางหาก การติดต้ังดวยวิธีอ่ืนอาจดีตอการทำงาน
ของ EMC ไดเชนกัน หากสามารถปฏิบัติตามแนวทางปฏิบัติทางวิศวกรรมขางตน

หากไมติดต้ังตามแนวทางนี้และหากใชสายเคเบิลและสายควบคุมที่ไมใชแบบชีล จะถือวาไมเปนไปตามขอกำหนดในการปลด
ปลอย แมวาจะตรงตามขอกำหนดความคงทนก็ตาม โปรดดูท่ียอหนา ผลลัพธการทดสอบ EMC
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การติดตั้งทางไฟฟาท่ีถูกตองตาม EMC ของตัวแปลงความถี ่IP20
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การใชสายเคเบิลท่ีถูกตองตาม EMC
Danfoss แนะนำใหใชสายเคเบิลที่มีชีลแบบเกลียว เพ่ือการปองกัน EMC ท่ีเหมาะสมท่ีสุด ของสายควบคุมและการปลดปลอย
EMC จากสายเคเบิลมอเตอรที่นอยท่ีสุด

ความสามารถของสายเคเบิลในการลดการแผเขาและออกตอเนื่องของการรบกวนทางไฟฟา จะขึ้นอยูกับอิมพีแดนซการถาย
โอน (Transfer Impedance) (ZT) สวนชีลของสายเคเบิลโดยปกติแลวจะออกแบบใหลดการถายโอนของการรบกวนทางไฟ
ฟา อยางไรก็ตาม สวนชีลท่ีมีคาอิมพีแดนซการถายโอนระดับตำ (ZT) จะมีประสิทธิผลมากกวาสวนชีลท่ีมีอิมพีแดนซการถาย
โอนระดับสูงกวา (ZT)

อิมพีแดนซการถายโอน (ZT) ไมคอยมีการระบุถึงจากผูผลิตสายเคเบิล แตมักจะสามารถประมาณคาอิมพีแดนซการถายโอน
(ZT) ไดโดยการประเมินรูปแบบทางกายภาพของสายเคเบิล

อิมพีแดนซการถายโอน (ZT) ประเมินไดจากปจจัยตอไปนี้:

- ความสามารถในการนำไฟฟาของวัสดุชีล
- ความตานทานหนาสัมผัสระหวางตัวนำของชีลแตละตัว
- พ้ืนท่ีของการชีล เชน พ้ืนท่ีทางกายภาพของสายเคเบิลท่ีสวนชีลครอบคลุม ซึ่งมักจะระบุเปนคาเปอรเซ็นต
- ประเภทการชีล เชน รูปแบบถักเกลียวหรือบิดมวน

a. สวนหุมอลูมิเนียมมีลวดทองแดง
b. ลวดทองแดงบิดมวนหรือสายเคเบิลลวดเหล็กมีเกราะ
หุม

c. ลวดทองแดงถักเปนเกลียวชั้นเดียว ที่มีพ้ืนที่ชีลครอบ
คลุมที่เปอรเซ็นตตางกัน
เปนสายเคเบิลอางอิงของ Danfoss

d. ลวดทองแดงถักเปนเกลียวสองชั้น
e. ลวดทองแดงถักเปนเกลียวช้ันคู ท่ีมีช้ันข้ันกลางแมเหล็ก
แบบถักเปนเกลียว/มีเกราะหุม

f. สายเคเบิลที่มีสายทองแดงหรือเหล็กอยูภายใน
g. สายเคเบิลตะก่ัวท่ีมีความหนาปลอก 1.1 มม.
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การตอลงดินของสายเคเบิลควบคุมแบบชีล
โดยทั่วไปแลว สายเคเบิลควบคุมจะตองเปนแบบชีลบิดเกลียว และสวนชีลตองเชื่อมตอดวย ตัวรัดสายเคเบิลที่ปลายทั้งสอง
ดาน เขากับตูโลหะของเครื่อง

ภาพวาดดานลางแสดงถึงวิธีการตอลงดินที่ถูกตองและสิ่งท่ีตองทำหากเกิดขอสงสัย

a. การตอลงดินที่ถูกตอง
สายเคเบิลควบคุมและสายเคเบิลสำหรับการสื่อสาร
อนุกรมจะตองไดรับการติดดวยตัวรัดสายเคเบิลที่ปลาย
ทั้งสองดาน เพ่ือใหมั่นใจไดถึงการสัมผัสทางไฟฟาท่ีดี
ที่สุด

b. การตอลงดิน  ท่ีผิด
อยาใชปลายสายเคเบิลแบบบิดเกลียว (pigtail) เน่ือง
จากจะเพิ่มอิมพีแดนซสวนชีลที่ความถี่ระดับสูง

c. การปองกันในสวนของความตางศักยเทียบกับดิน
ระหวาง PLC และ VLT
หากความตางศักยเทียบกับดินระหวางตัวแปลงความถี่
และ  PLC (ฯลฯ) มีความตางกัน อาจเกิดสัญญาณรบกวน
ที่จะรบกวนการทำงานทั้งระบบ แกปญหานี้โดยติดสาย
เคเบิลปรับสมดุล (Equalising Cable)  ถัดจากสาย
เคเบิลควบคุม ภาคตัดขวางของสายเคเบิลตำสุด: 16
mm2

d. สำหรับวงรอบดิน (Earth Loop) 50/60 Hz
หากใชสายเคเบิลที่ยาวมาก วงรอบดิน 50/60 Hz อาจ
เกิดขึ้น แกปญหานี้โดยเช่ือมตอปลายดานหนึ่งของสวน
ชีลลงดินผานทางตัวเก็บประจุ 100nF (พยายามใหตัวนำ
สั้น)

e. สายเคเบิลสำหรับ  การสื่อสารอนุกรม
กำจัดกระแสรบกวนความถี่ตำระหวางตัวแปลงความถี่
สองเครื่องโดยเช่ือมตอปลายของสวนชีลดานหนึ่งเขา
กับข้ัวตอ 61 ข้ัวนี้จะถูกเช่ือมตอลงดินผานสวนเช่ือมตอ
RC ภายใน ใชสายเคเบิลบิดเกลียวคูเพ่ือลดการรบกวน
โหมดผลตาง (Differential mode) ระหวางตัวเหนี่ยวนำ
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การรบกวนของแหลงจายไฟสายหลัก/ฮารโมนิค

ตัวแปลงความถี่จะใชกระแสท่ีไมไดเปนรูปคล่ืนไซนจากสาย
หลัก ซึ่งจะเพิ่มกระแสไฟเขา IRMS กระแสที่ไมไดเปนรูปคล่ืน
ไซนจะถูกแปลงโดยใชวิธีการวิเคราะห Fourier และแยก
เปนกระแสรูปคลื่นไซนที่มีความถี่แตกตางกัน นั่นคือ กระแส
ฮารโมนิคท่ีแตกตางกัน I N โดยมีความถี่มูลฐาน 50 Hz:

กระแสฮารโมนิค I1 I5 I7

Hz 50 Hz 250 Hz 350 Hz

ฮารโมนิคจะไมสงผลกระทบตอการใชพลังงานโดยตรง แต
จะทำใหสูญเสียความรอนเพิ่มข้ึนในอุปกรณที่ติดตั้ง (หมอ
แปลงไฟฟา สายเคเบิล) ดังนั้น ในโรงงานที่มีการติดตั้งตัว
แปลงไฟสลับเปนไฟตรง เปนโหลดในอัตราท่ีสูง ใหรักษา
กระแสฮารโมนิคไวที่ระดับตำ เพ่ือหลีกเล่ียงภาระเกินใน
หมอแปลงและอุณหภูมิสูงในสายเคเบิล

โนตสำหรับผูอาน
กระแสไฟฮารโมนิคบางสวนอาจรบกวนอุปกรณสื่อสารที่เช่ือมตอกับหมอแปลงตัวเดียวกัน หรือกอใหเกิดการรีโซ
แนนซที่เก่ียวเนื่องกับแบตเตอรี่แกไขตัวประกอบกำลัง

กระแสฮารโมนิคเมื่อเทียบกับกระแสเขา RMS: กระแสเขา
IRMS 1.0
I1 0.9
I5 0.4
I7 0.2
I11-49 < 0.1

เพ่ือใหกระแสฮารโมนิคอยูในระดับตำ ตัวแปลงความถี่จะตองมีขดลวดวงจรข้ันกลางเปนสวนประกอบมาตรฐาน โดยปกติแลว
จะชวยลดกระแสเขา I RMS ได 40%

ความเพี้ยนของแรงดัน (Voltage Distortion) บนแหลงจาย
ไฟสายหลักขึ้นอยูกับขนาดของกระแสฮารโมนิค คูณดวย
อิมพีแดนซสายหลักสำหรับความถี่ท่ีเก่ียวของ ความเพี้ยน
ของแรงดัน THD โดยรวม คำนวณจากฮารโมนิคแรงดันแต
ละตัว โดยใชสูตรตอไปนี้:

อุปกรณกระแสตกคาง (RCD)

คุณสามารถใชรีเลย RDC, การตอลงดินแบบปองกันหลายทาง หรือการตอลงดินแบบปองกันพิเศษ เพ่ือใหเปนไปตามกฎ
ระเบียบดานความปลอดภัยในทองถ่ิน

หากเกิดฟอลตลงดิน อาจเกิดองคประกอบ DC ในกระแสฟอลต

หากใชรีเลย RDC คุณจะตองปฏิบัติตามกฎระเบียบในทองถิ่นจะตองใชรีเลยท่ีเหมาะสำหรับการปองกันอุปกรณ 3 เฟส ท่ีมีตัว
แปลงไฟสลับเปนไฟตรงแบบบริดจ และการคายประจุแบบส้ันๆ เมื่อเปดไฟ โปรดดูรายละเอียดเพิ่มเติมในหัวขอ กระแสรั่วไหล
ลงดิน
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 ตัวอยางการใชงาน

สตารท/หยุด

ข้ัวตอ 18 = สตารท/หยุด พารามิเตอร 5-10 [8] สตารท
ข้ัวตอ 27 = ไมมีการทำงาน พารามิเตอร 5-12 [0] ไมมีการ
ทำงาน (คามาตรฐานจากโรงงาน ลื่นไหล ผกผัน
ข้ัวตอ 37 = การหยุดแบบ ลื่นไหล (ปลอดภัย)

พารามิเตอร 5-10 อินพุทดิจิตัล = สตารท (คามาตรฐาน
จากโรงงาน)
พารามิเตอร 5-12 อินพุทดิจิตัล = ลื่นไหล ผกผัน (คา
มาตรฐานจากโรงงาน)

พัลส สตารท/หยุด
ข้ัวตอ 18 = สตารท/หยุด พารามิเตอร 5-10 [9] การสตารท
คาง
ข้ัวตอ 27= หยุด พารามิเตอร 5-12 [6] หยุดผกผัน
ข้ัวตอ 37 = หยุดแบบลื่นไหล (ปลอดภัย)

พารามิเตอร 5-10 อินพุตดิจิตอล = การสตารทคาง
พารามิเตอร 5-12 อินพุตดิจิตอล = หยุดผกผัน
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คาอางอิงโพเทนชิโอมิเตอร
คาอางอิงแรงดันไฟฟาผานโพเทนชิโอมิเตอร

พารามิเตอร 3-15 แหลงอางอิง 1 [1] = อินพุทอ
นาล็อก 53
พารามิเตอร 6-10 ข้ัวตอ 53, แรงดันตำ = 0 V
พารามิเตอร 6-11 ข้ัวตอ 53, แรงดันสูง = 10 V
พารามิเตอร 6-14 ข้ัวตอ 53, คาอางอิง/ปอนกลับ คาตำ
คา = 0 RPM
พารามิเตอร 6-15 ข้ัวตอ 53, คาอางอิง/ปอนกลับ คาสูง
คา = 1.500 RPM
สวิตช S201 = ปด (U)

การเชื่อมตอเอ็นโคดเดอร
จุดประสงคของคำแนะนำน้ีคือ เพ่ือใหความสะดวกในการต้ังคาการเช่ือมตอเอ็นโคดเดอรกับ FC 302 การตั้งคาพ้ืนฐานสำหรับ
ระบบควบคุมความเร็ววงรอบปดจะแสดงขึ้น กอนการต้ังคาเอ็นโคดเดอร

การเช่ือมตอเอ็นโคดเดอรกับ FC 302
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ทิศทางเอ็นโคดเดอร
ทิศทางของเอ็นโคดเดอรจะถูกกำหนดโดยลำดับของพัลสท่ีเขาสูชุดขับเคลื่อน
ทิศทาง ตามเข็มนาฬิกา หมายถึงแชนเนล A จะนำหนาเทากับ 90 องศาไฟฟาเทียบกับแชนเนล B
ทิศทาง    ทวนเข็มนาฬิกาหมายถึงแชนเนล B จะนำหนาเทากับ 90 องศาไฟฟาเทียบกับแชนเนล A
ทิศทางจะกำหนดโดยดูท่ีปลายเพลา

ระบบชุดขับเคลื่อนวงรอบปด
โดยทั่วไประบบชุดขับเคลื่อนจะประกอบดวยสวนประกอบ
ตางๆ เชน:

• มอเตอร
• เพ่ิม

(กระปุกเกียร)
(เบรคเชิงกล)

• ชุดขับเคลื่อนอัตโนมัติ FC 302
• เอ็นโคดเดอรเปนระบบปอนกลับ
• ตัวตานทานเบรคสำหรับการเบรคไดนามิค
• ชุดขนสง (Transmission)
• โหลด

การตั้งคาพื้นฐานสำหรับการควบคุมความเร็ววงรอบปดของ FC

302

อุปกรณการใชงานที่ตองมีการควบคุมเบรคเชิงกลโดยปกติจะจำเปนตองใชตัวตานทานเบรค
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การต้ังโปรแกรมขีดจำกัดแรงบิดและการหยุด
ในการประยุกตใชงานที่มีเบรคไฟฟาเชิงกล ภายนอก เชนอุปกรณชักรอก สามารถท่ีจะหยุดตัวแปลงความถ่ีผานทางคำส่ังหยุด
'มาตรฐาน' และเปดใชเบรคไฟฟาเชิงกลภายนอกในเวลาเดียวกัน
ตัวอยางท่ีใหไวดานลางอธิบายการตั้งโปรแกรมของการเชื่อมตอตัวแปลงความถ่ี
เบรคภายนอกสามารถเช่ือมตอกับรีเลย 1 หรือ 2 ดูยอหนา การควบคุมของเบรคเชิงกล  ต้ังโปรแกรมขั้วตอ 27 ไปที่ ลื่นไหล,
ผกผัน [2] หรือ ลื่นไหล และรีเซ็ต, ผกผัน [3], และโปรแกรมขั้วตอ 29 เปน โหมดข้ัวตอ 29 เอาทพุต [1] และจำกัดแรงบิด &
หยุด [27]

คำอธิบาย:
หากคำสั่งหยุดทำงานผานข้ัวตอ 18 และตัวแปลงความถ่ีไมไดอยูท่ีขีดจำกัดแรงบิด มอเตอรจะปรับลดความเร็วเปน 0 Hz
หากตัวแปลงความถี่อยูท่ีขีดจำกัดแรงบิดและคำส่ังหยุดถูกใชงาน ข้ัวตอเอาทพุต 29 (ที่ต้ังโปรแกรมเปน จำกัดแรงบิดและ
หยุด [27]) จะถูกใชงาน สัญญาณไปยังขั้ว 27 1 จะเปลี่ยนจาก 'โลจิก 1' เปน 'โลจิก 0' และมอเตอรจะเริ่มลื่นไหล เพ่ือใหมั่น
ใจวาการชักรอกจะหยุดแมวาชุดขับเคลื่อนจะไมสามารถจัดการแรงบิดที่จำเปน (เชน เนื่องจากโหลดเกินมากไป)

- สตารท/หยุดผานข้ัวตอ 18
พารามิเตอร 5-10 สตารท [8]

- หยุดแบบรวดเร็วผานข้ัวตอ 27
พารามิเตอร 5-12 หยุดแบบลื่นไหล, ผกผัน [2]

- เอาทพุต ข้ัวตอ 29
พารามิเตอร 5-02 ข้ัวตอ 29 โหมด เอาทพุต [1]
พารามิเตอร 5-31 จำกัดแรงบิด & หยุด [27]

- เอาทพุตรีเลย [0] (รีเลย 1)
พารามิเตอร 5-40 การควบคุมเบรคเชิงกล [32]

การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ (AMA)
AMA เปนอัลกอริธึมในการวัดปริมาณทางไฟฟาของ  พารามิเตอรของมอเตอร ในขณะท่ีมอเตอรกำลังหยุดนิ่ง.ซึ่งหมายความวา
ตัว AMA จะไมจายแรงบิดใดๆ
AMA มีประโยชนเมื่อเริ่มใหระบบทำงานและทำการปรับตัวแปลงความถ่ีใหเหมาะสมท่ีสุดกับมอเตอรท่ีใช คุณสมบัตินี้จะถูกใช
โดยเฉพาะในกรณีที่การตั้งคามาตรฐานจากโรงงานไมไดนำมาปรับใชกับมอเตอรที่ตออยู
พารามิเตอร 1-29 ใชในการเลือก AMA แบบสมบูรณ ซึ่งจะกำหนดพารามิเตอรมอเตอรไฟฟาท้ังหมด หรือ AMA แบบยอ ซึ่งจะ
กำหนดเฉพาะความตานทานสเตเตอร Rs เทานั้น
ระยะเวลาในการทำ AMA แบบสมบูรณจะแปรคา จากไมก่ีนาทีสำหรับมอเตอรขนาดเล็ก จนถึงมากกวา 15 นาที บนมอเตอร
ขนาดใหญ

ขอจำกัดและเงื่อนไขข้ันตน:

• ในการท่ี AMA จะกำหนดพารามิเตอรท่ีเหมาะสมที่สุดสำหรับมอเตอรได ใหปอนขอมูลเนมเพลทของมอเตอรที่ถูกตองใน
พารามิเตอร 1-20 ถึง 1-26

• เพ่ือใหสามารถปรับต้ังคาของตัวแปลงความถ่ีไดดีที่สุด ใหใชงาน AMA เมื่อมอเตอรเย็น การทำงานซำๆ ของ AMA อาจกอ
ใหเกิดความรอนแกมอเตอร ซึ่งสงผลใหความตานทานสเตเตอร Rs มีคาเพ่ิมขึ้น แตโดยท่ัวไป ไมใชเรื่องรายแรง

• AMA สามารถดำเนินการไดที่กระแสมอเตอรที่พิกัดตำสุด 35% ของกระแสเอาทพุตที่ระบุของตัวแปลงความถี่ AMA
สามารถทำงานไดบนมอเตอรท่ีมีขนาดใหญจนถึงหนึ่งเทาตัว

• สามารถจะดำเนินการทดสอบ AMA แบบยอ โดยมีตัวกรอง LC ติดต้ังอยู หลีกเล่ียงการดำเนินการ AMA แบบสมบูรณ เมื่อ
ติดต้ังตัวกรอง LC หากจำเปนตองต้ังคาโดยรวม ใหถอดตัวกรอง LC ขณะท่ีรัน AMA แบบสมบูรณ หลังจากเสร็จส้ินการ
ดำเนินการของ AMA ใหใสตัวกรอง LC กลับคืน

• หากมีการตอมอเตอรแบบขนานกัน ใหใชแต AMA แบบยอเทานั้น
• หลีกเลี่ยงการรัน AMA แบบสมบูรณเมื่อใชมอเตอรซิงโครนัส ถาใชมอเตอรแบบซิงโครนัส ใหรัน AMA แบบยอ และใหตั้งคา
ขอมูลมอเตอรสวนท่ีเหลือดวยตัวเอง ฟงกชัน AMA ไมสามารถใชกับมอเตอรแบบแมเหล็กถาวร

• ตัวแปลงความถ่ีจะไมสรางแรงบิดมอเตอรระหวางการทำ AMA ระหวางการทำ AMA ระบบที่ใชจะตองไมสงแรงไปที่เพลา
มอเตอรใหทำงาน ซึ่งเปนท่ีทราบกันดีวาจะเกิดขึ้นกับระบบระบายอากาศแบบกังหัน เปนตน การทำงานในลักษณะดังกลาว
จะรบกวนฟงกชัน AMA
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Smart Logic Controller (ตัวควบคุม Smart Logic)
การต้ังโปรแกรม 01

อุปกรณใหมท่ีมีประโยชนใน FC 302 ไดแก Smart Logic Control (SLC)
ในการประยุกตใชงานที่ PLC ทำหนาท่ีกำหนดลำดับการทำงานแบบงาย SLC อาจเขาจัดการงานเบื้องตนแทนสวนควบคุมหลัก
SLC ไดรับการออกแบบใหทำงานจาก event ที่สงไปยังหรือสรางข้ึนใน FC 302 จากนั้นตัวแปลงความถ่ีจะดำเนินการตามท่ีตั้ง
โปรแกรมไวลวงหนา

ตัวอยางการประยุกตใชงาน SLC
หนึ่งลำดับ 1:
สตารท - เรงความเร็ว - ทำงานที่ความเร็วอางอิง 2 วินาที - ชะลอความเร็ว และหยุดการหมุนของเพลาจนกระท่ังหยุดทำงาน

ต้ังเวลาในการเรงความเร็วในพารามิเตอร 3-41 และ 3-42 ใหเปนเวลาที่ตองการ

ต้ังขั้วตอ 27 เปน ไมมีการทำงาน (พารามิเตอร 5-12)
ต้ังคาอางอิงท่ีกำหนดลวงหนา 0 เปนความเร็วที่ต้ังไวคาแรก (พารามิเตอร 3-10 [0]) เปนเปอรเซ็นตของความเร็วอางอิงสูง
สุด (พารามิเตอร 3-03) เชน: 60%
ต้ังคาอางอิงท่ีกำหนดลวงหนา 1 เปนคาความเร็วที่ต้ังไวคาท่ีสอง (พารามิเตอร 3-10 [1] เชน: 0% (ศูนย)
ต้ังตัวจับเวลา 0 สำหรับการรันความเร็วคงที่ในพารามิเตอร 13-20 [0] เชน: 2 วินาที

ต้ัง Event 0 ในพารามิเตอร 13-51 [0] เปน จริง [1]
ต้ัง Event 1 ในพารามิเตอร 13-51 [1] เปน ตามคาอางอิง [4]
ต้ัง Event 2 ในพารามิเตอร 13-51 [2] เปน หมดเวลา 0 [30]
ต้ัง Event 3 ในพารามิเตอร 13-51 [3] เปน เท็จ [0]

ต้ังการกระทำ (Action) 0 ในพารามิเตอร 13-52 [0] เปน เลือกลวงหนา 0 [10]
ต้ังการกระทำ 1 ในพารามิเตอร 13-52 [1] เปน สตารทตัวตั้งเวลา 0 [29]
ต้ังการกระทำ 2 ในพารามิเตอร 13-52 [2] เปน เลือกลวงหนา 1 [11]
ต้ังการกระทำ 3 ในพารามิเตอร 13-52 [3] เปน ไมมีดำเนินการ [1]
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ต้ัง Smart Logic Control ในพารามิเตอร 13-00 ไวที่ เปด

คำสั่งสตารท/หยุดจะถูกใชกับข้ัวตอ 18 หากสัญญาณหยุดถูกใช ตัวแปลงความถ่ีจะชะลอความเร็วและทำงานในโหมดอิสระ

FC 300 Design Guide  
 ตัวอยางการใชงาน  

116  MG.33.B4.9A - VLT เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  



ตัวอยางการประยุกตใชงาน
ลำดับตอเนื่อง 2:
สตารท - เรงความเร็ว - ทำงานที่ความเร็วอางอิง 0 เปนเวลา 2 วินาที - ชะลอไปท่ีความเร็วอางอิง 1 - ทำงานที่ความเร็วอาง
อิง 1 เปนเวลา 3 วินาที - ชะลอไปที่ความเร็วอางอิง 0 และทำงานตามลำดับดังกลาวอยางตอเนื่องจนกวาจะมีการใชคำส่ังหยุด

การจัดเตรียมการตั้งคา:
ต้ังเวลาข้ึน-ลงในพารามิเตอร 3-41 และ 3-42 ใหเปนเวลาท่ีตองการ

ต้ังขั้วตอ 27 เปน ไมมีการทำงาน (พารามิเตอร 5-12)
ต้ังคาอางอิงท่ีกำหนดลวงหนา 0 เปนความเร็วที่ต้ังไวคาแรก (พารามิเตอร 3-10 [0]) เปนเปอรเซ็นตของความเร็วอางอิงสูง
สุด (พารามิเตอร 3-03) เชน: 60%
ต้ังคาอางอิงท่ีกำหนดลวงหนา 1 เปนความเร็วที่ต้ังไวคาแรก (พารามิเตอร 3-10 [1]) เปนเปอรเซ็นตของความเร็วอางอิงสูง
สุด (พารามิเตอร 3-03) เชน: 10%

ต้ังคาอางอิงท่ีกำหนดลวงหนา 1 เปนคาความเร็วที่ต้ังไวคาท่ีสอง (พารามิเตอร 3-10 [1] เชน: 10% (ศูนย)
ต้ังตัวจับเวลา 0 สำหรับการรันความเร็วคงที่ในพารามิเตอร 13-20 [0] เชน: 2 วินาที
ต้ังตัวจับเวลา 1 สำหรับการรันความเร็วคงที่ในพารามิเตอร 13-20 [1] เชน: 3 วินาที

ต้ัง Event 0 ในพารามิเตอร 13-51 [0] เปน จริง [1]
ต้ัง Event 1 ในพารามิเตอร 13-51 [1] เปน ตามคาอางอิง [4]
ต้ัง Event 2 ในพารามิเตอร 13-51 [2] เปน หมดเวลา 0 [30]
ต้ัง Event 3 ในพารามิเตอร 13-51 [3] เปน ตามคาอางอิง [4]
ต้ัง Event 4 ในพารามิเตอร 13-51 [4] เปน หมดเวลา 0 [30]

ต้ังการกระทำ (Action) 0 ในพารามิเตอร 13-52 [0] เปน เลือกลวงหนา 0 [10]
ต้ังการกระทำ 1 ในพารามิเตอร 13-52 [1] เปน สตารทตัวตั้งเวลา 0 [29]
ต้ังการกระทำ 2 ในพารามิเตอร 13-52 [2] เปน เลือกลวงหนา 1 [11]
ต้ังการกระทำ 3 ในพารามิเตอร 13-52 [3] เปน สตารทตัวตั้งเวลา 1 [30]
ต้ังการกระทำ 4 ในพารามิเตอร 13-52 [4] เปน ไมมีดำเนินการ [1]
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 วิธีการตั้งโปรแกรม

แผงควบคุมหนาเครื่องแบบกราฟกและตัวเลขของ FC 300
วิธีการตั้งโปรแกรมดวย แผงควบคุมหนาเคร่ือง แบบ
กราฟก
คำแนะนำตอไปนี้ใชสำหรับ LCP แบบกราฟก (LCP 102 ):

แผงควบคุมถูกแบงออกเปนกลุมตามหนาท่ี 4 กลุม:

1. จอแสดงผลแบบกราฟก พรอมบรรทัดแสดงสถานะ
2. ปุมเมนูและไฟแสดงสถานะ - สำหรับเปลี่ยนพารามิเตอร
และสลับระหวางฟงกชันบนหนาจอ

3. ปุมลูกศรเลื่อนและไฟแสดงสถานะ (LED)
4. ปุมการทำงานและไฟแสดงสถานะ (LED)

ขอมูลทั้งหมดแสดงในจอแสดงผล LCP กราฟก ซึ่งสามารถ
แสดงไดมากถึง 5 รายการของขอมูลการทำงานในขณะท่ี
กำลังแสดงผล [Status]

บรรทัดแสดงผล:

a. บรรทัดแสดงสถานะ:  ขอความแสดงสถานะ  แสดง
ไอคอนและกราฟก

b. บรรทัด 1-2:  บรรทัดแสดงขอมูลผูใช ซึ่งแสดงขอมูลที่
ผูใชระบุหรือเลือกไวเมื่อกดปุม [Status] จะสามารถเพิ่ม
บรรทัดพิเศษไดถึงหนึ่งบรรทัด

c. บรรทัดแสดงสถานะ: ตัวอักษรแสดงขอความสถานะ
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จอแสดงผลแบบ LCD มีพ้ืนหลังไฟสวางและประกอบดวยบรรทัดตัวเลข-ตัวอักษรท้ังหมด 6 แถว บรรทัดแสดงผลจะแสดงทิศ
ทางการหมุน (ลูกศร), ชุดคำส่ังที่เลือกไว รวมถึงการโปรแกรมการตั้งคา จอแสดงผลจะแบงออกเปน 3 สวน:

ตอนบน แสดงคาการวัด 2 แบบ ในสถานะการทำงานปกติ

บรรทัดบนสุดใน ตอนกลาง แสดงคาการวัดไดถึง 5 แบบ
พรอมหนวยที่เกี่ยวของ โดยไมคำนึงถึงสถานะ (ยกเวนกรณี
ของสัญญาณเตือน/คำเตือน)

ตอนลาง จะแสดงสถานะของตัวแปลงความถ่ีทุกครั้งใน
โหมดสถานะ

1
3
0
B
P
0
7
4
.
1
0

ข อมอ

ข อู ลวิ

ข อลวิ

แสดงชุดคำสั่งใชงาน (Active Set-up) (ต้ังเปนชุดคำส่ังใชงาน ในพารามิเตอร 0-10) เมื่อตั้งโปรแกรมเปนชุดคำส่ังแบบอ่ืนที่
ไมใช ชุดคำสั่งใชงาน หมายเลขของชุดคำส่ังที่โปรแกรมไวจะแสดงท่ีดานขวา

การปรับความคมชัดของหนาจอแสดงผล

กดปุม [status] และ [▲] เพ่ือทำใหจอมืดลง
กดปุม [status] และ [▼] เพ่ือทำใหจอสวางข้ึน

คุณสามารถเปลี่ยนแปลงพารามิเตอรสวนใหญในชุดคำสั่งของ FC 300 ไดทันทีผานทางแผงควบคุม ถาไมมีการสรางรหัสผาน
ไวผานทางพารามิเตอร 0-60 รหัสผานเมนูหลัก หรือผานทางพารามิเตอร 0-65รหัสผานเมนูดวน

ไฟแสดงสถานะ  (LED):

หากมีคาเกินคาเริ่มแบง (Threshold) ท่ีกำหนด ไฟ LED ของสัญญาณเตือน และ/หรือ คำเตือน จะสวางข้ึน ขอความแสดง
สถานะและสัญญาณเตือนจะปรากฏที่แผงควบคุม
ไฟแสดงสถานะเครื่องเปดจะสวางข้ึนเมื่อตัวแปลงความถี่ไดรับแรงดันของแหลงจายไฟหลัก หรือผานขั้วตอของบัสไฟตรง
หรือแหลงจายไฟภายนอก 24 โวลต ในเวลาเดียวกัน ไฟพื้นหลังจะสวางข้ึน

• LED สีเขียว/เปด:สวนควบคุมกำลังทำงาน
• LED สีเหลือง/เตือน:แสดงการเตือน
• LED สีแดงกะพริบ/สัญญาณเตือน:แสดงสัญญาณเตือน

130BP040.10

ปุม LCP

ปุมควบคุมจะถูกแบงออกเปนฟงกชันตางๆ ปุมท่ีใตจอแสดง
ผลและไฟแสดงสถานะ จะใชสำหรับการตั้งคาพารามิเตอร
รวมถึงตัวเลือกการแสดงสถานะในระหวางการทำงานปกติ

130BP045.10
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[Status ] (สถานะ) ระบุสถานะของตัวแปลงความถี่และหรือมอเตอร คุณสามารถเลือกท่ีจะแสดงผลคาตางๆ ได 3 แบบ โดย
การกดปุม [Status]:
คาที่อานได 5 บรรทัด, คาท่ีอานได 4 บรรทัด หรือ ตัวควบคุม Smart Logic
ใช [Status] เพ่ือเลือกโหมดของการแสดงผล หรือเพ่ือเปลี่ยนกลับไปโหมดแสดงผล จากโหมดเมนูดวน โหมดเมนูหลัก หรือ
โหมดสัญญาณเตือน ปุม [Status] ยังสามารถใชเพ่ือสลับโหมดอานคาเด่ียวหรือคูไดดวย

[Quick Menu] (เมนูดวน) ชวยใหสามารถเขาใชเมนูดวนที่แตกตางกันไดโดยเร็ว เชน:

- เมนูผูใชกำหนดเอง (My Personal Menu)
- ต้ังคาแบบเร็ว (Quick Set-up)
- Changes Made (การเปลี่ยนแปลงท่ีทำ)
- บันทึก (Loggings)

ใช [Quick Menu] เพ่ือต้ังโปรแกรมพารามิเตอรในสวนของ เมนูดวน โดยสามารถสลับระหวางโหมดเมนูดวน และโหมดเมนู
หลักไดโดยตรง

[Main Menu] (เมนูหลัก) ใชสำหรับการต้ังโปรแกรมพารามิเตอรท้ังหมด
คุณสามารถสลับไดโดยตรงระหวาง โหมดเมนูหลักและโหมดเมนูดวน
สามารถใชช็อตคัตของพารามิเตอร โดยกดปุม [Main Menu] คางไว 3 วินาที ช็อตคัตของพารามิเตอร จะทำใหคุณสามารถ
เขาไปยังพารามิเตอรใดๆ ก็ไดโดยตรง

[Alarm Log] (บันทึกสัญญาณเตือน) แสดงรายการเตือนของสัญญาณเตือนลาสุด 5 รายการ (หมายเลข A1-A5)หากตองการ
ทราบรายละเอียดเกี่ยวกับสัญญาณเตือน ใชปุมลูกศรเพื่อเลื่อนไปยังหมายเลขสัญญาณเตือน และกด [OK] ตอนน้ีคุณก็จะได
รับขอมูลเก่ียวกับสถานภาพของตัวแปลงความถี่กอนเขาสูโหมดสัญญาณเตือน

[Back] (กลับ) พาคุณกลับไปยังขั้นตอนหรือลำดับกอน
หนาในโครงสรางนำทาง (Navigation Structure)

[Cancel] (ยกเลิก) ยกเลิกการเปลี่ยนแปลงหรือคำสั่งท่ีคุณ
ทำลาสุด ตราบเทาท่ียังไมมีการเปลี่ยนแปลงหนาจอแสดง
ผล

[Info] (ขอมูล) ใหขอมูลเก่ียวกับคำส่ัง พารามิเตอร หรือ
ฟงกชันในหนาตางการแสดงผล[Info] จะใหขอมูลโดย
ละเอียดเก่ียวกับความชวยเหลือใดก็ตามที่จำเปน
ออกจากโหมดขอมูลโดยการกด [Info], [Back] หรือ
[Cancel]

   

ปุมเคลื่อนที่
ใชปุมลูกศรเพื่อไปยังตัวเลือกตางๆ ใน [Quick Menu], [Main Menu] และ [Alarm Log] ใชปุมเหลานี้เพ่ือ
เลื่อนเคอรเซอร

[OK] (ตกลง) ใชสำหรับเลือกพารามิเตอรท่ีเคอรเซอรทำเครื่องหมายอยู และสำหรับยืนยันการเปลี่ยนแปลงของพารามิเตอร

ปุมสำหรับการควบคุมหนาเคร่ือง จะอยูท่ีใตแผงควบคุม

130BP046.10
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[Hand On] (ทำงานดวยมือ) เปดการควบคุมตัวแปลงความถี่ผานทาง LCP นอกจากนี้ [Hand on] ยังใชในการสตารทมอเตอร
ดวย และขณะน้ีคุณสามารถปอนขอมูลความเร็วมอเตอรไดโดยการใชปุมลูกศร คุณสามารถเลือกปุมนี้เปน ใช [1] หรือ ยกเลิก
ใช [0] ผานพารามิเตอร 0-40 การทำงานของปุม [Hand on]
สัญญาณหยุดภายนอกจะเปดสัญญาณควบคุม หรือบัสอนุกรมจะมีผลเหนือคำส่ัง "สตารท" ที่ไดรับผานทาง LCP
สัญญาณควบคุมตอไปนี้จะยังทำงานเมื่อใชงาน [Hand on]:

• [Hand on] - [Off] - [Auto on]
• รีเซ็ต
• ลื่นไหล หยุด ผกผัน
• กลับทิศทาง
• เลือกการตั้งคา lsb - เลือกการต้ังคา msb
• คำส่ังหยุดจากการส่ือสารอนุกรม
• การหยุดแบบรวดเร็ว
• เบรคกระแสตรง

[Off] (ปด) หยุดมอเตอรที่เช่ือมตออยูคุณสามารถเลือกปุมนี้เปน ใช [1] หรือ ยกเลิกใช [0] ผานพารามิเตอร 0-41 การทำงาน
ของปุม [Off] หากเลือกฟงกชันหยุดจากภายนอก และปุม [Off] ไมทำงาน คุณสามารถหยุดมอเตอรโดยตัดการเช่ือมตอแรงดัน

[Auto On] (เปดอัตโนมัติ) จะทำใหตัวแปลงความถี่ถูกควบคุมผานทางขั้วตอสวนควบคุม และ/หรือการสื่อสารอนุกรม เมื่อ
สัญญาณสตารทถูกสงผานข้ัวตอสวนควบคุม และ/หรือบัส ตัวแปลงความถี่จะเร่ิมสตารท คุณสามารถเลือกปุมนี้เปน ใช [1]
หรือ ยกเลิกใช [0] ผานพารามิเตอร 0-42 การทำงานของปุม [Auto on]

โนตสำหรับผูอาน
สัญญาณ HAND-OFF-AUTO ท่ีเปดการใชงานผานทางอินพุตดิจิตอล มีความสำคัญ (Priority) สูงกวาปุมควบ
คุม [Hand on]-[Auto on]

[Reset ] (รีเซ็ต) ใชเพ่ือรีเซ็ตตัวแปลงความถี่หลังจากสัญญาณเตือน (ปด) โดยสามารถเลือกเปน ใช [1] หรือ ยกเลิกใช [0]
ผานพารามิเตอร 0-43 การทำงานของปุม [Reset]

ช็อตคัตของพารามิเตอร  สามารถทำไดโดยกดปุม [Main Menu] คางไว 3 วินาที ช็อตคัตของพารามิเตอร จะทำใหคุณ
สามารถเขาไปยังพารามิเตอรใดๆ ก็ไดโดยตรง
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การถายโอนการต้ังคาพารามิเตอรดวน

เมื่อการต้ังคาชุดขับเคลื่อนสมบูรณ เราแนะนำใหคุณเก็บ
ขอมูลใน  LCP หรือใน PC โดยผานทาง MCT 10 Set-up
Software Tool (เครื่องมือซอฟตแวรสำหรับการต้ังคา MCT
10)

การเก็บขอมูลใน LCP:

1. ไปท่ีพารามิเตอร 0-50 บันทึกและถายโอนขอมูล
2. กดปุม [OK]
3. เลือก "ท้ังหมดไปยัง LCP"
4. กดปุม [OK]
ในตอนนี้การตั้งคาพารามิเตอรท้ังหมดจะจัดเก็บไวใน LCP ซึ่งเห็นไดจากแถบแสดงความกาวหนา เมื่อครบ 100% ใหกด [OK]

ในตอนนี้คุณสามารถเช่ือมตอ LCP กับตัวแปลงความถ่ีเครื่องอ่ืน และคัดลอกการต้ังคาพารามิเตอรมายังตัวแปลงความถี่เครื่องนี้
ไดเชนกัน

การถายโอนขอมูลจาก LCP ไปยังชุดขับเคลื่อน:

1. ไปท่ีพารามิเตอร 0-50 บันทึกและถายโอนขอมูล
2. กดปุม [OK]
3. เลือก "ท้ังหมดไปยัง LCP"
4. กดปุม [OK]
ขณะนี้ การต้ังคาพารามิเตอรที่เก็บใน LCP จะถูกถายโอนไปยังชุดขับเคลื่อน ซึ่งจะเห็นไดจากแถบแสดงความกาวหนาเมื่อ
ครบ 100% ใหกด [OK]
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โหมดแสดงผล
ในการทำงานปกติ ตัวแปรการทำงานที่แตกตางกันถึง 5 แบบ สามารถแสดงขึ้นอยางตอเนื่องในท่ีตอนกลางของจอ ดังนี้: 1.1,
1.2 และ 1.3 รวมถึง 2 และ 3

โหมดแสดงผล - เลือกคาที่อาน
คุณสามารถสลับระหวางหนาจอสถานะทั้งสาม โดยกดปุม
[Status]
ตัวแปรการทำงานท่ีมีรูปแบบแตกตางกันจะแสดงขึ้นในหนา
จอสถานะแตละหนา โปรดดูที่ดานลาง

ตารางนี้แสดงการวัดที่คุณสามารถเช่ือมโยงไปยังตัวแปร
การทำงานแตละตัว โดยระบุการเชื่อมโยงผานพารามิเตอร
0-20, 0-21, 0-22, 0-23 และ 0-24

คาพารามิเตอรแตละคาท่ีเลือกไวในพารามิเตอร 0-20 ถึง
พารามิเตอร 0-24 มีสเกลและตำแหนงทศนิยมเฉพาะ
สำหรับตัวเลขพารามิเตอรท่ีมีคาสูง จะแสดงจำนวนหลัก
ทศนิยมนอยกวา
เชน:คากระแสที่อานได
5.25 A; 15.2 A 105 A.

ตัวแปรการทำงาน: หนวย:
พารามิเตอร 16-00 คำสั่งควบคุม hex
พารามิเตอร 16-01 คาอางอิง [หนวย]
พารามิเตอร 16-02 คาอางอิง %
พารามิเตอร 16-03 คำแสดงสถานะ hex
พารามิเตอร 16-05 คาหลักที่แทจริง %
พารามิเตอร 16-10 กำลัง [kW]
พารามิเตอร 16-11 กำลัง [HP]
พารามิเตอร 16-12 แรงดันมอเตอร [V]
พารามิเตอร 16-13 ความถ่ี [Hz]
พารามิเตอร 16-14 กระแสมอเตอร [A]
พารามิเตอร 16-16 แรงบิด Nm
พารามิเตอร 16-17 ความเร็ว [RPM]
พารามิเตอร 16-18 ความรอนมอเตอร %
พารามิเตอร 16-20 คามุมมอเตอร
พารามิเตอร 16-30 แรงดันเชื่อมโยง DC V
พารามิเตอร 16-32 พลังงานเบรค / วินาที kW
พารามิเตอร 16-33 พลังงานเบรค/ 2 นาที kW
พารามิเตอร 16-34 อุณหภูมิฮีทซิงค C
พารามิเตอร 16-35 ความรอนอินเวอรเตอร %
พารามิเตอร 16-36 กระแสอินเวอรเตอรพิกัด A
พารามิเตอร 16-37 กระแสอินเวอรเตอรสูงสุด A
พารามิเตอร 16-38 สถานะตัวควบคุม SL
พารามิเตอร 16-39 อุณหภูมิการดควบคุม C
พารามิเตอร 16-40 บัฟเฟอรการบันทึกเต็ม
พารามิเตอร 16-50 คาอางอิงภายนอก
พารามิเตอร 16-51 คาอางอิงพัลส
พารามิเตอร 16-52 การปอนกลับ [หนวย]
พารามิเตอร 16-53 คาอางอิง Digi Pot
พารามิเตอร 16-60 อินพุตดิจิตอล bin
พารามิเตอร 16-61 ข้ัว 53 การตั้งคาสวิตช V
พารามิเตอร 16-62 อินพุตอนาล็อก 53  
พารามิเตอร 16-63 ข้ัว 54 การตั้งคาสวิตช V
พารามิเตอร 16-64 อินพุตอนาล็อก 54
พารามิเตอร 16-65 เอาทพุตอนาล็อก 42 [mA]
พารามิเตอร 16-66 เอาทพุตดิจิตอล [bin]
พารามิเตอร 16-67 อินพุตความถ่ี #29 [Hz]
พารามิเตอร 16-68 อินพุตความถ่ี #33 [Hz]
พารามิเตอร 16-69 เอาทพุตแบบพัลส #27 [Hz]
พารามิเตอร 16-70 เอาทพุตแบบพัลส #29 [Hz]
พารามิเตอร 16-71 เอาทพุตรีเลย
พารามิเตอร 16-72 ตัวนับ A
พารามิเตอร 16-73 ตัวนับ B
พารามิเตอร 16-80 CTW ฟลดบัส hex
พารามิเตอร 16-82 REF ฟลดบัส 1 hex
พารามิเตอร 16-84 ตัวเลือกสื่อสาร STW hex
พารามิเตอร 16-85 CTW พอรต FC 1 hex
พารามิเตอร 16-86 REF พอรต FC 1 hex
พารามิเตอร 16-90 คำสัญญาณเตือน
พารามิเตอร 16-92 คำเตือน
พารามิเตอร 16-94 คำแสดงสถานะแบบขยาย

หนาจอแสดงสถานะ I:
สถานะคาท่ีอานไดนี้เปนคามาตรฐานหลังจากการสตารท
หรือการเริ่มตน
ใช [INFO] เพ่ือดูขอมูลเก่ียวกับการวัดท่ีเช่ือมโยงกับตัวแปร
การทำงานที่แสดงอยู /1.1, 1.2, 1.3, 2 และ 3)
ดูตัวแปรการทำงานท่ีแสดงบนหนาจอในภาพประกอบนี้
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หนาจอแสดงสถานะ II:
ดูตัวแปรการทำงาน (1.1, 1.2, 1.3 และ 2) ท่ีแสดงบนหนา
จอในภาพประกอบนี้
ในตัวอยาง จะเห็นวา ความเร็ว, กระแสมอเตอร, กำลัง
มอเตอร และความถี่ ถูกเลือกเปนตัวแปรในสวนแรกและสวน
ท่ีสอง
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หนาจอแสดงสถานะ III:
สถานะน้ีจะแสดง Event และการกระทำ (Action) ของตัว
ควบคุม Smart Logic Control สำหรับขอมูลเพ่ิมเติม ดูหัว
ขอ Smart Logic Control
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การต้ังคาพารามิเตอร
FC 300 Series สามารถนำไปใชในการทำงานเชิงปฏิบัติทั้งหมด จึงทำใหพารามิเตอรมีจำนวนคอนขางมาก ในรุนน้ีมีตัวเลือก
โหมดท่ีสามารถตั้งโปรแกรมไดอยูสองโหมด คือโหมดเมนูหลัก และ เมนูดวน
โหมดแรกชวยใหสามารถเขาถึงพารามิเตอรทั้งหมดโหมดหลังจะชวยใหผูใชเขาสูพารามิเตอรบางตัวที่ทำใหสามารถสตารท
การทำงานตัวแปลงความถี่ได
คุณสามารถเปลี่ยนพารามิเตอรทั้งในโหมดเมนูหลักและโหมดเมนูดวน โดยไมคำนึงถึงโหมดการต้ังโปรแกรม

ฟงกชันปุม Quick Menu
กด [Quick Menus] รายการจะระบุสวนตางๆ ที่อยูในเมนู
ดวน
เลือก เมนูผูใชกำหนดเอง เพ่ือแสดงพารามิเตอรสวนตัวที่
เลือกไว พารามิเตอรเหลานี้ถูกเลือกในพารามิเตอร 0-25
เมนูผูใชกำหนดเอง.พารามิเตอรตางๆจำนวนถึง 20 พารา
มิเตอรสามารถถูกเพ่ิมเขาไปไดในเมนูนี้
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เลือก ต้ังคาแบบรวดเร็ว เพ่ือดูพารามิเตอรจำนวนหนึ่งที่ใชรันมอเตอรใหทำงานไดเหมาะสมในระดับหนึ่งคาตั้งคามาตรฐานจาก
โรงงานของพารามิเตอรอ่ืนๆ พิจารณาฟงกชันควบคุมตามความตองการ และการกำหนดรูปแบบของอินพุต/เอาทพุตสัญญาณ
(ข้ัวตอควบคุม)

การเลือกพารามิเตอรทำไดโดยกดปุมลูกศรพารามิเตอรดังตารางตอไปนี้สามารถเขาถึงได
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พารามิเตอร หนวย การตั้งคา
0-01 ภาษา  
1-20 กำลังมอเตอร [kW]
1-22 แรงดันมอเตอร [V]
1-23 ความถี่มอเตอร [Hz]
1-24 กระแสมอเตอร [A]
1-25 ความเร็วรอบมอเตอรพิกัด [rpm]
5-12 ตั้งการทำงานของเทอมินอล 27 [0] ไมทำงาน*
3-02 คาอางอิงตำสุด [rpm]
3-03 คาอางอิงสูงสุด [rpm]
3-41 กำหนดความเร็วขาขึ้น ชุด 1 [sec]
3-42 กำหนดเวลาความเร็วขาลงชุด 1 [sec]
3-13 จุดท่ีใชอางอิง
1-29 การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ (AMA) [1] ใช AMA แบบสมบูรณ

* ถาไมมีการเช่ือมตอที่ข้ัวตอ 27 ถูกเลือกไว การเชื่อมตอไปยัง +24 V ท่ีข้ัวตอ 27 จะไมมีความจำเปน
เลือก การเปลี่ยนแปลงที่ทำ เพ่ือดูขอมูลเกี่ยวกับ:

• การเปลี่ยนแปลง 10 ครั้งลาสุด ใชปุมนำทางข้ึน/ลง เพ่ือเลื่อนระหวางพารามิเตอร 10 คาลาสุดท่ีมีการเปลี่ยนแปลง
• การเปลี่ยนแปลงท่ีทำนับจากการตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน

เลือก บันทึก เพ่ือดูขอมูลเก่ียวกับคาท่ีอานบนบรรทัดแสดงผล ขอมูลจะถูกแสดงเปนกราฟ.
สามารถดูเฉพาะพารามิเตอรที่แสดงที่เลือกไวในพารามิเตอร 0-20 ถึงพารามิเตอร 0-24 เทานั้นสามารถที่จะเก็บตัวอยางไดถึง
120 ตัวอยางในหนวยความจำ เพ่ือการใชอางอิงตอไป

โหมดเมนูหลัก
เริ่มโหมดเมนูหลักโดยกดปุม [Main Menu] คาท่ีอานไดที่
แสดงท่ีดานขวานี้ จะปรากฏบนจอแสดงผล
สวนตอนกลางและตอนลางของจอแสดงผลจะแสดงรายการ
กลุมพารามิเตอร ซึ่งสามารถเลือกไดดวยการสลับไปมาที่ปุม
ข้ึนและลง
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แตละพารามิเตอรมีชื่อและหมายเลข ซึ่งจะเหมือนเดิมไมวาจะอยูในโหมดการต้ังโปรแกรมโหมดใด ในโหมดเมนูหลัก พารา
มิเตอรจะแบงออกเปนกลุมๆ ตัวเลขหลักแรกของพารามิเตอร (จากซาย) ระบุหมายเลขกลุมของพารามิเตอร

พารามิเตอรทั้งหมดสามารถเปล่ียนแปลงไดในเมนูหลัก อยางไรก็ตาม บางพารามิเตอรอาจจะ "ไมปรากฎ" ข้ึนอยูกับตัวเลือก
ของการกำหนดรูปแบบการควบคุมมอเตอร (พารามิเตอร 1-00) เชน วงรอบเปดจะซอนพารามิเตอร PID ท้ังหมด ขณะที่ตัว
เลือกท่ีใชงานอ่ืนๆ ทำใหมองเห็นกลุมพารามิเตอรไดเพ่ิมขึ้น
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การเลือกพารามิเตอร

ในโหมดเมนูหลัก พารามิเตอรจะแบงออกเปนกลุมๆ คุณ
เลือกกลุมพารามิเตอรไดโดยใชปุมลูกศรนำทาง
กลุมพารามิเตอรตอไปนี้คือกลุมที่เขาใชงานได:

หมายเลขกลุม กลุมพารามิเตอร:

0 การทำงาน/แสดงผล
1 โหลด/มอเตอร
2 เบรค
3 คาอางอิง/การเปล่ียนความเร็ว
4 ขีดจำกัด/คำเตือน
5 อิน/เอาทพุตดิจิตอล
6 อิน/เอาทพุตอนาล็อก
7 สวนควบคุม
8 สื่อสาร&เสริม
9 Profibus
10 โปรโตคอล CAN
11 การสื่อสารท่ีสำรองไว 1
12 การสื่อสารท่ีสำรองไว 2
13 Smart Logic
14 ฟงกชันพิเศษ
15 ขอมูลชุดขับเคลื่อน
16 คาขอมูลท่ีอานได
17 ปอนกลับมอเตอร

หลังจากเลือกกลุมพารามิเตอร ใหเลือกพารามิเตอรโดยใช
ปุมลูกศร
สวนตอนกลางของจอแสดงผลจะแสดงหมายเลขและชื่อ
พารามิเตอร รวมถึงคาพารามิเตอรที่เลือก
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การเปลี่ยนขอมูล
ข้ันตอนการเปล่ียนขอมูลจะเหมือนกันไมวาคุณจะเลือกพารามิเตอรในโหมดเมนูดวนหรือเมนูหลัก กด [OK] เพ่ือเปลี่ยนพารา
มิเตอรที่เลือก
ข้ันตอนการเปล่ียนขอมูลจะขึ้นอยูกับวาพารามิเตอรท่ีเลือกแทนคาขอมูลตัวเลขหรือตัวอักษร

การเปลี่ยนคาตัวอักษร

หากพารามิเตอรที่เลือกเปนคาตัวอักษร ใหเปลี่ยนคาตัว
อักษรโดยใชปุมลูกศรข้ึน/ลง
ปุมขึ้นจะเพ่ิมคา และปุมลงจะลดคา วางเคอรเซอรเหนือคาท่ี
คุณตองการบันทึก และกด [OK]

1
3
0
B
P
0
6
8
.
1
0

FC 300 Design Guide  
 วิธีการตั้งโปรแกรม  

 MG.33.B4.9A - VLT เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  127



การเปลี่ยนกลุมของคาขอมูลที่เปนตัวเลข
หากพารามิเตอรท่ีเลือกเปนแสดงคาขอมูลตัวเลข ใหเปล่ียน
คาขอมูลท่ีเลือกโดยใชปุมลูกศร <> รวมถึงปุมลูกศรข้ึน/ลง
ใชปุมลูกศร <> เพ่ือเลื่อนเคอรเซอรตามแนวนอน
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ใชปุมลูกศรข้ึน/ลงเพื่อเปลี่ยนคาขอมูล ปุมขึ้นจะเพ่ิมคา
ขอมูลและปุมลงจะลดคาขอมูล วางเคอรเซอรเหนือคาท่ีคุณ
ตองการบันทึก และกด [OK]
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การเปลี่ยนคาไมรูจบของคาขอมูลตัวเลข
หากพารามิเตอรท่ีเลือกเปนแสดงคาขอมูลตัวเลข เลือก
หลักของตัวเลขโดยใชปุมลูกศร <>
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เปล่ียนแปลงแบบไมรูจบของหลักท่ีเลือก โดยใชปุมลูกศร
ข้ึน/ลง
หลักท่ีเลือกจะถูกระบุดวยเคอรเซอร วางเคอรเซอรเหนือ
หลักท่ีคุณตองการบันทึก และกด [OK]
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การเปลี่ยนคาขอมูล, ทีละขั้น
พารามิเตอรบางตัวสามารถเปลี่ยนไดทีละขั้นหรือเปล่ียนแปลงแบบไมรูจบ ซึ่งไดแก กำลังมอเตอร (พารามิเตอร 1-20), แรงดัน
มอเตอร (พารามิเตอร 1-22) และ ความถี่มอเตอร  (พารามิเตอร 1-23)
พารามิเตอรนี้จะถูกเปล่ียนไดทั้งในแบบกลุมของคาขอมูลตัวเลข หรือในแบบคาขอมูลตัวเลขผันแปรไมรูจบ

คาที่อานไดและการต้ังโปรแกรมของ  พารามิเตอรท่ีเปนดัช
พารามิเตอรจะถูกกำหนดเปนดัชนีเมื่อวางซอนกันในสแต็ค (Rolling Stack)
พารามิเตอร 15-30 ถึง 15-32 ประกอบดวยบันทึกฟอลต ซึ่งสามารถอานคาได เลือกพารามิเตอร กด [OK] และใชปุมลูกศร
ข้ึน/ลง เพ่ือเลื่อนดูบันทึกคา

ใชพารามิเตอร 3-10 เปนตัวอยางอีกขอ:
เลือกพารามิเตอร กด [OK] และใชปุมลูกศรขึ้น/ลง เพ่ือเลือกดูคาท่ีกำหนดดัชนี ในการเปลี่ยนคาพารามิเตอร เลือกคาที่กำหนด
ดัชนี กด [OK] เปลี่ยนคาโดยใชปุมขึ้น/ลงกด [OK] เพ่ือรับการต้ังคาใหม กด [CANCEL] เพ่ือเลิก กด [Back] เพื่อออกจากพารา
มิเตอร

วิธีการตั้งโปรแกรมดวย แผงควบคุมหนาเคร่ืองแบบตัวเลข
ขอแนะนำการใชงานดังตอไปนี้ใชกับ LCP  แบบตัวเลข (LCP
101)
แผงควบคุมถูกแบงออกเปนกลุมตามหนาท่ี 4 กลุม:

1. การแสดงผลแบบตัวเลข
2. ปุมเมนูและไฟแสดงสถานะ - สำหรับเปลี่ยนพารามิเตอร
และสลับระหวางฟงกชันบนหนาจอ

3. ปุมลูกศรเลื่อนและไฟแสดงสถานะ (LED)
4. ปุมการทำงานและไฟแสดงสถานะ (LED)

บรรทัดการแสดงผล:

บรรทัดแสดงสถานะ:ไอคอนแสดงขอความสถานะและ
คาตัวเลข

ไฟแสดงสถานะ (LED):

• LED สีเขียว/เปด:แสดงวาสวนควบคุมกำลังทำงานอยู
• LED สีเหลือง/เตือน:แสดงการเตือน
• LED สีแดงกะพริบ/สัญญาณเตือน:แสดงสัญญาณเตือน

ปุม LCP
[Menu] เลือกโหมดใดโหมดหน่ึงตามที่มีตอไปนี้:

• สถานะ
• การต้ังคาแบบรวดเร็ว
• เมนูหลัก
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โหมดสถานะ: แสดงสถานะของตัวแปลงความถ่ี
หนือมอเตอร
ถามีสัญญาณเตือนเกิดขึ้น NLCP จะเปลี่ยนไปเปนโหมด
สถานะโดยอัตโนมัติ
สัญญาณเตือนสามารถแสดงผลไดหลายคา
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เลขท่ีพารามิเตอร คำอธิบายพารามิเตอร หนวย
1-20 กำลังมอเตอร kW
1-22 แรงดันมอเตอร V
1-23 ความถี่มอเตอร Hz
1-24 กระแสมอเตอร A
5-12 ต้ังการทำงานของเทอมินอล 27 [0] ไมทำงาน
3-02 คาอางอิงตำสุด rpm
3-03 คาอางอิงสูงสุด rpm
3-41 กำหนดความเร็วขาขึ้น ชุด 1 sec
3-42 กำหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1 sec
3-13 จุดที่ใชอางอิง
1-29 การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ, AMA: [1] ใช AMA แบบสมบูรณ

Main Menu (เมนูหลัก) ใชสำหรับการตั้งโปรแกรมพารา
มิเตอรทั้งหมด
คาพารามิเตอรสามารถถูกเปลี่ยนไดโดยใชลูกศร ข้ึน/ลง
เมื่อคากระพริบอยู
เลือกเมนูหลักโดยการกดปุม [Menu] หลายๆครั้ง
เลือกกลุมพารามิเตอร [xx-__) และกด [OK]
เลือกพารามิเตอร __-[xx) และกด [OK]
ถาพารามิเตอรเปนพารามิเตอรแบบอารเรย เลือกหมายเลข
อารเรยและกดปุม [OK]
เลือกคาขอมูลที่ตองการและกด [OK]

ใช [Back] เพ่ือยอนกลับไปยังขั้นตอนกอนหนา
ปุม ลูกศร [۸] [۷] ใชสำหรับเล่ือนไปมาระหวางคำสั่งตางๆ
และภายในพารามิเตอร
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ปุมควบคุมหนาเครื่อง
ปุมสำหรับการควบคุมหนาเครื่องจะอยูที่ใตแผงควบคุม

130BP046.10

[Hand On] เปดการควบคุมตัวแปลงความถี่ผานทาง LCP นอกจากนี้ [Hand on] ยังใชในการสตารทมอเตอรดวย และขณะนี้
คุณสามารถปอนขอมูลความเร็วมอเตอรไดโดยการใชปุมลูกศร คุณสามารถเลือกปุมน้ีเปน ใช [1] หรือ ยกเลิกใช [0] ผานพารา
มิเตอร 0-40 การทำงานของปุม [Hand on]
สัญญาณหยุดภายนอกจะเปดสัญญาณควบคุม หรือบัสอนุกรมจะมีผลเหนือคำส่ัง "สตารท" ที่ใหมาผานทาง LCP
สัญญาณควบคุมดังตอไปนี้จะยังคงทำงานเม่ือ [Hand on] ถูกใชงาน:

• [Hand on] - [Off] - [Auto on]
• รีเซ็ต
• ลื่นไหล หยุด ผกผัน
• กลับทิศทาง
• เลือกการตั้งคา lsb - เลือกการต้ังคา msb
• คำส่ังหยุดจากการส่ือสารอนุกรม
• การหยุดแบบรวดเร็ว
• เบรคกระแสตรง

[Off] หยุดมอเตอรที่เช่ือมตออยูคุณสามารถเลือกปุมนี้เปน ใช [1] หรือ ยกเลิกใช [0] ผานพารามิเตอร 0-41 การทำงานของ
ปุม [Off]
หากเลือกฟงกชันหยุดจากภายนอก และปุม [Off] ไมทำงาน คุณสามารถสตารทมอเตอรโดยตัดการเช่ือมตอแรงดัน

[Auto on] ทำใหสามารถควบคุมตัวแปลงความถี่ ผานขั้วตอ และ/หรือ การส่ือสารอนุกรม เมื่อสัญญาณสตารทถูกสงผานข้ัว
ตอสวนควบคุม และ/หรือบัส ตัวแปลงความถี่จะเร่ิมสตารท คุณสามารถเลือกปุมนี้เปน ใช [1] หรือ ยกเลิกใช [0] ผานพารา
มิเตอร 0-42 การทำงานของปุม [Auto on]

โนตสำหรับผูอาน
สัญญาณ HAND-OFF-AUTO (ไมควบคุมดวยมือ-อัตโมมัติ) ท่ีเปดผานทางการปอนขอมูลทางดิจิตอล มีความ
สำคัญเหนือกวาปุมควบคุม [Hand on]-[Auto On]

[Reset] ใชสำหรับการต้ังคาตัวแปลงความถ่ีหลังจากสัญญาณเตือน (ปด)โดยสามารถเลือกเปน ใช [1] หรือ ยกเลิกใช [0]
ผานพารามิเตอร 0-43 การทำงานของปุม Reset
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การเริ่มตนไปเปนการตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน
ทำการต้ังคาเริ่มตนใหมแกตัวแปลงความถ่ีใหเปนการต้ังคามาตรฐานจากโรงงาน (Default Setting) ไดสองทาง คือ:

การเริ่มตน ท่ีขอแนะนำ (ผานพารามิเตอร 14-22)

1. เลือกพารามิเตอร 14-22
2. กด [OK]
3. เลือก "การเริ่มตน"
4. กด [OK]
5. ตัดการจายไฟหลักและรอจนจอแสดงผลดับ
6. ตอแหลงจายไฟหลักอีกครั้ง - ในตอนน้ีตัวแปลงความถ่ี
จะถูกรีเซ็ต

พารามิเตอร 14-22 จะเร่ิมตนคาใหมท้ังหมด ยกเวน:
14-50 RFI 1
8-30 โปรโตคอล
8-31 ที่อยู (Address)
8-32 อัตราบอด (Baud Rate)
8-35 การหนวงเวลาตอบรับตำสุด
8-36 การหนวงเวลาตอบรับสูงสุด
8-37 หนวงเวลา inter-char สูงสุด
15-00 ถึง 15-05 ขอมูลการทำงาน
15-20 ถึง 15-22 บันทึกประวัติ
15-30 ถึง 15-32 บันทึกฟอลต

การเริ่มตนโดยผูใช

1. ปลดการเช่ือมตอกับแหลงจายไฟหลักและรอใหจอ
แสดงผลดับ

2. กด [Status] - [Main Menu] - [OK] ในเวลาเดียวกัน:
3. ตอแหลงจายไฟหลักอีกครั้งขณะกดปุมเหลานี้
4. ปลอยปุมหลังจาก 5 วินาที
5. ในตอนน้ีตัวแปลงความถี่จะไดรับการตั้งโปรแกรมตาม
การต้ังคามาตรฐานจากโรงงาน

พารามิเตอรนี้จะเร่ิมใหมทั้งหมด ยกเวน:
15-00 เวลาการทำงาน
15-03 กำลังกลับคืน
15-04 อุณหภูมิสูงเกิน
15-05 โวลตสูงเกิน

โนตสำหรับผูอาน
เมื่อคุณดำเนินการเร่ิมตนใหมโดยผูใช คุณยัง
ไดรีเซ็ตการส่ือสารอนุกรมและการตั้งคาบันทึก
ฟอลตดวย
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การเลือกพารามิเตอร
พารามิเตอรสำหรับ FC 300 จะถูกแบงกลุมเปนไวเปนหลายกลุมพารามิเตอร เพ่ือความงายในการเลือกพารามิเตอรท่ีถูกตองใน
การทำงานที่เหมาะสมท่ีสุดของตัวแปลงความถี่
0-xx พารามิเตอรการทำงานและการแสดงผล

• การต้ังคาพื้นฐาน, การจัดการชุดคำสั่ง
• พารามิเตอรของการแสดงผลและแผงควบคุมหนาเครื่องสำหรับการเลือกคาท่ีอานได, การเลือกการตั้งคา และการคัดลอก
ฟงกชัน

1-xx พารามิเตอรของโหลดและมอเตอร จะรวมทุกพารามิเตอรท่ีเก่ียวของกับโหลดและมอเตอร

2-xx พารามิเตอคเบรค

• เบรคกระแสตรง
• เบรคแบบไดนามิก (เบรคแบบตัวตานทาน)
• เบรคเชิงกล
• การควบคุมแรงดันเกิน (Over-voltage Control)

3-xx พารามิเตอรของคาอางอิงและการเปลี่ยนความเร็วจะรวมฟงกชัน DigiPot (โพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตอล)

4-xx พารามิเตอรการเตือนขีดจำกัด; การตั้งคาขีดจำกัดและการเตือน

5-xx อินพุตและเอาทพุตดิจิตอล รวมการควบคุมรีเลย

6-xx อินพุตและเอาทพุตอนาล็อก

7-xx การควบคุม; ตั้งคาพารามิเตอรสำหรับการควบคุมความเร็วและกระบวนการ

8-xx พารามิเตอรของการสื่อสารและอุปกรณเสริมสำหรับการต้ังคาพารามิเตอรของ FC RS485 และพอรต FC USB

9-xx พารามิเตอร Profibus

10-xx พารามิเตอร DeviceNet และ CAN Fieldbus

13-xx พารามิเตอรตัวควบคุม Smart Logic

14-xx พารามิเตอรฟงกชันพิเศษ

15-xx พารามิเตอรขอมูลชุดขับเคลื่อน

16-xx พารามิเตอรคาท่ีอานได

17-xx พารามิเตอรอุปกรณเสริมเอ็นโคดเดอร
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พารามิเตอร: การทำงานและการ
แสดงผล
0-0

0-01 ภาษา
คา:
อังกฤษ (english) [0]

เยอรมัน (deutsch) [1]

ฝรั่งเศส (francais) [2]

เดนมารก (dansk) [3]

สเปน (espanol) [4]

อิตาลี (italiano) [5]

จีน (CHINESE) [10]

ฟนแลนด (FINNISH) [20]

อังกฤษ อเมริกัน (ENGLISH US) [22]

กรีก (GREEK) [27]

โปรตุเกส (PORTUGUESE) [28]

สโลเวเนีย (SLOVENIAN) [36]

เกาหลี (KOREAN) [39]

ญี่ปุน (JAPANESE) [40]

ตุรกี (TURKISH) [41]

จีนแบบด้ังเดิม [42]

บัลแกเรีย [43]

เซอรเบีย [44]

โรมาเนีย (ROMANIAN) [45]

ฮังการี (HUNGARIAN) [46]

เช็ก [47]

โปแลนด (POLISH) [48]

รัสเซีย [49]

ไทย [50]

อินโดนีเซียบาฮาซา (BAHASA INDONESIAN) [51]

หนาที:่
ระบุภาษาท่ีตองการใชในการแสดงผล

ตัวแปลงความถี่สามารถจัดสงไดพรอมกับแพคเกจ 4 ภาษา
ภาษาอังกฤษและเยอรมันจะรวมอยูในทุกแพคเกจ ภาษา
อังกฤษไมสามารถลบหรือแกไขได

0-02 หนวยความเร็วมอเตอร
คา:
RPM [0]

Hz [1]

หนาที:่
ระบุพารามิเตอรสำหรับความเร็วมอเตอร (เชน คาอางอิง คา
ปอนกลับ ขีดจำกัด) ท่ีแสดงเปนความเร็วของเพลา (หนวย
เปน RPM) หรือความถี่เอาทพุตสำหรับมอเตอร (Hz) พารา

มิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะท่ีมอเตอรกำลังทำ
งาน

0-03 การตั้งคาตามทองถ่ิน
คา:
นานาชาติ [0]

อเมริกา [1]

หนาท่ี:
เลือก นานาชาติ [0] เพ่ือตั้งหนวยของพารามิเตอร1-20
กำลังมอเตอร เปน kW และคามาตรฐานจากโรงงานของ
พารามิเตอร 1-23 เปน 50 Hz เลือก "[1] อเมริกา" เพ่ือตั้ง
หนวยของพารามิเตอร 1-21 กำลังมอเตอรเปน HP และคา
มาตรฐานจากโรงงานของพารามิเตอร 1-23 เปน 60 Hz
พารามิเตอร 0-03 ไมสามารถปรับเปลี่ยนไดในขณะที่
มอเตอรกำลังทำงาน

0-04 เลือกการทำงานเม่ือเริ่มจายไฟ
คา:
ทำตอ [0]

บังคับหยุดคาอางอิง=เกา [1]

บังคับหยุดคาอางอิง=0 [2]

หนาท่ี:
ต้ัง โหมดการทำงาน เมื่อแรงดันหลักถูกเช่ือมตออีกครั้งหลัง
จากดับเครื่องดวยมือ (หนาเครื่อง)

เลือกทำตอ [0] จะสตารทชุดขับเคลื่อนโดยใช  คาอางอิง
ภายใน แบบเดิม และเงื่อนไขการสตารท/หยุด แบบเดิม (ท่ี
ใชโดย [START/STOP]) เหมือนชวงกอนท่ีจะปดสวิตชชุด
ขับเคลื่อน
ใชบังคับหยุด, ใชคาอางอิงที่บันทึก [1] เพ่ือหยุดชุดขับจน
กวาแรงดันหลักจะกลับมาอีกครั้ง และจนกวาคุณจะกด
[START] หลังจากคำสั่งสตารท คาอางอิงท่ีบันทึกไวจะถูก
ต้ังโดยอัตโนมัติ
เลือก บังคับหยุด, ตั้งคาอางอิงเปน 0 [2] เพ่ือหยุดชุดขับจน
กวาแรงดันหลักจะกลับมา คาอางอิงภายในจะถูกรีเซ็ต
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0-1* การจัดการชุดคำสั่ง (Set-Up Handling)
พารามิเตอรสำหรับที่จะเลือกและควบคุมการตั้งคาพารา
มิเตอรแตละคา

0-10 เลือกชุดคำสั่งใชงาน
คา:
คาต้ังจากโรงงาน [0]

ชุดคำส่ัง1 [1]

ชุดคำส่ัง2 [2]

ชุดคำส่ัง3 [3]

ชุดคำส่ัง4 [4]

ชุดคำส่ังหลายแบบ [9]

หนาที:่
ระบุหมายเลขชุดคำส่ังท่ีควบคุมฟงกชันของชุดขับเคลื่อน
พารามิเตอรท้ังหมดจะถูกต้ังโปรแกรมในการตั้งคาพารา
มิเตอรแตละชุดทั้งส่ีชุด คือ ชุดคำส่ัง 1 ถึง ชุดคำส่ัง 4
ฟงกชันวงรอบเปดและวงรอบปดจะเปลี่ยนไดดวยการใช
สัญญาณหยุดเทานั้น คาตั้งจากโรงงานไมสามารถปรับ
เปล่ียนได
คาตั้งจากโรงงาน [0] ประกอบดวยชุดขอมูลท่ีกำหนดโดย
Danfoss สามารถใชเปนแหลงขอมูลหากตองการใหการต้ัง
คากลับคืนสูสภาวะที่รูจัก พารามิเตอร 0-51 ชวยใหสามารถ
คัดลอกชุดคำสั่งหนึ่งไปยังอีกชุดหรือชุดคำส่ังชุดอื่นๆ ทั้ง
หมด ชุดคำสั่ง 1-4 เปนการต้ังคาแยกกัน ซึ่งสามารถเลือก
แยกกันได ชุดคำสั่งหลายแบบ [9] ใชเพ่ือเลือกระยะไกล
ระหวางชุดคำส่ังแตละชุด ใชอินพุตดิจิตอลและพอรตการส่ือ
สารอนุกรม เพ่ือสลับระหวางชุดคำสั่งแตละชุด

ใชสัญญาณหยุดเมื่อสลับระหวางชุดคำสั่งแตละชุด โดยที่
พารามิเตอรท่ีมีการระบุวา "ไมสามารถเปล่ียนไดระหวางการ
ทำงาน" จะมีคาตางไป เพ่ือใหแนใจวาพารามิเตอรที่ระบุวา
"ไมสามารถเปลี่ยนไดระหวางการทำงาน" จะไมถูกต้ังให
แตกตางกันในชุดคำสั่งสองชุด คุณควรเชื่อมโยงชุดคำส่ัง
สองชุดเขาดวยกันผานทางพารามิเตอร 0-12 โดยพารา
มิเตอรที่มีคำระบุวา "ไมสามารถเปลี่ยนไดระหวางการทำ
งาน" จะถูกระบุเปนเท็จ (FALSE) ในรายการพารามิเตอรใน
หัวขอ รายการพารามิเตอร

0-11 เลือกแกไขชุดคำสั่ง
คา:
คาต้ังจากโรงงาน [0]

การตั้งคา 1 [1]

การตั้งคา 2 [2]

การตั้งคา 3 [3]

การตั้งคา 4 [4]

เลือกชุดคำส่ัง [9]

หนาท่ี:
เลือก เลือกแกไขชุดคำส่ัง การแกไขจะทำผานชุดคำสั่งท่ีใช
งานอยู หรือหนึ่งในชุดคำสั่งท่ีไมไดใช
เลือกชุดคำสั่งที่ตองการต้ังโปรแกรม (การเปลี่ยนขอมูล)
ระหวางการทำงาน (ใชท้ังผานแผงควบคุมและผานพอรต
การสื่อสารอนุกรม) คุณสามารถต้ังโปรแกรมชุดคำส่ังทั้ง 4
ชุดเปนอิสระจากชุดคำสั่งท่ีกำลังใชงานอยูได (เลือกใน
พารามิเตอร 0-10)
การแกไขชุดคำสั่งสามารถทำไดจากหลายชองทาง เชน
LCP, FC RS485, FC USB, และจาก fieldbus ไดสูงสุด 5
แหลง

คาต้ังจากโรงงาน [0] ประกอบดวยขอมูลมาตรฐานและ
สามารถใชเปนแหลงขอมูลหากตองการใหชุดคำสั่งกลับคืน
สูสภาวะท่ีรูจัก การตั้งคา 1-4 เปนชุดคำสั่งแยกกันและ
สามารถเลือกใชแยกกันได หากจำเปน สามารถต้ังโปรแกรม
ไดอิสระ โดยไมคำนึงถึงชุดคำส่ังที่ใช

0-12 เชื่อมโยงไปยังชุดคำสั่ง
คา:
การตั้งคา 1 [1]

การตั้งคา 2 [2]

การตั้งคา 3 [3]

การตั้งคา 4 [4]

หนาท่ี:
ใชสัญญาณหยุดเมื่อสลับระหวางชุดคำส่ังแตละชุด โดยท่ี
พารามิเตอรท่ีระบุวา 'ไมสามารถเปลี่ยนไดระหวางการทำ
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งาน' จะมีคาตางไป เพ่ือใหแนใจวาพารามิเตอรที่ระบุวา 'ไม
สามารถเปล่ียนไดระหวางการทำงาน' จะไมถูกต้ังแตกตาง
กันในชุดคำส่ังสองชุด ใหเช่ือมโยงชุดคำสั่งสองชุดเขาดวย
กัน ตัวแปลงความถี่จะซิงโครไนซคาพารามิเตอรโดย
อัตโนมัติ พารามิเตอรที่ไมสามารถเปลี่ยนแปลงไดระหวาง
การทำงาน จะถูกระบุวาเปนเท็จ (FALSE) ในหัวขอ รายการ
พารามิเตอร

คุณสมบัติการเช่ือมโยงชุดคำสั่งจะถูกใชโดย การตั้งคา
หลายแบบ ในพารามิเตอร 0-10 การต้ังคาหลายแบบ จะถูก
ใชเพ่ือทำการเปลี่ยนจากชุดคำสั่งหนึ่งไปยังอีกชุดคำสั่ง
หนึ่งระหวางทำงาน (เชนเมื่อมอเตอรกำลังหมุน) พารา
มิเตอรบางตัวจะตองมีคาเหมือนกันระหวางการเปลี่ยนชุดคำ
ส่ัง พารามิเตอรเหลานี้จะถูกระบุวาเปน "เท็จ" ในคอลัมน
"การเปลี่ยนระหวางทำงาน" ในรายการพารามิเตอร

พารามิเตอร 0-12 เช่ือมโยงไปยังชุดคำสั่ง ทำใหมั่นใจไดวา
พารามิเตอรที่ "การเปลี่ยนระหวางทำงาน = เท็จ" จะสอด
คลองกันในชุดคำส่ังที่เชื่อมโยงถึงกัน เลือกพารามิเตอรการ
เช่ือมโยงกันไดในพารามิเตอร 0-12
ตัวอยาง:การต้ังคาหลายแบบระหวางชุดคำส่ัง 1 และชุดคำ
ส่ัง 2;
โดยทั่วไปการตั้งโปรแกรมจะทำใหเสร็จสมบูรณในชุดคำส่ัง
1 กอนจากนั้นจึงจำเปนที่จะตองทำใหมั่นใจวาชุดคำส่ัง 1
และชุดคำสั่ง 2 สอดคลองกัน (หรือ "เช่ือมโยง") ซึ่งทำได
สองวิธี:
1. เปลี่ยนการแกไขชุดคำสั่งไปเปน 2 ในพารามิเตอร 0-11
และต้ังพารามิเตอร 0-12 ไปยัง ชุดคำสั่ง 1.ซึ่งจะทำใหเริ่ม
กระบวนการการเช่ือมโยง (การซิงโครไนซ)

1
3
0
B
P
0
7
5
.
1
0

หรือ

2. ในขณะท่ีอยูในชุดคำสั่ง 1 ใหคัดลอกชุดคำสั่ง 1 ไปยังชุด
คำสั่ง 2 จากนั้นตั้งคาพารามิเตอร 0-12 ไปเปน ชุดคำส่ัง 2.
ซึ่งจะทำใหเริ่มกระบวนการเช่ือมโยง

1
3
0
B
P
0
7
6
.
1
0

ภายหลังจากกระบวนการเช่ือมโยง พารามิเตอร 0-13 อาน
คา:ชุดคำสั่งท่ีเชื่อมโยง จะอาน {1,2} เพ่ือระบุวา ทุกพารา
มิเตอรที่เปน "การเปลี่ยนระหวางทำงาน = เท็จ" มีคาเหมือน
กันในชุดคำส่ัง 1 และชุดคำสั่ง 2 ถามีการเปลี่ยนแปลงของ
พารามิเตอรท่ีเปน "การเปลี่ยนระหวางทำงาน = เท็จ" เชน
พารามิเตอร 1-30 ความตานทานสเตเตอร (Rs) ในชุดคำสั่ง
2 จะเกิดการเปล่ียนแปลงโดยอัตโนมัติในชุดคำสั่ง 1 ณ จุดนี้
การสับเปลี่ยนระหวางชุดคำส่ัง 1 และชุดคำส่ัง 2 ระหวางการ
ทำงานสามารถทำไดแลว

