
ขอมูล

1 วิธีการอานคูมือการใชงาน 3

การรับรอง 4

สัญลักษณ 4

อักษรยอ 5

2 คําแนะนําเพื่อความปลอดภัยและคําเตือนทั่วไป 7

ไฟฟาแรงสูง 7

หลีกเล่ียง การสตารทโดยไมไดต้ังใจ 8

การหยุดแบบปลอดภัยของ FC 300 9

การต้ังคาการปดแบบปลอดภัย-FC 302เฉพาะ (และFC 301ในเฟรมขนาด A1 10

ไฟสายหลักสําหรับ IT 10

3 วิธีการตดิตัง้ 11

การติดต้ังเชิงกล 14

การติดต้ังทางไฟฟา 16

การเชื่อมตอกับแหลงจายไฟหลัก และการตอลงดิน 17

การเชื่อมตอมอเตอร 20

ฟวส 23

การติดต้ังทางไฟฟา, ขั้วตอสวนควบคุม 27

ตัวอยางการเชื่อมตอ 28

การติดต้ังทางไฟฟา สายเคเบิลควบคุม 30

สวิตช S201, S202 และ S801 32

การเชื่อมตอเพ่ิมเติม 35

ระบบควบคุมเบรกเชิงกล 35

การปองกันความรอนเกินของมอเตอร 35

วธีิเช่ือมตอ PC เขากับตัวแปลงความความถี่ 36

FC 300ซอฟตแวรพีซี 36

4 วิธีการตัง้โปรแกรม 37

ภาพ และ ตัวเลขLCP 37

วธีิ การต้ัง แบบกราฟฟก  LCP 37

วธีิการต้ังโปรแกรมดวย แผงควบคุมหนาเครื่องแบบตัวเลข 38

วธีิลัดในการติดต้ัง 40

พ้ืนฐานการติดต้ังพารามิเตอร 44

รายการพารามิเตอร 62

5 ขอมูลจําเพาะทัว่ไป 91

6 การแกไขปญหาเบื้องตน 97

คําเตือน/ขอความสัญญาณเตือน 97

ดชันี 104

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® ขอมูล

MG.33.AC.9A – VLT เปนเครื่องหมายจดทะเบียนการคาของ Danfoss 1



1 วิธีการอานคูมอืการใชงาน
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®

2 MG.33.AC.9A – VLT เปนเครื่องหมายจดทะเบียนการคาของ Danfoss

1  



1 วธีิการอานคูมอืการใชงาน

VLT AutomationDrive

คูมือการใชงาน

เวอรชันของซอฟตแวร: 5.0x

   

โครงสรางการใชงานจะถูกใชสําหรับตัวแปลงความถึ่ทั้งหมดVLT AutomationDriveกับซอฟทแวรเวอรช่ัน 5.0x

หมายเลขเวอรชันของซอฟตแวรจะดูไดจากพารามิเตอร 15-43 เวอรชันของซอฟตแวร

 

1.1.1 วิธีการอานคูมือการใชงาน

VLT AutomationDriveถูกออกแบบใหเสาอากาศบนมอเตอรไฟฟามีประสิทธิภาพสูง โปรดอานคูมือนี้อยางรอบคอบเพือ่ใหใชงานไดอยางเหมาะสม การใชตัวแปลงความถี่

ทีไ่มถูกตองอาจทาํใหเกิดการทํางานของตัวแปลงความถี่หรืออุปกรณที่เกีย่วของทีไ่มเหมาะสม อายกุารใชงานลดลงหรืออาจกอใหเกดิปญหาอืน่ๆ

โครงสรางการทํางานเหลาน้ีจะชวยคุณในการเริ่มตน การติดตั้ง การโปรแกรม และกําจดัความยุงยากของคุณVLT AutomationDrive.

The VLT AutomationDrive ซ่ึงกลายมาเปนระดับเพิม่-ลดของระดับเสาปฏิบตัิงาน FC 301 จากสกาลาร (U/f) ไปยัง VVC+ และควบคุมมอเตอรอะซิงโครนัสมอเตอร

เทานัน้.FC 302ทีเ่ปนตัวแปลงความถี่ที่มีประสทิธิภาพสูงสําหรบัมอเตอรอะซิงโครนัสเชนเดียวกบัมอเตอรถาวรและการควบคุมประเภทผันแปรของหลักการควบคุมมอเตอร

ตามscalar (U/f), VVC+ และการควบคุมมอเตอรเวกเตอรแรงดึดดูดแมเหล็ก

โครงสรางความถีใ่นการใชงานหลานี้ครอบคลุมทั้ง FC 301 และ FC 302 ซ่ึงขอมูลครอบคลุมทั้ง 2 เนื้อหา โดยจะอางองิถึง FC 300 หรือไมเรากจ็ะอางอิงถึงคุณสมบตัิแตละ

อยางของ FC 301 หรือ FC 302

บทที ่1 วิธีการอานคูมือการใชงาน จะแนะนาํคูมือ และอธิบายเกี่ยวกบัการรับรอง, สัญลักษณ และคํายอทีใ่ชในเอกสารนี้

บทที ่2 โครงสรางดานความปลอดภยัและคําเตอืนทั่วไปนํามาจากโครงสรางในวิธีการควบคมุFC 300อยางถูกตอง

บทที ่3 วิธีการติดต้ัง จะแนะนาํถึงข้ันตอนการติดตั้งทางกลและทางเทคนคิ

บทที ่4 วธีิการตั้งทีช่ี้ใหคุณเห็นถึงการทาํงาน และการตั้งผานFC 300ทางLCP

บทที ่5 ขอมูลจําเพาะทั่วไป จะแสดงขอมูลทางเทคนคิเกีย่วกับFC 300

บทที ่6 การแกไขปญหาเบื้องตน ชวยเหลือคุณในการแกไขปญหาเบือ้งตนที่อาจเกิดข้ึนเมื่อใชงานFC 300

เอกสารที่มีสําหรับFC 300

- โครงสรางVLT AutomationDriveการใชงานมีขอมูลทีจ่ําเปนสําหรับการเริ่มใชงานชุดขับและทําใหชุดขบัทํางาน

- ขอมูลทางเทคนคิเกีย่วกบัการออกแบบชุดขบัทั้งหมดมาจากVLT AutomationDriveคูมือการออกแบบและรวมถึงการใชงานตัวปอนรหสั, เคร่ืองแยกและอุปกรณ

เสริมรีเลย

- VLT AutomationDrive การกาํหนดใหหาขอมูลที่จําเปนเกีย่วกับโครงสรางการใชงานโปรฟบสัเพือ่การควบคุม การตรวจดูแล และการตั้งโปรแกรมชุดขับผาน

ทาง ระบบ  ฟลดบสั

- VLT AutomationDrive การกําหนดใหหาขอมูลทีจ่ําเปนเกี่ยวกบัโครงสรางการใชงานดีไวซเนตเพือ่การควบคุม การตรวจดูแล และการตั้งโปรแกรมชุดขับผาน

ทาง ระบบ fieldbus.

- VLT AutomationDriveขอมูลที่จาํเปนเกีย่วกบัโครงสรางการใชงาน MCT 10เพือ่การติดตั้งและการใชงานของซอฟตแวรบนพีซี

- ขอมูลทีจ่ําเปนเกีย่วกับโครงสรางเครื่องมือใชสําหรับของVLT AutomationDrive IP21 / ประเภท 1 IP21 / การใชงานประเภท 1

- VLT AutomationDrive 24 V ขอมูลทีจ่ําเปนเกี่ยวกบัโครงสรางไฟสํารอง เพื่อการติดตั้งอุปกรณเสริมไฟสํารอง DC 24V

Danfossขอมูลทางเทคนิคสามารถหาไดจากwww.danfoss.com/drives
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1.1.2 การรับรอง 

 

1.1.3 สัญลักษณ 

สัญลักษณที่ใชในคูมือการใชงานน้ี

โนตสําหรับผูอาน

แสดงบางสิง่ที่จะตองสังเกตโดยผูอาน

ระบคุําเตือนทั่วไป

ระบถึุงคําเตือนไฟฟาแรงสูง

∗ แสดงคามาตรฐานจากโรงงาน

 

1 วิธีการอานคูมอืการใชงาน
คูมอื
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1.1.4 อักษรยอ 

กระแสสลับ AC
เกจลวดอเมริกนั AWG
แอมแปร/AMP A
การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอตัโนมัติ AMA
ขดีจาํกดักระแส ILIM

องศาเซลเซียส °C
กระแสตรง DC
ขึน้อยูกบัชุดขบัเคล่ือน D-TYPE
ความเขากนัไดทางแมเหล็กไฟฟา EMC
รีเลยความรอนแบบอเิล็กทรอนิก ETR
ชุดขับ FC
กรัม g
เฮริตซ Hz
กิโลเฮริตซ kHz
แผงควบคุมหนาเครื่อง LCP
เมตร m
ความเหนีย่วนํา Millihenry mH
มิลลิแอมแปร mA
มิลลิวนิาที ms
นาที min
เคร่ืองมือควบคุมการเคลื่อนที่ MCT
นาโนฟารัด nF
นวิตันเมตร Nm
กระแสของมอเตอรทีพ่ิกดั IM,N

ความถี่ของมอเตอรทีพ่ิกดั fM,N

กําลังของมอเตอรทีพ่ิกดั PM,N

แรงดันไฟฟาของมอเตอรทีพ่ิกดั UM,N

พารามิเตอร par.
แรงดันต่ําปองกันพิเศษ PELV
แผงวงจรแผนพิมพ PCB
กระแสเอาทพทุของอินเวอรเตอรทีพ่ิกดั IINV

รอบตอนาที RPM
แบบคืนพลังงานกลับ แบบคืนพลังงานกลับ
วินาที s
ความเร็วซิงโครนัสของมอเตอร ns

ขดีจาํกดัของแรงบิด TLIM

โวลต V

 

1.1.5 คําแนะนําในการจํากดัทิง้ 

อปุกรณทีป่ระกอบดวยชิ้นสวนทางไฟฟาไมสามารถกําจดัทิ้งรวมกับขยะทั่วไปได
ตองเกบ็ขยะอิเล็กทรอนกิส และไฟฟาแยกตางหากตามกฎหมายทีบ่งัคับใชในปจจบุนัและในระดับทองถ่ิน

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 1 วิธีการอานคูมอืการใชงาน
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2 คําแนะนาํเพื่อความปลอดภัยและคําเตือนทั่วไป

ตัวเกบ็ประจุดีซีลิงคจะยังคงมีประจุไฟอยูหลังจากปลดการจายไฟแลว เพื่อหลีกเลี่ยงอันตรายจากไฟฟา ใหตัดไฟตัวแปลงความถี่ จากแหลงจายไฟ

หลักกอนดําเนนิการบํารุงรักษา เมื่อใชมอเตอรชนิด PM ตองแนใจวามอเตอรตัดการเชื่อมตอแลว กอนที่จะเปดตัวแปลงความถีเ่พื่อซอมบํารุง ใหรอ

อยางนอยเทากับระยะเวลาดานลางนี้:

แรงดันไฟฟา กําลัง เวลารอ
200 - 240 V 0.25 - 3.7 kW 4 นาที
 5.5 - 37 kW 15 นาที
380 - 500 V 0.37 - 7.5 kW 4 นาที
 11 - 75 kW 15 นาที
525 - 600 V 0.75 - 7.5 kW 4 นาที

 

2.1.1 ไฟฟาแรงสูง 

แรงดันไฟฟาของตัวแปลงความถี่ มีอันตรายเมื่อตัวแปลงความถี่ตออยูกบัแหลงจายไฟหลัก การติดตั้งหรือการใชงานทีไ่มถูกตองของมอเตอรหรือตัว

แปลงความถี ่ อาจทาํใหอุปกรณเสียหาย ทําใหผูปฏบิตัิงานไดรับบาดเจ็บรุนแรงหรือเสียชีวิตได ดังนั้นคําแนะนาํในคูมือนีจ้ะตองไดรับการปฏิบตัิตาม

เชนเดียวกบักฎขอบังคับของทองถ่ินและระดับประเทศและขอบงัคับดานความปลอดภยั

การติดต้ังในที่สูงเหนือระดับนํ้าทะเล

380 - 500V: ทีร่ะดับความสูงเกนิกวา 3 กม. โปรดติดตอDanfoss PELV

525 - 690V: ทีร่ะดับความสูงเกนิกวา 2 กม. โปรดติดตอDanfoss PELV

 

2.1.2 คําเตือนเก่ียวกับความปลอดปลอดภัย

แรงดันไฟฟาของตัวแปลงความถี่มีอันตรายเมื่อตัวแปลงความถี่ตออยูกบัแหลงจายไฟหลัก การติดตั้งมอเตอรโดยตรง ตัวแปลงความถี่หรือ ระบบอาจ

จะมาจากความเสียหายตออปุกรณ การบาดเจ็บอยางหนกัหรือเสียชีวติ ดังนั้นจะตองปฏบิัตติามคําแนะนาํในคูมอืนีเ้ชนเดียวกับกฎขอบังคับของทองถ่ิน

และระดับประเทศและขอบงัคับดานความปลอดภัย

ขอบังคับดานความปลอดภยั

1. จะตองตัดการจายไฟไปยังตัวแปลงความถี ่หากจะตองมีการดําเนนิงานซอม ตรวจสอบวาไดตัดการจายไฟแลว และรอจนกวาเวลาที่จําเปนตองรอไดผานไปกอน

ทีจ่ะถอดขั้วของมอเตอรและแหลงจายไฟหลัก

2. ปุม [OFF] บนแผงควบคุมของตัวแปลงความถี่จะตองไมมีการไมการเชื่อมตอเขากบัแหลงจายไฟหลักและดวยเหตุนีจ้ะตองไมมีการใชกับสวิตชนริภยั

3. อปุกรณตองมีการตอสายดินอยางถูกตอง ผูใชจะตองไดรับการปองกันอนัตรายจากแรงดันไฟฟาจากแหลงจายไฟ และตองปองกันมอเตอรโดยไมใชโหลดเกินตา

มกฏขอบงัคับในระดับประเทศและทองถ่ิน

4. กระแสรั่วลงดินมีคาเกินกวา 3.5 mA

5. การปองกนัโหลดเกนิของมอเตอรไมไดรวมอยูในคามาตรฐานจากโรงงาน ถามีความตองการใชเคร่ืองมือนี ้ ใหตั้งพารามิเตอร1-90 ระบบปองกนัความรอน

มอเตอร คาขอมูลETR1 [4] หรือคาขอมูลETR1 [3]

6. หามถอดปลั๊กมอเตอรและแหลงจายไฟหลักในขณะทีต่ัวแปลงความถี่ยังเช่ือมตออยูกับแหลงจายไฟหลัก ตรวจสอบวาแหลงจายไฟหลักถูกปลดแลวและรอ

จนกวาเวลาที่จําเปนตองรอไดผานไปกอนทีจ่ะถอดขัว้ของมอเตอรและแหลงจายไฟหลัก

7. โปรดจําไววาตัวแปลงความถีจ่ะมีแหลงแรงดันทีม่ากกวา L1, L2 และ L3 เม่ือติดต้ังการแบงโหลด (การเชื่อมวงจรตัวกลางกระแสตรง) และแหลงจายไฟ

ภายนอก 24 VDC ตรวจสอบวาทุกแหลงแรงดนัถูกปลดออกและรอจนกวาเวลาทีจ่ําเปนตองรอไดผานไปกอนการเริ่มงานซอม

 

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 2 คําแนะนําเพื่อความปลอดภัยและคําเตือนทั่วไป
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2.1.3 คําเตือนทั่วไป 

การเตือน

การสัมผัสชิ้นสวนทางไฟฟาอาจมีอันตรายอยางรายแรง แมวาอปุกรณจะตัดการเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟหลักแลวกต็าม

และควรดูใหแนใจวา อินพุตแรงดันอื่นๆ ไดถูกตัดการเชื่อมตอ เชน การแบงรับโหลด (การเชื่อมตอ DC ของวงจรข้ันกลาง) รวมถึงการตอมอเตอร

สําหรับการสํารองทางจลน

การใชVLT AutomationDrive: ตองรออยางนอยทีสุ่ด 15 นาที

ใชเวลารอนอยกวาน้ีไดเฉพาะในกรณีทีบ่งช้ีไวบนปายชือ่สําหรับชุดทีร่ะบุเทาน้ัน

กระแสรั่วไหล

กระแสรั่วลงดินจากตัวแปลงความถี ่มีระดับเกนิ 3.5 mA เพือ่ใหมั่นใจไดวาสายดินมีการเชื่อมตอทางกลที่ดีกบัจุดตอลงดิน (ข้ัวตอ 95) ขนาดหนาตัด

ของสายเคเบิลจะตองมีขนาดอยางนอย 10 มม.2 หรือ 2 เทาของคาพกิัดของสายดินโดยตอแยกตางหากจากกั น

อุปกรณปองกันไฟดูด (RCD)

ผลิตภณัฑนีอ้าจทําใหเกดิกระแสไฟตรงไหลในตัวนําปองกัน (Protective Conductor) เมื่ออุปกรณกระแสตกคาง (RCD) ถูกใชสําหรับการปองกันเปน

พิเศษ ควรใชเฉพาะ RCD ของประเภท B (หนวงเวลา) ที่ดานจายไฟของผลิตภณัฑนี้เทาน้ัน ดูขอมูลเพิ่มเติมเกีย่วกับการใชงาน RCD ที ่MN.90.GX.

02

การปองกันสายดินของVLT AutomationDrive และการใช RCD จะตองปฏบิัติตามกฏเกณฑของประเทศและทองถ่ินเสมอ

โนตสําหรับผูอาน

สาํหรับการประยุกตใชงานการยกหรือการชักรอกในแนวดิ่ง แนะนําอยางมากทีจ่ะตองตรวจสอบใหแนใจวา โหลดสามารถถูกหยดุไดในกรณีฉกุเฉนิหรือ

การทาํงานผดิปกติของสวนประกอบใดสวนประกอบหนึง่ เชน คอนแทกเตอร เปนตน

ถาตัวแปลงความถี่อยูในโหมดสัญญาณเตือน หรือในสถานการณที่เกิดแรงดันเกิน เบรคเชิงกลจะตัด

 

2.1.4 กอนเริม่ตนงานซอมบาํรงุ 

1. ใหปลดตัวแปลงความถี่ออกจากแหลงจายไฟหลัก

2. ตัดการเชื่อมตอขัว้ตอ 88 และ 89 ของบัสไฟตรงจากการใชงานการแบงโหลด

3. รอการถายประจุของ DC-link ดูระยะเวลาที่ฉลากคําเตือน

4. ถอดสายเคเบิลมอเตอร

 

2.1.5 หลีกเล่ียง การสตารทโดยไมไดต้ังใจ 

ในขณะทีต่ัวแปลงความถี่เช่ือมตออยูกับสายหลัก มอเตอรสามารถสตารท/หยดุไดโดยใชคําสั่งดิจติอล, คําสั่งบสั, คาอางอิงหรือผานทางแผงควบคุมหนาเครื่องLCP

• ปลดตัวแปลงความถี่จากแหลงจายไฟหลักเมือ่พจิารณาถึงความปลอดภยัสวนบุคคลจาํเปนตองหลีกเลี่ยงการสตารทโดยไมไดตั้งใจ

• เพื่อหลีกเลี่ยงการสตารทโดยไมไดตั้งใจ ใหกดปุม [OFF] ทกุคร้ังกอนทําการเปล่ียนคาพารามิเตอร

• อุปกรณไฟฟาขัดของ, อุณหภูมิสูงกวากําหนด, ขอขัดของที่แหลงจายไฟสํารอง หรือการขาดการเชื่อมตอของจออาจเปนเหตุใหมอเตอรสตารทใหม การหยดุ

แบบปลอดภยั (Safe Stop) ดวยตัวแปลงความถี(่เชน FC 301 ในเคส A1 และ FC 302)เพื่อปองกนัการเริ่มตนอยางไมจงใจ กรณีทีก่ารหยดุแบบปลอดภยัของ

ขั้ว 37 จะลดระดับลงหรือไมมีการเชื่อมตอ

2 คําแนะนําเพื่อความปลอดภัยและคําเตือนทั่วไป
คูมอื
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2.1.6 การหยุดแบบปลอดภัยของ FC 300

FC 302 และ FC 301 ในเคส A1สามารถรองรับเครื่องมือระบบความปลอดภยั ปดแรงบดิอยางปลอดภยั (ตามที่กาํหนดโดย IEC 61800-5-2) หรือ หมวดการหยุด 0 (ตาม

ทีก่ําหนดไวใน EN 60204-1)

FC 301 ในเคส A1: เมื่อการหยุดแบบปลอดภยัถูกรวมเขากบัชุดขับ ตําแหนงที่ 18 ของรหัสตัวเลขจะตองอยูที ่T หรือ U ของแตละตัว หากตําแหนงที่ 18 เปน B หรือ X

การหยดุแบบปลอดภยัของข้ัวตอ 37 จะไมถูกรวมเขาไปดวย

ตัวอยางเชน:

ประเภทตัวเลขสําหรับ FC 301 ในเคส A1 กับการหยดุแบบปลอดภยั: FC-301PK75T4Z20H4TGCXXXSXXXXA0BXCXXXXD0

มนัถูกออกแบบและปรับปรุงใหเหมาะสมสําหรับลําดับความปลอด 3 ในการเรียกรองใน EN 954-1 เคร่ืองมือสําหรับใชงานนีเ้รียกวาการหยดุแบบปลอดภยั กอนที่จะทําการ

ผสานและใชการหยดุแบบปลอดภยัในการติดตั้ง การวเิคราะหความเสี่ยงโดยตลอดในการติดตั้งจะตองไดรับการดําเนนิการเพือ่ทีจ่ะพิจารณาวา การทํางานการหยุดแบบ

ปลอดภยัและหมวดความปลอดภยัมีความเหมาะสมและเพียงพอหรือไม ในคําสั่งติดตั้งและการใชเคร่ืองมอืหยดุแบบปลอดภัยในความเหมาะสมดวยลําดับความปลอดภยั 3

ทีต่องการใน EN 954-1 ขอมูลที่สัมพนัธกนัและโครงสรางVLT AutomationDriveคูมือการออกแบบMG.33.BX.YYจะตองถูกปฏบิัติตาม ขอมูลและคําแนะนาํในคูมือการใช

งานเลมนี้ยงัไมเพียงพอสําหรับการใชงานฟงกชันการหยุดแบบปลอดภยั (Safe Stop) อยางถูกตองและปลอดภยั!

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 2 คําแนะนําเพื่อความปลอดภัยและคําเตือนทั่วไป

MG.33.AC.9A – VLT เปนเครื่องหมายจดทะเบียนการคาของ Danfoss 9

  2



2.1.7 การตั้งคาการปดแบบปลอดภัย-FC 302เฉพาะ (และFC 301ในเฟรมขนาด A1

ในการติดต้ังการหยดุในหมวด 0 (EN60204) ใหสอดคลองกบัหมวด

ความปลอดภยั 3 (EN954-1) ใหปฏบิติัตามคําแนะนําเหลาน้ี:

1. ตองถอดจดุเช่ือม (จัมเปอร) ระหวางข้ัว 37 และแรงดัน 24 V DC การ

ตัดหรือแยกจมัเปอรจะไมเพียงพอกับจดุประสงคน้ี โปรดถอดออก

ทั้งหมดเพื่อหลีกเลี่ยงการลัดวงจร ดูจมัเปอรที่ภาพประกอบ

2. เช่ือมตอขัว้ตอ 37 กับแรงดัน 24 V DC ดวยสายเคเบิลทีม่ีการปองกัน

การลัดวงจร แหลงจายแรงดัน 24 V DC ตองสามารถถูกตัดวงจรไดดวย

อุปกรณตัดวงจร EN954-1 หมวด 3 หากอุปกรณตัดและตัวแปลงความถี่

ตั้งอยูในแผงการติดตั้งเดียวกนั คุณสามารถใชสายเคเบิลทัว่ไปแทน

สายแบบมีการปองกัน

3. เคร่ืองมือหยดุแบบปลอดภยัเทานัน้ทีต่รงกบัลําดับ 3 ของ EN 954-1

หากมันไดรับการปองกนัโดยเคสปองกันประเภท IP 54 หรือทีสู่งกวา

นั้น เพราะฉะนัน้ FC 302กบัการปองกันประเภททีต่่ํากวา IP54 จะตองมี

การติดต้ังไวดานในตูคาบิเนตที่มีการปองกนั IP54 ไว FC 302กับการ

ปองกันประเภท IP54 หรือประเภททีสู่งกวาที่ไมจําเปนตองมีการ

ปองกันFC 302 A1 จะถูกสงไปพรอมกบัเคส IP21 เทานัน้และจะตองมี

การติดไวในตูคาบเินตชุดขบั Nema 12 หรือ Nema 4

ภาพประกอบ 2.1: บริดจตอเชื่อมระหวางขั้วตอ 37 และ 24 V DC

ภาพประกอบดานลางแสดงหมวดการหยดุ 0 (EN 60204-1) กบัหมวดความปลอดภยั 3 (EN 954-1) การตัดวงจรจะเกิดจากหนาสัมผัสเชื่อมตอของประตูเปดออก ภาพ

ประกอบนีย้ังแสดงวธีิการเชื่อมตอสวนของฮารดแวรทีไ่มเก่ียวของกบัความปลอดภัยดวย

ภาพประกอบ 2.2: ภาพประกอบมุมมองที่สําคัญของการติดต้ังเพื่อใหสอดคลองตามหมวดการหยดุ 0 (EN 60204-1) กับหมวดความปลอดภยั 3 (EN 954-1)

 

2.1.8 ไฟสายหลักสําหรับ IT

พารามิเตอร 14-50 ตัวกรอง RFI สามารถใช เพือ่ปลดตัวเก็บประจ ุ RFI ภายในจากตัวกรอง RFI ไปสายดินในตัวแปลงความถี ่ 380 - 500 V หากทาํเชนน้ี จะทําให

ประสิทธิภาพของ RFI ลดลงไปทีร่ะดับ A2 สําหรับตัวแปลงความถี ่525 - 690 V พารามิเตอร 14-50 ตัวกรอง RFI จะไมทํางาน สวติช RFI ไมสมารถที่จะถูกเปดได

2 คําแนะนําเพื่อความปลอดภัยและคําเตือนทั่วไป
คูมอื
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3 วธีิการติดตั้ง

3.1.1 เกีย่วกับวิธกีารติดตั้ง

บทน้ีจะกลาวถึงการติดตั้งทางไฟฟาและทางกลสําหรับขัว้ตอไฟฟาและขัว้ตอการดควบคุม

การติดต้ังทางไฟฟาสําหรับอุปกรณเสริมมรีะบุไวในคําแนะนําการใชงานและคูมือการออกแบบที่เกี่ยวของ

อานคําแนะนําเพือ่ความปลอดภยักอนทีจ่ะติดต้ังเครื่อง

ภาพประกอบ 3.1: แผนผังแสดงการติดตั้งพื้นฐาน ซ่ึงประกอบดวย

สายหลัก มอเตอร ปุมสตารท/หยุด และโพเทนชิโอมิเตอรสําหรับ

การปรับความเร็ว

 

3.1.2 รายการตรวจสอบ

เมื่อนาํตัวแปลงความถี่ออกจากกลอง ตรวจใหแนใจวาเครื่องไมมีความเสียหายและมีความสมบูรณ ใชตารางตอไปนีเ้พื่อบงช้ีบรรจุภณัฑ

ขนาดเฟรม: A1 A2 A3 A5 B1/B3 B2/B4 C1/C3 C2/C4
IP: 20 20/21 20/21 55/66 20/21/5/66 20/21/55/66 20/21/55/66 20/21/55/66

 

สําหรับระดับพลังงานไปดูตารางขนาดเครื่องกลในหนาถัดไป

ตาราง 3.1: ตารางการแกะกลองบรรจุ

โปรดจําไววาการเลือกไขควง (ฟลลิปส ไขควงแฉกหรือไขควงดาว) มีดตัด, สวาน และมีด ขอแนะนําใหเหมาะสมกับการแกะเครื่องออกจากกลองและติดตั้งตัวแปลง

ความถี่ การบรรจหีุบหอเพื่อการบรรจเุหลานีป้ระกอบ: ถุง เอกสารประกอบ และสิ่งของ ขึน้อยูกับวาอปุกรณเสริมทีป่ระกอบไวอาจจะมี 1 หรือ 2 ถุงและเอกสารคูมือ 1 ชุดหรือ

อาจจะมากกวานัน้

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 3 วิธีการติดตั้ง
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3.2 การติดตั้งเชิงกล

3.2.1 การติดตั้งเชิงกล 

IP20 ทุกขนาดเฟรม รวมทั้งIP21/IP55 ทกุขนาดเฟรม ยกเวน A1*, A2 และ A3 สามารถติดตั้งแบบชิดกันได การเปดฐานเครื่อง, ชุดขบัของ NEMA 12 และ NEMA 4

สามารถติดตั้งใหชิดกนัได

เมื่อใชชุดเคส IP 21 กับเคส A1, A2 หรือ A3 จะตองใมีระยะหางระหวางชุดขับเทากบั 50 มม.เปนอยางนอย

เพื่อใหสภาพของการระบายความรอน ใหผลดีที่สุด ชวยใหอากาศไหลผานดานบนและดานลางของตัวแปลงความถี่ ดูตารางดานลาง

ความแตกตางสําหรับอากาศที่ไหลผานของเคส

ขนาด
เฟรม A1* A2 A3 A5 B1 B2 B3 B4 C1 C2 C3 C4

a (มม.): 100 100 100 100 200 200 200 200 200 225 200 225

b (มม.): 100 100 100 100 200 200 200 200 200 225 200 225

ตาราง 3.2: FC 301เทานัน้

1. เจาะรูตามระยะทีใ่หมา

2. คุณตองใชสกรูทีเ่หมาะสมกบัพืน้ผวิที่ตองการติดต้ังตวัแปลงความถี่ ขนัสกรูทั้ง 4 ตัวใหแนน

ตาราง 3.3: การติดตั้งขนาดเฟรมA5B1B2B3B4C1C2C3และC4บนผนังที่ไมแขง็แรง ชุดขับจะตองติดตั้งบนแผนยึดดานหลัง A เนื่องจากไมมีอากาศที่ไหลผานแผน

ระบายความรอนอยางเพยีงพอ

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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3.2.2 การติดตัง้แผงเจาะทะลุ

ชุดติดตั้งแผงเจาะทะลุจะใชสําหรับชุดตัวแปลงความถี่VLT ชุดขับ Aqua และVLT AutomationDrive

หากตองการเพิม่การระบายความรอนใหกบัแผนระบายความรอน และลดความลึกของแผง ใหติดตั้งตัวแปลงความถี่ในแผงเจาะทะลุได นอกจากนี ้สามารถนําพดัลมภายใน

ออกได

เคร่ืองมือสําหรบัใชงานจะเปนประโยชนสําหรับหอA5 เร่ือยไปจนถึง C2

โนตสําหรับผูอาน

ชดุประกอบนีไ้มสามารถใชไดกับฝาครอบดานหนาแบบหลอ ไมครอบคลุมหรือครอบคลุมพลาสติก IP21 จะตองถูกใชในการแทนที่

ขอมูลในตัวเลขการออกคําสั่งจะพบไดจากหมายเลขการออกคําสั่งในคูมือการออกแบบ

ขอมูลรายละเอยีดเพิม่เติมมีอยูในคําแนะนําชุดติดตั้งแผงเจาะทะลุ, MI.33.H1.YY โดยที ่yy=รหัสภาษา

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 3 วิธีการติดตั้ง
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3.3 การติดต้ังทางไฟฟา

โนตสําหรับผูอาน

สายเคเบิลทั่วไป

การติดตั้งสายเคเบลิตองสอดคลองระเบียบขอบงัคับภายในประเทศเกี่ยวกบัพื้นที่หนาตัดและอุณหภมูิแวดลอม แนะนาํใหใชตัวนาํทองแดง

(60/75ฐC)

ตัวนําอลูมิเนียม

ขั้วตอสามารถตอเขากันกบัตัวนําอลูมิเนียมได แตผิวสัมผัสของตัวนําจะตองสะอาดและจะตองกําจดัคราบออกซิไดซออกและหุมปดดวยวาสลีนทีม่ีความเปนกลางปราศจาก

