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1. วิธีการอานคูมือการใชงาน

1.1.1. ลิขสิทธิ ์การจํากดัความรับผิดชอบและสิทธิ์ในการทบทวน 

การเผยแพรสิ่งพิมพนี้มีขอมูลท่ีเปนกรรมสิทธิ์ของ Danfoss A/S โดยการยอมรับและการใชคูมือนี้ ผูใชได
ยอมรับวาขอมูลท่ีมีอยูในสื่อนี้จะถูกใชเพ่ือการใชงานอุปกรณจาก Danfoss A/S หรืออุปกรณจากผูผลิตอ่ืนท่ี
ทําใหอุปกรณดังกลาวมีวตัถุประสงคท่ีใชเพ่ือสื่อสารกับอุปกรณของ Danfoss ผานการเชื่อมโยงดวยการสื่อ
สารอนุกรมเทานั้น การเผยแพรสิ่งพิมพนีไ้ดรับการคุมครองภายใตกฎหมายลิขสิทธิ์ของเดนมารกและประเทศ
อ่ืนโดยสวนใหญ

Danfoss A/S ไมประกันวาชุดซอฟตแวรท่ีสรางขึ้นตามแนวทางที่มีอยูในคูมือนี้จะทํางานอยางเหมาะสมใน
ทุกๆ สภาพแวดลอมทางกายภาพ ฮารดแวรและซอฟตแวร

ถึงแมวา Danfoss A/S จะไดทดสอบและทบทวนเอกสารภายในคูมือนีแ้ลวก็ตาม
Danfoss A/S ไมมีการประกันหรือการแสดงออกไมวาจะเปนการเปดเผยหรือโดยนัยในความรับผิดชอบตอ
เอกสารนี้ รวมถึงคุณภาพของเอกสาร ประสิทธิภาพ หรือความเหมาะสมสําหรับวตัถุประสงคท่ีเปนการเฉพาะ

ไมมีเหตุการณใดที่ Danfoss A/S จะรับผิดชอบตอความเสียหายโดยทางตรง, ทางออม, พิเศษ, บังเอิญ หรือ
ท่ีเกิดขึ้นตามมาหลังจากการเลิกใช หรือการไมมีความสามารถในการใชขอมูลท่ีมีอยูในคูมือนี้ ถึงแมวาจะได
รับคําแนะนําในความเปนไปไดถึงความเสียหายดังกลาว โดยเฉพาะ Danfoss A/S ไมรับผิดชอบตอตนทุน
ใดๆ รวมถึงแตไมจํากัดถึงสิ่งเหลานัน้ที่เกิดขึ้นจากผลของการสูญเสียกําไรหรือรายได, อุปกรณสูญหายหรือ
เสียหาย, โปรแกรมคอมพิวเตอรสูญหาย, ขอมูลสูญหาย, ตนทุนในการจัดหาทดแทนสิ่งเหลานี้ หรือการเรียก
รองใดๆโดยบุคคลท่ีสาม

Danfoss A/S สงวนสิทธ์ิท่ีจะทบทวนการเผยแพรนี้ไดตลอดเวลาและเปลี่ยนแปลงเนือ้หาโดยไมตองแจงให
ทราบลวงหนาหรือมีพันธะใดๆที่จะตองแจงใหผูใชกอนหนาและผูใชปจจุบันของการทบทวนหรือการเปลี่ยน
แปลงเหลานัน้

คูมือการใชงานนี้จะแนะนําชุดขับ AQUA VLT ใหกับคุณในทุกแงมุม

เอกสารที่มอียูของชดุขับ AQUA VLT

- คูมือการใชงาน MG.20.MX.YY มีขอมูลท่ีจําเปนสําหรับการเริ่มใชงานชุดขับและทําใหชุดขับทํา
งาน

- คูมือการออกแบบ MG.20.NX.YY บรรจุขอมูลทางเทคนิคเก่ียวกับการออกแบบชุดขับและการ
ประยุกตใชของลูกคา

- คูมือการโปรแกรม MG.20.OX.YY ใหขอมูลเก่ียวกับวิธีโปรแกรมรวมถึงคําอธิบายเก่ียวกับพารา
มิเตอรอยางครบถวนสมบูรณ

X = หมายเลขการทบทวน
YY = รหัสภาษา

เอกสารทางเทคนิคของชุดขับ Danfoss ยังมีในแบบออนไลนท่ี www.danfoss.com/BusinessAreas/
DrivesSolutions/Documentations/Technical+Documentation

1.1.2. การรับรอง

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 1. วิธีการอานคูมอืการใชงาน
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1.1.3. สญัลกัษณ

สัญลักษณท่ีใชในคูมือการใชงาน

โนตสําหรับผูอาน
ระบุถึงบางสิ่งท่ีจะสังเกตเห็นไดโดยผูอาน

ระบุถึงคําเตือนทั่วไป

ระบุคําเตือนไฟฟาแรงสูง

* ระบุการตั้งคามาตรฐาน

1. วิธีการอานคูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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2. ความปลอดภัย

2.1.1. หมายเหตุเกีย่วกับความปลอดภัย 

แรงดันไฟฟาของตัวแปลงความถี่มีอันตรายเมื่อตัวแปลงความถี่ตออยูกับแหลงจายไฟหลัก
การตอมอเตอร ตัวแปลงความถี่ หรือฟลดบัสท่ีไมถูกตอง อาจทําใหอุปกรณเสียหาย ทําใหผู
ปฏิบัติงานไดรับบาดเจ็บรุนแรงหรือเสียชีวิตได ดังนั้นจะตองปฏิบัติตามคําแนะนําในคูมือนีเ้ชน
เดียวกับกฎขอบังคับของทองถิ่นและระดับประเทศและขอบังคับดานความปลอดภัย

ขอบังคับดานความปลอดภยั
1. ตัวแปลงความถี่จะตองถูกปลดจากแหลงจายไฟหลักถาจะตองมีการดําเนนิงานซอม ตรวจสอบวาแหลง
จายไฟหลักถูกปลดแลวและรอจนกวาเวลาที่จําเปนตองรอไดผานไปกอนที่จะถอดขั้วของมอเตอรและแหลง
จายไฟหลัก
2. ปุม [STOP/RESET] บนแผงควบคุมของตัวแปลงความถี่ไมไดปลดอุปกรณออกจากแหลงจายไฟหลักและ
ดังนัน้ตองไมใชเปนสวทิชเพ่ือความปลอดภัย
3. การลงดินเพื่อการปองกันที่ถูกตองของอุปกรณจะตองถูกกําหนด ผูใชตองไดรับการปกปองจากแหลงจาย
ไฟ และมอเตอรตองถูกปองกันจากการมีโหลดเกินตามกฏขอบังคับในระดับประเทศและทองถิ่น
4. กระแสรั่วลงดินสูงกวา 3.5 mA
5. การปองกันโหลดเกินของมอเตอรตั้งคาโดยพารามิเตอร 1-90 การปองกันความรอนเกินของมอเตอร ถา
ตองใชฟงกชันนี้ใหต้ังพารามิเตอร 1-90 ใหเปนคาขอมูลของ [ตัดการทํางานดวย ETR] (คามาตรฐาน) หรือ
คาขอมูล [การเตือนดวย ETR] หมายเหตุ: ฟงกชันจะเร่ิมตนที่ 1.16 เทาของกระแสที่พิกัดและความถ่ีท่ีพิกัด
สําหรับตลาดอเมริกาเหนือ: ฟงกชัน ETR ใหการปองกันมอเตอรรับโหลดเกิน ท่ีคลาส 20 ซึ่งสอดคลองตาม
มาตรฐาน NEC
6. หามถอดปลั๊กมอเตอรและแหลงจายไฟหลักในขณะท่ีตัวแปลงความถี่ยังเชื่อมตออยูกับแหลงจายไฟหลัก
ตรวจสอบวาแหลงจายไฟหลักถูกปลดแลวและรอจนกวาเวลาที่จําเปนตองรอไดผานไปกอนที่จะถอดขั้วของ
มอเตอรและแหลงจายไฟหลัก
7. โปรดจําไววาตัวแปลงความถี่จะมีอินพุทแรงดันที่นอกเหนอืจาก L1, L2 และ L3 เมื่อติดต้ังการแบงโหลด
(การเชื่อมวงจรตัวกลางกระแสตรง) และแหลงจายไฟภายนอก 24 VDC ตรวจสอบวาทุกอินพุ
ทแรงดันถูกปลดออกและรอจนกวาเวลาท่ีจําเปนตองรอไดผานไปกอนการเริ่มงานซอม

การติดตั้งที่สูงมากเหนือระดับน้ําทะเล

ท่ีระดับเหนือกวาน้าํทะเล 2 กม. โปรดติดตอ Danfoss Drives ท่ีเก่ียวของกับ PELV

การเตือนเกี่ยวกับการสตารทท่ีไมตั้งใจ
1. มอเตอรสามารถถูกทําใหหยุดไดโดยใชคําสั่งดิจิตัล คําสั่งบัส คาอางอิงหรือการหยุดท่ีหนาเคร่ืองในขณะ
ท่ีตัวแปลงความถี่เชื่อมตออยูกับแหลงจายไฟหลัก เมื่อจําเปนตองพิจารณาเกี่ยวกับความปลอดภัยสวน
บุคคลเพื่อประกันวาจะไมมีการสตารทโดยไมต้ังใจเกิดขึ้น ฟงกชันการหยุดเหลานีจ้ะไมเพียงพอ 2. ในขณะที่
พารามิเตอรกําลังเปล่ียนแปลงมอเตอรอาจจะสตารทได ดังนั้นปุมหยุด [STOP/RESET] ตองถูกใชงานเสมอ
ขอมูลดังตอไปนี้สามารถปรับแกได 3. มอเตอรท่ีหยุดอยูอาจจะสตารทถาเกิดฟอลตขึ้นในอุปกรณ
อิเล็กทรอนิกของตัวแปลงความถี่ หรือถาโหลดเกินชั่วคราว หรือฟอลตในแหลงจายไฟหลัก หรือการเชื่อมตอ
มอเตอรสิ้นสุดลง

การเตือน
การสัมผัสชิ้นสวนทางไฟฟาอาจมีอันตรายอยางรายแรง แมวาอุปกรณจะตัดการเชื่อมตอกับ
แหลงจายไฟหลักแลวก็ตาม

และควรดูใหแนใจวา อินพุทแรงดันอื่นๆ ไดถูกปลดการเชื่อมตอแลว เชน แหลงจายไฟภายนอก 24 V DC การ
แบงรับโหลด (การเชื่อมตอ DC ของวงจรขั้นกลาง) รวมถึงการตอมอเตอรสําหรับการสํารองทางจลน

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 2. ความปลอดภัย
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2.1.2. คําเตือนทั่วไป

คําเตือน:
การสัมผัสชิ้นสวนทางไฟฟาอาจมีอันตรายอยางรายแรง แมวาอุปกรณจะตัดการเชื่อมตอกับ
แหลงจายไฟหลักแลวก็ตาม
และควรดูใหแนใจวา อินพุทแรงดันอื่นๆ ไดถูกปลดการเชื่อมตอแลว เชน การแบงรับโหลด
(การเชื่อมตอของวงจรขั้นกลางกระแสตรง) รวมถึงการตอมอเตอรสําหรับการสํารองทางจลน
กอนที่จะสัมผัสสวนที่อาจจะมีกระแสไฟฟาใดๆ ของ FC 200 ชุดขับ AQUA VLT ใหรออยาง
นอยดังตอไปนี้:
200 - 240 V , 0.25 - 3.7 kW: ใหรออยางนอย 4 นาที
200 - 240 V , 5.5 - 45 kW: ใหรออยางนอย 15 นาที
380 - 480 V , 0.37 - 7.5 kW: ใหรออยางนอย 4 นาที
380 - 480 V, 11 – 90 kW, ใหรออยางนอย 15 นาที
ใชเวลารอนอยกวานีไ้ดเฉพาะในกรณีท่ีบงชี้ไวบนปายชื่อสําหรับเคร่ืองท่ีระบุเทานัน้

กระแสรั่วไหล
กระแสร่ัวไหลลงดินจาก FC 200 ชุดขับ AQUA VLT มีคาเกินวา 3.5 mA ตาม IEC 61800-5-1
จะตองแนใจวาไดมีการเชื่อมตอลงดินโดย สายดินที่มีขนาดต่ําสุดชนิดทองแดงขนาด 10มม2
หรือสายอลูมิเนียมขนาด 16มม2 หรือสายดินเพิ่มเติมท่ีมีขนาดพื้นที่หนาตัดเทากับสายไฟ
หลักแตตองตอแยกออกจากกัน
อุปกรณกระแสตกคาง (RCD)
ผลิตภัณฑนี้อาจทําใหเกิดกระแสตรงไหลในตัวนาํปองกัน โดยท่ีอุปกรณกระแสตกคาง (RCD)
จะถูกใชสําหรับการปองกันพิเศษ ควรใชเฉพาะ RCD ประเภท B (แบบหนวงเวลา) ท่ีดาน
แหลงจายไฟของผลิตภัณฑนี้เทานัน้ ดูขอมูลเพ่ิมเติมเก่ียวกับการใชงาน RCD ท่ี MN.90.GX.
02
การตอลงดินเพื่อการปองกันของ FC 200 ชุดขับ AQUA VLT และการใช RCD ตองเปนไปตาม
กฎขอบังคับในทองถ่ินและในประเทศเสมอ

2.1.3. กอนเริ่มตนงานซอมบํารุง 

1. ใหปลดตัวแปลงความถี่ออกจากแหลงจายไฟหลัก

2. ตัดการเชื่อมตอขั้วตอ 88 และ 89 ของบัสไฟตรง

3. รออยางนอยเทากับเวลาที่ระบุไวในสวนท่ี 2.1.2

4. ถอดสายเคเบิลมอเตอร

2.1.4. เงื่อนไขพเิศษ

พิกัดทางไฟฟา
คาพิกัดจะแสดงบนปายชื่อของตัวแปลงความถี่โดยอางอิงจากแหลงจายไฟฟา 3 เฟส ภายในแรงดัน กระแส
และชวงของอุณหภูมิท่ีกําหนด ซึ่งคาดวาจะถูกใชในการประยุกตใชงานเปนสวนใหญ

ตัวแปลงความถี่ยังรองรับการประยุกตใชพิเศษอ่ืนๆ ท่ีมีผลกับคาพิกัดทางไฟฟาของตัวแปลงความถี่
สภาวะพิเศษท่ีสงผลกับคาพิกัดทางไฟฟาอาจเปน
□ การใชงานกับแหลงจาย 1 เฟส
□ การใชงานท่ีมีอุณหภูมิสูงท่ีตองการการลดพิกัดทางไฟฟา
□ การใชงานทางทะเลที่มีสภาวะแวดลอมท่ีรุนแรงมาก

ดูเร่ืองท่ีเก่ียวของในคําแนะนําเหลานีแ้ละคูมือการออกแบบชุดขับ AQUA VLT ®   สําหรับขอมูลเก่ียวกับ
พิกัดทางไฟฟา

2. ความปลอดภัย
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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ความตองการสําหรับการติดตั้ง
ความปลอดภัยทางไฟฟาโดยรวมของตัวแปลงความถี่ท่ีจําเปนตองไดรับการพิจารณาในการติดต้ังโดยเฉพาะ
ท่ีเก่ียวของกับ
□ ฟวสและเซอรกิตเบรกเกอรสําหรับการปองกันกระแสเกินและการลัดวงจร
□ การเลือกขนาดสายเคเบิลไฟฟา (แหลงจายไฟหลัก, มอเตอร, เบรก, การแบงโหลดและรีเลย)
□ การกําหนดคา Grid (IT,TN, ขาสายดิน เปนตน)
□ ความปลอดภัยของสวนตอแรงดันต่ํา (สภาวะ PELV)

ดูเร่ืองที่เก่ียวของในคําแนะนําเหลานี้และคูมอืการออกแบบชุดขับ AQUA VLT ®   สําหรับขอมูลเก่ียวกับ
ขอกําหนดการติดต้ัง

2.1.5. ขอควรระวัง

ตัวเก็บประจุดีซีลิงคของตัวแปลงความถี่จะยังคงมีประจุไฟอยูหลังจากปลดการจายไฟแลว
เพ่ือหลีกเลี่ยงอันตรายจากไฟฟา ใหปลดตัวแปลงความถี่ออกจากแหลงจายไฟหลักกอน
ดําเนนิการบํารุงรักษา ใหรออยางนอยตามที่ระบุตอไปนี้ กอนใหบริการตัวแปลงความถี่:

แรงดันไฟฟา เวลารอตํ่าสุด
4 นาที 15 นาที

200 - 240 V 0.25 - 3.7 kW 5.5 - 45 kW
  

380 - 480 V 0.37 - 7.5 kW 11 - 90 kW
  

โปรดตระหนักวาอาจจะมีแรงดันสูงในดีซีลิงค แมวาไฟแสดงสถานะจะดับแลวก็ตาม

2.1.6. หลีกเลีย่ง การสตารทโดยไมไดตั้งใจ

ในขณะที่ตัวแปลงความถี่ เชื่อมตออยูกับสายหลัก มอเตอรสามารถสตารท/หยุดไดโดยใชคําสั่งดิจิตอล, คํา
สั่งบัส, คาอางอิง หรือผานทางแผงควบคุม LCP

• ปลดตัวแปลงความถี่จากแหลงจายไฟหลักเมื่อพิจารณาถึงความปลอดภัยสวนบุคคลจําเปนตอง
หลีกเล่ียงการสตารทโดยไมไดต้ังใจ

• เพ่ือหลีกเล่ียงการสตารทโดยไมไดต้ังใจ ใหกดปุม [OFF] ทุกคร้ังกอนทําการเปลี่ยนคา
พารามิเตอร

• ถาขั้วตอ 37 ไมไดปด, ฟอลตทางอิเล็กทรอนิก, โหลดเกินชั่วขณะ, ฟอลตในแหลงจายไฟหลัก,
หรือการหายไปของการเชื่อมตอกับมอเตอร อาจเปนสาเหตุใหมอเตอรท่ีหยุดอยูเกิดการสตารทขึ้น
ได

2.1.7. การหยุดอยางปลอดภัยของตัวแปลงความถี่

สําหรับเวอรชันท่ีติดต้ังการหยุดแบบปลอดภัยดวยอินพุทขั้วตอ 37 ตัวแปลงความถี่สามารถทําฟงกชันการปด
แรงบิดท่ีปลอดภัย  (ตามที่กําหนดไวในฉบับราง CD IEC 61800-5-2) หรือ การหยุดหมวด 0 (ตามท่ีกําหนด
ใน EN 60204-1)ไดอยางปลอดภัย

การทํางานนี้ไดรับการออกแบบและรับรองแลววาเหมาะสมสําหรับขอกําหนดดานความปลอดภัยหมวด 3 ใน
EN 954-1 การทํางานฟงกชันนี้เรียกวา การหยุดแบบปลอดภัย (Safe Stop) กอนท่ีจะทําการผสานและใชการ
หยุดแบบปลอดภัยในการติดต้ัง การวเิคราะหความเสี่ยงโดยตลอดในการติดตั้งจะตองไดรับการดําเนินการ
เพ่ือท่ีจะพิจารณาวา การทํางานการหยุดแบบปลอดภัยและหมวดความปลอดภัยมีความเหมาะสมและเพียง
พอ เพ่ือท่ีจะติดต้ังและใชการทํางานการหยุดแบบปลอดภัยตามขอกําหนดดานความปลอดภัยหมวด 3 ใน EN
954-1 จะตองปฏิบัติตาม! ขอมูลและคําแนะนาํที่เก่ียวของของ MG.20.NX.YY คูมือการออกแบบชุดขับ
AQUA VLT ขอมูลและคําแนะนาํในคูมือการใชงานเลมนี้ยังไมเพียงพอสําหรับการใชงานการทํางานการหยุด
แบบปลอดภัยอยางถูกตองและปลอดภัย!

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 2. ความปลอดภัย
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2.1.8. ไฟสายหลกัสําหรับ IT

ไฟสายหลักสําหรับ IT
หามตอตัวแปลงความถี่ชนิด 400 V ท่ีมีตัวกรอง RFI-filters เขากับแหลงจายไฟสายหลักท่ีมี
แรงดันระหวางเฟสกับดินสูงเกินกวา 440 V
ในกรณีไฟสายหลักสําหรับ IT และการตอลงดินแบบเดลตา (grounded leg) แรงดันไฟฟา
สายหลักท่ีวดัระหวางเฟสและดินอาจมีคาเกิน 440 V

สามารถใชพารามิเตอร 14-50 RFI 1 บน เพ่ือตัดตัวเก็บประจุ RFI ภายใน จากตัวกรอง RFI ไปสายดิน หาก
ทําเชนนี้ จะทําใหประสิทธิภาพของ RFI ลดลงไปที่ระดับ A2

2.1.9. เวอรชันของซอฟตแวรและการรับรอง ชุดขับ AQUA VLT

ชดุขับ AQUA VLT
คูมือการใชงาน

เวอรชนัของซอฟตแวร: 1.00
   

คูมือการใชงานนีส้ามารถใชกับตัวแปลงความถี่ของชุดขับ AQUA VLT ท่ีมีซอฟตแวรเวอรชัน 1.00
เลขเวอรชันของซอฟตแวรสามารถดูไดจากพารามิเตอร 15-43

2.1.10. คําแนะนําในการกําจัดทิ้ง 

อุปกรณท่ีประกอบดวยชิ้นสวนทางไฟฟาตองไมถูกกําจัดท้ิงรวมกับขยะทั่วไป
ตองเก็บขยะอิเล็กทรอนกิส และไฟฟาแยกตางหากตามกฎหมายท่ีบังคับใชใน
ปจจุบันและในระดับทองถิ่น

2. ความปลอดภัย
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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3. บทนํา

3.1. บทนํา

3.1.1. การระบุตัวแปลงความถี่

ดานลางนี้เปนตัวอยางของปายประจําชุดขับ ปายนีติ้ดอยูบนตัวแปลงความถี่และแสดงประเภทและอุปกรณ
เสริมท่ีติดต้ังมากับเคร่ือง ดูตารางท่ี 2.1 สําหรับรายละเอียดวธิีการอาน สตริงของรหัสประเภท (T/C)

ภาพประกอบ 3.1: ตวัอยางน้ีแสดงปายประจําเครื่องสําหรับชุดขบั AQUA VLT

โปรดเตรียมหมายเลข T/C (รหัสประเภท) และหมายเลขการผลิตเคร่ืองใหพรอมกอนท่ีจะติดตอ Danfoss

3.1.2. สตริงรหัสชนิด 

คําอธิบาย ตําแหนง ทางเลือกทีเ่ปนไปได
กลุมของผลิตภณัฑและรุนของ VLT 1-6 FC 202
พกิัดกาํลัง 8-10 0.25 - 90 kW
จาํนวนของเฟส 11 สามเฟส (T)
แรงดันหลัก 11-12 T 2: 200-240 V AC

T 4: 380-480 V AC
กรอบหุม 13-15 E20: IP20

E21: IP 21/NEMA Type 1
E55: IP 55/NEMA Type 12
E66: IP66
P21: IP21/NEMA Type 1 w/backplate
P55: IP55/NEMA Type 12 w/backplate

ตัวกรอง RFI 16-17 H1: ตัวกรอง RFI ช้ัน A1/B
H2: ช้ัน A2
H3: ตัวกรอง RFI A1/B (ลดความยาวสายเคเบิลลง)

เบรค 18 X: ไมรวมตัวสับเบรค
B: รวมตัวสับเบรค
T: การหยดุแบบปลอดภยั
U: เบรคแบบปลอดภยั

จอแสดงผล 19 G: แผงควบคุมหนาเครื่องแบบกราฟก (GLCP)
N: แผงควบคุมหนาเครื่องแบบตัวเลข (NLCP)
X: ไมมีแผงควบคุมหนาเครื่องl

การเคลือบ PCB 20 X ไมเคลือบ PCB
C: เคลือบ PCB

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 3. บทนํา
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คําอธิบาย ตําแหนง ทางเลือกทีเ่ปนไปได
อุปกรณเสริมแหลงจายไฟหลัก 21 X: ไมมีสวิทชตัดตอนแหลงจายไฟหลัก

1: มีสวิทชตัดตอนแหลงจายไฟหลัก (IP55 เทานั้น)
การปรับใหเหมาะสม 22 สํารองไว
การปรับใหเหมาะสม 23 สํารองไว
ซอฟตแวรทีเ่ผยแพร 24-27 ซอฟตแวรที่แทจริง
ภาษาของซอฟตแวร 28  
อุปกรณเสริม A 29-30 AX: ไมมีอปุกรณเสริม

A0: MCA 101 Profibus DP V1
A4: MCA 104 DeviceNet
AG: MCA 108 LON works

อุปกรณเสริม B 31-32 BX: ไมมีอปุกรณเสริม
BK: MCB 101 อปุกรณเสริม I/O สําหรับใชงานทั่วไป
BP: MCB 105 อปุกรณเสริมรีเลย
BY: MCO 101 ตัวควบคุมคาสเคดสวนขยาย

C0 อุปกรณเสริม MCO 33-34 CX ไมมีอปุกรณเสริม
อุปกรณเสริม C1 35 X: ไมมีอุปกรณเสริม
ซอฟตแวรเสริม C 36-37 XX ซอฟตแวรมาตรฐาน
อุปกรณเสริม D 38-39 DX: ไมมีอปุกรณเสริม

D0: ชุดสํารองกระแสตรง

ตาราง 3.1: การอธิบายรหัสชนิด

อุปกรณเสริมท่ีหลากหลายมีอธิบายเพิ่มเติมใน คูมือการออกแบบชดุขับ Aqua VLT

3.1.3. คํายอและมาตรฐาน 

คําศพัท คํายอ หนวย SI หนวย I-P
อัตราเรง  m/s² ft/s²
เกจลวดอเมริกัน AWG   
การปรับมอเตอรโดยอัตโนมัติ AMT   
กระแส  A Amp
ขีดจํากัดกระแส ILIM   
พลังงาน  J=N.m ft-lb, Btu
ฟาเรนไฮต ˚F   
ตัวแปลงความถี่ FC   
ความถี่  Hz Hz
กิโลเฮิรตซ kHz   
แผงควบคุมหนาเครื่อง LCP   
มิลลิแอมแปร mA   
มิลลิวินาที ms   
นาที min   
เคร่ืองมือควบคุมการเคลื่อนท่ี MCT   
ขึ้นอยูกับชนิดของมอเตอร M-TYPE   
นิวตันเมตร Nm   
กระแสของมอเตอรท่ีระบุ IM,N   
ความถี่ของมอเตอรท่ีระบุ fM,N   
กําลังมอเตอรท่ีระบุ PM,N   
แรงดันไฟฟาของมอเตอรท่ีระบุ UM,N   
พารามิเตอร พารามิเตอร   
ปองกันแรงดันต่ําพิเศษ PELV   
กําลัง  W Btu/hr, hp
ความดัน  Pa = N/m² psi, psf, ฟุตนํ้า
กระแสเอาทพุทของอินเวอรเตอรท่ีพิกัด IINV   
รอบตอนาที RPM   
ขนาดที่สัมพันธ SR   
อุณหภมูิ  ˚C ˚F
เวลา  s s,hr
ขีดจํากัดแรงบิด TLIM   
แรงดันไฟฟา  V V

ตาราง 3.2: ตารางคํายอและมาตรฐาน

3. บทนํา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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4. การติดตั้งเชิงกล

4.1. กอนการเริ่มตน

4.1.1. รายการตรวจสอบ

เมื่อนาํตัวแปลงความถี่ออกจากกลอง ตรวจใหแนใจวาเคร่ืองไมมีความเสียหายและมีความสมบูรณ ใชตาราง
ตอไปนี้เพ่ือบงชี้บรรจุภัณฑ

ประเภท
กรอบหุม

A2
(IP 20 /
IP 21)

A3
(IP 20 / IP

21)

A5
(IP 55 /
IP 66)

B1
(IP 21 /
IP 55)

B2
(IP 21 /
IP 55)

C1
(IP21/

IP55/66)

C2
(IP21/

IP55/66)
 

ขนาดเครื่อง        

200-240 V
0.25-3.0

kW
3.7
kW

0.25-3.7
kW

5.5-7.5
kW

11-15
kW

18.5 - 22
kW

30 - 45
kW

380-480 V
0.37-4.0

kW
5.5-7.5 kW

0.37-7.5
kW

11-18.5
kW

22-30
kW

37 - 55
kW

75 - 90
kW

ตาราง 4.1: ตารางการแกะกลองบรรจุ

โปรดจําไววาการเลือกไขควง (ฟลลิปส ไขควงแฉกหรือไขควงดาว) มีดตัด, สวาน และมีด ขอแนะนาํให
เหมาะสมกับการแกะเคร่ืองออกจากกลองและติดต้ังตัวแปลงความถี่ กลองบรรจุสําหรับกรอบหุมเหลานี้
ประกอบดวยสิ่งของตามท่ีแสดง ถุงใสอุปกรณเสริม เอกสาร และตัวเคร่ือง ขึ้นอยูกับวาอุปกรณเสริมท่ี
ประกอบมา อาจจะมี 1 หรือ 2 ถุงและเอกสารคูมอื 1 ชุดหรือมากกวา

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 4. การติดตั้งเชิงกล
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4.2. วิธีติดตั้ง

4.2.1. รายการตรวจสอบ

โปรดใชตารางตอไปนี้เพ่ือทําตามคําแนะนําในการติดตั้ง

กรอบหุม: A2
(IP 20/
IP 21)

A3
(IP 20/
IP 21)

A5
(IP 55/
IP 66)

B1
(IP 21/
IP55/
IP66)

B2
(IP 21/
IP55/
IP66)

C1
(IP 21/

IP 55/66)

C2
(IP 21/

IP 55/66)

 

  

     
ขนาด
เครื่อง

       

200-240 V
0.25-3.0

kW
3.7
kW

0.25-3.7
kW

5.5-7.5
kW

11-15
kW

18.5 - 22
kW

30 - 45
kW

380-480 V
0.37-4.0

kW
5.5-7.5

kW
0.37-7.5

kW
11-18.5

kW
22-30
kW

37 - 55
kW

75 - 90
kW

ตาราง 4.2: ตารางการติดตั้ง

Danfoss รุน VLT สามารถติดต้ังอยูชิดกันไดทุกคาพิกัด IP ของเครื่องและตองการชองวางเพียง 100 มม.ท้ัง
ดานบนและดานลางเพื่อการระบายความรอนเทานัน้ สวนที่เก่ียวของกับพิกัดอุณหภูมิแวดลอม โปรดดูท่ี
เงื่อนไขพิเศษ

4. การติดตั้งเชิงกล
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 4.1: การติดตั้งแบบชิดกันทุกขนาดเฟรม

ภาพประกอบ 4.2: วิธีท่ีถูกตองสําหรับการยึดเคร่ือง ภาพประกอบ 4.3: นอกจากกรอบหุม A2 และ A3 หาม
ยึดเคร่ืองตามท่ีแสดงโดยไมมีแผนยึดดานหลัง การ
ระบายความรอนอาจจะไมเพียงพอและอายุการใชงาน
อาจจะลดลงอยางมาก

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 4. การติดตั้งเชิงกล
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ภาพประกอบ 4.4: ถาจําเปนตองยึดเคร่ืองหางจากผนังเล็กนอยโปรดสั่งซื้อแผนยึดดานหลังมาพรอมกับเครื่อง (ดูรหัส
ประเภทการสั่งซื้อตําแหนงท่ี 14-15) เคร่ือง A2 และ A3 มีแผนยึดดานหลังเปนมาตรฐาน

4.2.2. การติดตั้ง A2 และ A3

ภาพประกอบ 4.5: การเจาะรู

ขั้นที่ 1: เจาะตามขนาดในตารางตอไปนี้

ภาพประกอบ 4.6: การยึดสกรูท่ีถูกตอง

ขั้นที่ 2ก: วิธีนีเ้ปนวธิีท่ีงายในการแขวนเครื่องบน
สกรู

4. การติดตั้งเชิงกล
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 4.7: การยึดสกรูท่ีผิด

ขั้นท่ี 2ข: อยาขันสกรูจนแนน
ภาพประกอบ 4.8: การแขวนเครื่อง

ขั้นท่ี 3: ยกเคร่ืองแขวนบนสกรู

ภาพประกอบ 4.9: การขนัสกรู

ขั้นท่ี 4: ขันสกรูใหแนนทั้งหมด

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 4. การติดตั้งเชิงกล
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ขนาดเชิงกล  
แรงดันไฟฟา
200-240 V
380-480 V

 ขนาดเฟรม A2
0.25-3.0 kW
0.37-4.0 kW

ขนาดเฟรม A3
3.7 kW

5.5-7.5 kW
การหอหุมอยางมิดชิด  IP20 IP21/ Type 1 IP20 IP21/ Type 1
ความสูง      
ความสูงของแผนยดึหลัง A 268 มม. 375 มม. 268 มม. 375 มม.
ระยะหางระหวางรูยึด a 257 มม. 350 มม. 257 มม. 350 มม.
ความกวาง      
ความกวางของแผนหลัง B 90 มม. 90 มม. 130 มม. 130 มม.
ระยะหางระหวางรูยึด b 70 มม. 70 มม. 110 มม. 110 มม.
ความลึก      
ความลึกเมื่อไมมีอุปกรณ
เสริม A/B C 205 มม. 205 มม. 205 มม. 205 มม.

มีอปุกรณเสริม A/B C 220 มม. 220 มม. 220 มม. 220 มม.
ไมมีอุปกรณเสริม A/B D  207 มม.  207 มม.
มีอปุกรณเสริม A/B D  222 มม.  222 มม.
รูของสกรู      
 c 8.0 มม. 8.0 มม. 8.0 มม. 8.0 มม.
 d ø11 มม. ø11 มม. ø11 มม. ø11 มม.
 e ø5.5 มม. ø5.5 มม. ø5.5 มม. ø5.5 มม.
 f 9 มม. 9 มม. 9 มม. 9 มม.
นํ้าหนักสูงสุด  4.9 กก. 5.3 กก. 6.6 กก. 7.0 กก.

ตาราง 4.3: ขนาดเชิงกล A2 และ A3

โนตสําหรับผูอาน
อุปกรณเสริม A/B เปนอุปกรณเสริมการสื่อสารอนุกรมและ I/O ซึ่งเมื่อประกอบแลวจะเพิ่ม
ความลึกในขนาดกรอบหุมบางรุน

4. การติดตั้งเชิงกล
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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4.2.3. การติดตั้ง A5, B1, B2, C1 และ C2

ภาพประกอบ 4.10: การเจาะรู

ขั้นท่ี 1: เจาะตามขนาดในตารางตอไปนี้

ภาพประกอบ 4.11: การยึดสกรูท่ีถูกตอง

ขั้นท่ี 2ก: วิธีนีเ้ปนวธิีท่ีงายในการแขวนเครื่องบน
สกรู

ภาพประกอบ 4.12: การยึดสกรูท่ีผิด

ขั้นท่ี 2ข: อยาขันสกรูจนแนน

ภาพประกอบ 4.13: การแขวนเครื่อง

ขั้นท่ี 3: ยกเคร่ืองแขวนบนสกรู

ภาพประกอบ 4.14: การขนัสกรู

ขั้นท่ี 4: ขันสกรูใหแนนทั้งหมด

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 4. การติดตั้งเชิงกล
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ขนาดเชิงกล      
แรงดันไฟฟา
200-240 V
380-480 V

 ขนาดเฟรม A5
0.25-3.7 kW
0.37-7.5 kW

ขนาดเฟรม B1
5.5-7.5 kW
11-18.5 kW

ขนาดเฟรม B2
11-15 kW
22-30 kW

ขนาดเฟรม C1
18.5 - 22 kW
37 - 55 kW

ขนาดเฟรม C2
30 - 45 kW
75 - 90 kW

การหอหุมอยางมิดชิด  IP55/66 IP21/55/66 IP21/55/66 IP21/55/66 IP21/55/66
ความสูง1)       
ความสูง A 420 มม. 480 มม. 650 มม. 680 มม. 770 มม.
ระยะหางระหวางรูยึด a 402 มม. 454 มม. 624 มม. 648 มม. 739 มม.
ความกวาง1)       
ความกวาง B 242 มม. 242 มม. 242 มม. 308 มม. 370 มม.
ระยะหางระหวางรูยึด b 215 มม. 210 มม. 210 มม. 272 มม. 334 มม.
ความลึก       
ความลึก C 195 มม. 260 มม. 260 มม. 310 มม. 335 มม.
รูของสกรู       
 c 8.25 มม. 12 มม. 12 มม. 12.5 มม. 12.5 มม.
 d ø12 มม. ø19 มม. ø19 มม. ø19 มม. ø19 มม.
 e ø6.5 มม. ø6.5 มม. ø6.5 มม. ø9 ø9
 f 9 มม. 9 มม. 9 มม. ø9.8 ø9.8
นํ้าหนักสูงสุด  13.5 / 14.2 23 กก. 27 กก. 45 กก. 65 กก.