0-13 อานคาชุดคำสั่งท่ีเชื่อมโยง

อารเรย [5]

คา:
0 - 255 N/A  0 N/A

หนาท่ี:
คาท่ีอานไดของชุดคำส่ังที่เช่ือมโยงดวยกันทางพารามิเตอร
0-12 พารามิเตอรจะมีดัชนีเดียวสำหรับการต้ังคาพารา
มิเตอรแตละชุด การต้ังคาแตละชุดจะแสดงชุดบิตของชุดคำ
ส่ังท่ีเชื่อมโยงไปยังการตั้งคาเฉพาะนั้นๆ

ตัวอยางเม่ือชุดคำส่ัง 1 และ 2 ถูกเช่ือมโยง
กัน:

ดัชนี คา LCP
0 {0}
1 {1,2}
2 {1,2}
3 {3}
4 {4}

0-14 อานชุดคำสั่งท่ีแกไข/แชนแนล
คา:
0 - FFF.FFF.FFF  AAA.AAA.AAA

หนาท่ี:
พารามิเตอรนี้แสดงการต้ังคาของพารามิเตอร 0-11 ตามท่ี
ต้ังจากแชนเนลการสื่อสารที่ตางกัน เมื่อจำนวนที่อานไดเปน
รหัส hex เหมือนกับใน LCP แตละจำนวนจะหมายถึงหนึ่ง
แชนเนล ตัวเลข 1-4 แทนหมายเลขชุดคำส่ัง, 'F' หมายถึง
การตั้งคาจากโรงงาน และ 'A' หมายถึงชุดคำส่ังท่ีใช
แชนเนล จากขวาไปซาย คือ LCP, FC-bus, USB, HPFB1-5
ตัวอยาง: จำนวน AAAAAA21h หมายความวา บัส FC เลือก
ชุดคำส่ัง 2 ในพารามิเตอร 0-11, LCP เลือกชุดคำส่ัง 1 และ
ชุดอ่ืนๆ ท้ังหมดใชชุดคำส่ังท่ีใชอยู

0-2* การแสดงผล LCP (LCP Display)
กลุมพารามิเตอรสำหรับการต้ังคาการแสดงผลในแผงควบ
คุมโลจิกแบบกราฟก (Graphical Logic Control Panel)
โดยมีตัวเลือกดังตอไปนี้:
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0-20 การแสดงคาบรรทัดท่ี 1.1

ไมมี [0]
คำเตือน Profibus [953]
คาท่ีอานได ตัวนับการสงผิดพลาด [1005]
คาท่ีอานได ตัวนับการรับผิดพลาด [1006]
ขอมูลท่ีอานได ตัวนับบัสปด [1007]
พารามิเตอรคำเตือน [1013]
ชั่วโมงการรัน [1501]
ตัวนับ kWh [1502]
คำส่ังควบคุม [1600]
คาอางอิง [หนวย] [1601]
คาอางอิง % [1602]
คำแสดงสถานะ [1603]
คาหลักที่แทจริง [หนวย] [1604]
คาหลักที่แทจริง [หนวย] [1605]
คาท่ีกำหนดเอง [1609]
กำลัง [kW] [1610]
กำลัง [hp] [1611]
แรงดันมอเตอร [1612]
ความถี่ [1613]
กระแสมอเตอร [1614]
ความถี่ [%] [1615]
แรงบิด [1616]
* ความเร็ว [RPM] [1617]
ความรอนมอเตอร [1618]
อุณหภูมิเซนเซอร KTY [1619]
คามุมมอเตอร [1620]
คามุมเฟส [1621]
แรงดันการเช่ือมโยง DC [1630]
พลังงานเบรค/วินาที [1632]
พลังงานเบรค/2 นาที [1633]
อุณหภูมิฮีทซิงค [1634]
ความรอนอินเวอรเตอร [1635]
กระแสอินเวอรเตอรปกติ [1636]
กระแสอินเวอรเตอรสูงสุด [1637]
สถานะตัวควบคุม SL [1638]
อุณหภูมิการดควบคุม [1639]
คาอางอิงภายนอก [1650]
คาอางอิงแบบพัลส [1651]
การปอนกลับ [หนวย] [1652]
คาอางอิง Digi Pot [1653]
อินพุตดิจิตอล [1660]
ขั้ว 53 การต้ังคาสวิตช [1661]
อินพุตอนาล็อก 53 [1662]
ขั้ว 54 การต้ังคาสวิตช [1663]
อินพุตอนาล็อก 54 [1664]
เอาทพุตอนาล็อก 42 [mA] [1665]
เอาทพุตดิจิตอล [bin] [1666]
อินพุตความถี่ #29 [Hz] [1667]
อินพุตความถี่ #33 [Hz] [1668]
เอาทพุตแบบพัลส #27 [Hz] [1669]
เอาทพุตแบบพัลส #29 [Hz] [1670]
เอาทพุตรีเลย [bin] [1671]
ตัวนับ A [1672]
ตัวนับ B [1673]
CTW ฟลดบัส 1 [1680]
REF ฟลดบัส 1 [1682]
ตัวเลือกสื่อสารSTW [1684]
CTW พอรต FC 1 [1685]
REF พอรต FC 1 [1686]
คำสัญญาณเตือน [1690]
คำสัญญาณเตือน 2 [1691]
คำเตือน [1692]
คำเตือน 2 [1693]

คำแสดงสถานะแบบขยาย [1694]
คำแสดงสถานะแบบขยาย2 [1695]
PCD 1 เขียนไปท่ี MCO [3401]
PCD 2 เขียนไปท่ี MCO [3402]
PCD 3 เขียนไปท่ี MCO [3403]
PCD 4 เขียนไปท่ี MCO [3404]
PCD 5 เขียนไปท่ี MCO [3405]
PCD 6 เขียนไปท่ี MCO [3406]
PCD 7 เขียนไปท่ี MCO [3407]
PCD 8 เขียนไปท่ี MCO [3408]
PCD 9 เขียนไปท่ี MCO [3409]
PCD 10 เขียนไปท่ี MCO [3410]
PCD 1 อานจาก MCO [3421]
PCD 2 อานจาก MCO [3422]
PCD 3 อานจาก MCO [3423]
PCD 4 อานจาก MCO [3424]
PCD 5 อานจาก MCO [3425]
PCD 6 อานจาก MCO [3426]
PCD 7 อานจาก MCO [3427]
PCD 8 อานจาก MCO [3428]
PCD 9 อานจาก MCO [3429]
PCD 10 อานจาก MCO [3430]
ดิจิตอลอินพุต [3440]
ดิจิตอลเอาทพุต [3441]
ตำแหนงท่ีแทจริง [3450]
ตำแหนงตามคำสั่ง [3451]
ตำแหนงหลักที่แทจริง [3452]
ตำแหนงดัชนีรอง (Slave) [3453]
ตำแหนงดัชนีหลัก (Master) [3454]
ตำแหนงเสนโคง [3455]
Track ผิดพลาด [3456]
ซิงโครไนซผิดพลาด [3457]
ความเร็วที่แทจริง [3458]
ความเร็วหลักท่ีแทจริง [3459]
สถานะการซิงโครไนซ [3460]
สถานะแกน [3461]
สถานะโปรแกรม [3462]
เวลาหยุดรอ [9913]
การรองขอ Paramdb อยูในคิว [9914]

หนาท่ี:
ไมมี [0] ไมไดเลือกการแสดงคา
คำสั่งควบคุม [1600] แสดงคำสั่งควบคุมปจจุบัน
คาอางอิง [หนวย] [1601] แสดงคาสถานะของขั้วตอ
53 หรือ 54 โดยใชหนวยท่ีระบุตามพื้นฐานของการกำหนด
คาในพารามิเตอร 1-00 (RPM หรือ Nm)
คาอางอิง % [1602] แสดงคาอางอิงโดยรวม (ผลรวม
ของดิจิตอล/อนาล็อก/บัส/คาอางอิงขณะล็อคคาง/การเพิ่ม
และการชะลอความเร็วเทียบปจจุบัน)
คำแสดงสถานะ [ไบนารี] [1603] แสดงเวิรดสถานะ
ปจจุบัน
คำสัญญาณเตือน [1604] ระบุสัญญาณเตือนหนึ่งครั้ง
หรือหลายครั้งในรหัส Hex
คำเตือน [1605] ระบุการเตือนหนึ่งครั้งขึ้นไปในรหัส Hex
คำแสดงสถานะแบบขยาย [1606] [Hex] ระบุสถานะ
หนึ่งสถานะข้ึนไปในรหัส Hex
กำลัง [kW] [1610] แจงกำลังแทจริงท่ีมอเตอรใช เปน
kW
กำลัง [hp] [1611] แจงกำลังแทจริงท่ีมอเตอรใช เปน HP
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แรงดันมอเตอร [V] [1612] แจงแรงดันที่จายใหมอเตอร
ความถ่ี [Hz] [1613] แจงความถี่ของมอเตอร เชน ความ
ถ่ีเอาทพุตจากตัวแปลงความถี่
กระแสมอเตอร [A] [1614] แจงกระแสเฟสของมอเตอร
ท่ีวัดเปนคายังผล (Effective Value)
แรงบิด [%] [1616] แจงโหลดมอเตอรโดยสัมพันธกับ
แรงบิดมอเตอรที่พิกัด
ความเร็ว [RPM] [1617] แสดงความเร็วในรูป RPM (รอบ
ตอนาที) เชน ความเร็วเพลามอเตอรในวงรอบปด
ความรอนมอเตอร [1618] แจงความรอนท่ีคำนวณได/
โดยการประเมิน บนมอเตอร
แรงดันการเชื่อมโยง DC [V] [1630] แจงแรงดันวงจร
ข้ันกลาง (แรงดันดีซีลิ้งค) ในตัวแปลงความถี่
พลังงานเบรค/s [1632] แจงพลังงานเบรคปจจุบันท่ีถาน
โอนไปยังตัวตานทานเบรคภายนอกโดยแจงเปนคาช่ัวขณะ
พลังงานเบรค/2 นาที [1633] แจงพลังงานเบรคปจจุบัน
ท่ีถายโอนไปยังตัวตานทานเบรคภายนอกกำลังเฉลี่ยจะ
คำนวณอยางตอเนื่องจากคาใน 120 วินาทีลาสุด
อุณหภูมิฮีทซิงค [°C] [1634] ระบุอุณหภูมิฮีทซิ
งคปจจุบันของตัวแปลงความถ่ีขีดจำกัดการตัดออกอยูท่ี 95
± 5°C; และการตัดกลับเขาทำงานอยูที่ 70 ± 5°C
ความรอนอินเวอรเตอร [1635] สงกลับอัตราเปอรเซ็นต
โหลดของอินเวอรเตอร
InomVLT [1636] กระแสที่ระบุของตัวแปลงความถี่
ImaxVLT [1637]กระแสสูงสุดของตัวแปลงความถี่
สถานะตัวควบคุมเง่ือนไข [1638] สงกลับสถานะของ
เหตุการณที่ตัวควบคุมสั่งการทำงาน
ขอมูลท่ีอานได:อุณหภูมิการดควบคุม [1639] สงกลับ
อุณหภูมิบนการดควบคุม
คาอางอิงภายนอก [1650] [%] ใหผลรวมของคาอางอิง
ภายนอก เปนอัตราเปอรเซ็นต (ผลรวมของอนาล็อก/พัลส/
บัส)
คาอางอิงพัลส [1651] [Hz] ระบุความถี่เปน Hz ที่เช่ือม
ตอกับอินพุตดิจิตอลท่ีตั้งโปรแกรมไว (18, 19 หรือ 32, 33)
การปอนกลับ [หนวย] [1652] สงกลับคาอางอิงจาก
อินพุตดิจิตอลที่ต้ังโปรแกรมไว
อินพุตดิจิตอล [1660] ระบุสถานะสัญญาณจากข้ัวตอ
ดิจิตอล 6 ข้ัวตอ (18, 19, 27, 29, 32 และ 33) อินพุต 18
สอดคลองกับบิตจากดานซายสุด'0' = สัญญาณ ตำ; '1'=
สัญญาณ สูง
การต้ังคาสวิตชข้ัวตอ 53 [1661] สงกลับการตั้งคาของ
ข้ัวตออินพุต 53 กระแส = 0; แรงดัน = 1
อินพุตอนาล็อก 53 [1662] สงกลับคาท่ีแทจริงบนอินพุต
53 ท้ังเปนคาอางอิงหรือคาปองกัน
การต้ังคาสวิตชข้ัวตอ 54 [1663] สงกลับการตั้งคาของ
ข้ัวตออินพุต 54 กระแส = 0; แรงดัน = 1
อินพุตอนาล็อก 54 [1664] สงกลับคาท่ีแทจริงบนอินพุต
54 ท้ังเปนคาอางอิงหรือคาปองกัน
เอาทพุตอนาล็อก 42 [mA] [1665] สงกลับคาแทจริงใน
หนวย mA บนเอาทพุต 42 การเลือกคาที่แสดงตั้งไดใน
พารามิเตอร 6-50

เอาทพุตดิจิตอล [bin] [1666] สงกลับคาไบนารีของ
เอาทพุตดิจิตอลทั้งหมด
ความถี่อินพุต #29 [Hz] [1667] สงกลับคาแทจริงของ
ความถี่ที่ใชบนข้ัวตอ 29 ในลักษณะอินพุตแบบอิมพัลส
ความถี่อินพุต #33 [Hz] [1668] สงกลับคาแทจริงของ
ความถี่ที่ใชบนข้ัวตอ 33 ในลักษณะอินพุตแบบอิมพัลส
เอาทพุตพัลส #27 [Hz] [1669] สงกลับคาแท
����จริงของอิมพัลสท่ีใชบนข้ัวตอ 27 ในโหมด
เอาทพุตดิจิตอล
เอาทพุตพัลส #29 [Hz] [1670] สงกลับคาแทจริงของ
อิมพัลสท่ีใชบนข้ัวตอ 29 ในโหมดเอาทพุตดิจิตอล
สัญญาณควบคุมฟลดบัส 1 [1680] คำสั่งควบคุม
(CTW) ท่ีไดรับจาก Bus-Master
สัญญาณเวิรดสถานะฟลดบัส 1 [1681] เวิรดสถานะ
(CTW) ท่ีสงให Bus-Master
สัญญาณจุดตั้งความเร็ว A ของฟลดบัส [1682] คาอาง
อิงหลักท่ีสงพรอมคำส่ังควบคุมจาก Bus-Master
สัญญาณคาความเร็วท่ีแทจริงคา A ของฟลดบัส
[1683] คาหลักที่แทจริงพรอมเวิรดสถานะที่สงไปยัง Bus
Master
เวิรดสถานะตัวเลือกการสื่อสาร [ไบนารี] [1684] เวิรด
สถานะตัวเลือกการสื่อสารฟลดบัสแบบขยาย
สัญญาณคำสั่งควบคุมพอรต FC [1685] คำสั่งควบคุม
(CTW) ท่ีไดรับจาก Bus-Master
สัญญาณจุดตั้งความเร็ว A ของพอรต FC [1686] เวิรด
สถานะ (STW) ท่ีสงให Bus-Master

0-21 การแสดงคาบรรทัดที่ 1.2
คา:
กระแสมอเตอร[A] [1614]

0-22 การแสดงคาบรรทัดที่ 1.3
คา:
กำลัง [kW] [1610]

0-23 การแสดงคาบรรทัดที่ 2

คา:
ความถ่ี [Hz] [1613]

0-24 การแสดงคาบรรทัดที่ 3
คา:
คาอางอิง[%] [1602]

0-25 เมนูผูใชกำหนดเอง

อารเรย [20]

คา:
0 - 9999
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หนาที:่
ระบุพารามิเตอรที่จะรวมไวในเมนูสวนตัว Q1 ท่ีเขาใชงานได
ทาง [Quick Menu] บนจอ LCP สามารถเพ่ิมไดมากถึง 20
พารามิเตอร ในเมนูสวนตัว Q1
พารามิเตอรจะจัดเรียงในเมนูสวนตัว Q1 ตามลำดับท่ีต้ัง
โปรแกรมในอารเรยพารามิเตอรนี้ ลบพารามิเตอรโดยตั้งคา
เปน "0000"

0-4* ปุมกด LCP
พารามิเตอรเหลานี้ชวยใหสามารถใช/ยกเลิกการใชปุมตางๆ
บน LCP

0-40 การทำงานของปุม Hand On
คา:
ยกเลิกใช [0]

ใช [1]

รหัสผาน [2]

หนาที:่
เลือก ยกเลิกใช [0] เพ่ือหลีกเลี่ยงการสตารทชุดขับเคล่ือน
โดยบังเอิญในโหมดควบคุมดวยมือ เลือก รหัสผาน [2] เพ่ือ
หลีกเลี่ยงการสตารทโดยไมไดรับอนุญาต ในโหมดควบคุม
ดวยมือ ต้ังรหัสผานในพารามิเตอร 0-62 หรือพารามิเตอร 0-
64 หากมีพารามิเตอร 0-40 รวมอยูในเมนูดวน

0-41 การทำงานของปุม Off
คา:
ยกเลิกใช [0]

ใช [1]

รหัสผาน [2]

หนาที:่
กด [Off] และเลือก ยกเลิกใช [0]เพ่ือหลีกเล่ียงการหยุดชุด
ขับเคลื่อนโดยบังเอิญ กด [Off] และเลือก รหัสผาน [2]เพ่ือ
หลีกเลี่ยงการหยุดโดยไมไดรับอนุญาต ต้ังรหัสผานในพารา
มิเตอร 0-62 หรือพารามิเตอร 0-64 หากมีพารามิเตอร 0-
40 รวมอยูในเมนูดวน

0-42 การทำงานของปุม Auto On
คา:
ยกเลิกใช [0]

ใช [1]

รหัสผาน [2]

หนาที:่
กด [Auto on] และเลือก ยกเลิกใช [0] เพ่ือหลีกเลี่ยงการ
สตารทชุดขับเคลื่อนโดยบังเอิญในโหมดอัตโนมัติ กด
[Auto on] และเลือก รหัสผาน [2]เพ่ือหลีกเล่ียงการสตารท
โดยไมไดรับอนุญาต ในโหมดอัตโนมัติ ต้ังรหัสผานในพารา

มิเตอร 0-62 หรือพารามิเตอร 0-64 หากมีพารามิเตอร 0-
40 รวมอยูในเมนูดวน

0-43 การทำงานของปุม Reset
คา:
ยกเลิกใช [0]

ใช [1]

รหัสผาน [2]

หนาท่ี:
กด [Reset] และเลือกยกเลิกใช [0] เพ่ือหลีกเล่ียงการรี
เซ็ตสัญญาณเตือนโดยบังเอิญ กด [Reset] และเลือก รหัส
ผาน [2] เพ่ือหลีกเล่ียงการรีเซ็ตโดยไมไดรับอนุญาต ต้ัง
รหัสผานในพารามิเตอร 0-62 หรือพารามิเตอร 0-64 หากมี
พารามิเตอร 0-40 รวมอยูในเมนูดวน

0-5* เก็บ/โอนทางจอ
พารามิเตอรสำหรับการคัดลอกการต้ังคาพารามิเตอรระหวาง
ชุดคำสั่งและการคัดลอกจาก/ไปยัง LCP

0-50 บันทึกและถายโอนขอมูล
คา:
ไมคัดลอก [0]

ทั้งหมดไปยังLCP [1]

ทั้งหมดจากLCP [2]

ขนาดไมตามLCP [3]

ไฟลจาก MCO ไปยังLCP [4]

ไฟลจาก LCP ไปยังMCO [5]

หนาท่ี:
เลือก ถายโอนพารามิเตอรท้ังหมดไป LCP [1] เพ่ือคัดลอก
พารามิเตอรท้ังหมดในชุดคำส่ังทั้งหมดจากหนวยความจำ
ของชุดขับเคลื่อนมายังหนวยความจำ LCP เลือก ถายโอน
พารามิเตอรท้ังหมดจาก LC [2] เพ่ือคัดลอกพารามิเตอรทั้ง
หมดในชุดคำสั่งทั้งหมดจากหนวยความจำ LCP มายังหนวย
ความจำของชุดขับเคล่ือน เลือก ถายโอนพารามิเตอรที่ไม
เก่ียวกับขนาดจาก LCP [3] เพ่ือคัดลอกแตพารามิเตอรที่ไม
เก่ียวของกับขนาดมอเตอร การเลือกขอหลังน้ีสามารถใช
เพ่ือต้ังโปรแกรมชุดขับเคลื่อนหลายตัวท่ีมีฟงกชันเดียวกัน
โดยไมยุงเก่ียวกับขอมูลมอเตอรที่ต้ังไวอยูแลว
พารามิเตอร 0-50 ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอร
กำลังทำงาน

0-51 บันทึกและถายโอนชุดคำสั่ง
คา:
ไมคัดลอก [0]

คัดลอกไปต้ังคา1 [1]

คัดลอกไปต้ังคา2 [2]

คัดลอกไปต้ังคา3 [3]
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คัดลอกไปต้ังคา4 [4]

คัดลอกท้ังหมด [9]

หนาที:่
เลือก คัดลอกไปต้ังคา 1 [1] เพ่ือคัดลอกพารามิเตอรท้ัง
หมดในการต้ังคาการแกไขปจจุบัน (ที่ต้ังในพารามิเตอร 0-
11) ไปยังชุดคำส่ัง 1 สวนในพารามิเตอรอ่ืนๆ ก็ใชการเลือก
ในทำนองเดียวกัน เลือก คัดลอกท้ังหมด [9] เพ่ือคัดลอก
พารามิเตอรทั้งหมดในชุดคำสั่งท้ังหมด ไปยังพารามิเตอรใน
การต้ังคาท่ีแกไขในปจจุบัน

0-6* รหัสผาน
กลุมนี้ประกอบดวยพารามิเตอรที่ควบคุมการทำงานของรหัส
ผาน

0-60 รหัสผานเมนูหลัก
คา:
0 - 999  100

หนาที:่
ระบุรหัสผานที่ใชสำหรับการเขาสูเมนูหลัก หากพารามิเตอร
0-61 ต้ังไวที่เขาใชเต็มที่  [0] พารามิเตอรนี้จะถูกขาม

0-61 ต้ังเขาเมนูไมมีรหัสผาน
คา:
เขาใชเต็มที่ [0]

อานอยางเดียว [1]

เขาใชไมได [2]

หนาที:่
เลือก เขาใชเต็มที่  [0] เพ่ือยกเลิกการใชรหัสผานในพารา
มิเตอร 0-60 เลือก อานอยางเดียว [1] เพ่ือกันการแกไข
พารามิเตอรเมนูหลักโดยไมไดรับอนุญาต เลือก เขาใชไม
ได [2] เพ่ือกันการดูและแกไขพารามิเตอรเมนูหลักโดยไม
ไดรับอนุญาต
หาก [0] เขาใชเต็มที่ ถูกเลือก พารามิเตอร 0-66 ก็จะถูกละ
เวน

0-65 รหัสผานของเมนูดวน
คา:
0 - 999  200

หนาที:่
ระบุรหัสผานที่จะใชในการเขาสูเมนูดวน หากพารามิเตอร 0-
66 ต้ังไวท่ีเขาใชเต็มที ่[0] พารามิเตอรนี้จะถูกขาม

0-66 ต้ังเขาเมนูดวนไมมีรหัสผาน
คา:
เขาใชเต็มที่ [0]

อานอยางเดียว [1]

เขาใชไมได [2]

หนาท่ี:
เลือก เขาใชเต็มที่ [0] เพ่ือยกเลิกใชรหัสผานในพารา
มิเตอร 0-65 เลือก อานอยางเดียว [1] เพ่ือกันการแกไข
พารามิเตอรเมนูดวนโดยไมไดรับอนุญาต เลือก เขาใชไมได
[2] เพ่ือกันการดูและแกไขพารามิเตอรเมนูดวนโดยไมไดรับ
อนุญาต
พารามิเตอรนี้จะถูกละเวน หากพารามิเตอร 0-61 ถูกต้ังไวที่
[0] เขาใชเต็มที่
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พารามิเตอร: ภาระและมอเตอร
1-0* การตั้งคาทั่วไป
ระบุวาตัวแปลงความถี่ควรจะทำงานในโหมดความเร็วหรือ
โหมดแรงบิด และระบุวาสวนควบคุม PID ภายในควรจะทำ
งานหรือไม

1-00 แบบการควบคุมมอเตอร
คา:
วงเปดความเร็ว [0]

วงปดความเร็ว [1]

แรงบิด [2]

กระบวนการ [3]

หนาที:่
วงเปดความเร็ว [0]:เปดใชการควบคุมความเร็ว (โดยไมมี
สัญญาณปอนกลับจากมอเตอร) พรอมชดเชยการลื่นไหล
(สลิป) อัตโนมัติเพ่ือใหความเร็วเกือบคงที่ในระดับ
โหลดตางๆ การชดเชยเปดใชงานอยู แตสามารถยกเลิกการ
ใชงานไดในกลุมพารามิเตอร โหลด/มอเตอร
วงปดความเร็ว[1]:เปดใชการปอนกลับเอ็นโคดเดอรจาก
มอเตอร รับแรงบิดคงคาแบบสมบูรณท่ี 0 RPM ความแมนยำ
ท่ีเพ่ิมขึ้นสำหรับความเร็ว:  ใหสัญญาณปอนกลับ และตั้งตัว
ควบคุมความเร็ว PID
แรงบิด [2]: เชื่อมตอสัญญาณการปอนกลับความเร็วของ
เอ็นโคดเดอรกับอินพุตของเอ็นโคดเดอร
ใชไดกับ "ฟลักซท่ีมีการปอนกลับของเอ็นโคดเดอร", พารา
มิเตอร 1-01 เทานั้น
กระบวนการ [3]:เปดใชสวนควบคุมกระบวนการในตัวแปลง
ความถ่ี พารามิเตอรควบคุมกระบวนการถูกตั้งคาในกลุม
พารามิเตอร 7-2* และ 7-3*
พารามิเตอร 1-00 ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอร
กำลังทำงาน

1-01 หลักการควบคุมมอเตอร
คา:
U/f [0]

VVCplus [1]

ฟลักซ ไมมีเซนเซอร (เฉพาะ FC 302) [2]

ฟลักซไมมี การปอนกลับมอเตอร(เฉพาะ FC 302) [3]

หนาที:่
ระบุหลักการควบคุมมอเตอรที่จะใช
[0] U/f เปนโหมดมอเตอรพิเศษ ใชสำหรับมอเตอรที่เช่ือม
ตอแบบขนาน
โดยทั่วไปแลว เพลาจะทำงานไดอยางมีประสิทธิภาพสูงสุด
ในโหมดการควบคุมเวกเตอรฟลักซ (Flux Vector) ทั้งสอง
โหมด คือ ฟลักซโดยใชการปอนกลับของเอ็นโคดเดอร
(Flux w/ encoder feedback) [3] และฟลักซแบบไมมีเซน
เซอร (Flux sensorless) [2] อยางไรก็ตาม การประยุกตใช
งานสวนใหญจะสามารถใชโหมดการควบคุมเวกเตอรแรงดัน

(Voltage Vector) VVCplus [1] ประโยชนหลักของ VVCplus

คือ โมเดลมอเตอรจะเรียบงายกวา
พารามิเตอร 1-01 ไมสามารถปรับคาไดในขณะที่มอเตอร
กำลังทำงาน

1-02 แหลงของการปอนกลับฟลักซมอเตอร
คา:
เอ็นโคดเดอร24 V [1]

MCB 102 [2]

หนาท่ี:
เอ็นโคดเดอร 24 V [1] เปนเอ็นโคดเดอรแชนเนล A และ
B ซึ่งสามารถเชื่อมตอกับอินพุตดิจิตอล ข้ัวตอ 32/33 เทานั้น
MCB 102 [2] เปนตัวเลือกของโมดูลเอ็นโคดเดอร
พารามิเตอร 1-02 ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอร
กำลังทำงาน

1-03 คุณลักษณะแรงบิด
คา:
แรงบิดคงที่ [0]

แรงบิดผันแปร [1]

ปรับพลังงานอัตโนมัติ [2]

หนาท่ี:
เลือกคุณลักษณะแรงบิดที่ตองการ AEO และ VT เปน
ประเภทของการประหยัดพลังงาน

แรงบิดคงท่ี [0]:เอาทพุตของเพลามอเตอรจะใหแรงบิดคง
ท่ีดวยการควบคุมความเร็วผันแปร
แรงบิดผันแปร [1]:เอาทพุตของเพลามอเตอรจะใหแรงบิด
ผันแปรดวยการควบคุมความเร็วผันแปร ต้ังระดับแรงบิดผัน
แปรในพารามิเตอร 14-40
ฟงกชันปรับพลังงานอัตโนมัติ [2]:ปรับระดับการใชพลังงาน
โดยอัตโนมัติใหเหมาะสมท่ีสุด โดยการต้ังคาพารามิเตอร
14-41 และ พารามิเตอร 14-42

1-05 การกำหนดรูปแบบโหมดจากหนาเคร่ือง
คา:
วงรอบเปดความเร็ว [0]

วงรอบปดความเร็ว [1]

ตามรูปแบบการควบคุมมอเตอรในพารามิเตอร
1-00 [2]

หนาท่ี:
เลือกแบบการควบคุมมอเตอร (พารามิเตอร 1-00) ที่จะใช
เมื่อคาอางอิงในเครื่อง (LCP) แอคทีฟอยู คาอางอิงในเครื่อง
จะแอคทีฟก็ตอเมื่อพารามิเตอร 3-13 เปน [0] หรือ [2] ตาม
คามาตรฐาน คาอางอิงในเครื่องจะแอคทีฟในโหมดทำงาน
ดวยมือเทานั้น
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1-1*

1-10 โครงสรางของมอเตอร
คา:
อะซิงโครนัส [0]

PM,SPM ไม salient [1]

หนาที:่
โครงสรางของมอเตอรอาจเปนมอเตอรแบบอะซิงโครนัส
หรือมอเตอรชนิดแมเหล็กถาวร (PM)

1-2* ขอมูลมอเตอร
กลุมพารามิเตอร 1-2* เปนขอมูลอินพุตสำหรับขอมูลปาย
ช่ือบนมอเตอรท่ีเช่ือมตอ

พารามิเตอรในกลุมพารามิเตอร 1-2* ไมสามารถปรับเปลี่ยน
ในขณะที่มอเตอรกำลังทำงาน

โนตสำหรับผูอาน
การเปล่ียนคาในพารามิเตอรนี้จะกระทบกับ
การตั้งคาของพารามิเตอรอ่ืน

1-20 กำลังมอเตอร [kW]
คา:
0.37-7.5 kW [M-TYPE]

หนาที:่
คานี้ควรจะเทากับขอมูลที่ปายช่ือบนมอเตอรท่ีเช่ือมตออยู
คามาตรฐานจากโรงงานจะสัมพันธกับคาเอาทพุทพิกัดที่
ระบุไวของชุดขับเคลื่อน

1-21 กำลังมอเตอร [HP]
คา:
0.5-10 HP [M-TYPE]

หนาที:่
คานี้ควรจะเทากับขอมูลที่ปายช่ือบนมอเตอรท่ีเช่ือมตออยู
คามาตรฐานจากโรงงานจะสัมพันธกับคาเอาทพุตพิกัดที่ระบุ
ไวของชุดขับเคลื่อน

1-22 แรงดันมอเตอร ( Volt)
คา:
200 -600 V [M-TYPE]

หนาที:่
คานี้ควรจะเทากับขอมูลที่ปายช่ือบนมอเตอรท่ีเช่ือมตออยู
คามาตรฐานจากโรงงานจะสัมพันธกับคาเอาทพุทพิกัดที่
ระบุไวของชุดขับเคลื่อน

1-23 ความถี่มอเตอร ( Hz)
คา:
50 Hz (50 HZ) [50]

60 Hz (60 HZ) [60]

ความถ่ีมอเตอรตำสุด- สูงสุด:20-300 Hz

หนาท่ี:
เลือกคาที่ระบุจากปายช่ือมอเตอร หรือต้ังคาสำหรับความถี่
มอเตอรเปนตัวแปรอนันต หากเลือกคาท่ีแตกตางกันสำหรับ
ความถี่ 50 Hz และ 60 Hz จำเปนจะตองแกไขพารามิเตอร
1-50 ถึง 1-53 สวนการทำงาน 87 Hz รวมกับมอเตอร
230/400 V ใหต้ังขอมูลปายชื่อสำหรับ 230 V/50 Hzปรับ
พารามิเตอร 4-13 ขีดจำกัดบนของความเร็วมอเตอร [RPM]
และพารามิเตอร 3-03 คาอางอิงสูงสุด ไปที่การประยุกตใช
งาน 87 Hz

1-24 กระแสมอเตอร ( Amp)
คา:
ข้ึนอยูกับประเภทของมอเตอร

หนาท่ี:
คาน้ีควรจะเทากับขอมูลที่ปายชื่อบนมอเตอรท่ีเช่ือมตออยู
ขอมูลจะนำไปใชสำหรับการคำนวณแรงบิด การปองกัน
มอเตอร ฯลฯ

1-25 ความเร็วรอบมอเตอร ( Rpm)
คา:
100 -60000 RPM   RPM

หนาท่ี:
คาน้ีควรจะเทากับขอมูลที่ปายชื่อบนมอเตอรท่ีเช่ือมตออยู
ขอมูลนี้จะนำไปใชเพ่ือคำนวณการชดเชยมอเตอร

1-26 แรงบิดมอเตอรท่ีคาพิกัดแบบคงตัว
คา:
1.0 - 10000.0 Nm  5.0Nm

หนาท่ี:
พารามิเตอรจะเปดเมื่อพารามิเตอร 1-10 = [1] PM, SPM
ไม salient

คาน้ีควรจะเทากับขอมูลที่ปายชื่อบนมอเตอรท่ีเช่ือมตออยู
คามาตรฐานจากโรงงานจะสัมพันธกับคาเอาทพุตพิกัดท่ีระบุ
ไวของชุดขับเคล่ือน
พารามิเตอร 1-26 ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอร
กำลังทำงาน

1-29 ปรับตามมอเตอรออโต(AMA)
คา:
ปด [0]
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ใช AMA สมบูรณ [1]

ใช AMA แบบยอ [2]

หนาที:่
ถาใชงานฟงกชัน AMA ตัวแปลงความถ่ีจะตั้งคาพารามิเตอร
ท่ีจำเปนของมอเตอร (พารามิเตอร 1-30 ถึง พารามิเตอร 1-
35) เมื่อมอเตอรอยูนิ่งกับท่ีโดยอัตโนมัติ AMA จะใหความ
ม่ันใจไดถึงการใชมอเตอรอยางเหมาะสมที่สุด เพ่ือการปรับ
คาใหไดดีท่ีสุด ในรัน AMA เมื่อมอเตอรเย็น
เลือก ใช AMA สมบูรณ ถาตัวแปลงความถี่จะตองดำเนิน
การ AMA ของความตานทานสเตเตอร RS, ความตานทานโร
เตอร Rr, ความเหน่ียวนำรั่วไหลของสเตเตอร  x1, ความ
เหนี่ยวนำร่ัวไหลของโรเตอร X2 และ  ความเหน่ียวนำของ
แหลงจายไฟหลัก Xh

FC 301: AMA แบบสมบูรณ ไมรวมการวัดคา Xh แตคา Xh

ถูกกำหนดจากฐานขอมูลมอเตอร คุณอาจปรับเปลี่ยนพารา
มิเตอร 1-35 เพ่ือใหไดสมรรถนะการสตารทสูงสุด
เลือก AMA แบบยอ หากจะทำการทดสอบแบบยอ ซึ่งจะ
พิจารณาเฉพาะความตานทานสเตเตอร Rs ในระบบเทานั้น
ไมสามารถดำเนินการ AMA ในขณะท่ีมอเตอรกำลังทำงาน
อยูได

ไมสามารถทำ AMA กับมอเตอรชนิดแมเหล็กถาวรได

เปดทำงานฟงกชัน AMA โดยกดปุม [Hand on] หลังจาก
เลือก [1] หรือ [2]ดูเพ่ิมเติมที่หัวขอ  การปรับใหเหมาะสม
กับมอเตอรโดยอัตโนมัติหลังจากลำดับปกติ หนาจอจะ
แสดง "กด [OK] เพ่ือจบ AMA"หลังจากกดปุม [OK] ตัว
แปลงความถ่ีก็พรอมสำหรับการทำงาน

โนตสำหรับผูอาน
จำเปนที่จะตองต้ังพารามิเตอร 1-2* ใหถูก
ตอง เนื่องจากเปนสวนหนึ่งของอัลกอริธึม
AMA เพ่ือใหไดสมรรถนะแบบไดนา
มิคของมอเตอรมีความเหมาะสมท่ีสุด จะตอง
ใชงาน AMA ซึ่งอาจใชเวลานานถึง 10 นาที
ข้ึนอยูกับพิกัดกำลังของมอเตอร

โนตสำหรับผูอาน
หลีกเลี่ยงแรงบิดที่อาจเกิดขึ้นจากภายนอก ใน
ระหวางการทดสอบ AMA

โนตสำหรับผูอาน
หากคาใดคาหนึ่งในพารามิเตอร 1-2* ถูก
เปลี่ยนแปลง พารามิเตอร 1-30 ถึง 1-39 จะ
กลับไปเปนการตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน

1-3* ขอมูลมอเตอรช้ันสูง
ขอมูลมอเตอรในพารามิเตอร 1-30 - พารามิเตอร 1-39 ตอง
ตรงกับมอเตอรท่ีระบุ เพ่ือใหมอเตอรทำงานไดอยางถูกตอง
การต้ังคามาตรฐานจากโรงงานกำหนดขึ้นตามคาพารา
มิเตอรท่ัวไปของมอเตอรจากมอเตอรมาตรฐานท่ัวไป หาก
การต้ังพารามิเตอรของมอเตอรไมถูกตอง อาจสงผลให
ระบบชุดขับเคลื่อนทำงานผิดปกติ

หากไมทราบขอมูลมอเตอร ขอแนะนำใหดำเนินการทำ AMA
(การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ) ดูเพ่ิมเติมที่
หัวขอ  Automatic Motor Adaptation (การปรับใหเหมาะ
สมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ) ลำดับ AMA จะปรับเปลี่ยน
พารามิเตอรท้ังหมดของมอเตอร ยกเวนโมเมนตความเฉ่ือย
ของโรเตอรและความตานทานสมมูลการสูญเสียที่แกน
เหล็ก (พารามิเตอร 1-36)

พารามิเตอร 1-3* และ 1-4* ไมสามารถเปล่ียนแปลงในขณะ
ท่ีมอเตอรกำลังทำงาน

แผนภูมิเทียบเคียงมอเตอรสำหรับมอเตอรแบบอะซิงโครนัส

1-30 ความตานทานสเตเตอร (Rs)
คา:
โอหม ขึ้นอยูกับขอมูลมอเตอร

หนาท่ี:
ต้ังคาความตานทานของสเตเตอรสำหรับการควบคุม
มอเตอร

1-31 ความตานทานโรเตอร (Rr)
คา:
โอหม ขึ้นอยูกับขอมูลมอเตอร

หนาท่ี:
คาความตานทานโรเตอรที่ปอนโดยผูใช Rr จะตองใชกับ
มอเตอรท่ีเย็น สามารถปรับปรุงประสิทธิภาพการทำงานของ
เพลาไดโดยปรับแตงคา Rr

Rr สามารถตั้งคาไดดังนี้:

1. AMA:ตัวแปลงความถ่ีวัดคาบนมอเตอร การชดเชยทั้ง
หมดจะถูกรีเซ็ตเปน 100%

2. ผูจำหนายมอเตอรจะระบุคา
3. จะใชการตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน Rr ตัวแปลงความถี่
จะเลือกการตั้งคาตามขอมูลปายชื่อของมอเตอร

1-33 Stator Leakage Reactance (X1)
คา:
โอหม ขึ้นอยูกับขอมูลมอเตอร

หนาท่ี:
ต้ังรีแอคแตนซรั่วไหลของสเตเตอรของมอเตอร

X1 สามารถตั้งคาไดดังนี้:

1. AMA:ตัวแปลงความถ่ีวัดคาบนมอเตอร
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2. ผูจำหนายมอเตอรจะระบุคา
3. จะใชการต้ังคามาตรฐานจากโรงงาน X1 ตัวแปลงความถี่
จะเลือกการตั้งคาตามขอมูลปายชื่อของมอเตอร

1-34 Rotor Leakage Reactance (X2)
คา:
โอหม ขึ้นอยูกับขอมูลมอเตอร

หนาที:่
ต้ังรีแอคแตนซรั่วไหลของโรเตอรของมอเตอร

X2 สามารถตั้งคาไดดังนี้:

1. AMA:ตัวแปลงความถี่วัดคาบนมอเตอรเพ่ือกำหนด
2. ผูจำหนายมอเตอรจะระบุคา
3. การต้ังคามาตรฐานจากโรงงานของ X2 จะถูกนำมาใช
ตัวแปลงความถ่ีจะเลือกการต้ังคาตามขอมูลปายช่ือของ
มอเตอร

1-35 Main Reactance (Xh)
คา:
โอหม ขึ้นอยูกับขอมูลมอเตอร

หนาที:่
ต้ังคารีแอคแตนซหลักของมอเตอร

X2 สามารถตั้งคาไดดังนี้:

1. AMA:ตัวแปลงความถี่วัดคาบนมอเตอร
2. ผูจำหนายมอเตอรจะระบุคา
3. การต้ังคามาตรฐานจากโรงงานของ Xh จะถูกใช ตัว
แปลงความถี่จะเลือกการต้ังคาตามขอมูลปายช่ือของ
มอเตอร

1-36 Iron Loss Resistance (Rfe)
คา:
1 - 10.000 Ω  M-TYPE

หนาที:่
ต้ังคาที่เทียบเทาของ RFe เพ่ือชดเชยการสูญเสียแกนเหล็ก
ในมอเตอร
ความตานทานสมมูลความสูญเสียแกนเหล็ก จะไมพบใน
กระบวนการ AMA
พารามิเตอรการสูญเสียในแกนเหล็กมีความสำคัญเปนพิเศษ
ในแอปพลิเคช่ันควบคุมแรงบิด หากไมทราบคา RFe ให
กำหนดพารามิเตอร 1-36 ตามการตั้งคามาตรฐานจากโรง
งาน

1-37 ความเหน่ียวนำแกน-d (Ld)
คา:
0.0 - 1000.0 mH  0.0mH

หนาท่ี:
ต้ังคาความเหนี่ยวนำแกน d พารามิเตอรนี้จะแอคทีฟก็ตอ
เมื่อพารามิเตอร 1-10 มีคาเปน [1] มอเตอร PM
(Permanent Magnet Motor) ดูเอกสารขอมูลเกี่ยวกับ
มอเตอรชนิดแมเหล็กถาวร

1-39 Motor Poles
คา:
ข้ึนอยูกับประเภทของมอเตอร
คาของข้ัว 2 - 100  มอเตอรแบบ4 ข้ัว

หนาท่ี:
ต้ังจำนวนข้ัวของมอเตอร

ขั้ว ~nn@50 Hz ~nn@60 Hz
2 2700 - 2880 3250 - 3460
4 1350 - 1450 1625 - 1730
6 700 - 960 840 - 1153

ตารางนี้แสดงชวงความเร็วปกติสำหรับมอเตอรประเภทตางๆ
โปรดระบุมอเตอรท่ีออกแบบสำหรับความถ่ีอ่ืนแยกตางหาก
คาท่ีระบุไวตองคงท่ี โดยตัวเลขดังกลาวจะอางอิงถึงจำนวน
ข้ัวของมอเตอร (ไมใชจำนวนคูของข้ัว) ตัวแปลงความถี่จะ
จัดการการต้ังคาเริ่มตนของพารามิเตอร 1-39 โดยยึดตาม
พารามิเตอร 1-23 และพารามิเตอร 1-25

1-40 Back EMF ท่ี 1000 RPM
คา:
10 - 1000 V  500V

หนาท่ี:
ต้ังคา แรงเคลื่อนเหนี่ยวนำยอนกลับ (Back EMF) สำหรับ
การทำงานของมอเตอรที่ 1000 RPM

พารามิเตอรนี้จะแอคทีฟก็ตอเมื่อพารามิเตอร 1-10 มีคาเปน
[1] มอเตอร PM (Permanent Magnet Motor)

1-41 ออฟเซ็ตของคามุมมอเตอร
คา:
0 - 65535 N/A  0N/A

หนาท่ี:
ปอนออฟเซ็ตคามุมที่ถูกตองระหวางมอเตอร PM และ
ตำแหนงดัชนี (หมุนรอบเดียว) ของเอ็นโคดเดอร / resolver
ท่ีเช่ือมตออยู ชวงคา 0 - 65535 ตรงกับ 0 - 2 * pi (radians)
เคล็ดลับ:หลังจากที่ชุดขับเคลื่อนเริ่มทำงาน ใหใช DC-hold
และปอนคาพารามิเตอร 16-20 คามุมมอเตอร ในพารา
มิเตอรนี้

พารามิเตอรนี้จะแอคทีฟก็ตอเมื่อพารามิเตอร 1-10 มีคาเปน
[1] มอเตอร PM (Permanent Magnet Motor)

1-5* ตั้งไมตามโหลด
พารามิเตอรสำหรับการต้ังคาท่ีไมข้ึนอยูกับ
โหลดของมอเตอร
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1-50
สรางสนามแมเหล็กมอเตอรที่ความเร็ว
ศูนย

คา:
0 - 300 %  100%

หนาที:่
ใชรวมกับพารามิเตอร 1-51 เพ่ือใหไดโหลดความรอน ที่ตาง
ออกไปบนมอเตอรในขณะที่ทำงานดวยความเร็วตำ ปอนคา
ซึ่งคิดเปนเปอรเซ็นตของกระแสสรางสนามแมเหล็กที่พิกัด
หากตั้งคาตำเกินไป อาจทำใหแรงบิดของเพลามอเตอรลด
ลง

รายละเอียดตัวเลือก:

1-51
ค.เร็วตำสุด สรางสนามแมเหล็กปกติ
[RPM]

คา:
10 - 300 RPM  15RPM

หนาที:่
ใชรวมกับพารามิเตอร 1-50 ดูภาพวาดในพารามิเตอร 1-50
ต้ังคาความเร็วท่ีตองการ (สำหรับกระแสความเปนแมเหล็ก
ปกติ) หากตั้งความเร็วไวตำกวาความเร็วสลิปของมอเตอร
พารามิเตอร 1-50 และพารามิเตอร 1-51 จะไมมีความหมาย
แตอยางใด

1-52 ค.เร็วตำสุด สรางสนามแมเหล็กปกติ[Hz]
คา:
0 - 10 Hz  0 Hz

หนาที:่
ใชรวมกับพารามิเตอร 1-50 ดูภาพวาดในพารามิเตอร 1-50
ต้ังคาความถี่ที่ตองการ (สำหรับกระแสความเปนแมเหล็ก
ปกติ) หากตั้งความถี่ไวตำกวาความถี่สลิปของมอเตอร พารา
มิเตอร 1-50 และพารามิเตอร 1-51 ก็จะไมทำงาน

1-53 ความถี่เปลี่ยนโมเดล
คา:
4.0 - 50.0 Hz  6.7Hz

หนาที:่
เปลี่ยนฟลักซโมเดล
พารามิเตอรนี้ทำใหสามารถปรับจุดที่ FC 302 จะเปลี่ยน
โมเดล FLUX มีประโยชนสำหรับแอปพลิเคชันการควบคุม
ความเร็วและแรงบิดที่ออนไหว

วงรอบปดความเร็วหรือแรงบิด พารามิเตอร 1-00 = [1] หรือ [2]

และปอนกลับฟลักซwมอเตอร พารามิเตอร 1-01 = [3]

กระแส Function Variable - โหมดฟลักซ -ไมมีเซน
เซอร
พารามิเตอร 1-00 วงรอบเปดความเร็ว [0] และพารามิเตอร
1-01 ฟลักซไมมีเซนฯ [2]:ในวงรอบเปดความเร็วใน
โหมดฟลักซ จะตองระบุความเร็วจากการวัดกระแส หากตำ
กวา nnorm x 0.1 ชุดขับเคลื่อนจะทำงานจากโมเดลกระแส
ผันแปร หากสูงกวา nnorm x 0.125 ชุดขับจะทำงานจาก
โมเดล FLUX ในตัวแปลงความถี่

วงรอบเปดความเร็ว พารามิเตอร 1-00 = [0]

ฟลักซไมมีเซนเซอร พารามิเตอร 1-01 = [2]

พารามิเตอร 1-53 ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอร
กำลังทำงาน

1-55 คุณลักษณะ U/f - U
คา:
0.0 - แรงดันมอเตอรสูงสุด  Expression limit V

หนาท่ี:
พารามิเตอรนี้เปนพารามิเตอรอารเรย [0-5] และจะใชไดก็
ตอเมื่อพารามิเตอร 1-01 ถูกตั้งไวที่ U/f [0]ต้ังแรงดันท่ีจุด
ความถี่แตละจุด เพ่ือสรางคุณลักษณะ U/f ท่ีสอดคลองกับ
มอเตอร จุดความถ่ีถูกระบุไวในพารามิเตอร 1-56

1-56 คุณลักษณะ U/f - F
คา:
0.0 - ความถี่มอเตอรสูงสุด  ขีดจำกัด ExpressionHz
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หนาที:่
พารามิเตอรนี้เปนพารามิเตอรอารเรย [0-5] และจะใชไดก็
ตอเมื่อพารามิเตอร 1-01 ถูกต้ังไวที่ U/f [0] ตั้งจุดความถี่
เพ่ือสรางคุณลักษณะ U/f ท่ีสอดคลองกับมอเตอร แรงดันที่
แตละจุดถูกระบุไวในพารามิเตอร 1-55

1-6* ตั้งคาตามโหลด
พารามิเตอรสำหรับการต้ังคาพารามิเตอรท่ีข้ึนอยูกับ
โหลดสำหรับมอเตอร

1-60 การชดเชยโหลดที่ความเร็วตำ
คา:
-300 - 300%  100%

หนาที:่
เปดใชการชดเชยแรงดันโดยสัมพันธกับโหลด เมื่อมอเตอร
ทำงานดวยความเร็วตำ ไดรับคุณลักษณะ U/f ท่ีดีที่สุด ชวง
ความถ่ีที่พารามิเตอรนี้ทำงาน ข้ึนอยูกับขนาดมอเตอร

ขนาดมอเตอร: 0.25 kW - 7.5 kW การเปลี่ยนแปลง: < 10
Hz

รายละเอียดตัวเลือก:

1-61 การชดเชยโหลดที่ความเร็วสูง
คา:
-300 - 300%  100%

หนาท่ี:
เปดใชการชดเชยแรงดันโดยสัมพันธกับโหลด เมื่อมอเตอร
ทำงานดวยความเร็วสูง ไดรับคุณลักษณะ U/f ท่ีดีที่สุด ชวง
ความถี่ที่พารามิเตอรนี้ทำงาน ข้ึนอยูกับขนาดมอเตอร

ขนาดมอเตอร การเปลี่ยนแปลง
0.25 kW - 7.5 kW > 10 Hz

1-62 การชดเชยการเลื่อนไหล
คา:
-500 - 500 %  100%

หนาท่ี:
การชดเชยการเล่ือนไหล (สลิป) จะถูกคำนวณโดยอัตโนมัติ
เชน ตามความเร็วมอเตอรที่พิกัด nM,N ในพารามิเตอร 1-62
การชดเชยการเล่ือนไหล (สลิป) ถูกปรับโดยละเอียด เพ่ือ
ชดเชยความความคลาดเคลื่อนในคา nM,N ฟงกชันนี้ไม
สามารถใชรวมกับ คุณลักษณะแรงบิด (พารามิเตอร 1-03),
วงรอบปดความเร็ว, การควบคุมแรงบิด, การปอนกลับความ
เร็ว และ คุณลักษณะพิเศษของมอเตอร

1-63 คาคงที่เวลาชดเชยการล่ืนไหล
คา:
.05 - 5.00 s  .10s

หนาท่ี:
ระบุความเร็วในการตอบสนองสำหรับการชดเชยการสลิป
หากต้ังคาไวสูง จะทำใหตอบสนองชา ในทางตรงกันขาม
หากต้ังคาไวตำ จะทำใหตอบสนองเร็ว หากคุณประสบ
ปญหาการรีโซแนซท่ีความถี่ตำ ใหต้ังเวลาใหนานข้ึน

1-64
การลดรีโซแนนซ(Resonance
Dampening)

คา:
0 - 500 %  100%

หนาท่ี:
การตั้งคาพารามิเตอร 1-64 และพารามิเตอร 1-65 สามารถ
กำจัดปญหารีโซแนนซความถี่สูงได เพ่ือใหการแกวงแบบรี
โซแนนซนอยลง จะตองเพ่ิมคาของพารามิเตอร 1-64

1-65
คาเวลาคงท่ีการลดรีโซแนนซ
(Resonance Dampening Time
Constant)

คา:
5 - 50 msec.  5 msec.

หนาท่ี:
การตั้งคาพารามิเตอร 1-64 และพารามิเตอร 1-65 สามารถ
กำจัดปญหารีโซแนนซความถี่สูงได เลือกคาเวลาคงท่ีท่ีให
ผลลดไดดีที่สุด
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1-66 กระแสตำสุดที่ความเร็วตำ
คา:
0 - ขีดจำกัดแปรผัน %  100%

หนาที:่
ถูกใชเมื่อพารามิเตอร 1-00 = วงรอบเปดความเร็ว เทาน้ัน
ชุดขับเคลื่อนจะทำงานดวยกระแสคงท่ีผานมอเตอร ตำกวา
10 Hz
เมื่อความเร็วสูงกวา 10 Hz โมเดลฟลักซของมอเตอรในชุด
ขับเคลื่อนจะควบคุมมอเตอร พารามิเตอร 4-16 และ/หรือ
พารามิเตอร 4-17 จะปรับพารามิเตอร 1-66 โดยอัตโนมัติ
พารามิเตอรท่ีมีคาสูงสุดจะปรับพารามิเตอร 1-66 การตั้งคา
กระแสในพารามิเตอร 1-66 ประกอบดวยกระแสที่สรางแรง
บิดและกระแสสรางสนามแมเหล็ก

ตัวอยางเชนพารามิเตอร 4-16 กำหนดคาแรงบิดมอเตอร ต้ัง
ไวที่ 100% และพารามิเตอร 4-17 กำหนดคาแรงบิดกรณีไฟ
ยอนกลับ ต้ังไวที่ 60%พารามิเตอร 1-66 จะต้ังเปน
ประมาณ 127% โดยอัตโนมัติ ข้ึนอยูกับขนาดมอเตอร
พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302

1-67 ประเภทของโหลด
คา:
ภาระทางออม [0]

ภาระทางตรง [1]

หนาที:่
เลือก ภาระทางออม [0] (passive load) สำหรับชุดสายพาน
ลำเลียง พัด และปมเลือกภาระทางตรง [1] (active load)
สำหรับอุปกรณชักรอกหากเลือก ภาระทางตรง [1] ใหต้ัง
กระแสตำสุดที่ความเร็วตำ (พารามิเตอร 1-66) ใหเปนระดับ
เดียวกับแรงบิดสูงสุด
พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302

1-68 แรงเฉ่ือยตำสุด
คา:
0 - ขีดจำกัดแปรผัน  ข้ึนอยูกับขอมูลมอเตอร

หนาที:่
ต้ังโมเมนตความเฉ่ือยตำสุดของระบบเชิงกล

พารามิเตอร 1-68 และพารามิเตอร 1-69 ใชสำหรับการปรับ
อัตราขยายตามสวน (Proportional Gain) ในสวนควบคุม
ความเร็ว (พารามิเตอร 7-02)

พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302

1-69 แรงเฉ่ือยสูงสุด
คา:
0 - ขีดจำกัดแปรผัน  ข้ึนอยูกับขอมูลมอเตอร

หนาที:่
ต้ังโมเมนตความเฉ่ือยสูงสุดของระบบเชิงกล

พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302

1-7* ปรับคาสตารท
พารามิเตอรสำหรับการต้ังคาสตารทแบบพิเศษสำหรับ
มอเตอร

1-71 หนวงเวลาสตารท
คา:
.0 - 10.0 s  .0s

หนาท่ี:
เปดใชการหนวงเวลาสตารท ตัวแปลงความถ่ีเริ่มตนดวยการ
ทำงานฟงกชันสตารทในพารามิเตอร 1-72 ใหตั้งหนวงเวลา
สตารทจนกวาการเรงเครื่องจะเร่ิมขึ้น

1-72 ฟงกชันสตารท
คา:
คาง DC/เวลาหนวง [0]

เวลาหนวงเบรคไฟตรง [1]

เวลาหนวงการลื่นไหล [2]

ความเร็ว/กระแสสตารท ตามเข็มนาฬิกา [3]

ทำงานแนวนอน [4]

VVCplus/ฟลักซตามเข็มนาฬิกา [5]

หนาท่ี:
เลือก ฟงกชันสตารท ระหวาง  หนวงเวลาสตารท (พารา
มิเตอร 1-71)
เลือก  DC คาง/หนวง [0] เพ่ือสงกระแสไฟตรงที่คงคาไว
(พารามิเตอร 2-00) สำหรับกระตุนมอเตอร ในชวงหนวง
เวลาสตารท
เลือก  เบรคตรง/หนวง [1] เพ่ือสงกระแสการเบรคกระแส
ตรง เขาสูมอเตอร (พารามิเตอร 2-01) เพ่ือกระตุนมอเตอร
ในชวงหนวงเวลาสตารท
เลือก   เวลาล่ืนไหล/หนวง [2] เพ่ือปลอยตัวแปลงที่ใชเพลา
ลื่นไหล (Shaft Coasted Converter)ในชวงหนวงเวลา
สตารท (ปดอินเวอรเตอร)
เลือก ความเร็ว/กระแสสตารทตามเข็มนาฬิกา [3] เพ่ือเชื่อม
ตอการทำงานที่ระบุไวในพารามิเตอร 1-74 และ พารา
มิเตอร 1-76 ในชวงหนวงเวลาสตารท
ไมวาคาท่ีใชกับสัญญาณอางอิงจะเปนคาใด  ความเร็ว
เอาทพุตจะใชกับการตั้งคาความเร็วการสตารทในพารา
มิเตอร 1-74 หรือพารามิเตอร 1-75 และกระแสเอาทพุตจะ
สอดคลองกับการตั้งคากระแสสตารทในพารามิเตอร 1-76
โดยปกติแลว ฟงกชันนี้จะใชในการชักรอกโดยไมมีนำหนัก
ตาน โดยเฉพาะอยางย่ิงในการใชงานที่มีมอเตอรไดนาโมตัว
เดียว โดยที่การสตารทเปนแบบหมุนตามเข็มนาฬิกา ตาม
ดวยการหมุนในทิศทางอางอิง
เลือก ทำงานแนวนอน [4] เพ่ือใหไดการทำงานท่ีระบุไวใน
พารามิเตอร 1-74 และพารามิเตอร 1-76 ในชวงหนวงเวลา
สตารท มอเตอรจะหมุนตามทิศทางอางอิงหากสัญญาณอาง
อิงเทากับศูนย (0), พารามิเตอร 1-74 ความเร็วสตารท จะถูก
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ขาม และความเร็วเอาทพุตจะเทากับศูนย (0) กระแส
เอาทพุตจะสอดคลองกับการตั้งคาของกระแสสตารทใน
พารามิเตอร 1-76 กระแสสตารท
เลือก VVCplus/ฟลักซตามเข็มนาฬิกา   [5] สำหรับการทำ
งานท่ีระบุไวในพารามิเตอร 1-74 เทานั้น (ความเร็วสตารท
ในชวงหนวงเวลาสตารท) กระแสสตารทจะถูกคำนวณโดย
อัตโนมัติ
การทำงานนี้จะใชเฉพาะความเร็วสตารทในชวงหนวงเวลา
สตารท ไมวาคาท่ีตั้งโดยสัญญาณอางอิงจะเปนคาใด ความ
เร็วเอาทพุตจะเทากับการตั้งคาความเร็วสตารทในพารา
มิเตอร 1-74 โดยปกติแลว ความเร็ว/กระแสสตารทตามเข็ม
นาฬิกา [3] และ VVCplus/ฟลักซตามเข็มนาฬิกา [5] จะใชใน
การชักรอก ความเร็ว/กระแสสตารทในทิศทางอางอิง [4] จะ
ใชในการเคลื่อนที่ตามแนวนอนและมีนำหนักตาน

1-73 สตารทค.ถี่ (FlyingStart)  [RPM]
คา:
ปด (ยกเลิกใช) [0]

เปด (ใช) [1]

หนาที:่
ฟงกชันนี้สามารถทำใหจับมอเตอรที่กำลังหมุนอยูได ซึ่ง
มอเตอรกำลังหมุนอยางอิสระเนื่องจากการหายไปของ
แหลงจากไฟหลัก

รายละเอียดตัวเลือก:
เลือก ยกเลิกใช ถาไมตองการใชงานฟงกชันนี้
เลือก ใช ถาตัวแปลงความถี่จะตองสามารถ 'จับ' และควบคุม
มอเตอรที่กำลังหมุนอยูได
เมื่อพารามิเตอร 1-73 ถูกใชงาน พารามิเตอร 1-71 และ 1-
72 จะไมมีฟงกชัน
การสตารทแบบ Flying จะทำงานในโหมด VVC+ เทาน้ัน

โนตสำหรับผูอาน
แนะนำไมใหใชฟงกชันนี้ในการประยุกตใชงาน
การชักรอก

1-74 ความเร็วรอบที่เร่ิมสตารท
คา:
0 - 600 RPM  0RPM

หนาที:่
ต้ังความเร็วสตารทมอเตอรท่ีตองการ
ความเร็วเอาทพุตมอเตอรจะปรับไปยังคาท่ีต้ังไว พารา
มิเตอรนี้สามารถนำไปใช เชน การใชกับอุปกรณชักรอก
(มอเตอรที่มีอารเมเจอรแบบกรวย) ต้ังฟงกชันสตารทใน
พารามิเตอร 1-72 เปน [3], [4] หรือ [5] และต้ังคาหนวง
เวลาสตารทในพารามิเตอร 1-71 โดยจะตองมีสัญญาณอาง
อิง

1-75 ความเร็วสตารท [Hz]
คา:

0 - 500 Hz  0Hz

หนาท่ี:
ต้ังความเร็วสตารท
หลังจากที่ไดรับสัญญาณสตารท ความเร็วเอาทพุตจะปรับ
ไปยังคาที่ต้ังไว พารามิเตอรนี้สามารถนำไปใช เชน การใช
กับอุปกรณชักรอก (มอเตอรแบบแกนหมุนรูปกรวย) ต้ัง
ฟงกชันสตารทในพารามิเตอร 1-72 เปน [3], [4] หรือ [5]
และต้ังคาหนวงเวลาสตารทในพารามิเตอร 1-71 โดยจะตอง
มีสัญญาณอางอิง

1-76 กระแสท่ีเร่ิมสตารท
คา:
0.00 - พารามิเตอร1-24 A  0.00 A

หนาท่ี:
มอเตอรบางชนิด เชน มอเตอรแบบแกนหมุนรูปกรวย จะตอง
ใชกระแส/เวลาสตารท (เรงเครื่อง) เพ่ิมขึ้น เพ่ือปลด
เบรคเชิงกล สำหรับวัตถุประสงคนี้ ใหใชพารามิเตอร 1-74
และพารามิเตอร 1-76 ต้ังคาที่ตองการเพื่อปลดเบรคเชิงกล
ต้ังฟงกชันสตารทในพารามิเตอร 1-72 เปน [3] หรือ [4] และ
ต้ังคาหนวงเวลาสตารทในพารามิเตอร 1-71 จะตองมี
สัญญาณอางอิง

1-8* ปรับตอนหยุด
พารามิเตอรสำหรับการต้ังคาหยุดแบบพิเศษสำหรับมอเตอร

1-80 การทำงานท่ีหยุด
คา:
ลื่นไหล [0]

DC คาง [1]

ตรวจสอบมอเตอร [2]

ความเปนแมเหล็ก [3]

แรงดันไฟตรงU0 [4]

หนาท่ี:
เลือกการทำงานการขับเคล่ือนหลังจากคำส่ังหยุด หรือหลัง
จากความเร็วลดลงถึงคาที่ต้ังไวในพารามิเตอร 1-81
เลือก ลื่นไหล [0] เพ่ือออกจากมอเตอรในโหมดอิสระ เปด
ใช DC คาง [1] กระแสการหยุด DC (พารามิเตอร 2-00)
เลือก ตรวจสอบมอเตอร [2] เพ่ือตรวจสอบวามอเตอรเชื่อม
ตออยูหรือไม
เลือก ความเปนแมเหล็ก [3] เพ่ือสรางสนามแมเหล็กใน
ขณะท่ีมอเตอรหยุดทำงาน มอเตอรสามารถเพิ่มแรงบิดได
อยางรวดเร็วเมื่อเริ่มทำงาน

1-81 ตำสุดทำงานท่ีหยุด[RPM]
คา:
0 - 600 RPM  1RPM
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หนาที:่
ต้ังความเร็วท่ีจะเปดใช การทำงานท่ีหยุด (พารามิเตอร
1-80)

1-82
ความเร็วตำสุดสำหรับฟงกชันขณะหยุด
[Hz]

คา:
.0 - 500 Hz  0.0Hz

หนาที:่
ต้ังความถี่สำหรับเปดใชฟงกชันขณะหยุด ตามท่ีเลือกไวใน
พารามิเตอร 1-80

1-9* อุณหภูมิมอเตอร
พารามิเตอรสำหรับการตั้งคาการปองกันอุณหภูมิสำหรับ
มอเตอร

1-90 ระบบปองกันความรอนมอเตอร
คา:
ไมมีการปองกัน [0]

เตือนเทอรมิสฯ [1]

ปดเทอรมิสเตอร [2]

การเตือน ETR 1 [3]

การปด ETR 1 [4]

การเตือน ETR 2 [5]

การปด ETR 2 [6]

การเตือน ETR 3 [7]

การปด ETR 3 [8]

การเตือน ETR 4 [9]

การปด ETR 4 [10]

หนาที:่
ตัวแปลงความถ่ีจะกำหนดอุณหภูมิมอเตอรสำหรับ การ
ปองกันมอเตอร  สองวิธีตางกัน คือ:

• ผานเซนเซอรเทอรมิสเตอรซึ่งเช่ือมตอกับอินพุตอนา
ล็อกหรือดิจิตอล (พารามิเตอร 1-93)

• ผานการคำนวณของภาระความรอน โดยอิงตามโหล
ดและเวลาจริง การคำนวณจะเปรียบเทียบกับกระแสของ
มอเตอรที่พิกัด IM,N และความถี่มอเตอรท่ีพิกัด fM,N การ
คำนวณจะประเมินความจำเปนในการลดโหลดท่ีความ
เร็วตำลง เนื่องจาก การระบายความรอน จากพัดลมภาย
ในนอยลง

หากมอเตอรรับภาระโหลดเกินอยางตอเนื่อง ใหเลือก ไมมี
การปองกัน ถาไมตองการการเตือนหรือการตัดการทำงาน
เลือก เตือนเทอรมิสฯ หากคุณตองการใหมีการเตือนเมื่อ
เทอรมิสเตอรท่ีเช่ือมตอในมอเตอรตัดสวิตช เลือก
ปดเทอรมิสเตอร หากคุณตองการใหตัวแปลงความถ่ีตัดการ
ทำงาน (ปด) เมื่อเทอรมิสเตอรท่ีเช่ือมตอในมอเตอรตัด
สวิตช เลือกเทอรมิสเตอร (เซนเซอร PTC) หากคุณตองการ

ใหเทอรมิสเตอรที่รวมอยูในมอเตอร (สำหรับการปองกันขด
ลวดมอเตอร) หยุดตัวแปลงความถี่ ในกรณีที่มอเตอรมี
อุณหภูมิสูงเกินไปคาของการตัดอยูที่ > 3 kΩ

อินพุต
ดิจิตอล/อนาล็อก

แรงดันไฟฟา
โวลต

คาเร่ิมตนทำงาน
(Threshold)
คาที่ทำการตัด

ดิจิตอล 24 V < 6.6 kΩ - > 10.8 kΩ
ดิจิตอล 10 V < 800Ω - > 2.7 kΩ
อนาล็อก 10 V < 3.7 kΩ - > 3.7 kΩ

เลือก การเตือน ETR 1-4 หากคุณตองการใหมีการเตือนบน
หนาจอเมื่อมอเตอรรับภาระโหลดเกิน เลือก การปด ETR
1-4 หากคุณตองการใหตัวแปลงความถี่ตัดการทำงานเมื่อ
มอเตอรรับภาระโหลดเกิน คุณสามารถตั้งโปรแกรมสัญญาณ
การเตือนผานเอาทพุตดิจิตอลตัวใดตัวหนึ่ง สัญญาณจะ
ปรากฏในกรณีท่ีเปนการเตือนและหากตัวแปลงความถี่ตัด
การทำงาน (การเตือนความรอน) ฟงกชัน ETR (รีเลยความ
รอนแบบอิเล็กทรอนิก ) 1-4 จะไมคำนวณโหลดจนกวาคุณ
เปดเปนชุดคำส่ังท่ีเลือกการทำงานนี้ไว สำหรับตลาด
อเมริกาเหนือ: ฟงกชัน ETR ใหการปองกันมอเตอรรับโหล
ดเกิน ที่คลาส 20 ซึ่งสอดคลองตามมาตรฐาน NEC

1-91 มีพัดลมพิเศษภายนอกมอเตอร
คา:
ไมใช [0]

ใช [1]

หนาท่ี:
เลือกวาจะใชพัดลมภายนอกของมอเตอร (การระบายอากาศ
ภายนอก) หรือไม ซึ่งจะระบุการลดพิกัดท่ีไมจำเปนท่ีความ
เร็วตำ

FC 300 Design Guide  
 วิธีการตั้งโปรแกรม  

 คาตั้งจากโรงงาน             ()  ขอความที่แสดง             []  คาท่ีใชในพอรทส่ือ

 MG.33.B4.9A - VLT เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  149



หากคุณเลือก ใช [1] ใหทำตามกราฟท่ีดานลางถาความเร็ว
ของมอเตอรอยูในระดับตำลง หากความเร็วมอเตอรสูงข้ึน
เวลาจะยังลดพิกัดลงเหมือนไมมีพัดลมติดตั้งไว

คุณไมสามารถเปลี่ยนแปลงพารามิเตอร 1-91 ขณะที่
มอเตอรกำลังทำงาน

1-93
แหลง
สำหรับเท
อรมิสเตอ
ร

(Thermistor Resource)

คา:
ไมมี [0]

อินพุตอนาล็อก53 [1]

อินพุตอนาล็อก54 [2]

อินพุตดิจิตอล18 [3]

อินพุตดิจิตอล19 [4]

อินพุตดิจิตอล32 [5]

อินพุตดิจิตอล33 [6]

หนาที:่
เลือกอินพุตอนาล็อกท่ีใชสำหรับเชื่อมตอเทอรมิสเตอร
(เซนเซอร PTC) อินพุตอนาล็อกจะไมสามารถเลือกไดหากมี
การใชอินพุตอนาล็อกเปนแหลงอางอิงอยูแลว (ที่เลือกไว
ในพารามิเตอร 3-15, 3-16 หรือ 3-17)
พารามิเตอร 1-93 ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอร
กำลังทำงาน
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พารามิเตอร: เบรก
2-0* คุมเบรค DC (DC-Brakes)
กลุมพารามิเตอรสำหรับการต้ังคุณลักษณะของเบรคในตัว
แปลงความถ่ี

2-00 กระแสไฟ DC คางใหมอเตอร
คา:
0 - 100%  50 %

หนาที:่
คงคาการทำงานของมอเตอร (คงคาแรงบิด) หรือทำความ
รอนลวงหนา สำหรับมอเตอร คุณไมสามารถใชพารามิเตอร
น้ี หาก DC คาง ถูกเลือกไวในพารามิเตอร 1-72 [0] หรือ
พารามิเตอร 1-80 [1] ต้ัง กระแสไฟคาง เปนคาเปอรเซ็นตท่ี
สัมพันธกับกระแสของมอเตอรท่ีพิกัด IM,N (พารามิเตอร 1-
24)กระแสไฟ DC คาง 100% เทากับ IM,N

โนตสำหรับผูอาน
คาสูงสุดขึ้นอยูกับกระแสมอเตอรท่ีพิกัด

รายละเอียดตัวเลือก:

หลีกเลี่ยงการใชกระแส 100% นานเกินไป
เพราะอาจทำใหมอเตอรไดรับความเสียหาย

2-01 กระแสในการเบรคกระแสตรง
คา:
0 - 100 %  50%

หนาที:่
จายกระแสของเบรค DC บนคำส่ังหยุด เปดใชการทำงานดัง
กลาวโดยความเร็วเขาสูคาที่ต้ังในพารามิเตอร 2-03 โดย
เปดใชฟงกชันการเบรค DC ผกผันในอินพุตดิจิตอลตัวใดตัว
หนึ่ง หรือผานทางพอรตการส่ือสารแบบอนุกรม กระแสการ
เบรคจะทำงานตามชวงระยะเวลาที่กำหนดไวในพารามิเตอร
2-02 ใหต้ังกระแสเปนคาเปอรเซ็นตของกระแสมอเตอรที่
พิกัด IM,N (พารามิเตอร 1-24) กระแสการเบรค DC 100%
จะสอดคลองกับกับ IM,N

โนตสำหรับผูอาน
คาสูงสุดขึ้นอยูกับกระแสมอเตอรท่ีพิกัด

หลีกเลี่ยงการใชกระแสไฟ 100% นานเกินไป
เพราะอาจทำใหมอเตอรไดรับความเสียหาย

2-02 ระยะเวลาจายไฟเบรค DC
คา:
0.0 - 60.0 s.  10.0s.

