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1. บทนํา

1.1.1. การรับรอง

1.1.2. สัญลกัษณ

สัญลักษณท่ีใชในคูมือนี้

โนตสําหรับผูอาน
แสดงบางสิ่งท่ีจะตองสังเกตโดยผูอาน

แสดงคําเตือนทั่วไป

แสดงคําเตือนไฟฟาแรงสูง

* แสดงคามาตรฐานจากโรงงาน

คูมือการโปรแกรม FC 300 1. บทนํา

 MG.33.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  3

1



1.1.3. อักษรยอ 

กระแสสลับ AC
เกจลวดอเมริกัน AWG
แอมแปร/AMP A
การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอัตโนมัติ AMA
ขดีจํากดักระแส ILIM

องศาเซลเซียส ฐC
กระแสตรง DC
ขึน้อยูกบัชุดขบั D-TYPE
ความเขากนัไดทางแมเหล็กไฟฟา EMC
รีเลยความรอนแบบอเิล็กทรอนิก ETR
ชุดขบั 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
กระแสของมอเตอรที่พิกดั IM,N

ความถี่ของมอเตอรทีพ่ิกดั fM,N

กําลังของมอเตอรทีพ่ิกดั PM,N

แรงดันไฟฟาของมอเตอรทีพ่ิกดั UM,N

พารามิเตอร par.
แรงดันต่ําพเิศษทีป่องกัน PELV
แผงวงจรแผนพิมพ PCB
กระแสเอาทพทุของอินเวอรเตอรทีพ่ิกดั IINV

รอบตอนาที RPM
วินาที s
ขดีจํากดัของแรงบิด TLIM

โวลต V

1.1.4. คําจํากัดความ 

ชดุขับ:

D-TYPE
ขนาดและชนดิของชุดขับที่ตอเชื่อมอยู (ขึ้นอยูกับอุปกรณ)

IVLT,MAX

กระแสเอาทพุทสูงสุด

IVLT,N

กระแสเอาทพุทท่ีพิกัดท่ีจายโดยตัวแปลงความถี่

UVLT, MAX

แรงดันเอาทพุทสูงสุด

อินพุท:

คําสั่งควบคุม
คุณสามารถสตารทและหยุดมอเตอรท่ีเชื่อมตออยู
ดวยการใช LCP และอินพุทดิจิตอล
ฟงกชันตางๆ แบงออกเปนสองกลุม

ฟงกชันในกลุมท่ี 1 จะมีลําดับความสําคัญสูงกวา
ฟงกชันในกลุมท่ี 2

กลุมท่ี 1 รีเซต็ หยุดแบบลื่นไหล, รีเซ็ตและ
หยุดแบบลื่นไหล, หยุดแบบดวน,
หยุดดวยการเบรกกระแสตรง และ
ปุม "Off"

กลุมท่ี 2 สตารท, สตารทดวยพัลส, กลับ
ทิศทาง, สตารทกลับทิศทาง, Jog
และ ล็อกคางเอาทพุท

1. บทนํา คูมอืการโปรแกรม FC 300
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มอเตอร:

fJOG

ความถี่ของมอเตอรเม่ือเปดใชงานฟงกชัน jog (ผานทางขั้วตอดิจิตอล)

fM
ความถี่ของมอเตอร

fMAX

ความถี่สูงสุดของมอเตอร

fMIN

ความถี่ตํ่าสุดของมอเตอร

fM,N

ความถี่มอเตอรท่ีพิกัด (ขอมูลบนปายชื่อ)

IM

กระแสของมอเตอร

IM,N

กระแสของมอเตอรท่ีพิกัด (ขอมูลบนปายชื่อ)

M-TYPE
ขนาดและประเภทของมอเตอรท่ีตอเชื่อมอยู (ขึ้นอยูกับอุปกรณ)

nM,N

ความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด (ขอมูลบนปายชื่อ)

PM,N

กําลังของมอเตอรท่ีพิกัด (ขอมูลบนปายชื่อ)

TM,N

แรงบิดท่ีพิกัด (มอเตอร)

UM

แรงดันชั่วขณะของมอเตอร

UM,N

แรงดันของมอเตอรท่ีพิกัด (ขอมูลบนปายชื่อ)

แรงบิดในการเบรก

คูมือการโปรแกรม FC 300 1. บทนํา
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ηVLT

ประสิทธิภาพของตัวแปลงความถี่จะกําหนดเปนอัตราสวนระหวางกําลังเอาทพุทและกําลังอินพุท

คําสั่งไมใหทําการสตารท:
คําสั่งหยุดเปนคําสั่งควบคุมกลุมท่ี 1 – ดูท่ีกลุมนี้

คําสั่งหยุด
ดูท่ีคําสั่งควบคุม

คาอางอิง:
คาอางอิงอนาล็อก
สัญญาณที่สงไปยังอินพุทอนาล็อก 53 หรือ 54 อาจเปนแรงดันหรือกระแสก็ได
คาอางอิงไบนารี
สัญญาณที่สงไปยังพอรตการสื่อสารแบบอนกุรม
คาอางอิงต้ังลวงหนา
คาอางอิงต้ังลวงหนาที่กําหนดจะถูกต้ังไวระหวาง -100% ถึง +100% ของชวงของคาอางอิง การเลือกคา
อางอิงต้ังลวงหนาทั้ง 8 คาจะเลือกผานทางขั้วตอดิจิตอล

คาอางอิงแบบพัลส
สัญญาณความถี่แบบพัลสท่ีถูกสงไปยังอินพุทดิจิตอล (ขั้วตอ 29 หรือ 33)

RefMAX

ระบุความสัมพันธระหวางอินพุทของคาอางอิงท่ีคาเต็มสเกล 100% (โดยทั่วไปจะเปน 10 V, 20mA) กับคา
อางอิงผลลัพธ คาอางอิงสูงสุดต้ังคาในพารามิเตอร 3-03

RefMIN

ระบุความสัมพันธระหวางอินพุทของคาอางอิงท่ีคา 0% (โดยท่ัวไป 0V, 0mA, 4mA) กับคาอางอิงผลลัพธ
คาอางอิงตํ่าสุดต้ังคาในพารามิเตอร 3-02

อื่นๆ:

อินพุทอนาล็อก
อินพุทอนาล็อกใชสําหรับควบคุมการทํางานของฟงกชันหลายชนดิในตัวแปลงความถี่
อินพุทอนาล็อกมีอยู 2 ประเภทคือ:
อินพุทกระแส 0-20 mA และ 4-20 mA
อินพุทแรงดัน 0-10 V DC (FC 301)
อินพุทแรงดัน -10 - +10 V DC (FC 302)

เอาทพุทอนาล็อก
เอาทพุทอนาล็อกสามารถจายสัญญาณ 0-20 mA, 4-20 mA หรือสัญญาณดิจิตอลได

การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ AMA
อัลกอริธึมของ AMA จะพิจารณาหาคาพารามิเตอรทางไฟฟาของมอเตอรท่ีเชื่อมตออยู ในขณะที่มอเตอร
หยุดนิ่ง

ตัวตานทานเบรก
ตัวตานทานเบรกเปนโมดูลท่ีสามารถดูดซับ กําลังเบรก ท่ีเกิดขึ้นจากระบบการเบรกแบบคืนพลังงานกลับ
กําลังไฟฟาที่เกิดจากระบบการเบรกแบบคืนพลังงานกลับนีจ้ะเพิ่มแรงดันใหกับวงจรขั้นกลางและตัวสับเบรก
ซึ่งจะชวยใหแนใจไดวามีการสงกําลังไปยังตัวตานทานเบรก

คุณลักษณะ CT
คุณลักษณะแบบแรงบิดคงที่ท่ีใชไดกับการใชงานทุกรูปแบบ เชน สายพานลําเลียง ปม และปนจั่น

1. บทนํา คูมอืการโปรแกรม FC 300
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ดิจิตอลอินพุท
อินพุทดิจิตอลสามารถใชเพ่ือควบคุมฟงกชันหลากหลายของตัวแปลงความถี่

ดิจิตอลเอาทพุท
ชุดขับมีเอาทพุทแบบโซลิตเสตทสองชุดท่ีสามารถจายไฟ 24 V DC (สูงสุด 40 mA) ได

DSP
ไมโครคอนโทรลเลอรแบบ DSP

ETR
รีเลยความรอนแบบอิเล็กทรอนิกจะคํานวณโหลดความรอนโดยพิจารณาจากโหลดและเวลาในขณะนั้น โดยมี
วัตถุประสงคเพ่ือประเมินอุณหภูมิของมอเตอร

Hiperface®

Hiperface® เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Stegmann

การตั้งคาเร่ิมตน
หากมีการดําเนนิการตั้งคาเร่ิมตน (พารามิเตอร 14-22) ตัวแปลงความถี่จะกลับคืนไปใชการตั้งคามาตรฐาน
จากโรงงาน

รอบการทํางานไมสมํ่าเสมอ
รอบการทํางานแบบไมสม่ําเสมอจะหมายถึงลําดับของรอบการทํางาน ในแตละรอบจะประกอบไปดวยชวง
เวลาท่ีมีโหลดและชวงเวลาที่ไมมีโหลด การทํางานสามารถเปนไดท้ังการทํางานแบบเปนชวง และการทํา
งานแบบไมเปนชวง

LCP
แผงควบคุมหนาเครื่อง (LCP) มีอินเตอรเฟสที่สมบูรณสําหรับการควบคุมและการตั้งโปรแกรมเครื่องใน
ตระกูล FC 300 แผงควบคุมสามารถถอดออกไดและสามารถติดต้ังหางจากตัวแปลงความถี่ไดไกลถึง 3
เมตร หมายความถึงแผงดานหนาโดยใชชุดติดต้ังท่ีเปนอุปกรณเสริม

lsb
บิตท่ีมีความสําคัญตํ่าสุด

msb
บิตท่ีมีความสําคัญสูงสุด

MCM
คํายอแทน Mille Circular Mil ซึ่งเปนหนวยการวดัของอเมริกา สําหรับวดัพื้นที่หนาตัดของสายเคเบิล 1 MCM
= 0.5067 mm2

พารามิเตอรออนไลน/ออฟไลน:
การเปลี่ยนพารามิเตอรออนไลนจะทํางานในทันทีหลังจากมีการเปลี่ยนคาขอมูล การเปลี่ยนพารามิเตอรออฟ
ไลนจะไมทํางานจนกวาคุณจะกดปุม [OK] ท่ี LCP

PID สําหรับกระบวนการ
ตัวเร็กกูเลเตอรชนิด PID จะรักษาความเร็ว ความดัน อุณหภูมิ ฯลฯ ตามท่ีตองการ โดยปรับความถี่เอาทพุทให
สอดคลองกับโหลดที่ผันแปร

อินพุทแบบพัลส/เอ็นโคดเดอรท่ีเพ่ิมขึ้น:
ตัวสงพัลสดิจิตอลแบบภายนอก ใชสําหรับการปอนกลับขอมูลความเร็วมอเตอร เอ็นโคดเดอรจะถูกใชในการ
ประยุกตใชงานท่ีตองการความแมนยําสูงในการควบคุมความเร็ว

คูมือการโปรแกรม FC 300 1. บทนํา
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RCD
อุปกรณกระแสตกคาง

ชุดคําสั่ง
คุณสามารถบันทึกการตั้งคาพารามิเตอรตางๆ ไดในชุดคําสั่งท้ังสี่ชุด และสามารถทําการเปลี่ยนไปมาระหวาง
ชุดคําสั่งตางๆ ท้ังสี่ชุด หรือสามารถแกไขการตั้งคาของชุดคําสั่งชุดใดชุดหนึ่งในขณะที่ยังใชงานชุดคําสั่งอีก
ชุดหนึ่งอยู

SFAVM
รูปแบบสวติชิ่ง ท่ีเรียกวา S tator F lux oriented A synchronous V ector M odulation (การมอดูเลตแบบ
เวกเตอรอะซิงโครนสัตามฟลักซของสเตเตอร) (พารามิเตอร 14-00)

การชดเชยการสลิป
ตัวแปลงความถี่จะชดเชยการสลิปของมอเตอร ดวยการบวกความถี่เขาไปเพิ่มเติม โดยคิดตามขนาดของโหล
ดท่ีวัดได ซึ่งจะทําใหความเร็วมอเตอรมีคาเกือบคงที่

Smart Logic Control (SLC)
SLC เปนชุดลําดับการทํางานที่กําหนดโดยผูใช โดยจะทํางานเมื่อเหตุการณท่ีเก่ียวของท่ีกําหนดโดยผูใช ได
รับการประเมินวาเปนจริงโดย SLC (กลุมพารามิเตอร 13-xx)

บัสมาตรฐานของ FC
ไดแก บัส RS 485 พรอมกับโปรโตคอลของ FC หรือโปรโตคอลของ MC ดูพารามิเตอร 8-30

เทอรมิสเตอร:
ตัวตานทานท่ีขึ้นอยูกับอุณหภูมิซึ่งติดตั้งไวในจุดท่ีมีการตรวจสอบอุณหภูมิ (ตัวแปลงความถี่หรือมอเตอร)

ตัดการทํางาน
สถานะการทํางานเมื่อมีฟอลตเกิดขึ้น เชน ตัวแปลงความถี่มีอุณหภูมิสูงเกิน หรือเมื่อตัวแปลงความถี่ทําการ
ปองกันมอเตอร กระบวนการ หรือระบบกลไก การเร่ิมสตารทใหมอีกคร้ังจะถูกปองกันไวไมใหทําไดจนกวา
สาเหตุของฟอลตจะไดรับการแกไข และสถานะการตัดการทํางานถูกยกเลิกโดยการสั่งรีเซ็ต หรือในบางกรณี
โดยการโปรแกรมใหรีเซ็ตโดยอัตโนมัติ ไมควรใชการตัดการทํางานเพื่อความปลอดภัยของผูปฏิบัติงาน

ตัดล็อกการทํางาน
สถานะการทํางานเมื่อมีฟอลตเกิดขึ้น เมื่อตัวแปลงความถี่กําลังทํางานเพื่อปองกันตัวเองและตองการการ
แทรกแซงทางกายภาพ เชน เม่ือเกิดการลัดวงจรขึ้นที่เอาทพุท ล็อกตัดการทํางานจะถูกยกเลิกไดโดยการ
ตัดการจายไฟจากแหลงจายไฟหลักออกและแกไขสาเหตุของฟอลต แลวจึงทําการเชื่อมตอกับตัวแปลง
ความถี่อีกคร้ัง การเร่ิมสตารทใหมอีกคร้ังจะถูกปองกันไวไมใหทําไดจนกวาสถานะการตัดการทํางานจะถูกยก
เลิกโดยการสั่งรีเซ็ต หรือในบางกรณีโดยการโปรแกรมใหรีเซ็ตโดยอัตโนมัติ ไมควรใชการตัดการทํางานเพื่อ
ความปลอดภัยของผูปฏิบัติงาน

คุณลักษณะ VT
คุณลักษณะแรงบิดแบบผันแปรท่ีใชสําหรับปมและพัดลม

VVCplus
เมื่อเปรียบเทียบกับการควบคุมอัตราสวนแรงดัน/ความถี่คงท่ีแบบมาตรฐานแลว การควบคุมเวกเตอรแรงดัน
(VVCplus) จะชวยปรับปรุงพลศาสตรและเสถียรภาพใหดีขึ้น ท้ังในเวลาท่ีคาอางอิงความเร็วถูกเปล่ียนและให
สัมพันธกับแรงบิดของโหลด

60ฐ AVM
รูปแบบสวติชิ่งท่ีมีชื่อวา การมอดูเลต   เวกเตอร แบบซิงโครนัส แบบ 60ฐ (พารามิเตอร 14-00)

ตัวประกอบกําลัง
ตัวประกอบกําลังเปนคาความสัมพันธระหวาง I1

และ IRMS

กําลัง ตัวประกอบ = 3 x U x I1 x cosϕ
3 x U x IRMS

1. บทนํา คูมอืการโปรแกรม FC 300
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ตัวประกอบกําลังสําหรับการควบคุมแบบ 3 เฟส:
= I1 x cosϕ1

IRMS
=

I1
IRMS

since cosϕ1 = 1

ตัวประกอบกําลังจะระบุขนาดโหลดของตัวแปลง
ความถี่ท่ีแหลงจายไฟหลักจะตองรับภาระ
ยิ่งตัวประกอบกําลังมีคาต่ําลง IRMS ก็จะยิ่งมีคาสูง
ขึ้นสําหรับประสิทธิภาพการทํางานที่ระดับ kW
เดียวกัน

IRMS = I1
2 + I5

2 + I7
2 + .. + In

2

นอกจากนีตั้วประกอบกําลังท่ีมีคาสูงจะยังบงชี้วากระแสฮารโมนคิตางๆ มีคาต่ํา
ขดลวด DC ภายในตัวแปลงความถี่ FC 300 จะทําใหตัวประกอบกําลังมีคาสูงขึ้น ซึ่งจะชวยลดโหลดท่ีจะเปน
ภาระของแหลงจายไฟหลัก

แรงดันไฟฟาของตัวแปลงความถี่มีอันตรายเมื่อตัวแปลงความถี่ตออยูกับแหลงจายไฟหลัก
การตอมอเตอร ตัวแปลงความถี่ หรือฟลดบัสท่ีไมถูกตอง อาจทําใหอุปกรณเสียหาย ทําใหผู
ปฏิบัติงานไดรับบาดเจ็บรุนแรงหรือเสียชีวิตได ดังนั้นจะตองปฏิบัติตามคําแนะนําในคูมือนีเ้ชน
เดียวกับกฎขอบังคับของทองถิ่นและระดับประเทศและขอบังคับดานความปลอดภัย

ขอบังคับดานความปลอดภัย
1. ตัวแปลงความถี่จะตองถูกปลดจากแหลงจายไฟหลักถาจะตองมีการดําเนินงานซอม ตรวจสอบวา

แหลงจายไฟหลักถูกปลดแลวและรอจนกวาเวลาที่จําเปนตองรอไดผานไปกอนท่ีจะถอดขั้วของ
มอเตอรและแหลงจายไฟหลัก

2. ปุม [STOP/RESET] บนแผงควบคุมของตัวแปลงความถี่ไมไดปลดอุปกรณออกจากแหลงจายไฟ
หลักและดังนัน้ตองไมใชเปนสวทิชเพ่ือความปลอดภัย

3. การลงดินเพื่อการปองกันที่ถูกตองของอุปกรณจะตองถูกกําหนด ผูใชตองไดรับการปกปองจาก
แหลงจายไฟ และมอเตอรตองถูกปองกันจากการมีโหลดเกินตามกฏขอบังคับในระดับประเทศและ
ทองถิ่น

4. กระแสรั่วลงดินสูงกวา 3.5 mA

5. การปองกันโหลดเกินของมอเตอรไมไดรวมอยูในคามาตรฐานจากโรงงาน ถาตองใชฟงกชันนีใ้ห
ต้ังพารามิเตอร 1-90 ใหเปนคาขอมูลของการตัดการทํางานของ ETR หรือ คาขอมูลการเตือนของ
ETR

6. หามถอดปลั๊กมอเตอรและแหลงจายไฟหลักในขณะท่ีตัวแปลงความถี่ยังเชื่อมตออยูกับแหลงจาย
ไฟหลัก ตรวจสอบวาแหลงจายไฟหลักถูกปลดแลวและรอจนกวาเวลาท่ีจําเปนตองรอไดผานไป
กอนที่จะถอดขั้วของมอเตอรและแหลงจายไฟหลัก

7. โปรดจําไววาตัวแปลงความถี่จะมีอินพุทแรงดันที่มากกวา L1, L2 และ L3 เมื่อติดต้ังการแบงโหลด
(การเชื่อมวงจรตัวกลางกระแสตรง) และแหลงจายไฟภายนอก 24 VDC ตรวจสอบวาทุกอินพุ
ทแรงดันถูกปลดออกและรอจนกวาเวลาท่ีจําเปนตองรอไดผานไปกอนการเริ่มงานซอม

คูมือการโปรแกรม FC 300 1. บทนํา
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2. วิธีการตั้งโปรแกรม

2.1. แผงควบคุมหนาเครื่องแบบกราฟกและแบบตัวเลข

การตั้งโปรแกรมที่งายท่ีสุดของตัวแปลงความถี่ดําเนนิการดวยแผงควบคุมหนาเร่ืองแบบกราฟค (LCP 102)
ซึ่งจําเปนตองอาศัยคูมือการออกแบบของตัวแปลงความถี่เมื่อใชแผงควบคุมหนาเคร่ืองแบบตัวเลข (LCP
101)

2.1.1. วิธกีารตั้งโปรแกรมบน LCP แบบกราฟก 

ขอแนะนาํการใชงานดังตอไปนีใ้ชกับ LCP แบบกราฟก (LCP 102):

แผงควบคุมถูกแบงออกเปนกลุมตามหนาที่
ได ส่ีกลุม:

1. จอแสดงผลแบบกราฟกพรอมบรรทัด
แสดงสถานะ

2. ปุมเมนแูละไฟแสดงสถานะ – สําหรับ
เปล่ียนพารามิเตอร และสลับระหวาง
ฟงกชันบนหนาจอ

3. ปุมนําทางและไฟแสดงสถานะ (LED)

4. ปุมการทํางานและไฟแสดงสถานะ
(LED)

ขอมูลท้ังหมดแสดงในจอแสดงผล LCP กราฟก ซึ่ง
สามารถแสดงไดมากถึง 5 รายการของขอมูลการ
ทํางานในขณะที่กําลังแสดงผล [Status]

บรรทัดแสดงผล:
a. บรรทัดแสดงสถานะ:  ขอความสถานะ

ท่ีแสดงไอคอนและกราฟก1

b. บรรทัด 1-2: บรรทัดแสดงขอมูลผูใช
ซึ่งแสดงขอมูลท่ีผูใชระบุหรือเลือกไว
เมื่อกดปุม [Status] จะสามารถเพิ่ม
บรรทัดพิเศษไดถึงหนึ่งบรรทัด1

c. บรรทัดแสดงสถานะ: ขอความสถานะ
จะแสดงเปนขอความ1

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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2.1.2. จอแสดงผล LCD

จอแสดงผลแบบ LCD มีพ้ืนหลังไฟสวางและประกอบดวยบรรทัดตัวเลข-ตัวอักษรทั้งหมด 6 แถว บรรทัด
แสดงผลจะแสดงทิศทางการหมุน (ลูกศร), ชุดคําสั่งท่ีเลือกไว รวมถึงการโปรแกรมการตั้งคา จอแสดงผลจะ
แบงออกเปน 3 สวน:

ตอนบน แสดงคาการวดั 2 แบบ ในสถานะการทํา
งานปกติ

บรรทัดบนสุดใน ตอนกลาง แสดงคาการวัดไดถึง
5 แบบ พรอมหนวยที่เก่ียวของ โดยไมคํานึงถึง
สถานะ (ยกเวนกรณีของสัญญาณเตือน/คําเตือน)

ตอนลาง จะแสดงสถานะของตัวแปลงความถี่ทุก
คร้ังในโหมดสถานะ

1
3
0
B
P
0
7
4
.
1
0

Top section

Middle section

Bottom section

แสดงชุดคําสั่งใชงาน (Active Set-up) (ต้ังเปนชุดคําสั่งใชงาน ในพารามิเตอร 0-10) เมื่อต้ังโปรแกรมเปนชุด
คําสั่งแบบอื่นท่ีไมใช ชุดคําสั่งใชงาน หมายเลขของชุดคําสั่งท่ีโปรแกรมไวจะแสดงที่ดานขวา

การปรับความคมชัดของหนาจอแสดงผล

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

คุณสามารถเปลี่ยนแปลงพารามิเตอรสวนใหญในชุดคําสั่งของ FC 300 ไดทันทีผานทางแผงควบคุม ถาไมมี
การสรางรหัสผานไวผานทางพารามิเตอร 0-60 รหัสผานเมนหูลัก หรือผานทางพารามิเตอร 0-65รหัสผาน
เมนูดวน

ไฟแสดงสถานะ (LED):

หากมีคาเกินคาเร่ิมแบง (Threshold) ท่ีกําหนด ไฟ LED ของสัญญาณเตือน และ/หรือ คําเตือน จะสวางขึ้น
ขอความแสดงสถานะและสัญญาณเตือนจะปรากฏที่แผงควบคุม
ON LED จะสวางขึ้นเม่ือตัวแปลงความถี่ไดรับแรงดันหลักหรือผานทางขั้วตอบัว DC หรือแหลงจายไฟฟาภาย
นอก 24 V ในเวลาเดียวกัน ไฟพื้นหลังก็จะสวางขึ้น

• LED สีเขียว/เปด: สวนควบคุมกําลังทํา
งาน

• LED สีเหลือง/เตือน: แสดงการเตือน

• LED สีแดงกะพริบ/สัญญาณเตือน:
แสดงสัญญาณเตือน

130BP040.10

ปุม LCP

ปุมควบคุมจะถูกแบงออกเปนฟงกชันตางๆ ปุมท่ีใต
จอแสดงผลและไฟแสดงสถานะ จะใชสําหรับการ
ต้ังคาพารามิเตอร รวมถึงตัวเลือกการแสดงสถานะ
ในระหวางการทํางานปกติ

130BP045.10

[Status] (สถานะ) จะแสดงสถานะของตัวแปลงความถี่และ/หรือมอเตอร คุณสามารถเลือกท่ีจะแสดงผลคา
ตางๆ ได 3 แบบ โดยการกดปุม [สถานะ]:
คาที่อานได 5 บรรทัด, คาท่ีอานได 4 บรรทัด หรือ ตัวควบคุม Smart Logic

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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ใช [สถานะ] เพ่ือเลือกโหมดของการแสดงผล หรือเพ่ือเปลี่ยนกลับไปโหมดแสดงผล จากโหมดเมนูดวน
โหมดเมนหูลัก หรือโหมดสัญญาณเตือน ปุม [สถานะ] ยังสามารถใชเพ่ือสลับโหมดอานคาเดี่ยวหรือคูไดดวย

[เมนูดวน]  (เมนูดวน)ชวยใหสามารถเขาใชเมนดูวนที่แตกตางกันไดโดยเร็ว เชน:

- เมนูสวนตัว

- ชุดคําสั่งดวน

- การเปลี่ยนแปลงที่ทํา

- การบันทึก

ใช [ เมนูดวน] เพ่ือต้ังโปรแกรมพารามิเตอรในสวนของเมนดูวน โดยสามารถสลับระหวางโหมดเมนดูวนและ
โหมดเมนูหลักไดโดยตรง

[ เมนูหลัก] (เมนหูลัก) ใชสําหรับการตั้งโปรแกรมพารามิเตอรท้ังหมด
คุณสามารถสลับไดโดยตรงระหวางโหมดเมนูหลักและโหมดเมนูดวน
สามารถใชช็อตคัตของพารามิเตอร โดยกดปุม [ เมนูหลัก] คางไว 3 วนิาที ช็อตคัตของพารามิเตอร จะทํา
ใหคุณสามารถเขาไปยังพารามิเตอรใดๆ ก็ไดโดยตรง

[ บันทึกสัญญาณเตือน]  แสดงรายการเตือนของสัญญาณเตือนลาสุด 5 รายการ (หมายเลข A1-A5) หาก
ตองการทราบรายละเอียดเก่ียวกับสัญญาณเตือน ใชปุมนาํทางเพื่อเล่ือนไปยังหมายเลขสัญญาณเตือน และ
กด [OK] ตอนนี้คุณก็จะไดรับขอมูลเก่ียวกับสถานภาพของตัวแปลงความถี่กอนเขาสูโหมดสัญญาณเตือน

[Back] (กลับ) พาคุณกลับไปยังขั้นตอนหรือลําดับกอนหนาในโครงสรางนาํทาง (Navigation Structure)

[ ยกเลิก] (ยกเลิก) ยกเลิกการเปลี่ยนแปลงหรือคําสั่งท่ีคุณทําลาสุด ตราบเทาที่ยังไมมีการเปลี่ยนแปลง
หนาจอแสดงผล

[ขอมลู] ใหขอมูลเก่ียวกับคําสั่ง พารามิเตอร หรือ
ฟงกชันในหนาตางการแสดงผล [ขอมูล] จะให
ขอมูลโดยละเอียดเม่ือเวลาที่ตองการความชวย
เหลือ
ออกจากโหมดขอมูลโดยการกด [Info], [Back],
หรือ [ยกเลิก]

   

ปุมนําทางนําทาง
ใชปุมนําทางเพื่อไปยังตัวเลือกตางๆ ใน [ เมนูดวน], [ เมนูหลัก] และ [ บันทึกสัญญาณเตือน] ใชปุม
เหลานี้เพ่ือเล่ือนเคอรเซอร

[OK] (ตกลง) ใชสําหรับเลือกพารามิเตอรท่ีเคอรเซอรทําเครื่องหมายอยู และสําหรับยืนยันการเปลี่ยนแปลง
ของพารามิเตอร

ปุมควบคุมหนาเครื่องสําหรับควบคุมหนาเคร่ือง
จะอยูท่ีใตแผงควบคุม

130BP046.10

[Hand On] [ดวยมือ] เปดการควบคุมตัวแปลงความถี่ผานทาง LCP นอกจากนี้ [Hand on] ยังใชในการ
สตารทมอเตอรดวย และขณะนีคุ้ณสามารถปอนขอมูลความเร็วมอเตอรไดโดยการใชปุมนําทาง คุณสามารถ
เลือกปุมนี้เปน เปดการใชงาน [1] หรือ ยกเลิกการใชงาน [0] ผานพารามิเตอร 0-40 ปุม [Hand on] บน LCP
สัญญาณหยุดภายนอกจะเปดสัญญาณควบคุม หรือบัสอนุกรมจะมีผลเหนอืคําสั่ง “สตารท” ผานทาง LCP
สัญญาณควบคุมดังตอไปนีจ้ะยังคงทํางานเม่ือ [Hand on] ถูกใชงาน:

• [Hand on] - [Off] - [Auto on]

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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• รีเซ็ต

• ล่ืนไหล หยุด ผกผัน

• กลับทิศทาง

• ชุดคําสั่งเลือกบิต 0- ชุดคําสั่งเลือกบิต 1

• คําสั่งหยุดจากการสื่อสารอนุกรม

• การหยุดแบบรวดเร็ว

• เบรคกระแสตรง

[Off] หยุดมอเตอรท่ีเชื่อมตออยู คุณสามารถเลือกปุมนี้เปน เปดการใชงาน [1] หรือ ยกเลิกการใชทํางาน
[0] ผานพารามิเตอร 0-41 ปุม [Off] บน LCP หากเลือกฟงกชันหยุดจากภายนอก และปุม [Off] ไมทํางาน
คุณสามารถสตารทมอเตอรโดยตัดการเชื่อมตอแรงดัน

[Auto on] ทําใหสามารถควบคุมตัวแปลงความถี่ ผานขั้วตอควบคุม และ/หรือ การสื่อสารอนกุรม เมื่อ
สัญญาณสตารทถูกสงผานขั้วตอสวนควบคุม และ/หรือบัส ตัวแปลงความถี่จะเร่ิมสตารท คุณสามารถเลือกปุม
นีเ้ปน เปดการใชงาน [1] หรือ ยกเลิกการใชงาน [0] ผานพารามิเตอร 0-42 ปุม [Auto on] บน LCP

โนตสําหรับผูอาน
สัญญาณ HAND-OFF-AUTO (ไมควบคุมดวยมือ-อัตโนมัติ) ท่ีเปดการใชงานผานทางอิน
พุทดิจิตัล มีความสําคัญ (Priority) สูงกวาปุมควบคุม [Hand on]-[Auto on]

[รีเซ็ต]ใชเพ่ือรีเซ็ตตัวแปลงความถี่หลังจากสัญญาณเตือน (ตัดการทํางาน) โดยสามารถเลือกเปน  เปดการ
ใชงาน [1] หรือ ยกเลิกการใชงาน [0] ผานพารามิเตอร 0-43 ปุม รีเซ็ต บน LCP

ชอ็ตคัตของพารามิเตอร  สามารถทําไดโดยกดปุม [เมนหูลัก] คางไว 3 วนิาที ช็อตคัตของพารามิเตอร จะ
ทําใหคุณสามารถเขาไปยังพารามิเตอรใดๆ ก็ไดโดยตรง

2.1.3. การถายโอนดวนของการต้ังคาพารามิเตอรระหวางตัวแปลงความถี่
หลายตัว 

เมื่อการตั้งคาชุดขับสมบูรณ เราแนะนําใหคุณเก็บ
ขอมูลไวใน LCP หรือใน PC โดยผานทาง MCT 10
เคร่ืองมือซอฟตแวรสําหรับการตั้งคา

การเก็บขอมลูใน LCP:

1. ไปท่ีพารามิเตอร 0-50 คัดลอกบน LCP

2. กดปุม [OK]

3. เลือก “ท้ังหมดไปยัง LCP”

4. กดปุม [OK]

ในตอนนีก้ารตั้งคาพารามิเตอรท้ังหมดจะถูกจัดเก็บไวใน LCP ซึ่งแสดงดวยแถบแสดงความกาวหนา เมื่อ
ครบ 100% ใหกด [OK]
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ในตอนนีคุ้ณสามารถเชื่อมตอ LCP กับตัวแปลงความถี่เคร่ืองอ่ืน และคัดลอกการตั้งคาพารามิเตอรมายังตัว
แปลงความถี่เคร่ืองนี้ไดเชนกัน

การถายโอนขอมลูจาก LCP ไปยงัตัวแปลงความถี่ :

1. ไปที่พารามิเตอร 0-50 คัดลอกบน LCP

2. กดปุม [OK]

3. เลือก “ท้ังหมดไปยัง LCP”

4. กดปุม [OK]

ในตอนนี้การตั้งคาพารามิเตอรท่ีเก็บไวใน LCP ไดถูกถายโอนไปยังตัวแปลงความถี่แลว ซึ่งแสดงดวยแถบ
แสดงความกาวหนา เม่ือครบ 100% ใหกด [OK]

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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2.1.4. โหมดแสดงผล 

ในการทํางานปกติ ตัวแปรการทํางานท่ีแตกตางกันถึง 5 แบบ สามารถแสดงขึ้นอยางตอเนื่องในที่ตอนกลาง
ของจอ ดังนี้: 1.1, 1.2 และ 1.3 รวมถึง 2 และ 3

2.1.5. โหมดแสดงผล - เลอืกคาที่อาน 

คุณสามารถสลับระหวางหนาจอสถานะทั้งสาม โดย
กดปุม [Status]
ตัวแปรการทํางานที่มีรูปแบบแตกตางกันจะแสดง
ขึ้นในหนาจอสถานะแตละหนา โปรดดูท่ีดานลาง

ตารางนี้แสดงวิธีการที่คุณสามารถเชื่อมโยงไปยัง
ตัวแปรการทํางานแตละตัว โดยระบุการเชื่อมโยง
ผานพารามิเตอร 0-20, 0-21, 0-22, 0-23 และ
0-24

คาพารามิเตอรแตละคาที่เลือกไวในพารามิเตอร 0-
20 ถึง พารามิเตอร 0-24 มีสเกลและตําแหนง
ทศนิยมเฉพาะ สําหรับคาตัวเลขพารามิเตอรท่ีมีคา
สูงจํานวนหลักสองสามหลักจะแสดงหลังจากจุด
ทศนิยม
เชน: คากระแสท่ีอานได
5.25 A; 15.2 A 105 A.