กรดกอนที่จะเชื่อมตอกบัตัวนําน้ี

นอกจากน้ี จะตองขนัย้าํสกรูที่ขัว้ตออกีครั้งหนึง่หลังจากที่อลูมิเนยีมออนตัวได 2 วัน จงึจําเปนอยางยิ่งทีจ่ะตองทาํใหจดุตอที่ข้ัวน้ีมคีวามแนนเพียงพออยูเสมอ มิฉะนั้นผิ

วอลูมิเนยีมจะเกดิการออกซิไดซขึน้ได

แรงบิดในการขันแนน
ขนาดเฟรม 200 - 240 V 380 - 500 V 525 - 690 V สายเคเบิลสําหรับ: แรงบดิในการขันแนน
A1 0.25-1.5 kW 0.37-1.5 kW - สายเคเบิลของแหลงจายไฟ ตัวตานทานเบรก การแบงโหลด และ

มอเตอร
0.5-0.6 Nm

A2 0.25-2.2 kW 0.37-4 kW -
A3 3-3.7 kW 5.5-7.5 kW 0.75-7.5 kW
A5 3-3.7 kW 5.5-7.5 kW 0.75-7.5 kW
B1 5.5-7.5 kW 11-15 kW - สายเคเบิลของแหลงจายไฟ ตัวตานทานเบรก การแบงโหลด และ

มอเตอร
1.8 Nm

รีเลย 0.5-0.6 Nm
ลงดิน 2-3 Nm

B2 11 kW 18.5-22 kW - สายเคเบิลของแหลงจายไฟ ตัวตานทานเบรก การแบงโหลด และ
มอเตอร

4.5 Nm

สายเคเบิลมอเตอร 4.5 Nm
รีเลย 0.5-0.6 Nm
ลงดิน 2-3 Nm

B3 5.5-7.5 kW 11-15 kW - สายเคเบิลของแหลงจายไฟ ตัวตานทานเบรก การแบงโหลด และ
มอเตอร

1.8 Nm

รีเลย 0.5-0.6 Nm
ลงดิน 2-3 Nm

B4 11-15 kW 18.5-30 kW - สายเคเบิลของแหลงจายไฟ ตัวตานทานเบรก การแบงโหลด และ
มอเตอร

4.5 Nm

รีเลย 0.5-0.6 Nm
ลงดิน 2-3 Nm

C1 15-22 kW 30-45 kW - สายเคเบิลของแหลงจายไฟ ตัวตานทานเบรก การแบงโหลด และ
มอเตอร

10 Nm

สายเคเบิลมอเตอร 10 Nm
รีเลย 0.5-0.6 Nm
ลงดิน 2-3 Nm

C2 30-37 kW 55-75 kW - สายเคเบิลของแหลงจายไฟและมอเตอร 14 Nm (สูงไดถึง 95 มม.2)
24 Nm (เกนิไดถึง 95 mm2)

สายเคเบิลสําหรับการแบงโหลด และเบรก 14 Nm
รีเลย 0.5-0.6 Nm
ลงดิน 2-3 Nm

C3 18.5-22 kW 30-37 kW - สายเคเบิลของแหลงจายไฟ ตัวตานทานเบรก การแบงโหลด และ
มอเตอร

10 Nm

รีเลย 0.5-0.6 Nm
ลงดิน 2-3 Nm

C4 37-45 kW 55-75 kW - สายเคเบิลของแหลงจายไฟและมอเตอร 14 Nm (สูงไดถึง 95 มม.2)
24 Nm (เกนิไดถึง 95 mm2)

สายเคเบิลสําหรับการแบงโหลด และเบรก 14 Nm
รีเลย 0.5-0.6 Nm
ลงดิน 2-3 Nm

 

3.3.1 การถอดแผนเจาะสําหรับสายเคเบลิเพิม่เติม 

1. ถอดชองรอยสายเคเบลิออกจากตัวแปลงความถี ่(ระวงัอยาใหวัตถุแปลกปลอมหลุดเขาไปในตัวแปลงความถี่เม่ือนาํแผนที่เจาะเตรียมไวออก)

2. ตองมีจุดรับชองรอยสายเคเบลิใกลๆ กบัแผนเจาะทีคุ่ณจะนาํออก

3. ในตอนนี้สามารถนําแผนเจาะออกไดโดยใชสิ่วและคอน

4. นําเศษเสี้ยนออกจากชอง

5. ติดตั้งชองรอยสายเคเบิลกบัตัวแปลงความถี่
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3.3.2 การเชื่อมตอกับแหลงจายไฟหลัก และการตอลงดิน

โนตสําหรับผูอาน

ปล๊ักของตัวเชื่อมที่ใชสําหรับแหลงจายไฟสามารถใชงานไดกบัตัวแปลงความถี่ถึง 7.5 kW

1. ยึดสกรูสองตัวในแผนประกับยึด เลื่อนใหตรงตําแหนงและขันสกรูใหแนน

2. ตรวจดูใหแนใจวาตัวแปลงความถี่มีการตอลงดินอยางเหมาะสม เช่ือมตอไปยงั การเชื่อมตอสายดิน (ขัว้ 95) ใชสกรูจากถุงใสอปุกรณเสริม

3. เสียบปลั๊กคอนเน็กเตอร 91(L1), 92(L2), 93(L3) จากถุงใสอปุกรณเสริม เขากบัขัว้ตอที่มีสัญลักษณ MAINS ที่สวนลางของตัวแปลงความถี่

4. เช่ือมตอสายไฟหลักเขากบัปลั๊กคอนเน็กเตอรหลัก

5. ยึดสายเคเบิลกบัดวยตัวยึดที่ใหมา

โนตสําหรับผูอาน

ตรวจสอบวาแรงดันไฟฟาสายหลักสอดคลองกบัคาแรงดันไฟฟาสายหลักทีร่ะบไุวบนปายชื่อ

ไฟสายหลักสําหรับ IT

หามตอตัวแปลงความถี่ชนิด 400 V ทีม่ีตัวกรอง RFI-filters เขากบัแหลงจายไฟสายหลักที่มีแรงดันระหวางเฟสกับดินสูงเกินกวา 440 V

หนาตัดของสายเคเบิลทเีช่ือมตอลงดินจะตองมีพืน้ทีห่นาตัดอยางนอย 10 มม.2 หรือสองเทาของปลายขั้วสายหลักทีแ่ยกจากกันตามมาตรฐาน EN

50178

การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักจะตองตอเขากบัสวิตชตัดตอนหลัก หากมีสวติชติดตั้งมาดวย

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 3 วิธีการติดตั้ง
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การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักสําหรับของเคส A1, A2 และ A3

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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ตัวเชื่อมตอหลักของเคสA5(IP 55/66)

เมื่อใชสวติชตัดตอน (ของเคส A5) PEจะตองยึดทางดานซายชองชุดขบั

ภาพประกอบ 3.2: การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักของเคส B1

และ B2 (IP 21/NEMA ประเภท 1 และ IP 55/66/NEMA

ประเภท 12)
ภาพประกอบ 3.3: การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักของเคส B3

(IP20)

ภาพประกอบ 3.4: การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักของเคส B4

(IP20)

ภาพประกอบ 3.5: การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักของเคส C1

และ C2 (IP21/NEMA ประเภท 1 และ IP55/66/NEMA ประเภท

12)

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 3 วิธีการติดตั้ง
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ภาพประกอบ 3.6: การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักของเคส C3

(IP20)

ภาพประกอบ 3.7: การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักของเคส C4

(IP20)

โดยทัว่ไปสายเคเบลิของแหลงจายไฟเปนสายไมมีชิลด

 

3.3.3 การเช่ือมตอมอเตอร 

โนตสําหรับผูอาน

สายเคเบลิมอเตอรตองเปนแบบชีล ถาใชสายเคเบิลแบบไมมีชีล/ไมมีปลอกโลหะ อาจไมสอดคลองกับขอกาํหนด EMC บางขอ ใชสายเคเบิลมอเตอร

แบบมีชีล/ไมมีชีล ทีต่รงตามขอกาํหนดการแพรกระจาย EMC สําหรับขอมูลเพิ่มเติม โปรดดูที ่ผลการทดสอบ EMC

ดูหัวขอ ขอมูลจําเพาะทั่วไป สําหรับขนาดของภาคตดัขวางและความยาวสายเคเบลิที่เหมาะสม

การปองกันสายเคเบลิ: หลีกเลี่ยงการยดึดวยการบดิเกลียวที่ปลายสายชีล (หางหมู) ซ่ึงจะลดประสิทธิผลในการชีลที่ความถี่สูง ถาจาํเปนตองตัดสวนชีลเพื่อติดตั้งสวิตช

ตัดตอนของมอเตอร หรือคอนแท็คเตอรของมอเตอร ชีลจะตองตอถึงกนัโดยตอเนือ่งและมีอมิพีแดนซ HF (ความถี่สูง)

ตอสวนชีลของสายเคเบลิมอเตอรเขากบัทั้งแผนดีคัปปลิงของตัวแปลงความถี่ และตอไปยงักลองโลหะของมอเตอร

ทาํการเชื่อมตอสวนชีลกับพืน้ทีส่วนใหญที่สุดเทาทีจ่ะทําได (ตัวรัดสายเคเบิล) ซ่ึงทาํไดโดยใชอปุกรณสําหรบัการติดตั้งทีใ่หมาพรอมกบัตัวแปลงความถี่

ถาจาํเปนตองแยกการชีลเพื่อติดตั้งสวติชตัดตอนของมอเตอร หรือรีเลยมอเตอร สวนชีลจะตองตอดวยอมิพแีดนซ HF ที่ต่ําที่สุดเทาทีจ่ะเปนไปได

ความยาวและหนาตัดของสายเคเบิล: ตัวแปลงความถีน่ี้ผานการทดสอบดวยสายเคเบลิที่มีความยาวและพืน้ที่หนาตัดของสายเคเบลิตามทีร่ะบไุว หากภาคตัดขวางเพิม่ขึ้น

คาความเปนตัวเก็บประจขุองสายเคเบลิ ซ่ึงรวมถึงการรั่วไหลของกระแส อาจเพิ่มขึน้ และความยาวสายเคเบิลตองถูกลดลงตามลําดบั พยายามใชสายเคเบลิมอเตอรใหสั้น

ทีสุ่ดเทาทีจ่ะสามารถทําไดเพื่อลดระดับสัญญาณรบกวนและกระแสรั่วไหล

การเปด-ปดความถี:่ เม่ือใชตัวแปลงความถี่รวมกบัตัวกรองคลื่นไซนเพื่อลดเสียงรบกวนจากมอเตอร จะตองตั้งความถ่ีสวิตช่ิงตามคําแนะนําตัวกรองคล่ืนไซนใน

พารามิเตอร 14-01 ความถี่สลับ

1. ขัน แผนดีคลัปปลิง ไปยงัสวนลางของตัวแปลงความถี่ ดวยสกรูและแหวนจากกระเปาอุปกรณเสริมใหแนน

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

3. เช่ือมตอไปยังจุดสําหรับตอลงดิน (ขั้วตอ 99) บนแผนดีคัปปลิงดวยสกรูจากถุงใสอปุกรณประกอบ

4. เสียบปลั๊กคอนเน็กเตอร 96 (U), 97 (V), 98 (W) (ใชไดถึงขนาด 7.5 kW) และสายเคเบลิมอเตอรกับขั้วตอที่มีคําวา MOTOR

5. ยึดสายเคเบิลแบบชีลเขากบัแผนดีคัปปลงิใหแนน โดยใชสกรูและแหวนจากถุงใสอปุกรณประกอบ

มอเตอรมาตรฐานอะซิงโครนสัสามเฟสทุกชนิดสามารถเชื่อมตอเขากับตัวแปลงความถี่ได โดยปกต ิมอเตอรขนาดเล็กจะเช่ือมตอแบบสตาร (230/400 V, D/Y) โดยปกติ

มอเตอรขนาดใหญจะเชื่อมตอแบบเดลตา (400/690 V Δ) ดูปายชื่อของมอเตอรสําหรับโหมดการเชื่อมตอและแรงดันไฟฟาทีถู่กตอง

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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ภาพประกอบ 3.8: การเชื่อมตอมอเตอรA1, A2 และ A3

ภาพประกอบ 3.9: การเชื่อมตอมอเตอรของเคส A5 (IP 55/66/

NEMA ประเภท 12)

ภาพประกอบ 3.10: การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับเคส B1 และ B2

(IP 21/NEMA ประเภท 1, IP 55/NEMA ประเภท 12 และ IP66/

NEMA ประเภท 4X)
ภาพประกอบ 3.11: การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับเคส B3.

ภาพประกอบ 3.12: การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับเคส B4 .

คูมือ
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ภาพประกอบ 3.13: การเชื่อมตอมอเตอรของเคส C1 และ C2 (IP

21/ NEMA ประเภท 1 และ IP 55/66/ NEMA ประเภท 12)

ภาพประกอบ 3.14: การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับเคส C3 และ C4.

ภาพประกอบ 3.15: ชองเสียบสายสําหรับเคส B1. การใชชองวาง

ทีร่ะบเุปนเพยีงคําแนะนาํเทานัน้ ยังสามารถดําเนนิการในรูปแบบ

อืน่ไดอกี

ภาพประกอบ 3.16: ชองเสียบสายสําหรับเคส B2. การใชชองวาง

ทีร่ะบเุปนเพยีงคําแนะนาํเทานัน้ ยังสามารถดําเนนิการในรูปแบบ

อืน่ไดอกี

ภาพประกอบ 3.17: ชองเสียบสายสําหรับเคส C1 การใชชองวางที่

ระบเุปนเพยีงคําแนะนําเทานัน้ ยังสามารถดําเนนิการในรูปแบบอืน่

ไดอกี

ภาพประกอบ 3.18: ชองเสียบสายสําหรับเคส C2. การใชชองวาง

ทีร่ะบเุปนเพียงคําแนะนาํเทานัน้ ยังสามารถดําเนนิการในรูปแบบ

อืน่ไดอกี

ขัว้ตอที่ 96 97 98 99   
 U V W PE1)  แรงดันมอเตอร 0-100% ของแรงดันแหลงจายไฟหลัก

3 สายออกจากมอเตอร  
 U1 V1 W1

PE1)  ตอแบบเดลตา
W2 U2 V2  6 สายออกจากมอเตอร

 U1 V1 W1 PE1)  ตอแบบสตาร U2, V2, W2
U2, V2, และ W2 จะตองตอเช่ือมโดยแยกตางหากกนั

1)การเชื่อมตอลงดินที่ปลอดภยั

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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โนตสําหรับผูอาน

ในกรณทีี่ใชมอเตอรที่ไมมีกระดาษฉนวนระหวางเฟส หรือ

การเสริมฉนวนอ่ืนๆ ทีเ่หมาะสมสําหรับทาํงานกบัการจายแรง

ดันไฟฟา (เชน ตัวแปลงความถี)่ ใหติดตั้ง ตัวกรองคลื่น

ไซน ทีเ่อาทพทุของตัวแปลงความถี่

 

3.3.4 ฟวส 

การปองกนัวงจรยอย:

เพือ่ปองกันการติดตั้งตออันตรายจากไฟฟาและเพลิงไหม ทุกวงจรยอยในการติดตั้งสวิตชเกียร เคร่ืองจักร ฯลฯ จะตองมีการปองกนัการเกิดไฟฟาลัดวงจรและกระแสไฟเกิน

ตามกฎระเบียบทัง้ในและตางประเทศ

การปองกนัการลัดวงจร:

ตัวแปลงความถี่จะตองไดรับการปองกนัการเกิดไฟฟาลัดวงจรเพื่อหลีกเลี่ยงอนัตรายจากไฟฟาหรือเพลิงไหมDanfoss แนะนําใหใชฟวสตามมีการระบุบรกิารปองกนับคุคล

และอปุกรณไวบนเคสภายในชุดขับ ตัวแปลงความถี่มีการปองกันไฟฟาลัดวงจรไดอยางสมบรูณในกรณีที่เกดิการลัดวงจรที่เอาทพุทของมอเตอร

การปองกันกระแสเกิน:

มีการปองกนัโหลดเกินเพื่อหลีกเลี่ยงอนัตรายจากเพลิงไหม อนัเนือ่งมาจากสายเคเบิลในการติดตั้งมคีวามรอนสูงเกนิไป ตัวแปลงความถี่มีการปองกนักระแสไฟเกินติดต้ัง

อยูภายใน ซ่ึงสามารถใชปองกนัการเกิดโหลดเกินที่ตนทาง (ไมรวมการประยกุตใชงานตาม UL) ดูพารามิเตอร 4-18 ขีดจาํกดักระแส ฟวสหรือตัวตัดวงจรทีส่ามารถใชไดกบั

การปองกนัทีน่อกเหนอืไปจากปจจบุันในการติดตั้ง การปองกันกระแสเกินจะตองดําเนินการเสมอโดยยดึกฎระเบยีบในประเทศ

ฟวสจะตองไดรับการออกแบบสําหรับการปองกันในวงจรซึ่งสามารถจายกระแสสูงสุดไดถึง 100,000 Arms (สมมาตร) แรงดันสูงสุด 500V

ไมสอดคลองกับ UL

หากไมมีความจําเปนทีจ่ะตองสอดคลองกบั UL/cUL แนะนําใหใชฟวสดังตอไปนี้ ซ่ึงจะยงัคงสอดคลองกบัมาตรฐาน EN50178:

ในกรณทีี่เกิดการทาํงานผิดปกติ การไมปฏบิตัิตามคําแนะนําอาจทําใหเกดิความเสียหายตอตัวแปลงความถี่โดยไมจําเปน

FC ประเภท ขนาดฟวสสูงสุด1) แรงดันไฟฟา ประเภท
K25-K75 10A 200-240 V ประเภท gG
1K1-2K2 20A 200-240 V ประเภท gG
3K0-3K7 32A 200-240 V ประเภท gG
5K5-7K5 63A 200-240 V ประเภท gG
11K 80A 200-240 V ประเภท gG

15K-18K5 125A 200-240 V ประเภท gG
22K 160A 200-240 V ประเภท aR
30K 200A 200-240 V ประเภท aR
37K 250A 200-240 V ประเภท aR

1) ขนาดฟวสสูงสุด - ดกูฎขอบังคับในประเทศและระหวางประเทศสําหรับการเลอืกขนาดฟวสซ่ึงสามารถนํามาใชได

FC ประเภท ขนาดฟวสสูงสุด1) แรงดันไฟฟา ประเภท
K37-1K5 10A 380-500 V ประเภท gG
2K2-4K0 20A 380-500 V ประเภท gG
5K5-7K5 32A 380-500 V ประเภท gG
11K-18K 63A 380-500 V ประเภท gG
22K 80A 380-500 V ประเภท gG
30K 100A 380-500 V ประเภท gG
37K 125A 380-500 V ประเภท gG
45K 160A 380-500 V ประเภท aR
55K-75K 250A 380-500 V ประเภท aR

คูมือ
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ความสอดคลอง UL

200-240 V

FC ประเภท Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann
kW ประเภท RK1 ประเภท J ประเภท T ประเภท CC ประเภท CC ประเภท CC
K25-K37 KTN-R05 JKS-05 JJN-06 FNQ-R-5 KTK-R-5 LP-CC-5
K55-1K1 KTN-R10 JKS-10 JJN-10 FNQ-R-10 KTK-R-10 LP-CC-10
1K5 KTN-R15 JKS-15 JJN-15 FNQ-R-15 KTK-R-15 LP-CC-15
2K2 KTN-R20 JKS-20 JJN-20 FNQ-R-20 KTK-R-20 LP-CC-20
3K0 JKS-25 JKS-25 KTK-R-25 KTK-R-25 KTK-R-25 LP-CC-25
3K7 KTN-R30 JKS-30 JJN-30 FNQ-R-30 KTK-R-30 LP-CC-30
5K5 KTN-R50 KS-50 JJN-50 - - -
7K5 JKS-60 JKS-60 JJN-60 - - -
11K KTN-R80 JKS-80 JJN-80 - - -
15K-18K5 KTN-R125 JKS-150 JJN-125 - - -

FC ประเภท SIBA ฟวส Littel Ferraz-
Shawmut

Ferraz-
Shawmut

kW ประเภท RK1 ประเภท RK1 ประเภท CC ประเภท RK1
K25-K37 5017906-005 KLN-R05 ATM-R05 A2K-05R
K55-1K1 5017906-010 KLN-R10 ATM-R10 A2K-10R
1K5 5017906-016 KLN-R15 ATM-R15 A2K-15R
2K2 5017906-020 KLN-R20 ATM-R20 A2K-20R
3K0 5017906-025 KLN-R25 ATM-R25 A2K-25R
3K7 5012406-032 KLN-R30 ATM-R30 A2K-30R
5K5 5014006-050 KLN-R50 - A2K-50R
7K5 5014006-063 KLN-R60 - A2K-60R
11K 5014006-080 KLN-R80 - A2K-80R
15K-18K5 2028220-125 KLN-R125 - A2K-125R

FC ประเภท Bussmann SIBA ฟวส Littel Ferraz-
Shawmut

kW ประเภท JFHR2 ประเภท RK1 JFHR2 JFHR2
22K FWX-150 2028220-150 L25S-150 A25X-150
30K FWX-200 2028220-200 L25S-200 A25X-200
37K FWX-250 2028220-250 L25S-250 A25X-250

ฟวส KTS จาก Bussmann อาจจะใชแทน KTN สําหรับตัวแปลงความถี ่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 สําหรับตัวแปลงความถี ่240 V

ฟวส A6KR จาก FERRAZ SHAWMUT อาจจะใชแทน A2KR สําหรับตัวแปลงความถี ่240 V

ฟวส A50X จาก FERRAZ SHAWMUT อาจจะใชแทน A25X สําหรับตัวแปลงความถี ่240 V

380-500 V

FC ประเภท Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann
kW ประเภท RK1 ประเภท J ประเภท T ประเภท CC ประเภท CC ประเภท CC
K37-1K1 KTS-R6 JKS-6 JJS-6 FNQ-R-6 KTK-R-6 LP-CC-6
1K5-2K2 KTS-R10 JKS-10 JJS-10 FNQ-R-10 KTK-R-10 LP-CC-10
3K0 KTS-R15 JKS-15 JJS-15 FNQ-R-15 KTK-R-15 LP-CC-15
4K0 KTS-R20 JKS-20 JJS-20 FNQ-R-20 KTK-R-20 LP-CC-20
5K5 KTS-R25 JKS-25 JJS-25 KTK-R-25 KTK-R-25 LP-CC-25
7K5 KTS-R30 JKS-30 JJS-30 FNQ-R-30 KTK-R-30 LP-CC-30
11K KTS-R40 JKS-40 JJS-40 - - -
15K KTS-R50 JKS-50 JJS-50 - - -
18K KTS-R60 JKS-60 JJS-60 - - -
22K KTS-R80 JKS-80 JJS-80 - - -
30K KTS-R100 JKS-100 JJS-100 - - -
37K KTS-R125 JKS-150 JJS-150 - - -
45K KTS-R150 JKS-150 JJS-150 - - -

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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ประเภท FC SIBA ฟวส Littel Ferraz-
Shawmut

Ferraz-
Shawmut

kW ประเภท RK1 ประเภท RK1 ประเภท CC ประเภท RK1
K37-1K1 5017906-006 KLS-R6 ATM-R6 A6K-6R
1K5-2K2 5017906-010 KLS-R10 ATM-R10 A6K-10R
3K0 5017906-016 KLS-R15 ATM-R15 A6K-15R
4K0 5017906-020 KLS-R20 ATM-R20 A6K-20R
5K5 5017906-025 KLS-R25 ATM-R25 A6K-25R
7K5 5012406-032 KLS-R30 ATM-R30 A6K-30R
11K 5014006-040 KLS-R40 - A6K-40R
15K 5014006-050 KLS-R50 - A6K-50R
18K 5014006-063 KLS-R60 - A6K-60R
22K 2028220-100 KLS-R80 - A6K-80R
30K 2028220-125 KLS-R100 - A6K-100R
37K 2028220-125 KLS-R125 - A6K-125R
45K 2028220-160 KLS-R150 - A6K-150R

FC ประเภท Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann
kW JFHR2 ประเภท H ประเภท T JFHR2
55K FWH-200 - - -
75K FWH-250 - - -

FC ประเภท SIBA ฟวส Littel Ferraz-
Shawmut

Ferraz-
Shawmut

kW ประเภท RK1 JFHR2 JFHR2 JFHR2
55K 2028220-200 L50S-225 - A50-P225
75K 2028220-250 L50S-250 A50-P250

ฟวส A50QS จาก Ferraz-Shawmut อาจใชแทนฟวส A50P

*ฟวส 170M แสดงจาก Bussmann ใชเคร่ืองหมายภาพ -/80, -TN/80 ประเภท T, ใชเขม็ฟวส -/110 หรือ TN/110 ประเภท T ทีม่ีขนาดเทากนัและ จํานวน

แอมแปรที่อาจจะทดแทนกันได

550 - 600V

FC ประเภท Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann
kW ประเภท RK1 ประเภท J ประเภท T ประเภท CC ประเภท CC ประเภท CC
K75-1K5 KTS-R-5 JKS-5 JJS-6 FNQ-R-5 KTK-R-5 LP-CC-5
2K2-4K0 KTS-R10 JKS-10 JJS-10 FNQ-R-10 KTK-R-10 LP-CC-10
5K5-7K5 KTS-R20 JKS-20 JJS-20 FNQ-R-20 KTK-R-20 LP-CC-20

FC ประเภท SIBA ฟวส Littel Ferraz-
Shawmut

kW ประเภท RK1 ประเภท RK1 ประเภท RK1
K75-1K5 5017906-005 KLSR005 A6K-5R
2K2-4K0 5017906-010 KLSR010 A6K-10R
5K5-7K5 5017906-020 KLSR020 A6K-20R

ประเภท FC Bussmann SIBA Ferraz-
Shawmut

kW JFHR2 ประเภท RK1 ประเภท RK1
P37K 170M3013 2061032.125 6.6URD30D08A0125
P45K 170M3014 2061032.160 6.6URD30D08A0160
P55K 170M3015 2061032.200 6.6URD30D08A0200
P75K 170M3015 2061032.200 6.6URD30D08A0200

*ฟวส 170M แสดงจาก Bussmann ใชเคร่ืองหมายภาพ -/80, -TN/80 ประเภท T, ใชเขม็ฟวส -/110 หรือ TN/110 ประเภท T ทีม่ีขนาดเทากนัและ จํานวน

แอมแปรที่อาจจะทดแทนกันได

ฟวส 170M จาก Bussmann ใชสําหรับชุดขับ 525-600/690 V FC-302 P37K-P75K, FC-102 P75K, หรือ FC-202 P45K-P90K กค็ือ 170M3015

ฟวส 170M จาก Bussmann ใชสําหรับชุดขับ 525-600/690V FC-302 P90K-P132, FC-102 P90K-P132 หรือ FC-202 P110-P160 ก็คือ 170M3018

ฟวส 170M จาก Bussmann ใชสําหรับชุดขับ 525-600/690V FC302 P160-P315, FC-102 P160-P315 หรือ FC-202 P200-P400 ก็คือ 170M5011

คูมือ
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3.3.5 การเขาถงึขัว้ตอสวนควบคุม 

ขัว้ตอทัง้หมดทีต่อกับสายเคเบลิควบคุมจะอยูขางใตฝาปดขัว้ตอดานหนาของตวั

แปลงความถี่ ถอดฝาปดขั้วตอออกโดยใชไขควง

130BT248

ภาพประกอบ 3.19: เขาไปยังขั้วตอควบคุมของเดสA2, A3, B3, B4, C3

และ C4

ถอดฝาครอบดานหนาในการเชื่อมตอขัว้ตอควบคุม เมื่อปดฝาครอบดานหนากลับ

โปรดดูใหแนใจวาไดขันใหแนนดวยแรงบดิขนาด 2 Nm.

ภาพประกอบ 3.20: เขาไปยังข้ัวตอควบคุมของเดสA5, B1, B2, C1 และ C2

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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3.3.6 การติดตั้งทางไฟฟา, ขั้วตอสวนควบคุม 

การติดต้ังสายเคเบลิเขากบัขัว้ตอ:

1. ปลอกฉนวนประมาณ 9-10 มม.

2. ใสไขควง1) ลงในรูสี่เหลี่ยม

3. ใสสายเคเบิลในรูวงกลมที่ติดกัน

4. นําไขควงออก ในตอนนีส้ายเคเบิลถูกตอเขากับข้ัวตอแลว

การถอดสายเคเบลิออกจากขัว้ตอ:

1. ใสไขควง1) ลงในรูสี่เหลี่ยม

2. ดึงสายเคเบิลออกมา

1) สูงสุด 0.4 x 2.5 มม.

1.

2. 3.

คูมือ
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3.4 ตัวอยางการเชื่อมตอ

3.4.1 สตารท/หยุด 

ขั้วตอ 18 = พารามิเตอร 5-10 ตั้งการทํางานของเทอมินอล 18 [8] เร่ิมตน

ขั้วตอ 27 = พารามิเตอร 5-12 ต้ังการทํางานของเทอมินอล 27 [0] ไมมีการ

ทาํงาน (คามาตรฐานลื่นไหล ผกผัน)

ขั้วตอ 37 = การหยดุแบบปลอดภัย (Safe Stop)(ถามี)

 

3.4.2 สตารท/หยุด พลัส 

ขั้วตอ 18 = พารามิเตอร 5-10 ตั้งการทํางานของเทอมินอล 18สตารทคาง [9]

ขั้วตอ 27 = พารามิเตอร 5-12 ต้ังการทํางานของเทอมินอล 27การหยดุผกผัน

[6]

ชั้วตอ 37 = การหยุดแบบปลอดภยั (Safe Stop)(ถามี)

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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3.4.3 ความเร็วเพิม่/ลด 

ขั้วตอ 29/32 = ความเร็วเพิม่/ลด:

ขั้วตอ 18 = พารามิเตอร 5-10 ตั้งการทาํงานของเทอมินอล 18การเริ่ม

ตน [9] (คามาตรฐาน)

ขั้วตอ 27 = พารามิเตอร 5-12 ตั้งการทํางานของเทอมินอล 27 อางองิ

การหยดุคาง [19]

ขั้วตอ 29 = พารามิเตอร 5-13 ตั้งการทาํงานของเทอมินอล 29 เรง

ความเร็ว [21]

ขั้วตอ 32 = พารามิเตอร 5-14 ตั้งการทํางานของเทอมินอล 32 ลด

ความเร็ว [22]

หมายเหตุ: เฉพาะขัว้ตอ 29 ใน FC x02 (x = ประเภทรุน)

 

3.4.4 คาอางองิโพเทนชิโอมิเตอร 

คาอางอิงแรงดันไฟฟาผานโพเทนชิโอมิเตอร:

แหลงคาอางองิ 1 = [1] อินพุทอนาล็อก 53 (คามาตรฐาน)

ขั้วตอ 53, แรงดันต่ํา = 0 โวลต

ขั้วตอ 53, แรงดันสูง = 10 โวลต

ขั้วตอ 53, คาอางอิง/คาปอนกบั ต่ํา = 0 RPM

ขั้วตอ 53, คาอางอิง/คาปอนกลับ สูง = 1500 RPM

สวิตช S201 = ปด (U)

คูมือ
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3.5.1 การติดตั้งทางไฟฟา สายเคเบลิควบคุม 

ภาพประกอบ 3.21: แผนผงัแสดงขัว้ตอทางไฟฟาทั้งหมดโดยไมมีอปุกรณเสริม

A = analog, D = digital

ขัว้ตอ 37 จะใชสําหรับการหยุดแบบปลอดภยั สําหรับโครงสรางในการติดตั้งใหอางองิจากการติดตั้งการหยดุแบบปลอดภยั ในคูมือการออกแบบ

* ขัว้ตอ 37 ไมไดรวมอยูใน FC 301 (ยกเวนFC 301 A1ที่รวมเอาการหยดุแบบปลอดภัยเอาไวดวย)

รีเลย 2 และ ขัว้ตอ 29 ไมมีเคร่ืองมือใชงานอยูในFC 301

ในบางกรณ ี สายเคเบลิควบคุมทีเ่ปนสัญญาณอนาล็อกทีย่าวมากๆ ซ่ึงขึน้อยูกบัการติดต้ัง สงผลใหเกิดวงรอบการตอลงดิน 50/60 Hz มีสัญญาณรบกวนจากสายเคเบิล

แหลงจายไฟหลัก

หากเกิดเหตุการณนีข้ึ้น อาจจําเปนทีจ่ะตองแยกชีลหรือใสตัวเกบ็ประจุ 100 nF ระหวางชีลกบัโครงเคร่ือง

อนิพทุและเอาทพุทดจิติัลและอนาล็อกตองเชื่อมตอไปยงัอนิพทุรวมของตัวแปลงความถี่โดยตอแยกจากกนั (ขัว้ตอ 20, 55, 39) เพือ่หลีกเลี่ยงกระแสลงดินจากทั้งสอง

กลุมสงผลกระทบไปยังกลุมอื่นๆ ตัวอยางเชน สวติช่ิงบนอนิพทุดิจติัลอาจรบกวนสัญญาณอินพุทอนาล็อก

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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ลักษณะขัว้อินพุทของขัว้ตอควบคุม

โนตสําหรับผูอาน

สายเคเบลิควบคุม ตองเปนแบบ มีชีล/ปลอกโลหะ.