หนาท่ี:
ต้ังเวลาการเบรค DC สำหรับกระแสไฟของเบรค DC (พารา
มิเตอร 2-01)

2-03 ความเร็วตัดเขาของเบรคกระแสตรง
คา:
0-พารามิเตอร4-13 RPM  0 RPM

หนาท่ี:
ต้ังความเร็วในการตัดเขาสำหรับกระแสไฟของเบรคกระแส
ตรง (พารามิเตอร 2-01) โดยเชื่อมโยงกับคำสั่งหยุด

2-1* คุมผานเบรครีซิสเตอร

2-10 ฟงกชันของเบรค
คา:
ปด [0]

เบรคตัวตานทาน [1]

หนาท่ี:
การตั้งคามาตรฐานจากโรงงานคือ ปด [0]
ใช เบรคตัวตานทาน [1] เพ่ือตั้งโปรแกรมตัวแปลงความถ่ี
สำหรับเช่ือมตอตัวตานทานเบรค การเชื่อมตอตัวตานทาน
เบรคจะชวยใหใชแรงดันเช่ือมโยง DC ท่ีสูงข้ึน ระหวาง
การเบรค (การทำงานแบบสรางพลังงาน) ฟงกชันเบรคตัว
ตานทาน [1] จะใชงานไดเฉพาะในตัวแปลงความถี่ท่ีมี 
เบรคไดนามิครวมอยู

เลือก เบรคตัวตานทาน [1] หากตัวตานทานเบรคเปนสวน
หนึ่งของระบบ

2-11 ตัวตานทานเบรค (โอหม)
คา:
โอหม ขึ้นอยูกับขนาดของเครื่อง

หนาท่ี:
พารามิเตอรนี้จะใชงานไดเฉพาะในตัวแปลงความถี่ที่
เบรคไดนามิครวมอยู

ต้ังคาตัวตานทานเบรคเปนหนวยโอหม คานี้ใชสำหรับการ
ตรวจสอบกำลังที่สงไปยังตัวตานทานเบรค เลือกฟงกชันนี้
ในพารามิเตอร 2-13
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2-12
ขีดจำกัดกำลังเบรค  (kW) (Brake Power
Limit (kW))

คา:
0.001 - ขีดจำกัดตัวแปรkW  kW

หนาที:่
พารามิเตอรนี้จะใชงานไดเฉพาะในตัวแปลงความถี่ท่ี
เบรคไดนามิครวมอยู

ขีดจำกัดการตรวจสอบเปนผลคูณของดิวตี้ไซเคิลสูงสุด
(120 วินาที) และกำลังสูงสุดของตัวตานทานเบรคท่ีดิ
วต้ีไซเคิลนั้น ดูที่สูตรดานลาง

สำหรับเคร่ือง 200 - 240 V:

สำหรับเคร่ือง 380 - 500 V

สำหรับเคร่ือง 575 - 600 V

2-13 การปองกันเมื่อเกินขีดจำกัด
คา:
ปด [0]

คำเตือน [1]

ตัดการทำงาน [2]

เตือนและตัด [3]

หนาที:่
พารามิเตอรนี้จะใชงานไดเฉพาะในตัวแปลงความถี่ท่ี
เบรคไดนามิครวมอยู

ชวยใหสามารถตรวจสอบกำลังที่สงใหตัวตานทานเบรค
กำลังจะถูกคำนวณตามคาโอหมของตัวตานทาน (พารา
มิเตอร 2-11), แรงดันเช่ือมโยง DC และเวลาดิวต้ีการทำงาน
ของตัวตานทาน หากกำลังที่สงไปในชวงเวลา 120 s มีคา
เกิน 100% ของขีดจำกัดการตรวจสอบ (พารามิเตอร 2-12)
และมีการเลือก คำเตือน [1] เอาไว ขอความเตือนจะปรากฏ
ข้ึนบนหนาจอ
การเตือนจะหายไปหากกำลังลดลงตำกวา 80% หากกำลัง
ท่ีคำนวณไดสูงเกิน 100% ของขีดจำกัดการตรวจสอบและมี
การเลือก  ตัดการทำงาน [2] ไวในพารามิเตอร 2-13 การ
ปองกันเมื่อเกินขีดจำกัด ตัวแปลงความถี่จะตัดการทำงาน
และแสดงสัญญาณเตือน
หากการตรวจสอบกำลังต้ังไวที่ ปด [0] หรือ การเตือน [1]
ฟงกชันเบรคจะยังคงทำงาน แมวาจะเกินขีดจำกัดการตรวจ
สอบ ซึ่งอาจทำใหเกิดโหลดความรอนเกินที่ตัวตานทาน
นอกจากนี้ ยังสามารถต้ังใหแจงเตือนผานรีเลย/เอาทพุต
ดิจิตอลดวย ความแมนยำในการวัดของการตรวจสอบกำลัง
จะขึ้นอยูกับความเที่ยงตรงของความตานทานในตัวตานทาน
(ดีกวา ± 20%)

2-15 การตรวจสอบเบรครีซีสเตอร
คา:
ปด [0]

คำเตือน [1]

ตัดการทำงาน [2]

หยุดและตัด [3]

หนาท่ี:
พารามิเตอรนี้จะใชงานไดเฉพาะในตัวแปลงความถี่ที่
เบรคไดนามิครวมอยู

ใชงานฟงกชันทดสอบและตรวจสอบรวมกัน ซึ่งจะแสดงคำ
เตือนหรือสัญญาณเตือน เมื่อเปดเครื่อง ฟงกชันถูกทดสอบ
เพ่ือหาการตัดการเช่ือมตอของของตัวตานทานเบรค การทด
สอบนี้จะเกิดข้ึนในระหวางการเบรคอยางไรก็ตาม การทด
สอบการตัดการเช่ือมตอของ IGBT จะเกิดขึ้นเมื่อไมมี
การเบรค คำเตือนหรือการตัดการทำงานจะตัดการเช่ือมตอ
ฟงกชันเบรค ลำดับการทดสอบมีดังตอไปน้ี:

1. แอมพลิจูดระลอกเชื่อมโยง DC จะถูกวัดเปนเวลา 300
ms โดยไมมีการเบรค

2. แอมพลิจูดของริปเปลแรงดันเชื่อมโยง DC จะถูกวัดเปน
เวลา 300 ms โดยมีการเบรค

3. หากแอมพลิจูดของริปเปลแรงดันเช่ือมโยง DC
ขณะเบรค มีคาตำกวาแอมพลิจูดของริปเปลแรงดันเชื่อม
โยง DC กอนการเบรค + 1 % การตรวจสอบเบรคจะลม
เหลว และสงกลับคำเตือนหรือสัญญาณเตือน

4. หากแอมพลิจูดของริปเปลแรงดันเช่ือมโยง DC
ขณะเบรค มีคาสูงกวาแอมพลิจูดของริปเปลแรงดันเชื่อม
โยง DC กอนการเบรค + 1 % การตรวจสอบเบรคผาน

เลือก  ปด  [0]ฟงกชันจะยังตรวจสอบวาตัวตานทาน
เบรคและ IGBT เบรค มีการลัดวงจรขณะทำงานหรือไม หาก
มี จะมีคำเตือนแสดงข้ึน เลือก การเตือน [1] เพ่ือตรวจสอบ
ตัวตานทานเบรคและ IGBT เบรค วามีการลัดวงจรหรือไม ใน
ระหวางเปดเครื่องใหม จะมีการตรวจสอบการตัดการเชื่อม
ตอของตัวตานทานเบรค

โนตสำหรับผูอาน
ลบคำเตือนท่ีแจง ซึ่งเก่ียวของกับตัวเลือก ปด
[0] หรือ คำเตือน [1] โดยเปดแหลงจายไฟ
หลักรอบใหม ท้ังนี้ ฟอลตตองไดรับการแกไข
เสียกอน ในขณะที่อยูในตัวเลือก ปด [0] หรือ
คำเตือน [1] ตัวแปลงความถ่ีจะยังทำงานอยู
แมตรวจพบการเกิดฟอลต ในกรณีของ การตัด
การทำงาน [2] ตัวแปลงความถี่จะตัดการทำ
งานขณะแสดงสัญญาณเตือน (การตัดการทำ
งานแบบล็อค) กรณีนี้จะเกิดขึ้นหากตัวตาน
ทานเบรคเกิดการลัดวงจร ถูกตัดการเช่ือมตอ
หรือหาก IGBT เบรคเกิดลัดวงจร
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2-17 การควบคุมแรงดันเกิน
คา:
ยกเลิกใช [0]

ใช (ไมใชขณะหยุด) [1]

ใช [2]

หนาที:่
เลือกการควบคุมแรงดันเกิน เพ่ือลดความเสี่ยงท่ีชุดขับ
เคลื่อนจะตัดการทำงาน เมื่อมีแรงดันเช่ือมโยง DC สูงเกิน
เนื่องจากพลังงานจากโหลด ใช (ไมใชขณะหยุด) หมาย
ความวา OVC จะทำงาน ยกเวนในกรณีท่ีหยุดทำงานเน่ือง
จากมีการใชสัญญาณหยุด

2-2* ทำงานกับเบรค
สำหรับอุปกรณชักรอก คุณตองควบคุมเบรคไฟฟาเชิงกล ใน
การควบคุมเบรค จะตองใชเอาทพุตรีเลย (รีเลย 01 หรือ
รีเลย 02) หรือเอาทพุตดิจิตอลที่โปรแกรมแลว (ข้ัวตอ 27
หรือ 29) ตามปกติ เอาทพุตนี้จะตองถูกปดระหวางเวลาที่ชุด
ขับเคลื่อนไมสามารถ 'หยุด' มอเตอร เชนในกรณีที่โหล
ดสูงเกินไป
เลือก การควบคุมเบรคเชิงกล [32] สำหรับอุปกรณที่มี
เบรคเชิงกล ในพารามิเตอร 5-40 (พารามิเตอรแบบอารเรย),
พารามิเตอร 5-30 หรือพารามิเตอร 5-31 (เอาทพุตดิจิตอล
27 ถึง 29) เมื่อเลือก การควบคุมเบรคเชิงกล [32] รี
เลยของเบรคเชิงกล จะถูกปดระหวางสตารทจนกระท่ัง
กระแสเอาทพุตสูงกวาระดับท่ีเลือกในพารามิเตอร 2-20 ต้ัง
กระแสใหปลอยเบรคเชิงกล ระหวางการหยุด เบรคเชิงกลจะ
ทำงานเมื่อความเร็วตำกวาระดับที่เลือกในพารามิเตอร
2-21 ต้ังรอบมอเตอรใหเบรคกลทำงาน [RPM] หากตัว
แปลงความถี่เขาสูสภาวะเตือนหรือ กระแสลนเกิน หรือแรง
ดันสูงเกิน เบรคเชิงกลจะทำงานในทันที ซึ่งเปนกรณีเดียว
กับในระหวางการหยุดเพ่ือความปลอดภัย

2-20 ต้ังกระแสใหเบรคเชิงกลทำงาน
คา:
0.00 - พารามิเตอร16-37 A   0.00 A

หนาที:่
กำหนดกระแสมอเตอรสำหรับการปลอยเบรคเชิงกล หาก
ปรากฏเงื่อนไขสตารท

2-21 ตั้งรอบมอฯ ใหเบรคกลทำงาน
คา:
0-พารามิเตอร4-53 RPM  0 RPM

หนาท่ี:
กำหนดความเร็วมอเตอรสำหรับเปดการทำงานเบรคเชิงกล
หากปรากฏเงื่อนไขหยุด

2-22 ความเร็วเบรคเร่ิมทำงาน [Hz]
คา:
0 - ความเร็วสูงสุด  0 Hz

หนาท่ี:
กำหนดความถี่มอเตอรสำหรับเปดการทำงานเบรคเชิงกล
หากปรากฏเงื่อนไขหยุด

2-23 หนวงเวลาการทำงานของเบรคเชิงกล
คา:
.0 - 5.0 s  .0s

หนาท่ี:
กำหนดเวลาหนวงเบรคของการลื่นไหลหลังเวลาเปลี่ยนลด
ความเร็ว เพลาจะถูกพักที่ความเร็วเทากับศูนยโดยที่แรงบิด
พักเต็มตัว โปรดตรวจสอบใหแนใจวาเบรคเชิงกลล็อคยึด
ภาระโหลดแลวกอนท่ีมอเตอรจะเขาสูโหมดล่ืนไหล โปรดดู
ท่ีหัวขอ เบรคเชิงกล
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พารามิเตอร: คาอางอิง/ความเร็ว
3-0* ขีดอางอิง
พารามิเตอรสำหรับการตั้งหนวย ขีดจำกัด และชวงคาอางอิง

3-00 คาอางอิงชวงการทำงานมอเตอร
คา:
ตำสุด - สูงสุด [0]

-สูงสุด - +สูงสุด [1]

หนาที:่
การต้ังคาสำหรับสัญญาณอางอิงและสัญญาณปอนกลับ
สามารถเปนคาบวกท้ังคู หรือเปนคาบวกและคาลบ ขีดจำกัด
ตำสุดอาจเปนคาลบ หากวาไมไดเลือก การควบคุมความ
เร็ว, วงรอบปด (พารามิเตอร 1-00)

3-01 หนวย คาอางอิง/คาปอนกลับ
คา:
ไมมี [0]

% [1]

RPM [2]

Hz [3]

Nm [4]

บาร [5]

Pa [6]

PPM [7]

รอบ/min [8]

PULSE/s [9]

UNITS/s [10]

UNITS/min [11]

UNITS/h [12]

°C [13]

F [14]

m3/s [15]

m3/min [16]

m3/h [17]

t/min [23]

t/h [24]

m [25]

m/s [26]

m/min [27]

in wg [29]

gal/s [30]

gal/min [31]

gal/h [32]

lb/s [36]

lb/min [37]

lb/h [38]

lb ft [39]

ft/s [40]

ft/min [41]

l/s [45]

l/min [46]

l/h [47]

kg/s [50]

kg/min [51]

kg/h [52]

ft3/s [55]

ft3/min [56]

ft3/h [57]

หนาท่ี:
เลือกหนวยในพารามิเตอร 3-01 ท่ีใชในการควบคุม PID
กระบวนการ

3-02 คาอางอิงตำสุด
คา:
-100000.000 - พารามิเตอร3-03  0.000 Unit

หนาท่ี:
คาอางอิงตำสุด คือคาตำสุดท่ีไดรับจากผลรวมของคาอาง
อิงท้ังหมด คาอางอิงตำสุดจะใชไดก็ตอเมื่อพารามิเตอร 3-
00 ถูกต้ังไวที่ ตำสุด - สูงสุด [0]
การควบคุมความเร็ว, วงรอบปด:RPM
การควบคุมแรงบิด, การปอนกลับความเร็ว:Nm.
หนวยควบคุมกระบวนการในพารามิเตอร 3-01

3-03 คาอางอิงสูงสุด
คา:
พารามิเตอร3-02 - 100000.000  1500.000 Unit

หนาท่ี:
คาอางอิงสูงสุด คือคาสูงสุดที่ไดรับจากผลรวมของคาอาง
อิงท้ังหมดเครื่องจะทำตามตัวเลือกการกำหนดรูปแบบใน
พารามิเตอร 1-00
การควบคุมความเร็ว, วงรอบปด:RPM
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การควบคุมแรงบิด, การปอนกลับความเร็ว:Nm.

3-1* คาอางอิง
พารามิเตอรสำหรับการตั้งคาแหลงคาอางอิง

เลือกคาอางอิงท่ีกำหนดลวงหนา ซึ่งคุณสามารถใชไดตาม
ตองการ เลือกใชคาอางอิงที่กำหนดลวงหนาบนอินพุต
ดิจิตอลที่เกี่ยวของ

3-10 คาอางอิงท่ีกำหนดลวงหนา

อารเรย [8]

คา:
-100.00 - 100.00 %  0.00%

หนาที:่
สามารถต้ังคาอางอิงท่ีกำหนดลวงหนา 8 คา (0-7) โดยใช
การต้ังโปรแกรมอารเรย คาอางอิงที่กำหนดลวงหนาจะระบุ
เปนเปอรเซ็นตของคา RefMAX (พารามิเตอร 3-03) หรือเปน
เปอรเซ็นตของคาอางอิงภายนอกอื่นๆ หาก RefMIN 0 (พารา
มิเตอร 3-02) ถูกตั้งคา คาอางอิงที่กำหนดลวงหนาท่ีเปน
เปอรเซ็นตจะถูกคำนวณจากสวนตางระหวาง RefMAX และ
RefMIN หลังจากนั้น คาดังกลาวจะถูกบวกเขากับ RefMIN

เลือก ใชคาอางอิงท่ีกำหนดลวงหนา บนอินพุตดิจิตอลท่ี
สอดคลองเม่ือใชคาอางอิงที่กำหนดลวงหนา

3-12 เพิ่ม/ชะลอความเร็วเทียบกับปจจุบัน
คา:
0.00 - 100.00%  0.00%

หนาที:่
ใหปอนคาเปอรเซ็นต (สัมพัทธ) ซึ่งใชบวกหรือหักออกจาก
คาอางอิงที่แทจริง หากเลือก เพ่ิมความเร็ว ผานทางอินพุต
ดิจิตอล (พารามิเตอร 5-10 ถึงพารามิเตอร 5-15) คา
เปอรเซ็นต (สัมพัทธ) จะถูกบวกเขากับคาอางอิงรวม หาก
เลือก ลดความเร็ว ผานทางอินพุตดิจิตอล (พารามิเตอร 5-
10 ถึงพารามิเตอร 5-15) คาเปอรเซ็นต (สัมพัทธ) จะถูกหัก
ออกจากคาอางอิงรวม
สามารถใชการทำงานแบบขยายดวยฟงกชัน DigiPot ดูกลุม
พารามิเตอร 3-9*

3-13 จุดที่ใชอางอิง
คา:
เช่ือมเอง/ออโต [0]

ระยะไกล [1]

หนาเครื่อง [2]

หนาท่ี:
กำหนดวาจะใชคาอางอิงผลลัพธคาใด หากเลือก เช่ือมเอง/
ออโต [0] คาอางอิงผลลัพธจะข้ึนอยูกับวาชุดขับเคลื่อนทำ
งานในโหมดดวยตัวเองหรือโหมดอัตโนมัติ ในโหมดดวยตัว
เอง จะใชคาอางอิงหนาเครื่อง สวนในโหมดอัตโนมัต ิจะใช
คาอางอิงระยะไกล เลือก ระยะไกล [1] เพ่ือใชคาอางอิง
ระยะไกลในโหมดดวยตัวเองและโหมดอัตโนมัติ เลือก หนา
เครื่อง [2] เพ่ือใชคาอางอิงหนาเครื่องในโหมดดวยตัวเอง
และโหมดอัตโนมัติ (พารามิเตอร 3-14) คาอางอิงสัมพัทธที่
กำหนดไวลวงหนา

3-14 คาอางอิงสัมพัทธต้ังลวงหนา
คา:
-100.00 - 100.00 %   0.00%

หนาท่ี:
ระบุคาคงที่ (เปน %) ท่ีจะนำไปบวกกับคาตัวแปร (ระบุไวใน
พารามิเตอร 3-18 และแทนดวย Y ในภาพดานลางนี)้ ผลรวม
นี้ (Y) จะนำไปคูณกับคาอางอิงที่แทจริง (แทนดวย X ใน
ภาพดานลางนี้) และผลลัพธที่ไดจะถูกนำไปบวกกับคาอาง
อิงท่ีแทจริง (X+X*Y/100)

3-15 แหลงกำหนดคาอางอิงท่ี 1
คา:
ไมมีฟงกชัน [0]

อินพุตอนาล็อก 53 [1]

อินพุตอนาล็อก 54 [2]

อินพุตความถี่ 29 (เฉพาะ FC 302) [7]

อินพุตความถี่ 33 [8]

คาอางอิงบัสภายใน [11]

โพเทนชิโอมิเตอรดิจิตอล [20]

หนาท่ี:
นำเอาสัญญาณอางอิง 3 ตัวมารวมกัน เพ่ือใหไดคาอางอิงที่
แทจริง
ระบุอินพุตอางอิงที่ควรจะใชเปนแหลงสัญญาณอางอิงตัว
แรก
พารามิเตอร 3-15 ไมสามารถปรับไดขณะท่ีมอเตอรกำลังทำ
งาน
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3-16 แหลงกำหนดคาอางอิงท่ี 2
คา:
ไมมีฟงกชัน [0]

อินพุตอนาล็อก 53 [1]

อินพุตอนาล็อก 54 [2]

อินพุตความถี่ 29 (เฉพาะ FC 302) [7]

อินพุตความถี่ 33 [8]

คาอางอิงบัสภายใน [11]

โพเทนชิโอมิเตอรดิจิตอล [20]

หนาที:่
สามารถนำเอาสัญญาณอางอิง 3 ตัวมารวมกัน เพ่ือใหไดคา
อางอิงที่แทจริง
ระบุอินพุตอางอิงที่ควรจะใชเปนแหลงสัญญาณอางอิงตัวที่
สอง
พารามิเตอร 3-16 ไมสามารถปรับไดขณะที่มอเตอรกำลังทำ
งาน

3-17 แหลงกำหนดคาอางอิงท่ี 3
คา:
ไมมีฟงกชัน [0]

อินพุตอนาล็อก 53 [1]

อินพุตอนาล็อก 54 [2]

อินพุตความถี่ 29 (เฉพาะ FC 302) [7]

อินพุตความถี่ 33 [8]

คาอางอิงบัสภายใน [11]

โพเทนชิโอมิเตอรดิจิตอล [20]

หนาที:่
สามารถนำเอาสัญญาณอางอิง 3 ตัวมารวมกัน เพ่ือใหไดคา
อางอิงที่แทจริง
ระบุอินพุตอางอิงที่ควรจะใชเปนแหลงสัญญาณอางอิงตัวที่
สาม
พารามิเตอร 3-17 ไมสามารถปรับไดขณะที่มอเตอรกำลังทำ
งาน

3-18 คาอางอิงท่ีเปลี่ยนระดับสัมพัทธ
คา:
ไมมีฟงกชัน [0]

อินพุตอนาล็อก 53 [1]

อินพุตอนาล็อก 54 [2]

อินพุตความถี่ 29 (เฉพาะ FC 302) [7]

อินพุตความถี่ 33 [8]

คาอางอิงบัสภายใน [11]

โพเทนชิโอมิเตอรดิจิตอล [20]

หนาท่ี:
ระบุวาใหใชอินพุตเปนแหลงคาอางอิงสัมพัทธ คาอางอิงนี้
(เปน %) ถูกบวกเขากับคาคงที่จากพารามิเตอร 3-14 ผล
รวม (แทนดวย Y ในภาพดานลางนี้) จะนำไปคูณกับคาอาง
อิงท่ีแทจริง (แทนดวย X ดานลางนี้) และผลลัพธท่ีไดจะถูก
นำไปบวกกับคาอางอิงที่แทจริง (X+X*Y/100)

พารามิเตอร 3-18 ไมสามารถปรับไดขณะท่ีมอเตอรกำลังทำ
งาน

3-19 ความเร็ว Jog [RPM]
คา:
0-พารามิเตอร4-13 RPM  150 RPM

หนาท่ี:
ความเร็ว nJOG เปนความเร็วเอาทพุตคงท่ี ตัวแปลงความถี่จะ
ทำงานท่ีความเร็วนี้เมื่อเปดใชฟงกชัน Jog

ขึ้น-ลง
3-4* ขึ้น-ลงชุด 1 (Ramp 1)
การเลือกประเภทการเปลี่ยนความเร็ว เวลาเปลี่ยนความเร็ว
(เวลาท่ีใชในการเพิ่มความเร็วและเวลาท่ีใชในการลดความ
เร็ว) และการต้ังคาเปอรเซ็นตของสวนที่กระตุกของ S-ramp
สตารทโดยกำหนดเวลาความเร็วแบบเสนตรงที่สอดคลอง
กับตัวเลขและสูตร

หากเลือก S-ramp ใหตั้งคาเปอรเซ็นตของสวนท่ีกระตุก
สำหรับการเพ่ิมความเร็วและการลดความเร็ว
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3-40 ประเภทความเร็วชุด 1
คา:
แบบเสนตรง [0]

S-ramp [1]

หนาที:่
เลือกประเภทการเปลี่ยนความเร็วที่ตองการ ข้ึนอยูกับความ
ตองการเรง/ชะลอ
การเรงแบบเสนตรงจะใชอัตราการเรงแบบเสนตรงใน
ระหวางท่ีเปลี่ยนความเร็ว
S-ramp จะชดเชยการกระตุกในการประยุกตใชงาน การต้ัง
คาจะอยูในรูปแบบเปอรเซ็นตของเวลาที่ใชในการเปล่ียน
ความเร็วที่แทจริง

3-41 กำหนดเวลาความเร็วขาขึ้น ชุด 1
คา:
0.01 - 3600.00 s   s

หนาที:่
เวลาท่ีใชในการเพ่ิมความเร็ว คือเวลาการเรงจาก 0 Hz ไป
ถึงความเร็วมอเตอรที่พิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) โดยที่
กระแสเอาทพุทยังไมถึงขีดจำกัดแรงบิด (ท่ีตั้งในพารา
มิเตอร 4-16)คา 0.00 เทากับ 0.01 s ในโหมดความเร็ว

3-42 กำหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1
คา:
0.01 - 3600.00 s   s

หนาที:่
เวลาท่ีใชในการลดความเร็ว คือเวลาท่ีใชลดความเร็วจาก
ความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) ถึง 0 RPM
โดยที่ไมมีแรงดันเกินในอินเวอรเตอร อันเปนผลจากการทำ
งานในโหมดการจายคืนพลังงานของมอเตอร และกระแสที่
เกิดขึ้นไมสูงถึงเกินขีดจำกัดแรงบิด (ท่ีตั้งในพารามิเตอร 4-
17) คา 0.00 เทากับ 0.01 s ในโหมดความเร็ว ดูเวลาท่ีใชใน
การลดความเร็ว ในพารามิเตอร 3-41

3-45 S-rampเปลี่ยนความเร็ว1ขณะเรงสตารท
คา:
1 - 99%  50%

หนาท่ี:
ต้ังระยะเวลาทั้งหมดสำหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-41) โดยท่ีแรงบิดการเรงจะเพิ่มขึ้นอยางคอยเปน
คอยไป คาเปอรเซ็นตท่ีสูงจะลดการกระตุกของแรงบิด

3-46 S-rampเปลี่ยนความเร็ว1ขณะเรงสิ้นสุด
คา:
1 - 99%  50%

หนาท่ี:
ต้ังระยะเวลาทั้งหมดสำหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-41) โดยท่ีแรงบิดการเรงจะลดลงอยางคอยเปน
คอยไป คาเปอรเซ็นตท่ีสูงจะลดการกระตุกของแรงบิด

3-47 S-rampเปลี่ยนความเร็ว1ขณะลดสตารท
คา:
1 - 99%  50%

หนาท่ี:
ต้ังระยะเวลาทั้งหมดสำหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-42) โดยท่ีแรงบิดการลดจะเพิ่มขึ้นอยางคอยเปน
คอยไป คาเปอรเซ็นตท่ีสูงจะลดการกระตุกของแรงบิด

3-48 S-rampเปลี่ยนความเร็ว1ขณะลดสิ้นสุด
คา:
1 - 99%  50%

หนาท่ี:
ต้ังระยะเวลาทั้งหมดสำหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-42) โดยที่แรงบิดการลดจะลดลงอยางคอยเปน
คอยไป คาเปอรเซ็นตท่ีสูงจะลดการกระตุกของแรงบิด

3-5* เปลี่ยนเร็ว 2 (Ramp 2)
เลือกพารามิเตอรการเปลี่ยนความเร็ว ดู 3-4*

3-50 ประเภทความเร็วชุด 2
คา:
แบบเสนตรง [0]

S-ramp [1]

หนาท่ี:
เลือกประเภทความเร็วที่ตองการ ข้ึนอยูกับความตองการเรง/
ชะลอ
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3-51 กำหนดเวลาความเร็วขาขึ้น ชุด 2
คา:
0.01 - 3600.00 s  s

หนาที:่
เวลาท่ีใชในการเพ่ิมความเร็ว หมายถึง เวลาท่ีใชในการเรง
ความเร็วจาก 0 RPM ไปสูความเร็วมอเตอรที่กำหนด nM,N

(พารามิเตอร 1-25) กระแสเอาทพุตจะตองไมไปถึงขีดจำกัด
แรงบิด (ตั้งไวในพารามิเตอร 4-16) คา 0.00 จะสอดคลอง
กับ 0.01 วินาที ในโหมดความเร็ว

3-52 กำหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 2
คา:
0.01 - 3600.00 s.  s

หนาที:่
เวลาที่ใชในการลดความเร็วคือเวลาชะลอจากความเร็ว
มอเตอรท่ีกำหนด nM,N (พารามิเตอร 1-25) ไปถึง 0 RPM จะ
ตองไมมีแรงดันเกินในอินเวอรเตอร อันเนื่องมาจากการสราง
กระแสไฟยอนกลับของมอเตอร และกระแสไฟที่สรางข้ึนจะ
ตองไมถึง ขีดจำกัดแรงบิด  (ตั้งไวในพารามิเตอร 4-17) คา
0.00 สอดคลองกับ 0.01 s ในโหมดความเร็ว ดูท่ีการเปลี่ยน
ความเร็วในพารามิเตอร 3-51

3-55 S-rampเปลี่ยนความเร็ว2ขณะเรงสตารท
คา:
1 - 99%  50%

หนาที:่
ต้ังระยะเวลาท้ังหมดสำหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-51) โดยท่ีแรงบิดการเรงจะเพิ่มขึ้นอยางคอยเปน
คอยไป คาเปอรเซ็นตที่สูงจะลดการกระตุกของแรงบิด

3-56 S-rampเปลี่ยนความเร็ว2ขณะเรงสิ้นสุด
คา:
1 - 99%  50%

หนาที:่
ต้ังระยะเวลาท้ังหมดสำหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-51) โดยท่ีแรงบิดการเรงจะลดลงอยางคอยเปน
คอยไป คาเปอรเซ็นตที่สูงจะลดการกระตุกของแรงบิด

3-57 S-rampเปลี่ยนความเร็ว2ขณะลดสตารท
คา:
1 - 99%  50%

หนาท่ี:
ต้ังระยะเวลาทั้งหมดสำหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-52) โดยท่ีแรงบิดการลดจะเพิ่มขึ้นอยางคอยเปน
คอยไป คาเปอรเซ็นตท่ีสูงจะลดการกระตุกของแรงบิด

3-58 S-rampเปลี่ยนความเร็ว2ขณะลดสิ้นสุด
คา:
1 - 99%  50%

หนาท่ี:
ต้ังระยะเวลาทั้งหมดสำหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-52) โดยที่แรงบิดการลดจะลดลงอยางคอยเปน
คอยไป คาเปอรเซ็นตท่ีสูงจะลดการกระตุกของแรงบิด

3-6* เปลี่ยนเร็ว 3
เลือกพารามิเตอรการเปลี่ยนความเร็ว ดู 3-4*

3-60 ประเภทความเร็วชุด 3
คา:
แบบเสนตรง [0]

S-ramp [1]

หนาท่ี:
เลือกประเภทความเร็วที่ตองการ ข้ึนอยูกับความตองการเรง/
ชะลอ

3-61 กำหนดเวลาความเร็วขาขึ้น ชุด 3
คา:
0.01 - 3600.00 s  s

หนาท่ี:
เวลาท่ีใชในการเพ่ิมความเร็ว หมายถึง เวลาท่ีใชในการเรง
ความเร็วจาก 0 RPM ไปสูความเร็วมอเตอรท่ีกำหนด nM,N

(พารามิเตอร 1-25) กระแสเอาทพุตจะตองไมถึงขีดจำกัด
แรงบิด (ต้ังไวในพารามิเตอร 4-16) คา 0.00 เทากับ 0.01 s
ในโหมดความเร็ว

3-62 กำหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 3
คา:
0.01 - 3600.00 s  s

หนาท่ี:
เวลาที่ใชในการลดความเร็วคือเวลาชะลอจากความเร็ว
มอเตอรท่ีกำหนด nM,N (พารามิเตอร 1-25) ไปถึง 0 RPM
โดยไมมีแรงดันเกินในอินเวอรเตอร อันเนื่องมาจากการสราง
พลังงานยอนกลับของมอเตอร หรือกระแสที่สรางข้ึนมีคา สูง
ไปถึงขีดจำกัดแรงบิด (ท่ีต้ังไวในพารามิเตอร 4-17) คา
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0.00 สอดคลองกับ 0.01 s ในโหมดความเร็ว ดูท่ีการเปลี่ยน
ความเร็วในพารามิเตอร 3-61

3-65 S-rampเปลี่ยนความเร็ว3ขณะเรงสตารท
คา:
1 - 99%  50%

หนาที:่
ต้ังระยะเวลาท้ังหมดสำหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-61) โดยท่ีแรงบิดการเรงจะเพิ่มขึ้นอยางคอยเปน
คอยไป คาเปอรเซ็นตที่สูงจะลดการกระตุกของแรงบิด

3-66 S-rampเปลี่ยนความเร็ว3ขณะเรงสิ้นสุด
คา:
1 - 99%  50%

หนาที:่
ต้ังระยะเวลาท้ังหมดสำหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-61) โดยท่ีแรงบิดการเรงจะลดลงอยางคอยเปน
คอยไป คาเปอรเซ็นตที่สูงจะลดการกระตุกของแรงบิด

3-67 S-rampเปลี่ยนความเร็ว3ขณะลดสตารท
คา:
1 - 99%  50%

หนาที:่
ต้ังระยะเวลาท้ังหมดสำหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-62) โดยท่ีแรงบิดการลดจะเพิ่มขึ้นอยางคอยเปน
คอยไป คาเปอรเซ็นตที่สูงจะลดการกระตุกของแรงบิด

3-68 S-rampเปลี่ยนความเร็ว3ขณะลดสิ้นสุด
คา:
1 - 99%  50%

หนาที:่
ต้ังระยะเวลาท้ังหมดสำหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-62) โดยท่ีแรงบิดการลดจะลดลงอยางคอยเปน
คอยไป คาเปอรเซ็นตที่สูงจะลดการกระตุกของแรงบิด

3-7* เปลี่ยนเร็ว 4
เลือกพารามิเตอรการเปลี่ยนความเร็ว ดู 3-4*

3-70 ประเภทความเร็วชุด 4
คา:
แบบเสนตรง [0]

S-ramp [1]

หนาท่ี:
เลือกประเภทความเร็วที่ตองการ ข้ึนอยูกับความตองการเรง/
ชะลอ

3-71 กำหนดเวลาความเร็วขาขึ้น ชุด 4
คา:
0.01 - 3600.00 s  s

หนาท่ี:
เวลาท่ีใชในการเพ่ิมความเร็ว หมายถึง เวลาท่ีใชในการเรง
ความเร็วจาก 0 RPM ไปสูความเร็วมอเตอรท่ีกำหนด nM,N

(พารามิเตอร 1-25) กระแสเอาทพุตจะตองไมถึงขีดจำกัด
แรงบิด (ตั้งไวในพารามิเตอร 4-16) คา 0.00 สอดคลองกับ
0.01 s ในโหมดความเร็ว

3-72 กำหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 4
คา:
0.01 - 3600.00 s  s

หนาท่ี:
เวลาที่ใชในการลดความเร็วคือเวลาชะลอจากความเร็ว
มอเตอรท่ีกำหนด nM,N (พารามิเตอร 1-25) ไปถึง 0 RPM
โดยไมมีแรงดันเกินในอินเวอรเตอร อันเนื่องมาจากการสราง
พลังงานยอนกลับของมอเตอร และจะไมมีกระแสท่ีสรางข้ึน
มีคาสูงไปถึงขีดจำกัดแรงบิด  (ท่ีตั้งไวในพารามิเตอร 4-17)
คา 0.00 เทากับ 0.01 s ในโหมดความเร็ว ดูท่ีการเปลี่ยน
ความเร็วในพารามิเตอร 3-71

3-75 S-rampเปลี่ยนความเร็ว4ขณะเรงสตารท
คา:
1 - 99%  50%

หนาท่ี:
ต้ังระยะเวลาทั้งหมดสำหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-71) โดยท่ีแรงบิดการเรงจะเพิ่มขึ้นอยางคอยเปน
คอยไป คาเปอรเซ็นตท่ีสูงจะลดการกระตุกของแรงบิด

3-76 S-rampเปลี่ยนความเร็ว4ขณะเรงสิ้นสุด
คา:
1 - 99%  50%

หนาท่ี:
ต้ังระยะเวลาทั้งหมดสำหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-71) โดยท่ีแรงบิดการเรงจะลดลงอยางคอยเปน
คอยไป คาเปอรเซ็นตท่ีสูงจะลดการกระตุกของแรงบิด
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3-77 S-rampเปลี่ยนความเร็ว4ขณะลดสตารท
คา:
1 - 99%  50%

หนาที:่
ต้ังระยะเวลาท้ังหมดสำหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-72) โดยท่ีแรงบิดการลดจะเพิ่มขึ้นอยางคอยเปน
คอยไป คาเปอรเซ็นตที่สูงจะลดการกระตุกของแรงบิด

3-78 S-rampเปลี่ยนความเร็ว4ขณะลดสิ้นสุด
คา:
1 - 99%  50%

หนาที:่
ต้ังระยะเวลาท้ังหมดสำหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-72) โดยท่ีแรงบิดการลดจะลดลงอยางคอยเปน
คอยไป คาเปอรเซ็นตที่สูงจะลดการกระตุกของแรงบิด

3-8* ข้ึน-ลงอ่ืน
พารามิเตอรสำหรับการกำหนดคาการเปลี่ยนความเร็วแบบ
พิเศษ เชน Jog หรือการหยุดทันที (Quick Stop)

3-80 กำหนดเวลาความเร็วขาขึ้น-ลง Jog
คา:
0.01 - 3600.00 s  s

หนาที:่
กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึน-ลง Jog เปนเวลาการเพ่ิม/ลด
จาก 0 RPM ไปเปนความถี่มอเตอรที่ระบุ nM,N  พารามิเตอร
1-25 กระแสเอาทพุตไมสามารถสูงเกิน  ขีดจำกัดแรงบิด (ที่
ต้ังไวในพารามิเตอร 4-16) เวลาความเร็วขาข้ึน-ลง Jog จะ
เริ่มตนเมื่อคุณเปดการทำงานสัญญาณ Jog ผานแผงควบ
คุม, อินพุตดิจิตอลที่ต้ังโปรแกรมไว หรือพอรตการส่ือสาร
แบบอนุกรม

3-81 ต้ังเวลาความเร็วลง หยุดทันที
คา:
0.01 - 3600.00 s  3s

หนาท่ี:
เวลาเปลี่ยนลดความเร็วคือเวลาชะลอจากความเร็วมอเตอร
ท่ีกำหนด ไปจนถึง 0 RPM โดยไมมีแรงดันเกินในอินเวอร
เตอร อันเนื่องมาจากการสรางพลังงานยอนกลับของ
มอเตอร และไมสามารถสรางกระแสที่สูงกวาขีดจำกัดแรง
บิด (ท่ีตั้งไวในพารามิเตอร 4-17) การหยุดทันทีจะทำงานได
โดยสัญญาณในอินพุตดิจิตอลท่ีต้ังโปรแกรมไว หรือผาน
พอรตส่ือสารแบบอนุกรม

3-9* ดิจิตอลโพเทน
ฟงกชันนี้ชวยใหผูใชสามารถเพิ่มหรือลดคาอางอิงที่เปนผล
ลัพธ โดยการเปดใชการต้ังคาดิจิตอลอินพุตเปน INCREASE
(เพ่ิม), DECREASE (ลด) หรือ CLEAR (ลบ) อยางนอย
อินพุตดิจิตอลหนึ่งตัวจะตองถูกตั้งคาเปน เพ่ิม (INCREASE)
หรือ ลด (DECREASE) เพ่ือใหฟงกชันนี้ทำงาน

3-90 ขนาดข้ัน
คา:
0.01 - 200.00%  0.10%

หนาท่ี:
หากเพ่ิม/ลด ถูกเปดใช คาอางอิงท่ีเปนผลลัพธจะเพิ่ม/ลด
ตามจำนวนท่ีต้ังไวในพารามิเตอรนี้

3-91 เวลาเปลี่ยนความเร็ว
คา:
.001 - 3600.00 s  1.00s

หนาท่ี:
หากเพ่ิม/ลด ถูกเปดใชนานกวาที่ระบุไวในพารามิเตอร 3-95
คาอางอิงท่ีเปนผลลัพธจะเพิ่ม/ลด ตามเวลาเปลี่ยนความเร็ว
นี้ เวลาเปล่ียนความเร็วหมายถึงเวลาที่ใชในการเปลี่ยนคา
อางอิงที่เปนผลลัพธจาก 0% เปน 100%

3-92 การเรียกคืนกำลัง
คา:
ปด [0]
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เปด [1]

หนาที:่
เมื่อต้ังที่ Off [0] คาอางอิงดิจิตอลโพเทนชิโอจะถูกรี
เซ็ตเปน 0% หลังจากเปดไฟเขาเครื่อง หากต้ังไวที่ On
[1] คาอางอิงสุดทายดิจิตอลโพเทนชิโอจะถูกเรียกคืนเมื่อ
เปดไฟเขาเครื่อง

3-93 ขีดจำกัดสูงสุด
คา:
-200 - 200 %  100%

หนาที:่
ต้ังคาสูงสุดที่ยินยอมใหกับคาอางอิงดิจิตอลโพเทนชิโอ
แนะนำใหใชหากดิจิตอลโพเทนชิโอใชสำหรับการปรับคา
อางอิงผลลัพธแบบละเอียดเทานั้น

3-94 ขีดจำกัดตำสุด
คา:
-200 - 200 %  -100%

หนาที:่
ต้ังคาตำสุดท่ียินยอมใหกับคาอางอิงดิจิตอลโพเทนชิโอ
แนะนำใหใชหากดิจิตอลโพเทนชิโอใชสำหรับการปรับคา
อางอิงผลลัพธแบบละเอียดเทานั้น

3-95 หนวงเวลาในการเปลี่ยนความเร็ว
คา:
0.000 - 3600.00 s  1.000s

หนาที:่
ปรับคาหนวงเวลากอนท่ีตัวแปลงความถี่จะเริ่มเปลี่ยนความ
เร็วตามคาอางอิง หากต้ังคาหนวงเวลาไวที่ 0 ms การเปลี่ยน
ความเร็วจะเริ่มข้ึนในทันทีท่ี เพ่ิม/ลด อยูในระดับสูง
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พารามิเตอร: ขีดจำกัด/คำเตือน
4-1* ตั้งคามอเตอร
กำหนดขีดจำกัดแรงบิด กระแส และความเร็วสำหรับมอเตอร

4-10 กำหนดทิศทางการหมุนมอเตอร
คา:
ตามเข็มนาฬิกา [0]

ทวนเข็มนาฬิกา [1]

ทั้งสองทิศทาง [2]

หนาที:่
เมื่อพารามิเตอร 1-00 ต้ังคาเปน กระบวนการ คาพารามิเตอร
น้ีจะถูกตั้งคาไวเปน ตามเข็มนาฬิกา [0] ตามการตั้งคา
มาตราฐานจากโรงงาน

4-11 กำหนดความเร็วตำสุดมอเตอร
คา:
0-พารามิเตอร4-13 RPM   0 RPM

หนาที:่
คุณสามารถเลือกให กำหนดความเร็วตำสุดมอเตอร สัมพันธ
กับความเร็วมอเตอรตำสุด ความเร็วตำสุดจะตองไมเกิน
ความเร็วสูงสุดในพารามิเตอร 4-13

4-13
กำหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร(Motor
Speed High Limit [RPM])

คา:
พารามิเตอร4-11 - ขีดจำกัดแปรผัน
RPM  3600. RPM

หนาที:่
คุณสามารถเลือกใหขีดจำกัดความเร็วมอเตอรสูงสุดสัมพันธ
กับความเร็วมอเตอรสูงสุด

โนตสำหรับผูอาน
คาความถ่ีเอาทพุตของตัวแปลงความถี่จะไม
สามารถเปนคาที่สูงกวา 1/10 ของความถี่การ
สวิตช

4-16 กำหนดคาแรงบิดมอเตอร
คา:
0.0 - ขีดจำกัดแปรผัน%  160.0 %

หนาที:่
ต้ังขีดจำกัดแรงบิดสำหรับการทำงานของมอเตอร ขีดจำกัด
แรงบิดจะใชในชวงความเร็วจนถึงความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด
(พารามิเตอร 1-25) เพ่ือปองกันไมใหมอเตอรไปถึงแรงบิด
หยุดกลางคัน (Stalling Torque) คามาตรฐานท่ีตั้งจากโรง
งานจะเทากับ 1.6 x ของแรงบิดมอเตอรท่ีพิกัด (คาที่
คำนวณได) หากการตั้งคาในพารามิเตอร 1-00 ถึงพารา
มิเตอร 1-26 ถูกเปลี่ยน พารามิเตอร 4-16 ถึง 4-18 จะไมรี
เซ็ตเปนคามาตรฐานจากโรงงานโดยอัตโนมัติ

การเปลี่ยนพารามิเตอร 4-16 กำหนดคาแรง
บิดมอเตอร (Torque Limit Motor Mode) เมื่อ
พารามิเตอร 1-00 ต้ังคาเปน วงรอบเปดความ
เร็ว [0], พารามิเตอร 1-66 กระแสตำสุดที่
ความเร็วตำ จะไดรับการปรับใหมโดยอัตโนมัติ

4-17 กำหนดคาแรงบิดกรณีไฟยอนกลับ
คา:
0.0 - ขีดจำกัดแปรผัน%  160.0 %

หนาท่ี:
ต้ังขีดจำกัดแรงบิดสำหรับการทำงานในโหมดไฟยอนกลับ
(ไดนาโม) ขีดจำกัดแรงบิดจะใชในชวงความเร็วจนถึงความ
เร็วมอเตอรที่พิกัด (พารามิเตอร 1-25) ดูรายละเอียดเพ่ิม
เติมในภาพประกอบสำหรับพารามิเตอร 4-16 รวมทั้งพารา
มิเตอร 14-25

4-18 ขีดจำกัดกระแส
คา:
0.0 - ขีดจำกัดแปรผัน%  160.0 %

หนาท่ี:
ต้ังขีดจำกัดกระแสสำหรับการทำงานของมอเตอร เพ่ือ
ปองกันไมใหมอเตอรไปถึงแรงบิดหยุดกลางคัน (Stalling
Torque) คามาตรฐานที่ต้ังจากโรงงานจะเทากับ 1.6 x แรง
บิดมอเตอรท่ีพิกัด (คาที่คำนวณได) หากการต้ังคาในพารา
มิเตอร 1-00 ถึงพารามิเตอร 1-26 ถูกเปล่ียน พารามิเตอร 4-
16 ถึงพารามิเตอร 4-18 จะไมรีเซ็ตเปนคามาตรฐานจากโรง
งานโดยอัตโนมัติ

4-19 ตั้งความถ่ีสูงสุดของมอเตอร
คา:
.0 - 1000.0 Hz  132.0Hz

หนาท่ี:
กำหนดขีดจำกัดสุดทายในความถี่เอาทพุตของตัวแปลง
ความถี่ เพ่ือปรับปรุงความปลอดภัยในการประยุกตใชงานที่
คุณตองการหลีกเลี่ยงการเกิดความเร็วสูงเกินโดยไมตั้งใจ
ขีดจำกัดนี้เปนคาสุดทายในการกำหนดรูปแบบทั้งหมด (ไม
ข้ึนอยูกับการตั้งคาในพารามิเตอร 1-00)
พารามิเตอร 4-19 ไมสามารถปรับไดในขณะท่ีมอเตอรกำลัง
ทำงาน
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4-5* คาเกิดสัญญาณ
ขีดจำกัดท่ีจะใหมีการเตือนเกิดที่สามารถปรับได สำหรับ
กระแส ความเร็ว คาอางอิง และคาปอนกลับ

แสดงคำเตือนบนจอแสดงผล เอาทพุตท่ีต้ังโปรแกรมไว
หรือบัสอนุกรม

4-50 ต้ังเตือนเมื่อกระแสตำกวาระบุ
คา:
0.00 - พารามิเตอร4-51 A  0.00 A

หนาที:่
เมื่อกระแสมอเตอรตำกวาขีดจำกัดนี้ ILOW หนาจอจะแสดง
CURRENT LOW (กระแสตำ) คุณสามารถต้ังโปรแกรม
เอาทพุตสัญญาณ เพ่ือสรางสัญญาณสถานะบนข้ัวตอ 27
หรือ 29 รวมท้ังบนเอาทพุตรีเลย 01 หรือ 02

4-51 ต้ังเตือนเมื่อกระแสสูงกวาระบุ
คา:
พารามิเตอร4-50 - พารามิเตอร
16-37 A  พารามิเตอร16-37 A

หนาที:่
หากกระแสมอเตอรสูงเกินกวาขีดจำกัดนี้ (IHIGH) หนาจอจะ
แสดง CURRENT HIGH (กระแสสูง) คุณสามารถต้ัง
โปรแกรมเอาทพุตสัญญาณ เพ่ือสรางสัญญาณสถานะบนข้ัว
ตอ 27 หรือ 29 รวมทั้งบนเอาทพุตรีเลย 01 หรือ 02

4-52 ตั้งคาเตือนเม่ือเร็วตำกวากำหนด
คา:
0-พารามิเตอร4-53 RPM  0 RPM

หนาท่ี:
เมื่อความเร็วมอเตอรตำกวาขีดจำกัดนี้ nLOW หนาจอจะ
แสดง SPEED LOW (ความเร็วตำ) คุณสามารถต้ังโปรแกรม
เอาทพุตสัญญาณ เพ่ือสรางสัญญาณสถานะบนข้ัวตอ 27
หรือ 29 รวมทั้งบนเอาทพุตรีเลย 01 หรือ 02 ใหต้ังขีดจำกัด
ตำของความเร็วมอเตอร nLOW ภายในชวงการทำงานปกติ
ของตัวแปลงความถี่ ดูภาพวาด

4-53 ตั้งคาเตือนเม่ือเร็วสูงกวากำหนด
คา:
พารามิเตอร4-52 - พารา
มิเตอร4-13 RPM   พารามิเตอร4-13 RPM

หนาท่ี:
เมื่อความเร็วมอเตอรสูงกวาขีดจำกัดนี้ nHIGH หนาจอจะ
แสดง SPEED HIGH (ความเร็วสูง) คุณสามารถต้ังโปรแกรม
เอาทพุตสัญญาณ เพ่ือสรางสัญญาณสถานะบนข้ัวตอ 27
หรือ 29 รวมทั้งบนเอาทพุตรีเลย 01 หรือ 02 ใหต้ังขีดจำกัด
สูงของความเร็วมอเตอร nHIGH ภายในชวงการทำงานปกติ
ของตัวแปลงความถี่

4-54 คำเตือนคาอางอิงตำ
คา:
-999999.999 - 999999.999   -999999.999

หนาท่ี:
ถาคาอางอิงที่แทจริงมีคาตำกวาขีดจำกัดนี้ หนาจอจะแสดง
ผล Ref Low (คาอางอิงตำ) เอาทพุตสัญญาณสามารถตั้ง
โปรแกรมได เพ่ือสรางสัญญาณสถานะท่ีเอาทพุตดิจิตอล
และเอาทพุตรีเลย

4-55 คำเตือนคาอางอิงสูง
คา:
-999999.999 - 999999.999   999999.999

หนาท่ี:
ถาคาอางอิงที่แทจริงมีคาสูงเกินกวาขีดจำกัดนี้ หนาจอจะ
แสดงผล คาอางอิงสูง เอาทพุตสัญญาณสามารถตั้ง
โปรแกรมได เพ่ือสรางสัญญาณสถานะท่ีเอาทพุตดิจิตอล
และเอาทพุตรีเลย

4-56 คำเตือนการปอนกลับตำ
คา:
-999999.999 - 999999.999   -999999.999

หนาท่ี:
ถาคาปอนกลับมีคาตำกวาขีดจำกัดนี้ หนาจอจะแสดงผล
Feedb Low (การปอนกลับตำ) เอาทพุตสัญญาณสามารถตั้ง
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โปรแกรมได เพ่ือสรางสัญญาณสถานะที่เอาทพุตดิจิตอล
และเอาทพุตรีเลย

4-57 คำเตือนการปอนกลับสูง
คา:
-999999.999 - 999999.999   999999.999

หนาที:่
ถาคาปอนกลับมีคาสูงเกินกวาขีดจำกัดนี้ หนาจอจะแสดง
ผล Feedb High (การปอนกลับสูง) เอาทพุตสัญญาณ
สามารถต้ังโปรแกรมได เพ่ือสรางสัญญาณสถานะที่เอาทพุต
ดิจิตอลและเอาทพุตรีเลย

4-58 ต้ังเตือนเมื่อเฟสมอเตอรหายไป
คา:
ปด [0]

เปด [1]

หนาที:่
เลือกการตรวจสอบของเฟสมอเตอร หากคุณเลือก เปด ตัว
แปลงความถี่จะตอบสนองตอการหายไฟของเฟสมอเตอร
และแสดงสัญญาณแจงเตือน หากคุณเลือก ปด, จะไมมี
สัญญาณเตือนเกิดขึ้น เมื่อมีการหายไปขแงเฟสมอเตอร
หากมอเตอรทำงานเพียงแค 2 เฟส มอเตอรอาจไดรับความ
เสียหาย/ความรอนเกิน ดังน้ัน หามเปลี่ยนการตั้งเตือน
เฟสมอเตอรหายไปที่ต้ังไวแลวใหเปน เปด คุณไมสามารถ
ต้ังพารามิเตอรนี้ไดขณะที่มอเตอรกำลังทำงาน

4-6* ความเร็วขาม
พารามิเตอรสำหรับตั้งคายานการขามความเร็วสำหรับการ
เพ่ิม/ลดคววามเร็ว

4-60 ชวงเร่ิมตนความเร็วกระโดดขาม
อารเรย [4]

คา:
0-พารามิเตอร4-13 RPM   0 RPM

หนาที:่
บางระบบกำหนดใหหลีกเลี่ยงความถ่ี/ความเร็วเอาทพุตบาง
คา เนื่องจากปญหาการรีโซแนนซในระบบ ปอนความถี่/
ความเร็วท่ีคุณตองการหลีกเล่ียง

4-62 ชวงจบความเร็วกระโดดขาม
อารเรย [4]

คา:
0-พารามิเตอร4-13 RPM  0 RPM

หนาที:่
บางระบบกำหนดใหหลีกเลี่ยงความถ่ี/ความเร็วเอาทพุตบาง
คา เนื่องจากปญหาการรีโซแนนซในระบบ ปอนความถี่/
ความเร็วท่ีคุณตองการหลีกเล่ียง
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พารามิเตอร: ดิจิตอลขาเขา/ขาออก
5-0* โหมด I/O ดิจิตอล
พารามิเตอรสำหรับการกำหนดรูปแบบโหมด IO NPN/PNP
และต้ังตา IO เปนอินพุตหรือเอาทพุต

5-00
เลือกหมวดสัญฯดิจิตอลอิน-เอาท(Digital
I/O Mode)

คา:
PNP [0]

NPN [1]

หนาที:่
อินพุตดิจิตอลและเอาทพุตดิจิตอลสามารถต้ังโปรแกรมลวง
หนาเพ่ือรองรับการทำงานในระบบ PNP หรือ NPN
ระบบ PNP ถูกดึงลงไปยัง GNDการทำงานจะอยูท่ีขณะ
พัสลกำลังเปล่ียนคาไปเปนบวก (�)
ระบบ NPN ถูกดึงขึ้นไปยัง + 24 V (ภายในชุดขับเคลื่อน)
การทำงานจะอยูที่ขณะพัสลกำลังเปล่ียนคาไปเปนลบ (�)
คุณไมสามารถตั้งพารามิเตอรในขณะท่ีมอเตอรกำลังทำงาน

5-01 เลือกสัญญาณดิจิตอล เทอมินอล 27
คา:
อินพุต [0]

เอาทพุต [1]

หนาที:่
เลือกขั้วตอ 27 เปนอินพุตหรือเอาทพุตดิจิตอล คามาตรฐาน
ท่ีต้ังจากโรงงานคือการทำงานอินพุต คุณไมสามารถต้ัง
พารามิเตอรนี้ไดขณะท่ีมอเตอรกำลังทำงาน

5-02 เลือกสัญญาณดิจิตอล เทอมินอล 29
คา:
อินพุต [0]

เอาทพุต [1]

หนาที:่
เลือกขั้วตอ 29 เปนอินพุตหรือเอาทพุตดิจิตอล คามาตรฐาน
ท่ีต้ังจากโรงงานคือการทำงานอินพุต พารามิเตอรนี้ไม
สามารถต้ังคาไดในขณะที่มอเตอรกำลังทำงาน
พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302

5-1* อินพุตดิจิตอล
พารามิเตอรสำหรับการกำหนดรูปแบบการทำงานอินพุต
สำหรับข้ัวตออินพุต

อินพุตดิจิตอลถูกใชในการเลือกฟงกชันการทำงานที่หลาก
หลายในตัวแปลงความถี่ อินพุตดิจิตอลทุกตัวสามารถตั้งคา
ใหเปนฟงกชันการทำงานดังตอไปนี้:

ไมมีการทำงาน [0]
รีเซ็ต [1]
ลื่นไหล ผกผัน [2]
ลื่นไหลและรีเซ็ต [3]
หยุดดวนผกผัน [4]
เบรคตรงผกผัน [5]
หยุดผกผัน [6]
สตารท [8]
การสตารทคาง [9]
กลับทิศทาง [10]
สตารทกลับทิศ [11]
สตารทไปหนา [12]
ใชสตารทกลับ [13]
Jog [14]
บิตต้ังลวงหนา 0 [16]
บิตต้ังลวงหนา 1 [17]
บิตต้ังลวงหนา 2 [18]
คาอางอิงล็อคคาง [19]
การคางคาเอาทพุต [20]
ความเร็วเพิ่ม [21]
ความเร็วลด [22]
ต้ังคาเลือกบิต 0 [23]
ต้ังคาเลือกบิต 1 [24]
เพ่ิมความเร็ว [28]
ชะลอความเร็ว [29]
ต้ังรับพัลส [32]
บิตเปลี่ยนเร็ว 0 [34]
บิตเปลี่ยนเร็ว 1 [35]
สายหลักลมเหลว [36]
เพ่ิม DigiPot [55]
ลด DigiPot [56]
ลบ DigiPot [57]
รีเซ็ต ตัวนับ A [62]
รีเซ็ต ตัวนับ B [65]

ฟงกชันที่ใชสำหรับเฉพาะอินพุตดิจิตอลเดียวเทาน้ัน จะระบุ
ไวในพารามิเตอรท่ีเก่ียวของ

คุณสามารถตั้งโปรแกรมอินพุตดิจิตอลท้ังหมดไวที่ฟงกชัน
เหลานี้:

• ไมมีการทำงาน [0]:ตัวแปลงความถี่ไมตอบสนองตอ
สัญญาณท่ีสงไปยังขั้วตอ

• รีเซ็ต [1]:รีเซ็ตตัวแปลงความถี่หลังจาก TRIP/ALARM
(ตัดการทำงาน/สัญญาณเตือน)สัญญาณเตือนบางสวน
ไมสามารถรีเซ็ตได

• ลื่นไหล ผกผัน [2] (อินพุตดิจิตอล 27 คาต้ังมาตรฐาน
จากโรงงาน ):หยุดแบบลื่นไหล, อินพุตผกผัน (NC) ตัว
แปลงความถ่ีปลอยมอเตอรใหทำงานในโหมดอิสระ
โลจิก '0'=> การหยุดแบบลื่นไหล

• ลื่นไหลและรีเซ็ต ผกผัน [3]:รีเซ็ตและหยุดแบบลื่น
ไหล อินพุตผกผัน (NC) ตัวแปลงความถ่ีปลอยมอเตอร
ใหทำงานในโหมดอิสระและรีเซ็ตชุดขับเคลื่อน โลจิก
'0'=> การหยุดแบบลื่นไหลและรีเซ็ต

• หยุดดวน ผกผัน [4]:อินพุตผกผัน (NC) สรางการหยุด
ที่สอดคลองกับเวลาเปลี่ยนความเร็วสำหรับหยุดแบบ
รวดเร็ว (พารามิเตอร 3-81) เมื่อมอเตอรหยุด เพลาจะ
หมุนในโหมดอิสระโลจิก '0'=> การหยุดแบบรวดเร็ว

• เบรคตรง ผกผัน [5]:อินพุตผกผันสำหรับการ
เบรคกระแสตรง (NC) หยุดมอเตอรโดยสงไฟฟากระแส
ตรงไปยังมอเตอรเปนชวงระยะเวลาหนึ่ง ดูพารามิเตอร
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2-01 ถึงพารามิเตอร 2-03 ฟงกชันนี้จะทำงานเฉพาะใน
กรณีที่คาในพารามิเตอร 2-02 แตกตางจาก 0 โลจิก '0'
=> การเบรคกระแสตรง

• หยุดผกผัน [6]:ฟงกชันการหยุดผกผัน สรางการทำ
งานการหยุดเมื่อขั้วตอที่เลือกเปลี่ยนจากระดับโลจิก '1'
ไปยัง '0' ดำเนินการหยุดตามเวลาเปลี่ยนความเร็วที่
เลือกไว (พารามิเตอร 3-42, พารามิเตอร 3-52, พารา
มิเตอร 3-62, พารามิเตอร 3-72)

• สตารท [8] (อินพุตดิจิตอล 18 คาต้ังมาตรฐานจากโรง
งาน):เลือกการสตารทสำหรับคำส่ังสตารท/หยุดโลจิก
'1'= สตารท, โลจิก '0'= หยุด

• การสตารทคาง [9]:มอเตอรจะเริ่มทำงานหากจาย
พัลสใหเปนระยะเวลาอยางนอย 2 ms มอเตอรจะหยุด
หากคุณเปดใชการหยุดผกผัน

• กลับทิศทาง [10]:(อินพุตดิจิตอล 19 คาตั้งมาตรฐาน
จากโรงงาน) เปลี่ยนทิศทางการหมุนของเพลามอเตอร
เลือกโลจิก "1" เพ่ือกลับทิศทาง สัญญาณที่กลับทิศ
ทางจะเปลี่ยนเฉพาะทิศทางการหมุน แตไมไดทำให
ฟงกชันสตารททำงาน เลือกท้ังสองทิศทางในพารา
มิเตอร 4-10 ฟงกชันนี้ไมทำงานในการควบคุมแรงบิด,
การปอนกลับความเร็ว

• สตารทกลับทิศ [11]:ใชสำหรับการสตารท/หยุด และ
สำหรับการกลับทิศทางบนสายเดียวกัน ไมอนุญาตใหสง
สัญญาณสตารทที่เวลาเดียวกัน

• สตารทไปหนา [12] :ใชในกรณีท่ีตองการใหเพลา
มอเตอรหมุนตามเข็มนาฬิกาเทานั้นในชวงสตารท

• ใชสตารทกลับ [13] :ใชในกรณีท่ีตองการใหเพลา
มอเตอรหมุนทวนเข็มนาฬิกาเทานั้นในชวงสตารท

• เหยาะ (Jog) [14] (อินพุตดิจิตอล 29 คาตั้งมาตรฐาน
จากโรงงาน):ใชสำหรับการเปลี่ยนระหวางคาอางอิงภาย
นอกและคาอางอิงท่ีกำหนดลวงหนา คุณจะตองเลือก
ภายนอก/กำหนดลวงหนา [2] ในพารามิเตอร 2-14
โลจิก '0* = ใชคาอางอิงภายนอก; โลจิก '1' = ใชหนึ่ง
ในส่ีคาอางอิงตามตารางดานลางนี้

• บิตต้ังลวงหนา 0 [16]:บิตตั้งลวงหนา 0,1 และ 2 ทำ
ใหสามารถเลือกระหวางคาอางอิงที่กำหนดลวงหนา
แปดคา ตามตารางดานลางนี้

• บิตต้ังลวงหนา 1 [17]:เหมือนกับบิตต้ังลวงหนา 0
[16]

• ออกนอกชวงการปอนกลับ [18]:ต้ังคายานการปอน
กลับในพารามิเตอร 4-56 และ 4-57.

บิตตั้งลวงหนา 2 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 0 0 0 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 1 0 0 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 2 0 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 3 0 1 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 4 1 0 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 5 1 0 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 6 1 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 7 1 1 1

• คาอางอิงล็อคคาง [19]:ล็อคคาอางอิงที่แทจริง คา
อางอิงท่ีถูกล็อคจะเปนคาสำหรับการเปดใช/กำหนด
เงื่อนไขสำหรับการเพิ่มความเร็วและการลดความเร็วที่
จะใช หากใชการเพิ่ม/ลด ความเร็ว การเปลี่ยนความเร็ว

จะเปนไปตามการเปลี่ยนความเร็ว 2 (พารามิเตอร 3-51
และ 3-52) ในชวง 0 - พารามิเตอร 3-03

• ล็อคคางเอาทพุต [20]:ล็อคความถี่มอเตอรที่แทจริง
(Hz) ความถ่ีมอเตอรที่ถูกล็อคจะเปนคาสำหรับการเปด
ใช/กำหนดเงื่อนไขสำหรับการเพ่ิมความเร็วและการลด
ความเร็วที่จะใช หากใชการเพิ่ม/ลด ความเร็ว การ
เปลี่ยนความเร็วจะเปนไปตามการเปลี่ยนความเร็ว 2
(พารามิเตอร 3-51 และ 3-52) ในชวง 0 - พารามิเตอร
1-23

• ความเร็วเพิ่ม [21]:เลือกความเร็วเพ่ิมและความเร็วลด
หากตองการใชการควบคุมดิจิตอลของความเร็วเพ่ิม/ลด
(โพเทนชิโอมิเตอรของมอเตอร) เปดใชการทำงานนี้
โดยเลือกคาอางอิงล็อคคางหรือล็อคคางเอาทพุต
เมื่อใหการเพิ่มความเร็วทำงานนอยกวา 400 msec คา
อางอิงผลลัพธจะเพิ่มข้ึน 0.1 % เมื่อใหการเพิ่มความเร็ว
ทำงานมากกวา 400 msec คาอางอิงผลลัพธจะเพิ่มขึ้น
ตามการเปลี่ยนความเร็ว 2 (พารามิเตอร 3-41)

ชะลอความเร็ว เพ่ิมความเร็ว
ความเร็วไมเปลี่ยนแปลง 0 0
ลดตามคา % 1 0
เพ่ิมตามคา % 0 1
ลดตามคา % 1 1

• ชะลอลง [29]:เหมือนกับกวดตาม (Catch up) [28]
• ตั้งรับพัลส [32]:เลือกอินพุตพัลส วาคุณใชจะ
พัลสเปนคาอางอิงหรือการปอนกลับ ทำการสเกลใน
กลุมพารามิเตอร 5-5*

• บิตเปลี่ยนเร็ว 0 [34]
• บิตเปลี่ยนเร็ว 1 [35]
• สายหลักลมเหลว [36] :เลือกเพื่อเปดใชพารามิเตอร

14-10 สายหลักลมเหลว สายหลักลมเหลวผกผันจะทำ
งานในกรณีของโลจิก '0'

• เพ่ิม DigiPot [55]:ใชอินพุตเปนสัญญาณ INCREASE
(เพ่ิม) สงไปยังฟงกชันโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตอล
ดังอธิบายไวในกลุมพารามิเตอร 3-9*

• ลด DigiPot [56]:ใชอินพุตเปนสัญญาณ DECREASE
(ลด) สงไปยังฟงกชันโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตอล ดัง
อธิบายไวในกลุมพารามิเตอร 3-9*

• ลบ DigiPot [57]:ใชอินพุตนี้เพ่ือ CLEAR (ลบ) คาอาง
โพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตอล ดังอธิบายไวในกลุม
พารามิเตอร 3-9*

• ตัวนับ A [60]:(ข้ัวตอ 29 หรือ 33 เทาน้ัน) อินพุต
สำหรับการนับเพ่ิมของตัวนับแบบ SLC

• ตัวนับ A [61]:(ข้ัวตอ 29 หรือ 33 เทาน้ัน) อินพุต
สำหรับการนับลงของตัวนับแบบ SLC

• รีเซ็ต ตัวนับ A [62]:อินพุตสำหรับการรีเซ็ตตัวนับ A.
• ตัวนับ B [63]:(ข้ัวตอ 29 หรือ 33 เทาน้ัน) อินพุต
สำหรับการนับเพ่ิมของตัวนับแบบ SLC

• ตัวนับ B [64]:(ข้ัวตอ 29 หรือ 33 เทาน้ัน) อินพุต
สำหรับการนับลงของตัวนับแบบ SLC

• รีเซ็ต ตัวนับ B [65]:อินพุตสำหรับการรีเซ็ตตัวนับ B

• ความเร็วลด [22] :เหมือนกับความเร็วเพ่ิม [21]
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• ตั้งคาเลือกบิต 0 [23] :การเลือกชุดคำสั่ง บิต 0 และ
บิต 1 ทำใหคุณสามารถเลือกระหวางหนึ่งในสี่ชุดคำส่ัง
คุณจะตองต้ังคาพารามิเตอร 0-10 ใหเปนชุดคำสั่งหลาย
ชุด

• ตั้งคาเลือกบิต 1 [24] (อินพุตดิจิตอล 32 คาต้ัง
มาตรฐานจากโรงงาน):เหมือนกับตั้งคาเลือกบิต 0 [23]

• กวดตาม [28]:เลือก กวดตาม/ชะลอลง (Catch up/
Slow down) เพ่ือเพ่ิมหรือลดคาอางอิง (ท่ีตั้งไวในพารา
มิเตอร 3-12)

5-10 ต้ังการทำงานของเทอมินอล 18

* สตารท [8]

หนาที:่

5-11 ต้ังการทำงานของเทอมินอล 19

* กลับทิศทาง [10]

5-12 ต้ังการทำงานของเทอมินอล 27

* ล่ืนไหล ผกผัน [2]

5-13 ต้ังการทำงานของเทอมินอล 29
คา:
เหยาะ (Jog) [14]

ตัวนับ A (ข้ึน) [60]

ตัวนับ A (ลง) [61]

ตัวนับ B (ข้ึน) [63]

ตัวนับ B (ลง) [64]

หนาที:่
ตัวเลือก [60], [61], [63] และ [64] เปนฟงกชันเพ่ิมเติม
ฟงกชันตัวนับใชในการควบคุมแบบ Smart Logic Control

พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302

5-14 ต้ังการทำงานของเทอมินอล 32
คา:
ไมมีการทำงาน [0]

ตัวนับ A (ข้ึน) [60]

ตัวนับ A (ลง) [61]

ตัวนับ B (ข้ึน) [63]

ตัวนับ B (ลง) [64]

หนาที:่
ตัวเลือก [60], [61], [63] และ [64] เปนฟงกชันเพ่ิมเติม
ฟงกชันตัวนับใชในการควบคุมแบบ Smart Logic Control

5-15 ต้ังการทำงานของเทอมินอล 33

* ไมมีการทำงาน [0]
ตัวนับ A (ขึ้น) [60]
ตัวนับ A (ลง) [61]

ตัวนับ B (ขึ้น) [63]
ตัวนับ B (ลง) [64]

หนาท่ี:
ตัวเลือก [60], [61], [63] และ [64] เปนฟงกชันเพ่ิมเติม
ฟงกชันตัวนับใชในการควบคุมแบบ Smart Logic Control

5-3* ดิจิตอลเอาทพุต
เอาทพุตดิจิตอลแบบโซลิดสเตท (solid-state) 2 ชุด จะ
เหมือนกันในข้ัวตอ 27 และ 29 ตั้งฟงกชันการทำงาน I/O
สำหรับข้ัวตอ 27 ในพารามิเตอร 5-01 และต้ังการทำงาน
I/O สำหรับข้ัวตอ 29 ใน พารามิเตอร 5-02
พารามิเตอรเหลานี้ไมสามารถตั้งคาไดในขณะท่ีกำลังทำ
งานอยู

ไมมีการทำงาน [0]
การควบคุมพรอม [1]
ชุดขับเคล่ือนพรอม [2]
พรอม/คุมไกล [3]
ใช/ไมเตือน [4]
การรัน VLT [5]
การรัน/ไมเตือน [6]
ในชวง/ไมเตือน [7]
อางอิง/ไมเตือน [8]
สัญญาณเตือน [9]
สัญฯหรือคำเตือน [10]
ที่ขีดจำกัดทอรก [11]
นอกชวงกระแส [12]
ตำกวากระแส, ตำ [13]
สูงกวากระแส, สูง [14]
นอกชวงความเร็ว [15]
ความเร็ว,ตำ [16]
ความเร็ว, สูง [17]
คำเตือนความรอน [21]
พรอม, ไมเตือนความรอน [22]
ระยะไกล, พรอม, ไมเตือนความรอน [23]
พรอม, ไมมีแรงดันเกิน/ตำ [24]
กลับทิศทาง [25]
บัส OK [26]
ขีดจำกัดทอรก & หยุด [27]
เบรค, ไมมีคำเตือน [28]
เบรคพรอม, ไมผิด [29]
พรองเบรค(IGBT) [30]
รีเลย 123 [31]
คุมเบรคเชิงกล [32]
หยุดปลอดภัยทำงาน [33]
ตัวเปรียบเทียบ 0 [60]
ตัวเปรียบเทียบ 1 [61]
ตัวเปรียบเทียบ 2 [62]
ตัวเปรียบเทียบ 3 [63]
กฎตรรกะ 0 [70]
กฎตรรกะ 1 [71]
กฎตรรกะ 2 [72]
กฎตรรกะ 3 [73]
SL เอาทพุตดิจิตอล A [80]
SL เอาทพุตดิจิตอล B [81]
SL เอาทพุตดิจิตอล C [82]
SL เอาทพุตดิจิตอล D [83]
SL เอาทพุตดิจิตอล E [84]
SL เอาทพุตดิจิตอล F [85]
คาอางอิงเคร่ือง [120]
คาอางอิงไกล [121]
ไมมีสัญญาณเตือน [122]
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คำส่ังสตารทท่ีใช [123]
การรันกลับทิศ [124]
โหมดดวยตัวเอง [125]
โหมดอัตโนมัติ [126]

คุณสามารถตั้งโปรแกรมเอาทพุตดิจิตอลไวที่การทำงาน
เหลาน้ี:

• ไมมีการทำงาน [0]:คาต้ังมาตรฐานจากโรงงาน
สำหรับเอาทพุตดิจิตอลท้ังหมด และเอาทพุตรีเลยทั้ง
หมด

• การควบคุมพรอม [1]:บอรดควบคุมไดรับแรงดัน
แหลงจายไฟ

• ชุดขับพรอม [2]:ตัวแปลงความถ่ีพรอมสำหรับการทำ
งาน และจายสัญญาณแหลงจายไฟบนบอรดควบคุม

• พรอม/คุมไกล [3]:ตัวแปลงความถ่ีพรอมสำหรับการ
ทำงาน และอยูในโหมดเปดอัตโนมัติ

• ใช/ไมเตือน [4]:ตัวแปลงความถ่ีพรอมใชงานไมมีการ
ใหคำสั่งสตารทหรือหยุด (สตารท/ยกเลิกการใช)ไมมีคำ
เตือน

• การรัน VLT [5]:มอเตอรกำลังทำงาน
• การรัน/ไมเตือน [6]:ความเร็วเอาทพุตสูงกวาความ
เร็วที่ต้ังไวในพารามิเตอร 1-81 มอเตอรกำลังทำงานและ
ไมมีคำเตือน

• ในชวง/ไมเตือน [7]:รันในชวงกระแส/ความเร็วท่ีต้ัง
ไวในพารามิเตอร 4-50 ถึงพารามิเตอร 4-53

• อางอิง/ไมเตือน [8]:ความเร็วเชิงกลตามคาอางอิง
• สัญญาณเตือน [9]:สัญญาณเตือนเปดใชเอาทพุต
• สัญฯหรือคำเตือน [10]:สัญญาณเตือนหรือคำเตือน
เปดใชเอาทพุต

• ท่ีขีดจำกัดทอรก [11]:เกินขีดจำกัดแรงบิดท่ีตั้งไวใน
พารามิเตอร 4-16 หรือพารามิเตอร 1-17

• นอกชวงกระแส [12]:กระแสมอเตอรออกนอกชวงที่
ต้ังไวในพารามิเตอร 4-18

• ตำกวากระแส, ตำ [13]:กระแสมอเตอรตำกวาคาที่ต้ัง
ไวในพารามิเตอร 4-50

• สูงกวากระแส, สูง [14]:กระแสมอเตอรสูงกวาคาท่ีต้ัง
ไวในพารามิเตอร 4-51

• นอกชวงความเร็ว [15]
• ความเร็ว, ตำ [16]:ความเร็วเอาทพุตตำกวาท่ีตั้งไวใน
พารามิเตอร 4-52

• ความเร็ว, สูง [17]:ความเร็วเอาทพุตสูงกวาท่ีตั้งไวใน
พารามิเตอร 4-53

• การเตือนความรอน [21]:คำเตือนความรอนจะเปด
เมื่ออุณหภูมิสูงกวาขีดจำกัดในมอเตอร ตัวแปลงความถี่
เบรค หรือเทอรมิสเตอร

• พรอม, ไมเตือนความรอน [22]:ตัวแปลงความถี่
พรอมสำหรับการทำงาน และไมมีคำเตือนอุณหภูมิสูง
เกิน

• ระยะไกล, พรอม, ไมเตือนความรอน [23]:ตัวแปลง
ความถ่ีพรอมสำหรับการทำงาน และอยูในโหมดเปด
อัตโนมัติ ไมมีคำเตือนอุณหภูมิสูงเกิน

• พรอม, ไมมีแรงดันเกิน/ตำ [24]:ตัวแปลงความถี่
พรอมสำหรับการทำงาน และแรงดันสายหลักอยูภายใน
ชวงแรงดันท่ีระบุ (ดูหัวขอ ขอมูลจำเพาะท่ัวไป)

• กลับทิศทาง [25]:กลับทิศทางโลจิก '1'= เปดใช
รีเลย, 24 V DC เมื่อมอเตอรหมุนตามเข็ม CWโลจิก '0'=
ไมเปดใชรีเลย, ไมมีสัญญาณ, เมื่อมอเตอรมีการหมุน
CCW

• บัส OK [26]:การส่ือสารเปดใชอยู (ไมมีหมดเวลา)
ผานพอรตการสื่อสารแบบอนุกรม

• ขีดจำกัดทอรก & หยุด [27]:ใชในการหยุดแบบลื่น
ไหลและในเง่ือนไขท่ีจำกัดแรงบิด หากตัวแปลงความถี่
ไดรับสัญญาณหยุด และอยูที่ขีดจำกัดแรงบิด สัญญาณ
จะเปน โลจิก '0'

• เบรค, ไมมีคำเตือน [28]:เบรคทำงานอยู และไมมีคำ
เตือน

• เบรคพรอม, ไมผิด [29]:เบรคพรอมสำหรับการทำ
งาน และไมมีฟอลต

• พรองเบรค (IGBT) [30]:เอาทพุตคือ โลจิก "1"
เมื่อเบรค IGBT ลัดวงจร ใชการทำงานนี้เพื่อปองกันตัว
แปลงความถ่ี ในกรณีท่ีมีฟอลตเกิดขึ้นบนโมดูลเบรค ใช
เอาทพุต/รีเลยเพ่ือตัดแรงดันสายหลักจากตัวแปลง
ความถ่ี

• รีเลย 123 [31]:หากโปรไฟลฟลดบัส [0] ถูกเลือกใน
พารามิเตอร 5-12 รีเลยจะถูกเปดใช หาก OFF1, OFF2
หรือ OFF3 (บิตในคำสั่งควบคุม) คือ โลจิก '1'

• คุมเบรคเชิงกล [32]:ทำใหสามารถควบคุมเบรคเชิง
กลภายนอก ดูรายละเอียดในหัวขอ การควบคุมเบรคเชิง
กล และกลุมพารามิเตอร 2-2*

• หยุดปลอดภัยทำงาน [33]:ระบุวาการหยุดแบบ
ปลอดภัยที่ข้ัวตอ 37 ไดถูกเปดใชงาน

• ตัวเปรียบเทียบ 0 [60]:ดูกลุมพารามิเตอร 13-1*หาก
ตัวเปรียบเทียบ 0 ถูกประเมินวาเปน TRUE เอาทพุตจะ
สูง มิฉะนั้น เอาทพุตจะตำ

• ตัวเปรียบเทียบ 1 [61]:ดูกลุมพารามิเตอร 13-1*หาก
ตัวเปรียบเทียบ 1 ถูกประเมินวาเปน TRUE เอาทพุตจะ
สูง มิฉะนั้น เอาทพุตจะตำ

• ตัวเปรียบเทียบ 2 [62]:ดูกลุมพารามิเตอร 13-1*หาก
ตัวเปรียบเทียบ 2 ถูกประเมินวาเปน TRUE เอาทพุตจะ
สูง มิฉะนั้น เอาทพุตจะตำ

• ตัวเปรียบเทียบ 3 [63]:ดูกลุมพารามิเตอร 13-1*หาก
ตัวเปรียบเทียบ 3 ถูกประเมินวาเปน TRUE เอาทพุตจะ
สูง มิฉะนั้น เอาทพุตจะตำ

• กฎตรรกะ 0 [70]:ดูกลุมพารามิเตอร 13-4*หากกฎ
ตรรกะ 0 ถูกประเมินวาเปน TRUE เอาทพุตจะสูง มิ
ฉะนั้น เอาทพุตจะตำ

• กฎตรรกะ 1 [71]:ดูกลุมพารามิเตอร 13-4*หากกฎ
ตรรกะ 1 ถูกประเมินวาเปน TRUE เอาทพุตจะสูง มิ
ฉะนั้น เอาทพุตจะตำ

• กฎตรรกะ 2 [72]:ดูกลุมพารามิเตอร 13-4*หากกฎ
ตรรกะ 2 ถูกประเมินวาเปน TRUE เอาทพุตจะสูง มิ
ฉะนั้น เอาทพุตจะตำ

• กฎตรรกะ 3 [73]:ดูกลุมพารามิเตอร 13-4*หากกฎ
ตรรกะ 3 ถูกประเมินวาเปน TRUE เอาทพุตจะสูง มิ
ฉะนั้น เอาทพุตจะตำ

• SL เอาทพุตดิจิตอล A [80]:ดูพารามิเตอร 13-52 การ
กระทำของตัวควบคุม SL .อินพุตจะสูงเมื่อใดก็ตามท่ีการ
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ดำเนินการ Smart Logic [38] ทำการ 'ต้ังเอาทพุต
ดิจิตอล A เปนสูง' อินพุตจะตำเมื่อใดก็ตามท่ีการดำเนิน
การ Smart Logic [32] ทำการ 'ตั้งเอาทพุตดิจิตอล A
เปนตำ'

• SL เอาทพุตดิจิตอล B [81]:ดูพารามิเตอร 13-52 การ
กระทำของตัวควบคุม SL .อินพุตจะสูงเมื่อใดก็ตามที่การ
ดำเนินการ Smart Logic [39] ทำการ 'ต้ังเอาทพุต
ดิจิตอล A เปนสูง' อินพุตจะตำเมื่อใดก็ตามท่ีการดำเนิน
การ Smart Logic [33] ทำการ 'ตั้งเอาทพุตดิจิตอล A
เปนตำ'

• SL เอาทพุตดิจิตอล C [82]:ดูพารามิเตอร 13-52 การ
กระทำของตัวควบคุม SL .อินพุตจะสูงเมื่อใดก็ตามที่การ
ดำเนินการ Smart Logic [40] ทำการ 'ต้ังเอาทพุต
ดิจิตอล A เปนสูง' อินพุตจะตำเมื่อใดก็ตามท่ีการดำเนิน
การ Smart Logic [34] ทำการ 'ตั้งเอาทพุตดิจิตอล A
เปนตำ'

• SL เอาทพุตดิจิตอล D [83]:ดูพารามิเตอร 13-52 การ
กระทำของตัวควบคุม SL .อินพุตจะสูงเมื่อใดก็ตามที่การ
ดำเนินการ Smart Logic [41] ทำการ 'ต้ังเอาทพุต
ดิจิตอล A เปนสูง' อินพุตจะตำเมื่อใดก็ตามท่ีการดำเนิน
การ Smart Logic [35] ทำการ 'ตั้งเอาทพุตดิจิตอล A
เปนตำ'

• SL เอาทพุตดิจิตอล E [84]:ดูพารามิเตอร 13-52 การ
กระทำของตัวควบคุม SL .อินพุตจะสูงเมื่อใดก็ตามที่การ
ดำเนินการ Smart Logic [42] ทำการ 'ต้ังเอาทพุต
ดิจิตอล A เปนสูง' อินพุตจะตำเมื่อใดก็ตามท่ีการดำเนิน
การ Smart Logic [36] ทำการ 'ตั้งเอาทพุตดิจิตอล A
เปนตำ'

• SL เอาทพุตดิจิตอล F [85]:ดูพารามิเตอร 13-52 การ
กระทำของตัวควบคุม SL .อินพุตจะสูงเมื่อใดก็ตามที่การ
ดำเนินการ Smart Logic [43] ทำการ 'ต้ังเอาทพุต
ดิจิตอล A เปนสูง' อินพุตจะตำเมื่อใดก็ตามท่ีการดำเนิน
การ Smart Logic [37] ทำการ 'ตั้งเอาทพุตดิจิตอล A
เปนตำ'

• คาอางอิงเคร่ือง [120]:เอาทพุตจะมีคาเปนสูงหาก
พารามิเตอร 3-13 จุดที่ใชอางอิง = [2] 'หนาเครื่อง' หรือ
เมื่อพารามิเตอร 3-13 จุดที่ใชอางอิง = [0] 'เช่ือมโยง
อัตโนมัติ/ดวยตัวเอง' ในขณะเดียวกันกับท่ี LCP อยูใน
โหมดเปดดวยมือ