ตัวแปรการทาํงาน: หนวย:
พารามิเตอร 16-00 คําสั่งควบคุม hex
พารามิเตอร 16-01 คาอางองิ [หนวย]
พารามิเตอร 16-02 คาอางองิ %
พารามิเตอร 16-03 ขอความแสดงสถานะ hex
พารามิเตอร 16-05 คาหลักทีแ่ทจริง %
พารามิเตอร 16-10 กาํลัง [kW]
พารามิเตอร 16-11 กาํลัง [HP]
พารามิเตอร 16-12 แรงดันมอเตอร [V]
พารามิเตอร 16-13 ความถี่ [Hz]
พารามิเตอร 16-14 กระแสของมอเตอร [A]
พารามิเตอร 16-16 แรงบดิ Nm
พารามิเตอร 16-17 ความเร็ว [RPM]
พารามิเตอร 16-18 ความรอนของมอเตอร %
พารามิเตอร 16-20 คามุมของมอเตอร
พารามิเตอร 16-30 แรงดันเชื่อมโยง DC V
พารามิเตอร 16-32 พลังงานเบรค / วินาที kW
พารามิเตอร 16-33 พลังงานเบรค/ 2 นาที kW
พารามิเตอร 16-34 อณุหภมูิแผนระบายความ
รอน

C

พารามิเตอร 16-35 ความรอนของอินเวอรเตอร %
พารามิเตอร 16-36 กระแสอินเวอรเตอรที่พกิัด A
พารามิเตอร 16-37 กระแสอินเวอรเตอรสูงสุด A
พารามิเตอร 16-38 สถานะตัวควบคุม SL
พารามิเตอร 16-39 อณุหภมูิของการดควบคุม C
พารามิเตอร 16-40 บฟัเฟอรการบนัทกึเต็ม
พารามิเตอร 16-50 คาอางองิภายนอก  
พารามิเตอร 16-51 คาอางอิงพลัส
พารามิเตอร 16-52 คาปอนกลับ [หนวย]
พารามิเตอร 16-53 คาอางองิ Digi Pot
พารามิเตอร 16-60 อนิพทุดิจติัล ไปนารี
พารามิเตอร 16-61 ขัว้ตอ 53 การต้ังคาสวิตช V
พารามิเตอร 16-62 อนิพทุอนาล็อก 53  
พารามิเตอร 16-63 ขัว้ตอ 54 การต้ังคาสวิตช V
พารามิเตอร 16-64 อนิพทุอนาล็อก 54  
พารามิเตอร 16-65 เอาทพุทอนาล็อก 42 [mA]
พารามิเตอร 16-66 เอาทพุทดิจติัล [ไบนาร]ี
พารามิเตอร 16-67 อนิพทุ ความถี่ #29 [Hz]
พารามิเตอร 16-68 อนิพทุ ความถี่ #33 [Hz]
พารามิเตอร 16-69 เอาทพุทแบบพัลส #27 [Hz]
พารามิเตอร 16-70 เอาทพุทแบบพัลส #29 [Hz]
พารามิเตอร 16-71 เอาทพุทรีเลย
พารามิเตอร 16-72 ตัวนับ A  
พารามิเตอร 16-73 ตัวนับ B
พารามิเตอร 16-80 ฟลดบัส CTW hex
พารามิเตอร 16-82 REF ฟลดบสั 1 hex
พารามิเตอร 16-84 ตัวเลือกสื่อสาร STW hex
พารามิเตอร 16-85 CTW พอรต FC 1 hex
พารามิเตอร 16-86 REF พอรต FC 1 hex
พารามิเตอร 16-90 ขอความสัญญาณเตือน
พารามิเตอร 16-92 คําเตือน  
พารามิเตอร 16-94 ขอความแสดงสถานะ

หนาจอแสดงสถานะ I:
สถานะคาที่อานไดนีเ้ปนสถานะมาตรฐานหลังจาก
การสตารทหรือการเร่ิมตน
ใช [INFO] เพ่ือดูขอมูลเก่ียวกับวิธีการที่เชื่อมโยง
กับตัวแปรการทํางานท่ีแสดงอยู (1.1, 1.2, 1.3, 2
และ 3)
ดูตัวแปรการทํางานที่แสดงบนหนาจอในภาพ
ประกอบนี้

1
3
0
B
P
0
4
1
.
1
0

1.1

1.3

 2

1.2

 3
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หนาจอแสดงสถานะ II:
ดูตัวแปรการทํางาน (1.1, 1.2, 1.3 และ 2) ท่ีแสดง
บนหนาจอในภาพประกอบนี้
ในตัวอยาง ความเร็ว, กระแสของมอเตอร, กําลัง
ของมอเตอร และความถี่ ถูกเลือกใหเปนตัวแปรใน
สวนแรกและสวนที่สอง

1
3
0
B
P
0
6
2
.
1
0

2

1.2

1.3
1.1

หนาจอแสดงสถานะ III:
สถานะนี้จะแสดงเหตุการณและการกระทําของ
Smart Logic Control สําหรับขอมูลเพ่ิมเติม ดูหัว
ขอ Smart Logic Control 1

3
0
B
P
0
6
3
.
1
0

2.1.6. ชุดคําสั่งของพารามเิตอร 

รุน FC 300 สามารถนําไปใชในการทํางานเชิงปฏิบัติท้ังหมด จึงทําใหพารามิเตอรมีจํานวนคอนขางมาก รุนนี้
มีตัวเลือกท่ีสามารถตั้งโปรแกรมไดสองโหมดไดแกโหมดเมนูหลักและโหมดเมนูดวน
โหมดแรกชวยใหสามารถเขาถึงพารามิเตอรท้ังหมด โหมดหลังจะชวยใหผูใชเขาสูพารามิเตอรบางตัวท่ีทํา
ใหสามารถสตารทการทํางานตัวแปลงความถี่ได
คุณสามารถเปลี่ยนพารามิเตอรท้ังในโหมดเมนหูลักและโหมดเมนดูวน โดยไมคํานงึถึงโหมดการตั้งโปรแกรม

2.1.7. การทํางานของปุมเมนูดวน 

กด [Quick Menus] จะปรากฏรายการท่ีแสดงสวน
ตางๆ ท่ีอยูในเมนูดวน
เลือก เมนูผูใชกําหนดเอง เพ่ือแสดงพารามิเตอร
สวนตัวที่เลือกไว พารามิเตอรเหลานีถู้กเลือกใน
พารามิเตอร 0-25 เมนผููใชกําหนดเอง เมนูนี้
สามารถเพิ่มพารามิเตอรท่ีแตกตางๆ กันไดมากภึง
20 พารามิเตอร

เลือก ต้ังคาแบบรวดเร็ว เพ่ือดูพารามิเตอรจํานวนหนึง่ท่ีใชรันมอเตอรใหทํางานไดเหมาะสมในระดับหนึ่ง คา
ต้ังคามาตรฐานจากโรงงานของพารามิเตอรอ่ืนๆ พิจารณาฟงกชันควบคุมตามความตองการ และการกําหนด
รูปแบบของอินพุท/เอาทพุทสัญญาณ (ขั้วตอควบคุม)

การเลือกพารามิเตอรทําไดโดยกดปุมลูกศร พารามิเตอรดังตารางตอไปนี้สามารถเขาถึงได
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พารามิเตอร การกําหนดชื่อ โหลด
0-01 ภาษา  
1-20 กําลังของมอเตอร [kW]
1-22 แรงดันไฟฟาของมอเตอร [V]
1-23 ความถี่ของมอเตอร [Hz]
1-24 กระแสของมอเตอร [A]
1-25 ความเร็วของมอเตอรท่ีพิกัด [rpm]
5-12 ขั้วตอ 27 อินพุทดิจิตัล [0] ไมทํางาน*
1-29 การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ

(AMA)
[1] ใช AMA แบบสมบูรณ

3-02 คาอางอิงตํ่าสุด [rpm]
3-03 คาอางอิงสูงสุด [rpm]
3-41 กําหนดความเร็วขาขึ้น ชุด 1 [sec]
3-42 เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลงชุด 1 [sec]
3-13 ตําแหนงอางอิง  

*ถาขั้วตอ 27 ถูกต้ังคาเปน “ไมมีการทํางาน” ดังนั้นขั้วตอ 27 ก็ไมจําเปนที่จะตองตอเขากับ + 24V

เลือก การเปลี่ยนแปลงท่ีทําแลว เพ่ือดูขอมูลเก่ียวกับ:

• การเปลี่ยนแปลง 10 คร้ังลาสุด ใชปุมนาํทาง [▲] [▼] เพ่ือเล่ือนระหวางพารามิเตอรท่ีเปล่ียน
แปลง 10 ตัวลาสุด

• การเปลี่ยนแปลงที่ทํานัน้นบัจากคามาตรฐานจากโรงงาน

เลือก การบันทึกเพ่ือดูขอมูลเก่ียวกับคาที่อานของบรรทัดแสดงผล ขอมูลจะแสดงเปนกราฟ
สามารถดูเฉพาะพารามิเตอรท่ีแสดงท่ีเลือกไวในพารามิเตอร 0-20 ถึงพารามิเตอร 0-24 เทานั้น สามารถท่ีจะ
เก็บตัวอยางไดถึง 120 ตัวอยางในหนวยความจํา เพ่ือการใชอางอิงตอไป
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2.1.8. การเริ่มการทดสอบเพือ่ใชงาน

วิธีท่ีงายสําหรับการทําการเริ่มการทดสอบเพื่อใชงานคือการใชปุมเมนูดวนและตามดวยขั้นตอนปฏิบัติของชุด
คําสั่งดวนโดยใช LCP 102 (อานตารางจาดซายไปขวา):

กด

Q2 เมนดูวน

0-01 ภาษา ต้ังภาษา  

1-20 กําลังของมอเตอร ต้ังคากําลังตามปายชื่อของมอเตอร  

1-22 แรงดันของมอเตอร ต้ังคาแรงดันตามปายชื่อ  

1-23 ความถี่ของมอเตอร ต้ังคาความถี่ตามปายชื่อ  

1-24 กระแสของมอเตอร ต้ังคากระแสตามปายชื่อ  

1-25 ความเร็วที่พิกัดของ
มอเตอร

ต้ังคาความเร็วมอเตอรเปน RPM  

5-12 ขั้วตอ 27 อินพุ
ทดิจิตอล

ถาขั้วตอมีคามาตรฐานเปนล่ืนไหลผกผันจะ
สามารถเปล่ียนการตั้งคานี้ใหเปน ไมทํางาน
ไมจําเปนตองเชื่อมตอกับชั้วตอ 27 เพ่ือใช
งาน AMA

 

1-29 การปรับใหเหมาะสมกับ
มอเตอรโดยอัตโนมัติ

ต้ังฟงกชัน AMA ตามที่ตองการ ขอแนะนาํ
ใหทํางานดวย AMA จนเสร็จสมบูรณ

 

3-02 คาอางอิงตํ่าสุด ต้ังคาความเร็วต่ําสุดของเพลามอเตอร  

3-03 คาอางอิงสูงสุด ต้ังคาความเร็วสูงสุดของเพลามอเตอร  

3-41 เวลาเปลี่ยนความเร็วขา
ขึ้น 1

ต้ังคาเวลาเพิ่มความเร็วโดยอางอิงกับความ
เร็วปกติของมอเตอร(ท่ีต้ังคาในพารามิเตอร
1-25)

 

3-42 เวลาเปลี่ยนความเร็วขา
ลง 1

ต้ังคาเวลาลดความเร็วโดยอางอิงกับความ
เร็วปกติของมอเตอร(ท่ีต้ังคาในพารามิเตอร
1-25)

 

3-13 ตําแหนงคาอางอิง
ต้ังคาตําแหนงจากจุดท่ีคาอางอิงตองทํา
งานได
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2.1.9. โหมดเมนูหลัก 

เร่ิมโหมดเมนูหลักโดยกดปุม [เมนหูลัก] คาที่อาน
ไดท่ีแสดงที่ดานขวานี้ จะปรากฏบนจอแสดงผล
สวนตอนกลางและตอนลางของจอแสดงผลจะ
แสดงรายการกลุมพารามิเตอร ซึ่งสามารถเลือกได
ดวยการสลับไปมาท่ีปุมขึ้นและลง 1
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แตละพารามิเตอรมีชื่อและหมายเลข ซึ่งจะเหมือนเดิมไมวาจะอยูในโหมดการตั้งโปรแกรมโหมดใด ในโหมด
เมนูหลัก พารามิเตอรจะแบงออกเปนกลุมๆ ตัวเลขหลักแรกของพารามิเตอร (จากซาย) ระบุหมายเลขกลุม
ของพารามิเตอร

พารามิเตอรท้ังหมดสามารถเปลี่ยนแปลงไดในเมนูหลัก อยางไรก็ตาม บางพารามิเตอรอาจจะ “ไมปรากฎ”
ขึ้นอยูกับตัวเลือกของการกําหนดรูปแบบการควบคุมมอเตอร (พารามิเตอร 1-00) เชน วงรอบเปดจะซอน
พารามิเตอร PID ท้ังหมด ขณะที่ตัวเลือกท่ีใชงานอ่ืนๆ ทําใหมองเห็นกลุมพารามิเตอรไดเพ่ิมขึ้น

2.1.10. การเลือกพารามเิตอร 

ในโหมดเมนูหลัก พารามิเตอรจะแบงออกเปน
กลุมๆ คุณเลือกกลุมพารามิเตอรไดโดยใชปุมลูกศร
นาํทาง
กลุมพารามิเตอรตอไปนี้คือกลุมท่ีเขาใชงานได:

หมายเลขกลุม กลุมพารามิเตอร:
0 การทํางาน/แสดงผล
1 โหลด/มอเตอร
2 เบรค
3 คาอางอิง/การเปลี่ยนความเร็ว
4 ขดีจํากดั/คําเตือน
5 อนิพทุ/เอาทพุทดิจิตัล
6 อนิพทุ/เอาทพุทอนาล็อก
7 สวนควบคุม
8 การสื่อสาร&ตัวเลือก
9 Profibus
10 โปรโตคอล CAN
11 การสื่อสารที่สํารองไว 1
12 การสื่อสารที่สํารองไว 2
13 Smart Logic
14 ฟงกชันพิเศษ
15 ขอมูลชุดขับเคลื่อน
16 คาขอมูลที่อานได
17 ปอนกลับ มอเตอร

หลังจากเลือกกลุมพารามิเตอร ใหเลือกพารา
มิเตอรโดยใชปุมนําทาง
สวนตอนกลางของจอแสดงผลจะแสดงหมายเลข
และชื่อพารามิเตอร รวมถึงคาพารามิเตอรท่ีเลือก
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2.1.11. การเปล่ียนขอมูล 

ขั้นตอนการเปลี่ยนขอมูลจะเหมือนกันไมวาคุณจะเลือกพารามิเตอรในโหมดเมนูดวนหรือเมนูหลัก กด [OK]
เพ่ือเปล่ียนพารามิเตอรท่ีเลือก
ขั้นตอนการเปลี่ยนขอมูลจะขึ้นอยูกับวาพารามิเตอรท่ีเลือกเปนคาขอมูลตัวเลขหรือตัวอักษร
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2.1.12. การเปลีย่นคาตัวอักษร 

หากพารามิเตอรท่ีเลือกเปนคาขอความ ใหเปล่ียน
คาขอความโดยใชปุมนาํทาง [▲] [▼]
ปุมเล่ือนขึ้นจะเพิ่มคาและปุมเล่ือนลงจะลดคา วาง
เคอรเซอรเหนือคาที่คุณตองการบันทึกและกด
[OK]
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2.1.13. การเปลีย่นกลุมของคาขอมูลตัวเลข 

หากพารามิเตอรท่ีเลือกแสดงเปนคาขอมูลตัวเลข
ใหเปล่ียนคาขอมูลท่ีเลือกโดยใชปุมนาํทาง [◀]
[▶] เชนเดียวกับปุมนาํทาง [▲] [▼] ใชปุมนาํทาง
[◀] [▶] เพ่ือเล่ือนเคอรเซอรในแนวนอน 1
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ใชปุมนาํทาง [▲] [▼] เพ่ือเปลี่ยนแปลงคาขอมูล
ปุมเล่ือนขึ้นจะเพิ่มคาขอมูลและปุมเล่ือนลงจะลด
คาขอมูล วางเคอรเซอรเหนือคาท่ีคุณตองการ
บันทึกและกด [OK] 1
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2.1.14. การเปลีย่นคาไมรูจบของคาขอมลูตัวเลข 

หากพารามิเตอรท่ีเลือกแสดงเปนคาขอมูลตัวเลข
ใหเปล่ียนคาขอมูลท่ีเลือกโดยใชปุมนาํทาง [◀]
[▶]
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เปล่ียนแปลงหลักท่ีเลือกแบบไมรูจบดวยการปรับ
เปล่ียนคาโดยใชปุมนาํทาง [▲] [▼]
หลักท่ีเลือกจะถูกระบุดวยเคอรเซอร วาง
เคอรเซอรเหนือหลักท่ีคุณตองการบันทึกและกด
[OK]
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2.1.15. การเปล่ียนคาขอมูล,ทีละขัน้ 

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

2.1.16. คาท่ีอานไดและการตั้งโปรแกรมของ พารามิเตอรที่กําหนดดัชนี 

พารามิเตอรจะถูกกําหนดดัชนีเมื่อวางซอนกันในสแต็ค
พารามิเตอร 15-30 ถึง 15-32 ประกอบดวยบันทึกฟอลตซึ่งสามารถอานคาได เลือกพารามิเตอร กด [OK]
และใชปุมนาํทาง [▲] [▼] เพ่ือเล่ือนดูบันทึกของคา

ใชพารามิเตอร 3-10 เปนอีกตัวอยางหนึ่ง:
เลือกพารามิเตอร กด [OK] และใชปุมนําทาง [▲] [▼] เพ่ือเล่ือนดูคาที่กําหนดดัชนี ในการเปลี่ยนคาพารา
มิเตอร ใหเลือกคาที่กําหนดดัชนแีละกด [OK] เปลี่ยนคาโดยใชปุม [▲] [▼] กด [OK] เพ่ือยอมรับการตั้งคา
ใหม กด [CANCEL] เพ่ือยกเลิก กด [Back] เพ่ือออกจากพารามิเตอร
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2.1.17. วิธกีารตั้งโปรแกรมดวยแผงควบคุมหนาเคร่ืองแบบตัวเลข 

ขอแนะนาํการใชงานดังตอไปนีใ้ชกับ LCP แบบตัว
เลข (LCP 101)
แผงควบคุมถูกแบงออกเปนกลุมตามหนาท่ีได สี่
กลุม:

1. การแสดงผลแบบตัวเลข

2. ปุมเมนแูละไฟแสดงสถานะ – สําหรับ
เปล่ียนพารามิเตอร และสลับระหวาง
ฟงกชันบนหนาจอ

3. ปุมนําทางและไฟแสดงสถานะ (LED)

4. ปุมการทํางานและไฟแสดงสถานะ
(LED)

บรรทัดการแสดงผล:

บรรทัดแสดงสถานะ: ขอความสถานะแสดง
ไอคอนและคาตัวเลข

ไฟแสดงสถานะ (LED):

• LED สีเขียว/On: แสดงเมื่อสวนควบคุม
เปด

• LED สีเหลือง/Warn: แสดงการเตือน

• LED สีแดงกะพริบ/Alarm: แสดง
สัญญาณเตือน

ปุม LCP
[Menu] เลือกโหมดใดโหมดหนึ่งตามที่มีตอไปนี้:

• สถานะ

• ชุดคําสั่งดวน

• เมนูหลัก

โหมดสถานะ: แสดงสถานะของตัวแปลงความถี่
หรือมอเตอร
ถามีสัญญาณเตือนเกิดขึ้น NLCP จะเปลี่ยนไปเปน
โหมดสถานะโดยอัตโนมัติ
สัญญาณเตือนสามารถแสดงผลไดหลายคา

โนตสําหรับผูอาน
ไมสามารถคัดลอกพารามิเตอรดวย
แผงควบคุมหนาเครื่องแบบตัวเลข
ของ LCP 101

1
3
0
B
P
0
7
7
.
1
0

1
3
0
B
P
0
7
8
.
1
0

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม

 MG.33.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  23

2



เมนูหลัก/การตั้งคาดวนใชเพ่ือการโปรแกรม
พารามิเตอรท้ังหมดหรือพารามิเตอรในเมนูดวนเทา
นั้น (ดูคําอธิบายเพิ่มเติมของ LCP 102 ท่ีอยูขางตน
ของบทนี)้
คาของพารามิเตอรสามารถเปลี่ยนไดโดยใชปุมนํา
ทาง [▲] [▼] เมื่อคานัน้กระพริบอยู
เลือกเมนหูลักโดยการกดปุม [Menu] หลายๆคร้ัง
เลือกกลุมพารามิเตอร [xx-__] และกด [OK]
เลือกพารามิเตอร [__-xx] และกด [OK]
ถาพารามิเตอรเปนพารามิเตอรแบบอารเรย ให
เลือกหมายเลขอารเรยและกดปุม [OK]
เลือกคาขอมูลท่ีตองการและกด [OK]
พารามิเตอรท่ีมีตัวเลือกการทํางานจะแสดงคา เชน
[1], [2], เปนตน สําหรับกคําอธิบายของตัวเลือกท่ี
แตกตางใหดูคําอธิบายเฉพาะของแตละพารา
มิเตอรในสวน การเลือกพารามิเตอร

ใช [Back] เพ่ือยอนกลับไปยังขั้นตอนกอนหนา
ปุมลูกศร [▲] [▼]ใชสําหรับเล่ือนยายระหวางคํา
สั่งและภายในพารามิเตอร

1
3
0
B
P
0
7
9
.
1
0

2.1.18. ปุมควบคุมหนาเครื่อง 

ปุมสําหรับการควบคุมหนาเครื่องจะอยูท่ีใตแผง
ควบคุม

130BP046.10

[Hand on] ใชควบคุมตัวแปลงความถี่ผานทาง LCP นอกจากนี ้ [Hand on] ยังใชในการสตารทมอเตอร
ดวย และขณะนี้ยังสามารถปอนขอมูลความเร็วมอเตอรไดโดยการใชปุมนาํทาง คุณสามารถเลือกปุมนี้เปน
ใช [1] หรือ ยกเลิกใช [0] ผานพารามิเตอร 0-40 การทํางานของปุม [Hand on]
สัญญาณหยุดภายนอกที่ถูกกระตุนโดยสัญญาณควบคุม หรือบัสอนุกรมจะมีความสําคัญเหนือคําสั่ง “สตารท”
ท่ีผานทาง LCP
สัญญาณควบคุมดังตอไปนีจ้ะยังคงทํางานเม่ือ [Hand on] ถูกใชงาน:

• [Hand on] - [Off] - [Auto on]

• รีเซ็ต

• การหยุดล่ืนไหลผกผัน

• กลับทิศทาง

• เลือกชุดคําสั่ง lsb – เลือกชุดคําสั่ง msb

• คําสั่งหยุดจากการสื่อสารอนุกรม

• การหยุดแบบดวน

• เบรคกระแสตรง

[Off] หยุดมอเตอรท่ีเชื่อมตออยู คุณสามารถเลือกปุมนีเ้ปน ใช [1] หรือ ยกเลิกใช [0] ผานพารามิเตอร 0-41
การทํางานของปุม [Off]
หากเลือกฟงกชันหยุดจากภายนอก และปุม [Off] ไมทํางาน คุณสามารถสตารทมอเตอรโดยตัดการเชื่อมตอ
แรงดัน

[Auto on] ทําใหสามารถควบคุมตัวแปลงความถี่ ผานขั้วตอควบคุม และ/หรือการสื่อสารอนุกรม เมื่อ
สัญญาณสตารทถูกสงผานขั้วตอสวนควบคุม และ/หรือบัส ตัวแปลงความถี่จะสตารท คุณสามารถเลือกปุมนี้
เปน ใช [1] หรือ ยกเลิกใช [0] ผานพารามิเตอร 0-42 การทํางานของปุม Auto on
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โนตสําหรับผูอาน
สัญญาณขับดวยมือ-ปด-ขับอัตโนมัติท่ีเปดผานทางการปอนขอมูลทางดิจิตัล มีความสําคัญ
เหนือกวาปุมควบคุม [Hand on]-[Auto On]

[Reset] ใชสําหรับการรีเซ็ตตัวแปลงความถี่หลังจากสัญญาณเตือน (ตัดการทํางาน) โดยสามารถเลือกเปน
ใช [1] หรือ ยกเลิกใช [0] ผานพารามิเตอร 0-43 การทํางานของปุม Reset

2.1.19. การเริ่มตนดวยคามาตรฐานจากโรงงาน 

ทําการเร่ิมตนตัวแปลงความถี่ดวยคามาตรฐานจากโรงงาน ไดสองวิธีคือ

การเร่ิมตนที่แนะนํา (ผานทางพารามิเตอร 14-22)

1. เลือกพารามิเตอร 14-22

2. กด [OK]

3. เลือก “การเร่ิมตน”

4. กด [OK]

5. ตัดแหลงจายไฟหลักและรอจนจอแสดง
ผลดับ

6. ตอแหลงจายไฟหลักเขาอีกคร้ัง ในตอน
นีต้ัวแปลงความถี่จะถูกรีเซ็ต

พารามิเตอร 14-22 จะเร่ิมตนคาใหมทั้งหมดยกเวน
14-50 RFI 1
8-30 โปรโตคอล
8-31 แอดเดรส
8-32 อัตราบอด

8-35 หนวงเวลาตอบรับต่ําสุด
8-36 หนวงเวลาตอบรับสูงสุด
8-37 หนวงเวลา Inter-char สูงสุด
15-00 ถึง 15-05 ขอมูลการใชงาน
15-20 ถึง 15-22 บันทึกประวตัิ
15-30 ถึง 15-32 บันทึกฟอลต

การเร่ิมตนดวยมือ

1. ปลดการเชื่อมตอกับแหลงจายไฟหลัก
และรอใหจอแสดงผลดับ

2a. กด [Status] - [Main Menu] - [OK]
พรอมกันขณะเปดเคร่ือง LCP 102 จอ
แสดงผลแบบกราฟฟก

2b. กด [Menu] ขณะเปดเคร่ืองสําหรับ LCP
101 จอแสดงผลแบบตัวเลข

3. ปลอยปุมหลังจาก 5 วินาที
4. ในขณะนีตั้วแปลงความถี่จะถูกโปรแกรม

ตามคามาตรฐานจากโรงงาน

พารามิเตอรนี้จะเริ่มตนใหมทั้งหมด ยกเวน:
15-00 ชั่วโมงใชงาน
15-03 การเปดเครื่อง
15-04 อุณหภมูิสูงเกนิ
15-05 แรงดันสูงเกิน

โนตสําหรับผูอาน
เม่ือคุณดําเนินการเร่ิมตนใหมดวยมือ คุณยังไดรีเซ็ตการสื่อสารอนุกรม การตั้งคาตัวกรอง RFI
(พารามิเตอร 14-50) และการตั้งคาบันทึกฟอลตดวย
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2.2. การเลือกพารามิเตอร

พารามิเตอรสําหรับ FC 300 จะถูกแบงกลุมเปนไวเปนหลายกลุมพารามิเตอร เพ่ือความงายในการเลือกพารา
มิเตอรท่ีถูกตองในการทํางานที่เหมาะสมที่สุดของตัวแปลงความถี่
0-xx พารามิเตอรการทํางานและการแสดงผล

• การตั้งคาพ้ืนฐาน, การจัดการชุดคําสั่ง

• พารามิเตอรของการแสดงผลและแผงควบคุมหนาเคร่ืองสําหรับการเลือกคาท่ีอานได, การเลือก
การตั้งคา และการคัดลอกฟงกชัน

1-xx พารามิเตอรของโหลดและมอเตอร จะรวมทุกพารามิเตอรท่ีเก่ียวของกับโหลดและมอเตอร

2-xx พารามิเตอคเบรค

• เบรคกระแสตรง

• เบรคแบบไดนามิก (เบรคแบบตัวตานทาน)

• เบรคเชิงกล

• การควบคุมแรงดันเกิน (Over-voltage Control)

3-xx พารามิเตอรของคาอางอิงและการเปลี่ยนความเร็วจะรวมฟงกชัน DigiPot (โพเทนชิโอมิเตอร
แบบดิจิตัล)

4-xx พารามิเตอรการเตือนขีดจํากัด; การตั้งคาขีดจํากัดและการเตือน

5-xx อินพุทและเอาทพุทดิจิตัล รวมการควบคุมรีเลย

6-xx อินพุทและเอาทพุทอนาล็อก

7-xx การควบคุม; ตั้งคาพารามิเตอรสําหรับการควบคุมความเร็วและกระบวนการ

8-xx พารามิเตอรของการสื่อสารและอุปกรณเสริมสําหรับการตั้งคาพารามิเตอรของ FC RS485 และพอรต FC
USB

9-xx พารามิเตอร Profibus

10-xx พารามิเตอร DeviceNet และ CAN Fieldbus

13-xx พารามิเตอรตัวควบคุม Smart Logic

14-xx พารามิเตอรฟงกชันพิเศษ

15-xx พารามิเตอรขอมูลชุดขับเคล่ือน

16-xx พารามิเตอรคาที่อานได

17-xx พารามิเตอรอุปกรณเสริมเอ็นโคดเดอร
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2.3. พารามิเตอร: การทํางานและแสดงผล

2.3.1. 0-0* การทํางาน/จอแสดงผล

พารามิเตอรท่ีเก่ียวของกับการทํางานพ้ืนฐานของตัวแปลงความถี่ การทํางานของปุมบน LCP และการกําหนด
คาการแสดงผลของ LCP

2.3.2. 0-0* การตั้งคาพ้ืนฐาน

กลุมพารามิเตอรสําหรับการตั้งคาตัวแปลงความถี่

0-01  ภาษา

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ระบุภาษาที่ตองการใชในการแสดงผล

ตัวแปลงความถี่สามารถจัดสงมาพรอมกับชุดภาษาไดแตกตางกันถึง 4
ภาษา ภาษาอังกฤษและเยอรมันจะรวมอยูในทุกชุด และภาษาอังกฤษ
จะไมสามารถลบหรือแกไขได

[0] * อังกฤษ ภาษาในชุดรายการภาษา 1-4

[1] เยอรมัน ภาษาในชุดรายการภาษา 1-4

[2] ฝร่ังเศส ภาษาในชุดภาษา 1

[3] เดนมารก ภาษาในชุดภาษา 1

[4] สเปน ภาษาในชุดภาษา 1

[5] อิตาลี ภาษาในชุดภาษา 1

[6] สวีเดน ภาษาในชุดภาษา 1

[7] ดัทช ภาษาในชุดภาษา 1

[10] จีน ชุดภาษา 2

[20] ฟนแลนด ภาษาในชุดภาษา 1

[22] อังกฤษ อเมริกัน ภาษาในชุดภาษา 4

[27] กรีก ภาษาในชุดภาษา 4

[28] โปรตุเกส ภาษาในชุดภาษา 4

[36] สโลเวเนีย ภาษาในชุดภาษา 3

[39] เกาหลี ภาษาในชุดภาษา 2

[40] ญี่ปุน ภาษาในชุดภาษา 2

[41] ตุรกี ภาษาในชุดภาษา 4

[42] จีนแบบดั้งเดิม ภาษาในชุดภาษา 2

[43] บัลแกเรีย ภาษาในชุดภาษา 3

[44] เซอรเบีย ภาษาในชุดภาษา 3

[45] โรมาเนีย ภาษาในชุดภาษา 3

[46] ฮังการี ภาษาในชุดภาษา 3
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[47] เช็ก ภาษาในชุดภาษา 3

[48] โปแลนด ภาษาในชุดภาษา 4

[49] รัสเซีย ภาษาในชุดภาษา 3

[50] ไทย ภาษาในชุดภาษา 2

[51] อินโดนีเซีย บาฮาซา ภาษาในชุดภาษา 2

0-02  หนวยความเร็วของมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน
การแสดงที่หนาจอจะขึ้นอยูกับการตั้งคาในพารามิเตอร 0-02 และ 0-
03 การตั้งคามาตรฐานของพารามิเตอร 0-02 และ 0-03 ขึ้นอยูกับวาตัว
แปลงความถี่ท่ีสงมอบอยูในภูมิภาคใดของโลก แตสามารถตั้ง
โปรแกรมใหมหากจําเปน

โนตสําหรับผูอาน
การเปลี่ยน หนวยความเร็วของมอเตอร จะรีเซ็ตพารา
มิเตอรบางคาใหเปนคาเร่ิมตน ขอแนะนําใหเลือกหนวย
ความเร็วของมอเตอรเปนลําดับแรก กอนที่จะแกไข
พารามิเตอรอ่ืน

[0] * RPM เลือกแสดงพารามิเตอรและตัวแปรความเร็วของมอเตอร (เชน คาอาง
อิง คาปอนกลับ ขีดจํากัด) ในหนวยความเร็วของมอเตอร (RPM)

[1] Hz เลือกแสดงพารามิเตอรและตัวแปรความเร็วของมอเตอร (เชน คาอาง
อิง คาปอนกลับ ขีดจํากัด) ในหนวยของความถี่เอาทพุทสําหรับ
มอเตอร (Hz)

0-03  การตั้งคาตามภมูิภาค

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * นานาชาติ ต้ังหนวยในพารามิเตอร 1-20 กําลังของมอเตอร เปน kW และคา
มาตรฐานของพารามิเตอร 1-23 ความถี่ของมอเตอร เปน 50 Hz

[1] อเมริกา ตั้งหนวยของพารามิเตอร 1-21 กําลังของมอเตอร เปน HP และคา
มาตรฐานของพารามิเตอร 1-23 ความถี่ของมอเตอร เปน 60 Hz

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

0-04  สถานการณทํางานเมื่อเปดเครื่อง (ดวยมอื)

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือก โหมดการทํางาน เมื่อเชื่อมตอตัวแปลงความถี่อีกคร้ังกับแรงดัน
หลักหลังจากปดเคร่ืองในโหมดการทํางานดวยมือ (หนาเคร่ือง)

[0] ทําตอ สตารทตัวแปลงความถี่ใหมเพ่ือรักษาคาอางอิงหนาเครื่อง และการตั้ง
คาสตารท/หยุดใหเปนคาเดิม (โดยใช [สตารท/หยุด]) กอนท่ีจะปด
เคร่ืองตัวแปลงความถี่

[1] * บังคับหยุด คาอางอิง=
เกา

สตารทตัวแปลงความถี่ใหมดวยคาอางอิงหนาเคร่ืองท่ีจัดเก็บไว หลัง
จากจายแรงดันหลักกลับมาอีกคร้ังและหลังจากกด [สตารท]

[2] บังคับหยุด คาอางอิง=0 รีเซ็ตคาอางอิงหนาเคร่ืองเปน 0 เมื่อสตารทตัวแปลงความถี่ใหม
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2.3.3. 0-1* การจัดการชุดคําส่ัง