ดูทีหั่วขอเร่ือง การตอลงดินสายเคเบลิควบคุมแบบชีล/ปลอกโลหะ เพื่อการเชื่อม

ตอสายเคเบลิควบคุมอยางถูกตอง
130BA681.10

130BA681.10

คูมือ
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3.5.2 สวิตช S201, S202 และ S801 

สวติช S201 (A53) และ S202 (A54) ใชสําหรับเลือกการกําหนดรูปแบบกระแส (0-20 mA) หรือแรงดันไฟฟา (-10 ถึง 10 V) ของข้ัวตออนิพทุอนาล็อก 53 และ 54 ตาม

ลําดับ

สวติช S801 (การตอเช่ือมบสั) สามารถใชเพือ่เปดการทํางานการตอเช่ือมพอรต RS-485 (ขัว้ตอ 68 และ 69)

ดูภาพประกอบแผนผังแสดงขัว้ตอไฟฟาทั้งหมดในหัวขอการติดตั้งทางไฟฟา

การตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน:

S201 (A53) = OFF (อนิพทุแรงดัน)

S202 (A54) = OFF (อนิพทุแรงดัน)

S801 (การตอเช่ือมบสั) = OFF

เมื่อจะเปลี่ยนฟงกชันของ S201 s202 หรือ S801 โปรดระมัดระวังที่จะไมใชแรงสําหรับการทาํงานกับสวิตช แนะนําใหถอดชุด LCP (แปนยดึ)เมื่อ

ทํางานกับสวิตช สวติชจะตองไมถูกใชงานเมื่อตัวแปลงความถี่เปดเครื่องอยู

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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3.6.1 การตั้งคาและการทดสอบขั้นสุดทาย

ในการทดสอบการตั้งคาจะตองแนใจวาตัวแปลงความถีก่ําลังทํางาน แลวใหทาํตามขั้นตอนตอไปนี้

ขัน้ที ่1: หาตําแหนงของปายชื่อมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน

มอเตอรอาจจะเชื่อมตอแบบสตาร (Y) หรือแบบเดลตา(Δ) ขอมูลนีจ้ะมีอยูที่ ขอมูลบนปายชื่อ บนมอเตอร

ขัน้ที ่2: มอเตอรปอนขอมูลปายชื่อ ในรายการพารามิเตอรน้ี

ข้ันแรกในการเขาสูรายการนี้ใหกดปุม [QUICK MENU] จากนั้นกเ็ลือก “การตั้งคา

ดวน Q2”

1. พารามิเตอร1-20 กําลังมอเตอร [kW]
พารามิเตอร 1-21 กําลังมอเตอร [HP]

2. พารามิเตอร 1-22 แรงดันมอเตอร ( Volt)
3. พารามิเตอร1-23 ความถี่มอเตอร ( Hz)
4. พารามิเตอร 1-24 กระแสมอเตอร ( Amp)
5. พารามิเตอร 1-25 ความเร็วรอบมอเตอร ( Rpm)

ขัน้ที ่ 3: กระตุนการเปดอตัโนมัติในการดัดแปลงมอเตอรโดยอัตโนมัติ

(AMA)

การใชงาน AMA จะม่ันใจไดวาสมรรถนะการทํางานเหมาะสมที่สุด การเปดอตัโนมัติของ AMA

1. เช่ือมตอขัว้ตอ 37 กับ ขัว้ตอ 12 (ถาขัว้ตอ 37 วางอยู)

2. เช่ือมตอขัว้ตอ 27 กับขั้วตอ 12 หรือตั้งคาพารามิเตอร 5-12 ตั้งการทํางานของเทอมินอล 27ไวที ่'ไมมีฟงกชัน'

3. กระตุน AMA พารามิเตอร 1-29 ปรับตามมอเตอรออโต(AMA).

4. เลือกระหวางการเปดอตัโนมัต ิAMA. ถาตัวกรองคลื่นไซนถูกเพิม่การใชงานจะถูกเปลี่ยนเฉพาะการเปดอตัโนมัติของ AMAระหวางขั้นตอน AMA

5. กดปุม [OK] หนาจอแสดงผลจะแสดงคําวา “กด [Hand on] เพื่อสตารท”

6. กดปุม [Hand on] แถบแสดงความคืบหนาในการทํางานถาการเปดอัตโนมัติของ AMA

การหยุดAMA ระหวางการทํางาน

1. กดปุม [OFF] - ตัวแปลงความถี่จะเขาสูหมวดสัญญาณเตือนและหนาจอจะแสดงวา AMAถูกยกเลิกการใชงานโดยผูใช

ความสําเร็จ AMA

1. หนาจอจะแสดง “กด [OK] เพื่อสิ้นสุด AMA”.

2. กดปุม [OK] เพื่อออกจาก AMA

คูมือ
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การเปดอัตโนมัติAMA

1. ตัวแปลงความถี่จะเขาสูโหมดสัญญาณเตือน คําอธิบายเกีย่วกบัสัญญาณเตือน ดูไดที่หัวขอ คําเตือนและสัญญาณเตือน

2. "คารายงาน" ใน [Alarm Log] (บันทึกสัญญาณเตือน) จะแสดงลําดับการวัดคร้ังสุดทาย AMAใหดําเนินการกอนทีต่ัวแปลงความถี่จะเขาสูหมวดสัญญาณเตือน

หมายเลขที่มาพรอมกบัคําอธิบายของสัญญาณเตือนจะชวยเหลือคุณในการแกไขปญหาเบือ้งตน หากคุณติดตอ Danfoss เพื่อขอรับการบริการ คุณตองแนใจวา

ไดอางถึงหมายเลขและคําอธิบายของสัญญาณตือน

โนตสําหรับผูอาน

การเปดอตัโนมัต ิAMA มักเกิดขึน้ในกรณีทีม่ีการลงทะเบยีน เพื่อเขาสู หรือความแตกตางมากเกินไประหวางขนาดกําลังมอเตอร และขนาดกําลังของ

ตัวแปลงความถี่

ขัน้ที ่4: กําหนดระดับความเร็วและระดับเวลา

พารามิเตอร3-02 คาอางองิต่ําสุด
พารามิเตอร3-03 คาอางองิสูงสุด

ตาราง 3.4: ต้ังคาขดีจํากดัทีต่องการสําหรับความเร็ว และเวลาที่ใชเปลี่ยน

ความเร็ว

พารามิเตอร 4-11 กําหนดความเร็วต่ําสุดมอเตอร หรือ
พารามิเตอร 4-12 ขีดจาํกดัดานต่ําของความเร็วมอเตอร [Hz]
พารามิเตอร 4-13 กําหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร หรือ
พารามิเตอร 4-14 ขีดจาํกดัดานสูงของความเร็วมอเตอร [Hz]

พารามิเตอร3-41 กําหนดเวลาความเร็วขาขึ้น ชุด 1
พารามิเตอร3-42 กําหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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3.7 การเชื่อมตอเพิม่เติม

3.7.1 ระบบควบคุมเบรกเชิงกล  

ในการทํางานเกีย่วกับการชักรอก/หยอนลง จําเปนตองสามารถควบคุมเบรกไฟฟาเชิงกลได:

• ควบคุมเบรคโดยใชเอาทพุทรีเลยหรือเอาทพทุดิจติัล (ขัว้ตอ 27 และ 29)

• ใหเอาทพุทปด (ปลอดแรงดันไฟฟา) ตราบเทาที่ตัวแปลงความถี่ไมสามารถ ‘รองรับ ’ มอเตอรได ตัวอยางเชน ในกรณทีี่โหลดหนกัเกินไป

• เลือก การควบคุมเบรคเชิงกล [32] ในพารามิเตอร 5-4*สําหรับการทาํงานกับเบรคไฟฟาเชิงกล

• เบรกจะถูกปลอยเมื่อกระแสมอเตอรมีคาเกนิกวาคาทีต่ั้งไวในพารามิเตอร2-20 ตั้งกระแสใหเบรคเชิงกลทาํงาน

• เบรคจะทาํงานเมื่อความถี่เอาทพตุมีคานอยกวาความถี่ทีต่ั้งไวในพารามิเตอร2-21 ตั้งรอบมอฯ ใหเบรคกลทํางานหรือพารามิเตอร2-22 ความเร็วเบรคเริม่ทํางาน

[Hz]และเฉพาะเมื่อตวัแปลงความถี่กาํลังดําเนินการตามคําสั่งหยุด

ถาตัวแปลงความถี่อยูในโหมดสัญญาณเตือน หรือในสถานการณทีเ่กิดแรงดันเกนิ เบรกเชิงกลจะตัดเขาทนัที

 

3.7.2 การตอมอเตอรหลายตัวขนานกัน 

ตัวแปลงความถี่สามารถควบคุมมอเตอรหลายตัวที่เช่ือมตอแบบขนาน การใช

กระแสไฟของมอเตอรโดยรวมตองไมเกินกระแสเอาทพทุ IM,N ทีร่ะบไุวสําหรับตัว

แปลงความถี่

โนตสําหรับผูอาน

การติดตั้งดวยสายเคเบิลทีเ่ช่ือมตอในจุดตอรวมดังทีแ่สดง

ในภาพประกอบดานลางเปนการแนะนาํเมื่อสําหรับความยาว

ของสายเคเบิลทีม่ีระยะสั้นเทาน้ัน

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อมอเตอรหลายตัวเชื่อมตอกันแบบขนาน

พารามิเตอร 1-29 ปรับตามมอเตอรออโต(AMA)จะไม

สามารถใชงานได

โนตสําหรับผูอาน

รีเลยความรอนอิเล็กทรอนิก (ETR) ของตัวแปลงความถี่ไม

สามารถใชเปนการปองกนัมอเตอรสําหรบัมอเตอรแตละตวั

ในระบบที่มีมอเตอรเชื่อมตอกันแบบขนานได ควรจัดใหมีการ

ปองกันมอเตอรเพิ่มเติม เชน ใชเทอรมิสเตอรในมอเตอร

แตละตัว หรือรีเลยความรอนแยกตางหาก (เซอรกิตเบรก

เกอรไมเหมาะสมในการใชสําหรับการปองกนันี้)

อาจมีปญหาเกิดข้ึนขณะสตารท และทีค่า RPM ระดับตํ่าหากขนาดมอเตอรมีความแตกตางกันมาก เน่ืองจากความตานทานไฟฟาสัมพทัธคาสูงของสเตเตอรของมอเตอร

ขนาดเล็กตองการแรงดันไฟฟาระดับสูงกวาเมื่อสตารทที่คา RPM ต่ํา

 

3.7.3 การปองกนัความรอนเกนิของมอเตอร 

รีเลยความรอนแบบอิเล็กทรอนกิในตัวแปลงความถีไ่ดรับการรับรอง UL เมื่อพารามิเตอร1-90 ระบบปองกนัความรอนมอเตอรถูกกําหนดไวสําหรับETR Trip และ

พารามิเตอร 1-24 กระแสมอเตอร ( Amp)ทีถู่กตั้งไวที่กระแสมอเตอรทีพ่ิกดั (ดูจากปายชื่อมอเตอร)

ในสวนของระบบปองกนัความรอนมอเตอร สามารถใชอุปกรณเสริม การดเทอรมิสเตอร PTC MCB 112 การดชุดนีม้ีการรับรอง ATEX เพื่อปองกนัมอเตอรในพืน้ที่ที่อาจเกิด

การระเบิด โซน 1/21 และโซน 2/22 ดูขอมูลเพิ่มเติมใน คูมือการออกแบบ โปรดดูขอมูลเพิ่มเติมในคูมือการออกแบบ

 

คูมือ
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3.7.4 วิธเีช่ือมตอ PC เขากับตัวแปลงความความถี่

หากตองการควบคุมตัวแปลงความถี่จาก PC ใหติดตั้งซอฟทแวรชุดคําสั่ง MCT10

พซีีจะเชื่อมตอผานสาย USB มาตรฐาน (โฮสต/อุปกรณ) หรือผานอินเทอรเฟซ

RS485 ตามทีแ่สดงใน การเชื่อมตอบัส จากคูมือการตั้งโปรแกรม

โนตสําหรับผูอาน

การเชื่อมตอ USB ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลง

จายไฟ (PELV) และขัว้ตอแรงดันไฟฟาแรงสูงอื่นๆ การเชื่อม

ตอดวย USB จะตอกบัจุดตอลงดินปองกนัของตัวแปลง

ความถี่ ใชแลปท็อปแยกตางหากเพื่อเช่ือมตอเปน PC เขา

กับขั้วตอ USB บนตัวแปลงความถี่เทานัน้

ภาพประกอบ 3.22: การเชื่อมตอ USB

 

3.7.5 FC 300ซอฟตแวรพซีี

การเก็บขอมูลลงในพซีีผานทาง 10 ซอฟทแวรคําสั่งของ MCT:

1. เชื่อมตอพซีีเขากบัเครื่องผานทางพอรต USB

2. เปด 10 ซอฟตแวรคําสั่งของ MCT

3. เลือกชองเสียบยเูอสบใีน "ระบบ"

4. เลือก "บันทึก"

5. เลือก "โครงการ"

6. เลือก "วาง"

7. เลือก “บันทึกเปน”

ในตอนนีพ้ารามิเตอรทั้งหมดจะถูกจดัเกบ็

การถายโอนขอมูลจากพีซีไปยงัชุดขับผานทาง10 ซอฟตแวรชุดคําสั่ง

ของ MCT:

1. เช่ือมตอพีซีเขากับเครื่องผานทางพอรต USB

2. เปด10 ซอฟตแวรคําสั่งของ MCT

3. เลือก “เปด” – ไฟลทีเ่ก็บไวจะแสดงขึน้มา

4. เปดไฟลทีต่องการ

5. เลือก “เขียนไปยงัชุดขบั”

ในตอนนี้พารามิเตอรทัง้หมดจะถูกถายโอนไปยังชุดขับ

การแยกคูมือสําหรับ10 ซอฟทแวรคําสั่งของ MCTไดผล

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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4 วธีิการตั้งโปรแกรม

4.1 ภาพ และ ตัวเลขLCP
การตั้งโปรแกรมของตัวแปลงความถี่อยางงายทีสุ่ดจะถูกกําหนดโดยกราฟคLCP ( 102) ซ่ึงจําเปนตองอาศัยคูมือการออกแบบของตัวแปลงความถี่เมื่อใชแผงควบคุมหนา

เคร่ืองแบบตัวเลข (LCP 101)

 

4.1.1 วิธี การตั้ง แบบกราฟฟก  LCP 

ขอแนะนําการใชงานตอไปนี้ใชกับแบบกราฟฟกLCPLCP102

แผงควบคุมกลุมตามหนาที่ได ส่ีกลุม:

1. หนาจอกราฟก พรอมบรรทัดแสดงสถานะ

2. ปุมเมนแูละไฟแสดงสถานะ – สําหรับเปลี่ยนพารามิเตอร และสลับ

ระหวางฟงกชันบนหนาจอ

3. ปุมนาํทางและไฟแสดงสถานะ (LED)

4. ปุมการทํางานและไฟแสดงสถานะ (LED)

ขอมูลทั้งหมดที่แสดงบนจอแสดงผลแบบกราฟฟกLCPสามารถแสดงไดมากถึง 5

รายการชองขอมูลการทํางานในขณะที่แสดง [สถานะ]

บรรทัดแสดงผล:

a. บรรทัดแสดงสถานะ:ขอความสถานะที่แสดงไอคอนและกราฟฟก

b. Line 1-2: บรรทดัขอมูลโอเปอเรเตอรทีแ่สดงขอมูลทีผู่ใชกาํหนดหรือ

เลือกเอง เมื่อกดปุม [Status] จะสามารถเพิ่มบรรทัดพเิศษไดถึงหนึง่

บรรทัด

c. บรรทัดแสดงสถานะ: ขอความสถานะทีแ่สดงขอความ

คูมือ
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4.1.2 วิธกีารต้ังโปรแกรมดวย แผงควบคุมหนาเครื่องแบบตัวเลข 

ขอแนะนาํการใชงานดังตอไปนีใ้ชกบั LCP (LCP 101):

แผงควบคุมถกูแบงออกเปนกลุมตามหนาที่ได ส่ีกลุม:

1. การแสดงผลแบบตัวเลข.

2. ปุมเมนูและไฟแสดงสถานะ – สําหรับเปลี่ยนพารามิเตอร และสลับ

ระหวางฟงกชันบนหนาจอ

3. ปุมนาํทางและไฟแสดงสถานะ (LED)

4. ปุมการทํางานและไฟแสดงสถานะ (LED)

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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4.1.3 การเริม่การทดสอบเพือ่ใชงาน

วธีิทีง่ายสําหรบัการทําการเริม่การทดสอบเพือ่ใชงานคือการใชปุมเมนดูวนและตามดวยข้ันตอนปฏบิตัิของชุดคําสั่งดวนโดยใช LCP 102 (อานตารางจากซายไปขวา):

ตัวอยางนํามาใชกับการประยกุตใชงานวงรอบเปด:

กด

Q2 เมนูดวน

0-01 ภาษา ตั้งภาษา  

1-20 กาํลังของมอเตอร ตัง้คากําลังตามปายชื่อของมอเตอร  

1-22 แรงดันของมอเตอร ตั้งคาแรงดันตามปายชื่อ  

1-23 ความถี่ของมอเตอร ตั้งคาความถี่ตามปายชื่อ  

1-24 กระแสของมอเตอร ตั้งคากระแสตามปายชื่อ  

1-25 ความเร็วทีพ่ิกดัของมอเตอร ตั้งคาความเร็วมอเตอรเปน RPM  

5-12 ขัว้ตอ 27 อินพุทดิจติอล
ถาขัว้ตอมีคามาตรฐานเปนลื่นไหลผกผนัจะสามารถเปลี่ยนการตั้งคานี้

ใหเปน ไมทํางาน ไมจําเปนตองเช่ือมตอกบัชั้วตอ 27 เพื่อใชงาน AMA
 

1-29 การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดย

อัตโนมัติ

ตั้งฟงกชัน AMA ตามทีต่องการ ขอแนะนาํใหทํางานดวย AMA จนเสร็จ

สมบรูณ
 

3-02 คาอางอิงต่ําสุด ตัง้คาความเร็วตํ่าสุดของเพลามอเตอร  

3-03 คาอางอิงสูงสุด ตัง้คาความเร็วสูงสุดของเพลามอเตอร  

3-41 เวลาเปลี่ยนความเร็วขาข้ึน 1
ตัง้คาเวลาเพิม่ความเร็วโดยอางองิกบัความเร็วซิงโครนสัของมอเตอร

ns
 

3-42 เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง 1
ตัง้คาเวลาลดความเร็วโดยอางอิงกับความเร็วซิงโครนสัของมอเตอร

ns
 

3-13 ตําแหนงคาอางอิง ตัง้คาตําแหนงจากจุดทีค่าอางอิงตองทาํงานได  

คูมือ
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4.2 วิธีลดัในการติดตั้ง

0-01  ภาษา

อุปกรณเสริม: หนาที่:
ระบุภาษาที่ตองการใชในการแสดงผล

ตัวแปลงความถี่ สามารถ สงดวยภาษา ทีแ่ตกตางกัน. ภาษาอังกฤษและเยอรมันจะรวมอยูในทุกชุด และภาษา

อังกฤษจะไมสามารถลบหรือแกไขได

[0] * English ภาษาในชุดรายการภาษา 1-4

[1] Deutsch ภาษาในชุดรายการภาษา 1-4

[2] Francais ภาษาในชุดภาษา 1

[3] Dansk ภาษาในชุดภาษา 1

[4] Spanish ภาษาในชุดภาษา 1

[5] Italiano ภาษาในชุดภาษา 1

[6] Svenska ภาษาในชุดภาษา 1

[7] Nederlands ภาษาในชุดภาษา 1

[10] Chinese รูปแบบภาษาที ่2

[20] Suomi ภาษาในชุดภาษา 1

[22] English US สวนของรูปแบบภาษาที ่4

[27] Greek ภาษาในชุดภาษา 4

[28] Bras.port ภาษาในชุดภาษา 4

[36] Slovenian สวนของรูปแบบภาษาที ่3

[39] Korean ภาษาในชดุภาษา 2

[40] Japanese ภาษาในชุดภาษา 2

[41] Turkish ภาษาในชุดภาษา 4

[42] Trad.Chinese ภาษาในชุดภาษา 2

[43] Bulgarian ภาษาในชุดภาษา 3

[44] Srpski ภาษาในชุดภาษา 3

[45] Romanian ภาษาในชุดภาษา 3

[46] Magyar ภาษาในชุดภาษา 3

[47] Czech ภาษาในชุดภาษา 3

[48] Polski ภาษาในชุดภาษา 4

[49] Russian ภาษาในชุดภาษา 3

[50] Thai ภาษาในชุดภาษา 2

[51] Bahasa Indonesia ภาษาในชุดภาษา 2

1-20  กําลังมอเตอร [kW]

พิสัย: หนาที่:
4.00 kW*   [0.09 - 3000.00 kW] ปอนกาํลังมอเตอรทีพ่ิกดัเปนหนวย kW ตามขอมูลปายชื่อมอเตอร คามาตรฐานจะสัมพนัธกับคาเอาทพทุที่

พกิัดที่ระบไุวของชุดขับ

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทาํงาน พารามิเตอรน้ึจะเห็นไดชัดเจนในLCPถา

พารามิเตอร 0-03 การตั้งคาตามทองถ่ินเปนระดับประเทศ  [0]

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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โนตสําหรับผูอาน

ลดลงสี่ขนาด เพิม่ขึน้หนึง่ขนาดจากพกิัดของ VLT ที่กาํหนด

1-22  แรงดันมอเตอร ( Volt)

พิสัย: หนาที่:
400. V*   [10. - 1000. V] ปอนแรงดันมอเตอรที่พกิัดเปนหนวย kW ตามขอมูลปายชื่อมอเตอร คามาตรฐานจะสัมพันธกับคาเอาทพทุที่

พกิัดทีร่ะบไุวของชุดขบั

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

1-23  ความถี่มอเตอร ( Hz)

พิสัย: หนาที่:
50. Hz*   [20 - 1000 Hz] คาความถึ่สูงสุด-ตํ่าสุดของมอเตอร: 20 - 1000 Hz.

เลือกคาความถี่มอเตอรที่พิกัดจากขอมูลปายชื่อมอเตอร หากสวนตางของคาทีถู่กเลือกจาก 50 Hz หรือ 60 Hz

จะตองแกไขการตั้งคาที่ไมเก่ียวของกบัการโหลดในพารามิเตอร 1-50 สรางสนามแมเหล็กมอเตอรทีค่วามเร็ว

ศูนยใหเปนพารามิเตอร 1-53 ความถี่เปลี่ยนโมเดล สําหรับการใชงานที ่87 Hz กับมอเตอร 230/400 V ใหตั้ง

ขอมูลของปายชื่อสําหรับ 230 V/50 Hz แกไขพารามิเตอร 4-13 กาํหนดความเร็วสูงสุดมอเตอรและ

พารามิเตอร3-03 คาอางอิงสูงสุดใหเปน 87 Hz

1-24  กระแสมอเตอร ( Amp)

พิสัย: หนาที่:
7.20 A*   [0.10 - 10000.00 A] ปอนคากระแสของมอเตอรที่พิกดัจากขอมูลปายชื่อมอเตอร ขอมูลนี้จะนาํไปใชสําหรับการคํานวณแรงบิด การ

ปองกันความรอนเกนิของมอเตอร ฯลฯ

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทาํงาน

1-25  ความเร็วรอบมอเตอร ( Rpm)

พิสัย: หนาที่:
1420. RPM*   [100 - 60000 RPM] ปอนคาความเร็วมอเตอรทีร่ะบุจากขอมูลปายชื่อมอเตอร ขอมูลน้ีจะถูกใชสําหรับการคํานวณการชดเชยมอเตอร

โดยอตัโนมัติ

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถเปลี่ยนแปลงในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

5-12  ขั้วตอ 27 อินพุทดิจติอล

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกฟงกชันจากชวงอนิพตุดิจิตอลที่มี

ไมใชงาน [0]
รีเซ็ต [1]
ลื่นไหล ผกผนั [2]
ลื่นไหลและรีเซ็ตผกผัน [3]
หยุดดวนผกผนั [4]
เบรกดวยกระแสตรงตรงผกผัน [5]
หยุดผกผนั [6]
สตารท [8]
สตารทคาง [9]
กลับทิศทาง [10]
สตารทกลับทิศ [11]
ใชสตารทไปหนา [12]

คูมือ
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ใชสตารทกลับทศิ [13]
Jog [14]
คาอางองิตั้งลวงหนาบติ 0 [16]
คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนาสวน 1 [17]
บิตตั้งลวงหนา 2 [18]
ล็อกคางคาอางอิง [19]
ล็อกคางเอาทพทุ [20]
ความเร็วเพิ่ม [21]
ความเร็วลด [22]
เลือกชุดคําสั่งบติ 0 [23]
ตั้งคาเลือกบิต 1 [24]
กวดตาม [28]
ชะลอความเร็ว [29]
อนิพทุพัลส [32]
เปลี่ยนความเร็วบติ 0 [34]
การลดความเร็วสวน 1 [35]
ความลมเหลวแบบผกผนัของแหลงจายไฟหลัก [36]
เพิม่ DigiPot [55]
ลด DigiPot [56]
ลบ DigiPot [57]
รีเซ็ตตัวนับ A [62]
รีเซ็ตตัวนับ B [65]

1-29  การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมตัิ(AMA)

อุปกรณเสริม: หนาที่:
ฟงกชัน AMA ใชประโยชนอยางเหมาะสมทีสุ่ดจากสมรรถนะการเคลื่อนทีข่องมอเตอร โดยการปรับพารามิเตอร

มอเตอรขัน้สูงใหเหมาะสมโดยอตัโนมัติ (พารามิเตอร 1-30 ถึง พารามิเตอร 1-35) เมื่อมอเตอรหยดุนิ่ง

ใชงานฟงกชัน AMA โดยกดปุม [Hand on] หลังจากเลือก [1] หรือ [2] ดูเพิ่มเติมที่หัวขอ การปรับใหเหมาะสม

กับมอเตอรโดยอัตโนมัต ิหลังจากลําดับปกติ หนาจอจะแสดง "กด [OK] เพื่อจบการทํางานของ AMA" หลังจาก

กดปุม [OK] ตัวแปลงความถีก่็จะพรอมสาํหรับการทาํงาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทาํงาน

[0] * ปด

[1] ใช AMA แบบสมบรูณ คุณสมบัตคิวามตานทานคงที่ RS, ความตานทานหมุนเวยีน Rr, ความตานทานคงที ่ X1, ความตานทาน

หมุนเวยีน X2 และแรงตานทานหลัก Xh .