• คาอางอิงไกล [121]:เอาทพุตจะสูงหากพารามิเตอร
3-13 จุดที่ใชอางอิง = [1] 'ระยะไกล' หรือเมื่อพารา
มิเตอร 3-13 จุดที่ใชอางอิง = [0] 'เช่ือมโยงอัตโนมัติ
ดวยตัวเอง' ในขณะเดียวกันกับที่ LCP อยูในโหมดเปด
อัตโนมัติ

• ไมมีสัญญาณเตือน [122]:เอาทพุตจะมีคาเปนสูงเมื่อ
ไมมีสัญญาณเตือน

• คำสั่งสตารทท่ีใช [123]:เอาทพุตจะมีคาเปนสูงเมื่อ
ใดก็ตามที่มีคำส่ังสตารททำงานอยู (เชน ผานการเช่ือม
ตอบัสผานอินพุตดิจิตอล หรือ [Hand on] หรือ [Auto
on] และไมมีการทำงานของคำสั่งหยุดหรือสตารท

• การรันกลับทิศ [124]:เอาทพุตจะมีคาเปนสูงเมื่อใดก็
ตามท่ีชุดขับเคล่ือนรันในทิศทางทวนเข็มนาฬิกา (ผล

คูณแบบโลจิกของบิตสถานะ 'กำลังรัน' และ 'กลับทิศ
ทาง')

• โหมดดวยตัวเอง [125]:เอาทพุตจะมีคาเปนสูงเมื่อใด
ก็ตามที่ชุดขับเคลื่อนอยูในโหมดทำงานดวยตัวเอง (ดัง
ที่ระบุดวยไฟ LED เหนือปุม [Hand on]

• โหมดอัตโนมัติ [126]:เอาทพุตจะมีคาเปนสูงเมื่อใดก็
ตามที่ชุดขับเคลื่อนอยูในโหมดทำงานดวยตัวเอง (ดังท่ี
ระบุดวยไฟ LED เหนือปุม [Auto on]

5-30 กำหนดเอาทพุทของ เทอมินอล 27
* ไมมีการทำงาน [0]

5-31 กำหนดเอาทพุทของ เทอมินอล 29
* ไมมีการทำงาน [0]

หนาท่ี:
พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302

5-4* รีเลย
พารามิเตอรสำหรับการกำหนดรูปแบบจังหวะเวลาและ
ฟงกชันเอาทพุตของรีเลย

5-40 กำหนดการทำงานของรีเลย
อารเรย [8] (รีเลย 1 [0], รีเลย 2 [1])
 รีเลย 7 [6], รีเลย 8 [7], รีเลย 9

[8]
คำส่ังคุม บิต11 [36]
คำส่ังคุม บิต12 [37]

รีเลย 2 จะมีเฉพาะใน FC 302
พารามิเตอร 5-40 จะมีตัวเลือกเหมือนกับพารามิเตอร 5-30
รวมทั้งตัวเลือก 36 และ 37

หนาท่ี:

• คำสั่งคุม บิต 11 [36]:บิต 11 ในเวิรดควบคุมจะควบ
คุมรีเลย 01 ดูท่ีหัวขอ เวิรดควบคุมตามโปรไฟล FC
(CTW) ตัวเลือกนี้จะใชกับพารามิเตอร 5-40 เทานั้น

• คำสั่งคุม บิต 12 [37]:บิต 12 ในเวิรดควบคุม จะควบ
คุมรีเลย 02 ดูท่ีหัวขอ เวิรดควบคุมตามโปรไฟล FC
(CTW)

การเลือกระหวางรีเลยเชิงกลภายในสองตัวจะเปน
ฟงกชันอารเรย

ตัวอยางเชน พารามิเตอร 5-4* � 'OK' � กำหนดการทำ
งานของรีเลย � 'OK' � [0] � 'OK' � เลือกฟงกชัน

รีเลยหมายเลข 1 มีเลขท่ีอารเรย [0]รีเลยหมายเลข 2 มีเลข
ท่ีอารเรย [1]
เมื่ออุปกรณเสริมรีเลย MCB 105 ติดตั้งอยูกับชุดขับเคลื่อน
การเลือกรีเลยใหทำตามนี้:
รีเลย 7 -> พารามิเตอร 5-40 [6]
รีเลย 8 -> พารามิเตอร 5-40 [7]
รีเลย 9 -> พารามิเตอร 5-40 [8]
ฟงกชันของรีเลยถูกเลือกจากรายการเดียวกันกับฟงกชัน
ของเอาทพุตแบบโซลิตสเตท (solid-state) ดูท่ีพารา
มิเตอร 5-3*
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5-41 หนวงเวลา On Delay ของรีเลย

อารเรย [8] (รีเลย 1 [0], รีเลย 2 [1], รีเลย 7 [6],
รีเลย 8 [7], รีเลย 9 [8])

คา:
0.01 - 600.00 s  .01s

หนาที:่
ยอมใหมีการหนวงของเวลาตัดเขาของรีเลย เลือกระหวางรี
เลยเชิงกลภายใน 2 ตัวและ MCO 105 ในฟงกชันอารเรย ดู
ท่ีพารามิเตอร 5-40

5-42 หนวงเวลา Off Delay ของรีเลย

อารเรย [8] (รีเลย 1 [0], รีเลย 2 [1], รีเลย 7 [6],
รีเลย 8 [7], รีเลย 9 [8])

คา:
0.01 - 600.00 s.  .01s

หนาที:่
เปดใชการหนวงของเวลาตัดออกของรีเลย เลือกระหวางรี
เลยเชิงกลภายใน 2 ตัวและ MCO 105 ในฟงกชันอารเรย ดู
ท่ีพารามิเตอร 5-40

ถาเงื่อนไข Event ที่เลือกเปลี่ยนกอนการหมดเวลาการเปด
หรือ ปด ของตัวต้ังเวลารีเลย เอาทพุตรีเลยจะไมไดรับผล

5-5* อินพุตพัลส
พารามิเตอรอินพุตแบบพัลสจะใชเพ่ือเลือกกรอบที่เหมาะ
สำหรับพ้ืนที่คาอางอิงอิมพัลส ข้ัวตออินพุต 29 หรือ 33 ทำ
หนาที่เปนอินพุตคาอางอิงความถ่ี ต้ังคาพารามิเตอร 5-13
หรือพารามิเตอร 5-15 ไปที่ 'อินพุตแบบพัลส' [32] ถาข้ัว

ตอ 29 ถูกใชเปนอินพุต พารามิเตอร 5-01 จะตองเลือกเปน
'อินพุต' [0]

5-50 ตั้งรับความถ่ีพัลสตำเทอมินอล29
คา:
100-110000 Hz  100Hz

หนาท่ี:
ต้ังความถ่ีตำตามคาอางอิงคาตำในพารามิเตอร 5-52 ให
สอดคลองกับความเร็วเพลามอเตอร
พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302

5-51 ตั้งรับความถ่ีพัลสตำเทอมินอล29
คา:
100-110000 Hz  100Hz

หนาท่ี:
ต้ังความถ่ีสูงตามคาอางอิงคาสูงในพารามิเตอร 5-53 ให
สอดคลองกับความเร็วเพลามอเตอร
พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302

5-52 ข้ัว29 คาอางอิงตำ/คาปอนกลับ
คา:
-1000000.000 - พารามิเตอร 5-53   0.000

หนาท่ี:
ต้ังคาอางอิงตำสุด [RPM] สำหรับความเร็วเพลามอเตอร
และคาปอนกลับตำสุด เลือกขั้วตอ 29 เปนเอาทพุตดิจิตอล
(พารามิเตอร 5-02 ='เอาทพุต'[1] และพารามิเตอร 5-13 =
คาท่ีใชงานได (applicable value))
พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302

5-53 ข้ัว 29 คาอางอิงสูง/คาปอนคา
คา:
พารามิเตอร 5-52 -1000000.000  1500.000

หนาท่ี:
ต้ังคาอางอิงสูงสุด [RPM] สำหรับความเร็วเพลามอเตอรและ
คาปอนกลับสูงสุด เลือกขั้วตอ 29 เปนเอาทพุตดิจิตอล
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(พารามิเตอร 5-02 ='เอาทพุต'[1] และพารามิเตอร 5-13 =
คาที่ใชงานได (applicable value)).
พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302

5-54 คาคงท่ีเวลาตัวกรองพัลส #29
คา:
1 - 1000 ms  100ms

หนาที:่
ตัวกรองผานตำจะลดอิทธิพลและลดทอนการออส
ซิลเลตของสัญญาณปอนกลับจากสวนควบคุม ซึ่งจะมี
ประโยชน เชน ในกรณีท่ีมีสัญญาณรบกวนจำนวนมากเกิด
ข้ึนในระบบ พารามิเตอรน้ีไมสามารถต้ังคาไดในขณะที่
มอเตอรกำลังทำงาน
พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302

5-55 ต้ังรับความถี่พัลสตำเทอมินอล33
คา:
100-110000 Hz  100Hz

หนาที:่
ต้ังความถ่ีตำตามคาอางอิงคาตำในพารามิเตอร 5-57 ให
สอดคลองกับความเร็วเพลามอเตอร

5-56 ต้ังรับความถี่พัลสตำเทอมินอล32
คา:
100 - 110000 Hz  100Hz

หนาที:่
ต้ังความถ่ีสูงตามคาอางอิงคาสูงในพารามิเตอร 5-58 ให
สอดคลองกับความเร็วเพลามอเตอร

5-57 ข้ัว33 คาอางอิงตำ/คาปอนกลับ
คา:
-100000.000 - พารามิเตอร5-58)  0.000

หนาที:่
ต้ังคาอางอิงตำสุด [RPM] สำหรับความเร็วเพลามอเตอร

5-58 ข้ัว 33 คาอางอิงสูง/คาปอนคา
คา:
พารามิเตอร5-57 - 100000.000  1500.000

หนาที:่
ต้ังคาอางอิงสูงสุด [RPM] สำหรับความเร็วเพลามอเตอร

5-59 คาคงท่ีเวลาตัวกรองพัลส #33
คา:
1 - 1000 ms   100ms

หนาท่ี:
ตัวกรองผานตำจะลดอิทธิพลและลดทอนการออส
ซิลเลตของสัญญาณปอนกลับจากสวนควบคุม ซึ่งจะมี
ประโยชน เชน ในกรณีที่มีสัญาณรบกวนเกิดขึ้นมากในระบบ
คุณไมสามารถตั้งพารามิเตอรนี้ไดขณะที่มอเตอรกำลังทำ
งาน

5-6* คาพัลสท่ีอานได
เอาทพุตแบบพัลสถูกกำหนดใหกับข้ัวตอ 27 หรือ 29 เลือก
ข้ัวตอ 27 ในพารามิเตอร 5-01 และขั้วตอ 29 ในพารา
มิเตอร 5-02

5-60 ข้ัว 27 ตัวแปรเอาทพุตพัลส
คา:
ไมมีการทำงาน [0]

ความถี่เอาทพุต [100]

คาอางอิง [101]

คาปอนกลับ [102]

กระแสมอเตอร [103]

ทอรกตามขีดจำกัด [104]

ทอรกตามพิกัด [105]

กำลัง [106]

ความเร็ว [107]

แรงบิด [108]

หนาท่ี:
เลือกตัวแปรสำหรับคาท่ีอานไดที่เลือกบนข้ัวตอ 27 คุณไม
สามารถตั้งพารามิเตอรไดขณะที่มอเตอรกำลังทำงาน

5-62 ความถี่สูงสุดเอาทพุตพัลส #27
คา:
0 - 32000 Hz  5000Hz

หนาท่ี:
ต้ังความถี่สูงสุดบนข้ัวตอ 27 ตามตัวแปรเอาทพุตในพารา
มิเตอร 5-60 คุณไมสามารถตั้งพารามิเตอรไดขณะที่มอเตอร
กำลังทำงาน
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5-63 ข้ัว 29 ตัวแปรเอาทพุตพัลส
คา:
ไมมีการทำงาน [0]

ความถี่เอาทพุต [100]

คาอางอิง [101]

คาปอนกลับ [102]

กระแสมอเตอร [103]

ทอรกตามขีดจำกัด [104]

ทอรกตามพิกัด [105]

กำลัง [106]

ความเร็ว [107]

แรงบิด [108]

หนาที:่
เลือกตัวแปรสำหรับคาท่ีอานไดที่เลือกบนข้ัวตอ 29 คุณไม
สามารถต้ังพารามิเตอรไดขณะท่ีมอเตอรกำลังทำงาน
พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302

5-65 ความถี่สูงสุดเอาทพุตพัลส #29
คา:
0 - 32000 Hz  5000Hz

หนาที:่
ต้ังความถี่สูงสุดบนข้ัวตอ 29 ตามตัวแปรเอาทพุตในพารา
มิเตอร 5-63 คุณไมสามารถต้ังพารามิเตอรไดขณะที่มอเตอร
กำลังทำงาน

5-7* อินพุตเอ็นโคดเดอร 24 V
เช่ือมตอเอ็นโคดเดอร 24 V เขากับข้ัวตอ 12 (แหลงจาย 24
V DC), ข้ัวตอ 32 (ชอง A), ข้ัวตอ 33 (ชอง B), and ข้ัวตอ
20 (GND) อินพุตดิจิตอล 32/33 จะใชงานสำหรับอินพุตเอ็น
โคดเดอร เมื่อเอ็นโคดเดอร 24V (พารามิเตอร 1-02) หรือ
เอ็นโคดเดอร 24 V (พารามิเตอร 7-00) ถูกเลือกเอาไว เอ็น
โคดเดอรที่ใชเปนแบบชองคู (A และ B) ชนิด 24 V
ความถ่ีอินพุตสูงสุด:110 kHz.
พารามิเตอรเหลานี้มีเฉพาะใน FC 302

5-70 เทอม 32/33 พัลสตอรอบ
คา:
128 - 4096 PPR  1024PPR

หนาท่ี:
ต้ังพัลสของเอ็นโคดเดอร ตอรอบการหมุนบนเพลามอเตอร
อานคาที่ถูกตองจากเอ็นโคดเดอรคุณไมสามารถตั้งพารา
มิเตอรในขณะท่ีมอเตอรกำลังทำงาน

5-71 เง่ือนไข 32/33 ทิศทางตัวเขารหัส
คา:
*ตามเข็มนาฬิกา [0]

ทวนเข็มนาฬิกา [1]

หนาท่ี:
เปลี่ยนทิศทางของเอ็นโคดเดอร (การหมุน) ท่ีตรวจพบ โดย
ไมเปล่ียนสายไปยังเอ็นโคดเดอร เลือกตามเข็มนาฬิกาเม่ือ
แชนเนล A นำหนา 90 องศา (องศาทางไฟฟา) เทียบกับ
แชนเนล B ตามทิศการหมุนตามเข็มนาฬิกาของเพลาเอ็น
โคดเดอร เลือกทวนเข็มนาฬิกาเมื่อแชนเนล A ตามหลัง
90 องศา (องศาทางไฟฟา) เทียบกับแชนเนล B ตามทิศการ
หมุนตามเข็มนาฬิกาของเพลาเอ็นโคดเดอร คุณไมสามารถ
ต้ังพารามิเตอรในขณะที่มอเตอรกำลังทำงาน

5-72 เทอม 32/33 Gear Numerator
คา:
1.0 - 60000 N/A  1 N/A
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หนาที:่
เลือกคาตัวต้ังสำหรับอัตราสวนเกียรระหวางเอ็นโค
ดเดอรและเพลาท่ีกำลังขับ ตัวตั้ง (numerator) จะสัมพันธ
กับเพลาของเอ็นโคดเดอร และตัวหาร (denominator) จะ
สัมพันธกับเพลาท่ีกำลังขับ
ตัวอยาง:ความเร็วท่ีเพลาเอ็นโคดเดอร = 1000 RPM และ
ความเร็วของเพลาที่กำลังขับ 3000 RPM:
พารามิเตอร 5-72 = 1000 และ พารามิเตอร 5-73 = 3000,
หรือ พารามิเตอร 5-72 = 1 และ พารามิเตอร 5-73 = 3
พารามิเตอร 5-72 ไมสามารถปรับคาไดในขณะที่มอเตอร
กำลังทำงาน
ถาหลักการควบคุมมอเตอรเปน ปอนกลับฟลักซwมอเตอร
(พารามิเตอร 1-01 [3] ), อัตราสวนเกียรระหวางมอเตอรและ
เอ็นโคดเดอรจะเปน 1:1 (ไมมีเกียร)

5-73 เทอม 32/33 Gear Denominator
คา:
1.0 - 60000 N/A  1 N/A

หนาที:่
เลือกคาตัวหารสำหรับอัตราสวนเกียรระหวาง เอ็นโค
ดเดอรและเพลาท่ีกำลังขับ ตัวหาร (denominator) จะ
สัมพันธกับเพลาท่ีกำลังขับ ดูพารามิเตอร 5-72 ประกอบ
พารามิเตอร 5-73 ไมสามารถปรับคาไดในขณะที่มอเตอร
กำลังทำงาน
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พารามิเตอร: อนาล็อกขาเขา/ขา
ออก
6-0* โหมด I/O อนาล็อก
FC 300 ติดต้ังพรอมกับอินพุตอนาล็อก 2 ชุด คือ:ข้ัวตอ
53 และ 54 อินพุตอนาล็อกบน FC 302 ไดรับการออกแบบ
ใหสามารถเลือกไดอยางอิสระใหเปนท้ังอินพุตแรงดัน (�
10V - +10V) หรืออินพุตกระแส (0/4 - 20 mA)

โนตสำหรับผูอาน
เทอรมิสเตอรจะเช่ือมตอไดทั้งอินพุตอนา
ล็อกหรือดิจิตอล

6-00 เวลาหมดเวลารอสัญญาณ
คา:
1 - 99 s   10s

หนาที:่
จะทำงานเมื่อ A53 (SW201) และ/หรือ A54 (SW202) อยู
ในตำแหนงเปด (อินพุตอนาล็อกถูกเลือกใหเปนอินพุต
กระแส) หากคาสัญญาณอางอิงท่ีเช่ือมตอกับอินพุตกระแส
ท่ีเลือก มีระดับตำกวา 50% ของคาที่ต้ังในพารามิเตอร 6-12
หรือพารามิเตอร 6-22 เปนเวลานานกวาเวลาท่ีระบุในพารา
มิเตอร 6-00 ฟงกชันที่เลือกในพารามิเตอร 6-01 จะถูกใช
งาน

6-01 ฟงกชันหมดเวลารอสัญญาณ
คา:
ปด [0]

ล็อคคางเอาทพุต [1]

หยุด [2]

เหยาะ [3]

ความเร็วสูงสุด [4]

หยุดและตัด [5]

หนาที:่
ฟงกชันท่ีตั้งในพารามิเตอร 6-01 จะทำงานเมื่อสัญญาณ
อินพุตที่ข้ัวตอ 53 or 54 มีคาตำกวา 50% ของคาใน พารา
มิเตอร 6-10, พารามิเตอร 6-12, พารามิเตอร 6-20 หรือ
พารามิเตอร 6-22 เปนชวงเวลาพารามิเตอรที่ระบุไวในพารา
มิเตอร 6-00 ถาการหมดเวลาเกิดขึ้นหลายตัวที่เวลาเดียว
กัน ตัวแปลงความถ่ีจะเปดใชฟงกชันการหมดเวลา ตาม
ลำดับความสำคัญดังตอไปนี้:

1. ฟงกชันหมดเวลารอสัญญาณ Live zero พารามิเตอร
6-01

2. ฟงกชัน ไมพบเอ็นโคดเดอร พารามิเตอร 5-74
3. ฟงกชันหมดเวลาคำส่ังควบคุม พารามิเตอร 8-04
ความถ่ีเอาทพุตของตัวแปลงความถ่ี สามารถเปน:

• ล็อคคางท่ีคาปจจุบัน
• ทำการลบลางไปยังความเร็วเหยาะ (Jog)

• ทำการลบลางไปยังความเร็วสูงสุด
• ทำการลบลางไปยังการหยุดโดยมีการตัดการทำงาน
ตามมา

• พารามิเตอร 6-01 ไมสามารถปรับคาไดในขณะที่
มอเตอรกำลังทำงาน

6-1* อินพุตอนาล็อก 1
พารามิเตอรสำหรับการจัดรูปแบบการสเกลและการจำกัดคา
สำหรับอินพุตอนาล็อก 1 (ข้ัวตอ 53).

6-10 ข้ัว 53 แรงดันระดับตำ
คา:
-10.0 - พารามิเตอร6-11   .07 V

หนาท่ี:
ต้ังคาการสเกลอินพุตอนาล็อกใหสอดคลองกับคาอางอิงตำ
สุด (ที่ต้ังในพารามิเตอร 3-02)

6-11 ข้ัว 53 แรงดันระดับสูง
คา:
พารามิเตอร6-10 ถึง 10.0 V   10.0 V

หนาท่ี:
ต้ังคาการสเกลอินพุตอนาล็อกใหสอดคลองกับคาอางอิงสูง
สุด (ที่ต้ังในพารามิเตอร 3-03)

6-12 ข้ัว 53 กระแสระดับตำ
คา:
0.0 ถึง พารามิเตอร6-13 mA  0.14 mA

หนาท่ี:
กำหนดคาของสัญญาณอางอิงใหสอดคลองกับคาอางอิงตำ
สุด (ที่ต้ังในพารามิเตอร 3-02) หากฟงกชันหมดเวลาของ
พารามิเตอร 6-01 ถูกใชงาน จะตองตั้งคาไวที่ >2 mA

6-13 ข้ัว 53 กระแสระดับสูง
คา:
พารามิเตอร6-12 ถึง - 20.0 mA   20.0 mA

หนาท่ี:
ต้ังคาของสัญญาณอางอิงใหสอดคลองกับคาอางอิงสูงสุด
(ที่ต้ังในพารามิเตอร 3-03)
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6-14 ข้ัว 53 คาอางอิง/คาปอนกลับคา
คา:
-1000000.000 ถึงพารามิเตอร6-15   0.000 Unit

หนาที:่
เลือกการสเกลของอินพุตอนาล็อกใหสอดคลองกับคาอาง
อิงปอนกลับตำสุด (ต้ังคาพารามิเตอร 3-02).

6-15 ข้ัว 53 คาอางอิง/คาปอนกลับคา
คา:
พารามิเตอร6-14 ถึง
1000000.000   1500.000 Unit

หนาที:่
ต้ังคาการสเกลอินพุตอนาล็อกใหสอดคลองกับคาอางอิง
ปอนกลับสูงสุด (ท่ีต้ังในพารามิเตอร 3-03)

6-16 ข้ัว 53 คาคงท่ีเวลาตัวกรอง
คา:
.001 - 10,000 s  .001s

หนาที:่
คาคงท่ีเวลาตัวกรองผานตำแบบดิจิตอลอันดับที่ 1 สำหรับ
จำกัดสัญญาณรบกวนทางไฟฟาท่ีข้ัวตอ 53 คุณไมสามารถ
ต้ังพารามิเตอรขณะที่มอเตอรกำลังทำงาน

6-2* อินพุตอนาล็อก 2
พารามิเตอรสำหรับการกำหนดรูปแบบการสเกลและการ
จำกัดคา สำหรับอินพุตอนาล็อก 2 (ข้ัวตอ 54).

6-20 ข้ัว 54 แรงดันระดับตำ
คา:
-10.0 - พารามิเตอร6-21  0.07 V

หนาที:่
ต้ังคาการสเกลอินพุตอนาล็อกใหสอดคลองกับคาอางอิงตำ
สุด (ที่ต้ังในพารามิเตอร 3-02)ดูเพ่ิมเติมที่หัวขอ การจัดการ
คาอางอิง

6-21 ข้ัว 54 แรงดันระดับสูง
คา:
พารามิเตอร6-20 ถึง 10.0 V  10.0 V

หนาที:่
ต้ังคาการสเกลอินพุตอนาล็อกใหสอดคลองกับคาอางอิงสูง
สุด (ที่ต้ังในพารามิเตอร 3-03)

6-22 ข้ัว 54 กระแสระดับตำ
คา:
0.0 ถึง พารามิเตอร6-23 mA  0.14 mA

หนาท่ี:
กำหนดคาของสัญญาณอางอิงใหสอดคลองกับคาอางอิงตำ
สุด (ที่ต้ังในพารามิเตอร 3-02) หากฟงกชันการหมดเวลา
ของพารามิเตอร 6-01 ถูกใชงาน ใหต้ังคาท่ี >2 mA

6-23 ข้ัว 54 กระแสระดับสูง
คา:
พารามิเตอร6-22 ถึง - 20.0 mA  20.0 mA

หนาท่ี:
ต้ังคาของสัญญาณอางอิงใหสอดคลองกับคาอางอิงสูงสุด
(ที่ต้ังในพารามิเตอร 3-03)

6-24 ข้ัว 54 คาอางอิง/คาปอนกลับตำ
คา:
-1000000.000 ถึงพารามิเตอร6-25   0.000 Unit

หนาท่ี:
ต้ังคาการสเกลอินพุตอนาล็อกใหสอดคลองกับคาอางอิง
ปอนกลับตำสุด (ท่ีตั้งในพารามิเตอร 3-02)

6-25
ข้ัว 54 คาอางอิง/คาปอนกลับสูง
(Terminal 54 high ref./feedb. Value)

คา:
พารามิเตอร6-24 ถึง 1000000.000  1500.000 Unit

หนาท่ี:
ต้ังคาการสเกลอินพุตอนาล็อกใหสอดคลองกับคาอางอิง
ปอนกลับสูงสุด (ท่ีตั้งในพารามิเตอร 3-03)

6-26 ข้ัว 54 คาคงที่เวลาตัวกรอง
คา:
.001 - 10,000 s   .001s

หนาท่ี:
คาคงท่ีเวลาตัวกรองผานตำแบบดิจิตอลอันดับที่ 1 สำหรับ
จำกัดสัญญาณรบกวนทางไฟฟาบนข้ัวตอ 54 คุณไมสามารถ
ต้ังพารามิเตอรขณะท่ีมอเตอรกำลังทำงาน

6-5* เอาทพุตอนาล็อก 1
เอาทพุตอนาล็อกเปนเอาทพุตกระแส: 0/4 - 20 mA.ข้ัวตอ
จุดรวม (กราวด) (ข้ัวตอ 39) เปนข้ัวตอเดียวกับและมีศักย
ทางไฟฟาเทากับจุดตอรวม (กราวด) ของท้ังดิจิตอลและ
อนาล็อก ความละเอียดของเอาทพุตอนาล็อก คือ 12 บิต

6-50 เอาทพุต ข้ัว 42 (Terminal 42 Output)
คา:
ไมมีการทำงาน [0]

ความถี่เอาทพุต
(0 - 1000 Hz),
0�20mA [100]
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ความถี่เอาทพุต
(0 - 1000 Hz), 4�20 mA

คาอางอิง (คาอางอิงตำสุด-สูงสุด), 0�20 mA [101]

คาอางอิง (คาอางอิงตำสุด-สูงสุด), 4�20 mA

คาปอนกลับ (คาปอนกลับตำสุด-สูงสุด), 0�20
mA [102]

คาปอนกลับ (คาปอนกลับตำสุด-สูงสุด), 4�20
mA

กระแสมอเตอร (0-Imax), 0�20 mA [103]

กระแสมอเตอร (0-Imax), 4�20 mA

ทอรกตามขีดจำกัด 0-Tlim,
0�20 mA [104]

ทอรกตามขีดจำกัด 0-Tlim, 4�20 mA

ทอรกตามคาพิกัด 0-Tnom,
0�20 mA [105]

ทอรกตามคาพิกัด 0-Tnom , 4�20 mA

กำลัง (0-Pnom), 0�20 mA [106]

กำลัง (0-Pnom), 4�20 mA

ความเร็ว (0-Speedmax), 0�20 mA [107]

ความเร็ว (0-Speedmax), 4�20 mA

แรงบิด (+/-160% torque), 0-20 mA [108]

แรงบิด (+/-160% torque), 4-20 mA

ความถี่เอาทพุต4-20mA [130]

คาอางอิง 4-20mA [131]

คาปอนกลับ 4-20mA [132]

กระแสมอเตอร4-20mA [133]

ทอรก % ขีดจำกัด4-20mA [134]

ทอรก % ที่ระบุ 4-20mA [135]

กำลัง 4-20mA [136]

ความเร็ว 4-20mA [137]

ทอรก 4-20mA [138]

6-51 ข้ัว 42 สเกลตำสุดของเอาทพุต
คา:
0.00 - 200%  0%

หนาที:่
ทำการสเกลเอาทพุตตำสุดของสัญญาณอนาล็อกที่เลือกใน
ข้ัวตอ 42 สเกลคาตำสุดเปนเปอรเซ็นตของคาสัญญาณสูง
สุด เชน 0mA (หรือ 0 Hz) ตองการใหเปนที่ 25% ของคา
เอาทพุตสูงสุด และจะถูกต้ังโปรแกรมท่ี 25% คานี้ไม
สามารถสูงกวาการต้ังคาที่เก่ียวของในพารามิเตอร 6-52
หากคาตำกวา 100%

6-52 ข้ัว 42 สเกลสูงสุดของเอาทพุต
คา:
000 - 200%  100%

หนาท่ี:
ทำการสเกลเอาทพุตสูงสุดของสัญญาณอนาล็อกที่เลือกใน
ข้ัวตอ 42 ต้ังคาเปนคาสูงสุดท่ีตองการของเอาทพุต
สัญญาณกระแส สเกลเอาทพุตเพ่ือใหกระแสตำกวา 20
mA ท่ีคาเต็มสเกล หรือ 20 mA ที่เอาทพุตระดับตำกวา
100% ของคาสัญญาณสูงสุด หากกระแสเอาทพุตท่ีตอง
การคือ 20 mA ที่คาระหวาง 0 - 100% ของคาเอาทพุต
เต็มสเกล ใหต้ังโปรแกรมคาเปอรเซ็นตในพารามิเตอร เชน
50% = 20 mA หากกระแสระหวาง 4 และ 20 mA เปนคาที่
ตองการ ท่ีเอาทพุตสูงสุด (100%) ใหคำนวณคาเปอรเซ็นต
ดังนี้:
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พารามิเตอร: คอนโทรลเลอร
7-0* Speed PID ctrl.

7-00 แหลงคาปอนกลับPIDค.เร็ว
คา:
ปอนกลับมอเตอรp.1-02 [0]

เอ็นโคดเดอร24V [1]

MCB 102 [2]

หนาที:่
การเลือกเอ็นโคดเดอรสำหรับการปอนกลับวงรอบปด.
พารามิเตอร 7-00 ไมสามารถปรับคาไดขณะที่มอเตอรกำลัง
ทำงาน

7-02
อัตรา
ขยาย
ตามสัด
สวนPID
โหมดเร็ว

Speed PID Proportional Gain

คา:
0.000 - 1.000   0.015

หนาที:่
ระบุจำนวนเทาท่ีจะขยายขนาดของความคลาดเคล่ือน
(ความเบี่ยงเบนระหวางสัญญาณปอนกลับและคาที่ต้ัง)จะ
ถูกใชกับ วงรอบปดความเร็ว และ วงรอบเปดความเร็ว (พารา
มิเตอร 1-00) การควบคุมที่รวดเร็วจะเกิดขึ้นไดท่ีอัตราการ
ขยายสัญญาณคาสูง แตหากการอัตราขยายสัญญาณมีระดับ
สูงเกินไป กระบวนการอาจจะขาดเสถียรภาพ

7-03
เวลารวม
ความเร็ว
PID

(Speed PID Integral Time)

คา:
2.0 - 20000.0 ms  8.0ms

หนาที:่
กำหนดเวลาที่ตัวควบคุม PID ภายในจะใชในการแกไขความ
คลาดเคลื่อน หากความคลาดเคลื่อนมากข้ึน อัตราขยายจะ
เพ่ิมเร็วข้ึน คาเวลาอินทิกรัลเปนผลใหเกิดการหนวงเวลา
ของสัญญาณ และสรางการหนวงแกระบบ คาน้ีจะถูกใชดวย
กันกับวงรอบปดความเร็ว และ วงรอบเปดความเร็ว (พารา
มิเตอร 1-00).
จะไดการควบคุมที่รวดเร็วเมื่อคาเวลาอินทิกรัลมีคาตำ อยาง
ไรก็ตาม หากเวลาดังกลาวนอยเกินไป กระบวนการควบคุม
จะขาดเสถียรภาพ หากเวลาอินทิกรัลมากไปเกิน จะเกิด
ความเบี่ยงเบนอยางมากจากคาอางอิงท่ีตองการ เน่ืองจาก
ตัวคุมคาของกระบวนการใชเวลานานในการควบคุมหากมี
ความคลาดเคลื่อนเกิดขึ้น

7-04 คา
เวลา D
ในPID
ในโหมด
ความเร็ว

(Speed PID Differentiation Time)

คา:
0.0 - 200.0 ms  30.0ms

หนาท่ี:
ตัวดิฟเฟอเรนชิเอต (Differentiator) จะไมตอบสนองตอ
ความคลาดเคลื่อนคงที่ แตจะใหอัตราขยายหากความคลาด
เคลื่อนมีการเปลี่ยนแปลง ยิ่งความคลาดเคลื่อนเปลี่ยน
แปลงเร็วข้ึน อัตราขยายจากตัวดิฟเฟอเรนชิเอตก็มีผลมาก
ข้ึนดวย อัตราขยายจะมีสัดสวนตามความเร็วของการเปลี่ยน
แปลงของความคลาดเคล่ือน คานี้จะถูกใชรวมกันกับ วงรอบ
ปดความเร็ว (พารามิเตอร 1-00)

7-05 ขีด
แตกตาง
PID
โหมด
ความเร็ว

(Speed PID Diff Gain Limit)

คา:
1.000 - 20.000  5.000

หนาท่ี:
สามารถตั้งขีดจำกัดสำหรับอัตราขยายท่ีไดจากตัวดิ
ฟเฟอเรนชิเอต เนื่องจาก  อัตราขยาย D เพ่ิมขึ้นท่ีความถ่ีสูง
ข้ึน การกำหนดขีดจำกัดอัตราขยายจะเปนประโยชนไมนอย
เพราะคุณจะไดรับคา D-link ที่แทจริงที่ความถ่ีตำ และคา D-
link คงท่ีที่ความถี่สูง โดยนำไปใชรวมกับ การควบคุมความ
เร็ว, วงรอบปด (พารามิเตอร 1-00)

7-06 เวลาวงจรกรองตำPIDโหมดเร็ว
คา:
1.0 - 100.0 ms   10.0ms

หนาท่ี:
ตัวกรองผานตำจะลดผลกระทบท่ีมีตอการควบคุมและลด
ทอนการออสซิลเลตของสัญญาณปอนกลับ ซึ่งจะมี
ประโยชน เชน ในกรณีท่ีมีสัญญาณรบกวนจำนวนมากเกิด
ข้ึนในระบบ ดูท่ีภาพประกอบ
ตัวกรองนี้จะใชรวมกับ การควบคุมความเร็ว, วงรอบปด และ
การควบคุมแรงบิด, การปอนกลับความเร็ว (พารามิเตอร 1-
00) หากคาคงท่ีเวลา (τ) เชน ตั้งโปรแกรมท่ี 100 ms ความ
ถ่ีตัดขาม (cut-off) สำหรับตัวกรองผานตำจะเปน 1/0.1=
10 RAD/sec. สอดคลองกับ (10/2 x p) = 1.6 Hz ตัวคุม
คา PID จะควบคุมแตสัญญาณปอนกลับที่มีการแปรเปลี่ยน
เปนความถี่นอยกวา 1.6 Hz หากสัญญาณปอนกลับมีการ
แปรคาโดยมีความถี่สูงกวา 1.6 Hz ตัวคุมคา PID จะไมตอบ
สนอง

FC 300 Design Guide  
 วิธีการตั้งโปรแกรม  

 คาตั้งจากโรงงาน             ()  ขอความที่แสดง             []  คาท่ีใชในพอรทส่ือ

 MG.33.B4.9A - VLT เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  177



7-2* ควบคุมการปอนกลับ
เลือกแหลงที่จะใชสำหรับการปอนกลับ ไปยังการควบคุม
PID สำหรับกระบวนการ และวิธีการท่ีการปอนกลับนี้จะไดรับ
การจัดการ

7-20 Process CL Feedback 1 Ressource
คา:
ไมมีฟงกชัน [0]

อินพุตอนาล็อก53 [1]

อินพุตอนาล็อก54 [2]

อินพุตความถี่29 [3]

อินพุตความถี่33 [4]

หนาที:่
สามารถท่ีจะบวกคาสัญญาณปอนกลับที่แตกตางกันสองคา
เพ่ือใหไดเปนคาปอนกลับท่ีแทจริง คาพารามิเตอรนี้จะ
กำหนดวา อินพุตใดบนตัวแปลงความถ่ีที่ควรจะถูกใชใหเปน
แหลงของสัญญาณปอนกลับตัวแรก

7-22 Process CL Feedback 2 Ressource
คา:
ไมมีฟงกชัน [0]

อินพุตอนาล็อก53 [1]

อินพุตอนาล็อก54 [2]

อินพุตความถี่29 [3]

อินพุตความถี่33 [4]

หนาที:่
สามารถท่ีจะบวกคาสัญญาณปอนกลับที่แตกตางกันสองคา
เพ่ือใหไดเปนคาปอนกลับท่ีแทจริง คาพารามิเตอรนี้จะ
กำหนดวา อินพุตใดบนตัวแปลงความถ่ีที่ควรจะถูกใชใหเปน
แหลงของสัญญาณปอนกลับตัวแรก

7-3* ควบคุม PID กระบวนฯ
พารามิเตอรสำหรับการกำหนดรูปแบบตัวควบคุมกระบวน
การ PID

7-30 ควบคุมปกติ/ผกผันPIDกระบวนการ
คา:
ปกติ [0]

ผกผัน [1]

หนาท่ี:
คุณสามารถท่ีจะเลือกไดวาการควบคุมกระบวนการจะเปน
การ เพ่ิม หรือ ลด ความถี่ของเอาทพุต ซึ่งทำไดโดยการมี
ความแตกตางระหวางสัญญาณอางอิงและสัญญาณปอน
กลับ

7-31 ปองกันAntiWindupกระบวนฯ
คา:
ปด [0]

เปด [1]

หนาท่ี:
คุณสามารถเลือกไดวาจะใหการควบคุมกระบวนการ
พยายามทำการควบคุมคาความคลาดเคลื่อนตอไปหรือไม
เมื่อไมสามารถที่จะเพิ่ม/ลดความถี่เอาทพุตไดอีกแลว

7-32
คาสตารทควบคุมPID กระบวนฯ (Process
PID Start Speed)

คา:
0 - 6000 RPM  0RPM

หนาท่ี:
เมื่อใหสัญญาณสตารท ตัวแปลงความถี่จะตอบสนองดวย
การเริ่มตนการทำงาน ควบคุมความเร็ว แบบวงรอบเปด ตาม
การเปลี่ยนความเร็วท่ีกำหนดไว เมื่อความเร็วถึงคา ความเร็ว
เริ่มตนที่โปรแกรมจะทำงาน ตัวแปลงความถ่ีจะเปลี่ยนไปทำ
งาน การควบคุมกระบวนการ

7-33
อัตราขยายP ของ PID สำหรับกระบวนการ
(Process PID Proportional Gain)

คา:
.00 - 10.00 N/A  .01N/A

หนาท่ี:
อัตราขยายตามสัดสวน (P) แสดงถึงการขยายเปนจำนวน
เทาของความคลาดเคลื่อนระหวางคาต้ังกับสัญญาณปอน
กลับ

7-34 คาเวลา I ของ PID สำหรับกระบวนการ
คา:
0.01 - 10000.00  10000.00s

หนาท่ี:
ตัวอินทิเกรตจะใหคาอัตราขยายที่เพ่ิมขึ้น สำหรับความ
คลาดเคลื่อนระหวางคาต้ังกับคาปอนกลับที่มีคาคงที่ คา
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เวลาอินทิเกรต เปนคาเวลาที่ตัวอิน
ทิเกรตตองใชเพ่ิมคาอัตราขยายจนเทากับคาอัตราขยาย
ตามสัดสวน P

7-35 คาเวลา D ของ PID สำหรับกระบวนการ
คา:
.00 - 10.00 s  .00s

หนาที:่
ตัวดิฟเฟอเรนชิเอตจะไมตอบสนองตอขอผิดพลาดคงท่ี
โดยจะใหคาอัตราขยายเฉพาะเมื่อความคลาดเคลื่อนมีการ
เปล่ียนแปลง หากความคลาดเคลื่อนเปลี่ยนแปลงเร็วข้ึน
อัตราขยายจากตัวดิฟเฟอเรนชิเอตก็จะมีผลมากขึ้นดวย

7-36 ขีดจำกัดขยายD PIDกระบวนการ
คา:
1.0 - 50.0 N/A  5.0N/A

หนาที:่
ต้ังคาขีดจำกัดสำหรับคาอัตราขยายของตัวดิฟเฟอเรนชิเอต
(DG) DG จะมีคาเพ่ิมตัวการเปลี่ยนแปลงรวดเร็วการจำกัด
คา DG เพ่ือใหไดคาอัตราขยายแบบดิฟเฟอเรนชิเอตจริ
งที่การเปล่ียนแปลงชา และไดคาอัตราขยายจากตัวดิ
ฟเฟอเรนชิเอตท่ีคงท่ีเมื่อการเปลี่ยนแปลงรวดเร็วมาก

7-38 แฟคเตอรปอนไปหนาPIDกระบวนฯ
คา:
0 - 500%  0%

หนาที:่
แฟคเตอรการปอนไปหนาจะสงคาสัญญาณอางอิงขนาด
ใหญหรือเล็กเขาไปเพ่ิมเติม รอบๆ การควบคุม PID ดวยวิธี
การน้ี การควบคุม PID จะสงผลกระทบเฉพาะบางสวนของ
สัญญาณควบคุม
การเปลี่ยนแปลงใดๆของพารามิเตอรนี้ จึงมีผลกระทบตอ
ความเร็วมอเตอร.แฟคเตอร FF ทำใหมีไดนามิกท่ีรวดเร็ว
เมื่อมีการเปลี่ยนแปลงของคาเปาหมาย (เซ็ตพอยต) และมี
โอเวอรชูตท่ีลดลง
พารามิเตอร 7-38 จะทำงานเมื่อพารามิเตอร 1-00 แบบการ
ควบคุมมอเตอร ต้ังคาไวเปน [3] กระบวนการ

7-39 แบนวิดทอางอิงเม่ือสถานะเปด
คา:
0 - 200%  5%

หนาที:่
เมื่อคาความคลาดเคลื่อนของการควบคุม PID (ความแตก
ตางระหวางคาอางอิงกับคาปอนกลับ) มีคานอยกวาคาท่ีต้ัง
ไวของพารามิเตอร บิตสถานะของการอยูภายในคาอางอิงมี
คาเปน สูง (1)
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พารามิเตอร: การส่ือสารและ
อุปกรณเสริม
8-0* การตั้งคาทั่วไป

8-01 ไซตควบคุม
คา:
คาดิจิฯและคำสั่งคุม [0]

คาดิจิตอลเทานั้น [1]

เฉพาะคำสั่งคุม [2]

หนาที:่
ระบุการควบคุมเปนอินพุต ดิจิตอล, เวิรด ควบคุม หรือท้ัง
สองแบบ พารามิเตอรน้ีจะลบลางการตั้งคาในพารามิเตอร 8-
50 ถึง 8-56

8-02 แหลงคำสั่งควบคุม
คา:
ไมมี [0]

FC RS485 [1]

FC USB [2]

อุปกรณเสริมA [3]

อุปกรณเสริมB [4]

ตัวเลือก C0 [5]

ตัวเลือก C1 [6]

หนาที:่
ระบุแหลงของคำสั่งควบคุม อินเตอรเฟสอนุกรม หรือ
อุปกรณเสริมที่ติดตั้งอยู ระหวางการเริ่มเปดเครื่อง ตัวแปลง
ความถ่ีจะต้ังคาพารามิเตอรนี้เปน อุปกรณเสริม A โดย
อัตโนมัติหากตรวจพบวามีการติดตั้งอุปกรณเสริมบัสที่ถูก
ตองในสล็อตนี้ หากอุปกรณเสริมถูกถอดออก ตัวแปลงความ
ถ่ีจะตรวจพบความเปลี่ยนแปลงในการกำหนดรูปแบบและจะ
ต้ังพารามิเตอร 8-02 กลับไปเปนคามาตรฐาน FC RS485 ตัว
แปลงความถี่จะตัดการทำงาน ถาอุปกรณเสริมถูกติดต้ังหลัง
การเริ่มตนเปดเครื่อง การต้ังคาของพารามิเตอร 8-02 จะไม
เปล่ียนแปลง แตชุดขับเคลื่อนจะตัดการทำงาน และแสดง:
สัญญาณเตือน 67 อุปกรณเสริมถูกเปล่ียน (Option
Changed)
พารามิเตอร 8-02 ไมสามารถเปลี่ยนแปลงไดขณะที่มอเตอร
กำลังทำงาน

8-03 เวลาหมดเวลาคำส่ังควบคุม
คา:
.1 - 18000.0 s  1.0s

หนาที:่
ต้ังเวลาสูงสุดท่ีคาดวาจะตองใชในการรับขอความสองชุด
ติดกัน หากเกินเวลานี้ จะระบุวามีการหยุดการส่ือสารอนุกรม
จากนั้น ฟงกชันที่เลือกในพารามิเตอร 8-04 จะดำเนินการ

8-04 ฟงกชันหมดเวลาคำส่ังควบคุม
คา:
ปด [0]

ล็อคคางเอาทพุต [1]

หยุด [2]

เหยาะ [3]

ความเร็วสูงสุด [4]

หยุดและตัด [5]

เลือกการต้ังคา1 [7]

เลือกการต้ังคา2 [8]

เลือกการต้ังคา3 [9]

เลือกการต้ังคา4 [10]

หนาท่ี:
เวิรดควบคุมที่ถูกตองจะกระตุนการทำงานของตัวจับการ
หมดเวลา DP V1 ที่มาไมเปนรอบจะไมกระตุนการทำงาน
ของตัวจับการหมดเวลา
ฟงกชัน การหมดเวลา จะถูกใชงานหากเวิรดควบคุมไมไดรับ
การอัพเดตภายในเวลาที่ระบุในพารามิเตอร 8-03 เวลาหมด
เวลาคำสั่งควบคุม

- ปด:การควบคุมผานบัสอนุกรม (ฟลดบัสหรือมาตรฐาน)
จะทำตอ และใชคำส่ังควบคุมลาสุด

- ความถ่ี ล็อคคางเอาทพุต :ความถี่เอาทพุตจะถูก
ล็อคคางจนกวาการส่ือสารจะกลับมาอีกครั้ง

- หยุดพรอมกับรีสตารทอัตโนมัติ: หยุดพรอมกับรีสตารท
อัตโนมัติเมื่อการสื่อสารกลับมาอีกครั้ง

- ความถี่เอาทพุต = ความถ่ี JOG: มอเตอรทำงานท่ีความ
ถี่ JOG (เหยาะ) จนกวาการสื่อสารจะกลับมาอีกครั้ง

- ความถี่เอาทพุต = ความถ่ีสูงสุด มอเตอรทำงานท่ีความ
ถี่สูงสุดจนกวาการสื่อสารจะกลับมาอีกครั้ง

- หยุดและตัด:มอเตอรหยุดการทำงาน คุณจะตองรีเซ็ตตัว
แปลงความถ่ี โปรดดูคำอธิบายขางตน

เลือกการต้ังคา x:
ฟงกชันหมดเวลาประเภทนี้นำมาใชเพ่ือเปลี่ยนแปลงชุดคำ
ส่ัง เมื่อหมดเวลาของคำสั่งควบคุม หากการสื่อสารที่กลับมา
อีกครั้งมีผลใหสถานะการหมดเวลาหายไป พารามิเตอร
8-05 ฟงกชันส้ินสุดการหมดเวลา จะระบุวาจะนำเอาชุดคำ
ส่ังท่ีใชกอนหมดเวลามาใชอีกครั้งหรือจะใชชุดคำสั่งตามที่
ฟงกชันการหมดเวลาอนุมัติ

โปรดทราบวาพารามิเตอรตอไปนี้จะตองไดรับการกำหนดรูป
แบบเพ่ือใหมีการเปลี่ยนแปลงชุดคำส่ังเกิดข้ึนเมื่อเกิดการ
หมดเวลา พารามิเตอร 0-10 เลือกชุดคำส่ังใชงาน จะตองตั้ง
เปน การตั้งคาหลายแบบ รวมถึงสวนเช่ือมโยงท่ีเก่ียวของที่
ต้ังในพารามิเตอร 0-12 เช่ือมโยงไปยังชุดคำสั่ง

8-05 ฟงกชันสิ้นสุดการหมดเวลา
คา:
คางการตั้งคา [0]

ใชการต้ังคาตอ [1]
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หนาที:่
ระบุการกระทำหลังจากไดรับคำส่ังควบคุมท่ีถูกตองในชวง
หมดเวลา ซึ่งจะใชไดหากมีการเลือกการตั้งคา 1-4 ในพารา
มิเตอร 8-04 เทานั้น
คาง: ชุดขับเคลื่อนจะคางชุดคำส่ังท่ีเลือกในพารามิเตอร 8-
04 และแสดงคำเตือน จนกวาคาพารามิเตอร 8-06 จะ
เปล่ียน จากนั้นชุดขับเคลื่อนจะเรียกคืนชุดคำสั่งเริ่มแรก
ทำตอ: ชุดขับเคลื่อนจะกลับเขาสูชุดคำสั่งเริ่มแรก

8-06 รีเซ็ตการหมดเวลาคำส่ังควบคุม
คา:
ไมรีเซ็ต [0]

ทำการรีเซ็ต [1]

หนาที:่
ใชสำหรับนำชุดขับเคลื่อนกลับไปสูชุดคำส่ังเริ่มแรกหลัง
จากการหมดเวลาของคำควบคุม เมื่อต้ังการทำงานใหเปน
"ทำการรีเซ็ต" [1] จะเปลี่ยนกลับไปเปน "ไมรีเซ็ต" [0]

8-07 การวินิจฉัยการตัดปด
คา:
ยกเลิกใช [0]

เมื่อมีสัญญาณ [1]

ตามสัญฯ/เตือน [2]

หนาที:่
เปดใชและควบคุมฟงกชันการวินิจฉัยชุดขับเคลื่อนและยิน
ยอมการขยายขอมูลวินิจฉัยเปน 24 ไบต

- ยกเลิกใช: ขอมูลการวินิจฉัยแบบขยายจะไมถูกสงแมวา
จะปรากฏข้ึนในตัวแปลงความถี่

- เมื่อมีสัญญาณ: ขอมูลการวินิจฉัยแบบขยายจะถูกสงเมื่อ
ปรากฏสัญญาณเตือนหนึ่งครั้งขึ้นไปในพารามิเตอร
สัญญาณเตือน 16-90 หรือ 9-53

- ตามสัญฯ/เตือน: ขอมูลการวินิจฉัยแบบขยายจะถูกสง
หากปรากฏสัญญาณเตือน/คำเตือนหนึ่งครั้งขึ้นไปใน
พารามิเตอรสัญญาณเตือน 16-90, 9-53 หรือพารา
มิเตอรคำเตือน 16-92

เน้ือหาของเฟรมการวินิจฉัยแบบขยาย เปนดังน้ี:
ไบต เน้ือหา คำอธิบาย
0 - 5 ขอมูลการวินิจฉัย DP

แบบมาตรฐาน
ขอมูลการวินิจฉัย DP แบบมาตรฐาน

6 ความยาว PDU xx เฮดเดอรของขอมูลการวินิจฉัย DP แบบ
มาตรฐาน

7 ประเภทสถานะ = 0x81 เฮดเดอรของขอมูลการวินิจฉัย DP แบบ
มาตรฐาน

8 สล็อต = 0 เฮดเดอรของขอมูลการวินิจฉัย DP แบบ
มาตรฐาน

9 ขอมูลสถานะ = 0 เฮดเดอรของขอมูลการวินิจฉัย DP แบบ
มาตรฐาน

10 - 13 พารามิเตอร VLT 16-92 คำเตือน VLT
14 - 17 VLT พารามิเตอร 16-03 คำแสดงสถานะ VLT

18 - 21 พารามิเตอร VLT 16-90 คำสัญญาณเตือน  VLT

22 - 23 พารามิเตอร VLT 9-53 คำเตือนการส่ือสาร (Profibus)

การใชการวินิจฉัยอาจมีผลตอการเพ่ิมความคับค่ังของ
สัญญาณบัส ฟงกชันการวินิจฉัยไมไดรับการสนับสนุนจาก
ฟลดบัสทุกประเภท

8-1* ตั้งคาคำสั่งควบคุม
พารามิเตอรสำหรับการกำหนดรูปแบบโปรไฟลคำส่ังควบคุม
ของอุปกรณเสริม

8-10 Control Word Profile (โปรไฟลคุม)
คา:
โปรไฟล FC [0]

โปรไฟล PROFIdrive [1]

หนาท่ี:
เลือกการแปลความของเวิรดควบคุมและเวิรดสถานะ
อุปกรณเสริมที่ติดต้ังไวในสล็อต A จะพิจารณาการเลือกที่
ใชงานได

8-3* ตั้งคาพอรต FC
พารามิเตอรสำหรับการกำหนดรูปแบบพอรต FC

8-30 โปรโตคอล
คา:
FC [0]

FC MC [1]

หนาท่ี:
การเลือกโปรโตคอลสำหรับพอรต FC (มาตรฐาน)

8-31 ท่ีอยู
คา:
1 - 126  1

หนาท่ี:
การเลือก Address สำหรับพอรต FC (มาตรฐาน)ชวงท่ีใช
งานได: 1 - 126

8-32 อัตราบอดพอรต FC
คา:
2400 Baud [0]

4800 Baud [1]

9600 Baud [2]

19200 Baud [3]

38400 Baud [4]

115200 Baud [7]

FC 300 Design Guide  
 วิธีการตั้งโปรแกรม  

 คาตั้งจากโรงงาน             ()  ขอความที่แสดง             []  คาท่ีใชในพอรทส่ือ

 MG.33.B4.9A - VLT เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  181



หนาที:่
การเลือกอัตราบอด (Baud Rate) สำหรับพอรต FC
(มาตรฐาน)

8-35 การหนวงเวลาตอบรับตำสุด
คา:
1 - 500 ms  10ms

หนาที:่
ระบุเวลาหนวง (Delay Time ) ตำสุดระหวางการรับคำขอ
และสงการโตตอบ ใชสำหรับแกปญหาการหนวงเวลาสง
กลับ (Turnaround Delay) ของโมเด็ม

8-36 การหนวงเวลาตอบรับสูงสุด
คา:
1 - 10000 ms  5000ms

หนาที:่
ระบุเวลาหนวง (Delay Time) สูงสุดที่ยอมรับระหวางการสง
คำขอและการรอการตอบรับที่คาด หากเกินเวลาหนวงที่
กำหนด จะทำใหเกิดสถานะการหมดเวลาของเวิรดควบคุม

8-37 หนวงเวลา inter-char สูงสุด
คา:
0 - 30 ms  25ms

หนาที:่
เวลารอสูงสุดระหวางสองไบตท่ีไดรับ ซึ่งทำใหแนใจวาจะมี
การหมดเวลา หากการสงถูกขัดจังหวะ

หมายเหตุ:ใชไดตอเมื่อเลือกโปรโตคอล FC MC ในพารา
มิเตอร 8-30 เทานั้น

8-5* ดิจิตอล/บัส
พารามิเตอรสำหรับการกำหนดรูปแบบเวิรดควบคุมของ
ดิจิตอล/บัสท่ีรวมกันอยู

8-50 การเลือกลื่นไหล
คา:
อินพุตดิจิตอล [0]

บัส [1]

ตรรกะ AND (และ) [2]

ตรรกะ OR (หรือ) [3]

หนาที:่
สามารถเลือกระหวางการควบคุมฟงกชันการลื่นไหล ผานข้ัว
ตอ (อินพุตดิจิตอล) และ/หรือ ผานบัส

โนตสำหรับผูอาน
พารามิเตอรนี้จะทำงานก็ตอเม่ือพารามิเตอร
8-01 ไซตควบคุม ต้ังไวที่ [0] คำสั่งควบคุม
และดิจิตอล

8-51 การเลือกหยุดแบบรวดเร็ว
คา:
อินพุตดิจิตอล [0]

บัส [1]

ตรรกะ AND (และ) [2]

ตรรกะ OR (หรือ) [3]

หนาท่ี:
สามารถเลือกระหวางการควบคุมฟงกชันหยุดแบบรวดเร็ว
ผานขั้วตอ (อินพุตดิจิตอล) และ/หรือ ผานบัส

โนตสำหรับผูอาน
พารามิเตอรนี้จะทำงานก็ตอเม่ือพารามิเตอร
8-01 ไซตควบคุม ต้ังไวที่ [0] คำสั่งควบคุม
และดิจิตอล

8-52 การเลือกเบรคกระแสตรง
คา:
อินพุตดิจิตอล [0]

บัส [1]

ตรรกะ AND (และ) [2]

ตรรกะ OR (หรือ) [3]

หนาท่ี:
สามารถเลือกระหวางการควบคุมฟงกชันเบรคกระแสตรง
ผานขั้วตอ (อินพุตดิจิตอล) และ/หรือ ผานบัส

โนตสำหรับผูอาน
พารามิเตอรนี้จะทำงานก็ตอเม่ือพารามิเตอร
8-01 ไซตควบคุม ต้ังไวที่ [0] คำสั่งควบคุม
และดิจิตอล

8-53 เลือกการสตารท
คา:
อินพุตดิจิตอล [0]

บัส [1]

ตรรกะ AND (และ) [2]

ตรรกะ OR (หรือ) [3]

หนาท่ี:
เลือกระหวางการควบคุมชุดขับเคลื่อนผานข้ัวตอ (อินพุต
ดิจิตอล) และ/หรือ ผานบัส
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หากคุณเลือก บัส คุณจะสามารถเปดการทำงานคำส่ัง
สตารทไดก็ตอเมื่อคำส่ังนี้สงผานพอรตการส่ือสารแบบ
อนุกรมหรือตัวเลือกฟลดบัสเทานั้น หากคุณเลือก ตรรกะ
AND (และ) คุณยังตองใชงานคำส่ังผานอินพุตดิจิตอลตัวใด
ตัวหนึ่งดวย หากคุณเลือก ตรรกะ OR (หรือ) คุณจะสามารถ
ใชงานคำส่ังสตารทผานอินพุตดิจิตอลตัวใดตัวหนึ่งดวย

โนตสำหรับผูอาน
พารามิเตอรนี้จะทำงานก็ตอเมื่อพารามิเตอร
8-01 ไซตควบคุม ตั้งไวท่ี [0] คำสั่งควบคุม
และดิจิตอล

8-54 การเลือกกลับทิศทาง
คา:
อินพุตดิจิตอล [0]

บัส [1]

ตรรกะ AND (และ) [2]

ตรรกะ OR (หรือ) [3]

หนาที:่
เลือกระหวางการควบคุมชุดขับเคลื่อนผานข้ัวตอ (อินพุต
ดิจิตอล) และ/หรือ ผานบัส
หากคุณเลือก บัส คุณจะสามารถเปดการทำงานคำส่ังกลับ
ทิศทางไดก็ตอเมื่อคำส่ังนี้สงผานพอรตการส่ือสารแบบ
อนุกรมหรือตัวเลือกฟลดบัสเทานั้น หากคุณเลือก ตรรกะ
AND (และ) คุณยังตองใชงานคำส่ังผานอินพุตดิจิตอลตัวใด
ตัวหนึ่งดวย หากคุณเลือก ตรรกะ OR (หรือ) คุณจะสามารถ
ใชงานคำส่ังกลับทิศทางผานอินพุตดิจิตอลตัวใดตัวหนึ่ง
ดวย

โนตสำหรับผูอาน
พารามิเตอรนี้จะทำงานตอเมื่อพารามิเตอร
8-01 ไซตควบคุม ตั้งไวท่ี [0] คำสั่งควบคุม
และดิจิตอล

8-55 การเลือกการต้ังคา
คา:
อินพุตดิจิตอล [0]

บัส [1]

ตรรกะ AND (และ) [2]

ตรรกะ OR (หรือ) [3]

หนาที:่
เลือกระหวางการควบคุมชุดขับเคลื่อนผานข้ัวตอ (อินพุต
ดิจิตอล) และ/หรือ ผานบัส
หากคุณเลือก บัส คุณจะสามารถเปดการทำงานการเลือกชุด
คำสั่งไดก็ตอเมื่อคำสั่งนี้สงผานพอรตการสื่อสารแบบอนุกรม
หรือตัวเลือกฟลดบัสเทาน้ัน หากคุณเลือก ตรรกะ AND
(และ) คุณยังตองใชงานคำส่ังผานอินพุตดิจิตอลตัวใดตัว

หนึ่งดวย หากคุณเลือก ตรรกะ OR (หรือ) คุณจะสามารถใช
งานชุดคำสั่งผานอินพุตดิจิตอลตัวใดตัวหนึ่งดวย

โนตสำหรับผูอาน
พารามิเตอรนี้จะทำงานก็ตอเม่ือพารามิเตอร
8-01 ไซตควบคุม ต้ังไวที่ [0] คำสั่งควบคุม
และดิจิตอล

8-56 เลือกคาอางอิงที่กำหนดลวงหนา
คา:
อินพุตดิจิตอล [0]

บัส [1]

ตรรกะ AND (และ) [2]

ตรรกะ OR (หรือ) [3]

หนาท่ี:
เลือกระหวางการควบคุมชุดขับเคลื่อนผานข้ัวตอ (อินพุต
ดิจิตอล) และ/หรือ ผานบัส
หากคุณเลือกบัส คุณจะสามารถเปดการทำงานคำสั่งคาอาง
อิงท่ีกำหนดไวลวงหนาไดก็ตอเมื่อคำส่ังนี้สงผานพอรตการ
ส่ือสารแบบอนุกรมหรือตัวเลือกฟลดบัสเทานั้น หากคุณ
เลือก ตรรกะ AND (และ) คุณยังตองใชงานคำส่ังผานอินพุต
ดิจิตอลตัวใดตัวหนึ่งดวย หากคุณเลือก ตรรกะ OR (หรือ)
คุณจะสามารถใชงานคำสั่งคาอางอิงที่กำหนดไวลวงหนา
ผานอินพุตดิจิตอลตัวใดตัวหนึ่งดวย

โนตสำหรับผูอาน
พารามิเตอรนี้จะทำงานตอเมื่อพารามิเตอร
8-01 ไซตควบคุม ต้ังไวที่ [0] คำสั่งควบคุม
และดิจิตอล

8-9* บัสเหยาะ

8-90 ความเร็วบัสเหยาะ 1
คา:
0-พารามิเตอร4-13 RPM  100 RPM

หนาท่ี:
ต้ังความเร็วคงที่ (Jog) ที่เปดทำงานผานพอรตอนุกรมหรือ
อุปกรณเสริมบัส

8-91 ความเร็วบัสเหยาะ 2
คา:
0-พารามิเตอร4-13 RPM  200 RPM

หนาท่ี:
ต้ังความเร็วคงที่ (Jog) ที่เปดทำงานผานพอรตอนุกรมหรือ
อุปกรณเสริมบัส
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พารามิเตอร: Profibus
9-00 จุดตั้ง
คา:
0 - 65535  0
ไมมีการเขาใชงานLCP

หนาที:่
รับคาอางอิงจาก Master Class 2 หากการจัดลำดับความ
สำคัญการควบคุมถูกต้ังเปน Master Class 2 คาอางอิงของ
ชุดขับเคลื่อนจะนำมาจากพารามิเตอรนี้ โดยจะไมสนใจคา
อางอิงตามวงจร

9-07 คาที่แทจริง
คา:
0 - 65535   0
ไมมีการเขาใชงานLCP

หนาที:่
สงคา MAV สำหรับ Master Class 2 พารามิเตอรจะใชไดตอ
เมื่อการจัดลำดับความสำคัญการควบคุมตั้งไวที่ Master
Class 2 เทานั้น

9-15 การกำหนดรูปแบบการเขียน PCD

อารเรย [10]

คา:
ไมมี

3-02 คาอางอิงตำสุด

3-03 คาอางอิงสูงสุด

3-12 เพ่ิม/ชะลอความเร็วเทียบกับปจจุบัน

3-41 กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึนชุด 1

3-42 กำหนดเวลาความเร็วขาลงชุด 1

3-51 กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึนชุด 2

3-52 กำหนดเวลาความเร็วขาลงชุด 2

3-80 กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึน-ลงJog

3-81 ตั้งเวลาความเร็วลงหยุดทันที

4-11 กำหนดความเร็วตำสุดมอเตอร [RPM]

4-13 กำหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร [RPM]

4-16 กำหนดคาแรงบิดมอเตอร

4-17 กำหนดคาแรงบิดกรณีไฟยอนกลับ

7-28 คาปอนกลับตำสุด

7-29 คาปอนกลับสูงสุด

8-90 ความเร็วบัสเหยาะ1

8-91 ความเร็วบัสเหยาะ2

16-80 CTW ฟลดบัส1

16-82 REF ฟลดบัส1

34-01 PCD 1 เขียนไปยังMCO

34-02 PCD 2 เขียนไปยังMCO

34-03 PCD 3 เขียนไปยังMCO

34-04 PCD 4 เขียนไปยังMCO

34-05 PCD 5 เขียนไปยังMCO

34-06 PCD 6 เขียนไปยังMCO

34-07 PCD 7 เขียนไปยังMCO

34-08 PCD 8 เขียนไปยังMCO

34-09 PCD 9 เขียนไปยังMCO

34-10 PCD 10 เขียนไปยังMCO

หนาท่ี:
กำหนดพารามิเตอรตางๆ ไปใหกับ PCD 3 ถึง 10 ของ PPO
(หมายเลขของ PCD ข้ึนอยูกับประเภท PPO) คาใน PCD 3
ถึง 10 จะเขียนลงในพารามิเตอรท่ีเลือก เปนแบบคาขอมูล

9-16 การกำหนดรูปแบบการอาน PCD

อารเรย [10]

คา:
ไมมี

16-00 คำส่ังควบคุม

16-01 คาอางอิง[หนวย]

16-02 คาอางอิง%

16-03 คำแสดงสถานะ

16-04 คาหลักท่ีแทจริง[Unit]

16-05 คาหลักท่ีแทจริง[%]

16-09 คาท่ีอานไดตามท่ีกำหนด

16-10 กำลัง [kW]

16-11 กำลัง [hp]

16-12 แรงดันมอเตอร

16-13 ความถี่

16-14 กระแสมอเตอร

16-16 ทอรก

16-17 ความเร็ว [RPM]

16-18 ความรอนมอเตอร

16-19 อุณหภูมิเซนเซอรKTY

16-21 มุมเฟส

16-30 แรงดันการเชื่อมโยงDC

16-32 พลังงานเบรค/s

16-33 พลังงานเบรค/2 นาที

16-34 อุณหภูมิฮีทซิงค

16-35 ความรอนอินเวอรเตอร

16-38 สถานะตัวควบคุมSL

16-39 อุณหภูมิการดควบคุม.

16-50 คาอางอิงภายนอก

16-51 คาอางอิงพัลส

16-52 คาปอนกลับ[หนวย]

16-53 คาอางอิงDigi Pot
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16-60 อินพุตดิจิตอล

16-61 ข้ัว 53 การตั้งคาสวิตช

16-62 อินพุตอนาล็อก53

16-63 ข้ัว54 การต้ังคาสวิตช

16-64 อินพุตอนาล็อก54

16-65 เอาทพุตอนาล็อก42 [mA]

16-66 เอาทพุตดิจิตอล[bin]

16-67 อินพุตความถี่#29 [Hz]

16-68 อินพุตความถี่#33 [Hz]

16-69 เอาทพุตแบบพัลส#27 [Hz]

16-70 เอาทพุตแบบพัลส#29 [Hz]

16-71 เอาทพุตแบบพัลส[bin]

16-84 ตัวเลือกสื่อสารSTW [Binary]

16-85 พอรท FC สัญญาณCTW 1

16-90 คำสัญญาณเตือน

16-91 คำสัญญาณเตือน2

16-92 คำเตือน

16-93 คำเตือน 2

16-94 คำแสดงสถานะแบบขยาย

16-95 คำแสดงสถานะแบบขยาย2

34-21 PCD 1 อานจาก MCO

34-22 PCD 2 อานจาก MCO

34-23 PCD 3 อานจาก MCO

34-24 PCD 4 อานจาก MCO

34-25 PCD 5 อานจาก MCO

34-26 PCD 6 อานจาก MCO

34-27 PCD 7 อานจาก MCO

34-28 PCD 8 อานจาก MCO

34-29 PCD 9 อานจาก MCO

34-30 PCD 10 อานจาก MCO

34-40 อินพุตดิจิตอล

34-41 เอาทพุตดิจิตอล

34-50 ตำแหนงที่แทจริง

34-51 ตำแหนงที่ส่ัง

34-52 ตำแหนงหลักที่แทจริง

34-53 ตำแหนงดัชนีรอง

34-54 ตำแหนงดัชนีหลัก

34-55 ตำแหนงเสนโคง

34-56 Track ผิดพลาด

34-57 ซิงโครไนซผิดพลาด

34-58 ความเร็วที่แทจริง

34-59 ความเร็วหลักที่แทจริง

34-60 สถานะการซิงโครไนซ

34-61 สถานะแกน

34-62 สถานะโปรแกรม

หนาท่ี:
กำหนดพารามิเตอรตางๆ ไปใหกับ PCD 3 ถึง 10 ของ PPO
(หมายเลขของ PCD ข้ึนอยูกับประเภท PPO) PCD 3 ถึง
10 จะเก็บขอมูลที่แทจริงของพารามิเตอรที่เลือก

9-18 โหนดแอดเดรส
คา:
0 - 126  126

หนาท่ี:
ต้ังแอดเดรสสถานี คุณยังสามารถตั้งไดที่สวิตชฮารดแวร
ดวย คุณสามารถตั้งแอดเดรสในพารามิเตอร 9-18 ก็ตอเมื่อ
สวิตชฮารดแวรต้ังคาไวที่ 126 หรือ 127 คาพารามิเตอรนี้จะ
แสดงการตั้งคาท่ีแทจริงของสวิตชเมื่อตั้งคาสวิตชฮารดแวร
ไวที่ >0 และ <126 การเปดเครื่องหรือการอัพเดทพารา
มิเตอร 9-72 จะทำใหพารามิเตอร 9-18 เปลี่ยนแปลง

9-22 การเลือกขอความ
คา:
มาตรฐาน1 [1]

PPO 1 [101]

PPO 2 [102]

PPO 3 [103]

PPO 4 [104]

PPO 5 [105]

PPO 6 [106]

PPO 7 [107]

PPO 8 [108]

หนาท่ี:
แสดงผลชนิดขอความ ซึ่งกำหนดรูปแบบโดยแมขาย
Profibus

9-23 พารามิเตอรสำหรับสัญญาณ

อารเรย [1000]

คา:
ไมมี

3-02 คาอางอิงตำสุด

3-03 คาอางอิงสูงสุด

3-12 เพ่ิม/ชะลอความเร็วเทียบกับปจจุบัน

3-41 กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึน ชุด 1

3-42 กำหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1

3-51 กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึน ชุด 2

3-52 กำหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 2

3-80 กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึน-ลง Jog

3-81 เวลาเปลี่ยนความเร็วหยุดแบบรวดเร็ว

4-11 กำหนดความเร็วตำสุดมอเตอร
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4-13 กำหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร

4-16 กำหนดคาแรงบิดมอเตอร

4-17 กำหนดคาแรงบิดกรณีไฟยอนกลับ

7-28 คาปอนกลับตำสุด

7-29 คาปอนกลับสูงสุด

8-90 ความเร็วบัสเหยาะ 1

8-91 ความเร็วบัสเหยาะ 2

16-00 คำส่ังควบคุม

16-01 คาอางอิง [หนวย]

16-02 คาอางอิง %

16-03 คำแสดงสถานะ

16-04 คาหลักท่ีแทจริง [Unit]

16-05 คาหลักท่ีแทจริง [%]

16-10 กำลัง [kW]

16-11 กำลัง [hp]

16-12 แรงดันมอเตอร

16-13 ความถี่

16-14 กระแสมอเตอร

16-16 แรงบิด

16-17 ความเร็ว [RPM]

16-18 ความรอนมอเตอร

16-19 อุณหภูมิเซนเซอร KTY

16-21 มุมเฟส

16-30 แรงดันการเช่ือมโยง DC

16-32 พลังงานเบรค /s

16-33 พลังงานเบรค/ 2 นาที

16-34 อุณหภูมิฮีทซิงค

16-35 ความรอนอินเวอรเตอร

16-38 สถานะการควบคุม SL

16-39 อุณหภูมิการดควบคุม

16-50 คาอางอิงภายนอก

16-51 คาอางอิงพัลส

16-52 คาปอนกลับ [Unit]

16-53 คาอางอิง Digi Pot

16-60 อินพุตดิจิตอล

16-61 ข้ัว53 การต้ังคาสวิตช

16-62 อินพุตอนาล็อก 53

16-63 ข้ัว53 การต้ังคาสวิตช

16-64 อินพุตอนาล็อก 54

16-65 เอาทพุตอนาล็อก 42 [mA]

16-66 เอาทพุตดิจิตอล [bin]

16-67 อินพุตความถี่ #29 [Hz]

16-68 อินพุตความถี่ #33 [Hz]

16-69 เอาทพุตแบบพัลส #27 [Hz]

16-70 เอาทพุตแบบพัลส #29 [Hz]

16-80 CTW ฟลดบัส 1

16-82 REF ฟลดบัส 1

16-84 อุปกรณเสริมการส่ือสาร STW

16-85 CTW พอรต FC 1

16-90 คำสัญญาณเตือน

16-91 คำสัญญาณเตือน 2

16-92 คำเตือน

16-93 คำเตือน 2

16-94 คำแสดงสถานะแบบขยาย

16-95 คำแสดงสถานะแบบขยาย 2

34-01 PCD 1 เขียนไปยัง MCO

34-02 PCD 2 เขียนไปยัง MCO

34-03 PCD 3 เขียนไปยัง MCO

34-04 PCD 4 เขียนไปยัง MCO

34-05 PCD 5 เขียนไปยัง MCO

34-06 PCD 6 เขียนไปยัง MCO

34-07 PCD 7 เขียนไปยัง MCO

34-08 PCD 8 เขียนไปยัง MCO

34-09 PCD 9 เขียนไปยัง MCO

34-10 PCD 10 เขียนไปยัง MCO

34-21 PCD 1 อานจาก MCO

34-22 PCD 2 อานจาก MCO

34-23 PCD 3 อานจาก MCO

34-24 PCD 4 อานจาก MCO

34-25 PCD 5 อานจาก MCO

34-26 PCD 6 อานจาก MCO

34-27 PCD 7 อานจาก MCO

34-28 PCD 8 อานจาก MCO

34-29 PCD 9 อานจาก MCO

34-30 PCD 10 อานจาก MCO

34-40 อินพุตดิจิตอล

34-41 เอาทพุตดิจิตอล

34-50 ตำแหนงท่ีแทจริง

34-51 ตำแหนงท่ีส่ัง

34-52 ตำแหนงหลักท่ีแทจริง

34-53 ตำแหนงดัชนีรอง

34-54 ตำแหนงดัชนีหลัก

34-55 ตำแหนงเสนโคง

34-56 Track ผิดพลาด

34-57 ซิงโครไนซผิดพลาด

34-58 ความเร็วที่แทจริง

34-59 ความเร็วหลักท่ีแทจริง

34-60 สถานะการซิงโครไนซ

34-61 สถานะแกน

34-62 สถานะโปรแกรม
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หนาที:่
บรรจุรายการของสัญญาณซึ่งคุณสามารถเขาไปไดในพารา
มิเตอร 9-15 และ 9-16.