ระบุและควบคุมชุดคําสั่งของพารามิเตอรแตละคา
ตัวแปลงความถี่มีชุดคําสั่งของพารามิเตอรท้ังหมด สี่ชุดท่ีสามารถโปรแกรมแยกจากกันโดยอิสระ ซึ่งทําให
ตัวแปลงความถี่มีความคลองตัวและสามารถที่จะแกปญหาความสามารถในการควบคุมขึ้นสูง และยังชวยลด
ตนทุนอุปกรณควบคุมภายนอก ยกตัวอยางเชน สามารถใชในการโปรแกรมใหตัวแปลงความถี่ทํางานตามการ
ควบคุมรูปแบบเดียวในชุดคําสั่งเดียว (เชน มอเตอร 1 สําหรับการเคลื่อนท่ีแนวนอน) และรูปแบบการควบคุม
อีกแบบหนึง่ในอีกชุดคําสั่งหนึ่ง (เชน มอเตอร 2 สําหรับการเคลื่อนท่ีตามแนวตั้ง) ในรูปแบบอื่น ตัวแปลง
ความถี่อาจใชโดยผูสรางเคร่ืองจักรแบบ OEM ท่ีจะโปรแกรมอยางเดียวกันใหกับเคร่ืองจักรทุกตัวท่ีติดตัว
แปลงความถี่สําหรับชนดิของเคร่ืองจักรท่ีแตกตางกันภายในประเภทเดียวกัน เพ่ือใหมีพารามิเตอรท่ีเหมือน
กันและในระหวางการผลิต/การทดสอบเพื่อใชงานจะสามารถเลือกการตั้งคาไดโดยงายกับเคร่ืองจักรท่ีมีตัว
แปลงความถี่ติดต้ังอยู
ชุดคําสั่งท่ีใชงาน (เชนชุดคําสั่งท่ีตัวแปลงความถี่กําลังดําเนนิการอยู) จะสามารถเลือกไดในพารามิเตอร 0-
10 และจะแสดงใน LCP โดยใช ชุดคําสั่งหลายชุดซึ่งมีความเปนไปไดท่ีจะสลับระหวางชุดคําสั่งท่ีตัวแปลง
ความถี่กําลังทํางานหรือหยุดอยู ผานทางอินพุทดิจิตัลหรือคําสั่งสื่อสารอนกุรม ถาจําเปนที่จะตองเปล่ียนชุด
คําสั่งในขณะกําลังทํางานอยู ตองแนใจวาพารามิเตอร 0-12 ไดโปรแกรมตามท่ีกําหนดแลว โดยใชพารา
มิเตอร 0-11 เปนไปไดท่ีจะแกไขพารามิเตอรภายในชุดคําสั่งใดๆ ในขณะท่ีใชงานตัวแปลงความถี่อยางตอ
เนือ่งในชุดคําสั่งท่ีใชงานซึ่งสามารถตั้งคาใหแตกตางออกไปจากที่กําลังแกไขอยู เมื่อใชพารามิเตอร 0-51
สามารถที่จะคัดลอกการตั้งคาพารามิเตอรระหวางชุดคําสั่งเพื่อใหมีการทดสอบเพื่อใชงานมีความรวดเร็วขึ้น
ถาหากมีการตั้งคาพารามิเตอรท่ีคลายกันที่ตองใชในชุดคําสั่งท่ีแตกตางกัน

0-10  ชุดคําส่ังที่ใชงาน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกชุดคําสั่งใหควบคุมการทํางานของตัวแปลงความถี่

[0] คามาตรฐานจากโรงงาน ไมสามารถเปลี่ยนแปลงได คานี้ประกอบดวยชุดขอมูล Danfoss และ
สามารถใชเปนแหลงขอมูลหากตองการใหชุดคําสั่งกลับคืนสูสภาวะที่
รูจัก

[1] * ชุดคําสั่ง 1 ชุดคําสั่ง 1 [1] ถึง ชุดคําสั่ง 4 [4] เปนคาตั้งของพารามิเตอรแยกตาง
หากภายในพารามิเตอรท้ังหมดที่สามารถตั้งโปรแกรมได

[2] ชุดคําสั่ง 2

[3] ชุดคําสั่ง 3

[4] ชุดคําสั่ง 4

[9] ชุดคําสั่งหลายชุด การเลือกชุดคําสั่งจากระยะไกลโดยใชอินพุทดิจิตัลและพอรตการสื่อ
สารแบบอนกุรม ชุดคําสั่งนี่ใชการตั้งคาจากพารามิเตอร 0-12 'ตัวเลือก
นี้เชื่อมโยงไปยัง' หยุดตัวแปลงความถี่กอนทําการเปลี่ยนแปลงฟงกชัน
วงรอบเปดและวงรอบปด

ใชพารามิเตอร 0-51 คัดลอกชุดคําสั่ง เพ่ือคัดลอกชุดคําสั่งไปยังชุดคําสั่งหนึ่งหรืออ่ืนๆ ท้ังหมด หยุดตัว
แปลงความถี่กอนสลับระหวางชุดคําสั่งแตละชุด โดยที่พารามิเตอรท่ีระบุวา “ไมสามารถเปลี่ยนไดระหวาง
การทํางาน” จะมีคาตางไป เพ่ือหลีกเล่ียงการตั้งคาที่ขัดแยงกันของพารามิเตอรเดียวกันภายในชุดคําสั่งท่ี
ตางกันสองชุด ใหเชื่อมโยงชุดคําสั่งเขาดวยกันโดยใชพารามิเตอร 0-12ชุดคําสั่งนี้เชื่อมโยงกับ พารามิเตอร
ท่ีไมสามารถเปล่ียนแปลงไดระหวางการทํางาน จะถูกระบุวาเปน FALSE ในรายการพารามิเตอรในหัวขอ
รายการพารามิเตอร

0-11  แกไขชุดคําส่ัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกชุดคําสั่งท่ีจะแกไข (ท่ีต้ังโปรแกรมไว) ระหวางการทํางาน ท้ังชุด
คําสั่งท่ีใชงานอยูหรือชุดคําสั่งท่ีไมไดใชงานอยู

[0] คามาตรฐานจากโรงงาน ไมสามารถแกไขไดแตมีประโยชนสําหรับการเปนแหลงขอมูลท่ีจะทํา
ใหชุดคําสั่งอ่ืนๆกลับคืนสูสภาวะที่รูจัก

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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[1] * ชุดคําสั่ง 1 ชุดคําสั่ง 1 [1] ถึง ชุดคําสั่ง 4 [4] สามารถแกไขไดอยางอิสระระหวาง
การทํางาน โดยไมเก่ียวของกับชุดคําสั่งท่ีใชงานอยู

[2] ชุดคําสั่ง 2

[3] ชุดคําสั่ง 3

[4] ชุดคําสั่ง 4

[9] ชุดคําสั่งท่ีใชงาน สามารถแกไขไดระหวางการทํางาน แกไขชุดคําสั่งท่ีเลือกจากแหลง
ขอมูลแบบตางๆ ไดแก LCP, FC RS485, FC USB หรือจุดฟลดบัสถึง 5
จุด

0-12  ชดุคําส่ังนี้เชือ่มโยงไปยัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เพ่ือใหการเปลี่ยนแปลงไมเกิดความขัดแยงจากชุดคําสั่งหนึ่งกับอีกชุด
หนึง่ในระหวางการทํางาน ใหเชื่อมโยงกับชุดคําสั่งท่ีประกอบดวยพารา
มิเตอรท่ีไมสามารถเปลี่ยนไดระหวางการทํางาน การเชื่อมโยงนี้จะทํา
ใหแนใจไดถึงการซิงโครไนสของคาพารามิเตอร “ท่ีไมสามารถเปล่ียน
ไดระหวางการทํางาน” เมื่อยายจากการชุดคําสั่งหนึ่งไปอีกชุดหนึ่ง
ระหวางการทํางาน พารามิเตอร “ท่ีไมสามารถเปล่ียนแปลงไดระหวาง
การทํางาน” จะสามารถระบุใหเปน FALSE ในรายการพารามิเตอรในหัว
ขอ รายการพารามิเตอร

พารามิเตอร 0-12 คุณสมบัติเชื่อมโยงชุดคําสั่ง ใชโดยชุดคําสั่งหลาย
แบบ ในพารามิเตอร 0-10 ชุดคําสั่งท่ีใชอยู ชุดคําสั่งหลายแบบใชเพ่ือ
ยายชุดคําสั่งหนึ่งไปยังอีกชุดระหวางการทํางาน (เชน ในขณะที่
มอเตอรกําลังทํางาน)
ตัวอยางเชน

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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ใชชุดคําสั่งหลายชุดเพ่ือเปลี่ยนจากชุดคําสั่ง 1 ไปเปนชุดคําสั่ง 2 ขณะ
ท่ีมอเตอรกําลังทํางาน ต้ังโปรแกรมชุดคําสั่ง 1 กอน จากนัน้ดูใหแนใจ
วาชุดคําสั่ง 1 และชุดคําสั่ง 2 มีการซิงโครไนสกันแลว (หรือ ‘เชื่อมโยง
แลว’) การซิงโครไนสสามารถดําเนินการไดสองวธิี:
1. เปล่ียนแกไขชุดคําสั่งเปน ชุดคําสั่ง 2 [2] ในพารามิเตอร 0-11 แก
ไขชุดคําสั่ง และตั้งพารามิเตอร 0-12 ชุดคําสั่งนี้เชื่อมโยงกับ กับชุดคํา
สั่ง 1 [1] ซึ่งจะทําใหเร่ิมกระบวนการการเชื่อมโยง (การซิงโครไนซ)

1
3
0
B
P
0
7
5
.
1
0

OR

2. ในขณะท่ีอยูในชุดคําสั่ง 1, ใหคัดลอกชุดคําสั่ง 1 ไปที่ชุดคําสั่ง 2
จากนั้นตั้งพารามิเตอร 0-12 เปน ชุดคําสั่ง 2 [2] ซึ่งจะทําใหเร่ิม
กระบวนการเชื่อมโยง

1
3
0
B
P
0
7
6
.
1
0

หลังจากเชื่อมโยงเสร็จแลว พารามิเตอร 0-13 อานคา: ชุดคําสั่งท่ี
เชื่อมโยง จะอาน {1,2} เพ่ือระบุวา ทุกพารามิเตอรท่ีเปน "ไมสามารถ
เปลี่ยนระหวางทํางาน” มีคาเหมือนกันในชุดคําสั่ง 1 และชุดคําสั่ง 2 ถา
มีการเปลี่ยนแปลงของพารามิเตอรท่ีเปน "ไมสามารถเปลี่ยนระหวาง
ทํางาน เชน พารามิเตอร 1-30 ความตานทานสเตเตอร (Rs) ในชุดคํา
สั่ง 2 จะเกิดการเปล่ียนแปลงโดยอัตโนมัติในชุดคําสั่ง 1 ณ จุดนี้การสับ
เปลี่ยนระหวางชุดคําสั่ง 1 และชุดคําสั่ง 2 ระหวางการทํางานสามารถ
ทําไดแลว

[0] * ไมเชื่อมโยง

[1] ชุดคําสั่ง 1

[2] ชุดคําสั่ง 2

[3] ชุดคําสั่ง 3

[4] ชุดคําสั่ง 4

0-13  คาที่อานได: ชดุคําส่ังที่เชือ่มโยง

อารเรย [5]
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0* [0 - 255] ดูรายการชุดคําสั่งท้ังหมดที่เชื่อมโยงทางพารามิเตอร 0-12 ชุดคําสั่งนี้
เชื่อมโยงกับ พารามิเตอรมีดัชนีเดียวสําหรับชุดคําสั่งพารามิเตอรรแต
ละชุด คาพารามิเตอรท่ีแสดงสําหรับแตละดัชนแีสดงวากลุมของชุดคํา
สั่งท่ีถูกเชื่อมโยงไปยังการตั้งคาพารามิเตอรนั้น

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

ตาราง 2.1: ตัวอยางเชน ชุดคําสั่ง 1 และ 2 ถูกเช่ือมโยงกัน

0-14  คาที่อานได: แกไข ชดุคําส่ัง/ชอง

พิสัย: หนาที่:

0* [0 – FFF.FFF.FFF] ดูการตั้งคาของพารามิเตอร 0-11 แกไขชุดคําสั่ง เพ่ือดูชองการสื่อสาร
ท่ีแตกตางกันแตละชองในสี่แบบ เมื่อตัวเลขแสดงเปนรหัสเลขฐานสิบ
หกเหมือนกับใน LCP แตละตัวเลขจะหมายถึงหนึ่งชอง
ตัวเลข 1-4 ใชแทนเลขชุดคําสั่ง: 'F' หมายถึงคามาตรฐานจากโรงงาน
และ 'A' หมายถึงชุดคําสั่งท่ีใชงาน ชองจากขวาไปซาย ไดแก LCP,
FC-bus, USB, HPFB1-5
ตัวอยางเชน ตัวเลข AAAAAA21h หมายความวา บัส FC เลือกชุดคํา
สั่ง 2 ในพารามิเตอร 0-11, LCP เลือกชุดคําสั่ง 1 และที่เหลือท้ังหมด
ใชชุดคําสั่งท่ีใชงานอยู

2.3.4. 0-2* การแสดงผลใน LCP

กําหนดตัวแปรท่ีจะแสดงในแผงควบคุมหนาเคร่ืองแบบกราฟก

โนตสําหรับผูอาน
โปรดดูท่ีพารามิเตอร 0-37, 0-38 และ 0-39 สําหรับขอมูลเก่ียวกับวธิีการเขียนขอความที่จะ
แสดงผล

เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 1 ตําแหนงซาย

[0] ไมมี ไมไดเลือกการแสดงคา

[953] คําเตือน Profibus

[1005] คาท่ีอานไดของตัวนับ
การสงผิดพลาด

[1006] คาท่ีอานไดของตัวนับ
การรับผิดพลาด

[1007] ขอมูลท่ีอานไดของตัว
นบับัสปด

[1013] พารามิเตอรการเตือน

[1501] ชั่วโมงทํางาน

[1502] ตัวนับ kWh

[1600] คําสั่งควบคุม แสดงคําสั่งควบคุม
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[1601] คาอางอิง [หนวย] คาอางอิงโดยรวม (ผลรวมของดิจิตัล/อนาล็อก/คาตั้งลวงหนา/บัส/คา
อางอิงขณะล็อกคาง/การกวดตามและการชะลอความเร็ว) ในหนวยท่ี
เลือก

[1602] คาอางอิง % คาอางอิงโดยรวม (ผลรวมของดิจิตัล/อนาล็อก/บัส/คาอางอิง
ขณะล็อกคาง/การกวดตามและการชะลอความเร็วเทียบปจจุบัน) ใน
แบบเปอรเซ็นต

[1603] ขอความแสดงสถานะ แสดงขอความแสดงสถานะ

[1605] คาหลักท่ีแทจริง [%] การเตือนหนึ่งคร้ังหรือมากกวาในรหัสเลขฐานสิบหก

[1609] คาอานที่กําหนดเอง

[1610] กําลัง [kW] กําลังแทจริงท่ีมอเตอรใช เปน kW

[1611] กําลัง [hp] กําลังแทจริงท่ีมอเตอรใช เปน HP

[1612] แรงดันไฟฟาของ
มอเตอร

แรงดันไฟฟาที่จายใหกับมอเตอร

[1613] ความถี่ ความถี่ของมอเตอร หมายถึงความถี่เอาทพุทจากตัวแปลงความถี่ใน
หนวย Hz

[1614] กระแสของมอเตอร กระแสเฟสของมอเตอรท่ีวัดเปนคาประสิทธิผล

[1615] ความถี่ [%] ความถี่ของมอเตอร หมายถึงความถี่เอาทพุทจากตัวแปลงความถี่เปน
เปอรเซ็นต

[1616] แรงบิด แสดงคาโหลดของมอเตอรเปนเปอรเซ็นตของแรงบิดของมอเตอรท่ี
พิกัด

[1617] *ความเร็ว [RPM] ความเร็วเปน RPM (รอบตอนาที) หมายถึงความเร็วเพลาของมอเตอร
ในวงรอบปด

[1618] ความรอนของมอเตอร โหลดความรอนบนมอเตอรท่ีคํานวณโดยการทํางานของ ETR

[1619] อุณหภูมิเซนเซ็อร KTY

[1620] คามุมของมอเตอร

[1621] คามุมเฟส

[1622] แรงบิด %

[1630] แรงดันดีซีลิงค วงจรขั้นกลางในตัวแปลงความถี่

[1632] พลังงานเบรค/วินาที แสดงกําลังเบรคที่ถายโอนไปใหตัวตานทานเบรคภายนอก
โดยแสดงเปนคาชั่วขณะ

[1633] พลังงานเบรค/2 นาที แสดงกําลังเบรคที่ถายโอนไปใหตัวตานทานเบรคภายนอก กําลังเฉล่ีย
จะถูกคํานวณอยางตอเนือ่งใน 120 วินาทีลาสุด

[1634] อุณหภูมิแผนระบาย
ความรอน

แสดงอุณหภูมิของแผนระบายความรอนของตัวแปลงความถี่ ขีดจํากัด
การตัดออกอยูท่ี 95 ฑ 5°C และการตัดกลับอยูท่ี 70 ฑ 5°C

[1635] ความรอนของอินเวอร
เตอร

เปอรเซ็นตโหลดของอินเวอรเตอร

[1636] กระแสอินเวอรเตอรท่ี
พิกัด

กระแสที่พิกัดของตัวแปลงความถี่

[1637] กระแสอินเวอรเตอรสูง
สุด

กระแสสูงสุดของตัวแปลงความถี่

[1638] สถานะตัวควบคุม SL สถานะของเหตุการณท่ีตัวควบคุมสั่งการทํางาน

[1639] อุณหภูมิของการดควบ
คุม

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

[1651] คาอางอิงแบบพัลส ความถ่ีในหนวย Hz ท่ีเชื่อมตอกับอินพุทดิจิตัล (18, 19 หรือ 32, 33)

[1652] คาปอนกลับ [หนวย] คาอางอิงจากอินพุทดิจิตัลท่ีต้ังโปรแกรมไว

[1653] คาอางอิง
ดิจิตัลโพเทนชิโอ

[1660] อินพุทดิจิตัล สถานะของสัญญาณจากขั้วตอดิจิตัล 6 ขั้วตอ (18, 19, 27, 29, 32
และ 33) อินพุท 18 จะตรงกับบิตซายสุด สัญญาณตํ่า = 0; สัญญาณ
สูง = 1

[1661] ขั้วตอ 53 การตั้งคา
สวิตช

การตั้งคาของอินพุทขั้วตอ 54 กระแส = 0; แรงดัน = 1

[1662] อินพุทอนาล็อก 53 คาแทจริงท่ีอินพุท 53 เปนคาอางอิงหรือคาการปองกัน

[1663] ขั้วตอ 54 การตั้งคา
สวิตช

การตั้งคาของอินพุทขั้วตอ 54 กระแส = 0; แรงดัน = 1

[1664] อินพุทอนาล็อก 54 คาแทจริงท่ีอินพุท 54 เปนคาอางอิงหรือคาการปองกัน

[1665] เอาทพุทอนาล็อก 42
[mA]

คาที่แทจริงท่ีเอาทพุท 42 ในหนวย mA ใชพารามิเตอร 6-50 เพ่ือเลือก
คาที่จะแสดง

[1666] เอาทพุทดิจิตัล [ไบนารี] คาไบนารีของเอาทพุทดิจิตัลท้ังหมด

[1667] อินพุท ความถี ่ #29
[Hz]

คาแทจริงของความถี่ท่ีใชท่ีขั้วตอ 29 ท่ีเปนอินพุทแบบอิมพัลส

[1668] อินพุท ความถี ่ #33
[Hz]

คาแทจริงของความถี่ท่ีใชท่ีขั้วตอ 33 ท่ีเปนอินพุทแบบอิมพัลส

[1669] เอาทพุทพัลส #27
[Hz]

คาที่แทจริงของอิมพัลสท่ีใชบนขั้วตอ 27 ในโหมดเอาทพุทดิจิตัล

[1670] เอาทพุทพัลส #29
[Hz]

คาที่แทจริงของอิมพัลสท่ีใชบนขั้วตอ 29 ในโหมดเอาทพุทดิจิตัล

[1671] เอาทพุทรีเลย [ไบนารี]

[1672] ตัวนับ A

[1673] ตัวนับ B

[1674] ตัวนับ หยุดอยางแมนยํา

[1680] คําสั่งควบคุมฟลดบัส 1 คําสั่งควบคุม (CTW) ท่ีไดรับจากบัสหลัก

[1682] คาอางอิงฟลดบัส 1 คาอางอิงหลักท่ีสงพรอมคําสั่งควบคุมจากบัสหลัก

[1684] ตัวเลือกสื่อสาร STW ขอความแสดงสถานะของอุปกรณเสริมการสื่อสารฟลดบัสสวนขยาย

[1685] CTW พอรต FC 1 คําสั่งควบคุม (CTW) ท่ีไดรับจากบัสหลัก

[1686] REF พอรต FC 1 ขอความแสดงสถานะ (STW) ท่ีสงใหบัสหลัก

[1690] ขอความสัญญาณเตือน สัญญาณเตือนหนึ่งคร้ังหรือมากกวาในรหัสเลขฐานสิบหก

[1691] ขอความสัญญาณเตือน
2

สัญญาณเตือนหนึ่งคร้ังหรือมากกวาในรหัสเลขฐานสิบหก

[1692] คําเตือน การเตือนหนึง่คร้ังหรือมากกวาในรหัสเลขฐานสิบหก

[1693] คําเตือน 2 การเตือนหนึง่คร้ังหรือมากกวาในรหัสเลขฐานสิบหก

[1694] สวนขยาย ขอความ
แสดงสถานะ

สภาวะของสถานะหนึ่งสถานะหรือมากกวาในรหัสเลขฐานสิบหก
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[1695] สวนขยาย ขอความ
แสดงสถานะ 2

สภาวะของสถานะหนึง่สถานะหรือมากกวาในรหัสเลขฐานสิบหก

[3401] PCD 1 เขียนไปที่ MCO

[3402] PCD 2 เขียนไปที่ MCO

[3403] PCD 3 เขียนไปที่ MCO

[3404] PCD 4 เขียนไปที่ MCO

[3405] PCD 5 เขียนไปที่ MCO

[3406] PCD 6 เขียนไปที่ MCO

[3407] PCD 7 เขียนไปที่ MCO

[3408] PCD 8 เขียนไปที่ MCO

[3409] PCD 9 เขียนไปที่ MCO

[3410] PCD 10 เขียนไปที่
MCO

[3421] PCD 1 อานจาก MCO

[3422] PCD 2 อานจาก MCO

[3423] PCD 3 อานจาก MCO

[3424] PCD 4 อานจาก MCO

[3425] PCD 5 อานจาก MCO

[3426] PCD 6 อานจาก MCO

[3427] PCD 7 อานจาก MCO

[3428] PCD 8 อานจาก MCO

[3429] PCD 9 อานจาก MCO

[3430] PCD 10 อานจาก MCO

[3440] ดิจิตัลอินพุท

[3441] ดิจิตัลเอาทพุท

[3450] ตําแหนงท่ีแทจริง

[3451] ตําแหนงตามคําสั่ง

[3452] ตําแหนงหลักท่ีแทจริง

[3453] ตําแหนงดัชนีรอง)

[3454] ตําแหนงดัชนีหลัก

[3455] ตําแหนงเสนโคง

[3456] การติดตามผิดพลาด

[3457] ซิงโครไนซผิดพลาด

[3458] ความเร็วที่แทจริง

[3459] ความเร็วหลักท่ีแทจริง

[3460] สถานะการซิงโครไนซ

[3461] สถานะของแกน

[3462] สถานะโปรแกรม

[9913] เวลาหยุดรอ

[9914] การรองขอ Paramdb
อยูในคิว

[1675] อินพุทอนาล็อก X30/11

[1676] อินพุทอนาล็อก X30/12

[1677] เอาทพุทอนาล็อก
X30/8 mA
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0-20  บรรทัดแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[1617] *ความเร็ว [RPM] เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 1 ตําแหนงกลาง ตัวเลือก
เหมือนกับที่อยูในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-2*

0-21  บรรทัดแสดงผล 1.2 ขนาดเล็ก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[1614] *กระแสของมอเตอร [A] เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 1 ตําแหนงกลาง ตัวเลือก
เหมือนกับที่อยูในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-2*

0-22  บรรทัดแสดงผล 1.3 ขนาดเล็ก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[1610] * กําลัง [kW] เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 1 ตําแหนงขวา ตัวเลือก
เหมือนกับที่อยูในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-2*

0-23  บรรทัดแสดงผล 2 ขนาดใหญ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[1613] *ความถี่ [Hz] เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 2 ตัวเลือกจะเหมือนกับตัว
เลือกในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-2

0-24  บรรทัดแสดงผล 3 ขนาดใหญ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกตัวแปรสําหรับแสดงผลในบรรทัดท่ี 2

[1502] * ตัวนับ [kWh]

ตัวเลือกจะเหมือนกับตัวเลือกในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-20
บรรทัดแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก

0-25  เมนูสวนตัว

อารเรย [20]

[0 - 9999] ระบุพารามิเตอรไดถึง 50 คา ท่ีจะใหปรากฏในเมนสูวนตัว Q1 ซึ่งเขาใช
งานไดผานทางปุม [Quick Menu] บน LCP พารามิเตอรจะแสดงใน Q1
เมนสูวนตัว ตามลําดับที่ต้ังโปรแกรมในพารามิเตอรอารเรยนี้ ลบพารา
มิเตอรโดยการตั้งคาเปน “0000”
ตัวอยาง การใชเพ่ือใหเขาถึงหนึ่งพารามิเตอรหรือมากกวาจนถึง 20
พารามิเตอรท่ีตองเปล่ียนแปลงเปนประจําไดอยางรวดเร็วสะดวก (ต.ย.
เพ่ือใชในการบํารุงรักษา) หรือโดย OEM เพ่ือท่ีจะใชทดสอบการใช
งานอุปกรณไดโดยสะดวก

2.3.5. การอานคาตามที่กําหนดเองของ LCP , พารามิเตอร 0-3*

มีความเปนไปไดท่ีจะต้ังองคประกอบการแสดงผลตามที่ตองการสําหรับวัตถุประสงคท่ีแตกตางกัน: *คาที่
กําหนดเอง ปรับคาใหไดสัดสวนกับความเร็ว (เสนตรง, กําลังสอง หรือ กําลังสามขึ้นอยูกับหนวยที่เลือกใน
พารามิเตอร 0-30หนวยของคาที่กําหนดเอง ) *ขอความที่แสดง สตริงขอความที่เก็บในพารามิเตอร
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คาอานที่กําหนดเอง
คาท่ีคํานวณไดจะแสดงโดยขึ้นอยูกับการตั้งคาในพารามิเตอร 0-30,หนวยของคาที่กําหนดเอง,พารามิเตอร
0-31คาต่ําสุดของคาที่กําหนดเอง, (เสนตรงเทานั้น), พารามิเตอร 0-32, คาสูงสุดของคาที่กําหนดเอง, พารา
มิเตอร 4-13/4-14,ขีดจํากัดความเร็วของมอเตอรดานสูง และความเร็วแทจริง

ความสัมพันธจะขึ้นอยูกับชนิดของหนวยที่เลือกในพารามิเตอร 0-30 หนวยของคาท่ีกําหนดเอง:

ชนิดของหนวย ความสัมพันธของเร็ว
ไมมีขนาด แบบเสนตรง
ความเร็ว
อัตราการไหล, ปริมาตร
อัตราการไหล, มวล
ความเร็ว
ความยาว
อุณหภูมิ
ความดัน กําลังสอง
กําลัง กําลังสาม

0-30  หนวยของคาอานแบบกําหนดเอง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

มีความเปนไปไดท่ีจะโปรแกรมคาใหแสดงบนจอแสดงผลของ LCP คา
ท่ีไดจะมีความสัมพันธเปนเสนตรง กําลังสอง หรือ กําลังสามกับความ
เร็ว ความสัมพันธนี้จะขึ้นอยูกับหนวยที่เลือก (ดูตารางดานบน) คาท่ี
คํานวณไดจริงจะสามารถอานไดใน คาอานที่กําหนดเอง พารามิเตอร
16-09 และ/หรือท่ีแสดงในจอแสดงผลที่จะทําการเลือกคาอานท่ี
กําหนดเอง [16-09] ในพารามิเตอร 0-20 - 0-24 บรรทัดแสดงผล X.X
ขนาดเล็ก (ขนาดใหญ)

ไมมีขนาด

[0] * ไมมี

[1] %

[5] PPM

ความเร็ว

[10] 1/min

[11] RPM
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[12] Pulse/s

อัตราการไหล ,ปริมาตร

[20] l/s

[21] l/min

[22] l/h

[23] m3/s

[24] m3/min

[25] m3/h

อัตราการไหล, มวล

[30] kg/s

[31] kg/min

[32] kg/h

[33] ton/min

[34] ton/h

ความเร็ว

[40] m/s

[41] m/min

ความยาว

[45] m

อุณหภูมิ

[60] °C

ความดัน

[70] mbar

[71] bar

[72] Pa

[73] kPa

[74] m WG

กําลัง

[80] kW

อัตราการไหล ,ปริมาตร

[120] GPM

[121] gal/s

[122] gal/min

[123] gal/h

[124] CFM

[125] ft3/s

[126] ft3/min

[127] ft3/h

อัตราการไหล, มวล

[130] lb/s

[131] lb/min

[132] lb/h

ความเร็ว

[140] ft/s

[141] ft/min
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ความยาว

[145] ft

อุณหภูมิ

[160] °F

ความดัน

[170] psi

[171] lb/in2

[170] in WG

[173] ft WG

กําลัง

[180] HP

0-31  คาต่ําสุดของคาที่อานแบบกําหนดเอง

พิสัย: หนาที่:

0.00 [0 – พารามิเตอร 0-32] พารามิเตอรนี้ต้ังคาต่ําสุดของคาอานท่ีกําหนดเอง (เกิดขึ้นเมื่อความ
เร็วเปนศูนย) การตั้งคาใหแตกตางไปจาก 0 สามารถทําไดเมื่อเลือก
หนวยใน หนวยของคาอานที่กําหนดเอง, พารามิเตอร 0-30 ใหเปน
แบบเสนตรงเทานั้น สําหรับหนวยแบบกําลังสองและกําลังสามคาต่ํา
สุดจะตองเปนศูนย

0-32  คาสูงสุดของคาที่อานแบบกําหนดเอง

พิสัย: หนาที่:

100.00* [พารามิเตอร 0-31 -
999999.99 ]

พารามิเตอรนีต้ั้งคาสูงสุดเพ่ือท่ีจะแสดงเมื่อความเร็วของมอเตอรถึงคา
ท่ีต้ังสําหรับ ขีดจํากัดสูงสุดความเร็วมอเตอร, (พารามิเตอร 4-13/
4-14).

2.3.6. 0-4* แปนกดของ LCP 

ใชงาน ยกเลิกใชงานและปองกันดวยรหัสผานใหกับปุมแตละปุมบนแปนกดของ LCP

0-40  ปุม [Hand on] บน LCP

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ยกเลิกการใช ไมมีการทํางาน

[1] * ใช ปุม [Hand on] ถูกใชงานอยู

[2] รหัสผาน หลีกเลี่ยงการสตารทท่ีไมไดรับอนุญาตในโหมดขับดวยตัวเอง หาก
พารามิเตอร 0-40 รวมอยูในเมนูดวน ใหระบุรหัสผานในพารามิเตอร
0-65 รหัสผานเมนูดวน ไมเชนนัน้แลวใหระบุรหัสผานในพารามิเตอร 0-
60 รหัสผานเมนหูลัก

0-41  การทํางานของปุม Off

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ยกเลิกการใช หลีกเลี่ยงการหยุดตัวแปลงความถี่โดยไมเจตนา

[1] * ใช

[2] รหัสผาน เพื่อเล่ียงการหยุดโดยไมมีสิทธิ์ หากพารามิเตอร 0-41 รวมอยูในเมนู
ดวน ใหระบุรหัสผานในพารามิเตอร 0-65 รหัสผานเมนดูวน

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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0-42  การทํางานของปุม Auto On

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ยกเลิกการใช หลีกเล่ียงการสตารทตัวแปลงความถี่โดยไมเจตนาในโหมดอัตโนมัติ

[1] * ใช

[2] รหัสผาน หลีกเล่ียงการสตารทในโหมดอัตโนมัติโดยไมไดรับอนญุาต หากพารา
มิเตอร 0-42 รวมอยูในเมนดูวน ใหระบุรหัสผานในพารามิเตอร 0-65
รหัสผานเมนูดวน

0-43  [การทํางานของปุม Reset

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ยกเลิกการใช หลีกเล่ียงการรีเซ็ตสัญญาณเตือนโดยไมเจตนา

[1] * ใช

[2] รหัสผาน หลีกเล่ียงการรีเซ็ตโดยไมมีสิทธิ์ หากพารามิเตอร 0-43 รวมอยูในเมนู
ดวน ใหระบุรหัสผานในพารามิเตอร 0-65 รหัสผานเมนดูวน

2.3.7. 0-5* คัดลอก/บันทึก

คัดลอกการตั้งคาพารามิเตอรระหวางชุดคําสั่งและการคัดลอกจาก/ไปยัง LCP

0-50  คัดลอกบน LCP

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมคัดลอก

[1] ท้ังหมดไปยัง LCP คัดลอกพารามิเตอรท้ังหมดในชุดคําสั่งท้ังหมดจากหนวยความจําของ
ตัวแปลงความถี่มายังหนวยความจําของ LCP

[2] ท้ังหมดจาก LCP คัดลอกพารามิเตอรท้ังหมดในชุดคําสั่งท้ังหมดจากหนวยความจําของ
LCP มายังหนวยความจําของตัวแปลงความถี่

[3] ไมขึ้นกับขนาดจาก LCP คัดลอกเฉพาะพารามิเตอรท่ีไมขึ้นอยูกับขนาดของมอเตอรเทานัน้ การ
เลือกขอหลังสามารถใชเพ่ือต้ังโปรแกรมใหตัวแปลงความถี่หลายตัวที่
มีการทํางานเหมือนกันโดยไมเก่ียวของกับขอมูลของมอเตอร

[4] ไฟลจาก MCO ไปยัง
LCP

[5] ไฟลจาก LCP ไปยัง
MCO

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

0-51  คัดลอกชุดคําส่ัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมคัดลอก ไมมีการทํางาน

[1] คัดลอกไปชุดคําสั่ง 1 คัดลอกพารามิเตอรท้ังหมดในชุดคําสั่งท่ีแกไขอยูในปจจุบัน (กําหนด
ในพารามิเตอร 0-11 ชุดคําสั่งท่ีแกไข) เปนชุดคําสั่ง 1

[2] คัดลอกไปชุดคําสั่ง 2 คัดลอกพารามิเตอรท้ังหมดในชุดคําสั่งท่ีแกไขอยูในปจจุบัน (กําหนด
ในพารามิเตอร 0-11 ชุดคําสั่งท่ีแกไข) เปนชุดคําสั่ง 2

[3] คัดลอกไปชุดคําสั่ง 3 คัดลอกพารามิเตอรท้ังหมดในชุดคําสั่งท่ีแกไขอยูในปจจุบัน (กําหนด
ในพารามิเตอร 0-11 ชุดคําสั่งท่ีแกไข) เปนชุดคําสั่ง 3
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[4] คัดลอกไปชุดคําสั่ง 4 คัดลอกพารามิเตอรท้ังหมดในชุดคําสั่งท่ีแกไขอยูในปจจุบัน (กําหนด
ในพารามิเตอร 0-11 ชุดคําสั่งท่ีแกไข) เปนชุดคําสั่ง 4

[9] คัดลอกทั้งหมด คัดลอกพารามิเตอรในชุดคําสั่งปจจุบันใหทับคาแตละชุดคําสั่ง 1-4

2.3.8. 0-6* รหัสผาน

ระบุรหัสผานการเขาใชงานเมนู

0-60  รหัสผานเมนูหลัก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[100] * -9999 - 9999 ระบุรหัสผานท่ีใชสําหรับการเขาสูเมนหูลัก ผานทางปุม [Main Menu]
หากพารามิเตอร 0-61 เขาสูเมนหูลักโดยไมใชรหัสผานต้ังไวท่ี เขาใช
เต็มท่ี [0] พารามิเตอรนีจ้ะถูกขาม

0-61  เขาสูเมนูหลักโดยไมใชรหัสผาน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * เขาใชเต็มท่ี ยกเลิกการใชงานรหัสผานท่ีกําหนดในพารามิเตอร 0-60 รหัสผานของ
เมนหูลัก