FC 301: ผลสําเร็จของ AMA ไมรวมถึงหนวยวดั Xh สําหรับ FC 301 การแทนที ่คา Xh จะถูกกําหนดจากขอมูล

พืน้ฐานของมอเตอร พารามิเตอร 1-35 อาจจะถูกปรับปรุงและบรรจุทางเลือกในการเริม่ตนการทํางาน

[2] ใช AMA แบบยอ ดําเนินการ AMA แบบยอของรีซิสแตนซของสเตเตอร Rs ในระบบเทาน้ัน เลือกตัวเลือกนีห้ากตัวกรอง LC ถูกใช

ระหวางชุดขบัและมอเตอร

หมายเหตุ:

• เพื่อการปรับคาตัวแปลงความถี่ใหไดดีทีสุ่ด ในทํางานดวย AMA เมื่อมอเตอรเย็น

• ไมสามารถดําเนินการ AMA ในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางานอยู

• ไมสามารถทํา AMA กบัมอเตอรชนิดแมเหล็กถาวรได

โนตสําหรับผูอาน

เปนสิ่งสําคัญทีจ่ะตองตั้งพารามิเตอร 1-2* ใหถูกตอง เนือ่งจากเปนสวนหนึง่ของอัลกอริธึม AMA ตองดําเนินการ AMA เพือ่ใหไดประสิทธิภาพมอเตอร

ไดนามิคที่เหมาะสมที่สุด ซ่ึงอาจใชเวลานานถึง 10 นาที ขึน้อยูกบัพกิัดกาํลังของมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน

หลีกเลี่ยงแรงบดิที่อาจเกิดขึน้จากภายนอก ในระหวางการทดสอบ AMA

โนตสําหรับผูอาน

หากคาใดคาหนึ่งในพารามิเตอร 1-2* ถูกเปล่ียนไป พารามิเตอร 1-30 ถึงพารามิเตอร 1-39 พารามิเตอรมอเตอรขัน้สูง จะกลับไปเปนคามาตรฐานจาก

โรงงาน

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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3-02  คาอางอิงต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:
0

ReferenceF

eedbackUni

t*

  [-999999.999 - par. 3-03

ReferenceFeedbackUnit]

ปอนคาอางอิงตํ่าสุด คาอางองิต่าํสุดคือคาตํ่าสดุที่ไดรับจากผลรวมของคาอางอิงทัง้หมด

คาอางองิต่ําสุดจะใชเมื่อพารามิเตอร 3-00 คาอางองิชวงการทาํงานมอเตอรถูกตั้งคาไวที่ ต่ําสุด - สูงสุด [0]

หนวยคาอางอิงตํ่าสุดตรงกัน

• การกาํหนดทางเลือกในพารามิเตอร 1-00 แบบการควบคุมมอเตอรหมวดการกําหนด: สําหรับ

วงจรปดความเร็ว [1], RPM; สวนแรงบิด [2], Nm

• หนวยที่ถูกเลือกในพารามิเตอร 3-01 หนวย คาอางอิง/คาปอนกลับ

3-03  คาอางอิงสูงสุด

พิสัย: หนาที่:
1500.000

ReferenceF

eedbackUni

t*

  [par. 3-02 - 999999.999

ReferenceFeedbackUnit]

ปอนคาอางอิงสูงสุด คาอางองิสูงสุดคือคาสูงสดุที่ไดรับจากผลรวมของคาอางอิงทัง้หมด

หนวยคาอางองิสูงสุดจะตรงกนั

• การเลือกรูปทรงภายนอกในพารามิเตอร 1-00 แบบการควบคุมมอเตอร: สําหรับ ปดความเร็วรอบ [1],

RPM; สําหรับ แรงบิด [2], Nm

• หนวยที่เลือกในพารามิเตอร 3-0

3-41  กําหนดเวลาความเร็วขาขึ้น ชุด 1

พิสัย: หนาที่:
3.00 s*   [0.01 - 3600.00 s] ปอนระดับการเพิ่มเวลา อยางเชน อตัราเรงเวลาจาก 0 RPM ใหเปนความเร็วของซิงโครนัสมอเตอร ns เลือก

ระดับการเพิม่เวลามิฉะนัน้เอาทพุทที่ใชอยูในปจจบุันจะไมสามารถขยายขีดจาํกดัปจจบุันใน

พารามิเตอร 4-18 ขีดจาํกดักระแสระดับการเพิ่ม-ลดได คา 0.00 จะตรงกบั 0.01 วนิาท ี ในโหมดความเร็ว ดู

ระดับการลดเวลาในพารามิเตอร3-42 กําหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1

พา ร า มิ เ ต อ ร . 3 − 41 =  
tacc s  x ns RPM

 ref RPM

3-42  กําหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1

พิสัย: หนาที่:
3.00 s*   [0.01 - 3600.00 s] การปอน เวลาในการลด คือ การลดเวลาของความเร็วมอเตอรที่เกดิขึน้จาก ns ใหเปน 0 RPM การเลือก เวลาใน

การลด เชนเมื่อไมมีแรงดันเกินเกดิขึน้ในอินเวอรเตอรเนือ่งจากการทาํงานกําหนดพลังงานอกีคร้ังของมอเตอร

และเชนเมื่อกระแสที่กาํหนดขึน้ไมเกนิขีดจํากัดกระแสที่ตั้งใน พารามิเตอร 4-18 ขดีจํากัดกระแส. คา 0.00

เทากับ 0.01 s ในโหมดความเร็ว ดู เวลาในการลด ในพารามิเตอร3-41 กาํหนดเวลาความเร็วขาขึน้ ชุด 1

พา ร า มิ เ ต อ ร . 3 − 42 =  
tdec s  x ns RPM

 ref RPM
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4.3 พื้นฐานการติดต้ังพารามเิตอร

0-02  หนวยความเร็วมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:
พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทาํงาน

การแสดงผลของจอจะขึ้นอยูกบัการติดตั้งในพารามิเตอร0-02 หนวยความเร็วมอเตอร และ

พารามิเตอร 0-03 การตั้งคาตามทองถ่ิน การตั้งคามาตรฐานของพารามิเตอร0-02 หนวยความเร็วมอเตอร และ

พารามิเตอร 0-03 การตั้งคาตามทองถ่ินจะขึ้นอยูกับขอบเขตของตัวแปลงความถี่โลกทีไ่ดรับการสนบัสนนุ แต

สามารถตั้งโปรแกรมใหมตามตองการได

โนตสําหรับผูอาน

การเปลี่ยน หนวยความเร็วของมอเตอร จะรีเซ็ตพารามเิตอรบางคาใหเปนคาเริ่มตน ขอ

แนะนาํใหเลือกหนวยความเร็วของมอเตอรเปนลําดับแรก กอนที่จะแกไขพารามิเตอรอื่น

[0] RPM เลือกแสดงพารามิเตอรและตัวแปรความเร็วของมอเตอร (เชน คาอางองิ คาปอนกลับ ขดีจํากดั) ในหนวย

ความเร็วของมอเตอร (RPM)

[1] * Hz เลือกแสดงพารามิเตอรและตัวแปรความเร็วของมอเตอร (เชน คาอางอิง คาปอนกลับ ขีดจาํกดั) ในหนวยของ

ความถี่เอาทพุทสําหรับมอเตอร (Hz)

0-50  บันทึกและถายโอนขอมูล

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ไมคัดลอก

[1] ทัง้หมดไปยัง LCP คัดลอกพารามิเตอรในชุดคําสั่งทัง้หมดจากหนวยความจําตัวแปลงความถี่ไปยงัLCPหนวยความจํา

[2] ทัง้หมดจาก LCP คัดลอกพารามิเตอรในชุดคําสั่งทัง้หมดจากLCPหนวยความจาํไปยังหนวยความจาํตัวแปลงความถี่

[3] ขนาดไมตามLCP คัดลอกเฉพาะพารามิเตอรทีไ่มขึน้อยูกบัขนาดของมอเตอรเทานั้น การเลือกในสวนหลังสามารถใชเในการตั้ง

โปรแกรมตวัแปลงความถี่ตาง ๆ ดวยเครื่องมือใหใชงานโดยปราศจากการรบกวนขอมูลมอเตอรเหมือนกนั

[4] ไฟลจากMCO ไปยงัLCP

[5] ไฟลจากLCP ไปยงัMCO

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-03  คุณลักษณะแรงบิด

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกคุณลกัษณะแรงบดิทีต่องการ

VT และ AEO ตางเปนการทาํงานทีป่ระหยดัพลังงาน

[0] * แรงบดิคงที่ เอาทพทุของเพลามอเตอรจะใหแรงบิดคงที่ภายใตการควบคุมทีป่รับความเร็วได

[1] แรงบดิผันแปร เอาทพทุของเพลามอเตอรจะใหแรงบิดผนัแปรภายใตการควบคุมทีป่รับความเร็วได ตั้งระดับแรงบดิผันแปรใน

พารามิเตอร 14-40 ระดับ VT

[2] ปรับพลังงานอตัโนมัติ ปรับการใชพลังงานใหเหมาะสมอยางอตัโนมัติโดยการทาํใหเกิดสนามแมเหล็กและความถี่ใหนอยทีสุ่ดผาน

ทางพารามิเตอร 14-41 การสรางสนามแมเหล็กต่ําสุด AEO และพารามิเตอร 14-42 ความถี่ AEO ต่ําสุด

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-04  โหมดโอเวอรโหลด

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * แรงบดิสูง ยอมใหมีแรงบดิเกนิไดถึง 160%

[1] แรงบดิปกติ สําหรับมอเตอรทีม่ีขนาดใหญเกนิไป จะยอมใหมีแรงบดิเกนิไดถึง 110%

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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1-90  ระบบปองกันความรอนมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:
ตัวแปลงความถี่จะกาํหนดอณุหภมูิมอเตอรสําหรับ การปองกันมอเตอร ในสองวธีิที่ตางกนัคือ

• ผานเซนเซอรเทอรมิสเตอรซ่ึงเช่ือมตอกบัอินพุตอนาล็อกหรือดิจิตอลพารามิเตอร1-93 แหลงรับ

สัญญาณเทอรมิสเตอร

• การคํานวณผาน (ETR = รีเลยขัว้ตออิเล็กทรอนกิ) ของการโหลดความรอนจะถูกเบสใหการโหลด

และเวลาตํ่าลง โหลดความรอนที่คาํนวณไดจะถูกเปรียบเทยีบกับกระแสของมอเตอรที่พิกดั IM,N และ

ความถี่ของมอเตอรทีพ่ิกดั fM,N การคํานวณจะประมาณความจําเปนในการลดโหลดลงทีค่วามเร็วต่าํ

ลง เพื่อที่จะลด การระบายความรอน จากพัดลมภายในทีป่ระกอบอยูในมอเตอร

[0] * ไมมีการปองกัน มอเตอรทาํการโหลดเกินพิกดัอยางตอเนือ่งจะถูกรองขอก็ตอเมื่อไมมีการเตือนหรือการตัดการทํางานของตัว

เปลงความถี่

[1] เตือนเทอรมิสฯ ใหมีการเตือนเมื่อเทอรมิสเตอรหรือเซนเซอร KTY ทีต่ออยูภายในมอเตอรตอบสนองในเหตุการณทีม่อเตอรมี

อณุหภมูิสงูเกิน

[2] ปดเทอรมิสเตอร หยดุ (ตัดการทํางาน) ตวัแปลงความถี่เมื่อเทอรมิสเตอรทีเ่ช่ือมตออยูในมอเตอรตอบสนองในกรณีทีม่อเตอรมี

อณุหภมูิสูงเกิน

คาการตัดออกของเทอรมิสเตอรจะตองอยูที ่> 3 kΩ

เทอรมิสเตอรแบบผสมผสาน (เซนเซอร PTC) ในมอเตอรสําหรับปองกันการขดตัว

[3] การเตือน ETR 1 โปรดดูรายละเอียดเกีย่วกบัลักษณะดังตอไปนี้

[4] การปด ETR 1

[5] การเตือน ETR 2

[6] การปด ETR 2

[7] การเตือน ETR 3

[8] การปด ETR 3

[9] การเตือน ETR 4

[10] การปด ETR 4

การปองกันมอเตอรสามารถทําไดดวยการสนับสนุนการใชขอบเขตทางเทคนคิ: เซ็นเซอร PTC หรือ KTY (ดูรายละเอยีดเพิม่เติมในการเชื่อมตอเซ็นเซอร KTY) ในการหมุน

ของมอเตอร สวติชกลไกตัดอุณหภมูิ (ประเภท Klixon) หรือการโหลด รีเลย (ETR)กนิพกิัด

การใชอนิพทุดิจติอลและ 24 V เปนแหลงจายไฟสํารอง:

ตัวอยาง: ตัวแปลงความถี่ตัดการทํางานเมื่อมอเตอรมีอณุหภมูิสูงเกินไป

ชุดคําสั่งของพารามิเตอร:

ติดตั้งพารามิเตอร1-90 ระบบปองกนัความรอนมอเตอรทีป่ดเทอรมิสเตอร [2]

ติดตั้งพารามิเตอร1-93 แหลงรับสัญญาณเทอรมิสเตอรไปยังอินพุทดิจติอล [6]

คูมือ
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โดยการใชอินพุทดิจติอลและ 10 V เปนแหลงจายไฟ

ตัวอยาง: การตัดการทํางานของตัวแปลงความถีเ่มื่อมอเตอรมีอณุหภมูิสูงเกินไป

ชุดคําสั่งของพารามิเตอร:

ตั้งพารามิเตอร1-90 ระบบปองกนัความรอนมอเตอรไปยงัการตัดการทาํงานของเทอรมิสเตอร [2]

ติดตั้งพารามิเตอร1-93 แหลงรับสัญญาณเทอรมิสเตอรไปยังอินพุทดิจิตอล [6]

การใชอินพุทอนาล็อกและ 10 V เปนแหลงจายไฟ:

ตัวอยาง: การตัดการทํางานของตัวแปลงความถีเ่มื่อมอเตอรมีอณุหภมูิสูงเกินไป

ชุดคําสั่งของพารามิเตอร:

ตั้งพารามิเตอร1-90 ระบบปองกนัความรอนมอเตอรไปยงัการตัดการทาํงานของเทอรมิสเตอร [2]

ตั้งพารามิเตอร1-93 แหลงรับสัญญาณเทอรมิสเตอรไปยังอนิพทุอนาลอก 54 [2]

อินพุท
ดิจิตอล/อนาล็อก

แรงดันแหลงจายไฟ
โวลต

คาเริ่มตนทํางาน (Threshold)
คาที่ทาํการตัด

ดิจิตอล 24 V < 6.6 kΩ - > 10.8 kΩ
ดิจิตอล 10 V < 800Ω - > 2.7 kΩ
อนาล็อก 10 V < 3.0 kΩ - > 3.0 kΩ

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®

46 MG.33.AC.9A – VLT เปนเครื่องหมายจดทะเบียนการคาของ Danfoss

4  



โนตสําหรับผูอาน

ตรวจสอบแรงดันแหลงจายไฟทีเ่ลือกวาเปนไปตามขอกําหนดเฉพาะขององคประกอบเทอรมิสเตอรที่ใช

เลือกการเตือน ETR 1-4ไปยงัการเตือนการกระตุนบนจอแสดงเมื่อมอเตอรถูกโหลดเกนิพกิัด

เลือกการติดการทํางานของ ETR Trip 1-4ไปยงัการตัดการทํางานของตัวแปลงความถี่เมื่อมอเตอรถูกโหลดเกนิพกิัด

ต้ังโปรแกรมสัญญาณการเตือนผานเอาทพุทดิจิตอลตัวใดตัวหนึง่ สัญญาณที่ปรากฏในการเตือน และถาตัดการทาํงานตัวแปลงความถี่ (เตือนเกี่ยวกับความรอน)

ETR (ข้ัวรีเลยอเิล็กทรอนิค)1-4 จะทําการคํานวณการโหลดเมื่อตั้งคาทีเ่ลือกใหอยูทีค่ําสั่งทาํงาน เชน ETR เมื่อเลือกคําสั่งชุด 3 สําหรับตลาดอเมริการเหนอื: การปองกนั

การโหลดเกนิของมอเตอรระดับ 20ในการหาเครื่องมืออีเล็กทรอนคิโหลดเกนิพิกัดของ ETR

1-93  แหลงรับสัญญาณเทอรมสิเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกอินพุตที่จะเช่ือมตอเทอรมิสเตอร (เซนเซอร PTC). อนิพตุอนาล็อกของอปุกรณเสริม [1] หรือ [2] ไม

สามารถเลือกไดหากอนิพตุอนาล็อกพรอมในการใชตามคาอางองิ (เลือกในพารามิเตอร 3-15 คาอางองิแหลง

1, พารามิเตอร 3-16 คาอางอิงแหลง 2 หรือ พารามิเตอร 3-17 คาอางอิงแหลง 3).

เมื่อมีการใช MCB 112 ใหเลือก [0] จะตองเลือก None เสมอ

[0] * ไมมี

[1] อนิพตุอนาล็อก 53

[2] อนิพตุอนาล็อก 54

[3] อนิพทุดิจิตัล 18

[4] อนิพทุดิจิตัล 19

[5] อนิพทุดิจิตัล 32

[6] อนิพทุดิจิตัล 33

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทาํงาน

โนตสําหรับผูอาน

อินพุทดิจิตอลควรต้ังเปน “ไมใชงาน” – ดูพารามิเตอร 5-1*

2-10  ฟงกชนัของเบรค

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ปด ไมไดติดตั้งตัวตานทานเบรค

[1] เบรคตัวตานทาน ตัวตานทานเบรคทํางานรวมกับระบบเพือ่ปลดปลอยพลังงานเบรคสวนเกนิใหเปนความรอน การเชื่อมตอตัว

ตานทานเบรคจะชวยใหใชแรงดันดีซีลิงคเพิม่ขึน้ระหวางการเบรค (การทาํงานแบบสรางพลังงาน) ฟงกชัน

เบรคตัวตานทานจะใชงานไดเฉพาะในตัวแปลงความถี่ทีม่ีเบรคไดนามิครวมอยู

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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[2] เบรคกระแสสลับ ถูกเลือกไปยังแกไขการเบรคโดยปราศจากการใชตัวตานทานเบรค พารามิเตอรนึค้วบคุมการกําเนิดไฟฟาของ

มอเตอรเมื่อทํางานดวยเครื่องโหลดไฟฟา เคร่ืองมือนี้สามารถแกไขเครื่องมือของ OVC ได การเพิ่มการสูญเสีย

ไฟฟาในมอเตอรตามเครื่องมือ OVC ในการเพิม่กําลังบิดของการเบรคโดยปราศจากสวนเกนิของขอกาํหนดแรง

ดันเกิน โปรดบนัทกึวาเบรค AC ไมเปนไปตามการเบรคไดนามิคดวยเครื่องตานทางกระแสไฟฟา

เบรค AC มีไวเพื่อ VVC+ และหมวดการบิดของทั้งการเปดและการปดวงจร

2-11  ตัวตานทานเบรค (โอหม)

พิสัย: หนาที่:
50. Ohm*   [5. - 32000. Ohm] ตั้งคาตัวตานทานเบรคเปนหนวยโอหม คานีใ้ชสําหรับการตรวจสอบกําลังที่สงไปยังตัวตานทานเบรคใน

พารามิเตอร 2-13 การปองกนัเมื่อเกินขีดจาํกดั พารามิเตอรนีจ้ะใชงานไดเฉพาะในตัวแปลงความถี่ที่เบรคไดนา

มิครวมอยู

ถาการเลือกเปน xxxx ใหใชพารามิเตอรนี ้ถาการเลือกเปน xxx.xx ใหใชพารามิเตอร 3-81 ต้ังเวลาความเร็ว

ลง หยุดทนัที

2-12  ขีดจํากัดกําลัง(kW) เบรครีซสีเตอร

พิสัย: หนาที่:
5.000 kW*   [0.001 - 500.000 kW] กําหนดขีดจาํกดัการตรวจสอบของกําลังเบรคทีส่งใหกบัตัวตานทาน

ขีดจาํกดัการตรวจสอบเปนผลคูณของดิวต้ีไซเคิลสูงสุด (120 วินาท)ี และกําลังสูงสุดของตัวตานทานเบรคที่

ดิวตี้ไซเคิลนัน้ ดูทีสู่ตรดานลาง

สําหรับเครื่อง 200 – 240 V
Pคว า มต า นทา น  =  3902 ×  เ ว ล า ทํ า ง า น

R ×  120
สําหรับเครื่อง 380 – 480 V

Pคว า มต า นทา น  =  7782 ×  เ ว ล า ทํ า ง า น
R ×  120

สําหรับเครื่อง 380 – 500 V
Pคว า มต า นทา น  =  8102 ×  เ ว ล า ทํ า ง า น

R ×  120
สําหรับเครื่อง 575 – 600 V

Pคว า มต า นทา น  =  9432 ×  เ ว ล า ทํ า ง า น
R ×  120

พารามิเตอรนีจ้ะใชงานไดเฉพาะในตัวแปลงความถี่ที่เบรคไดนามิครวมอยู

2-13  การปองกันเมื่อเกินขีดจํากัด

อุปกรณเสริม: หนาที่:
พารามิเตอรนีจ้ะใชงานไดเฉพาะในตัวแปลงความถี่ทีเ่บรคไดนามิครวมอยู

พารามิเตอรนีช้วยใหสามารถตรวจสอบกําลังทีส่งใหตัวตานทานเบรค พลังงานจะถูกคํานวณตามพื้นฐานของ

ความตานทาน (พารามิเตอร2-11 ตัวตานทานเบรค (โอหม)), แรงดันการเชื่อมโยง DC และตัวตานทานที่

ปราศจากเวลา

[0] * ปด ไมตองใชการตรวจสอบกาํลังเบรค

[1] คําเตือน

[2] ตัดการทาํงาน ตัดการทาํงานของตัวแปลงความถี่และแสดงสัญญาณเตือนเมื่อคากําลังทีค่ํานวณไดเกิน 100% ของคาขดี

จาํกดัที่ตรวจสอบ

[3] เตือนและตัด

หากการตรวจสอบกําลังตั้งไวที ่ ปด [0] หรือ การเตือน [1] ฟงกชันเบรคจะยงัคงทํางาน แมวาจะเกนิขดีจํากัดการตรวจสอบ ซ่ึงอาจทําใหเกิดโหลดความรอนเกินที่ตัว

ตานทาน นอกจากนี้ ยังสามารถสรางคําเตือนผานรีเลย/เอาทพุตดิจติอลดวย ความแมนยาํในการวดัของการตรวจสอบกําลังจะขึน้อยูกบัความเทีย่งตรงของความตานทาน

ในตัวตานทาน (ดีกวา ฑ 20%)

2-15  การตรวจสอบเบรครีซสีเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกประเภทการทดสอบและฟงกชันการตรวจสอบทีจ่ะตรวจสอบการเชื่อมตอกบัตัวตานทานเบรค หรือตรวจ

สอบวามีตัวตานทานเบรคหรือไม จากนั้นจะแสดงคําเตือนหรือสัญญาณเตือนในกรณทีี่มีฟอลต

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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โนตสําหรับผูอาน

ฟงกชันการปลดตัวตานทานเบรคไดถูกทดสอบระหวางการเปดเครื่อง อยางไรกต็าม การ

ทดสอบ IGBT เบรค จะดําเนนิการเมื่อไมมีการเบรค คําเตือนหรือการตัดการทาํงานจะตัด

การเชื่อมตอฟงกชันเบรค

ลําดับการทดสอบมีดังตอไปนี:้

1. แอมพลิจูดดีซีลิงคริปเปลจะถูกวดัเปนเวลา 300 มิลลิวินาท ีโดยไมมีการเบรค

2. แอมพลิจูดของดีซีลิงคริปเปลจะถูกวัดเปนเวลา 300 มิลลิวินาท ีโดยมีการเบรค

3. ถาขนาดริปเปลของดีซีลิงคในขณะเบรคต่ํากวาขนาดริปเปลของดีซีลิงคกอนการเบรค +1 %: การ

ตรวจสอบเบรคจะเกดิการผดิพลาดโดยการหมุนกลับของการเตือนหรือสัญญาณเตือน

4. ถาขนาดริปเปลของดีซีลิงคในขณะเบรคสูงกวาขนาดรปิเปลของดีซีลิงคกอนการเบรค +1 %: การ

ตรวจสอบเบรคอยูที่ OK

[0] * ปด ตัวตานทานเบรคและ IGBT เบรคสําหรับการลัดวงจรระหวางการเปดเครื่อง ถาเกิดการลัดวงจรคําเตือน 25 จะ

ปรากฏขึน้

[1] คําเตือน

[2] ตัดการทาํงาน ตรวจสอบการลัดวงจรหรอืการตัดการเชื่อมตอของตัวตานทานเบรค หรือการลัดวงจรของ IGBT เบรค หากเกดิ

ความผิดพลาดขึน้ตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางานในขณะทีม่ีการแสดงสัญญาณเตือน (การตัดการทํางานแบบ

ล็อค)

[3] หยดุและตัด ตรวจสอบการลัดวงจรหรอืการตัดการเชื่อมตอของตัวตานทานเบรค หรือการลัดวงจรของ IGBT เบรค ถาเกดิ

ความผิดพลาดการตดัการทาํงานของตวัแปลงความถี่จะลดความเร็วสูระดับล่ืนไหลกอนจงึจะทําการตัดการ

ทาํงาน สัญญาณเตือนการตัดการทํางานแบบล็อคจะแสดงขึน้ (เชน การเตือน 25, 27 หรือ 28)

[4] เบรคกระแสสลับ ตรวจสอบการลัดวงจรหรอืการตัดการเชื่อมตอของตัวตานทานเบรค หรือการลัดวงจรของ IGBT เบรค ถาเกดิ

ความผิดพลาดขึน้ตัวแปลงความถี่จะลดระดับที่ถูกควบคุมลง ตัวเลือกนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานัน้

โนตสําหรับผูอาน

NB!: การลบคําเตือนทีแ่สดงอยูในการเชื่อมตอดวย ปด [0] หรือ คําเตือน [1] โดยวงจรหลักในการจายไฟ ทัง้นีฟ้อลตตองไดรับการแกไขเสียกอน

สําหรับตัวเลือก ปด [0] หรือ คําเตือน [1] ตวัแปลงความถี่จะยงัทํางานอยูแมตรวจพบการเกิดฟอลต

พารามิเตอรนี้จะใชงานไดเฉพาะในตวัแปลงความถี่ที่เบรคไดนามิครวมอยู

 

4.3.1 2-2* เบรกเชิงกล

พารามิเตอรสําหรับการทํางานควบคุมของเบรคแมเหล็กไฟฟา (เชิงกล) โดยทัว่ไปจําเปนสําหรับการใชงานชักรอก

ในการควบคุมเบรคเชิงกล จะตองใชเอาทพตุรีเลย (รีเลย 01 หรือรีเลย 02) หรือเอาทพุตดิจติอลที่โปรแกรมแลว (ขั้วตอ 27 หรือ 29) ตามปกติเอาทพุตน้ีจะตองถูกปด

ระหวางเวลาที่ตัวแปลงความถี่ไมสามารถ ’หยุด’ มอเตอรได อยางในกรณีทีก่ารโหลดมากกวาทีเ่หมาะสม เลือก การควบคุมเบรคเครื่องกล [32] สําหรับการใชประโยชนจาก

อเีล็กทรอนิคแมกเนติคเบรคในพารามิเตอร5-40 กาํหนดการทํางานของรีเลย, พารามิเตอร 5-30 กําหนดเอาทพุทของ เทอมินอล 27 หรือพารามิเตอร 5-31 กําหนดเอาท

พทุของ เทอมินอล 29 เมื่อเลือกการควบคุมเบรคเครื่องกล [32] เบรคเครื่องกลจะถูกปดจากเริ่มตนไปจนถึงเอาทพุตของกระแสไฟฟาอยูสูงกวาระดับที่เลือกไวใน

พารามิเตอร2-20 ตั้งกระแสใหเบรคเชิงกลทํางาน ระหวางการหยดุ เบรคเเครื่องกลจะทาํงานเมื่อความเร็วต่ํากวาระดับที่ระบใุนพารามิเตอร2-21 ตั้งรอบมอฯ ใหเบรคกล

ทาํงาน หากตัวแปลงความถี่เขาสูสภาวะการเตือนหรือกระแสไฟฟามากเกนิไฟหรือสภาวะแรงดันสูงเกนิไป เบรคเครื่องกลจะตัดทันทใีน นี่คือกรณทีี่เกิดขึน้ระหวางการหยดุ

แบบปลอดภยั

โนตสําหรับผูอาน

คุณลักษณะของหมวดปองกนัและหนวยการตัดการทํางาน (พารามิเตอร 14-25 หนวงการปดที่ขดีจํากัดทอรก และ พารามิเตอร 14-26 หนวงการปดที่

ขอผิดพลาดอนิเวอรเตอร) การทาํงานลาชาของเบรคเครื่องกลในสภาวะสัญญาณเตือน คุณลักษณะนีจ้ะตองปดการใชงานในการประยกุตใชเที่เกี่ยว

กับการยก

คูมือ
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2-20  ตั้งกระแสใหเบรคเชิงกลทํางาน

พิสัย: หนาที่:
par. 16-37

A*

  [0.00 - par. 16-37 A] กําหนดกระแสมอเตอรสําหรับการปลอยเบรคเชิงกล เมื่อปรากฏเงือ่นไขสตารท ขดีจํากัดสูงสุดจะถูกกาํหนดไว

ในพารามิเตอร 16-37 กระแสอินเวอรเตอรสูงสุด

2-21  ตั้งรอบมอฯ ใหเบรคกลทํางาน

พิสัย: หนาที่:
0 RPM*   [0 - 30000 RPM] กําหนดความเร็วมอเตอรสําหรับเปดการทาํงานเบรคเชิงกลเม่ือปรากฏเงื่อนไขหยดุ ขดีจํากัดความเร็วระดับสูงที่

ถูกกาํหนดไวในพารามิเตอร 4-53 ตั้งคาเตือนเม่ือเร็วสูงกวากําหนด

2-22  ความเร็วเบรคเริม่ทํางาน [Hz]

พิสัย: หนาที่:
0 Hz*   [0.0 - 5000.0 Hz] กําหนดความถี่มอเตอรสําหรับเปดการทํางานเบรคเชิงกลเม่ือปรากฏเงือ่นไขหยุด

2-23  หนวงเวลาการทํางานของเบรกเชงิกล

พิสัย: หนาที่:
0.0 s*   [0.0 – 5.0 s] ปอนคาเวลาหนวงเบรกของการล่ืนไหลหลังเวลาเปลี่ยนลดความเร็ว เพลาจะถูกพักที่ความเร็วเทากับศูนย

โดยทีแ่รงบดิพักเต็มตัว โปรดตรวจสอบใหแนใจวาเบรกเชิงกลล็อคยึดภาระโหลดแลวกอนทีม่อเตอรจะเขาสู

โหมดลื่นไหล ดูใน สวนควบคุมเบรกกลไก ในคูมือออกแบบ

2-24  Stop Delay

พิสัย: หนาที่:
0.0 s*   [0.0 - 5.0 s] ตั้งชวงเวลาจากคาโมเมนตเมื่อมอเตอรหยดุจนกระทัง่เบรคจะปดลง พารามิเตอรนีเ้ปนสวนหนึง่ของฟงกชันการ

หยุด

2-25  เวลาปลดเบรค

พิสัย: หนาที่:
0.20 s*   [0.00 – 5.00 s] คานี้จะระบเุวลาทีใ่ชสาํหรับเบรคเชิงกลทีจ่ะเปด/ปด พารามิเตอรนีต้องกระทาํเหมือนหมดเวลาเมื่อคาปอนกบั

ของเบรคถูกใชงาน

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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2-26  Torque Ref

พิสัย: หนาที่:
0.00 %*   [0 - 0 %] คาทีต่ั้งจะระบุถึงแรงบดิที่ใชฝนเบรคเชงิกลที่ปด กอนที่จะปลดเบรค

2-27  เวลาที่แรงบิดเปล่ียนแปลง

พิสัย: หนาที่:
0.2 s*   [0.0 – 5.0 s] คาทีต่ั้งจะกําหนดชวงเวลาทีเ่ปลี่ยนแปลงของแรงบดิในทิศทางตามเข็มนาฬกิา

2-28  Gain Boost Factor

พิสัย: หนาที่:
1.00 N/A*   [1.00 - 4.00 N/A] เฉพาะการทาํงานในวงจรปดสนามแมเหล็ก เคร่ืองมือทีใ่ชทําใหแนใจวาการสงผานอยางราบรื่นจากหมวด

ควบคุมแรงบดิไปยังหมวดควบคุมความเร็วเมื่อมอเตอรรับชวงตอในการโหลดจากการเบรค

ภาพประกอบ 4.1: ลาํดับการปลดเบรกสําหรับการควบคมุเบรกเชิงกลของการยก

การทํางานทีล่าชาของเบรค ตัวแปลงความถี่จะเริม่ทํางานอกีคร้ังจากตําแหนงสุดทายในการเบรคเครื่องกล

II) การหยุดอยางชา ๆ: ขณะที่เวลาระหวางทีเ่ร่ิมตนหลาย ๆ คร้ังจะสั้นกวาการตั้งคาในพารามิเตอร2-24 Stop Delay ตัวแปลงความถี่จะเร่ิมตนโดยปราศจาก

การใชงานการเบรคเครื่องกล (เชน การผกผนั)

3-10  คาอางองิที่กําหนดลวงหนา
อารเรย [8]

ระดับเพิ่ม-ลด: 0-7

พิสัย: หนาที่:
0.00 %*   [-100.00 - 100.00 %] ปอนคาที่ตางกันของคาอางอิงทีก่ําหนดไวลวงหนา (0-7) ในพารามิเตอรน้ีโดยการใชวิธีการเรีบยงโปรแกรม คา

อางอิงทีต่ั้งไวลวงหนาจะกาํหนดคา RefMAX พารามิเตอร3-03 คาอางอิงสูงสุดไวเปนเปอรเซ็นตถา RefMIN มี

คาที่ตางไปจาก 0 (พารามิเตอร3-02 คาอางองิต่ําสุด) ที่ถูกตั้งโปรแกรมไว คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนาจะถูก

คํานวณเปนเปอรเซ็นตของระดับเพิม่-ลดอางอิงเต็มจาํนวน อยางเชน คาพื้นฐานทีแ่ตกตางกนัระหวาง RefMAX

และ RefMIN หลังจากน้ัน คาดังกลาวจะถูกบวกเขากบั RefMIN เมื่อใชคาอางอิงทีต่ั้งไวลวงหนา เลือกคาอางองิ

แรงบดิทีต่ั้งไวลวงหนา 0 / 1 / 2 [16], [17] หรือ [18] สําหรับอนิพตุดิจิตอลทีเ่กีย่วของในกลุมพารามิเตอร

5.1* อินพุตดิจติอล
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บิตคาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 2 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 0 0 0 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 1 0 0 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 2 0 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 3 0 1 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 4 1 0 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 5 1 0 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 6 1 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 7 1 1 1

3-11  ความเร็ว Jog [Hz]

พิสัย: หนาที่:
0 Hz*   [0.0 - par. 4-14 Hz] ความเร็ว jog เปนความเรว็เอาทพตุคงทีท่ีต่ัวแปลงความถี่กําลังทาํงานเมื่อมีการใชงานฟงกชัน jog

ดูพารามิเตอร 3-80 กําหนดเวลาความเร็วขาขึ้น-ลง Jogประกอบ

3-15  แหลงกําหนดคาอางอิงที่ 1

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกอินพุตคาอางอิงทีใ่ชสําหรับสัญญาณคาอางอิงแรกพารามิเตอร3-15 แหลงกาํหนดคาอางองิที ่ 1,

พารามิเตอร3-16 แหลงกาํหนดคาอางอิงที ่2 และ พารามิเตอร3-17 แหลงกําหนดคาอางองิที ่3 ระบุสัญญาณ

คาอางองิแตกตางกนัไดถึง 3 แบบ ผลรวมของสัญญาณคาอางอิงเหลาน้ีระบคุาอางองิที่แทจริง

[0] ไมมีฟงกชัน

[1] * อนิพตุอนาล็อก 53

[2] อนิพตุอนาล็อก 54

[7] อนิพตุความถี่ 29

[8] อนิพตุความถี่ 33

[11] คาอางอิงบัสภายใน

[20] โพเทนชิโอมิเตอรดิจิตัล

[21] อนิพตุอนาล็อก X30-11 (OPCGPIO - I อปุกรณทัว่ไป /O อปุกรณเสริมที่ใชในการวัด

[22] อนิพตุอนาล็อก X30-12 (OPCGPIO - I อปุกรณทัว่ไป /O อปุกรณเสริมที่ใชในการวัด

3-16  แหลงกําหนดคาอางอิงที่ 2

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกอินพุตคาอางอิงทีจ่ะใชสําหรับสญัญาณคาอางองิที่ 2 พารามิเตอร3-15 แหลงกาํหนดคาอางอิงที ่ 1,