ตาราง 4.4: ขนาดเชิงกล A5, B1 และ B2

1) ขนาดที่ระบุเปนความสูง ความกวางและความลึกสูงสุดท่ีจําเปนสําหรับการติดต้ังตัวแปลงความถี่ เมื่อฝา
ดานบนถูกยึด

4. การติดตั้งเชิงกล
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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5. การติดตั้งทางไฟฟา

5.1. วิธีเช่ือมตอ

5.1.1. สายเคเบิลทั่วไป 

โนตสําหรับผูอาน
ตองสอดคลองกับขอกําหนดระดับประเทศและระดับทองถิ่นท่ีเก่ียวกับขนาดหนาตัดของสาย
เคเบิลเสมอ

รายละเอียดของแรงบิดขันแนนที่ขั้วตอ

 กาํลัง (kW) แรงบดิ (Nm)

กรอบหุม 200-240 V 380-480 V สายไฟ มอเตอร การเชื่อมตอ
DC เบรค ลงดิน รีเลย

A2 0.25 - 3.0 0.37 - 4.0 1.8 1.8 1.8 1.8 3 0.6
A3 3.7 5.5 - 7.5 1.8 1.8 1.8 1.8 3 0.6
A5 0.25 - 3.7 0.37 - 7.5 1.8 1.8 1.8 1.8 3 0.6
B1 5.5 - 7.5 11 - 18.5 1.8 1.8 1.5 1.5 3 0.6

B2 11
15

22
30

2.5
4.5

2.5
4.5

3.7
3.7

3.7
3.7

3
3

0.6
0.6

C1 18.5 -22 37 - 55 10 10 10 10 3 0.6

C2 30
45

75
90

14
24

14
24

14
14

14
14

3
3

0.6
0.6

ตาราง 5.1: การขันแนนของขัว้ตอ

5.1.2. ฟวส 

การปองกันวงจรยอย (Branch Circuit):
เพ่ือปองกันการติดตั้งท่ีมีอันตรายจากไฟฟาและเพลิงไหม ทุกวงจรยอยในการติดต้ัง สวติชเกียร เคร่ืองจักร
ฯลฯ จะตองมีการปองกันการเกิดไฟฟาลัดวงจรและกระแสเกิน ตามกฎขอบังคับทั้งในและระหวางประเทศ

การปองกันไฟฟาลัดวงจร:
ตัวแปลงความถี่จะตองมีการปองกันการเกิดไฟฟาลัดวงจรเพ่ือหลีกเล่ียงอันตรายจากไฟฟาหรือเพลิงไหม
Danfoss แนะนําใหใชฟวสตามที่ไดระบุไวในตารางท่ี 4.3 และ 4.4 เพ่ือปองกันผูปฏิบัติงานและอุปกรณอ่ืนๆ
ในกรณีท่ีเกิดฟอลตขึ้นภายในชุดขับ ตัวแปลงความถี่มีการปองกันไฟฟาลัดวงจรอยางสมบูรณ ในกรณีท่ีเกิด
การลัดวงจรที่เอาทพุทของมอเตอร

การปองกันกระแสเกิน:
มีการปองกันโหลดเกินเพ่ือหลีกเล่ียงอันตรายจากเพลิงไหม อันเนือ่งมาจากสายเคเบิลในการติดตั้งมีความ
รอนสูงเกินไป การปองกันกระแสเกิน จะตองดําเนนิการเสมอโดยยึดกฎขอบังคับในประเทศ ตัวแปลงความถี่มี
การปองกันกระแสไฟเกินติดต้ังอยูภายใน ซึ่งสามารถใชปองกันการเกิดโหลดเกินที่ตนทาง (ไมรวมการ
ประยุกตใชงานท่ีตรงตาม UL) ดูพารามิเตอร 4-18 ฟวสท่ีใชจะตองไดรับการออกแบบสําหรับการปองกันใน
วงจรซึ่งสามารถจายกระแสสูงสุดไดถึง 100,000 Arms (สมมาตร) แรงดันสูงสุด 500 V/600 V

ไมสอดคลองกับ UL
หากไมมีความจําเปนที่จะตองสอดคลองกับ UL/cUL Danfoss แนะนาํใหใชฟวสตามที่ระบุไวในตารางท่ี 4.2
ซึ่งจะยังคงสอดคลองกับมาตรฐาน EN50178:
ในกรณีท่ีเกิดการทํางานผิดปกติ การไมปฏิบัติตามคําแนะนําอาจทําใหเกิดความเสียหายตอตัวแปลงความถี่
โดยไมจําเปน

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 5. การติดตั้งทางไฟฟา
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VLT AQUA ขนาดฟวสสูงสุด แรงดันไฟฟา ประเภท
200-240 V
K25-1K1 16A1 200-240 V ประเภท gG
1K5 16A1 200-240 V ประเภท gG
2K2 25A1 200-240 V ประเภท gG
3K0 25A1 200-240 V ประเภท gG
3K7 35A1 200-240 V ประเภท gG
5K5 50A1 200-240 V ประเภท gG
7K5 63A1 200-240 V ประเภท gG
11K 63A1 200-240 V ประเภท gG
15K 80A1 200-240 V ประเภท gG
18K5 125A1 200-240 V ประเภท gG
22K 125A1 200-240 V ประเภท gG
30K 160A1 200-240 V ประเภท gG
37K 200A1 200-240 V ประเภท aR
45K 250A1 200-240 V ประเภท aR
380-480 V
K37-1K5 10A1 380-480 V ประเภท gG
2K2-4K0 20A1 380-480 V ประเภท gG
5K5-7K5 32A1 380-480 V ประเภท gG
11K 63A1 380-480 V ประเภท gG
15K 63A1 380-480 V ประเภท gG
18K 63A1 380-480 V ประเภท gG
22K 63A1 380-480 V ประเภท gG
30K 80A1 380-480 V ประเภท gG
37K 100A1 380-480 V ประเภท gG
45K 125A1 380-480 V ประเภท gG
55K 160A1 380-480 V ประเภท gG
75K 250A1 380-480 V ประเภท aR
90K 250A1 380-480 V ประเภท aR

ตาราง 5.2: ฟวสท่ีไมสอดคลองกับ UL 200 V/480 V

1) ขนาดฟวสสูงสุด - ดูกฎขอบังคับในประเทศและระหวางประเทศสําหรับการเลือกขนาดฟวสซึ่งสามารถนํา
มาใชได
สอดคลองกับ UL

VLT
AQUA Bussmann Bussmann Bussmann SIBA ฟวส Littel Ferraz-

Shawmut
Ferraz-

Shawmut
200-240 V
ประเภท ประเภท

RK1
ประเภท J ประเภท T ประเภท RK1 ประเภท RK1 ประเภท CC ประเภท RK1

K25-1K1 KTN-R10 JKS-10 JJN-10 5017906-010 KLN-R10 ATM-R10 A2K-10R
1K5 KTN-R15 JKS-15 JJN-15 5017906-015 KLN-R15 ATM-R15 A2K-15R
2K2 KTN-R20 JKS-20 JJN-20 5012406-020 KLN-R20 ATM-R20 A2K-20R
3K0 KTN-R25 JKS-25 JJN-25 5012406-025 KLN-R25 ATM-R25 A2K-25R
3K7 KTN-R30 JKS-30 JJN-30 5012406-030 KLN-R30 ATM-R30 A2K-30R
5K5 KTN-R50 JKS-50 JJN-50 5012406-050 KLN-R50 - A2K-50R
7K5 KTN-R50 JKS-60 JJN-60 5012406-050 KLN-R60 - A2K-50R
11K KTN-R60 JKS-60 JJN-60 5014006-063 KLN-R60 A2K-60R
15K KTN-R80 JKS-80 JJN-80 5014006-080 KLN-R80  A2K-80R
18K5 KTN-R125 JKS-150 JJN-125 2028220-125 KLN-R125  A2K-125R
22K KTN-R125 JKS-150 JJN-125 2028220-125 KLN-R125  A2K-125R
30K FWX-150 - - 2028220-150 L25S-150  A25X-150
37K FWX-200 - - 2028220-200 L25S-200  A25X-200
45K FWX-250 - - 2028220-250 L25S-250  A25X-250

ตาราง 5.3: ฟวส UL 200 – 240 V

5. การติดตั้งทางไฟฟา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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VLT
AQUA Bussmann Bussmann Bussmann SIBA ฟวส Littel Ferraz-

Shawmut
Ferraz-

Shawmut
380-480 V
kW ประเภท

RK1
ประเภท J ประเภท T ประเภท RK1 ประเภท RK1 ประเภท CC ประเภท RK1

11K KTS-R40 JKS-40 JJS-40 5014006-040 KLS-R40 - A6K-40R
15K KTS-R40 JKS-40 JJS-40 5014006-040 KLS-R40 - A6K-40R
18K KTS-R50 JKS-50 JJS-50 5014006-050 KLS-R50 - A6K-50R
22K KTS-R60 JKS-60 JJS-60 5014006-063 KLS-R60 - A6K-60R
30K KTS-R80 JKS-80 JJS-80 2028220-100 KLS-R80 - A6K-80R
37K KTS-R100 JKS-100 JJS-100 2028220-125 KLS-R100  A6K-100R
45K KTS-R125 JKS-150 JJS-150 2028220-125 KLS-R125  A6K-125R
55K KTS-R150 JKS-150 JJS-150 2028220-160 KLS-R150  A6K-150R
75K FWH-220 - - 2028220-200 L50S-225  A50-P225
90K FWH-250 - - 2028220-250 L50S-250  A50-P250

ตาราง 5.4: ฟวส UL 380 – 480 V

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

5.1.3. การตอลงดินและแหลงจายไฟหลัก IT 

ขนาดหนาตัดของสายเคเบิลเชื่อมตอลงดินอยางนอยตองเทากับ 10 มม.2 หรือ 2 เทาของสาย
หลักท่ีพิกัดโดยตอแยกจากกันตาม EN 50178 หรือ IEC 61800-5-1 เวนแตกฎขอบังคับใน
ระดับประเทศจะกําหนดไวเปนอยางอื่น ตองสอดคลองกับขอกําหนดระดับประเทศและระดับ
ทองถิ่นที่เก่ียวกับขนาดหนาตัดของสายเคเบิลเสมอ

สายเคเบิลหลักจะตอเขากับสวิทชตัดตอนหลักถามีติดต้ังมาดวย

โนตสําหรับผูอาน
ตรวจสอบวาแรงดันไฟฟาหลักตรงกับคาแรงดันไฟฟาหลักท่ีระบุไวบนปายชื่อของตัวแปลง
ความถ่ี

ไฟสายหลักสําหรับ IT
หามตอตัวแปลงความถี่ชนดิ 400 V
ท่ีมีตัวกรอง RFI-filters เขากับ
แหลงจายไฟสายหลักท่ีมีแรงดัน
ระหวางเฟสกับดินสูงเกินกวา 440 V
ในกรณีสําหรับ IT และการตอลงดิน
แบบเดลตา (จุดตอลงดิน) แรงดัน
ไฟฟาสายหลักท่ีวัดระหวาง
เฟสและดินอาจมีคาเกิน 440 V ภาพประกอบ 5.1: ขัว้ตอสําหรบัสายไฟหลกัและสายดิน

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 5. การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.4. ภาพรวมของการเดินสายหลัก

โปรดใชตารางตอไปนี้เพ่ือทําตามคําแนะนําในการเดินสายหลัก

กรอบหุม:
A2

(IP 20/
IP 21)

A3
(IP 20/
IP 21)

A5
(IP 55/
IP 66)

B1
(IP 21/
IP 55/IP

66)

B2
(IP 21/
IP 55/IP

66)

C1
(IP 21/

IP 55/66)

C2
(IP 21/

IP 55/66)

 

  
     

ขนาด
มอเตอร:

       

200-240 V
0.25-3.0

kW
3.7
kW

0.25-3.7
kW

5.5-7.5
kW

11-15
kW

18.5-22
kW

30-45
kW

380-480 V
0.37-4.0

kW
5.5-7.5

kW
0.37-7.5

kW
11-18.5

kW
22-30
kW

37-55
kW

75-90
kW

ไปที่ 5.1.5 5.1.6 5.1.7 5.1.8

ตาราง 5.5: ตารางการเดินสายหลัก

5.1.5. การเชื่อมตอกบัสายหลกัสําหรับ A2 และ A3 

ภาพประกอบ 5.2: ลําดับแรกยึดสกรูสองตัวบนแผนยึด เล่ือนใหตรงตําแหนงและขนัแบบหลวมๆ

5. การติดตั้งทางไฟฟา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 5.3: เมื่อตดิตั้งเคเบลิ ลําดับแรกยดึและขนัสายดินใหแนน

ขนาดหนาตัดของสายเคเบิลเชื่อมตอลงดินอยางนอยตองเทากับ 10 มม.2 หรือ 2 เทาของสาย
หลักท่ีพิกัดโดยตอแยกจากกันตามEN 50178/IEC 61800-5-1

ภาพประกอบ 5.4: แลวตอสายหลักเขาและขนัใหแนน

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 5. การติดตั้งทางไฟฟา
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ภาพประกอบ 5.5: ทายท่ีสุดขันแผงยึดสายใหแนน

5.1.6. การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ A5

ภาพประกอบ 5.6: วิธีเช่ือมตอสายหลักและสายดนิโดยไมมีสวิทชตัดตอนหลัก โปรดจําไววามีการใชแคลมปรัดสาย
เคเบิลดวย

5. การติดตั้งทางไฟฟา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 5.7: วิธีเช่ือมตอสายหลักและสายดนิโดยไมมีสวิทชตัดตอนหลัก

5.1.7. การเชื่อมตอหลกัสําหรับ B1 และ B2

ภาพประกอบ 5.8: วิธีการเช่ือมตอแหลงจายไฟสาย
หลักและการตอสายดิน

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 5. การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.8. การเชื่อมตอหลักสําหรับ C1 และ C2

ภาพประกอบ 5.9: วิธีการเช่ือมตอแหลงจายไฟสาย
หลักและการตอสายดิน

5.1.9. วิธเีชื่อมตอมอเตอร - เดินหนา

ดูหัวขอ ขอมูลจําเพาะทั่วไป สําหรับขนาดของภาคตัดขวางและความยาวสายเคเบิลท่ีเหมาะสม

• ใชสายเคเบิลมอเตอรชนิดท่ีมีชีล/ปลอกโลหะ เพ่ือใหสอดคลองกับขอกําหนดการแพรกระจาย
EMC (หรือติดต้ังสายเคเบิลในทอรอยสายไฟโลหะ)

• พยายามใชสายเคเบิลมอเตอรใหสั้นที่สุดเทาที่จะสามารถทําไดเพ่ือลดระดับสัญญาณรบกวนและ
กระแสรั่วไหล

• ตอสวนชีลของสายเคเบิลมอเตอรเขากับทั้งแผนดีคัปปลิงของตัวแปลงความถี่และสวนที่เปนโลหะ
ของมอเตอร (ทําเชนเดียวกันกับปลายทั้งสองขางของทอรอยสายไฟโลหะถาใชแทนสายชีล)

• เชื่อมตอสวนที่เปนชิลกับพ้ืนผิวใหใหญท่ีสุดเทาที่จะเปนไปได (แคลมปจับสายเคเบิลหรือโดยการ
ใชเคเบิลแกลนด EMC) ซึ่งทําไดโดยใชอุปกรณสําหรับการติดต้ังท่ีใหมาพรอมกับตัวแปลงความถี่

• หลีกเล่ียงการตอสายชีลโดยการทําปลายสายเปนเกลียว (หางหมู) การทําเชนนี้จะทําใหผลการชี
ลความถ่ีสูงแยลง

• ถาจําเปนตองแยกการชีลท่ีตอเนื่องออกเพื่อติดต้ังสวิตชตัดตอนของมอเตอร หรือรีเลยมอเตอร จะ
ตองทําใหสวนชีลตอเนื่องถึงกันดวยอิมพีแดนซ HF ท่ีตํ่าที่สุดเทาที่จะเปนไปได

ความยาวและภาคตัดขวางของสายเคเบิล
ตัวแปลงความถี่นี้ผานการทดสอบดวยสายเคเบิลท่ีมีความยาวและภาคตัดขวางของสายเคเบิลตามท่ีระบบุไว
หากภาคตัดขวางเพิ่มขึ้น คาความเปนตัวเก็บประจุของสายเคเบิล ซึ่งรวมถึงการร่ัวไหลของกระแสอาจเพิ่ม
ขึ้น และความยาวสายเคเบิลตองถูกลดลงใหสอดคลองกัน

ความถี่การสวิตช
เมื่อใชตัวแปลงความถี่รวมกับตัวกรองคลื่นไซน เพ่ือลดเสียงรบกวนจากมอเตอร จะตองต้ังความถี่การสวติช
ตามคําแนะนําของตัวกรองคลื่นไซน ใน พารามิเตอร 14-01

5. การติดตั้งทางไฟฟา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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ขอควรระวังเมือ่ใชสายตัวนําอลูมเินียม
ไมแนะนาํใหใชตัวนําอลูมิเนียมสําหรับสายเคเบิลท่ีมีหนาตัดตํ่ากวา 35 มม2 ขั้วตอสามารถตอเขากันกับตัวนาํ
อลูมิเนียมได แตผิวสัมผัสของตัวนาํจะตองสะอาดและจะตองกําจัดคราบออกซิไดซออกและหุมปดดวยวา
สลีนที่มีความเปนกลางปราศจากกรดกอนที่จะเชื่อมตอตัวนาํนี้
นอกจากนี ้ จะตองขันย้ําสกรท่ีูขั้วตอนีอี้กคร้ังหนึง่ภายหลังจาก 2 วัน เนือ่งจากอลูมิเนียมมีความออนตัว จํา
เปนอยางยิ่งท่ีจะตองทําใหจุดตอท่ีขั้วตอนี้มีความแนนเพียงพออยูเสมอ มิฉะนั้นผิวอลูมิเนียมจะเกิดการออก
ซิไดซขึ้นอีกได

มอเตอรมาตรฐานอะซิงโครนัสสามเฟสทุกชนิด
สามารถเชื่อมตอเขากับตัวแปลงความถี่ได โดย
ปกติ มอเตอรขนาดเล็กจะเชื่อมตอแบบสตาร
(230/400 V, D/Y) มอเตอรขนาดใหญจะเชื่อมตอ
แบบเดลตา (400/690 V, D/Y) ดูปายชื่อของ
มอเตอรสําหรับโหมดการเชื่อมตอและแรงดันไฟ
ฟาที่ถูกตอง

ภาพประกอบ 5.10: ขั้วตอสําหรับการเชื่อมตอรีเลย

โนตสําหรับผูอาน
ในมอเตอรท่ีไมมีกระดาษฉนวน หรือการเสริมฉนวนอื่นๆ ท่ีเหมาะสมสําหรับทํางานกับการจาย
แรงดันไฟฟา (เชน ตัวแปลงความถี่) ใหติดต้ัง ตัวกรองคลื่นไซนท่ีเอาทพุทของตัวแปลงความ
ถี่ (มอเตอรท่ีสอดคลองกับ IEC 60034-17 ไมจําเปนตองมีตัวกรองคล่ืนไซน)

หมาย
เลข

96 97 98 แรงดันมอเตอร 0-100% ของแรงดันแหลงจายไฟหลัก

 U V W สายเคเบิล 3 สายออกจากมอเตอร
 U1 V1 W1 สายเคเบิล 6 สายออกจากมอเตอร, ตอแบบเดลตาW2 U2 V2
 U1 V1 W1 สาย 6 สายออกจากมอเตอร, ตอแบบสตาร
    U2, V2, W2 จะตอเชื่อมกนัภายในแยกตางหาก
    (บลอ็กขั้วตอที่สามารถเลอืกได)

หมาย
เลข

99   จุดสําหรับตอลงดิน

 PE    

ตาราง 5.6: การเช่ือมตอมอเตอรดวยสายเคเบิล 3 และ 6 สาย

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 5. การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.10. ภาพรวมการเดินสายมอเตอร

กรอบหุม: A2
(IP 20/
IP 21)

A3
(IP 20/
IP 21)

A5
(IP 55/
IP 66)

B1
(IP 21/
IP 55/IP

66)

B2
(IP 21/
IP 55/IP

66)

C1
(IP 21/
IP 55/IP

66)

C2
(IP 21/
IP 55/IP

66)
 

  
     

ขนาดมอเตอร:        

200-240 V
0.25-3.0

kW
3.7
kW

0.25-3.7
kW

5.5-7.5
kW

11-15
kW

18.5-22
kW

30-45
kW

380-480 V
0.37-4.0

kW
5.5-7.5

kW
0.37-7.5

kW
11-18.5

kW
22-30
kW

37-55
kW

75-90
kW

ไปที่ 5.1.11 5.1.12 5.1.13 5.1.14

ตาราง 5.7: ตารางการเดินสายมอเตอร

5.1.11. การเชื่อมตอกับสายหลกัสําหรับ A2 และ A3

ทําตามแบบวาดเหลานี้ทีละขั้นสําหรับการเชื่อมตอมอเตอรเขากับตัวแปลงความถี่

ภาพประกอบ 5.11: อันดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย U,V และ W ของมอเตอรเขากับขั้วตอแลวขนัใหแนน

5. การติดตั้งทางไฟฟา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 5.12: ยึดแคลมปจับสายเคเบลิเพ่ือใหแนใจวาการเช่ือมตอแบบ 360 องศาระหวางโครงตัวถงัและสายชีล
โปรดระวังไววาฉนวนภายนอกของสายเคเบิลมอเตอรตองถูกปลอกออกภายใตแคลมป

5.1.12. การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ A5

ภาพประกอบ 5.13: อันดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย U,V และ W ของมอเตอรเขากับขั้วตอแลวขันใหแนน
โปรดตรวจใหแนใจวาฉนวนดานนอกสายเคเบิลของมอเตอรถกูปลอกออกภายใตแคลมป EMC

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 5. การติดตั้งทางไฟฟา

 MG.20.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  29

5



5.1.13. การเชื่อมตอหลักสําหรับ B1 และ B2

ภาพประกอบ 5.14: อันดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย U,V และ W ของมอเตอรเขากับขั้วตอแลวขนัใหแนน
โปรดตรวจใหแนใจวาฉนวนดานนอกสายเคเบิลของมอเตอรถูกเอกออกดวยแคลมป EMC

5.1.14. การเชื่อมตอหลักสําหรับ C1 และ C2

ภาพประกอบ 5.15: อันดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย U,V และ W ของมอเตอรเขากับขั้วตอแลวขนัใหแนน
โปรดตรวจใหแนใจวาฉนวนดานนอกสายเคเบิลของมอเตอรถกูปลอกออกภายใตแคลมป EMC

5. การติดตั้งทางไฟฟา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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5.1.15. ตัวอยางการเดินสายและการทดสอบ

สวนตอไปนี้ไดอธิบายถึงวิธีการเขาสายควบคุมและวิธีท่ีจะเขาถึงสายเหลานี้ สําหรับคําอธิบายของฟงกชัน
การตั้งโปรแกรมและการเดินสายของขั้วตอควบคุม โปรดดูท่ีบท  วธิีการตั้งโปรแกรมตัวแปลงความถี่

5.1.16. การเขาถึงขั้วตอสวนควบคุม 

ขั้วตอท้ังหมดท่ีตอกับสายเคเบิลควบคุมจะอยูท่ี
ขางใตฝาปดขั้วตอท่ีดานหนาของตัวแปลงความถี่
ถอดฝาปดขั้วตอออกโดยใชไขควง

ภาพประกอบ 5.16: กรอบหุม A2 และ A3

ถอดฝาครอบดานหนาเพื่อเขาใชงานขั้วตอ เม่ือปด
ฝาครอบดานหนากลับ โปรดดูใหแนใจวาไดขันให
แนนดวยแรงบิดขนาด 2 Nm.

ภาพประกอบ 5.17: กรอบหุม A5, B1, B2, C1 และ C2

5.1.17. ขั้วตอสวนควบคุม 

หมายเลขอางอิงบนแผนภาพ:

1. ปล๊ัก I/O ดิจิตัลแบบ 10 ขั้ว

2. ปล๊ักบัส RS485 แบบ 3 ขั้ว

3. I/O อนาล็อกแบบ 6 ขั้ว

4. การเชื่อมตอ USB

ภาพประกอบ 5.18: ขั้วตอควบคุม (ทุกกรอบหุม)

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 5. การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.18. วิธทีดสอบมอเตอรและทิศทางการหมนุ

โปรดระวังวาการสตารทมอเตอรแบบไมต้ังใจสามารถเกิดขึ้นได ตองแนใจวาไมมีบุคคลหรือ
อุปกรณใดอยูในอันตราย

โปรดทําตามขั้นตอนเหลานี้เพ่ือทดสอบการเชื่อมตอมอเตอรและทิศทางการหมุน สตารทโดยไมมีการจาย
กระแสไฟใหกับเคร่ือง

ภาพประกอบ 5.19:
ข้ันที่ 1: ลําดับแรก ปลอกฉนวนที่ปลายทั้งสองดานของ
สายไฟสั้นๆ ขนาด 50 และ 70 มม

ภาพประกอบ 5.20:
ข้ันที่ 2: เสียบปลายดานหนึ่งเขาท่ีขั้วตอ 27 โดยใชสก
รูขันขัว้ตอท่ีเหมาะสม (หมายเหตุ: สําหรับเครื่องท่ีมี
ฟงกชันการหยุดแบบปลอดภัย ไมควรถอดสายที่เช่ือม
อยูระหวางขั้วตอท่ี 12 และ 37 ออกเพ่ือใหเคร่ืองยังคง
สามารถใชงานได!)

ภาพประกอบ 5.21:
ข้ันที่ 3: เสียบปลายอีกดานเขาท่ีขัว้ตอ 12 หรือ 13
(หมายเหตุ: สําหรับเครื่องท่ีมีฟงกชันการหยุดแบบ
ปลอดภัย ไมควรถอดสายที่เช่ือมอยูระหวางขั้วตอท่ี 12
และ 37 ออกเพ่ือใหเคร่ืองยังคงสามารถใชงานได!)

ภาพประกอบ 5.22:
ข้ันที่ 4: จายกระแสไฟฟาเขาเครื่องและกดปุม [Off] ใน
สภาวะน้ีมอเตอรไมควรหมุน กด [Off] เพ่ือหยุดมอเตอร
ไดทุกเวลา หมายเหต ุLED ท่ีปุม [Off] ควรจะติด หากมี
สัญญาณเตือนหรือการเตือนกระพริบ โปรดดูบทท่ี 7 ท่ี
เก่ียวของกับสิ่งเหลาน้ี

5. การติดตั้งทางไฟฟา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 5.23:
ข้ันที่ 5: โดยการกดปุม [Hand on] LED ท่ีอยูเหนือปุม
ควรจะติดและมอเตอรอาจจะหมนุ

ภาพประกอบ 5.24:
ข้ันที่ 6: ความเร็วของมอเตอรสามารถดูไดบน LCP ซึง่
สามารถปรับตั้งไดดวยการกดปุมลูกศรขึน้  ▲ และลง▼

ภาพประกอบ 5.25:

ข้ันที่ 7: เมื่อตองการเลื่อนเคอรเซอรใหใชปุมลูกศร
ซาย◄และขวา  ► ซึง่จะทําใหสามารถเปลีย่นแปลงความ
เร็วในการเพิ่มขัน้ท่ีมากขึ้น

ภาพประกอบ 5.26:
ข้ันที่ 8: กดปุม [Off] เพ่ือหยุดมอเตอรอีกครั้ง

ภาพประกอบ 5.27:
ข้ันที่ 9: สลับสายของมอเตอรสองเสนถาทิศทางการ
หมุนท่ีตองการไมตรง

ปลดแหลงจายไฟหลักออกจากตัว
แปลงความถี่กอนที่จะเปล่ียนสาย
ของมอเตอร

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 5. การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.19. การติดตั้งทางไฟฟาและสายเคเบิลควบคุม 

ภาพประกอบ 5.28: แผนผังแสดงขัว้ตอทางไฟฟาท้ังหมด (ขัว้ตอท่ี 37 มีไวสําหรับเครื่องท่ีมีฟงกชันหยุดแบบปลอดภยั
เทาน้ัน)

ในบางกรณีซึ่งขึ้นอยูกับการติดตั้ง สายเคเบิลควบคุมท่ียาวมากๆ และสัญญาณอนาล็อก อาจเปนผลใหเกิดวง
รอบของสายดิน (Earth Loop) ความถ่ี 50/60 Hz ซึ่งมีสาเหตุมาจากสัญญาณรบกวนจากสายเคเบิลท่ีจาย
กระแสไฟหลัก

ถาเกิดเหตุการณเชนนีข้ึ้นใหแยกสวนชีลหรือใสตัวเก็บประจุ 100 nF ระหวางสวนชีลกับตัวถัง

โนตสําหรับผูอาน
จุดตอรวมของดิจิตัลและอนาล็อกอินพุทและเอาทพุทควรตอแยกตางหากจากจุดตอรวมของ
ขั้วตอท่ี 20, 39 และ 55 การทําเชนนี้จะชวยหลีกเล่ียงการรบกวนภายในกลุมจากกระแสดิน
ยกตัวอยางเชน ทําใหหลบเหลี่ยงจากสวิตชชิ่งบนดิจิตัลอินพุทที่จะไปรบกวนอนาล็อกอินพุท

โนตสําหรับผูอาน
สายเคเบิลควบคุมตองเปนแบบมีชีล/ปลอกโลหะ

5. การติดตั้งทางไฟฟา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน

34  MG.20.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  

5



1. ใชตัวรัดจากถุงใสอุปกรณประกอบ เพ่ือ
เชื่อมตอสวนชีลเขากับแผนดีคัปปลิง
ของตัวแปลงความถี่สําหรับสายเคเบิล
ควบคุม

ดูท่ีหัวขอเร่ือง การตอลงดินสายเคเบิลควบคุมแบบ
ชีล/ปลอกโลหะ เพ่ือการเชื่อมตอสายเคเบิลควบ
คุมอยางถูกตอง

ภาพประกอบ 5.29: ตัวรัดสายเคเบลิควบคมุ

5.1.20. สวิตช S201, S202 และ S801 

สวิตช S201 (AI 53) และ S202 (AI 54) ใชสําหรับ
เลือกการกําหนดรูปแบบกระแส (0-20 mA) หรือ
แรงดันไฟฟา (0 ถึง10 V) ของขั้วตออินพุทอ
นาล็อก 53 และ 54 ตามลําดับ

สวิตช S801 (BUS TER.) สามารถใชเพ่ือเปดการ
ทํางานการตอเชื่อมพอรต RS-485 (ขั้วตอ 68 และ
69)

โปรดระลึกวาสวติชอาจจะครอบคลุมดวยตัวเลือก
ถามีการติดต้ัง

การตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน:
S201 (AI 53) = OFF (อินพุทแรงดัน)

S202 (AI 54) = OFF (อินพุทแรงดัน)

S801 (การตอเชื่อมบัส) = OFF

ภาพประกอบ 5.30: ตําแหนงของสวิตช

5.2. การปรับข้ันสุดทายใหเหมาะสมที่สุดและการทดสอบ

5.2.1. การปรับขั้นสุดทายใหเหมาะสมท่ีสุดและการทดสอบ

เมื่อตองการปรับสมรรถนะของเพลามอเตอรใหเหมาะสมที่สุดและการปรับตัวแปลงความถี่ใหเหมาะสมที่สุด
สําหรับการเชื่อมตอกับมอเตอรและการติดต้ังใหทําตามขั้นตอนดังตอไปนี้ ตองแนใจวาตัวแปลงความถี่และ
มอเตอรเชื่อมตอเขาดวยกันและไดจายกระแสไฟใหกับตัวแปลงความถี่แลว

โนตสําหรับผูอาน
กอนที่จะจายกระแสไฟตองแนใจวาอุปกรณท่ีเชื่อมตอพรอมสําหรับใชงาน

ขั้นที่ 1. หาที่ตั้งของปายชื่อมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน
มอเตอรอาจจะเชื่อมตอแบบสตาร (Y) หรือแบบเดลตา(Δ) ขอมูลนีจ้ะอยูท่ี ขอมูลบนปายชื่อ
ของมอเตอร

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 5. การติดตั้งทางไฟฟา
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ภาพประกอบ 5.31: ตัวอยางปายชื่อมอเตอร

ข้ันที่ 2. ปอน ขอมูลบนปายชื่อ ของมอเตอร
ตามรายการพารามเิตอรนี้
วธิีการเขาใชรายการ ลําดับแรกใหกดปุม [QUICK
MENU] จากนั้นเลือก “Q2 ชุดคําสั่งดวน”

1. กําลังของมอเตอร [kW]
หรือกําลังมอเตอร [HP]

พารามิเตอร 1-20
พารามิเตอร 1-21

2. แรงดันไฟฟาของมอเตอร พารามิเตอร 1-22
3. ความถี่ของมอเตอร พารามิเตอร 1-23
4. กระแสของมอเตอร พารามิเตอร 1-24
5. ความเร็วของมอเตอรท่ี

ระบุ
พารามิเตอร 1-25

ตาราง 5.8: พารามิเตอรท่ีเก่ียวของกับมอเตอร

ข้ันที่ 3. เปดใชงาน การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ (AMA)
การทํางานดวย AMAจะประกันความเปนไปไดของสมรรถนะที่ดีท่ีสุด AMA จะใชคาที่วดัโดยอัตโนมัติจาก
มอเตอรท่ีตอเชื่อมและชดเชยสําหรับการติดต้ังท่ีหลากหลาย

1. ตอขั้วตอ 27 เขากับ ขั้วตอ 12 หรือใช [MAIN MENU] และตั้งขั้วตอ 27 พารามิเตอร 5-12 เปนไม
ใชงาน (พารามิเตอร 5-12 [0])

2. กด [QUICK MENU] เลือก "Q2 ชุดคําสั่งดวน" แลวเล่ือนลงไปยัง AMA พารามิเตอร 1-29

3. กด [OK] เพ่ือใชงาน AMA พารามิเตอร 1-29

4. เลือกระหวาง AMA แบบสมบูรณหรือแบบยอ ถามีตัวกรองคล่ืนไซนติดต้ังอยู ใหใชงานเฉพาะ AMA
แบบยอเทานั้น หรือใหปลดตัวกรองคล่ืนไซนออกในระหวางขั้นตอนการทํา AMA

5. กดปุม [OK] หนาจอจะแสดงคําวา “กด [Hand on] เพ่ือสตารท”

6. กดปุม [Hand on] แถบแสดงความกาวหนาการทํางานจะแสดงวา AMA กําลังทํางานหรือไม

หยุด AMA ระหวางการทํางาน

1. กดปุม [OFF] ตัวแปลงความถี่จะเขาสูโหมดสัญญาณเตือน และหนาจอจะแสดงวา AMA ถูกยกเลิก
โดยผูใช

AMA สําเร็จ

1. หนาจอจะแสดง “กด [OK] เพ่ือสิ้นสุด AMA”

2. กดปุม [OK] เพ่ือออกจากสถานะ AMA

5. การติดตั้งทางไฟฟา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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AMA ไมสําเร็จ

1. ตัวแปลงความถี่จะเขาสูโหมดสัญญาณเตือน คําอธิบายเกี่ยวกับสัญญาณเตือน ดูไดท่ีหัวขอ การแก
ไขปญหาเบื้องตน

2. “คาท่ีรายงาน” ใน [Alarm Log] จะแสดงการวัดคร้ังสุดทายที่ AMA ดําเนินการกอนที่ตัวแปลงความ
ถี่จะเขาสูโหมดสัญญาณเตือน หมายเลขที่มาพรอมกับคําอธิบายของสัญญาณเตือนจะชวยเหลือ
คุณในการแกไขปญหาเบื้องตน ถาคุณติดตอฝายบริการของ Danfoss ใหคุณอางถึงหมายเลขและ
คําอธิบายของสัญญาณเตือน

โนตสําหรับผูอาน
AMA ท่ีไมประสบความสําเร็จ มักเกิดขึ้นจากการปอนขอมูลปายชื่อมอเตอรไมถูกตอง หรือมี
ความแตกตางมากเกินไประหวางขนาดกําลังมอเตอร และขนาดกําลังของตัวแปลงความถี่

ขั้นที่ 4. ตั้งขีดจํากัดความเร็ว และเวลาที่ใชเปล่ียนความเร็ว

ต้ังคาขีดจํากัดท่ีตองการสําหรับความเร็ว และเวลาที่ใชเปล่ียนความเร็ว

คาอางอิงต่ําสุด พารามิเตอร 3-02
คาอางอิงสูงสุด พารามิเตอร 3-03

ขีดจํากัดดานต่ําของ
ความเร็วมอเตอร

พารามิเตอร 4-11 หรือ
4-12

ขีดจํากัดดานสูงของ
ความเร็วมอเตอร

พารามิเตอร 4-13 หรือ
4-14

เวลาความเร็วขาขึน้ ชุด 1
[s]

พารามิเตอร 3-41

เวลาความเร็วขาลง ชุด 1
[s]

พารามิเตอร 3-42

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 5. การติดตั้งทางไฟฟา
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6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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6. วิธีการใชงานตัวแปรความถี่

6.1. รูปแบบการทํางาน

6.1.1. รูปแบบการทํางาน

ตัวแปลงความถี่สามารถทํางานไดใน 3 แนวทาง
1. แผงควบคุมหนาเครื่องแบบกราฟฟก (GLCP) ดูท่ี 6.1.2

2. แผงควบคุมหนาเครื่องแบบตัวเลข (NLCP) ดูท่ี 6.1.3

3. การสื่อสารแบบอนกุรม RS 485 หรือ USB ท้ังสองรูปแบบสําหรับการเชื่อมตอกับ PC ดูท่ี 6.1.4

ถาตัวแปลงความถี่ติดตั้งตัวเลือกฟลดบัสมาดวย โปรดดูเอกสารที่เก่ียวของ

6.1.2. วิธใีชงาน LCP แบบกราฟก (GLCP) 

ขอแนะนาํการใชงานดังตอไปนีใ้ชกับ GLCP (LCP 102)

GLCP ถูกแบงออกเปนกลุมตามหนาที่ได สี่กลุม:

1. จอแสดงผลแบบกราฟกพรอมบรรทัดแสดงสถานะ

2. ปุมเมนแูละไฟแสดงสถานะ (LED) สําหรับเลือกโหมด เปล่ียนพารามิเตอร และสลับระหวางฟงกชัน
บนหนาจอ

3. ปุมนําทางและไฟแสดงสถานะ (LED)

4. ปุมการทํางานและไฟแสดงสถานะ (LED)

จอแสดงผลแบบกราฟก
จอแสดงผลแบบ LCD เปนแบบเรืองแสงดานหลังพรอมกับบรรทัดแสดงตัวอักษร-ตัวเลขท้ังหมด 6 บรรทัด
ขอมูลท้ังหมดจะแสดงบน LCP ซึ่งสามารถแสดงไดมากถึง 5 ตัวแปรการทํางานในขณะที่อยูในโหมด
[Status]

บรรทัดแสดงผล:

a. บรรทัดแสดงสถานะ: ขอความแสดงสถานะ ท่ีแสดงไอคอนและกราฟก1

b. บรรทัด 1-2: บรรทัดขอมูลของผูปฏิบัติงานจะแสดงขอมูลและตัวแปรที่ระบุหรือเลือกโดยผูใช
เมื่อกดปุม [Status] จะสามารถเพิ่มบรรทัดพิเศษไดถึงหนึง่บรรทัด1

c. บรรทัดแสดงสถานะ: ขอความสถานะจะแสดงขอความ1

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
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จอแสดงผลจะแบงออกเปน 3 สวน:

สวนบน(a) แสดงสถานะเมื่ออยูในโหมดสถานะ
หรือตัวแปรถึง 2 ตัวแปรเมื่อไมไดอยูในโหมด
สถานะและในกรณีของสัญญาณเตือน/การเตือน

แสดงหมายเลขของชุดคําสั่งท่ีใชงาน (เลือกเปนชุดคําสั่งท่ีใชงานในพารามิเตอร 0-10) เมื่อต้ังโปรแกรมเปน
ชุดคําสั่งแบบอื่นที่ไมใชชุดคําสั่งท่ีใชงาน หมายเลขของชุดคําสั่งท่ีโปรแกรมไวจะแสดงท่ีดานขวาในวงเล็บ

สวนกลาง (b) แสดงไดถึง 5 ตัวแปรพรอมกับหนวยที่เก่ียวของโดยไมคํานึงถึงสถานะ ในกรณีของสัญญาณ
เตือน/การเตือน จะแสดงการเตือนแทนตัวแปร

สามารถสลับระหวางหนาจอสถานะทั้งสาม โดยกดปุม [Status]
ตัวแปรการทํางานที่มีรูปแบบแตกตางกันจะแสดงขึ้นในหนาจอสถานะแตละหนา โปรดดูท่ีดานลาง

คาหรือการวัดหลายๆ คาสามารถเชื่อมโยงไปยังตัวแปรการทํางานที่แสดงแตละตัว คา/การวดัท่ีจะแสดง
สามารถระบุผานทางพารามิเตอร 0-20, 0-21, 0-22, 0-23 และ 0-24 ซึ่งสามารถเขาถึงผานทาง [QUICK
MENU] , "Q3 ชุดคําสั่งการทํางาน", "Q3-1 การตั้งคาทั่วไป", "Q3-11 การตั้งคาการแสดงผล”

คา/การวดัจากการอานพารามิเตอรแตละคาที่เลือกไวในพารามิเตอร 0-20 ถึงพารามิเตอร 0-24 มีสเกลและ
ตําแหนงทศนยิมเฉพาะตอจากจุดของหลักสิบ คาที่เปนตัวเลขที่มีจํานวนมากกวาจะแสดงดวยคา 1-2 หลัก
ตอจากหลักสิบ
เชน: คากระแสท่ีอานได
5.25 A; 15.2 A 105 A.