[1] อานอยางเดียว ปองกันการแกไขพารามิเตอรของเมนหูลักโดยไมไดรับอนญุาต

[2] เขาใชไมได ปองกันการดูและการแกไขพารามิเตอรของเมนหูลักโดยไมไดรับ
อนญุาต

[3] บัส: อานอยางเดียว ฟงกชันการอานอยางเดียวสําหรับพารามิเตอรบนฟลดบัสและ/หรือบัส
มาตรฐานของ FC

[4] บัส: เขาใชไมได ไมมีอนญาตใหเขาใชพารามิเตอรผานฟลดบัสและ/หรือบัสมาตรฐาน
ของ FC

[5] ท้ังหมด: อานอยางเดียว ฟงกชันการอานอยางเดียวสําหรับพารามิเตอรบน LCP, ฟลดบัส หรือ
บัสมาตรฐานของ FC

[6] ท้ังหมด: เขาใชไมได ไมอนุญาตใหเขาใชจาก LCP ฟลดบัสหรือบัสมาตรฐานของ FC

หาก เขาใชเต็มท่ี [0] ถูกเลือกไว พารามิเตอร 0-60, 0-65 และ 0-66 จะถูกละเวน

0-65  รหัสผานของเมนูดวน

พิสัย: หนาที่:

200* [-9999 - 9999] ระบุรหัสผานท่ีใชสําหรับการเขาสูเมนดูวน ผานทางปุม [Quick Menu]
หากพารามิเตอร 0-66 เขาใชเมนูดวนโดยไมใชรหัสผานต้ังไวท่ี เขาใช
ไดทุกการทํางาน [0] พารามิเตอรนี้จะถูกขาม

0-66  เขาสูเมนูดวนโดยไมใชรหัสผาน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * เขาใชไดทุกการทํางาน ยกเลิกการใชรหัสผานที่กําหนดในพารามิเตอร 0-65 รหัสผานเมนูดวน

[1] อานอยางเดียว ปองกันการแกไขพารามิเตอรของเมนูดวนโดยไมไดรับอนญุาต

[2] เขาใชไมได ปองกันการดูและการแกไขพารามิเตอรของเมนูดวนโดยไมไดรับ
อนญุาต
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[3] บัส: อานอยางเดียว ฟงกชันการอานอยางเดียวสําหรับพารามิเตอรบนฟลดบัสและ/หรือบัส
มาตรฐานของ FC

[4] บัส: เขาใชไมได ไมอนญุาตใหเขาใชพารามิเตอรผานฟลดบัสและ/หรือบัสมาตรฐาน
ของ FC

[5] ท้ังหมด: อานอยางเดียว ฟงกชันการอานอยางเดียวสําหรับพารามิเตอรบน LCP, ฟลดบัส หรือ
บัสมาตรฐานของ FC

[6] ท้ังหมด: เขาใชไมได ไมอนญุาตใหเขาใชจาก LCP ฟลดบัสหรือบัสมาตรฐานของ FC

หากพารามิเตอร 0-61 เขาไปยังเมนหูลักโดยไมมีรหัสผานต้ังไวท่ี เขาใชไดทุกการทํางาน [0] พารามิเตอรนี้
จะถูกขาม

0-67  รหัสผานการเขาถึงบัส

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 9999] การเขียนไปที่พารามิเตอรนี้ชวยใหผูใชสามารถปลด
ล็อกชุดขับเคล่ือนออกจากบัส/ MCT 10

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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2.4. พารามิเตอร: โหลดและมอเตอร

2.4.1. 1-0* การตั้งคาทั่วไป

ระบุวาตัวแปลงความถี่จะทํางานในโหมดความเร็วหรือแรงบิด และการควบคุม PID ภายในควรจะทํางานหรือ
ไม

1-00  โหมดการกําหนดรูปแบบ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกหลักการควบคุมการใชงานที่จะใชเมื่อคาอางอิงระยะไกล (ผาน
ทางอินพุทอนาล็อกหรือฟลดบัส) ทํางาน คาอางอิงระยะไกลจะทํางาน
ไดตอเมื่อพารามิเตอร 3-13 ตําแหนงอางอิง ต้ังไวท่ี [0] หรือ [1]

[0] ความเร็วสําหรับวงรอบ
เปด

ใชการควบคุมความเร็ว (โดยไมมีสัญญาณปอนกลับจากมอเตอร)
พรอมชดเชยการสลิปอัตโนมัติเพ่ือใหความเร็วเกือบคงท่ีในระดับ
โหลดตางๆ
การชดเชยทํางานอยู แตสามารถยกเลิกการใชงานไดในกลุมพารา
มิเตอร โหลด/มอเตอร1-0*

[1] ความเร็วสําหรับวงรอบ
ปด

ใชคาปอนกลับเอ็นโคดเดอรจากมอเตอร ไดรับแรงบิดคางทั้งหมดที่ 0
RPM
สําหรับความแมนยําของความเร็วที่เพ่ิมขึ้น ใหสงสัญญาณปอนกลับ
และตั้งความเร็วใหกับ PID

[2] แรงบิด เชื่อมตอสัญญาณคาปอนกลับความเร็วของเอ็นโคดเดอรกับ
อินพุทของเอ็นโคดเดอร ใชไดกับตัวเลือก “ฟลักซดวยคาปอนกลับ
จากมอเตอร”, พารามิเตอร 1-01 หลักการควบคุมมอเตอร เทานั้น

[3] กระบวนการ ใชสวนควบคุมกระบวนการในตัวแปลงความถี่ พารามิเตอรควบคุม
กระบวนการจะถูกตั้งคาในกลุมพารามิเตอร 7-2* และ 7-3*

1-01  หลักการควบคุมมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกหลักการควบคุมมอเตอรท่ีจะใช

[0] U/f โหมดมอเตอรแบบพิเศษ สําหรับมอเตอรท่ีเชื่อมตอแบบขนานในการ
ใชงานมอเตอรแบบพิเศษ เม่ือเลือก U/f คุณลักษณะของหลักการควบ
คุมจะสามารถแกไขไดในพารามิเตอร 1-55 และ 1-56

[1] VVCplus หลักการควบคุมเวกเตอรของแรงดันเหมาะสําหรับการประยุกตใชงาน
โดยสวนใหญ ขอไดเปรียบหลักของการทํางานดวย VVCplus คือ โมเดล
มอเตอรท่ีทนทาน

[2] ฟลักซไมมีเซนเซ็อร
(เฉพาะ FC 302)

การควบคุมเวกเตอรของฟลักซโดยไมมีคาปอนกลับจากเอ็นโคดเดอร
สําหรับการติดต้ังท่ีงายและมีความทนทานจากโหลดที่เปล่ียนแปลงฉับ
พลัน

[3] ฟลักซท่ีมีคาปอนกลับ
จากมอเตอร(เฉพาะ FC
302)

การควบคุมความเร็วและแรงบิดท่ีแมนยําสูงมาก เหมาะสําหรับการใช
งานที่มีความตองการความแมนยําสูง

โดยปกติประสิทธิภาพที่ดีท่ีสุดของเพลาจะไดรับเม่ือใชโหมดควบคุมแบบเวกเตอรของฟลักซ 2 โหมด
ฟลักซแบบไมมีเซนเซ็อร [2] และ ฟลักซดวยคาปอนกลับจากเอ็นโคดเดอร [3]

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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1-02  แหลงของคาปอนกลับฟลักซมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกอินเตอรเฟซที่จะรับคาปอนกลับจากมอเตอร

[1] * เอ็นโคดเดอร 24 V เอ็นโคดเดอรชอง A และชอง B สามารถเชื่อมตอไดกับขั้วตอ 32/33
อินพุทดิจิตัลเทานั้น ขั้วตอ 32/33 ตองต้ังโปรแกรมเปน ไมทํางาน

[2] MCB 102 อุปกรณเสริมโมดูลเอนโคดเดอรสามารถกําหนดรูปแบบไดในกลุม
พารามิเตอร 17-1*
พารามิเตอรนีป้รากฏใน FC 302 เทานั้น

[3] MCB 103 โมดูลอินเทอรเฟซรีโซลเวอรท่ีเปนอุปกรณเสริมสามารถกําหนดรูป
แบบไดในกลุมพารามิเตอร 17-5*

[4] MCO 305 เอ็นโคดเดอร
1

อินเตอรเฟสของเอ็นโคดเดอร 1 ของอุปกรณเสริม MCO 305 ตัวควบ
คุมการเคลื่อนที่ท่ีโปรแกรมได

[5] MCO 305 เอ็นโคดเดอร
2

อินเตอรเฟสของเอ็นโคดเดอร 2 ของอุปกรณเสริม MCO 305 ตัวควบ
คุมการเคลื่อนที่ท่ีโปรแกรมได

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-03  คุณลักษณะแรงบิด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกคุณลักษณะแรงบิดท่ีตองการ
VT และ AEO ตางเปนการทํางานที่ประหยัดพลังงาน

[0] * แรงบิดคงที่ เอาทพุทของเพลามอเตอรจะใหแรงบิดคงที่ภายใตการควบคุมท่ีปรับ
ความเร็วได

[1] แรงบิดผันแปร เอาทพุทของเพลามอเตอรจะใหแรงบิดผันแปรภายใตการควบคุมท่ี
ปรับความเร็วได ต้ังระดับแรงบิดผันแปรในพารามิเตอร 14-40ระดับ VT

[2] การปรับการใชพลังงาน
ใหเหมาะสมที่สุด
อัตโนมัติสําหรับ

ปรับการใชพลังงานใหเหมาะสมท่ีสุดอัตโนมัติโดยการลดความถี่และ
การสรางสนามแมเหล็กผานใหตํ่าที่สุดทางพารามิเตอร 14-41 การ
สรางสนามแมเหล็ก AEO ตํ่าสุด และพารามิเตอร 14-42 ความถ่ี AEO
ตํ่าสุด

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-04  โหมดโอเวอรโหลด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * แรงบิดสูง ยอมใหมีแรงบิดเกินไดถึง 160%

[1] แรงบิดปกติ สําหรับมอเตอรท่ีมีขนาดใหญเกินไป จะยอมใหมีแรงบิดเกินไดถึง
110%

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-05  การกําหนดรูปแบบโหมดจากหนาเครื่อง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกโหมดการกําหนดรูปแบบ (พารามิเตอร 1-00) เชน หลักการควบ
คุมการใชงาน เพ่ือใชเมื่อคาอางอิงในเคร่ือง (LCP) ทํางาน คาอางอิง
การทํางานหนาเครื่องสามารถทํางานไดตอเมื่อพารามิเตอร 3-13

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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ตําแหนงอางอิง ต้ังไวท่ี [0] หรือ [2] ตามคามาตรฐาน คาอางอิงใน
เคร่ืองจะแอคทีฟในโหมดทํางานดวยมือเทานั้น

[0] ความเร็วสําหรับวงรอบ
เปด

[1] ความเร็วสําหรับวงรอบ
ปด

[2] * ตามโหมดในพารา
มิเตอร 1-00

2.4.2. 1-1* การเลอืกมอเตอร

กลุมพารามิเตอรสําหรับการตั้งคาขอมูลมอเตอรท่ัวไป
กลุมพารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-10  โครงสรางของมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกประเภทโครงสรางมอเตอร

[0] * อะซิงโครนัส สําหรับมอเตอรชนิดอะซิงโครนัส

[1] PM, SPM ไม salient
(FC 302 เทานั้น)

สําหรับมอเตอรชนดิแมเหล็กถาวร (PM)
โปรดจําไววามอเตอรแบบ PM จะแบงเปน 2 กลุม โดยมีพ้ืนผิวที่ติดต้ัง
หรือแมเหล็กภายใน

โครงสรางของมอเตอรอาจเปนมอเตอรแบบอะซิงโครนัส หรือมอเตอรชนิดแมเหล็กถาวร (PM)

2.4.3. 1-2* ขอมลูมอเตอร

กลุมพารามิเตอร 1-2* ประกอบดวยขอมูลอินพุตจากปายชื่อบนมอเตอรท่ีเชื่อมตอ
พารามิเตอรในกลุมพารามิเตอร 1-2* ไมสามารถปรับไดในขณะท่ีมอเตอรกําลังทํางาน

โนตสําหรับผูอาน
การเปลี่ยนคาในพารามิเตอรเหลานี้จะกระทบกับการตั้งคาของพารามิเตอรอ่ืน

1-20  กําลังของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[0.09 – 1200 kW] ปอนกําลังของมอเตอรท่ีพิกัดเปนหนวย kW ตามขอมูลบนปายชื่อ
มอเตอร คามาตรฐานจะสัมพันธกับคาเอาทพุทที่พิกัดท่ีระบุไวของชุด
ขับ
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน
พารามิเตอรนีส้ามารถมองเห็นไดใน LCP ถาพารามิเตอร 0-03 เปน
นานาชาติ [0].

1-21  กําลังของมอเตอร [HP]

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[0.09 - 500 HP] ปอนกําลังของมอเตอรท่ีพิกัดเปนหนวย HP ตามขอมูลปายชื่อมอเตอร
คามาตรฐานจะสัมพันธกับคาเอาทพุทที่พิกัดท่ีระบุไวของชุดขับ พารา

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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มิเตอรนีส้ามารถมองเห็นไดใน LCP ถาพารามิเตอร 0-03 เปน สหรัฐ
[1]

1-22  แรงดันไฟฟาของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[10 - 1000 V] ปอนแรงดันมอเตอรท่ีพิกัดเปนหนวยตามขอมูลปายชื่อมอเตอร คา
มาตรฐานจะสัมพันธกับคาเอาทพุทที่พิกัดท่ีระบุไวของชุดขับ

1-23  ความถี่ของมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ความถ่ีของมอเตอรตํ่าสุด - สูงสุด: 20- 1000 Hz
เลือกคาความถี่ของมอเตอรจากขอมูลปายชื่อมอเตอร หากเลือกคาที่
แตกตางกันสําหรับความถี่ 50 Hz และ 60 Hz จําเปนจะตองแกไขพารา
มิเตอร 1-50 ถึง 1-53 สวนการทํางาน 87 Hz รวมกับมอเตอร 230/400
V ใหต้ังขอมูลปายชื่อสําหรับ 230 V/50 Hz ปรับพารามิเตอร 4-13 ขีด
จํากัดความเร็วสูงของมอเตอร [RPM] และพารามิเตอร 3-03 คาอางอิง
สูงสุด เปน 87 Hz

[50] * 50 Hz เม่ือพารามิเตอร
0-03 = นานาชาติ

[60] 60 Hz เม่ือพารามิเตอร
0-03 = สหรัฐ

1-24  กระแสของมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[ขึ้นอยู
กับ
ประเภท
ของ
มอเตอร]

ปอนคากระแสของมอเตอรท่ีพิกัดจากขอมูลปายชื่อมอเตอร ขอมูลจะ
นําไปใชสําหรับการคํานวณแรงบิด การปองกันมอเตอร ฯลฯ

1-25  ความเร็วของมอเตอรท่ีพิกัด

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[10 - 60000 RPM] ปอนคาความเร็วมอเตอรท่ีระบุจากขอมูลปายชื่อมอเตอร ขอมูลนี้จะนํา
ไปใชเพ่ือคํานวณการชดเชยมอเตอร

1-26  แรงบิดของมอเตอรท่ีคาพิกัดแบบคงตัว

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[1.0 - 10000.0 Nm] ปอนคาที่ไดจากขอมูลปายชื่อของมอเตอร คามาตรฐานจะสัมพันธกับ
คาเอาทพุทพิกัดท่ีระบุไว พารามิเตอรนีส้ามารถใชไดเมื่อพารามิเตอร
1-10โครงสรางมอเตอร ต้ังไวท่ี PM,SPM ไม salient [1] เชน พารา
มิเตอรนี้จะใชไดสําหรับ PM และมอเตอร SPM ไม salient เทานั้น

1-29  การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ (AMA)

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ฟงกชัน AMA ใชประโยชนอยางเหมาะสมท่ีสุดจากสมรรถนะการ
เคล่ือนที่ของมอเตอร โดยการปรับพารามิเตอรมอเตอรขั้นสูงใหเหมาะ
สมโดยอัตโนมัติ (พารามิเตอร 1-30 ถึง พารามิเตอร 1-35) เมื่อมอเตอร
หยุดนิ่ง

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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ใชงานฟงกชัน AMA โดยกดปุม [Hand on] หลังจากเลือก [1] หรือ
[2] ดูเพ่ิมเติมท่ีหัวขอ การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ
จากคูมือการออกแบบ หลังจากลําดับปกติ หนาจอจะแสดง: “กด [OK]
เพ่ือสิ้นสุด AMA” หลังจากกดปุม [OK] ตัวแปลงความถี่ก็จะพรอม
สําหรับการทํางาน

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

[0] * ปด

[1] ใช AMA แบบสมบูรณ ดําเนนิการ AMA ของรีซิสแตนซของสเตเตอร RS, รีซิสแตนซของโร
เตอร Rr, รีแอกแตนซร่ัวไหลของสเตเตอร X1, รีแอกแตน.ร่ัวไหลของโร
เตอร X2 และ รีแอกแตนซของแหลงจายไฟหลัก Xh. เลือกตัวเลือกนี้
หากตัวกรอง LC ถูกใชระหวางชุดขับและมอเตอร
FC 301: AMA สมบูรณไมรวมถึงการวดั Xh สําหรับ FC 301 นอกจาก
นี้ คา Xh จะถูกกําหนดจากฐานขอมูลมอเตอร พารามิเตอร 1-35 รีแอ
คแตนซหลัก (Xh) สามารถจะปรับเปลี่ยนไดเพ่ือใหไดรับประสิทธิภาพ
การสตารทท่ีเหมาะสมที่สุด

[2] ใช AMA แบบยอ ดําเนนิการ AMA แบบยอของรีซิสแตรนซของสเตเตอร Rs ในระบบเทา
นั้น

เลือกประเภทของ AMA ใช AMA แบบสมบูรณ [1]
เลือก AMA แบบยอ [2] สําหรับ
หมายเหตุ:

• เพ่ือการปรับคาตัวแปลงความถี่ใหไดดีท่ีสุด ในทํางานดวย AMA เม่ือมอเตอรเย็น

• ไมสามารถดําเนนิการ AMA ในขณะที่มอเตอรกําลังทํางานอยู

• ไมสามารถทํา AMA กับมอเตอรชนดิแมเหล็กถาวรได

โนตสําหรับผูอาน
เปนสิ่งสําคัญท่ีจะตองต้ังพารามิเตอร 1-2* ขอมูลมอเตอร ใหถูกตอง เนื่องจากเปนสวนหนึ่ง
ของอัลกอริธึมของ AMA ตองดําเนินการ AMA เพ่ือใหไดประสิทธิภาพมอเตอรท่ีผันแปรได
อยางเหมาะสมที่สุด ซึ่งอาจใชเวลานานถึง 10 นาที ขึ้นอยูกับพิกัดกําลังของมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน
หลีกเล่ียงแรงบิดท่ีอาจเกิดขึ้นจากภายนอก ในระหวางการทดสอบ AMA

โนตสําหรับผูอาน
หากคาใดคาหนึ่งในพารามิเตอร 1-2* ขอมูลมอเตอร ถูกเปล่ียนแปลง พารามิเตอร 1-30 ถึง
1-39 พารามิเตอรมอเตอรขั้นสูง จะกลับไปเปนคามาตรฐานจากโรงงาน

2.4.4. 1-3* ขอมลูมอเตอรขั้นสงู

พารามิเตอรสําหรับขอมูลมอเตอรขั้นสูง ขอมูลมอเตอรในพารามิเตอร 1-30 ถึงพารามิเตอร 1-39 ตองตรงกับ
มอเตอรท่ีเก่ียวของ เพ่ือใหมอเตอรทํางานไดอยางเหมาะสมที่สุด คามาตรฐานจากโรงงานจากโรงงาน
กําหนดขึ้นตามคาพารามิเตอรท่ัวไปของมอเตอรจากมอเตอรมาตรฐาน หากการตั้งพารามิเตอรของมอเตอร
ไมถูกตอง อาจสงผลใหระบบชุดขับเคล่ือนทํางานผิดปกติ หากไมทราบขอมูลมอเตอร ขอแนะนําใหทํางาน
ดวยฟงกชัน AMA (การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ) ดูใน การปรับมอเตอรโดยอัตโนมัติ จากคู
มือการออกแบบ ลําดับ AMA จะปรับเปลี่ยนพารามิเตอรท้ังหมดของมอเตอร ยกเวนโมเมนตความเฉื่อยของโร
เตอรและความตานทานสมมูลการสูญเสียท่ีแกนเหล็ก (พารามิเตอร 1-36)
พารามิเตอร 1-3* และ 1-4* ไมสามารถเปลี่ยนแปลงในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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ภาพประกอบ 2.1: แผนภมูิเทียบเคียงมอเตอรสําหรับมอเตอรแบบอะซิงโครนัส

1-30  ความตานทานสเตเตอร (Rs)

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[โอหม] ต้ังคาความตานทานสเตเตอร ปอนคาจากปายขอมูลมอเตอรหรือ
ดําเนนิการ AMA กับมอเตอรท่ีเย็น

1-31  ความตานทานของโรเตอร (Rr)

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[โอหม] การปรับ Rr จะเพ่ิมประสิทธิภาพการทํางานของเพลา กําหนดคาความ
ตานทานของโรเตอร โดยใชวิธีการแบบใดแบบหนึง่นี้:

1. รัน AMA ในสภาวะมอเตอรเย็น ตัวแปลงความถี่วัดคาจาก
มอเตอร การชดเชยท้ังหมดจะถูกรีเซ็ตเปน 100%

2. ปอนคา Rr ดวยตนเอง ขอคาดังกลาวไดจากผูจําหนาย
มอเตอร

3. ใชคามาตรฐานจากโรงงานของ Rr ตัวแปลงความถี่จะสราง
การตั้งคาตามขอมูลปายชื่อของมอเตอร

1-33  รีแอกแตนซรั่วไหลของสเตเตอร (X1)

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[โอหม] ต้ังรีแอคแตนซร่ัวไหลของสเตเตอรของมอเตอรโดยใชวิธีการแบบใด
แบบหนึง่นี้:

1. รัน AMA ในสภาวะมอเตอรเย็น ตัวแปลงความถี่วัดคาจาก
มอเตอร

2. ปอนคา X1 ดวยตนเอง ขอคาดังกลาวไดจากผูจําหนาย
มอเตอร

3. ใชคามาตรฐานจากโรงงานของ X1 ตัวแปลงความถี่จะสราง
การตั้งคาตามขอมูลปายชื่อของมอเตอร

1-34  รีแอคแตนซรั่วไหลของโรเตอร (X2)

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[ขนาดที่
สัมพันธ]

โอหม ต้ังรีแอคแตนซร่ัวไหลของโรเตอรของมอเตอรโดยใชวิธีการแบบใด
แบบหนึง่นี้:

1. รัน AMA ในสภาวะมอเตอรเย็น ตัวแปลงความถี่วัดคาจาก
มอเตอร

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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2. ปอนคา X2 ดวยตนเอง ขอคาดังกลาวไดจากผูจําหนาย
มอเตอร

3. ใชคามาตรฐานจากโรงงานของ X2 ตัวแปลงความถี่จะสราง
การตั้งคาตามขอมูลปายชื่อของมอเตอร

1-35  รีแอกแตนซหลัก (Xh)

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[ขนาดท่ี
สัมพันธ]

โอหม ต้ังรีแอคแตนซหลักของมอเตอรโดยใชวิธีการแบบใดแบบหนึ่งดังนี้:

1. รัน AMA ในสภาวะมอเตอรเย็น ตัวแปลงความถี่วดัคาจาก
มอเตอร

2. ปอนคา Xh ดวยตนเอง ขอคาดังกลาวไดจากผูจําหนาย
มอเตอร

3. ใชคามาตรฐานจากโรงงานของ Xh ตัวแปลงความถี่จะสราง
การตั้งคาตามขอมูลปายชื่อของมอเตอร

1-36  ความตานทานสูญเสียของแกนเหล็ก (Rfe)

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[1 - 10.000 Ω] ปอนคาความตานทานการสูญเสียแกนเหล็กท่ีเทียบเทา (RFe) เพ่ือชด
เชยการสูญเสียแกนเหล็กในมอเตอร
คา RFe จะไมสามารถพบไดดวยการทํา AMA
คา RFe มีความสําคัญเปนพิเศษในแอปพลิเคชั่นควบคุมแรงบิด หากไม
ทราบคา RFe ใหกําหนดพารามิเตอร 1-36 ตามคามาตรฐานจากโรงงาน
จากโรงงาน

1-37  ความเหนี่ยวนําแกน-d (Ld)

พิสัย: หนาที่:

0.0mH [0.0 - 1000.0 mH] ปอนคาความเหนี่ยวนาํแกน d ดูคานีจ้ากเอกสารขอมูลเก่ียวกับมอเตอร
ชนิดแมเหล็กถาวร
พารามิเตอรนีจ้ะทํางานก็ตอเม่ือพารามิเตอร 1-10 โครงสรางมอเตอร มี
คาเปน PM, SPM ไม salient [1] (มอเตอรแมเหล็กถาวร)
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

1-39  ขั้วมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[4] * ขึ้นอยูกับประเภทของ
มอเตอร

คา 2 – 100 ขั้ว

ปอนหมายเลขของขั้วมอเตอร

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

ตารางนีแ้สดงหมายเลขของขั้วสําหรับชวงความเร็วปกติของมอเตอรประเภทตางๆ โปรดระบุมอเตอรท่ีออก
แบบสําหรับความถี่อ่ืนแยกตางหาก ของขั้วมอเตอรมักจะเปนเลขคี่ เนือ่งจากอางอิงถึงจํานวนขั้วท้ังหมด ไม
ใชจํานวนคูของขั้ว ตัวแปลงความถี่จะสรางการตั้งคาเร่ิมตนของพารามิเตอร 1-39 โดยยึดตามพารามิเตอร
1-23 ความถี่ของมอเตอร และพารามิเตอร 1-25 ความเร็วรอบมอเตอรท่ีพิกัด

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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1-40  EMFยอนกลับที่ 1000 RPM

พิสัย: หนาที่:

500 V* [10 - 9000 V] ต้ังคา แรงเคลื่อนเหนีย่วนํายอนกลับ สําหรับการทํางานของมอเตอรท่ี
1000 RPM พารามิเตอรนีจ้ะทํางานก็ตอเม่ือพารามิเตอร 1-10 โครง
สรางมอเตอร มีคาเปน มอเตอร PM [1] (มอเตอรแมเหล็กถาวร r)
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

โนตสําหรับผูอาน
เมื่อใชมอเตอรชนิด PM แนะนาํใหใชตัวตานทานเบรก
ดวย

1-41  ออฟเซต็ของคามมุของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 65535] ปอนมุมออฟเซ็ตท่ีถูกตองระหวางมอเตอร PM และตําแหนงดัชนี (หมุน
รอบเดียว) ของเอ็นโคดเดอรหรือรีโซลเวอรท่ีเชื่อมตออยู ชวงของคา
ของ 0– 65535 ซึ่งตรงกับ 0- 2*pi (เรเดียน) การขอออฟเซ็ตของคา
มุมของมอเตอร หลังจากที่ชุดขับเคลื่อนเร่ิมทํางาน ใหใช DC-hold
และปอนคาพารามิเตอร 16-20 คามุมของมอเตอร ในพารามิเตอรนี้
พารามิเตอรนีจ้ะทํางานก็ตอเม่ือพารามิเตอร 1-10 โครงสรางมอเตอร มี
คาเปน PM, SPM ไม-salient  [1] (มอเตอรแมเหล็กถาวร)

2.4.5. 1-5* การตั้งคาโหลด โหลด

พารามิเตอรสําหรับการตั้งคาท่ีไมขึ้นอยูกับการตั้งคาของมอเตอร

1-50  การสรางสนามแมเหล็กของมอเตอรท่ีความเร็วศูนย

พิสัย: หนาที่:

100% [0 - 300 %] ใชพารามิเตอรนี้ควบคูกับพารามิเตอร 1-51 ความเปนแมเหล็กปกติ
ความเร็วต่ําสุด [RPM] เพ่ือใหได โหลดความรอน ท่ีตางออกไปบน
มอเตอรในขณะที่ทํางานดวยความเร็วต่ํา
ปอนคาซึ่งคิดเปนเปอรเซ็นตของกระแสสรางสนามแมเหล็กท่ีพิกัด
หากการตั้งคานีต้่ําเกินไป แรงบิดบนเพลามอเตอรอาจจะลดลง

1-51  การสรางสนามแมเหล็กปกติท่ีความเร็วต่ําสุด [RPM]

พิสัย: หนาที่:

15
RPM*

[10 - 300 RPM] ต้ังความเร็วที่ตองการสําหรับกระแสแมเหล็กปกติ หากตั้งความเร็วไว
ตํ่ากวาความเร็วสลิปของมอเตอร พารามิเตอร 1-50 สรางสนามแม
เหล็กมอเตอรท่ีความเร็วศูนย  และพารามิเตอร 1-51 จะไมมีความ
หมายแตอยางใด

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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ใชพารามิเตอรนี้ควบคูกับพารามิเตอร 1-50 ดูภาพรางสําหรับพารา
มิเตอร 1-50

1-52  การสรางสนามแมเหล็กปกติท่ีความเร็วต่ําสุด [Hz]

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[ขนาดท่ี
สัมพันธ]

0- 250 Hz ต้ังความถ่ีท่ีตองการสําหรับกระแสแมเหล็กปกติ ถาความถี่ถูกต้ังใหตํ่า
กวาความถ่ีสลิปของมอเตอร พารามิเตอร 1-50 การสรางสนามแมเหล็ก
มอเตอรท่ีความเร็วศูนย จะไมทํางาน
ใชพารามิเตอรนี้ควบคูกับพารามิเตอร 1-50 ดูภาพรางสําหรับพารา
มิเตอร 1-50

1-53  ความถี่เปล่ียนโมเดล

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[4.0- 50.0 Hz] เปล่ียนฟลักซโมเดล
ปอนคาความถี่สําหรับเปลี่ยนระหวางสองโมเดลสําหรับกําหนดความ
เร็วมอเตอร เลือกคาโดยพิจารณาจากการตั้งคาในพารามิเตอร 1-00
โหมดการกําหนดรูปแบบ และพารามิเตอร 1-01 หลักการควบคุม
มอเตอร ซึ่งมีสองตัวเลือกคือ: สลับระหวางฟลักซโมเดล1 และ
ฟลักซโมเดล 2 หรือสลับระหวางโหมดกระแสผันแปรและ
ฟลักซโมเดล 2 พารามิเตอรนี้สามารถใชไดกับ FC 302 เทานั้น
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

ฟลักซโมเดล 1 – ฟลักซโมเดล 2
โมเดลนี้ถูกใชเม่ือพารามิเตอร 1-00 ต้ังไวท่ี ความเร็วสําหรับวงรอบปด
[1] หรือ แรงบิด [2] และพารามิเตอร 1-01 ต้ังไวท่ี ฟลักซมีคาปอนกลับ
จากมอเตอร [3] พารามิเตอรนีทํ้าใหสามารถปรับจุดท่ี FC 302 จะ
เปลี่ยนระหวางฟลักซโมเดล 1 และฟลักซโมเดล 2 ซึ่งจะมีประโยชนใน
กรณีของการใชงานเพ่ือควบคุมแรงบิดและความเร็วออนไหว

ภาพประกอบ 2.2: พารามิเตอร 1-00 = [1] ความเร็วสําหรับวงรอบปด หรือ
[2] แรงบิด พารามิเตอร 1-01 = [3] ฟลักซมีคาปอนกลับจากมอเตอร

กระแสผันแปร – ฟลักซโมเดล - ไมมเีซนเซ็อร
โมเดลนี้ถูกใชเม่ือพารามิเตอร 1-00 ต้ังไวท่ี ความเร็วสําหรับวงรอบ
เปด [0] และพารามิเตอร 1-01 ต้ังไวท่ี ฟลักซไมมีเซนเซ็อร [2]
ในความเร็วสําหรับวงรอบเปดในโหมดฟลักซ จะตองระบุความเร็วจาก
การวดักระแส
หากต่ํากวา nnorm x 0.1 ชุดขับเคล่ือนจะทํางานบนโมเดลกระแสผัน
แปร หากต่ํากวา nnorm x 0.125 ชุดขับเคล่ือนจะทํางานบน
ฟลักซโมเดล

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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ภาพประกอบ 2.3: พารามิเตอร 1-00 = [0] ความเร็วสําหรับวงรอบเปด
พารามิเตอร 1-01 = [2] ฟลักซไมมีเซนเซ็อร

1-55  คุณลักษณะ U/f - U

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.0 - แรงดันมอเตอรสูง
สุด]

ปอนแรงดันที่จุดความถี่แตละจุด เพ่ือสรางคุณลักษณะ U/f ท่ีตรงกับ
มอเตอรโดยผูใชเอง
จุดความถี่ถูกระบุไวในพารามิเตอร 1-56 คุณลักษณะ U/f - F
พารามิเตอรนี้เปนพารามิเตอรอารเรย [0-5] และจะใชไดก็ตอเม่ือพารา
มิเตอร 1-01 หลักการควบคุมมอเตอร ถูกต้ังไวท่ี U/f [0]

1-56  คุณลักษณะ U/f - F

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[0.0 - ความถี่ของ
มอเตอรสูงสุด]

ปอนจุดความถี่ เพ่ือสรางคุณลักษณะ U/f ท่ีตรงกับมอเตอร
แรงดันท่ีแตละจุดถูกระบุไวในพารามิเตอร 1-55 คุณลักษณะ U/f - U
พารามิเตอรนี้เปนพารามิเตอรอารเรย [0-5] และจะใชไดก็ตอเม่ือพารา
มิเตอร 1-01 หลักการควบคุมมอเตอร ถูกต้ังไวท่ี U/f [0]

2.4.6. 1-6* ต้ังคาตาม โหลด

พารามิเตอรสําหรับการปรับการตั้งคาของมอเตอรท่ีไมขึ้นอยูกับโหลด
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1-60  การชดเชยโหลดที่ความเร็วต่ํา

พิสัย: หนาที่:

100%* [0 - 300%] ปอนคา % เพ่ือชดเชยแรงดันโดยสัมพันธกับโหลด เมื่อมอเตอรทํางาน
ดวยความเร็วต่ําและจะไดรับคุณลักษณะ U/f ท่ีเหมาะสมที่สุด ขนาด
มอเตอรจะกําหนดชวงความถี่ท่ีพารามิเตอรนีจ้ะทํางานภายในชวงนั้น

ขนาดมอเตอร ชวงเปลี่ยนแปลง
0.25 kW - 7.5 kW < 10 Hz

1-61  การชดเชยโหลดที่ความเร็วสูง

พิสัย: หนาที่:

100%* [0 - 300%] ปอนคา % เพ่ือชดเชยแรงดันโดยสัมพันธกับโหลด เมื่อมอเตอรทํางาน
ดวยความเร็วสูงและจะไดรับคุณลักษณะ U/f ท่ีเหมาะสมที่สุด ขนาด
มอเตอรจะกําหนดชวงความถี่ท่ีพารามิเตอรนีจ้ะทํางานภายในชวงนั้น

ขนาดมอเตอร ชวงเปลี่ยนแปลง
0.25 kW - 7.5 kW > 10 Hz

1-62  การชดเชยการสลิป

พิสัย: หนาที่:

100%* [-500 - 500 %] ปอนคา % สําหรับการชดเชยการสลิป เพ่ือชดเชยสําหรับชวงที่ยอมรับ
ไดในคาของ nM,N การชดเชยการสลิปจะถูกคํานวณโดยอัตโนมัติ เชน
ตามความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N