พารามิเตอร3-16 แหลงกําหนดคาอางอิงที ่2และพารามิเตอร3-17 แหลงกําหนดคาอางองิที ่3ระบุสัญญาณคา

อางอิงแตกตางกันไดถึง 3 แบบ ผลรวมของสัญญาณคาอางองิเหลานีร้ะบุคาอางอิงทีแ่ทจริง

[0] ไมมีฟงกชัน

[1] อนิพตุอนาล็อก 53

[2] อนิพตุอนาล็อก 54

[7] อนิพตุความถี่ 29

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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[8] อนิพตุความถี่ 33

[11] คาอางอิงบสัภายใน

[20] * โพเทนชิโอมิเตอรดิจติัล

[21] อนิพตุอนาล็อก X30-11

[22] อนิพตุอนาล็อก X30-12

3-17  แหลงกําหนดคาอางอิงที่ 3

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกอนิพตุคาอางองิทีจ่ะใชสําหรบัสัญญาณคาอางองิ 3 พารามิเตอร3-15 แหลงกําหนดคาอางอิงที่

1พารามิเตอร3-16 แหลงกาํหนดคาอางอิงที ่2 และ พารามิเตอร3-17 แหลงกาํหนดคาอางองิที ่3 ระบุสัญญาณ

คาอางองิแตกตางกันไดถึง 3 แบบ ผลรวมของสัญญาณคาอางอิงเหลานีร้ะบคุาอางอิงที่แทจริง

[0] ไมมีฟงกชัน

[1] อนิพตุอนาล็อก 53

[2] อนิพตุอนาล็อก 54

[7] อนิพตุความถี่ 29

[8] อนิพตุความถี่ 33

[11] * คาอางอิงบสัภายใน

[20] โพเทนชิโอมิเตอรดิจติัล

[21] อนิพตุอนาล็อก X30-11

[22] อนิพตุอนาล็อก X30-12

5-00  เลือกหมวดสัญฯดิจิตอลอิน-เอาท

อุปกรณเสริม: หนาที่:
อนิพุตดิจิตอลและเอาทพุตดิจติอลสามารถตั้งโปรแกรมลวงหนาเพือ่รองรับการทํางานในระบบ PNP หรือ NPN

[0] * PNP การทาํงานบนวงจรตามแนวทางบวก(↕) ระบบ NPN จะถูกดึงต่ําลงถึง GND

[1] NPN การทาํงานบนวงจรตามแนวทางลบ(↕) ระบบ NPN จะถูกดึงสูงถึง + 24V ในตัวแปลงความถี่ภายใน

โนตสําหรับผูอาน

ถาพารามิเตอรนีถู้กเปล่ียนเพียงแคคร้ังเดียวจะตองถูกกระตุนโดยการทาํงานของวงจรไฟฟา

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

5-01  เลือกสัญญาณดิจิตอล เทอมินอล 27

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * อนิพตุ

[1] เอาทพุต

โปรดทราบวา พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปล่ียนในขณะทีม่อเตอรกาํลังทํางาน

5-02  ขั้วตอ 29 โหมด

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * อนิพทุ กาํหนดขัว้ตอ 29 เปนอินพุทดิจิตัล

[1] เอาทพุท กาํหนดขัว้ตอ 29 เปนเอาทพทุดิจิตัล

พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302 เทาน้ัน

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

 

4.3.2 5-1* อินพตุดิจิตอล

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรปูแบบการทาํงานอินพุทสําหรับขัว้ตออนิพทุ

อนิพทุดิจติอลถูกใชในการเลือกฟงกชันการทํางานที่หลากหลายในตัวแปลงความถี ่อนิพทุดิจติอลทกุตัวสามารถตั้งคาใหเปนฟงกชันการทาํงานดังตอไปนี้:

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 4 วิธีการตั้งโปรแกรม

MG.33.AC.9A – VLT เปนเครื่องหมายจดทะเบยีนการคาของ Danfoss 53

  4



ฟงกชันอนิพตุดิจิตอล เลือก ขั้วตอ
ไมใชงาน [0] ทั้งหมด *ขั้ว 32, 33
รีเซ็ต [1] ทั้งหมด
ลื่นไหล ผกผนั [2] ทั้งหมด *ขั้ว 27
ลื่นไหลและรีเซ็ตผกผัน [3] ทั้งหมด
หยดุดวนผกผัน [4] ทั้งหมด
เบรกดวยกระแสตรงตรงผกผัน [5] ทั้งหมด
หยดุผกผนั [6] ทั้งหมด
สตารท [8] *ชวง 18 ทัง้หมด
สตารทคาง [9] ทั้งหมด
กลับทิศทาง [10] *ชวง 19 ทัง้หมด
สตารทกลับทิศ [11] ทั้งหมด
ใชสตารทไปหนา [12] ทั้งหมด
ใชสตารทกลับทศิ [13] ทั้งหมด
Jog [14] *ชวง 29 ทัง้หมด
คาอางอิงเปด [15] ทั้งหมด
คาอางองิตั้งลวงหนาบติ 0 [16] ทั้งหมด
คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนาสวน 1 [17] ทั้งหมด
บิตตั้งลวงหนา 2 [18] ทั้งหมด
ล็อกคางคาอางอิง [19] ทั้งหมด
ล็อกคางเอาทพุท [20] ทั้งหมด
ความเร็วเพิ่ม [21] ทั้งหมด
ความเร็วลด [22] ทั้งหมด
เลือกชุดคําสั่งบติ 0 [23] ทั้งหมด
ตั้งคาเลือกบิต 1 [24] ทั้งหมด
หยดุผกผนัอยางแมนยาํ [26] 18, 19
สตารท, หยุดอยางแมนยํา [27] 18, 19
กวดตาม [28] ทั้งหมด
ชะลอความเร็ว [29] ทั้งหมด
อนิพทุตัวนับ [30] 29, 33
อนิพทุพัลส [32] 29, 33
เปลี่ยนความเร็วบติ 0 [34] ทั้งหมด
การลดความเร็วสวน 1 [35] ทั้งหมด
ความลมเหลวแบบผกผนัของแหลงจายไฟหลัก [36] ทั้งหมด
สตารทอยางแมนยาํคาง [40] 18, 19
หยดุผกผนัอยางแมนยาํคาง [41] 18, 19
เพิม่ DigiPot [55] ทั้งหมด
ลด DigiPot [56] ทั้งหมด
ลบ DigiPot [57] ทั้งหมด
ตัวนับ A (ข้ึน) [60] 29, 33
ตัวนับ A (ลง) [61] 29, 33
รีเซ็ตตัวนับ A [62] ทั้งหมด
ตัวนับ B (ข้ึน) [63] 29, 33
ตัวนับ B (ลง) [64] 29, 33
รีเซ็ตตัวนับ B [65] ทั้งหมด
คาปอนกลับ เบรคเชิงกล [70] ทั้งหมด
คาปอนกลับ เบรคเชิงกล กระแสทีล่ดพิกดั [71] ทั้งหมด
การด PTC 1 [80] ทั้งหมด

ขั้วตอมาตรฐาน FC 300 คือ 18, 19, 27, 29, 32 และ 33 ขัว้ตอ MCB 101 คือ X30/2, X30/3 และ X30/4.

ขั้วตอ 29 ของเครื่องมือตามเอาทพทุใน FC 302 เทานั้น

ฟงกชันทีใ่ชสําหรับเฉพาะอนิพตุดิจิตอลเดียวเทานั้น จะระบไุวในพารามิเตอรทีเ่กี่ยวของ

อินพุตดิจติอลทั้งหมดสามารถต้ังคาใหเปนฟงกชันเหลานี:้

[0] ไมใชงาน ไมมีการตอบสนองตอสัญญาณทีส่งไปยังข้ัวตอ

[1] รีเซ็ต รีเซ็ตตัวแปลงความถี่หลังจากตัดการทาํงาน/สัญญาณเตือน สัญญาณเตือนบางสวนไมสามารถรีเซ็ตได

[2] ลื่นไหล ผกผัน (คามาตรฐานของอินพุทดิจติอล 27): หยดุแบบล่ืนไหล อินพุท (NC) ผกผัน ตัวแปลงความถี่ปลอยมอเตอรให

ทาํงานในโหมดอิสระ ตรรกะ ’0’ => หยดุแบบล่ืนไหล

[3] ลื่นไหลและรีเซ็ตผกผัน รีเซ็ตและการหยดุแบบล่ืนไหล อนิพทุผกผัน (NC) ปลอยใหมอเตอรในหมวดอิสระและตั้งคาตัวแปลงความถี่

ใหม ตรรกะ ’0’ => หยุดแบบลื่นไหลและรีเซ็ต

[4] หยดุดวนผกผัน อินพุทผกผนั (NC) ทาํใหการหยดุเหมาะสมกับการตั้งเวลาในการลดความเร็วลงอยางเร็วใน

พารามิเตอร 3-81 ตั้งเวลาความเร็วลง หยดุทันท ีเมื่อมอเตอรหยุดเสาจะอยูในหมวดอิสระ ตรรกะ ’0’ => หยุด

ดวน

[5] เบรกดวยกระแสตรงตรงผกผัน อินพุทผกผนัสําหรับการเบรคกระแสตรง (NC) หยุดมอเตอรโดยสงไฟฟากระแสตรงไปยงัมอเตอรเปนชวงระยะ

เวลาหนึ่ง ดูพารามิเตอร 2-01 กระแสในการเบรคกระแสตรงไปจนถึงพารามิเตอร 2-03 ความเร็วตัดเขาของ

เบรคDC[RPM] เครื่องมือใชงานจะทํางานเมื่อคาในพารามิเตอร 2-02 ระยะเวลาจายไฟเบรค DCตางไปจาก 0

เทานั้น ตรรก ’0’ => การเบรค DC

[6] หยดุผกผัน ฟงกชันการหยดุผกผัน สรางการทาํงานการหยุดเมื่อขัว้ตอที่เลือกเปล่ียนจากระดับตรรกะ ’1’ ไปยงั ’0’ การหยุด

คือการทาํตามเวลาในการลดความเร็วทีก่ําหนดไว (พารามิเตอร3-42 กําหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1,

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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พารามิเตอร 3-52 กําหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 2, พารามิเตอร 3-62 กาํหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 3,

พารามิเตอร 3-72 กาํหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 4)

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อตัวแปลงความถี่อยูทีข่ีดจาํกดัแรงบิด และไดรับคําสั่งหยดุ ตัวแปลงความถี่อาจไมหยุด

ดวยตัวเอง เพื่อใหแนใจวาการหยดุของตัวแปลงความถี่กําหนดรูปแบบเอาทพทุดิจติัลไว

ที่ ขีดจาํกดัของแรงบิดและหยดุ [27] และเชื่อมตอเอาทพุทดิจิตัลนี้เขากบัอนิพทุดิจติัลที่

ถูกกาํหนดรูปแบบเปนการลื่นไหล

[8] สตารท (คามาตรฐานอินพุทดิจิตอล 18): เลือกทีจ่ะเร่ิมตนสําหรับคําสั่ง เร่ิมตน/สิ้นสุด ตรรกะ ’1’ = สตารท, ตรรกะ ’0’

= หยุด

[9] สตารทคาง มอเตอรจะเร่ิมทํางานหากจายพลัสใหเปนระยะเวลาอยางนอย 2 ms มอเตอรจะหยดุเมื่อคุณเปดใชการหยุด

ผกผัน

[10] กลับทิศทาง (อินพุทดิจติัล 19 คามาตรฐานจากโรงงาน) เปลี่ยนทศิทางการหมุนของเพลามอเตอร เลือกตรรกะ "1" เพือ่

กลับทศิทาง สญัญาณทีก่ลับทิศทางจะเปล่ียนเฉพาะทศิทางการหมุน แตไมไดทาํใหฟงกชันสตารททาํงาน

เลือกทั้งสองทิศทางในพารามิเตอร 4-10 กําหนดทิศทางการหมุนมอเตอร ฟงกชันนี้ไมทํางานในกระบวนการ

แบบวงรอบปด

[11] สตารทกลับทิศ ใชสําหรับการสตารท/หยดุ และสําหรับการกลับทิศทางบนสายเดียวกนั ไมอนุญาตใหสงสัญญาณสตารทที่

เวลาเดียวกัน

[12] ใชสตารทไปหนา ปลอยใหหมุนทวนเข็มนาฬกิาและหมุนทนัที

[13] ใชสตารทกลับทศิ ปลอยใหหมุนทนัทแีละหมุนทวนเข็มนาฬกิา

[14] Jog (คามาตรฐานอินพุทดิจิตอล 29): ใชในการทาํงานแบบกระตุนเตือน ดพูารามิเตอร3-11 ความเร็ว Jog [Hz]

[15] คาอางอิงเปด เปล่ียนระหวางคาอางองิภายนอกและคาอางองิทีต่ั้งลวงหนา มันเปนการสมมติวา ภายนอก/คาที่ต้ังไวลวงหนา

[1] ถูกเลือกในพารามิเตอร 3-04 ฟงกชันคาอางองิ ลอจิก '0' = คาอางอิงภายนอกที่ใช; ลอจิก '1' = ใชงานคา

อางอิงหนึ่งในแปดคาทีก่ําหนดลวงหนา

[16] คาอางองิตั้งลวงหนาบติ 0 บติตั้งลวงหนา 0,1 และ 2 ทาํใหสามารถเลือกระหวางคาอางองิทีก่ําหนดลวงหนาแปดคา ตามตารางดานลางนี้

[17] คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนาสวน 1 เหมือนกับบิตตั้งลวงหนา 0 [16]

[18] บิตตั้งลวงหนา 2 เหมือนกับบิตตั้งลวงหนา 0 [16]

บิตคาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 2 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 0 0 0 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 1 0 0 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 2 0 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 3 0 1 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 4 1 0 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 5 1 0 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 6 1 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 7 1 1 1

[19] ล็อกคาอางองิ ล็อกคางคาอางองิทีแ่ทจริง ที่เปนจดุสําหรับการใช/เงื่อนไขสําหรับการเพิม่ความเร็วและลดความเร็วทีจ่ะใชใน

ตอนนี้ ถามีการเพิ่ม/ลดความเร็ว ความเร็วจะเปล่ียนตามระดับเพิ่ม-ลด 2 เสมอ (พารามิเตอร 3-51 กาํหนดเวลา

ความเร็วขาขึ้น ชุด 2 และ พารามิเตอร 3-52 กาํหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 2) ในระดับเพิ่ม-ลด 0 -

พารามิเตอร3-03 คาอางอิงสูงสุด

[20] ล็อกคางเอาทพุท ล็อกคางคาความถี่ของมอเตอรทีแ่ทจริง (Hz) ทีเ่ปนจุดสําหรับการใช/เงือ่นไขสําหรับการเพิ่มความเร็วและลด

ความเร็วที่จะใชในตอนนี ้ ถามีการเพิม่/ลดความเร็ว ความเร็วจะเปลี่ยนตามระดับเพิม่-ลด 2 เสมอ

(พารามิเตอร 3-51 กาํหนดเวลาความเร็วขาขึน้ ชุด 2 และ พารามิเตอร 3-52 กาํหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด

2) ในระดับเพิ่ม-ลด 0 - พารามิเตอร1-23 ความถี่มอเตอร ( Hz)

โนตสําหรับผูอาน

เม่ือการลอ็กคางเอาทพุททํางาน ตัวแปลงความถี่จะไมสามารถหยดุไดโดยผานสัญญาณ

“สตารท [8]” ระดับต่ํา หยุดตัวแปลงความถี่ผานขัว้ตอทีโ่ปรแกรมเปน ล่ืนไหล ผกผัน [2]

หรือ ล่ืนไหล รีเซ็ต ผกผนั

[21] ความเร็วเพิ่ม เลือกความเร็วเพิม่และความเร็วลด หากตองการใชการควบคุมดิจิตัลของความเร็วเพิม่/ลด (โพเทนชิโอมิเตอร

ของมอเตอร) ใชการทาํงานนีโ้ดยเลือกลอ็กคางคาอางองิหรือล็อกคางเอาทพุท เมื่อความเร็วเพิม่/ลดนอยกวา

400 msec คาอางองิผลลัพธจะเพิม่ขึน้/ลดลง 0.1 % เมื่อความเร็วขึน้/ลงทํางานมากกวา 400 msec คาอางองิ

ผลลัพธจะทาํตามการต้ังคาทางลาดขึ้น/ลง ในพารามิเตอร 3-x1/ 3-x2

คูมือ
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ปดเคร่ือง กวดตาม
ความเร็วไมเปลี่ยนแปลง 0 0
ลดตามคา % 1 0
เพ่ิมตามคา % 0 1
ลดตามคา % 1 1

[22] ความเร็วลด เหมือนกบัความเร็วเพิ่ม [21]

[23] เลือกชุดคําสั่งบิต 0 เลือกชุดคําสั่งเลือกบติ 0 หรือเลือกชุดคําสั่งเลือกบิต 1 เพือ่เลือกระหวางชุดคําสั่งหน่ึงในสี่แบบ ตั้งคา

พารามิเตอร 0-10 เลือกชุดคําสั่งใชงานใหเปนชุดคําสั่งมัลติ

[24] ตั้งคาเลือกบิต 1 (คามรตรฐานอินพุทดิจติอล 32): เหมือนกับคําสั่งเลือกสวน 0 [23]

[26] หยดุผกผันอยางแมนยาํ ยืดเวลาของสัญญาณหยุดเพื่อใหการหยุดดวยความเร็วแมนยาํ

สงสัญญาณหยดุผกผนัเมื่อเคร่ืองมือหยดุอยางแมนยาํกาํลังทํางานในพารามิเตอร 1-83 ฟงกชันหยดุอยาง

แมนยํา

ฟงกชันหยุดผกผันอยางแมนยําสามารถใชไดสําหรับขัว้ตอ 18 หรือ 19

[27] สตารท, หยุดอยางแมนยํา ใชเมื่อหยุดระดับเพิม่-ลดอยางแมนยาํ [0] ถูกเลือกในพารามิเตอร 1-83

[28] กวดตาม การเพิ่มคาอางอิงโดยการตั้งคาอตัราสวนรอยละ (เกี่ยวของกัน) ในพารามิเตอร 3-12 เพิ่ม/ชะลอความเร็วเทยีบ

กับปจจบุัน

[29] ชะลอความเร็ว การลดคาอางองิโดยการตัง้คาอัตราสวนรอยละ (เกี่ยวของกัน) ในพารามิเตอร 3-12 เพิ่ม/ชะลอความเร็วเทยีบ

กับปจจบุัน

[30] อนิพทุตัวนับ เครื่องมือหยุดอยางแมนยาํในพารามิเตอร 1-83 ฟงกชันหยดุอยางแมนยําจะแสดงตามเครื่องนบัการหยุดหรือ

เครื่องการนบัความเร็วถวงโดยมีหรือไมมีการตั้งคาใหม คาของเครื่องนับจะตองตั้งไวในพารามิเตอร 1-84 คาตัว

นับหยุดอยางแมนยาํ

[32] อนิพทุพัลส ใชอนกุรมของพัลสเปนคาอางองิหรือคาปอนกลับ ทําการสเกลในกลุมพารามิเตอร 5-5*

[34] เปลี่ยนความเร็วบติ 0 ใชตัวเลือกจากหนึง่ใน 4 ของการเปลี่ยนความเร็วทีม่ีอยูตามตารางดานลาง

[35] การลดความเร็วสวน 1 เหมือนกบับิตทางลาด 0

บิตทางลาดที่ตั้งไวลวงหนา 1 0
เปลี่ยนความเร็ว 1 0 0
ระดับพ่ิม-ลด 2 0 1
ระดับพ่ิม-ลด 3 1 0
ระดับพ่ิม-ลด 4 1 1
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[36] ความลมเหลวแบบผกผนัของแหลงจาย

ไฟหลัก

การกระตุนพารามิเตอร 14-10 แรงดันเขาลมเหลว สายหลักลมเหลวผกผันจะทํางานในกรณขีองลอจิก .0.

[41] หยดุผกผนัอยางแมนยาํคาง สงสัญญาณหยุดคางเมื่อเคร่ืองมือหยดุอยางแมนยําถูกใชงานในพารามิเตอร 1-83 ฟงกชันหยุดอยางแมนยาํ

ฟงกชันหยดุผกผันอยางแมนยาํคางสามารถใชไดสําหรับขัว้ตอ 18 หรือ 19

[55] เพิม่ DigiPot INCREASE (เพิ่ม) สญัญาณไปยังฟงกชันโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตัลทีอ่ธิบายไวในกลุมพารามิเตอร 3-9*

[56] ลด DigiPot DECREASE (ลด) สัญญาณไปยังฟงกชันโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตัลที่อธิบายไวในกลุมพารามิเตอร 3-9*

[57] ลบ DigiPot CLEAR (ลบ) คาอางองิโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตัลทีอ่ธิบายไวในกลุมพารามิเตอร 3-9*

[60] ตัวนับ A (ข้ัวตอ 29 หรือ 33 เทานัน้) อนิพทุสําหรับการนบัเพิ่มของตัวนบัแบบ SLC

[61] ตัวนับ A (ข้ัวตอ 29 หรือ 33 เทานัน้) อนิพทุสําหรบัการนบัลงของตัวนบัแบบ SLC

[62] รีเซ็ตตัวนับ A อนิพตุสําหรับการรีเซ็ตตัวนบั A.

[63] ตัวนับ B (ข้ัวตอ 29 หรือ 33 เทานัน้) อนิพทุสําหรับการนบัเพิ่มของตัวนบัแบบ SLC

[64] ตัวนับ B (ข้ัวตอ 29 หรือ 33 เทานัน้) อนิพทุสําหรบัการนบัลงของตัวนบัแบบ SLC

[65] รีเซ็ตตัวนับ B อนิพตุสําหรับการรีเซ็ตตัวนบั B

[70] คาปอนกลับ คาปอนกลับเบรค คาปอนกลับเบรคสําหรับการประยกุตใชกบัการยกขึ้น

[71] คาปอนกลับ คาปอนกลับเบรคผกผัน คาปอนกลับเบรคผกผันสําหรับการประยกุตใชกับการชักรอก

[80] การด PTC 1 อนิพทุดิจติัลทุกตัวสามารถตั้งคาใหเปน การด PTC 1 [80] อยางไรกต็ามมีเพียงอินพุทดิจิตัลเดียวเทานัน้ทีจ่ะ

ตองต้ังใหเปนตัวเลือกนี้

 

4.3.3 5-3* ดิจิตอลเอาทพตุ

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบฟงกชันเอาทพุตสําหรับข้ัวตอเอาทพตุ ความม่ันคงขั้นที ่2 ของเอาทพทุดิจติอล คือ การรวมกันสําหรับขั้วตอ 27 และ 29 ตั้งคาเครื่อง

มือ I/O สําหรับขัว้ตอ 27 ในพารามิเตอร5-01 เลือกสัญญาณดิจิตอล เทอมินอล 27 และตั้งคาเครื่องมือ I/O สําหรับขั้วตอ 29 ในพารามิเตอร 5-02 เลือกสัญญาณดิจิตอล

เทอมินอล 29 พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทาํงาน

[0] ไมใชงาน คาต้ังมาตรฐานจากโรงงานสําหรับเอาทพทุดิจิตัลและเอาทพุทรีเลยทัง้หมด

[1] การควบคุมพรอม บอรดควบคุมไดรับแรงดันแหลงจายไฟ

[2] ชุดขบัพรอม ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทาํงาน และจายสัญญาณแหลงจายไฟบนบอรดควบคุม

[3] ชุดขบัพรอม/คุมไกล ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทาํงาน และอยูในโหมดเปดอัตโนมัติ

[4] ใช/ไมเตือน พรอมสําหรับการทํางาน ไมมีการใหคําสั่งสตารทหรือหยดุ (สตารท/ยกเลิกการใช) ไมมีคําเตือน

[5] การรัน VLT มอเตอรกําลังทาํงาน

[6] ทํางาน/ไมเตือน ความเร็วของเอาทพทุจะสูงกวาความเร็วที่ตั้งไวใน พารามิเตอร 1-81 ตํ่าสุดทาํงานทีห่ยุด[RPM] มอเตอรกําลัง

ทาํงานและไมมีคําเตือน

[7] ในชวง/ไมเตือน มอเตอรจะทาํงานภายใตกระแสทีต้ั่งโปรแกรมไวและระดับเพิ่ม-ลดของความเร็วจะตั้งไวใน

พารามิเตอร 4-50 ตั้งเตือนเมื่อกระแสตํ่ากวาระบไุปจนถึงพารามิเตอร 4-53 ตั้งคาเตือนเมื่อเร็วสูงกวากําหนด

ไมมีคําเตือน

[8] ทํางานดวยคาอางองิ/ไมเตือน มอเตอรทาํงานทีค่วามเร็วอางองิ

[9] สัญญาณเตือน สัญญาณเตือนเปดใชเอาทพุท ไมมีคําเตือน

[10] สัญญาณเตือนหรือการเตือน สัญญาณเตือนหรือการเตือนเปดใชเอาทพทุ

[11] ที่ขีดจาํกัดของแรงบดิ ขีดจํากัดแรงบิดจะตั้งไวในพารามิเตอร 4-16 กําหนดคาแรงบดิมอเตอรหรือพารามิเตอร 1-17 ที่ถูกเพิม่มากขึ้น

[12] นอกชวงกระแส กระแสของมอเตอรจะอยูนอกเหนอืระดับเพิม่-ลดที่ตั้งไวในพารามิเตอร 4-18 ขีดจาํกดักระแส

[13] ต่ํากวากระแสดานตํ่า กระแสของมอเตอรจะต่ํากวาทีต่ั้งไวในพารามิเตอร 4-50 ตั้งเตือนเมื่อกระแสต่ํากวาระบุ

[14] สูงกวากระแสดานสูง กระแสของมอเตอรจะสูงกวาทีต่ั้งไวในพารามิเตอร 4-51 ตั้งเตือนเมื่อกระแสสูงกวาระบุ

[15] นอกชวงความเร็ว ความถี่ของเอาทพทุจะอยูนอกเหนอืระดับเพิ่ม-ลดของความถี่ที่ตั้งไวในพารามิเตอร 4-50 ต้ังเตือนเมื่อกระแส

ตํ่ากวาระบ ุและ พารามิเตอร 4-51 ต้ังเตือนเมื่อกระแสสูงกวาระบุ

[16] ต่ํากวาความเร็วต่ํา ความเร็วของเอาทพุทจะต่ํากวาการตั้งคาในพารามิเตอร 4-52 ตั้งคาเตือนเมื่อเร็วต่ํากวากาํหนด

[17] สูงกวาความเร็วสูง ความเร็วของเอาทพุทจะสูงกวาการตั้งคาในพารามิเตอร 4-53 ตั้งคาเตือนเมื่อเร็วสูงกวากาํหนด

[18] ออกนอกชวงปอนกลับ ผลสะทอนกลับทีอ่ยูนอกเหนอืระดับเพิม่-ลดที่ตั้งไวใน พารามิเตอร 4-56 คําเตือนการปอนกลับต่ํา และ

พารามิเตอร 4-57 คําเตือนการปอนกลับสูง

[19] ต่ํากวาคาปอนกลับต่ํา ผลสะทอนกลับทีต่่ํากวาขีดจาํกดัที่ตั้งไวในพารามิเตอร 4-56 คําเตือนการปอนกลับต่ํา

คูมือ
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[20] สูงกวาคาปอนกลับสูง ผลสะทอนกลับทีสู่งกวาขดีจํากดัที่ต้ังไวในพารามิเตอร 4-57 คําเตือนการปอนกลับสูง

[21] การเตือนความรอน คําเตือนความรอนถูกเปดเมื่ออุณหภมูิเกินขดีจํากัดในมอเตอร ตัวแปลงความถี่ เบรค หรือเทอรมิสเตอร

[22] พรอม, ไมเตือนความรอน ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทาํงาน และไมมีคําเตือนอุณหภมูิสูงเกนิ

[23] ระยะไกล, พรอม, ไมเตือนความรอน ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทํางานและอยูในโหมดควบคุมอตัโนมัติ ไมมีคําเตือนอณุหภมูิสูงเกิน

[24] พรอม, ไมมีแรงดันเกนิ/ต่ํา ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทาํงาน และแรงดันของแหลงจายไฟหลักอยูภายในชวงแรงดันที่กาํหนด (ดู

หัวขอ ขอมูลจําเพาะทั่วไป)

[25] กลับทศิทาง กลับทิศทาง ตรรกะ '1' เมื่อมอเตอรหมุนตามเข็มนาฬกิา ตรรกะ ‘0’ เมื่อมอเตอรหมุนทวนเข็มนาฬกิา หาก

มอเตอรไมไดหมุนอยู เอาทพทุจะเปนไปตามคาอางอิง

[26] บสั OK การส่ือสารเปดใชอยู (ไมมีหมดเวลา) ผานพอรตการสื่อสารแบบอนกุรม

[27] ขดีจํากัดของแรงบดิและหยุด ใชในการหยุดแบบลื่นไหลและในเงื่อนไขทีจ่ํากัดแรงบดิ หากตัวแปลงความถี่ไดรับสัญญาณหยดุ และอยูที่ขดี

จาํกดัของแรงบิด สัญญาณจะมีตรรกะเปน ‘0’

[28] เบรค, ไมมีคําเตือน เบรคทาํงานอยู และไมมีคําเตือน

[29] เบรคพรอมไมฟอลต เบรคพรอมสําหรับการทํางานและไมมีฟอลต

[30] เบรคผิดปกต ิ(IGBT) เอาทพุทจะเปนตรรกะ ‘1’ เมื่อเบรค IGBT ลัดวงจร ใชการทํางานนี้เพือ่ปองกันตัวแปลงความถี่ ในกรณทีี่มี

ฟอลตเกิดขึน้บนโมดูลเบรค ใชเอาทพุท/รีเลยเพือ่ตัดแรงดันหลักจากตัวแปลงความถี่

[31] รีเลย 123 รีเลยจะทํางานเมื่อคาํสั่งควบคุม [0] ถูกเลือกไวในกลุมพารามิเตอร 8-**

[32] คุมเบรคเชิงกล ทาํใหสามารถควบคุมเบรคเชิงกลภายนอก ดูรายละเอยีดในหัวขอ การควบคุมเบรคเชิงกล และกลุม

พารามิเตอร 2-2*

[33] หยดุนริภยัทํางาน (เฉพาะ FC 302) ระบุวาการหยุดแบบปลอดภยัทีข่ั้วตอ 37 ไดถูกใชงาน

[40] ออกนอกชวงคาอางองิ

[41] ต่ํากวาคาอางองิ, ต่ํา

[42] เหนือคาอางอิงสูง

[45] ควบคุมบสั การควบคุมเอาทพทุผานบัส การกําหนดเอาทพุทจะถูกกาํหนดในพารามิเตอร 5-90 ควบคุมดิจติัลเอาทพุตและ

รีเลยดวยบสั การกาํหนดเอาทพุทจะถูกเกบ็ไวในกรณทีี่บัสนอกเวลา

[46] ควบคุมบสัเปดเมื่อหมดเวลา การควบคุมเอาทพทุผานบัส ความเร็วของเอาทพตุจะถูกต้ังไวในพารามิเตอร 5-90 ควบคุมดิจติัลเอาทพุตและ

รีเลยดวยบสั ในกรณีทีบ่ัสนอกเวลาในการกําหนดเอาทพทุจะตั้งใหสูง (On)

[47] ควบคุมบสัปดเม่ือหมดเวลา การควบคุมเอาทพทุผานบัส ความเร็วเอาทพุทจะถูกตั้งไวในพารามิเตอร 5-90 ควบคุมดิจิตัลเอาทพตุและรีเลย

ดวยบสั ในกรณทีีบ่ัสนอกเวลาในการกาํหนดเอาทพุทจะต้ังใหตํ่า (Off)

[51] MCO ถูกควบคุม

[55] เอาทพุตพลัส

[60] ตัวเปรียบเทยีบ 0 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* หากตัวเปรียบเทยีบ 0 ถูกประเมินวาเปน TRUE เอาทพุทจะสูง มิฉะน้ัน เอาทพทุจะต่ํา