หนาจอแสดงสถานะ I:
สถานะคาที่อานไดนี้เปนคามาตรฐานหลังจากการ
สตารทหรือการเร่ิมตน
ใช [INFO] เพ่ือดูขอมูลเก่ียวกับคา/การวดัท่ีเชื่อม
โยงกับตัวแปรการทํางานที่แสดงอยู (1.1, 1.2,
1.3, 2 และ 3)
ดูตัวแปรการทํางานที่แสดงบนหนาจอในภาพ
ประกอบนี้ 1.1, 1.2 และ 1.3 จะแสดงในขนาดเล็ก
2 และ 3 แสดงในขนาดกลาง

1
3
0
B
P
0
4
1
.1
0

1.1

1.3

 2

1.2

 3

6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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หนาจอแสดงสถานะ II:
ดูตัวแปรการทํางาน (1.1, 1.2, 1.3 และ 2) ท่ีแสดง
บนหนาจอในภาพประกอบนี้
ในตัวอยาง จะพบวา ความเร็ว, กระแสของมอเตอร,
กําลังของมอเตอร และความถี่ ท่ีถูกเลือกเปนตัว
แปรในบรรทัดแรกและบรรทัดท่ีสอง
1.1, 1.2 และ 1.3 จะแสดงในขนาดเล็ก 2 แสดงใน
ขนาดใหญ

1
3
0
B
P
0
6
2
.1
0

2

1.2

1.3
1.1

หนาจอแสดงสถานะ III:
สถานะนี้จะแสดงเหตุการณและการกระทําของ
Smart Logic Control สําหรับขอมูลเพ่ิมเติม ดูหัว
ขอ Smart Logic Control

1
3
0
B
P
0
6
3
.
1
0

สวนลาง จะแสดงสถานะของตัวแปลงความถี่ทุก
คร้ังในโหมดสถานะ

1
3
0
B
P
0
7
4
.1
0

Top section

Middle section

Bottom section

การปรับความคมชัดของหนาจอแสดงผล

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

ไฟแสดงสถานะ (LED):

หากคาที่ยอมรับไดบางคาเกินกวาคาที่กําหนด ไฟ LED ของสัญญาณเตือนและ/หรือการเตือนจะสวางขึ้น ขอ
ความแสดงสถานะและสัญญาณเตือนจะปรากฏท่ีแผงควบคุม
LED On จะทํางานเมื่อตัวแปรความถี่ไดรับการจายกระแสไฟจากแรงดันหลัก ขั้วตอบัสกระแสตรง หรือแหลง
จายไฟฟา 24 V ภายนอก ในเวลาเดียวกัน ไฟเรืองแสงดานหลังก็จะสวางขึ้น

• LED สีเขียว/On: สวนควบคุมกําลังทํา
งาน

• LED สีเหลือง/Warn: แสดงการเตือน

• LED สีแดงกะพริบ/Alarm: แสดง
สัญญาณเตือน

130BP040.10

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
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ปุมของ GLCP

ปุมเมนู
ปุมเมนูจะถูกแบงออกตามหนาที่ตางๆ ปุมใตจอ
แสดงผลและไฟแสดงสถานะจะใชสําหรับการตั้ง
คาพารามิเตอร รวมถึงตัวเลือกการแสดงสถานะใน
ระหวางการทํางานปกติ

130BP045.10

[Status]
แสดงสถานะของตัวแปลงความถี่ และ/หรือมอเตอร สามารถเลือกคาที่อานได 3 คาที่แตกตางกันดวยการกด
ปุม [Status]
คาที่อานได 5 บรรทัด, คาท่ีอานได 4 บรรทัด หรือ ตัวควบคุม Smart Logic
ใช [Status] เพ่ือเลือกโหมดของการแสดงผล หรือเพ่ือเปลี่ยนกลับไปโหมดแสดงผล จากโหมดเมนูดวน
โหมดเมนูหลัก หรือโหมดสัญญาณเตือน ปุม [Status] ยังสามารถใชเพ่ือสลับโหมดอานคาเดี่ยวหรือคูไดดวย

[Quick Menu]
ชวยในการตั้งคาดวนของตัวแปลงความถี่ การทํางาน AQUA ท่ัวไปโดยสวนใหญสามารถโปรแกรมไดท่ี
นี่

[Quick Menu] ประกอบดวย

- Q1: เมนูสวนตัว

- Q2: ชุดคําส่ังดวน

- Q3: ชุดคําส่ังการทํางาน

- Q5: การเปลี่ยนแปลงที่ทํา

- Q6: การบันทึก

ชุดคําสั่งการทํางานจะทําใหเขาใชทุกพารามิเตอรท่ีตองการสําหรับการประยุกตใชงานเกี่ยวกับน้าํ/น้าํเสีย
โดยสวนใหญไดอยางสะดวกและรวดเร็ว รวมถึงแรงบิดผันแปร, แรงบิดคงที่, ปม, ปมเติม, ปมจุม, บูสเตอร
ปม, ปมผสม, เคร่ืองอัดอากาศ และการใชงานปมและพัดลมอ่ืนๆ ในคุณสมบัติอ่ืนๆที่มี ยังรวมถึงพารามิเตอร
สําหรับการเลือกตัวแปรที่จะแสดงบน LCP, ความเร็วตั้งลวงหนาแบบดิจิตัล, การสเกลคาอางอิงอนาล็อก, การ
ใชงานวงรอบปดแบบเขตเดียวหรือหลายเขต และการทํางานเฉพาะที่สัมพันธกับการประยุกตใชกับน้าํ/น้ํา
เสีย

พารามิเตอรของเมนูดวนสามารถเขาใชงานไดทันที หากไมมีการสรางรหัสผานไวผานทางพารามิเตอร 0-60,
0-61, 0-65 หรือ 0-66
โดยสามารถสลับระหวางโหมดเมนูดวนและโหมดเมนูหลักไดโดยตรง

[Main Menu]
(เมนหูลัก)ใชสําหรับการตั้งโปรแกรมพารามิเตอรท้ังหมด
พารามิเตอรของเมนหูลักสามารถเขาใชงานไดทันทีหากไมมีการสรางรหัสผานไวผานทางพารามิเตอร 0-60,
0-61, 0-65 หรือ 0-66 สําหรับการประยุกตใชกับน้ํา/น้าํเสีย โดยสวนใหญไมจําเปนที่จะเขาใชพารามิเตอร
ของเมนูหลัก แตใชเมนูดวน, ชุดคําสั่งดวน และชุดคําสั่งการทํางานที่มอบการเขาใชงานที่เร็วท่ีสุดและ
สะดวกกวาสําหรับพารามิเตอรท่ีกําหนดโดยทั่วไป
โดยสามารถสลับระหวางโหมดเมนหูลักและโหมดเมนูดวนไดโดยตรง
สามารถใชช็อตคัตของพารามิเตอร โดยกดปุม [Main Menu] คางไว 3 วนิาที ช็อตคัตของพารามิเตอร จะ
ทําใหคุณสามารถเขาไปยังพารามิเตอรใดๆ ก็ไดโดยตรง

[Alarm Log]
(บันทึกสัญญาณเตือน) แสดงรายการของสัญญาณเตือนลาสุด 5 รายการสัญญาณเตือน (หมายเลข A1-A5)
หากตองการทราบรายละเอียดเก่ียวกับสัญญาณเตือน ใหใชปุมนาํทางเพื่อเล่ือนไปยังหมายเลขสัญญาณ
เตือน และกด [OK] ขอมูลจะแสดงเกี่ยวกับสภาวะของตัวแปลงความถี่กอนที่จะเขาสูโหมดสัญญาณเตือน

6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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[Back]
(ยอนกลับ) ยอนไปยังขั้นตอนหรือชั้นกอนหนาใน
โครงสรางการนาํทาง

[Cancel]
การเปลี่ยนแปลงหรือคําสั่งลาสุดจะถูกยกเลิกตราบ
เทาที่ไมมีการเปลี่ยนแปลงการแสดงผล

[Info]
(ขอมูล) แสดงขอมูลเก่ียวกับคําสั่ง พารามิเตอร
หรือฟงกชันในหนาตางการแสดงผล [info] จะมอบ
รายละเอียดของขอมูลเมื่อตองการ
ออกจากโหมดขอมูลโดยการกด [Info], [Back]
หรือ [Cancel]

ปุมนําทาง
ใชปุมลูกศรนําทางทั้งสี่ปุมเพื่อนําทางไปยังตัว
เลือกตางๆ ท่ีมีอยูใน [Quick Menu], [Main
Menu] และ [Alarm Log] ใชปุมเหลานี้เพ่ือ
เลื่อนเคอรเซอร

[OK] (ตกลง) ใชสําหรับเลือกพารามิเตอรท่ี
เคอรเซอรทําเครื่องหมายอยู และสําหรับยืนยันการ
เปล่ียนแปลงของพารามิเตอร

1
3
0
B
T
1
1
7
.1
0

ปุมการทํางานสําหรับการควบคุมหนาเคร่ืองจะอยู
ท่ีใตแผงควบคุม

130BP046.10

[Hand On]
(ควบคุมดวยมือ) ใชการควบคุมตัวแปลงความถี่ผานทาง GLCP นอกจากนี้ [Hand on] ยังใชในการสตารท
มอเตอรดวย และขณะนี้ยังสามารถปอนขอมูลความเร็วของมอเตอรไดโดยการใชปุมนําทาง ปุมนี้สามารถ
เลือกเปนใช  [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-40 การทํางานของปุม Hand On
สัญญาณควบคุมดังตอไปนีจ้ะยังคงทํางานเม่ือ [Hand on] ถูกใชงาน:

• [Hand on] - [Off] - [Auto on]

• รีเซ็ต

• การลื่นไหลหยุดผกผัน (การลื่นไหลของมอเตอรเพ่ือหยุด)

• กลับทิศทาง

• เลือกการตั้งคา lsb – เลือกการตั้งคา msb

• คําสั่งหยุดจากการสื่อสารอนุกรม

• การหยุดแบบดวน

• เบรคกระแสตรง

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
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โนตสําหรับผูอาน
สัญญาณหยุดภายนอกที่ถูกกระตุนโดยสัญญาณควบคุม หรือบัสอนกุรมจะมีความสําคัญเหนือ
คําสั่ง “สตารท” ท่ีผานทาง LCP

[Off]
(ปด) หยุดมอเตอรท่ีเชื่อมตออยู ปุมนีส้ามารถเลือกเปนใช  [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร
การทํางานของปุม Off  หากไมมีฟงกชันหยุดจากภายนอก และปุม [Off] ไมทํางาน จะสามารถหยุดสตารท
มอเตอรไดโดยการปลดแหลงจายไฟหลักเทานัน้

[Auto On]
(ควบคุมอัตโนมัติ) ทําใหสามารถควบคุมตัวแปลงความถี่ ผานขั้วตอ และ/หรือ การสื่อสารอนุกรม เมื่อ
สัญญาณสตารทถูกสงผานขั้วตอสวนควบคุม และ/หรือบัส ตัวแปลงความถี่จะสตารท ปุมนี้สามารถเลือกเปน
ใช  [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-42 การทํางานของปุม Auto On

โนตสําหรับผูอาน
สัญญาณ HAND-OFF-AUTO ท่ีสั่งผานผานทางอินพุทดิจิตัล มีความสําคัญสูงกวาปุมควบคุม
[Hand on]-[Auto on]

[Reset]
(รีเซ็ต) ใชสําหรับการรีเซ็ตตัวแปลงความถี่หลังจากสัญญาณเตือน (ตัดการทํางาน) ปุมนี้สามารถเลือกเปน
ใช  [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-43 ปุม Reset บน LCP

ชอ็ตคัตของพารามิเตอร  สามารถทําไดโดยกดปุม [Main Menu] คางไว 3 วนิาที ช็อตคัตของพารา
มิเตอร จะทําใหคุณสามารถเขาไปยังพารามิเตอรใดๆ ก็ไดโดยตรง

6.1.3. วิธกีารใชงาน LCP แบบตัวเลข (NLCP)

ขอแนะนาํการใชงานดังตอไปนี้ใชกับ NLCP (LCP
101)
แผงควบคุมถูกแบงออกเปนกลุมตามหนาที่ได สี่
กลุม:

1. การแสดงผลแบบตัวเลข

2. ปุมเมนูและไฟแสดงสถานะ (LED) –
สําหรับเปลี่ยนพารามิเตอร และสลับ
ระหวางฟงกชันบนหนาจอ

3. ปุมนําทางและไฟแสดงสถานะ (LED)

4. ปุมการทํางานและไฟแสดงสถานะ
(LED)

โนตสําหรับผูอาน
ไมสามารถคัดลอกพารามิเตอรดวย
แผงควบคุมหนาเครื่องแบบตัวเลข
(LCP 101)

เลือกโหมดใดโหมดหนึ่งตามที่มีตอไปนี้:
โหมดสถานะ: แสดงสถานะของตัวแปลงความถี่
หรือมอเตอร
ถามีสัญญาณเตือนเกิดขึ้น NLCP จะเปล่ียนไปเปน
โหมดสถานะโดยอัตโนมัติ
สัญญาณเตือนสามารถแสดงผลไดหลายคา

โหมดชดุคําส่ังดวนหรือเมนูหลัก แสดงพารา
มิเตอรและการตั้งคาพารามิเตอร

ภาพประกอบ 6.1: LCP แบบตัวเลข (NLCP)
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ภาพประกอบ 6.2: ตัวอยางการแสดงสถานะ

6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 6.3: ตวัอยางการแสดงสัญญาณเตือน

ไฟแสดงสถานะ (LED):

• LED สีเขียว/On: แสดงเมื่อสวนควบคุม
เปด

• LED สีเหลือง/Warn: แสดงการเตือน

• LED สีแดงกะพริบ/Alarm: แสดง
สัญญาณเตือน

ปุมเมนู
[Menu] เลือกโหมดใดโหมดหนึ่งตามที่มีตอไปนี้:

• สถานะ

• ชุดคําสั่งดวน

• เมนูหลัก

Main Menu (เมนหูลัก) ใชสําหรับการตั้งโปรแกรมพารามิเตอรท้ังหมด
พารามิเตอรสามารถเขาใชไดทันที หากไมมีการสรางรหัสผานไวผานทางพารามิเตอร 0-60, 0-61, 0-65
หรือ 0-66
Quick Setup (ชุดคําสั่งดวน) ใชเพ่ือต้ังคาตัวแปลงความถี่โดยใชเฉพาะพารามิเตอรท่ีสําคัญท่ีสุดเทานั้น
คาพารามิเตอรสามารถเปลี่ยนไดโดยใชลูกศรขึ้น/ลง เมื่อคากระพริบอยู
เลือกเมนูหลักโดยการกดปุม [Menu] หลายๆครั้ง จนกระทั่ง LED ของเมนหูลักติดขึ้น
เลือกกลุมพารามิเตอร [xx-__] และกด [OK]
เลือกพารามิเตอร [__-xx] และกด [OK]
ถาพารามิเตอรเปนพารามิเตอรแบบอารเรย ใหเลือกหมายเลขอารเรยและกดปุม [OK]
เลือกคาขอมูลท่ีตองการและกด [OK]

ปุมนําทาง [Back] (ยอนกลับ) สําหรับการยอนกลับไปยังขั้นตอนกอนหนา
ปุมลูกศร[▲] [▼] ใชเพ่ือเล่ือนไปมาระหวางคําสั่งกลุมพารามิเตอร พารามิเตอร และภายในพารามิเตอร
[OK] (ตกลง) ใชสําหรับเลือกพารามิเตอรท่ีเคอรเซอรทําเครื่องหมายอยู และสําหรับยืนยันการเปลี่ยนแปลง
ของพารามิเตอร
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ภาพประกอบ 6.4: แสดงตัวอยาง

ปุมการทํางาน
ปุมสําหรับการควบคุมหนาเคร่ืองจะอยูท่ีใตแผง
ควบคุม

130BP046.10

ภาพประกอบ 6.5: ปุมการทํางานของ CP แบบตัวเลข
(NLCP)

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
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[Hand On] ทําใหสามารถควบคุมตัวแปลงความถี่ผานทาง LCP นอกจากนี้ [Hand on] ยังใชในการสตารท
มอเตอรดวย และขณะนีย้ังสามารถปอนขอมูลความเร็วมอเตอรไดโดยการใชปุมนําทาง ปุมนีส้ามารถใช  [1]
หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-40 ปุม [Hand on] บน LCP

สัญญาณหยุดภายนอกที่ถูกกระตุนโดยสัญญาณควบคุม หรือบัสอนุกรมจะมีความสําคัญเหนือคําสั่ง “สตารท”
ท่ีผานทาง LCP
สัญญาณควบคุมดังตอไปนีจ้ะยังคงทํางานเม่ือ [Hand on] ถูกใชงาน:

• [Hand on] - [Off] - [Auto on]

• รีเซ็ต

• การหยุดล่ืนไหลผกผัน

• กลับทิศทาง

• เลือกการตั้งคา lsb – เลือกการตั้งคา msb

• คําสั่งหยุดจากการสื่อสารอนุกรม

• การหยุดแบบดวน

• เบรคกระแสตรง

[Off] หยุดมอเตอรท่ีเชื่อมตออยู ปุมนีส้ามารถใช  [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-41
ปุม [Off] บน LCP
หากไมไดเลือกฟงกชันหยุดจากภายนอก และปุม [Off] ไมไดทํางาน มอเตอรจะหยุดไดโดยปลดการเชื่อม
ตอจากแหลงจายไฟหลัก

[Auto on] ทําใหสามารถควบคุมตัวแปลงความถี่ ผานขั้วตอควบคุม และ/หรือการสื่อสารอนุกรม เมื่อ
สัญญาณสตารทถูกสงผานขั้วตอสวนควบคุม และ/หรือบัส ตัวแปลงความถี่จะสตารท ปุมนี้สามารถ ใช  [1]
หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-42 ปุม [Auto on] บน LCP

โนตสําหรับผูอาน
สัญญาณ HAND-OFF-AUTO ท่ีเปดผานทางการปอนขอมูลทางดิจิตัล มีความสําคัญเหนือ
กวาปุมควบคุม [Hand on]-[Auto On]

[Reset] ใชสําหรับการรีเซ็ตตัวแปลงความถี่หลังจากสัญญาณเตือน (ตัดการทํางาน) ปุมนี้สามารถใช  [1]
หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-43 ปุม Reset บน LCP

6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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6.1.4. การเชื่อมตอบัส RS-485 

สามารถเชื่อมตอตัวแปลงความถี่หนึ่งเคร่ืองขึ้นไป
เขากับตัวควบคุม (หรือระบบหลัก) โดยใช
อินเทอรเฟสแบบมาตรฐาน RS-485 ขั้วตอ 68 จะ
เชื่อมตอกับสัญญาณ P (TX+, RX+) ขณะที่ขั้วตอ
69 จะเชื่อมตอกับสัญญาณ N (TX-,RX-)

หากมีตัวแปลงความถี่มากกวาหนึ่งเครื่องเชื่อมตอ
กับระบบหลัก ใหใชการเชื่อมตอแบบขนาน

ภาพประกอบ 6.6: ตัวอยางการเช่ือมตอ:

เพ่ือหลีกเล่ียงการปรับความตางศักยของกระแสที่ไหลอยูในสวนชีล ใหตอสวนชีลของสายเคเบิลลงดินผาน
ขั้วตอ 61 ซึ่งเชื่อมตอกับเฟรมผานทางอารซีลิงค

การตอเชื่อมบัส
บัส RS-485 จะตองตอเชื่อมดวยเครือขายตัวตานทานท่ีปลายทั้งสองดาน หากชุดขับเปนลําดับแรกบน
อุปกรณสุดทายในวงรอบ RS-485 ใหต้ังสวติช S801 บนการดควบคุมเปน ON
สําหรับขอมูลเพ่ิมเติม ดูยอหนา สวติช S201, S202 และ S801

6.1.5. วิธเีช่ือมตอ PC เขากับตัวแปลงความความถี่ 

หากตองการควบคุมหรือต้ังโปรแกรมตัวแปลงความถี่จาก PC ใหติดต้ังซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10 บน
คอมพิวเตอร
PC จะเชื่อมตอผานสายเคเบิล USB มาตรฐาน (เคร่ืองแม/อุปกรณ) หรือการอินเทอรเฟส RS-485 ดังแสดงใน
คูมือการออกแบบ FC200 ชุดขับ AQUA VLT ®  บท วิธีติดตั้ง > การติดตั้งการเชือ่มตอเบ็ดเตล็ด

โนตสําหรับผูอาน
การเชื่อมตอ USB ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดัน
สูงอ่ืนๆ การเชื่อมตอดวย USB ถูกเชื่อมตอเพื่อปองกันการลงดินของตัวแปลงความถี่ ใชแล
ปท็อปแยกตางหากเพ่ือเชื่อมตอเปน PC เขากับขั้วตอ USB บนตัวแปลงความถี่เทานัน้

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
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ภาพประกอบ 6.7: การเช่ือมตอ USB

6.1.6. เครื่องมือซอฟตแวรสําหรับ PC 

MCT 10 ซอฟตแวรสําหรับ PC
ทุกตัวแปลงความถี่จะติดต้ังพอรตการสื่อสารอนกุรมมาดวย Danfoss จัดเตรียมเคร่ืองมือท่ีใชบน PC สําหรับ
การสื่อสารระหวาง PC และตัวแปลงความถี่ไดแกซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10 เคร่ืองมือควบคุมการเคลื่อน
ท่ี VLT

ซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10
MCT 10 ไดรับการออกแบบใหเปนชุดเคร่ืองมือปฏิสัมพันธท่ีใชงานไดงายสําหรับการตั้งคาพารามิเตอรในตัว
แปลงความถ่ีของเรา ซอฟตแวรสามารถดาวนโหลดไดจากอนิเทอรเน็ตไซตของ Danfoss ท่ี http://
www.vlt-software.com
ซอฟตแวรการตั้งคา MCT-10 จะมีประโยชนสําหรับ:

• การวางแผนเครือขายการสื่อสารแบบออฟไลน MCT 10 มีฐานขอมูลตัวแปลงความถี่ท่ีสมบูรณ

• การใชงานตัวแปลงความถี่แบบออนไลน

• การบันทึกการตั้งคาสําหรับตัวแปลงความถี่ท้ังหมด

• การเปลี่ยนตัวแปลงความถี่ในเครือขาย

• การจัดทําเอกสารการตั้งคาตัวแปลงความถี่ทําไดอยางงายและถูกตองหลังจากทดสอบความ
สมบูรณ

• การขยายเครือขายที่มีอยู

• รองรับตัวแปลงความถี่ท่ีจะไดรับการพัฒนาขึ้นในอนาคต

ซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10 รองรับProfibus DP-V1 ผานทางการเชื่อมตอระบบหลักคลาส 2 ทําใหสามารถ
อาน/เขียนพารามิเตอรในตัวแปลงความถี่แบบออนไลนไดโดยผานทางเครือขาย Profibus วธิีการนีจ้ะชวยลด
ความจําเปนสําหรับการมีเครือขายการสื่อสารเพิ่มเติม

6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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บันทึกการตั้งคาการแปลงความถี่

1. เชื่อมตอพีซีเขากับเคร่ืองผานทางพอรตสื่อสาร USB (หมายเหตุ: ใช PC ท่ีแยกตางหากจากเคร่ือง
หลักเพื่อเชื่อมตอเขากับพอรต USB การลมเหลวอาจจะทําใหอุปกรณเสียหาย

2. เปดซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10

3. เลือก “อานจากชุดขับ”

4. เลือก “บันทึกเปน”

ขณะนี้พารามิเตอรท้ังหมดไดถูกบันทึกลงใน PC แลว

โหลดการตั้งคาตัวแปลงความถี่

1. เชื่อมตอ PC กับตัวแปลงความถี่ผานพอรตสื่อสาร USB

2. เปดซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10

3. เลือก “เปด” ไฟลท่ีเก็บไวจะแสดงขึ้นมา

4. เปดไฟลท่ีเหมาะสม

5. เลือก “เขียนไปยังชุดขับ”

ขณะนี้การตั้งคาพารามิเตอรท้ังหมดไดถูกโอนไปยังตัวแปลงความถี่แลว

มีคูมือแยกตางหากสําหรับซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10 MG.10.R2.02

โมดูลซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10
โมดูลดังตอไปนี้รวมอยูในชุดซอฟตแวร

ซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10
การตั้งคาพารามิเตอร
คัดลอกไปยัง/จากตัวแปลงความถี่
เอกสารและงานพิมพของการตั้งคาพารามิเตอรรวมถึงไดอะแกรม

  
 สวนขยาย สวนอินเตอรเฟซกับผูใช

ตารางการบํารุงรักษาเชิงปองกัน
การตั้งคานาฬิกา
การโปรแกรมการกระทําที่ต้ังเวลาไว
การตั้งคาตัวควบคุม Smart Logic
เคร่ืองมือการกําหนดรูปแบบควบคุมแบบ คาสเคด

หมายเลขการสั่งซื้อ:
โปรดสั่งซื้อแผนซีดีซอฟตแวรการตั้งคา MCT-10 โดยใชหมายเลขรหัส 130B1000

MCT 10 สามารถดาวนโหลดจากอินเทอรเน็ตของ Danfoss ท่ี WWW.DANFOSS.COM, Business Area:
Motion Controls

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
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6.1.7. คําแนะนําและเคล็ดลับ

* สําหรับการประยุกตใชกับน้าํ/น้ําเสีย โดยสวนใหญ เมนดูวน, ชุดคําสั่งดวน และชุดคําสั่ง
การทํางานจะทําใหการเขาใชงานเร็วท่ีสุดและสะดวกกวาสําหรับพารามิเตอรท่ีกําหนด
โดยท่ัวไปทั้งหมด

* เม่ือเปนไปได ใหดําเนินการใช AMA ท่ีจะประกันไดวาเพลาจะมีสมรรถนะที่ยอดเยี่ยมท่ีสุด
* ความคมชัดของการแสดงผลจะสามารถปรับไดดวยการกด [Status] และ [▲] สําหรับการ

แสดงผลที่มืดขึ้นหรือการกด [Status] และ [▼] เพ่ือใหสวางขึ้น
* ภายใต [Quick Menu] และ [Changes Made] พารามิเตอรท้ังหมดที่เปล่ียนแปลงไปจาก

คามาตรฐานจากโรงงานจะแสดงขึ้นมา
* กดปุม [Main Menu] คางไว 3 วนิาทีเพ่ือเขาใชพารามิเตอรอ่ืนๆ
* สําหรับวตัถุประสงคเพ่ือการใหบริการขอแนะนําใหคัดลอกพารามิเตอรท้ังหมดไปที่LCP ดู

พารามิเตอร 0-50 สําหรับขอมูลเพิ่มเติม

ตาราง 6.1: คําแนะนําและเคล็ดลับ

6.1.8. การถายโอนดวนของการต้ังคาพารามเิตอรเมือ่ใช GLCP 

เมื่อทําการตั้งคาของตัวแปลงความถี่เสร็จสมบูรณ ขอแนะนําใหเก็บ(สํารอง) การตั้งคาพารามิเตอรไวใน
GLCP หรือบน PC โดยผานทาง MCT 10 เคร่ืองมือซอฟตแวรสําหรับการตั้งคา

โนตสําหรับผูอาน
หยุดมอเตอรกอนที่จะเร่ิมการทํางานตางๆ เหลานี้

การเก็บขอมลูใน LCP:

1. ไปท่ีพารามิเตอร 0-50 คัดลอกบน LCP

2. กดปุม [OK]

3. เลือก “ท้ังหมดไปยัง LCP”

4. กดปุม [OK]

ขณะนีก้ารตั้งคาพารามิเตอรท้ังหมดไดถูกเก็บไวใน GLCP แลวซึ่งแสดงดวยแถบแสดงความกาวหนา เมื่อ
ครบ 100% ใหกด [OK]

ในตอนนี้ GLCP สามารถเชื่อมตอไปยังตัวแปลงความถี่อ่ืนและคัดลอกการตั้งคาพารามิเตอรมาที่ตัวแปลง
ความถี่นี้

การถายโอนขอมลูจาก LCP ไปยงัตัวแปลงความถี่

1. ไปท่ีพารามิเตอร 0-50 คัดลอกบน LCP

2. กดปุม [OK]

3. เลือก “ท้ังหมดจาก LCP”

4. กดปุม [OK]

ขณะนีก้ารตั้งคาพารามิเตอรท่ีเก็บใน LCP ไดถูกถายโอนไปยังตัวแปลงความถี่ ซึ่งแสดงดวยแถบแสดงความ
กาวหนา เมื่อครบ 100% ใหกด [OK]

6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน

50  MG.20.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  

6



6.1.9. การเริ่มตนเปนการตั้งคามาตรฐาน 

ทําการเร่ิมตนตัวแปลงความถี่ใหเปนการตั้งคามาตรฐาน ไดสองแนวทางคือ

การเร่ิมตนตามที่แนะนํา (ผานทางพารามิเตอร 14-22)

1. เลือกพารามิเตอร 14-22

2. กด [OK]

3. เลือก “การเร่ิมตน” (สําหรับ NLCP เลือก
"2")

4. กด [OK]

5. ปลดแหลงจายไฟออกจากเครื่องรอจน
กระทั่งหนาจอปด

6. ตอแหลงจายไฟกลับและตัวแปลงความ
ถี่จะถูกรีเซ็ต โปรดจําไววา การสตารท
คร้ังแรกจะใชเวลา 2-3 วนิาที

พารามิเตอร 14-22 จะเร่ิมตนคาใหมทั้งหมดยกเวน
14-50 RFI 1
8-30 โปรโตคอล
8-31 แอดเดรส
8-32 อัตราบอด
8-35 การหนวงเวลาตอบรับต่ําสุด
8-36 การหนวงเวลาตอบรับสูงสุด
8-37 หนวงเวลา Inter-Char สูงสุด
15-00 ถึง 15-05 ขอมูลการทาํงาน
15-20 ถึง 15-22 บันทึกประวตัิ
15-30 ถึง 15-32 บันทึกฟอลต

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรท่ีเลือกในเมนูสวนตัว จะยังคงแสดงอยูดวยการตั้งคามาตรฐาน

การเริ่มตนดวยตัวเอง

โนตสําหรับผูอาน
เม่ือดําเนนิการเร่ิมตนใหมดวยตัวเอง การสื่อสารอนุกรม การตั้งคาตัวกรอง RFI (พารามิเตอร
14-50) และการตั้งคาบันทึกฟอลตจะถูกรีเซ็ต
เอาพารามิเตอรท่ีเลือกใน เมนูสวนตัวออก

1. ปลดการเชื่อมตอกับแหลงจายไฟหลักและรอใหจอแสดงผลดับ
2a. กด [Status] - [Main Menu] - [OK] ในเวลาเดียวกันขณะเปดเคร่ือง LCP แบบกราฟก

(GLCP)
2b. กด [Menu] ขณะเปดเคร่ือง LCP 101 จอแสดงผลแบบตัวเลข
3. ปลอยปุมหลังจาก 5 วินาที
4. ในขณะนีตั้วแปลงความถี่จะไดรับการตั้งโปรแกรมตามการตั้งคามาตรฐาน

พารามิเตอรนี้จะเร่ิมตนใหมทั้งหมด ยกเวน:
15-00 ช่ัวโมงใชงาน
15-03 การเปดเคร่ือง
15-04 อณุหภมูิสูงเกิน
15-05 แรงดันสูงเกนิ

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
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7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

7.1. วิธีการต้ังโปรแกรม

7.1.1. ชุดคําสั่งพารามเิตอร 

กลุม หัวขอ การทาํงาน
0- การทํางาน/แสดงผล พารามิเตอรทีเ่กีย่วของกบัการทํางานพื้นฐานของตวัแปลงความถี่ การทํางาน

ของปุมบน LCP และการกาํหนดคาการแสดงผลของ LCP
1- โหลด/มอเตอร กลุมพารามิเตอรสําหรับการตั้งคามอเตอร
2- เบรค กลุมพารามิเตอรสําหรับการตั้งคุณลักษณะของเบรคในตวัแปลงความถี่
3- คาอางอิง/การเปลี่ยนความเร็ว พารามิเตอรสาํหรับการจัดการคาอางองิ คําจํากดัความของขอจาํกัดและการ