9-27 การแกไขพารามิเตอร
คา:
ยกเลิกใช [0]

ใช [1]

หนาที:่
คุณสามารถที่จะแกไขพารามิเตอรผาน Profibus,
อินเตอรเฟสมาตรฐาน,หรือ LCP ยกเลิกการใชการแกไข
ผาน Profibus ดวยพารามิเตอรนี้

9-28 การควบคุมการประมวล
คา:
ยกเลิกใช [0]

เปดวงมาสเตอร [1]

หนาที:่
การควบคุมการประมวลผล (การต้ังคาคำส่ังควบคุม, คาอาง
อิงความเร็ว และขอมูลประมวลผล) สามารถทำไดผานทาง
Profibus หรืออินเตอรเฟส RS485 มาตรฐาน แตไมสามารถ
ทำทั้งสองทางในเวลาเดียวกัน คุณสามารถควบคุมหนา
เครื่องไดเสมอผานทาง LCP การควบคุมผานสวนควบคุม
กระบวนการสามารถทำไดทางข้ัวตอหรือบัส ข้ึนอยูกับการ
ต้ังคาของพารามิเตอร 8-50 ถึง 8-56
- ยกเลิกใช:ยกเลิกใชการควบคุมกระบวนการผาน
Profibus และใชการควบคุมกระบวนการผาน RS485
มาตรฐาน
- เปดวงมาสเตอร:เปดใชการควบคุมกระบวนการผานทาง
Profibus Master Class 1 และยกเลิกใชการควบคุมน้ีทาง
บัส RS485 มาตรฐาน หรือ Master class 2

9-44 ตัวนับขอความแสดงการเกิดฟอลต
คา:
0 - 65535 N/A  0N/A

หนาที:่
ระบุจำนวนของสัญญาณเตือนที่จัดเก็บเอาไวในพารามิเตอร
9-47 ความจุของบัฟเฟอรสูงสุดเทากับเหตุการณความผิด
พลาด 8 เหตุการณ

9-45 รหัสฟอลต
คา:
0 - 0 N/A  0 N/A

หนาที:่
พารามิเตอรนี้ประกอบดวยคำสัญญาณเตือน จากทุกขอ
ความสัญญาณเตือนท่ีเกิดขึ้น

ความจุของบัฟเฟอรสูงสุดเทากับเหตุการณความผิดพลาด 8
เหตุการณ

9-47 หมายเลขฟอลต
คา:
0 - 0 N/A  0 N/A

หนาท่ี:
พารามิเตอรนี้ประกอบดวยหมายเลขสัญญาณเตือน (เชน 2
สำหรับความผิดพลาดแรงดันตำเกินไป (live zero error),
4 สำหรับการหายไฟของเฟสแหลงจายไฟหลัก (main
phase loss)) ซึ่งเกิดขึ้นสำหรับแตละเหตุการณ
ความจุของบัฟเฟอรสูงสุดเทากับเหตุการณความผิดพลาด 8
เหตุการณ

9-52 ตัวนับสถานการณฟอลต
คา:
0 - 1000 N/A  0N/A

หนาท่ี:
พารามิเตอรนี้ประกอบดวยจำนวนเหตุการณลาสุดที่จัดเก็บ
ไวต้ังแตการรีเซ็ตหรือเปดเครื่อง พารามิเตอร 9-52 จะมีคา
เพ่ิมขึ้นทุกๆ เหตุการณ (โดย AOCหรืออุปกรณเสริม
Profibus)

9-53 คำเตือน Profibus
คา:
อานอยางเดียว
บิต: ความหมาย:
0 การเช่ือมตอกับ DP-master ไม OK
1 ใชการทำงานเมื่อหมดเวลา
2 FDL (ช้ันการเช่ือมโยงขอมูลฟลดบัส) ไม OK
3 ไดรับคำสั่งลางขอมูล
4 คาท่ีแทจริงไมไดรับการอัพเดต
5 คนหาอัตราบอด
6 PROFIBUS ASIC ไมสง
7 การตั้งคาเร่ิมตน PROFIBUS ไม OK
8 ชุดขับเคล่ือนตัดการทำงาน
9 CAN ภายใน ผิดพลาด
10 ID ที่ผิด สงโดย PLC
11 เกิดขอผิดพลาดภายใน
12 ไมไดกำหนดรูปแบบ
13 ลางคำสั่งที่รับมา
14 การเตือน 34 ทำงาน

หนาท่ี:
แสดงคำเตือนการส่ือสาร Profibus

9-63 อัตราบอดท่ีแทจริง
คา:
อานอยางเดียว

9.6 kbit/s [0]

19.2 kbit/s [1]

93.75 kbit/s [2]

187.5 kbit/s [3]

500 kbit/s [4]
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1500 kbit/s [6]

3000 kbit/s [7]

6000 kbit/s [8]

12000 kbit/s [9]

31.25 kbit/s [10]

45.45 kbit/s [11]

ไมพบอัตราบอด [255]

หนาที:่
แสดงอัตราบอดของ PROFIBUS ท่ีแทจริง Profibus Master
จะตั้งอัตราบอดโดยอัตโนมัติ

9-64 การระบุอุปกรณ

อารเรย [10]

คา:
อานอยางเดียว

อารเรย [10]

หนาที:่
พารามิเตอรระบุอุปกรณ ประเภทขอมูลคือ "อารเรย[n] แบบ
unsigned 16" การกำหนดคาของดัชนียอยแรกระบุและ
แสดงในตารางขางตน

9-65 หมายเลขโปรไฟล
คา:
อานอยางเดียว
0 - 0   0

หนาที:่
ประกอบดวยตัวระบุโปรไฟล ไบต 1 จะบรรจุหมายเลขโปร
ไฟล และไบต 2 เปนหมายเลขเวอรชันของโปรไฟล

9-71 บันทึกคาขอมูล
คา:
ปด [0]

เก็บการแกไขคา [1]

เก็บตั้งคาทั้งหมด [2]

หนาที:่
คาพารามิเตอรท่ีเปลี่ยนแปลงทาง Profibus จะไมไดรับการ
จัดเก็บลงในหนวยความจำถาวรโดยอัตโนมัติ ใหใชพารา
มิเตอรนี้เพ่ือใชงานฟงกชันท่ีจัดเก็บคาพารามิเตอรทั้งหมด
ลงใน EEPROM ดังนั้น คุณจะยังมีคาพารามิเตอรท่ีเปลี่ยน
แปลงน้ีเก็บไวหลังจากปดเครื่อง
- [0] ปด:ไมใชงานฟงกชันจัดเก็บ
- [1] เก็บการแกไขคา:คาพารามิเตอรท้ังหมดในชุดคำส่ังท่ี
เลือกไวในพารามิเตอร 9-70 จะถูกจัดเก็บลงใน EEPROM
คานี้จะกลับไปเปน [0] ปด เม่ือคาทั้งหมดไดรับการจัดเก็บ

-[2] เก็บต้ังคาท้ังหมด:คาพารามิเตอรทั้งหมดสำหรับการตั้ง
คาท้ังหมดจะถูกจัดเก็บใน EEPROM คานี้จะกลับไปเปน [0]
ปด เมื่อคาพารามิเตอรทั้งหมดไดรับการจัดเก็บ

9-70 เลือกแกไขชุดคำสั่ง
คา:
คาตั้งจากโรงงาน [0]

การตั้งคา1 [1]

การตั้งคา2 [2]

การตั้งคา3 [3]

การตั้งคา4 [4]

เลือกชุดคำส่ัง [9]

หนาท่ี:
แกไขชุดคำส่ัง การแกไขสามารถกระทำไดหลังจากการ
เลือกชุดคำส่ังที่ใชงานอยู (พารามิเตอร 0-10) หรือทำการ
แกไขท่ีหมายเลขชุดคำสั่งก็ได พารามิเตอรนี้มีไวเปนพิเศษ
สำหรับ LCPและบัส

9-72 รีเซ็ตชุดขับ
คา:
ไมมีดำเนินการ [0]

รีเซ็ตเมื่อเปดเครื่อง [1]

รีเซ็ตอุปฯเสริม [3]

หนาท่ี:
รีเซ็ตชุดขับเคลื่อน (สำหรับรอบของกำลังไฟฟา) ชุดขับ
เคลื่อนจากหายไปจากบัส ซึ่งอาจสงผลใหเกิดขอผิดพลาด
การสื่อสารจากระบบหลัก

9-80 พารามิเตอรที่ระบุ (1)

อารเรย [116]

คา:
ไมมีการเขาใชLCP
อานอยางเดียว
0 - 115  0

หนาท่ี:
เก็บรายการพารามิเตอรชุดขับเคลื่อนท้ังหมดที่ระบุสำหรับ
Profibus

9-81 พารามิเตอรที่ระบุ (2)

อารเรย [116]

คา:
ไมมีการเขาใชLCP
อานอยางเดียว
0 - 115  0
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หนาที:่
เก็บรายการพารามิเตอรชุดขับเคลื่อนท้ังหมดที่ระบุสำหรับ
Profibus

9-82 พารามิเตอรท่ีระบุ (3)
อารเรย [116]

คา:
ไมมีการเขาใชLCP
อานอยางเดียว
0 - 115  0

หนาที:่
เก็บรายการพารามิเตอรชุดขับเคลื่อนท้ังหมดที่ระบุสำหรับ
Profibus

9-83 พารามิเตอรท่ีระบุ (4)
อารเรย [116]

คา:
ไมมีการเขาใชLCP
อานอยางเดียว
0 - 115  0

หนาที:่
เก็บรายการพารามิเตอรชุดขับเคลื่อนท้ังหมดที่ระบุสำหรับ
Profibus

9-90 พารามิเตอรท่ีเปลี่ยนแปลง (1)
อารเรย [116]

คา:
ไมมีการเขาใชLCP
อานอยางเดียว
0 - 115  0

หนาที:่
เก็บรายการพารามิเตอรชุดขับเคลื่อนท้ังหมดท่ีแตกตางจาก
การต้ังคามาตรฐานจากโรงงาน

9-91 พารามิเตอรท่ีเปลี่ยนแปลง (2)
อารเรย [116]

คา:
ไมมีการเขาใชLCP
อานอยางเดียว
0 - 115  0

หนาที:่
เก็บรายการพารามิเตอรชุดขับเคลื่อนท้ังหมดท่ีแตกตางจาก
การต้ังคามาตรฐานจากโรงงาน

9-92 พารามิเตอรท่ีเปลี่ยนแปลง (3)
อารเรย [116]

คา:
ไมมีการเขาใชLCP
อานอยางเดียว
0 - 115  0

หนาท่ี:
เก็บรายการพารามิเตอรชุดขับเคลื่อนท้ังหมดที่แตกตางจาก
การตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน

9-93 พารามิเตอรที่เปลี่ยนแปลง (4)

อารเรย [116]

คา:
ไมมีการเขาใชLCP
อานอยางเดียว
0 - 115  0

หนาท่ี:
เก็บรายการพารามิเตอรชุดขับเคลื่อนท้ังหมดที่แตกตางจาก
การตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน
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พารามิเตอร: CAN Fieldbus
10-0* การต้ังคาท่ัวไป

10-00 โปรโตคอล CAN
คา:
DeviceNet [1]

หนาที:่
การเลือกโปรโตคอล CAN

10-01 อัตราบอดที่เลือก
คา:
125 Kbps [20]

250 Kbps [21]

500 Kbps [22]

หนาที:่
การเลือกอัตราเร็วการสงของ DeviceNet การเลือกจะตอง
สอดคลองกับกับอัตราเร็วในการสงของตัวแมขาย
(master) และ โหนด DeviceNet อ่ืนๆ

10-02 MAC ID
คา:
0 - 127 N/A  63 N/A

หนาที:่
การเลือกแอดเดรสของสถานี ทุกๆ สถานีท่ีตออยูกับ
เน็ตเวิรค DeviceNet เดียวกันจะตองมีแอดเดรสที่แนนอน
ชัดเจน

10-05 คาที่อานได สงตัวนับขอผิดพลาด
คา:
0 - 255  0

หนาที:่
คาที่อานไดของตัวนับขอผิดพลาดการสงของการควบคุม
CAN นับจากการเปดเครื่องครั้งลาสุด

10-06 คาที่อานได รับตัวนับขอผิดพลาด
คา:
0 - 255  0

หนาที:่
แสดงตัวนับขอผิดพลาดในการรับของการควบคุม CAN นับ
จากเปดเครื่องครั้งลาสุด

10-07 คาขอมูลที่อานไดบัสปดตัวนับ
คา:
0 - 255 N/A  0N/A

หนาท่ี:
แสดงจำนวนเหตุการณบัสปด (Bus Off) นับจากเปดเครื่อง
ทำงานลาสุด

10-1* DeviceNet
กลุมพารามิเตอรสำหรับพารามิเตอรจำเพาะ DeviceNet

10-10 การเลือกประเภทขอมลูการประมวล
คา:
ตัวอยาง 100/150 [0]

ตัวอยาง 101/151 [1]

ตัวอยาง 20/70 [2]

ตัวอยาง 21/71 [3]

หนาท่ี:
พารามิเตอรนี้ชวยใหสามารถเลือกระหวางตัวอยางส่ีแบบที่
ตางกัน สำหรับการสงขอมูล โดยข้ึนอยูกับการต้ังคาของ
พารามิเตอร 8-10 โปรไฟลคุม
เมื่อพารามิเตอร 8-10 ถูกตั้งคาเปน [0] โปรไฟล FC , พารา
มิเตอร 10-10 ตัวเลือก [0] และ [1] จะสามารถใชงานได
เมื่อพารามิเตอร 8-10 ถูกต้ังคาเปน [5] ODVA พารามิเตอร
10-10 ตัวเลือก [2] และ [3] จะสามารถใชงานได
ตัวอยาง 100/150 และ 101/151 เปนการระบุจาก Danfoss
ตัวอยาง 20/70 และ 21/71 เปนโปรไฟลชุดขับเคลื่อน AC
ท่ีระบุจาก ODVA
โปรดทราบวาการเปล่ียนแปลงในพารามิเตอรนี้ จะถูก
ประมวลผลในทันที

10-11 เขียนคารูปแบบขอมูลประมวล
คา:
0 ไมมี

3-02 คาอางอิงตำสุด

3-03 คาอางอิงสูงสุด

3-12 เพ่ิม/ชะลอความเร็วเทียบกับปจจุบัน

3-41 กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึนชุด 1

3-42 กำหนดเวลาความเร็วขาลงชุด 1

3-51 กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึนชุด 2

3-52 กำหนดเวลาความเร็วขาลงชุด 2

3-80 กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึน-ลง

3-81 ต้ังเวลาความเร็วลงหยุดทันที

4-11 กำหนดความเร็วตำสุดมอเตอร

4-13 กำหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร

4-16 กำหนดคาแรงบิดมอเตอร

4-17 กำหนดคาแรงบิดกรณีไฟยอนกลับ

7-28 คาปอนกลับตำสุด

7-29 คาปอนกลับสูงสุด

8-90 ความเร็วบัสเหยาะ1

8-91 ความเร็วบัสเหยาะ2
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16-80 CTW ฟลดบัส1 (คาถาวร)

16-82 REF ฟลดบัส1 (คาถาวร)

34-01 PCD 1 เขียนไปยังMCO

34-02 PCD 2 เขียนไปยังMCO

34-03 PCD 3 เขียนไปยังMCO

34-04 PCD 4 เขียนไปยังMCO

34-05 PCD 5 เขียนไปยังMCO

34-06 PCD 6 เขียนไปยังMCO

34-07 PCD 7 เขียนไปยังMCO

34-08 PCD 8 เขียนไปยังMCO

34-09 PCD 9 เขียนไปยังMCO

34-10 PCD 10 เขียนไปยังMCO

หนาที:่
พารามิเตอรนี้ถูกใชสำหรับ I/O assembly Instances
101/151
เฉพาะสมาชิกที่ [2] และ [3] ของอารเรยนี้จะสามารถเลือก
ได ([0] และ [1] ถูกล็อคไว)
พารามิเตอรนี้สามารถใชไดเฉพาะสำหรับตัวอยาง 101/151

10-12 อานคารูปแบบขอมูลประมวล
คา:
ไมมี

16-00 คำส่ังควบคุม

16-01 คาอางอิง[หนวย]

16-02 คาอางอิง%

16-03 คำแสดงสถานะ(คาถาวร)

16-04 คาหลักท่ีแทจริง[Unit]

16-05 คาหลักท่ีแทจริง[%] (คาถาวร)

16-10 กำลัง [kW]

16-11 กำลัง [hp]

16-12 แรงดันมอเตอร

16-13 ความถี่

16-14 กระแสมอเตอร

16-16 ทอรก

16-17 ความเร็ว [RPM]

16-18 ความรอนมอเตอร

16-19 อุณหภูมิเซนเซอรKTY

16-21 มุมเฟส

16-30 แรงดันการเช่ือมโยงDC

16-32 พลังงานเบรค/s

16-33 พลังงานเบรค/2นาที

16-34 อุณหภูมิฮีทซิงค

16-35 ความรอนอินเวอรเตอร

16-38 สถานะการควบคุมSL

16-39 อุณหภูมิการดควบคุม

16-50 คาอางอิงภายนอก

16-51 คาอางอิงพัลส

16-52 คาปอนกลับ[Unit]

16-53 คาอางอิงDigi Pot

16-60 อินพุตดิจิตอล

16-61 ข้ัว53 การต้ังคาสวิตช

16-62 อินพุตอนาล็อก53

16-63 ข้ัว54 การต้ังคาสวิตช

16-64 อินพุตอนาล็อก54

16-65 เอาทพุตอนาล็อก42 [mA]

16-66 เอาทพุตดิจิตอล[bin]

16-67 อินพุตความถี่#29 [Hz]

16-68 อินพุตความถี่#33 [Hz]

16-69 เอาทพุตแบบพัลส#27 [Hz]

16-70 เอาทพุตแบบพัลส#29 [Hz]

16-71 เอาทพุตรีเลย[bin]

16-84 อุปกรณเสริมการส่ือสารSTW

16-85 CTW พอรต FC 1

16-90 คำสัญญาณเตือน

16-91 คำสัญญาณเตือน2

16-92 คำเตือน

16-93 คำเตือน 2

16-94 คำแสดงสถานะแบบขยาย

16-95 คำแสดงสถานะแบบขยาย2

34-21 PCD 1 อานจาก MCO

34-22 PCD 2 อานจาก MCO

34-23 PCD 3 อานจาก MCO

34-24 PCD 4 อานจาก MCO

34-25 PCD 5 อานจาก MCO

34-26 PCD 6 อานจาก MCO

34-27 PCD 7 อานจาก MCO

34-28 PCD 8 อานจาก MCO

34-29 PCD 9 อานจาก MCO

34-30 PCD 10 อานจาก MCO

34-40 อินพุตดิจิตอล

34-41 เอาทพุตดิจิตอล

34-50 ตำแหนงท่ีแทจริง

34-51 ตำแหนงท่ีส่ัง

34-52 ตำแหนงหลักท่ีแทจริง

34-53 ตำแหนงดัชนีรอง

34-54 ตำแหนงดัชนีหลัก

34-55 ตำแหนงเสนโคง

34-56 Track ผิดพลาด

34-57 ซิงโครไนซผิดพลาด

34-58 ความเร็วที่แทจริง

34-59 ความเร็วหลักท่ีแทจริง

34-60 สถานะการซิงโครไนซ
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34-61 สถานะแกน

34-62 สถานะโปรแกรม

หนาที:่
พารามิเตอรนี้ถูกใชสำหรับ I/O assembly Instances
101/151
เฉพาะสมาชิกที่ [2] และ [3] ของอารเรยนี้จะสามารถเลือก
ได ([0] และ [1] ถูกล็อคคาไว).
พารามิเตอรนี้สามารถใชไดเฉพาะกับตัวอยาง 101/151

10-13 พารามิเตอรคำเตือน
คา:
0 - 65535 N/A  0N/A

หนาที:่
อานขอความคำเตือน ผานบัสมาตรฐานหรือ DeviceNet
พารามิเตอรนี้จะไมมีใหใชทาง LCP แตคุณสามารถเห็นขอ
ความคำเตือนโดยเลือกคำเตือนการส่ือสาร เปนคาการแสดง
ผลที่อานได หนึ่งบิตจะถูกมอบหมายใหกับการเตือนแตละ
แบบ (ดูคูมือสำหรับรายการ)

บิต: ความหมาย:
0 บัสไมทำงาน
1 หมดเวลาการเชื่อมตอชัดแจง
2 การเช่ือมตอ I/O
3 ครบขีดจำกัดลองซำ
4 คาแทจริงไมไดอัพเดต
5 บัส CAN ปด
6 ขอผิดพลาดสง I/O
7 ขอผิดพลาดการเริ่ม
8 ไมมีการจายบัส
9 บัสปด
10 ขอผิดพลาดพาสซีฟ
11 คำเตือนขอผิดพลาด
12 ขอผิดพลาด MAC ID ซำ
13 คิว RX โอเวอรรัน
14 คิว TX โอเวอรรัน
15 CAN โอเวอรรัน

10-14 คาอางอิงเน็ต
คา:
อานอยางเดียวจากLCP

ปด [0]

เปด [1]

หนาที:่
เปดใชการเลือกแหลงคาอางอิงในตัวอยาง 21/71 และ 20/
70
- ปด:เปดใชคาอางอิงผานอินพุตอนาล็อก/ดิจิตอล
- เปด:เปดใชคาอางอิงผานบัส

10-15 การควบคุมเน็ต
คา:
อานอยางเดียวจากLCP

ปด [0]

เปด [1]

หนาท่ี:
เปดใชการเลือกแหลงควบคุมในตัวอยาง 21/71 และ 20-70
- ปด:เปดใชการควบคุมผานอินพุตอนาล็อก/ดิจิตอล
- เปด:เปดใชการควบคุมผานบัส

10-2* COS Filters

10-20 ตัวกรอง COS 1
คา:
0 - 65535  65535

หนาท่ี:
ต้ังคาหนากากการกรองบิตสำหรับเวิรดสถานะ เมื่อทำงานใน
สถานะ COS (Change-Of-State) คุณสามารถกรองบิตใน
เวิรดสถานะที่ไมควรสงออกไปหากมีการเปลี่ยนแปลง

10-21 ตัวกรอง COS 2
คา:
0 - 65535  65535

หนาท่ี:
ต้ังคาหนากากการกรองบิตสำหรับคาหลักท่ีแทจริง (Main
Actual Value) เมื่อทำงานในสถานะ COS (Change-Of-
State) คุณสามารถกรองบิตในคาหลักท่ีแทจริงที่ไมควรสง
ออกไปหากมีการเปลี่ยนแปลง

10-22 ตัวกรอง COS 3
คา:
0 - 65535  65535

หนาท่ี:
ต้ังคาหนากากการกรองบิตสำหรับ PCD 3 เมื่อทำงานใน
สถานะ COS (Change-Of-State) คุณสามารถกรองบิตใน
PCD 3 ท่ีไมควรสงออกไปหากมีการเปลี่ยนแปลง

10-23 ตัวกรอง COS 4
คา:
0 - 65535  65535

หนาท่ี:
ต้ังคาหนากากการกรองบิตสำหรับ PCD 4 เมื่อทำงานใน
สถานะ COS (Change-Of-State) คุณสามารถกรองบิตใน
PCD 4 ท่ีไมควรสงออกไปหากมีการเปลี่ยนแปลง

10-3* ใชพารามิเตอร
กลุมพารามิเตอรนี้จะชวยใหสามารถเขาใชพารามิเตอรท่ีจัด
ดัชนีไว และต้ังคาการโปรแกรมท่ีระบุไว

10-30 ดัชนีอารเรย
คา:
0 - 255 N/A  0N/A
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หนาที:่
พารามิเตอรนี้ใชสำหรับเขาสูพารามิเตอรที่จัดดัชนีไว

10-31 คาขอมูลจัดเก็บ
คา:
ปด [0]

เก็บการแกไขคา [1]

เก็บตั้งคาทั้งหมด [2]

หนาที:่
พารามิเตอร 10-31 ใชในการสั่งงานใหทำการเก็บขอมูลใน
หนวยความจำถาวร

10-32 การแกไข Devicenet
คา:
0 - 65535 N/A  0N/A

หนาที:่
พารามิเตอร 10-32 ใชสำหรับการสรางไฟล EDS

10-33 จัดเก็บทุกคร้ัง
คา:
ปด [0]

เปด [1]

หนาที:่
พารามิเตอรนี้เลือกวาจะใหทำการจัดเก็บขอมูลพารามิเตอร
ท่ีรับมาจาก DeviceNet ลงใน EEPROM เสมอหรือไม

10-39 พารามิเตอร Devicenet F

อารเรย [1000]

คา:
ไมมีการเขาใชLCP
0 - 0  0

หนาที:่
พารามิเตอรนี้ใชสำหรับกำหนดรูปแบบชุดขับเคลื่อนผาน
ทาง Devicenet และสรางไฟล EDS

FC 300 Design Guide  
 วิธีการตั้งโปรแกรม  

 คาตั้งจากโรงงาน             ()  ขอความที่แสดง             []  คาท่ีใชในพอรทส่ือ

 MG.33.B4.9A - VLT เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  193



พารามิเตอร: Smart logic
13-** โปรแกรมคุณสมบัติ
ตัวควบคุม Smart Logic (SLC) เปนการเรียงลำดับการกระ
ทำ (Action)ที่ผูใชระบุไวซึ่งจะไดรับการประมวลผลโดย
SLC (ดูพารามิเตอร 13-52 [x]) เมื่อ Event เก่ียวของที่
กำหนดโดยผูใช (ดูพารามิเตอร 13-51[x]) ไดรับการ
ประเมินจาก SLC วาเปน TRUE (จริง)
Event และ Action แตละตัวจะถูกกำหนดหมายเลขและ
เช่ือมโยงเขาดวยกันเปนคู ซึ่งหมายความวาเมื่อ event [0]
สำเร็จ (ไดรับคา TRUE (จริง)), action [0] จะไดรับการ
ปฏิบัติ หลังจากนี้ เงื่อนไขของ event [1] จะถูกประเมิน และ
หากเปนคา TRUE (จริง) action [1]ก็จะไดรับการปฏิบัติ เชน
น้ีตอเน่ืองไป

ในแตละรอบ จะมีการประเมิน event เพียงหนึ่งครั้งเทาน้ัน
หาก event ถูกประเมินเปน FALSE (เท็จ) จะไมมีส่ิงใดเกิด
ข้ึน (ใน SLC) ระหวางรอบการสแกนปจจุบัน และไมมี
event อ่ืนใดไดรับการประเมินตอ ซึ่งหมายความวาเมื่อ
SLC เริ่มตน จะทำการประเมิน event [0] (และเฉพาะ event
[0]เทานั้น) ในแตละรอบการสแกน เมื่อใดก็ตามท่ีEvent
[0] ถูกประเมินเปน TRUE (จริง) SLC จึงจะลงมือปฏิบัติ
Action [0] และเริ่มประเมินEvent [1] คุณสามารถต้ัง
โปรแกรมevent และ action ไดต้ังแต 1 ถึง 20 เมื่อ Event/
Action สุดทายไดรับการปฏิบัติ การเรียงลำดับจะเริ่มตนใหม
อีกครั้งจาก Event [0] / Action [0] ภาพประกอบนี้แสดงตัว
อยางของ Event / Action สามชุด:

การสตารทและการหยุด SLC:
การสตารทและการหยุด SLC สามารถทำไดโดยเลือก "เปด
[1]" หรือ "ปด [0]" ในพารามิเตอร 13-00 จากนั้น SLC จะ
เริ่มตนที่สถานะ 0 เสมอ (โดยจะประเมิน event [0]) SLC จะ
เริ่มตนทำงานเมื่อ Event การสตารท (ระบุในพารามิเตอร
13-01 Event การสตารท) ถูกประเมินเปน จริง (ซึ่งจะทำให
เปด [1] ถูกเลือกในพารามิเตอร 13-00) SLC จะหยุดเมื่อ
Event การหยุด (พารามิเตอร 13-02) เปน จริง พารามิเตอร
13-03 จะรีเซ็ตพารามิเตอร SLC และเริ่มตนการต้ังโปรแกรม
ต้ังแตแรก

13-0* การต้ังคา SLC
การต้ังคาเหลานี้ใชสำหรับการส่ังทำงาน การส่ังใหหยุดทำ
งาน และการรีเซ็ตการควบคุม Smart Logic

13-00 โหมดตัวควบคุม SL
คา:
ปด [0]

เปด [1]

หนาท่ี:
เลือก เปด [1] เพ่ือเปดใชตัวควบคุม Smart Logic สำหรับให
ทำการสตารทเมื่อมีคำส่ังสตารทปรากฏ (เชน ผานอินพุต
ดิจิตอล)

13-01 Event การสตารท

คา:
เท็จ [0]

จริง [1]

ขณะรัน [2]

ในชวง [3]

ตามคาอางอิง [4]

ขีดจำกัดทอรก [5]

จำกัดจายมอเตอร [6]

นอกชวงกระแส [7]

ตำกวา I ระดับตำ [8]

สูงกวา I ระดับสูง [9]

ตำกวาความเร็วตำ [11]

สูงกวาความเร็วสูง [12]

ออกนอกชวงปอนกลับ [13]

ตำกวาคาปอนกลับตำ [14]

สูงกวาคาปอนกลับสูง [15]

คำเตือนความรอน [16]

ดันหลักนอกชวง [17]

กลับทิศทาง [18]

คำเตือน [19]

เตือน(ตัดทำงาน) [20]

เตือน(ล็อคตัด) [21]

ตัวเปรียบเทียบ0 [22]

ตัวเปรียบเทียบ1 [23]

ตัวเปรียบเทียบ2 [24]

ตัวเปรียบเทียบ3 [25]

กฎตรรกะ 0 [26]

กฎตรรกะ 1 [27]

กฎตรรกะ 2 [28]

กฎตรรกะ 3 [29]

อินพุตดิจิตอลDI18 [33]

อินพุตดิจิตอลDI19 [34]

อินพุตดิจิตอลDI27 [35]

อินพุตดิจิตอลDI29 [36]

อินพุตดิจิตอลDI32 [37]
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อินพุตดิจิตอลDI33 [38]

คำส่ังสตารท [39]

ชุดขับเคลื่อนหยุด [40]

หนาที:่
รายการนี้แสดงอินพุตบูลีน (TRUE (จริง) หรือ FALSE
(เท็จ)) ท่ีมีอยูสำหรับใชในกฎตรรกะท่ีเลือก

• *เท็จ (False) [0] (การตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน) -
ปอนคาถาวรของคา FALSE (เท็จ) ในกฎตรรกะ

• จริง (True) [1] - ปอนคาถาวรของคา TRUE (จริง) ใน
กฎตรรกะ

• ขณะรัน [2] - ดูพารามิเตอร 5-13 สำหรับคำอธิบายเพ่ิม
เติม

• ในชวง [3] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำอธิบายเพ่ิม
เติม

• ตามคาอางอิง [4] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• ขีดจำกัดทอรก [5] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• จำกัดจายมอเตอร [6] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• นอกชวงกระแส [7] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• ตำกวา I ระดับตำ [8] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• สูงกวา I ระดับสูง [9] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• ตำกวาความถี่ตำ [11] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• สูงกวาความถี่สูง [12] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• คำเตือนความรอน [16] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• ดันหลักนอกชวง [17] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• กลับทิศทาง [18] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• คำเตือน [19] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำอธิบาย
เพ่ิมเติม

• เตือน (ตัดทำงาน) [20] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• เตือน (ล็อคตัด) [21] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• ตัวเปรียบเทียบ 0 [22] - ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ
0 ในกฎตรรกะ

• ตัวเปรียบเทียบ 1 [23] - ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ
1 ในกฎตรรกะ

• ตัวเปรียบเทียบ 2 [24] - ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ
2 ในกฎตรรกะ

• ตัวเปรียบเทียบ 3 [25] - ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ
3 ในกฎตรรกะ

• กฎตรรกะ 0 [26] - ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 0 ในกฎ
ตรรกะ

• กฎตรรกะ 1 [27] - ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 1 ในกฎ
ตรรกะ

• กฎตรรกะ 2 [28] - ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 2 ในกฎ
ตรรกะ

• กฎตรรกะ 3 [29] - ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 3 ในกฎ
ตรรกะ

• อินพุตดิจิตอล DI18 [33] - ใชคาของ DI18 ในกฎ
ตรรกะ (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI19 [34] - ใชคาของ DI19 ในกฎ
ตรรกะ (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI27 [35] - ใชคาของ DI27 ในกฎ
ตรรกะ (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI29 [36] - ใชคาของ DI29 ในกฎ
ตรรกะ (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI32 [37] - ใชคาของ DI32 ในกฎ
ตรรกะ (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI33 [38] - ใชคาของ DI33 ในกฎ
ตรรกะ (สูง = TRUE)

13-02 Event การหยุด

คา:
เท็จ [0]

จริง [1]

ขณะรัน [2]

ในชวง [3]

ตามคาอางอิง [4]

ขีดจำกัดทอรก [5]

จำกัดจายมอเตอร [6]

นอกชวงกระแส [7]

ตำกวา I ระดับตำ [8]

สูงกวา I ระดับสูง [9]

ตำกวาความเร็วตำ [11]

สูงกวาความเร็วสูง [12]

ออกนอกชวงปอนกลับ [13]

ตำกวาคาปอนกลับตำ [14]

สูงกวาคาปอนกลับสูง [15]

คำเตือนความรอน [16]

ดันหลักนอกชวง [17]

กลับทิศทาง [18]

คำเตือน [19]

เตือน(ตัดทำงาน) [20]

เตือน(ล็อคตัด) [21]

ตัวเปรียบเทียบ0 [22]

ตัวเปรียบเทียบ1 [23]

ตัวเปรียบเทียบ2 [24]

ตัวเปรียบเทียบ3 [25]
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กฎตรรกะ 0 [26]

กฎตรรกะ 1 [27]

กฎตรรกะ 2 [28]

กฎตรรกะ 3 [29]

หมดเวลา SL 0 [30]

หมดเวลา SL 1 [31]

หมดเวลา SL 2 [32]

อินพุตดิจิตอลDI18 [33]

อินพุตดิจิตอลDI19 [34]

อินพุตดิจิตอลDI27 [35]

อินพุตดิจิตอลDI29 [36]

อินพุตดิจิตอลDI32 [37]

อินพุตดิจิตอลDI33 [38]

คำส่ังสตารท [39]

ชุดขับเคลื่อนหยุด [40]

หนาที:่
รายการนี้อธิบายวาจะตองระบุอินพุตบูลีนตัวใด เพ่ือหยุด/ยก
เลิกการใชการควบคุม Smart Logic

• *เท็จ (False) [0] (การตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน) -
ปอนคาถาวรของคา FALSE (เท็จ) ในกฎตรรกะ

• จริง (True) [1] - ปอนคาถาวรของคา TRUE (จริง) ใน
กฎตรรกะ

• ขณะรัน [2] - ดูพารามิเตอร 5-13 สำหรับคำอธิบายเพ่ิม
เติม

• ในชวง [3] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำอธิบายเพ่ิม
เติม

• ตามคาอางอิง [4] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• ขีดจำกัดทอรก [5] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• จำกัดจายมอเตอร [6] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• นอกชวงกระแส [7] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• ตำกวา I ระดับตำ [8] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• สูงกวา I ระดับสูง [9] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• ตำกวาความถี่ตำ [11] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• สูงกวาความถี่สูง [12] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• คำเตือนความรอน [16] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• ดันหลักนอกชวง [17] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• กลับทิศทาง [18] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• คำเตือน [19] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำอธิบาย
เพ่ิมเติม

• เตือน (ตัดทำงาน) [20] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• เตือน (ล็อคตัด) [21] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• ตัวเปรียบเทียบ 0 [22] - ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ
0 ในกฎตรรกะ

• ตัวเปรียบเทียบ 1 [23] - ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ
1 ในกฎตรรกะ

• ตัวเปรียบเทียบ 2 [24] - ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ
2 ในกฎตรรกะ

• ตัวเปรียบเทียบ 3 [25] - ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ
3 ในกฎตรรกะ

• กฎตรรกะ 0 [26] - ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 0 ในกฎ
ตรรกะ

• กฎตรรกะ 1 [27] - ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 1 ในกฎ
ตรรกะ

• กฎตรรกะ 2 [28] - ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 2 ในกฎ
ตรรกะ

• กฎตรรกะ 3 [29] - ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 3 ในกฎ
ตรรกะ

• อินพุตดิจิตอล DI18 [33] - ใชคาของ DI18 ในกฎ
ตรรกะ (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI19 [34] - ใชคาของ DI19 ในกฎ
ตรรกะ (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI27 [35] - ใชคาของ DI27 ในกฎ
ตรรกะ (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI29 [36] - ใชคาของ DI29 ในกฎ
ตรรกะ (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI32 [37] - ใชคาของ DI32 ในกฎ
ตรรกะ (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI33 [38] - ใชคาของ DI33 ในกฎ
ตรรกะ (สูง = TRUE)

13-03 รีเซ็ต SLC

คา:
หามรีเซ็ตSLC [0]

รีเซ็ต SLC [1]

หนาท่ี:
พารามิเตอร 13-03 รีเซ็ต ทุกคาพารามิเตอรกลุม 13 (13-*)
ไปเปนคามาตรฐานจากโรงงาน

13-1* ตัวเปรียบเทียบ
ใชสำหรับการเปรียบเทียบตัวแปรตอเนื่อง (เชน ความถี่
เอาทพุต, กระแสเอาทพุต, อินพุตอนาล็อก ฯลฯ) กับคาท่ีตั้ง
ไวลวงหนาแบบแนนอน ตัวเปรียบเทียบจะไดรับการประเมิน
หนึ่งครั้งในแตละรอบการสแกน คุณสามารถใชผลลัพธ
(TRUE (จริง) หรือ FALSE (เท็จ)) โดยตรงเพ่ือระบุ Event
(ดูพารามิเตอร 13-51) หรือใชเปนอินพุตบูลีนในกฎตรรกะ
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(ดูพารามิเตอร 13-40, 13-42 หรือ 13-44) พารามิเตอรท้ัง
หมดในกลุมพารามิเตอรนี้เปนพารามิเตอรแบบอารเรย ที่มี
ดัชนี 0-3 เลือกดัชนี 0 เพ่ือต้ังโปรแกรมตัวเปรียบเทียบ 0
เลือกดัชนี 1 เพ่ือตั้งโปรแกรมตัวเปรียบเทียบ 1 และตอๆ ไป

13-10 โอเปอรแรนดตัวเปรียบเทียบ

อารเรย [4]

คา:
DISABLED (ไมใช) [0]

คาอางอิง [1]

คาปอนกลับ [2]

ความเร็วมอเตอร [3]

กระแสมอเตอร [4]

ทอรกมอเตอร [5]

กำลังมอเตอร [6]

แรงดันมอเตอร [7]

แรงดันเชื่อมDC [8]

ความรอนมอเตอร [9]

ความรอน VLT [10]

อุณหภูมิฮีทซิงค [11]

อินพุตอนาล็อกAI53 [12]

อินพุตอนาล็อกAI54 [13]

อนาล็อก AIFB10 [14]

อนาล็อก AIS24V [15]

อนาล็อก AICCT [17]

อินพุตพัลสFI29 [18]

อินพุตพัลสFI33 [19]

หมายเลขสัญญาณเตือน [20]

ตัวนับ A [30]

ตัวนับ B [31]

หนาที:่
เลือกตัวแปรที่ถูกตรวจสอบโดยตัวเปรียบเทียบ ตัวเลือกที่
ใชไดแสดงที่ดานลาง:

• *DISABLED (ไมใช) [0] (การตั้งคาจากโรงงาน) -
เอาทพุตจากตัวเปรียบเทียบจะเปนคา FALSE (เท็จ)
เสมอ

• คาอางอิง [1] - ดูพารามิเตอร 16-01 สำหรับคำอธิบาย
เพ่ิมเติม

• คาปอนกลับ [2] - ดูพารามิเตอร 16-52 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• ความเร็วมอเตอร [3] - ดูพารามิเตอร 16-17 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• กระแสมอเตอร [4] - ดูพารามิเตอร 16-14 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• ทอรกมอเตอร [5] - ดูพารามิเตอร 16-16 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• กำลังมอเตอร [6] - ดูพารามิเตอร 16-10 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• แรงดันมอเตอร [7] - ดูพารามิเตอร 16-12 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• แรงดันเชื่อม DC [8] - ดูพารามิเตอร 16-30 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• ความรอนมอเตอร [9] - ดูพารามิเตอร 16-18 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• ความรอน VLT [10] - ดูพารามิเตอร 16-35 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• อุณหภูมิฮีทซิงค [11] - ดูพารามิเตอร 16-34 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• อินพุตอนาล็อก AI53 [12] - ดูพารามิเตอร 16-62
สำหรับคำอธิบายเพ่ิมเติม

• อินพุตอนาล็อก AI54 [13] - ดูพารามิเตอร 16-64
สำหรับคำอธิบายเพ่ิมเติม

• อินพุตอนาล็อก AIFB10 [14] - คาของแหลงจายภาย
ใน 10V [V].

• อินพุตอนาล็อก AIS24V [15] - คาของแหลงจายภาย
ใน 24V [V]

• อินพุตอนาล็อก AICCT [17] - อุณหภูมิการดควบคุม [°
C]

• อินพุตพัลส FI29 [18] - ดูพารามิเตอร 16-67 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• อินพุตพัลส FI33 [19] - ดูพารามิเตอร 16-68 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• หมายเลขสัญญาณเตือน [20]
• ตัวนับ A [30] - ดูพารามิเตอร 16-72 สำหรับคำอธิบาย
เพ่ิมเติม

• ตัวนับ B [31] - ดูพารามิเตอร 16-73 สำหรับคำอธิบาย
เพ่ิมเติม
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13-11 โอเปอรเรเตอรตัวเปรียบเทียบ

อารเรย [4]

คา:
< [0]

≈ [1]

> [2]

หนาที:่
เลือกตัวโอเปอรเรเตอรที่จะใชในการเปรียบเทียบ หากคุณ
เลือก < [0], ผลลัพธของการประเมินผลคือ TRUE (จริง)
หากตัวแปรท่ีเลือกในพารามิเตอร 13-10 มีคานอยกวาคา
ถาวรในพารามิเตอร 13-12 ผลลัพธจะเปน FALSE (เท็จ)
หากตัวแปรท่ีเลือกในพารามิเตอร 13-10 มีคาสูงกวาคาถาวร
ในพารามิเตอร 13-12 หากคุณเลือก> [2] แทน โลจิกจะเปน
ทางตรงขามหากคุณเลือก ≈[1] การประเมินผลจะเปน
TRUE (จริง) หากตัวแปรท่ีเลือกในพารามิเตอร 13-10 มีคา
โดยประมาณเทาคาถาวรในพารามิเตอร 13-12

13-12 คาตัวเปรียบเทียบ

อารเรย [4]

คา:
-100000.000 - 100000.000  0.000

หนาที:่
เลือก "ระดับการทริกเกอร" สำหรับตัวแปรที่ถูกตรวจสอบ
โดยตัวเปรียบเทียบ

13-2* ตัวตั้งเวลา
คุณสามารถใชผลลัพธ (TRUE (จริง) หรือ FALSE(เท็จ))
จาก ตัวตั้งเวลา ไดโดยตรงเพ่ือระบุ Event (ดูพารามิเตอร
13-51) หรือใชเปนอินพุตบูลีนในกฎตรรกะ  (ดูพารามิเตอร
13-40, 13-42 หรือ 13-44) ตัวต้ังเวลาจะเปนคา FALSE
(เท็จ) ตอเมื่อเริ่มตนโดย Action (เชน "ตัวต้ังเวลาสตารท 1
[29]") จนกระท่ังนับผานคาตัวต้ังเวลาท่ีปอนในพารามิเตอร
น้ี จากนั้นคาจะกลายเปน TRUE (จริง) อีกครั้ง พารามิเตอร
ท้ังหมดในกลุมพารามิเตอรนี้เปนพารามิเตอรแบบอารเรย ที่
มีดัชนี 0-2 เลือกดัชนี 0 เพ่ือต้ังโปรแกรมตัวต้ังเวลา 0 เลือก
ดัชนี 1 เพ่ือต้ังโปรแกรมตัวตั้งเวลา 1 และตอๆ ไป

13-20 ตัวตั้งเวลาตัวควบคุม SL

อารเรย [3]

คา:
.00 - 3600.00 s  .00s

หนาที:่
คานี้ระบุระยะเวลาของเอาทพุต FALSE (เท็จ) จากตัวต้ัง
เวลาท่ีตั้งโปรแกรมไว ตัวตั้งเวลาจะเปน FALSE (เท็จ) หาก
เริ่มตนจากการทำงานของ action (เชน ตัวต้ังเวลาสตารท
1 [29]) และจนกวาคาตั้งเวลาที่ปอนไวจะผานไป

13-4* กฎตรรกะ
รวมอินพุตบูลีนไดถึงสามแบบ (อินพุต TRUE (จริง) / FALSE
(เท็จ)) จากตัวตั้งเวลา, ตัวเปรียบเทียบ, อินพุตดิจิตอล, บิต
สถานะ และ Event โดยใชโอเปอรเรเตอรตรรกะ AND
(และ),OR (หรือ), NOT (ไม) เลือกอินพุต
บูลีนสำหรับการคำนวณในพารามิเตอร 13-40, 13-42 และ
13-44 ระบุตัวโอเปอรเรเตอรที่จะใชเพ่ือรวมอินพุตท่ีเลือกใน
พารามิเตอร 13-41 และ 13-43 แบบโลจิก

ลำดับความสำคัญของการคำนวณ
ผลลัพธของพารามิเตอร 13-40, 13-41 และ 13-42 จะไดรับ
การคำนวณกอน ผลลัพธ (TRUE (จริง)/ FALSE (เท็จ)) ของ
การคำนวณน้ีจะถูกรวมไวในการต้ังคาของพารามิเตอร 13-
43 และ 13-44 และสงเปนผลลัพธสุดทาย (TRUE (จริง)/
FALSE (เท็จ)) ของกฏตรรกะ

13-40 บูลีนกฎตรรกะ 1

อารเรย [4]

คา:
เท็จ [0]

จริง [1]

ขณะรัน [2]

ในชวง [3]

ตามคาอางอิง [4]

ขีดจำกัดทอรก [5]

จำกัดจายมอเตอร [6]

นอกชวงกระแส [7]

ตำกวา I ระดับตำ [8]

สูงกวา I ระดับสูง [9]

นอกชวงความเร็ว [10]

ตำกวาความเร็วตำ [11]

สูงกวาความเร็วสูง [12]

ออกนอกชวงปอนกลับ [13]

ตำกวาคาปอนกลับตำ [14]

สูงกวาคาปอนกลับสูง [15]

คำเตือนความรอน [16]

ดันหลักนอกชวง [17]

กลับทิศทาง [18]

คำเตือน [19]

เตือน(ตัดทำงาน) [20]

เตือน(ล็อคตัด) [21]

ตัวเปรียบเทียบ0 [22]

ตัวเปรียบเทียบ1 [23]

ตัวเปรียบเทียบ2 [24]

ตัวเปรียบเทียบ3 [25]

กฎตรรกะ 0 [26]

กฎตรรกะ 1 [27]

กฎตรรกะ 2 [28]
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กฎตรรกะ 3 [29]

หมดเวลา 0 [30]

หมดเวลา 1 [31]

หมดเวลา 2 [32]

อินพุตดิจิตอลDI18 [33]

อินพุตดิจิตอลDI19 [34]

อินพุตดิจิตอลDI27 [35]

อินพุตดิจิตอลDI29 [36]

อินพุตดิจิตอลDI32 [37]

อินพุตดิจิตอลDI33 [38]

คำส่ังสตารท [39]

ชุดขับเคลื่อนหยุด [40]

หนาที:่
รายการนี้แสดงอินพุตบูลีน (TRUE (จริง) หรือ FALSE
(เท็จ)) ท่ีมีอยูสำหรับใชในกฎตรรกะท่ีเลือก

• *False (เท็จ) [0] (การต้ังคามาตรฐาน) - ปอนคาถาวร
ของคา FALSE (เท็จ) ในกฎตรรกะ

• จริง (True) [1] - ปอนคาถาวรของคา TRUE (จริง) ใน
กฎตรรกะ

• ขณะรัน [2] - ดูพารามิเตอร 5-13 สำหรับคำอธิบายเพ่ิม
เติม

• ในชวง [3] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำอธิบายเพ่ิม
เติม

• ตามคาอางอิง [4] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• ขีดจำกัดทอรก [5] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• จำกัดจายมอเตอร [6] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• นอกชวงกระแส [7] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• ตำกวา I ระดับตำ [8] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• สูงกวา I ระดับสูง [9] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• นอกชวงความเร็ว [10] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• ตำกวาความถี่ตำ [11] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• สูงกวาความถี่สูง [12] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• ออกนอกชวงปอนกลับ [13] - ดูพารามิเตอร 5-31
สำหรับคำอธิบายเพ่ิมเติม

• ตำกวาคาปอนกลับตำ [14] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับ
คำอธิบายเพ่ิมเติม

• สูงกวาคาปอนกลับสูง [15] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับ
คำอธิบายเพ่ิมเติม

• คำเตือนความรอน [16] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพ่ิมเติม

• ดันหลักนอกชวง [17] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• กลับทิศทาง [18] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• คำเตือน [19] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำอธิบาย
เพ่ิมเติม

• เตือน (ตัดทำงาน) [20] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• เตือน (ล็อคตัด) [21] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• ตัวเปรียบเทียบ 0 [22] - ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ
0 ในกฎตรรกะ

• ตัวเปรียบเทียบ 1 [23] - ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ
1 ในกฎตรรกะ

• ตัวเปรียบเทียบ 2 [24] - ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ
2 ในกฎตรรกะ

• ตัวเปรียบเทียบ 3 [25] - ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ
3 ในกฎตรรกะ

• กฎตรรกะ 0 [26] - ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 0 ในกฎ
ตรรกะ

• กฎตรรกะ 1 [27] - ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 1 ในกฎ
ตรรกะ

• กฎตรรกะ 2 [28] - ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 2 ในกฎ
ตรรกะ

• กฎตรรกะ 3 [29] - ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 3 ในกฎ
ตรรกะ

• หมดเวลา 0 [30] - ใชผลลัพธของตัวต้ังเวลา 0 ในกฎ
ตรรกะ

• หมดเวลา 1 [31] - ใชผลลัพธของตัวต้ังเวลา 1 ในกฎ
ตรรกะ

• หมดเวลา 2 [32] - ใชผลลัพธของตัวต้ังเวลา 2 ในกฎ
ตรรกะ

• อินพุตดิจิตอล DI18 [33] - ใชคาของ DI18 ในกฎ
ตรรกะ (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI19 [34] - ใชคาของ DI19 ในกฎ
ตรรกะ (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI27 [35] - ใชคาของ DI27 ในกฎ
ตรรกะ (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI29 [36] - ใชคาของ DI29 ในกฎ
ตรรกะ (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI32 [37] - ใชคาของ DI32 ในกฎ
ตรรกะ (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI33 [38] - ใชคาของ DI33 ในกฎ
ตรรกะ (สูง = TRUE)

13-41 โอเปอรเรเตอรกฎตรรกะ 1

อารเรย [4]

คา:
Disabled (ไมใช) [0]

And [1]
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Or [2]

And not [3]

Or not [4]

Not and [5]

Not or [6]

Not and Not [7]

Not or not [8]

หนาที:่
เลือกตัวโอเปอรเรเตอรตรรกะที่ใชกับอินพุตบูลีนจากพารา
มิเตอร 13-40 และ 13-42
[13- XX] จะแจงถึงอินพุตบูลีนของพารามิเตอร 13-*

• DISABLED (ไมใช) [0] - เลือกตัวเลือกนี้เพ่ือละเลย
พารามิเตอร 13-42, 13-43 และ 13-44

• AND (และ) [1] - ประเมินนิพจน [13-40] AND [13-42]
• OR (หรือ) [2] - ประเมินนิพจน [13-40] OR [13-42]
• AND NOT (และไม) [3] - ประเมินนิพจน [13-40] AND

NOT [13-42]
• OR NOT (หรือไม) [4] - ประเมินนิพจน [13-40] OR

NOT [13-42]
• NOT AND (ไมและ) [5] - ประเมินนิพจน NOT [13-40]

AND [13-42]
• NOT OR(ไมหรือ) [6] - ประเมินนิพจน NOT [13-40]

OR [13-42]
• NOT OR NOT [7] - ประเมินนิพจน NOT [13-40] AND

NOT [13-42].
• NOT OR NOT [8] - ประเมินนิพจน NOT [13-40] OR

NOT [13-42].

13-42 บูลีนกฎตรรกะ 2

อารเรย [4]

คา:
*เท็จ [0]

จริง [1]

ขณะรัน [2]

ในชวง [3]

ตามคาอางอิง [4]

ขีดจำกัดทอรก [5]

จำกัดจายมอเตอร [6]

นอกชวงกระแส [7]

ตำกวา I ระดับตำ [8]

สูงกวา I ระดับสูง [9]

นอกชวงความเร็ว [10]

ตำกวาความเร็วตำ [11]

สูงกวาความเร็วสูง [12]

ออกนอกชวงปอนกลับ [13]

ตำกวาคาปอนกลับตำ [14]

สูงกวาคาปอนกลับสูง [15]

คำเตือนความรอน [16]

ดันหลักนอกชวง [17]

กลับทิศทาง [18]

คำเตือน [19]

เตือน(ตัดทำงาน) [20]

เตือน(ล็อคตัด) [21]

ตัวเปรียบเทียบ0 [22]

ตัวเปรียบเทียบ1 [23]

ตัวเปรียบเทียบ2 [24]

ตัวเปรียบเทียบ3 [25]

กฎตรรกะ 0 [26]

กฎตรรกะ 1 [27]

กฎตรรกะ 2 [28]

กฎตรรกะ 3 [29]

หมดเวลา 0 [30]

หมดเวลา 1 [31]

หมดเวลา 2 [32]

อินพุตดิจิตอลDI18 [33]

อินพุตดิจิตอลDI19 [34]

อินพุตดิจิตอลDI27 [35]

อินพุตดิจิตอลDI29 [36]

อินพุตดิจิตอลDI32 [37]

อินพุตดิจิตอลDI33 [38]

คำสั่งสตารท [39]

ชุดขับเคลื่อนหยุด [40]

หนาท่ี:
เชนเดียวกับในพารามิเตอร 13-40

13-43 โอเปอรเรเตอรกฎตรรกะ 2

อารเรย [4]

คา:
Disabled (ไมใช) [0]

AND [1]

Or [2]

AND not [3]

OR not [4]

Not AND [5]

Not OR [6]

NOT AND NOT [7]

Not OR Not [8]

หนาท่ี:
เลือกตรรกะท่ีจะใชกับอินพุตบูลีนในพารามิเตอร 13-40, 13-
41 และ 13-42 และอินพุตบูลีนที่มาจากพารามิเตอร 13-42
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• [13-44] จะแจงถึงอินพุตบูลีนของพารามิเตอร 13-44
• [13-40/13-42] จะแจงถึงอินพุตบูลีนที่คำนวณในพารา
มิเตอร 13-40, 13-41 และ 13-42

• DISABLED (ไมใช) [0] (การต้ังคาจากโรงงาน) - เลือก
ตัวเลือกนี้เพ่ือละเลยพารามิเตอร 13-44

• AND (และ) [1] - ประเมินนิพจน [13-40/13-42] AND
[13-44]

• OR(หรือ) [2] - ประเมินนิพจน [13-40/13-42] OR
[13-44]

• AND NOT (และไม) [3] - ประเมินนิพจน
[13-40/13-42] AND NOT [13-44]

• OR NOT (หรือไม) [4] - ประเมินนิพจน [13-40/13-42]
OR NOT [13-44]

• NOT AND (ไมและ) [5] - ประเมินนิพจน NOT
[13-40/13-42] AND [13-44]

• NOT OR (ไมหรือ) [6] - ประเมินนิพจน NOT
[13-40/13-42] OR [13-44]

• NOT AND NOT (ไมและไม) [7] - ประเมินนิพจน NOT
[13-40/13-42]

• ประเมิน AND NOT (และไม)  [13-44]
• NOT OR NOT (ไมหรือไม) [8] - ประเมินนิพจน NOT

[13-40/13-42] OR NOT [13-44].

13-44 บูลีนกฎตรรกะ 3

อารเรย [4]

คา:
*เท็จ [0]

จริง [1]

ขณะรัน [2]

ในชวง [3]

ตามคาอางอิง [4]

ขีดจำกัดทอรก [5]

จำกัดจายมอเตอร [6]

นอกชวงกระแส [7]

ตำกวา I ระดับตำ [8]

สูงกวา I ระดับสูง [9]

นอกชวงความเร็ว [10]

ตำกวาความเร็วตำ [11]

สูงกวาความเร็วสูง [12]

ออกนอกชวงปอนกลับ [13]

ตำกวาคาปอนกลับตำ [14]

สูงกวาคาปอนกลับสูง [15]

คำเตือนความรอน [16]

ดันหลักนอกชวง [17]

กลับทิศทาง [18]

คำเตือน [19]

เตือน(ตัดทำงาน) [20]

เตือน(ล็อคตัด) [21]

ตัวเปรียบเทียบ0 [22]

ตัวเปรียบเทียบ1 [23]

ตัวเปรียบเทียบ2 [24]

ตัวเปรียบเทียบ3 [25]

กฎตรรกะ 0 [26]

กฎตรรกะ 1 [27]

กฎตรรกะ 2 [28]

กฎตรรกะ 3 [29]

หมดเวลา 0 [30]

หมดเวลา 1 [31]

หมดเวลา 2 [32]

อินพุตดิจิตอลDI18 [33]

อินพุตดิจิตอลDI19 [34]

อินพุตดิจิตอลDI27 [35]

อินพุตดิจิตอลDI29 [36]

อินพุตดิจิตอลDI32 [37]

อินพุตดิจิตอลDI33 [38]

คำสั่งสตารท [39]

ชุดขับเคลื่อนหยุด [40]

หนาท่ี:
เชนเดียวกับในพารามิเตอร 13-40
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13-5* สถานะ

13-51 เหตุการณตัวควบคุม SL

อารเรย [20]

คา:
เท็จ [0]

จริง [1]

ขณะรัน [2]

ในชวง [3]

ตามคาอางอิง [4]

ขีดจำกัดทอรก [5]

จำกัดจายมอเตอร [6]

นอกชวงกระแส [7]

ตำกวา I ระดับตำ [8]

สูงกวา I ระดับสูง [9]

นอกชวงความเร็ว [10]

ตำกวาความเร็วตำ [11]

สูงกวาความเร็วสูง [12]

ออกนอกชวงปอนกลับ [13]

ตำกวาคาปอนกลับตำ [14]

สูงกวาคาปอนกลับสูง [15]

คำเตือนความรอน [16]

ดันหลักนอกชวง [17]

กลับทิศทาง [18]

คำเตือน [19]

เตือน(ตัดทำงาน) [20]

เตือน(ล็อคตัด) [21]

ตัวเปรียบเทียบ0 [22]

ตัวเปรียบเทียบ1 [23]

ตัวเปรียบเทียบ2 [24]

ตัวเปรียบเทียบ3 [25]

กฎตรรกะ 0 [26]

กฎตรรกะ 1 [27]

กฎตรรกะ 2 [28]

กฎตรรกะ 3 [29]

หมดเวลา 0 [30]

หมดเวลา 1 [31]

หมดเวลา 2 [32]

อินพุตดิจิตอลDI18 [33]

อินพุตดิจิตอลDI19 [34]

อินพุตดิจิตอลDI27 [35]

อินพุตดิจิตอลDI29 [36]

อินพุตดิจิตอลDI32 [37]

อินพุตดิจิตอลDI33 [38]

คำส่ังสตารท [39]

ชุดขับเคลื่อนหยุด [40]

หนาท่ี:
เลือกอินพุตบูลีน (TRUE (จริง) หรือ FALSE(เท็จ)) เพ่ือระบุ
เหตุการณ (Event)

• *False (เท็จ) [0] - ปอนคาถาวรสำหรับ FALSE (เท็จ)
ในเหตุการณ

• True (จริง) [1] - ปอนคาถาวรสำหรับ TRUE (จริง) ใน
เหตุการณ

• ขณะรัน [2] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำอธิบายเพ่ิม
เติม

• ในชวง [3] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำอธิบายเพ่ิม
เติม

• ตามคาอางอิง [4] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• ขีดจำกัดทอรก [5] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• จำกัดจายมอเตอร [6] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• นอกชวงกระแส [7] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• สูงกวา I ระดับตำ [8] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• ตำกวา I ระดับสูง [9] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• นอกชวงความเร็ว [10] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• สูงกวาความถี่ตำ [11] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• ตำกวาความถ่ีสูง [12] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• ออกนอกชวงปอนกลับ [13] - ดูพารามิเตอร 5-31
สำหรับคำอธิบายเพ่ิมเติม.

• ตำกวาคาปอนกลับตำ [14] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับ
คำอธิบายเพ่ิมเติม.

• สูงกวาคาปอนกลับสูง [15] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับ
คำอธิบายเพ่ิมเติม.

• คำเตือนความรอน [16] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• ดันหลักนอกชวง [17] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• กลับทิศทาง [18] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• คำเตือน [19] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำอธิบาย
เพ่ิมเติม

• เตือน (ตัดทำงาน) [20] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• เตือน (ล็อคตัด) [21] - ดูพารามิเตอร 5-31 สำหรับคำ
อธิบายเพิ่มเติม

• ตัวเปรียบเทียบ 0 [22] - ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ
0 ในเหตุการณ (Event)

• ตัวเปรียบเทียบ 1 [23] - ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ
1 ในเหตุการณ (Event)
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• ตัวเปรียบเทียบ 2 [24] - ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ
2 ในเหตุการณ (Event)

• ตัวเปรียบเทียบ 3 [25] - ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ
3 ในเหตุการณ (Event)

• กฎตรรกะ 0 [26] - ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 0 ใน
เหตุการณ (Event)

• กฎตรรกะ 1 [27] - ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 1 ใน
เหตุการณ (Event)

• กฎตรรกะ 2 [28] - ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 2 ใน
เหตุการณ (Event)

• กฎตรรกะ 3 [29] - ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 3 ใน
เหตุการณ (Event)

• หมดเวลา 0 [30] - ใชผลลัพธของตัวต้ังเวลา 0 ใน
เหตุการณ (Event)

• หมดเวลา 1 [31] - ใชผลลัพธของตัวต้ังเวลา 1 ใน
เหตุการณ (Event)

• หมดเวลา 2 [32] - ใชผลลัพธของตัวต้ังเวลา 2 ใน
เหตุการณ (Event)

• อินพุตดิจิตอล DI18 [33] - ใชคาของ DI18 ใน
เหตุการณ (Event) (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI19 [34] - ใชคาของ DI19 ใน
เหตุการณ (Event) (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI27 [35] - ใชคาของ DI27 ใน
เหตุการณ (Event) (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI29 [36] - ใชคาของ DI29 ใน
เหตุการณ (Event) (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI32 [37] - ใชคาของ DI32 ใน
เหตุการณ (Event) (สูง = TRUE)

• อินพุตดิจิตอล DI33 [38] - ใชคาของ DI33 ใน
เหตุการณ (Event) (สูง = TRUE)

• คำส่ังสตารท [39] - เหตุการณ (event) นี้เปนจริง ถาตัว
แปลงความถี่ถูกสตารทโดยวิธีการใดๆ (เชน ผานอินพุต
ดิจิตอล ฟลดบัส หรืออ่ืนๆ).

• ชุดขับเคลื่อนหยุด [40] - เหตุการณ (event) นี้เปนจริง
ถาตัวแปลงความถี่ถูกหยุด หรือลื่นไหลโดยวิธีการใดๆ
(เชน ผานอินพุตดิจิตอล ฟลดบัส หรืออ่ืนๆ)

13-52 การกระทำของตัวควบคุม SL

อารเรย [20]

คา:
Disabled (ไมใช) [0]

ไมมีดำเนินการ [1]

เลือกการตั้งคา0 [2]

เลือกการตั้งคา1 [3]

เลือกการตั้งคา2 [4]

เลือกการตั้งคา3 [5]

เลือกลวงหนา0 [10]

เลือกลวงหนา1 [11]

เลือกลวงหนา2 [12]

เลือกลวงหนา3 [13]

เลือกลวงหนา4 [14]

เลือกลวงหนา5 [15]

เลือกลวงหนา6 [16]

เลือกลวงหนา7 [17]

เลือกเปลี่ยนเร็ว1 [18]

เลือกเปลี่ยนเร็ว2 [19]

เลือกเปลี่ยนเร็ว3 [20]

เลือกเปลี่ยนเร็ว4 [21]

หมุน [22]

กลับทิศหมุน [23]

หยุด [24]

Qstop [25]

Dcstop [26]

ลื่นไหล [27]

ล็อคคางเอาทพุต [28]

ตัวตั้งเวลาสตารท0 [29]

ตัวตั้งเวลาสตารท1 [30]

ตัวตั้งเวลาสตารท2 [31]

เอาทพุตดิจิตอลA ตำ [32]

เอาทพุตดิจิตอลB ตำ [33]

เอาทพุตดิจิตอลC ตำ [34]

เอาทพุตดิจิตอลD ตำ [35]

เอาทพุตดิจิตอลE ตำ [36]

เอาทพุตดิจิตอลF ตำ [37]

เอาทพุตดิจิตอลA สูง [38]

เอาทพุตดิจิตอลB สูง [39]

เอาทพุตดิจิตอลC สูง [40]

เอาทพุตดิจิตอลD สูง [41]

เอาทพุตดิจิตอลE สูง [42]

เอาทพุตดิจิตอลF สูง [43]

รีเซ็ต ตัวนับA [60]

รีเซ็ต ตัวนับB [61]

หนาท่ี:
การกระทำจะถูกสั่งการเมื่อเหตุการณ (Event) ที่เกี่ยวของ
(ที่ระบุในพารามิเตอร 13-51) ไดรับการประเมินวาเปนจริง
(True) รายการการกระทำตอไปนี้สามารถเลือกได

• *DISABLED (ไมใช) [0]
• ไมมีดำเนินการ [1]
• เลือก การตั้งคา 1 [2] - เปลี่ยนชุดคำส่ังที่ใช (พารา
มิเตอร 0-10) เปน "1"

• เลือก การตั้งคา 2 [3] - เปลี่ยนชุดคำส่ังที่ใช (พารา
มิเตอร 0-10) เปน "2"

• เลือก การตั้งคา 3 [4] - เปลี่ยนชุดคำส่ังที่ใช (พารา
มิเตอร 0-10) เปน "3"
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• เลือก การตั้งคา 4 [5] - เปลี่ยนชุดคำส่ังที่ใช (พารา
มิเตอร 0-10) เปน "4" หากคุณเปล่ียนชุดคำสั่ง คานั้นจะ
รวมกับคำส่ังต้ังคาอ่ืนๆ ท่ีมาจากทั้งอินพุตดิจิตอลหรือ
จากฟลดบัส

• เลือก ลวงหนา 0 [10] - เลือกคาอางอิงท่ีกำหนดไวลวง
หนา 0

• เลือก ลวงหนา 1 [11] - เลือกคาอางอิงท่ีกำหนดไวลวง
หนา 1

• เลือก ลวงหนา 2 [12] - เลือกคาอางอิงท่ีกำหนดไวลวง
หนา 2

• เลือก ลวงหนา 3 [13] - เลือกคาอางอิงท่ีกำหนดไวลวง
หนา 3

• เลือก ลวงหนา 4 [14] - เลือกคาอางอิงท่ีกำหนดไวลวง
หนา 4

• เลือก ลวงหนา 5 [15] - เลือกคาอางอิงท่ีกำหนดไวลวง
หนา 5

• เลือก ลวงหนา 6 [16] - เลือกคาอางอิงท่ีกำหนดไวลวง
หนา 6

• เลือก ลวงหนา 7 [17] - เลือกคาอางอิงท่ีกำหนดไวลวง
หนา 7 หากคุณเปลี่ยนคาอางอิงท่ีกำหนดไวลวงหนาท่ี
ใชอยู คานี้จะรวมเขากับคำสั่งคาอางอิงที่กำหนดไวลวง
หนาอ่ืนๆ ที่มาจากท้ังอินพุตดิจิตอลหรือจากฟลดบัส

• เลือก เปลี่ยนเร็ว 1 [18] - เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 1
• เลือก เปลี่ยนเร็ว 2 [19] - เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 2
• เลือก เปลี่ยนเร็ว 3 [20] - เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 3
• เลือก เปลี่ยนเร็ว 4 [21] - เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 4
• หมุน [22] - สงคำส่ังสตารทไปท่ีชุดขับเคลื่อน
• กลับทิศหมุน [23] - สงคำส่ังกลับทิศทางสตารทไปที่ชุด
ขับเคลื่อน

• หยุด [24] - สงคำสั่งหยุดไปท่ีชุดขับเคลื่อน
• Qstop [25] - สงคำส่ังหยุดแบบรวดเร็วไปท่ีชุดขับ
เคลื่อน

• Dcstop [26] - สงคำส่ังหยุด DC ไปที่ชุดขับเคลื่อน
• ลื่นไหล [27] - ชุดขับเคลื่อนล่ืนไหลในทันที คำสั่งหยุด
ทั้งหมด รวมถึงคำสั่งลื่นไหล จะหยุด SLC

• ล็อคคางเอาทพุต [28] - ล็อคคางความถี่เอาทพุตของ
ชุดขับเคลื่อน

• ตัวต้ังเวลาสตารท 0 [29] - ตัวต้ังเวลาสตารท 0 ดูพารา
มิเตอร 13-20 สำหรับคำอธิบายเพ่ิมเติม

• ตัวต้ังเวลาสตารท 1 [30] - ตัวต้ังเวลาสตารท 1 ดูพารา
มิเตอร 13-20 สำหรับคำอธิบายเพ่ิมเติม

• ตัวต้ังเวลาสตารท 2 [31] - ตัวต้ังเวลาสตารท 2 ดูพารา
มิเตอร 13-20 สำหรับคำอธิบายเพ่ิมเติม

• ต้ัง เอาทพุตดิจิตอล A ตำ [32] - เอาทพุตใดๆ ท่ีเลือก
"เอาทพุตดิจิตอล 1" จะเปนระดับตำ (เปด)

• ต้ัง เอาทพุตดิจิตอล B ตำ [33] - เอาทพุตใดๆ ท่ีเลือก
"เอาทพุตดิจิตอล 2" จะเปนระดับตำ (ปด)

• ต้ัง เอาทพุตดิจิตอล C ตำ [34] - เอาทพุตใดๆ ท่ีเลือก
"เอาทพุตดิจิตอล 3" จะเปนระดับตำ (ปด)

• ต้ัง เอาทพุตดิจิตอล D ตำ [35] - เอาทพุตใดๆ ท่ีเลือก
"เอาทพุตดิจิตอล 4" จะเปนระดับตำ (ปด)

• ตั้ง เอาทพุตดิจิตอล E ตำ [36] - เอาทพุตใดๆ ท่ีเลือก
"เอาทพุตดิจิตอล 5" จะเปนระดับตำ (ปด)

• ตั้ง เอาทพุตดิจิตอล F ตำ [37] - เอาทพุตใดๆ ท่ีเลือก
"เอาทพุตดิจิตอล 6" จะเปนระดับตำ (ปด)

• ตั้ง เอาทพุตดิจิตอล A สูง [38] - เอาทพุตใดๆ ท่ีเลือก
"เอาทพุตดิจิตอล 1" จะเปนระดับสูง (ปด)

• ตั้ง เอาทพุตดิจิตอล B สูง [39] - เอาทพุตใดๆ ท่ีเลือก
"เอาทพุตดิจิตอล 2" จะเปนระดับสูง (ปด)

• ตั้ง เอาทพุตดิจิตอล C สูง [40] - เอาทพุตใดๆ ท่ีเลือก
"เอาทพุตดิจิตอล 3" จะเปนระดับสูง (ปด)

• ตั้ง เอาทพุตดิจิตอล D สูง [41] - เอาทพุตใดๆ ท่ีเลือก
"เอาทพุตดิจิตอล 4" จะเปนระดับสูง (ปด)

• ตั้ง เอาทพุตดิจิตอล E สูง [42] - เอาทพุตใดๆ ท่ีเลือก
"เอาทพุตดิจิตอล 5" จะเปนระดับสูง (ปด)

• ตั้ง เอาทพุตดิจิตอล F สูง [43] - เอาทพุตใดๆ ท่ีเลือก
"เอาทพุตดิจิตอล 6" จะเปนระดับสูง (ปด)

• รีเซ็ตตัวนับ A [60] - รีเซ็ตตัวนับ A เปนศูนย
• รีเซ็ตตัวนับ B [61] - รีเซ็ตตัวนับ B เปนศูนย
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พารามิเตอร: ฟงกชันพิเศษ
14-0* สลับอินเวอรเตอร

14-00 รูปแบบการสลับ
คา:
60 AVM [0]

SFAVM [1]

หนาที:่
เลือกระหวางรูปแบบการสวิตชสองแบบ คือ:60° AVM และ
SFAVM

14-01 ความถี่สลับ
คา:
2.0 kHz [0]

2.5 kHz [1]

3.0 kHz [2]

3.5 kHz [3]

4.0 kHz [4]

5.0 kHz [5]

6.0 kHz [6]

7.0 kHz [7]

8.0 kHz [8]

10.0 kHz [9]

12.0 kHz [10]

14.0 kHz [11]

16.0 kHz [12]

หนาที:่
กำหนดความถี่การสวิตชของอินเวอรเตอร ถาความถี่การ
สวิตชมีถูกเปล่ียน เสียงรบกวนจากมอเตอรจะลดลง

โนตสำหรับผูอาน
คาความถ่ีเอาทพุตของตัวแปลงความถี่จะไม
สามารถเปนคาที่สูงกวา 1/10 ของความถี่การ
สวิตช

เมื่อมอเตอรกำลังทำงาน ปรับความถี่การสวิตชในพารา
มิเตอร 4-11 จนกวาเสียงรบกวนจากมอเตอรจะคอยลงเทาที่
เปนไปได ดูเพ่ิมเติมท่ีพารามิเตอร 14-00 และหัวขอ การลด
พิกัด

โนตสำหรับผูอาน
ความถี่การสวิตชท่ีมีคาสูงกวา 5.0 kHz จะนำ
ไปสูการลดพิกัดของเอาทพุตสูงสุดของตัว
แปลงความถี่โดยอัตโนมัติ

14-03 โอเวอรโมดูเลชั่น
คา:
ปด [0]

เปด [1]

หนาท่ี:
ยินยอมใหเช่ือมตอฟงกชันโอเวอรโมดูเลช่ันสำหรับแรงดัน
เอาทพุต
ปด หมายถึงไมมีการโอเวอรโมดูเลชั่นของแรงดันเอาทพุต
และหมายความวาจะหลีกเล่ียงระลอก (Ripple) ของแรงบิด
บนเพลามอเตอรได คุณสมบัตินี้มีประโยชน เชน บน
เครื่องเจียร
เปด หมายถึงคุณสามารถไดรับแรงดันเอาทพุตที่สูงกวาแรง
ดันหลัก (สูงถึง 15%)

14-04 PWM สุม
คา:
ปด [0]

เปด [1]

หนาท่ี:
คุณสามารถแปลงเสียงรบกวนท่ีความถ่ีการสวิตชในมอเตอร
ท่ีไดยินเปนความถ่ีเด่ียวอยางชัดเจนใหเปนเสียง "ความถี่
กระจาย" ท่ีรบกวนนอยลง โดยเปลี่ยนแปลง (แบบสุม) การซิ
งโครไนซของเฟสเอาทพุตของการโมดูเลตความกวาง
พัลสเพียงเล็กนอย

14-1* เปด/ปดสายหลัก
พารามิเตอรสำหรับการกำหนดรูปแบบ การตรวจดูแล/การ
จัดการ กับการลมเหลวของแหลงจายไฟหลัก

14-10 สายหลักลมเหลว
คา:
ไมมีฟงกชัน [0]

งดเตือนควบคุม [5]

หนาท่ี:
แจงเครื่องเก่ียวกับสิ่งท่ีจะทำ หากแรงดันหลักลดตำกวาขีด
จำกัดที่ตั้งในพารามิเตอร 14-11
เลือก *ไมมีฟงกชัน [0] (การตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน)
หากไมตองการใชฟงกชันนี้

งดเตือนควบคุม [5] - งดสัญญาณเตือน "สัญญาณเตือนแรง
ดันตำ" และ "คำเตือนแรงดันตำ"

14-11 แรงดันสายหลักท่ีขอผิดสายหลัก
คา:
180 - 600 V  342V

หนาท่ี:
ระบุระดับแรงดัน AC ของฟงกชันที่เลือกในพารามิเตอร
14-10

14-12 ความไมสมดุลแหลงจายไฟหลัก
คา:
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ตัดการทำงาน [0]

คำเตือน [1]

ยกเลิกการใช [2]

หนาที:่
เลือกท่ีจะตัดการทำงานของชุดขับเคลื่อนหรือแจงเตือน
หากชุดขับเคล่ือนตรวจพบความไมสมดุลอยางรุนแรงของ
แหลงจายไฟหลัก การทำงานภายในสภาวะไมสมดุลรุนแรง
น้ีจะลดอายุการใชงานของตัวเครื่อง นับเปนสิ่งรายแรงหาก
ชุดขับเคลื่อนทำงานใกลระดับภาระโหลดที่ระบุอยางตอ
เนื่อง (เชน การรันปมหรือพัดลมท่ีใกลเคียงความเร็วเต็มที่)

14-2* รีเซ็ตตัดทำงาน
พารามิเตอรสำหรับการกำหนดรูปแบบ การจัดการการรี
เซ็ตอัตโนมัติ การจัดการการตัดการทำงานพิเศษ และการ
เริ่มตนต้ังคาการทำงานและการทดสอบตัวเองของการดควบ
คุม

14-20 รีเซ็ตโหมด
คา:
รีเซ็ตดวยมือกด [0]

รีเซ็ตอัตโนมัติx 1 [1]

รีเซ็ตอัตโนมัติx 2 [2]

รีเซ็ตอัตโนมัติx 3 [3]

รีเซ็ตอัตโนมัติx 4 [4]

รีเซ็ตอัตโนมัติx 5 [5]

รีเซ็ตอัตโนมัติx 6 [6]

รีเซ็ตอัตโนมัติx 7 [7]

รีเซ็ตอัตโนมัติx 8 [8]

รีเซ็ตอัตโนมัติx 9 [9]

รีเซ็ตอัตโนมัติx 10 [10]

รีเซ็ตอัตโนมัติx15 [11]

รีเซ็ตอัตโนมัติx20 [12]

รีเซ็ตอัตโนมัติไมรูจบ [13]

หนาที:่
เลือกฟงกชันการรีเซ็ตหลังจากการตัดการทำงาน เมื่อรี
เซ็ตแลว คุณสามารถสตารทตัวแปลงความถี่อีกครั้งได
หากคุณเลือกรีเซ็ตดวยมือกด [0] ใหทำการรีเซ็ตผานทาง
ปุม [RESET] หรือทางอินพุตดิจิตอล หากคุณตองการใหตัว
แปลงความถ่ีทำการรีเซ็ตอัตโนมัติ (1-10 ครั้ง) หลังจากตัด
การทำงาน ใหเลือก คาขอมูล  [1]-[10]

โนตสำหรับผูอาน
หากจำนวนครั้งของ AUTOMATIC RESET
(การรีเซ็ตอัตโนมัติ) ครบตามท่ีต้ังภายใน 10
นาที ตัวแปลงความถี่จะเขาสูโหมด รีเซ็ตดวย
มือกด [0] เมื่อดำเนินการ รีเซ็ตดวยมือกด การ
ต้ังคาพารามิเตอรจะกลับคืน หากจำนวนครั้ง
ของ AUTOMATIC RESET (การรี
เซ็ตอัตโนมัติ) ไม ครบภายใน 10 นาที ตัวนับ

AUTOMATIC RESET (การรีเซ็ตอัตโนมัติ)
ภายในจะถูกรีเซ็ต นอกจากนี้ หากดำเนินการ รี
เซ็ตดวยมือกดตัวนับ AUTOMATIC RESET
(การรีเซ็ตอัตโนมัติ) ภายในก็จะถูกรีเซ็ต

มอเตอรอาจสตารทโดยไมแจงเตือน

14-21 เวลาเร่ิมตนใหมอัตโนมัติ
คา:
0 - 600 s  10s

หนาท่ี:
ต้ังเวลานับจากการตัดการทำงานกระทั่งฟงกชันรี
เซ็ตอัตโนมัติเริ่มตน เลือกรีเซ็ตอัตโนมัติในพารามิเตอร 14-
20 เพ่ือต้ังโปรแกรมพารามิเตอร
ต้ังเวลาที่ตองการ

14-22 โหมดการทำงาน
คา:
การทำงานปกติ [0]

ทดสอบการดควบคุม [1]

การเริ่มตน [2]

หนาท่ี:
ใชสำหรับการทดสอบสองแบบท่ีแตกตางกันนอกเหนือจาก
การทำงานปกติ คุณยังสามารถเริ่มตนต้ังคาพารามิเตอรทั้ง
หมด (ยกเวนพารามิเตอร 15-03, 15-04 และ 15-05)
ฟงกชันนี้จะไมทำงานจนกวาคุณจะปดแหลงจายไฟหลักที่
ตอมายังตัวแปลงความถี่ และเปดอีกครั้ง
เลือก การทำงานปกต ิ [0] สำหรับการทำงานปกติกับ
มอเตอรในแอปพลิเคช่ันท่ีเลือก เลือก ทดสอบการดควบคุม
[1] เพ่ือทดสอบอินพุตและเอาทพุตอนาล็อกและดิจิตอล
และแรงดันควบคุม +10 V การทดสอบตองใชคอนเน็กเตอร
สำหรับการทดสอบกับการเช่ือมตอภายใน

ใชข้ันตอนตอไปน้ีสำหรับการทดสอบการดควบคุม:

1. เลือกการทดสอบการดควบคุม
2. ตัดไฟจากแหลงจายไฟหลักและรอจนไฟท่ีจอแสดงผล
ดับลง

3. ตั้งสวิตช S201 (A53) และ S202 (A54) = "ON" / I
4. เสียบปลั๊กทดสอบ (ดูดานลาง)
5. ตอแหลงจายไฟหลัก
6. ดำเนินการทดสอบแบบตางๆ
7. ผลลัพธจะถูกแจงขึ้นท่ี LCP และชุดขับเคลื่อนจะเขาสูวง
รอบแบบไมรูจบ

8. พารามิเตอร 14-22 ไดรับการต้ังคาเปน การทำงานปกติ
โดยอัตโนมัติ
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ดำเนินการรอบการจายไฟเพื่อสตารทใน การทำงานปกติ
หลังจากการทดสอบการดควบคุม

หากการทดสอบเปนปกติ:
คาที่อานไดบน LCP:
การดควบคุมปกติ
ตัดแหลงจายไฟและถอดปลั๊กทดสอบออก ไฟ LED สีเขียว
ท่ีการดควบคุมจะสวาง

ถาการทดสอบลมเหลว:
คาที่อานไดบน LCP:
ความลมเหลว I/O การดควบคุม เปลี่ยนเครื่องหรือการดควบ
คุม ไฟ LED สีแดงท่ีการดควบคุมจะสวาง

ปลั๊กทดสอบ (เช่ือมตอขั้วตอดังตอไปนี้เขาดวยกัน): 18 -
27 - 32; 19 - 29 - 33; 42 - 53 - 54

เลือก การเริ่มตน [2] เพ่ือรีเซ็ตคาพารามิเตอรท้ังหมดไปเปน
การต้ังคามาตรฐานจากโรงงาน (ยกเวนพารามิเตอร 15-03,
15-04 และ 15-05) ชุดขับเคลื่อนจะรีเซ็ตระหวางการเปด
เครื่องครั้งถัดไป พารามิเตอรจะถูกรีเซ็ตไปเปนการตั้งคา
มาตรฐานจากโรงงาน การทำงานปกต ิ[0] ดวย

14-25 หนวงการปดที่ขีดจำกัดทอรก
คา:
0 - 60 s   60 s

หนาที:่
เมื่อตัวแปลงความถี่ระบุวาแรงบิดเอาทพุตขึ้นถึงขีดจำกัด
แรงบิด (พารามิเตอร 4-16 และ 4-17) คำเตือนจะแสดงขึ้น
หากคำเตือนนี้แสดงข้ึนตอเนื่องนานเทาที่ระบุในพารา
มิเตอรนี้ ตัวแปลงความถี่จะตัดการทำงาน คุณสมบัตินี้ถูกยก
เลิกใชไดดวยการต้ังคาพารามิเตอร เปน 60 s = OFF อยาง
ไรก็ตาม การตรวจสอบความรอน VLT จะยังคงทำงาน

14-3* การควบคุมขีดจำกัดกระแส
FC 300 Series มีคุณสมบัติของการควบคุมขีดจำกัดกระแส
แบบผสมผสาน (Integral Current Limit Control) ซึ่งถูก
เรียกใชงานเมื่อกระแสมอเตอรและแรงบิด สูงกวาขีดจำกัด
แรงบิดที่ต้ังไวในพารามิเตอร 4-16 และ 4-17 เมื่อชุดขับ
เคลื่อนอยูที่ขีดจำกัดกระแสระหวางการทำงานมอเตอรหรือ
การจายพลังงานยอนกลับ ตัวแปลงความถ่ีจะพยายามดึงคา
ใหตำกวาขีดจำกัดแรงบิดที่ต้ังไวลวงหนาใหเร็วที่สุดเทาที่
ทำได โดยไมสูญเสียการควบคุมของมอเตอร
เมื่อใชงานตัวควบคุมกระแส ตัวแปลงความถี่สามารถหยุด
ได โดยใชอินพุตดิจิตอลใดๆ ท่ีตั้งเปน ลื่นไหล ผกผัน [2]
ลื่นไหล และ รีเซ็ต ผกผัน เทานั้น [3] สัญญาณใดๆ บนข้ัว
ตอ 18 ถึง 33 จะ ไม ทำงาน จนกวาตัวแปลงความถี่จะหาง
จากขีดจำกัดกระแสดังกลาว
ดวยการใชอินพุตดิจิตอลที่ตั้งเปน ล่ืนไหล ผกผัน [2] หรือ
ลื่นไหลและรีเซ็ต ผกผัน [3] มอเตอรจะไมใชเวลาเปลี่ยนลด
ความเร็ว เนื่องจากชุดขับเคลื่อนอยูในชวงลื่นไหล หากจำ
เปนตองใชการหยุดดวน ใหใชฟงกชันควบคุมเบรคเชิงกล
ควบคูกับเบรคเชิงกลไฟฟาภายนอกที่ติดอยูกับแอ
ปพลิเคช่ัน

14-30 ตัวคุมขีดกระแส อัตราขยายตาม
คา:
0 - 500 %  100 %

หนาท่ี:
ควบคุมอัตราขยายตามสัดสวนของตัวควบคุมขีดจำกัด
กระแส การต้ังคาระดับสูงขึ้นจะทำใหการตอบสนองเร็วข้ึน
การตั้งคาระดับสูงเกินไปนำไปสูความไรเสถียรภาพของตัว
ควบคุม

14-31 ตัวคุมขีดกระแส เวลารวม
คา:
.002 - 2,000 s  0.020 s

หนาท่ี:
ควบคุมคาคงที่เวลาการอินทิเกรตในการควบคุมขีดจำกัด
กระแส การต้ังคาใหระดับตำลงจะทำใหการตอบสนองเร็ว
ข้ึน การต้ังคาระดับตำเกินไปนำไปสูความไรเสถียรภาพของ
ตัวควบคุม

14-4* ปรับพลังงานใหเหมาะสม
ในกลุมนี้จะรวมพารามิเตอรสำหรับการปรับระดับการปรับให
เหมาะสมที่สุดเพ่ือลดการใชพลังงาน ทั้งในโหมด แรงบิด
ผันแปร (VT) และ การปรับใหเหมาะสมที่สุดเพ่ือลดการใช
พลังงาน (Automatic Energy Optimization :AEO)

14-40 ระดับ VT
คา:
40 - 90%  66%
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หนาที:่
ต้ังคาระดับการสรางสนามแมเหล็กมอเตอรท่ีความเร็วตำ คา
ท่ีตำจะทำใหสามารถลดพลังงานสูญเสียในมอเตอร โปรด
ทราบวา การทำเชนนี้จะลดความสามารถในการจายโหลด.
พารามิเตอร 14-40 ไมสามารถปรับคาไดในขณะที่มอเตอร
กำลังทำงาน

14-41 การสรางสนามแมเหล็กตำสุด AEO
คา:
40 - 75%  40%

หนาที:่
ต้ังคาการสรางสนามแมเหล็กตำสุดที่ยอมใหทำไดสำหรับ
AEO คาท่ีตำจะทำใหสามารถลดพลังงานสูญเสียในมอเตอร
โปรดทราบวา การทำเชนนี้จะลดความสามารถในการทำงาน
เพ่ือจายโหลดที่มีการเปลี่ยนแปลงอยางทันทีทันใด

14-42 ความถี่ AEO ตำสุด
คา:
5 - 40 Hz  10Hz

หนาที:่
ต้ังคาความถี่ตำสุด ซึ่งการปรับใหเหมาะสมที่สุดเพ่ือลดการ
ใชพลังงาน (AEO) ยังคงทำงาน.