ฟงกชันนี้ไมทํางานเมื่อพารามิเตอร 1-00 โหมดกําหนดรูปแบบ ต้ังไว
ท่ี ความเร็วสําหรับวงรอบปด [1] หรือ แรงบิด [2] การควบคุมแรงบิด
ดวยคาปอนกลับความเร็ว หรือเมื่อพารามิเตอร 1-01 หลักการควบคุม
มอเตอร ต้ังไวท่ีโหมดมอเตอรพิเศษU/f [0]

1-63  คาคงที่เวลาชดเชยการลื่นไหล

พิสัย: หนาที่:

0.10s* [0.05 - 5.00 s] ปอนความเร็วในการตอบสนองสําหรับการชดเชยการสลิป คาที่สูงมีผล
ใหการตอบสนองชา และคาที่ต่ํามีผลใหการตอบสนองรวดเร็ว หากเกิด
ปญหารีโซเนนซความถ่ีต่ํา ใหใชการตั้งคาเวลาที่นานขึ้น

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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1-64  การหนวงรีโซแนนซ

พิสัย: หนาที่:

100% * [0 - 500 %] ปอนคาการลดรีโซแนนซ ต้ังคาพารามิเตอร 1-64 และพารามิเตอร
1-65  คาคงที่เวลาการลดรีโซแนนซ เพ่ือชวยกําจัดปญหารีโซ
แนนซความถี่สูง เพ่ือลดการแกวงแบบรีโซแนนซนอยลง จะตองเพิ่มคา
ของพารามิเตอร 1-64

1-65  คาคงที่เวลาการหนวงรีโซแนนซ

พิสัย: หนาที่:

5 msec* [5 - 50 msec] ต้ังคาพารามิเตอร 1-64  คาคงที่เวลาการลดรีโซแนนซ และพารา
มิเตอร 1-65 เพ่ือชวยกําจัดปญหารีโซแนนซความถี่สูง ปอนคาเวลาคง
ท่ีท่ีใหผลลดไดดีท่ีสุด

1-66  กระแสต่ําสุดที่ความเร็วต่ํา

พิสัย: หนาที่:

100%* [0 - 200%] ปอนกระแสของมอเตอรตํ่าสุด ท่ีความเร็วต่ํา ดูพารามิเตอร 1-53 ความ
ถี่เปล่ียนโมเดล การเพ่ิมกระแสนีจ้ะชวยปรับปรุงแรงบิดมอเตอรท่ีความ
เร็วต่ํา
พารามิเตอร 1-66 ถูกใชงานเม่ือพารามิเตอร 1-00 โหมดการกําหนดรูป
แบบ = ความเร็วสําหรับวงรอบเปด [0] เทานั้น ชุดขับเคล่ือนจะทํางาน
ดวยกระแสคงที่ผานมอเตอรสําหรับความเร็วต่ํากวา 10 Hz
สําหรับความเร็วสูงกวา 10 Hz โมเดลฟลักซของมอเตอรในชุดขับ
เคล่ือนจะควบคุมมอเตอร พารามิเตอร 4-16 โหมดมอเตอรขีดจํากัด
ของแรงบิด และ/หรือ พารามิเตอร 4-17 โหมดเจเนอเรเตอรขีดจํากัด
ของแรงบิด จะปรับพารามิเตอร 1-66 โดยอัตโนมัติ พารามิเตอรท่ีมีคา
สูงสุดจะปรับพารามิเตอร 1-66 การตั้งคากระแสในพารามิเตอร 1-66
ประกอบดวยกระแสที่สรางแรงบิดและกระแสสรางสนามแมเหล็ก
ตัวอยางเชน ตั้งพารามิเตอร 4-16 กําหนดคาแรงบิดมอเตอร ต้ังไวท่ี
100% และพารามิเตอร 4-17 โหมดขีดจํากัดของแรงบิดของเจน
เนอเรเตอร ต้ังไวท่ี 60% พารามิเตอร 1-66 จะปรับเปนประมาณ 127%
โดยอัตโนมัติ ขึ้นอยูกับขนาดมอเตอร
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

1-67  ประเภทของโหลด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ภาระทางออม สําหรับการประยุกตใชกับสายพานลําเลียง พัดลม และปม

[1] โหลดท่ีเกิดขึ้นจริง สําหรับการประยุกตใชกับการชักรอก เมื่อ โหลดที่เกิดขึ้นจริง [1] ถูก
เลือก ใหตั้งคาพารามิเตอร 1-66 กระแสต่ําสุดท่ีความเร็วต่ํา ใหเปน
ระดับเดียวกับแรงบิดสูงสุด

พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

1-68  แรงเฉือ่ยต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:

0.0048* [0.0001 - พารามิเตอร
1-69]

ปอนโมเมนตขั้นต่ําของแรงเฉื่อยของระบบเชิงกล พารามิเตอร 1-68
และพารามิเตอร 1-69 แรงเฉื่อยสูงสุด ใชสําหรับการปรับอัตราขยาย
ตามสวนในสวนควบคุมความเร็ว ดูพารามิเตอร 7-02 อัตราขยายตาม
สวน ของ PID สําหรับกระบวนการ
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น
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พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-69  แรงเฉือ่ยสูงสุด

พิสัย: หนาที่:

0.0048* [0 - 0.4800] ปอนโมเมนตสูงสุดของแรงเฉื่อยของระบบเชิงกล พารามิเตอร 1-68
และพารามิเตอร 1-69 แรงเฉื่อยขั้นต่ํา และพารามิเตอร 1-69 ใชสําหรับ
การปรับอัตราขยายตามสวนในสวนควบคุมความเร็ว ดูพารามิเตอร
7-02 อัตราขยายตามสวน ของ PID สําหรับกระบวนการ
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่
มอเตอรกําลังทํางาน

2.4.7. 1-7* การปรับการสตารท

พารามิเตอรสําหรับการตั้งคาสตารทมอเตอรแบบพิเศษ

1-71  หนวงเวลาสตารท

พิสัย: หนาที่:

0.0s* [0.0 – 10.0 s] พารามิเตอรนี้อางอิงถึงฟงกชันสตารทที่เลือกในพารามิเตอร 1-72
ฟงกชันสตารท
ปอนเวลาหนวงท่ีตองการกอนดําเนินการเรงความเร็ว

1-72  ฟงกชันสตารท

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือก ฟงกชันสตารท ระหวาง หนวงเวลาสตารท พารามิเตอรนีเ้ชื่อม
โยงกับพารามิเตอร 1-71 หนวงเวลาสตารท

[0] คาง DC/เวลาหนวง จายกระแส DCคาง (พารามิเตอร 2-00) ใหมอเตอรระหวางหนวงเวลา
สตารท

[1] เบรก DC/เวลาหนวง จายกระแสเบรก DC (พารามิเตอร 2-01) ใหมอเตอรระหวางหนวงเวลา
สตารท

[2] * ล่ืนไหล/เวลาหนวง ปลอยเพลาใหล่ืนไหลโดยตัวแปลงระหวางหนวงเวลาสตารท (ปดอิน
เวอรเตอร)

[3] สตารทความเร็ว/กระแส
ตามเข็มนาฬิกา

สามารถทําไดดวย VVC+ เทานั้น
เชื่อมตอการทํางานที่ระบุไวในพารามิเตอร 1-74 ความเร็วสตารท
(RPM) และพารามิเตอร 1-76 กระแสสตารทในการหนวงเวลาสตารท
โดยไมคํานึงถึงคาท่ีปอนโดยสัญญาณอางอิง ความเร็วเอาทพุทจะใช
ในการตั้งคาของความเร็วเร่ิมตนในพารามิเตอร 1-74 หรือพารามิเตอร
1-75 และกระแสเอาทพุทที่ตรงกับการตั้งคาของกระแสเริ่มตนในพารา
มิเตอร 1-76 กระแสเริ่มตน ฟงกชันนีโ้ดยท่ัวไปจะใชเก่ียวกับการชัก
รอกที่ไมมีการถวงน้าํหนัก และโดยเฉพาะการใชกับมอเตอรแบบทรง
กรวยท่ีการสตารทเปนแบบตามเข็มนาฬิกา ตามดวยการหมุนในทิศ
ทางอางอิง

[4] ทํางานตามแนวนอน สามารถทําไดดวย VVC+ เทานั้น
เพ่ือใหไดการทํางานที่ระบุไวในพารามิเตอร 1-74 และพารามิเตอร 1-
76 ในระหวางหนวงเวลาสตารท มอเตอรจะหมุนตามทิศทางอางอิง
หากสัญญาณอางอิงเทากับศูนย (0), พารามิเตอร 1-74 ความเร็ว
สตารท (RPM) จะถูกละเลยและ ความเร็วเอาทพุท จะเทากับศูนย (0)

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม

 MG.33.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  55

2



กระแสเอาทพุทจะตรงกับการตั้งคาของกระแสสตารทในพารามิเตอร
1-76 กระแสสตารท

[5] VVCplus/ฟลักซตามเข็ม
นาฬิกา

สําหรับการทํางานที่ระบุไวในพารามิเตอร 1-74 เทานั้น (ความเร็ว
สตารทในชวงหนวงเวลาสตารท) กระแสสตารทจะถูกคํานวณโดย
อัตโนมัติ การทํางานนี้จะใชความเร็วสตารทในชวงหนวงเวลาสตารท
เทานั้น ไมวาคาที่ต้ังโดยสัญญาณอางอิงจะเปนเทาใด ความเร็ว
เอาทพุทจะเทากับการตั้งคาความเร็วสตารทในพารามิเตอร 1-74 ความ
เร็ว/กระแส สตารทตามเข็มนาฬิกา  [3] และ VVCplus/ฟลักซตามเข็ม
นาฬิกา [5] โดยปกติแลวจะใชในการชักรอก ความเร็ว/กระแสสตารท
ในทิศทางอางอิง [4] จะใชในการเคลื่อนที่ตามแนวนอนและมีน้ําหนัก
ตาน

[6] การปลอยเบรก เชิงกลท่ี
ยกขึ้น

สําหรับการใชประโยชนของฟงกชันการควบคุมเบรกเชิงกล ในพารา
มิเตอร 2-24 ถึง 2-28 พารามิเตอรนี้จะทํางานเม่ือพารามิเตอร 1-01 ถูก
ต้ังคาเปน [3] ฟลักซดวยคาปอนกลับจากมอเตอร (เฉพาะ FC 302 เทา
นั้น)

1-73  สตารทแบบหาความถี่เริ่มตน [RPM]

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ฟงกชันนีทํ้าใหสามารถกวดตามมอเตอรท่ีกําลังหมุนอยางอิสระเนื่อง
จากแหลงจายไฟหลักหายไป

[0] * ปด ไมมีการทํางาน

[1] เปด ใชตัวแปลงความถี่เพ่ือ “กวดตาม” และควบคุมมอเตอรท่ีหมุนอยู
เมื่อใชงานพารามิเตอร 1-73 พารามิเตอร 1-71 หนวงเวลาสตารท
และ 1-72 ฟงกชันสตารท จะไมมีการทํางาน

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

โนตสําหรับผูอาน
ฟงกชันนีไ้มแนะนําใหใชกับการใชงานชักรอก

1-74  ความเร็วสตารท [RPM]

พิสัย: หนาที่:

0 RPM* [0 - 600 RPM] ต้ังความเร็วสตารทมอเตอร หลังจากที่ไดรับสัญญาณสตารท ความเร็ว
เอาทพุทมอเตอรจะปรับไปยังคาที่ต้ังไว พารามิเตอรนี้สามารถนาํไปใช
กับการใชงานอุปกรณชักรอก (มอเตอรแบบแกนหมุนรูปกรวย) ตั้ง
ฟงกชันสตารทในพารามิเตอร 1-72 ฟงกชันสตารท ไปท่ี [3], [4]
หรือ [5] และตั้งเวลาหนวงการเริ่มตนในพารามิเตอร 1-71 หนวงเวลา
สตารท สัญญาณอางอิงตองปรากฏอยู

1-75  ความเร็วสตารท [Hz]

พิสัย: หนาที่:

0 Hz* [0- 500 Hz] ต้ังความเร็วสตารทมอเตอร หลังจากที่ไดรับสัญญาณสตารท ความเร็ว
เอาทพุทมอเตอรจะปรับไปยังคาที่ต้ังไว พารามิเตอรนี้สามารถนาํไปใช
กับการใชงานอุปกรณชักรอก (มอเตอรแบบแกนหมุนรูปกรวย) ตั้ง
ฟงกชันสตารทในพารามิเตอร 1-72 ฟงกชันสตารท ไปท่ี [3], [4]
หรือ [5] และตั้งเวลาหนวงการเริ่มตนในพารามิเตอร 1-71 หนวงเวลา
สตารท สัญญาณอางอิงตองปรากฏอยู

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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1-76  กระแสสตารท

พิสัย: หนาที่:

0.00 A* [0.00 - พารามิเตอร
1-24]

มอเตอรบางชนิด เชน มอเตอรท่ีมีโรเตอรแบบรูปกรวย จะตองใช
กระแส/ความเร็วสตารท (เรง) เพ่ิมขึ้นเพ่ือปลดเบรคเชิงกล ปรับพารา
มิเตอร 1-74 ความเร็วเร่ิมตน [RPM] และพารามิเตอร 1-76 เพ่ือการเรง
นี้ ต้ังคากระแสที่ตองการเพ่ือปลดเบรคเชิงกล ต้ังพารามิเตอร 1-72
ฟงกชันสตารท ไป [3] หรือ [4] และต้ังเวลาหนวงการเริ่มตนในพารา
มิเตอร 1-71 หนวงเวลาสตารท สัญญาณอางอิงตองปรากฏอยู

2.4.8. 1-8*การปรับการหยุด

พารามิเตอรสําหรับการตั้งคาหยุดแบบพิเศษสําหรับมอเตอร

1-80  การทํางานขณะหยุด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกการทํางานการขับเคล่ือนหลังจากคําสั่งหยุด หรือหลังจากความ
เร็วลดลงถึงคาที่ต้ังไวในพารามิเตอร 1-81 ความเร็วต่ําสุดสําหรับ
ฟงกชันขณะหยุด [RPM]

[0] * ล่ืนไหล ปลอยใหมอเตอรอยูในโหมดหมุนตัวเปลา

[1] DC คาง ใหพลังงานมอเตอรดวยกระแสตรงคาง (ดูพารามิเตอร 2-00)

[2] ตรวจสอบมอเตอร ตรวจสอบวามอเตอรเชื่อมตออยูหรือไม

[3] การสรางสนามแมเหล็ก
กอน

สรางสนามแมเหล็กขึ้นในขณะที่มอเตอรหยุดทํางาน มอเตอรจะ
สามารถเพิ่มแรงบิดไดอยางรวดเร็วเม่ือเร่ิมทํางาน

[4] แรงดัน DC U0

1-81  ความเร็วต่ําสุดสําหรับการทํางานขณะหยุด [RPM]

พิสัย: หนาที่:

3 RPM* [0 - 600 RPM] ต้ังความเร็วท่ีจะเปดใชพารามิเตอร 1-80 ฟงกชันขณะหยุด

1-82  ความเร็วต่ําสุดสําหรับการทํางานขณะหยุด [Hz]

พิสัย: หนาที่:

0.0 Hz* [0.0- 500 Hz] ต้ังความถ่ีเอาทพุทที่จะเปดใชงานพารามิเตอร 1-80 ฟงกชันขณะหยุด

1-83  ฟงกชนัหยุดอยางแมนยํา

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * การหยุดอยางแมนยํา
โดยใชการเปลี่ยนความ
เร็ว

เพ่ือใหไดความแมนยําหลายครั้งระดับสูงท่ีจุดหยุด

[1] หยุดตัวนบัพรอมรีเซ็ต ใหตัวแปลงความถี่เร่ิมทํางานจากการรับสัญญาณสตารทแบบพัลสจน
กระทั่งจํานวนพัลสท่ีโปรแกรมไวโดยผูใชในพารามิเตอร 1-84 คาตัว
นับหยุดอยางแมนยํา ไดรับที่ขั้วตออินพุท 29 หรือขั้วตออินพุท 33
สัญญาณการหยุดภายในจะเปดการทํางานเวลาเปลี่ยนลดความเร็ว
ปกติ (พารามิเตอร 3-42, 3-52, 3-62 หรือ 3-72) ฟงกชันตัวนบัจะถูก
ใชงาน (เวลาสตารท) ท่ีจุดของสัญญาณสตารท (เมื่อเปลี่ยนแปลงจาก

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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หยุดไปสตารท) หลังจากการหยุดท่ีแมนยําแตละคร้ัง จํานวนพัลสท่ีถูก
นับระหวางการลดความเร็วลงเหลือ 0 rpm จะถูกรีเซ็ต

[2] หยุดตัวนับโดยไมรีเซ็ต เหมือนกับใน [1] แตจํานวนพัลสท่ีถูกนบัระหวางการลดความเร็วลง
เหลือ 0 rpm จะถูกหักออกจากคาของตัวนบัในพารามิเตอร 1-84

[3] การหยุดชดเชยความเร็ว หยุดท่ีจุดเดียวกันอยางแมนยํา โดยไมคํานึงถึงความเร็วปจจุบัน
สัญญาณการหยุดจะถูกหนวงเวลาภายในเมื่อความเร็วปจจุบันต่ํากวา
ความเร็วสูงสุด (ต้ังคาในพารามิเตอร 4-19)

[4] การหยุดตัวนบัชดเชย
ความเร็วพรอมรีเซ็ต

เหมือนกับใน [3] แตหลังจากการหยุดท่ีแมนยําแตละคร้ัง จํานวน
พัลสท่ีถูกนบัระหวางการลดความเร็วลงเหลือ 0 rpm จะถูกรีเซ็ต

[5] การหยุดตัวนบัชดเชย
ความเร็วโดยไมรีเซ็ต

เหมือนกับใน [3] แตจํานวนพัลสท่ีถูกนบัระหวางการลดความเร็วลง
เหลือ 0 rpm จะถูกหกัออกจากคาของตัวนบัในพารามิเตอร 1-84

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-84  หยุดอยางแมนยํา

พิสัย: หนาที่:

100000
*

[0 - 999999999] ปอนคาตัวนับท่ีจะใชในฟงกชันหยุดอยางแมนยําแบบผสมรวม พารา
มิเตอร 1-83
ความถ่ีสูงสุดท่ียินยอมที่ขั้วตอ 29 หรือ 33 คือ 110 kHz

1-85  หนวยเวลาการชดเชยความเร็วหยดุอยางแมนยํา

พิสัย: หนาที่:

10 ms* [1-100 ms] ปอนเวลาหนวงสําหรับเซนเซ็อร, PLC, ฯลฯ สําหรับใชในพารามิเตอร
1-83 ฟงกชันหยุดอยางแมนยํา ในโหมดหยุดท่ีมีการชดเชยความเร็ว
เวลาหนวงท่ีความถี่แตกตางกันจะมีอิทธิพลอยางสําคัญกับฟงกชัน
หยุด

2.4.9. 1-9* อุณหภูมิของมอเตอร

พารามิเตอรสําหรับการตั้งคาการปองกันอุณหภูมิสําหรับมอเตอร

1-90  การปองกันความรอนเกินของมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ตัวแปลงความถี่จะกําหนดอุณหภูมิมอเตอรสําหรับ การปองกันมอเตอร
ในสองวิธีท่ีตางกันคือ

• ผานทางเซ็นเซอรเทอรมิสเตอรซึ่งเชื่อมตอกับอินพุทอนา
ล็อคหรือดิจิตอล (พารามิเตอร 1-93 แหลงจายไฟ
ใหเทอรมิสเตอร)

• ผานการคํานวณ (ETR = รีเลยขั้วตออิเล็กทรอนิก) ของภาระ
ความรอน โดยอิงตามโหลดและเวลาจริง โหลดความรอนท่ี
คํานวณไดจะถูกเปรียบเทียบกับกระแสของมอเตอรท่ีพิกัด
IM,N และความถี่ของมอเตอรท่ีพิกัด fM,N การคํานวณจะ
ประมาณความจําเปนในการลดโหลดลงที่ความเร็วต่ําลง
เพ่ือท่ีจะลด การระบายความรอน จากพัดลมภายในที่
ประกอบอยูในมอเตอร

[0] * ไมมีการปองกัน มอเตอรท่ีโอเวอรโหลดตอเนื่องเมื่อไมตองการใหมีการเตือนหรือตัด
การทํางาน
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[1] คําเตือน
โดยเทอรมิสเตอร

ใหมีการเตือนเมื่อเทอรมิสเตอรหรือเซนเซอร KTY ท่ีตออยูภายใน
มอเตอรตอบสนองในเหตุการณท่ีมอเตอรมีอุณหภูมิสูงเกิน

[2] ตัดการทํางาน
โดยเทอรมิสเตอร

หยุด (ตัดการทํางาน) ตัวแปลงความถี่เมื่อเทอรมิสเตอรท่ีเชื่อมตออยู
ในมอเตอรตอบสนองในกรณีท่ีมอเตอรมีอุณหภูมิสูงเกิน

คาการตัดของเทอรมิสเตอรตองมากกวา 3 kΩ

เทอรมิสเตอร (เซ็นเซอร PTC) ท่ีรวมเขาไวในมอเตอรสําหรับการ
ปองกันขดลวด

[3] ETR คําเตือน 1

[4] ETR ตัดการทํางาน 1

[5] ETR คําเตือน 2

[6] ETR ตัดการทํางาน 2

[7] ETR คําเตือน 3

[8] ETR ตัดการทํางาน 3

[9] ETR คําเตือน 4

[10] ETR ตัดการทํางาน 4

การปองกันมอเตอรสามารถทําไดโดยใชเทคนิคหลายแบบ เซ็นเซอร PTC หรือ KTY (ดูเพ่ิมเติมใน การเชื่อม
ตอเซ็นเซอร KTY) ในชุดสายมอเตอร สวติชกลไกตัดอุณหภูมิ (ประเภท Klixon) หรือรีเลยความ
รอนอิเล็กทรอนิก (ETR)

โดยการใชอินพุทดิจิตอลและ 24 V เปนแหลงจายไฟ
ตัวอยางเชน ตัวแปลงความถี่ตัดการทํางานเมื่อมอเตอรมีอุณหภูมิสูงเกินไป
ชุดคําสั่งของพารามิเตอร
กําหนดพารามิเตอร 1-90 การปองกันความรอนของมอเตอร เปนตัดการทํางานโดยเทอรมิสเตอร [2]
กําหนดพารามิเตอร 1-93 แหลงจายไฟใหเทอรมิสเตอร เปน อินพุทดิจิตอล [6]

โดยการใชอินพุทดิจิตอลและ 10 V เปนแหลงจายไฟ
ตัวอยางเชน ตัวแปลงความถี่ตัดการทํางานเมื่อมอเตอรมีอุณหภูมิสูงเกินไป
ชุดคําสั่งของพารามิเตอร

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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กําหนดพารามิเตอร 1-90 การปองกันความรอนของมอเตอร เปนตัดการทํางานโดยเทอรมิสเตอร [2]
กําหนดพารามิเตอร 1-93 แหลงจายไฟใหเทอรมิสเตอร เปน อินพุทดิจิตอล [6]

การใชอินพุทอนาล็อคและ 10 V เปนแหลงจายไฟ
ตัวอยางเชน ตัวแปลงความถี่ตัดการทํางานเม่ือมอเตอรมีอุณหภูมิสูงเกินไป
ชุดคําสั่งของพารามิเตอร
กําหนดพารามิเตอร 1-90 การปองกันความรอนของมอเตอร เปนตัดการทํางานโดยเทอรมิสเตอร [2]
กําหนดพารามิเตอร 1-93 แหลงจายไฟเทอรมิสเตอร เปน อินพุทอนาล็อค 54 [2]

อินพุท
ดิจิตอล/อนาล็อค

แรงดันแหลงจายไฟ
โวลต

คาท่ียอมรับได
คาการตัดออก

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

โนตสําหรับผูอาน
ตรวจสอบแรงดันแหลงจายไฟท่ีเลือกวาเปนไปตามขอกําหนดขององคประกอบของ
เทอรมิสเตอรท่ีใชอยู

เลือก ETR คําเตือน 1-4 เพ่ือใชงานการเตือนบนหนาจอเมื่อมอเตอรเกิดโอเวอรโหลด
เลือกETR ตัดการทํางาน 1-4 เพ่ือตัดการทํางานตัวแปลงความถี่ เม่ือมอเตอรมีโหลดเกิน
ต้ังโปรแกรมสัญญาณการเตือนผานเอาทพุทดิจิตอลตัวใดตัวหนึ่ง สัญญาณจะปรากฏในกรณีท่ีเปนการเตือน
และเม่ือตัวแปลงความถี่ตัดการทํางาน (การเตือนดวยความรอน)
ฟงกชัน ETR (รีเลยความรอนแบบอิเล็กทรอนิก) 1-4 จะไมคํานวณโหลดจนกวาคุณเปดเปนชุดคําสั่งท่ีเลือก
การทํางานนี้ไว ตัวอยางเชน ETR จะเร่ิมตนคํานวณเมื่อเลือกชุดคําสั่ง 3 สาํหรับตลาดอเมริกาเหนือ: ฟงกชัน
ETR ใหการปองกันมอเตอรรับโหลดเกิน ท่ีคลาส 20 ตามมาตรฐาน NEC

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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1-91  พัดลมภายนอกมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไม ไมตองการพัดลมภายนอก เชน มอเตอรถูกลดพิกัดท่ีความเร็วต่ํา

[1] ใช ใชพัดลมภายนอกของมอเตอร (การระบายอากาศภายนอก) หรือไม จึง
ไมมีการลดพิกัดของมอเตอรท่ีจําเปนในความเร็วต่ํา กราฟดานลางจะ
ตองปฏิบัติตามหากกระแสมอเตอรมีคาต่ํากวากระแสมอเตอรขั้นต่ํา (ดู
พารามิเตอร 1-24) หากกระแสมอเตอรเกินกระแสขั้นต่ํา เวลาการทํา
งานจะยังลดลงเหมือนกับไมมีการติดต้ังพัดลม

1-93  แหลงจายไฟใหเทอรมสิเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกอินพุทที่จะเชื่อมตอกับเทอรมิสเตอร (เซนเซ็อร PTC) ตัวเลือกอิน
พุทอนาล็อก [1] หรือ [2] จะไมสามารถเลือกได หากใชอินพุทอนา
ล็อกเปนแหลงขอมูลอางอิงอยู (ซึ่งถูกเลือกไวในพารามิเตอร 3-15
แหลงอางอิง 1, 3-16 แหลงอางอิง 2 หรือ 3-17 แหลงอางอิง 3)

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

[0] * ไมมี

[1] อินพุทอนาล็อก 53

[2] อินพุทอนาล็อก 54

[3] อินพุทดิจิตัล 18

[4] อินพุทดิจิตัล 19

[5] อินพุทดิจิตัล 32

[6] อินพุทดิจิตัล 33

2.4.10. การเชื่อมตอเซ็นเซอร KTY

เฉพาะ FC 302)

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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เซ็นเซอร KTY ถูกนํามาใชโดยเฉพาะในมอเตอรเซอรโวที่เปนแมเหล็กถาวร (มอเตอร PM ) สําหรับการปรับ
ต้ังแบบผันแปรของพารามิเตอรของมอเตอร ดังเชนความตานทานของสเตเตอร (พารามิเตอร 1-30) สําหรับ
มอเตอร PM และความตานทานของโรเตอร(พารามิเตอร 1-31) สําหรับมอเตอรแบบอะซิงโครนัส ขึ้นอยูกับ
อุณหภูมิของขดลวด การคํานวณไดแก:

Rs = Rs20° C x (1 + αcu x ΔT) Ω   โดยท่ี  αcu = 0.00393

เซ็นเซอร KTY สามารถใชเพ่ือทําการปองกันมอเตอร (พารามิเตอร 1-97)
FC 302 สามารถควบคุมเซ็นเซอร KTY ได สามชนิดซึ่งกําหนดในพารามิเตอร 1-95 อุณหภูมิเซ็นเซอรท่ีแท
จริงสามารถอานจากพารามิเตอร 16-19

โนตสําหรับผูอาน
ถาอุณหภูมิของมอเตอรมีการใช เทอรมิสเตอรหรือเซ็นเซอร KTY แลว PELV จะไมสอดคลอง
ในกรณีท่ีเกิดการลัดวงจรระหวางขดลวดของมอเตอรกับเซ็นเซอร เพ่ือท่ีจะใหสอดคลองกับ
PELV เซ็นเซอรจะตองแยกออกจากกันใหเพ่ิมมากขึ้น

1-95  ชนิดของเซน็เซอร KTY

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกชนิดของเซ็นเซอร KTY ท่ีใช:

ชนดิของเซ็นเซอร KTY 1 : 1Kohm ท่ี 100 องศาC
ชนดิของเซ็นเซอร KTY 2 : 1Kohm ท่ี 25 องศาC
ชนดิของเซ็นเซอร KTY 3 : 2Kohm ท่ี 25 องศาC

พารามิเตอรนี้ใชเฉพาะ FC 302 เทานั้น

[0] * เซ็นเซอร KTY 1

[1] เซ็นเซอร KTY 2

[2] เซ็นเซอร KTY 3

1-96  แหลงจายไฟใหกับ เทอรมิสเตอร KTY

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกอินพุทอนาล็อคขั้วตอ 54 เพ่ือใชเปนอินพุทของเซ็นเซอร KTY ขั้ว
ตอ 54 ไมสามารถใชเปนแหลงจายไฟใหกับ KTY ไดถามีการใชเปนคา
อางอิงจากการโปรแกรมอื่น (ดูพารามิเตอร 3-15 ถึง 3-17)

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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พารามิเตอรนีใ้ชเฉพาะ FC 302 เทานั้น

โนตสําหรับผูอาน
การเชื่อมตอของเซ็นเซอร KTY ระหวางขั้ว 54 และ55
(สายดิน) ดูภาพใน การเชื่อมตอเซ็นเซอร KTY

[0] * ไมมี

[2] อินพุทอนาล็อค 54

1-97  ระดับชวงทํางานของ KTY

พิสัย: หนาที่:

80ฐ C [-40 - 140ฐ C] เลือกระดับชวงทํางานของเซ็นเซอร KTY สําหรับการปองกันความรอน
เกินของมอเตอร พารามิเตอรนี้ใชเฉพาะ FC 302 เทานั้น

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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2.5. พารามิเตอร: เบรก

2.5.1. 2-** เบรค

กลุมพารามิเตอรสําหรับการตั้งคุณลักษณะของเบรคในตัวแปลงความถี่

2.5.2. 2-0* คุมเบรค DC

กลุมพารามิเตอรสําหรับกําหนดรูปแบบเบรคกระแสตรงและฟงกชันคางกระแสตรง

2-00  กระแส DC คาง

พิสัย: หนาที่:

50 %* [0 - 160%] ปอนคาสําหรับกระแสคางเปนคาเปอรเซ็นตของกระแสของมอเตอรท่ี
พิกัด IM,N โดยต้ังในพารามิเตอร 1-24 กระแสของมอเตอร กระแส DC
คาง 100% เทากับ IM,N

พารามิเตอรนี้จะคางการทํางานของมอเตอร (คางแรงบิด) หรือใหความ
รอนมอเตอร
พารามิเตอรนี้จะทํางานหากเลือก DC คาง ในพารามิเตอร 1-72 ฟงกชัน
สตารท [0] หรือพารามิเตอร 1-80 ฟงกชันขณะหยุด [1]

โนตสําหรับผูอาน
คาสูงสุดขึ้นอยูกับกระแสของมอเตอรท่ีพิกัด
โนตสําหรับผูอาน
หลีกเล่ียงการใชกระแส 100 % นานเกินไป เพราะอาจทําใหมอเตอรไดรับความเสียหาย

2-01  กระแสในการเบรคกระแสตรง

พิสัย: หนาที่:

50%* [0 - 1000 %] ปอนคาสําหรับกระแสไฟเปนคาเปอรเซ็นตของกระแสของมอเตอรท่ี
พิกัด IM,N ดูพารามิเตอร 1-24 กระแสของมอเตอร กระแสการเบรค DC
100% จะตรงกับกับ IM,N

กระแสเบรค DC ใชสําหรับคําสั่งหยุด เมื่อความเร็วต่ํากวาคาตั้งจํากัดใน
พารามิเตอร 2-03 ความเร็วตัดเขาของเบรคกระแสตรง เมื่อ
ฟงกชันเบรค DC ผกผัน ทํางาน หรือผานทางพอรตสื่อสารแบบอนุกรม
กระแสการเบรคจะทํางานระหวางชวงเวลาที่ต้ังในพารามิเตอร 2-02
เวลาเบรค DC

โนตสําหรับผูอาน
คาสูงสุดขึ้นอยูกับกระแสของมอเตอรท่ีพิกัด
โนตสําหรับผูอาน
หลีกเล่ียงการใชกระแส 100 % นานเกินไป เพราะอาจทําใหมอเตอรไดรับความเสียหาย

2-02  เวลาที่ใชการเบรคกระแสตรง

พิสัย: หนาที่:

10.0s* [0.0 - 60.0 s] ต้ังระยะเวลากระแสการเบรค DC ท่ีต้ังในพารามิเตอร 2-01, เมื่อเปด
การทํางานแลว

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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2-03  ความเร็วตัดเขาดวยเบรคกระแสตรง [RPM]

พิสัย: หนาที่:

0 RPM* [0 - พารามิเตอร 4-13] ต้ังความเร็วในการตัดเขา DC สําหรับการใชงานกระแสการเบรค DC ท่ี
ต้ังในพารามิเตอร 2-01, เมื่อใชคําสั่งหยุด

2-04  ความเร็วตัดเขาดวยเบรคกระแสตรง [Hz]

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0 RPM]
*

0 - พารามิเตอร 4-14 ต้ังความเร็วในการตัดเขา DC สําหรับการใชงานกระแสการเบรค DC ท่ี
ต้ังในพารามิเตอร 2-01, เมื่อใชคําสั่งหยุด

2.5.3. 2-1* ฟงกชันพลังงานของเบรค

กลุมพารามิเตอรสําหรับการเลือกพารามิเตอรการเบรคไดนามิค

2-10  การทํางานของเบรค

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ปด ไมไดติดต้ังตัวตานทานเบรค

[1] เบรคตัวตานทาน ตัวตานทานเบรคทํางานรวมกับระบบเพื่อปลดปลอยพลังงานเบรคสวน
เกินใหเปนความรอน การเชื่อมตอตัวตานทานเบรคจะทําใหแรงดันดีซี
ลิงคเพ่ิมขึ้นระหวางการเบรค (การทํางานแบบสรางพลังงาน) การทํา
งานของเบรคตัวตานทานจะใชงานไดเฉพาะในตัวแปลงความถี่ท่ีมี
เบรคไดนามิครวมอยูเทานัน้

[2] เบรคกระแสสลับ

2-11  ตัวตานทานเบรค (โอหม)

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[โอหม] ต้ังคาตัวตานทานเบรคเปนหนวยโอหม คานี้ใชสําหรับการตรวจสอบ
กําลังท่ีสงไปยังตัวตานทานเบรค ในพารามิเตอร 2-13  การปองกันเมื่อ
เกินขีดจํากัด พารามิเตอรนี้จะใชงานไดเฉพาะในตัวแปลงความถี่ท่ี
เบรคไดนามิครวมอยู

2-12  กําลังของเบรค

พิสัย: หนาที่:

kW* [0.001- ขนาดท่ี
สัมพันธ]

กําหนดขีดจํากัดการตรวจสอบของกําลังเบรคที่สงใหกับตัวตานทาน
ขีดจํากัดการตรวจสอบเปนผลคูณของรอบการทํางานสูงสุด (120
วนิาที) และกําลังสูงสุดของตัวตานทานเบรคที่รอบการทํางานนั้น ดูท่ี
สมการดานลาง