กําหนดคาการตอบสนองตอการเปลี่ยนแปลงของตัวแปลงความถี่
4- ขดีจํากดั/การเตือน กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบขีดจาํกัดและการเตือน
5- อินพุท/เอาทพุทดิจิตัล กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาอนิพทุและเอาทพทุดิจิตัล
6- อินพุท/เอาทพุทอนาล็อก กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาอินพทุและเอาทพุทอนาล็อก
8- การสื่อสารและอุปกรณเสริม กลุมพารามิเตอรสําหรบัการกําหนดคาการสือ่สารและอุปกรณเสริม
9- Profibus กลุมพารามิเตอรสําหรับพารามิเตอรทีร่ะบุของ Profibus
10- ฟลดบสั DeviceNet กลุมพารามิเตอรสําหรับพารามิเตอรทีร่ะบุของ DeviceNet
11- LonWorks กลุมพารามิเตอรสําหรับพารามิเตอรของ LonWorks
13- Smart Logic กลุมพารามิเตอรสําหรับการควบคุมแบบ Smart Logic
14- ฟงกชันพิเศษ กลุมพารามิเตอรสําหรบัการกําหนดคาฟงกชันตัวแปลงความถี่พเิศษ
15- ขอมูลชุดขับ กลุมพารามิเตอรทีม่ีขอมูลตัวแปลงความถี่ เชน ขอมูลการใชงาน การกําหนดคา

ของฮารดแวรและเวอรชันของซอฟตแวร
16- คาขอมูลที่อานได กลุมพารามิเตอรสําหรับอานคาขอมูล ต.ย. คาอางองิแทจริง แรงดัน การควบคุม

สัญญาณเตือน การเตือนและขอความแสดงสถานะ
18- ขอมูลและคาที่อานได กลุมพารามิเตอรน้ีมบีนัทกึการบาํรุงรักษาเชิงปองกัน 10 รายการลาสุด
20- วงรอบปดของชุดขับ กลุมพารามิเตอรน้ีใชเพือ่การกาํหนดคาตัวควบคุม PID วงรอบปดทีค่วบคมุความ

ถ่ีเอาทพุทของเครื่อง
21- วงรอบปดสวนขยาย พารามิเตอรสําหรับการกาํหนดคาใหกับตัวควบคุม PID วงรอบปดสวนขยาย สาม

ชุด
22- ฟงกชันการใชงาน พารามิเตอรเหลาน้ีจะตรวจสอบการใชงานที่เกีย่วกับน้ํา
23- ฟงกชันยึดหลักเวลา พารามิเตอรเหลานี้สําหรับการกระทาํทีจ่าํเปนตองดาํเนนิการในแตละวันหรือเปน

รายสัปดาห ตัวอยางเชน คาอางองิทีแ่ตกตางของเวลาทํางาน/เวลาที่ไมทํางาน
25- ฟงกชันตัวควบคุมคาสเคดแบบพื้น

ฐาน
พารามิเตอรสําหรับการกาํหนดตัวควบคมุคาสเคดแบบพืน้ฐาน เพือ่ควบคุมปม
หลายตัวแบบลําดับขั้น

26- MCB 109 อปุกรณเสริม I/O
อนาล็อก

พารามิเตอรสําหรับการกาํหนดรูปแบบ MCB 109 อุปกรณเสริม I/O อนาล็อก

27- ตัวควบคุมคาสเคดสวนขยาย พารามิเตอรสําหรับการกาํหนดรูปแบบตัวควบคุมคาสเคดสวนขยาย
29- ฟงกชันการประยกุตใชงานดานน้าํ พารามิเตอรสําหรับการต้ังคาการทาํงานโดยเฉพาะที่เก่ียวกบัน้าํ
31- ตัวเลือกการบายพาส พารามิเตอรสาํหรับการกาํหนดรูปแบบตัวเลือกการบายพาส

ตาราง 7.1: กลุมพารามิเตอร

รายละเอียดและการเลือกพารามิเตอรจะแสดงบนสวนแสดงผลแบบกราฟก (GLCP) หรือแบบตัวเลข (NLCP)
(ดูรายละเอียดในสวนท่ี 5) เขาใชพารามิเตอรดวยการกดปุม [Quick Menu] หรือ [Main Menu] บนแผงควบ
คุม เมนูดวนจะถูกใชเปนลําดับแรกสุดสําหรับการทดสอบเครื่องเพ่ือใชงานเมื่อเร่ิมตนการทํางานโดยจัดใหมี
พารามิเตอรท่ีจําเปนสําหรับการเริ่มการทํางาน เมนหูลักจัดใหมีการเขาถึงพารามิเตอรท้ังหมดสําหรับการ
โปรแกรมการใชงานโดยละเอียด

ขั้วตอท้ังหมดของอินพุท/เอาทพุทดิจิตัล และอินพุท/เอาทพุทอนาล็อก เปนชนิดทํางานไดหลายหนาที่ ทุก
ขั้วตอมีการทํางานตามมาตรฐานที่ต้ังจากโรงงานที่เหมาะสมสําหรับการใชงานดานน้ําโดยสวนใหญ แตหาก
ตองการการทํางานพิเศษ จะตองต้ังโปรแกรมในกลุมพารามิเตอร 5 หรือ 6

7.1.2. โหมดเมนูดวน 

GLCP มอบการเขาถึงทุกรายการพารามิเตอรภายใตเมนดูวน NLCP มอบการเขาถึงเฉพาะพารามิเตอรของชุด
คําสั่งดวนเทานัน้ เมื่อตองการตั้งพารามิเตอรโดยใชปุม [Quick Menu]

ใหกด [Quick Menu] รายการจะแสดงสวนตางๆท่ีอยูในเมนดูวน

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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ชดุคําส่ังพารามเิตอรท่ีมปีระสิทธิภาพสําหรับ
การประยกุตใชงานกับน้ํา
พารามิเตอรสามารถตั้งคาไดอยางงายสําหรับการประยุกตใชงานกับน้ํา/น้าํเสียเปนสวนใหญจํานวนมาก ดวย
การใช [Quick Menu]

วธิีท่ีดีท่ีสุดท่ีจะตั้งพารามิเตอรผาน [Quick Menu] ก็คือการทําตามขึ้นตอนดานลางตอไปนี้:

1. กด [Quick Setup] เพ่ือเลือกการตั้งคามอเตอรพ้ืนฐาน เวลาเปลี่ยนความเร็ว ฯลฯ

2. กด [Function Setups]เพ่ือต้ังการทํางานของตัวแปลงความถี่ตามที่ตองการ หากไมมีอยูในการตั้ง
คา [Quick Setup]

3. เลือกระหวาง การตั้งคาทั่วไป, การตั้งคาวงรอบเปด และ การตั้งคาวงรอบปด

ขอแนะนาํใหทําตามชุดคําสั่งท่ีอยูในรายการ

เลือก เมนสูวนตัว เพ่ือแสดงเฉพาะพารามิเตอรท่ีถูกเลือกไวกอนและไดตั้งโปรแกรมไวเปนพารามิเตอรท่ี
กําหนดเอง ยกตัวอยางเชน ปมหรืออุปกรณ OEM อาจมีการตั้งโปรแกรมลวงหนาใหเปนเมนูสวนตัวระหวาง
การทดสอบเพื่อใชงานจากโรงงาน/การทดสอบเพื่อการใชงานท่ีสามารถปรับตั้งแบบละเอียดไดงายขึ้น พารา
มิเตอรเหลานี้จะถูกเลือกในพารามิเตอร 0-25 เมนสูวนตัว พารามิเตอรตางๆจํานวนถึง 20 พารามิเตอรสามารถ
ท่ีจะถูกเพิ่มเขาไปไดในเมนูนี้

ภาพประกอบ 7.1: มุมมองเมนูแบบดวน

พารา
มิเตอ
ร

การกําหนดชื่อ [หนวย
]

0-01 ภาษา  
1-20 กําลังมอเตอร [kW]
1-22 แรงดันไฟฟาของมอเตอร [V]
1-23 ความถี่ของมอเตอร [Hz]
1-24 กระแสของมอเตอร [A]
1-25 ความเร็วของมอเตอรท่ีระบุ [RPM]
3-41 เวลาความเร็วขาขึ้น ชุด 1 [s]
3-42 เวลาความเร็วขาลง ชุด 1 [s]
4-11 ขีดจํากัดดานต่ําของความเร็ว

มอเตอร
[RPM]

4-13 ขีดจํากัดดานต่ําของความเร็ว
มอเตอร

[RPM]

1-29 การปรับใหเหมาะสมกับ
มอเตอรโดยอัตโนมัติ

[AMA]

ตาราง 7.2: พารามิเตอรของเมนูดวน

การแสดงที่หนาจอขึ้นอยูกับการเลือกท่ีทําในพารามิเตอร 0-02 และ 0-03 การตั้งคามาตรฐานของพารา
มิเตอร 0-02 และ 0-03 ขึ้นอยูกับวาตัวแปลงความถี่ท่ีสงมอบอยูในภูมิภาคใดของโลก แตสามารถตั้ง
โปรแกรมใหมหากจําเปน

ถาไมใชงาน ถูกเลือกในขั้วตอ 27 จะไมมีการเชื่อมตอไปยัง +24 V บนขั้วตอ 27 ท่ีจําเปนสําหรับเพื่อใช
สตารทได
ถาล่ืนไถล ผกผัน(คามาตรฐานที่ต้ังจากโรงงาน) ถูกเลือกในขั้วตอ 27 จําเปนตองมีการเชื่อมตอไปยัง +24 V
เพ่ือใหสตารทได

เลือก การเปลี่ยนแปลงท่ีทําแลว เพ่ือดูขอมูลเก่ียวกับ:

• การเปลี่ยนแปลง 10 คร้ังลาสุด ใชปุมนําทางเลื่อนขึ้น/เล่ือนลง เพ่ือเล่ือนระหวางพารามิเตอร 10
คาลาสุดท่ีมีการเปลี่ยนแปลง

• การเปลี่ยนแปลงที่ทํานัน้นบัจากการตั้งคามาตรฐาน

เลือก การบันทึกเพ่ือดูขอมูลเก่ียวกับคาที่อานของบรรทัดแสดงผล ขอมูลจะแสดงเปนกราฟ

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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สามารถดูเฉพาะพารามิเตอรท่ีแสดงที่เลือกไวในพารามิเตอร 0-20 ถึงพารามิเตอร 0-24 เทานั้น สามารถที่จะ
เก็บตัวอยางไดถึง 120 ตัวอยางในหนวยความจํา เพ่ือการใชอางอิงตอไป

0-01  ภาษา

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ระบุภาษาที่ตองการใชในการแสดงผล

[0] * อังกฤษ

1-20  กําลังของมอเตอร [kW]

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[.09 – 500 kW] ปอนกําลังมอเตอรท่ีพิกัดเปนหนวย kW ตามขอมูลบนปายชื่อมอเตอร
คามาตรฐานจะสัมพันธกับคาเอาทพุทที่พิกัดท่ีระบุไวของชุดขับ
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน ขึ้น
อยูกับตัวเลือกท่ีเลือกในพารามิเตอร 0-03 การตั้งคาตามภูมิภาค วา
พารามิเตอร 1-20 หรือ พารามิเตอร 1-21 กําลังของมอเตอร ถูกกําหนด
ใหมองไมเห็น

1-22  แรงดันไฟฟาของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[10 - 1000 V] ปอนแรงดันมอเตอรท่ีพิกัดเปนหนวยตามขอมูลปายชื่อมอเตอร คา
มาตรฐานจะสัมพันธกับคาเอาทพุทที่พิกัดท่ีระบุไวของชุดขับ
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-23  ความถี่ของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[20- 1000 Hz] เลือกคาความถี่ของมอเตอรจากขอมูลปายชื่อมอเตอร สําหรับการใช
งานที่ 87 Hz กับมอเตอร 230/400 V ใหต้ังขอมูลของปายชื่อสําหรับ
230 V/50 Hz ปรับพารามิเตอร 4-13 ขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร
[RPM] และพารามิเตอร 3-03 คาอางอิงสูงสุด เปน 87 Hz

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-24  กระแสของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[0.1 - 10000 A] ปอนคากระแสมอเตอรท่ีพิกัดจากขอมูลปายชื่อมอเตอร ขอมูลนี้จะนาํ
ไปใชสําหรับการคํานวณแรงบิด การปองกันความรอนเกินของมอเตอร
ฯลฯ

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-25  ความเร็วของมอเตอรท่ีระบุ

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[100 - 60,000 RPM] ปอนคาความเร็วมอเตอรท่ีระบุจากขอมูลปายชื่อมอเตอร ขอมูลนีจ้ะถูก
ใชสําหรับการคํานวณการชดเชยมอเตอรโดยอัตโนมัติ

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

3-41  เวลาความเร็วขาขึ้น ชุด 1

พิสัย: หนาที่:

3 s* [1 - 3600 s] ปอเวลาเพิ่มความเร็ว เชน เวลาท่ีใชในการเรง จาก 0 RPM ถึงความเร็ว
มอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) เลือกเวลาท่ีใชในการเพิ่ม
ความเร็ว เชน กระแสเอาทพุทไมเกินขีดจํากัดกระแสในพารามิเตอร 4-
18 ระหวางการเพ่ิม ดูเวลาความเร็วขาลงในพารามิเตอร 3-42

พารามิ เตอร.3− 41 = tacc × nnorm พารามิ เตอร.1− 25
Δref rpm s

3-42  เวลาความเร็วขาลง ชุด 1

พิสัย: หนาที่:

3 s* [1 - 3600 s] ปอนเวลาที่ใชในการลดความเร็ว เชน เวลาที่ใชในการลดความเร็วจาก
ความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) ถึง 0 RPM เลือกเวลา
ท่ีใชในการลดความเร็ว เชนเมื่อไมมีแรงดันเกินเกิดขึ้นในอินเวอรเตอร
เนือ่งจากการทํางานกําหนดพลังงานอีกคร้ังของมอเตอร และเชนเม่ือ
กระแสที่กําหนดขึ้นไมเกินขีดจํากัดกระแสที่ตั้งในพารามิเตอร 4-18 ดู
เวลาความเร็วขาขึ้นในพารามิเตอร 3 - 41

พารามิ เตอร.3− 42 = tdec × nnorm พารามิ เตอร.1− 25
Δref rpm s

4-11  ขดีจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร [RPM]

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[0 - 60,000 RPM] ปอนขีดจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร ขีดจํากัดความเร็วต่ําของ
มอเตอรสามารถตั้งใหสอดคลองกับความเร็วมอเตอรขั้นต่ําที่ผูผลิต
แนะนํา ขีดจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอรตองไมเกินการตั้งคาในพารา
มิเตอร 4-13 ขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร [RPM]

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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4-13  ขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร [RPM]

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[0 - 60,000 RPM] ปอนขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร ขีดจํากัดความเร็วสูงของ
มอเตอรสามารถตั้งใหสอดคลองกับความเร็วมอเตอรสูงสุดท่ีผูผลิต
แนะนํา ขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอรตองไมเกินการตั้งคาในพารา
มิเตอร 4-11 ขีดจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร [RPM] เฉพาะพารา
มิเตอร 4-11 หรือ 4-12 จะแสดงผลโดยขึ้นอยูกับพารามิเตอรอ่ืนที่ต้ัง
คาในเมนูหลัก และขึ้นอยูกับการตั้งคามาตรฐานตามตําแหนงทาง
ภูมิศาสตรบนโลก

โนตสําหรับผูอาน
คาความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่ตองไมเกินคาที่สูงกวา 1/10 ของความถี่สวิตชิ่ง

1-29   การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมตัิ (AMA)

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ฟงกชัน AMA ใชประโยชนอยางเหมาะสมท่ีสุดจากประสิทธิภาพการทํา
งานของมอเตอรไดนามิค โดยการปรับพารามิเตอรมอเตอรขั้นสูงให
เหมาะสมโดยอัตโนมัติ (พารามิเตอร 1-30 ถึง พารามิเตอร 1-35) เมื่อ
มอเตอรอยูนิง่กับที่

[0] * ปด ไมมีการทํางาน

[1] ใช AMA สมบูรณ ดําเนนิการ AMA ของรีซิสแตนซของสเตเตอร RS, รีซิสแตนซของโร
เตอร Rr, รีแอกแตนซร่ัวไหลของสเตเตอร X1, รีแอกแตน.ร่ัวไหลของโร
เตอร X2 และ รีแอกแตนซของแหลงจายไฟหลัก Xh.

[2] ใช AMA แบบยอ ดําเนนิการ AMA แบบยอของรีซิสแตรนซของสเตเตอร Rs ในระบบเทา
นั้น เลือก ตัวเลือกนีเ้ม่ือตัวกรอง LC ถูกใชระหวางตัวแปลงความถี่และ
มอเตอร

เปดใชงานฟงกชัน AMA โดยกดปุม [Hand on] หลังจากเลือก [1] หรือ [2] ดูเพ่ิมเติมท่ีหัวขอ  การปรับให
เหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ หลังจากลําดับปกต ิหนาจอจะแสดง: “กด [OK] เพ่ือสิ้นสุด AMA” หลัง
จากกดปุม [OK] ตัวแปลงความถี่ก็จะพรอมสําหรับการทํางาน
หมายเหตุ:

• เพ่ือการปรับคาใหไดดีท่ีสุด ในรัน AMA เมื่อมอเตอรเย็น

• ไมสามารถดําเนนิการ AMA ในขณะที่มอเตอรกําลังทํางานอยู

โนตสําหรับผูอาน
เปนสิ่งสําคัญท่ีจะตองต้ังพารามิเตอร 1-2* ขอมูลมอเตอร ใหถูกตอง เนื่องจากเปนสวนหนึ่ง
ของอัลกอริธึม AMA ตองดําเนนิการ AMA เพ่ือใหไดประสิทธิภาพมอเตอรไดนามิคท่ีเหมาะสม
ท่ีสุด ซึ่งอาจใชเวลานานถึง 10 นาที ขึ้นอยูกับพิกัดกําลังของมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน
หลีกเล่ียงแรงบิดท่ีอาจเกิดขึ้นจากภายนอก ในระหวางการทดสอบ AMA

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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โนตสําหรับผูอาน
หากคาใดคาหนึง่ในพารามิเตอร 1-2* ขอมูลมอเตอร ถูกเปลี่ยนแปลง พารามิเตอร 1-30 ถึง
1-39 พารามิเตอรมอเตอรขั้นสูง จะกลับไปเปนการตั้งคามาตรฐาน
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะท่ีมอเตอรกําลังทํางาน

ดูเพ่ิมเติมท่ีหัวขอ  การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ (การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดย
อัตโนมัติ)

7.1.3. ชุดคําส่ังการทํางาน 

ชุดคําสั่งการทํางานจะทําใหเขาใชทุกพารามิเตอรท่ีตองการสําหรับการประยุกตใชงานเกี่ยวกับน้าํ/น้าํเสีย
โดยสวนใหญไดอยางสะดวกและรวดเร็ว รวมถึงแรงบิดผันแปร, แรงบิดคงที่, ปม, ปมเติม, ปมจุม, บูสเตอร
ปม, ปมผสม, เคร่ืองอัดอากาศ และการใชงานปมและพัดลมอ่ืนๆ ในคุณสมบัติอ่ืนๆที่มี ยังรวมถึงพารามิเตอร
สําหรับการเลือกตัวแปรที่จะแสดงบน LCP, ความเร็วตั้งลวงหนาแบบดิจิตัล, การสเกลคาอางอิงอนาล็อก, การ
ใชงานวงรอบปดแบบเขตเดียวหรือหลายเขต และการทํางานเฉพาะที่สัมพันธกับการประยุกตใชกับน้าํ/น้ํา
เสีย

วิธีเขาถึงชุดคําส่ังการทํางาน – ตัวอยาง

1
3
0
B
T
1
1
0
.1
0

ภาพประกอบ 7.2: ขั้นท่ี 1: เปดตัวแปลงความถี ่ (เปด
ไฟ LED)

1
3
0
B
T
1
1
1
.1
0

ภาพประกอบ 7.3: ขัน้ท่ี 2: กดปุม [Quick Menus] ( ตัว
เลือกเมนูดวนจะปรากฏขึน้)

1
3
0
B
T
1
1
2
.1
0

ภาพประกอบ 7.4: ขั้นท่ี 3: ใชปุมนําทางขึน้/ลง เพ่ือ
เล่ือนลงไปยังชุดคําสั่งการทํางาน กด [OK]

1
3
0
B
A
5
0
0
.1
0

ภาพประกอบ 7.5: ขั้นท่ี 4: ตวัเลือกชุดคําส่ังการทํางาน
จะปรากฏ เลือก 03-1 การตั้งคาท่ัวไป กด [OK]

1
3
0
B
A
5
0
1
.1
0

ภาพประกอบ 7.6: ขั้นท่ี 5: ใชปุมนําทางขึน้/ลงเพ่ือ
เล่ือนลง ตัวอยาง เล่ือนไปยัง 03-12เอาทพุทอนาล็อก
กด [OK]

1
3
0
B
A
5
0
2
.1
0

ภาพประกอบ 7.7: ขั้นท่ี 6: เลือกพารามิเตอร 6-50 ขั้ว
ตอ 42 เอาทพุท กด [OK]

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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1
3
0
B
A
5
0
3
.1
0

ภาพประกอบ 7.8: ขั้นท่ี 7: ใชปุมนําทางขึ้น/ลง เพ่ือ
เลือกระหวางตัวเลือกท่ีแตกตางกัน กด [OK]

พารามิเตอรของชุดคําสั่งการทํางานถูกรวมเปนกลุมในรูปแบบดังตอไปนี้

Q3-1 การตั้งคาทั่วไป

Q3-10 การตั้งคานาฬิกา Q3-11 การตั้งคาการแสดง
ผล

Q3-12 เอาทพทุอนาล็อก Q3-13 รีเลย

0-70 ตั้งวนัทีแ่ละเวลา 0-20 บรรทดัแสดงผล 1.1
ขนาดเล็ก

6-50 ขั้วตอ 42 เอาทพุท รีเลย 1 ⇒ 5-40 รีเลยฟงกชัน

0-71 รูปแบบวันที่ 0-21 บรรทดัแสดงผล 1.2
ขนาดเล็ก

6-51 ขัว้ตอ 42 สเกลต่ําสุด
ของเอาทพุท

รีเลย 2 ⇒ 5-40 รีเลยฟงกชัน

0-72 รูปแบบเวลา 0-22 บรรทดัแสดงผล 1.3
ขนาดเล็ก

6-52 ขัว้ตอ 42 สเกลสูงสุด
ของเอาทพุท

ตัวเลือกรีเลย 7 ⇒ 5-40 รี
เลยฟงกชัน

0-74 DST/เวลาหนารอน 0-23 บรรทัดแสดงผล 2 ขนาด
ใหญ

ตัวเลือกรีเลย 8 ⇒ 5-40 รี
เลยฟงกชัน

0-76 เร่ิม DST/เวลาหนารอน 0-24 บรรทัดแสดงผล 3 ขนาด
ใหญ

ตัวเลือกรีเลย 9 ⇒ 5-40 รี
เลยฟงกชัน

0-77 สิ้นสุด DST/เวลาหนารอน 0-37 ขอความแสดงผล 1
0-38 ขอความแสดงผล 2
0-39 ขอความแสดงผล 3

Q3-2 การตั้งคาวงรอบเปด
Q3-20 คาอางองิดิจิตัล Q3-21 คาอางอิงอนาล็อก

3-02 คาอางองิต่ําสุด 3-02 คาอางองิต่ําสุด
3-03 คาอางองิสูงสุด 3-03 คาอางองิสูงสุด
3-10 คาอางอิงตั้งลวงหนา 6-10 ขั้วตอ 53 แรงดันต่ํา

5-13 ขัว้ตอ 29 อนิพทุดิจติัล 6-11 ขั้วตอ 53 แรงดันไฟฟาสูง
5-14 ขัว้ตอ 32 อนิพทุดิจติัล 6-14 ขั้วตอ 53 คาอางอิง/คาปอนกลับ คา
5-15 ขัว้ตอ 33 อนิพทุดิจติัล 6-15 ขั้วตอ 53 คาอางอิง/คาปอนกลับ คา

Q3-3 การตั้งคาวงรอบปด
Q3-30 การตั้งคาปอนกลับ Q3-31 การตั้งคา PID
1-00 โหมดการกาํหนดรูปแบบ 20-81 PID ที่ควบคุมแบบปกต/ิผกผนั
20-12 หนวยคาอางองิ/คาปอนกลับ 20-82 PID ความเร็วสตารท [RPM]

3-02 คาอางองิต่ําสุด 20-21 เซ็ตพอยต 1
3-03 คาอางองิสูงสุด 20-93 PID อตัราขยายตามสวน
6-20 ขัว้ตอ 54 แรงดันตํ่า 20-94 PID เวลารวม
6-21 ขัว้ตอ 54 แรงดันไฟฟาสูง
6-24 ขัว้ตอ 54 คาอางองิ/คาปอนกลับต่ํา
6-25 ขัว้ตอ 54 คาอางองิ/คาปอนกลับสูง
6-00 คาเวลาของการสิ้นสุดเวลาแรงดันต่ําเกินไป
6-01 ฟงกชันหมดเวลาของแรงดันต่ําเกินไป

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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0-20  บรรทัดแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 1 ตําแหนงซาย

[0] ไมมี ไมไดเลือกการแสดงคา

[37] ขอความแสดงผล 1 แสดงคําสั่งควบคุม

[38] ขอความแสดงผล 2 ทําใหเปนไปไดท่ีจะเขียนแตละสตริงขอความสําหรับการแสดงผลใน
LCP หรืออานผานทางการสื่อสารอนกุรม

[39] ขอความแสดงผล 3 ทําใหเปนไปไดท่ีจะเขียนแตละสตริงขอความสําหรับการแสดงผลใน
LCP หรืออานผานทางการสื่อสารอนกุรม

[89] คาวนัที่และเวลาที่อาน
ได

แสดงวันที่และเวลาในปจจุบัน

[953] คําเตือน Profibus แสดงคําเตือนการสื่อสาร Profibus

[1005] คาท่ีอานไดของตัวนับ
การสงผิดพลาด

ดูจํานวนขอผิดพลาดการสงการควบคุม CAN นับจากการเปดเคร่ืองคร้ัง
สุดทาย

[1006] คาท่ีอานไดของตัวนับ
การรับผิดพลาด

ดูจํานวนขอผิดพลาดการรับการควบคุม CAN นับจากการเปดเคร่ืองคร้ัง
สุดทาย

[1007] ขอมูลท่ีอานไดของตัว
นบับัสปด

ดูจํานวนเหตุการณบัสปดนบัจากเปดเคร่ืองทํางานลาสุด

[1013] พารามิเตอรการเตือน ดูคําเตือนที่ระบุของ DeviceNet จะกันหนึง่บิตแยกตางหากสําหรับ
ทุกๆ การเตือน

[1115] คําเตือนของ LON แสดงคําเตือนที่ระบุของ LON

[1117] การทบทวน XIF แสดงรุนของไฟลอินเทอรเฟสภายนอกบนชิบ Neuron C บนอุปกรณ
เสริม LON

[1118] การทบทวน LON
Works

แสดงเวอรชันของซอฟตแวรของโปรแกรมประยุกตของชิป Neuron C
บนอุปกรณเสริม LON

[1501] ชั่วโมงทํางาน ดูชั่วโมงท่ีมอเตอรทํางาน

[1502] ตัวนับ kWh ดูการใชพลังงานจากแหลงจายไฟหลักในหนวย kWh

[1600] คําสั่งควบคุม ดูขอความแสดงสถานะที่สงจากตัวแปลงความถี่ผานทางพอรตการสื่อ
สารอนกุรม ในรูปของรหัสเลขฐานสิบหก

[1601] *คาอางอิง [หนวย] คาอางอิงโดยรวม (ผลรวมของดิจิตัล/อนาล็อก/คาตั้งลวงหนา/บัส/คา
อางอิงขณะล็อกคาง/การกวดตามและการชะลอความเร็ว) ในหนวยที่
เลือก

[1602] คาอางอิง % คาอางอิงโดยรวม (ผลรวมของดิจิตัล/อนาล็อก/คาตั้งลวงหนา/บัส/คา
อางอิงขณะล็อกคาง/การกวดตามและการชะลอความเร็ว) ในหนวย
เปอรเซ็นต

[1603] ขอความแสดงสถานะ แสดงขอความของสถานะ

[1605] คาหลักท่ีแทจริง [%] มีการเตือนหนึง่ขอความหรือมากกวาในรหัสเลขฐานสิบหก

[1609] คาอานที่กําหนดเอง ดูคาอานที่กําหนดโดยผูใชตามที่ระบุในพารามิเตอร 0-30, 0-31 และ
0-32

[1610] กําลัง [kW] กําลังแทจริงท่ีมอเตอรใช เปน kW

[1611] กําลัง [hp] กําลังแทจริงท่ีมอเตอรใช เปน HP

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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[1612] แรงดันไฟฟาของ
มอเตอร

แรงดันที่จายใหกับมอเตอร

[1613] ความถี่ของมอเตอร ความถี่ของมอเตอร เชน ความถี่เอาทพุทจากตัวแปลงความถี่ เปน
หนวย Hz

[1614] กระแสของมอเตอร กระแสเฟสของมอเตอรท่ีวัดเปนคาประสิทธิผล

[1615] ความถี่ [%] ความถี่ของมอเตอร เชน ความถี่เอาทพุทจากตัวแปลงความถี่ เปน
หนวยเปอรเซ็นต

[1616] แรงบิด [Nm] แสดงคาโหลดของมอเตอรเปนเปอรเซ็นตของแรงบิดมอเตอรท่ีพิกัด

[1617] ความเร็ว [RPM] ความเร็วเปน RPM (รอบตอนาที) เชน ความเร็วเพลาของมอเตอรในวง
รอบปดโดยอางอิงจากขอมูลท่ีปอนตามปายชื่อของมอเตอร ความถี่
เอาทพุทและโหลดบนตัวแปลงความถี่

[1618] ความรอนของมอเตอร โหลดความรอนบนมอเตอรท่ีคํานวณโดยการทํางานของ ETR ดูเพ่ิม
เติมท่ีกลุมพารามิเตอร 1-9* อุณหภูมิของมอเตอร

[1622] แรงบิด [%] แสดงคาแรงบิดแทจริงท่ีเกิดขึ้นในหนวยเปอรเซ็นต

[1630] แรงดันดีซีลิงค แรงดันวงจรขั้นกลางในตัวแปลงความถี่

[1632] พลังงานเบรค/วินาที แสดงกําลังเบรคที่ถายโอนไปใหตัวตานทานเบรคภายนอก
โดยระบุเปนคาชั่วขณะ

[1633] พลังงานเบรค/2 นาที กําลังเบรคที่ถายโอนไปใหตัวตานทานเบรคภายนอก กําลังเฉล่ียจะถูก
คํานวณอยางตอเนื่องจากคาใน 120 วนิาทีลาสุด

[1634] อุณหภูมิแผนระบาย
ความรอน

แสดงอุณหภูมิแผนระบายความรอนของตัวแปลงความถี่ ขีดจํากัดการ
ตัดออกอยูท่ี 95 ± 5°C; และการตัดกลับอยูท่ี 70 ± 5°C

[1635] โหลดความรอนของชุด
ขับ

เปอรเซ็นตโหลดของอินเวอรเตอร

[1636] กระแสอินเวอรเตอรท่ี
ระบุ

กระแสที่ระบุของตัวแปลงความถี่

[1637] กระแสอินเวอรเตอรสูง
สุด

กระแสสูงสุดของตัวแปลงความถี่

[1638] สถานะตัวควบคุม SL สถานะของเหตุการณท่ีดําเนินการดวยการควบคุม

[1639] อุณหภูมิของการดควบ
คุม

อุณหภูมิของการดควบคุม

[1650] คาอางอิงภายนอก ผลรวมของคาอางอิงภายนอกเปนเปอรเซ็นต เชน ผลรวมของอ
นาล็อก/พัลส/บัส

[1652] คาปอนกลับ [หนวย] คาสัญญาณในหนวยจากอินพุทดิจิตัลท่ีต้ังโปรแกรมไว

[1653] คาอางอิง
ดิจิตัลโพเทนฑิโอ

ดูสวนที่เก่ียวของของโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตัล ตอคาอางอิงปอน
กลับท่ีแทจริง

[1654] คาปอนกลับ 1 [หนวย] ดูคาปอนกลับ 1 ดูพารามิเตอร 20-0*

[1655] คาปอนกลับ 2 [หนวย] ดูคาปอนกลับ 2 ดูพารามิเตอร 20-0*

[1656] คาปอนกลับ 3 [หนวย] ดูคาปอนกลับ 3 ดูพารามิเตอร 20-0*

[1660] อินพุทดิจิตัล แสดงสถานะของ 6 ขั้วตออินพุทดิจิตัล (18, 19, 27, 29, 32 และ 33)
อินพุท 18 จะตรงกับบิตซายสุด สัญญาณต่ํา = 0; สัญญาณสูง = 1

[1661] ขั้ว 53 การตั้งคาสวิตช การตั้งคาของอินพุทขั้วตอ 53 กระแส = 0; แรงดัน = 1

[1662] อินพุทอนาล็อก 53 คาที่แทจริงบนอินพุท 53 ท้ังคาอางอิงหรือคาปองกัน

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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[1663] ขั้ว 54 การตั้งคาสวติช การตั้งคาของอินพุทขั้วตอ 54 กระแส = 0; แรงดัน = 1

[1664] อินพุทอนาล็อก 54 คาที่แทจริงบนอินพุท 54 ท้ังคาอางอิงหรือคาปองกัน

[1665] เอาทพุทอนาล็อก 42
[mA]

คาที่แทจริงบนเอาทพุท 42 ในหนวย mA ใชพารามิเตอร 6-50 เพ่ือ
เลือกตัวแปรที่จะแสดงโดยเอาทพุท 42

[1666] เอาทพุทดิจิตัล [ไบนาร]ี คาไบนารีของเอาทพุทดิจิตัลท้ังหมด

[1667] อินพุท ความถี ่ #29
[Hz]

คาแทจริงของความถี่ท่ีใชท่ีขั้วตอ 29 ในลักษณะอินพุทพัลส

[1668] อินพุท ความถี ่ #33
[Hz]

คาแทจริงของความถี่ท่ีใชท่ีขั้วตอ 33 ในลักษณะอินพุทพัลส

[1669] เอาทพุทพัลส #27
[Hz]

คาที่แทจริงของพัลสท่ีใชบนขั้ว 27 ในโหมดเอาทพุทดิจิตัล

[1670] เอาทพุทพัลส #29
[Hz]

คาที่แทจริงของพัลสท่ีใชบนขั้ว 29 ในโหมดเอาทพุทดิจิตัล

[1671] เอาทพุทรีเลย [ไบนารี] ดูการตั้งคาของทุกรีเลย

[1672] ตัวนับ A ดูคาปจจุบันของตัวนับ A

[1673] ตัวนับ B ดูคาปจจุบันของตัวนับ B

[1675] อินพุทอนาล็อก X30/11 คาแทจริงของสัญญาณอินพุท X30/11 (การด I/O ใชงานทั่วไป) เปน
อุปกรณเสริม)

[1676] อินพุทอนาล็อก X30/12 คาแทจริงของสัญญาณอินพุท X30/12 (การด I/O ใชงานทั่วไป) เปน
อุปกรณเสริม)

[1677] เอาทพุทอนาล็อก
X30/8 [mA]

คาแทจริงบนเอาทพุท X30/8 (การด I/O ใชงานท่ัวไป) เปนอุปกรณ
เสริม) ใชพารามิเตอร 6-60 เพ่ือเลือกตัวแปรที่จะแสดง

[1680] คําสั่งควบคุมฟลดบัส 1 คําสั่งควบคุม (CTW) ท่ีไดรับจาก Bus-Master

[1682] คาอางอิงฟลดบัส 1 คาอางอิงหลักท่ีสงดวยคําสั่งควบคุมผานเครือขายการสื่อสารอนกุรม
เชน จาก BMS, PLC หรือตัวควบคุมหลักอ่ืนๆ

[1684] ตัวเลือกสื่อสาร STW ขอความแสดงสถานะแบบขยายของอุปกรณเสริมการสื่อสารฟลดบัส

[1685] คําสั่งควบคุมพอรต FC 1 คําสั่งควบคุม (CTW) ท่ีไดรับจาก Bus-Master

[1686] คาอางอิงพอรต FC 1 ขอความแสดงสถานะ (STW) ท่ีสงไปยัง Bus-Master

[1690] ขอความแสดงสัญญาณ
เตือน

สัญญาณเตือนหนึ่งคร้ังหรือหลายครั้งในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับ
การสื่อสารอนกุรม)

[1691] ขอความแสดงสัญญาณ
เตือน 2

สัญญาณเตือนหนึ่งคร้ังหรือหลายครั้งในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับ
การสื่อสารอนกุรม)

[1692] คําเตือน คําเตือนหนึ่งคร้ังหรือหลายครั้งในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับการ
สื่อสารอนุกรม)

[1693] คําเตือน 2 คําเตือนหนึ่งคร้ังหรือหลายครั้งในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับการ
สื่อสารอนุกรม)

[1694] สวนขยาย ขอความ
แสดงสถานะ

สภาวะของสถานะหนึ่งหรือหลายสภาวะในรหัสเลขฐานสิบหก (ใช
สําหรับการสื่อสารอนกุรม)