14-43 ตัวประกอบกำลังของมอเตอร
คา:
.40 - .95 N/A  .66N/A

หนาที:่
คาตั้งของตัวประกอบกำลัง (Cos(phi)) จะถูกต้ังโดย
อัตโนมัติเพ่ือใหไดสมรรถนะ AEO ท่ีเหมาะสมท่ีสุด โดยทั่ว
ไปไมควรเปลี่ยนแปลงคาพารามิเตอรนี้ อยางไรก็ดีอาจจำ
เปนตองทำการปรับละเอียดบางในบางกรณี

14-5* สภาพแวดลอม
ถาตัวแปลงความถี่ไดรับการจายไฟจากแหลงจายไฟท่ีมีการ
แยกโดดทางไฟฟา (IT mains) เลือก ปด [0] คาพารา
มิเตอรจะตองถูกต้ังเปน เปด [1] ถาตัวแปลงความถี่ตองสอด
คลองกับมาตรฐาน EMC

14-50 RFI 1
คา:
ปด [0]

เปด [1]

หนาที:่
หากตัวแปลงความถี่ไดรับไฟฟาจากแหลงจายไฟหลักท่ีมี
การแยกโดดทางไฟฟา (IT mains) ใหเลือก ปด [0] ใน
โหมดนี ้ การเก็บประจุของ RFI ภายใน (ตัวเก็บประจุตัว
กรอง) ระหวางโครงเครื่องและ  วงจรตัวกรอง RFI ท่ีสาย

หลัก จะถูกตัดเพื่อหลีกเลี่ยงความเสียหายของวงจรข้ันกลาง
และลดกระแสตัวเก็บประจุที่ไหลลงดิน (ตามมาตรฐาน IEC
61800-3) เลือก เปด [1] หากคุณตองการใหตัวแปลงความ
ถ่ีสอดคลองกับมาตรฐาน EMC
พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302

14-52 Fan Control
คา:
อัตโนมัติ [0]

เปด 50% [1]

เปด 75% [2]

เปด 100% [3]

หนาท่ี:
ต้ังคาความถ่ีตอเน่ืองของพัดลมภายในที่ตองการ
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พารามิเตอร: ขอมูลชุดขับเคล่ือน
15-0* ขอมูลการทำงาน
กลุมพารามิเตอรนี้จะเก็บขอมูลการทำงาน เชน ช่ัวโมงการ
ทำงาน, ตัวนับ kWh, จำนวนการเปดเครื่อง

15-00 เวลาการทำงาน
คา:
0 - 2147483647 h  0h

หนาที:่
ระบุระยะเวลาที่ใชงานตัวแปลงความถี่ คาจะถูกบันทึกเมื่อ
ปดเครื่อง

15-01 ช่ัวโมงการรัน
คา:
0 - 2147483647 h   0h

หนาที:่
ระบุจำนวนช่ัวโมงท่ีรันมอเตอร รีเซ็ตตัวนับในพารามิเตอร
15-07 คาจะถูกบันทึกเมื่อปดเครื่อง

15-02 ตัวนับ kWh
คา:
0 - 2147483647 kWh   0kWh

หนาที:่
ระบุปริมาณการใชพลังงานไฟฟาจากแหลงจายไฟหลักใน
หนวย kWh โดยเปนคาเฉลี่ยในหนึ่งช่ัวโมง การรีเซ็ตตัวนับ:
พารามิเตอร 15-06

15-03 กำลังกลับคืน
คา:
0 - 2147483647  0

หนาที:่
ระบุจำนวนการจายไฟเปดเครื่องใหกับตัวแปลงความถ่ี

15-04 อุณหภูมิสูงเกิน
คา:
0 - 65535  0

หนาที:่
ระบุจำนวนครั้งของฟอลตดานอุณหภูมิบนตัวแปลงความถี่

15-05 โวลตสูงเกิน
คา:
0 - 65535  0

หนาที:่
ระบุจำนวนครั้งของการเกิดแรงดันสูงเกินบนตัวแปลงความถี่

15-06 รีเซ็ตตัวนับ kWh
คา:
*ไมรีเซ็ต [0]

รีเซ็ตตัวนับ [1]

หนาท่ี:
รีเซ็ตตัวนับช่ัวโมง kWh เปนคาศูนย (พารามิเตอร 15-02)
รีเซ็ตตัวนับ kWh โดยเลือก รีเซ็ต [1] และกด [OK] คุณไม
สามารถเลือกพารามิเตอรนี้ผานทางพอรตอนุกรม RS 485

โนตสำหรับผูอาน
การรีเซ็ตจะดำเนินการโดยกดปุม [OK]

15-07 รีเซ็ตตัวนับชั่วโมงการรัน
คา:
ไมรีเซ็ต [0]

รีเซ็ตตัวนับ [1]

หนาท่ี:
รีเซ็ตตัวนับชั่วโมงการรันเปนคาศูนย (พารามิเตอร 15-01)
รีเซ็ตตัวนับชั่วโมงการรัน โดยเลือก รีเซ็ต [1] และกด
[OK] คุณไมสามารถเลือกพารามิเตอรนี้ผานทางพอรต
อนุกรม RS 485

15-1* ต้ังคาบันทึกขอมูล
การบันทึกขอมูล (Data Log) จะใชทำการบันทึกขอมูลตอ
เนื่องจากแหลงขอมูลไดถึง 4 แหลง (พารามิเตอร15-10) ท่ี
อัตราการบันทึกเฉพาะสำหรับแตละแหลง (พารามิเตอร15-
11) เหตุการณท่ีจะทริกเกอรการทำงาน (พารามิเตอร15-
12) และหนาตางขอมูล (พารามิเตอร15-14) ถูกใชในการ
เริ่มตนและหยุดการบันทึกขอมูลตามเงื่อนไข

15-10 แหลงสำหรับการบันทึก

อารเรย [4]

คา:
ไมมี

16-00 คำส่ังควบคุม

16-01 คาอางอิง[หนวย]

16-02 คาอางอิง%

16-03 คำแสดงสถานะ

16-10 กำลัง [kW]

16-11 กำลัง [hp]

16-12 แรงดันมอเตอร

16-13 ความถี่

16-14 กระแสมอเตอร

16-16 แรงบิด

16-17 ความเร็ว [RPM]
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16-18 ความรอนมอเตอร

16-30 แรงดันการเช่ือมโยงDC

16-32 พลังงานเบรค/s

16-33 พลังงานเบรค/2 นาที

16-34 อุณหภูมิฮีทซิงค

16-35 ความรอนอินเวอรเตอร

16-50 คาอางอิงภายนอก

16-51 คาอางอิงพัลส

16-52 คาปอนกลับ[Unit]

16-60 อินพุตดิจิตอล

16-62 อินพุตอนาล็อก53

16-64 อินพุตอนาล็อก54

16-65 เอาทพุตอนาล็อก42 [mA]

16-66 เอาทพุตดิจิตอล[bin]

16-90 คำสัญญาณเตือน

16-92 คำเตือน

16-94 คำแสดงสถานะแบบขยาย

หนาที:่
พารามิเตอรนี้เลือกตัวแปรที่จะทำการบันทึก

15-11 ชวงการบันทึก
คา:
1 - 86400000 ms  1ms

หนาที:่
เลือกชวงเวลาระยะหางเปนมิลลิวินาที ระหวางการสุมคาตัว
แปรแตละครั้ง

15-12 Event การทริก

คา:
*เท็จ [0]

จริง [1]

ขณะรัน [2]

ในชวง [3]

ตามคาอางอิง [4]

ขีดจำกัดทอรก [5]

จำกัดจายมอเตอร [6]

นอกชวงกระแส [7]

ตำกวา I ระดับตำ [8]

สูงกวา I ระดับสูง [9]

นอกชวงความเร็ว [10]

ตำกวาความเร็วตำ [11]

สูงกวาความเร็วสูง [12]

ออกนอกชวงปอนกลับ [13]

ตำกวาคาปอนกลับตำ [14]

สูงกวาคาปอนกลับสูง [15]

คำเตือนความรอน [16]

ดันหลักนอกชวง [17]

กลับทิศทาง [18]

คำเตือน [19]

เตือน(ตัดทำงาน) [20]

เตือน(ล็อคตัด) [21]

ตัวเปรียบเทียบ0 [22]

ตัวเปรียบเทียบ1 [23]

ตัวเปรียบเทียบ2 [24]

ตัวเปรียบเทียบ3 [25]

กฎตรรกะ 0 [26]

กฎตรรกะ 1 [27]

กฎตรรกะ 2 [28]

กฎตรรกะ 3 [29]

อินพุตดิจิตอลDI18 [33]

อินพุตดิจิตอลDI19 [34]

อินพุตดิจิตอลDI27 [35]

อินพุตดิจิตอลDI29 [36]

อินพุตดิจิตอลDI32 [37]

อินพุตดิจิตอลDI33 [38]

หนาท่ี:
เลือกเหตุการณเพ่ือการทริก ถาเหตุการณนั้นเกิดขึ้น หนา
ตางขอมูลจะถูกใชในการคางคาการบันทึก หลังจากนั้นก็จะ
ไดขอมูลที่สุมมาตามจำนวนท่ีระบุ โดยเปนขอมูลกอนและ
หลังเหตุการณท่ีทำใหเกิดการทริกเกอร (พารามิเตอร
15-14)

15-13 โหมดการบันทึก
คา:
บันทึกตลอดเวลา [0]

บันทึก 1 ครั้งเมื่อทริก [1]

หนาท่ี:
เลือกดังนี้ ถาตองการบันทึกอยางตอเนื่อง (บันทึกตลอด
เวลา) หรือ เริ่มและหยุดอยางมีเงื่อนไข (บันทึก 1 ครั้ง
เมื่อทริก) (พารามิเตอร15-12 และ 15-14)

15-14 สุมเก็บขอมูลกอนการทริก
คา:
0 - 100 N/A  50N/A

หนาท่ี:
ระบุเปอรเซ็นตของจำนวนตัวอยางทั้งหมด ซึ่งบันทึกกอน
เหตุการณทริก

15-2* บันทึกประวัติ
สามารถดูบันทึกขอมูลไดถึง 50 รายการผานทางพารา
มิเตอรแบบอารเรยน้ี [0] คือบันทึกลาสุด และ [49] คือเกา
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สุด บันทึกขอมูลจะสรางข้ึนทุกครั้งท่ีเกิด เหตุการณ
(Event) (ระวังการสับสนกับเหตุการณ (Event)จาก SLC)
เหตุการณ ในเนื้อหาน้ีจะถูกนิยามวาเปนการเปลี่ยนแปลงใน
เรื่องใดเร่ืองหนึ่งตอไปน้ี:

1. อินพุตดิจิตอล
2. เอาทพุตดิจิตอล (ไมไดรับการตรวจสอบในซอฟตแวร
เวอรชันนี้)

3. คำเตือน
4. คำสัญญาณเตือน
5. คำแสดงสถานะ
6. คำส่ังควบคุม
7. คำแสดงสถานะแบบขยาย

เหตุการณ (Event) จะถูกบันทึกเปนคาและลงเวลาเปน
msecชวงเวลาระหวางสองเหตุการณ (Event)จะขึ้นอยูกับ
ความถ่ีที่ เหตุการณ (Event) เกิดขึ้น (สูงสุดหนึ่งครั้งใน
ทุกๆ รอบการสแกน)
การบันทึกขอมูลจะเกิดข้ึนอยางตอเนื่อง แตหากเกิด
สัญญาณเตือนข้ึน บันทึกจะถูกจัดเก็บและจะแสดงคาท่ีจอ
แสดงผล ซึ่งเปนประโยชน เชน เมื่อทำการบำรุงรักษาหลัง
การตัดการทำงาน คุณสามารถอานพารามิเตอรนี้ไดทาง
พอรตส่ือสารอนุกรมหรือจอแสดงผล

15-20 บันทึกประวัติ:เหตุการณ
อารเรย [50]

คา:
0 - 255  0

หนาที:่
แสดงประเภทเหตุการณท่ีเกิดขึ้น

15-21 บันทึกประวัติ:คา
อารเรย [50]

คา:
0 - 2147483647   0

หนาที:่
แสดงคาของเหตุการณท่ีบันทึก ตีความคาเหตุการณตามตา
รางนี้:

อินพุตดิจิตอล คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-60 สำหรับคำ
อธิบายหลังจากแปลงเปนคาไบนารีแลว

เอาทพุตดิจิตอล (ไมไดรับ
การตรวจสอบใน
ซอฟตแวรเวอรชันน้ี)

คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-66 สำหรับคำ
อธิบายหลังจากแปลงเปนคาไบนารีแลว

คำเตือน คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-92 สำหรับคำ
อธิบาย

คำสัญญาณเตือน คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-90 สำหรับคำ
อธิบาย

คำแสดงสถานะ คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-03 สำหรับคำ
อธิบายหลังจากแปลงเปนคาไบนารีแลว

คำสั่งควบคุม คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-00 สำหรับคำ
อธิบาย

คำแสดงสถานะแบบขยาย คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-94 สำหรับคำ
อธิบาย

15-22 บันทึกประวัติ:เวลา
อารเรย [50]

คา:
0 - 2147483647  0

หนาท่ี:
แสดงเวลาที่เหตุการณ (Event) ท่ีบันทึกเกิดขึ้น เวลาจะวัด
เปนหนวย ms

15-3* บันทึกการเกิดฟอลต
พารามิเตอรแบบอารเรย: จะดูบันทึกการเกิดฟอลตไดถึง10
บันทึกในพารามิเตอรเหลานี้ [0] คือบันทึกลาสุด และ [9]
คือเกาสุด รหัสขอผิดพลาด, คา และเวลา จะแสดงไวดวย

15-30 บันทึกขอบกพรอง:รหัสขอผิดพลาด

อารเรย [10]

คา:
0 - 255   0

หนาท่ี:
อานความหมายของรหัสขอผิดพลาดในหัวขอ การแกไข
ปญหาเบื้องตน

15-31 บันทึกขอบกพรอง:คา

อารเรย [10]

คา:
-32767 - 32767   0

หนาท่ี:
อธิบายขอผิดพลาดและสวนใหญจะใชควบคูกับสัญญาณ
เตือน 38 "ฟอลตภายใน"

15-32 บันทึกขอบกพรอง:เวลา

อารเรย [10]

คา:
0 - 2147483647  0

หนาท่ี:
แสดงเวลาที่เหตุการณท่ีบันทึกเกิดขึ้น เวลาจะวัดเปนหนวย
s

15-4* การระบุชุดขับเคลื่อน
พารามิเตอรบรรจุขอมูลเกี่ยวกับรูปแบบฮารแวรและ
ซอฟตแวรของตัวแปลงความถ่ี

15-40 ประเภท FC
หนาท่ี:
ประเภทของ FC คาท่ีอานไดจะเทากับในฟลดกำลังของคำ
จำกัดความรหัสประเภทของ FC 300 Series (อักขระ1-6)
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15-41 สวนกำลัง
หนาที:่
ประเภทของ FC คาท่ีอานไดเทากับในฟลดกำลังของคำ
จำกัดความรหัสประเภทของ FC 300 Series (อักขระ7-10)

15-42 แรงดันไฟฟา
หนาที:่
ประเภทของ FC คาท่ีอานไดเทากับในฟลดกำลังของคำ
จำกัดความรหัสประเภทของ FC 300 Series (อักขระ11-12)

15-43 เวอรชันของซอฟตแวร
หนาที:่
แสดงเวอรชันซอฟตแวรรวม (หรือ "เวอรชันของแพคเกจ")
ประกอบดวยซอฟตแวรกำลังและซอฟตแวรควบคุม

15-44 สตริงรหัสชนิดท่ีสั่ง
หนาที:่
แสดงสตริงรหัสชนิดสำหรับสั่งซื้อชุดขับเคลื่อนอีกครั้งในรูป
แบบดั้งเดิมของเครื่อง

15-45 สตริงรหัสชนิดจริง
หนาที:่
แสดงสตริงรหัสชนิดจริง

15-46 หมายเลขส่ังซ้ือตัวแปลงความถี่
หนาที:่
แสดงตัวเลขส่ังซื้อ 8 หลักที่ใชสำหรับส่ังซื้อชุดขับเคลื่อน
อีกครั้งในรูปแบบด้ังเดิมของเครื่อง

15-47 หมายเลขส่ังซ้ือการดกำลัง
หนาที:่
แสดงหมายเลขสั่งซื้อการดกำลัง

15-48 เลข ไอดีของ LCP
หนาที:่
แสดงหมายเลขไอดีของ LCP

15-49 ไอดีซอฟตแวรการดควบคุม
หนาที:่
แสดงหมายเลขเวอรชันซอฟตแวรของการดควบคุม

15-50 ไอดีซอฟตแวรการดกำลัง
หนาที:่
แสดงหมายเลขเวอรชันซอฟตแวรของการดกำลัง

15-51 หมายเลขซีเรียลตัวแปลงความถี่
หนาท่ี:
แสดงหมายเลขซีเรียลชุดขับเคลื่อน

15-53 หมายเลขซีเรียลการดกำลัง
หนาท่ี:
แสดงหมายเลขซีเรียลการดกำลัง

15-6* การระบุตัวเลือก
พารามิเตอรบรรจุขอมูลเก่ียวกับรูปแบบของฮารดแวรและ
ซอฟตแวรของอุปกรณเสริมที่ติดตั้งอยู

15-60 ติดตั้งอุปกรณเสริม
หนาท่ี:
แสดงชนิดของอุปกรณเสริมที่ติดต้ังอยู

15-61 เวอรชันซอฟตแวรของอุปกรณเสริม
หนาท่ี:
แสดงเวอรชันซอฟตแวรของอุปกรณเสริมท่ีติดต้ังอยู

15-62 หมายเลขสั่งซ้ือของอุปกรณเสริม
หนาท่ี:
แสดงหมายเลขสั่งซื้อของอุปกรณเสริมท่ีติดต้ังอยู

15-63 หมายเลขเคร่ืองของอุปกรณเสริม
หนาท่ี:
แสดงหมายเลขเครื่องของอุปกรณเสริมท่ีติดต้ังอยู

15-70 อุปกรณเสริมในสล็อต A
หนาท่ี:
แสดงสตริงรหัสประเภทสำหรับอุปกรณเสริม (AX ถาไมมี
อุปกรณเสริม) และคำแปล เชน "ไมมีอุปกรณเสริม"

15-71 เวอรชันอุปกรณเสริมสล็อต A
หนาท่ี:
เวอรชันซอฟตแวรของอุปกรณเสริมที่ติดต้ังในสล็อต A

15-72 อุปกรณเสริมในสล็อต B
หนาท่ี:
แสดงสตริงรหัสประเภทสำหรับอุปกรณเสริม (BX ถาไมมี
อุปกรณเสริม) และคำแปล เชน ไมมีอุปกรณเสริม

15-73 เวอรชันอุปกรณเสริมสล็อต B
หนาท่ี:
เวอรชันซอฟตแวรของอุปกรณเสริมที่ติดต้ังในสล็อต B
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15-74 อุปกรณเสริมในสล็อต C
หนาที:่
แสดงสตริงรหัสประเภทสำหรับอุปกรณเสริม (CXXXX ถาไม
มีอุปกรณเสริม) และคำแปล เชน ไมมีอุปกรณเสริม

15-75 เวอรชันอุปกรณเสริมสล็อต C
หนาที:่
เวอรชันซอฟตแวรของอุปกรณเสริมที่ติดต้ังในสล็อต C

15-9* ขอมูลพารามิเตอร

15-92 พารามิเตอรท่ีกำหนด

อารเรย [1000]

คา:
0 - 9999  0

หนาที:่
ประกอบดวยรายการพารามิเตอรทั้งหมดท่ีกำหนดในชุดขับ
เคลื่อน รายการจะสิ้นสุดดวย 0

15-93 พารามิเตอรท่ีแกไข

อารเรย [1000]

คา:
0 - 9999  0

หนาที:่
ประกอบดวยรายการพารามิเตอรที่มีการเปลี่ยนแปลงเมื่อ
เทียบกับการตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน รายการจะสิ้นสุด
ดวย 0 รายการจะไดรับการอัพเดตเปนระยะๆ ดังนั้นการ
เปล่ียนแปลงอาจไมแสดงใหเห็นจนกวาจะผานไป 30s

15-99 พารามิเตอร Metadata

อารเรย [23]

คา:
0 - 9999  0

หนาที:่
สำหรับใชโดย MCT10
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พารามิเตอร: ขอมูลที่อานได
16-0* สถานะท่ัวไป
พารามิเตอรสำหรับรายงานสถานะท่ัวไป เชน คาอางอิงที่
คำนวณได คำส่ังควบคุมที่ใชงานอยู และสถานะอ่ืนๆ

16-00 คำสั่งควบคุม
คา:
0 - 65535  0

หนาที:่
ใหคาอางอิงปจจุบันท่ีใชกับอิมพัลสหรืออนาล็อกในเครื่อง
ซึ่งเปนผลจากตัวเลือกการกำหนดรูปแบบในพารามิเตอร
1-00 (Hz, Nm หรือ RPM)

16-01 คาอางอิง [หนวย]
คา:
-999999.000 - 999999.000  0.000

หนาที:่
แสดงคาของคาอางอิงปจจุบันที่ใชกับอิมพัลสหรืออนาล็อก
ในเครื่อง ซึ่งเปนผลจากการกำหนดรูปแบบในพารามิเตอร
1-00 (Hz, Nm หรือ RPM)

16-02 คาอางอิง %
คา:
-200.0 - 200.0 %  0.0%

หนาที:่
คาที่แสดงจะสอดคลองกับคาอางอิงรวม (ผลรวมของ
ดิจิตอล/อนาล็อก/คาที่กำหนดลวงหนา/บัส/คาอางอิงขณะ
ล็อคคาง/การเพิ่มและลดความเร็วเทียบกับปจจุบัน)

16-03 คำแสดงสถานะ
คา:
0 - 65535  0

หนาที:่
สงกลับเวิรดสถานะท่ีสงจากชุดขับเคลื่อนผานทางพอรตการ
ส่ือสารอนุกรม ในรูปของรหัสเลขฐานสิบหก

16-05 คาหลักท่ีแทจริง [%]
คา:
0 - 0 N/A  N/A

หนาที:่
เวิรดขนาดสองไบตที่สงพรอมกับเวิรดสถานะใหกับ bus
Master เพ่ือรายงานคาหลักท่ีแทจริง โปรดดูท่ี VLT (R)
AutomationDrive FC 300 Profibus Operating
Instructions MG.33.CX.YY (คูมือการใชงาน Profibus ของ
ชุดขับเคลื่อนอัตโนมัติ VLT (R) FC 300 ) สำหรับราย
ละเอียดเพิ่มเติม

16-1* สถานะมอเตอร
พารามิเตอรสำหรับการรายงานคาสถานะของมอเตอร

16-10 กำลัง [kW]
คา:
.0 - 1000.0 kW  .0kW

หนาท่ี:
คาท่ีแสดงจะไดรับการคำนวณจากแรงดันมอเตอรที่แทจริง
และกระแสมอเตอร คาดังกลาวจะไดรับการกรอง ดังนั้น อาจ
ใชเวลาประมาณ 1.3 s จากการเปล่ียนแปลงคาอินพุตจน
กระท่ังคาขอมูลท่ีอานไดมีการเปลี่ยนแปลง

16-11 กำลัง [hp]
คา:
0.00 - 1000.00 hp  0.00hp

หนาท่ี:
คาท่ีแสดงจะไดรับการคำนวณจากแรงดันมอเตอรที่แทจริง
และกระแสมอเตอร โดยจะระบุเปนหนวยกำลังแรงมา คาดัง
กลาวจะไดรับการกรอง ดังน้ัน อาจใชเวลาประมาณ 1.3 s
จากการเปลี่ยนแปลงคาอินพุตจนกระทั่งคาขอมูลท่ีอานไดมี
การเปลี่ยนแปลง

16-12 แรงดันมอเตอร
คา:
.0 - 6000.0 V  0.0V

หนาท่ี:
คาท่ีไดจากการคำนวณท่ีนำไปใชในการควบคุมมอเตอร

16-13 ความถี่
คา:
.0 - 6500.0 Hz  0.0Hz

หนาท่ี:
คาท่ีแสดงจะสอดคลองกับความถี่ท่ีแทจริงของมอเตอร
(โดยไมมีการลดทอนรีโซแนนซ)

16-14 กระแสมอเตอร
คา:
.00 .00 A  0.00A

หนาท่ี:
คาท่ีแสดงจะตรงกับกระแสมอเตอรท่ีใหไว ซึ่งวัดเปนคา
เฉลี่ย IRMS คาดังกลาวจะไดรับการกรอง ดังนั้น อาจใชเวลา
ประมาณ 1.3 s จากการเปลี่ยนแปลงคาอินพุตจนกระทั่งคา
ขอมูลที่อานไดมีการเปลี่ยนแปลง
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16-15 Frequency [%]
คา:
0.00 - 0.00 %  0.00%

หนาที:่
เวิรดขนาดสองไบตท่ีแสดงความถี่ท่ีแทจริงของมอเตอร
(โดยไมมีการลดทอนการรีโซแนนซ) เปนเปอรเซ็นต (สเกล
0000-4000 Hex) ของพารามิเตอร 4-19 ความถี่เอาทพุตสูง
สุด ตั้งคาพารามิเตอร 9-16 ดัชนีท่ี 1 ใหสงคาออกมาพรอม
กับเวิรดสถานะ แทนการสง MAV

16-16 ทอรก
คา:
-3000.0 - 3000.0 Nm  0.0Nm

หนาที:่
แสดงคาแรงบิดพรอมทิศทางท่ีเกิดขึ้นท่ีเพลามอเตอร ไมมี
ความเปนเชิงเสนท่ีแนนอนระหวางกระแสมอเตอร 160%
และแรงบิดที่สัมพันธกับแรงบิดท่ีพิกัด มอเตอรบางตัวอาจ
จายแรงบิดมากกวานั้น ดวยเหตุนี้ คาตำสุดและคาสูงสุดจะ
ข้ึนอยูกับกระแสมอเตอรสูงสุด รวมถึงมอเตอรท่ีใช คาดัง
กลาวจะไดรับการกรอง ดังนั้น อาจใชเวลาประมาณ 1.3 s
จากการเปลี่ยนแปลงคาอินพุตจนกระทั่งคาขอมูลท่ีอานไดมี
การเปลี่ยนแปลง

16-17 ความเร็ว [RPM]
คา:
0 - 0 RPM  0 RPM

หนาที:่
คานี้จะตรงกับ RPM ที่แทจริงของมอเตอร RPM ของมอเตอร
จะไดรับการประเมินในการควบคุมกระบวนการแบบวงรอบ
เปดหรือวงรอบปด โดยถูกวัดในโหมดความเร็ววงรอบปด

16-18 ความรอนมอเตอร
คา:
0 - 100 %  0 %

หนาที:่
ระบุ ภาระความรอน ที่ประเมิน/คำนวณไดบนมอเตอรขีด
จำกัดการตัดคือ 100% พ้ืนฐานหลักคือฟงกชันETR (ที่ต้ังใน
พารามิเตอร1-40)

16-20 คามุมมอเตอร
คา:
0 - 65535  0

หนาที:่
คาออฟเซ็ตมุม ณ ปจจุบันของเอ็นโคดเดอร/รีโซลเวอร
(encoder/resolver) สัมพัทธกับตำแหนงดัชนี คาจะอยูใน
ชวง 0-65535 ซึ่งสอดคลองกับ0-2*pi (radians)

16-3* สถานะชุดขับเคลื่อน
พารามิเตอรสำหรับแสดงสถานะของชุดขับเคลื่อน

16-30 แรงดันการเชื่อมโยง DC
คา:
0 - 10000 V  0V

หนาท่ี:
แสดงคาที่วัดได คาดังกลาวจะไดรับการกรองดังนั้น อาจใช
เวลาประมาณ 1.3 s จากการเปลี่ยนแปลงคาอินพุตจนกระทั่ง
คาขอมูลที่อานไดมีการเปลี่ยนแปลง

16-32 พลังงานเบรค /s
คา:
0.000 - 0.000 kW  0.000kW

หนาท่ี:
สงกลับกำลังเบรคท่ีสงไปใหตัวตานทานเบรคภายนอก โดย
แจงเปนคาชั่วขณะ

16-33 พลังงานเบรค /2 นาที
คา:
0.000 - 500.000 kW  0.000kW

หนาท่ี:
สงกลับกำลังเบรคท่ีสงไปใหตัวตานทานเบรคภายนอก
กำลังเฉลี่ยจะถูกคำนวณจากฐานเฉลี่ยในชวง 120 s ลาสุด

16-34 อุณหภูมิฮีทซิงค
คา:
0 - 255 °C  0°C

หนาท่ี:
ระบุอุณหภูมิฮีทซิงค (แผนระบายความรอน) ของชุดขับ
เคลื่อน ขีดจำกัดการตัดออกคือ 90 ± 5 °C ขณะท่ีเครื่องตัด
กลับเขาทำงานที่ 60 ± 5°C

16-35 ความรอนอินเวอรเตอร
คา:
0 - 0 %  0 %

หนาท่ี:
สงกลับคาโหลดของอินเวอรเตอรเปนคาเปอรเซ็นต

16-36 กระแสอินเวอรเตอรปกติ
คา:
0.01 - 10000.00 A   A

หนาท่ี:
คาน้ีควรจะเทากับขอมูลที่ปายช่ือของมอเตอรที่เชื่อมตออยู
ขอมูลนี้ใชสำหรับการคำนวณแรงบิด การปองกันมอเตอร
ฯลฯ การเปลี่ยนคาในพารามิเตอรนี้จะกระทบการต้ังคาของ
พารามิเตอรอ่ืนๆ
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16-37 กระแสอินเวอรเตอรสูงสุด
คา:
0.01 - 10000.00 A  A

หนาที:่
คานี้ควรจะเทากับขอมูลท่ีปายช่ือของมอเตอรที่เชื่อมตออยู
ขอมูลนี้ใชสำหรับการคำนวณของแรงบิด การปองกัน
มอเตอร ฯลฯ การเปลี่ยนคาในพารามิเตอรนี้จะกระทบการต้ัง
คาของพารามิเตอรอ่ืนๆ

16-38 สถานะตัวควบคุม SL
คา:
0 - 0  0

หนาที:่
สงกลับสถานะของเหตุการณ (Event) ท่ีตัวควบคุมกำลังจะ
ส่ังการทำงาน

16-39 อุณหภูมิการดควบคุม
คา:
0 - 100 °C  0°C

หนาที:่
สงกลับอุณหภูมิบนการดควบคุมเปนองศาเซลเซียส

16-40 บัฟเฟอรการบันทึกเต็ม
คา:
ไมใช [0]

ใช [1]

หนาที:่
จะคืนคาเมื่อบัฟเฟอรการบันทึกเต็ม (ดูพารามิเตอร 15-1)
การบันทึกจะไมทำใหเต็มเมื่อโหมดการบันทึก (ดูพารา
มิเตอร 15-13) เปนแบบการบันทึกตลอดเวลา

16-5* อางอิงและปอนกลับ
พารามิเตอรสำหรับการรายงานอินพุตอางอิง และอินพุตปอน
กลับ

16-50 คาอางอิงภายนอก
คา:
0.0 - 0.0  0.0

หนาที:่
สงกลับผลรวมคาอางอิงโดยรวมของดิจิตอล/อนาล็อก/คาที่
ต้ังไวลวงหนา/บัส/คาอางอิงขณะล็อคคาง/การเพิ่ม/ลด
ความเร็วเมื่อเทียบกับคาปจจุบัน

16-51 คาอางอิงพัลส
คา:
0.0 - 0.0  0.0

หนาท่ี:
สงกลับคาอางอิงจากอินพุตดิจิตอลท่ีต้ังโปรแกรมไว คาที่
อานไดยังอาจเปนอิมพัลสจาก เอ็นโคดเดอรแบบเพ่ิมดวย

16-52 การปอนกลับ [หนวย]
คา:
0.0 - 0.0  0.0

หนาท่ี:
ใหคาการปอนกลับลัพธ ที่ไดโดยการเลือก หนวย/การสเกล
ในพารามิเตอร 3-00, 3-01, 3-02 และ 3-03

16-53 คาอางอิง Digi Pot
คา:
0.0 - 0.0  0.0

หนาท่ี:
สวนที่เก่ียวของของโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตอล ตอคา
อางอิงที่แทจริง

16-6* อินพุตและเอาทพุต
พารามิเตอรสำหรับรายงานพอรต IO แบบดิจิตอลและ
อนาล็อก

16-60 อินพุตดิจิตอล
คา:
0 - 63  0

หนาท่ี:
สงกลับสถานะสัญญาณจากอินพุตดิจิตอลที่ใชงานอยู
อินพุต 18 จะสอดคลองกับบิตซายสุด '0' = ไมมีสัญญาณ,
'1' = มีสัญญาณตออยู

16-61 ข้ัว 53 การตั้งคาสวิตช
คา:
กระแส [0]

แรงดันไฟฟา [1]

หนาท่ี:
สงกลับการต้ังคาของอินพุตขั้วตอ 53 กระแส = 0; แรงดัน =
1

16-62 อินพุตอนาล็อก 53
คา:
0.000 - 0.000  0.000

หนาท่ี:
สงกลับคาท่ีแทจริงของอินพุต 53 ท้ังเปนคาอางอิงหรือคา
ปองกัน

16-63 ข้ัว 54 การตั้งคาสวิตช
คา:
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กระแส [0]

แรงดันไฟฟา [1]

หนาที:่
สงกลับการตั้งคาของอินพุตขั้วตอ 54 กระแส = 0; แรงดัน =
1

16-64 อินพุตอนาล็อก 54
คา:
0.000 - 0.000  0.000

หนาที:่
สงกลับคาท่ีแทจริงของอินพุต 54 ท้ังเปนคาอางอิงหรือคา
ปองกัน

16-65 เอาทพุตอนาล็อก 42 [mA]
คา:
0.000 - 0.000  0.000

หนาที:่
สงกลับเอาทพุตที่แทจริงในหนวย mA บนเอาทพุต 42 เลือก
คาที่แสดงในพารามิเตอร 06-50

16-66 เอาทพุตดิจิตอล [bin]
คา:
0 - 3  0

หนาที:่
สงกลับคาเปนเลขฐานสองของเอาทพุตดิจิตอลท้ังหมด

16-67 Freq.อินพุตความถี่ #29 [Hz]
คา:
0 - 0  0

หนาที:่
สงกลับอัตราความถี่ที่แทจริงบนข้ัวตอ 29
พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302

16-68 อินพุตความถี่ #33 [Hz]
คา:
0 - 0  0

หนาที:่
สงกลับคาที่แทจริงของความถ่ีท่ีใชบนข้ัวตอ 29 เปน
อินพุตอิมพัลส

16-69 เอาทพุตแบบพัลส #27 [Hz]
คา:
0 - 0  0

หนาท่ี:
สงกลับคาที่แทจริงของอิมพัลสที่ใชบนข้ัว 27 ในโหมด
เอาทพุตดิจิตอล

16-70 เอาทพุตแบบพัลส #29 [Hz]
คา:
0 - 0  0

หนาท่ี:
สงกลับคาที่แทจริงของพัลสบนข้ัว 29 ในโหมดเอาทพุต
ดิจิตอล
พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302

16-71 เอาทพุทรีเลย [bin]
คา:
0 - 31  0

หนาท่ี:
สงคาการตั้งคาของทุกรีเลย.

16-72 ตัวนับ A
คา:
0 - 0  0

หนาท่ี:
คาปจจุบันของตัวนับ A. ตัวนับมีประโยชนในการใชเปนโอ
เปอแรนดของตัวเปรียบเทียบ (พารามิเตอร13-10)
คาน้ีสามารถที่จะทำไดท้ังรีเซ็ตหรือเปลี่ยนคาผานทาง
อินพุตดิจิตอล (กลุมพารามิเตอร 5-1*) หรือ โดยการใชการ
กระทำ (Action) ของ SLC (พารามิเตอร13-52).

16-73 ตัวนับ B
คา:
0 - 0  0

หนาท่ี:
คาปจจุบันของตัวนับ B. ตัวนับมีประโยชนในการใชเปนโอ
เปอแรนดของตัวเปรียบเทียบ (พารามิเตอร13-10)
คาน้ีสามารถที่จะทำไดท้ังรีเซ็ตหรือเปลี่ยนคาผานทาง
อินพุตดิจิตอล (กลุมพารามิเตอร 5-1*) หรือ โดยการใชการ
กระทำ (Action) ของ SLC (พารามิเตอร13-52)

16-8* ฟลดบัส และพอรต FC
พารามิเตอรสำหรับรายงานคาอางอิงบัส และคำสั่งควบคุม

16-80 CTW ฟลดบัส 1
คา:
0 - 65535  0

หนาท่ี:
คำส่ังควบคุมขนาดสองไบต (CTW) ที่ไดรับจาก Bus-
Master การตีความคำส่ังควบคุมจะขึ้นอยูกับอุปกรณเสริมบัส
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ท่ีติดต้ังอยูและโปรไฟลคำส่ังควบคุมที่เลือก (พารามิเตอร
8-10) สำหรับขอมูลเพิ่มเติม ดูที่คูมือเฉพาะของฟลดบัส

16-82 REF ฟลดบัส 1
หนาที:่
เวิรดขนาดสองไบตท่ีสงพรอมคำส่ังควบคุมจาก Bus-
Master เพ่ือตั้งคาอางอิง สำหรับขอมูลเพ่ิมเติม ดูท่ีคูมือ
เฉพาะของฟลดบัส

16-84 ตัวเลือกสื่อสาร STW
คา:
0 - 65535  0

หนาที:่
เวิรดสถานะแบบขยายของอุปกรณเสริมการสื่อสารฟลดบัส
สำหรับขอมูลเพ่ิมเติม ดูท่ีคูมือเฉพาะของฟลดบัส

16-85 CTW พอรต FC 1
คา:
0 - 65535  0

หนาที:่
คำสั่งควบคุมขนาดสองไบต (CTW) ท่ีไดรับจาก Bus-
Master การตีความคำส่ังควบคุมจะขึ้นอยูกับอุปกรณเสริมบัส
ท่ีติดต้ังอยูและโปรไฟลคำส่ังควบคุมที่เลือก (พารามิเตอร
8-10)

16-86 REF พอรต FC 1
คา:
0 - 0  0

หนาที:่
เวิรดสถานะขนาดสองไบต (STW) ท่ีสงไปยัง Bus-Master
การตีความเวิรดสถานะจะข้ึนอยูกับอุปกรณเสริมบัสที่ติดตั้ง
อยูและโปรไฟลคำสั่งควบคุมท่ีเลือก (พารามิเตอร 8-10)

16-9* คาที่อานไดจากการวินิจฉัย
สัญญาณเตือน, คำเตือน และคำสั่งควบคุมแบบขยาย

16-90 คำสัญญาณเตือน
คา:
0 - FFFF  0

หนาที:่
สงกลับคำสัญญาณเตือนที่สงจากพอรตการส่ือสารอนุกรม
ในรูปของรหัสเลขฐานสิบหก

16-92 คำเตือน
คา:
0 - FFFF  0

หนาท่ี:
สงกลับคำเตือนท่ีสงจากพอรตการสื่อสารอนุกรม ในรูปของ
รหัสเลขฐานสิบหก

FC 300 Design Guide  
 วิธีการตั้งโปรแกรม  

 คาตั้งจากโรงงาน             ()  ขอความที่แสดง             []  คาท่ีใชในพอรทส่ือ

218  MG.33.B4.9A - VLT เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  



พารามิเตอร: ตัวเลือกปอนกลับ
มอเตอร
17-** ตัวเลือกปอนกลับมอเตอร
พารามิเตอรเพ่ิมเติมสำหรับการกำหนดรูปแบบตัวเลือกการ
ปอนกลับเอ็นโคดเดอร (MCB102) หรือรีโซลเวอร
(MCB103)

17-1* อินเตอรเฟส Inc. Enc. (Inc. Enc. Interface)
กำหนดรูปแบบอินเตอรเฟสแบบเพ่ิมของอุปกรณเสริม
MCB102 โปรดสังเกตวาท้ังอินเตอรเฟสแบบเพ่ิมและแบบ
สมบูรณ จะทำงานในเวลาเดียวกัน

17-10 ชนิดของสัญญาณ
คา:
TTL (5V, RS422) [1]

SinCos [2]

หนาที:่
เลือกชนิดของแทรคแบบเพิ่ม (Incremental Track: ชอง A/
B ) ของเอ็นโคดเดอรที่กำลังใช ดูเอกสารขอมูลของเอ็นโค
ดเดอรของคุณ เลือก ไมม ีถาเอ็นโคดเดอรเปนแบบสมบูรณ
เทานั้น
พารามิเตอร 17-10 ไมสามารถปรับไดขณะที่มอเตอรกำลัง
ทำงาน

17-11 ความละเอียดในการจำแนก (PPR)
คา:
10 - 10000  1024

หนาที:่
ต้ังคาความละเอียดของแทรคแบบเพิ่ม เชน จำนวนพัลส
หรือ คาบตอรอบการหมุน
พารามิเตอร 17-11 ไมสามารถปรับไดขณะที่มอเตอรกำลัง
ทำงาน

17-2* อินเตอรเฟส Abs. Enc.
กำหนดรูปแบบอินเตอรเฟสสมบูรณของอุปกรณเสริม
MCB102 โปรดสังเกตวาท้ังอินเตอรเฟสแบบเพ่ิมและแบบ
สมบูรณ จะทำงานในเวลาเดียวกัน

17-20 การเลือกโปรโตคอล
คา:
ไมมี [0]

HIPERFACE [1]

หนาที:่
เลือกการอินเตอรเฟสขอมูลของเอ็นโคดเดอรแบบสมบูรณ
เลือก ไมม ีถาเอ็นโคดเดอรเปนแบบเพ่ิมเทานั้น
พารามิเตอร 17-20 ไมสามารถปรับไดขณะที่มอเตอรกำลัง
ทำงาน

17-21
ความละเอียดในการจำแนก (ตำแหนง/
รอบ)

คา:
512 [512]

1024 [1024]

2048 [2048]

4096 [4096]

8192 [8192]

16384 [16384]

32768 [32768]

หนาท่ี:
เลือกความละเอียดของเอ็นโคดเดอรแบบสมบูรณ เชน
จำนวนการนับตอรอบการหมุน.
พารามิเตอร 17-21 ไมสามารถปรับไดขณะท่ีมอเตอรกำลัง
ทำงาน

17-34 อัตราบอด HIPERFACE
คา:
600 [0]

1200 [1]

2400 [2]

4800 [3]

9600 [4]

19200 [5]

38400 [6]

หนาท่ี:
ใสคาอัตราบอดของเอ็นโคดเดอรที่ติดต้ังอยู
พารามิเตอร 17-34 ไมสามารถปรับไดขณะท่ีมอเตอรกำลัง
ทำงาน

17-60 เอ็นโคดเดอรทิศทางบวก
คา:
*ตามเข็มนาฬิกา [0]

ทวนเข็มนาฬิกา [1]

หนาท่ี:
เปลี่ยนทิศทางเอ็นโคดเดอรท่ีตรวจพบ (รอบการหมุน) โดย
ไมเปล่ียนสายท่ีตอไปยังเอ็นโคดเดอร เลือกตามเข็มนาฬิกา
เมื่อแชนเนล A มีมุม 90 องศา (องศาไฟฟา) นำหนา
แชนเนล B ตามการหมุนตามเข็มนาฬิกาของเพลาเอ็น
โคดเดอร เลือกทวนเข็มนาฬิกาเมื่อแชนเนล A มีมุม 90
องศา (องศาไฟฟา) ตามหลังแชนเนล B ตามการหมุนตาม
เข็มนาฬิกาของเพลาเอ็นโคดเดอร พารามิเตอร 17-60 ไม
สามารถเปลี่ยนไดขณะท่ีมอเตอรกำลังทำงาน
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รายการคาพารามิเตอร
การเปลี่ยนระหวางการทำงาน
"จริง" (TRUE) หมายความวาพารามิเตอรสามารถเปลี่ยนไดในขณะท่ีตัวแปลงความถี่กำลังทำงาน และ "เท็จ" (FALSE) หมาย
ความวาไมสามารถเปลี่ยนไดจนกวาจะไดทำการหยุดเครื่องเสียกอน

4-ชุดคำส่ัง (4-Set-up)
'ชุดคำสั่งท้ังหมด':พารามิเตอรแตละตัวสามารถถูกตั้งคาอยางอิสระไดในแตละชุดคำสั่งทั้ง 4 เชน พารามิเตอรตัวหนึ่งสามารถมี
คาขอมูลที่แตกตางกันได 4 อยาง
'1 ชุดคำส่ัง':คาขอมูลจะเหมือนกันในทุกชุดคำสั่ง

ดัชนีการแปลงคา
ตัวเลขที่อางอิงถึงตัวเลขการแปลงคาเมื่อเขียนหรืออานโดยตัวแปลงความถี่

ดัชนีการแปลงคา 100 67 6 5 4 3 2 1 0 -1 -2 -3 -4 -5 -6
แฟคเตอรการ
แปลงคา

1 1/60 1000000 100000 10000 1000 100 10 1 0.1 0.01 0.001 0.0001 0.00001 0.000001

ประเภทขอมูล คำอธิบาย ประเภท
2 integer 8 Int8
3 integer 16 Int16
4 integer 32 Int32
5 Unsigned 8 Uint8
6 Unsigned 16 Uint16
7 Unsigned 32 Uint32
9 Visible String VisStr
33 คา Normalize 2 ไบต N2
35 อนุกรมบิตของตัวแปรบูลีน 16 ตัว V2
54 ความแตกตางของเวลาแบบไมมีวันท่ี TimD
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0-** ทำงาน/แสดง

เลขท่ี
พารา
มิเตอร
#

คำอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐานจากโรงงาน 4-การตั้งคา FC 302
เทาน้ัน

เปล่ียน
ระหวางการ
ทำงาน

ดัชนี
การแปลง
คา

ประเภท

0-0* การตั้งคาพื้นฐาน
0-01 ภาษา (Language) [0] อังกฤษ 1 การต้ังคา จริง - Uint8
0-02 หนวยความเร็วมอเตอร (Motor Speed Unit) [0] RPM 1 การต้ังคา เท็จ - Uint8
0-03 การตั้งคาตามทองถ่ิน (Regional Settings) [0] สากล 1 การต้ังคา เท็จ - Uint8

0-04
เลือกการทำงานเมื่อเร่ิมจายไฟ (Operating
State at Power-up (Hand)) [1] การบังคับหยุด, ref=old

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

0-1* จัดการคำส่ัง
0-10 เลือกชุดคำส่ังใชงาน (Active Set-up) [1] การตั้งคา 1 1 การต้ังคา จริง - Uint8

0-11 เลือกแกไขชุดคำสั่ง (Edit Set-up) [1] การตั้งคา 1
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

0-12 เช่ือมโยงไปยังชุดคำสั่ง (This Set-up Linked to) [1] การตั้งคา 1
การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ - Uint8

0-13
อานชุดคำส่ังที่เช่ือมโยง (Readout: Linked Set-
ups) 0 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint16

0-14
อานชุดคำส่ังที่แกไข/แชนแนล (Readout: Edit
Set-ups / Channel) 0 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Int32

0-2* การแสดงผล LCP (LCP Display)

0-20
การแสดงคาบรรทัดท่ี 1.1 (Display Line 1.1
Small) 1617

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint16

0-21
การแสดงคาบรรทัดท่ี 1.2 เล็ก (Display Line 1.2
Small) 1614

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint16

0-22
การแสดงคาบรรทัดท่ี 1.3 (Display Line 1.3
Small) 1610

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint16

0-23 การแสดงคาบรรทัดท่ี 2 (Display Line 2 Large) 1613
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint16

0-24 การแสดงคาบรรทัดท่ี 3 (Display Line 3 Large) 1602
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint16

0-25 เมนูผูใชกำหนดเอง (My Personal Menu) ขอจำกัดที่แสดงออกมา 1 การต้ังคา จริง 0 Uint16
0-4* ปุมหนาจอ

0-40
การทำงานของปุม [Hand On] ([Hand on] Key
on LCP) [1] ใช

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

0-41 การทำงานของปุม [Off] ([Off] Key on LCP) [1] ใช
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

0-42
การทำงานของปุม [Auto On] ([Auto on] Key
on LCP) [1] ใช

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

0-43
การทำงานของปุม [Reset] ([Reset] Key on
LCP) [1] ใช

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

0-5* เก็บ/โอนทางจอ

0-50 บันทึกและถายโอนขอมูล (LCP Copy) [0] ไมคัดลอก
การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ - Uint8

0-51 บันทึกและถายโอนชุดคำสั่ง (Set-up Copy) [0] ไมคัดลอก
การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ - Uint8

0-6* รหัสผาน
0-60 รหัสผานเมนูหลัก (Main Menu Password) 100 N/A 1 การต้ังคา จริง 0 Uint16

0-61
ต้ังเขาเมนูไมมีรหัสผาน (Access to Main Menu
w/o Password) [0] เขาใชเต็มที่ 1 การต้ังคา จริง - Uint8

0-65 รหัสผานของเมนูดวน (Quick Menu Password) 200 N/A 1 การต้ังคา จริง 0 Uint16

0-66
ต้ังเขาเมนูดวนไมมีรหัสผาน (Access to Quick
Menu w/o Password) [0] เขาใชเต็มที่ 1 การต้ังคา จริง - Uint8
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1-** ภาระ/มอเตอร

เลขท่ี
พารา
มิเตอร
#

คำอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐานจากโรงงาน 4-การตั้งคา FC 302
เทาน้ัน

เปลี่ยน
ระหวางการ
ทำงาน

ดัชนี
การ
แปลง
คา

ประเภท

1-0* การตั้งคาทั่วไป
1-00 แบบการควบคุมมอเตอร (Configuration Mode) ใชไมได การต้ังคาทั้งหมด จริง - Uint8

1-01
หลักการควบคุมมอเตอร (Motor Control Princi-
ple) ใชไมได การต้ังคาทั้งหมด เท็จ - Uint8

1-02
แหลงของการปอนกลับฟลักซมอเตอร (Flux Mo-
tor Feedback Source) [1] ตัวเขารหัส 24V การต้ังคาทั้งหมด x เท็จ - Uint8

1-03 คุณลักษณะแรงบิด (Torque Characteristics) [0] แรงบิดคงที่ การต้ังคาทั้งหมด จริง - Uint8

1-05
การกำหนดรูปแบบโหมดจากหนาเคร่ือง (Local
Mode Configuration)

[2] เหมือนแบบการควบคุมมอเตอร
P.1-00 การต้ังคาทั้งหมด จริง - Uint8

1-1* การเลือกมอเตอร
1-10 โครงสรางของมอเตอร (Motor Construction) [0] อะซิงโครนัส การต้ังคาทั้งหมด เท็จ - Uint8
1-2* ขอมูลมอเตอร
1-20 กำลังมอเตอร [kW] ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด เท็จ 1 Uint32
1-21 กำลังมอเตอร [HP] ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด เท็จ -2 Uint32
1-22 แรงดันมอเตอร (Motor Voltage) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด เท็จ 0 Uint16
1-23 ความถ่ีมอเตอร ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด เท็จ 0 Uint16
1-24 กระแสมอเตอร (Motor Current) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด เท็จ -2 Uint32
1-25 ความเร็วรอบมอเตอรพิกัด ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด เท็จ 67 Uint16

1-26
แรงบิดมอเตอรที่คาพิกัดแบบคงตัว (Motor
Cont. Rated Torque) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด เท็จ -1 Uint32

1-29
ปรับตามมอเตอรออโต (Automatic Motor
Adaptation (AMA) [0] ปด การต้ังคาทั้งหมด เท็จ - Uint8

1-3* ขอมูลมอเตอรชั้นสูง

1-30
ความตานทานสเตเตอร (Stator Resistance
(Rs) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด เท็จ -4 Uint32

1-31 ความตานทานโรเตอร (Rotor Resistance (Rr) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด เท็จ -4 Uint32
1-33 Stator Leakage Reactance (X1) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด เท็จ -4 Uint32
1-34 Rotor Leakage Reactance (X2) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด เท็จ -4 Uint32
1-35 Main Reactance (Xh) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด เท็จ -4 Uint32
1-36 Iron Loss Resistance (Rfe) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด เท็จ -3 Uint32
1-37 ความเหนี่ยวนำแกน-d (d-axis Inductance (Ld) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด x เท็จ -4 Int32
1-39 ข้ัวมอเตอร (Motor Poles) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด เท็จ 0 Uint8
1-40 Back EMF ท่ี 1000 RPM ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด x เท็จ 0 Uint16
1-41 ออฟเซ็ตคามุมมอเตอร (Motor Angle Offset) 0 N/A การต้ังคาทั้งหมด เท็จ 0 Int16
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เลขท่ี
พารา
มิเตอร
#

คำอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐานจากโรงงาน 4-การตั้งคา FC 302
เทาน้ัน

เปลี่ยน
ระหวางการ
ทำงาน

ดัชนี
การ
แปลง
คา

ประเภท

1-5* ต้ังไมตามโหลด

1-50
สรางสนามแมเหล็กมอเตอรที่ความเร็วศูนย (Mo-
tor Magnetisation at Zero Speed) 100 % การต้ังคาทั้งหมด จริง 0 Uint16

1-51
ค.เร็วตำสุด สรางสนามแมเหล็กปกติ[RPM] (Min
Speed Normal Magnetising [RPM]) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด จริง 67 Uint16

1-53 ความถ่ีเปลี่ยนโมเดล (Model Shift Frequency) 6.7 Hz การต้ังคาทั้งหมด x เท็จ -1 Uint16
1-55 คุณลักษณะ U/f - U (U/f Characteristic - U) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด จริง -1 Uint16
1-56 คุณลักษณะ U/f - F (U/f Characteristic - F) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด จริง -1 Uint16
1-6* ต้ังคาตามโหลด

1-60
การชดเชยโหลดท่ีความเร็วตำ (Low Speed
Load Compensation) 100 % การต้ังคาทั้งหมด จริง 0 Int16

1-61
การชดเชยโหลดท่ีความเร็วสูง (High Speed
Load Compensation) 100 % การต้ังคาทั้งหมด จริง 0 Int16

1-62 การชดเชยการเลื่อนไหล (Slip Compensation) 100 % การต้ังคาทั้งหมด จริง 0 Int16

1-63
คาคงท่ีเวลาชดเชยการเล่ือนไหล (Slip Com-
pensation Time Constant) 0.10 s การต้ังคาทั้งหมด จริง -2 Uint16

1-64 การลดรีโซแนนซ (Resonance Dampening) 100 % การต้ังคาทั้งหมด จริง 0 Uint16

1-65
คาเวลาคงที่การลดรีโซแนนซ (Resonance
Dampening Time Constant) 5 ms การต้ังคาทั้งหมด จริง -3 Uint8

1-66
กระแสตำสุดท่ีความเร็วตำ (Min. Current at Low
Speed) 100 % การต้ังคาทั้งหมด x จริง 0 Uint8

1-67 ประเภทของโหลด (Load Type) [0] ภาระทางออม การต้ังคาทั้งหมด x จริง - Uint8
1-68 แรงเฉ่ือยตำสุด (Minimum Inertia) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด x เท็จ -4 Uint32
1-69 แรงเฉ่ือยสูงสุด (Maximum Inertia) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด x เท็จ -4 Uint32
1-7* ปรับคาสตารท
1-71 หนวงเวลาสตารท (Start Delay) 0.0 s การต้ังคาทั้งหมด จริง -1 Uint8
1-72 ฟงกชันสตารท (Start Function) [2] เวลาลื่นไหล/หนวง การต้ังคาทั้งหมด จริง - Uint8
1-73 การสตารทแบบหาความถ่ีเร่ิมตน (Flying Start) [0] ยกเลิกการใช การต้ังคาทั้งหมด เท็จ - Uint8
1-74 ความเร็วรอบที่เร่ิมสตารท (Start Speed [RPM]) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด จริง 67 Uint16
1-76 กระแสที่เร่ิมสตารท (Start Current) 0.00 A การต้ังคาทั้งหมด จริง -2 Uint32
1-8* ปรับตอนหยุด
1-80 การทำงานท่ีหยุด (Function at Stop) [0] ลื่นไหล การต้ังคาทั้งหมด จริง - Uint8

1-81
ตำสุดทำงานท่ีหยุด[RPM] (Min Speed for
Function at Stop [RPM]) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา การต้ังคาทั้งหมด จริง 67 Uint16

1-9* อุณหภูมิมอเตอร

1-90
ระบบปองกันความรอนมอเตอร (Motor Thermal
Protection) [0] ไมมีการปองกัน การต้ังคาทั้งหมด จริง - Uint8

1-91
มีพัดลมพิเศษภายนอกมอเตอร (Motor External
Fan) [0] ไม การต้ังคาทั้งหมด จริง - Uint16

1-93
แหลงสำหรับเทอรมิสเตอร (Thermistor Re-
source) [0] ไมมี การต้ังคาทั้งหมด เท็จ - Uint8
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2-** เบรค

เลขท่ี
พารา
มิเตอร
#

คำอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐานจากโรงงาน 4-การตั้งคา FC 302
เทานั้น

เปลี่ยน
ระหวางการ
ทำงาน

ดัชนี
การแปลง
คา

ประเภท

2-0* คุมเบรค DC

2-00
กระแสไฟ DC คางใหมอเตอร (DC Hold Cur-
rent) 50 %

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint8

2-01
กระแสในการเบรคกระแสตรง (DC Brake Cur-
rent) 50 %

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint16

2-02 ระยะเวลาจายไฟเบรค DC (DC Braking Time) 10.0 s
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -1 Uint16

2-03
ความเร็วตัดเขาของเบรคกระแสตรง (DC Brake
Cut In Speed) 0 RPM

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 67 Uint16

2-1* คุมผานเบรครีซิสเตอร

2-10 ฟงกชันของเบรค (Brake Function) ใชไมได
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

2-11
ตัวตานทานเบรค (โอหม) (Brake Resistor
(ohm)) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint16

2-12
ขีดจำกัดกำลัง(kW) เบรครีซีสเตอร (Brake Pow-
er Limit (kW)) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint32

2-13
การปองกันเมื่อเกินขีดจำกัด (Brake Power
Monitoring) [0] ปด

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

2-15 การตรวจสอบเบรครีซิสเตอร (Brake Check) [0] ปด
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

2-17 การควบคุมแรงดันเกิน (Over-voltage Control) [0] ยกเลิกการใช
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

2-2* ทำงานกับเบรค

2-20
ตั้งกระแสใหปลอยเบรคเชิงกล (Release Brake
Current) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -2 Uint32

2-21
ตั้งรอบมอเตอรใหเบรคกลทำงาน (Activate
Brake Speed [RPM]) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 67 Uint16

2-23
หนวงเวลาการทำงานของเบรคเชิงกล (Activate
Brake Delay) 0.0 s

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -1 Uint8
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3-** อางอิง/เปลี่ยน

เลขท่ี
พารา
มิเตอร
#

คำอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐานจากโรงงาน 4-การตั้งคา เปลี่ยน
ระหวาง
การทำ
งาน

ดัชนี
การแปลง
คา

ประเภท

3-0* ขีดอางอิง
3-00 คาอางอิงชวงการทำงานมอเตอร (Reference Range) ใชไมได การตั้งคาท้ังหมด จริง - Uint8

3-01
หนวย คาอางอิง/คาปอนกลับ (Reference/Feedback
Unit) ใชไมได การตั้งคาท้ังหมด จริง - Uint8

3-02 คาอางอิงตำสุด (Minimum Reference) 0.000 หนวยปอนกลับอางอิง การตั้งคาท้ังหมด จริง -3 Int32

3-03 คาอางอิงสูงสุด (Maximum Reference)
1500.000 หนวยปอนกลับอาง

อิง การตั้งคาท้ังหมด จริง -3 Int32
3-1* คาอางอิง
3-10 คาอางอิงปจจุบัน 0.00 % การตั้งคาท้ังหมด จริง -2 Int16

3-12
เพิ่ม/ชะลอความเร็วเทียบกบัปจจุบนั (Catch up/slow
Down Value) 0.00 % การตั้งคาท้ังหมด จริง -2 Int16

3-13 จุดท่ีใชอางอิง [0] เช่ือมเอง/ออโต การตั้งคาท้ังหมด จริง - Uint8

3-14
คาอางอิงสัมพัทธต้ังลวงหนา (Preset Relative Refer-
ence) 0.00 % การตั้งคาท้ังหมด จริง -2 Int32

3-15 แหลงกำหนดคาอางอิงที ่1 (Reference Resource 1) [1] อินพุตอนาล็อก 53 การตั้งคาท้ังหมด จริง - Uint8
3-16 แหลงกำหนดคาอางอิงที ่2 (Reference Resource 2) [20] โพเทนชิโอมิเตอรดิจิตอล การตั้งคาท้ังหมด จริง - Uint8
3-17 แหลงกำหนดคาอางอิงที ่3 (Reference Resource 3) [11] คาอางอิงบัสภายใน การตั้งคาท้ังหมด จริง - Uint8

3-18
คาอางอิงท่ีเปลี่ยนระดับสัมพัทธ (Relative Scaling Ref-
erence Resource) [0] ไมมีฟงกชัน การตั้งคาท้ังหมด จริง - Uint8

3-19 ความเร็ว Jog [RPM] (Jog Speed [RPM]) 150 RPM การตั้งคาท้ังหมด จริง 67 Uint16
3-4* ข้ึน-ลงชุด 1
3-40 ประเภทความเร็วชุด 1 (Ramp 1 Type) [0] แบบเสนตรง การตั้งคาท้ังหมด จริง - Uint8

3-41
กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึน ชุด 1 (Ramp 1 Ramp up
Time) ขอจำกัดที่แสดงออกมา การตั้งคาท้ังหมด จริง -2 Uint32

3-42
กำหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1 (Ramp 1 Ramp Down
Time) ขอจำกัดที่แสดงออกมา การตั้งคาท้ังหมด จริง -2 Uint32

3-45
S-rampเปลี่ยนความเร็ว1ขณะเรงสตารท (Ramp 1 S-
ramp Ratio at Accel. Start) 50 % การตั้งคาท้ังหมด จริง 0 Uint8

3-46
S-rampเปลี่ยนความเร็ว1ขณะเรงสิ้นสุด (Ramp 1 S-
ramp Ratio at Accel. End) 50 % การตั้งคาท้ังหมด จริง 0 Uint8

3-47
S-rampเปลี่ยนความเร็ว1ขณะลดสตารท (Ramp 1 S-
ramp Ratio at Decel. Start) 50 % การตั้งคาท้ังหมด จริง 0 Uint8

3-48
S-rampเปลี่ยนความเร็ว1ขณะลดสิ้นสุด (Ramp 1 S-
ramp Ratio at Decel. End) 50 % การตั้งคาท้ังหมด จริง 0 Uint8
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เลขท่ี
พารา
มิเตอร
#

คำอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐานจากโรงงาน 4-การตั้งคา เปลี่ยน
ระหวาง
การทำ
งาน

ดัชนี
การแปลง
คา

ประเภท

3-5* เปล่ียนเร็ว 2
3-50 ประเภทความเร็วชุด 2 (Ramp 1 Type) [0] แบบเสนตรง การตั้งคาท้ังหมด จริง - Uint8

3-51
กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึน ชุด 2 (Ramp 1 Ramp up
Time) ขอจำกัดที่แสดงออกมา การตั้งคาท้ังหมด จริง -2 Uint32

3-52
กำหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 2 (Ramp 2 Ramp down
Time) ขอจำกัดที่แสดงออกมา การตั้งคาท้ังหมด จริง -2 Uint32

3-55
S-rampเปลี่ยนความเร็ว2ขณะเรงสตารท (Ramp 2 S-
ramp Ratio at Accel. Start) 50 % การตั้งคาท้ังหมด จริง 0 Uint8

3-56
S-rampเปลี่ยนความเร็ว2ขณะเรงสิ้นสุด (Ramp 2 S-
ramp Ratio at Accel. End) 50 % การตั้งคาท้ังหมด จริง 0 Uint8

3-57
S-rampเปลี่ยนความเร็ว2ขณะลดสตารท (Ramp 2 S-
ramp Ratio at Decel. Start) 50 % การตั้งคาท้ังหมด จริง 0 Uint8

3-58
S-rampเปลี่ยนความเร็ว2ขณะลดสิ้นสุด (Ramp 2 S-
ramp Ratio at Decel. End) 50 % การตั้งคาท้ังหมด จริง 0 Uint8

3-6* เปล่ียนเร็ว 3
3-60 ประเภทความเร็วชุด 3 (Ramp 3 Type) [0] แบบเสนตรง การตั้งคาท้ังหมด จริง - Uint8

3-61
กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึน ชุด 3 (Ramp 3 Ramp up
Time) ขอจำกัดที่แสดงออกมา การตั้งคาท้ังหมด จริง -2 Uint32

3-62
กำหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 3 (Ramp 3 Ramp down
Time) ขอจำกัดที่แสดงออกมา การตั้งคาท้ังหมด จริง -2 Uint32

3-65
S-rampเปลี่ยนความเร็ว3ขณะเรงสตารท (Ramp 3 S-
ramp Ratio at Accel. Start) 50 % การตั้งคาท้ังหมด จริง 0 Uint8

3-66
S-rampเปลี่ยนความเร็ว3ขณะเรงสิ้นสุด (Ramp 3 S-
ramp Ratio at Accel. End) 50 % การตั้งคาท้ังหมด จริง 0 Uint8

3-67
S-rampเปลี่ยนความเร็ว3ขณะลดสตารท (Ramp 3 S-
ramp Ratio at Decel. Start) 50 % การตั้งคาท้ังหมด จริง 0 Uint8

3-68
S-rampเปลี่ยนความเร็ว3ขณะลดสิ้นสุด (Ramp 3 S-
ramp Ratio at Decel. End) 50 % การตั้งคาท้ังหมด จริง 0 Uint8

3-7* เปล่ียนเร็ว 4
3-70 ประเภทความเร็วชุด 4 (Ramp 4 Type) [0] แบบเสนตรง การตั้งคาท้ังหมด จริง - Uint8

3-71
กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึน ชุด 4 (Ramp 4 Ramp up
Time) ขอจำกัดที่แสดงออกมา การตั้งคาท้ังหมด จริง -2 Uint32

3-72
กำหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 4 (Ramp 4 Ramp Down
Time) ขอจำกัดที่แสดงออกมา การตั้งคาท้ังหมด จริง -2 Uint32

3-75
S-rampเปลี่ยนความเร็ว4ขณะเรงสตารท (Ramp 4 S-
ramp Ratio at Accel. Start) 50 % การตั้งคาท้ังหมด จริง 0 Uint8

3-76
S-rampเปลี่ยนความเร็ว4ขณะเรงสิ้นสุด (Ramp 4 S-
ramp Ratio at Accel. End) 50 % การตั้งคาท้ังหมด จริง 0 Uint8

3-77
S-rampเปลี่ยนความเร็ว4ขณะลดสตารท (Ramp 4 S-
ramp Ratio at Decel. Start) 50 % การตั้งคาท้ังหมด จริง 0 Uint8

3-78
S-rampเปลี่ยนความเร็ว4ขณะลดสิ้นสุด (Ramp 4 S-
ramp Ratio at Decel. End) 50 % การตั้งคาท้ังหมด จริง 0 Uint8

3-8* ข้ึน-ลงอ่ืน
3-80 กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึน-ลง Jog (Jog Ramp Time) ขอจำกัดที่แสดงออกมา การตั้งคาท้ังหมด จริง -2 Uint32
3-81 ตั้งเวลาความเร็วลง หยุดทันที (Quick Stop Ramp Time) ขอจำกัดที่แสดงออกมา 2 การตั้งคา จริง -2 Uint32
3-9* ดิจิตอลโพเทน
3-90 ขนาดขั้น (Step Size) 0.10 % การตั้งคาท้ังหมด จริง -2 Uint16
3-91 เวลาเปล่ียนความเร็ว (Ramp Time) 1.00 s การตั้งคาท้ังหมด จริง -2 Uint32
3-92 การเรียกคืนกำลัง (Power Restore) [0] ปด การตั้งคาท้ังหมด จริง - Uint8
3-93 ขีดจำกัดสูงสุด (Maximum Limit) 100 % การตั้งคาท้ังหมด จริง 0 Int16
3-94 ขีดจำกัดตำสุด (Minimum Limit) -100 % การตั้งคาท้ังหมด จริง 0 Int16
3-95 หนวงเวลาในการเปลี่ยนความเร็ว (Ramp Delay) 1,000 N/A การตั้งคาท้ังหมด จริง -3 TimD
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4-** ขีดจำกัด / คำเตือน

เลขท่ี
พารา
มิเตอร
#

คำอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐานจากโรงงาน 4-การตั้งคา FC 302
เทานั้น

เปลี่ยน
ระหวางการ
ทำงาน

ดัชนี
การแปลง
คา

ประเภท

4-1* ต้ังคามอเตอร

4-10
กำหนดทิศทางการหมุนมอเตอร (Motor Speed
Direction) [0] ตามเข็มนาฬิกา

การต้ังคาทั้ง
หมด เท็จ - Uint8

4-11
กำหนดความเร็วตำสุดมอเตอร (Motor Speed
Low Limit [RPM]) 0 RPM

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง 67 Uint16

4-13
กำหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร (Motor Speed
High Limit [RPM]) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง 67 Uint16

4-16
กำหนดคาแรงบิดมอเตอร (Torque Limit Motor
Mode) 160.0 %

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง -1 Uint16

4-17
กำหนดคาแรงบิดกรณีไฟยอนกลับ (Torque
Limit Generator Mode) 160.0 %

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง -1 Uint16

4-18 ขีดจำกัดกระแส ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา
การต้ังคาทั้ง
หมด จริง -1 Uint32

4-19
ต้ังความถ่ีสูงสุดของมอเตอร (Max Output Fre-
quency) 132.0 Hz

การต้ังคาทั้ง
หมด เท็จ -1 Uint16

4-5* คาเกิดสัญญาณ

4-50
ต้ังเตือนเมื่อกระแสตำกวาระบ ุ (Warning Cur-
rent Low) 0.00 A

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง -2 Uint32

4-51
ต้ังเตือนเมื่อกระแสสูงกวาระบ ุ (Warning Cur-
rent High) ImaxVLT (P1637)

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง -2 Uint32

4-52
ต้ังคาเตือนเมื่อเร็วตำกวากำหนด (Warning
Speed Low) 0 RPM

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง 67 Uint16

4-53
ต้ังคาเตือนเมื่อเร็วสูงกวากำหนด (Warning
Speed High)

ขีดจำกัดสูงของความเร็ว
เอาทพุต (P413)

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง 67 Uint16

4-54
คำเตือนคาอางอิงตำ (Warning Reference
Low) -999999.999 N/A

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง -3 Int32

4-55
คำเตือนคาอางอิงสูง (Warning Reference
High) 999999.999 N/A

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง -3 Int32

4-56
คำเตือนการปอนกลับตำ (Warning Feedback
Low)

-999999.999 หนวยปอนกลับ
อางอิง

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง -3 Int32

4-57
คำเตือนการปอนกลับสูง (Warning Feedback
High)

999999.999 หนวยปอนกลับ
อางอิง

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง -3 Int32

4-58
ต้ังเตือนเมื่อเฟสมอเตอรหายไป (Missing Motor
Phase Function) [1] เปด

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

4-6* ความเร็วขาม

4-60
ชวงเร่ิมตนความเร็วกระโดดขาม (Bypass Speed
From [RPM]) 0 RPM

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง 67 Uint16

4-62
ชวงจบความเร็วกระโดดขาม (Bypass Speed to
[RPM]) 0 RPM

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง 67 Uint16
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5-** อิน/เอาทพุตดิจิตอล

เลขท่ี
พารา
มิเตอร
#

คำอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐานจากโรงงาน 4-การตั้งคา FC 302
เทาน้ัน

เปลี่ยน
ระหวางการ
ทำงาน

ดัชนี
การแปลง
คา

ประเภท

5-0* โหมด I/O ดิจิตอล

5-00
เลือกหมวดสัญฯดิจิตอลอิน-เอาท (Digital I/O
Mode) [0] PNP

การต้ังคาทั้ง
หมด เท็จ - Uint8

5-01
เลือกสัญญาณดิจิตอลเทอมินอล 27 (Terminal
27 Mode) [0] อินพุต

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

5-02
เลือกสัญญาณดิจิตอลเทอมินอล 29 (Terminal
29 Mode) [0] อินพุต

การต้ังคาทั้ง
หมด x จริง - Uint8

5-1* ดิจิตอลอินพุต

5-10
ตั้งการทำงานของเทอมินอล 18 (Terminal 18
Digital Input) [8] เร่ิม

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

5-11
ตั้งการทำงานของเทอมินอล 19 (Terminal 19
Digital Input) [10] การกลับทิศทาง

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

5-12
ตั้งการทำงานของเทอมินอล 27 (Terminal 27
Digital Input) [2] ลื่นไหลผกผัน

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

5-13
ตั้งการทำงานของเทอมินอล 29 (Terminal 29
Digital Input) [14] เหยาะ

การต้ังคาทั้ง
หมด x จริง - Uint8

5-14
ตั้งการทำงานของเทอมินอล 32 (Terminal 32
Digital Input) [0] ไมมีการทำงาน

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

5-15
ตั้งการทำงานของเทอมินอล 33 (Terminal 33
Digital Input) [0] ไมมีการทำงาน

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

5-3* ดิจิตอลเอาทพุต

5-30
กำหนดเอาทพุตของเทอมินอล 27 (Terminal 27
Digital Output) [0] ไมมีการทำงาน

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

5-31
กำหนดเอาทพุตของเทอมินอล 29 (Terminal 29
Digital Output) [0] ไมมีการทำงาน

การต้ังคาทั้ง
หมด x จริง - Uint8

5-4* รีเลย

5-40 กำหนดการทำงานของรีเลย (Function Relay) [0] ไมมีการทำงาน
การต้ังคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

5-41
หนวงเวลา On Delay ของรีเลย (On Delay, Re-
lay) 0.01 s

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง -2 Uint16

5-42
หนวงเวลา Off Delay ของรีเลย (Off Delay, Re-
lay) 0.01 s

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง -2 Uint16
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เลขท่ี
พารา
มิเตอร
#

คำอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐานจากโรงงาน 4-การตั้งคา FC 302
เทาน้ัน

เปลี่ยน
ระหวางการ
ทำงาน

ดัชนี
การแปลง
คา

ประเภท

5-5* อินพุตพัลส

5-50
ตั้งรับความถ่ีตำเทอมินอล 29 (Term. 29 Low
Frequency) 100 Hz

การต้ังคาทั้ง
หมด x จริง 0 Uint32

5-51
ตั้งรับความถ่ีสูงเทอมินอล 29 (Term. 29 High
Frequency) 100 Hz

การต้ังคาทั้ง
หมด x จริง 0 Uint32

5-52
ข้ัว 29 คาอางอิงตำ/คาปอนกลับ (Term. 29 Low
Ref./Feedb. Value) 0.000 หนวยปอนกลับอางอิง

การต้ังคาทั้ง
หมด x จริง -3 Int32

5-53
ข้ัว 29 คาอางอิงสูง/คาปอนกลับ (Term. 29 High
Ref./Feedb. Value)