สําหรับเครื่อง 200 – 240 V
Pความต านทาน = 3902 × เวลาทํางาน

R × 120
สําหรับเครื่อง 380 – 480 V

Pความต านทาน = 7782 × เวลาทํางาน
R × 120

สําหรับเครื่อง 380 – 500 V
Pความต านทาน = 8102 × เวลาทํางาน

R × 120
สําหรับเครื่อง 575 – 600 V

Pความต านทาน = 9432 × เวลาทํางาน
R × 120

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม

 MG.33.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  65

2



พารามิเตอรนี้จะใชงานไดเฉพาะในชุดขับที่มีเบรคไดนามิคติดต้ังอยู

2-13  การตรวจสอบกําลังเบรค

อุปกรณเสริม: หนาที่:

พารามิเตอรนีจ้ะใชงานไดเฉพาะในตัวแปลงความถี่ท่ีเบรคไดนามิ
ครวมอยู
พารามิเตอรนี้ชวยใหสามารถตรวจสอบกําลังท่ีสงใหตัวตานทานเบรค
กําลังจะถูกคํานวณตามพื้นฐานของความตานทาน (พารามิเตอร 2-11
ตัวตานทานเบรค (โอหม), แรงดันดีซีลิงค และเวลาดิวตี้การทํางาน
ของตัวตานทาน

[0] * ปด ไมตองใชการตรวจสอบกําลังเบรค

[1] การเตือน ใชการทํางานของคําเตือนบนจอแสดงเทื่อกําลังท่ีสงผาน 120 วนิาที
เกิน 100% ของการปองกันเมื่อเกินขีดจํากัด (พารามิเตอร 2-12 ขีด
จํากัดกําลังเบรค (kW))
คําเตือนจะหายไปเมื่อกําลังท่ีสงลดต่ํากวา 80% ของขีดจํากัด

[2] ตัดการทํางาน ตัดการทํางานของตัวแปลงความถี่และแสดงสัญญาณเตือนเมื่อคา
กําลังท่ีคํานวณไดเกิน 100% ของคาขีดจํากัดท่ีตรวจสอบ

[3] เตือนและตัด ใชงานทั้งสองแบบขางตน รวมถึงคําเตือน การตัดการทํางาน และ
สัญญาณเตือน

หากการตรวจสอบกําลังต้ังไวท่ี ปด [0] หรือ การเตือน [1] ฟงกชันเบรคจะยังคงทํางาน แมวาจะเกินขีดจํากัด
การตรวจสอบ ซึ่งอาจทําใหเกิดโหลดความรอนเกินท่ีตัวตานทาน นอกจากนี ้ ยังสามารถสรางคําเตือนผาน
รีเลย/เอาทพุทดิจิตัลดวย ความแมนยําในการวัดของการตรวจสอบกําลังจะขึ้นอยูกับความเท่ียงตรงของ
ความตานทานในตัวตานทาน (ดีกวา ฑ20%)

2-15  การตรวจสอบเบรค

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกประเภทการทดสอบและฟงกชันการตรวจสอบที่จะตรวจสอบการ
เชื่อมตอกับตัวตานทานเบรค หรือตรวจสอบวามีตัวตานทานเบรคหรือ
ไม จากนัน้จะแสดงคําเตือนหรือสัญญาณเตือนในกรณีท่ีมีฟอลต

โนตสําหรับผูอาน
ฟงกชันการปลดตัวตานทานเบรคไดถูกทดสอบระหวาง
การเปดเคร่ือง อยางไรก็ตาม การทดสอบ IGBT เบรค
จะดําเนินการเมื่อไมมีการเบรค คําเตือนหรือการตัดการ
ทํางานจะตัดการเชื่อมตอฟงกชันเบรค

ลําดับการทดสอบมีดังตอไปนี้:

1. แอมพลิจูดดีซีลิงคริปเปลจะถูกวัดเปนเวลา 300 มิลลิวนิาที
โดยไมมีการเบรค

2. แอมพลิจูดของดีซีลิงคริปเปลจะถูกวัดเปนเวลา 300
มิลลิวินาที โดยมีการเบรค

3. หากแอมพลิจูดของดีซีลิงคริปเปล ขณะเบรค มีคาต่ํากวา
แอมพลิจูดของดีซีลิงคริปเปล กอนการเบรค + 1 %: การ
ตรวจสอบเบรคจะลมเหลว และจะสงกลับคําเตือนหรือ
สัญญาณเตือน

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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4. หากแอมพลิจูดของดีซีลิงคริปเปลขณะเบรค มีคาสูงกวา
แอมพลิจูดขอดีซีลิงคริปเปลกอนการเบรค + 1 %: การตรวจ
สอบเบรคจะผาน

[0] * ปด ตัวตานทานเบรคและ IGBT เบรคสําหรับการลัดวงจรระหวางการเปด
เคร่ือง หากมีการลัดวงจรเกิดขึ้น คําเตือนจะแสดงขึ้น

[1] การเตือน ตัวตานทานเบรคและ IGBT เบรคสําหรับการลัดวงจร และเพ่ือรันการ
ทดสอบสําหรับการตัดการเชื่อมตอตัวตานทานเบรคระหวางการเปด
เคร่ือง

[2] ตัดการทํางาน ตรวจสอบการลัดวงจรหรือการตัดการเชื่อมตอของตัวตานทานเบรค
หรือการลัดวงจรของ IGBT เบรค หากเกิดฟอลตขึ้นตัวแปลงความถี่จะ
ตัดการทํางานขณะแสดงสัญญาณเตือน (ตัดล็อกการทํางาน)

[3] หยดุและตัด ตรวจสอบการลัดวงจรหรือการตัดการเชื่อมตอของตัวตานทานเบรค
หรือการลัดวงจรของ IGBT เบรค หากเกิดฟอลตขึ้นตัวแปลงความถี่จะ
เปลี่ยนความเร็วขาลงจนเปนแบบลื่นไหลแลวจึงตัดการทํางาน
สัญญาณเตือนการตัดการทํางานแบบล็อกจะแสดงขึ้น

[4] เบรคกระแสสลับ ตรวจสอบการลัดวงจรหรือการตัดการเชื่อมตอของตัวตานทานเบรค
หรือการลัดวงจรของ IGBT เบรค หากเกิดฟอลตขึ้นตัวแปลงความถี่จะ
ดําเนนิการควบคุมการลดความเร็วลง ตัวเลือกนี้มีเฉพาะใน FC 302 เทา
นั้น

โนตสําหรับผูอาน
หมายเหตุ!: ลบคําเตือนที่แจงซึ่งเก่ียวของกับตัวเลือก ปด[0] หรือ คําเตือน [1] โดยเปด
แหลงจายไฟหลักรอบใหม ท้ังนี้ฟอลตตองไดรับการแกไขเสียกอน สําหรับตัวเลือกปด [0]
หรือ คําเตือน [1] ตัวแปลงความถี่จะยังทํางานอยูแมจะตรวจพบการเกิดฟอลต

พารามิเตอรนี้จะใชงานไดเฉพาะในชุดขับที่มีเบรคไดนามิคติดต้ังอยู

2-16  กระแสสูงสุดเบรคกระแสสลับ

พิสัย: หนาที่:

100%* [0 - 1000%] ปอนคากระแสสูงสุดท่ียินยอมเมื่อใชเบรคกระแสสลับเพื่อหลีกเล่ียง
ความรอนสูงเกินไปในการขดตัวของมอเตอร ฟงกชันเบรคกระแสสลับ
จะมีในโหมดฟลักซเทานัน้ (FC 302 เทานั้น)

2-17  การควบคุมแรงดันเกิน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกการควบคุมแรงดันเกิน (OVC) เพ่ือลดความเสี่ยงท่ีชุดขับเคล่ือน
จะตัดการทํางาน เมื่อมีแรงดันเชื่อมโยง DC สูงเกิน เนื่องจากพลังงาน
จากโหลด

[0] * ยกเลิกการใช ไมตองการใช OVC

[1] ใช (ไมใชขณะหยุด) ใชงาน OVC ยกเวนเมื่อใชสัญญาณหยุดเพ่ือหยุดตัวแปลงความถี่

[2] ใช ใช OVC

โนตสําหรับผูอาน
OVC จะตองไมใชงานในการประยุกตใชท่ีเก่ียวกับการยก

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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2.5.4. 2-2* ทํางานกับเบรค

พารามิเตอรสําหรับการทํางานควบคุมของเบรคแมเหล็กไฟฟา (เชิงกล) โดยท่ัวไปจําเปนสําหรับการใชงาน
ชักรอก
ในการควบคุมเบรคเชิงกล จะตองใชเอาทพุทรีเลย (รีเลย 01 หรือรีเลย 02) หรือเอาทพุทดิจิตัลท่ีโปรแกรม
แลว (ขั้วตอ 27 หรือ 29) ตามปกติ เอาทพุทนีจ้ะตองถูกปดระหวางเวลาที่ชุดขับเคล่ือนไมสามารถ ’หยุด’
มอเตอร เชนในกรณีท่ีโหลดสูงเกินไป เลือก การควบคุมเบรคเชิงกล [32] สําหรับการประยุกตใชเบรคไฟฟา
แมเหล็ก ในพารามิเตอร 5-40 รีเลยฟงกชัน, พารามิเตอร 5-30 เอาตพุทดิจิตัล ขั้วตอ 27 หรือพารามิเตอร
5-31 เอาตพุทดิจิตัล ขั้วตอ 29 เม่ือเลือก การควบคุมเบรคเชิงกล [32] เบรคเชิงกลจะถูกปดจากการสตารท
จนกระท่ังกระแสเอาทพุทสูงกวาระดับท่ีเลือกในพารามิเตอร 2-20 กระแสปลอยเบรคเชิงกล ระหวางการ
หยุด เบรคเชิงกลจะทํางานเมื่อความเร็วต่ํากวาระดับที่ระบุในพารามิเตอร 2-21 ความเร็วที่เบรคเชิงกลทํา
งาน [RPM] หากตัวแปลงความถี่เขาสูสภาวะสัญญาณเตือนหรือ สภาพกระแสเกินหรือแรงดันสูงเกิน เบรคเชิง
กลจะทํางานในทันที ซึ่งเปนกรณีเดียวกับในระหวางการหยุดเพ่ือความปลอดภัย

โนตสําหรับผูอาน
คุณลักษณะของโหมดปองกันและหนวงการตัดการทํางาน (พารามิเตอร 14-25 และ 14-26)
อาจจะหนวงการทํางานของเบรคเชิงกลในสภาวะสัญญาณเตือน คุณลักษณะนีจ้ะตองปดการ
ใชงานในการประยุกตใชเท่ีเก่ียวกับการยก

2-20  ตั้งกระแสใหปลอยเบรคเชิงกล

พิสัย: หนาที่:

0.00 A* [0.00 - พารามิเตอร
16-37]

กําหนดกระแสของมอเตอรสําหรับการปลอยเบรคเชิงกล เมื่อปรากฏ
เงือ่นไขสตารท ขีดจํากัดดานบนในพารามิเตอร 16-37 กระแสอินเวอร
เตอรสูงสุด

2-21  ตั้งรอบมอเตอรใหเบรคเชิงกลทํางาน [RPM]

พิสัย: หนาที่:

0 RPM* [0 - 60.000] กําหนดความเร็วมอเตอรสําหรับเปดการทํางานเบรคเชิงกลเม่ือปรากฏ
เงือ่นไขหยุด ขีดจํากัดความเร็วดานบนในพารามิเตอร 4-53 ต้ังคาเตือน
เมื่อเร็วสูงกวากําหนด

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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2-22  ความเร็วเบรคเริ่มทํางาน [Hz]

พิสัย: หนาที่:

0 Hz* [0 - 5000] กําหนดความถี่ของมอเตอรสําหรับเปดการทํางานเบรคเชิงกลเมื่อ
ปรากฏเงือ่นไขหยุด

2-23  หนวงเวลาการทํางานของเบรกเชิงกล

พิสัย: หนาที่:

0.0 s* [0.0 – 5.0 s] ปอนคาเวลาหนวงเบรกของการลื่นไหลหลังเวลาเปลี่ยนลดความเร็ว
เพลาจะถูกพักท่ีความเร็วเทากับศูนยโดยท่ีแรงบิดพักเต็มตัว โปรด
ตรวจสอบใหแนใจวาเบรกเชิงกลล็อคยึดภาระโหลดแลวกอนที่มอเตอร
จะเขาสูโหมดลื่นไหล ดูใน สวนควบคุมเบรกกลไก ในคูมือออกแบบ

2-24  การหยุดแบบหนวง

พิสัย: หนาที่:

0.0 s* [0.0 – 5.0 s] ต้ังชวงเวลาจากคาโมเมนตเม่ือมอเตอรหยุดจนกระทั่งเบรคจะปดลง
พารามิเตอรนีเ้ปนสวนหนึง่ของฟงกชันการหยุด

2-25  เวลาปลดเบรค

พิสัย: หนาที่:

0.20 s* [0.00 – 5.00 s] คานี้จะระบุเวลาท่ีใชสําหรับเบรคเชิงกลท่ีจะเปด/ปด พารามิเตอรนี้ตอง
กระทําเหมือนหมดเวลาเมื่อคาปอนกับของเบรคถูกใชงาน

2-26  คาอางอิงแรงบิด

พิสัย: หนาที่:

0.00%* [-100.00 - 100.00 %] คาที่ตั้งจะระบุถึงแรงบิดท่ีใชฝนเบรคเชิงกลท่ีปด กอนที่จะปลดเบรค

2-27  เวลาที่แรงบิดเปล่ียนแปลง

พิสัย: หนาที่:

0.2 s* [0.0 – 5.0 s] คาที่ตั้งจะกําหนดชวงเวลาที่เปล่ียนแปลงของแรงบิดในทิศทางตาม
เข็มนาฬิกา

2-28  ตัวประกอบการเพิ่มอัตราขยาย

พิสัย: หนาที่:

1.00* [0.00 - 4.00] เมื่อชุดควบคุมความเร็วแบบ PID ไดเชื่อมตอกับเอาทพุท (วงรอบ
ปดฟล๊ัก) ตองเปนไปไดท่ีจะอัตราขยายตามสวนของการควบคุมระ
กวาง การทํางานของเบรกแบบหนวงเวลา (พารามิเตอร 2-23) โดยการ
เพ่ิมอัตราขยาย แรงกระแทกเมื่อมอเตอรไดรับจากการเขาควบคุมโหล
ดจากเบรกจะสามารถลดลงได ความเสี่ยงจากการแกวงมีเล็กนอยเนือ่ง
จากความสัมพันธท่ีมีชวงสั้นและความเร็วต่ํา (ศูนย)
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2.6. พารามิเตอร: คาอางอิง/การเปลี่ยนความเร็ว

2.6.1. 3-** คาอางอิง/ขดีจํากัดคาอางอิง/การเปลีย่นความเร็ว

พารามิเตอรสําหรับการจัดการคาอางอิง คําจํากัดความของขีดจํากัดและการกําหนดรูปแบบการตอบสนองตอ
การเปลี่ยนแปลงของตัวแปลงความถี่

2.6.2. 3-0* ขดีจํากัดคาอางอิง

พารามิเตอรสําหรับการตั้งหนวย ขีดจํากัด และชวงคาอางอิง

3-00  ชวงคาอางอิง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกชวงสําหรับสัญญาณอางอิงและสัญญาณปอนกลับ คาของ
สัญญาณสามารถเปนคาบวกทั้งคู หรือเปนคาบวกและคาลบ ขีดจํากัด
ตํ่าสุดอาจเปนคาลบ หากวาไมไดเลือก ความเร็วสําหรับวงรอบปด [1]
ควบคุมหรือ กระบวนการ [3] ท่ีถูกเลือกในพารามิเตอร 1-00 โหมดการ
กําหนดรูปแบบ

[0] ตํ่าสุด - สูงสุด สําหรับคาบวกเทานั้น

[1] -สูงสุด - +สูงสุด สําหรับคาที่เปนทั้งบวกและลบ

3-05  หนวยคาอางอิง/คาปอนกลับ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกชุดท่ีจfะใชในคาอางอิงและคาปอนกลับการควบคุมการประมวล
ผล PID

[0] ไมมี

[1] %

[2] * RPM

[3] Hz

[4] Nm

[5] PPM

[10] 1/min

[12] Pulse/s

[20] I/s

[21] I/min

[22] I/h

[23] m3/s

[24] m3/min

[25] m3/h

[30] kg/s

[31] kg/min

[32] kg/h

[33] t/min

[34] t/h

[40] m/s

[41] m/min
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[45] m

[60] บ C

[70] Mbar

[71] Bar

[72] Pa

[73] kPa

[74] m WG

[80] kW

[120] GPM

[121] gal/s

[122] gal/min

[123] gal/h

[124] CFM

[125] ft3/s

[126] ft3/min

[127] ft3/h

[130] Ib/s

[131] Ib/min

[132] Ib/h

[140] ft/s

[141] ft/min

[145] ft

[150] Ib ft

[160] บ F

[170] psi

[171] Ib/in2

[172] in WG

[173] ft WG

[180] HP

3-02  คาอางอิงต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:

0.000 * [-100000.000 - พารา
มิเตอร 3-03]

ปอนคาอางอิงตํ่าสุด คาอางอิงตํ่าสุดคือคาต่ําสุดท่ีไดรับจากผลรวม
ของคาอางอิงท้ังหมด
คาอางอิงตํ่าสุดจะใชไดก็ตอเมื่อพารามิเตอร 3-00 ชวงคาอางอิง ถูกต้ัง
ไวท่ีตํ่าสุด - สูงสุด [0].
หนวยคาอางอิงตํ่าสุดตรงกัน

• ตัวเลือกการกําหนดรูปแบบในพารามิเตอร 1-00 โหมดการ
กําหนดรูปแบบ: สําหรับความเร็วสําหรับวงรอบปด[1], RPM;
สําหรับ แรงบิด [2], Nm

• หนวยที่เลือกในพารามิเตอร 3-01 หนวยของคาอางอิง/คา
ปอนกลับ
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3-03  คาอางอิงสูงสุด

พิสัย: หนาที่:

1500.00
0*

[พารามิเตอร 3-02 -
100000.000]

ปอนคาอางอิงสูงสุด คาอางอิงสูงสุดคือคาสูงสุดท่ีไดรับจากผลรวม
ของคาอางอิงท้ังหมด

หนวยคาอางอิงสูงสุดจะตรงกัน
• ตัวเลือกการกําหนดรูปแบบในพารามิเตอร 1-00 โหมดการ

กําหนดรูปแบบ: สําหรับวงรอบปดความเร็ว[1], RPM;
สําหรับ แรงบิด [2], Nm

• หนวยที่เลือกในพารามิเตอร 3-01 หนวยของคาอางอิง/คา
ปอนกลับ

3-04  ฟงกชนัคาอางอิง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ผลรวม รวมแหลงคาอางอิงภายนอกและคาที่กําหนดลวงหนา

[1] ภายนอก/คาลวงหนา ใชแหลงคาอางอิงภายนอกหรือคาที่กําหนดลวงหนา

เลื่อนระหวางคาภายนอกและคาตั้งลวงหนาผานคําสั่งทางอินพุตดิจิตัล

2.6.3. 3-1* คาอางอิง

พารามิเตอรสําหรับการตั้งคาแหลงคาอางอิง
เลือกคาอางอิงลวงหนา เลือกคาอางอิงท่ีกําหนดลวงหนา บิต 0 / 1 / 2[16], [17] หรือ [18] สําหรับอินพุต
ดิจิตอลท่ีเก่ียวของในกลุมพารามิเตอร 5.1* อินพุตดิจิตอล

3-10  คาอางอิงตั้งลวงหนา

อารเรย [8]
ชวง: 0-7

0.00%* [-100.00 - 100.00 %] ปอนคาอางอิงต้ังลวงหนาแตกตางกันไดถึงแปดคา (0-7) ในพารา
มิเตอรนี้ โดยใชการตั้งคาอารเรย คาอางอิงท่ีต้ังลวงหนาจะระบุเปน
เปอรเซ็นตของคาของคา RefMAX (พารามิเตอร 3-03 คาอางอิงสูงสุด)
ถา RefMIN ท่ีไมใช 0 (พารามิเตอร 3-02 คาอางอิงตํ่าสุด) ถูก
โปรแกรม คาอางอิงต้ังลวงหนาจะถูกคํานวณเปนเปอรเซ็นตของคาชวง
อางอิงเต็มจํานวน เชน จากคาที่แตกตางกันระหวาง RefMAX และ
RefMIN หลังจากนัน้ คาดังกลาวจะถูกบวกเขากับ RefMIN เม่ือใชคาอาง
อิงต้ังลวงหนา ใหเลือกคาอางอิงต้ังลวงหนา บิต 0 / 1 / 2 [16], [17]
หรือ [18] สําหรับอินพุทดิจิตอลที่เก่ียวของในกลุมพารามิเตอร 5.1*
อินพุทดิจิตอล
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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

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.0 - พารามิเตอร
4-14]

ความเร็ว jog เปนความเร็วเอาทพุทคงท่ีท่ีตัวแปลงความถี่กําลังทํางาน
เมื่อมีการใชงานฟงกชัน jog
ดูพารามิเตอร 3-80 ประกอบ

3-12  คากวดตาม/ชะลอความเร็ว

พิสัย: หนาที่:

0.00% [0.00 - 100.00%] ใหปอนคาเปอรเซ็นต (สัมพัทธ) ซึ่งใชเพ่ิมหรือหักออกจากคาอางอิงท่ี
แทจริงสําหรับการกวดตามหรือชะลอตามลําดับ หากเลือก กวดตาม
ผานทางอินพุทดิจิตอล (พารามิเตอร 5-10 ถึงพารามิเตอร 5-15) คา
เปอรเซ็นต (สัมพัทธ) จะถูกบวกเขากับคาอางอิงรวม หากเลือก ชะลอ
ผานทางอินพุทดิจิตอล (พารามิเตอร 5-10 ถึงพารามิเตอร 5-15) คา
เปอรเซ็นต (สัมพัทธ) จะถูกหักออกจากคาอางอิงรวม สามารถใชการ
ทํางานแบบขยายไดดวยฟงกชัน DigiPot ดูกลุมพารามิเตอร 3-9*
ดิจิตอลโพเทนชิโอ.

3-13  จุดที่ใชอางอิง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกจุดท่ีใชอางอิงเพื่อเร่ิมใชงาน

[0] * เชื่อมเอง/ออโต ใชคาอางอิงการทํางานหนาเคร่ืองเมื่ออยูในโหมดขับดวยตัวเอง หรือ
คาอางอิงการทํางานระยะไกลเม่ืออยูในโหมดอัตโนมัติ

[1] ระยะไกล ใชคาอางอิงการทํางานระยะไกลทั้งโหมดขับดวยตัวเองและอัตโนมัติ

[2] หนาเคร่ือง ใชคาอางอิงการทํางานหนาเคร่ืองท้ังโหมดขับดวยตัวเองและอัตโนมัติ
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3-14  คาอางอิงสัมพัทธตั้งลวงหนา

พิสัย: หนาที่:

0.00%* [-200.00 - 200.00 %] คาอางอิงท่ีแทจริง (X) ซึ่งเพิ่มขึ้นหรือลดลงดวยคาเปอรเซ็นต Y ต้ังคา
ในพารามิเตอร 3-14 ผลลัพธนีใ้นคาอางอิงท่ีแทจริง Z คาอางอิงท่ีแท
จริง (X) เปนผลรวมของอินพุทที่ถูกเลือกในพารามิเตอร 3-15, แหลง
อางอิง1, พารามิเตอร 3-16, แหลงอางอิง 2, พารามิเตอร3-17, แหลง
อางอิง 3 และพารามิเตอร8-02, แหลงขอความแสดงการควบคุม

3-15  แหลงคาอางอิง 1

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกอินพุทคาอางอิงท่ีจะใชสําหรับสัญญาณคาอางอิงลําดับที่หนึ่ง
พารามิเตอร 3-15, 3-16 และ 3-17 ระบุสัญญาณคาอางอิงแตกตางกัน
ไดถึง 3 แบบ ผลรวมของสัญญาณคาอางอิงเหลานีจ้ะระบุคาอางอิงท่ี
แทจริง

[0] ไมมีการทํางาน

[1] * อินพุทอนาล็อก 53

[2] อินพุทอนาล็อก 54

[7] อินพุทความถี่ 29
(เฉพาะ FC 302)

[8] อินพุทความถี่ 33

[11] คาอางอิงบัสภายใน

[20] โพเทนชิโอมิเตอรดิจิตัล

[21] อินพุทอนาล็อก X30-11

[22] อินพุทอนาล็อก X30-12

3-16  แหลงคาอางอิง 2

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกอินพุทคาอางอิงท่ีจะใชสําหรับสัญญาณคาอางอิงท่ีสอง พารา
มิเตอร 3-15, 3-16 และ 3-17 จะระบุสัญญาณคาอางอิงแตกตางกันได
ถึงสามแบบ ผลรวมของสัญญาณคาอางอิงเหลานีจ้ะระบุคาอางอิงท่ีแท
จริง

[0] ไมมีการทํางาน
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[1] อินพุทอนาล็อก 53

[2] อินพุทอนาล็อก 54

[7] อินพุทความถ่ี 29
(เฉพาะ FC 302)

[8] อินพุทความถ่ี 33

[11] คาอางอิงบัสภายใน

[20] * โพเทนชิโอมิเตอรดิจิตัล

[21] อินพุทอนาล็อก X30-11

[22] อินพุทอนาล็อก X30-12

3-17  แหลงคาอางอิง 3

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกอินพุทคาอางอิงท่ีจะใชสําหรับสัญญาณคาอางอิงท่ีสาม พารา
มิเตอร 3-15 3-16 และ 3-17 ระบุสัญญาณคาอางอิงแตกตางกันไดถึง
3 แบบ ผลรวมของสัญญาณคาอางอิงเหลานีจ้ะระบุคาอางอิงท่ีแทจริง

[0] ไมมีการทํางาน

[1] อินพุทอนาล็อก 53

[2] อินพุทอนาล็อก 54

[7] อินพุทความถ่ี 29
(เฉพาะ FC 302)

[8] อินพุทความถ่ี 33

[11] * คาอางอิงบัสภายใน

[20] โพเทนชิโอมิเตอรดิจิตัล

[21] อินพุทอนาล็อก X30-11

[22] อินพุทอนาล็อก X30-12

3-18  แหลงอางอิงที่ตั้งสเกลแบบสัมพัทธ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกคาตัวแปรที่จะนาํไปเพิ่มกับคาคงที่ (ระบุในพารามิเตอร 3-14คา
อางอิงสัมพัทธต้ังลวงหนา) ผลรวมของคาคงท่ีและคาตัวแปร (ระบุ
ดวย Y ในภาพประกอบดานลางนี้) จะถูกคูณดวยคาอางอิงท่ีแทจริง
(ระบุดวย X ในภาพประกอบดานลางนี้) จากนัน้ผลคูณนีจ้ะถูกเพ่ิมลงใน
คาอางอิงท่ีแทจริง (X+X*Y/100) เพ่ือใหคาอางอิงผลลัพธท่ีแทจริง

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

[0] * ไมมีการทํางาน

[1] อินพุทอนาล็อก 53

[2] อินพุทอนาล็อก 54

[7] อินพุทความถ่ี 29
(เฉพาะ FC 302)

[8] อินพุทความถ่ี 33

[11] คาอางอิงบัสภายใน
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[20] โพเทนชิโอมิเตอรดิจิตัล

[21] อินพุทอนาล็อก X30-11

[22] อินพุทอนาล็อก X30-12

3-19  ความเร็ว Jog

พิสัย: หนาที่:

150
RPM*

[0-พารามิเตอร 4-13
RPM]

ปอนคาสําหรับความเร็ว jog nJOG ซึ่งเปนความเร็วเอาทพุทคงท่ี ตัว
แปลงความถี่จะทํางานที่ความเร็วนี้เมื่อเปดใชฟงกชัน Jog ขีดจํากัดสูง
สุดจะถูกระบุไวในพารามิเตอร 4-13 ขีดจํากัดสูงสุดความเร็วมอเตอร
(RPM)
ดูพารามิเตอร 3-80 ประกอบ

2.6.4. การเปลีย่นความเร็ว
3-4* การเปลี่ยนความเร็ว 1

สําหรับความเร็วแตละแบบในสี่แบบ (พารามิเตอร 3-4*, 3-5*, 3-6* และ 3-7*) กําหนดคาพารามิเตอร
เปล่ียนความเร็ว: ประเภทการเปลี่ยนความเร็ว, เวลาเปลี่ยนความเร็ว (ระยะเวลาที่ใชในการเพิ่มความเร็วและ
ลดความเร็ว) และระดับการกระตุกของ การเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S

สตารทโดยการตั้งคาเวลาการลาดเปนแบบเสนตรงที่ตรงกับตัวเลข

หากเลือก การเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S ใหต้ังระดับของการชดเชยการกระตุกท่ีไมใชเชิงเสน ตามจําเปน ต้ัง
การชดเชยการกระตุก โดยระบุอัตราสวนของเวลาการเปลี่ยนเพิ่มและลดความเร็ว ซึ่งการเรงหรือการชะลอจะ
ผันแปร (เชน เพ่ิมขึ้นหรือลดลง) การตั้งคาการเรงหรือการชะลอของ การเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S สามารถ
ระบุเปนเปอรเซ็นตของเวลาเปลี่ยนความเร็วที่แทจริง

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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3-40  ประเภทการเปลี่ยนความเร็วชุด 1

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกประเภทการเปลี่ยนความเร็ว ขึ้นอยูกับความตองการเรง/ลดความ
เร็ว
การเปลี่ยนความเร็วแบบเสนตรงจะใหการเพิ่มท่ีคงท่ีระหวางการปรับ
ความเร็ว การเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S จะเพ่ิมความเร็วแบบไมเปนเสน
ตรง เปนการชดเชยการกระตุกในการใชงาน

[0] * เสนตรง

[1] การเปลี่ยนความเร็วแบบ
ตัว S ท่ีมีการกระตุกคงท่ี

การเรงดวยการกระตุกนอยสุด

[2] การเปลี่ยนความเร็วแบบ
ตัว S ท่ีมีเวลาคงท่ี

การเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S อางอิงจากคาที่ต้ังในพารามิเตอร 3-41
และ 3-42

โนตสําหรับผูอาน
หากเลือกการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S [1] และคาอางอิงระหวางความเร็วถูกเปลี่ยน เวลา
ของความเร็วอาจจะยืดออกไปเพื่อใหตรงกับความเปนจริงของการเคลื่อนท่ีกระตุกอิสระ ซึ่ง
อาจมีผลใหการเร่ิมตนหรือหยุดใชเวลานานขึ้น
อาจจําเปนตองปรับอัตราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว Sหรือตัวเร่ิมตนการสวติชเพ่ิมเติม

3-41  เวลาเปลี่ยนความเรว็ขาขึ้น ชุด 1

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.01 – 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาขึ้น เชน เวลาที่ใชในการเรงความเร็วจาก 0
RPM ไปสูความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) เลือกเวลา
เปล่ียนความเร็วขาขึ้น เชน กระแสเอาทพุทไมเกินขีดจํากัดกระแสใน
พารามิเตอร 4-18 ระหวางการเพิ่ม คา 0.00 จะตรงกับ 0.01 วินาที ใน
โหมดความเร็ว ดูเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลงในพารามิเตอร 3-42

พารามิ เตอร. 3− 41 =
tacc s x nM, N (พารามิ เตอร. 1− 25) RPM

Δ ref RPM
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3-42  เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง ชุด 1

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.01 - 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง เชน เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลงจาก
ความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) ถึง 0 RPM เลือกเวลา
ท่ีใชในการลดความเร็ว เชนเม่ือไมมีแรงดันเกินเกิดขึ้นในอินเวอรเตอร
เนื่องจากการทํางานคืนพลังงานกลับของมอเตอร และเชนเมื่อกระแสที่
กําหนดขึ้นไมเกินขีดจํากัดกระแสที่ต้ังในพารามิเตอร 4-18 คา 0.00
ตรงกับ 0.01 วนิาทีในโหมดความเร็ว ดูเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง ใน
พารามิเตอร 3-41

พารามิ เตอร. 3− 42 =
tacc s x nM, N (พารามิ เตอร. 1− 25) RPM

Δ ref RPM

3-45  อัตราการสวนเปล่ียนความเร็วแบบตัว S 1 ขณะเรง สตารท

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-41) ท่ีแรงบิดการเรงจะเพิ่มขึ้น คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทากับลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ท่ีเกิดขึ้นในการใชงาน

3-46  อัตราสวนการเปล่ียนความเร็วแบบตัว S 1 ขณะเรง ส้ินสุด

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-41) ท่ีแรงบิดการเรงจะลดลง คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

3-47  อัตราสวนการเปล่ียนความเร็วแบบตัว S 1 ขณะลด สตารท

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็วลง (พารา
มิเตอร 3-42) ท่ีแรงบิดการชะลอเพิ่มขึ้น คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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3-48  อตัราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S 1 ขณะลด ส้ินสุด

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็วลง (พารา
มิเตอร 3-42) ท่ีแรงบิดการชะลอลดลง คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

2.6.5. 3-5* เปลี่ยนเร็ว 2

เลือกพารามิเตอรการเปลี่ยนความเร็ว ดู 3-4*

3-50  ประเภทการเปลี่ยนความเร็วชุด 2

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกประเภทการเปลี่ยนความเร็วโดยขึ้นอยูกับความตองการเรง/ลด
ความเร็ว การเปลี่ยนความเร็วแบบเสนตรงจะใหการเพิ่มท่ีคงท่ีระหวาง
การปรับความเร็ว การเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S จะเพ่ิมความเร็วแบบไม
เปนเสนตรง เปนการชดเชยการกระตุกในการใชงาน

[0] * เสนตรง

[1] การเปลี่ยนความเร็วแบบ
ตัว S ท่ีมีการกระตุกคงท่ี

การเรงดวยการกระตุกนอยสุด

[2] การเปลี่ยนความเร็วแบบ
ตัว S ท่ีมีเวลาคงท่ี

การเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S อางอิงจากคาที่ต้ังในพารามิเตอร 3-51
และ 3-52

โนตสําหรับผูอาน
หากเลือกการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S [1] และคาอางอิงระหวางความเร็วถูกเปลี่ยน เวลา
ของความเร็วอาจจะยืดออกไปเพื่อใหตรงกับความเปนจริงของการเคลื่อนท่ีกระตุกอิสระ ซึ่ง
อาจมีผลใหการเร่ิมตนหรือหยุดใชเวลานานขึ้น
อาจจําเปนตองปรับอัตราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S หรือตัวเร่ิมตนการสวติชเพ่ิมเติม

3-51  เวลาเปลี่ยนความเรว็ขาขึ้น ชุด 2

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.01 – 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาขึ้น เชน เวลาที่ใชในการเรงความเร็วจาก 0
RPM ไปสูความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) เลือกเวลา
เปล่ียนความเร็วขาขึ้น เชน กระแสเอาทพุทไมเกินขีดจํากัดกระแสใน
พารามิเตอร 4-18 ระหวางการเพิ่ม คา 0.00 จะตรงกับ 0.01 วินาที ใน
โหมดความเร็ว ดูเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลงในพารามิเตอร 3-52