[1695] สวนขยาย ขอความ
แสดงสถานะ 2

สภาวะของสถานะหนึ่งหรือหลายสภาวะในรหัสเลขฐานสิบหก (ใช
สําหรับการสื่อสารอนกุรม)

[1696] ขอความแสดงการบํารุง
รักษา

บิตจะสะทอนสถานะของการโปรแกรมเหตุการณการบํารุงรักษาเชิง
ปองกัน ในกลุมพารามิเตอร 23-1*

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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[1830] อินพุทอนาล็อก X42/1 แสดงคาของสัญญาณท่ีปอนใหกับขั้วตอ X42/1 บนการด I/O อนาล็อก

[1831] อินพุทอนาล็อก X42/3 แสดงคาของสัญญาณท่ีปอนใหกับขั้วตอ X42/3 บนการด I/O อนาล็อก

[1832] อินพุทอนาล็อก X42/5 แสดงคาของสัญญาณท่ีปอนใหกับขั้วตอ X42/5 บนการด I/O อนาล็อก

[1833] เอาทพุทอนาล็อก
X42/7 [V]

แสดงคาของสัญญาณท่ีปอนใหกับขั้วตอ X42/7 บนการด I/O อนาล็อก

[1834] เอาทพุทอนาล็อก
X42/9 [V]

แสดงคาของสัญญาณท่ีปอนใหกับขั้วตอ X42/9 บนการด I/O อนาล็อก

[1835] เอาทพุทอนาล็อก
X42/11 [V]

แสดงคาของสัญญาณท่ีปอนใหกับขั้วตอ X42/11 บนการด I/O
อนาล็อก

[2117] สวนขยาย 1 คาอางอิง
[หนวย]

คาของคาอางอิงสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 1

[2118] สวนขยาย 1 คาปอน
กลับ [หนวย]

คาของสัญญาณปอนกลับสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 1

[2119] สวนขยาย 1 เอาทพุท
[%]

คาของเอาทพุทจากตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 1

[2137] สวนขยาย 2 คาอางอิง
[หนวย]

คาของคาอางอิงสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 2

[2138] สวนขยาย 2 คาปอน
กลับ [หนวย]

คาของสัญญาณปอนกลับสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 2

[2139] สวนขยาย 2 เอาทพุท
[%]

คาของเอาทพุทจากตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 2

[2157] สวนขยาย 3 คาอางอิง
[หนวย]

คาของคาอางอิงสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 3

[2158] สวนขยาย 3 คาปอน
กลับ [หนวย]

คาของสัญญาณปอนกลับสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 3

[2159] สวนขยาย เอาทพุท คาของเอาทพุทจากตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 3

[2230] กําลังเมื่อไมมีการไหล คากําลังท่ีคํานวณเมื่อไมมีการไหลสําหรับความเร็วการใชงานท่ีแทจริง

[2580] สถานะคาสเคด สถานะสําหรับการทํางานของตัวควบคุมคาสเคด

[2581] สถานะปม สถานะสําหรับการทํางานของปมแตละตัวซึ่งควบคุมโดยตัวควบคุม
คาสเคด

โนตสําหรับผูอาน
โปรดศึกษาจาก MG.20.OX.YY คูมอืการโปรแกรมชุดขับ AQUA VLT ®   สําหรับขอมูล
โดยละเอียด

0-21  บรรทัดแสดงผล 1.2 ขนาดเล็ก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 1 ตําแหนงกลาง

[1662] * อินพุทอนาล็อก 53 ตัวเลือกจะเหมือนกับตัวเลือกในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-20
บรรทัดแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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0-22  บรรทัดแสดงผล 1.3 ขนาดเล็ก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 1 ตําแหนงขวา

[1614] *กระแสของมอเตอร ตัวเลือกจะเหมือนกับตัวเลือกในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-20
บรรทัดแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก

0-23  บรรทัดแสดงผล 2 ขนาดใหญ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 2 ตัวเลือกจะเหมือนกับตัว
เลือกในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-20 บรรทัดแสดงผล 1.1 ขนาด
เล็ก

[1615] *ความถี่

0-24  บรรทัดแสดงผล 3 ขนาดใหญ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[1652] *คาปอนกลับ [หนวย] เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 2 ตัวเลือกจะเหมือนกับตัว
เลือกในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-20 บรรทัดแสดงผล 1.1 ขนาด
เล็ก

0-37  ขอความแสดงผล 1

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ในพารามิเตอรนีม้ีความเปนไปไดท่ีจะเขียนแตละ
สตริงขอความสําหรับการแสดงผลใน LCP หรืออานผานทางการสื่อสาร
อนกุรม เมื่อตองการแสดงอยางถาวรใหเลือกขอความแสดงผลในพารา
มิเตอร 0-20, 0-21, 0-22, 0-23 หรือ 0-24 บรรทัดการแสดงผล XXX
ใชปุม ▲ หรือ ▼ บน LCP เพ่ือเปลี่ยนอักขระ ใชปุม ◀ และ ▶ เพ่ือ
เล่ือนเคอรเซอร เม่ืออักขระถูกเนนโดยเคอรเซอร อักขระนีจ้ะสามารถ
เปล่ียนแปลงได ใชปุม ▲ หรือ ▼ บน LCP เพ่ือเปล่ียนอักขระ อักขระ
สามารถถูกแทรกไดโดยการวางเคอรเซอรระหวางอักขระสองตัวและ
กด▲ หรือ ▼

0-38  ขอความแสดงผล 2

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ในพารามิเตอรนีม้ีความเปนไปไดท่ีจะเขียนแตละ
สตริงขอความสําหรับการแสดงผลใน LCP หรืออานผานทางการสื่อสาร
อนกุรม เมื่อตองการแสดงอยางถาวร ใหเลือกขอความแสดงผล 2 ใน
พารามิเตอร 0-20, 0-21, 0-22, 0-23 หรือ 0-24 บรรทัดการแสดงผล
XXX ใชปุม ▲ หรือ ▼ บน LCP เพ่ือเปล่ียนอักขระ ใชปุม ◀ และ ▶ เพ่ือ
เล่ือนเคอรเซอร เม่ืออักขระถูกเนนโดยเคอรเซอร อักขระนีจ้ะสามารถ
เปล่ียนแปลงได อักขระสามารถถูกแทรกไดโดยการวาง
เคอรเซอรระหวางอักขระสองตัวและกด▲ หรือ ▼

0-39  ขอความแสดงผล 3

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ในพารามิเตอรนีม้ีความเปนไปไดท่ีจะเขียนแตละ
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สตริงขอความสําหรับการแสดงผลใน LCP หรืออานผานทางการสื่อสาร
อนกุรม เมื่อตองการแสดงอยางถาวรโดยเลือกขอความแสดงผล 3 ใน
พารามิเตอร 0-20, 0-21, 0-22, 0-23 หรือ 0-24 บรรทัดการแสดงผล
XXX ใชปุม ▲ หรือ ▼ บน LCP เพ่ือเปล่ียนอักขระ ใชปุม ◀ และ ▶ เพ่ือ
เล่ือนเคอรเซอร เม่ืออักขระถูกเนนโดยเคอรเซอร อักขระนี้จะสามารถ
เปลี่ยนแปลงได อักขระสามารถถูกแทรกไดโดยการวาง
เคอรเซอรระหวางอักขระสองตัวและกด▲ หรือ ▼

0-70  ตั้งวันที่และเวลา

พิสัย: หนาที่:

2000-01
-01
00:00 –
2099-12
-01
23:59 *

[2000-01-01 00:00] ต้ังวันท่ีและเวลาของนาฬิกาภายใน รูปแบบที่ใชตั้งในพารามิเตอร 0-
71 และ 0-72

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนี้ไมไดแสดงเวลาจริง ซึ่งสามารถอานไดใน
พารามิเตอร 0-89 นาฬิกาจะยังไมเร่ิมนับจนกวาคาท่ีต้ัง
จะแตกตางจากคามาตรฐาน

0-71  รูปแบบวันที่

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ปปปป-ดด-วว ตั้งรูปแบบวันท่ีท่ีจะใชในแผงควบคุมหนาเคร่ือง

[1] วว-ดด-ปปปป ตั้งรูปแบบวันท่ีท่ีจะใชในแผงควบคุมหนาเคร่ือง

[2] ดด/วว/ปปปป ตั้งรูปแบบวันท่ีท่ีจะใชในแผงควบคุมหนาเคร่ือง

0-72  รูปแบบเวลา

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ต้ังรูปแบบเวลาที่จะใชในแผงควบคุมหนาเครื่อง

[0] * 24 ชม.

[1] 12 ชม.

0-74  DST/เวลาหนารอน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกวิธีจัดการ เวลาหนารอน สําหรับการตั้ง DST/เวลาหนารอนโดยผู
ใชใหปอนวันท่ีเร่ิมและวนัที่สิ้นสุดในพารามิเตอร 0-76 และ 0-77

[0] * ปด

[2] คูมือ

0-76  เริ่มตน DST/ เวลาหนารอน

พิสัย: หนาที่:

2000-01
-01
00:00*

[2000-01-01 00:00 –
2099-12-31 23:59 ]

ต้ังวันท่ีและเวลาท่ีเร่ิมตนเวลาหนารอน/DST วันท่ีจะถูกโปรแกรมในรูป
แบบที่เลือกในพารามิเตอร 0-71

ชุดขับ AQUA VLT ®
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0-77  ส้ินสุด DST/เวลาหนารอน

พิสัย: หนาที่:

2000-01
-01
00:00*

[2000-01-01 00:00 –
2099-12-31 23:59 ]

ต้ังวันที่และเวลาที่สิ้นสุดของเวลาหนารอน/DST วันท่ีจะถูกโปรแกรม
ในรูปแบบที่เลือกในพารามิเตอร 0-71

1-00  โหมดการกําหนดรูปแบบ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * วงรอบเปด ความเร็วมอเตอรจะถูกกําหนดโดยการใชความเร็วอางอิงหรือโดยการ
ต้ังคาความเร็วที่ตองการเม่ืออยูในโหมดควบคุมดวยมือ
วงรอบเปดยังใชเมื่อตัวแปลงความถี่เปนสวนหนึ่งของระบบควบคุมวง
รอบปดท่ีอางอิงจากตัวควบคุม PID ภายนอก เพ่ือใหสัญญาณความเร็ว
อางอิงเปนเอาทพุท

[3] วงรอบปด ความเร็วมอเตอรจะถูกกําหนดโดยคาอางอิงท่ีสรางจากตัวควบคุม PID
ภายใน ท่ีทําการเปลี่ยนแปลงความเร็วมอเตอรเหมือนเปนสวนหนึง่ของ
กระบวนการควบคุมวงรอบปด (ต.ย. ความดันและการไหลคงท่ี) ตัว
ควบคุม PID ตองถูกกําหนดรูปแบบในพารามิเตอร 20-** วงรอบปด
ของชุดขับหรือผานชุดคําสั่งการทํางานที่เขาถึงดวยการกดปุม [Quick
Menus]

พารามิเตอรนี้ไมสามารถเปลี่ยนแปลงไดเมื่อมอเตอรกําลังทํางานอยู

โนตสําหรับผูอาน
เม่ือต้ังใหเปนวงรอบปด คําสั่งกลับทิศทางและการสตารทกลับทิศทางจะไมกลับทิศทางการ
หมุนของมอเตอร

3-02  คาอางอิงต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:

0.000
หนวย*

[-100000.000 - พารา
มิเตอร 3-03]

ปอนคาอางอิงตํ่าสุด คาอางอิงตํ่าสุดคือคาต่ําสุดท่ีไดรับจากผลรวม
ของคาอางอิงท้ังหมด

3-03  คาอางอิงสูงสุด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0.000
หนวย] *

พารามิเตอร 3-02 -
100000.000

ปอนคาอางอิงสูงสุด คาอางอิงสูงสุดคือคาสูงสุดท่ีไดรับจากผลรวม
ของคาอางอิงท้ังหมด

3-10  คาอางอิงตั้งลวงหนา

อารเรย [8]

0.00%* [-100.00 - 100.00 %] ปอนคาอางอิงต้ังลวงหนาแตกตางกันไดถึงแปดคา (0-7) ในพารา
มิเตอรนี้ โดยใชการตั้งคาอารเรย คาอางอิงต้ังลวงหนาจะระบุเปน
เปอรเซ็นตของคา RefMAX (พารามิเตอร 3-03 คาอางอิงสูงสุด) หรือ
เปนเปอรเซ็นตของคาอางอิงภายนอกอื่นๆ หาก RefMIN ไมไดต้ังคาให
เปน 0 (พารามิเตอร 3-02 คาอางอิงตํ่าสุด) คาอางอิงต้ังลวงหนาที่เปน

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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เปอรเซ็นตของชวงคาอางอิงเต็มจะถูกคํานวณ เชน จากสวนตาง
ระหวาง RefMAX และ RefMIN หลังจากนัน้ คาดังกลาวจะถูกบวกเขากับ
RefMIN เมื่อใชคาอางอิงต้ังลวงหนา ใหเลือกคาอางอิงต้ังลวงหนา บิต
0 / 1 / 2 [16], [17] หรือ [18] สําหรับอินพุทดิจิตัลท่ีเก่ียวของในกลุม
พารามิเตอร 5.1* อินพุทดิจิตัล

5-13  ขั้วตอ 29 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน มีตัวเลือกและการทํางานที่เหมือนกับพารามิเตอร 5-1* อินพุทดิจิตัล

5-14  ขั้วตอ 32 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน มีตัวเลือกและการทํางานที่เหมือนกับพารามิเตอร 5-1* อิน
พุทดิจิตัลยกเวนสําหรับ อินพุทพัลส

5-15  ขั้วตอ 33 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน มีตัวเลือกและการทํางานที่เหมือนกับพารามิเตอร 5-1* อินพุทดิจิตัล

5-40  การทํางานของรีเลย

อารเรย [8] (รีเลย 1 [0], รีเลย 2 [1], รีเลย 7 [6], รีเลย 8 [7], รีเลย 9 [8])

เลือกตัวเลือกเพื่อระบุการทํางานของรีเลย
การเลือกรีเลยเชิงกลแตละตัวทําไดในอารเรยพารามิเตอร

[0] ไมใชงาน

[1] พรอม

[2] ชุดขับพรอม

[3] ชุดขับพรอม/คุมไกล

[4] พักคอย/ไมเตือน

[5] * ทํางาน

[6] ทํางาน/ไมเตือน

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี

 MG.20.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  67

7



[8] ทํางานดวยคาอางอิง/
ไมเตือน

[9] สัญญาณเตือน

[10] สัญญาณหรือการเตือน

[11] ท่ีขีดจํากัดแรงบิด

[12] นอกชวงกระแส

[13] ตํ่ากวาคากระแสต่ํา

[14] สูงกวาคากระแสสูง

[15] นอกชวงความเร็ว

[16] ตํ่ากวาคาความเร็วต่ํา

[17] สูงกวาคาความเร็วสูง

[18] นอกชวงคาปอน กลับ

[19] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา

[20] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[21] การเตือนความรอน

[25] กลับทิศทาง

[26] บัสถูกตอง

[27] ขีดจํากัดแรงบิดและการ
หยุด

[28] เบรคไมมีการเตือน

[29] เบรคพรอมไมฟอลต

[30] เบรกผิดปกติ (IGBT)

[35] อินเตอรล็อกภายนอก

[36] คําสั่งควบคุม บิต11

[37] คําสั่งควบคุม บิต12

[40] นอกชวงคาอางอิง

[41] ตํ่ากวาคาอางอิงต่ํา

[42] สูงกวาคาอางอิงสูง

[45] บัสควบคุม

[46] บัสควบคุม 1 เม่ือหมด
เวลา

[47] บัสควบคุม 0 เม่ือหมด
เวลา

[60] ตัวเปรียบเทียบ 0

[61] ตัวเปรียบเทียบ 1

[62] ตัวเปรียบเทียบ 2

[63] ตัวเปรียบเทียบ 3

[64] ตัวเปรียบเทียบ 4

[65] ตัวเปรียบเทียบ 5

[70] กฎตรรกะ 0

[71] กฎตรรกะ 1

[72] กฎตรรกะ 2

[73] กฎตรรกะ 3

[74] กฎตรรกะ 4

[75] กฎตรรกะ 5

[80] SL เอาทพุทดิจิตัล A

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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[81] SL เอาทพุทดิจิตัล B

[82] SL เอาทพุทดิจิตัล C

[83] SL เอาทพุทดิจิตัล D

[84] SL เอาทพุทดิจิตัล E

[85] SL เอาทพุทดิจิตัล F

[160] ไมมีสัญญาณเตือน

[161] ทํางานกลับทิศทาง

[165] ใชคาอางอิงเครื่อง

[166] ใชคาอางอิงไกล

[167] คําสั่งสตารท ทํางาน

[168] โหมดขับดวยตัวเอง

[169] โหมดอัตโนมัติ

[180] ฟอลตนาฬิกา

[181] การบํารุงรักษา เชิง
ปองกัน

[190] ไมมีการไหล

[191] ปมแหง

[192] สิ้นสุดของเสนโคง

[193] โหมดการหลับ

[194] สายพานชํารุด

[195] การควบคุมวาลวบาย
พาส

[196] การเติมน้ําเขาทอ

[211] ปมคาสเคด 1

[212] ปมคาสเคด 2

[213] ปมคาสเคด 3

[223] สัญญาณเตือน ตัด
ล็อกการทํางาน

[224] ใชโหมดบายพาสท่ีใช

6-00  คาเวลาการหมดเวลาเมือ่แรงดันต่ําเกินไป

พิสัย: หนาที่:

10s* [1 - 99 s] ปอนชวงคาเวลาการหมดเวลาเมื่อแรงดันต่ําเกินไป คาเวลาของการ
หมดเวลาเมื่อแรงดันต่ําเกินไป ทํางานสําหรับอินพุทอนาล็อก เชน ขั้ว
ตอ 53 หรือขั้วตอ 54 ถูกจัดสรรใหกับกระแสและใชเปนแหลงคาอางอิง
หรือแหลงปอนกลับ หากคาสัญญาณอางอิงท่ีเก่ียวของกับอินพุทกระ
แสที่เลือก มีระดับต่ํากวา 50% ของคาท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-10, พารา
มิเตอร 6-12, พารามิเตอร 6-20 หรือพารามิเตอร 6-22 สําหรับชวงเวลา
ท่ีนานกวาเวลาท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-00 แลวฟงกชันที่เลือกในพารา
มิเตอร 6-01 จะทํางาน

6-01  ฟงกชนัหมดเวลาเมือ่แรงดันต่ําเกินไป

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกฟงกชันหมดเวลา ฟงกชันที่ต้ังในพารามิเตอร 6-01 จะทํางานเมื่อ
สัญญาณอินพุทที่ขั้วตอ 53 หรือ 54 มีคาต่ํากวา 50% ของคาในพารา

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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มิเตอร 6-10, พารามิเตอร 6-12, พารามิเตอร 6-20 หรือพารามิเตอร 6-
22 สําหรับชวงเวลาที่ระบุไวในพารามิเตอร 6-00 ถาการหมดเวลาเกิด
ขึ้นหลายตัวพรอมกัน ตัวแปลงความถี่จะจัดลําดับความสําคัญฟงกชัน
การหมดเวลาดังตอไปนี้:

1. พารามิเตอร 6-01 ฟงกชันหมดเวลาเม่ือแรงดันต่ําเกินไป

2. พารามิเตอร 8-04 ฟงกชันหมดเวลาคําสั่งควบคุม

ความถ่ีเอาทพุทของตัวแปลงความถี่ สามารถเปน:
• [1] ล็อกคางที่คาปจจุบัน

• [2] ทําการลบลางไปยังการหยุด

• [3] ทําการลบลางไปยังความเร็ว Jog

• [4] ทําการลบลางไปยังความเร็วสูงสุด

• [5] ทําการลบลางไปยังการหยุดโดยมีการตัดการทํางานตาม
มา

ถาคุณเลือกชุดคําสั่ง 1-4 พารามิเตอร 0-10 ชุดคําสั่งใชงาน ตองต้ังคา
ไปที่ ชุดคําสั่งหลายชุด  [9]

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

[0] * ปด

[1] การคางคาเอาทพุท

[2] หยุด

[3] การ Jog

[4] ความเร็วสูงสุด

[5] หยุดและตัดการทํางาน

6-10  ขั้วตอ 53 แรงดันต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.07V* [0.00 - พารามิเตอร
6-11]

ปอนคาแรงดันต่ํา คาตามขั้นของอินพุทอนาล็อกควรสอดคลองกับคา
อางอิง/คาปอนกลับต่ําสุด ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-14

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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6-11  ขั้วตอ 53 แรงดันสูง

พิสัย: หนาที่:

10.0V* [พารามิเตอร 6-10 ถึง
10.0 V]

ปอนคาแรงดันสูง คาการสเกลอินพุทอนาล็อกนีค้วรสอดคลองกับคา
อางอิง/คาการปอนกลับสูงสุด ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-15

6-14  ขั้วตอ 53 คาอางอิง/คาปอนกลับ ต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.000
หนวย*

[-1000000.000 ถึง
พารามิเตอร 6-15]

ปอนคาตามขั้นอินพุตอนาล็อกท่ีสอดคลองกับคาแรงดันสูงสุด/คา
กระแสสูงสุดท่ีต้ังคาในพารามิเตอร 6-10 และ 6-12

6-15  ขั้วตอ 53 คาอางอิง/คาปอนกลับ สูง

พิสัย: หนาที่:

100.000
หนวย*

[พารามิเตอร 6-14 ถึง
1000000.000]

ปอนคาตามขั้นอินพุตอนาล็อกท่ีสอดคลองกับคาแรงดันสูงสุด/คา
กระแสสูงสุดท่ีต้ังคาในพารามิเตอร 6-11/6-13

6-20  ขั้วตอ 54 แรงดันต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.07V* [0.00 – พารามิเตอร
6-21]

ปอนคาแรงดันต่ํา คาการสเกลของอินพุทอนาล็อกนีค้วรสอดคลองกับ
คาอางอิง/คาปอนกลับต่ํา ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-24

6-21  ขั้วตอ 54 แรงดันสูง

พิสัย: หนาที่:

10.0V* [พารามิเตอร 6-20 ถึง
10.0 V]

ปอนคาแรงดันสูง คาการสเกลอินพุทอนาล็อกนีค้วรสอดคลองกับคา
อางอิง/คาการปอนกลับสูงสุด ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-25

6-24  ขั้วตอ 54 คาอางอิง/คาปอนกลับ คา

พิสัย: หนาที่:

0.000
หนวย*

[-1000000.000 ถึง
พารามิเตอร 6-25]

ปอนคาตามขั้นอินพุตอนาล็อกท่ีสอดคลองกับคาแรงดันสูงสุด/คา
กระแสสูงสุดท่ีต้ังคาในพารามิเตอร 6-20/6-22

6-25  ขั้วตอ 54 คาอางอิง/คาปอนกลับสูง

พิสัย: หนาที่:

100.000
หนวย*

[พารามิเตอร 6-24 ถึง
1000000.000]

ปอนคาตามขั้นอินพุตอนาล็อกท่ีสอดคลองกับคาแรงดันสูงสุด/คา
กระแสสูงสุดท่ีต้ังคาในพารามิเตอร 6-21/6-23

6-50  ขั้วตอ 42 เอาทพุท

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ไมใชงาน

[100] * ความถี่เอาทพุท

[101] คาอางอิง

[102] คาปอนกลับ

[103] กระแสมอเตอร

[104] แรงบิดตามขีดจํากัด

[105] แรงบิดตามพิกัด

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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[106] กําลัง

[107] ความเร็ว

[108] แรงบิด

[113] วงรอบปดสวนขยาย 1

[114] วงรอบปดสวนขยาย 2

[115] วงรอบปดสวนขยาย 3

[130] ความถี่เอาทพุท
4-20mA

[131] คาอางอิง 4-20mA

[132] คาปอนกลับ 4-20mA

[133] กระแสมอเตอร 4-20mA

[134] แรงบิด % ขีดจํากัด
4-20mA

[135] แรงบิด % ท่ีระบุ
4-20mA

[136] กําลัง 4-20mA

[137] ความเร็ว 4-20mA

[138] แรงบิด 4-20mA

[139] บัสควบคุม 0-20 mA

[140] บัสควบคุม 4-20 mA

[141] บัสควบคุม 0-20 mA,
หมดเวลา

[142] บัสควบคุม 4-20 mA,
หมดเวลา

[143] สวนขยาย วงรอบปด 1,
4-20 mA

[144] สวนขยาย วงรอบปด 2,
4-20 mA

[145] สวนขยาย วงรอบปด 3,
4-20 mA

เลือกฟงกชันของขั้วตอ 42 เปนเอาทพุทกระแสอนาล็อก

6-51  ขั้ว 42 สเกลต่ําสุดของเอาทพุท

พิสัย: หนาที่:

0%* [0 – 200%] สเกลเอาทพุทต่ําสุดของสัญญาณอนาล็อกท่ีเลือกท่ีขั้วตอ 42 ใหเปน
เปอรเซ็นตของคาสัญญาณสูงสุด เชน ถาตองการให 0 mA (หรือ 0 Hz)
เปน 25% ของคาเอาทพุทสูงสุด ใหต้ังโปรแกรมท่ี 25% การสเกลคา
ท่ีสูงถึง 100% จะไมสามารถสูงกวาการตั้งคาที่ตรงกันในพารามิเตอร
6-52

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®
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6-52  ขั้วตอ 42 สเกลสูงสุดของเอาทพุท

พิสัย: หนาที่:

100%* [0.00 – 200%] สเกลเอาทพุทสูงสุดของสัญญาณอนาล็อกที่เลือกในขั้วตอ 42 แลวตั้ง
คาเปนคาสูงสุดของเอาทพุทสัญญาณกระแส สเกลเอาทพุทเพื่อให
กระแสต่ํากวา 20 mA ท่ีคาเต็มสเกล หรือ 20 mA ท่ีเอาทพุทระดับต่ํา
กวา 100% ของคาสัญญาณสูงสุด หากกระแสเอาทพุทที่ตองการคือ
20 mA ท่ีคาระหวาง 0 - 100% ของคาเอาทพุทเต็มสเกล ใหต้ัง
โปรแกรมคาเปอรเซ็นตในพารามิเตอร เชน 50% = 20 mA หากกระแส
ระหวาง 4 และ 20 mA เปนคาที่ตองการ ท่ีเอาทพุทสูงสุด (100%) ให
คํานวณคาเปอรเซ็นตดังนี้:

20 mA/ที่ต องการ สูงสุด กระแส × 100 %

i.e. 10mA : 20 mA
10 mA × 100 % = 200 %

20-12  หนวยคาอางอิง/คาปอนกลับ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ไมมี

[1] * %

[5] PPM

[10] 1/min

[11] RPM

[12] PULSE/s

[20] l/s

[21] l/min

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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[22] l/h

[23] m3/s

[24] m3/min

[25] m3/h

[30] kg/s

[31] kg/min

[32] kg/h

[33] t/min

[34] t/h

[40] m/s

[41] m/min

[45] m

[60] °C

[70] mbar

[71] bar

[72] Pa

[73] kPa

[74] m WG

[75] mm Hg

[80] kW

[120] GPM

[121] gal/s

[122] gal/min

[123] gal/h

[124] CFM

[125] ft3/s

[126] ft3/min

[127] ft3/h

[130] lb/s

[131] lb/min

[132] lb/h

[140] ft/s

[141] ft/min

[145] ft

[160] ° F

[170] psi

[171] lb/in2

[172] in wg

[173] ft WG

[174] in Hg

[180] HP พารามิเตอรนีจ้ะระบุเคร่ืองท่ีใชสําหรับเช็ตพอยต คาอางอิง และคา
ปอนกลับที่ตัวควบคุม PID จะใชเพ่ือการควบคุมความถี่เอาทพุทของ
ตัวแปลงความถี่

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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20-21  เซต็พอยต 1

พิสัย: หนาที่:

0.000* [RefMIN พารามิเตอร
3-02 - RefMAX พารา
มิเตอร 3-03 หนวย
(จาก พารามิเตอร
20-12)]

เซ็ตพอยต 1 ถูกใชในโหมดวงรอบปดเพ่ือปอนคาอางอิงเซ็ตพอยตท่ี
ถูกใชโดยตัวควบคุม PID ของตัวแปลงความถี่ ดูรายละเอียดของ
ฟงกชันคาปอนกลับในพารามิเตอร 20-20

โนตสําหรับผูอาน
คาอางอิงของจุดต้ังท่ีปอนที่นี่จะถูกเพ่ิมใหกับคาอางอิง
อ่ืนๆที่ถูกใช (ดูกลุมพารามิเตอร 3-1*)

20-81  PID ที่ควบคุมแบบปกติ/ผกผัน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ปกติ

[1] ผกผัน ปกต ิ [0] ทําใหความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่ลดลงเมื่อคาอาง
อิงสูงกวาคาอางอิงเช็ตพอยต ซึ่งเปนวธิีการท่ัวไปสําหรับการนาํไปใช
งานกับพัดลมจายและปมท่ีควบคุมความดัน

ผกผัน [1] ทําใหความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่เพ่ิมขึ้นเมื่อคา
อางอิงสูงกวาคาอางอิงเช็ตพอยต

20-82  PID ความเร็วสตารท [RPM]

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 6000 RPM] เมื่อตัวแปลงความถี่เร่ิมสตารทคร้ังแรก ก็จะเร่ิมไตระดับขึ้นไปยังความ
เร็วเอาทพุทนี้ในโหมดวงรอบเปด ตามเวลาไตระดับที่ใชงาน เมื่อความ
เร็วเอาทพุทที่โปรแกรมที่นี่มาถึง ตัวแปลงความถี่จะสลับโดยอัตโนมัติ
ไปที่โหมดวงรอบปดและตัวควบคุม PID จะเร่ิมตนทํางาน ซึ่งมี
ประโยชนในการไปใชกับโหลดที่ถูกขับซึ่งตองเรงใหไดความเร็วต่ําสุด
อยางรวดเร็วขึ้นเปนลําดับแรกกอนเมื่อสตารท

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนี้จะมองเห็นไดเมื่อพารามิเตอร 0-02 ต้ังคา
เปน [0] RPM ทานัน้

20-93  PID อัตราขยายตามสวน

พิสัย: หนาที่:

0.50* [0.00 = Off - 10.00] พารามิเตอรนี้ปรับเอาทพุทของตัวควบคุม PID ของตัวแปลงความถี่
อางอิงจากคาผิดพลาดระหวางคาปอนกลับและคาอางอิงเช็ตพอยต
การตอบสนองของตัวควบคุม PID แบบดวนจะมีขึ้นเมื่อคานี้มีคามาก
อยางไรก็ตามหากใชคาที่ใหญเกินไป ความถี่เอาทพุทของตัวแปลง
ความถี่อาจจะไมเสถียร

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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20-94  PID เวลารวม

พิสัย: หนาที่:

20.00 s* [0.01 - 10000.00 =
Off s]

ตัวรวบรวมจะเพ่ิมขอผิดพลาดตามเวลา(รวมเขาไว) ระหวางคาปอน
กลับและคาอางอิงของจุดต้ัง ซึ่งมีความจําเปนเพื่อประกันวาขอผิด
พลาดนั้นเขาใกลศูนย การปรับความเร็วของตัวแปลงความถี่แบบดวน
จะทําไดเมื่อคานีม้ีขนาดเล็ก อยางไรก็ตามหากใชคาที่เล็กเกินไป
ความถ่ีเอาทพุทของตัวแปลงความถี่อาจจะไมเสถียร

7.1.4. โหมดเมนูหลัก 

ท้ัง GLCP และ NLCP มอบการเขาถึงโหมดเมนูหลัก
_ เร่ิมโหมดเมนูหลักโดยกดปุม [Main Menu] ภาพ
ประกอบที่ 6.2 แสดงคาผลลัพธท่ีอานไดจากที่
ปรากฏบนหนาจอแสดงผลของ GLCP
บรรทัดท่ี 2 ถึง 5 บนจอแสดงผลจะแสดงรายการ
กลุมพารามิเตอร ซึ่งสามารถเลือกไดดวยการสลับ
ไปมาที่ปุมขึ้นและลง

1
3
0
B
P
0
6
6
.1
0

ภาพประกอบ 7.9: แสดงตัวอยาง

แตละพารามิเตอรมีชื่อและหมายเลข ซึ่งจะเหมือนเดิมไมวาจะอยูในโหมดการตั้งโปรแกรมโหมดใด ในโหมด
เมนูหลัก พารามิเตอรจะแบงออกเปนกลุมๆ ตัวเลขหลักแรกของพารามิเตอร (จากซาย) ระบุหมายเลขกลุม
ของพารามิเตอร

พารามิเตอรท้ังหมดสามารถเปลี่ยนแปลงไดในเมนูหลัก การกําหนดคาของเคร่ือง (พารามิเตอร 1-00) จะ
กําหนดพารามิเตอรอ่ืนที่มีอยูสําหรับการตั้งโปรแกรม ยกตัวอยางเชน การเลือกวงรอบปดเพ่ือใชพารามิเตอร
เพ่ิมเติมท่ีสมัพันธกับการทํางานแบบวงรอบปด การดอุปกรณเสริมท่ีเพ่ิมในเครื่องทําใหสามารถใชพารา
มิเตอรเพ่ิมเติมท่ีสัมพันธกับอุปกรณท่ีเสริม

7.1.5. การเลือกพารามเิตอร 

ในโหมดเมนูหลัก พารามิเตอรจะแบงออกเปน
กลุมๆ เลือกกลุมพารามิเตอรไดโดยใชปุมนําทาง
กลุมพารามิเตอรตอไปนี้คือกลุมท่ีเขาใชงานได:

หมายเลขกลุม กลุมพารามิเตอร:
0 การทํางาน/แสดงผล
1 โหลด/มอเตอร
2 เบรค
3 คาอางอิง/การเปลี่ยนความเร็ว
4 ขดีจํากดั/การเตือน
5 อนิพทุ/เอาทพุทดิจิตัล
6 อนิพทุ/เอาทพุทอนาล็อก
8 การสื่อสารและตัวเลือก
9 Profibus
10 ฟลดบสั CAN
11 LonWorks
13 Smart Logic
14 ฟงกชันพิเศษ
15 ขอมูลชุดขับ
16 คาขอมูลที่อานได
18 คาขอมูลที่อานได 2
20 วงรอบปดของชุดขับ
21 สวนขยาย วงรอบปด
22 ฟงกชันการนําไปใชงาน
23 ฟงกชันตามเวลา
24 โหมดไฟ
25 ตัวควบคุมคาสเคด
26 MCB 109 อปุกรณเสริม I/O อนาล็อก

ตาราง 7.3: กลุมพารามิเตอร:

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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หลังจากเลือกกลุมพารามิเตอร ใหเลือกพารา
มิเตอรโดยใชปุมนาํทาง
สวนตอนกลางของ GLCP จะแสดงหมายเลขและ
ชื่อพารามิเตอร เชนเดียวกับคาพารามิเตอรท่ีเลือก

1
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ภาพประกอบ 7.10: แสดงตัวอยาง

7.1.6. การเปลีย่นขอมูล 

1. กดปุม [เมนูดวน] หรือ [เมนูหลัก]

2. ใชปุม [▲] และ [▼] เพ่ือคนหากลุมพารามิเตอรเพ่ือแกไข

3. ใชปุม [▲] และ [▼] เพ่ือคนหาพารามิเตอรเพ่ือแกไข

4. กดปุม [OK]

5. ใชปุม [▲] และ [▼] เพ่ือเลือกการตั้งคาพารามิเตอรท่ีถูกตอง หรือใชปุมเพ่ือเล่ือนหลักภายในตัว
เลข เคอรเซอรจะบงชี้หลักท่ีเลือกเพื่อเปล่ียน ปุม [▲] เพ่ิมคา, ปุม [▼] ลดคา

6. กดปุม [Cancel] เพ่ือยกเลิกการเปลี่ยนแปลง หรือกด [OK] เพ่ือยอมรับการเปลี่ยนแปลงและปอน
การตั้งคาใหม

7.1.7. การเปลีย่นคาตัวอักษร 

หากพารามิเตอรท่ีเลือกเปนคาตัวอักษร ใหเปล่ียน
คาตัวอักษรโดยใชปุมนาํทางขึ้น/ลง
ปุมขึ้นจะเพ่ิมคา และปุมลงจะลดคา วาง
เคอรเซอรเหนือคาที่คุณตองการบันทึก และกด
[OK]
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ภาพประกอบ 7.11: แสดงตัวอยาง

7.1.8. การเปลีย่นกลุมของคาขอมลูที่เปนตัวเลข 

หากพารามิเตอรท่ีเลือกเปนตัวแทนของคาขอมูล
ตัวเลข ใหเปล่ียนคาขอมูลท่ีเลือกโดยใชปุมนํา
ทาง <> เชนเดียวกับปุมนําทางขึ้น/ลง ใชปุมนํา
ทาง <> เพ่ือเล่ือนเคอรเซอรตามแนวนอน
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ภาพประกอบ 7.12: แสดงตัวอยาง