1500.000 หนวยปอนกลับอาง
อิง

การต้ังคาทั้ง
หมด x จริง -3 Int32

5-54
คาคงที่เวลาตัวกรองพัลส #29 (Pulse Filter
Time Constant #29) 100 ms

การต้ังคาทั้ง
หมด x เท็จ -3 Uint16

5-55
ตั้งรับความถ่ีพัลสตำเทอมินอล 33 (Term. 33
Low Frequency) 100 Hz

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint32

5-56
ตั้งรับความถ่ีพัลสสูงเทอมินอล 33 (Term. 33
High Frequency) 100 Hz

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint32

5-57
ข้ัว 33 คาอางอิงตำ/คาปอนกลับ (Term. 33 Low
Ref./Feedb. Value) 0.000 หนวยปอนกลับอางอิง

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง -3 Int32

5-58
ข้ัว 33 คาอางอิงสูง/คาปอนกลับ(Term. 33 High
Ref./Feedb. Value)

1500.000 หนวยปอนกลับอาง
อิง

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง -3 Int32

5-59
คาคงที่เวลาตัวกรองพัลส #33 (Pulse Filter
Time Constant #33) 100 ms

การต้ังคาทั้ง
หมด เท็จ -3 Uint16

5-6* คาพัลสที่อานได

5-60
ข้ัว 27 ตัวแปรเอาทพุตพัลส (Terminal 29 Pulse
Output Variable) [0] ไมมีการทำงาน

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

5-62
ความถ่ีสูงสุดเอาทพุตพัลส #27 (Pulse Output
Maximum Frequency #27) 5000 Hz

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint32

5-63
ข้ัว 29 ตัวแปรเอาทพุตพัลส (Terminal 29 Pulse
Output Variable) [0] ไมมีการทำงาน

การต้ังคาทั้ง
หมด x จริง - Uint8

5-65
ความถ่ีสูงสุดเอาทพุตพัลส #29 (Pulse Output
Maximum Frequency #29) 5000 Hz

การต้ังคาทั้ง
หมด x จริง 0 Uint32

5-7* อินพุตตัวเขารหัส 24V

5-70
เทอม 32/33 พัลสตอรอบ (Term 32/33 Pulses
per Revolution) 1024 N/A

การต้ังคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint16

5-71
เทอม 32/33 ทิศทางตัวเขารหัส (Term 32/33
Encoder Direction) [0] ตามเข็มนาฬิกา

การต้ังคาทั้ง
หมด เท็จ - Uint8

5-72
เทอม 32/33 Gear Numerator (Term 32/33
Gear Numerator) 1 N/A

การต้ังคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint16

5-73
เทอม 32/33 Gear Denominator (Term 32/33
Gear Denominator) 1 N/A

การต้ังคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint16
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6-** อิน/เอาทพุตอนาล็อก

เลขท่ี
พารา
มิเตอร
#

คำอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐานจากโรงงาน 4-การตั้งคา FC 302
เทาน้ัน

เปล่ียน
ระหวางการ
ทำงาน

ดัชนี
การแปลง
คา

ประเภท

6-0* โหมด I/O อนาล็อก

6-00
เวลาหมดเวลารอสัญญาณ (Live Zero Timeout
Time) 10 s

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint8

6-01
ฟงกชันหมดเวลารอสัญญาณ (Live Zero Time-
out Function) [0] ปด

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

6-1* อินพุตอนาล็อก 1

6-10
ข้ัว 53 แรงดันระดับตำ (Terminal 53 Low Volt-
age) 0.07 V

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -2 Int16

6-11
ข้ัว 53 แรงดันระดับสูง (Terminal 53 High Volt-
age) 10.00 V

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -2 Int16

6-12
ข้ัว 53 กระแสระดับตำ (Terminal 53 Low Cur-
rent) 0.14 mA

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -5 Int16

6-13
ข้ัว 53 กระแสระดับสูง (Terminal 53 High Cur-
rent) 20.0 mA

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -5 Int16

6-14
ข้ัว 53 คาอางอิง/คาปอนกลับตำ(Terminal 53
Low Ref./Feedb. Value) 0.000 หนวยปอนกลับอางอิง

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -3 Int32

6-15
ข้ัว 53 คาอางอิง/คาปอนกลับสูง (Terminal 53
High Ref./Feedb. Value)

1500.000 หนวยปอนกลับอาง
อิง

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -3 Int32

6-16
ข้ัว 53 คาคงท่ีเวลาตัวกรอง (Terminal 53 Filter
Time Constant) 0.001 s

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -3 Uint16

6-2* อินพุตอนาล็อก 2

6-20
ข้ัว 54 แรงดันระดับตำ (Terminal 54 Low Volt-
age) 0.07 V

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -2 Int16

6-21
ข้ัว 54 แรงดันระดับสูง (Terminal 54 High Volt-
age) 10.00 V

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -2 Int16

6-22
ข้ัว 54 กระแสระดับตำ (Terminal 54 Low Cur-
rent) 0.14 mA

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -5 Int16

6-23
ข้ัว 54 กระแสระดับสูง (Terminal 54 High Cur-
rent) 20.0 mA

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -5 Int16

6-24
ข้ัว 54 คาอางอิง/คาปอนกลับตำ(Terminal 54
Low Ref./Feedb. Value) 0.000 หนวยปอนกลับอางอิง

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -3 Int32

6-25
ข้ัว 54 คาอางอิง/คาปอนกลับสูง (Terminal 54
High Ref./Feedb. Value)

1500.000 หนวยปอนกลับอาง
อิง

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -3 Int32

6-26
ข้ัว 54 คาคงท่ีเวลาตัวกรอง (Terminal 54 Filter
Time Constant) 0.001 s

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -3 Uint16

6-5* เอาทพุตอนาล็อก 1

6-50 เอาทพุต ขั้ว 42 (Terminal 42 Output) [0] ไมมีการทำงาน
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

6-51
ข้ัว 42 สเกลตำสุดของเอาทพุต (Terminal 42
Output Min Scale) 0.00 %

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -2 Int16

6-52
ข้ัว 42 สเกลสูงสุดของเอาทพุต (Terminal 42
Output Max Scale) 100.00 %

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -2 Int16
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7-** ตัวควบคุม

เลขท่ี
พารา
มิเตอร
#

คำอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐานจากโรงงาน 4-การตั้งคา FC 302
เทาน้ัน

เปลี่ยน
ระหวางการ
ทำงาน

ดัชนี
การ
แปลงคา

ประเภท

7-0* ควบคุม PID ความเร็ว

7-00
แหลงคาปอนกลับ PID ค.เร็ว (Speed PID Feed-
back Source) ใชไมได

การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ - Uint8

7-02
อัตราขยายตามสวนPIDโหมดเร็ว (Speed PID
Proportional Gain) .015 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -3 Uint16

7-03
เวลารวมความเร็ว PID (Speed PID Integral
Time) ขอจำกัดที่แสดงออกมา

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -4 Uint32

7-04
คาเวลา D ใน PID ในโหมดความเร็ว (Speed PID
Differentiation Time) ขอจำกัดที่แสดงออกมา

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -4 Uint16

7-05
ขีดแตกตาง PID โหมดความเร็ว (Speed PID
Diff. Gain Limit) 5.0 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -1 Uint16

7-06
เวลาวงจรกรองตำPIDโหมดเร็ว (Speed PID
Lowpass Filter Time) 10.0 ms

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -4 Uint16

7-2* ควบคุมการปอนกลับ (Process Ctrl. Feedb)

7-20 Process CL Feedback 1 Resource [0] ไมมีฟงกชัน
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

7-22 Process CL Feedback 2 Resource [0] ไมมีฟงกชัน
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

7-3* ควบคุม PID กระบวนฯ

7-30
ควบคุมปกติ/ผกผัน PID กระบวนการ (Process
PID Normal/Inverse Control) [0] ปกติ

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

7-31
ปองกัน AntiWindup กระบวนฯ (Process PID
Anti Windup) [1] เปด

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

7-32
คาสตารทควบคุม PID กระบวนฯ (Process PID
Start Speed) 0 RPM

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 67 Uint16

7-33
อัตราขยาย P ของ PID สำหรับกระบวนการ
(Process PID Proportional Gain) 0.01 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -2 Uint16

7-34
คาเวลา I ของ PID สำหรับกระบวนการ (Process
PID Integral Time) 10000.00 s

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -2 Uint32

7-35
คาเวลา D ของ PID สำหรับกระบวนการ (Process
PID Differentiation Time) 0.00 s

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -2 Uint16

7-36
ขีดจำกัดขยาย D PID กระบวนการ (Process PID
Diff. Gain Limit) 5.0 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -1 Uint16

7-38
แฟคเตอรปอนไปหนา PID กระบวนฯ (Process
PID Feed Forward Factor) 0 %

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint16

7-39
แบนวิดทอางอิงเมื่อสถานะเปด (On Reference
Bandwidth) 5 %

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint8
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8-** สื่อสารและเสริม

เลขท่ี
พารา
มิเตอร
#

คำอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐานจากโรงงาน 4-การตั้งคา FC 302
เทาน้ัน

เปล่ียน
ระหวางการ
ทำงาน

ดัชนี
การแปลง
คา

ประเภท

8-0* การตั้งคาทั่วไป

8-01 ไซตควบคุม (Control Site) [0] คาดิจิฯและคำคุม
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

8-02 แหลงคำสั่งควบคุม (Control Word Source) ใชไมได
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

8-03
เวลาหมดเวลาคำส่ังควบคุม (Control Word
Timeout Time) 1.0 s 1 การต้ังคา จริง -1 Uint32

8-04
ฟงกชันหมดเวลาคำส่ังควบคุม (Control Word
Timeout Function) [0] ปด 1 การต้ังคา จริง - Uint8

8-05
ฟงกชันสิ้นสุดการหมดเวลา (End-of-Timeout
Function) [1] ใชการต้ังคาตอ 1 การต้ังคา จริง - Uint8

8-06
รีเซ็ตการหมดเวลาคำสั่งควบคุม (Reset Control
Word Timeout) [0] ไมรีเซ็ต

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

8-07 การวินิจฉัยการตัดปด (Diagnosis Trigger) [0] ยกเลิกใช 2 การต้ังคา จริง - Uint8
8-1* ต้ังคาคำส่ังควบคุม (Ctrl. Word Settings)

8-10 โปรไฟลคุม (Control Word Profile) [0] โปรไฟล FC
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

8-3* ต้ังคาพอรต FC
8-30 โปรโตคอล (Protocol) [0] FC 1 การต้ังคา จริง - Uint8
8-31 ท่ีอยู (Address) 1 N/A 1 การต้ังคา จริง 0 Uint8
8-32 อัตราบอดพอรต FC (FC Port Baud Rate) [2] 9600 Baud 1 การต้ังคา จริง - Uint8

8-35
การหนวงเวลาตอบรับตำสุด (Minimum Re-
sponse Delay) 10 ms

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง -3 Uint16

8-36
การหนวงเวลาตอบรับสูงสุด (Max Response
Delay) 5000 ms 1 การต้ังคา จริง -3 Uint16

8-37
หนวงเวลา inter-char สูงสุด (Max Inter-Char
Delay) 25 ms 1 การต้ังคา จริง -3 Uint16

8-5* ดิจิตอล/บัส

8-50 การเลือกลื่นไหล (Coasting Select) [3] ตรรกะ OR
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

8-51 การเลือกหยุดแบบรวดเร็ว (Quick Stop Select) [3] ตรรกะ OR
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

8-52 การเลือกเบรคกระแสตรง (DC Brake Select) [3] ตรรกะ OR
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

8-53 เลือกการสตารท (Start Select) [3] ตรรกะ OR
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

8-54 การเลือกกลับทิศทาง (Reversing Select) [3] ตรรกะ OR
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

8-55 การเลือกการตั้งคา (Set-up Select) [3] ตรรกะ OR
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

8-56
เลือกคาอางอิงที่กำหนดลวงหนา (Preset Refer-
ence Select) [3] ตรรกะ OR

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

8-9* บัสเหยาะ

8-90 ความเร็วบัสเหยาะ 1 (Bus Jog 1 Speed) 100 RPM
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 67 Uint16

8-91 ความเร็วบัสเหยาะ 2 (Bus Jog 2 Speed) 200 RPM
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 67 Uint16
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9-** Profibus

เลขท่ี
พารา
มิเตอร
#

คำอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐานจากโรงงาน 4-การตั้งคา FC 302
เทาน้ัน

เปล่ียน
ระหวางการ
ทำงาน

ดัชนี
การ
แปลงคา

ประเภท

9-00 จุดตั้ง (Setpoint) 0 N/A
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint16

9-07 คาที่แทจริง (Actual Value) 0 N/A
การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint16

9-15
การกำหนดรูปแบบการเขียน PCD (PCD Write
Configuration) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา 2 การตั้งคา จริง - Uint16

9-16
การกำหนดรูปแบบการอาน PCD (PCD Read
Configuration) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา 2 การตั้งคา จริง - Uint16

9-18 โหนดแอดเดรส (Node Address) 126 N/A 1 การตั้งคา จริง 0 Uint8

9-22 การเลือกขอความ (Telegram Selection) [108] PPO 8 1 การตั้งคา จริง - Uint8

9-23
พารามิเตอรสำหรับสัญญาณ (Parameters for
Signals) 0

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint16

9-27 การแกไขพารามิเตอร (Parameter Edit) [1] ใช 2 การตั้งคา เท็จ - Uint16
9-28 การควบคุมการประมวล (Process Control) [1] เปดวงมาสเตอร 2 การตั้งคา เท็จ - Uint8

9-44
ตัวนับขอความแสดงการเกิดฟอลต (Fault Mes-
sage Counter) 0 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint16

9-45 รหัสฟอลต (Fault Code) 0 N/A
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint16

9-47 หมายเลขฟอลต (Fault Number) 0 N/A
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint16

9-52
ตัวนับสถานการณฟอลต (Fault Situation Coun-
ter) 0 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint16

9-53 คำเตือน Profibus (Profibus Warning Word) 0 N/A
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 V2

9-63 อัตราบอดท่ีแทจริง (Actual Baud Rate) [255] ไมพบอัตราบอด
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

9-64 การระบุอุปกรณ (Device Identification) 0 N/A
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint16

9-65 หมายเลขโปรไฟล (Profile Number) 0 N/A
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 OctStr[2]

9-67 คำสั่งควบคุม 1 (Control Word 1) 0 N/A
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 V2

9-68 คำแสดงสถานะ 1 (Status Word 1) 0 N/A
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 V2

9-71 บันทึกคาขอมูล (Save Data Values) [0] ปด
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

9-72 รีเซ็ตชุดขับ (Drive Reset) [0] ไมมีการดำเนินการ 1 การตั้งคา เท็จ - Uint8

9-80
พารามิเตอรท่ีระบ ุ (1) (Defined Parameters
(1)) 0 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint16

9-81
พารามิเตอรท่ีระบ ุ (2) (Defined Parameters
(2)) 0 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint16

9-82
พารามิเตอรท่ีระบ ุ (3) (Defined Parameters
(3)) 0 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint16

9-83
พารามิเตอรท่ีระบ ุ (4) (Defined Parameters
(4)) 0 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint16

9-90
พารามิเตอรท่ีเปลี่ยนแปลง (1) (Changed Pa-
rameters (1)) 0 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint16

9-91
พารามิเตอรท่ีเปลี่ยนแปลง (2) (Changed Pa-
rameters (2)) 0 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint16

9-92
พารามิเตอรท่ีเปลี่ยนแปลง (3) (Changed Pa-
rameters (3)) 0 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint16

9-93
พารามิเตอรท่ีเปลี่ยนแปลง (4) (Changed pa-
rameters (4)) 0 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint16
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10-** ฟลดบัส CAN

เลขท่ี
พารา
มิเตอร
#

คำอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐานจากโรงงาน 4-การตั้งคา FC 302
เทาน้ัน

เปล่ียน
ระหวางการ
ทำงาน

ดัชนี
การแปลง
คา

ประเภท

10-0* การตั้งคาทั่วไป
10-00 โปรโตคอล CAN (CAN Protocol) [1] Device Net 2 การต้ังคา เท็จ - Uint8
10-01 อัตราบอดท่ีเลือก (Baud Rate Select) [20] 125 Kbps 2 การต้ังคา จริง - Uint8
10-02 MAC ID 63 N/A 2 การต้ังคา จริง 0 Uint8

10-05
คาที่อานได สงตัวนับขอผิดพลาด (Readout
Transmit Error Counter) 0 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint8

10-06
คาที่อานได รับตัวนับขอผิดพลาด (Readout Re-
ceive Error Counter) 0 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint8

10-07
คาขอมูลท่ีอานได บัสปดตัวนับ (Readout Bus
Off Counter) 0 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint8

10-1* DeviceNet

10-10
การเลือกประเภทขอมูลการประมวล (Process
Data Type Selection) ใชไมได

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

10-11
เขียนคารูปแบบขอมูลประมวล (Process Data
Config Write) ขอจำกัดที่แสดงออกมา 2 การต้ังคา จริง - Uint16

10-12
อานคารูปแบบขอมูลประมวล (Process Data
Config Read) ขอจำกัดที่แสดงออกมา 2 การต้ังคา จริง - Uint16

10-13 พารามิเตอรคำเตือน (Warning Parameter) 0 N/A
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint16

10-14 คาอางอิงเน็ต (Net Reference) [0] ปด 2 การต้ังคา จริง - Uint8
10-15 การควบคุมเน็ต (Net Control) [0] ปด 2 การต้ังคา จริง - Uint8
10-2* ตัวกรอง COS

10-20 ตัวกรอง COS 1 (COS Filter 1) 0 N/A
การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint16

10-21 ตัวกรอง COS 2 (COS Filter 2) 0 N/A
การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint16

10-22 ตัวกรอง COS 3 (COS Filter 3) 0 N/A
การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint16

10-23 ตัวกรอง COS 4 (COS Filter 4) 0 N/A
การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint16

10-3* ใชพารามิเตอร
10-30 ดัชนีอารเรย (Array Index) 0 N/A 2 การต้ังคา จริง 0 Uint8

10-31 คาขอมูลจัดเก็บ (Store Data Values) [0] ปด
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

10-32 การแกไข Devicenet (Devicenet Revision) ขอจำกัดที่แสดงออกมา
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint16

10-33 จัดเก็บทุกคร้ัง (Store Always) [0] ปด 1 การต้ังคา จริง - Uint8

10-39
พารามิเตอร Devicenet F (Devicenet F Param-
eters) 0 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint32
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13-** Smart logic

เลขท่ี
พารา
มิเตอร
#

คำอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐานจากโรงงาน 4-การตั้งคา FC 302
เทานั้น

เปลี่ยน
ระหวางการ
ทำงาน

ดัชนี
การแปลง
คา

ประเภท

13-0* การตั้งคา SLC
13-00 โหมดตัวควบคุม SL (SL Controller Mode) ใชไมได 2 การต้ังคา จริง - Uint8
13-01 Event การสตารท (Start Event) ใชไมได 2 การต้ังคา จริง - Uint8
13-02 Event การหยุด (Stop Event) ใชไมได 2 การต้ังคา จริง - Uint8

13-03 รีเซ็ต SLC (Reset SLC) [0] หามรีเซ็ต SLC
การตั้งคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

13-1* ตัวเปรียบเทียบ

13-10
โอเปอรแรนดตัวเปรียบเทียบ (Comparator Op-
erand) ใชไมได 2 การต้ังคา จริง - Uint8

13-11
โอเปอรเรเตอรตัวเปรียบเทียบ (Comparator Op-
erator) ใชไมได 2 การต้ังคา จริง - Uint8

13-12 คาตัวเปรียบเทียบ (Comparator Value) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา 2 การต้ังคา จริง -3 Int32
13-2* ตัวต้ังเวลา
13-20 ตัวตั้งเวลาตัวควบคุม SL (SL Controller Timer) ขอจำกัดท่ีแสดงออกมา 1 การต้ังคา จริง -3 TimD
13-4* กฎตรรกะ
13-40 บูลีนกฎตรรกะ 1 (Logic Rule Boolean 1) ใชไมได 2 การต้ังคา จริง - Uint8

13-41
โอเปอรเรเตอรกฎตรรกะ 1 (Logic Rule Operator
1) ใชไมได 2 การต้ังคา จริง - Uint8

13-42 บูลีนกฎตรรกะ 2 (Logic Rule Boolean 2) ใชไมได 2 การต้ังคา จริง - Uint8

13-43
โอเปอรเรเตอรกฎตรรกะ 2 (Logic Rule Operator
2) ใชไมได 2 การต้ังคา จริง - Uint8

13-44 บูลีนกฎตรรกะ 3 (Logic Rule Boolean 3) ใชไมได 2 การต้ังคา จริง - Uint8
13-5* สถานะ
13-51 เหตุการณตัวควบคุม SL (SL Controller Event) ใชไมได 2 การต้ังคา จริง - Uint8

13-52
การกระทำของตัวควบคุม SL (SL Controller Ac-
tion) ใชไมได 2 การต้ังคา จริง - Uint8
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14-** ฟงกชันพิเศษ

เลขท่ี
พารา
มิเตอร
#

คำอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐานจากโรงงาน 4-การตั้งคา FC 302
เทาน้ัน

เปลี่ยน
ระหวางการ
ทำงาน

ดัชนี
การแปลง
คา

ประเภท

14-0* สลับอินเวอรเตอร

14-00 รูปแบบการสลับ (Switching Pattern) [1] SFAVM
การต้ังคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

14-01 ความถ่ีสลับ (Switching Frequency) ใชไมได
การต้ังคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

14-03 โอเวอรโมดูเลช่ัน (Overmodulation) [1] เปด
การต้ังคาทั้ง
หมด เท็จ - Uint8

14-04 PWM สุม (PWM Random) [0] ปด
การต้ังคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

14-1* เปด/ปดสายหลัก

14-12
ความไมสมดุลแหลงจายไฟหลัก (Function at
Mains Imbalance) [0] ปด

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

14-2* รีเซ็ตตัดทำงาน

14-20 รีเซ็ตโหมด (Reset Mode) [0] รีเซ็ตดวยมือกด
การต้ังคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

14-21
เวลาเร่ิมตนใหมอัตโนมัติ (Automatic Restart
Time) 10 s

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint16

14-22 โหมดการทำงาน (Operation Mode) [0] การทำงานปกติ
การต้ังคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

14-25
หนวงการปดที่ขีดจำกัดทอรก (Trip Delay at
Torque Limit) 60 s

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint8

14-28 การตั้งคาการผลิต (Production Settings) [0] ไมมีการดำเนินการ
การต้ังคาทั้ง
หมด จริง - Uint8

14-29 รหัสบริการ (Service Code) 0 N/A
การต้ังคาทั้ง
หมด จริง 0 Int32

14-3* ควบคุมขีดจำกัดกระแส

14-30
ตัวคุมขีดกระแส อัตราขยายตาม (Current Lim
Cont, Proportional Gain) 100 %

การต้ังคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint16

14-31
ตัวคุมขีดกระแส เวลารวม I (Current Lim Contr,
Integration Time) 0.020 s

การต้ังคาทั้ง
หมด เท็จ -3 Uint16

14-4* ปรับพลังเหมาะสม

14-40 ระดับ VT (VT Level) 66 %
การต้ังคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint8

14-41
การสรางสนามแมเหล็กตำสุด AEO (AEO Mini-
mum Magnetisation) 40 %

การต้ังคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint8

14-42 ความถ่ี AEO ตำสุด (Minimum AEO Frequency) 10 Hz
การต้ังคาทั้ง
หมด จริง 0 Uint8

14-43 ตัวประกอบกำลังของมอเตอร (Motor Cosphi) ขอจำกัดที่แสดงออกมา
การต้ังคาทั้ง
หมด จริง -2 Uint16

14-5* สภาพแวดลอม
14-50 ตัวกรอง RFI (RFI Filter) [1] เปด 1 การตั้งคา x เท็จ - Uint8

14-52 การควบคุมพัดลม (Fan Control) [0] อัตโนมัติ
การต้ังคาทั้ง
หมด จริง - Uint8
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15-** ขอมูลชุดขับเคลื่อน

เลขท่ี
พารา
มิเตอร
#

คำอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐานจากโรงงาน 4-การตั้งคา FC 302
เทาน้ัน

เปลี่ยน
ระหวาง
การทำ
งาน

ดัชนี
การ
แปลง
คา

ประเภท

15-0* ขอมูลการทำงาน
15-00 เวลาการทำงาน (Operating Hours) 0 h การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 74 Uint32
15-01 ชั่วโมงการรัน (Running Hours) 0 h การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 74 Uint32
15-02 ตัวนับ kWh (kWh Counter) 0 kWh การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 75 Uint32
15-03 กำลังกลับคืน (Power Up's) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 Uint32
15-04 อุณหภูมิสูงเกิน (Over Temp's) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 Uint16
15-05 โวลตสูงเกิน (Over Volt's) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 Uint16
15-06 รีเซ็ตตัวนับ kWh (Reset kWh Counter) [0] ไมรีเซ็ต การตั้งคาทั้งหมด จริง - Uint8

15-07
รีเซ็ตตัวนับช่ัวโมงการรัน (Reset Running Hours
Counter) [0] ไมรีเซ็ต การตั้งคาทั้งหมด จริง - Uint8

15-1* ต้ังคาบันทึกขอมูล
15-10 แหลงสำหรับการบันทึก (Logging Source) 0 2 การตั้งคา จริง - Uint16
15-11 ชวงการบันทึก (Logging Interval) ขอจำกัดที่แสดงออกมา 2 การตั้งคา จริง -3 TimD
15-12 Event การทริก (Trigger Event) [0] เท็จ 1 การตั้งคา จริง - Uint8
15-13 โหมดการบันทึก (Logging Mode) [0] บันทึกตลอดเวลา 2 การตั้งคา จริง - Uint8

15-14
สุมเก็บขอมูลกอนการทริก (Samples Before Trig-
ger) 50 N/A 2 การตั้งคา จริง 0 Uint8

15-2* บันทึกประวัติ
15-20 บันทึกประวัต:ิเหตุการณ (Historic Log: Event) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 Uint8
15-21 บันทึกประวัต:ิคา (Historic Log: Value) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 Uint32
15-22 บันทึกประวัต:ิเวลา (Historic Log: Time) 0 ms การตั้งคาทั้งหมด เท็จ -3 Uint32
15-3* บันทึกการเกิดฟอลต

15-30
บันทึกขอบกพรอง:รหัสขอผิดพลาด (Fault Log: Er-
ror Code) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 Uint8

15-31 บันทึกขอบกพรอง:คา (Fault Log: Value) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 Int16
15-32 บันทึกขอบกพรอง:เวลา (Fault Log: Time) 0 s การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 Uint32
15-4* การระบุชุดขับเคล่ือน
15-40 ประเภท FC (FC Type) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[6]
15-41 สวนกำลัง (Power Section) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[20]
15-42 แรงดันไฟฟา (Voltage) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[20]
15-43 เวอรชันของซอฟตแวร (Software Version) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[5]
15-44 สตริงรหัสชนิดที่ส่ัง (Ordered Typecode String) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[40]
15-45 สตริงรหัสชนิดจริง (Actual Typecode String) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[40]

15-46
หมายเลขสั่งซ้ือตัวแปลงความถ่ี (Frequency Con-
verter Ordering No) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[8]

15-47
หมายเลขสั่งซ้ือการดกำลัง (Power Card Ordering
No) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[8]

15-48 เลข ไอดีของ LCP (LCP Id No) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[20]
15-49 ไอดีซอฟตแวรการดควบคุม (SW ID Control Card) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[20]
15-50 ไอดีซอฟตแวรการดกำลัง (SW ID Power Card) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[20]

15-51
หมายเลขซีเรียลตัวแปลงความถ่ี (Frequency Con-
verter Serial Number) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[10]

15-53
หมายเลขซีเรียลการดกำลัง (Power Card Serial
Number) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[19]

15-6* การระบุตัวเลือก
15-60 ติดตั้งอุปกรณเสริม (Option Mounted) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[30]

15-61
เวอรชันซอฟตแวรของอุปกรณเสริม (Option SW
Version) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[20]

15-62
หมายเลขสั่งซ้ือของอุปกรณเสริม (Option Ordering
No) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[8]

15-63 หมายเลขเคร่ืองของอุปกรณเสริม (Option Serial No) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[18]
15-70 อุปกรณเสริมในสล็อต A (Option in Slot A) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[30]

15-71
เวอรชันซอฟตแวรของอุปกรณเสริมสล็อต A (Slot A
Option SW Version) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[20]

15-72 อุปกรณเสริมในสล็อต B (Option in Slot B) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[30]

15-73
เวอรชันซอฟตแวรของอุปกรณเสริมสล็อต B (Slot B
Option SW Version) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[20]

15-74 อุปกรณเสริมในสล็อต C (Option in Slot C) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[30]

15-75
เวอรชันซอฟตแวรของอุปกรณเสริมสล็อต C (Slot C
Option SW Version) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 VisStr[20]

15-9* ขอมูลพารามิเตอร
15-92 พารามิเตอรที่กำหนด (Defined Parameters) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 Uint16
15-93 พารามิเตอรที่แกไข (Modified Parameters) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 Uint16
15-99 พารามิเตอร Metadata (Parameter Metadata) 0 N/A การตั้งคาทั้งหมด เท็จ 0 Uint16
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16-** ขอมูลท่ีอานได

เลขที่
พารา
มิเตอร
#

คำอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐานจากโรงงาน 4-การต้ังคา FC 302
เทานั้น

เปล่ียน
ระหวาง
การทำ
งาน

ดัชนี
การ
แปลง
คา

ประเภท

16-0* สถานะทั่วไป
16-00 คำสั่งควบคุม (Control Word) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 V2
16-01 คาอางอิง [หนวย] (Reference [Unit]) 0.000 หนวยปอนกลับอางอิง การต้ังคาท้ังหมด เท็จ -3 Int32
16-02 คาอางอิง % (Reference %) 0.0 % การต้ังคาท้ังหมด เท็จ -1 Int16
16-03 คำแสดงสถานะ (Status Word) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 V2
16-05 คาหลักที่แทจริง [%] (Main Actual Value [%]) 0.00 % การต้ังคาท้ังหมด เท็จ -2 N2
16-1* สถานะมอเตอร
16-10 กำลัง [kW] (Power [kW]) 0.00 kW การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 1 Int32
16-11 กำลัง [hp] (Power [hp]) 0.00 hp การต้ังคาท้ังหมด เท็จ -2 Int32
16-12 แรงดันมอเตอร (Motor Voltage) 0.0 V การต้ังคาท้ังหมด เท็จ -1 Uint16
16-13 ความถี ่(Frequency) 0.0 Hz การต้ังคาท้ังหมด เท็จ -1 Uint16
16-14 กระแสมอเตอร (Motor Current) 0.00 A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ -2 Int32
16-15 ความถี ่[%] (Frequency [%]) 0.00 % การต้ังคาท้ังหมด เท็จ -2 N2
16-16 แรงบิด (Torque) 0.0 Nm การต้ังคาท้ังหมด เท็จ -1 Int16
16-17 ความเร็ว [RPM] (Speed [RPM]) 0 RPM การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 67 Int32
16-18 ความรอนมอเตอร (Motor Thermal) 0 % การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 Uint8
16-20 คามุมมอเตอร (Motor Angle) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 Uint16
16-3* สถานะชุดขับเคล่ือน
16-30 แรงดันการเชื่อมโยง DC (DC Link Voltage) 0 V การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 Uint16
16-32 พลังงานเบรค/s (Brake Energy/s) 0.000 kW การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 Uint32
16-33 พลังงานเบรค/2 นาที (Brake Energy/2 min) 0.000 kW การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 Uint32
16-34 อุณหภูมิฮีทซิงค (Heatsink Temp.) 0 °C การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 100 Uint8
16-35 ความรอนอินเวอรเตอร (Inverter Thermal) 0 % การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 Uint8
16-36 กระแสอินเวอรเตอรปกติ (Inv. Nom. Current) ขอจำกัดที่แสดงออกมา การต้ังคาท้ังหมด เท็จ -2 Uint32
16-37 กระแสอินเวอรเตอรสูงสุด (Inv. Max. Current) ขอจำกัดที่แสดงออกมา การต้ังคาท้ังหมด เท็จ -2 Uint32
16-38 สถานะตัวควบคุม SL (SL Controller State) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 Uint8
16-39 อุณหภูมิการดควบคุม (Control Card Temp.) 0 °C การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 100 Uint8
16-40 บัฟเฟอรการบันทึกเต็ม (Logging Buffer Full) [0] ไม การต้ังคาท้ังหมด เท็จ - Uint8
16-5* อางอิงและปอนกลับ
16-50 คาอางอิงภายนอก (External Reference) 0.0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ -1 Int16
16-51 คาอางอิงพัลส (Pulse Reference) 0.0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ -1 Int16
16-52 การปอนกลับ [หนวย] (Feedback [Unit]) 0.000 หนวยปอนกลับอางอิง การต้ังคาท้ังหมด เท็จ -3 Int32
16-53 คาอางอิง Digi Pot (Digi Pot Reference) 0.00 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ -2 Int16
16-6* อินพุต & เอาทพุต
16-60 อินพุตดิจิตอล (Digital Input) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 Uint16

16-61
ขั้ว 53 การต้ังคาสวิตช (Terminal 53 Switch Set-
ting) [0] กระแส การต้ังคาท้ังหมด เท็จ - Uint8

16-62 อินพุตอนาล็อก 53 (Analog Input 53) 0.000 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ -3 Int32

16-63
ขั้ว 54 การต้ังคาสวิตช (Terminal 54 Switch Set-
ting) [0] กระแส การต้ังคาท้ังหมด เท็จ - Uint8

16-64 อินพุตอนาล็อก 54 (Analog Input 54) 0.000 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ -3 Int32

16-65
เอาทพุตอนาล็อก 42 [mA] (Analog Output 42
[mA]) 0.000 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ -3 Int16

16-66 เอาทพุตดิจิตอล [bin] (Digital Output [bin]) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 Int16
16-67 อินพุตความถี ่#29 [Hz] (Freq. Input #29 [Hz]) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด x เท็จ 0 Int32
16-68 อินพุตความถี ่#33 [Hz] (Freq. Input #33 [Hz]) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 Int32

16-69
เอาทพุตแบบพัลส #27 [Hz] (Pulse Output #27
[Hz]) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 Int32

16-70
เอาทพุตแบบพัลส #29 [Hz] (Pulse Output #29
[Hz]) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด x เท็จ 0 Int32

16-71 เอาทพุตรีเลย [bin] (Relay Output [bin]) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 Int16
16-72 ตัวนับ A 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 Int32
16-73 ตัวนับ B (Counter B) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 Int32
16-8* ฟลดบัส และพอรต FC
16-80 CTW ฟลดบัส 1 (Fieldbus CTW 1) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 V2
16-82 REF ฟลดบัส 1 (Fieldbus REF 1) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 N2
16-84 ตัวเลือกสื่อสารSTW (Comm. Option STW) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 V2
16-85 CTW พอรต FC 1 (FC Port CTW 1) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 V2
16-86 REF พอรต FC 1 (FC Port REF 1) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 N2
16-9* คาที่อานได
16-90 คำสัญญาณเตือน (Alarm Word) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 Uint32
16-92 คำเตือน (Warning Word) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 Uint32
16-94 คำแสดงสถานะแบบขยาย (Ext. Status Word) 0 N/A การต้ังคาท้ังหมด เท็จ 0 Uint32
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17-** ตัวเลือกปอนกลับมอเตอร

เลขท่ี
พารา
มิเตอร
#

คำอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐานจากโรงงาน 4-การตั้งคา FC 302
เทาน้ัน

เปลี่ยน
ระหวางการ
ทำงาน

ดัชนี
การ
แปลงคา

ประเภท

17-1* อินเตอรเฟส Inc. Enc.

17-10 ชนิดของสัญญาณ (Signal Type) [1] RS422 (5V TTL)
การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ - Uint8

17-11
ความละเอียดในการจำแนก (PPR) (Resolution
(PPR)) 1024 N/A

การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ 0 Uint16

17-2* อินเตอรเฟส Abs. Enc.

17-20 การเลือกโปรโตคอล (Protocol Selection) [0] ไมมี
การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ - Uint8

17-21
ความละเอียดในการจำแนก (ตำแหนง/รอบ)
(Resolution (Positions/Rev)) [32768] 32768

การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ - Uint16

17-34
อัตราบอด HIPERFACE (HIPERFACE Bau-
drate) [4] 9600

การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ - Uint8

17-6* ตรวจดูและใชงาน

17-60
เอ็นโคดเดอรทิศทางบวก (Encoder Positive Di-
rection) [0] ตามเข็มนาฬิกา

การตั้งคาทั้ง
หมด เท็จ - Uint8
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การส่ือสารแบบอนุกรมผานอินเตอรเฟซ
โปรโตคอล

การส่ือสารหลัก-รอง (Master-Slave)

เสนทางการสงขอความ
การสงขอความตอบกลับและควบคุม
เครื่องหลักจะควบคุมเสนทางการสงขอความในระบบหลัก-รอง คุณสามารถเชื่อมตอระบบรองเขากับระบบหลักไดสูงสุด 31
เครื่อง หากไมไดใชตัวทวนสัญญาณ ในกรณีน้ัน คุณสามารถเช่ือมตอระบบรองกับระบบหลักไดสูงสุดที่ 126 เครื่อง

ระบบหลักจะสงขอความคงที่ถึงระบบรองและรอขอความตอบกลับ เวลาการตอบกลับสูงสุดของระบบรอง คือ 50 ms

ระบบรองสามารถสงขอความตอบกลับไดเทานั้นหากไดรับขอความที่ไมมีขอผิดพลาดสงมาให

การขอมูลแบบกระจาย (Broadcast)
ระบบหลักสามารถสงขอความเดียวพรอมกันไปยังระบบรองท้ังหมดที่เช่ือมตออยูกับบัส ระหวางการสื่อสารแพรกระจายนี้ ระบบ
รองจะไมสงขอความตอบกลับมายังระบบหลักวาไดรับขอความถูกตองหรือไม การส่ือสารแบบแพรกระจายจะต้ังคาในรูปแบบที่
อยู (ADR) โปรดดูท่ี โครงสรางขอความ

เนื้อหาอักขระ (ไบต)

แตละอักขระที่ถายโอนจะเริ่มตนดวยบิตเริ่มตน จากนั้นจะ
ถายโอนบิตขอมูล 8 บิต ที่เก่ียวของกับไบตนั้น แตละอักขระ
จะมีการปองกันความผิดพลาดดวยบิตภาวะคูหรือค่ี (Parity
Bit) ซึ่งจะต้ังไวที่ "1" เมื่อตรงกับคู (เชน เม่ือมีจำนวนท่ีเทา
กันของ 1 ในบิตขอมูลท้ัง 8 บิตและมีบิตภาวะคูหรือค่ีโดย
รวม) อักขระจะสิ้นสุดดวยบิตหยุด ดังนั้นจึงรวมเปนท้ังหมด
11 บิต

โครงสรางการสงขอความ

แตละขอความจะเริ่มตนดวยอักขระเร่ิมตน (STX) = 02 Hex,
ตามดวยไบตระบุความยาวของขอความ (LGE) และไบตระบุ
ท่ีอยู ( ADR) ของตัวแปลงความถี่ ตามดวยจำนวนของไบต
ขอมูล (แปรผัน ข้ึนอยูกับประเภทของขอความ) ขอความจะ
จบดวยไบตควบคุมขอมูล (BCC)
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ระยะเวลารับสงขอความ

ความเร็วการส่ือสารระหวางระบบหลักและรองขึ้นอยูกับ
อัตราบอด  อัตราบอดของตัวแปลงความถี่ตองเทากับอัตรา
บอดของระบบหลัก (ท่ีเลือกในพารามิเตอร 8-32 อัตราบอด
ของพอรต FC

หลังจากไดรับขอความตอบรับจากระบบรอง โปรดแนใจวามีจังหวะหยุดของอักขระอยางนอย 2 ตัว (22 บิต) กอนท่ีระบบหลัก
จะสงขอความใหม ท่ีอัตราบอด 9600 baud โปรดแนใจวามีการหยุดพักอยางนอย 2.3 ms เมื่อระบบหลักสงขอความเสร็จแลว
เวลาตอบกลับของระบบรองไปยังระบบหลักคือสูงสุดที่ 20 ms โดยมีการหยุดพักอยางนอย 2 อักขระ

• เวลาหยุดพัก, ตำสุด: 2 อักขระ
• เวลาตอบรับ, ตำสุด: 2 อักขระ
• เวลาตอบรับ, สูงสุด: 20 ms

ระยะเวลาระหวางอักขระแตละตัวในขอความจะตองไมเกิน
2 อักขระ และการสงขอความจะตองเสร็จส้ินภายใน 1.5 x
เวลาสงขอความท่ีระบุ ท่ีอัตราบอด 9600 baud และความ
ยาวการสงขอความที่ 16 ไบต การสงขอความจะตองเสร็จ
ส้ินหลังจาก 27.5 ms

ความยาวการสงขอความ (LGE)
ความยาวการสงขอความคือ จำนวนไบตขอมูล บวกไบตที่อยู ADR และไบตควบคุมขอมูล BCC

ความยาวการสงขอความ 4 ไบตขอมูล คือ: LGE = 4 + 1 + 1 = 6 ไบต
ความยาวการสงขอความ 12 ไบตขอมูล คือ: LGE = 12 + 1 + 1 = 14 ไบต
ความยาวของการสงขอความที่ประกอบดวยตัวอักษร คือ 10+n ไบต 10 แทนอักขระคงที่ ขณะท่ี 'n' คือ ตัวแปร (ข้ึนอยูกับความ
ยาวของตัวอักษร)

ท่ีอยู  (ADR) ตัวแปลงความถี่

มีการใชรูปแบบที่อยู (Address) แตกตางกันสองแบบ ขอบเขตที่อยูของตัวแปลงความถี่คือ 1-31 หรือ 1-126

1. รูปแบบท่ีอยู 1-31

ไบตสำหรับขอบเขตที่อยู 1-31 มีโปรไฟลดังท่ีแสดง:
บิต 7 = 0 (ใชรูปแบบท่ีอยู 1-31)
ไมใชบิต 6
บิต 5 = 1:แพรกระจายขอมูล, ไมใชบิตท่ีอยู (0-4)
บิต 5 = 0:ไมแพรกระจายขอมูล
บิต 0-4 = ท่ีอยูตัวแปลงความถี่ 1-31
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2. รูปแบบท่ีอยู 1-126

ไบตสำหรับขอบเขตที่อยู 1-126 มีโปรไฟลดังที่แสดง:
บิต 7 = 1 (ใชรูปแบบท่ีอยู 1-126)
บิต 0-6 = ท่ีอยูตัวแปลงความถี่ 1-126
บิต 0-6 = 0 แพรกระจายขอมูล

ระบบรองจะสงกลับไบตท่ีอยูท่ีไมเปลี่ยนแปลงไปยังระบบ
หลักในขอความตอบรับ

ตัวอยาง:

การเขียนไปยังที่อยูตัวแปลงความถ่ี 22 (16H) ดวยรูปแบบ
ท่ี 1-31:

ไบตควบคุมขอมูล (BCC)

ไบตควบคุมขอมูลอธิบายไวในตัวอยางนี้:
กอนจะไดรับไบตแรกในการสงขอความ Calculated
CheckSum (BCS) คือ 0

เมื่อไดรับไบตแรก (02H):

BCS = BCC EXOR "ไบตแรก"
(EXOR = Exclusive-OR)

ไบตลำดับถัดมาแตละไบตจะคำนวณโลจิกกับ BCS EXOR
และสราง BCC ใหม อาทิ:

BCS = 0 0 0 0 0 0 0 0 (00 H)
 EXOR
1. byte = 0 0 0 0 0 0 1 0 (02H)
BCC = 0 0 0 0 0 0 1 0 (02H)

BCS = 0 0 0 0 0 0 1 0 (02H)
 EXOR
2nd byte = 1 1 0 1 0 1 1 0 (D6H)
BCC = 1 1 0 1 0 1 0 0 (D4H)

อักขระขอมูล (ไบต)
โครงสรางของบล็อกขอมูลจะขึ้นอยูกับประเภทของการสงขอความ ประเภทการสงขอความมีอยู 3 แบบ และรูปแบบนี้ใชกับการ
สงขอความ (หลัก⇒รอง) และการสงขอความตอบรับ (รอง⇒หลัก) การสงขอความมีอยู 3 ประเภทคือ:

บล็อกพารามิเตอร:ใชเพ่ือถายโอนพารามิเตอรระบบหลัก
และรอง บล็อกขอมูลประกอบดวย 12 ไบต (6 เวิรด) และยัง
มีบล็อกประมวลผลดวย
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บล็อกประมวลผล:ประกอบดวยบล็อกขอมูล 4 ไบต (2
เวิรด) และบรรจุ:

- คำส่ังควบคุมและคาอางอิง (จากระบบหลักไปยังระบบ
รอง)

- เวิรดสถานะและความถี่เอาทพุตปจจุบัน (จากระบบรอง
ไปยังระบบหลัก)

บล็อกตัวอักษรใชในการอานหรือเขียนตัวอักษรผานทาง
บล็อกขอมูล

การตอบรับและคำส่ังพารามิเตอร (AK)

บิตหมายเลข 12-15 ถายโอนคำสั่งพารามิเตอรจากระบบหลักไปยังระบบรองและสงกลับการตอบรับจากระบบรองที่ประมวลผล
แลวมายังระบบหลัก

คำส่ังพารามิเตอร ระบบหลัก�ระบบรอง
หมายเลขบิต คำสั่งพารามิเตอร

15 14 13 12
0 0 0 0 ไมมีคำสั่ง
0 0 0 1 อานคาพารามิเตอร
0 0 1 0 เขียนคาพารามิเตอรใน RAM (เวิรด)
0 0 1 1 เขียนคาพารามิเตอรใน RAM (ดับเบิลเวิรด)
1 1 0 1 เขียนคาพารามิเตอรใน RAM และ EEprom (ดับเบิลเวิรด)
1 1 1 0 เขียนคาพารามิเตอรใน RAM และ EEprom (เวิรด)
1 1 1 1 อาน/เขียนขอความ

ตอบรับ ระบบรอง�ระบบหลัก
หมายเลขบิต ตอบรับ

15 14 13 12  
0 0 0 0 ไมมีการตอบรับ
0 0 0 1 ถายโอนคาพารามิเตอร (เวิรด)
0 0 1 0 ถายโอนคาพารามิเตอร (ดับเบิลเวิรด)
0 1 1 1 คำสั่งไมสามารถดำเนินการ
1 1 1 1 ตัวอักษรท่ีถายโอน

หากคำสั่งไมสามารถดำเนินการ ระบบรองจะสงการตอบรับนี้: 0111 Command cannot be performed (คำสั่งไมสามารถ
ดำเนินการ) และแจงความผิดพลาดตอไปนี้ในคาพารามิเตอร (PWE):
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การตอบรับ (0111) รายงานความผิดพลาด
0 เลขพารามิเตอรท่ีใชไมมีอยู
1 ไมมีสิทธิ์เขียนไปยังพารามิเตอรที่ระบุ
2 คาขอมูลเกนิขีดจำกัดของพารามิเตอร
3 ดัชนียอยที่ใชไมมีอยู
4 พารามิเตอรไมใชแบบอารเรย
5 ประเภทขอมูลไมตรงกับพารามิเตอรท่ีระบุ
17 การเปลี่ยนขอมูลในพารามิเตอรไมอาจทำไดในโหมดปจจุบันของตัวแปลงความถี่พารามิเตอรที่มีจะ

เปล่ียนแปลงไดเมื่อปดมอเตอร
130 ไมมีสิทธิเขาใชบัสไปยังพารามิเตอรที่ระบุ
131 การเปลี่ยนขอมูลไมอาจทำไดเนื่องจากเลือกการตั้งคาจากโรงงาน

หมายเลขพารามิเตอร (PNU)
บิตเลขท่ี 0-10 ถายโอนหมายเลขพารามิเตอร ฟงกชันของพารามิเตอรที่เก่ียวของจะระบุในคำอธิบายพารามิเตอรในบท วิธีการ
ต้ังโปรแกรม

ดัชนี
ดัชนีจะถูกใชรวมกับหมายเลขพารามิเตอรเพ่ือเขาถึงการ
อาน/เขียนพารามิเตอรท่ีมีดัชนี เชน พารามิเตอร 15-30 รหัส
ขอผิดพลาด ดัชนีประกอบดวย 2 ไบต - หน่ึงไบตตำ และ
หนึ่งไบตสูงเฉพาะไบตตำเทานั้นที่จะใชเปนดัชนี

ตัวอยาง - ดัชนี:
รหัสขอผิดพลาดแรก (ดัชนี [1]) ในพารามิเตอร 15-30 รหัส
ขอผิดพลาด ตองถูกอาน
PKE = 15 FA Hex (อานพารามิเตอร 15-30 รหัสขอผิด
พลาด)
IND = 0001 Hex - Index no. 1.
ตัวแปลงความถี่จะตอบรับในบล็อกคาพารามิเตอร (PWE)
ดวยรหัสฟอลต 1 - 99 โปรดดูท่ี  สรุปคำเตือนและสัญญาณ
เตือน เพ่ือระบุรหัสฟอลต
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คาพารามิเตอร (PWE)
บล็อกคาพารามิเตอรประกอบดวยเวิรด 2 เวิรด (4 ไบต) และ
คาที่จะข้ึนอยูกับคำสั่งท่ีระบุ (AK) หากระบบหลักแจงขอคา
พารามิเตอร บล็อก PWE จะไมมีคาบรรจุอยู

หากคุณตองการใหระบบหลักเปลี่ยนคาพารามิเตอร (เขียน) คาใหมจะถูกเขียนในบล็อก PWE และสงไปใหระบบรอง
หากระบบรองตอบรับคำขอพารามิเตอร (คำส่ังอาน) คาพารามิเตอรปจจุบันในบล็อก PWE จะถูกโอนและสงกลับไปใหระบบ
หลัก
หากพารามิเตอรไมมีคาตัวเลขบรรจุอยู แตมีตัวเลือกขอมูลหลายอยาง เชน พารามิเตอร 0-01 ภาษา โดยท่ี [0] หมายถึง
อังกฤษ และ [4] หมายถึง เดนมารก ใหเลือกคาขอมูลโดยปอนคาในบล็อก PWE โปรดดูท่ีตัวอยาง - การเลือกคาขอมูล

ดวยการส่ือสารอนุกรม ทำใหสามารถอานไดเฉพาะพารามิเตอรที่มีขอมูลประเภท 9 (สตริงขอความ - text string) เทานั้น พารา
มิเตอร 15-40 ถึง 15-33 การระบุชุดขับเคลื่อน  คือขอมูลประเภท 9 ตัวอยางเชน คุณสามารถอานขนาดเครื่องและชวงแรงดัน
หลักในพารามิเตอร 15-40 ประเภท FC
เมื่อมีการถายโอนสตริงขอความ (อาน) ความยาวของการสงขอความจะผันแปร และตัวอักษรจะมีความยาวตางกัน ความยาว
การสงขอความถูกกำหนดในไบตท่ีสองของการสงขอความ ที่เรียกกันวา LGE
ในการอานขอความผานบล็อก PWE ใหต้ังคำส่ังพารามิเตอร (AK) เปน 'F' Hex

อักขระดัชนีจะบงช้ีวาเปนคำส่ังอานหรือเขียน ในการอานคำ
ส่ัง ดัชนีตองมีรูปแบบดังท่ีแสดงไวนี้:

ตัวแปลงความถี่บางเครื่องจะมีพารามิเตอรซึ่งคุณสามารถ
เขียนขอความลงไปได ในการเขียนขอความผานบล็อก
PWE ใหต้ังคำส่ังพารามิเตอร (AK) เปน 'F' Hex สำหรับคำ
ส่ังเขียนขอความตองมีรูปแบบดังแสดงไวนี้:

ประเภทขอมูลท่ีตัวแปลงความถ่ียอมรับ:

Unsigned หมายถึงไมมีการกำหนดวาเปนคาบวกหรือลบใน
ขอมูลหรือขอความ

ประเภทขอมูล คำอธิบาย
3 integer 16
4 integer 32
5 Unsigned 8
6 Unsigned 16
7 Unsigned 32
9 สตริงขอความ (Text String)
10 สตริงไบต (Byte String)
13 สวนตางเวลา
33 สำรองไว
35 ลำดับบิต
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ตัวอยาง - การเขียนคาพารามิเตอร:
เปล่ียนพารามิเตอร 4-14 กำหนดความเร็วสูงสุดมอเตอรเปน
100 Hz หลังจากการลมเหลวของแหลงจายไฟหลัก ใหเรียก
คืนคาเพ่ือเขียนไวใน EEPROM

PKE = E19E Hex - เขียนสำหรับพารามิเตอร 4-14
กำหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร
IND = 0000 Hex
PWEHIGH = 0000 Hex
PWELOW = 03E8 Hex - คาขอมูล 1000, สอดคลองกับ
100 Hz, โปรดดูการแปลงคา

การตอบรับจากระบบรองไปใหระบบหลัก จะเปน:

ตัวอยาง - การอานคาพารามิเตอร:
ตองการใชคาในพารามิเตอร 3-41 กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึนชุด 1
ระบบหลักสงคำขอตอไปนี้:

PKE = 1155 Hex - อานพารามิเตอร 3-41 กำหนดเวลา
ความเร็วขาขึ้นชุด 1
IND = 0000 Hex
PWEHIGH = 0000 Hex
PWELOW = 0000 Hex

หากคาในพารามิเตอร 3-41 กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึนชุด
1 คือ 10 s การตอบรับจากระบบรองไปยังระบบหลักคือ:

การแปลงคา:
คุณลักษณะยอยที่แตกตางของแตละพารามิเตอร แสดงอยู
ในหัวขอ Factory Settings (การต้ังคาจากโรงงาน) คาพารา
มิเตอรจะถูกถายโอนเปนจำนวนเต็มเทานั้น ดังนั้น ใชตัว
ประกอบ (Factor) การแปลงคาเพ่ือถายโอนทศนิยม

ตัวอยาง:
พารามิเตอร 4-12  ความเร็วมอเตอร, ขีดจำกัดตำ  มีตัว
ประกอบการแปลงที่ 0.1 หากคุณตองการแสดงความถี่ตำสุด
เปน 10 Hz ใหโอนคา 100 ตัวประกอบการแปลงคาที่ 0.1
หมายถึงคาท่ีจะถูกโอนจะคูณดวย 0.1 ดังนั้น คา 100 ก็จะถูก
อานเปน 10.0

ตารางการแปลงคา
ดัชนีการแปลงคา ตัวประกอบการแปลงคา

74 0.1
2 100
1 10
0 1
-1 0.1
-2 0.01
-3 0.001
-4 0.0001
-5 0.00001
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เวิรดท่ีใชประมวลผล
บล็อกของเวิรดท่ีใชประมวลผลจะถูกแบงเปนสองบล็อกๆ
ละ 16 บิต ซึ่งจะเกิดขึ้นในลำดับที่ระบุเสมอ

PCD 1 PCD 2
การสงขอความควบคุม (หลัก�รอง) คำสั่งควบคุม คาอางอิง
การสงขอความควบคุม (รอง�หลัก) เวิรดสถานะ ความถ่ีเอาทพุตปจจุบัน

คำสั่งควบคุม ตาม โปรไฟล FC (CTW)

ในการเลือกโปรโตคอล FC ในคำส่ังควบคุม ใหต้ังพารา
มิเตอร 8-10 โปรไฟลคำสั่งควบคุม ที่โปรโตคอล FC [0] การ
ควบคุมจะสงคำส่ังจากระบบหลัก (PLC หรือ PC) ไปยังระบบ
รอง (ตัวแปลงความถี่)

หลัก � รอง
1 2 3 ..... 10

CTW MRV PCD ..... PCD
  PCD อาน/เขียน

คำอธิบายบิตควบคุม

บิต คาบิต = 0 คาบิต = 1
00 คาอางอิง lsb เลือกภายนอก
01 คาอางอิง msb เลือกภายนอก
02 เบรคกระแสตรง การเปลี่ยนความเร็ว
03 แบบล่ืนไหล ไมลื่นไหล
04 การหยุดแบบรวดเร็ว การเปล่ียนความเร็ว
05 การคางคาเอาทพุต ใชการเปลี่ยนความเร็ว
06 การหยุดที่ใชการเปล่ียนความเร็ว สตารท
07 ไมมีฟงกชัน รีเซ็ต
08 ไมมีฟงกชัน Jog
09 เปล่ียนความเร็ว 1 เปลี่ยนความเร็ว 2
10 ขอมูลไมถูกตอง ขอมูลถูกตอง
11 รีเลย 01 เปด รีเลย 01 ทำงาน
12 รีเลย 02 เปด (เฉพาะ FC 302) รีเลย 02 ทำงาน (เฉพาะ FC 302)
13 การตั้งคาพารามิเตอร การเลือก lsb
14 การตั้งคาพารามิเตอร การเลือก msb
15 ไมมีฟงกชัน กลับทิศทาง

บิต 00/01

ใชบิต 00 และ 01 เพ่ือเลือกระหวางคาอางอิงส่ีคา ซึ่งต้ัง
โปรแกรมลวงหนาในพารามิเตอร 3-10 คาอางอิงท่ีต้ังไวลวง
หนา ตามตารางที่แสดง:

โนตสำหรับผูอาน
ทำการเลือกในพารามิเตอร 8-56 เลือกคาอาง
อิงท่ีตั้งไวลวงหนา เพ่ือระบุวิธีท่ีบิต 00/01 จะ
เชื่อมกับฟงกชันท่ีเก่ียวของในอินพุตดิจิตอล

คาอางอิงท่ีตั้งโปรแกรม
ไว

Par. บิต 01 บิต 00

1 3-10 [0] 0 0
2 3-10 [1] 0 1
3 3-10 [2] 1 0
4 3-10 [3] 1 1
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บิต 02, เบรคกระแสตรง :
บิต 02 = '0':การเบรคกระแสตรง และการหยุด ต้ังกระแสเบรคและระยะเวลาเบรคในพารามิเตอร 2-01 กระแสในการ
เบรคกระแสตรง และ 2-02 ระยะเวลาจายไฟเบรคกระแสตรง  บิต 02 = '1' นำไปสูการเปลี่ยนความเร็ว

บิต 03, การลื่นไหล :
บิต 03 = '0':ตัวแปลงความถ่ีจะ "ปลอย" มอเตอรในทันที (เอาทพุตของทรานซิสเตอรคือ "ตัดการทำงาน") และจะลื่นไหลไป
สูจุดนิ่ง บิต 03 = '1':ตัวแปลงความถี่จะเริ่มการทำงานมอเตอร หากตรงตามเงื่อนไขการสตารท

โนตสำหรับผูอาน
ทำการเลือกในพารามิเตอร 8-50 การเลือกล่ืนไหล เพ่ือระบุวิธีที่บิต 03 จะเชื่อมกับฟงกชันที่เก่ียวของในอินพุต
ดิจิตอล

บิต 04, หยุดแบบรวดเร็ว:
บิต 04 = '0':ทำการเปลี่ยนลดความเร็วมอเตอร ไปจนหยุด (ต้ังในพารามิเตอร 3-81 ตั้งเวลาความเร็วลง หยุดทันที

บิต 05, ความถ่ี การล็อคคางคาเอาทพุต:
บิต 05 = '0':การล็อคคางความถ่ีเอาทพุตปจจุบัน (เปน Hz) เปลี่ยนความถ่ีเอาทพุตท่ีล็อคคางโดยใชอินพุตดิจิตอล (พารา
มิเตอร 5-10 ถึง 5-15) ที่ต้ังโปรแกรมไวเปนความเร็วเพ่ิมและความเร็วลด

โนตสำหรับผูอาน
หากเอาทพุตที่ล็อคคางทำงาน ตัวแปลงความถ่ีจะถูกหยุดไดดวยวิธีตอไปนี้เทาน้ัน:

• บิต 03 การหยุดแบบลื่นไหล
• บิต 02 เบรคกระแสตรง
• อินพุตดิจิตอล (พารามิเตอร 5-10 ถึง 5-15) ท่ีต้ังโปรแกรมไปที่การเบรคกระแสตรง, การหยุดแบบลื่นไหล
หรือการรีเซ็ตและหยุดแบบลื่นไหล

บิต 06, การเปลี่ยนความเร็ว หยุด/สตารท:
บิต 06 = '0':มีผลใหหยุดและทำใหความเร็วมอเตอรลดลงจนถึงหยุด ผานทางพารามิเตอรการเปลี่ยนลดความเร็วท่ีเลือก บิต
06 = '1':ยินยอมใหตัวแปลงความถี่สตารทการทำงานของมอเตอร หากตรงตามเงื่อนไขการสตารท

โนตสำหรับผูอาน
ทำการเลือกในพารามิเตอร 8-53 เลือกการสตารท เพ่ือระบุวิธีท่ีบิต 06 เปลี่ยนความเร็ว หยุด/สตารท จะเชื่อมกับ
ฟงกชันท่ีเก่ียวของในอินพุตดิจิตอล

บิต 07, รีเซ็ต: บิต 07 = '0':ไมรีเซ็ตบิต 07 = '1':รีเซ็ตการตัดการทำงาน การรีเซ็ตจะทำงานท่ีขอบขาข้ึนของสัญญาณ เชน
เมื่อสัญญาณเปลี่ยนคาจากโลจิก 0 ไปเปนโลจิก 1

บิต 08, เหยาะ (Jog):
บิต 08 = '1':ความถ่ีเอาทพุตจะถูกกำหนดโดยพารามิเตอร 3-19 ความเร็ว Jog

บิต 09, การเลือก การเปลี่ยนความเร็ว 1/2:
บิต 09 = "0":ใชงานการเปลี่ยนความเร็ว 1 (พารามิเตอร 3-40 ถึง 3-47) บิต 09 = "1":ใชงานการเปลี่ยนความเร็ว 2 (พารา
มิเตอร 3-50 ถึง 3-57)
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บิต 10, ขอมูลไมถูกตอง/ขอมูลถูกตอง:
บอกตัวแปลงความถี่วาใหใชหรือไมสนใจคำสั่งควบคุม บิต 10 = '0':ไมสนใจคำสั่งควบคุม บิต 10 = '1':ใชคำสั่งควบคุม
ฟงกชันนี้มีความสัมพันธกัน เนื่องจากการสงขอความมักประกอบดวยคำสั่งควบคุมเสมอ โดยไมข้ึนอยูกับประเภทของขอความ
ดังนั้น คุณสามารถปดคำสั่งควบคุมหากไมตองการใชเมื่อทำการอัพเดตหรืออานพารามิเตอร

บิต 11, รีเลย 01:
บิต 11 = "0":ไมใชงานรีเลย บิต 11 = "1":ใชงานรีเลย 01 โดยมีขอแมวาตองเลือกบิตคำสั่งควบคุม 11 ในพารามิเตอร 5-40

บิต 12, รีเลย 02 (เฉพาะ FC 302):
บิต 12 = "0":ไมใชงานรีเลย 2 บิต 12 = "1":ใชงานรีเลย 02 โดยมีขอแมวาตองเลือกบิตคำส่ังควบคุม 12 ในพารามิเตอร
5-40

บิต 13/14, การเลือกชุดคำสั่ง:

ใชบิต 13 และ 14 เพ่ือเลือกชุดคำส่ังท้ังส่ีแบบ ตามตารางท่ี
แสดง ฟงกชันสวนนี้จะใชไดเมื่อเลือก Multi Set-Ups (ชุด
คำสั่งหลายแบบ) ในพารามิเตอร 0-10 เลือกชุดคำส่ังใชงาน

โนตสำหรับผูอาน
ทำการเลือกในพารามิเตอร 8-55 เลือกชุดคำ
ส่ัง เพ่ือระบุวิธีที่บิต 13/14 จะเชื่อมกับฟงกชัน
ท่ีเก่ียวของในอินพุตดิจิตอล

ชุดคำสั่ง บิต 14 บิต 13
1 0 0
2 0 1
3 1 0
4 1 1

บิต 15 กลับทิศทาง:
บิต 15 = '0':ไมกลับทิศทาง บิต 15 = '1':กลับทิศทางในการต้ังคามาตรฐานจากโรงงาน การกลับทิศทางถูกต้ังเปนดิจิตอลใน
พารามิเตอร 8-54 เลือกกลับทิศทาง บิต 15 จะทำใหมีการกลับทิศทางเฉพาะเมื่อเลือกการสื่อสารอนุกรม, โลจิก or หรือ
โลจิก and เทาน้ัน
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เวิรดสถานะ ตามโปรไฟล FC (STW)

เวิรดสถานะจะแจงระบบหลัก (เชน พีซี) ถึงโหมดการทำงาน
ของระบบรอง (ตัวแปลงความถี่)

รอง � หลัก
1 2 3 ..... 10

STW MAV PCD ..... PCD
  PCD อาน/เขียน

คำอธิบายบิตแสดงสถานะ

บิต คาบิต = 0 คาบิต = 1
00 การควบคุมไมพรอม การควบคุมพรอม
01 ชุดขับเคล่ือนไมพรอม ชุดขับเคล่ือนพรอม
02 แบบล่ืนไหล ทำงาน
03 ไมมีขอผิดพลาด ตัดการทำงาน
04 สำรองไว -
05 สำรองไว -
06 ไมมีขอผิดพลาด ตัดการทำงานแบบล็อค
07 ไมมีคำเตือน คำเตือน
08 ความเร็ว ≠ คาอางอิง ความเร็ว = คาอางอิง
09 การใชงานหนาเคร่ือง การควบคุมบัส
10 ออกนอกขีดกำจัดความถี่ ขีดจำกัดความถ่ี OK
11 ไมมีการทำงาน ระหวางการทำงาน
12 ชุดขับเคล่ือน OK เปนจริง ถา มีการเตือน/การลมเหลว ของเบรค
13 แรงดัน OK แรงดันเกิน
14 แรงบิด OK แรงบิดเกิน
15 ตัวตั้งเวลา OK ตัวตัง้เวลาคาเกิน

บิต 00, การควบคุมพรอม/ไมพรอม:
บิต 00 = '0':ตัวแปลงความถ่ีตัดการทำงานบิต 00 = '1':การควบคุมตัวแปลงความถี่พรอม แตสวนประกอบกำลังไมไดรับการ
จายไฟที่จำเปน (ในกรณีของการจายไฟ 24 V ภายนอกมายังสวนควบคุม).

บิต 01, ชุดขับเคลื่อนพรอม:
บิต 01 = '1':ตัวแปลงความถี่พรอมทำงาน แตคำสั่งแบบลื่นไหล  ถูกใชงานผานอินพุตดิจิตอล หรือการส่ือสารอนุกรม

บิต 02, การหยุดแบบลื่นไหล:
บิต 02 = '0':ตัวแปลงความถี่จะปลอยมอเตอร บิต 02 = '1':ตัวแปลงความถี่เริ่มการทำงานของมอเตอรดวยคำส่ังสตารท

บิต 03, ไมมีขอผิดพลาด/ตัดการทำงาน:
บิต 03 = '0':ตัวแปลงความถ่ีไมอยูในโหมดฟอลต บิต 03 = '1':ตัวแปลงความถี่ตัดการทำงาน ในการตอการทำงานอีกครั้ง
กด [Reset]

บิต 04, ไมมีขอผิดพลาด/ขอผิดพลาด (ไมตัดการทำงาน):
บิต 04 = '0':ตัวแปลงความถ่ีไมอยูในโหมดฟอลต บิต 04 = "1":ตัวแปลงความถ่ีแสดงขอผิดพลาดแตไมตัดการทำงาน

บิต 05, ไมใช:
บิต 05 ไมไดใชในเวิรดสถานะ
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บิต 06, ไมมีขอผิดพลาด/ล็อคตัดการทำงาน:
บิต 06 = '0':ตัวแปลงความถ่ีไมอยูในโหมดฟอลต บิต 06 = "1":ตัวแปลงความถ่ีถูกตัดการทำงานและล็อค

บิต 07, ไมมีคำเตือน/คำเตือน:
บิต 07 = '0':ไมมีคำเตือน บิต 07 = '1':มีคำเตือนเกิดข้ึน

บิต 08, ความเร็ว≠ คาอางอิง/ความเร็ว = คาอางอิง:
บิต 08 = '0':มอเตอรกำลังทำงาน แตความเร็วปจจุบันแตกตางจากคาอางอิงความเร็วปจจุบัน เชน ในกรณีที่มีการเปลี่ยนความ
เร็วข้ึน/ลงระหวางการสตารท/หยุด บิต 08 = '1':ความเร็วมอเตอรตรงกับคาอางอิงความเร็วที่ต้ังเอาไวลวงหนา

บิต 09, การใชงานหนาเครื่อง/การควบคุมบัส:
บิต 09 = '0':[STOP/RESET] (หยุด/รีเซ็ต) เปดการทำงานบนชุดควบคุมหรือการควบคุมหนาเครื่อง ในพารามิเตอร 3-13 จุดท่ี
ใชอางอิง ถูกเลือก คุณไมสามารถควบคุมตัวแปลงความถี่ทางการสื่อสารอนุกรม บิต 09 = '1' สามารถควบคุมตัวแปลงความถี่
ผาน ฟลดบัส/การสื่อสารอนุกรม

บิต 10, ออกนอกขีดจำกัดความถี:่
บิต 10 = '0':ความถี่เอาทพุตมีคาถึงจุดท่ีต้ังไวในพารามิเตอร 4-11 กำหนดความเร็วตำสุดมอเตอร หรือพารามิเตอร 4-13
กำหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร บิต 10 = "1":ความถี่เอาทพุตอยูภายในขีดจำกัดที่ระบุ

บิต 11, ไมมีการทำงาน/ระหวางการทำงาน:
บิต 11 = '0':มอเตอรไมรัน บิต 11 = '1':ตัวแปลงความถี่มีสัญญาณเริ่มตนหรือความถ่ีเอาทพุตสูงกวา 0 Hz

บิต 12, ชุดขับเคลื่อน OK/ถูกหยุด, สตารทอัตโนมัติ:
บิต 12 = '0':ไมมีอุณหภูมิสูงเกินช่ัวคราวในอินเวอรเตอร บิต 12 = '1':อินเวอรเตอรหยุด เนื่องจากอุณหภูมิสูงเกิน แตเครื่องไม
ตัดการทำงาน และจะเริ่มการทำงานตอทันทีที่หยุดอุณหภูมิสูงเกิน

บิต 13, แรงดัน OK/เกินขีดจำกัด:
บิต 13 = '0':ไมมีคำเตือนเก่ียวกับแรงดัน บิต 13 = '1':แรงดัน DC ในวงจรข้ันกลางของตัวแปลงความถี่มีระดับตำหรือสูงเกิน
ไป

บิต 14, แรงบิด OK/เกินขีดจำกัด:
บิต 14 = '0':กระแสมอเตอรตำกวาขีดจำกัดแรงบิดท่ีเลือกในพารามิเตอร 4-18 ขีดจำกัดกระแส บิต 14 = '1':ขีดจำกัดแรงบิด
ในพารามิเตอร 4-18 ขีดจำกัดกระแส เกินขีดจำกัด

บิต 15, ตัวจับเวลา OK/เกินขีดจำกัด:
บิต 15 = '0':ตัวจับเวลาสำหรับ การปองกันความรอนมอเตอร  และ การปองกันความรอน VLT ไมเกิน 100% บิต 15 = '1':ตัว
จับเวลาตัวใดตัวหน่ึงเกิน 100%
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คำสั่งควบคุม ตาม โปรไฟล PROFIdrive (CTW)

คำสั่งควบคุมใชเพ่ือสงคำสั่งจากระบบหลัก (เชนพีซี) ไปยัง
ระบบรอง

หลัก � รอง
1 2 3 ..... 10

CTW MRV PCD ..... PCD
  PCD อาน/เขียน

คำอธิบายบิตควบคุม

บิต คาบิต = 0 คาบิต = 1
00 OFF 1 ON 1
01 OFF 2 ON 2
02 OFF 3 ON 3
03 แบบล่ืนไหล ไมลื่นไหล
04 การหยุดแบบรวดเร็ว การเปล่ียนความเร็ว
05 คงระดับเอาทพุตความถี่ ใชการเปลี่ยนความเร็ว
06 การหยุดที่ใชการเปล่ียนความเร็ว สตารท
07 ไมมีฟงกชัน รีเซ็ต
08 Jog 1 OFF Jog 1 ON
09 Jog 2 OFF Jog 2 ON
10 ขอมูลไมถูกตอง ขอมูลถูกตอง
11 ไมมีฟงกชัน ชะลอความเร็ว
12 ไมมีฟงกชัน เพ่ิมความเร็ว
13 ตั้งคาพารามิเตอร 1 การเลือก lsb
14 ตั้งคาพารามิเตอร 2 การเลือก msb
15 ไมมีฟงกชัน กลับทิศทาง

บิต 00, OFF 1/ON 1:
การหยุดที่ใชการเปล่ียนความเร็วปกติจะใชเวลาเปลี่ยนความเร็วของการเปล่ียนความเร็วท่ีเลือกจริง บิต 00 = "0":หยุดและ
เรียกทำงานรีเลยเอาทพุต 1 หรือ 2 หากความถี่เอาทพุต คือ 0 Hz และหากเลือกรีเลย 123 ในพารามิเตอร 5-40 บิต 00 = "1":
สตารทตัวแปลงความถี่หากตรงตามเงื่อนไขอ่ืนๆ ของการสตารท

บิต 01, OFF 2/ON 2
บิต 01 = "0":การหยุดแบบลื่นไหล และการเรียกทำงานรีเลยเอาทพุต 1 หรือ 2 จะเกิดขึ้นหากความถ่ีเอาทพุตคือ 0 Hz และ
เลือกรีเลย123 ในพารามิเตอร 5-40 บิต 01 = "1":สตารทตัวแปลงความถี่หากตรงตามเงื่อนไขอ่ืนๆ ของการสตารท

บิต 02, OFF 3/ON 3
การหยุดแบบรวดเร็วใชเวลาเปลี่ยนความเร็วของพารามิเตอร 2-12 บิต 02 = "0":การหยุดแบบรวดเร็วและการเรียกทำงานรี
เลยเอาทพุต 1 หรือ 2 จะเกิดขึ้นหากความถ่ีเอาทพุตคือ 0 Hz และเลือกรีเลย123 ในพารามิเตอร 5-40 บิต 02 = "1":สตารท
ตัวแปลงความถี่หากตรงตามเงื่อนไขอ่ืนๆ ของการสตารท

บิต 03, แบบลื่นไหล/ไมลื่นไหล
บิต 03 = "0":นำไปสูการหยุด บิต 03 = "1":สตารทตัวแปลงความถ่ีหากตรงตามเงื่อนไขอ่ืนๆ ของการสตารท

โนตสำหรับผูอาน
การเลือกในพารามิเตอร 8-50   เลือกแบบล่ืนไหล  จะกำหนดวิธีที่บิต 03 เช่ือมตอกับฟงกชันที่เก่ียวของของ
อินพุตดิจิตอล
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บิต 04, การหยุดแบบรวดเร็ว/การเปล่ียนความเร็ว
การหยุดแบบรวดเร็วใชเวลาเปลี่ยนความเร็วของพารามิเตอร 3-81 บิต 04 = "0":การหยุดแบบรวดเร็วเกิดข้ึนบิต 04 = "1":
สตารทตัวแปลงความถี่หากตรงตามเงื่อนไขอ่ืนๆ ของการสตารท

โนตสำหรับผูอาน
การเลือกในพารามิเตอร 5-51 การเลือกหยุดแบบรวดเร็ว  จะกำหนดวิธีท่ีบิต 04 เช่ือมตอกับฟงกชันที่เกี่ยวของ
ของอินพุตดิจิตอล

บิต 05, คงคาเอาทพุตความถ่ี/ใชการเปลี่ยนความเร็ว
บิต 05 = "0":คงระดับความถี่เอาทพุตปจจุบันแมจะมีการแกไขคาอางอิง บิต 05 = "1":ตัวแปลงความถี่จะทำงานตามปกติอีก
ครั้ง การทำงานเกิดขึ้นตามคาอางอิงที่เก่ียวของ

บิต 06, การเปลี่ยนความเร็ว หยุด/สตารท
การหยุดที่ใชการเปล่ียนความเร็วปกติจะใชเวลาเปลี่ยนความเร็วท่ีเลือกของการเปล่ียนความเร็วจริง นอกจากนี้ ยังเรียกทำงานรี
เลยเอาทพุต 01 หรือ 04 หากความถี่เอาทพุต คือ 0 Hz หากเลือกรีเลย 123 ในพารามิเตอร 5-40 บิต 06 = "0":นำไปสูการ
หยุด บิต 06 = "1":สตารทตัวแปลงความถี่หากตรงตามเงื่อนไขอ่ืนๆ ของการสตารท

โนตสำหรับผูอาน
การเลือกในพารามิเตอร 8-53 จะกำหนดวิธีท่ีบิต 06 เช่ือมตอกับฟงกชันที่เก่ียวของของอินพุตดิจิตอล

บิต 07, ไมทำงาน/รีเซ็ต
รีเซ็ตหลังจากการปดสวิตช รับทราบเหตุการณ (Event) ในบัฟเฟอรสำหรับฟอลต บิต 07 = "0":ไมมีการรีเซ็ตเกิดขึ้น การรี
เซ็ตเกิดขึ้นหลังจากการปดสวิตช เมื่อมีการเปลี่ยนแปลงท่ีขอบขาข้ึนของบิต 07 เปน "1"

บิต 08, เหยาะ (Jog) 1 OFF/ON
การเรียกทำงานความเร็วท่ีโปรแกรมไวลวงหนาในพารามิเตอร 8-90 ความเร็วบัสเหยาะ 1 JOG 1 จะเปนไปไดตอเมื่อบิต 04 =
"0" และ 00 - 03 = "1"

บิต 09, เหยาะ (Jog) 2 OFF/ON
การเรียกทำงานความเร็วท่ีโปรแกรมไวลวงหนาในพารามิเตอร 8-91 ความเร็วเหยาะ 2 บัส JOG 2 จะเปนไปไดตอเมื่อบิต 04 =
"0" และ 00 - 03 = "1"หากท้ัง JOG 1 และ JOG 2 ทำงาน (บิต 08 และ 09 = "1"), JOG 3 จะถูกเลือก ดังน้ันจึงมีการใชความ
เร็ว (ท่ีตั้งในพารามิเตอร 8-92)

บิต 10, ขอมูลไมถูกตอง/ถูกตอง
แจงตัวแปลงความถ่ีวาแชนเนลขอมูลประมวลผล (PCD) ควรตอบรับการแกไขตามระบบหลัก (บิต 10 = 1) หรือไม

บิต 11, ไมมีฟงกชัน/ชะลอความเร็ว
ลดคาอางอิงความเร็ว ตามปริมาณที่ใหไวในพารามิเตอร 3-12   เพ่ิม/ชะลอความเร็วเทียบปจจุบัน บิต 11 = "0":คาอางอิงไม
ไดถูกปรับเปลี่ยน บิต 11 = "1":คาอางอิงถูกลด

บิต 12, ไมมีฟงกชัน/เพ่ิมความเร็ว
เพ่ิมคาอางอิงความเร็วตามปริมาณท่ีใหไวในพารามิเตอร 3-12 เพ่ิม/ชะลอความเร็วเทียบปจจุบันบิต 12 = "0":คาอางอิงไมได
ถูกปรับเปล่ียน บิต 12 = "1":คาอางอิงถูกเพ่ิม หากมีเลือกการทำงานทั้งชะลอและเรงขึ้นพรอมกัน (บิต 11 และ 12 = "1") การ
ชะลอจะมีลำดับความสำคัญในการทำงานสูงกวา ดังนั้น คาอางอิงความเร็วจึงถูกลด
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บิต 13/14, การเลือกชุดคำสั่ง
เลือกระหวางการต้ังคาพารามิเตอร (ชุดคำส่ัง) ส่ีแบบ ผาน
ทางบิต 13 และ 14 ดังแสดงในตาราง:
ฟงกชันนี้จะใชไดตอเมื่อคุณเลือกชุดคำส่ังหลายแบบ ใน
พารามิเตอร 0-10 การเลือกในพารามิเตอร 8-55 การเลือก
ชุดคำส่ัง จะกำหนดวิธีการที่บิต 13 และ 14 เช่ือมตอกับ
ฟงกชันท่ีเก่ียวของของอินพุตดิจิตอล เมื่อมอเตอรกำลังทำ
งาน คุณสามารถเปลี่ยนชุดคำส่ังก็ตอเมื่อมีการเช่ือมตออยู
เทานั้น