[61] ตัวเปรียบเทยีบ 1 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* ถาตัวเปรียบเทียบ 1 ถูกประเมินคาตาม TRUE เอาทพทุกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพทุ

จะตํ่า

[62] ตัวเปรียบเทยีบ 2 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* ถาตัวเปรียบเทียบ 2 ถูกประเมินคาตาม TRUE เอาทพทุกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพทุ

จะตํ่า

[63] ตัวเปรียบเทยีบ 3 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* ถาตัวเปรียบเทียบ 3 ถูกประเมินคาตาม TRUE เอาทพทุกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพทุ

จะตํ่า

[64] ตัวเปรียบเทยีบ 4 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* ถาตัวเปรียบเทียบ 4 ถูกประเมินคาตาม TRUE เอาทพทุกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพทุ

จะตํ่า

[65] ตัวเปรียบเทยีบ 5 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* ถาตัวเปรียบเทียบ 5 ถูกประเมินคาตาม TRUE เอาทพทุกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพทุ

จะตํ่า

[70] กฎตรรกะ 0 ดูพารามิเตอรกลุม 13-4* หากกฎตรรกะ 0 ถูกประเมินวาเปน TRUE เอาทพทุจะสูง มิฉะนั้น เอาทพทุจะต่ํา

[71] หลักตรรก 1 ดูพารามิเตอรกลุม 13-4* ถาหลักตรรก 1 ถูกประเมินตาม TRUE เอาทพุทกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพุทจะตํ่า

[72] หลักตรรก 2 ดูพารามิเตอรกลุม 13-4* ถาหลักตรรก 2 ถูกประเมินตาม TRUE เอาทพุทกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพุทจะตํ่า

[73] หลักตรรก 3 ดูพารามิเตอรกลุม 13-4* ถาหลักตรรก 3 ถูกประเมินตาม TRUE เอาทพุทกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพุทจะตํ่า

[74] หลักตรรก 4 ดูพารามิเตอรกลุม 13-4* ถาหลักตรรก 4 ถูกประเมินตาม TRUE เอาทพุทกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพุทจะตํ่า

[75] หลักตรรก 5 ดูพารามิเตอรกลุม 13-4* ถาหลักตรรก 5 ถูกประเมินตาม TRUE เอาทพุทกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพุทจะตํ่า

[80] SL เอาทพุทดิจิตอล A ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL เอาทพุทจะสูงขึ้นเมื่อใดกต็ามการทํางานของสมารทลอจกิ

[38]  จะกําหนดเอาทพุทดิจิตอล การสูงข้ึนจะถูกตอบสนอง อนิพทุจะต่ําเมื่อใดกต็ามทีก่ารดําเนนิการ Smart

Logic [32] “ตั้งเอาทพทุดิจิตัล การต่ําลงจะถูกตอบสนอง

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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[81] SL เอาทพุทดิจิตอล B ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อนิพตุจะสูงข้ึนเมื่อใดกต็ามการทาํงานของสมารทลอจกิ

[39] จะกาํหนดเอาทพุตดิจิตอล การสูงข้ึนจะถูกตอบสนอง อนิพทุจะต่ําลงเมื่อใดกต็ามการทํางานของสมารทล

อจิก [33]จะกาํหรดเอาตพุตดิจิตอล การต่ําลงจะถูกตอบสนอง

[82] SL เอาทพุทดิจิตอล C ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อนิพทุจะสูงข้ึนเมื่อใดกต็ามการทาํงานของสมารทลอจิก

[40]จะกาํหนดเอาทพุทดิจิตอล การสูงขึน้จะถูกตอบสนอง อนิพทุจะลงต่ําเมื่อใดกต็ามการทํางานของสมารทล

อจิก [34]จาํกาํหนดเอาทพุทดิจติอล การต่ําลงจะถูกตอบสนอง

[83] SL เอาทพุทดิจิตอล D ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อนิพตุจะสูงข้ึนเมื่อใดกต็ามการทาํงานของสมารทลอจกิ

[41] จะกาํหนดเอาทพุตดิจิตอล การสูงข้ึนจะถูกตอบสนอง อนิพทุจะต่ําลงเมื่อใดกต็ามการทํางานของสมารทล

อจิก [35]จะกาํหนดเอาตพุตดิจติอล การต่ําลงจะถูกตอบสนอง

[84] SL เอาทพุทดิจิตอล E ดพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อนิพตุจะขึน้สูงเมื่อใดกต็ามการทาํงานของสมารทลอจกิ

[42] จะกาํหนดเอาทพุตดิจิตอล การสูงข้ึนจะถูกตอบสนอง อนิพทุจะต่ําลงเมื่อใดกต็ามการทํางานของสมารทล

อจิก [36]จะกาํหนดเอาตพุตดิจติอล การต่ําลงจะถูกตอบสนอง

[85] SL เอาทพุทดิจิตอล F ดพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อนิพตุจะสูงข้ึนเมื่อใดกต็ามการทาํงานของสมารทลอจกิ

[43]จะกาํหนดเอาทพุตดิจิตอล การสูงขึน้จะถูกตอบสนอง อนิพทุจะต่ําลงเมื่อใดกต็ามการทํางานของสมารทล

อจิก [37]จะกาํหนดเอาตพุตดิจติอล การต่ําลงจะถูกตอบสนอง

[120] ใชคาอางอิงเคร่ือง เอาทพุทจะสูงขึน้เม่ือตําแหนงพารามิเตอร 3-13 จดุที่ใชอางองิ = [2] หรือเมื่อถูกเชื่อมโยงไปยังการบังคับดวย

มือโดยอตัโนมัติซ่ึงพารามิเตอร 3-13 จดุที่ใชอางอิง = [0] ในบางครั้งตามLCPหมวดการบงัคับดวยมือ

[121] ใชคาอางอิงไกล เอาทพทุจะสูงขึน้เมื่อพารามิเตอร 3-13 จดุที่ใชอางองิ = ระยะไกล [1] หรือเช่ือมโยงไปยงัการบังคับดวยมือ/

อตัโนมัต ิ[0] ในขณะทีL่CPอยูในหมวด

[122] ไมมีสัญญาณเตือน เอาทพุทจะมีคาสูงเมื่อไมมีสัญญาณเตือน

[123] คําสั่งสตารททํางาน เอาทพทุจะมีคาสูงเมื่อใดก็ตามทีม่ีคําสั่งสตารททํางานอยู (เชน ผานการเชื่อมตอบัสอนิพทุดิจติัล หรือ [Hand

on] หรือ [Auto on] และไมมีคําส่ังหยุดหรือสตารทใชงานอยู

[124] ทํางานกลับทศิทาง เอาทพทุมีคาสูงขึน้เมื่อตัวแปลงความถี่กําลังทําใหเคร่ืองนบัหมุนทวนเข็มนาฬกิา (สภาวะแรงบดิของผลตรรก

คือ ‘ทาํงาน’ และ ‘ผกผัน’)

[125] โหมดขับดวยตัวเอง เอาทพทุมีคาสูงขึน้เมื่อตัวแปลงความถี่อยูในหมวดการบังคับดวยมือ (ตามที่ถูกแสดงโดยไฟทีอ่ยูเหนือ [Hand

on] LED)

[126] โหมดขับอัตโนมัติ เอาทพทุมีคาสูงขึน้เมื่อตัวแปลงความถี่อยูในหมวดการบังคับดวยมือ (ตามที่ถูกแสดงโดยไฟทีอ่ยูเหนือ [Auto

on] LED)

5-40  กําหนดการทํางานของรีเลย
เรียง [9]

(รีเลย 1 [0], รีเลย 2 [1], รีเลย 3 [2], รีเลย 4 [3], รีเลย 5 [4], รีเลย 6 [5], รีเลย 6 [5], รีเลย 7 [6], รีเลย 8 [7], รีเลย 9 [8])

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ไมมีการทาํงาน

[1] การควบคุมพรอม

[2] ชุดขบัพรอม

[3] ขบัพรอม/คุมไกล

[4] ใช/ไมเตือน

[5] การรัน VLT

[6] การรัน/ไมเตือน

[7] ในชวง/ไมเตือน

[8] อางองิ/ไมเตือน

[9] สัญญาณเตือน

[10] สัญฯหรือคําเตือน

[11] ที่ขีดจาํกัดทอรก

[12] นอกชวงกระแส

[13] ต่ํากวากระแส, ต่ํา

[14] สูงกวากระแส, สูง

[15] นอกชวงความเร็ว

[16] ความเร็ว,ตํ่า

[17] ความเร็ว,สูง

คูมือ
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[18] ออกนอกชวงปอนกลับ

[19] ต่ํากวาคาปอนกลับตํ่า

[20] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[21] การเตือนความรอน

[22] พรอม, ไมเตือนรอน

[23] รีโมท,พรอม,ไมเตือน

[24] พรอม, แรงดัน OK

[25] กลับทศิทาง

[26] บสั OK

[27] ขดีทอรก&หยดุ

[28] เบรก, ไมเตือนเบรก

[29] เบรคพรอม, ไมผิด

[30] พรองเบรค(IGBT)

[31] รีเลย 123

[32] คุมเบรคเชิงกล

[33] หยดุปลอดภยัทาํงาน

[36] คําสั่งคุม บติ11

[37] คําสั่งคุม บติ12

[38]

[39]

[40] ออกนอกชวงคาอางองิ

[41] ต่ํากวาคาอางองิ, ต่ํา

[42] สูงกวาคาอางองิ, สูง

[43]

[45] ควบคุมบสั

[46] คุมบสั, 1 ถาหมดเวลา

[47] คุมบสั, 0 ถาหมดเวลา

[51] MCO ถูกควบคุม

[60] ตัวเปรียบเทยีบ 0

[61] ตัวเปรียบเทยีบ 1

[62] ตัวเปรียบเทยีบ 2

[63] ตัวเปรียบเทยีบ 3

[64] ตัวเปรียบเทยีบ 4

[65] ตัวเปรียบเทยีบ 5

[70] กฎตรรกะ 0

[71] กฎตรรกะ 1

[72] กฎตรรกะ 2

[73] กฎตรรกะ 3

[74] กฎตรรกะ 4

[75] กฎตรรกะ 5

[80] SLเอาทพุตดิจฯิA

[81] SLเอาทพุตดิจฯิB

[82] SLเอาทพุตดิจฯิC

[83] SLเอาทพุตดิจฯิD

[84] SLเอาทพุตดิจฯิE

[85] SLเอาทพุตดิจฯิF

[120] คาอางอิงหนาเครื่องที่ใช

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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[121] คาอางอิงไกล

[122] ไมมีสัญฯเตือน

[123] คําสั่งสตารททีใ่ช

[124] การรันกลับทศิ

[125] โหมดดวยตัวเอง

[126] โหมดอัตโนมัติ

14-22  โหมดการทํางาน

อุปกรณเสริม: หนาที่:
ใชพารามิเตอรนีใ้นการกําหนดการใชงานปกติ ทดสอบการใชงาน หรือยอมรับพารามิเตอรเดิมทั้งหมด

พารามิเตอร 15-03 กําลังกลับคืนพารามิเตอร 15-04 อณุหภมูิสูงเกินพารามิเตอร 15-05 โวลตสูงเกนิ เคร่ืองมือ

น้ีจะถูกกระตุนเมื่อกระแสไฟฟาถูกหมุนไปยังตัวแปลงความถี่เทานั้น

เลือก การทาํงานปกต ิ[0] สาํหรับการทํางานปกติของตัวแปลงความถี่กับมอเตอรในการใชงานที่เลือก

เลือก ทดสอบการดควบคุม [1] เพื่อทดสอบอนิพทุและเอาทพุทอนาล็อกและดิจติัล และแรงดันควบคุม +10 V

การทดสอบตองใชคอนเนก็เตอรสําหรับการทดสอบกบัการเชื่อมตอภายใน ใชขั้นตอนตอไปนีส้ําหรับการ

ทดสอบการดควบคุม:

1. เลือก การทดสอบการดควบคุม [1]

2. ตัดไฟจากแหลงจายไฟหลักและรอจนไฟที่จอแสดงผลดับลง

3. ตั้งสวติช S201 (A53) and S202 (A54) = ‘ON’ / I

4. เสียบปลั๊กทดสอบ (ดูดานลาง)

5. ตอแหลงจายไฟหลัก

6. ดําเนินการทดสอบแบบตางๆ

7. ผลลัพธจะถูกแสดงบนLCPและยายตัวแปลงความถี่ไปยงัวงจรไมรูจบ

8. พารามิเตอร14-22 โหมดการทาํงาน เปนการตัง้คาแบบอตัโนมัติในการใชงานปกติ ดําเนินการรอบ

การจายไฟเพื่อสตารทใน การทํางานปกติหลังจากการทดสอบการดควบคุม

ถาการทดสอบ OK:

LCPการดควบคุมสามารถอานคาได OK

ตัดแหลงจายไฟและถอดปล๊ักทดสอบออก ไฟ LED สีเขียวที่การดควบคุมจะสวาง

ถาการทดสอบลมเหลว:

LCPการดควบคุมสามารถอานคาได ลมเหลว I/O

เปลี่ยนตัวแปลงความถี่หรือการดควบคุม ไฟ LED สีแดงที่การดควบคุมจะสวาง การทดสอบปล๊ัก (เชื่อมตามขั้ว

ตอแตละตัว): 18 - 27 - 32; 19 - 29 - 33; 42 - 53 - 54

คูมือ
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เลือก คาเดิม [2] ในการตั้งคาพารามิเตอรใหมใหเปนการต้ังคามาตรฐาน ยกเวนพารามิเตอร 15-03 กําลังกลับ

คืน, พารามิเตอร 15-04 อณุหภมูิสูงเกิน และ พารามิเตอร 15-05 โวลตสูงเกิน ตัวแปลงความถี่จะตั้งคาใหม

ระหวางที่กระแสไฟฟาเพิ่มขึน้ในครั้งตอไป

พารามิเตอร14-22 โหมดการทํางานซ่ึงจะเปนการตั้งคามาตรฐาน ไมมีการใชงาน [0]

[0] * การทํางานปกติ

[1] ทดสอบการดคุม

[2] การเริ่มตน

[3] โหมดการบตู

14-50  ตัวกรอง RFI

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] ปด เลือก ปด [0] ในกรณทีี่ตัวแปลงความถี่ถูกปอนไฟฟาโดยแหลงจายไฟหลักที่แยกโดด ๆ เชน แหลงจายไฟ

หลักเฉพาะ IT

ในหมวดนี้ภายในตัวเกบ็ประจุของตัวกรอง RFI ระหวางฐานเครื่องและวงจรไฟฟาของตัวกรอง RFI จะถูกตัดไป

ยังการหลีกเลี่ยงความเสียหายภายในวงจรและการลดที่สายหลัก จะถูกตัดเพือ่หลีกเลี่ยงความเสียหายของ

วงจรข้ันกลางและลดกลุมประจไุฟฟาตาม IEC 61800-3

[1] * เปด

15-43  เวอรชนัของซอฟตแวร

พิสัย: หนาที่:
0 N/A*   [0 - 0 N/A] ดูเวอรชันซอฟตแวรรวม (หรือ “เวอรชันของแพคเกจ”) )ประกอบดวยซอฟตแวรกาํลังและซอฟตแวรควบคุม

4.4 รายการพารามิเตอร
การเปล่ียนระหวางทาํงาน

”TRUE” (จริง) หมายถึงสามารถเปล่ียนพารามิเตอรขณะที่ตัวแปลงความถี่ทํางานอยู และ ‘FALSE’ (เท็จ ) หมายถึงตัวแปลงความถี่ตองหยดุกอนจงึจะเปลี่ยนคาได

4-ชุดคําสั่ง

'All set-up'(ทกุชุดคําสั่ง): พารามิเตอรแตละตัวสามารถถูกตั้งคาไดอยางอสิระในแตละชุดคําสั่งทั้ง 4 ยกตัวอยางเชน พารามิเตอรตัวหนึง่สามารถมีคาขอมูลที่แตกตางกัน

ได 4 คา

’1 ชุดคําสั่ง’: คาขอมูลจะเหมือนกนัในทกุชุดคําสั่ง

ดัชนีการแปลงคา

ตัวเลขนี้อางอิงถึงตัวเลขการแปลงคาที่ใชเมื่อเขียนหรืออานลงในหรือจากตัวแปลงความถี่

ดัชนีการแปลงคา 100 67 6 5 4 3 2 1 0 -1 -2 -3 -4 -5 -6
แฟคเตอรการ
แปลงคา

1 1/60 1000000 100000 10000 1000 100 10 1 0.1 0.01 0.001 0.0001 0.00001 0.000001

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

ดูขอมูลเพิม่เติมเกี่ยวกบัประเภทขอมูล 33, 35 และ 54 ใน คูมือการออกแบบสําหรับตัวแปลงความถี่

พารามิเตอรสําหรับตัวแปลงความถี่จะถูกแบงกลุมเปนไวเปนหลายกลุมพารามิเตอร เพือ่ความงายในการเลือกพารามิเตอรที่ถูกตองในการทํางานที่เหมาะสมทีสุ่ดของตัว

แปลงความถี่

0-xx เปนพารามิเตอรการใชงานและการแสดงผลสําหรับการตั้งคาตัวแปลงความถี่พืน้ฐาน

1-xx เปนพารามิเตอรของโหลดและมอเตอร รวมถึงทกุพารามิเตอรที่เกีย่วของกบัโหลดและมอเตอร

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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2-xx พารามิเตอรของเบรก

3-xx เปนพารามิเตอรของคาอางอิงและการเปลี่ยนความเร็ว รวมถึงฟงกชัน DigiPot (โพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจติอล)

4-xx เปนการเตือนถึงขีดจาํกัด และการตั้งคาพารามิเตอรของขดีจํากัดและการเตือน

5-xx อนิพทุและเอาทพุทดิจิตอล รวมถึงการควบคุมรีเลย

6-xx อนิพทุและเอาทพุทอนาล็อก

7-xx การควบคุม การตั้งคาพารามิเตอรสําหรับการควบคุมความเร็วและกระบวนการ

8-xx เปนพารามิเตอรของการสื่อสารและอุปกรณเสรมิ สําหรับการตั้งคาพารามิเตอร RS485 ของ FC และพอรต USB ของ FC

9-xx พารามิเตอรของ Profibus

10-xx พารามิเตอรฟลดบัสของ DeviceNet และ CAN

13-xx พารามิเตอรตัวควบคุม Smart Logic

14-xx พารามิเตอรฟงกชันพิเศษ

15-xx พารามิเตอรขอมูลของชุดขบั

16-xx พารามิเตอรคาทีอ่านได

17-xx พารามิเตอรอุปกรณเสริมเอน็โคดเดอร

32-XX พารามิเตอรพืน้ฐานของ MCO 305

33-xx พารามิเตอรขัน้สูงของ MCO 305

34-xx พารามิเตอรของคาขอมูลที่อานไดของ MCO

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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5 ขอมูลจําเพาะท่ัวไป
คูมอื
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5 ขอมลูจําเพาะทั่วไป

แหลงจายไฟหลัก (L1, L2, L3):

แรงดันไฟฟาของแหลงจาย 200-240 V ±10%

แรงดันไฟฟาของแหลงจาย FC 301:380-480 V / FC 302: 380-500 V ±10%

แรงดันไฟฟาของแหลงจาย FC 302: 525-690 V ±10%

ความถี่ของแหลงจายไฟ 50/60 Hz

ความไมสมดุลสูงสุดช่ัวคราวระหวางเฟสแหลงจายไฟ 3.0 % ของแรงดันไฟฟาพิกดัของแหลงจายไฟ

คาตัวประกอบกําลังแทจริง (λ) ≥ 0.9 คาที่ระบทุี่โหลดพิกดั
ตัวประกอบกาํลังกระจดั (cos ϕ) เ ืกอืบเปนหนึง่ (> 0.98)

การเปดปดแหลงจายไฟดานเขา L1, L2, L3 (การเปดเคร่ือง) ≤ 7.5 kW สูงสุด 2 คร้ัง/นาที

การเปดปดแหลงจายไฟดานเขา L1, L2, L3 (การเปดเคร่ือง) ≤ 11-75 kW สูงสุด 1 คร้ัง/นาที

การเปดปดแหลงจายไฟดานเขา L1, L2, L3 (การเปดเคร่ือง) ≥ 90 kW สูงสุด 1 เวลา /2 นาที

สภาพแวดลอมตามมาตรฐาน EN60664-1 หมวดแรงดันไฟฟาเกิน III/ระดับมลภาวะ 2

เคร่ืองนีเ้หมาะสําหรับใชในวงจรทีม่ีความสามารถในการจายกระแสไมมากกวา 100,000 แอมแปรแบบสมมาตร RMS ที่แรงดันสูงสุด 240/500/600/690 V

เอาทพทุมอเตอร (U, V, W):

แรงดันเอาทพทุ 0 - 100% ของแรงดันแหลงจายไฟ

ความถี่สัญญาณขาออก (0.25-75 kW) FC 301: 0.2 - 1000 Hz /FC 302:0 - 1000 Hz

เอาทพุทของความถี่ (90-1000 kW) 0 - 800* Hz

เอาทพุทของความถี่ในหมวดแรงดูดของแมเหล็ก(FC 302 เทานัน้) 0 - 300 Hz

การเปดปดของเอาทพทุ ไมจํากัด

เวลาทีใ่ชเปลี่ยนความเร็ว 0.01 - 3600 sec.

* ขึน้อยูกบัแรงดันไฟและไฟจาย

คุณลักษณะแรงบิด

แรงบดิเร่ิมตน (แรงบิดคงที)่ สูงสุด 160% เปนเวลา 60 วินาท*ี

แรงบดิเร่ิมตน สูงสุด 180% ไดนานถึง 0.5 วินาท*ี

แรงบดิทีโ่หลดเกิน (แรงบดิคงที)่ สูงสุด 160% เปนเวลา 60 วนิาท*ี

แรงบดิเร่ิมตน (แรงบิดแปรผนั) สูงสุด 110% เปนเวลา 60 วนิาที*

แรงบดิเกนิ (แรงบิดแปรผัน) สูงสุด 110% เปนเวลา 60 วนิาที

*อัตราเฉล่ียตอแรงบิดพกิัด

อนิพทุดิจติอล:

อนิพทุดิจติอลที่สามารถตั้งโปรแกรมได FC 301: 4 (5) / FC 302: 4 (6)

หมายเลขขั้วตอ 18, 19, 271), 291), 32, 33,

ตรรกะ PNP หรือ NPN

ระดับแรงดันไฟฟา 0 - 24 V DC

ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจกิ'0' PNP < 5 V DC

ระดับแรงดันไฟฟา, ตรรกะ '1' PNP > 10 V DC

ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจกิ'0' NPN2) แรงดันไฟ DC 19V

เคร่ืองวดัระดับ, คาตรรก '1' NPN2) แรงดันไฟ DC < 14V

แรงดันไฟฟาสูงสุดทีอ่นิพุท 28 V DC

ชวงความถี่พลัส 0 - 110 kHz

(รอบการทํางาน) ความกวางพัลสต่ําสุด 4.5 ms

ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 4 kΩ

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 5 ขอมลูจําเพาะทั่วไป
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การหยดุแบบปลอดภยัของขั้วตอ 373) (ขั้วตอ 37 เปนคาตรรก PNP คงที)่:

ระดับแรงดันไฟฟา 0 - 24 V DC

ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจิก'0' PNP แรงดันไฟ DC < 4V

ระดับแรงดันไฟฟา, ตรรกะ '1' PNP แรงดันไฟ DC > 20V

กระแสอินพุทที่พิกดัที ่24 V 50 mA rms

กระแสอินพุทีพ่กิัด 20 V 60 mA rms

ตัวเกบ็ประจุอนิพทุ 400 nF

อินพุทดิจติอลทั้งหมดถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอืน่ๆ

1) ขัว้ตอ 27 และ 29 ยงัสามารถตั้งโปรแกรมเปนเอาทพุทได

2) ยกเวนอนิพทุการหยุดแบบปลอดภยัชองขัว้ตอ 37

3) ขัว้ตอ 37 มีเฉพาะใน FC 302 และ FC 301A1 พรอมกับการหยดุแบบปลอดภยั ซ่ึงสามารถใชเปนอินพุทของการหยดุแบบปลอดภยั ข้ัวตอ 37 เหมาะสําหรับการติดตั้ง

หมวด 3 ตามมาตรฐาน EN 954-1 (การหยุดแบบปลอดภยั (safe stop) ตามหมวด 0 ของ EN 60204-1) ซ่ึงสอดคลองตามขอกาํหนดเครื่องจกัรกลไฟฟาของยุโรป EU

Machinery Directive 98/37/EC ขัว้ตอ 37 และเคร่ืองมือที่ใชสําหรับการหยดุแบบปลอดภยัจะถูกออกแบบตาม EN 60204-1, EN 50178, EN 61800-2, EN 61800-3,

และ EN 954-1 สาํหรับความถูกตองและปลอดภยัในการใชงานของเครื่องมือที่ใชสําหรับการหยดุแบบปลอดภยัตามขอมูลและโครงสรางทีส่ัมพันธกนัใน หนงัสือคูมือการ

ออกแบบ.

4) FC 302 เทานั้น

อินพุทอนาล็อก:

จาํนวนอินพุทอนาล็อก 2

หมายเลขขั้วตอ 53, 54

โหมด แรงดันหรือกระแส

เลือกโหมด สวติช S201 และสวิตช S202

โหมดแรงดัน สวติช S201/สวิตช S202 = ปด (U)

ระดับแรงดันไฟฟา FC 301: 0 to + 10/ FC 302:-10 to +10 V (เปลี่ยนสเกลได)

ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 10 kΩ

แรงดันสูงสุด ± 20 V

โหมดกระแส สวิตช S201/สวิตช S202 = เปด (I)

ระดับกระแส 0/4 ถึง 20 mA (เปลี่ยนสเกลได)

ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 200 Ω

กระแสสูงสุด 30 mA

ความละเอยีดของอนิพทุอนาล็อก 10 บิต (เคร่ืองหมาย +)

ความแมนยําของอินพุทอนาล็อก ความผิดพลาดสูงสุด 0.5% ของคาเต็มสเกล

แบนดวิดธ FC 301: 20 Hz/ FC 302: 100 Hz

อินพุทอนาล็อกถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขัว้ตอแรงดันสูงอ่ืนๆ

5 ขอมูลจําเพาะท่ัวไป
คูมอื
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อนิพทุพลัส/เอ็นโคดเดอร:

อนิพทุพลัส/ตัวเขารหัสทีส่ามารถต้ังโปรแกรมได 2/1

หมายเลขขั้วตอ พัลส/ตัวเขารหัส 291), 332) / 323), 333)

ความถี่สูงสุดที่ข้ัวตอ 29, 32, 33 110 kHz (ขบัแบบลากและดึง)

ความถี่สูงสุดที่ข้ัวตอ 29, 32, 33 5 kHz (คอลเลคเตอรเปด)

ความถี่ต่ําสุดที่ข้ัวตอ 29, 32, 33 4 Hz

ระดับแรงดันไฟฟา ดูสวนทีเ่กีย่วกบัอนิพทุดิจติอล

แรงดันไฟฟาสูงสุดทีอ่นิพุท 28 V DC

ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 4 kΩ

ความแมนยําของอนิพทุแบบพัลส (0.1 - 1 kHz) ความผิดพลาดสูงสุด: 0.1% ของคาเต็มสเกล

ความแมนยําของอนิพทุตัวเขารหัส (1 -110 kHz) ความผดิพลาดสูงสุด: 0.05% ของคาเต็มสเกล

อนิพทุของพัลสและตัวปอนรหัส (ข้ัวตอ 29, 32, 33) จะถูกแยกโดยไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอืน่

1) FC 302 เทานั้น

2) อินพุทของพลัสอยูที่ 29 และ 33

3) อินพุทของตัวปอนรหัส: 32 = A และ 33 = B

เอาทพุทดิจิตอล:

เอาตพุทดิจติอล/พลัสที่สามารถตั้งโปรแกรมได 2

หมายเลขขั้วตอ 27, 29 1)

ระดับแรงดันทีเ่อาทพุทดิจติอล/ความถี่ 0 - 24 V

กระแสเอาทพทุสูงสุด (รับหรือจายกระแส) 40 mA

โหลดสูงสุดที่เอาทพทุความถี่ 1 kΩ

โหลดแบบตัวเก็บประจุสูงสุดที่เอาทพุทความถี่ 10 nF

ความถี่เอาทพทุตํ่าสุดทีเ่อาทพุทความถี่ 0 Hz

ความถี่เอาทพทุสูงสุดทีเ่อาทพุทความถี่ 32 kHz

ความแมนยําของเอาทพทุความถี่ ขอผดิพลาดสูงสุด: .1 % ของคาเต็มสเกล

ความละเอยีดของเอาทพุทความถี่ 12 บติ

1) ขั้วตอ 27 และ 29 ยงัสามารถตั้งโปรแกรมเปนอินพุทได

เอาทพุทดิจิตอลถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขัว้ตอแรงดันสูงอืน่ๆ

การเปรียบเทยีบเอาทพทุ:

จาํนวนเอาทพุทอนาล็อกทีโ่ปรแกรมได 1

หมายเลขขั้วตอ 42

ชวงกระแสของเอาทพทุอนาล็อก 0/4 - 20 mA

โหลดลงดินสูงสุด - เอาทพทุอนาล็อก 500 Ω

ความแมนยําของเอาทพทุอนาล็อก ความผดิพลาดสูงสุด: 0.5% ของคาเต็มสเกล

ความละเอยีดของเอาทพทุอนาล็อก 12 บติ

การเปรียบเทยีบจะถูกแยกโดยไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วแรงดันสูงอืน่

การดควบคุม, เอาทพุท DC 24 V:

หมายเลขขั้วตอ 12, 13

แรงดันเอาทพทุ 24 V +1, -3V

โหลดสูงสุด FC 301: 130 mA/ FC 302:200 mA

แหลงจายไฟ DC 24 V ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) แตมีความตางศักยเทากบัอินพุทและเอาทพทุทัง้อนาล็อกและดิจิตัล

การดควบคุม, เอาทพุท DC 10 V:

หมายเลขขั้วตอ 50

แรงดันเอาทพทุ 10.5 V ±0.5 V

โหลดสูงสุด 15 mA

แหลงจายไฟ DC 10 V ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขัว้ตอแรงดันสูงอื่นๆ

การดควบคุม, การสื่อสารแบบอนกุรม RS 485

หมายเลขขั้วตอ 68 (P,TX+, RX+), 69 (N,TX-, RX-)

หมายเลขขั้วตอ 61 จุดตอรวมสําหรับขั้วตอ 68 และ 69

วงจรการสื่อสารแบบอนกุรม RS 485 ทาํงานแยกตางหากจากวงจรสวนกลางอืน่ๆ และถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV)

คูมือ
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การดควบคุม, การสื่อสารอนุกรม USB:

มาตรฐาน USB 1.1 (ความเร็วเต็ม)

ปลั๊ก USB ปล๊ัก “อปุกรณ” USB ประเภท B

การเช่ือมตอกับพซีีดําเนนิการโดยผานทางสายเคเบลิ USB แมขาย/อปุกรณมาตรฐาน

การเชื่อมตอ USB ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขัว้ตอแรงดันไฟฟาแรงสูงอ่ืนๆ

การเชื่อมตอกราวด USB ไมได ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากสายดินปองกัน ใชแลปทอ็ปแยกตางหากเพื่อเช่ือมตอเปน PC เขากบัขัว้ตอ USB บนตัวแปลงความถี่เทานัน้

เอาทพุทรีเลย:

เอาทพุทรีเลยทีส่ามารถตั้งโปรแกรมได FC 301≤ 7.5 kW: 1 /FC 302kW ทัง้หมด: 2

รีเลย 01 หมายเลขขัว้ตอ 1-3 (เบรค), 1-2 (ทํา)

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (AC-1)1)บน 1-3 (NC), 1-2 (NO) (โหลดตานทาน) แรงดันไฟ AC 240V , 2A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (AC-15)1) (โหลดเหนีย่วนาํ @ cosφ 0.4) 240 V AC, 0.2 A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (DC-1)1) บน 1-2 (NO), 1-3 (NC) (โหลดตานทาน) แรงดันไฟ DC 60V , 1A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (DC-13)1) (โหลดเหนีย่วนาํ) 24 V DC, 0.1A

หมายเลขขั้วตอของรีเลย 02 (เฉพาะFC 302เทาน้ัน) 4-6 (เบรค), 4-5 (ทํา)

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (AC-1)1) บน 4-5 (NO) (โหลดตานทาน)2)3) แรงดันไฟ AC 400V , 2A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (AC-15)1) บน 4-5 (NO) (โหลดเหนีย่วนํา @ cosφ 0.4) 240 V AC, 0.2 A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (DC-1)1) บน 4-5 (NO) (โหลดตานทาน) แรงดันไฟ DC 80V , 2A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (DC-13)1) บน 4-5 (NO) (โหลดเหนีย่วนํา) 24 V DC, 0.1A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (AC-1)1) บน 4-6 (NC) (โหลดตานทาน) แรงดันไฟ AC 240V , 2A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (AC-15)1) บน 4-6 (NC) (โหลดเหนีย่วนาํ @ cosφ 0.4) 240 V AC, 0.2A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (DC-1)1) บน 4-6 (NC) (โหลดตานทาน) 50 V DC, 2 A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (DC-13)1) บน 4-6 (NC) (โหลดเหน่ียวนํา) 24 V DC, 0.1 A

โหลดตํ่าสุดทีข่ั้วตอ 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) สวน 4 และ 5

ของ IEC 60947 การตอรีเลยจะถูกแยกโดยไฟฟาจากจาํนวนที่เหลือของวงจรโดยการเพิม่ไฟฟา (PELV)

2)แบงออกเปนประเภทแรงดันไฟ II

3) การใชงานแรงดันไฟ AC 300V, 2A ของ UL

ความยาวและขนาดหนาตัดของสายเคเบลิควบคุม*:

ความยาวสายมอเตอรสูงสุด มีปลอกโลหะ FC 301: 50 ม. / FC 301 (A1): 25ม./ FC 302: 150 ม.