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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ใชปุมนําทางขึ้น/ลงเพื่อเปลี่ยนคาขอมูล ปุมขึ้นจะ
เพ่ิมคาขอมูลและปุมลงจะลดคาขอมูล วาง
เคอรเซอรเหนอืคาที่คุณตองการบันทึก และกด
[OK]
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ภาพประกอบ 7.13: แสดงตัวอยาง

7.1.9. การเปล่ียนคาขอมูล,ทีละขั้น 

พารามิเตอรบางตัวสามารถเปลี่ยนไดทีละขั้นหรือเปล่ียนแปลงแบบไมรูจบ ซึ่งไดแก กําลังมอเตอร (พารา
มิเตอร 1-20), แรงดันมอเตอร (พารามิเตอร 1-22) และ ความถี่มอเตอร  (พารามิเตอร 1-23)
พารามิเตอรนีจ้ะถูกเปลี่ยนไดท้ังในแบบกลุมของคาขอมูลตัวเลข หรือในแบบคาขอมูลตัวเลขผันแปรไมรูจบ

7.1.10. คาท่ีอานไดและการตั้งโปรแกรมของ พารามิเตอรที่เปนดัชนี 

พารามิเตอรจะถูกกําหนดเปนดัชนีเม่ือวางซอนกันในสแต็ค (Rolling Stack)
พารามิเตอร 15-30 ถึง 15-32 ประกอบดวยบันทึกฟอลต ซึ่งสามารถอานคาได เลือกพารามิเตอร กด [OK]
และใชปุมนําทางขึ้น/ลง เพ่ือเล่ือนดูบันทึกคา

ใชพารามิเตอร 3-10 เปนตัวอยางอีกขอ:
เลือกพารามิเตอร กด [OK] และใชปุมนําทางขึ้น/ลง เพ่ือเลือกดูคาที่กําหนดดชันี ในการเปลี่ยนคาพารา
มิเตอร เลือกคาท่ีกําหนดดัชนี กด [OK] เปล่ียนคาโดยใชปุมขึ้น/ลง กด [OK] เพ่ือรับการตั้งคาใหม กด
[Cancel] เพ่ือเลิก กด [Back] เพ่ือออกจากพารามิเตอร

20-81  PID ท่ีควบคุมแบบปกติ/ผกผัน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ปกติ

[1] ผกผัน ปกต ิ [0] ทําใหความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่ลดลงเมื่อคาอาง
อิงสูงกวาคาอางอิงเช็ตพอยต ซึ่งเปนวิธีการท่ัวไปสําหรับการนาํไปใช
งานกับพัดลมจายและปมท่ีควบคุมความดัน

ผกผัน [1] ทําใหความถ่ีเอาทพุทของตัวแปลงความถี่เพ่ิมขึ้นเมื่อคา
อางอิงสูงกวาคาอางอิงเช็ตพอยต ซึ่งเปนวธิีการท่ัวไปสําหรับการนาํไป
ใชกับงานระบายความรอนที่ควบคุมอุณหภูมิ เชน หอผึ่งเย็น

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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7.1.11. การเริ่มตนเปนการตั้งคามาตรฐาน 

ทําการเร่ิมตนตัวแปลงความถี่ใหเปนการตั้งคามาตรฐาน ไดสองวิธีคือ

การเร่ิมตนตามที่แนะนํา (ผานทางพารามิเตอร 14-22)

1. เลือกพารามิเตอร 14-22

2. กด [OK]

3. เลือก “การเร่ิมตน”

4. กด [OK]

5. ตัดการจายไฟหลักและรอจนจอแสดง
ผลดับ

6. ตอแหลงจายไฟหลักอีกคร้ัง – ในตอนนี้
ตัวแปลงความถี่จะถูกรีเซ็ต

7. เปล่ียนพารามิเตอร 14-22 ใหกลับไปสู
การทํางานปกติ

โนตสําหรับผูอาน
เก็บพารามิเตอรท่ีเลือกในเมนผููใชกําหนดเอง ดวยคามาตรฐานจากโรงงาน

พารามิเตอร 14-22 จะเร่ิมตนคาใหมทั้งหมดยกเวน
14-50 RFI 1
8-30 โปรโตคอล
8-31 แอดเดรส
8-32 อตัราบอด
8-35 การหนวงเวลาตอบรับต่ําสุด
8-36 การหนวงเวลาตอบรับสูงสุด
8-37 หนวงเวลา INTER-CHAR สูงสุด
15-00 ถึง 15-05 ขอมูลการทํางาน
15-20 ถึง 15-22 บนัทกึประวัติ
15-30 ถึง 15-32 บนัทกึฟอลต

การเริ่มตนดวยตัวเอง

1. ปลดการเชื่อมตอกับแหลงจายไฟหลัก
และรอใหจอแสดงผลดับ

2A. กด [STATUS] - [MAIN MENU] - [OK]
พรอมกันขณะเปดเคร่ือง LCP 102 จอ
แสดงผลแบบกราฟฟก

2B. กด [MENU] ขณะเปดเคร่ือง LCP 101
จอแสดงผลแบบตัวเลข

3. ปลอยปุมหลังจาก 5 วินาที
4. ในขณะนีตั้วแปลงความถี่จะไดรับการตั้ง

โปรแกรมตามการตั้งคามาตรฐาน

ขั้นตอนน้ีจะเร่ิมตนทุกอยางยกเวน:
15-00 ชั่วโมงใชงาน
15-03 การเปดเครื่อง
15-04 อุณหภมูิสูงเกนิ
15-05 แรงดันสูงเกิน

โนตสําหรับผูอาน
เม่ือคุณดําเนินการเร่ิมตนใหมดวยมือ คุณจะยังไดรีเซ็ตการสื่อสารอนุกรม การตั้งคาตัวกรอง
RFI (พารามิเตอร 14-50) และการตั้งคาบันทึกฟอลตดวย
เอาพารามิเตอรท่ีเลือกใน เมนูสวนตัวออก

โนตสําหรับผูอาน
หลังจากเร่ิมตนและเริ่มจายกําลังไฟ หนาจอจะไมแสดงขอมูลใดๆจนกวาจะผานไปสองถึง
สามนาที

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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7.2. ตัวเลือกพารามิเตอร 

7.2.1. การตั้งคามาตรฐาน 

การเปลี่ยนระหวางการทํางาน
’TRUE’ (จริง) หมายถึงสามารถเปลี่ยนพารามิเตอรขณะที่ตัวแปลงความถี่ทํางานอยู และ ‘FALSE’ (เท็จ)
หมายถึงตัวแปลงความถี่ตองหยุดกอนจึงจะเปล่ียนคาได

4 ชุดคําสั่ง
’All set-ups’ (ทุกชุดคําสั่ง): พารามิเตอรแตละตัวสามารถถูกต้ังคาอยางอิสระไดในแตละชุดคําสั่งท้ังสี่ เชน
พารามิเตอรตัวหนึง่สามารถมีคาขอมูลท่ีแตกตางกันไดสี่อยาง
’1 set-up’ (1 ชุดคําสั่ง): คาขอมูลจะเหมือนกันในทุกชุดคําสั่ง

ดัชนกีารแปลงคา
ตัวเลขที่อางอิงถึงตัวเลขการแปลงคาเมื่อเขียนหรืออานโดยตัวแปลงความถี่

ดัชนีการแปลง
คา

100 67 6 5 4 3 2 1 0 -1 -2 -3 -4 -5 -6

แฟคเตอรการ
แปลงคา

1 1/60 100000
0

100000 10000 1000 100 10 1 0.1 0.01 0.00
1

0.000
1

0.0000
1

0.000001

ประเภทขอมูล คําอธบิาย ประเภท
2 จํานวนเตม็ 8 Int8
3 จํานวนเตม็ 16 Int16
4 จํานวนเตม็ 32 Int32
5 ไมมีเครื่องหมาย 8 Uint8
6 ไมมีเครื่องหมาย 16 Uint16
7 ไมมีเครื่องหมาย 32 Uint32
9 สตริงที่มองเห็นได VisStr
33 คามาตรฐาน 2 ไบต N2
35 อนุกรมบิตของตัวแปรบูลีน 16 ตัว V2
54 ความแตกตางของเวลาแบบไมมีวันที่ TimD

SR = Size related (ขนาดท่ีสัมพันธ)

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®
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8. การแกไขปญหาเบ้ืองตน
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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8. การแกไขปญหาเบื้องตน

8.1. สัญญาณเตือนและการเตือน

การเตือนหรือสัญญาณเตือนจะมีสัญลักษณแสดงดวยไฟสถานะที่เก่ียวของอยูท่ีดานหนาของตัวแปลงความ
ถี่และระบุดวยรหัสที่หนาจอแสดงผล

การเตือนจะยังทํางานอยูจนกวาจะไมมีสาเหตุปรากฏแลว ในบางสถานการณการทํางานของมอเตอรจะยัง
เกิดขึ้นตอไป ขอความการเตือนอาจจะรายแรง แตไมจําเปนถึงขั้นดังกลาว

ในกรณีของสัญญาณเตือน ตัวแปลงความถี่จะถูกตัดการทํางาน สัญญาณเตือนตองไดรับการรีเซ็ตเพ่ือเร่ิมตน
การทํางานอีกคร้ังหลังจากแกไขสาเหตุแลว โดยสามารถทําไดสี่วิธีคือ:

1. ดวยการใชปุมควบคุม [RESET] บนแผงควบคุมของ LCP

2. ผานทางอินพุทดิจิตัลดวยฟงกชัน “Reset”

3. ผานทางการสื่อสารแบบอนุกรม/ฟลดบัสที่เปนอุปกรณเสริม

4. ดวยการรีเซ็ตอัตโนมัติโดยใชฟงกชัน [รีเซ็ตอัตโนมัติ] ท่ีเปนคาตั้งมาตรฐานสําหรับ ชุดขับ AQUA
VLT ดูพารามิเตอร 14-20 โหมดรีเซ็ต ใน คูมือการโปรแกรมชดุขับ AQUA VLT

โนตสําหรับผูอาน
หลังจากการรีเซ็ตดวยมือกดโดยใชปุม [RESET] บน LCP แลว ตองกดปุม [AUTO ON] หรือ
[HAND ON]เพ่ือรีสตารทมอเตอร

หากไมสามารถรีเซ็ตสัญญาณเตือนได ซึ่งอาจเปนเพราะยังไมไดแกไขสาเหตุ หรือสัญญาณเตือนเปนแบบ
ตัดล็อกการทํางาน (ดูท่ีตารางในหนาตอไป)

สัญญาณเตือนที่เปนการตัดล็อกการทํางานเปนการปองกันเพิ่มเติม ซึ่งหมายความวาแหลงจายไฟหลักตอง
ถูกปดกอนจึงจะสามารถรีเซ็ตสัญญาณเตือนได หลังจากเปดการทํางานอีกคร้ัง ตัวแปลงความถี่จะไมถูก
บล็อกอีกตอไป และจะสามารถรีเซ็ตไดตามขั้นตอนท่ีระบุไวขางตนเม่ือแกไขสาเหตุแลว

สัญญาณเตือนที่ไมใชแบบตัดล็อกการทํางาน สามารถจะรีเซ็ตไดเชนกัน โดยใชฟงกชันรีเซ็ตอัตโนมัติใน
พารามิเตอร 14-20 (การเตือน: สามารถปลุกการทํางานอัตโนมัติได!)

หากการเตือนและสัญญาณเตือนมีรหัสกํากับไวท่ีตรงตามตารางในหนาตอไปนี้ หมายความวาอาจมีการเตือน
เกิดขึ้นกอนสัญญาณเตือน หรือจะสามารถระบุวาเปนการเตือนหรือสัญญาณเตือนท่ีแสดงขึ้นจากฟอลตดัง
กลาวหรือไม

ตัวอยางเชน อาจเปนไปไดในพารามิเตอร 1-90 การปองกันความรอนเกินของมอเตอร หลังจากสัญญาณ
เตือนหรือตัดการทํางาน มอเตอรจะล่ืนไถลและสัญญาณเตือนและการเตือนจะกระพริบบนตัวแปลงความถี่
เมื่อปญหาไดรับการแกไขแลว เฉพาะสัญญาณเตือนเทานัน้ที่จะยังคงกระพริบตอไป

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 8. การแกไขปญหาเบื้องตน
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หมา
ยเล
ข

คําอธิบาย การ
เตือน

สัญญาณ
เตือน/ตัดการ
ทํางาน

สัญญาณเตือน/ตัด
ล็อกการทํางาน

คาอางอิงของพารา
มิเตอร

1 10 โวลต ต่ํา X    
2 ขอผิดพลาดแรงดันต่ําเกินไป (X) (X)  6-01
3 ไมมีมอเตอร (X)   1-80
4 เฟสของแหลงจายไฟหลักหายไป (X) (X) (X) 14-12
5 แรงดันดีซีลิงคสูง X    
6 แรงดันดีซีลิงคต่ํา X    
7 แรงดันกระแสตรงมีคาสูงเกินไป X X   
8 แรงดันกระแสตรงมีคาต่ําเกินไป X X   
9 อินเวอรเตอรจายโหลดเกิน X X   
10 มอเตอรอุณหภูมิสูงเกินโดย ETR (X) (X)  1-90
11 มอเตอรอุณหภมูิสูงเกินโดยเทอรมิสเตอร (X) (X)  1-90
12 ขดีจํากัดแรงบิด X X   
13 กระแสเกิน X X X  
14 ฟอลตลงดิน X X X  
15 ฮารดแวรบกพรอง  X X  
16 ลัดวงจร  X X  
17 คําสั่งควบคุมหมดเวลา (X) (X)  8-04
25 ตวัตานทานเบรคลัดวงจร X    
26 ขดีจํากัดกําลังของตัวตานทานเบรค (X) (X)  2-13
27 ตวัสับเบรคลดัวงจร X X   
28 การตรวจสอบเบรค (X) (X)  2-15
29 บอรดกําลังอุณหภมูิสูงเกิน X X X  
30 เฟส U ของมอเตอรหายไป (X) (X) (X) 4-58
31 เฟส V ของมอเตอรหายไป (X) (X) (X) 4-58
32 เฟส W ของมอเตอรหายไป (X) (X) (X) 4-58
33 ฟอลตแบบกระชาก  X X  
34 ฟอลตการสื่อสารของฟลดบัส X X   
38 ฟอลตภายใน  X X  
47 แหลงจายไฟ 24 V มีคาต่ํา X X X  
48 แหลงจายไฟ 1.8 V มีคาต่ํา  X X  
50 AMA การปรับเทียบลมเหลว  X   
51 AMA ตรวจสอบ Unom และ Inom  X   
52 AMA Inom ต่ํา  X   
53 AMA มอเตอรใหญเกินไป  X   
54 AMA มอเตอรเล็กเกินไป  X   
55 AMA พารามิเตอรอยูนอกชวง  X   
56 AMA ขดัจังหวะการทํางานโดยผูใช  X   
57 AMA หมดเวลา  X   
58 AMA ฟอลตภายใน X X   
59 ขดีจํากัดกระแส X    
61 ขอผิดพลาดการติดตาม (X) (X)  4-30
62 ความถี่เอาทพุทท่ีขีดจํากัดสูงสุด X    
64 ขดีจํากัดแรงดัน X    
65 บอรดควบคุมอุณหภมูิสูงเกิน X X X  
66 อุณหภูมิแผนระบายความรอนต่ํา X    
67 การกําหนดรูปแบบของอุปกรณเสริมถูก

เปลี่ยน
 X   

68 ใชงานการหยุดแบบปลอดภัย  X   
80 ชุดขบัใชคาเร่ิมตนตามคามาตรฐาน  X   

ตาราง 8.1: รายการรหัสสัญญาณเตือน/การเตือน

(X) ขึ้นอยูกับพารามิเตอร

8. การแกไขปญหาเบ้ืองตน
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน

116  MG.20.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  

8



ไฟแสดงสถานะ LED
การเตือน สีเหลือง

สัญญาณเตือน สีแดงกะพริบ
ตัดล็อกการทํางาน สีเหลืองและแดง

ขอความแสดงสญัญาณเตือน และสวนขยายขอความแสดงสถานะ
บิต เลขฐานสิบ

หก
เลขฐานสิบ ขอความแสดง

สญัญาณเตือน
คําเตือน ขอความแสดงสถานะ

สวนขยาย
0 00000001 1 การตรวจสอบเบรค การตรวจสอบเบรค การเปลี่ยนความเร็ว
1 00000002 2 อุณหภูมิ ของการด

กําลัง
อุณหภูมิ ของการดกําลัง AMA ทํางาน

2 00000004 4 ฟอลตลงดิน ฟอลตลงดิน สตารทตามเข็ม/ทวนเข็ม
นาฬิกา

3 00000008 8 อุณหภูมิของการด
ควบคุม

อุณหภูมิของการดควบคุม ชะลอความเร็ว

4 00000010 16 คําส่ังควบคุม TO คําส่ังควบคุม TO กวดตาม
5 00000020 32 กระแสเกิน กระแสเกิน คาปอนกลับสูง
6 00000040 64 ขดีจํากัดแรงบิด ขดีจํากัดแรงบิด คาปอนกลับต่ํา
7 00000080 128 มอเตอรความรอน

เกิน
โดยเทอรมิสเตอร

มอเตอรความรอนเกิน
โดยเทอรมิสเตอร

กระแสเอาทพุทสูง

8 00000100 256 มอเตอรความรอน
เกินโดย ETR

มอเตอรความรอนเกินโดย
ETR

กระแสเอาทพุทต่ํา

9 00000200 512 อินเวอรเตอรจาย
โหลดเกิน

อินเวอรเตอรจายโหลดเกิน ความถี่เอาทพุทสูง

10 00000400 1024 แรงดันกระแสตรง
ต่ําเกินไป

แรงดันกระแสตรงต่ําเกิน
ไป

ความถี่เอาทพุทต่ํา

11 00000800 2048 แรงดันกระแสตรง
สูงเกินไป

แรงดันกระแสตรงสูงเกิน
ไป

ตรวจสอบเบรค ผาน

12 00001000 4096 ลัดวงจร แรงดันกระแสตรงต่ํา การเบรคสูงสุด
13 00002000 8192 ฟอลตแบบกระชาก แรงดันกระแสตรงสูง การเบรค
14 00004000 16384 เฟสแหลงจายไป

หลัก หายไป
เฟสแหลงจายไปหลัก
หายไป

นอกชวงความเร็ว

15 00008000 32768 AMA ไมผาน ไมมีมอเตอร OVC ทํางาน
16 00010000 65536 ขอผิดพลาดแรงดัน

ต่ําเกินไป
ขอผิดพลาดแรงดนัต่ําเกิน
ไป

 

17 00020000 131072 ฟอลตภายใน 10V ต่ํา  
18 00040000 262144 เบรคมีโหลดเกิน เบรคมีโหลดเกิน  
19 00080000 524288 เฟส U หายไป ตวัตานทานเบรค  
20 00100000 1048576 เฟส V หายไป เบรค IGBT  
21 00200000 2097152 เฟส W หายไป ขดีจํากัดความเร็ว  
22 00400000 4194304 ฟอลตท่ีฟลดบัส ฟอลตท่ีฟลดบัส  
23 00800000 8388608 แหลงจาย 24 V ต่ํา แหลงจาย 24 V ต่ํา  
24 01000000 16777216 แหลงจายไฟหลัก

ลมเหลว
แหลงจายไฟหลักลมเหลว  

25 02000000 33554432 แหลงจาย 1.8 V ต่ํา ขดีจํากัดกระแส  
26 04000000 67108864 ตวัตานทานเบรค อุณหภูมิต่ํา  
27 08000000 134217728 เบรค IGBT ขดีจํากัดแรงดัน  
28 10000000 268435456 เปลี่ยนอุปกรณ

เสริม
ไมใช  

29 20000000 536870912 ชุดขบัตั้งคาเร่ิมตน ไมใช  
30 40000000 1073741824 การหยุดแบบ

ปลอดภยั
ไมใช  

      

ตาราง 8.2: คําอธิบายของขอความแสดงสัญญาณเตือน คําเตือน และขอความแสดงสถานะสวนขยาย

ขอความแสดงสัญญาณเตือน คําเตือน และขอความแสดงสถานะสวนขยาย สามารถอานไดจากบัสอนุกรม
หรือฟลดบัสที่เปนอุปกรณเสริม สําหรับการวินจิฉัย ดูเพ่ิมเติมท่ีพารามิเตอร 16-90, 16-92 และ 16-94

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 8. การแกไขปญหาเบื้องตน
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8.1.1. รายการคําเตือน/สัญญาณเตือน

คําเตือน 1
10 V ต่ํา:
แรงดัน 10 V จากขั้วตอ 50 บนการดควบคุมมีคาต่ํา
กวา 10 V
ปลดโหลดบางสวนออกจากขั้วตอ 50 เนื่องจาก
แหลงจายไฟ 10 V กําลังจายโหลดเกิน คาสูงสุด
15 mA หรือ คาต่ําสุด 590 โอหม

คําเตือน/สัญญาณเตือน 2
แรงดันต่ํา:
สัญญาณที่ขั้วตอ 53 หรือ 54 มีคาต่ํากวา 50% ของ
คาที่ต้ังไวในพารามิเตอร 6-10, 6-12, 6-20 หรือ 6-
22 ตามลําดับ

คําเตือน/สัญญาณเตือน 3
ไมมมีอเตอร:
ไมมีมอเตอรตออยูท่ีเอาทพุทของตัวแปลงความถี่

คําเตือน/สัญญาณเตือน 4
เฟสหลักหาย:
เกิดการหายไปของไฟฟาเฟสหนึง่ทางดานแหลง
จายไฟหลัก หรือแรงดันของแหลงจายไฟหลักมี
ความไมสมดุลสูงมากเกินไป
ขอความนีจ้ะปรากฏเชนกันเมื่อเกิดฟอลตขึ้นที่
วงจรเรียงกระแสดานอินพุทของตัวแปลงความถี่
ตรวจสอบแรงดันแหลงจายไฟและกระแสแหลง
จายไฟที่จายมายังตัวแปลงความถี่

คําเตือน 5
แรงดัน DCสูง:
แรงดันวงจรขั้นกลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาสูงกวา
คาขีดจํากัดแรงดันเกินของระบบควบคุม ตัวแปลง
ความถี่ยังคงทํางาน

คําเตือน 6
แรงดันดีซีลิงคต่ํา
แรงดันวงจรขั้นกลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาต่ํากวา
คาขีดจํากัดแรงดันต่ําเกินของระบบควบคุม ตัว
แปลงความถ่ียังคงทํางาน

คําเตือน/สัญญาณเตือน 7
แรงดัน DC เกิน:
ถาแรงดันวงจรขั้นกลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาสูง
เกินกวาขีดจํากัด ตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางาน
หลังจากเวลาหนึง่
การแกไขท่ีทําได:

เชื่อมตอตัวตานทานเบรค

ขยายชวงเวลาในการเปลี่ยนแปลงความ
เร็ว

ใชงานฟงกชันในพารามิเตอร 2-10

เพ่ิมพารามิเตอร 14-26

เชื่อมตอตัวตานทานเบรค ขยายชวงเวลาในการ
เปล่ียนแปลงความเร็ว

ขดีจํากัดสัญญาณเตือน/คําเตือน:  
ชวงของ
แรงดัน

3 x 200 -
240 V

3 x 380 -
480 V

3 x 525 -
600 V

    
 [VDC] [VDC] [VDC]
แรงดันต่ําเกิน
ไป

185 373 532

คําเตือนแรงดัน
ต่ํา

205 410 585

คําเตือนแรงดัน
สูง (มีเบรค –
ไมมีเบรค)

390/405 810/840 943/965

แรงดันเกิน 410 855 975
    
แรงดันท่ีระบุเปนแรงดันวงจรขัน้กลางของตัวแปลง
ความถี่โดยมีคาท่ียอมรับไดเทากับ ± 5 % แรงดัน
ไฟฟาสายหลักท่ีเก่ียวของมีคาเทากับแรงดันวงจร
ขั้นกลาง (ดีซีลิงค) หารดวย 1.35
    

คําเตือน/สัญญาณเตือน 8
แรงดัน DC ต่ํา:
หากแรงดันไฟฟาวงจรขั้นกลาง (DC) ลดลงตํ่ากวา
ขีดจํากัด “คําเตือนแรงดันไฟฟาต่ํา” (ดูตารางดาน
บน) ตัวแปลงความถี่จะตรวจสอบวาแหลงจายไฟ
สํารอง 24 V เชื่อมตออยูหรือไม
ถาไมมีแหลงจายสํารอง 24 V ตออยู ตัวแปลงความ
ถ่ีจะตัดการทํางานหลังจากเวลาคาหนึง่ซึ่งขึ้นอยู
กับแตละเคร่ือง
ในการตรวจสอบวาแหลงจายไฟเหมาะสมกับตัว
แปลงความถ่ีหรือไม ใหดู ขอมูลจําเพาะทั่วไป

คําเตือน/สัญญาณเตือน 9
อินเวอรเตอรจายโหลดเกิน:
ตัวแปลงความถี่กําลังจะตัดการทํางานเนื่องจาก
จายโหลดเกิน (กระแสสูงเปนเวลานานเกินไป) ตัว
นบัสําหรับการปองกันความรอนสะสมของอินเวอร
เตอรดวยการคํานวณแบบอิเล็กทรอนิกจะแจงคํา
เตือนที่ 98% และตัดการทํางานที่ 100% ในขณะ
ท่ีแจงสัญญาณเตือน รีเซ็ตไมสามารถดําเนนิการได
กอนที่ตัวนับจะต่ํากวา 90%
ฟอลตนีเ้กิดจากตัวแปลงความถี่จายโหลดเกินกวา
100% เปนระยะเวลานานเกินไป

คําเตือน/สัญญาณเตือน 10
ETR มอเตอรอุณหภูมสูิง:
จากการทํางานของรีเลยความรอน
แบบอิเล็กทรอนิก (ETR) พบวามอเตอรมีความรอน
เกินไป คุณสามารถเลือกไดวาจะใหตัวแปลงความ
ถ่ีแจงคําเตือนหรือสัญญาณเตือนเม่ือตัวนับมีคาถึง
100% หรือไม ในพารามิเตอร 1-90 ฟอลตนี้เกิด
จากมอเตอรจายโหลดเกิน 100 % เปนระยะเวลา

8. การแกไขปญหาเบ้ืองตน
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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นานเกินไป ตรวจสอบดวยวามอเตอรพารามิเตอร
1-24 ถูกต้ังคาอยางถูกตอง

คําเตือน/สัญญาณเตือน 11
เทอรมสิเตอรของมอเตอรมคีวามรอนเกิน:
เทอรมิสเตอรหรือการตอเทอรมิสเตอรถูกตัด คุณ
สามารถเลือกไดวาจะใหตัวแปลงความถี่แจงคํา
เตือนหรือสัญญาณเตือนเมื่อตัวนับมีคาถึง 100%
หรือไม ในพารามิเตอร 1-90 ใหตรวจสอบวา
เทอรมิสเตอรตออยูอยางถูกตองหรือไมระหวางขั้ว
ตอ 53 หรือ 54 (อินพุทแรงดันแบบอนาล็อก) กับขั้ว
ตอ 50 (แหลงจาย + 10 โวลต) หรือ ระหวางขั้ว
ตอ 18 หรือ 19 (PNP อินพุทดิจิตัลเทานั้น) กับขั้ว
ตอ 50 ถามีการใช เซ็นเซอร KTY ใหตรวจสอบ
ความถูกตองในการตอระหวางขั้วตอ 54 และ 55

คําเตือน/สัญญาณเตือน 12
ขีดแรงบิด:
แรงบิดมีคามากกวาคาในพารามิเตอร 4-16 (ในการ
ทํางานแบบมอเตอร) หรือแรงบิดมีคามากกวาคาใน
พารามิเตอร 4-17 (ในการทํางานแบบคืนพลังงาน
กลับ (regenerative))

คําเตือน/สัญญาณเตือน 13
กระแสเกิน:
กระแสมีคาเกินขีดจํากัดกระแสคายอดของอินเวอร
เตอร (ประมาณ 200% ของกระแสพิกัด) คําเตือน
จะแสดงคางไวประมาณ 8-12 วนิาที หลังจากนัน้
ตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางานและแสดงการ
เตือน ปดตัวแปลงความถี่ และใหตรวจสอบวาเพลา
ของมอเตอรสามารถหมุนไดหรือไม และขนาดของ
มอเตอรเหมาะสมกับตัวแปลงความถี่หรือไม

สัญญาณเตือน 14
ฟอลตลงดิน:
มีการคายประจุจากเฟสเอาทพุทลงดิน ท้ังจากใน
เคเบิลระหวางตัวแปลงความถี่และมอเตอร หรือ
ภายในตัวมอเตอรเอง
ปดตัวแปลงความถี่และแกไขฟอลตลงดิน

สัญญาณเตือน 15
ฮารดแวรไมสมบูรณ:
อุปกรณเสริมติดต้ังถาวรไมไดรับการจัดการจาก
บอรดควบคุมปจจุบัน (ฮารดแวรหรือซอฟตแวร)

สัญญาณเตือน 16
การลัดวงจร:
มีการลัดวงจรในมอเตอรหรือท่ีขั้วตอมอเตอร
ปดตัวแปลงความถี่และแกไขการลัดวงจร

คําเตือน/สัญญาณเตือน 17
คําส่ังควบคุมหมดเวลา:
ไมมีการสื่อสารไปยังตัวแปลงความถี่
คําเตือนจะแสดงเฉพาะเมื่อพารามิเตอร 8-04 ไม
ไดตั้งคาเปน ปด (OFF)

ถาพารามิเตอร 8-04 ถูกต้ังคาเปน หยุด (Stop)
และ ตัดการทํางาน (Trip) คําเตือนจะแสดงขึ้นและ
ตัวแปลงความถี่จะลดความเร็วลง จนกระทั่งตัดการ
ทํางาน และแสดงสัญญาณเตือน
สามารถเพิ่มคาในพารามิเตอร 8-03 เวลาที่คําสั่ง
ควบคุมหมดเวลา ได

คําเตือน 25
ตัวตานทานเบรคลัดวงจร:
ตัวตานทานเบรคไดรับการตรวจระหวางการทํางาน
ถาเกิดลัดวงจรขึ้น ฟงกชันเบรคจะถูกตัดออก และมี
การแสดงคําเตือน ตัวแปลงความถี่จะยังคงทํางาน
อยู แตไมมีฟงกชันเบรค ปดตัวแปลงความถี่และ
เปล่ียนตัวตานทานเบรค ดูท่ีพารามิเตอร 2-15
ตรวจสอบเบรค

สัญญาณเตือน/คําเตือน 26
ตวัตานทานเบรคเกินขีดจํากัดกําลัง:
กําลังท่ีสงไปยังตัวตานทานเบรคจะถูกคํานวณเปน
เปอรเซ็นต โดยเปนคาเฉล่ียในชวง 120 วินาทีลา
สุด โดยคํานวณจากคาความตานทานของตัวตาน
ทานเบรค (พารามิเตอร 2-11) และแรงดันวงจรขั้น
กลาง คําเตือนจะแสดงเมื่อกําลังเบรคท่ีตัวตาน
ทานตองดูดซับเขาไปมีคาสูงกวา 90% ถาเลือก
ตัดการทํางาน [2] ไวในพารามิเตอร 2-13 ตัวแปลง
ความถี่จะตัดการทํางานออก และแสดงสัญญาณ
เตือน เมื่อกําลังเบรคที่ตัวตานทานตองดูดซับเขา
ไปมีคาสูงกวา 100%

คําเตือน 27
ตัวสับเบรคผิดพลาด:
ตัวตานทานเบรคไดรับการตรวจดูแลระหวางการทํา
งาน ถาเกิดลัดวงจรขึ้น ฟงกชันเบรคจะถูกตัดออก
และมีการแสดงคําเตือน ตัวแปลงความถี่ยังสามารถ
ทํางานไดแตเนื่องจากตัวตานทานเบรคไดเกิดการ
ลัดวงจรไปแลว กําลังจํานวนมากจะยังคงถูกสงไป
ยังตัวตานทานเบรคถึงแมวาตัวตานทานจะไมทํา
งานแลวก็ตาม
ปดตัวแปลงความถี่ และนําตัวตานทานเบรคออก

คําเตือน: มีความเสี่ยงท่ีกําลัง
จํานวนมากจะถูกถายโอนไปยังตัว
ตานทานเบรคถาทรานซิสเตอร
เบรคเกิดการลัดวงจร

สัญญาณเตือน/คําเตือน 28
ตรวจเบรค:
ฟอลตท่ีตัวตานทานเบรค: ตัวตานทานเบรคไมได
ถูกตอเอาไว/ไมทํางาน

สัญญาณเตือน 29
ตัวแปลงความถี่มอีุณหภูมิสูงเกินไป
ถากรอบหุมเปน IP20 หรือ IP21 Type 1 อุณหภูมิ
การตัดสัญญาณของแผนระบายความรอนเทากับ
95oC +5 oC ขึ้นอยูกับขนาดของตัวแปลงความถี่

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 8. การแกไขปญหาเบื้องตน
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อุณหภูมิขอผิดพลาดไมสามารถถูกรีเซ็ตได จน
กระทั่งอุณหภูมิของแผนระบายความรอนอยูตํ่ากวา
70 oC +5 oC
ฟอลตอาจเกิดจาก:

- อุณหภูมิแวดลอมมีคาสูงเกินไป

- สายเคเบิลมอเตอรยาวเกินไป

สัญญาณเตือน 30
เฟส U สูญหาย:
เฟส U ของมอเตอรระหวางตัวแปลงความถี่และ
มอเตอรหายไป
ปดตัวแปลงความถี่ ตรวจสอบเฟส U ของมอเตอร

สัญญาณเตือน 31
เฟส V สูญหาย:
เฟส V ของมอเตอรระหวางตัวแปลงความถี่และ
มอเตอรหายไป
ปดตัวแปลงความถี่ ตรวจสอบเฟส V ของมอเตอร

สัญญาณเตือน 32
เฟส W หาย:
เฟส W ของมอเตอรระหวางตัวแปลงความถี่และ
มอเตอรหายไป
ปดตัวแปลงความถี่ ตรวจสอบเฟส W ของมอเตอร

สัญญาณเตือน 33
ฟอลตกระแสไหลเขา:
มีการเปดเคร่ืองเกิดขึ้นหลายครั้งเกินไปภายในชวง
ระยะเวลาสั้น ดูท่ีบท ขอมูลจําเพาะทั่วไป สําหรับ
จํานวนครั้งในการเปดเคร่ืองท่ีสามารถกระทําได
ภายในชวงระยะเวลา 1 นาที

คําเตือน/สัญญาณเตือน 34
ฟลดบัสผิด:
ฟลดบัสที่การดเสริมเพื่อการสื่อสารไมทํางาน

คําเตือน 35
ออกนอกชวงความถี:่
คําเตือนนี้จะแสดงเมื่อความถี่เอาทพุทมีคาถึง คํา
เตือนความเร็วต่ํา  (พารามิเตอร 4-52) หรือ คํา
เตือนความเร็วสูง (พารามิเตอร 4-53) ถาตัวแปลง
ความถี่อยูใน การควบคุมกระบวนการ, วงรอบปด
(พารามิเตอร 1-00) คําเตือนจะแสดงในจอแสดง
ผล ถาตัวแปลงความถี่ไมอยูในโหมดนี้ บิต
008000 ออกนอก ชวงความถี่ ในเวิรดสถานะแบบ
ขยายจะทํางาน แตจะไมมีคําเตือนที่จอแสดงผล

สัญญาณเตือน 38
ผิดภายใน:
ใหติดตอกับผูจําหนาย Danfoss ของคุณ

คําเตือน 47
ไฟ 24 V ต่ํา:
แหลงจายไฟสํารอง 24 V DC ภายนอก อาจมีภาระ
โหลดเกิน มิเชนนัน้ใหติดตอผูจําหนาย Danfoss
ของคุณ

คําเตือน 48
ไฟ 1.8 V ต่ํา:
ใหติดตอกับผูจําหนาย Danfoss ของคุณ

สัญญาณเตือน 50
ปรับเทียบ AMA:
ใหติดตอกับผูจําหนาย Danfoss ของคุณ

สัญญาณเตือน 51
AMA Unom, Inom:
การตั้งคาของแรงดันมอเตอร กระแสมอเตอร และ
กําลังมอเตอรนาจะผิดพลาด ตรวจสอบการตั้งคา

สัญญาณเตือน 52
AMA ต่ํา Inom:
กระแสมอเตอรมีคาต่ําเกินไป ตรวจสอบการตั้งคา

สัญญาณเตือน 53
AMA มอเตอรใหญเกินไป:
มอเตอรมีขนาดใหญเกินกวาท่ี AMA จะดําเนนิการ
ได

สัญญาณเตือน 54
AMA มอเตอรเล็กเกินไป:
มอเตอรเล็กเกินไปสําหรับ AMA ท่ีจะจัดการได

สัญญาณเตือน 55
พารามิเตอร AMA อยูนอกชวง:
คาพารามิเตอรท่ีหาไดจากมอเตอรอยูนอกชวงที่
ยอมรับได