พารามิ เตอร. 3− 51 =
tacc s x nM, N (พารามิ เตอร. 1− 25) RPM

Δ ref RPM

3-52  เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง ชุด 2

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.01 - 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง เชน เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลงจาก
ความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) ถึง 0 RPM เลือกเวลา
ท่ีใชในการลดความเร็ว เชนเมื่อไมมีแรงดันเกินเกิดขึ้นในอินเวอรเตอร
เนือ่งจากการทํางานคืนพลังงานกลับของมอเตอร และเชนเมื่อกระแสที่
กําหนดขึ้นไมเกินขีดจํากัดกระแสที่ต้ังในพารามิเตอร 4-18 คา 0.00
ตรงกับ 0.01 วนิาทีในโหมดความเร็ว ดูเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง ใน
พารามิเตอร 3-51
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พารามิ เตอร. 3− 52 =
tdec s x nM, N (พารามิ เตอร. 1− 25) RPM

Δ ref RPM

3-55  อัตราสวนการเปล่ียนความเร็วแบบตัว S 2 ขณะเรง สตารท

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-51) ท่ีแรงบิดการเรงจะเพิ่มขึ้น คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

3-56  อัตราสวนการเปล่ียนความเร็วแบบตัว S 2 ขณะเรง ส้ินสุด

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-51) ท่ีแรงบิดการเรงจะลดลง คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

3-57  อัตราสวนการเปล่ียนความเร็วแบบตัว S 2 ขณะลด สตารท

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็วลง (พารา
มิเตอร 3-52) ท่ีแรงบิดการชะลอเพิ่มขึ้น คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทากับลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

3-58  อัตราสวนการเปล่ียนความเร็วแบบตัว S 2 ขณะลด ส้ินสุด

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็วลง (พารา
มิเตอร 3-52) ท่ีแรงบิดการชะลอลดลง คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

2.6.6. 3-6* การเปลี่ยนความเร็ว 3

กําหนดคาพารามิเตอรเปล่ียนความเร็ว ดู 3-4*

3-60  ประเภทการเปลี่ยนความเร็วชุด 3

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกประเภทความเร็ว ขึ้นอยูกับความตองการเรงและชะลอ การเปลี่ยน
ความเร็วแบบเสนตรงจะใหการเพ่ิมท่ีคงท่ีระหวางการปรับความเร็ว การ
เปลี่ยนความเร็วแบบตัว S จะเพ่ิมความเร็วแบบไมเปนเสนตรง เปนการ
ชดเชยการกระตุกในการใชงาน

[0] * เสนตรง

[1] การเปลี่ยนความเร็วแบบ
ตัว S ท่ีมีการกระตุกคงท่ี

เรงดวยการกระตุกนอยสุด

[2] การเปลี่ยนความเร็วแบบ
ตัว S ท่ีมีเวลาคงที่

การเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S อางอิงจากคาที่ต้ังในพารามิเตอร 3-61
และ 3-62

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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โนตสําหรับผูอาน
หากเลือกการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S [1] และคาอางอิงระหวางความเร็วถูกเปลี่ยน เวลา
ของความเร็วอาจจะยืดออกไปเพื่อใหตรงกับความเปนจริงของการเคลื่อนท่ีกระตุกอิสระ ซึ่ง
อาจมีผลใหการเร่ิมตนหรือหยุดใชเวลานานขึ้น
อาจจําเปนตองปรับอัตราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว Sหรือตัวเร่ิมตนการสวติชเพ่ิมเติม

3-61  เวลาเปลี่ยนความเรว็ขาขึ้น ชุด 3

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.01 – 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาขึ้น เชน เวลาที่ใชในการเรงความเร็วจาก 0
RPM ไปสูความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) เลือกเวลา
เปล่ียนความเร็วขาขึ้น เชน กระแสเอาทพุทไมเกินขีดจํากัดกระแสใน
พารามิเตอร 4-18 ระหวางการเพิ่ม คา 0.00 จะตรงกับ 0.01 วินาที ใน
โหมดความเร็ว ดูเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลงในพารามิเตอร 3-62

3-62  เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง ชุด 3

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.01 – 3600.00 s ] ปอนเวลาที่ใชในการลดความเร็ว เชน เวลาที่ใชในการลดความเร็วจาก
ความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) ถึง 0 RPM เลือก
เวลาที่ใชในการลดความเร็ว เชนเมื่อไมมีแรงดันเกินเกิดขึ้นในอินเวอร
เตอรเนื่องจากการทํางานคืนพลังงานกลับของมอเตอร และเชนเม่ือ
กระแสที่กําหนดขึ้นไมเกินขีดจํากัดกระแสที่ตั้งในพารามิเตอร 4-18 คา
0.00 ตรงกับ 0.01 วนิาทีในโหมดความเร็ว ดูเวลาเปลี่ยนความเร็วขา
ลง ในพารามิเตอร 3-61

พารามิ เตอร. 3− 62 =
tdec s x nM, N (พารามิ เตอร. 1− 25) RPM

Δ ref RPM

3-65  อตัราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S 3 ขณะเรง สตารท

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-61) ท่ีแรงบิดการเรงจะเพ่ิมขึ้น คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

3-66  อตัราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S 3 ขณะเรง ส้ินสุด

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-61) ท่ีแรงบิดการเรงจะลดลง คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

3-67  อตัราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S 3 ขณะลด สตารท

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็วลง (พารา
มิเตอร 3-62) ท่ีแรงบิดการชะลอเพิ่มขึ้น คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน
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3-68  อัตราสวนการเปล่ียนความเร็วแบบตัว S 3 ขณะลด ส้ินสุด

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็วลง (พารา
มิเตอร 3-62) ท่ีแรงบิดการชะลอลดลง คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

2.6.7. 3-7* การเปลี่ยนความเร็ว 4

กําหนดคาพารามิเตอรเปล่ียนความเร็ว ดู 3-4*

3-70  ประเภทการเปลี่ยนความเร็วชุด 4

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกประเภทความเร็ว ขึ้นอยูกับความตองการเรงและชะลอ การเปลี่ยน
ความเร็วแบบเสนตรงจะใหการเพ่ิมท่ีคงท่ีระหวางการปรับความเร็ว การ
เปลี่ยนความเร็วแบบตัว S จะเพ่ิมความเร็วแบบไมเปนเสนตรง เปนการ
ชดเชยการกระตุกในการใชงาน

[0] * เสนตรง

[1] การเปลี่ยนความเร็วแบบ
ตัว S ท่ีมีการกระตุกคงท่ี

เรงดวยการกระตุกนอยสุด

[2] การเปลี่ยนความเร็วแบบ
ตัว S ท่ีมีเวลาคงที่

การเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S อางอิงจากคาที่ต้ังในพารามิเตอร 3-71
และ 3-72

โนตสําหรับผูอาน
หากเลือกการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S [1] และคาอางอิงระหวางความเร็วถูกเปล่ียน เวลา
ของความเร็วอาจจะยืดออกไปเพ่ือใหตรงกับความเปนจริงของการเคล่ือนที่กระตุกอิสระ ซึ่ง
อาจมีผลใหการเร่ิมตนหรือหยุดใชเวลานานขึ้น
อาจจําเปนตองปรับอัตราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว Sหรือตัวเร่ิมตนการสวิตชเพ่ิมเติม

3-71  เวลาเปลี่ยนความเร็วขาขึ้น ชุด 4

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.01 – 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาขึ้น เชน เวลาที่ใชในการเรงความเร็วจาก 0
RPM ไปสูความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) เลือกเวลา
เปลี่ยนความเร็วขาขึ้น เชน กระแสเอาทพุทไมเกินขีดจํากัดกระแสใน
พารามิเตอร 4-18 ระหวางการเพิ่ม คา 0.00 จะตรงกับ 0.01 วินาที ใน
โหมดความเร็ว ดูเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลงในพารามิเตอร 3-72

พารามิ เตอร. 3− 71 =
tacc s x nM, N (พารามิ เตอร. 1− 25) RPM

Δ ref RPM

3-72  เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง ชุด 4

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.01 – 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง เชน เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลงจาก
ความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) ถึง 0 RPM เลือกเวลา
ท่ีใชในการลดความเร็ว เชนเม่ือไมมีแรงดันเกินเกิดขึ้นในอินเวอรเตอร
เนื่องจากการทํางานคืนพลังงานกลับของมอเตอร และเชนเมื่อกระแสที่
กําหนดขึ้นไมเกินขีดจํากัดกระแสที่ต้ังในพารามิเตอร 4-18 คา 0.00
ตรงกับ 0.01 วนิาทีในโหมดความเร็ว ดูเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง ใน
พารามิเตอร 3-71
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พารามิ เตอร. 3− 72 =
tdec s x nM, N (พารามิ เตอร. 1− 25) RPM

Δ ref RPM

3-75  อตัราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S 4 ขณะเรง สตารท

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-71) ท่ีแรงบิดการเรงจะเพ่ิมขึ้น คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

3-76  อตัราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S 4 ขณะเรง ส้ินสุด

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-71) ท่ีแรงบิดการเรงจะลดลง คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

3-77  อตัราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S 4 ขณะลด สตารท

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็วลง (พารา
มิเตอร 3-72) ท่ีแรงบิดการชะลอเพิ่มขึ้น คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

3-78  อตัราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S 4 ขณะลด ส้ินสุด

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็วลง (พารา
มิเตอร 3-72) ท่ีแรงบิดการชะลอลดลง คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

2.6.8. 3-8* การเปลี่ยนความเร็วแบบอื่น

กําหนดคาพารามิเตอรสําหรับการเปลี่ยนความเร็วแบบพิเศษ เชน Jog หรือการหยุดทันที

3-80  เวลาเปลี่ยนความเร็วแบบ Jog

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.01 – 3600.00 s] ปอนเวลาที่ใชในการเพิ่มความเร็ว jog เชน เวลาท่ีใชในการลดความเร็ว
จาก 0 RPM ไปสูความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (ท่ีต้ังในพารามิเตอร
1-25 ความเร็วรอบมอเตอรท่ีพิกัด) ดูใหแนใจวากระแสเอาทพุทรีโซ
แนนซท่ีจําเปนสําหรับเวลาเปลี่ยนความเร็ว jog ท่ีระบุ ไมเกินขีดจํากัด
กระแสในพารามิเตอร 4-18 เวลาเปลี่ยนความเร็ว jog เร่ิมตนเม่ือมีการ
ทํางานของสัญญาณ jog ผานแผงควบคุม อินพุทดิจิตอลท่ีเลือก หรือ
พอรตการสื่อสารอนกุรม

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300

84  MG.33.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  

2



พารามิ เตอร. 3− 80 =
t jog s x nM, N (พารามิ เตอร. 1− 25) RPM
Δ บัน ทึก ความเร็ว (พารามิ เตอร. 3 − 19) RPM

3-81  เวลาเปลี่ยนความเร็วแบบหยุดดวน

พิสัย: หนาที่:

3 s* [0.01 – 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วแบบหยุดดวน เชน เวลาชะลอจากความเร็ว
มอเตอรท่ีพิกัด ไปจนถึง 0 RPM ดูใหแนใจวาไมมีแรงดันเกินในอินเวอร
เตอร อันเนื่องมาจากการสรางพลังงานยอนกลับของมอเตอร ท่ีจําเปน
เพ่ือใหไดรับเวลาลดความเร็วท่ีกําหนด ดูใหแนใจวากระแสที่สรางขึ้นท่ี
จําเปนเพื่อใหไดรับเวลาลดความเร็วที่กําหนดไมเกินขีดจํากัดกระแส
(ท่ีต้ังในพารามิเตอร 4-18) การหยุดดวนจะทํางานไดโดยสัญญาณใน
อินพุทดิจิตอลท่ีต้ังเลือกไว หรือผานพอรตสื่อสารแบบอนกุรม

พารามิ เตอร. 3− 81 =
tQstop s x nM, N (พารามิ เตอร. 1− 25) RPM

Δ jog ref (พารามิ เตอร. 3 − 19) RPM
2.6.9. 3-9* ดิจติอลโพเทนทิโอมิเตอร

ฟงกชันโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตอลชวยใหผูใชสามารถเพิ่มหรือลดคาอางอิงแทจริง โดยการปรับการตั้ง
คาดิจิตอลอินพุทโดยใชฟงกชัน เพ่ิม, ลด หรือ ลบ เมื่อตองการใชฟงกชันนี้ ตองมีอยางนอย หนึง่อินพุทดิจิต
อลจะตองต้ังคาเปน เพ่ิม หรือ ลด
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3-90  ขนาดของขั้น

พิสัย: หนาที่:

0.10%* [0.01 - 200.00%] ปอนขนาดการเพิ่มท่ีจําเปนสําหรับ INCREASE/DECREASE (เพ่ิม/ลด)
เปนเปอรเซ็นตของความเร็วพิกัด ท่ีต้ังในพารามิเตอร 1-25 หากเปดใช
งาน INCREASE / DECREASE (เพ่ิม/ลด) คาอางอิงผลลัพธจะถูก
เพ่ิม/ลดตามปริมาณท่ีต้ังในพารามิเตอรนี้

3-91  เวลาเปลี่ยนความเร็ว

พิสัย: หนาที่:

1.00 s* [0.000 – 3600.00 s] ปอนความเร็วเพิ่ม/ลด เชน เวลาสําหรับการปรับของคาอางอิงจาก 0%
ถึง 100% ของฟงกชันโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตอลท่ีระบุ
(INCREASE (เพ่ิม), DECREASE (ลด) หรือ CLEAR (ลาง))
หาก เพ่ิม/ลด ถูกเปดใชนานกวาระยะหนวงเวลาเพิ่ม/ลดความเร็วที่ระบุ
ไวในพารามิเตอร 3-95 คาอางอิงท่ีแทจริงจะเพิ่ม/ลด ตามเวลาเปลี่ยน
ความเร็วนี้ เวลาเปลี่ยนความเร็วถูกระบุเปนเวลาที่ใชเพ่ือปรับคาอางอิง
ตามขนาดขั้นที่ระบุในพารามิเตอร 3-90 ขนาดขั้น

3-92  การเรียกคืนกําลัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ปด รีเซ็ตคาอางอิงโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตอลไปที่ 0% หลังจากเปด
เคร่ือง

[1] เปด เรียกคืนคาอางอิงโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตอลลาสุดหลังจากเปด
เคร่ือง

3-93  ขีดจํากัดสูงสุด

พิสัย: หนาที่:

100%* [-200 - 200 %] ต้ังคาที่ยินยอมไดสูงสุดสําหรับคาอางอิงผลลัพธ แนะนําใหใชหาก
ดิจิตัลโพเทนชิโอใชสําหรับการปรับคาอางอิงผลลัพธแบบละเอียดเทา
นั้น

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300

86  MG.33.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  

2



3-94  ขีดจํากัดต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:

-100%* [-200 - 200 %] ต้ังคาที่ยินยอมไดตํ่าสุดสําหรับคาอางอิงผลลัพธ แนะนําใหใชหาก
ดิจิตัลโพเทนชิโอใชสําหรับการปรับคาอางอิงผลลัพธแบบละเอียดเทา
นั้น

3-95  หนวงเวลาเปลี่ยนความเร็ว

พิสัย: หนาที่:

1,000 s* [0.000 – 3600.00 s] ปอนคาหนวงเวลาที่จําเปนจากการทํางานของฟงกชันโพเทนชิโอ
มิเตอรแบบดิจิตัล จนกวาตัวแปลงความถี่จะเร่ิมเปล่ียนความเร็วตามคา
อางอิง หากตั้งคาหนวงเวลาไวท่ี 0 ms การเปลี่ยนความเร็วจะเร่ิมขึ้นใน
ทันทีท่ี INCREASE / DECREASE (เพ่ิม/ลด) ถูกใชงาน ดูเพ่ิมเติมท่ี
พารามิเตอร 3-91 เวลาเปลี่ยนความเร็ว

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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2.7. พารามิเตอร: ขีดจํากัด/คําเตือน

2.7.1. 4-** ขดีจํากดั / การเตือน 

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบขีดจํากัดและการเตือน

2.7.2. 4-1* ขดีจํากดัของมอเตอร

ระบุขีดจํากัดแรงบิด กระแส และความเร็วสําหรับมอเตอร และปฏิกริยาของตัวแปลงความถี่เม่ือเกินขีดจํากัด
ขีดจํากัดอาจทําใหเกิดขอความขึ้นที่จอแสดงผล คําเตือนมักจะทําใหเกิดขอความขึ้นที่จอแสดงผลหรือท่ี
ฟลดบัส ฟงกชันการตรวจสอบอาจเปนจุดเร่ิมคําเตือนหรือการตัดการทํางาน ซึ่งตัวแปลงความถี่จะหยุดและ
สรางขอความสัญญาณเตือน

4-10  ทิศทางการหมุนของมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกทิศทางความเร็วมอเตอรท่ีตองการ ใชพารามิเตอรนี้เพ่ือปองกัน
การกลับทิศทางที่ไมตองการ เมื่อพารามิเตอร 1-00 โหมดการกําหนด
รูปแบบ ถูกต้ังไวท่ีกระบวนการ [3], พารามิเตอร 4-10 จะถูกต้ังไวท่ี
ตามเข็มนาฬิกา [0] ตามคามาตรฐาน การตั้งคาในพารามิเตอร 4-10 ไม
ไดจํากัดตัวเลือกสําหรับการตั้งคา พารามิเตอร 4-13
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

[0] * ตามเข็มนาฬิกา

[1] ทวนเข็มนาฬิกา

[2] ท้ังสองทิศทาง

4-11  ขดีจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร [RPM]

พิสัย: หนาที่:

0 RPM* [0 - พารามิเตอร 4-13] ปอนขีดจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร ขีดจํากัดความเร็วต่ําของ
มอเตอรสามารถตั้งใหตรงกับความเร็วมอเตอรขั้นต่ําท่ีผูผลิตแนะนํา ขีด
จํากัดความเร็วต่ําของมอเตอรตองไมเกินการตั้งคาในพารามิเตอร 4-13
ขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร [RPM]

4-12  ขดีจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร [Hz]

พิสัย: หนาที่:

0 Hz* [0 - พารามิเตอร 4-14] ปอนขีดจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร ขีดจํากัดความเร็วต่ําของ
มอเตอร สามารถตั้งใหตรงกับความถี่เอาทพุทต่ําสุดของเพลามอเตอร
ขีดจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร ตองไมเกินการตั้งคาในพารามิเตอร
4-14 ขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร [Hz]

4-13  ขดีจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร [RPM]

พิสัย: หนาที่:

3600
RPM

[พารามิเตอร 4-11 -
60,000]

ปอนขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร ขีดจํากัดความเร็วสูงของ
มอเตอรสามารถตั้งใหตรงกับความเร็วสูงของเพลามอเตอรสุดท่ีผูผลิต
แนะนํา ขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอรตองไมเกินการตั้งคาในพารา
มิเตอร 4-11 ขีดจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร [RPM]
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โนตสําหรับผูอาน
ความถ่ีเอาทพุทสูงสุดไมสามารถเกิน 10% ความถี่การสลับของอินเวอรเตอร (พารามิเตอร
14-01)

4-14  ขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร [Hz]

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[0- 1000 Hz] ปอนขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร ขีดจํากัดสูงสําหรับความเร็ว
มอเตอรสามารถตั้งใหตรงกับความถ่ีสูงสุดของเพลามอเตอรท่ีแนะนาํ
โดยผูผลิต ขีดจํากัดสูงสุดสําหรับความเร็วมอเตอรตองไมเกินการตั้งคา
ในพารามิเตอร 4-12 ขีดจํากัดตํ่าสุดสําหรับความเร็วมอเตอร [Hz]
เฉพาะพารามิเตอร 4-11 หรือ 4-12 จะแสดงผลโดยขึ้นอยูกับพารา
มิเตอรอ่ืนที่ต้ังคาในเมนูหลัก และขึ้นอยูกับคามาตรฐานจากโรงงาน
ตามตําแหนงทางภูมิศาสตรบนโลก

โนตสําหรับผูอาน
ความถ่ีเอาทพุทสูงสุดไมสามารถเกิน 10% ความถี่การสลับของอินเวอรเตอร (พารามิเตอร
14-01)

4-16  โหมดขีดจํากัดของแรงบิดของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

160.0 %
*

[0.0 - ขีดจํากัดผันแปร
%]

ต้ังขีดจํากัดของแรงบิดสําหรับการทํางานของมอเตอร ขีดจํากัดของ
แรงบิดจะใชในชวงความเร็วจนถึงความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด (พารา
มิเตอร 1-25) เพ่ือปองกันไมใหมอเตอรไปถึงแรงบิดหยุดกลางคัน คา
มาตรฐานที่ตั้งจากโรงงานจะเทากับ 1.6 x แรงบิดมอเตอรท่ีพิกัด (คาท่ี
คํานวณได) หากการตั้งคาในพารามิเตอร 1-00 ถึงพารามิเตอร 1-26
ถูกเปล่ียน พารามิเตอร 4-16 ถึง 4-18 จะไมรีเซ็ตเปนคามาตรฐานจาก
โรงงานโดยอัตโนมัติ

การเปลี่ยนพารามิเตอร 4-16 โหมดขีดจํากัดของแรงบิดของมอเตอร เมื่อพารามิเตอร 1-00 ต้ัง
คาเปน ความเร็วสําหรับวงรอบเปด [0], พารามิเตอร 1-66 กระแสต่ําสุดท่ีความเร็วต่ํา จะไดรับ
การปรับใหมโดยอัตโนมัติ
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4-17  โหมดขีดจํากัดของแรงบิดของเจนเนอเรเตอร

พิสัย: หนาที่:

100.0 %
*

[0.0 - ขีดจํากัดผันแปร
%]

ต้ังขีดจํากัดของแรงบิดสําหรับการทํางานในโหมดขีดจํากัดของแรงบิด
ของเจนเนอเรเตอร ขีดจํากัดของแรงบิดจะใชงานในชวงความเร็วจนถึง
ความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด (พารามิเตอร 1-25) ดูรายละเอียดเพ่ิมเติมใน
ภาพประกอบสําหรับพารามิเตอร 4-16 รวมท้ังพารามิเตอร 14-25

4-18  ขีดจํากัดกระแส

พิสัย: หนาที่:

160.0 %
*

[0.0 - ขีดจํากัดผันแปร
%]

ต้ังขีดจํากัดกระแสสําหรับการทํางานของมอเตอร เพ่ือปองกันไมให
มอเตอรไปถึงแรงบิดหยุดกลางคัน คามาตรฐานที่ต้ังจากโรงงานจะเทา
กับ 1.6 x แรงบิดมอเตอรท่ีพิกัด (คาที่คํานวณได) หากการตั้งคาใน
พารามิเตอร 1-00 ถึงพารามิเตอร 1-26 ถูกเปลี่ยน พารามิเตอร 4-16
ถึงพารามิเตอร 4-18 จะไมรีเซ็ตเปนคามาตรฐานจากโรงงานโดย
อัตโนมัติ
เมื่อตองการไดแรงบิดเอาทพุทสูงสุดและปองกันมอเตอรจากการหยุด
กลางคันขอแนะนําวา ไมควรตั้งคาพารามิเตอร 4-18 ใหตํ่ากวาพารา
มิเตอร 4-16 และ 4-17 (ขีดจํากัดของแรงบิด)

4-19  ความถี่เอาทพุทสูงสุด

พิสัย: หนาที่:

132.0
Hz*

[0.0- 1000.0 Hz] กําหนดขีดจํากัดสุดทายในความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่ เพ่ือ
ปรับปรุงความปลอดภัยในการประยุกตใชงานที่คุณตองการหลีกเล่ียง
การเกิดความเร็วสูงเกินโดยไมตั้งใจ ขีดจํากัดนี้เปนคาสุดทายในการ
กําหนดรูปแบบทั้งหมด (ไมขึ้นอยูกับการตั้งคาในพารามิเตอร 1-00)

โนตสําหรับผูอาน
ความถี่เอาทพุทสูงสุดไมสามารถเกิน 10% ความถี่การสลับของอินเวอรเตอร (พารามิเตอร
14-01)

พารามิเตอร 4-19 ไมสามารถปรับไดขณะท่ีมอเตอรกําลังทํางาน

4-20  ตัวเลือกของแหลงที่เปนตัวประกอบของขีดจํากัดของแรงบิด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกอินพุทอนาล็อกสําหรับการสเกลการตั้งคาในพารามิเตอร 4-16
และ 4-17 จาก 0% ถึง100% (หรือผกผัน) ระดับของสัญญาณที่สอด
คลองกับ 0% และ 100% จะถูกระบุในการสเกลของอินพุทอนาล็อก
เชน กลุมพารามิเตอร 6-1* พารามิเตอรนี้จะทํางานเม่ือพารามิเตอร
1-00 โหมดการกําหนดรูปแบบ อยูใน Sความเร็วสําหรับวงรอบเปด
หรือ ความเร็วสําหรับวงรอบปดเทานั้น

[0] * ไมมีการทํางาน

[2] อินพุทอนาล็อก 53

[4] อินพุทอนาล็อก 53 ผก
ผัน

[6] อินพุทอนาล็อก 54

[8] อินพุทอนาล็อก 54 ผก
ผัน

[10] อินพุทอนาล็อก X30-11
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[12] อินพุทอนาล็อก X30-11
ผกผัน

[14] อินพุทอนาล็อก X30-12

[16] อินพุทอนาล็อก X30-12
ผกผัน

4-21  ตัวเลือกของแหลงตัวประกอบขีดจํากัดของแรงบิด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกอินพุทอนาล็อกสําหรับการสเกลการตั้งคาในพารามิเตอร 4-19
จาก 0% ถึง100% (หรือผกผัน) ระดับของสัญญาณที่สอดคลองกับ
0% และ 100% จะถูกระบุในการสเกลของอินพุทอนาล็อก เชน กลุม
พารามิเตอร 6-1* พารามิเตอรนีจ้ะทํางานเมื่อพารามิเตอร 1-00 โหมด
การกําหนดรูปแบบ อยูใน โหมดแรงบิดเทานั้น

[0] * ไมมีการทํางาน

[2] อินพุทอนาล็อก 53

[4] อินพุทอนาล็อก 53 ผก
ผัน

[6] อินพุทอนาล็อก 54

[8] อินพุทอนาล็อก 54 ผก
ผัน

[10] อินพุทอนาล็อก X30-11

[12] อินพุทอนาล็อก X30-11
ผกผัน

[14] อินพุทอนาล็อก X30-12

[16] อินพุทอนาล็อก X30-12
ผกผัน

2.7.3. 4-3* การตรวจสอบคาปอนกลับจากมอเตอร

กลุมพารามิเตอรนีร้วมถึงการตั้งคาสําหรับการตรวจสอบและการจัดการของอุปกรณคาปอนกลับจากมอเตอร
เชน เอ็นโคดเดอรและรีโซลเวอร

4-30  ฟงกชนัไมพบคาปอนกลับจากมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกการตอบสนองของตัวแปลงความถี่ท่ีควรจะดําเนินการในกรณีท่ี
ตรวจพบฟอลตของคาปอนกลับ การดําเนินการที่เลือกจะทํางานเมื่อ
สัญญาณคาปอนกลับแตกตางกับสัญญาณเอาทพุทมากกวาคาที่ระบุ
ในพารามิเตอร 4-31 ระหวางเวลาที่ต้ังในพารามิเตอร 4-32

[0] ยกเลิกการใช

[1] การเตือน

[2] * ตัดการทํางาน

4-31  ความเร็วคาปอนกลับจากมอเตอรผิดพลาด

พิสัย: หนาที่:

300
RPM*

[1-600 RPM] เลือกขอผิดพลาดของความเร็วที่ติดตามสูงสุดท่ีอนุญาตจากการ
คํานวณและความเร็วหมุนของเพลาที่แทจริง

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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4-32  หมดเวลาไมพบคาปอนกลับจากมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

0.05 s* [0.00 - 60.00 sec] ต้ังคาหมดเวลาท่ีอนุญาตใหความเร็วผิดพลาดเกินไปจากคาที่ตั้งใน
พารามิเตอร 4-31

2.7.4. 4-5* การเตือนท่ีปรับได

ระบุขีดจํากัดท่ีจะใหมีการเตือนเกิดขึ้นที่สามารถปรับได สําหรับกระแส ความเร็ว คาอางอิง และคาปอนกลับ
แสดงคําเตือนบนจอแสดงผล เอาทพุทที่ต้ังโปรแกรมไว หรือบัสอนุกรม

แสดงคําเตือนบนจอแสดงผล เอาทพุทที่ต้ังโปรแกรมไว หรือบัสอนุกรม

4-50  การเตือนกระแสต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.00 A* [0.00 - พารามิเตอร
4-51]

ปอนคา ILOW เมื่อกระแสของมอเตอรตํ่ากวาขีดจํากัดนี้ หนาจอจะขึ้น
คา กระแสต่ํา สามารถตั้งโปรแกรมเอาทพุทสัญญาณ เพ่ือสราง
สัญญาณสถานะบนขั้วตอ 27 หรือ 29 รวมท้ังบนเอาทพุทรีเลย 01
หรือ 02 โปรดดูจากภาพรางในสวนนี้

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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4-51  การเตือนกระแสสูง

พิสัย: หนาที่:

พารา
มิเตอร
16-37
A*

[พารามิเตอร 4-50 -
พารามิเตอร 16-37]

ปอนคา I HIGH เมื่อกระแสของมอเตอรสูงเกินกวาขีดจํากัดนี้ หนาจอจะ
ขึ้นคา กระแสสูง สามารถตั้งโปรแกรมเอาทพุทสัญญาณ เพ่ือสราง
สัญญาณสถานะบนขั้วตอ 27 หรือ 29 รวมท้ังบนเอาทพุทรีเลย 01
หรือ 02 โปรดดูจากภาพรางในสวนนี้

4-52  การเตือนความเร็วต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0 RPM* [0 - พารามิเตอร 4-13] ปอนคา nLOW เม่ือความเร็วมอเตอรต่ําเกินกวาขีดจํากัดนี้ หนาจอจะขึ้น
คา ความเร็วต่ํา สามารถตั้งโปรแกรมเอาทพุทสัญญาณ เพ่ือสราง
สัญญาณสถานะบนขั้วตอ 27 หรือ 29 (เฉพาะ FC 302)รวมทั้งบน
เอาทพุทรีเลย 01 หรือ 02 (เฉพาะ FC 302)

4-53  การเตือนความเร็วสูง

พิสัย: หนาที่:

พารา
มิเตอร
4-13
RPM*

[พารามิเตอร 4-52 -
พารามิเตอร 4-13]

ปอนคา nHIGH เมื่อความเร็วมอเตอรสูงเกินกวาขีดจํากัดนี้ หนาจอจะขึ้น
คา ความเร็วสูง สามารถตั้งโปรแกรมเอาทพุทสัญญาณ เพ่ือสราง
สัญญาณสถานะบนขั้วตอ 27 หรือ 29 รวมท้ังบนเอาทพุทรีเลย 01
หรือ 02 ใหต้ังขีดจํากัดสัญญาณดานบนของความเร็วมอเตอร nHIGH

ภายในชวงการทํางานปกติของตัวแปลงความถี่ โปรดดูจากภาพรางใน
สวนนี้

4-54  การเตือนคาอางอิงต่ํา

พิสัย: หนาที่:

-999999
.999*

[-999999.999 - พารา
มิเตอร 4-55]

ปอนขีดจํากัดคาอางอิงดานต่ํากวา เม่ือคาอางอิงท่ีแทจริงมีคาต่ํากวา
ขีดจํากัดนี้ หนาจอจะแสดงผล คาอางอิงตํ่า สามารถตั้งโปรแกรมให
เอาทพุทสัญญาณสรางสัญญาณสถานะบนขั้วตอ 27 หรือ 29 รวมทั้ง
บนเอาทพุทรีเลย 01 หรือ 02

4-55  การเตือนคาอางอิงสูง

พิสัย: หนาที่:

999999.
999*

[พารามิเตอร 4-54 -
999999.999]

ปอนขีดจํากัดคาอางอิงดานสูงกวา เมื่อคาอางอิงท่ีแทจริงมีคาสูงเกิน
กวาขีดจํากัดนี้ หนาจอจะแสดงผล Ref High (คาอางอิงสูง) สามารถตั้ง
โปรแกรมใหเอาทพุทสัญญาณสรางสัญญาณสถานะบนขั้วตอ 27 หรือ
29 รวมท้ังบนเอาทพุทรีเลย 01 หรือ 02

4-56  การเตือนคาปอนกลับต่ํา

พิสัย: หนาที่:

-999999
.999*

[-999999.999 - พารา
มิเตอร 4-57]

ปอนขีดจํากัดคาปอนกลับดานต่ํา เมื่อคาปอนกลับมีคาต่ํากวาขีดจํากัด
นี้ หนาจอจะแสดงผล คาปอนกลับต่ํา สามารถตั้งโปรแกรมให
เอาทพุทสัญญาณสรางสัญญาณสถานะบนขั้วตอ 27 หรือ 29 รวมทั้ง
บนเอาทพุทรีเลย 01 หรือ 02

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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4-57  การเตือนคาปอนกลับสูง

พิสัย: หนาที่:

999999.
999*

[พารามิเตอร 4-56 -
999999.999]

ปอนขีดจํากัดคาปอนกลับดานสูงกวา เมื่อคาปอนกลับมีคาสูงเกินกวา
ขีดจํากัดนี้ หนาจอจะแสดงผล Feedb High (คาปอนกลับสูง) สามารถ
ต้ังโปรแกรมใหเอาทพุทสัญญาณสรางสัญญาณสถานะบนขั้วตอ 27
หรือ 29 รวมท้ังบนเอาทพุทรีเลย 01 หรือ 02

4-58   ฟงกชนัเฟสมอเตอรหายไป

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ปด แสดงสัญญาณเตือนในเหตุการณท่ีเฟสมอเตอรหายไป

[1] * เปด ไมแสดงสัญญาณเตือนในเหตุการณท่ีเฟสมอเตอรหายไป อยางไรก็
ตาม หากมอเตอรทํางานเพียงแค 2 เฟส มอเตอรอาจไดรับความเสีย
หาย/ความรอนเกิน ดังนั้น ขอแนะนําอยางจริงจังใหคงการตั้งคา เปด

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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2.7.5. 4-6* บายพาสความเร็ว

ระบุยานการขามความเร็วสําหรับการเพ่ิม/ลดคววามเร็ว
บางระบบกําหนดใหหลีกเลี่ยงความถี่หรือความเร็วเอาทพุทบางคา เนื่องจากปญหาการรีโซแนนซในระบบ
ชวงความเร็วหรือความถี่สูงสุดสี่แบบจะสามารถหลีกเล่ียงได

4-60  บายพาสความเร็วจาก [RPM]

อารเรย [4]

4-60  บายพาสความเร็วจาก [RPM]

พิสัย: หนาที่:

0 RPM* [0 - พารามิเตอร 4-13] บางระบบกําหนดใหหลีกเลี่ยงความเร็วเอาทพุทบางคา เนือ่งจาก
ปญหาการรีโซแนนซในระบบ ปอนขีดจํากัดดานต่ําของความเร็วที่จะ
หลีกเลี่ยง

4-61  บายพาสความเร็วจาก [Hz]

อารเรย [4]

0 Hz* [0 – พารามิเตอร 4-14
Hz]

บางระบบกําหนดใหหลีกเลี่ยงความเร็วเอาทพุทบางคา เนือ่งจาก
ปญหาการรีโซแนนซในระบบ ปอนขีดจํากัดดานต่ําของความเร็วที่จะ
หลีกเลี่ยง

4-62  บายพาสความเร็วถึง [RPM]

อารเรย [4]

0 RPM* [0 - พารามิเตอร 4-13] บางระบบกําหนดใหหลีกเลี่ยงความเร็วเอาทพุทบางคา เนือ่งจาก
ปญหาการรีโซแนนซในระบบ ปอนขีดจํากัดดานบนของความเร็วที่จะ
หลีกเลี่ยง

4-63  บายพาสความเร็วถึง [Hz]