ความยาวสายมอเตอรสูงสุด ไมมีปลอกโลหะ FC 301: 75 ม. / FC 301 (A1): 50 ม./ FC 302: 300 ม.

ขนาดหนาตัดสูงสุดสําหรับขัว้ตอสายควบคุม ซ่ึงเปนสายออน/สายแขง็โดยไมมีหางปลา 1.5 มม.2/16 AWG

ขนาดหนาตัดสูงสุดสําหรับขัว้ตอสายควบคุม ซ่ึงเปนสายออน/สายแขง็พรอมหางปลา 1 มม.2/18 AWG

ขนาดหนาตัดสูงสุดสําหรับขัว้ตอสายควบคุม ซ่ึงเปนสายออน/สายแขง็พรอมหางปลาและปลอกหุม 0.5 มม.2/20 AWG

ขนาดหนาตัดต่ําสุดสําหรับขัว้ตอสายควบคุม 0.25 มม.2/24 AWG

* สายเคเบิลไฟฟาดูตารางในสวน “ขอมูลทางไฟฟา” ของคูมือการออกแบบ

5 ขอมูลจําเพาะท่ัวไป
คูมอื
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ขอมูลเพิ่มเติมดูไดจากขอมูลทางการไฟฟาในVLT AutomationDriveคูมือการออกแบบ MG.33.BX.YY

สมรรถนะการดควบคุม:

ชวงเวลาการสแกน FC 301: 5 ms /FC 302: 1 ms

คุณลักษณะการควบคุม:

ความละเอยีดในการจาํแนกของความถี่เอาทพุทที่ 0 - 1000 Hz +/- 0.003 Hz

ความแมนยําแบบทาํซํ้าของ การสตารท/หยุดอยางแมนยํา (ข้ัวตอ 18, 19) ≤± 0.1 msec

เวลาตอบสนองของระบบ (ขัว้ตอ 18, 19, 27, 29, 32, 33) ≤ 2 ms

ชวงควบคุมความเรว็ (วงรอบเปด) 1:100 ของความเร็วซิงโครนสั

ชวงควบคุมความเรว็ (วงรอบปด) 1:1000 ของความเร็วซิงโครนสั

ความแมนยําของความเร็ว (วงรอบเปด) 30 - 4000 rpm: ขอผดิพลาด ±8 rpm

ความถูกตองของความเร็ว (วงรอบปด) ขึน้อยูกับความละเอยีดของอุปกรณทีใ่หคาปอนกลับ 0 - 6000 rpm: ขอผิดพลาด ±0.15 rpm

คณุลักษณะการควบคุมทั้งหมดอางอิงกับมอเตอรอะซิงโครนสั 4 ขั้ว

สภาพแวดลอม:

เคส IP 201)/ ประเภท 1, IP 212)/ ประเภท 1, IP 55/ ประเภท 12, IP 66

การทดสอบการส่ัน 1.0 g

ความชื้นสัมพัทธสูงสุด 5% - 93%(IEC 721-3-3; คลาส 3K3 (ไมควบแนน) ระหวางการทํางานของอปุกรณเสริม

สภาพแวดลอมที่รุนแรง (IEC 60068-2-43) การทดสอบ H2S class Kd

อณุหภมูิแวดลอม3) สูงสุด 50oC (เฉลี่ยสูงสุด 24 ช่ัวโมงที ่45oC)

1) เฉพาะรุน ≤ 3.7 kW (200 - 240 V), ≤ 7.5 kW (400 - 480/ 500 V)

2) ชุดกรอบหุมสําหรับรุน ≤ 3.7 kW (200 - 240 V), ≤ 7.5 kW (400 - 480/ 500 V)

3) การลดพิกดัเมื่ออุณหภมิูแวดลอมสูง ดูเงือ่นไขพิเศษในคูมือการออกแบบ

อณุหภมูิแวดลอมตํ่าสุดสําหรับการทํางานเต็มที่ 0 °C

อณุหภมูิแวดลอมตํ่าสุดสําหรับการทํางานแบบลดสมรรถนะลง - 10 °C

อณุหภมูิระหวางการเกบ็/ขนสง -25 - +65/70 °C

ความสูงเหนือระดบัน้าํทะเลสูงสุดโดยไมมีการลดพิกดั 1000 m

การลดพิกดัสําหรับระดับความสูงที่สูงมาก ใหดูเงือ่นไขพิเศษในคูมือการออกแบบ

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

มาตรฐาน EMC, ภมูิคุมกนัสัญญาณ

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

ดูหัวขอเงือ่นไขพิเศษในคูมือการออกแบบ AF-650 GP

การปองกนัและคุณสมบัต:ิ

• การปองกนัมอเตอรจากการสะสมความรอนเกนิสะสมแบบอเิล็กทรอนิกเมื่อมีโหลดเกิน

• การตรวจสอบอุณหภมูิของแผนระบายความรอนทําใหแนใจไดวาตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางานหากอุณหภมูิสูงขึน้ถึงระดับที่ต้ังไวลวงหนา อณุหภมูที่โหลด

เกินจะไมสามารถรีเช็คไดจนกวาอณุหภมูิของแผนระบายความรอนจะต่ํากวาคาทีแ่สดงในหนาถัดไป (คําแนะนําอุณหภมูิเหลานีอ้าจแตกตางไปตามขนาดกาํลัง

ของเคสขนาดหนวย เปนตน)

• ตัวแปลงความถี่มีการปองกนัจากการลัดวงจรบนขัว้ตอมอเตอร U, V, W

• หากเฟสหลักขาดหายไป ตวัแปลงความถี่จะตัดการทาํงานหรือสงคําเตือน (ขึ้นอยูกบัโหลด)

• การตรวจดูแลแรงดันไฟฟาของวงจรขัน้กลางทําใหมั่นใจวาตัวแปลงความถี่นีจ้ะตัดการทํางาน ถาแรงดันของวงจรต่ําหรือสูงเกินไป

• ตัวแปลงความถี่จะตรวจสอบระดับความรุนแรงของอณุหภมูิภายใน กระแสโหลด แรงดันสูงบนวงจรและความเร็วมอเตอรต่ําอยูเสมอ สําหรับการตอบสนองตอ

ระดับทีรุ่นแรง ตวัแปลงความถี่สามารถปรับการสลับความถี่ และ/หรือเปลี่ยนรูปแบบการสลับเพื่อที่จะประกันในสมรรถนะของชุดขับได

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 5 ขอมลูจําเพาะทั่วไป

MG.33.AC.9A – VLT เปนเครื่องหมายจดทะเบยีนการคาของ Danfoss 95

  5



6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
คูมอื
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6 การแกไขปญหาเบื้องตน

6.1.1 คําเตือน/ขอความสัญญาณเตือน 

คําเตือนหรือสัญญาณเตือนจะมีสัญลักษณแสดงดวยไฟสถานะทีเ่กีย่วของอยูทีด่านหนาของตัวแปลงความถี่และระบุดวยรหัสทีห่นาจอแสดงผล

คําเตือนจะยงัทาํงานอยูจนกวาจะไมมีสาเหตุปรากฏแลว ในบางสถานการณ การทํางานของมอเตอรจะยงัเกดิขึน้ตอไป ขอความคําเตือนอาจจะรายแรง แตไมจาํเปนถึงขัน้

ดังกลาว

ในกรณีของสัญญาณเตือน ตวัแปลงความถี่อาจจะตัดการทํางาน สัญญาณเตือนตองไดรับการรีเซ็ตเพื่อเร่ิมตนการทาํงานอีกคร้ังหลังจากแกไขสาเหตุแลว

ซึ่งอาจกระทําได 3 ทาง:

1. ดวยการใชปุมควบคุม [RESET] บนแผงควบคุม LCP

2. ผานทางอินพุตดิจิตอลดวยฟงกชัน “รีเซ็ต”

3. ผานทางการสื่อสารแบบอนกุรม/ระบบ อุปกรณเสริม.

โนตสําหรับผูอาน

หลังจากการรีเซ็ตดวยมือกด โดยใชปุม [RESET] บนLCPแลว ตองกดปุม [AUTO ON] เพือ่รีสตารทมอเตอร

หากไมสามารถรีเซ็ตสัญญาณเตือนได เหตุผลอาจเปนเพราะยังไมไดแกไขสาเหตุ หรือสัญญาณเตือนเปนแบบตัดการทํางานแบบล็อค (ดูที่ตารางในหนาตอไป)

สญัญาณเตือนทีเ่ปนการตัดการทาํงานแบบลอ็คเปนการปองกันเพิ่มเติม ซ่ึงหมายความวาแหลงจายไฟหลักตองถูกปดกอนจะสามารถรีเซ็ตสัญญาณเตือนได หลังจากเปด

การทํางานอกีคร้ัง ตัวแปลงความถี่จะไมถูกบล็อกอีกตอไป และจะสามารถรีเซ็ตไดตามขัน้ตอนที่ระบุไวขางตนเมื่อแกไขสาเหตุแลว

สญัญาณเตือนทีไ่มใชแบบตัดการทาํงานแบบล็อค สามารถจะรีเซ็ตไดเชนกนั โดยใชฟงกชันรีเซ็ตอตัโนมัติในพารามิเตอร 14-20 รีเซ็ตโหมด (คําเตือน: เสียงเตือน

อตัโนมัติคือความนาเชื่อถือ)

หากคําเตือนและสัญญาณเตือนมีรหัสกาํกับไวที่ตรงตามตารางในหนาตอไปนี ้ หมายความวาคําเตือนเกิดขึ้นกอนสัญญาณเตือน หรือมิเชนนั้นคุณจะสามารถระบวุาเปนคํา

เตือนหรือสัญญาณเตือนทีแ่สดงขึน้จากฟอลตดังกลาว

ความนาเชื่อถือดังกลาวใชสําหรับเพิ่มน้าํหนกัในพารามิเตอร1-90 ระบบปองกนัความรอนมอเตอร หลังจากสัญญาณเตือนหรือตัดการทาํงาน มอเตอรจะลื่นไถลและ

สัญญาณเตือนและการเตือนจะกะพริบอยู เมื่อปญหาถูกแกไขแลว เฉพาะสัญญาณเตือนจะยงัคงกะพริบตอไปจนกวาตัวแปลงความถี่จะถูกรีเช็ต

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
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No. คําอธิบาย การเตือน สัญญาณเตือน
/ตัดการทาํงาน

สัญญาณเตือน/
ล็อคตัดการทาํงาน

พารามิเตอร
คาอางอิง

1 10 โวลต ต่ํา X    
2 แรงดันต่ํา (X) (X) พารามิเตอร 6-01 ฟงกชันหมดเวลารอ

สัญญาณ
3 ไมมีมอเตอร (X) พารามิเตอร 1-80 การทํางานที่หยดุ
4 เฟสของแหลงจายไฟหลักหายไป (X) (X) (X) พารามิเตอร 14-12 ความไมสมดุลแหลงจาย

ไฟหลัก
5 แรงดันดีซีลิงคสูง X    
6 แรงดันดีซีลิงคต่ํา X
7 แรงดันดีซีเกิน X X   
8 แรงดันกระแสตรงมีคาตํ่าเกนิไป X X
9 อินเวอรเตอรจายโหลดเกิน X X   
10 มอเตอร ของ ETR มีอุณหภมูิสูงเกนิ (X) (X) พารามิเตอร1-90 ระบบปองกนัความรอน

มอเตอร
11 มอเตอรอณุหภมูิสูงเกินโดยเทอรมิสเตอร (X) (X)  พารามิเตอร1-90 ระบบปองกนัความรอน

มอเตอร
12 ขีดจาํกดัของแรงบดิ X X
13 กระแสเกนิ X X X  
14 ฟอลตลงดิน X X X
15 ฮารดแวรไมตรงกัน X X
16 ลัดวงจร X X
17 รหัสควบคุมเกินเวลาทีก่ําหนด (X) (X) พารามิเตอร 8-04 ฟงกชันหมดเวลาคําสั่ง

ควบคุม
22 การปลอยเบรก เบรก
23 ฟอลตกบัพัดลมภายใน X
24 ฟอลตกับพดัลมภายนอก X พารามิเตอร 14-53 การตรวจดูพัดลม
25 ตัวตานทานเบรกลัดวงจร X
26 ขีดจาํกดักําลังของตัวตานทานเบรก (X) (X) พารามิเตอร2-13 การปองกนัเม่ือเกนิขีดจาํกดั
27 ตัวสับเบรคลัดวงจร X X
28 การตรวจสอบเบรก (X) (X) พารามิเตอร2-15 การตรวจสอบเบรครีซีสเตอร
29 อุณหภมูิแผนระบายความรอน X X X
30 เฟส U ของมอเตอรหายไป (X) (X) (X) พารามิเตอร 4-58 ตั้งเตือนเมื่อเฟสมอเตอร

หายไป
31 เฟส V ของมอเตอรหายไป (X) (X) (X) พารามิเตอร 4-58 ตั้งเตือนเมื่อเฟสมอเตอร

หายไป
32 เฟส W ของมอเตอรหายไป (X) (X) (X) พารามิเตอร 4-58 ตั้งเตือนเมื่อเฟสมอเตอร

หายไป
33 ฟอลตแบบกระชาก X X
34 ความผิดพลาดในการสื่อสารของระบบ X X
36 แหลงจายไฟหลักลมเหลว X X
38 ฟอลตภายใน X X
39 เซ็นเซอรแผนระบายความรอน X X
40 โหลดเกินบนเอาทพุทดิจติอล ข้ัวตอ 27 (X) พารามิเตอร5-00 เลือกหมวดสัญฯดิจิตอลอนิ-

เอาท, พารามิเตอร5-01 เลือกสัญญาณ
ดิจิตอล เทอมินอล 27

41 โหลดเกินบนเอาทพุทดิจติอล ข้ัวตอ 29 (X) พารามิเตอร5-00 เลือกหมวดสัญฯดิจิตอลอนิ-
เอาท, พารามิเตอร 5-02 เลือกสัญญาณ

ดิจิตอล เทอมินอล 29
42 โหลดเกินบนเอาทพุทดิจติอลบน X30/6 (X) พารามิเตอร 5-32 ขัว้ X30/6 Digi Out (MCB

101)
42 โหลดเกินบนเอาทพุทดิจติอลบน X30/7 (X) พารามิเตอร 5-33 ขัว้ X30/7 Digi Out (MCB

101)
46 แหลงจายไฟการดกําลัง X X
47 แหลงจายไฟ 24 V มีคาต่ํา X X X
48 แหลงจายไฟ 1.8 V มีคาต่ํา X X
49 ขีดจาํกดัความเร็ว X
50 AMA ลมเหลว X
51 AMA ในการตรวจสอบ Unom ของ Inom X
52 AMA ในการ low Inom X
53 AMA มีขนาดใหญเกนิไป X

ตาราง 6.1: รายการรหัสคําเตือน/สัญญาณเตือน

6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®
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No. คําอธิบาย การเตือน สัญญาณเตือน/
ตัดการทาํงาน

สัญญาณเตือน/
ล็อคตัดการทาํงาน

พารามิเตอร
คาอางอิง

54 AMA มีขนาดเล็กเกินไป X
55 AMA X
56 AMA ถูกระงบัโดยผูใช X
57 AMA นอกเวลา X
58 AMA X X
59 ขีดจาํกดักระแส X
61 ขอผิดพลาดการติดตามผล (X) (X) พารามิเตอร 4-30 ฟงกชันคาปอนกลับ

มอเตอรสูญหาย
62 ความถี่เอาทพทุทีข่ีดจาํกดัสูงสุด X

63 เบรกเชิงกลมีคาตํ่า (X) พารามิเตอร2-20 ตั้งกระแสใหเบรค
เชิงกลทํางาน

64 ขีดจาํกดัแรงดัน X

65 บอรดควบคุมอุณหภมูิสูงเกนิ X X X
66 อุณหภมูิฮทีซิงคต่ํา X
67 การกําหนดรูปแบบการวัด ถูกเปลี่ยน X
68 การหยุดแบบปลอดภยั (X) (X)1) พารามิเตอร 5-19 Terminal 37 Safe

Stop
69 อุณหภมูิ Pwr. Card X X
70 การกําหนดรูปแบบชุดขบัFC X
71 PTC 1 การหยดุแบบปลอดภยั X X1) พารามิเตอร 5-19 Terminal 37 Safe

Stop
72 ความลมเหลวที่เปนอันตราย X1) พารามิเตอร 5-19 Terminal 37 Safe

Stop
73 เร่ิมสตารทการหยุดแบบปลอดภยัอตัโนมัติ
77 โหมดกาํลังที่ลดลง X พารามิเตอร 14-59 Actual Number of

Inverter Units
79 คา PS ไมถูกตอง X X
80 ชุดขับจะถูกตั้งคาพืน้ฐาน X
81 CSIV ผิดปกติ
82 ขอผิดพลาดในพารามิเตอร CSIV
85 ขอผิดพลาดของ Profibus/Profisafe
90 เอน็โคดเดอรไมทํางาน (X) (X) พารามิเตอร 17-61 การตรวจสอบ

สัญญาณปอนกลับ
91 การเปรียบเทียบ 54 X S202
100-199 ดูคําแนะนําการใชงานสําหรับ MCO 305
243 เบรค IGBT X X
244 อุณหภมูิแผนระบายความรอน X X X
245 เซ็นเซอรแผนระบายความรอน X X
246 แหลงจายไฟการดกําลัง X X
247 อุณฯกําลัง X X
248 คา PS ไมถูกตอง X X
250 ชิ้นสวนใหม X พารามิเตอร 14-23 ต้ังคารหัสชนิด
251 หมายเลขรุนรหัส X X

ตาราง 6.2: รายการรหัสคําเตือน/สัญญาณเตือน

(X) ขึ้นอยูกบัพารามิเตอร

1) ไมสามารถรีเซ็ตอัตโนมัติ พารามิเตอร 14-20 รีเซ็ตโหมด

การตัดการทาํงานเปนการดําเนินการเมื่อมีสัญญาณเตือนเกิดขึน้ การตัดการทํางานจะทําใหมอเตอรล่ืนไหลและสามารถรีเช็ตไดโดยการกดปุม RESET หรือรีเซ็ตโดยอนิพุ

ทดิจิตอล (พารามิเตอร5-1*[1]) เหตุการณเริ่มตนทีเ่ปนสาเหตุใหเกิดสัญญาณเตือนจะไมสามารถสรางความเสียหายใหกบัตัวแปลงความถี่หรือสรางสภาวะทีเ่ปนอันตราย

ได การตัดล็อกการทํางานเปนการดําเนนิการเมื่อมีสัญญาณเตือนเกิดขึ้น ซ่ึงอาจสรางความเสียหายใหกับชุดขับหรอืช้ินสวนทีเ่ช่ือมตอ การตัดล็อกการทาํงานสามารถรีเซ็ต

ไดโดยการปดแลวเปดเคร่ืองใหมเทานั้น

ไฟแสดงสถานะ LED
การเตือน สีเหลือง

สัญญาณเตือน สีแดงกะพริบ
ตัดล็อกการทํางาน สีเหลืองและแดง

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
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คําสัญญาณเตือน สวนขยายเวิรดสถานะ
บติ เลขฐานสิบ

หก
เลขฐานสิบ ขอความสัญญาณ

เตือน
คําสัญญาณเตือน 2 คําเตือน คําเตือน 2 เพิม่เติม

ขอความแสดงสถานะ
0 00000001 1 การตรวจสอบเบรก รอบบริการ, อาน/

เขยีน
การตรวจสอบเบรก การเปลี่ยนความเร็ว

1 00000002 2 อณุหภมูิ Pwr. Card รอบบริการ (สํารอง
ไว)

อุณหภูมิ Pwr. Card  AMA

2 00000004 4 ฟอลตลงดิน รอบบริการ รหัส
ประเภท/ชิ้นสวน
อะไหล

ฟอลตลงดิน สตารทตามเขม็/ทวนเขม็
นาฬกิา

3 00000008 8 อณุหภมูิการดควบคุม รอบบริการ (สํารอง
ไว)

อุณหภูมิการดควบคุม  ชะลอความเร็ว

4 00000010 16 เวริดควบคุม TO รอบบริการ (สํารอง
ไว)

เวิรดควบคุม TO กวดตาม (Catch Up)

5 00000020 32 กระแสเกิน  กระแสเกนิ  การปอนกลับคาสูง
6 00000040 64 ขดีจํากัดแรงบดิ ขดีจาํกดัแรงบดิ การปอนกลับคาต่ํา
7 00000080 128 มอเตอรอุณหภมูิสูง

เกนิ
 มอเตอรอุณหภูมิสูงเกนิ  กระแสเอาทพทุคาสูง

8 00000100 256 มอเตอร ETR เกนิ มอเตอร ETR เกิน กระแสเอาทพทุคาต่ํา
9 00000200 512 อนิเวอรเตอรจาย

โหลดเกนิ
 อินเวอรเตอรจายโหลดเกิน  ความถี่เอาทพทุสูง

10 00000400 1024 DC แรงดันตํ่าเกนิ DC แรงดันต่ําเกนิ ความถี่เอาทพทุต่ํา
11 00000800 2048 DC แรงดันสูงเกนิ  DC แรงดันสูงเกนิ  ตรวจสอบเบรค OK
12 00001000 4096 ลัดวงจร แรงดัน DC คาตํ่า เบรคสูงสุด
13 00002000 8192 ฟอลตแบบกระชาก  แรงดัน DC คาสูง  การเบรค
14 00004000 16384 เฟสแหลงจายไปหลัก

หายไป
เฟสแหลงจายไปหลัก หายไป ออกนอกพิสัยความเร็ว

15 00008000 32768 AMA ไม OK  ไมมีมอเตอร  OVC ทาํงาน
16 00010000 65536 ความผิดพลาดแรงดัน

ต่ําเกินไป
ความผิดพลาดแรงดันตํ่าเกนิไป เบรคกระแสสลับ

17 00020000 131072 ฟอลตภายใน ขอผิดพลาด KTY 10V ตํ่า เตือน KTY ล็อคเวลารหัสผาน
18 00040000 262144 เบรคเกนิพิกัด ขอผิดพลาดชุดพดัลม เบรคเกินพิกดั เตือนพัดลม ปองกันรหัสผาน
19 00080000 524288 เฟส U หายไป ขอผิดพลาด ECB ตัวตานทานเบรค เตือน ECB  
20 00100000 1048576 เฟส V หายไป เบรค IGBT
21 00200000 2097152 เฟส W หายไป  ขดีจาํกดัความเร็ว   
22 00400000 4194304 ฟอลตที่ ฟลดบสั ฟอลตทีฟ่ลดบสั ไมใช
23 00800000 8388608 แหลงจาย 24 V คาต่ํา  แหลงจาย 24V คาต่ํา  ไมใช
24 01000000 16777216 แหลงจายไฟหลักลม

เหลว
แหลงจายไฟหลักลมเหลว ไมใช

25 02000000 33554432 แหลงจาย 1.8 V ต่ํา  ขดีจาํกดักระแส  ไมใช
26 04000000 67108864 ตัวตานทานเบรค อุณหภูมิต่ํา ไมใช
27 08000000 134217728 เบรค IGBT  ขดีจาํกดัแรงดัน  ไมใช
28 10000000 268435456 เปลี่ยนอุปกรณเสริม ตัวเขารหัสไมทํางาน ไมใช
29 20000000 536870912 ชุดขบัจะถูกติดตั้ง  ขดีเอาทพุต  ไมใช
30 40000000 1073741824 หยดุแบบปลอดภยั

(A68)
PTC 1 หยุดแบบ
ปลอดภยั (A71)

หยุดแบบปลอดภยั (W68) PTC 1 หยดุ
แบบ
ปลอดภยั
(W71)

ไมใช

31 80000000 2147483648 เบรคเชิงกลมีคาตํ่า ความลมเหลวที่เปน
อันตราย (A72)

ขอความแสดงสถานะ สวน
ขยาย

 ไมใช

ตาราง 6.3: คําอธิบายของขอความแสดงสัญญาณเตือน คําเตือน และขอความแสดงสถานะสวนขยาย

ขอความสัญญาณเตือน คําเตือน และสวนขยายเวิรดสถานะ สามารถอานไดจากบสัอนกุรมหรือระบบ ฟลดบสั เพื่อการวินจิฉยั ดูพารามิเตอร 16-94 คําแสดงสถานะแบบ

ขยายประกอบ

คําเตือน 1, แรงดันไฟ 10 V ตํ่า:

แรงดัน 10 V จากขั้วตอ 50 บนการดควบคุมมีคาต่ํากวา 10 V

ปลดโหลดบางสวนออกจากขัว้ตอ 50 เน่ืองจากแหลงจายไฟ 10 V กาํลังจาย

โหลดเกิน คาสูงสุด 15 mA หรือ คาตํ่าสุด 590 Ω.

คําเตือน/สัญญาณเตือน 2, ขอผิดพลาดแรงดันตํ่าเกนิไป:

สัญญาณทีข่ัว้ตอ 53 หรือ 54 มีคาต่ํากวา 50% ของคาทีต่ั้งไวใน

พารามิเตอร 6-10 ขัว้ 53 แรงดันระดับต่ําพารามิเตอร 6-12 ขั้ว 53 กระแสระดับ

ต่ํา พารามิเตอร 6-20 ขัว้ 54 แรงดันระดับต่ําหรือพารามิเตอร 6-22 ขัว้ 54 กระแส

ระดับตํ่า ตามลําดับ

คําเตือน/สัญญาณเตือน 3, ไมมีมอเตอร:

ไมมีมอเตอรตออยูทีเ่อาทพุตของตัวแปลงความถี่

คําเตือน/สัญญาณเตือน 4, เฟสไฟหลักหายไป:

เกิดการหายไปของไฟฟาเฟสหนึง่ทางดานแหลงจายไฟหลัก หรือแรงดันของ

แหลงจายไฟหลักมีความไมสมดุลสูงมากเกินไป

ขอความนี้จะปรากฏเชนกนัเมื่อเกิดฟอลตขึน้ทีว่งจรเรียงกระแสดานอนิพทุของตัว

แปลงความถี่

ตรวจสอบแรงดันแหลงจายไฟและกระแสแหลงจายไฟที่จายมายังตัวแปลง

ความถี่

คําเตือน 5, แรงดัน DC สูง:

แรงดันวงจรขั้นกลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาสูงกวาคาขีดจาํกดัแรงดันเกนิของ

ระบบควบคุม ตัวแปลงความถี่ยงัคงทาํงาน

คําเตือน 6, แรงดันลิงคดีซีตํ่า

แรงดันวงจรขัน้กลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาต่ํากวาคาขีดจํากัดแรงดันต่ําเกนิของ

ระบบควบคุม ตัวแปลงความถี่ยงัคงทาํงาน

คําเตือน/สัญญาณเตือน 7, แรงดันไฟ DC เกนิ:

ถาแรงดันวงจรขัน้กลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาสูงเกินกวาขีดจาํกดั ตัวแปลง

ความถี่จะตัดการทํางานหลังจากเวลาหนึ่ง

การแกไขที่ทําได:

เช่ือมตอตัวตานทานเบรค

ขยายชวงเวลาในการเปลี่ยนแปลงความเร็ว

ใชงานฟงกชันใน พารามิเตอร2-10 ฟงกชันของเบรค

การเพิ่ม พารามิเตอร 14-26 หนวงการปดทีข่อผิดพลาดอนิเวอรเตอร

6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®
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ขดีจาํกดัสัญญาณเตือน/คําเตือน:
3 x 200
- 240 V

3 x 380
- 500 V

3 x 525
- 600 V

[VDC] [VDC] [VDC]
แรงดันต่ําเกินไป 185 373 532
คําเตือนแรงดันต่ํา 205 410 585
คําเตือนแรงดันสูง (ไมมีเบรก
– มีเบรก)

390/405 810/840 943/965

แรงดันเกนิ 410 855 975
    
แรงดันทีร่ะบเุปนแรงดันวงจรขั้นกลางของตัวแปลงความถี่โดยมีคาคลาด
เคลื่อนเทากบั ± 5 % แรงดันไฟฟาของแหลงจายไฟหลักทีเ่กีย่วของจะมี
คาเทากบัแรงดันวงจรขัน้กลาง (ดีซีลิงค) หารดวย 1.35

คําเตือน/สัญญาณเตือน 8, แรงดันไฟ DC ตํ่ากวาเกณฑ:

หากแรงดันไฟฟาวงจรขัน้กลาง (ดีซี) ลดลงต่ํากวาขดีจํากัด “คําเตือนแรงดัน

ไฟฟาต่ํา” (ดูตารางดานบน) ตัวแปลงความถี่จะตรวจสอบวาแหลงจายไฟสํารอง

24 V เช่ือมตออยูหรือไม

ถาไมมีแหลงจายสํารอง 24 V ตออยู ตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางานหลังจาก

เวลาคาหนึง่ซ่ึงขึน้อยูกับแตละเคร่ือง

ในการตรวจสอบวาแหลงจายไฟเหมาะสมกับตัวแปลงความถี่หรือไม ใหดู ขอมูล

จาํเพาะทัว่ไป

คําเตือน/สัญญาณเตือน 9, ตัวแปลงกระแสไฟเกนิกําลัง:

ตัวแปลงความถี่จะตัดการทาํงานเนื่องจากจายโหลดเกิน (กระแสสูงเปนเวลานาน

เกินไป) ตวันบัสําหรับการปองกนัความรอนสะสมของอนิเวอรเตอรดวยการ

คํานวณแบบอิเล็กทรอนกิจะแจงคําเตือนที ่98% และตัดการทาํงานที ่100% ใน

ขณะที่แจงสัญญาณเตือน คุณ ไมสามารถ รีเซ็ตตัวแปลงความถี่จนกวาตัวนบัจะ

กลับมามีคาตํ่ากวา 90%

ฟอลตนีเ้กดิจากตัวแปลงความถี่จายโหลดเกินกวา 100% เปนระยะเวลานานเกิน

ไป

คําเตือน/สัญญาณเตือน 10, มอเตอร ETRอณุหภมิูสูงเกิน:

จากการทํางานของรีเลยความรอนแบบอเิล็กทรอนิก (ETR) พบวามอเตอรมีความ

รอนเกินไป คุณสามารถเลือกไดในกรณีทีต่องการใหตัวแปลงความถี่เตือนหรือ

รองเตือนเมื่อตัวนบัไปถึง 100% ในพารามิเตอร1-90 ระบบปองกันความรอน

มอเตอร ขอผดิพลาดคือ มอเตอรรับภาระเกิน 100% เปนเวลานานเกินไป ตรวจ

สอบวามอเตอรพารามิเตอร 1-24 กระแสมอเตอร ( Amp)ไดรับการแกไขหรือไม

คําเตือน/สัญญาณเตือน 11, เทอรมิสเตอรมอเตอรความรอนเกนิ:

เทอรมิสเตอรหรือการตอเทอรมิสเตอรถูกตัด คุณสามารถเลือกไดในกรณีที่

ตองการใหตัวแปลงความถี่เตือนหรือรองเตือนเมื่อตัวนับไปถงึ 100% ใน

พารามิเตอร1-90 ระบบปองกนัความรอนมอเตอร ตรวจสอบวาเทอรมิสเตอรตออยู

อยางถูกตองหรือไมระหวางขัว้ตอ 53 หรือ 54 (อินพุตแรงดันแบบอนาล็อก) และ

ข้ัวตอ 50 (แหลงจาย + 10 V) หรือ ระหวางขัว้ตอ 18 หรือ 19 (เฉพาะ PNP อินพุต

ดิจติอล) และข้ัวตอ 50 ถามีการใช เซนเซอร KTY ใหตรวจสอบความถูกตองใน

การตอระหวางขั้วตอ 54 และ 55

คําเตือน/สัญญาณเตือน 12, จํากดัแรงบดิ:

ทอรกมีคาสูงกวาคาในพารามิเตอร 4-16 กาํหนดคาแรงบดิมอเตอร (ในการ

ทาํงานของมอเตอร) หรือทอรกมีคาสูงกวาคาในพารามิเตอร 4-17 กาํหนดคาแรง

บดิกรณไีฟยอนกลับ (ในการทํางานการสรางใหม)

คําเตือน/สัญญาณเตือน 13, กระแสเกนิ:

กระแสมีคาเกนิขีดจาํกดักระแสคายอดของอินเวอรเตอร (ประมาณ 200% ของ

กระแสพกิัด) คําเตือนจะแสดงคางไวประมาณ 8-12 วินาท ีหลังจากน้ันตัวแปลง

ความถี่จะตัดการทาํงานและแสดงการเตือน ปดตัวแปลงความถี ่และใหตรวจสอบ

วาเพลาของมอเตอรสามารถหมุนไดหรือไม และขนาดของมอเตอรเหมาะสมกับ

ตัวแปลงความถี่หรือไม

ถามีการเลือก การควบคุมเบรก เชิงกลสวนขยาย การตัดการทาํงานจะสามารถ

รีเซ็ตจากภายนอกได

สัญญาณเตือน 14, ไฟฟอลตลงดิน:

มีการคายประจุจากเฟสเอาทพุตลงดิน ทัง้จากในเคเบิลระหวางตัวแปลงความถี่

และมอเตอร หรือภายในตัวมอเตอรเอง

ปดตัวแปลงความถี่และแกไขฟอลตลงดิน

สัญญาณเตือน 15, ฮารดแวรไมสมบรูณ:

อปุกรณเสริมติดตั้งถาวรไมไดรับการจัดการจากบอรดควบคุมปจจบุัน (ฮารดแวร

หรือซอฟตแวร)

สัญญาณเตือน 16, ลัดวงจร

มีการลดัวงจรในมอเตอรหรือทีข่ั้วตอมอเตอร

ปดตัวแปลงความถี่และแกไขการลัดวงจร

คําเตือน/สัญญาณเตือน 17, รหสัควบคุมเกนิกําหนดเวลา:

ไมมีการสื่อสารไปยังตัวแปลงความถี่

คําเตือนจะทํางานเมื่อพารามิเตอร 8-04 ฟงกชันหมดเวลาคําสั่งควบคุม ไมไดตั้ง

ไวทีO่FF เทานัน้

ถาพารามิเตอร 8-04 ฟงกชันหมดเวลาคําสั่งควบคุมถูกตั้งคาเปน หยดุ (Stop)

และ ตัดการทาํงาน (Trip) คําเตือนจะแสดงขึน้และตัวแปลงความถี่จะลดความเร็ว

ลงจนกระทัง่ตัดการทํางาน และแสดงสัญญาณเตือน

พารามิเตอร 8-03 เวลาหมดเวลาคําสั่งควบคุมเพื่อเพิ่มความนาเชื่อถือ

สัญญาณเตือน 23, ฟอลตกบัพดัลมภายใน:

ฟงกชันการเตือนของพัดลมเปนฟงกชันการปองกนัเพิ่มเติมที่ตรวจสอบวาพัดลม

กําลังทํางานหรือวาถูกติดตั้งอยูหรือไม พัดลมเครื่องเตือนภยัจะถูกยกเลิกการใช

งานไดในพารามิเตอร 14-53 การตรวจดูพดัลม(เมื่อตั้งคาการยกเลิกการใชงาน

เปน [0] )

สัญญาณเตือน 24, ฟอลตกับพัดลมตัวนอก:

ฟงกชันการเตือนของพัดลมเปนฟงกชันการปองกนัเพิ่มเติมที่ตรวจสอบวาพัดลม

กําลังทํางานหรือวาถูกติดตั้งอยูหรือไม พัดลมเครื่องเตือนภยัจะถูกยกเลิกการใช

งานไดในพารามิเตอร 14-53 การตรวจดูพดัลม(เมื่อตั้งคาการยกเลิกการใชงาน

เปน [0] )

คําเตือน 25, ตัวตานทานเบรกลัดวงจร:

ตัวตานทานเบรกไดรับการตรวจระหวางการทํางาน ถาเกดิลัดวงจรขึน้ ฟงกชัน

เบรกจะถูกตัดออก และมีการแสดงคําเตือน ตัวแปลงความถี่จะยังคงทาํงานอยู แต

ไมมีฟงกชันเบรค ปดตัวแปลงความถี่และเปล่ียนตัวตานทานเบรค (ดู

พารามิเตอร2-15 การตรวจสอบเบรครีซีสเตอร)

คําเตือน/สัญญาณเตือน 26, จํากดักําลังตัวตานทานเบรก:

กําลังทีส่งไปยังตัวตานทานเบรคจะถกูคํานวณเปนเปอรเซ็นต โดยเปนคาเฉลี่ยใน

ชวง 120 วนิาทีลาสุด โดยคํานวณจากคาความตานทานของตัวตานทานเบรค

(พารามิเตอร2-11 ตัวตานทานเบรค (โอหม)) และแรงดันวงจรขัน้กลาง คําเตือน

จะแสดงเมื่อกําลังเบรกทีต่ัวตานทานตองดูดซับเขาไปมีคาสูงกวา 90% ถาเลือก

ตัดการทํางาน [2] ไวในพารามิเตอร2-13 การปองกันเมื่อเกนิขีดจาํกัด ตัวแปลง

ความถี่จะตัดการทาํงานออก และแสดงสัญญาณเตือน เมื่อกาํลังเบรคที่ตัว

ตานทานตองดดูซับเขาไปมีคาสูงกวา 100%

สัญญาณเตือน/คําเตือน 27, ฟอลตกับตัวสับเบรก:

ตัวตานทานเบรคไดรับการตรวจดูแลระหวางการทาํงาน ถาเกิดลัดวงจรขึ้น

ฟงกชันเบรคจะถูกตัดออกและมีการแสดงคําเตือน ตัวแปลงความถี่ยงัสามารถ

ทํางานไดแตเนือ่งจากตัวตานทานเบรคไดเกดิการลัดวงจรไปแลว กําลังจาํนวน

มากจะยังคงถูกสงไปยงัตวัตานทานเบรคถึงแมวาตัวตานทานจะไมทาํงานแลว

ก็ตาม

ปดตัวแปลงความถี ่และนาํตัวตานทานเบรกออก

สัญญาณเตือน/การเตือนนีอ้าจะเกิดขึน้หากตัวตานทานเบรกมีความรอนเกิน ขัว้

ตอ 104 ถึง 106 มีไวสําหรับตัวตานทานเบรก อนิพทุ KliXon โปรดดูหัวขอสวติช

อุณหภมูิของตัวตานทานเบรก

คําเตือน: มีความเส่ียงทีก่ําลังจํานวนมากจะถูกถายโอนไป

ยงัตัวตานทานเบรคถาทรานซิสเตอรเบรคเกดิการลัดวงจร

สัญญาณเตือน/คําเตือน 28, ตรวจสอบเบรกลมเหลว:

ความผิดพลาดของตัวตานทานเบรค: ตัวตานทานเบรคไมไดถูกตอเอาไว/ไม

ทํางาน

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน

MG.33.AC.9A – VLT เปนเครื่องหมายจดทะเบียนการคาของ Danfoss 101
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สัญญาณเตือน 29, ชุดขบัอณุหภมิูเกนิ:

ถาเคสทีใ่ชเปนแบบ IP 20 หรือ IP 21/ประเภท 1 อุณหภมูิของแผนระบายความ

รอนที่จะตัดการทํางานที ่95oC +5oC อุณหภมูิทีผ่ดิพลาดจะไมสามารถตั้งคาใหม

ไดจนกวาอณุหภมูิของแผนระบายความรอนจะลดลงต่ํากวา 70oC +5oC

ฟอลตอาจเกดิจาก:

- อุณหภมูิแวดลอมมีคาสูงเกนิไป

- สายเคเบลิมอเตอรยาวเกนิไป

สัญญาณเตือน 30, มอเตอรเฟส U สูญหาย:

เฟส U ของมอเตอรระหวางตัวแปลงความถี่และมอเตอรหายไป

ปดตัวแปลงความถี ่ตรวจสอบเฟส U ของมอเตอร

สัญญาณเตือน 31, มอเตอรเฟส V สูญหาย:

เฟส V ของมอเตอรระหวางตัวแปลงความถี่และมอเตอรหายไป

ปดตัวแปลงความถี ่ตรวจสอบเฟส V ของมอเตอร

สัญญาณเตือน 32, มอเตอรเฟส W สูญหาย:

เฟส W ของมอเตอรระหวางตัวแปลงความถี่และมอเตอรหายไป

ปดตัวแปลงความถี ่ตรวจสอบเฟส W ของมอเตอร

สัญญาณเตือน 33, ฟอลตแบบกระชาก:

มีการเปดเคร่ืองเกดิข้ึนหลายครั้งเกนิไปภายในชวงระยะเวลาสัน้ ดูบทคุขอมูล

จาํเพาะทัว่ไปสําหรับตัวเลขพลังงานทีเ่พิ่มขึ้นภายใน 1 นาที

คําเตือน/สัญญาณเตือน 34,เกดิความผิดพลาดในการสื่อสารของระบบ

ฟลดบัสบน อปุกรณเสริมระบบ ไมทาํงาน ณ เวลานัน้ ตรวจสอบอณุหภมูิที่สัมพันธ

กบัเกณฑการวดัและเกณฑที่ทําใหแนใจวาไดรับการบรรจุทีถู่กตองในชุดขบัของ

สลอต A

คําเตือน/สัญญาณเตือน 36, ขอผิดพลาดระบบไฟหลัก:

การเตือนและสัญญาณเตือนน้ีจะทํางานเมื่อแรงดันที่จายใหกับตัวแปลงความถี่

หายไปและพารามิเตอร 14-10 แรงดันเขาลมเหลวไมไดตั้งคาไวทีป่ด ความถูก

ตองที่นาเชื่ออถือ: ตรวจสอบวาฟวสเขากับตัวแปลงความถี่

สัญญาณเตือน 38, ฟอลตภายใน:

โดยสัญญาณเตือนนีอ้าจจะมีความจําเปนในการแจงความผดิพลาดภายในชุดขับ

ของคุณDanfossไปยังผูจัดจาํหนาย ขอความสัญญาณเตือนทั่วไปบางรายการ:

0 พอรตอนุกรมไมสามารถเริ่มใชงานได เกิดความลมเหลวที่
รุนแรงกับฮารดแวร

256 ขอมูล EEPROM ของแหลงจายไฟมีเสียหายหรือเกาเกินไป
512 ขอมูล EEPROM ของบอรดควบคุมมีเสียหายหรือเกาเกินไป
513 การอานขอมูล EEPROM ไดหมดเวลาในการสื่อสาร
514 การอานขอมูล EEPROM ไดหมดเวลาในการสื่อสาร
515 การควบคุมการปรับใชงานไมสามารถจาํแนกขอมูล EEPROM
516 ไมสามารถเขียนลง EEPROM ไดเนื่องจากคําสั่งเขียนกาํลัง

ดําเนินการอยู
517 คําส่ังเขยีนไดหมดเวลาลง
518 เกดิความลมเหลวใน EEPROM
519 ขอมูลบารโคดใน EEPROM 1024 สูญหายหรือไมสมบูรณ

ทําใหไมสามารถสงขอความ 1279 CAN ได (1027 แสดง
ความนาเชื่อถือของฮารดแวรเกดิการผดิพลาด)

1281 ตัวประมวลผลสัญญาณดิจติอล (DSP) กะพริบหมดเวลา
1282 เวอรชันซอฟตแวรของชุดควบคุมตัวประมวลผลไมตรงกัน
1283 เวอรชันขอมูล EEPROM ของแหลงจายไฟไมตรงกัน
1284 ไมสามารถอานเวอรชันของตัวประมวลผลสัญญาณดิจติอล

(DSP)
1299 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสลอต A เกาเกนิไป
1300 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสลอต B เกาเกนิไป
1311 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสลอต C0เกาเกินไป
1312 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสลอต C1เกาเกินไป
1315 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสล็อต A ไมไดรับการรองรับ (ไม

อนุญาต)
1316 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสล็อต B ไมไดรับการรองรับ (ไม

อนุญาต)
1317 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสลอต C0 ไมไดรับการรองรับ (ไม

อนุญาต)
1318 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสล็อต C1 ไมไดรับการรองรับ (ไม

อนุญาต)

1536 ขอยกเวนในการควบคุมทีป่รบัตามการใชงาน (AOC) ไดถูก
บันทึก ขอมูลการแกไขจดุบกพรองถูกเขียนลงในLCP

1792 การเฝาติดตาม DSP เปดใชงาน การแกไขจุดบกพรองของ
ขอมูลสวนของแหลงจายไฟ ทาํใหขอมูลการควบคุมที่ปรับ
ตามมอเตอร (MOC) โอนยายไมสมบูรณ

2049 ขอมูลการเริ่มตนใหมของแหลงจายไฟ
2315 ไมมีเวอรชันซอฟตแวรจากชุดแหลงจายไฟ
2816 โมดูลบนชุดบอรดควบคุมสแตกขอมูลทีม่ีสถานะเต็ม
2817 ตวักาํหนดตารางเวลาทํางานชา
2818 ทาํงานเร็ว
2819 เธรดของพารามิเตอร
2820 LCPสแตกขอมูล LCP มีสถานะเต็ม
2821 พอรตอนุกรมมีสถานะเต็ม
2822 พอรต USB มีสถานะเต็ม

3072-5122 คาพารามิเตอรเกนิขีดจาํกัดที่ระบไุว ดําเนินการเริ่มตนใชงาน
หมายเลขพารามิเตอรที่เปนสาเหตุของสัญญาณเตือน: จะถึง
โคดจาก 3072 ตัวอยางโคด 3238 ทีผ่ิดพลาด: 3238-3072
= 166 อยูภายนอกเหนอืขดีจํากัด

5123 อปุกรณเสริมในสลอต A: ฮารดแวรเขากันไมไดกบัฮารดแวร
ของบอรดควบคุม

5124 อปุกรณเสริมในสลอต B: ฮารดแวรเขากันไมไดกับฮารดแวร
ของบอรดควบคุม

5125 อปุกรณเสริมในสลอต C0: ฮารดแวรเขากนัไมไดกับ
ฮารดแวรของบอรดควบคุม

5126 อปุกรณเสริมในสลอต C1: ฮารดแวรเขากนัไมไดกับ
ฮารดแวรของบอรดควบคุม

5376-6231 หนวยความจาํไมพอ

คําเตือน 40, โหลดเกินบนเอาทพุทดิจิตอล ขั้วตอ 27

ตรวจสอบโหลดทีเ่ช่ือมตออยูกบัขัว้ 27 หรือถอดสายที่ลัดวงจรออก ตรวจสอบ

พารามิเตอร5-00 เลือกหมวดสัญฯดิจิตอลอนิ-เอาทและพารามิเตอร5-01 เลือก

สัญญาณดิจิตอล เทอมินอล 27

คําเตือน 41, โหลดเกินบนเอาทพุทดิจิตอล ขั้วตอ 29:

ตรวจสอบโหลดทีเ่ช่ือมตออยูกบัขัว้ 29 หรือถอดสายที่ลัดวงจรออก ตรวจสอบ

พารามิเตอร5-00 เลือกหมวดสัญฯดิจติอลอิน-เอาทและพารามิเตอร 5-02 เลือก

สัญญาณดิจิตอล เทอมินอล 29

คําเตือน 42, โหลดเกินบนเอาทพุทดิจิตอล บน X30/6:

ตรวจสอบโหลดทีเ่ช่ือมตออยูกบัขัว้ X30/6 หรือถอดสายที่ลัดวงจรออก ตรวจ

สอบพารามิเตอร 5-32 ขัว้ X30/6 Digi Out (MCB 101)

คําเตือน 42, โหลดเกินของเอาทพุทดิจิตอล บน X30/7

ตรวจสอบโหลดทีเ่ช่ือมตออยูกบัขัว้ X30/7 หรือถอดสายที่ลัดวงจรออก ตรวจ

สอบพารามิเตอร 5-33 ขัว้ X30/7 Digi Out (MCB 101)

คําเตือน 47, แหลงจายไฟ 24 V มีคาตํ่า:

แหลงจายไฟตรงสํารองภายนอก DC 24V อาจจายโหลดเกนิ ฉะนัน้ใหติดตอ

ตัวแทนจาํหนาย Danfoss ของคุณDanfoss

คําเตือน 48, แหลงจายไฟ 1.8 V มีคาตํ่า:

ติดตอตัวแทนจาํหนายของคุณDanfoss

คําเตือน 49, จํากดัความเร็ว:

ความเร็วไมอยูภายในระดับเพิม่-ลดที่กาํหนดไวในพารามิเตอร 4-11 กาํหนด

ความเร็วต่ําสุดมอเตอร และพารามิเตอร 4-13 กําหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร

สัญญาณเตือน 50, AMA

ติดตอตัวแทนจาํหนายของคุณDanfoss

สัญญาณเตือน 51, AMA

การตั้งคาของแรงดันโวลตมอเตอร กระแสมอเตอร และกาํลังมอเตอรอาจสมมติ

ไดวาผิดพลาด ตรวตสอบการติดต้ัง

สัญญาณเตือน 52, AMA

กระแสมอเตอรมีคาต่ําเกินไป ตรวจสอบการต้ังคา

สัญญาณเตือน 53, AMA มอเตอรมีขนาดใหญเกนิไป:

มอเตอรมีขนาดใหญเกนิไปสําหรับ AMA จะทํางานได

สัญญาณเตือน 54, AMA มอเตอรมีขนาดเล็กเกินไป:

มอเตอรมีขนาดเล็กเกินไปสาํหรับ AMA จะทํางานได

6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®
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สัญญาณเตือน 55, AMA นอกเหนือไปจากระดับเพิ่ม-ลดพารามิเตอรของ

คาพารามิเตอรที่หาไดจากมอเตอรทีอ่ยูนอกเหนือระดับเพิ่ม-ลดที่รับได

สัญญาณเตือน 56, AMA ที่ถูกระงับโดยผูใช:

AMA ถูกระงับโดยผูใช

สัญญาณเตือน 57, AMA เกนิกําหนดเวลา:

พยายามเริ่ม AMA หลาย ๆ คร้ังจนกวา AMA จะทํางานได โปรดระวังไววา การทาํ

งานซ้ําๆ กนัหลายครั้งอาจจะทําใหมอเตอรรอนถึงระดับที่คาความตานทาน Rs

และ Rr มีคาเพิม่ขึ้นได แตโดยทัว่ไปแลว จะไมทําใหเกิดความเสียหายรายแรง

สัญญาณเตือน 58, AMAฟอลตภายใน:

ติดตอตัวแทนจําหนายของคุณDanfoss

คําเตือน 59, จํากัดกระแส:

กระแสมีคาสูงกวาที่ระบไุวในพารามิเตอร 4-18 ขดีจํากดักระแส

คําเตือน 61, ขอผิดพลาดการติดตาม:

ความผิดพลาดระหวางความเร็วทีค่าํนวณไดกบัเครื่องวดัความเร็วดวยอุปกรณ

ตรวจสอบผลสะทอนกลับ การติดตั้งเคร่ืองมือที่ใชสําหรับเตือน/รองเตือน/ทาํให

เสียหายในพารามิเตอร 4-30 ฟงกชันคาปอนกลับมอเตอรสูญหาย การติดตั้ง

ความผดิพลาดที่รับไดในพารามิเตอร 4-31 ความเร็วคาปอนกลับมอเตอรผดิ

พลาดและการติดตั้งความผิดพลาดทีเ่กิดขึ้นภายในเวลาทีย่อมรับไดใน

พารามิเตอร 4-32 ครบเวลา คาปอนกลับมอเตอรสูญหาย ระหวางที่เคร่ืองมือ

สําหรับใชงานเกิดบกพรองอาจจะเกดิขึน้ได

คําเตือน 62, ความถี่เอาทพุทที่ขีดจํากดัสูงสุด:

ความถี่ของเอาทพทุมีคาสูงกวาคาทีก่าํหนดไวใน พารามิเตอร 4-19 ตั้งความถ่ี

สูงสุดของมอเตอร

สัญญาณเตือน 63, เบรกเชิงกลตํ่า:

กระแสมอเตอรที่แทจริงไมเกินกระแส “ปลอยเบรค” ภายในกรอบเวลา “หนวงการ

สตารท”

คําเตือน 64, จํากัดแรงดันไฟ:

ทีค่าโหลดและความเรว็นีต้องการแรงดันไฟฟาของมอเตอรที่มีคาสูงกวาแรงดันดี

ซีลิงคทีม่ีอยู

คําเตือน/สัญญาณเตือน 65 /ตัดการงาน, การดควบคุมความรอนเกนิ:

การควบคุมอณุหภมูิสวนเกิน: การติดอณุหภมูิของการดควบคุมอยูที ่80oC

คําเ ืตือน 66, อณุหภมิูฮทีซิงคตํ่า:

อณุหภมูิของแผนระบายความรอน (heat sink) จะถูกวัดเปน 0oC เคร่ืองหมายที่

เคร่ืองตรวจจบัอุณหภมูิแสดงจะไดรับความเสียหาย ดวยเหตุนี้ความเร็วของ

พดัลมก็จะเพิม่ขึ้นจนถึงความเร็วสูงสุดในสวนของเคสพลังงานหรือการดควบคมุ

จะมีอณุหภมูิสูงมาก

สัญญาณเตือน 67, อปุกรณเสริมอปุกรณเสริมจะถกูเปลี่ยน:

อปุกรณเสริมตัวเดียวหรือหลายตัวจะมีแตละหนวยไปเรื่อย ๆ จนกวากาํลังจะลด

ลง

สัญญาณเตือน 68, ระบบหยุดแบบปลอดภยั:

การหยดุแบบปลอดภยัถูกใชงาน เพือ่ทีจ่ะกลับมาทํางานปกติอกีคร้ัง ใหจายแรง

ดันไฟ DC 24V ไปยงัT-37 จากนัน้กจ็ะสงสัญญาณรีเซ็ต (ผาน บสั, I/O ดิจิตอล,

หรือกด [RESET])

คําเตือน 68, ระบบหยุดแบบปลอดภยั:

การหยดุแบบปลอดภยัถูกใชงาน การทํางานจะกลับเขาสูภาวะปกติเม่ือปดใชงาน

ระบบหยดุแบบปลอดภยั คําเตือน: รีสตารทอตัโนมัติ!

สัญญาณเตือน 70, การกําหนดคาFC ไมถกูตอง:

การรวมทีเ่กดิขึ้นของบอรดควบคุมและบอรดไฟฟาไมถูกตอง

สัญญาณเตือน 71, PTC 1 หยดุแบบปลอดภยั:

การหยดุแบบปลอดภยัจะถูกใชงานจากการดเทอรมิสเตอร PTC MCB 112

(มอเตอรรอนเกินไป) การกลับเขาสูการทาํงานปกติไดเมื่อ MCB 112 ใชแรงดัน

ไฟ DC 24 V ไปที่ T-37 อีกคร้ัง (เมื่ออุณหภูมิมอเตอรอยูในระดับทีย่อมรับได)

และเมื่อสัญญาณอนิพทุดิจิตอล MCB 112 ที่มาจากภายนอก ถูกปดการทํางาน ใน

กรณีน้ี สัญญาณรีเซ็ตจะตองถูกสงออกไป (ผานบัส, I/O ดิจิตอล หรือโดยกดปุม

[RESET])

คําเตือน 71, PTC 1 หยุดแบบปลอดภัย:

การหยดุแบบปลอดภยัจะถูกเปดใชงานจากการดเทอรมิสเตอร PTC MCB 112

(มอเตอรรอนเกินไป) การกลับเขาสูการใชงานปกติเม่ือ MCB 112 ใชแรงดันไฟ

DC 24V ไปที ่ T-37 อกีครั้ง (เมื่ออณุหภมูิมอเตอรอยูในระดับทีย่อมรับได) และ

เมื่อสัญญาณดิจิตอลอนิพทุ MCB 112 ที่สงมาจากภายนอกถูกปดการทํางานลง

คําเตือน: รีสตารทอตัโนมัต!ิ

สัญญาณเตือน 72, ความลมเหลวที่เปนอนัตราย:

ระบบหยุดแบบปลอดภยัพรอมล็อครอบ ระดับสัญญาณแทรกในการหยดุแบบ

ปลอดภยัและสัญญาณอินพุทดิจิตอล PTC MCB 112 ของการดเทอรมิสเตอร

สัญญาณเตือน 80, ชุดขับที่ติดต้ังคาเริ่มตนเปนคามาตรฐาน:

การติดตั้งพารามิเตอรจะทาํการตัง้คาเริ่มตนเปนคามาตรฐานภายหลังทําการรีเซ็ต

ดวยมือ (สามนิว้)

สัญญาณเตือน 90, ตัวเขารหสัสูญหาย:

ตรวจสอบการเชื่อมตอกับตัวปอนรหัสและแทนที ่MCB 102.

สัญญาณเตือน 91, อินพุทอนาล็อก 54 ต้ังคาผิด

สวิตช S202 ตองต้ังในตําแหนง OFF (อินพุทแรงดัน) เมื่อเซ็นเซอร KTY ถูกตอ

เขากับอินพุทอนาล็อกข้ัวตอ 54

สัญญาณเตือน 250, ชิ้นสวนอะไหลใหม:

แหลงจายไฟ หรือแหลงจายไฟของโหมดสวติช (SMPS) ถูกสับเปล่ียน ตัวแปลง

ความถี่แบบรหัสจะตองทาํการตั้งใหมใน EEPROM เลือกรหัสทีถู่กตองใน

พารามิเตอร 14-23 ตั้งคารหัสชนิดตามฉลากบนเครื่อง โปรดจาํไววาตองเลือก

“บันทึกลง EEPROM" เพือ่ใหเสร็จสมบรูณ

สัญญาณเตือน 251, รหสั ตัวเลข:

ตัวแปลงความถี่ไดรับรหัส ตัวเลข.

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
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การเขาถึงข้ัวตอสวนควบคมุ 26

การเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟหลัก 17

การเชื่อมตอมอเตอร 20

การเปรียบเทียบเอาทพุท 93

การเปดอัตโนมัตใินการดดัแปลงมอเตอรโดยอัตโนมัติ (ama) 33
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การดควบคุม, การสื่อสารแบบอนุกรม Rs 485 93

การดควบคุม, การสือ่สารอนุกรม Usb 94

การตรวจสอบเบรครีซีสเตอร 2-15 48

การตอมอเตอรหลายตวัขนานกัน 35

การตัง้คามาตรฐาน 62

การตดิตัง้เชิงกล 14

การตดิตัง้แผงเจาะทะลุ 15

การตดิตัง้ทางไฟฟา 27, 30

การถอดแผนเจาะสําหรับสายเคเบิลเพ่ิมเติม 16

การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอัตโนมัต(ิama) 1-29 42

การปองกันเมื่อเกนิขีดจํากัด 2-13 48

การปองกันและคณุสมบัติ 95

การปองกันความรอนเกินของมอเตอร 35

การปองกนัมอเตอร 45, 95

การระบายความรอน 45

การรับรอง 4

การลดัวงจร 23

การสตารทโดยไมไดตั้งใจ 8

การหยุดแบบปลอดภัย 9

[กําลังมอเตอร Kw] 1-20 40

กําหนดเวลาความเร็วขาข้ึน ชุด 1 3-41 43

กําหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1 3-42 43

กําหนดการทํางานของรีเลย 5-40 59

ข
ขนาดเชิงกล 11

ขอความสถานะที่แสดง 37

ขอความสัญญาณเตอืน 97

ของปายชื่อมอเตอร 33

ขอมูลที่จําเปนเกี่ยวกับโครงสรางไฟสํารอง 3

ขอมูลท่ีจําเปนเกีย่วกบัโครงสรางการใชงาน Mct 10 3

ขอมูลบนปายชื่อ 33

ข้ัวตอทางไฟฟาทั้งหมด 30

ข้ัวตอสวนควบคมุ 27

ข้ัวรีเลยอิเลก็ทรอนิค 47

ขีดจํากดักําลงั(kw) เบรครีซีสเตอร 2-12 48

ค
[ความเร็ว Jog Hz] 3-11 52

[ความเร็วเบรคเริ่มทํางาน Hz] 2-22 50

ความเร็วเพิ่ม/ลด 29

ความเร็วรอบมอเตอร ( Rpm) 1-25 41

ความตานทานคงที่ 42

ความถี่มอเตอร ( Hz) 1-23 41

ความยาวและขนาดหนาตดัของสายเคเบิล 94

ความยาวและขนาดหนาตดัของสายเคเบิล-ตอ 95

คาอางองิแรงดนัไฟฟาผานโพเทนชิโอมิเตอร 29

คูมือ
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คาอางองิโพเทนชิโอมิเตอร 29

คาอางอิงต่ําสุด 3-02 43

คาอางองิท่ีกําหนดลวงหนา 3-10 51

คาอางอิงสูงสุด 3-03 43

คําเตอืน 97

คําเตอืนเกี่ยวกับความปลอดปลอดภัย 7

คําเตอืนทั่วไป 8

คําแนะนําในการจํากดัทิ้ง 5

คุณลักษณะแรงบิด 1-03 44, 91

คุณลักษณะการควบคุม 95

ง
งานซอมบํารุง 8

ช
ชุดภาษา 1 40

ต
ตั้งกระแสใหเบรคเชิงกลทํางาน 2-20 50

ตั้งรอบมอฯ ใหเบรคกลทํางาน 2-21 50

ตัวกรอง Rfi 14-50 62

ตัวกรองคลื่นไซน 23

ตัวตานทานเบรค (โอหม) 2-11 48

ติดตั้งแบบชิดกันได 14

บ
บันทึกและถายโอนขอมูล 0-50 44

ป
ปอนขอมูลปายชื่อ 33

ฟ
ฟงกชันของเบรค 2-10 47

ฟวส 23

ภ
ภาษา 0-01 40

ม
มีการใช เซนเซอร Kty 101

มีชีล/ปลอกโลหะ 31

ร
ระดับแรงดนัไฟฟา 91

ระบบ 3

ระบบควบคมุเบรกเชิงกล 35

ระบบปองกนัความรอนมอเตอร 1-90 45

รายการตรวจสอบ 11

รูปแบบภาษาที่ 2 40

รูปแบบภาษาที่ 3 40

รูปแบบภาษาที่ 4 40

ว
วงจรข้ันกลาง 100

ส
สตารท/หยุด 28

สตารท/หยุด พัลส 28

สภาพแวดลอม 95

สภาพของการระบายความรอน 14

ดัชนี
คูมอื
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สมรรถนะเอาทพุท (u, V, W) 91

สมรรถนะการดควบคุม 95

สวิตช S201, S202 และ S801 32

สัญลกัษณ 4

สายเคเบิลควบคุม 30, 31

ห
หนวยความเร็วมอเตอร 0-02 44

หนาจอกราฟก 37

อ
อกัษรยอ 5

อนิพุทดิจติอล: 91

อนิพุทพัลส/เอ็นโคดเดอร 93

อนิพุทอนาลอ็ก 92

อปุกรณเสริมระบบ 102

อปุกรณปองกนัไฟดูด (rcd) 8
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