สัญญาณเตือน 56
ขัดจงัหวะ AMA:
AMA ถูกขัดจังหวะการทํางาน (interrupt) โดยผูใช

สัญญาณเตือน 57
หมดเวลา AMA:
ใหลองพยายามสตารท AMA อีกหลายๆ คร้ัง จน
กระทั่ง AMA ทํางาน โปรดระวังไววา การทํางาน
ซ้ําๆ กันหลายครั้งอาจจะทําใหมอเตอรรอนถงึระดับ
ท่ีคาความตานทาน Rs และ Rr มีคาเพิ่มขึ้นได แต
โดยทั่วไปแลว จะไมทําใหเกิดความเสียหายหรือ
ผิดพลาดรายแรง

สัญญาณเตือน 58
ภายใน AMA:
ใหติดตอกับผูจําหนาย Danfoss ของคุณ

8. การแกไขปญหาเบ้ืองตน
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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คําเตือน 59
ขีดกระแส:
ใหติดตอกับผูจําหนาย Danfoss ของคุณ

คําเตือน 62
ขีดเอาทพุท:
ความถี่เอาทพุทมีคาเกินกวาคาที่ต้ังไวในพารา
มิเตอร 4-19

คําเตือน 64
ขีดแรงดัน:
ท่ีคาโหลดและความเร็วนี้ตองการแรงดันไฟฟาของ
มอเตอรท่ีมีคาสูงกวาแรงดันดีซีลิงคท่ีมีอยู

คําเตือน/สัญญาณเตือน/ตัดการทํางาน 65
การดควบคุมรอน:
การดควบคุมอุณหภูมิสูงเกิน: อุณหภูมิตัดการทํา
งานของการดควบคุมคือ 80°C

คําเตือน 66
อุณหภมูติ่ํา:
อุณหภูมิแผนระบายความรอนวัดไดท่ี 0 °C ซึ่งบงชี้
ไดวาเซ็นเซอรอุณหภูมิบกพรอง ดังนั้นความเร็วพัด
ลมจะเพิ่มขึ้นไปที่คาสูงสุดในกรณีท่ีสวนกําลังหรือ
การดควบคุมเกิดความรอนสูง

สัญญาณเตือน 67
เปล่ียนเลือก:
อุปกรณเสริมหนึ่งหรือสองชนิดไดถูกติดต้ังเพ่ิมเขา
มาหรือถอดออกไป ต้ังแตการตัดการจายไฟคร้ังลา
สุด

สัญญาณเตือน 68
หยุดปลอดภัย:
การหยุดแบบปลอดภัยถูกใชงาน เพ่ือท่ีจะกลับมา
ทํางานโดยปกติอีกคร้ังหนึ่ง ใหจายแรงดันไฟตรง
24 V ท่ีขั้วตอ 37 จากนั้นสงสัญญาณรีเซ็ต (ผาน
บัส, I/O ดิจิตัล, หรือโดยการกด[RESET]) สําหรับ
การใชงานอยางถูกตองและปลอดภัยของฟงกชนั
การหยุดแบบปลอดภัย (Safe Stop) ใหดูตาม
ขอมูลท่ีเก่ียวของและคําแนะนาํในคูมือการออก
แบบ

สัญญาณเตือน 70
โครงแบบความถี่ไมถูกตอง:
การรวมที่เกิดขึ้นของบอรดควบคุมและบอรดไฟฟา
ไมถูกตอง

สัญญาณเตือน 80
เริ่มตนที่คามาตรฐาน
พารามิเตอรตางๆ จะทําการตั้งคาเร่ิมตนตามการต้ัง
คามาตรฐานจากโรงงาน ภายหลังจากทําการรี
เซ็ตดวยมือ (สามนิ้ว)

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 8. การแกไขปญหาเบื้องตน
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9. ขอมลูจําเพาะ
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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9. ขอมูลจําเพาะ

9.1. ขอมูลจําเพาะทั่วไป

9.1.1. แหลงจายไฟหลัก 3 x 200 - 240 VAC

โหลดเกินปกติ 110% สําหรับ 1 นาที
แหลงจายไฟหลัก 200 - 240 VAC
ตัวแปลงความถี่
เอาทพุทเพลาทั่วไป [kW]

PK25
0.25

PK37
0.37

PK55
0.55

PK75
0.75

เอาทพุทเพลาทั่วไป [HP] ท่ี 208 V 0.3 0.5 0.75 1.0
การหอหุมอยางมิดชิด     
IP 20  A2 A2 A2 A2
IP 55  A5 A5 A5 A5
IP 66  A5 A5 A5 A5
กระแสเอาทพุท     

ตอเน่ือง
(3 x 200-240 V) [A]

1.8 2.4 3.5 4.6

เปนจังหวะ
(3 x 200-240 V) [A] 2.9 3.8 5.6 7.4

ตอเน่ือง
kVA (208 V AC) [kVA] 0.65 0.86 1.26 1.66

ขนาดสายเคเบิลสูงสุด 24 - 10 AWG
(สายไฟหลัก, มอเตอร, เบรค)
[มม.2/AWG] 0.2 - 4 มม.2

กระแสอินพุทสงูสุด
ตอเน่ือง
(3 x 200-240 V) [A] 1.6 2.2 3.2 4.1

เปนจังหวะ
(3 x 200-240 V) [A] 2.6 3.5 5.1 6.6

ฟวสกอนเขาเครื่อง1)สูงสุด [A] 10 10 10 10
สภาพแวดลอม
คาประเมนิของกําลังสูญเสีย
ท่ีโหลดสูงสุดท่ีพิกัด [W] 4) 21 29 42 54

นํ้าหนักกรอบหุม IP20 [กก.] 4.7 4.7 4.8 4.8
ประสิทธิภาพ 4) 0.94 0.94 0.95 0.95

1. สําหรับประเภทฟวส ดูท่ีหัวขอ ฟวส

2. เกจลวดอเมริกัน

3. วัดโดยใชสายเคเบิลมอเตอร 5 ม. แบบมีชีล ท่ีโหลดท่ีพิกัดและความถี่ท่ีพิกัด

4. กําลังสูญเสียท่ัวไปคือท่ีสภาวะโหลดปกติและคาดวาจะอยูภายในชวง +/- 15% (ความคลาด
เคล่ือนที่ยอมรับไดสัมพันธกับแรงดันและสภาพสายเคเบิลท่ีตางกัน)
คาตางๆ ขึ้นอยูกับประสิทธิภาพมอเตอรท่ัวไป (เสนกรอบ eff2/eff3) มอเตอรท่ีมีประสิทธิภาพต่ํา
กวาจะเพิ่มกําลังสูญเสียในตัวแปลงความถี่และดานตรงขามดวย
หากความถี่การสวิตชิ่งเพิ่มขึ้นจากระดับปกติกําลังสูญเสียอาจจะเพิ่มขึ้นอยางมาก
การใชพลังงานของ LCP และการดควบคุมท่ัวไปจะรวมไวดวย อุปกรณเสริมเพ่ิมเติมและโหล
ดของลูกคาอาจเพ่ิมถึง 30W ในการสูญเสียนี้ (แมวาโดยทั่วไปจะเพิ่มเพียง 4W สําหรับการดควบ
คุมโหลดเต็มกําลัง หรืออุปกรณเสริมสําหรับสล็อต A หรือสล็อต B แตละสล็อต)
แมวาจะทําการวัดจากอุปกรณชั้นเลิศก็ตาม แตตองเผื่อระดับความไมแมนยําของการวดัไวท่ี (+/-
5%)

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 9. ขอมูลจําเพาะ
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โหลดเกินปกติ 110% สําหรับ 1 นาที
แหลงจายไฟหลัก 200 - 240 VAC
ตัวแปลงความถี่
เอาทพุทเพลาทั่วไป [kW]

P1K1
1.1

P1K5
1.5

P2K2
2.2

P3K0
3

P3K7
3.7

เอาทพุทเพลาทั่วไป [HP] ท่ี 208 V 1.5 2 3 4 5
การหอหุมอยางมิดชิด      
IP 20  A2 A2 A2 A3 A3
IP 55  A5 A5 A5 A5 A5
IP 66  A5 A5 A5 A5 A5
กระแสเอาทพุท      

ตอเน่ือง
(3 x 200-240 V) [A] 6.6 7.5 10.6 12.5 16.7

เปนจังหวะ
(3 x 200-240 V) [A] 7.3 8.3 11.7 13.8 18.4

ตอเน่ือง
kVA (208 V AC) [kVA] 2.38 2.70 3.82 4.50 6.00

ขนาดสายเคเบิลสูงสุด
(สายไฟหลัก, มอเตอร, เบรค)
[มม.2/AWG]

4/10

กระแสอินพุทสงูสุด
ตอเน่ือง
(3 x 200-240 V) [A] 5.9 6.8 9.5 11.3 15.0

เปนจังหวะ
(3 x 200-240 V) [A] 6.5 7.5 10.5 12.4 16.5

ฟวสกอนเขาเครื่อง1)สูงสุด [A] 20 20 20 32 32
สภาพแวดลอม
คาประเมนิของกําลังสูญเสีย
ท่ีโหลดสูงสุดท่ีพิกัด [W] 4) 63 82 116 155 185

นํ้าหนักกรอบหุม IP20 [กก.] 4.9 4.9 4.9 6.6 6.6
นํ้าหนักกรอบหุม IP21 [กก.] 5.5 5.5 5.5 7.5 7.5
นํ้าหนักกรอบหุม IP55 [กก.] 13.5 13.5 13.5 13.5 13.5
นํ้าหนักกรอบหุม IP 66 [กก.] 13.5 13.5 13.5 13.5 13.5
ประสิทธิภาพ 4) 0.96 0.96 0.96 0.96 0.96

1. สําหรับประเภทฟวส ดูท่ีหัวขอ ฟวส

2. เกจลวดอเมริกัน

3. วดัโดยใชสายเคเบิลมอเตอร 5 ม. แบบมีชีล ท่ีโหลดที่พิกัดและความถี่ท่ีพิกัด

4. กําลังสูญเสียท่ัวไปคือท่ีสภาวะโหลดปกติและคาดวาจะอยูภายในชวง +/- 15% (ความคลาด
เคล่ือนที่ยอมรับไดสัมพันธกับแรงดันและสภาพสายเคเบิลท่ีตางกัน)
คาตางๆ ขึ้นอยูกับประสิทธิภาพมอเตอรท่ัวไป (เสนกรอบ eff2/eff3) มอเตอรท่ีมีประสิทธิภาพต่ํา
กวาจะเพิ่มกําลังสูญเสยีในตัวแปลงความถี่และดานตรงขามดวย
หากความถี่การสวิตชิ่งเพิ่มขึ้นจากระดับปกติกําลังสูญเสียอาจจะเพิ่มขึ้นอยางมาก
การใชพลังงานของ LCP และการดควบคุมท่ัวไปจะรวมไวดวย อุปกรณเสริมเพ่ิมเติมและโหล
ดของลูกคาอาจเพิ่มถึง 30W ในการสูญเสียนี้ (แมวาโดยท่ัวไปจะเพิ่มเพียง 4W สําหรับการดควบ
คุมโหลดเต็มกําลัง หรืออุปกรณเสริมสําหรับสล็อต A หรือสล็อต B แตละสล็อต)
แมวาจะทําการวดัจากอุปกรณชั้นเลิศก็ตาม แตตองเผื่อระดับความไมแมนยําของการวัดไวท่ี (+/-
5%)

9. ขอมลูจําเพาะ
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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โหลดเกินปกติ 110% สําหรับ 1 นาที
แหลงจายไฟหลัก 200 - 240 VAC
ตัวแปลงความถี่
เอาทพุทเพลาทั่วไป [kW]

P5K5
5.5

P7K5
7.5

P11K
11

P15K
15

เอาทพุทเพลาทั่วไป [HP] ท่ี 208 V 7.5 10 15 20
การหอหุมอยางมิดชิด     
IP 21  B1 B1 B2 B2
IP 55  B1 B1 B2 B2
IP 66  B1 B1 B2 B2
กระแสเอาทพุท     

ตอเน่ือง
(3 x 200-240 V) [A] 24.2 30.8 46.2 59.4

เปนจังหวะ
(3 x 200-240 V) [A] 26.6 33.9 50.8 65.3

ตอเน่ือง
kVA (208 V AC) [kVA] 8.7 11.1 16.6 21.4

ขนาดสายเคเบิลสูงสุด
(สายไฟหลัก, มอเตอร, เบรค)
[มม.2/AWG]

10/7 35/2

กระแสอินพุทสงูสุด
ตอเน่ือง
(3 x 200-240 V) [A] 22.0 28.0 42.0 54.0

เปนจังหวะ
(3 x 200-240 V) [A] 24.2 30.8 46.2 59.4

ฟวสกอนเขาเครื่อง1)สูงสุด [A] 63 63 63 80
สภาพแวดลอม
คาประเมนิของกําลังสูญเสีย
ท่ีโหลดสูงสุดท่ีพิกัด [W] 4) 269 310 447 602

นํ้าหนักกรอบหุม IP20 [กก.]     
นํ้าหนักกรอบหุม IP21 [กก.] 23 23 23 27
นํ้าหนักกรอบหุม IP55 [กก.] 23 23 23 27
นํ้าหนักกรอบหุม IP 66 [กก.] 23 23 23 27
ประสิทธิภาพ 4) 0.96 0.96 0.96 0.96

1. สําหรับประเภทฟวส ดูท่ีหัวขอ ฟวส

2. เกจลวดอเมริกัน

3. วัดโดยใชสายเคเบิลมอเตอร 5 ม. แบบมีชีล ท่ีโหลดท่ีพิกัดและความถี่ท่ีพิกัด

4. กําลังสูญเสียท่ัวไปคือท่ีสภาวะโหลดปกติและคาดวาจะอยูภายในชวง +/- 15% (ความคลาด
เคล่ือนที่ยอมรับไดสัมพันธกับแรงดันและสภาพสายเคเบิลท่ีตางกัน)
คาตางๆ ขึ้นอยูกับประสิทธิภาพมอเตอรท่ัวไป (เสนกรอบ eff2/eff3) มอเตอรท่ีมีประสิทธิภาพต่ํา
กวาจะเพิ่มกําลังสูญเสียในตัวแปลงความถี่และดานตรงขามดวย
หากความถี่การสวิตชิ่งเพิ่มขึ้นจากระดับปกติกําลังสูญเสียอาจจะเพิ่มขึ้นอยางมาก
การใชพลังงานของ LCP และการดควบคุมท่ัวไปจะรวมไวดวย อุปกรณเสริมเพ่ิมเติมและโหล
ดของลูกคาอาจเพ่ิมถึง 30W ในการสูญเสียนี้ (แมวาโดยทั่วไปจะเพิ่มเพียง 4W สําหรับการดควบ
คุมโหลดเต็มกําลัง หรืออุปกรณเสริมสําหรับสล็อต A หรือสล็อต B แตละสล็อต)
แมวาจะทําการวัดจากอุปกรณชั้นเลิศก็ตาม แตตองเผื่อระดับความไมแมนยําของการวดัไวท่ี (+/-
5%)

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 9. ขอมูลจําเพาะ
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โหลดเกินปกติ 110% สําหรับ 1 นาที
แหลงจายไฟหลัก 200 - 240 VAC
ตัวแปลงความถี่
เอาทพุทเพลาทั่วไป [kW]

P18K
18.5

P22K
22

P30K
30

P37K
37

P45K
45

เอาทพุทเพลาทั่วไป [HP] ท่ี 208 V 25 30 40 50 60
การหอหุมอยางมิดชิด      
IP 21  C1 C1 C2 C2 C2
IP 55  C1 C1 C2 C2 C2
IP 66  C1 C1 C2 C2 C2
กระแสเอาทพุท      

ตอเน่ือง
(3 x 200-240 V) [A] 74.8 88.0 115 143 170

เปนจังหวะ
(3 x 200-240 V) [A] 82.3 96.8 127 157 187

ตอเน่ือง
kVA (208 V AC) [kVA] 26.9 31.7 41.4 51.5 61.2

ขนาดสายเคเบิลสูงสุด
(สายไฟหลัก, มอเตอร, เบรค)
[มม.2/AWG]

50/1/0 95/4/0 120/25
0 MCM

กระแสอินพุทสงูสุด
ตอเน่ือง
(3 x 200-240 V) [A] 68.0 80.0 104.0 130.0 154.0

เปนจังหวะ
(3 x 200-240 V) [A] 74.8 88.0 114.0 143.0 169.0

ฟวสกอนเขาเครื่อง1)สูงสุด [A] 125 125 160 200 250
สภาพแวดลอม
คาประเมนิของกําลังสูญเสีย
ท่ีโหลดสูงสุดท่ีพิกัด [W] 4) 737 845 1140 1353 1636

นํ้าหนักกรอบหุม IP20 [กก.]      
นํ้าหนักกรอบหุม IP21 [กก.] 45 45 65 65 65
นํ้าหนักกรอบหุม IP55 [กก.] 45 45 65 65 65
นํ้าหนักกรอบหุม IP 66 [กก.] 45 45 65 65 65
ประสิทธิภาพ 4) 0.96 0.97 0.97 0.97 0.97

1. สําหรับประเภทฟวส ดูท่ีหัวขอ ฟวส

2. เกจลวดอเมริกัน

3. วดัโดยใชสายเคเบิลมอเตอร 5 ม. แบบมีชีล ท่ีโหลดที่พิกัดและความถี่ท่ีพิกัด

4. กําลังสูญเสียท่ัวไปคือท่ีสภาวะโหลดปกติและคาดวาจะอยูภายในชวง +/- 15% (ความคลาด
เคล่ือนที่ยอมรับไดสัมพันธกับแรงดันและสภาพสายเคเบิลท่ีตางกัน)
คาตางๆ ขึ้นอยูกับประสิทธิภาพมอเตอรท่ัวไป (เสนกรอบ eff2/eff3) มอเตอรท่ีมีประสิทธิภาพต่ํา
กวาจะเพิ่มกําลังสูญเสียในตัวแปลงความถี่และดานตรงขามดวย
หากความถี่การสวิตชิ่งเพิ่มขึ้นจากระดับปกติกําลังสูญเสียอาจจะเพิ่มขึ้นอยางมาก
การใชพลังงานของ LCP และการดควบคุมท่ัวไปจะรวมไวดวย อุปกรณเสริมเพ่ิมเติมและโหล
ดของลูกคาอาจเพิ่มถึง 30W ในการสูญเสียนี้ (แมวาโดยท่ัวไปจะเพิ่มเพียง 4W สําหรับการดควบ
คุมโหลดเต็มกําลัง หรืออุปกรณเสริมสําหรับสล็อต A หรือสล็อต B แตละสล็อต)
แมวาจะทําการวดัจากอุปกรณชั้นเลิศก็ตาม แตตองเผื่อระดับความไมแมนยําของการวัดไวท่ี (+/-
5%)

9. ขอมลูจําเพาะ
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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9.1.2. แหลงจายไฟหลัก 3 x 380 - 480 VAC 

โหลดเกินปกติ 110% สําหรับ 1 นาที
แหลงจายไฟหลัก 3 x 380 - 480 VAC      
ตัวแปลงความถี่
เอาทพุทเพลาทั่วไป [kW]

PK37
0.37

PK55
0.55

PK75
0.75

P1K1
1.1

P1K5
1.5

เอาทพุทเพลาทั่วไป [HP] ท่ี 460 V 0.5 0.75 1 1.5 2
การหอหุมอยางมิดชิด      
IP 20  A2 A2 A2 A2 A2
IP 21       
IP 55  A5 A5 A5 A5 A5
IP 66  A5 A5 A5 A5 A5
กระแสเอาทพุท

ตอเน่ือง
(3 x 380-440 V) [A] 1.3 1.8 2.4 3 4.1

เปนจังหวะ
(3 x 380-440 V) [A] 2.1 2.9 3.8 3.3 4.5

ตอเน่ือง
(3 x 440-480 V) [A] 1.2 1.6 2.1 2.7 3.4

เปนจังหวะ
(3 x 440-480 V) [A] 1.9 2.6 3.4 3.0 3.7

ตอเน่ือง kVA
(400 V AC) [kVA] 0.9 1.3 1.7 2.1 2.8

ตอเน่ือง kVA
(460 V AC) [kVA] 0.9 1.3 1.7 2.4 2.7

ขนาดสายเคเบิลสูงสุด
(สายไฟหลัก, มอเตอร, เบรค)
[[มม.2/ AWG]

4/10

กระแสอินพุทสงูสุด
ตอเน่ือง
(3 x 380-440 V) [A] 1.2 1.6 2.2 2.7 3.7

เปนจังหวะ
(3 x 380-440 V) [A] 1.9 2.6 3.5 3.0 4.1

ตอเน่ือง
(3 x 440-480 V) [A] 1.0 1.4 1.9 2.7 3.1

เปนจังหวะ
(3 x 440-480 V) [A] 1.6 2.2 3.0 3.0 3.4

ฟวสกอนเขาเครื่อง1)สูงสุด [A] 10 10 10 10 10
สภาพแวดลอม
คาประเมนิของกําลังสูญเสีย
ท่ีโหลดสูงสุดท่ีพิกัด [W] 4) 35 42 46 58 62

นํ้าหนักกรอบหุม IP20 [กก.] 4.7 4.7 4.8 4.8 4.9
นํ้าหนักกรอบหุม IP 55 [กก.] 13.5 13.5 13.5 13.5 13.5
ประสิทธิภาพ 4) 0.93 0.95 0.96 0.96 0.97

1. สําหรับประเภทฟวส ดูท่ีหัวขอ ฟวส

2. เกจลวดอเมริกัน

3. วัดโดยใชสายเคเบิลมอเตอร 5 ม. แบบมีชีล ท่ีโหลดท่ีพิกัดและความถี่ท่ีพิกัด

4. กําลังสูญเสียท่ัวไปคือท่ีสภาวะโหลดปกติและคาดวาจะอยูภายในชวง +/- 15% (ความคลาด
เคล่ือนที่ยอมรับไดสัมพันธกับแรงดันและสภาพสายเคเบิลท่ีตางกัน)
คาตางๆ ขึ้นอยูกับประสิทธิภาพมอเตอรท่ัวไป (เสนกรอบ eff2/eff3) มอเตอรท่ีมีประสิทธิภาพต่ํา
กวาจะเพิ่มกําลังสูญเสียในตัวแปลงความถี่และดานตรงขามดวย
หากความถี่การสวิตชิ่งเพิ่มขึ้นจากระดับปกติกําลังสูญเสียอาจจะเพิ่มขึ้นอยางมาก
การใชพลังงานของ LCP และการดควบคุมท่ัวไปจะรวมไวดวย อุปกรณเสริมเพ่ิมเติมและโหล
ดของลูกคาอาจเพ่ิมถึง 30W ในการสูญเสียนี้ (แมวาโดยทั่วไปจะเพิ่มเพียง 4W สําหรับการดควบ
คุมโหลดเต็มกําลัง หรืออุปกรณเสริมสําหรับสล็อต A หรือสล็อต B แตละสล็อต)
แมวาจะทําการวดัจากอุปกรณชั้นเลิศก็ตาม แตตองเผื่อระดับความไมแมนยําของการวดัไวท่ี (+/-
5%)

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 9. ขอมูลจําเพาะ
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โหลดเกินปกติ 110% สําหรับ 1 นาที
แหลงจายไฟหลัก 3 x 380 - 480 VAC      
ตัวแปลงความถี่
เอาทพุทเพลาทั่วไป [kW]

P2K2
2.2

P3K0
3

P4K0
4

P5K5
5.5

P7K5
7.5

เอาทพุทเพลาทั่วไป [HP] ท่ี 460 V 3 4 5 7 10
การหอหุมอยางมิดชิด      
IP 20  A2 A2 A2 A3 A3
IP 21       
IP 55  A5 A5 A5 A5 A5
IP 66  A5 A5 A5 A5 A5
กระแสเอาทพุท

ตอเน่ือง
(3 x 380-440 V) [A] 5.6 7.2 10 13 16

เปนจังหวะ
(3 x 380-440 V) [A] 6.2 7.9 11 14.3 17.6

ตอเน่ือง
(3 x 440-480 V) [A] 4.8 6.3 8.2 11 14.5

เปนจังหวะ
(3 x 440-480 V) [A] 5.3 6.9 9.0 12.1 15.4

ตอเน่ือง kVA
(400 V AC) [kVA] 3.9 5.0 6.9 9.0 11.0

ตอเน่ือง kVA
(460 V AC) [kVA] 3.8 5.0 6.5 8.8 11.6

ขนาดสายเคเบิลสูงสุด
(สายไฟหลัก, มอเตอร, เบรค)
[[มม.2/ AWG]

 

กระแสอินพุทสงูสุด
ตอเน่ือง
(3 x 380-440 V) [A] 5.0 6.5 9.0 11.7 14.4

เปนจังหวะ
(3 x 380-440 V) [A] 5.5 7.2 9.9 12.9 15.8

ตอเน่ือง
(3 x 440-480 V) [A] 4.3 5.7 7.4 9.9 13.0

เปนจังหวะ
(3 x 440-480 V) [A] 4.7 6.3 8.1 10.9 14.3

ฟวสกอนเขาเครื่อง1)สูงสุด [A] 20 20 20 32 32
สภาพแวดลอม
คาประเมนิของกําลังสูญเสีย
ท่ีโหลดสูงสุดท่ีพิกัด [W] 4) 88 116 124 187 255

นํ้าหนักกรอบหุม IP20 [กก.] 4.9 4.9 4.9 6.6 6.6
นํ้าหนักกรอบหุม IP 21 [กก.]      
นํ้าหนักกรอบหุม IP 55 [กก.] 13.5 13.5 13.5 14.2 14.2
นํ้าหนักกรอบหุม IP 66 [กก.] 13.5 13.5 13.5 14.2 14.2
ประสิทธิภาพ 4) 0.97 0.97 0.97 0.97 0.97

1. สําหรับประเภทฟวส ดูท่ีหัวขอ ฟวส

2. เกจลวดอเมริกัน

3. วดัโดยใชสายเคเบิลมอเตอร 5 ม. แบบมีชีล ท่ีโหลดที่พิกัดและความถี่ท่ีพิกัด

4. กําลังสูญเสียท่ัวไปคือท่ีสภาวะโหลดปกติและคาดวาจะอยูภายในชวง +/- 15% (ความคลาด
เคล่ือนที่ยอมรับไดสัมพันธกับแรงดันและสภาพสายเคเบิลท่ีตางกัน)
คาตางๆ ขึ้นอยูกับประสิทธิภาพมอเตอรท่ัวไป (เสนกรอบ eff2/eff3) มอเตอรท่ีมีประสิทธิภาพต่ํา
กวาจะเพิ่มกําลังสูญเสียในตัวแปลงความถี่และดานตรงขามดวย
หากความถี่การสวิตชิ่งเพิ่มขึ้นจากระดับปกติกําลังสูญเสียอาจจะเพิ่มขึ้นอยางมาก
การใชพลังงานของ LCP และการดควบคุมท่ัวไปจะรวมไวดวย อุปกรณเสริมเพ่ิมเติมและโหล
ดของลูกคาอาจเพิ่มถึง 30W ในการสูญเสียนี้ (แมวาโดยท่ัวไปจะเพิ่มเพียง 4W สําหรับการดควบ
คุมโหลดเต็มกําลัง หรืออุปกรณเสริมสําหรับสล็อต A หรือสล็อต B แตละสล็อต)
แมวาจะทําการวดัจากอุปกรณชั้นเลิศก็ตาม แตตองเผื่อระดับความไมแมนยําของการวัดไวท่ี (+/-
5%)

9. ขอมลูจําเพาะ
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน

128  MG.20.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  

9



โหลดเกินปกติ 110% สําหรับ 1 นาที
แหลงจายไฟหลัก 3 x 380 - 480 VAC      
ตัวแปลงความถี่
เอาทพุทเพลาทั่วไป [kW]

P11K
11

P15K
15

P18K
18.5

P22K
22

P30K
30

เอาทพุทเพลาทั่วไป [HP] ท่ี 460 V 15 20 25 30 40
การหอหุมอยางมิดชิด      
IP 20       
IP 21  B1 B1 B1 B2 B2
IP 55  B1 B1 B1 B2 B2
IP 66  B1 B1 B1 B2 B2
กระแสเอาทพุท

ตอเน่ือง
(3 x 380-440 V) [A] 24 32 37.5 44 61

เปนจังหวะ
(3 x 380-440 V) [A] 26.4 35.2 41.3 48.4 67.1

ตอเน่ือง
(3 x 440-480 V) [A] 21 27 34 40 52

เปนจังหวะ
(3 x 440-480 V) [A] 23.1 29.7 37.4 44 61.6

ตอเน่ือง kVA
(400 V AC) [kVA] 16.6 22.2 26 30.5 42.3

ตอเน่ือง kVA
(460 V AC) [kVA] 16.7 21.5 27.1 31.9 41.4

ขนาดสายเคเบิลสูงสุด

(สายไฟหลัก, มอเตอร, เบรค)
[[มม.2/ AWG]

10/7 35/2

กระแสอินพุทสงูสุด
ตอเน่ือง
(3 x 380-440 V) [A] 22 29 34 40 55

เปนจังหวะ
(3 x 380-440 V) [A] 24.2 31.9 37.4 44 60.5

ตอเน่ือง
(3 x 440-480 V) [A] 19 25 31 36 47

เปนจังหวะ
(3 x 440-480 V) [A] 20.9 27.5 34.1 39.6 51.7

ฟวสกอนเขาเครื่อง1)สูงสุด [A] 63 63 63 63 80
สภาพแวดลอม
คาประเมนิของกําลงัสูญเสีย
ท่ีโหลดสูงสุดท่ีพิกัด [W] 4) 278 392 465 525 739

นํ้าหนักกรอบหุม IP20 [กก.]      
นํ้าหนักกรอบหุม IP 21 [กก.] 23 23 23 27 27
นํ้าหนักกรอบหุม IP 55 [กก.] 23 23 23 27 27
นํ้าหนักกรอบหุม IP 66 [กก.] 23 23 23 27 27
ประสิทธิภาพ 4) 0.98 0.98 0.98 0.98 0.98

1. สําหรับประเภทฟวส ดูท่ีหัวขอ ฟวส

2. เกจลวดอเมริกัน

3. วัดโดยใชสายเคเบิลมอเตอร 5 ม. แบบมีชีล ท่ีโหลดท่ีพิกัดและความถี่ท่ีพิกัด

4. กําลังสูญเสียท่ัวไปคือท่ีสภาวะโหลดปกติและคาดวาจะอยูภายในชวง +/- 15% (ความคลาด
เคล่ือนที่ยอมรับไดสัมพันธกับแรงดันและสภาพสายเคเบิลท่ีตางกัน)
คาตางๆ ขึ้นอยูกับประสิทธิภาพมอเตอรท่ัวไป (เสนกรอบ eff2/eff3) มอเตอรท่ีมีประสิทธิภาพต่ํา
กวาจะเพิ่มกําลังสูญเสียในตัวแปลงความถี่และดานตรงขามดวย
หากความถี่การสวิตชิ่งเพิ่มขึ้นจากระดับปกติกําลังสูญเสียอาจจะเพิ่มขึ้นอยางมาก
การใชพลังงานของ LCP และการดควบคุมท่ัวไปจะรวมไวดวย อุปกรณเสริมเพ่ิมเติมและโหล
ดของลูกคาอาจเพ่ิมถึง 30W ในการสูญเสียนี้ (แมวาโดยทั่วไปจะเพิ่มเพียง 4W สําหรับการดควบ
คุมโหลดเต็มกําลัง หรืออุปกรณเสริมสําหรับสล็อต A หรือสล็อต B แตละสล็อต)
แมวาจะทําการวัดจากอุปกรณชั้นเลิศก็ตาม แตตองเผื่อระดับความไมแมนยําของการวดัไวท่ี (+/-
5%)

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 9. ขอมูลจําเพาะ

 MG.20.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  129

9



โหลดเกินปกติ 110% สําหรับ 1 นาที
แหลงจายไฟหลัก 3 x 380 - 480 VAC
ตัวแปลงความถี่
เอาทพุทเพลาทั่วไป [kW]

P37K
37

P45K
45

P55K
55

P75K
75

P90K
90

เอาทพุทเพลาทั่วไป [HP] ท่ี 460 V 50 60 75 100 125
การหอหุมอยางมิดชิด      
IP 20       
IP 21  C1 C1 C1 C2 C2
IP 55  C1 C1 C1 C2 C2
IP 66  C1 C1 C1 C2 C2
กระแสเอาทพุท

 

ตอเน่ือง
(3 x 380-440 V) [A] 73 90 106 147 177

เปนจังหวะ
(3 x 380-440 V) [A] 80.3 99 117 162 195

ตอเน่ือง
(3 x 440-480 V) [A] 65 80 105 130 160

เปนจังหวะ
(3 x 440-480 V) [A] 71.5 88 116 143 176

ตอเน่ือง kVA
(400 V AC) [kVA] 50.6 62.4 73.4 102 123

ตอเน่ือง kVA
(460 V AC) [kVA] 51.8 63.7 83.7 104 128

ขนาดสายเคเบิลสูงสุด
(สายไฟหลัก, มอเตอร, เบรค)
[[มม.2/ AWG]

50/1/0 104 128

กระแสอินพุทสงูสุด

 

ตอเน่ือง
(3 x 380-440 V) [A] 66 82 96 133 161

เปนจังหวะ
(3 x 380-440 V) [A] 72.6 90.2 106 146 177

ตอเน่ือง
(3 x 440-480 V) [A] 59 73 95 118 145

เปนจังหวะ
(3 x 440-480 V) [A] 64.9 80.3 105 130 160

ฟวสกอนเขาเคร่ือง1)สูงสุด [A] 100 125 160 250 250
สภาพแวดลอม
คาประเมินของกําลังสูญเสีย
ท่ีโหลดสูงสุดท่ีพิกัด [W] 4) 698 843 1083 1384 1474

นํ้าหนักกรอบหุม IP20 [กก.]      
นํ้าหนักกรอบหุม IP 21 [กก.] 45 45 45 65 65
นํ้าหนักกรอบหุม IP 55 [กก.] 45 45 45 65 65
นํ้าหนักกรอบหุม IP 66 [กก.] 45 45 45 - -
ประสิทธิภาพ 4) 0.98 0.98 0.98 0.98 0.99

1. สําหรับประเภทฟวส ดูท่ีหัวขอ ฟวส

2. เกจลวดอเมริกัน

3. วดัโดยใชสายเคเบิลมอเตอร 5 ม. แบบมีชีล ท่ีโหลดที่พิกัดและความถี่ท่ีพิกัด

4. กําลังสูญเสียท่ัวไปคือท่ีสภาวะโหลดปกติและคาดวาจะอยูภายในชวง +/- 15% (ความคลาด
เคล่ือนที่ยอมรับไดสัมพันธกับแรงดันและสภาพสายเคเบิลท่ีตางกัน)
คาตางๆ ขึ้นอยูกับประสิทธิภาพมอเตอรท่ัวไป (เสนกรอบ eff2/eff3) มอเตอรท่ีมีประสิทธิภาพต่ํา
กวาจะเพิ่มกําลังสูญเสียในตัวแปลงความถี่และดานตรงขามดวย
หากความถี่การสวิตชิ่งเพิ่มขึ้นจากระดับปกติกําลังสูญเสียอาจจะเพิ่มขึ้นอยางมาก
การใชพลังงานของ LCP และการดควบคุมท่ัวไปจะรวมไวดวย อุปกรณเสริมเพ่ิมเติมและโหล
ดของลูกคาอาจเพิ่มถึง 30W ในการสูญเสียนี้ (แมวาโดยท่ัวไปจะเพิ่มเพียง 4W สําหรับการดควบ
คุมโหลดเต็มกําลัง หรืออุปกรณเสริมสําหรับสล็อต A หรือสล็อต B แตละสล็อต)
แมวาจะทําการวดัจากอุปกรณชั้นเลิศก็ตาม แตตองเผื่อระดับความไมแมนยําของการวัดไวท่ี (+/-
5%)

9. ขอมลูจําเพาะ
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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การปองกันและคุณสมบัติ

• การปองกันมอเตอรจากการสะสมความรอนเกินสะสมแบบอิเล็กทรอนิกเมื่อมีโหลดเกิน

• การตรวจสอบอุณหภูมิของแผนระบายความรอนทําใหแนใจไดวาตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางาน
หากอุณหภูมิสูงขึ้นถึง 95 °C °± 5°C อุณหภูมิท่ีโหลดเกินจะไมสามารถถูกรีเซ็ตไดจนกวาอุณหภูมิ
ของแผนระบายความรอนจะต่ํากวา 70 °C ± 5°C (คําแนะนํา อุณหภูมิเหลานีอ้าจแตกตางไปตาม
ขนาดกําลังไฟ, กรอบหุม ฯลฯ) ชุดขับ AQUA VLT มีฟงกชันการลดพิกัดอัตโนมัติเพ่ือเล่ียงไมให
แผนระบายความรอนมีอุณหภูมิสูงถึง 95 องศาเซลเซียส

• ตัวแปลงความถี่มีการปองกันจากการลัดวงจรบนขั้วตอมอเตอร U, V, W

• หากเฟสหลักขาดหายไป ตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางานหรือสงการเตือน (ขึ้นอยูกับโหลด)

• การตรวจดูแลแรงดันไฟฟาของวงจรขั้นกลางทําใหมั่นใจวาตัวแปลงความถี่นี้จะตัดการทํางาน ถา
แรงดันของวงจรต่ําหรือสูงเกินไป

• ตัวแปลงความถี่นี้มีการปองกันตอการเกิดฟอลตลงดินที่ขั้วตอมอเตอร U, V, W

แหลงจายไฟหลัก (L1, L2, L3):
แรงดันไฟฟาของแหลงจาย 200-240 V ±10%
แรงดันไฟฟาของแหลงจาย 380-480 V ±10%
แรงดันไฟฟาของแหลงจาย 525-600 V ±10%
ความถี่ของแหลงจายไฟ 50/60 Hz
ความไมสมดุลสูงสุดชั่วคราวระหวางเฟสแหลงจายไฟ 3.0 % ของแรงดันไฟฟาพิกัดของแหลงจาย
คาตัวประกอบกําลังแทจริง (λ) ≥ 0.9 ท่ีระบุท่ีโหลดพิกัด
แฟคเตอรกําลังการเขาแทนที่ (cosφ) เกือบเขากัน (> 0.98)
กาสลับบนแหลงจายไฟดานเขา L1, L2, L3 (การเปดเคร่ือง) ≤ กรอบหุมประเภท A สูงสุด 2 คร้ัง/นาที
การสลับบนแหลงจายไฟดานเขา L1, L2, L3 (การเปดเคร่ือง) ≥ กรอบหุมประเภท B สูงสุด 1 คร้ัง/นาที
สภาพแวดลอมตามมาตรฐาน EN60664-1 หมวดแรงดันไฟฟาเกิน III/ระดับมลภาวะ 2

เคร่ืองนีเ้หมาะสําหรับใชในวงจรที่มีความสามารถในการจายกระแสไมมากกวา 100.000 RMS แอมแปรแบบ
สมมาตร,แรงดันสูงสุด 240/480/600 V

เอาทพุตมอเตอร (U, V, W):
แรงดันเอาทพุต 0 - 100% ของแรงดันแหลงจายไฟ
ความถี่เอาทพุต 0- 1000 Hz
การเปดปดของเอาทพุต ไมจํากัด
เวลาท่ีใชเปลี่ยนความเร็ว 1 - 3600 วินาที

คุณลักษณะแรงบิด
แรงบิดเร่ิมตน (แรงบิดคงท่ี) สูงสุด 110% เปนเวลา 1 นาที*

แรงบิดเร่ิมตน สูงสุด 135% ไดนานถึง 0.5 วนิาที*

แรงบิดท่ีโหลดเกิน (แรงบิดคงท่ี) สูงสุด 110% เปนเวลา 1 นาที*

*เปอรเซ็นตจะสัมพันธกับแรงบิดปกติของชุดขับ AQUA VLT

ความยาวและขนาดหนาตัดของสายเคเบิล:
ความยาวสายเคเบิลมอเตอรสูงสุด แบบชีล/ปลอกโลหะ ชุดขับ AQUA VLT: 150 ม.
ความยาวสายเคเบิลมอเตอรสูงสุดแบบไมมีชีล/ไมมีปลอกโลหะ ชุดขับ AQUA VLT: 300 ม.
ขนาดหนาตัดของสายมอเตอร, สายไฟหลัก, การแบงโหลดและเบรคสูงสุด
ขนาดหนาตัดสูงสุดของขั้วตอสําหรับสายควบคุมชนิดสายแข็ง 1.5 มม.2/16 AWG (2 x 0.75 มม.2)
ขนาดหนาตัดสูงสุดของขั้วตอสําหรับสายเคเบิลควบคุมชนิดสายออน 1 มม.2/18 AWG
ขนาดหนาตัดสูงสุดของขั้วตอสําหรับสายเคเบิลควบคุม, สายเคเบิลท่ีมีปลอกหุมแกน 0.5 มม.2/20 AWG
ขนาดหนาตัดตํ่าสุดสําหรับขั้วตอสายควบคุม 0.25 mm2

* ดูตารางแหลงจายไฟหลักสําหรับขอมูลเพ่ิมเติม!