ชุดคำสั่ง บิต 13 บิต 14
1 0 0
2 1 0
3 0 1
4 1 1

บิต 15, ไมมีฟงกชัน/กลับทิศทาง
การกลับทิศทางการหมุนของมอเตอร บิต 15 = "0":ไมมีการกลับบิต 15 = "1":มีการกลับการกลับทิศทางในการคาตั้ง
มาตรฐานจากโรงงานในพารามิเตอร 8-54 การเลือกกลับทิศทาง คือ "Logic OR" (โลจิก OR) บิต 15 จะทำใหเกิดการกลับทิศ
ทางตอเมื่อเลือก "Bus" (บัส), "Logic OR" (โลจิก OR) หรือ "Logic AND" (โลจิก AND) (อยางไรก็ตาม "Logic
AND" (โลจิก AND) จะเชื่อมตอกับข้ัวตอ 9 เทานั้น)

โนตสำหรับผูอาน
หากไมไดระบุเปนอยางอ่ืน บิตคำส่ังควบคุมจะเชื่อมโยงกับฟงกชันของอินพุตดิจิตอลท่ีเกี่ยวของเปนโลจิก "OR"
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เวิรดสถานะ ตามโปรไฟล PROFIdrive (STW)

เวิรดสถานะจะใชเพ่ือแจงระบบหลัก (เชน พีซี) เก่ียวกับ
สถานะของระบบรอง

รอง � หลัก
1 2 3 ..... 10

STW MAV PCD ..... PCD
  PCD อาน/เขียน

คำอธิบายบิตแสดงสถานะ

บิต คาบิต = 0 คาบิต = 1
00 การควบคุมไมพรอม การควบคุมพรอม
01 ชุดขับเคล่ือนไมพรอม ชุดขับเคล่ือนพรอม
02 แบบล่ืนไหล ทำงาน
03 ไมมีขอผิดพลาด ตัดการทำงาน
04 OFF 2 ON 2
05 OFF 3 ON 3
06 สตารทได สตารทไมได
07 ไมมีคำเตือน คำเตือน
08 ความเร็ว ≠ คาอางอิง ความเร็ว = คาอางอิง
09 การใชงานหนาเคร่ือง การควบคุมบัส
10 ออกนอกขีดกำจัดความถี่ ขีดจำกัดความถี่
11 ไมมีการทำงาน ระหวางการทำงาน
12 ชุดขับเคล่ือน OK ถูกหยุด, สตารทอัตโนมัติ
13 แรงดัน OK แรงดันเกิน
14 แรงบิด OK แรงบิดเกิน
15 ตัวตั้งเวลา OK ตัวตัง้เวลาคาเกิน

บิต 00, การควบคุมพรอม/ไมพรอม
บิต 00 = "0":บิต 00, 01 หรือ 02 ของคำสั่งควบคุมคือ "0" (OFF 1, OFF 2 หรือ OFF 3) - หรือตัวแปลงความถ่ีถูกปด (ตัดการ
ทำงาน) บิต 00 = "1":สวนควบคุมตัวแปลงความถี่พรอม แตไมมีแหลงจายไฟท่ีจำเปน (ในกรณีของแหลงจายไฟ 24 V ภาย
นอกของระบบควบคุม)

บิต 01, VLT ไมพรอม/พรอม
มีความสำคัญเทาบิต 00 แตใชกับแหลงจายไฟ ตัวแปลงความถี่พรอมเมื่อไดรับสัญญาณสตารทท่ีจำเปน

บิต 02, แบบลื่นไหล /ทำงาน
บิต 02 = "0":บิต 00, 01 หรือ 02 ของคำสั่งควบคุมคือ "0" (OFF 1, OFF 2 หรือ OFF 3 หรือแบบลื่นไหล) - หรือตัวแปลงความ
ถ่ีถูกปด (ถูกตัดการทำงาน) บิต 02 = "1":บิต 00, 01 หรือ 02 ของคำส่ังควบคุม คือ "1" - ตัวแปลงความถี่ไมตัดการทำงาน

บิต 03, ไมมีขอผิดพลาด/ตัดการทำงาน
บิต 03 = "0":ไมมีขอผิดพลาดในตัวแปลงความถี่ บิต 03 = "1":ตัวแปลงความถี่ตัดการทำงานและจำเปนตองกด [Reset] เพ่ือ
รีสตารท

บิต 04, ON 2/OFF 2
บิต 04 = "0":บิต 01 ของคำสั่งควบคุมคือ "0"บิต 04 = "1":บิต 01 ของคำสั่งควบคุมคือ "1"

บิต 05, ON 3/OFF 3
บิต 05 = "0":บิต 02 ของคำสั่งควบคุมคือ "0"บิต 05 = "1":บิต 02 ของคำสั่งควบคุมคือ "1"
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บิต 06, สตารทได/สตารทไมได
บิต 06 จะเปน "0" เสมอหากคุณเลือกชุดขับ FC ในพารามิเตอร 8-10 หากคุณเลือกชุดขับ PROFIdrive ในพารามิเตอร 8-
10, บิต 06 จะเปน "1" หลังจากรับทราบถึงการปด, หลังจากทำงาน OFF2 หรือ OFF3 และหลังจากสลับแรงดันหลัก การสตารท
จะไมสามารถทำได ตัวแปลงความถี่จะรีเซ็ตดวยบิต 00 ของคำสั่งควบคุมท่ีตั้งท่ี "0" และบิต 01, 02 และ 10 ท่ีต้ังไวที่ "1"

บิต 07, ไมมีคำเตือน/คำเตือน
บิต 07 = "0":ไมมีสถานการณผิดปกติ บิต 07 = "1":มีสถานะผิดปกติในตัวแปลงความถี่ สำหรับขอมูลเพ่ิมเติมเก่ียวกับคำ
เตือน ดูท่ี FC 300 Profibus Operating Instructions (คูมือการใชงาน FC 300 Profibus)

บิต 08, ความเร็ว≠ คาอางอิง/ความเร็ว = คาอางอิง:
บิต 08 = "0":ความเร็วมอเตอรเบี่ยงเบนไปจากคาอางอิงความเร็วท่ีตั้งไว กรณีนี้เกิดขึ้น เชน เมื่อมีการเปลี่ยนแปลงความเร็ว
ระหวางการสตารท/หยุดผานทางการเปลี่ยนความเร็วเพ่ิม/ลด บิต 08 = "1":ความเร็วมอเตอรตรงตามคาอางอิงความเร็วที่ต้ังไว

บิต 09, การใชงานหนาเครื่อง/การควบคุมบัส
บิต 09 = "0":ระบุวาตัวแปลงความถ่ีถูกหยุด ผานทางปุม [Stop] (หยุด) หรือการควบคุมหนาเครื่องถูกเลือกในพารามิเตอร 0-
02 บิต 09 = "1":ตัวแปลงความถ่ีถูกควบคุมโดยอินเตอรเฟสอนุกรม

บิต 10, ออกนอกขีดจำกัดความถี/่ขีดจำกัดความถี ่OK
บิต 10 = "0":ความถี่เอาทพุตอยูนอกชวงจำกัดท่ีตั้งไวในพารามิเตอร 4-11 และ พารามิเตอร 4-13 (คำเตือน:ขีดจำกัดระดับสูง
หรือตำของความเร็วมอเตอร) บิต 10 = "1":ความถี่เอาทพุตอยูภายในขีดจำกัดท่ีระบุ

บิต 11, ไมมีการทำงาน/ทำงาน
บิต 11 = "0":มอเตอรไมรัน บิต 11 = "1":สัญญาณสตารททำงาน หรือความถี่เอาทพุตสูงกวา 0 Hz

บิต 12, ชุดขับเคลื่อน OK/ถูกหยุด, สตารทอัตโนมัติ
บิต 12 = "0":ไมมีภาระโหลดเกินช่ัวคราวในอินเวอรเตอร บิต 12 = "1":อินเวอรเตอรหยุดเน่ืองจากภาระโหลดเกิน อยางไรก็
ตาม ตัวแปลงความถ่ีจะไมปดสวิตช (ตัดการทำงาน) และจะสตารทอีกครั้งหลังจากการภาวะโหลดเกินหยุดลง

บิต 13, แรงดัน OK/แรงดันเกิน
บิต 13 = "0":ไมเกินขีดจำกัดแรงดันของตัวแปลงความถี่ บิต 13 = "1":แรงดันไฟตรงในวงจรขั้นกลางของชุดขับเคลื่อนตำหรือ
สูงเกินไป

บิต 14, แรงบิด OK/แรงบิดเกิน
บิต 14 = "0":กระแสมอเตอรอยูตำกวาขีดจำกัดโมเมนตที่เลือกในพารามิเตอร 4-18 บิต 14 = "1":มีคาเกินขีดจำกัดแรงบิดที่
เลือกในพารามิเตอร 4-18

บิต 15, ตัวจับเวลา OK/เวลาเกิน
บิต 15 = "0":ตัวจับเวลาสำหรับปองกันความรอนมอเตอรและการปองกันความรอนตัวแปลงความถ่ี มีคาไมเกิน 100% บิต 15
= "1":ตัวจับเวลาตัวใดตัวหนึ่งเกิน 100%
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คาอางอิง การสื่อสารอนุกรม

คาอางอิงการสื่อสารอนุกรมจะถูกถายโอนไปยังตัวแปลง
ความถ่ี ในลักษณะเวิรด 16 บิต คานี้จะถูกโอนเปนจำนวน
เต็ม 0 - ±32767 (±200%)
16384 (4000 Hex) เทากับ 100%

คาอางอิงการส่ือสารอนุกรมมีรูปแบบดังนี้: 0-16384 (4000 Hex) ≅ 0-100% (พารามิเตอร 3-02 คาอางอิงตำสุด ถึงพารา
มิเตอร 3-03คาอางอิงสูงสุด)

สามารถเปล่ียนแปลงทิศทางการหมุนผานทางคาอางอิงอนุกรม ซึ่งทำไดโดยแปลงคาอางอิงไบนารีเปนสวนเติมเต็ม 2
(2'complement) ดูตัวอยาง

ตัวอยาง - คาอางอิงคำส่ังควบคุมและการสื่อสารอนุกรม:

ตัวแปลงความถี่ไดรับคำส่ังสตารทและคาอางอิงถูกตั้งไวที่
50% (2000 Hex) ของชวงคาอางอิง
คำสั่งควบคุม = 047F Hex ⇒ คำส่ังสตารท
คาอางอิง = 2000 Hex ⇒ คาอางอิง 50%

ตัวแปลงความถี่ไดรับคำส่ังสตารทและคาอางอิงถูกตั้งไวที่
-50% (-2000 Hex) ของชวงคาอางอิง
คาอางอิงจะถูกแปลงคาใหเปนสวนเติมเต็ม 1
(1'complement) เปนอันดับแรก จากนั้น 1 จะถูกบวกเพิ่ม
แบบเลขฐานสองเพื่อใหไดสวนเติมเต็ม 2
(2'complement):

2000 Hex 0010 0000 0000 0000 0000
สวนเติมเต็ม 1
(1'complement)

1101 1111 1111 1111 1111

 + 1
สวนเติมเต็ม 2
(2'complement)

1110 0000 0000 0000 0000

คำสั่งควบคุม = 047F Hex ⇒ คำส่ังสตารท
คาอางอิง = E000 Hex ⇒ คาอางอิง -50%
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ความถี่ เอาทพุตปจจุบัน

คาความถี่เอาทพุตปจจุบันของตัวแปลงความถ่ีจะถูกโอน
เปนเวิรด 16 บิต คานี้จะถูกถายโอนเปนจำนวนเต็ม 0 -
±32767 (±200%)
16384 (4000 Hex) เทากับ 100%

ความถ่ีเอาทพุตมีรูปแบบดังนี้:
0-16384 (4000 Hex) ≅ 0-100% (พารามิเตอร 4-12
กำหนดความเร็วตำสุดมอเตอร - พารามิเตอร 4-14 กำหนด
ความเร็วสูงสุดมอเตอร)

ตัวอยาง - เวิรดสถานะและความถี่เอาทพุตปจจุบัน:

ตัวแปลงความถี่จะแจงระบบหลักวาความถี่เอาทพุตปจจุบัน
คือ 50% ของชวงความถี่เอาทพุต
พารามิเตอร 4-12กำหนดความเร็วตำสุดมอเตอร = 0 Hz
พารามิเตอร 4-14กำหนดความเร็สูงสุดมอเตอร = 50 Hz

เวิรดสถานะ = 0F03 Hex
ความถี่เอาทพุต= 2000 Hex ⇒ 50% ของชวงความถี่ ตรง
กับ 25 Hz

ตัวอยาง 1:สำหรับการควบคุมชุดขับและพารามิเตอรการอาน
ขอความนี้อานพารามิเตอร 16-14 กระแสมอเตอร

ขอความไปยังตัวแปลงความถี่:

stx lge adr pke ind pwe, high pwe, low pcd 1 pcd 2 bcc
02 0E 01 6 4E 00 00 00 00 00 00 00 00 00 00 45

ตัวเลขทั้งหมดจะเปนรูปแบบ hex (เลขฐานสิบหก)
การตอบรับจากตัวแปลงความถ่ี จะสอดคลองกับคำส่ังขางตน แต pwe,high และ  pwe,low จะประกอบดวยคาแทจริงของ
พารามิเตอร 16-14 คูณดวย 100 หากกระแสเอาทพุตที่แทจริงคือ 5.24 A คาจากตัวแปลงความถี่จะเปน 524

การตอบรับจากตัวแปลงความถ่ี:

stx lge adr pke ind pwe, high pwe, low pcd 1 pcd 2 bcc
02 0E 01 6 4E 00 00 00 00 02 0C 06 07 00 00 4A

ตัวเลขทั้งหมดจะเปนรูปแบบ hex
Pcd 1 และ  pcd 2จากตัวอยาง 2 สามารถนำไปใชและเพ่ิมลงไปในตัวอยาง ดังนั้น จึงสามารถควบคุมชุดขับและอานกระแสได
ในเวลาเดียวกัน
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ตัวอยาง 2:สำหรับการควบคุมชุดขับเคลื่อนเทานั้น
ขอความจะต้ังคำควบคุมเปน 047C Hex (คำส่ังสตารท) พรอมดวยคาอางอิงความเร็วท่ี 2000 Hex (50%)

โนตสำหรับผูอาน
พารามิเตอร 8-10 ถูกตองเปนโปรไฟล FC

ขอความไปยังตัวแปลงความถี่:
ตัวเลขทั้งหมดจะเปนรูปแบบ hex

stx lge adr pcd 1 pcd 2 bcc
02 06 04 04 7C 20 00 58

ตัวแปลงความถี่จะจายขอมูลเก่ียวกับสถานะชุดขับเคล่ือนหลังจากไดรับคำสั่ง โดยการสงซำคำสั่ง pcd1 จะเปลี่ยนไปเปน
สถานะใหม

การตอบรับจากตัวแปลงความถ่ี:

ตัวเลขทั้งหมดจะเปนรูปแบบ hex
stx lge adr pcd 1 pcd 2 bcc
02 06 04 06 07 00 00 01

องคประกอบอธิบายพารามิเตอรการอาน

อานคุณลักษณะของพารามิเตอร (เชน ช่ือ, คามาตรฐาน,
การแปลงคา ฯลฯ) โดยใช องคประกอบอธิบายพารามิเตอร
การอาน

ตารางนี้แสดงองคประกอบอธิบายพารามิเตอรการอานท่ีมี
อยู:

ดัชนี คำอธิบาย
1 คุณลักษณะพ้ืนฐาน
2 จำนวนองคประกอบ (ประเภทอารเรย)
4 หนวยการวัด
6 ชื่อ
7 ขีดจำกัดระดับตำ
8 ขีดจำกัดระดับสูง
20 คามาตรฐานจากโรงงาน
21 คุณลักษณะเพิ่มเติม

ในตัวอยางตอไปน้ี องคประกอบอธิบายพารามิเตอรการอาน จะเลือกจากพารามิเตอร 0-01  ภาษา และองคประกอบที่รองขอ
คือ ดัชนี 1  คุณลักษณะพ้ืนฐาน

คุณลักษณะพ้ืนฐาน (ดัชนี 1):
คำสั่ง คุณลักษณะพื้นฐาน  จะถูกแตกออกเปนสองสวน แสดงถึงการกระทำพ้ืนฐานและประเภทขอมูล คุณลักษณะพื้นฐานจะสง
กลับคา 16 บิตมายังระบบหลักในแบบ PWELOW

การกระทำพื้นฐานเปนส่ิงบงชี้วา มีตัวอักษรอยูหรือไม หรือพารามิเตอรเปนอารเรย โดยเปนขอมูลบิตเด่ียวในไบตคาสูงของ
PWELOW

สวนประเภทขอมูลจะบงช้ีวาพารามิเตอรเปน signed 16, unsigned 32 ในไบตคาตำของ PWELOW
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การกระทำพื้นฐานของ PWE high: บิต คำอธิบาย
15 พารามิเตอรท่ีใช
14 อารเรย
13 สามารถทำไดเฉพาะรีเซ็ตคาพารามิเตอร
12 คาพารามิเตอรแตกตางจากการตั้งคาจากโรงงาน
11 ใชตัวอักษรได
10 ใชตัวอักษรไดเพ่ิมเติมได
9 อานอยางเดียว
8 ขีดจำกัดดานบนและดานลางไมสัมพันธกัน

0-7 ประเภทขอมูล

พารามิเตอรท่ีใช จะทำงานตอเมื่อสื่อสารผาน Profibus
อารเรย  หมายถึงพารามิเตอรนั้นเปนแบบขบวน
หากบิต 13 เปนจริง จะสามารถรีเซ็ตพารามิเตอรเทานั้น ไมสามารถเขียนได
หากบิต 12 เปนจริง คาพารามิเตอรจะแตกตางจากการตั้งคาจากโรงงาน
บิต 11 ระบุวาใชตัวอักษรได
บิต 10 ระบุวาใชตัวอักษรเพิ่มเติมได เชน พารามิเตอร 0-01, ภาษา ประกอบดวยตัวอักษรสำหรับดัชนีฟลด 0, อังกฤษ, สำหรับ
ดัชนีฟลด 1, เยอรมัน
หากบิต 9 เปนจริง คาพารามิเตอรจะเปนแบบอานอยางเดียวและจะไมสามารถเปลี่ยนแปลงได
หากบิต 8 เปนจริง ขีดจำกัดดานบนและลางของคาพารามิเตอรจะไมสัมพันธกัน

ประเภทขอมูล PWELOW รหัส ประเภทขอมูล
3 Signed 16
4 Signed 32
5 Unsigned 8
6 Unsigned 16
7 Unsigned 32
9 สตริงที่มองเห็น (Visible String)
10 สตริงไบต (Byte String)
13 สวนตางเวลา
33 สำรองไว
35 ลำดับบิต

ตัวอยาง
ในตัวอยางนี้ ระบบหลักจะอานคุณลักษณะพื้นฐานของพารามิเตอร 0-01, ภาษาขอความตอไปนี้จะตองสงไปท่ีตัวแปลงความ
ถ่ี:

STX LGE ADR PKE IND PWEHIGH PWELOW PCD1 PCD2 BCC
02 0E 01 40 01 00 01 00 00 00 00 XX XX XX XX XX

STX = 02 ไบตเร่ิม
LGE = 0E ความยาวของขอความท่ีเหลือ
ADR = สงตัวแปลงความถี่ที่ท่ีอยู (Address) 1, รูปแบบ Danfoss
PKE = 4001; 4 ในฟลด PKE จะระบุ คำอธิบายพารามิเตอรการอาน และ 01 ระบุพารามิเตอร 0-01, ภาษา
IND = 0001; 1 ระบุวาจำเปนตองม ีคุณลักษณะพ้ืนฐาน
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การตอบรับจากตัวแปลงความถ่ี คือ:

STX LGE ADR PKE IND PWEHIGH PWELOW PCD1 PCD2 BCC
02 0E 01 30 01 00 01 00 00 04 05 XX XX XX XX XX

STX = 02 ไบตเร่ิม
IND = 0001; 1 ระบุวา คุณลักษณะพ้ืนฐานถูกสง
PKE = 3001: 3 ในฟลด PKE ระบุ องคประกอบอธิบายพารามิเตอรที่ถายโอน, 01 ระบุพารามิเตอร 0-01
PWELOW = 0405; 04 ระบุการกระทำพื้นฐานเปนบิต 10 ท่ีสอดคลองกับ ตัวอักษรเพิ่มเติม 05 คือประเภท

ขอมูล ท่ีตรงกับ Unsigned 8

จำนวนองคประกอบ (ดัชนี 2):
ฟงกชันนี้ระบุ  จำนวนขององคประกอบ (อารเรย) ของพารามิเตอร คำตอบท่ีสงใหระบบหลักจะอยูใน PWELOW

การแปลงคาและหนวยการวัด (ดัชนี 4):
คำสั่ง การแปลงคาและหนวยการวัด  ระบุการแปลงคาของ
พารามิเตอรและหนวยการวัด คำตอบที่สงใหระบบหลักจะอยู
ใน PWELOWดัชนีการแปลงคาอยูในไบตสูงของ PWELOW

และดัชนีหนวยอยูในไบตตำของ PWELOWดัชนีการแปลงคา
เปนแบบ signed 8 และดัชนีหนวยเปนแบบ unsigned 8
โปรดดูท่ีตาราง

ดัชนีการแปลงคา ตัวประกอบการแปลงคา
0 1
1 10
2 100
3 1000
-1 0.1
-2 0.01
-3 0.001
67 1/60
74 3600
75 3600000
100 1

ดัชนีหนวยจะระบุ "หนวยการวัด"สวนดัชนีการแปลงคาจะระบุวิธีสเกลคาเพ่ือใหไดคาพื้นฐานของ "หนวยการวัด" คาพื้นฐานคือ
กรณีท่ีการแปลงคาเทากับ"0"
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ตัวอยาง:
พารามิเตอรมี "ดัชนีหนวย" เปน 9 และ "ดัชนีการแปลงคา" เปน 2 คาดิบ (integer) ท่ีอานไดคือ 23. ซึ่งหมายความวาเรามีพารา
มิเตอรที่มีหนวย "กำลัง" และคาดิบตองถูกคูณดวย 10 ยกกำลัง 2 และหนวยจะเปน W 23 x 102 = 2300 W

ดัชนีหนวย สิ่งที่วัด หนวย ดัชนีการแปลงคา
0 ไมมีมิติ 0

4 เวลา
s 0
h 74

8 พลังงาน
j 0

kWh

9 กำลัง W 0
kW 3

11 ความเร็ว 1/s 0
1/min (RPM) 67

16 แรงบิด Nm 0

17 อุณหภูมิ
K 0
°C 100

21 แรงดันไฟฟา V 0
22 กระแส A 0
24 อัตราสวน % 0
27 การเปล่ียนแปลงสัมพัทธ % 0
28 ความถี่ Hz 0

54 ความแตกตางเวลาไมระบุวัน
ms 1*

*
บิต 8 7 6 5 4 3 2 1
ไบต 1 231 230 229 228 227 226 225 224 ms
ไบต 2 223 222 221 220 219 218 217 216

ไบต 3 215 214 213 212 211 210 29 28

ไบต 4 27 26 25 24 23 22 21 20

ช่ือ (ดัชนี 6):
ช่ือ จะสงกลับคาสตริงในรูปแบบ ASCII ท่ีประกอบดวยช่ือของพารามิเตอร

ตัวอยาง:
ในตัวอยางนี้ ระบบหลักจะอานช่ือของพารามิเตอร 0-01,  ภาษา

ขอความตอไปน้ีจะตองสงไปที่ตัวแปลงความถี่:

STX LGE ADR PKE IND PWEHIGH PWELOW PCD1 PCD2 BCC
02 0E 01 40 01 00 06 00 00 00 00 XX XX XX XX XX

STX = 02 ไบตเร่ิม
LGE = 0E ความยาวของขอความท่ีเหลือ
ADR = สงตัวแปลงความถี่ท่ีท่ีอยู (Address) 1, รูปแบบ Danfoss
PKE = 4001; 4 ในฟลด PKE จะระบุ คำอธิบายพารามิเตอรการอาน และ 01 ระบุพารามิเตอร 0-01, ภาษา
IND = 0006; 6 ระบุวาจำเปนตองมี  ชื่อ
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การตอบรับจากตัวแปลงความถ่ี คือ:

STX LGE ADR PKE IND PVA PCD1 PCD2 BCC
02 12 01 30 01 00 06 4C41 4E47 5541 4745 XXXX XXXX XX

PKE = 3001; 3 คือการตอบรับสำหรับ  ชื่อ และ 01 ระบุพารามิเตอร 0-01, ภาษา
IND = 00 06; 06 ระบุวา ชื่อ ถูกสง
PVA = 4C 41 4E 47 55 41 47 45

L A N G U A G E

ในตอนนี้แชนเนลคาพารามิเตอรจะไดรับการตั้งคาเปนสตริงท่ีมองเห็น ซึ่งจะสงกลับอักขระ ASCII สำหรับแตละตัวอักษรในชื่อ
พารามิเตอร

ขีดจำกัดระดับตำ (ดัชนี 7):
ขีดจำกัดระดับตำ สงกลับคาตำสุดที่ยินยอมของพารามิเตอรประเภทขอมูลของขีดจำกัดระดับตำจะเหมือนกับของพารามิเตอร

ขีดจำกัดระดับสูง (ดัชนี 8):
ขีดจำกัดระดับสูง สงกลับคาพารามิเตอรสูงสุดที่ยินยอม ประเภทขอมูลของขีดจำกัดระดับสูงจะเหมือนกับของพารามิเตอร

คามาตรฐาน (ดัชนี 20):
คามาตรฐาน จะสงกลับคามาตรฐานของพารามิเตอร ซึ่งเปนการต้ังคาจากโรงงาน ประเภทขอมูลของคามาตรฐานจะเหมือนกับ
ของพารามิเตอร

คุณลักษณะเพ่ิมเติม (ดัชนี 21):
สามารถใชคำส่ังเพ่ือขอขอมูลเพิ่มเติมเกี่ยวกับพารามิเตอร
เชน ไมมีการเขาถึงบัส, ภาวะพ่ึงพิงชุดกำลัง, ฯลฯ  คุณ
ลักษณะเพิ่มเติม จะสงกลับคำตอบในแบบ PWELOWหากบิต
คือ โลจิก '1', เงื่อนไขจะเปนจริง ตามตารางดานลาง:

บิต คำอธิบาย
0 คามาตรฐานพิเศษ
1 ขีดจำกัดระดับบนพิเศษ
2 ขีดจำกัดระดับลางพิเศษ
7 LCP เขาใช LSB
8 LCP เขาใช MSB

9 ไมมีการเขาถึงบัส
10 บัสมาตรฐานอานอยางเดียว
11 Profibus อานอยางเดียว
13 เปล่ียนการรัน
15 ภาวะการขึ้นอยูกับหนวยกำลัง

หากหนึ่งในบิต 0 คามาตรฐานพิเศษ, บิต 1 ขีดจำกัดระดับ
บนพิเศษ และบิต 2 ขีดจำกัดระดับลางพิเศษ เปนจริง พารา
มิเตอรจะมีคาข้ึนอยูกับหนวยกำลัง

บิต 7 และ 8 ระบุคุณลักษณะสำหรับการเขาใช LCP ดูท่ีตา
ราง

บิต 8 บิต 7 คำอธิบาย
0 0 เขาใชไมได
0 1 อานอยางเดียว
1 0 อาน/เขียน
1 1 เขียนแบบล็อค

บิต 9 ระบุ ไมมีการเขาถึงบัส
บิต 10 และ 11 ระบุวาพารามิเตอรนี้สามารถใชอานทางบัสเทาน้ัน
หากบิต 13 เปนจริง จะไมสามารถเปลี่ยนแปลงพารามิเตอรขณะกำลังเดินเครื่อง
หากบิต 15 เปนจริง พารามิเตอรจะขึ้นอยูกับหนวยกำลัง

ตัวอักษรเพ่ิมเติม

ดวยคุณสมบัติ ทำใหสามารถอานตัวอักษรเพิ่มเติมหากบิต
10, ใชตัวอักษรเพิ่มเติมได เปนจริงในคุณลักษณะพื้นฐาน

ในการอานตัวอักษรเพิ่มเติม คำส่ังพารามิเตอร (PKE) จะ
ตองถูกสงไปที่ F hex ดูทีไ่บตขอมูล

ฟลดดัชนีใชเพ่ือช้ีองคประกอบที่จะอานดัชนีที่ถูกตองคืออยู
ในชวงระหวาง 1 ถึง 254 ดัชนีจะตองไดรับการคำนวณตาม
สมการตอไปนี้:
ดัชนี = คาพารามิเตอร + 1 (ดูตารางดานลาง)

คา ดัชนี ตัวอักษร
0 1 อังกฤษ
1 2 เยอรมัน
2 3 ฝร่ังเศส
3 4 เดนมารก
4 5 สภาพแวดลอม
5 6 อิตาลี

ตัวอยาง:
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ในตัวอยางนี้ ระบบหลักจะอานตัวอักษรเพิ่มเติมของพารามิเตอร 0-01,  ภาษาขอความไดรับการตั้งใหอานคาขอมูล [0]
(อังกฤษ)คุณตองสงขอความตอไปนี้ไปท่ีตัวแปลงความถ่ี:

STX LGE ADR PKE IND PWEHIGH PWELOW PCD1 PCD2 BCC
02 0E 01 F0 01 00 01 00 00 00 00 XX XX XX XX XX

STX = 02 ไบตเร่ิม
LGE = 0E ความยาวของขอความท่ีเหลือ
ADR = สงตัวแปลงความถี่ VLT ท่ีท่ีอยู 1, รูปแบบ Danfoss
PKE = F001; F ในฟลด PKE จะระบุ อานตัวอักษร และ 01 ระบุพารามิเตอร 0-01, ภาษา
IND = 0001; 1 ระบุวาตองมีตัวอักษรคาพารามิเตอร [0]

การตอบรับจากตัวแปลงความถ่ี คือ:

STX LGE ADR PKE IND PVA PCD1 PCD2 BCC
02 11 01 F0 01 00 01 454E 474C 4953 48 XX XX XX XX XX

PKE = F001; F คือการตอบรับสำหรับ การถายโอนตัวอักษร และ 01 ระบุพารามิเตอร 0-01, ภาษา
IND = 0001; 1 ระบุวาดัชนี [1] ถูกสง
PVA = 45 4E 47 4C 49 53 48

E N G L I S H

แชนเนลคาพารามิเตอร ในตอนน้ีจะไดรับการต้ังคาเปนสตริงท่ีมองเห็น ซึ่งจะสงกลับอักขระ ASCII สำหรับแตละตัวอักษรในชื่อ
ดัชนี
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 การแกไขปญหาเบื้องตน

ขอความ คำเตือน/สัญญาณเตือน
คำเตือนหรือไอคอนสัญญาณเตือนท่ีปรากฏในจอแสดงผล รวมทั้งสตริงขอความจะอธิบายถึงปญหา คำเตือนจะแสดงบนจอ
แสดงผล จนกระทั่งฟอลตไดรับการแกไข ในขณะท่ีสัญญาณเตือนจะกะพริบ LED ตอไป จนกวาคุณจะทำการกดปุม [RESET]
ตารางในหนาถัดไปแสดงถึงคำเตือนและสัญญาณเตือนแบบตางๆ และระบุวาฟอลตนั้นจะล็อคการทำงานของ FC 300 หรือไม
หลังจากเกิด  สัญญาณเตือน/ล็อคตัดการทำงาน  ใหตัดแหลงจายไฟหลักและแกไขฟอลต เช่ือมตอแหลงจายไฟใหม ในตอน
น้ี FC 300 จะถูกปลดล็อค   สัญญาณเตือน/การตัดการทำงาน  สามารถรีเซ็ตโดยผูใชไดสามวิธีคือ:

1. ผานทางปุมการทำงาน [RESET] บน LCP
2. ผานอินพุตดิจิตอล
3. ผานทางการสื่อสารอนุกรม/อุปกรณเสริมฟลดบัส

คุณสามารถเลือก รีเซ็ตอัตโนมัติ  ไดในพารามิเตอร 14-20 รีเซ็ตโหมด เมื่อเครื่องหมาย X ปรากฏขึ้นทั้งในคำเตือนและ
สัญญาณเตือน หมายความวาอาจใหมีคำเตือนมากอนสัญญาณเตือน หรือแสดงวาคุณสามารถระบุวาตองการใหคำเตือนหรือ
สัญญาณเตือนปรากฏขึ้นเมื่อเกิดฟอลตที่ระบุ ตัวอยางเชน สามารถทำไดในพารามิเตอร 1-90 ระบบปองกันความรอนมอเตอร
หลังจากสัญญาณเตือน/ตัดการทำงาน, มอเตอรจะยังคงล่ืนไหล และสัญญาณเตือนและคำเตือนจะกะพริบบน FC 300 ถา
ฟอลตหายไป เฉพาะสัญญาณเตือนเทานั้นที่จะกะพริบ

โนตสำหรับผูอาน
หลังจากที่ทำการรีเซ็ตดวยปุม [RESET] บน LCP จะตองกดปุม [AUTO ON] เพ่ือรีสตารทมอเตอร!
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รายการรหัสสัญญาณเตือน/คำเตือน
หมาย
เลข

คำอธิบาย คำเตือน สัญญาณเตือน/ตัดการ
ทำงาน

สัญญาณเตือน/ล็อคตัดการ
ทำงาน

1 10V ตำ X   
2 แรงดันตำ (X) (X)
3 ไมมีมอเตอร X   
4 เฟสหลักหาย X X X
5 แรงดัน DC สูง X   
6 แรงดัน DC ตำ X
7 แรงดัน DC สูงเกิน X X  
8 แรงดัน DC ตำเกิน X X
9 อินเวอรเตอรรับภาระเกิน X X  
10 ETR สูง X X
11 เทอรมิสเตอรของมอเตอรอณุหภูมิสูงเกิน X X  
12 ขีดทอรก X X
13 กระแสเกิน X X X
14 ตอลงดินผิด X X X
16 การลัดวงจร  X X
17 คำสั่งหมดเวลา (X) (X)
25 ตัวตานทานเบรคลัดวงจร X
26 ขีดจำกัดกำลังของตัวตานทานเบรค X X
27 ฟอลตท่ีสวิตชคลายพลังงานเบรค X X
28 ตรวจเบรค X X
29 การดควบคุมอุณหภูมิสูงเกิน X X X
30 เฟส U ของมอเตอรหายไป X X
31 เฟส V ของมอเตอรหายไป  X X
32 เฟส W ของมอเตอรหายไป X X
33 Inrush ผิด  X X
34 ฟลดบัสผิด X X
38 ผิดภายใน X X
47 ไฟ 24 V ตำ X X X
48 ไฟ 1.8 V ตำ X X
49 ขีดจำกัดความเร็ว X
50 ปรับเทียบ AMA ลมเหลว X
51 AMA ตรวจสอบ Unom และ Inom X
52 AMA ตำ Inom X
53 AMA มอเตอรใหญเกินไป X
54 AMA มอเตอรเล็กเกินไป X
55 พารามิเตอร AMA ออกนอกพิสัย X
56 ขัดจังหวะ AMA โดยผูใช X
57 หมดเวลา AMA X
58 AMA ฟอลตภายใน X X
59 ขีดจำกัดกระแส X
61 เขารหัสหาย (X) (X)
62 ความถ่ีเอาทพุตถึงคาขีดจำกัดสูงสุด X
63 เบรคเชิงกลมีคาตำ X
64 ขีดจำกัดแรงดัน X
65 การดควบคุมอุณหภูมิสูงเกิน X X X
66 แผนระบายความรอนมีอุณหภูมิตำ X
67 การกำหนดรูปแบบของอุปกรณเสริมเปลี่ยนไป X
68 ใชการหยุดแบบปลอดภัย X
80 ชุดขับตัง้คาเร่ิมตนตามคามาตรฐาน X
(X) ขึ้นอยูกับพารามิเตอร

ไฟแสดงสถานะ LED
คำเตือน เหลือง

สัญญาณเตือน แดงกะพริบ
ล็อคตัดการทำงาน เหลืองและแดง
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คำอธิบายของคำสัญญาณเตือน, คำเตือน และสวนขยายเวิรดสถานะ
คำสัญญาณเตือน สวนขยายเวิรดสถานะ
บิต Hex Dec คำสัญญาณเตือน คำเตือน สวนขยายเวิรดสถานะ
0 00000001 1 ตรวจเบรค ตรวจเบรค เปล่ียนความเร็ว
1 00000002 2 อุณหภูมิกำลัง อุณหภูมิกำลัง AMA ทำงาน
2 00000004 4 ตอลงดินผิด ตอลงดินผิด สตารท ตามเข็ม/ทวนเข็ม
3 00000008 8 อุณหภูมิควบคุม อุณหภูมิควบคุม ชะลอความเร็ว
4 00000010 16 คำสั่ง TO คำสั่ง TO กวดตาม
5 00000020 32 กระแสเกิน กระแสเกิน การปอนกลับคาสูง
6 00000040 64 ขีดจำกัดแรงบิด ขีดจำกัดแรงบิด การปอนกลับคาตำ
7 00000080 128 มอเตอรอุณหภูมิสูงเกิน มอเตอรอุณหภูมิสูงเกิน กระแสเอาทพตุคาสูง
8 00000100 256 มอเตอร ETR เกิน มอเตอร ETR เกิน กระแสเอาทพตุคาตำ
9 00000200 512 เกินอินฯ เกินอินฯ ความถี่เอาทพุตสูง
10 00000400 1024 DC แรงดันตำเกิน DC แรงดันตำเกิน ความถี่เอาทพุตตำ
11 00000800 2048 DC แรงดันสูงเกิน DC แรงดันสูงเกิน ตรวจสอบเบรค OK
12 00001000 4096 ลัดวงจร แรงดัน DC คาตำ เบรคสูงสุด
13 00002000 8192 Inrush ผิด แรงดัน DC สูง เบรค
14 00004000 16384 เฟสหลักหาย เฟสหลักหาย ออกนอกพิสัยความเร็ว
15 00008000 32768 AMA ไม OK ไมมีมอเตอร OVC ทำงาน
16 00010000 65536 แรงดันตำ แรงดันตำ
17 00020000 131072 ผิดภายใน 10V ตำ  
18 00040000 262144 เบรคเกินพิกัด เบรคเกินพิกัด
19 00080000 524288 เฟส U สูญหาย คาเบรครีฯ  
20 00100000 1048576 เฟส V สูญหาย เบรค IGBT
21 00200000 2097152 เฟส W สูญหาย ขีดจำกัดความเร็ว  
22 00400000 4194304 ฟลดบัสผิด ฟลดบัสผิด
23 00800000 8388608 ไฟ 24V ตำ ไฟ 24V ตำ  
24 01000000 16777216 สายหลักลมเหลว สายหลักลมเหลว
25 02000000 33554432 ไฟ 1.8V ตำ ขีดจำกัดกระแส  
26 04000000 67108864 คาเบรครีฯ อุณหภูมิตำ
27 08000000 134217728 เบรค IGBT ขีดจำกัดแรงดัน  
28 10000000 268435456 เปลี่ยนเลือก ไมใช
29 20000000 536870912 ชุดขับเร่ิมตน ไมใช  
30 40000000 1073741824 หยุดปลอดภัย ไมใช
31 80000000 2147483648 เบรคกลตำ คำเตือน 2

(สวนขยายเวิรดสถานะ)
 

สามารถอานคำสัญญาณเตือน คำเตือน และสวนขยายเวิรดสถานะ ผานทางบัสอนุกรมหรืออุปกรณเสริมฟลดบัสเพ่ือทำการ
วินิจฉัย ดูพารามิเตอร 16-90, 16-92 และ 16-94 เพ่ิมเติม

คำเตือน 1
10 V ตำ:
แรงดัน 10 V จากขั้วตอ 50 บนการดควบคุมมีคาตำกวา10 V
ปลดโหลดบางสวนออกจากข้ัวตอ 50 เนื่องจากแหลงจาย
ไฟ 10 V กำลังจายโหลดเกิน คาสูงสุด 15 mA หรือ คาตำ
สุด 590 Ω

คำเตือน/สัญญาณเตือน 2
แรงดันตำ:
สัญญาณที่ข้ัวตอ 53 หรือ 54 มีคาตำกวา 50% ของคาที่ต้ัง
ไวในพารามิเตอร 6-10, 6-12, 6-20, หรือ 6-22 ตามลำดับ

คำเตือน/สัญญาณเตือน 3
ไมมีมอเตอร:
ไมมีมอเตอรตออยูท่ีเอาทพุตของตัวแปลงความถี่

คำเตือน/สัญญาณเตือน 4
เฟสหลักหาย:
เกิดการหายไปของไฟฟาเฟสหนึ่งทางดานแหลงจายไฟ
หลัก 3 เฟส หรือแรงดันของแหลงจายไฟหลักมีความไม
สมดุลสูงมากเกินไป
ขอความน้ีจะปรากฎเชนกันเมื่อเกิดฟอลตข้ึนที่วงจรเรียง
กระแสดานอินพุตของตัวแปลงความถี่
ตรวจสอบแรงดันแหลงจายไฟและกระแสแหลงจายไฟที่
จายมายังตัวแปลงความถี่

คำเตือน 5
แรงดัน DC สูง:
แรงดัน วงจรขั้นกลาง (แรงดันดีซีลิ้งค) มีคาสูงกวาคาขีด
จำกัดแรงดันเกินของระบบควบคุมตัวแปลงความถี่ยังคงทำ
งาน

คำเตือน 6
แรงดัน DC ตำ
แรงดันวงจรข้ันกลาง (แรงดันดีซีลิ้งค) มีคาตำกวาคาขีด
จำกัดแรงดันตำเกินของระบบควบคุมตัวแปลงความถี่ยังคง
ทำงาน
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คำเตือน/สัญญาณเตือน 7
แรงดัน DC เกิน:
ถาแรงดันวงจรข้ันกลาง(แรงดันดีซีลิ้งค) มีคาสูงเกินกวาขีด
จำกัด ตัวแปลงความถี่จะตัดการทำงานหลังจากเวลาหนึ่ง
การแกไขที่ทำได:

เช่ือมตอตัวตานทานเบรค
ขยายชวงเวลาในการเปลี่ยนแปลงความเร็ว
ใชงานฟงกชันในพารามิเตอร 2-10
เพ่ิมพารามิเตอร 14-26

เช่ือมตอตัวตานทานเบรคขยายชวงเวลาในการเปลี่ยนแปลง
ความเร็ว

ขีดจำกดัสัญญาณเตือน/คำเตือน:
FC 300 Series 3 x 200 -

240 V
3 x 380 -
500 V

3 x 525 - 600
V

[VDC] [VDC] [VDC]
แรงดันตำเกินไป 185 373 532
คำเตือนแรงดันตำ 205 410 585
คำเตือนแรงดันสูง
(มีเบรค - ไม
มีเบรค)

390/405 810/840 943/965

แรงดันเกิน 410 855 975
    
แรงดันทีร่ะบุเปนแรงดันวงจรขั้นกลาง (แรงดันดีซีล้ิงค) ของ FC
300 โดยมีคาความคลาดเคล่ือนท่ียอมรับได ± 5 %. แรงดันไฟฟา
สายหลักท่ีเก่ียวของมีคาเทากับ แรงดันวงจรขั้นกลาง (DC-link)
หารดวย 1.35

คำเตือน/สัญญาณเตือน 8
แรงดัน DC ตำ:
หากแรงดันไฟฟาวงจรขั้นกลาง (DC) ลดลงตำกวาขีดจำกัด
"คำเตือนแรงดันไฟฟาตำ" (ดูตารางดานบน) ตัวแปลงความ
ถ่ีจะตรวจสอบวาแหลงจายไฟสำรอง 24 V เชื่อมตออยูหรือ
ไม
ถาไมมีแหลงจายสำรอง 24 V ตออยู ตัวแปลงความถี่จะตัด
การทำงานหลังจากเวลาคาหนึ่งซึ่งขึ้นอยูกับแตละเครื่อง
ในการตรวจสอบวาแหลงจายไฟเหมาะสมกับตัวแปลงความ
ถ่ีหรือไม ใหดู ขอมูลจำเพาะทั่วไป

คำเตือน/สัญญาณเตือน 9
เกินอินฯ:
ตัวแปลงความถี่กำลังจะตัดการทำงานเนื่องจากจายโหล
ดเกิน (กระแสสูงเปนเวลานานเกินไป) ตัวนับสำหรับการ
ปองกันความรอนสะสมของอินเวอรเตอรดวยการคำนวณ
แบบอิเล็กทรอนิกจะแจงคำเตือนที่ 98% และตัดการทำงาน
ท่ี 100% ในขณะที่แจงสัญญาณเตือน คุณ ไมสามารถ รี
เซ็ตตัวแปลงความถ่ีจนกวาตัวนับจะกลับมามีคาตำกวา 90%
ฟอลตนี้เกิดจากตัวแปลงความถี่จายโหลดเกินกวา 100%
เปนระยะเวลานานเกินไป

คำเตือน/สัญญาณเตือน 10
ETR สูง:
จากการทำงานของรีเลยความรอนแบบอิเล็กทรอนิก (ETR)
พบวามอเตอรมีความรอนเกิน คุณสามารถเลือกไดวาจะให
ตัวแปลงความถี่แจงคำเตือนหรือสัญญาณเตือนเมื่อตัวนับมี
คาถึง 100% หรือไม ในพารามิเตอร 1-90 ฟอลตนี้เกิดจาก
มอเตอรจายโหลดเกิน 100% เปนระยะเวลานานเกินไป
ตรวจสอบดวยวามอเตอรพารามิเตอร 1-24 ถูกต้ังคาอยางถูก
ตอง

คำเตือน/สัญญาณเตือน 11
มอฯเทอรฯสูง:
เทอรมิสเตอรหรือการตอเทอรมิสเตอรถูกตัด คุณสามารถ
เลือกไดวาจะใหตัวแปลงความถ่ีแจงคำเตือนหรือสัญญาณ
เตือนเม่ือตัวนับมีคาถึง 100% หรือไม ในพารามิเตอร 1-90
ตรวจสอบวาเทอรมิสเตอรตออยูอยางถูกตองหรือไมระหวาง
ข้ัวตอ 53 หรือ 54 (อินพุตแรงดันแบบอนาล็อก) และขั้วตอ
50 (แหลงจาย + 10 V) หรือ ระหวางข้ัวตอ 18 หรือ 19 (PNP
อินพุตดิจิตอลเทาน้ัน) และขั้วตอ 50 ถามีการใช  ตัวตรวจ
จับ KTY ใหตรวจสอบความถูกตองในการตอระหวางข้ัวตอ
54 และ 55

คำเตือน/สัญญาณเตือน 12
ขีดทอรก:
แรงบิดมีคามากกวาคาในพารามิเตอร 4-16 (ในการทำงาน
แบบมอเตอร) หรือแรงบิดมีคามากกวาคาในพารามิเตอร 4-
17 (ในการทำงานแบบคืนพลังงานกลับ (regenerative))

คำเตือน/สัญญาณเตือน 13
กระแสเกิน:
กระแสมีคาเกินขีดจำกัดกระแสคายอดของอินเวอรเตอร
(ประมาณ 200% ของกระแสพิกัด) คำเตือนจะแสดงคางไว
ประมาณ 8-12 วินาที หลังจากนั้นต้ัวแปลงความถี่จะตัดการ
ทำงานและแสดงการเตือน ปดตัวแปลงความถี่ และใหตรวจ
สอบวาเพลาของมอเตอรสามารถหมุนไดหรือไม และขนาด
ของมอเตอรเหมาะสมกับตัวแปลงความถี่หรือไม
ถามีการเลือกสวนขยาย  การควบคุมเบรค เชิงกล การตัดการ
ทำงานจะสามารถถูกรีเซ็ตจากภายนอกได

สัญญาณเตือน 14
ตอลงดินผิด:
มีการคายประจุจากเฟสเอาทพุตลงดิน ท้ังจากในเคเบิล
ระหวางตัวแปลงความถ่ีและมอเตอร หรือภายในตัวมอเตอร
เอง
ปดตัวแปลงความถี่และแกไขฟอลตลงดิน

สัญญาณเตือน 16
การลัดวงจร:
มีการลัดวงจรในมอเตอรหรือท่ีข้ัวตอมอเตอร
ปดตัวแปลงความถ่ีและแกไขการลัดวงจร
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คำเตือน/สัญญาณเตือน 17
คำสั่ง TO:
ไมมีการส่ือสารไปยังตัวแปลงความถี่
คำเตือนจะแสดงเฉพาะเมื่อพารามิเตอร 8-04 ไมไดตั้งคา
เปน ปด (OFF)
ถาพารามิเตอร 8-04 ถูกตั้งคาเปน หยุด (Stop) และ ตัดการ
ทำงาน (Trip) คำเตือนจะแสดงขึ้นและตัวแปลงความถี่จะ
ลดความเร็วลง จนกระทั่งตัดการทำงาน และแสดงสัญญาณ
เตือน
สามารถเพิ่มคาในพารามิเตอร 8-03 เวลาที่คำสั่งควบคุม
หมดเวลา ได

คำเตือน 25
คาเบรครีฯ:
ตัวตานทานเบรคไดรับการตรวจดูแลระหวางการทำงาน ถา
เกิดลัดวงจรข้ึน ฟงกชันเบรคจะถูกตัดออก และมีการแสดง
คำเตือน ตัวแปลงความถี่จะยังคงทำงานอยู แตไมมี
ฟงกชันเบรค ปดตัวแปลงความถี่และเปลี่ยนตัวตาน
ทานเบรค (ดูท่ีพารามิเตอร 2-15 ตรวจสอบเบรค)

สัญญาณเตือน/คำเตือน 26
เกินเบรค:
กำลังท่ีสงไปยังตัวตานทานเบรคจะถูกคำนวณเปน
เปอรเซ็นต โดยเปนคาเฉลี่ยในชวง 120 วินาทีลาสุด โดย
คำนวณจากคาความตานทานของตัวตานทานเบรค (พารา
มิเตอร 2-11) และแรงดันวงจรขั้นกลาง (แรงดันดีซีลิ้งค) คำ
เตือนจะแสดงเมื่อกำลังเบรคท่ีตัวตานทานตองดูดซับเขาไป
มีคาสูงกวา 90% ถาไดเลือก ตัดการทำงาน [2] ไวในพารา
มิเตอร 2-13 ตัวแปลงความถี่จะตัดการทำงานออก และ
แสดงสัญญาณเตือน เม่ือกำลังเบรคท่ีตัวตานทานตองดูด
ซับเขาไปมีคาสูงกวา 100%

คำเตือน 27
เบรก IGBT:
ตัวตานทานเบรคไดรับการตรวจดูแลระหวางการทำงาน ถา
เกิดลัดวงจรข้ึน ฟงกชันเบรคจะถูกตัดออกและมีการแสดง
คำเตือน ตัวแปลงความถี่ยังสามารถทำงานไดแตเนื่องจาก
ตัวตานทานเบรคไดเกิดการลัดวงจรไปแลว กำลังจำนวน
มากจะยังคงถูกสงไปยังตัวตานทานเบรคถึงแมวาตัวตาน
ทานจะไมทำงานแลวก็ตาม
ปดตัวแปลงความถี่ และนำตัวตานทานเบรคออก

คำเตือน:มีความเสี่ยงที่กำลังจำนวนมากจะถูก
ถายโอนไปยังตัวตานทานเบรคถา
ทรานซิสเตอรเบรคเกิดการลัดวงจร

สัญญาณเตือน/คำเตือน 28
ตรวจเบรค:
ฟอลตที่ตัวตานทานเบรค: ตัวตานทานเบรคไมไดถูกตอเอา
ไว/ไมทำงาน

สัญญาณเตือน 29
อุณฯกำลัง:
หากกรอบหุมเปนแบบ IP 20 หรือ IP 21/TYPE 1 อุณหภูมิ
ตัดของฮีทซิงคคือ 95 oC +5 oC ฟอลตดานอุณหภูมิไม

สามารถรีเซ็ตได จนกวาอุณหภูมิของฮีทซิงคจะตำกวา 70
oC
ฟอลตอาจเกิดจาก:

- อุณหภูมิแวดลอมมีคาสูงเกินไป
- สายเคเบิลมอเตอรยาวเกินไป

สัญญาณเตือน 30
เฟส U สูญหาย:
เฟสมอเตอร U ระหวางตัวแปลงความถี่และมอเตอรหายไป
ปดตัวแปลงความถี่ ตรวจสอบเฟส U ของมอเตอร

สัญญาณเตือน 31
เฟส V สูญหาย:
เฟส V ของมอเตอรระหวางตัวแปลงความถี่และมอเตอรหาย
ไป
ปดตัวแปลงความถี่ ตรวจสอบเฟส V ของมอเตอร

สัญญาณเตือน 32
เฟส W หาย:
เฟส W ของมอเตอรระหวางตัวแปลงความถี่และมอเตอร
หายไป
ปดตัวแปลงความถี่ ตรวจสอบเฟส W ของมอเตอร

สัญญาณเตือน 33
Inrush ผิด:
มีการเปดเครื่องเกิดขึ้นหลายครั้งเกินไปภายในชวงระยะ
เวลาส้ัน ดูท่ีบท ขอมูลจำเพาะทั่วไป สำหรับจำนวนคร้ังใน
การเปดเครื่องที่สามารถกระทำไดภายในชวงระยะเวลา 1
นาที

คำเตือน/สัญญาณเตือน 34
ฟลดบัสผิด:
ฟลดบัสที ่การดเสริมเพ่ือการส่ือสารไมทำงาน

คำเตือน 35
ออกนอกชวงความถี่:
คำเตือนนี้จะแสดงเมื่อความถี่เอาทพุตมีคาถึง ตั้งคาเตือน
เมื่อความเร็วตำกวากำหนด  (พารามิเตอร 4-52) หรือ ตั้งคา
เตือนเม่ือความเร็วสูงกวากำหนด  (พารามิเตอร 4-53) ถาตัว
แปลงความถ่ีอยูใน การควบคุมกระบวนการ, วงรอบปด
(พารามิเตอร 1-00) คำเตือนจะแสดงในจอแสดงผล ถาตัว
แปลงความถี่ไมอยูในโหมดนี้ บิต 008000 ออกนอก ชวง
ความถี่ ในเวิรดสถานะแบบขยายจะทำงาน แตจะไมมีคำ
เตือนที่จอแสดงผล

สัญญาณเตือน 38
ผิดภายใน:
ติดตอตัวแทนจำหนาย Danfoss ของคุณ

คำเตือน 47
ไฟ 24 V ตำ:
แหลงจายไฟสำรอง 24 V DC ภายนอก อาจมีภาระโหล
ดเกิน มิเชนนั้นใหติดตอผูจำหนาย Danfoss ของคุณ

คำเตือน 48
ไฟ 1.8 V ตำ:
ติดตอตัวแทนจำหนาย Danfoss ของคุณ

คำเตือน 49
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ขีดความเร็ว:
ความเร็วไมอยูภายในชวงท่ีระบุไวในพารามิเตอร 4-11 และ
พารามิเตอร 4-12

สัญญาณเตือน 50
ปรับเทียบ AMA:
ติดตอตัวแทนจำหนาย Danfoss ของคุณ

สัญญาณเตือน 51
AMA Unom, Inom:
การต้ังคาของแรงดันมอเตอร กระแสมอเตอร และกำลัง
มอเตอรนาจะผิดพลาดตรวจสอบการตั้งคา

สัญญาณเตือน 52
AMA ตำ Inom:
กระแสมอเตอรมีคาตำเกินไปตรวจสอบการตั้งคา

สัญญาณเตือน 53
AMA มอฯใหญ:
มอเตอรมีขนาดใหญเกินกวาที่ AMA จะดำเนินการได

สัญญาณเตือน 54
AMA มอฯเล็ก:
มอเตอรเล็กเกินไปสำหรับ AMA ที่จะจัดการได

สัญญาณเตือน 55
พาราฯ AMA:
คาพารามิเตอรที่หาไดจากมอเตอรอยูนอกพิสัยที่ยอมรับได

สัญญาณเตือน 56
ขัดจังหวะ AMA:
AMA ถูกขัดจังหวะการทำงาน (interrupt) โดยผูใช

สัญญาณเตือน 57
หมดเวลา AMA:
ใหลองพยายามสตารท AMA อีกหลายๆ ครั้ง จนกระทั่ง AMA
ทำงาน โปรดระวังไววา การรันซำๆ กันหลายคร้ังอาจจะทำ
ใหมอเตอรรอนถึงระดับท่ีคาความตานทาน Rs และ Rr มีคา
เพ่ิมขึ้นได แตโดยทั่วไปแลว จะไมทำใหเกิดความเสียหาย
หรือผิดพลาดรายแรง

สัญญาณเตือน 58
ภายใน AMA:
ติดตอตัวแทนจำหนาย Danfoss ของคุณ
ขอความสัญญาณเตือนทั่วไปบางรายการ:
1299 - SWอุปกรณเสริมในสล็อต A เกาเกินไป
1300 - SWอุปกรณเสริมในสล็อต B เกาเกินไป
1301 - SWอุปกรณเสริมในสล็อต C0 เกาเกินไป
1302 - SWอุปกรณเสริมในสล็อต C1 เกาเกินไป
1315 - SWอุปกรณเสริมในสล็อต A ไมรองรับ(ไมอนุญาต)
1316 - SWอุปกรณเสริมในสล็อต B ไมรองรับ(ไมอนุญาต)
1317 - SWอุปกรณเสริมในสล็อต C0 ไมรองรับ(ไมอนุญาต)
1318 - SWอุปกรณเสริมในสล็อต C1 ไมรองรับ(ไมอนุญาต)
2315 - ไมมีเวอรชัน SW จากชุดกำลัง

คำเตือน 59
ขีดกระแส:
กระแสมีคาสูงกวาท่ีระบุไวในพารามิเตอร 4-18.

คำเตือน 61
เขารหัสหาย:
ติดตอตัวแทนจำหนาย Danfoss ของคุณ

คำเตือน 62
ขีดเอาทพุต:
ความถี่เอาทพุตมีคาเกินกวาคาท่ีตั้งไวในพารามิเตอร 4-19

สัญญาณเตือน 63
เบรคกลตำ:
กระแสมอเตอรท่ีแทจริงไมเกินกระแส "ปลอยเบรค" ภายใน
กรอบเวลา "หนวงการสตารท"

คำเตือน 64
ขีดแรงดัน:
ท่ีคาโหลดและความเร็วนี้ตองการแรงดันไฟฟาของมอเตอร
ท่ีมีคาสูงกวาแรงดันดีซีลิ้งคท่ีมีอยู

คำเตือน/สัญญาณเตือน/ตัดการทำงาน 65
อุณฯควบคุม:
การดควบคุมอุณหภูมิสูงเกิน: อุณหภูมิตัดการทำงานของ
การควบคุมคือ 80°C

คำเตือน 66
อุณหภูมิตำ:
อุณหภูมิของแผนระบายความรอน (heat sink) จะถูกวัดเปน
0°C ซึ่งสามารถทำใหช้ีไดวาตัวตรวจจับอุณหภูมิบกพรอง
ดังนั้นความเร็วพัดลมจะเพิ่มขึ้นไปที่คาสูงสุดในกรณีท่ีสวน
กำลังหรือการดควบคุมเกิดความรอนสูง

สัญญาณเตือน 67
เปลี่ยนเลือก:
อุปกรณเสริมหนึ่งหรือสองชนิดไดถูกติดต้ังเพ่ิมเขามาหรือ
ถอดออกไป ต้ังแตการตัดการจายไฟครั้งลาสุด

สัญญาณเตือน 68
หยุดปลอดภัย:
การหยุดแบบปลอดภัยถูกใชงาน เพ่ือที่จะกลับมาทำงาน
โดยปกติอีกครั้งหนึง ใหจายแรงดันไฟตรง 24 V ที่ข้ัวตอ 37
จากนั้นสงสัญญาณรีเซ็ต (ผาน บัส, I/O ดิจิตอล, หรือโดย
การกด [RESET])

สัญญาณเตือน 80
ชุดขับเริ่มตน:
พารามิเตอรตางๆ จะทำการต้ังคาเริ่มตนตามการตั้งคา
มาตรฐานจากโรงงาน ภายหลังจากทำการรีเซ็ตดวยมือ
(สามนิ้ว)
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A
ADR 240

AMA 114

B
Back EMF ท่ี 1000 RPM 144

D
DC คาง 147

DC คาง 148

DeviceNet 77

E
ETR 103

ETR 149

ETR 215

ETR 268

F
Freq.อินพุตความถี่ #29 [Hz] 217

I
Iron Loss Resistance (Rfe) 144

IT mains 208

J
Jog 11

L
LCP 11

LCP 13

LCP 27

LCP 72

LCP 123

LCP 129

LCP 101 20

LCP 102 20

LCP 102 119

LCP แบบฮอตปลั๊ก 20

LED 119

M
Main Reactance (Xh) 144

Motor Poles 144

P
PID ในโหมดความเร็ว 22

PID ในโหมดความเร็ว 24

PLC 109

Profibus 8

Profibus 77

Q
Quick Menu 121

Quick Menu 125

R
RCD 14

RCD 48

Reset 122

Rotor Leakage Reactance (X2) 144

S
Speed PID Proportional Gain 177

Stator Leakage Reactance (X1) 143

Status 121

V
VVCplus 14

VVCplus 24

VVCplus 141

เ
เงื่อนไข 32/33 ทิศทางตัวเขารหัส 172

เช่ือมโยง DC 151

เช่ือมโยง DC 152

เช่ือมโยงไปยังชุดคำส่ัง (This Set-Up Linked to) 135

เทอม 32/33 Gear Denominator 173

เทอม 32/33 Gear Numerator 172

เทอรมิสเตอร 14

เทอรมิสเตอร 149

เบรคเชิงกล 51

เบรคเชิงกล 153

เบรคไดนามิครวมอยู 151
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เบรคไฟฟาเชิงกล 114

เบรคกระแสตรง 248

เบรคตรง 147

เพ่ิม/ชะลอความเร็วเทียบกับปจจุบัน 155

เพ่ิม/ชะลอความเร็วเทียบปจจุบัน 253

เฟสมอเตอร 52

เฟสมอเตอร 164

เมนูดวน 121

เมนูดวน 125

เมนูหลัก 125

เมื่อไมตองสอดคลองกับ UL 91

เลข ไอดีของ LCP 212

เลือกแบบลื่นไหล 252

เลือกการทำงานเม่ือเริ่มจายไฟ 134

เลือกคาอางอิงท่ีกำหนดลวงหนา 183

เลือกชุดคำส่ังใชงาน 135

เวลาเปลี่ยนความเร็ว 160

เวลาในการเพิ่ม (Rise Time) 64

เวลาการทำงาน 209

เวลาลื่นไหล 147

เวลาวงจรกรองตำPIDโหมดเร็ว 177

เวิรดสถานะ 250

เวิรดสถานะ 255

เสนทางการสงขอความ 240

เสียงรบกวน 64

เหยาะ (Jog) 248

เหยาะ (Jog) 253

เอ็นโคดเดอร24 V 141

เอ็นโคดเดอรแบบเพ่ิม 216

เอ็นโคดเดอรทิศทางบวก 219

เอาทพุตรีเลย 61

เอาทพุตรีเลย 168

เอาทพุทดิจิตัล 61

เอาทพุทมอเตอร 58

เอาทพุทอนาล็อก 61

แ
แถบหาม 31

แบบการควบคุมมอเตอร 141

แบบลื่นไหล 11

แบบลื่นไหล 250

แบบลื่นไหล 255

แผงควบคุมหนาเครื่อง 119

แผงควบคุมหนาเครื่องแบบตัวเลข 129

แผนเย็น 20

แผนคั่นนำอากาศ 20

แผนดีคัปปลิง 88

แผนระบายความรอน (Heat Sink) 85

แรงเฉ่ือยตำสุด 147

แรงเฉ่ือยสูงสุด 147

แรงดัน DC 267

แรงดันการเช่ือมโยง DC 215

แรงดันคายอด 64

แรงดันมอเตอร 64

แรงดันมอเตอร 214

แรงดันมอเตอร ( Volt) 142

แรงดันสายหลักท่ีขอผิดสายหลัก 205

แรงบิด Breakaway 12

แรงบิดผันแปร 141

แรงบิดมอเตอรท่ีคาพิกัดแบบคงตัว 142

แรงบิดสำหรับขันแนน 96

แหลงกำหนดคาอางอิงที่ 1 155

แหลงจายไฟภายนอก 24 V DC 71

แหลงจายไฟหลัก 55

แหลงจายไฟหลัก 57

แหลงจายไฟหลัก (L1, L2, L3) 58

โ
โครงสรางการสงขอความ 240

โปรโตคอล 240

โปรไฟล FC 247

โปรไฟล PROFIdrive 252

โมเมนตความเฉื่อย 52

โหมดเมนูดวน 121

โหมดเมนูหลัก 121

โหมดเมนูหลัก 126

โหมดแสดงผล 124

โหมดแสดงผล - เลือกคาท่ีอาน 124

โหมดการทำงาน 134

โหมดการทำงาน 206

โหลดความรอน 145

ไ
ไฟแสดงสถานะ 120

ไฟฟาลัดวงจร 91
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ก
กรอบหุมพ้ืนฐานแบบ IP 20 84

กระแสใหปลอยเบรคเชิงกล 153

กระแสไฟ 151

กระแสตรง 248

กระแสมอเตอร ( Amp) 142

กระแสรั่วไหล 48

กระแสรั่วไหลลงดิน 48

กระแสรั่วลงดิน 106

กวดตาม 167

กวดตาม/ชะลอ (catch up/slow down) 29

การเขาถึงขั้วตอสวนควบคุม 93

การเช่ือมตอกับแหลงจายไฟหลัก 87

การเช่ือมตอมอเตอร 88

การเช่ือมตอรีเลย 102

การเบรคกระแสตรง 151

การเปลี่ยนกลุมของคาขอมูลท่ีเปนตัวเลข 128

การเปลี่ยนขอมูล 127

การเปลี่ยนคาไมรูจบของคาขอมูลตัวเลข 128

การเปลี่ยนคาขอมูล 129

การเปลี่ยนคาตัวอักษร 127

การเริ่มตน 132

การเรียกคืนกำลัง 160

การเลือก 182

การเลือกพารามิเตอร 127

การเลือกหยุดแบบรวดเร็ว 182

การแบงรับโหลด 101

การแปลงคาและหนวยการวัด 261

การแยกกันทางไฟฟา (PELV) 48

การใชสายเคเบิลท่ีถูกตองตาม EMC 108

การกำหนดรูปแบบชุดขับเคล่ือน 73

การควบคุม PID ในโหมดความเร็ว 35

การควบคุมเบรค 268

การควบคุมแบบ PID สำหรับกระบวนการ 38

การควบคุมแรงดันเกิน 153

การควบคุมแรงบิด 22

การควบคุมกระแสภายใน 43

การควบคุมหนาเครื่อง (Hand On) และระยะไกล
(Auto On) 27

การคางคาเอาทพุต 11

การคางคาอางอิง (freeze reference) 29

การจัดการคาอางอิง 29

การดเสริมเพ่ือการสื่อสาร 269

การดควบคุม, เอาทพุท DC +10 V 62

การดควบคุม, เอาทพุท DC 24 V 61

การดควบคุม, การสื่อสารแบบอนุกรม RS 485 61

การดควบคุม, การสื่อสารอนุกรม USB 62

การตรวจสอบเบรครีซีสเตอร 152

การตอลงดินเพื่อความปลอดภัย 106

การตอลงดินของสายเคเบิลควบคุมแบบชีล 109

การตั้งโปรแกรมขีดจำกัดแรงบิดและการหยุด 114

การตั้งคาตามทองถ่ิน 134

การตั้งคาพารามิเตอร 125

การตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน 132

การตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน 220

การติดต้ังการหยุดแบบปลอดภัย 99

การติดตั้งทางไฟฟา 93

การติดตั้งทางไฟฟา 95

การติดตั้งทางไฟฟา - ขอควรระวังเบื้องตนเก่ียวกับ
EMC 106

การติดต้ังระบบไฟฟา 90

การถายโอนการตั้งคาพารามิเตอรดวน 123

การทดสอบแรงดันสูง 106

การทำงานของปุม Reset 139

การทำงานท่ีหยุด 148

การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ 114

การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ
(AMA) 97

การปองกัน 48

การปองกัน 48

การปองกันเมื่อเกินขีดจำกัด 152

การปองกันและคุณสมบัติ 58

การปองกันความรอนมอเตอร 251

การปองกันความรอนสะสมของมอเตอร 104

การปองกันมอเตอร 58

การปองกันมอเตอร 149

การปอนกลับของม 26

การปอนกลับจากเอ็นโคดเดอร 22

การปอนกลับมอเตอร 141

การรบกวนของแหลงจายไฟสายหลัก 110

การระบายความรอน 66

การระบายความรอน 85

การระบายความรอน 149

การลดพิกัดสำหรับแรงดันอากาศตำ 65

การลดพิกัดสำหรับการรันท่ีความเร็วตำ 66

การลดพิกัดสำหรับอุณหภูมิแวดลอม 65
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การล็อคคางคาเอาทพุต 248

การลื่นไหล 248

การสเกลคาอางอิงและคาปอนกลับ 30

การส่ันสะเทือนและการกระแทก 21

การส่ือสารแบบอนุกรม 12

การส่ือสารอนุกรม 62

การส่ือสารอนุกรม 109

การส่ือสารอนุกรม 257

การหมุนของมอเตอร 104

การหมุนตามเข็มนาฬิกา 104

การหยุดแบบปลอดภัย 20

การหยุดแบบปลอดภัย 53

การหยุดแบบลื่นไหล 252

กำลังเบรค 13

กำลังเบรค 50

กำลังเบรค 152

กำลังกลับคืน 209

กำลังมอเตอร [HP] 142

กำลังมอเตอร [kW] 142

กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึน ชุด 1 157

กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึน ชุด 3 158

กำหนดเวลาความเร็วขาข้ึน-ลง Jog 160

กำหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1 157

กำหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 2 158

กำหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 3 158

กำหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 4 159

กำหนดคาแรงบิดกรณีไฟยอนกลับ 162

ข
ขดลวด DC 20

ขนาดเชิงกล 84

ขนาดเชิงกล 85

ขนาดข้ัน 160

ขอความแสดงสถานะ 119

ขอมูลปายช่ือ 97

ข้ัว 53 กระแสระดับตำ 174

ข้ัว 53 กระแสระดับสูง 174

ข้ัว 54 กระแสระดับตำ 175

ข้ัว 54 กระแสระดับสูง 175

ข้ัวตอ 37 53

ข้ัวตอสวนควบคุม 93

ข้ัวตอสวนควบคุม 94

ขีดจำกัดแรงบิด 158

ขีดจำกัดแรงบิด 159

ขีดจำกัดแรงบิด 160

ขีดจำกัดตำสุด 161

ขีดจำกัดระดับตำ 263

ขีดจำกัดระดับสูง 263

ขีดจำกัดสูงสุด 161

ค
ความเปนแมเหล็ก 148

ความเร็ว Jog [RPM] 156

ความเร็วเอาทพุต 147

ความเร็วตำสุดสำหรับฟงกชันขณะหยุด [Hz] 149

ความเร็วบัสเหยาะ 2 183

ความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด 11

ความเร็วรอบที่เริ่มสตารท 148

ความเร็วรอบมอเตอร ( Rpm) 142

ความเร็วสตารท [Hz] 148

ความเหนี่ยวนำแกน-d (Ld) 144

ความเหนี่ยวนำของแหลงจายไฟหลัก 143

ความเหนี่ยวนำรั่วไหลของสเตเตอร 143

ความชื้นในอากาศ 20

ความตานทานโรเตอร (Rr) 143

ความตานทานสเตเตอร (Rs) 143

ความถี่ 214

ความถี่ 258

ความถี่การสวิตชที่ข้ึนอยูกับอุณหภูมิ 66

ความถี่มอเตอร ( Hz) 142

ความถี่สลับ 205

ความยาวและขนาดหนาตัดของสายเคเบิล 58

ความยาวสายเคเบิลและสมรรถนะ RFI 59

คาง DC 147

คามาตรฐาน 263

คาอางอิงโพเทนชิโอมิเตอร 112

คาอางอิงท่ีเปลี่ยนระดับสัมพัทธ 156

คาอางอิงท่ีกำหนดลวงหนา 155

คาอางอิงพัลส 216

คาอางอิงภายใน 134

คาอางอิงภายนอก 29

คาอางอิงภายนอก 216

คาอางอิงสูงสุด 154

คาอางอิงอนาล็อก 31

คำเตือน 218

คำเตือน 265

FC 300 Design Guide  
 ดัชนี  

274  MG.33.B4.9A - VLT เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  



คำเตือน Profibus 187

คำเตือนทั่วไป 9

คำจำกัดความ 10

คำยอ 10

คำสั่งควบคุม 247

คำสั่งควบคุม 252

คำสัญญาณเตือน 181

คุณลักษณะเพ่ิมเติม 263

คุณลักษณะแรงบิด 58

คุณลักษณะการควบคุม 62

คุณลักษณะพื้นฐาน 259

จ
จอแสดงผลแบบกราฟก 119

จำนวนขององคประกอบ 261

จุดเชื่อมตอ USB 94

จุดเชื่อมตอ USB 94

ช
ชีล 96

ช่ือ 262

ซ
ซอฟตแวรเวอรชัน 77

ต
ต้ังเขาเมนูดวนไมมีรหัสผาน 140

ต้ังเตือนเม่ือเฟสมอเตอรหายไป 164

ต้ังเวลาความเร็วลง หยุดทันที 160

ต้ังความถี่สูงสุดของมอเตอร 162

ต้ังรับความถ่ีพัลสตำเทอมินอล29 170

ตัวเลือกการเช่ือมตอเบรค 101

ตัวกรอง LC 72

ตัวกรอง LC 72

ตัวกรอง LC 88

ตัวกรองฮารโมนิค 80

ตัวควบคุม Smart Logic 52

ตัวควบคุม Smart Logic 194

ตัวคุมขีดกระแส อัตราขยายตาม 207

ตัวตรวจจับ KTY 268

ตัวตานทานเบรค 49

ตัวตานทานเบรค 72

ตัวตานทานเบรค 78

ตัวนับ kWh 209

ตัวประกอบกำลัง 15

ตัวรัดสายเคเบิล 106

ตัวรัดสายเคเบิล 109

ตัวอักษรเพิ่มเติม 263

ตามเข็มนาฬิกา 147

ตามเข็มนาฬิกา 148

ตามเข็มนาฬิกา 162

ตามเข็มนาฬิกา 172

ตามเข็มนาฬิกา 219

ตำสุดทำงานท่ีหยุด[RPM] 148

ติดตั้งในแบบเรียงตอกันได 85

ถ
ถุงใสอุปกรณประกอบ 83

ท
ทวนเข็มนาฬิกา 162

ทำความรอนลวงหนา 151

ทิศทางการหมุนของมอเตอร 104

ท่ีแหลงจายไฟหลัก 15

ท่ีผิด 109

ทีละขั้น 129

ท่ีอยู 240

ท่ีอยู 241

บ
บรรทัดการแสดงผล 1.3 เล็ก 138

บรรทัดการแสดงผล 2 ใหญ 138

บันทึกและถายโอนขอมูล 139

บันทึกขอบกพรอง:เวลา 211

บันทึกขอบกพรอง:คา 211

บันทึกขอบกพรอง:รหัสขอผิดพลาด 211

ป
ประเภทของโหลด 147

ประเภทความเร็วชุด 1 157

ประสิทธิภาพ 63

ปรับตามมอเตอรออโต(AMA) 142

ปลั๊กคอนเน็กเตอรหลัก 87

ปองกัน 20

ปองกันความรอนสะสมในมอเตอร 89

ปายช่ือมอเตอร 97

ปายช่ือมอเตอร 97

ปุมควบคุมหนาเครื่อง 131
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ผ
ผลการทดสอบ EMC 45

พ
พัลส สตารท/หยุด 111

พัลสของเอ็นโคดเดอร 172

พารามิเตอรของมอเตอร 114

พารามิเตอรท่ีเปนดัช 129

พารามิเตอรมอเตอร 26

ฟ
ฟลักซ 25

ฟลักซ 26

ฟงกชันเบรค 50

ฟงกชันสตารท 147

ฟงกชันสตารท 147

ฟงกชันส้ินสุดการหมดเวลา 180

ฟงกชันหมดเวลาคำสั่งควบคุม 180

ฟลดบัส 8

ฟวส 91

ภ
ภาระความรอน 215

ภาระทางออม 147

ภาษา 134

ร
รหัสประเภทแบบฟอรมการส่ังซื้อ 74

รหัสผานของเมนูดวน 140

ระดับแรงดันไฟฟา 59

ระบบปองกันความรอนมอเตอร 149

ระบบปองกันความรอนมอเตอร (Motor Thermal
Protection) 53

ระบายความรอน 20

ระยะเวลาจายไฟเบรค DC 151

รีเซ็ตโหมด 206

รีเซ็ตการหมดเวลาคำสั่งควบคุม 181

รีเซ็ตตัวนับ kWh 209

รีเซ็ตอัตโนมัติ 265

รีเลยความรอนแบบอิเล็กทรอนิก 149

ล
ล็อคคางเอาทพุต 180

ล่ืนไหล 111

ลื่นไหล 122

ลื่นไหล 182

ว
วงเปดความเร็ว 141

วงจรขั้นกลาง 50

วงจรขั้นกลาง 52

วงจรขั้นกลาง 64

วงจรขั้นกลาง 64

วงจรขั้นกลาง 101

วงจรขั้นกลาง 267

วงจรตัวกรอง RFI ท่ีสายหลัก 208

วงปดความเร็ว 141

ส
สตารท/หยุด 111

สตารทค.ถี ่(FlyingStart) 148

สภาพแวดลอม 62

สภาพแวดลอมท่ีรุนแรง 20

สภาวะการทำงานสุดขีด 52

สมรรถนะเอาทพุท (U, V, W) 58

สมรรถนะการดควบคุม 62

สวนเช่ือมตอสายดิน 87

สวนปองกันมอเตอร 103

สวิตช S201, S202 และ S801 96

สัญญาณเตือน 265

สัญญาณเตือน/การตัดการทำงาน 265

สัญญาณเตือน/ล็อคตัดการทำงาน 265

สายเคเบิลควบคุม 96

สายเคเบิลควบคุม 106

สายเคเบิลปรับสมดุล (Equalising Cable) 109

สายเคเบิลมอเตอร 89

สายเคเบิลมอเตอร 106

สายหลักลมเหลว 205

ห
หนวงเวลาในการเปล่ียนความเร็ว 161

หนวงเวลาสตารท 147

หนวงเวลาสตารท 147

หนวงการปดที่ขีดจำกัดทอรก 207

หนวยความเร็วมอเตอร 134

หมายเลขการส่ังซื้อ 73

หมายเลขการส่ังซื้อ:ชุดตัวกรอง LC 80

หมายเลขการส่ังซื้อ:ตัวกรองฮารโมนิค 80
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หมายเลขการส่ังซื้อ:ตัวตานทานเบรค 78

หมายเลขการส่ังซื้อ:อุปกรณเสริมและอุปกรณ
ประกอบ 77

อ
องคประกอบอธิบายพารามิเตอรการอาน 259

ออฟเซ็ตของคามุมมอเตอร 144

อักขระขอมูล (ไบต) 242

อัตราขยาย D 177

อัตราบอด 241

อัตราบอด (Baud Rate) 132

อินพุตความถี่ #33 [Hz] 217

อินพุตดิจิตอล: 59

อินพุตอนาล็อก 12

อินพุตอนาล็อก 12

อินพุทพัลส/เอ็นโคดเดอร 60

อินพุทอนาล็อก 60

อุณหภูมิฮีทซิงค 215

อุปกรณกระแสตกคาง 48
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