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 9. ขอมูลจําเพาะ
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การดควบคุม, การสื่อสารแบบอนกุรม RS-485
หมายเลขขั้วตอ 68 (P,TX+, RX+), 69 (N,TX-, RX-)
หมายเลขขั้วตอ 61 จุดตอรวมสําหรับขั้วตอ 68 และ 69

วงจรการสื่อสารแบบอนุกรม RS-485 ทํางานแยกตางหากจากวงจรสวนกลางอื่นๆ และถูกแยกโดดทางไฟ
ฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV)

อินพุตดิจิตอล:
อินพุตดิจิตอลที่สามารถตั้งโปรแกรมได 4 (6)
หมายเลขขั้วตอ 18, 19, 27 1), 29, 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' NPN > 19 V DC
ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจิก'1' NPN < 14 V DC
แรงดันไฟฟาสูงสุดท่ีอินพุต 28 V DC
ความตานทานอินพุต, Ri ประมาณ 4 kΩ

อินพุตดิจิตอลทั้งหมดถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอ่ืนๆ
1) ขั้วตอ 27 และ 29 ยังสามารถตั้งโปรแกรมเปนเอาทพุตได

เอาทพุตดิจิตอล:
เอาตพุตดิจิตอล/พัลสท่ีสามารถตั้งโปรแกรมได 2
หมายเลขขั้วตอ 27, 29 1)

ระดับแรงดันท่ีเอาทพุตดิจิตอล/ความถี่ 0 - 24 V
กระแสเอาทพุตสูงสุด (รับหรือจายกระแส) 40 mA
โหลดสูงสุดท่ีเอาทพุตความถี่ 1 kΩ
โหลดแบบตัวเก็บประจุสูงสุดท่ีเอาทพุตความถี่ 10 nF
ความถี่เอาทพุตตํ่าสุดท่ีเอาทพุตความถี่ 0 Hz
ความถี่เอาทพุตสูงสุดท่ีเอาทพุตความถี่ 32 kHz
ความแมนยําของเอาทพุตความถี่ ความผิดพลาดสูงสุด: .1 % ของคาเต็มสเกล
ความละเอียดของเอาทพุตความถี่ 12 บิต

1) ขั้วตอ 27 และ 29 ยังสามารถตั้งโปรแกรมเปนอินพุตได

เอาทพุตดิจิตอลถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอ่ืนๆ

อินพุทอนาล็อก:
จํานวนอินพุทอนาล็อก 2
หมายเลขขั้วตอ 53, 54
โหมด แรงดันหรือกระแส
เลือกโหมด สวิตช S201 และสวติช S202
โหมดแรงดัน สวติช S201/สวติช S202 = ปด (U)
ระดับแรงดันไฟฟา : 0 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 (เปล่ียนสเกลได)
ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 200 Ω
กระแสสูงสุด 30 mA
ความละเอียดของอินพุทอนาล็อก 10 บิต (เคร่ืองหมาย +)
ความแมนยําของอินพุทอนาล็อก ความผิดพลาดสูงสุด 0.5% ของคาเต็มสเกล
แบนดวิดธ : 200 Hz

อินพุทอนาล็อกถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอ่ืนๆ

9. ขอมลูจําเพาะ
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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เอาทพุทอนาล็อก:
จํานวนเอาทพุทอนาล็อกท่ีโปรแกรมได 1
หมายเลขขั้วตอ 42
ชวงกระแสของเอาทพุทอนาล็อก 0/4 - 20 mA
โหลดสูงสุดท่ีสามารถตอรวมที่เอาทพุทอนาล็อก 500 Ω
ความแมนยําของเอาทพุทอนาล็อก ขอผิดพลาดสูงสุด: .8 % ของคาเต็มสเกล
ความละเอียดของเอาทพุทอนาล็อก 8 บิต

เอาทพุทอนาล็อกถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอ่ืนๆ

การดควบคุม, เอาทพุท DC 24 V:
หมายเลขขั้วตอ 12, 13
โหลดสูงสุด : 200 mA

แหลงจายไฟ DC 24 V ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) แตมีความตางศักยเทากับ
อินพุทและเอาทพุททั้งอนาล็อกและดิจิตัล

เอาทพุทรีเลย:
เอาทพุทรีเลยท่ีสามารถตั้งโปรแกรมได 2
รีเลย 01 หมายเลขขั้วตอ 1-3 (ตัด), 1-2 (ตอ)
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (AC-1)1)บน 1-3 (NC), 1-2 (NO) (โหลดตานทาน) 240 V AC, 2 A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (AC-15)1) (โหลดเหนี่ยวนํา @ cosφ 0.4) 240 V AC, .2 A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (DC-1)1) บน 1-2 (NO), 1-3 (NC) (โหลดตานทาน) 60 V DC, 1A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (DC-13)1) (โหลดเหนีย่วนํา) 24 V DC, 0.1A
รีเลย 02 หมายเลขขั้วตอ 4-6 (ตัด), 4-5 (ตอ)
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (AC-1)1) บน 4-5 (NO) (โหลดตานทาน) 240 V AC, 2 A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (AC-15)1) บน 4-5 (NO) (โหลดเหนีย่วนาํ @ cosφ 0.4) 240 V AC, .2 A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (DC-1)1) บน 4-5 (NO) (โหลดตานทาน) 80 V DC, 2 A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (DC-13)1) บน 4-5 (NO) (โหลดเหนี่ยวนาํ) 24 V DC, 0.1A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (AC-1)1) บน 4-6 (NC) (โหลดตานทาน) 240 V AC, 2 A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (AC-15)1) บน 4-6 (NC) (โหลดเหนี่ยวนาํ @ cosφ 0.4) 240 V AC, 0.2A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (DC-1)1) บน 4-6 (NC) (โหลดตานทาน) 50 V DC, 2 A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (DC-13)1) บน 4-6 (NC) (โหลดเหนี่ยวนาํ) 24 V DC, 0.1 A
โหลดต่ําสุดท่ีขั้วตอ 1-3 (NC), 1-2 (NO), 4-6 (NC), 4-5 (NO) 24 V DC 10 mA, 24 V AC 20 mA
สิ่งแวดลอมตาม EN 60664-1 หมวดแรงดันไฟฟาเกิน III/ระดับมลภาวะ 2

1) IEC 60947 สวน 4 และ 5
หนาสัมผัสรีเลยถูกแยกโดดทางไฟฟาจากสวนท่ีเหลือของวงจรโดยฉนวนเสริม (PELV)

การดควบคุม, เอาทพุท DC 10 V:
หมายเลขขั้วตอ 50
แรงดันเอาทพุท 10.5 V ±0.5 V
โหลดสูงสุด 25 mA

แหลงจายไฟ DC 10 V ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอ่ืนๆ.

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 9. ขอมูลจําเพาะ
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คุณลักษณะการควบคุม:
ความละเอียดของความถี่เอาทพุตท่ี 0 - 1000 Hz : +/- 0.003 Hz
เวลาตอบสนองของระบบ (ขั้วตอ 18, 19, 27, 29, 32, 33) : ≤ 2 ms
ชวงควบคุมความเร็ว (วงรอบเปด) 1:100 ของความเร็วซิงโครนสั
ความแมนยําของความเร็ว (วงรอบเปด) 30 - 4000 rpm: ความคลาดเคลื่อนสูงสุด ±8 rpm

คุณลักษณะการควบคุมท้ังหมดอางอิงกับมอเตอรอะซิงโครนัส 4 ขั้ว

สภาพแวดลอม:
กรอบหุม ≤ กรอบหุมประเภท A IP 20, IP 55
กรอบหุม ≥ กรอบหุมประเภท A, B IP 21, IP 55
ชุดประกอบกรอบหุมท่ีมีอยู ≤ กรอบหุมประเภท A IP21/TYPE 1/IP 4X top
การทดสอบการสั่น 1.0 ก.
ความชื้นสัมพัทธสูงสุด 5% - 95%(IEC 721-3-3; คลาส 3K3 (ไมกล่ันตัว) ระหวางการทํางาน
ภาพแวดลอมท่ีรุนแรง (IEC 721-3-3), ไมไดเคลือบ คลาส 3C2
สภาพแวดลอมท่ีรุนแรง (IEC 721-3-3), เคลือบ คลาส 3C3
วธิีการทดสอบตาม IEC 60068-2-43 H2S (10 วัน)
อุณหภูมิแวดลอม สูงสุด 50 °C (สูงสุด 45 °C)

การลดพิกัดสําหรับอุณหภูมิแวดลอม ดูท่ีหัวขอเงือ่นไขพิเศษ

อุณหภูมิแวดลอมตํ่าสุดสําหรับการทํางานเต็มท่ี 0 °C
อุณหภูมิแวดลอมตํ่าสุดสําหรับการทํางานแบบลดสมรรถนะลง - 10 °C
อุณหภูมิระหวางการเก็บ/ขนสง -25 - +65/70 °C
ความสูงเหนือระดับน้ําทะเลสูงสุดโดยไมมีการลดพิกัด 1000 ม.
ความสูงเหนือระดับน้าํทะเลสูงสุดโดยมีการลดพิกัด 3000 ม.

การลดพิกัดสําหรับระดับความสูงท่ีสูงมาก ดูท่ีหัวขอเงื่อนไขพิเศษ

มาตรฐาน EMC, การแพรกระจาย EN 61800-3, EN 61000-6-3/4, EN 55011, IEC 61800-3

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

ดูท่ีหัวขอเงือ่นไขพิเศษ

สมรรถนะการดควบคุม:
ชวงเวลาการสแกน : 5 ms

การดควบคุม, การสื่อสารอนกุรม USB:
มาตรฐาน USB 1.1 (ความเร็วเต็ม)
ปล๊ัก USB ปล๊ัก “อุปกรณ” USB ประเภท B

การเชื่อมตอกับ PC ดําเนนิการผานทางสายเคเบิล USB แมขาย/อุปกรณมาตรฐาน
การเชื่อมตอ USB ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดัน
สูงอ่ืนๆ
การเชื่อมตอ USB ไมได ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากสายดินปองกัน ใชแลปท็อป/PC ท่ีแยก
ตางหากเทานัน้เพื่อเชื่อมตอกับขั้วตอ USB บนชุดขับ AQUA VLT หรือสายเคเบิล/ตัวแปลง
สัญญาณ USB ท่ีแยกโดดทางไฟฟา

9.1.3. ประสิทธิภาพ 

ประสิทธิภาพของรุนชุดขับ AQUA VLT (η VLT)
โหลดท่ีตัวแปลงความถี่มีผลเพียงเล็กนอยตอประสิทธิภาพ โดยท่ัวไปแลวประสิทธิภาพจะเทาเดิมท่ีความถี่
มอเตอรท่ีพิกัด fM,N แมวามอเตอรจะจายแรงบิดเพลาท่ีระบุ 100% หรือเพียง 75% เชนในกรณีแบงโหลด

ซึ่งหมายความวาประสิทธิภาพของตัวแปลงความถี่จะไมเปล่ียนแปลงแมวาจะเลือกคุณลักษณะ U/f แบบอ่ืน

9. ขอมลูจําเพาะ
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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อยางไรก็ตาม คุณลักษณะ U/f นัน้มีอิทธิพลตอประสิทธิภาพของมอเตอร

ประสิทธิภาพจะลดลงเล็กนอยเมื่อต้ังความถี่การสวติชเปนคาสูงกวา 5 kHz และประสิทธิภาพจะลดลงเล็ก
นอยดวย เมื่อแรงดันไฟหลักเทากับ 480 V หรือถาสายเคเบิลมอเตอรยาวกวา 30 เมตร

ประสิทธิภาพของมอเตอร (η MOTOR)
ประสิทธิภาพของมอเตอรท่ีตออยูกับตัวแปลงความถี่ขึ้นอยูกับระดับของการสรางสนามแมเหล็ก โดยทั่วไป
ประสิทธิภาพจะดีเทากับการทํางานกับแหลงจายไฟหลัก ประสิทธิภาพของมอเตอรจะขึ้นอยูกับประเภทของ
มอเตอร

ในชวง 75-100% ของแรงบิดท่ีระบุ ประสิทธิภาพของมอเตอรจะมีความคงท่ี ท้ังเมื่อควบคุมจากตัวแปลง
ความถี่ หรือเม่ือทํางานโดยตรงจากแหลงจายไฟหลัก

สําหรับมอเตอรขนาดเล็ก คุณลักษณะ U/f จะมีอิทธิพลเพียงเล็กนอยตอประสิทธิภาพ อยางไรก็ตาม สําหรับ
มอเตอรต้ังแต 11 kW ขึ้นไป ขอไดเปรียบนี้จะมีความเดนชัดขึ้น

โดยท่ัวไป ความถี่การสวติชไมมีผลกระทบตอประสิทธิภาพของมอเตอรขนาดเล็ก สวนมอเตอรท่ีมีขนาด
ต้ังแต 11 kW ขึ้นไป จะมีประสิทธิภาพที่ปรับปรุงดีขึ้น (1-2%) ท้ังนีเ้นื่องจากรูปไซนของกระแสมอเตอรเกือบ
เปนรูปสมบูรณแบบท่ีความถี่การสวติชระดับสูง

ประสิทธิภาพของระบบ (η SYSTEM)
ในการคํานวณประสิทธิภาพระบบ ประสิทธิภาพของชุดขับ AQUA VLT (η VLT) จะถูกคูณดวยประสิทธิภาพ
ของมอเตอร (η MOTOR):
η SYSTEM) = η  VLT x η MOTOR

อางอิงจากเสนกรอบของกราฟที่ระบุขางตน จะสามารถคํานวณประสิทธิภาพระบบท่ีความเร็วตางๆ ได

เสียงรบกวนของตัวแปลงความถี่มาจากสามแหลงคือ:

1. ขดลวด DC ของ วงจรขั้นกลาง

2. พัดลมภายใน

3. โชคตัวกรอง RFI

คาโดยท่ัวไปจะวดัท่ีระยะหาง 1 เมตรจากตัวเครื่อง คือ

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 9. ขอมูลจําเพาะ
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การหอหุมอยางมิดชดิ ท่ีความเร็วพัดลมที่ลดลง
(50%) [dBA] ความเร็วพัดลมเต็มที่ [dBA]

A2 51 60
A3 51 60
A5 - 54
B1 61 67
B2 58 70
C1 52 62
C2 55 65

เมื่อทรานซิสเตอรในบริดจอินเวอรเตอรสวทิช แรงดันของมอเตอรจะเพิ่มขึ้นตามอัตราสวน du/dt โดยขึ้นอยู
กับ:

- สายเคเบิลของมอเตอร (ประเภท ขนาดหนาตัด ความยาว มีชีลหรือไมมีชีล)

- ความเหนี่ยวนาํ

การเหนี่ยวนําตามธรรมชาติเปนสาเหตุใหเกิดคาโอเวอรชูต UPEAK ในแรงดันมอเตอร กอนที่จะสามารถเสถียร
ไดเองท่ีระดับที่อิงตามแรงดันในวงจรขั้นกลาง เวลาไตถึงคายอดและแรงดันคายอด UPEAK  จะสงผลกระทบ
ตออายุการใชงานของมอเตอร หากแรงดันคายอดสูงเกินไป โดยเฉพาะมอเตอรท่ีไมมีฉนวนของขดลวด
เฟสจะไดรับผลกระทบ หากสายเคเบิลมอเตอรสั้น (ไมก่ีเมตร) เวลาไตถึงคายอดและแรงดันคายอดจะลดลง
หากสายเคเบิลมอเตอรยาว (100 เมตร) เวลาไตถึงคายอดและแรงดันคายอดจะเพิ่มขึ้น

ในมอเตอรท่ีไมมีกระดาษฉนวนระหวางเฟส หรือการเสริมฉนวนอื่นๆ ท่ีเหมาะสมสําหรับทํางานกับการจายแรง
ดันไฟฟา (เชน ตัวแปลงความถี่) ใหติดต้ังตัวกรอง du/dt หรือตัวกรองคลื่นไซนท่ีเอาทพุทของตัวแปลงความ
ถ่ี

9.2. เงื่อนไขพิเศษ

9.2.1. วัตถุประสงคของการลดคาพิกัด

การลดคาพิกัดควรนํามาใชในการพิจารณาเมื่อใชตัวแปลงความถี่ท่ีสภาพความดันอากาศต่ํา (ติดตงในที่สูง),
ความเร็วต่ํา, ตอกับสายไฟของมอเตอรท่ียาวมาก, สายไฟท่ีมีพ้ืนที่หนาตัดมาก หรือท่ีอุณหภูมิแวดลอมสูง
การดําเนนิการที่จําเปนไดอธิบายไวในหมวดนีแ้ลว

9.2.2. การลดพิกัดอุณหภูมแิวดลอม 

อุณหภูมิเฉล่ีย (TAMB, AVG) ท่ีถูกวัดมากกวา 24 ชั่วโมงจะตองตํ่ากวาอุณหภูมิแวดลอมสูงสุดท่ีอนญุาต 5 °C
เปนอยางนอย (TAMB,MAX)

หากตัวแปลงความถี่ทํางานที่อุณหภูมิแวดลอมสูง ควรลดกระแสเอาทพุทท่ีตอเนื่องลง

การลดพิกัดขึ้นอยูกับรูปแบบของการสลับ ซึ่งสามารถตั้งคาใหเปน 60 PWM หรือ SFAVM ในพารามิเตอร
14-00

9. ขอมลูจําเพาะ
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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กรอบหุม
60 PWM - Pulse Width Modulation

ภาพประกอบ 9.1: การลดพิกัดของ Iout สําหรับ
อุณหภมูิ TAMB,MAX สําหรับกรอบหุม A โดยการใช 60
PWM

SFAVM - Stator Frequency Asyncron
Vector Modulation

ภาพประกอบ 9.2: การลดพิกัดของ Iout สําหรับ
อุณหภมูิ TAMB,MAX สําหรับกรอบหุม A โดยการใช
SFAVM

ในกรอบหุม A ความยาวของสายเคเบิลของมอเตอรมีผลกระทบสูงท่ีสัมพันธกับการลดพิกัดท่ีแนะนํา ดังนั้น
การลดพิกัดท่ีแนะนาํไดแสดงไวสําหรับการใชสายเคเบิลท่ียาวสูงสุด 10 เมตร

ภาพประกอบ 9.3: การลดพิกัดของ I¹out สําหรับ
อุณหภมูิ TAMB,MAX สําหรับกรอบหุม A โดยการใช 60
PWM และสายเคเบิลยาวไมเกิน 10 ม.

ภาพประกอบ 9.4: การลดพิกัดของ I¹out สําหรับ
อุณหภมูิ TAMB,MAX สําหรับกรอบหุม A โดยการใช

SFAVM และสายเคเบิลยาวไมเกิน 10 ม.

กรอบหุม B
60 PWM - Pulse Width Modulation

ภาพประกอบ 9.5: การลดพิกัดของ I¹out สําหรับ
อุณหภมูิ TAMB,MAXสําหรับกรอบหุม B โดยการใช 60
PWM และสายเคเบิลยาวไมเกิน 10 ม.

SFAVM - Stator Frequency Asyncron
Vector Modulation

ภาพประกอบ 9.6: การลดพิกัดของ I¹out สําหรับ
อุณหภมูิ TAMB,MAX สําหรับกรอบหุม B โดยการใช

SFAVM ในโหมดแรงบิดปกต(ิ110%เหนือกวาแรงบิด)

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 9. ขอมูลจําเพาะ
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กรอบหุม C
60 PWM - Pulse Width Modulation

ภาพประกอบ 9.7: การลดพิกัดของ I¹out สําหรับ
อุณหภมูิ TAMB,MAX สําหรับกรอบหุม C โดยการใช 60
PWM ในโหมดแรงบิดปกติ (110% เหนือกวาแรงบิด)

SFAVM - Stator Frequency Asyncron
Vector Modulation

ภาพประกอบ 9.8: การลดพิกัดของ I¹out สําหรับ
อุณหภมูิ TAMB,MAX สําหรับกรอบหุม C โดยการใช

SFAVM ในโหมดแรงบิดปกติ(110%เหนือกวาแรงบิด)

9.2.3. การลดพิกัดสําหรับแรงดันอากาศต่ํา 

ความสามารถในการระบายความรอนของอากาศจะลดลงเมื่อความดันอากาศต่ํา

ท่ีระดับเหนือกวาน้าํทะเล 2 กม. โปรดติดตอ Danfoss Drives ท่ีเก่ียวของกับ PELV

ท่ีความสูงมากกวา 1000 เมตร อุณหภูมิแวดลอม (TAMB) หรือกระแสเอาทพุทสูงสุด (Iout) จะตองถูกลดพิกัด
ตามไดอะแกรมที่แสดงดานลาง:

ภาพประกอบ 9.9: การลดพิกัดของกระแสเอาทพุทเทียบกับความสูงท่ี T AMB, MAX ท่ีระดับเหนือกวานํ้าทะเล 2 กม. โปรด
ติดตอ Danfoss Drives ท่ีเก่ียวของกับ PELV

ทางเลือกที่จะลดอุณหภูมิแวดลอมท่ีระดับเหนือกวาน้ําทะเลมากๆ และดวยเหตุนั้นตองใหแนใจวากระแส
เอาทพุทจะเทากับ 100% ท่ีระดับความสูงเหนือกวาน้าํทะเล

9.2.4. การลดพิกัดสําหรับการรันท่ีความเร็วต่ํา 

เมื่อเชื่อมตอมอเตอรกับตัวแปลงความถี่ จําเปนตองตรวจสอบวา การระบายความรอนของมอเตอรมีความ
เพียงพอ
ปญหาอาจจะเกิดขึ้นที่คา RPM ตํ่าในการใชงานที่มีแรงบิดคงที่ พัดลมของมอเตอรอาจจะไมสามารถให
ปริมาณลมสําหรับการระบายความรอนตามท่ีตองการและสงผลใหมีการจํากัดแรงบิดท่ีสามารถรองรับได หาก
มอเตอรทํางานตอเนือ่งท่ีคา RPM ตํ่ากวาคร่ึงของคาพิกัด มอเตอรตองไดรับการจายลมเพ่ิมเติมเพื่อการ
ระบายความรอน (หรือใชมอเตอรท่ีออกแบบสําหรับการทํางานประเภทนี้)

ทางเลือกที่จะลดระดับของภาระของมอเตอรโดยการเลือกมอเตอรใหใหญขึ้น อยางไรก็ตาม การออกแบบ
ของตัวแปลงความถี่จะกําหนดขีดจํากัดของขนาดมอเตอร

9. ขอมลูจําเพาะ
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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9.2.5. การลดพิกัดสําหรับการติดตั้งสายเคเบิลมอเตอรแบบยาวหรือสายเคเบิล
ที่มขีนาดหนาตัดใหญขึ้น 

ความยาวสูงสุดของสายเคเบิลสําหรับตัวแปลงความถี่นีค้ือ 300 เมตรและ 150 เมตรสําหรับสายเคเบิลท่ีมีชีล

ตัวแปลงความถี่นี้ไดรับการออกแบบใหทํางานโดยใชสายเคเบิลมอเตอรท่ีมีขนาดหนาตัดคาพิกัด หากใช
สายเคเบิลท่ีมีขนาดหนาตัดใหญขึ้น ใหลดกระแสเอาทพุตลง 5% สําหรับทุกขั้นการเพิ่มของขนาดหนาตัด
(ขนาดหนาตัดท่ีเพ่ิมขึ้นของสายเคเบิลจะทําใหเกิดความเปนตัวเก็บประจุร่ัวไหลลงดินท่ีเพ่ิมขึ้น ดังนั้นจึงมี
กระแสรั่วไหลลงดินเพิ่มขึ้น)

9.2.6. การปรับใหเหมาะสมโดยอัตโนมัติจะใหการประกนัสมรรถนะ 

ตัวแปลงความถี่จะตรวจสอบระดับความรุนแรงของอุณหภูมิภายใน กระแสโหลด แรงดันสูงบนวงจรและความ
เร็วมอเตอรตํ่าอยูเสมอ สําหรับการตอบสนองตอระดับท่ีรุนแรง ตัวแปลงความถี่สามารถปรับการสลับความถี่
และ/หรือเปล่ียนรูปแบบการสลับเพื่อท่ีจะประกันสมรรถนะของชุดขับได ความสามารถที่จะลดกระแสเอาทพุ
ตโดยอัตโนมัติชวยขยายสภาวะการทํางานที่ยอมรับไดเพ่ิมมากขึ้น

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 9. ขอมูลจําเพาะ
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ดชันี

0
0-** การทํางาน/จอแสดงผล 81

1
1-** โหลด/มอเตอร 83

13-** Smart Logic 96

14-** ฟงกชันพิเศษ 97

15-** ขอมูลของ Fc 98

16-** คาขอมูลที่อานได 100

18-** คาขอมูลที่อานได 2 102

2
2-** เบรค 84

20-** วงรอบปดของ Fc 103

21-** สวนขยาย วงรอบปด 104

22-** ฟงกชันการประยุกตใชงาน 106

23-** การดําเนินการตามเวลาท่ีตั้ง 108

25-** ตัวควบคุมคาสเคด 109

3
3-** คาอางองิ/การเปลีย่นความเร็ว 85

4
4-** ขีดจํากัด/การเตือน 86

5
5-** อินพุท/เอาทพุทดจิิตลั 87

6
6-** อินพุท/เอาทพุทอนาล็อก 89

8
8-** การสื่อสารและอปุกรณเสริม 91

9
9-** Profibus 93

A
Ama 50

E
Etr 118

G
Glcp 50

L
Lcp 44, 50

Lcp 102 39

Led 39

M
Main Menu 53

ดัชนี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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Mct 10 48

N
Nlcp 44

P
Pid เวลารวม 20-94 75

Pid ที่ควบคมุแบบปกติ/ผกผัน 20-81 75, 78

Pid อตัราขยายตามสวน 20-93 75

Profibus Dp-v1 48

Q
Quick Menu 42, 53

R
Reset 44

S
Status 42

เ
เครื่องมือซอฟตแวรสําหรับ Pc 48

เซ็ตพอยต 1 20-21 74

เซ็นเซอร Kty 119

เมนูดวน 53

เริ่มตน Dst/เวลาหนารอน 0-76 65

เวลาไตถงึคายอด 136

เวลาความเร็วขาข้ึน ชุด 1 พารามิเตอร 3-41 56

เวลาความเร็วขาลง ชุด 1 3-42 56

เวลาท่ีใชในการเรง 56

เสียงรบกวน 135

เอาทพุตดิจติอล 132

เอาทพุตมอเตอร 131

เอาทพุทรีเลย 133

เอาทพุทอนาล็อก 133

แ
แรงดนั Dc 118

แรงดนัไฟฟาของมอเตอร 55

แรงดนัคายอดของมอเตอร 136

แรงดนัมอเตอร 136

แรงดนัมอเตอร 1-22 55

แหลงจายไฟหลัก 123

แหลงจายไฟหลัก (l1, L2, L3) 131

โ
โหมดเมนูดวน 42

โหมดเมนูหลกั 42, 76

โหมดการกําหนดรูปแบบ 1-00 66

ไ
ไฟแสดงสถานะ 41

ไมสอดคลองกับ Ul 19

ก
กระแสของมอเตอร 55

กระแสรั่วไหล 6

การเขาถึงข้ัวตอสวนควบคมุ 31

การเชื่อมตอ Usb 31

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน ดัชนี
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การเชื่อมตอกบัสายหลกัสําหรับ A2 และ A3 22

การเชื่อมตอบัส Rs-485 47

การเตือนเกีย่วกบัการสตารทที่ไมตัง้ใจ 5

การเปลีย่นกลุมของคาขอมูลที่เปนตัวเลข 77

การเปลีย่นขอมูล 77

การเปลีย่นคาขอมูล 78

การเปลีย่นคาตัวอักษร 77

การเริ่มตน 51, 79

การเริ่มตนดวยตัวเอง 79

การเลอืกพารามิเตอร 76

การดเสริมเพื่อการสื่อสาร 120

การดควบคุม, เอาทพุท Dc +10 V 133

การดควบคุม, เอาทพุท Dc 24 V 133

การดควบคุม, การสื่อสารแบบอนุกรม Rs-485 131

การดควบคุม, การสือ่สารอนุกรม Usb 134

การตอลงดินและแหลงจายไฟหลัก It 21

การตัง้คามาตรฐาน 51, 79, 80

การตดิตัง้ทางไฟฟา 34

การตดิตัง้ที่สูงมากเหนือระดับนํ้าทะเล 5

การถายโอนดวนของการตัง้คาพารามิเตอรเมื่อใช Glcp 50

การทํางานของรีเลย 5-40 67

การปรับใหเหมาะสมโดยอตัโนมัตจิะใหการประกนัสมรรถนะ 139

การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอัตโนมัต ิ(ama) 36, 57

การปองกัน 19

การปองกันและคุณสมบัติ 131

การปองกนัมอเตอร 131

การระบายความรอน 138

การลดพิกัดสําหรับแรงดันอากาศต่ํา 138

การลดพิกัดสําหรับการตดิตั้งสายเคเบิลมอเตอรแบบยาวหรือสายเคเบิลที่มีขนาดหนาตัดใหญข้ึน 139

การลดพิกัดสําหรับการรันท่ีความเร็วต่ํา 138

การลดพิกัดอุณหภูมิแวดลอม 136

การลืน่ไหล 43

การสื่อสารอนุกรม 134

กําลงัของมอเตอร [kw] 1-20 55

ข
ขนาดเชิงกล 16, 18

ขยะอิเล็กทรอนิกส 8

ขอความแสดงผล 2 0-38 64

ขอความแสดงผล 3 0-39 64

ขอความแสดงสถานะ 39

ขอบังคับดานความปลอดภัย 5

ขอมูลบนปายชื่อ 35, 36

ข้ัวตอ 32 อินพุทดจิิตลั 5-14 67

ข้ัวตอ 33 อินพุทดจิิตลั 5-15 67

ข้ัวตอ 42 เอาทพุท 6-50 71

ข้ัวตอ 42 สเกลต่ําสุดของเอาทพุท 6-51 72

ข้ัวตอ 53 แรงดันต่ํา 6-10 70

ข้ัวตอ 53 แรงดันสูง 6-11 70

ข้ัวตอสวนควบคุม 31

ขีดจํากดัความเร็วต่ําของมอเตอร 4-11 56

ขีดจํากดัความเร็วสูงของมอเตอร 4-13 56

ค
ความเร็วของมอเตอรท่ีระบุ 1-25 55

ความเร็วท่ีสตารทโดยการควบคมุ Pid [rpm] 20-82 75

ความถี่ของมอเตอร 1-23 55

ความยาวและขนาดหนาตดัของสายเคเบิล 131

คาเวลาการหมดเวลาเมื่อแรงดนัต่ําเกนิไป 6-00 69

คาอางอิงตัง้ลวงหนา 66

คาอางอิงสูงสุด 3-03 66

คําเตอืนทั่วไป 4

คําแนะนําในการกําจดัท้ิง 8

คํายอและมาตรฐาน 10

คุณลักษณะแรงบิด 131

ดัชนี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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คณุลกัษณะการควบคมุ 134

จ
จอแสดงผลแบบกราฟก 39

ช
ชุดคําสั่งการทํางาน 58

ชุดคําสั่งพารามิเตอร 53

ชดุคําสั่งพารามิเตอรที่มีประสิทธิภาพสําหรับการประยุกตใชงานกบันํ้า 54

ต
ตัง้วันที่และเวลา 0-70 65

ตวัเลอืกพารามิเตอร 80

ตวัแปลงความถี่ 35

ตวักรองคลื่นไซน 27

ท
ทีละข้ัน 78

บ
บรรทัดแสดงผล 1.2 ขนาดเล็ก 0-21 63

บรรทัดแสดงผล 1.3 ขนาดเล็ก 0-22 63

บรรทัดแสดงผล 2 ขนาดใหญ 0-23 64

บรรทัดแสดงผล 3 ขนาดใหญ 0-24 64

ป
ประสิทธิภาพ 134

ปายชื่อมอเตอร 35

พ
พารามิเตอรท่ีเปนดชันี 78

ฟ
ฟงกชันหมดเวลาเมื่อแรงดนัตํ่าเกนิไป 6-01 69

ฟวส 19

ภ
ภาษา 55

ม
มีชีล/ปลอกโลหะ 34

ร
ระดบัแรงดันไฟฟา 132

รีแอกแตนซของแหลงจายไฟหลัก 57

รีแอกแตนซรั่วไหลของสเตเตอร 57

ว
วงจรข้ันกลาง 118, 135, 136

วิธีเชื่อมตอ Pc เขากบัตัวแปลงความความถี่ 47

วิธีใชงาน Lcp แบบกราฟก (glcp) 39

ส
สตริงของรหัสประเภท (t/c) 9

สตริงรหัสชนิด 9

สภาพแวดลอม 134

สมรรถนะเอาทพุต (u, V, W) 131

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน ดัชนี
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สมรรถนะการดควบคุม 134

สวิตช S201, S202 และ S801 35

สายเคเบิลควบคุม 34

ห
หนวยคาอางองิ/คาปอนกลบั 20-12 73

หมายเหตเุกี่ยวกับความปลอดภัย 5

อ
อนิพุตดจิิตอล: 132

อนิพุทอนาลอ็ก 132

อปุกรณกระแสตกคาง (rcd) 6

ดัชนี
ชุดขับ AQUA VLT ®
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