อารเรย [4]

0 Hz* [0 - พารามิเตอร 4-14] บางระบบกําหนดใหหลีกเลี่ยงความเร็วเอาทพุทบางคา เนือ่งจาก
ปญหาการรีโซแนนซในระบบ ปอนขีดจํากัดดานบนของความเร็วที่จะ
หลีกเลี่ยง

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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2.8. พารามิเตอร: ดิจิตอลขาเขา/ขาออก

2.8.1. 5-** อินพุท/เอาทพุทดิจิตัล

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาอินพุทและเอาทพุทดิจิตัล

2.8.2. 5-0* โหมด I/O ดิจิตัล

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบโหมด IO NPN/PNP และต้ังตา IO เปนอินพุทหรือเอาทพุท

5-00  โหมด I/O ดิจิตัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

อินพุทดิจิตัลและเอาทพุทดิจิตัลสามารถตั้งโปรแกรมลวงหนาเพื่อรอง
รับการทํางานในระบบ PNP หรือ NPN

[0] * PNP การกระทําบนพัลสท่ีมีทิศทางเปนบวก(↕) ระบบ PNP จะถูกดึงลงไป
ยัง GND

[1] NPN การกระทําบนพัลสท่ีมีทิศทางเปนลบ(↕) ระบบ NPN จะถูกดึงสูงถึง +
24 V ภายในตัวแปลงความถี่

โนตสําหรับผูอาน
ในขณะที่เปล่ียนพารามิเตอรนี้ จะตองปดแลวเปดเคร่ืองใหมกอนพารามิเตอรท่ีเปลี่ยนจะทํา
งาน

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

5-01  ขั้วตอ 27 โหมด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * อินพุท กําหนดขั้วตอ 27 เปนอินพุทดิจิตัล

[1] เอาทพุท กําหนดขั้วตอ 27 เปนเอาทพุทดิจิตัล

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปล่ียนในขณะที่
มอเตอรกําลังทํางาน

5-02  ขั้วตอ 29 โหมด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * อินพุท กําหนดขั้วตอ 29 เปนอินพุทดิจิตัล

[1] เอาทพุท กําหนดขั้วตอ 29 เปนเอาทพุทดิจิตัล

พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

2.8.3. 5-1* อินพุทดิจติัล

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการทํางานอินพุทสําหรับขั้วตออินพุท
อินพุทดิจิตัลถูกใชในการเลือกฟงกชันการทํางานที่หลากหลายในตัวแปลงความถี่ อินพุ
ทดิจิตัลทุกตัวสามารถตั้งคาใหเปนฟงกชันการทํางานดังตอไปนี้:

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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ฟงกชันอินพทุดิจิตัล เลือก ขัว้ตอ
ไมใชงาน [0] ทัง้หมด *ข้ัวตอ 32, 33
รีเซ็ต [1] ทัง้หมด
ลื่นไหล ผกผนั [2] ทัง้หมด *ข้ัวตอ 27
ลื่นไหลและรีเซ็ตผกผัน [3] ทัง้หมด
หยุดดวนผกผนั [4] ทัง้หมด
เบรคดวยกระแสตรงตรงผกผนั [5] ทัง้หมด
หยุดผกผนั [6] ทัง้หมด
สตารท [8] ทัง้หมด *ข้ัวตอ 18
สตารทคาง [9] ทัง้หมด
กลับทิศทาง [10] ทัง้หมด *ข้ัวตอ 19
สตารทกลับทศิ [11] ทัง้หมด
ใชสตารทไปหนา [12] ทัง้หมด
ใชสตารทกลับทิศ [13] ทัง้หมด
Jog [14] ทัง้หมด *ข้ัวตอ 29
คาอางอิงทีต่ั้งลวงหนาเปด [15] ทัง้หมด
คาอางองิตั้งลวงหนาบติ 0 [16] ทัง้หมด
คาอางองิตั้งลวงหนาบติ 1 [17] ทัง้หมด
คาอางองิตั้งลวงหนาบติ 2 [18] ทัง้หมด
ล็อกคางคาอางองิ [19] ทัง้หมด
ล็อกคางเอาทพทุ [20] ทัง้หมด
ความเร็วเพิม่ [21] ทัง้หมด
ความเร็วลด [22] ทัง้หมด
เลือกชุดคําสั่งบติ 0 [23] ทัง้หมด
เลือกชุดคําสั่งบติ 1 [24] ทัง้หมด
หยุดผกผนัอยางแมนยาํ [26] 18, 19
สตารท, หยดุอยางแมนยํา [27] 18, 19
กวดตาม [28] ทัง้หมด
ชะลอความเร็ว [29] ทัง้หมด
อินพุทตัวนบั [30] 29, 33
อินพุทพลัส [32] 29, 33
เปลี่ยนความเร็วบิต 0 [34] ทัง้หมด
เปลี่ยนความเร็วบิต 1 [35] ทัง้หมด
ความลมเหลวแบบผกผันของแหลงจายไฟหลัก [36] ทัง้หมด
สตารทอยางแมนยาํคาง [40] 18, 19
หยุดผกผนัอยางแมนยาํคาง [41] 18, 19
เพิ่ม DigiPot [55] ทัง้หมด
ลด DigiPot [56] ทัง้หมด
ลบ DigiPot [57] ทัง้หมด
ตัวนบั A (ขึน้) [60] 29, 33
ตัวนบั A (ลง) [61] 29, 33
รีเซ็ตตัวนบั A [62] ทัง้หมด
ตัวนบั B (ขึน้) [63] 29, 33
ตัวนบั B (ลง) [64] 29, 33
รีเซ็ตตัวนบั B [65] ทัง้หมด
คาปอนกลับ เบรคเชิงกล [70] ทัง้หมด
คาปอนกลับ เบรคเชิงกล กระแสที่ลดพิกดั [71] ทัง้หมด
การด PTC 1 [80] ทัง้หมด

ท้ังหมด = ขั้วตอ 18, 19, 27, 29, 32, 33, X30/2, X30/3, X30/4. X30/ เปนขั้วบน MCB 101
รีเลย 29 จะมีเฉพาะใน FC 302

ฟงกชันจะถูกกําหนดใหใชกับอินพุทดิจิตัลเพียงอินพุทเดียวเทานั้น ตามท่ีระบุไวในพารามิเตอรท่ีเก่ียวของ

อินพุทดิจิตัลท้ังหมดสามารถตั้งโปรแกรมเพื่อทํางานเหลานี้:

[0] ไมใชงาน ไมมีการตอบสนองตอสัญญาณท่ีสงไปยังขั้วตอ

[1] รีเซ็ต รีเซ็ตตัวแปลงความถี่หลังจากตัดการทํางาน/สัญญาณเตือน สัญญาณ
เตือนบางสวนไมสามารถรีเซ็ตได

[2] ล่ืนไหล ผกผัน (อินพุทดิจิตัล 27 คามาตรฐานจากโรงงาน) หยุดแบบลื่นไหล,
อินพุทผกผัน (NC) ตัวแปลงความถี่ปลอยมอเตอรใหทํางานในโหมด
อิสระ ตรรกะ ’0’ => หยุดแบบลื่นไหล

[3] ล่ืนไหลและรีเซ็ตผกผัน รีเซ็ตและการหยดุแบบลื่นไหล อินพุทผกผัน (NC) ปลอยมอเตอรให
หมุนตัวเปลาและรีเซ็ตชุดขับ ตรรกะ ’0’ => หยุดแบบลื่นไหลและรีเซ็ต
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[4] หยุดดวนผกผัน อินพุทผกผัน (NC) สรางการหยุดท่ีตรงกับเวลาเปลี่ยนความเร็วสําหรับ
การหยุดดวน ท่ีต้ังในพารามิเตอร 3-81 เม่ือมอเตอรหยุดหมุนเพลาจะ
อยูในโหมดหมุนตัวเปลา ตรรกะ ’0’ => หยุดดวน

[5] เบรคดวยกระแสตรงตรง
ผกผัน

อินพุทผกผันสําหรับการเบรคกระแสตรง (NC) หยุดมอเตอรโดยสงไฟ
ฟากระแสตรงไปยังมอเตอรเปนชวงระยะเวลาหนึ่ง ดูพารามิเตอร 2-01
ถึงพารามิเตอร 2-03 ฟงกชันนีจ้ะทํางานเฉพาะในกรณีท่ีคาในพารา
มิเตอร 2-02 แตกตางจาก 0 ตรรกะ ’0’ => การเบรคกระแสตรง

[6] หยุดผกผัน ฟงกชันการหยุดผกผัน สรางการทํางานการหยุดเมื่อขั้วตอท่ีเลือก
เปล่ียนจากระดับตรรกะ ’1’ ไปยัง ’0’ ดําเนนิการหยุดตามเวลาเปลี่ยน
ความเร็วที่เลือกไว (พารามิเตอร 3-42, พารามิเตอร 3-52, พารา
มิเตอร 3-62, พารามิเตอร 3-72)

โนตสําหรับผูอาน
เมื่อตัวแปลงความถี่อยูท่ีขีดจํากัดของแรงบิด และไดรับ
คําสั่งหยุด ตัวแปลงความถี่อาจไมหยุดดวยตัวเอง เพ่ือ
ใหแนใจวาการหยุดของตัวแปลงความถี่กําหนดรูป
แบบเอาทพุทดิจิตัลไวท่ี ขีดจํากัดของแรงบิดและหยุด
[27] และเชื่อมตอเอาทพุทดิจิตัลนี้เขากับอินพุ
ทดิจิตัลท่ีถูกกําหนดรูปแบบเปนการลื่นไหล

[8] สตารท (อินพุทดิจิตัล 18 คามาตรฐานจากโรงงาน) เลือกการสตารทสําหรับคํา
สั่งสตารท/หยุด ตรรกะ ’1’ = สตารท, ตรรกะ ’0’ = หยุด

[9] สตารทคาง มอเตอรจะเร่ิมทํางานหากจายพัลสใหเปนระยะเวลาอยางนอย 2 ms
มอเตอรจะหยุดเมื่อคุณใชการหยุดผกผัน

[10] กลับทิศทาง (อินพุทดิจิตัล 19 คามาตรฐานจากโรงงาน) เปล่ียนทิศทางการหมุน
ของเพลามอเตอร เลือกตรรกะ "1" เพ่ือกลับทิศทาง สัญญาณที่กลับ
ทิศทางจะเปลี่ยนเฉพาะทิศทางการหมุน แตไมไดทําใหฟงกชันสตารท
ทํางาน เลือกสองทิศทางในพารามิเตอร 4-10 ทิศทางความเร็ว
มอเตอร ฟงกชันนี้ไมทํางานในกระบวนการแบบวงรอบปด

[11] สตารทกลับทิศ ใชสําหรับการสตารท/หยุด และสําหรับการกลับทิศทางบนสายเดียว
กัน ไมอนญุาตใหสงสัญญาณสตารทที่เวลาเดียวกัน

[12] ใชสตารทไปหนา หมุนเพลาของมอเตอรตามเข็มนาฬิกาเมื่อสตารท

[13] ใชสตารทกลับทิศ หมุนเพลาของมอเตอรทวนเข็มนาฬิกาเมื่อสตารท

[14] Jog (อินพุทดิจิตัล 29 คามาตรฐานจากโรงงาน) ใชเพ่ือใชงานความเร็วแบบ
เหยาะ ดูท่ีพารามเิตอร 3-11

[15] คาอางอิงท่ีต้ังลวงหนา
เปด

เปล่ียนระหวางคาอางอิงภายนอกและคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนา ในกรณี
สมมติเชนภายนอก/ตั้งลวงหนา [1] ถูกเลือกไวในพารามิเตอร 3-04
ตรรกะ '0' = คาอางอิงภายนอกจะทํางาน; ตรรกะ '1' = หนึง่ในแปดคา
อางอิงท่ีต้ังลวงหนาจะทํางาน

[16] คาอางอิงต้ังลวงหนาบิต
0

บิตต้ังลวงหนา 0,1 และ 2 ทําใหสามารถเลือกระหวางคาอางอิงท่ี
กําหนดลวงหนาแปดคา ตามตารางดานลางนี้

[17] คาอางอิงต้ังลวงหนาบิต
1

เหมือนกับบิตต้ังลวงหนา 0 [16]

[18] คาอางอิงต้ังลวงหนาบิต
2

เหมือนกับบิตต้ังลวงหนา 0 [16]
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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

[19] ล็อกคาอางอิง ล็อกคางคาอางอิงท่ีแทจริง ท่ีเปนจุดสําหรับการใช/เงือ่นไขสําหรับการ
เพ่ิมความเร็วและลดความเร็วที่จะใชในตอนนี้ หากใชการเพิ่ม/ลด
ความเร็ว การเปลี่ยนความเร็วจะเปนไปตามการเปลี่ยนความเร็ว 2
(พารามิเตอร 3-51 และ 3-52) ในชวง 0 - พารามิเตอร 3-03 คาอางอิง
สูงสุด

[20] ล็อกคางเอาทพุท ล็อกคางคาความถี่ของมอเตอรท่ีแทจริง (Hz) ท่ีเปนจุดสําหรับการใช/
เงื่อนไขสําหรับการเพิ่มความเร็วและลดความเร็วที่จะใชในตอนนี้ หาก
ใชการเพิ่ม/ลด ความเร็ว การเปลี่ยนความเร็วจะเปนไปตามการเปลี่ยน
ความเร็ว 2 (พารามิเตอร 3-51 และ 3-52) เสมอ ในชวง 0 - พารา
มิเตอร 1-23 ความถี่ของมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน
เมื่อการล็อกคางเอาทพุททํางาน ตัวแปลงความถี่จะไม
สามารถหยุดไดโดยผานสัญญาณ “สตารท [8]” ระดับ
ตํ่า หยุดตัวแปลงความถี่ผานขั้วตอท่ีโปรแกรมเปน ล่ืน
ไหล ผกผัน [2] หรือ ล่ืนไหล รีเซ็ต ผกผัน

[21] ความเร็วเพิ่ม เลือกความเร็วเพิ่มและความเร็วลด หากตองการใชการควบ
คุมดิจิตัลของความเร็วเพิ่ม/ลด (โพเทนชิโอมิเตอรของมอเตอร) ใช
การทํางานนีโ้ดยเลือกล็อกคางคาอางอิงหรือล็อกคางเอาทพุท เมื่อ
ความเร็วเพิ่ม/ลดนอยกวา 400 msec คาอางอิงผลลัพธจะเพ่ิมขึ้น/ลด
ลง 0.1 % เมื่อความเร็วขึ้น/ลงทํางานมากกวา 400 msec คาอางอิงผล
ลัพธจะทําตามการตั้งคาทางลาดขึ้น/ลง ในพารามิเตอร 3-x1/ 3-x2

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

[22] ความเร็วลด เหมือนกับความเร็วเพิ่ม [21]

[23] เลือกชุดคําสั่งบิต 0 เลือกชุดคําสั่งเลือกบิต 0 หรือเลือกชุดคําสั่งเลือกบิต 1 เพ่ือเลือก
ระหวางชุดคําสั่งหนึง่ในสี่แบบ ต้ังพารามิเตอร 0-10 ชุดคําสั่งท่ีใช เปน
ชุดคําสั่งหลายชุด

[24] เลือกชุดคําสั่งบิต 1 (อินพุทดิจิตัล 32 คามาตรฐานจากโรงงาน) เหมือนกับเลือกชุดคําสั่ง
บิต 0 [23]

[26] หยุดผกผันอยางแมนยํา ยืดเวลาของสัญญาณหยุดเพ่ือใหการหยุดดวยความเร็วแมนยํา
สงสัญญาณหยุดผกผันเมื่อฟงกชันหยุดอยางแมนยําถูกใชงานในพารา
มิเตอร 1-83 ฟงกชันหยุดอยางแมนยํา
ฟงกชันหยุดผกผันอยางแมนยําสามารถใชไดสําหรับขั้วตอ 18 หรือ 19

[27] สตารท, หยุดอยางแมน
ยํา

ใชเมื่อหยุดความเร็วอยางแมนยํา [0] ถูกเลือกในพารามิเตอร 1-83
ฟงกชันหยุดอยางแมนยํา
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[28] กวดตาม เพิ่มหรือลดคาอางอิงท่ีต้ังในพารามิเตอร 3-12

[29] ชะลอความเร็ว เหมือนกับกวดตาม [28]

[30] อินพุทตัวนับ ฟงกชันหยุดอยางแมนยําในพารามิเตอร 1-83 จะทําหนาที่เปนตัวหยุด
ตัวนับหรือตัวหยุดตัวนับที่ชดเชยความเร็วโดยมีหรือไมมีการรีเซ็ต คา
ของตัวนับตองถูกต้ังในพารามิเตอร 1-84

[32] อินพุทพัลส ใชอนกุรมของพัลสเปนคาอางอิงหรือคาปอนกลับ ทําการสเกลในกลุม
พารามิเตอร 5-5*

[34] เปล่ียนความเร็วบิต 0 ใชตัวเลือกจากหนึ่งใน 4 ของการเปลี่ยนความเร็วที่มีอยูตามตารางดาน
ลาง

[35] เปล่ียนความเร็วบิต 1 เหมือนกับบิตทางลาด 0

บิตทางลาดที่ตั้งไวลวงหนา 1 0
เปลี่ยนความเร็ว 1 0 0
เปลี่ยนความเร็ว 2 0 1
เปลี่ยนความเร็ว 3 1 0
เปลี่ยนความเร็ว 4 1 1

[36] ความลมเหลวแบบผก
ผันของแหลงจายไฟ
หลัก

ใชพารามิเตอร 14-10 แหลงจายไฟหลักลมเหลว สายหลักลมเหลวผก
ผันจะทํางานในกรณีของลอจิก .0.

[41] หยุดผกผันอยางแมนยํา
คาง

สงสัญญาณหยุดคางเมื่อฟงกชันหยุดอยางแมนยําถูกใชงานในพารา
มิเตอร 1-83 ฟงกชันหยุดอยางแมนยํา ฟงกชันหยุดผกผันอยางแมนยํา
คางสามารถใชไดสําหรับขั้วตอ 18 หรือ 19

[55] เพ่ิม DigiPot INCREASE (เพ่ิม) สัญญาณไปยังฟงกชันโพเทนชิโอมิเตอรแบบ
ดิจิตัลท่ีอธิบายไวในกลุมพารามิเตอร 3-9*

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

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

[60] ตัวนับ A (ขั้วตอ 29 หรือ 33 เทานั้น) อินพุทสําหรับการนบัเพิ่มของตัวนับแบบ
SLC

[61] ตัวนับ A (ขั้วตอ 29 หรือ 33 เทานั้น) อินพุทสําหรับการนบัลงของตัวนับแบบ
SLC

[62] รีเซ็ตตัวนับ A อินพุทสําหรับการรีเซ็ตตัวนบั A

[63] ตัวนับ B (ขั้วตอ 29 หรือ 33 เทานั้น) อินพุทสําหรับการนบัเพิ่มของตัวนับแบบ
SLC

[64] ตัวนับ B (ขั้วตอ 29 หรือ 33 เทานั้น) อินพุทสําหรับการนบัลงของตัวนับแบบ
SLC
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[65] รีเซ็ตตัวนับ B อินพุทสําหรับการรีเซ็ตตัวนบั B

[70] คาปอนกลับ คาปอน
กลับเบรค

คาปอนกลับเบรคสําหรับการประยุกตใชกับการยกขึ้น

[71] คาปอนกลับ คาปอน
กลับเบรคผกผัน

คาปอนกลับเบรคผกผันสําหรับการประยุกตใชกับการชักรอก

[80] การด PTC 1 อินพุทดิจิตัลทุกตัวสามารถตั้งคาใหเปน การด PTC 1 [80] อยางไรก็
ตามมเีพียงอินพุทดิจิตัลเดียวเทานั้นที่จะตองต้ังใหเปนตัวเลือกนี้

5-10  ขั้วตอ 18 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[8] * สตารท เลือกฟงกชันจากชวงอินพุทดิจิตัลท่ีมี

5-11  ขั้วตอ 19 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[10] * กลับทิศทาง เลือกฟงกชันจากชวงอินพุทดิจิตัลท่ีมี

5-12  ขั้วตอ 27 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[2] * ล่ืนไหล ผกผัน เลือกฟงกชันจากชวงอินพุทดิจิตัลท่ีมี

5-13  ขั้วตอ 29 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกฟงกชันจากชวงอินพุทดิจิตอลที่มี และตัวเลือกเพิ่มเติม [60],
[61], [63] และ [64] ตัวนบัจะถูกใชในฟงกชัน Smart Logic Control
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

[14] * Jog

[60] ตัวนับ A (ขึ้น)

[61] ตัวนับ A (ลง)

[63] ตัวนับ B (ขึ้น)

[64] ตัวนับ B (ลง)

5-14  ขั้วตอ 32 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน เลือกฟงกชันจากชวงอินพุทดิจิตัลท่ีมี

5-15  ขั้วตอ 33 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกฟงกชันจากชวงอินพุทดิจิตอลที่มี และตัวเลือกเพิ่มเติม [60],
[61], [63] และ [64] ตัวนับจะถูกใชในฟงกชัน Smart Logic Control

[0] * ไมใชงาน

[60] ตัวนับ A (ขึ้น)

[61] ตัวนับ A (ลง)

[63] ตัวนับ B (ขึ้น)

[64] ตัวนับ B (ลง)

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม

 MG.33.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  101

2



5-16  ขั้วตอ X30/3 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน พารามิเตอรนีทํ้างานเม่ือโมดูลตัวเลือก MCB 101 ไดรับการติดต้ังในตัว
แปลงความถี่
ทําตามฟงกชันที่ระบุใน 5-1*

5-17  ขั้วตอ X30/4 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน พารามิเตอรนีทํ้างานเม่ือโมดูลตัวเลือก MCB 101 ไดรับการติดต้ังในตัว
แปลงความถี่
ทําตามฟงกชันที่ระบุใน 5-1*

5-18  ขั้วตอ X30/4 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน พารามิเตอรนีทํ้างานเม่ือโมดูลตัวเลือก MCB 101 ไดรับการติดต้ังในตัว
แปลงความถี่
ทําตามฟงกชันที่ระบุใน 5-1*

5-19  ขั้วตอ 37 การหยดุแบบปลอดภัย

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[1] * สัญญาณเตือนการหยุด
แบบปลอดภัย

เล่ือนตัวแปลงความถี่เมื่อเปดใชระบบหยุดแบบปลอดภัย รีเซ็ตเองจาก
LCD สัญญาณดิจิตอล หรือจาก Fieldbus

[3] รีเซ็ตการหยุดแบบ
ปลอดภัยอัตโนมัติ

ตัวแปลงความถี่จะทํางานแบบลื่นไหลเมื่อการหยุดแบบปลอดภัยทํา
งาน (ขั้วตอ 37 ปด) เมื่อวงจรการหยุดอยางปลอดภัยถูกกําหนดอีก
คร้ัง ชุดขับเคล่ือนจะดําเนนิการตอไปโดยไมตองรีเซ็ตดวยมือ

[4] สัญญาณเตือน PTC 1 เล่ือนตัวแปลงความถี่เมื่อเปดใชระบบหยุดแบบปลอดภัย รีเซ็ตเองจาก
LCD สัญญาณดิจิตอล หรือจาก Fieldbus ตัวเลือก 4 จะใชไดเมื่อ MCB
112 การดเทอรมิสเตอรแบบ PTC ถูกตอเชื่อมแลวเทานั้น

[5] การเตือน PTC 1 ตัวแปลงความถี่จะทํางานแบบลื่นไหลเมื่อการหยุดแบบปลอดภัยทํา
งาน (ขั้วตอ 37 ปด) เมื่อสรางวงจรหยุดแบบปลอดภัยใหมเสร็จสิ้น ชุด
ขับจะทํางานตอไปโดยไมมีการรีเซ็ตดวยมือ เวนแตในกรณีท่ีสัญญาณ
ดิจิตอลขาเขาที่ต้ังไวสําหรับการด PTC 1 [80] ยังเปดใชงานอยู ตัว
เลือก 5 จะใชไดเมื่อ MCB 112 การดเทอรมิสเตอรแบบ PTC ถูกตอ
เชื่อมแลวเทานั้น

[6] PTC 1 และรีเลย A ใชตัวเลือกนีเ้มื่อ PTC ตอกับปุมหยุดผานรีเลยระบบความปลอดภัยท่ี
T-37 เลื่อนตัวแปลงความถี่เมื่อเปดใชระบบหยุดแบบปลอดภัย รี
เซ็ตเองจาก LCD สัญญาณดิจิตอล หรือจาก Fieldbus ตัวเลือก 6 จะใช
ไดเมื่อ MCB 112 การดเทอรมิสเตอรแบบ PTC ถูกตอเชื่อมแลวเทานัน้

[7] PTC 1 และรีเลย W ใชตัวเลือกนีเ้มื่อ PTC ตอกับปุมหยุดผานรีเลยระบบความปลอดภัยท่ี
T-37 เล่ือนตัวแปลงความถี่เมื่อเปดใชระบบหยุดแบบปลอดภัย (ขั้ว 37
ปดอยู) เมื่อสรางวงจรหยุดแบบปลอดภัยใหมเสร็จสิ้น ชุดขับจะทํางาน
ตอไปโดยไมมีการรีเซ็ตดวยมือ เวนแตในกรณีท่ีสัญญาณดิจิตอลขา
เขาท่ีต้ังไวสําหรบัการด PTC 1 [80] (ยัง) เปดใชงานอยู ตัวเลือก 7 จะ
ใชไดเม่ือ MCB 112 การดเทอรมิสเตอรแบบ PTC ถูกตอเชื่อมแลวเทา
นั้น

[8] PTC 1 และรีเลย A/W ตัวเลือกนีช้วยใหสามารถใชสัญญาณเตือนรวมกับคําเตือนได ตัวเลือก
8 จะใชไดเมื่อ MCB 112 การดเทอรมิสเตอรแบบ PTC ถูกตอเชื่อมแลว
เทานั้น
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[9] PTC 1 และรีเลย W/A ตัวเลือกนี้ชวยใหสามารถใชสัญญาณเตือนรวมกับคําเตือนได ตัวเลือก
9 จะใชไดเมื่อ MCB 112 การดเทอรมิสเตอรแบบ PTC ถูกตอเชื่อมแลว
เทานั้น

โนตสําหรับผูอาน
ในกรณีท่ีเลือกรีเซ็ตอัตโนมัติ/คําเตือน ชุดขับจะเปดรับการรีสตารทอัตโนมัติ

ภาพรวมฟงกชั่น สัญญาณเตือนและ
คําเตือน

การทํางาน หมายเลข PTC รีเลย
ไมมีการทํางาน [0] - -
สัญญาณเตือนการหยุด
แบบปลอดภัย

[1]* - หยุดแบบปลอดภัย [A68]

คําเตือนการหยุดแบบ
ปลอดภัย

[3] - หยุดแบบปลอดภัย [W68]

สัญญาณเตือน PTC 1 [4] PTC 1 หยุดแบบปลอดภัย
[A71]

-

การเตือน PTC 1 [5] PTC 1 หยุดแบบปลอดภัย
[W71]

-

PTC 1 และรีเลย A [6] PTC 1 หยุดแบบปลอดภัย
[A71]

หยุดแบบปลอดภัย [A68]

PTC 1 และรีเลย W [7] PTC 1 หยุดแบบปลอดภัย
[W71]

หยุดแบบปลอดภัย [W68]

PTC 1 และรีเลย A/W [8] PTC 1 หยุดแบบปลอดภัย
[A71]

หยุดแบบปลอดภัย [W68]

PTC 1 และรีเลย W/A [9] PTC 1 หยุดแบบปลอดภัย
[W71]

หยุดแบบปลอดภัย [A68]

W หมายถึงคําเตือน สวน A หมายถึงสัญญาณเตือน ดูขอมูลเพิ่มเติมไดจาก สัญญาณเตือนและคําเตือน การ
แกไขปญหา ในคูมือการออกแบบหรือจากคําแนะนําในการใชงาน
ความลมเหลวรายแรงที่เก่ียวของกับการหยุดแบบปลอดภัยจะแสดงดวยสัญญาณเตือน: ความลมเหลวราย
แรง [A72]

2.8.4. 5-3* เอาทพทุดิจติัล

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบฟงกชันเอาทพุทสําหรับขั้วตอเอาทพุท เอาทพุทดิจิตัลแบบโซ
ลิดสเตท 2 ชุด จะเหมือนกันในขั้วตอ 27 และ 29 ต้ังฟงกชันการทํางาน I/O สําหรับขั้วตอ 27 ในพารา
มิเตอร 5-01 โหมดขั้วตอ 27 และตั้งการทํางาน I/O สําหรับขั้วตอ 29 ใน พารามิเตอร 5-02 โหมดขั้วตอ 29
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

[0] ไมใชงาน คาตั้งมาตรฐานจากโรงงานสําหรับเอาทพุทดิจิตัลและเอาทพุทรี
เลยท้ังหมด

[1] การควบคุมพรอม บอรดควบคุมไดรับแรงดันแหลงจายไฟ

[2] ชุดขับพรอม ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทํางาน และจายสัญญาณแหลงจาย
ไฟบนบอรดควบคุม

[3] ชุดขับพรอม/คุมไกล ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทํางาน และอยูในโหมดเปดอัตโนมัติ

[4] ใช/ไมเตือน พรอมสําหรับการทํางาน ไมมีการใหคําสั่งสตารทหรือหยุด (สตารท/ยก
เลิกการใช) ไมมีคําเตือน

[5] การรัน VLT มอเตอรกําลังทํางาน
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[6] ทํางาน/ไมเตือน ความเร็วเอาทพุทสูงกวาความเร็วที่ต้ังไวในพารามิเตอร 1-81 ความเร็ว
ตํ่าสุดสําหรับฟงกชันขณะหยุด [RPM] มอเตอรกําลังทํางานและไมมีคํา
เตือน

[7] ในชวง/ไมเตือน มอเตอรกําลังทํางานภายในชวงกระแสและความเร็วที่ต้ังไวในพารา
มิเตอร 4-50 ถึงพารามิเตอร 4-53 โดยไมมีการเตือน

[8] ทํางานดวยคาอางอิง/
ไมเตือน

มอเตอรทํางานที่ความเร็วอางอิง

[9] สัญญาณเตือน สัญญาณเตือนเปดใชเอาทพุท ไมมีคําเตือน

[10] สัญญาณเตือนหรือการ
เตือน

สัญญาณเตือนหรือการเตือนเปดใชเอาทพุท

[11] ท่ีขีดจํากัดของแรงบิด เกินขีดจํากัดของแรงบิดท่ีตั้งไวในพารามิเตอร 4-16 หรือพารามิเตอร
1-17

[12] นอกชวงกระแส กระแสของมอเตอรออกนอกชวงที่ต้ังไวในพารามิเตอร 4-18

[13] ตํ่ากวากระแสดานต่ํา กระแสของมอเตอรตํ่ากวาคาที่ต้ังไวในพารามิเตอร 4-50

[14] สูงกวากระแสดานสูง กระแสของมอเตอรสูงกวาคาที่ต้ังไวในพารามิเตอร 4-51

[15] นอกชวงความเร็ว ความถ่ีขาออกอยูนอกชวงความถี่ท่ีต้ังไวในพารามิเตอรขีดจํากัดตางๆ

[16] ตํ่ากวาความเร็วต่ํา ความเร็วเอาทพุทต่ํากวาการตั้งคาในพารามิเตอร 4-52

[17] สูงกวาความเร็วสูง ความเร็วเอาทพุทสูงกวาการตั้งคาในพารามิเตอร 4-53

[18] นอกชวงปอนกลับ คาปอนกลับอยูนอกชวงที่ต้ังในพารามิเตอร 4-56 และ 4-57

[19] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา คาปอนกลับต่ํากวาขีดจํากัดท่ีต้ังในพารามิเตอร 4-56 การเตือนคาปอน
กลับต่ํา

[20] สูงกวาคาปอนกลับสูง คาปอนกลับสูงกวาขีดจํากัดท่ีต้ังในพารามิเตอร 4-57 การเตือนคาปอน
กลับสูง

[21] การเตือนความรอน การเตือนความรอนถูกเปดเม่ืออุณหภูมิเกินขีดจํากัดในมอเตอร ตัว
แปลงความถี่ ตัวตานทานเบรค หรือเทอรมิสเตอร

[22] พรอม, ไมเตือนความ
รอน

ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทํางาน และไมมีคําเตือนอุณหภูมิสูง
เกิน

[23] ระยะไกล, พรอม, ไม
เตือนความรอน

ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทํางานและอยูในโหมดควบคุม
อัตโนมัติ ไมมีคําเตือนอุณหภมูิสูงเกิน

[24] พรอม, ไมมีแรงดันเกิน/
ตํ่า

ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทํางาน และแรงดันของแหลงจายไฟ
หลักอยูภายในชวงแรงดันที่กําหนด (ดูหัวขอ ขอมูลจําเพาะท่ัวไป)

[25] กลับทิศทาง กลับทิศทาง ตรรกะ 1 เมื่อมอเตอรหมุนตามเข็มนาฬิกา ตรรกะ ‘0’ เมื่อ
มอเตอรหมุนทวนเข็มนาฬิกา หากมอเตอรไมไดหมุนอยู เอาทพุทจะ
เปนไปตามคาอางอิง

[26] บัสปกติ การสื่อสารเปดใชอยู (ไมมีหมดเวลา) ผานพอรตการสื่อสารแบบ
อนกุรม

[27] ขีดจํากัดของแรงบิดและ
หยุด

ใชในการหยุดแบบลื่นไหลและในสภาวะที่จํากัดแรงบิด หากตัวแปลง
ความถ่ีไดรับสัญญาณหยุด และอยูท่ีขีดจํากัดของแรงบิด สญัญาณจะมี
ตรรกะเปน ‘0’

[28] เบรค, ไมมีคําเตือน เบรคทํางานอยู และไมมีคําเตือน

[29] เบรคพรอมไมฟอลต เบรคพรอมสําหรับการทํางานและไมมีฟอลต
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[30] เบรคผิดปกติ (IGBT) เอาทพุทจะเปนตรรกะ ‘1’ เมื่อเบรค IGBT ลัดวงจร ใชการทํางานนีเ้พ่ือ
ปองกันตัวแปลงความถี่ ในกรณีท่ีมีฟอลตเกิดขึ้นบนโมดูลเบรค
ใชเอาทพุท/รีเลยเพ่ือตัดแรงดันหลักจากตัวแปลงความถี่

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

[32] คุมเบรคเชิงกล ทําใหสามารถควบคุมเบรคเชิงกลภายนอก ดูรายละเอียดในหัวขอ การ
ควบคุมเบรคเชิงกล และกลุมพารามิเตอร 2-2*

[33] หยุดนริภัยทํางาน
(เฉพาะ FC 302)

ระบุวาการหยุดแบบปลอดภัยท่ีขั้วตอ 37 ไดถูกใชงาน

[40] นอกชวงคาอางอิง

[41] ตํ่ากวาคาอางอิงตํ่า

[42] สูงกวาคาอางอิงสูง

[45] บัสควบคุม

[46] ควบคุมบัสเปดเม่ือหมด
เวลา

[47] ควบคุมบัสปดเมื่อหมด
เวลา

[51] MCO ถูกควบคุม

[55] เอาทพุทพัลส

[60] ตัวเปรียบเทียบ 0 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* หากตัวเปรียบเทียบ 0 ถูกประเมินวาเปน
TRUE เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[61] ตัวเปรียบเทียบ 1 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* หากตัวเปรียบเทียบ 1 ถูกประเมินวาเปน
TRUE เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[62] ตัวเปรียบเทียบ 2 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* หากตัวเปรียบเทียบ 2 ถูกประเมินวาเปน
TRUE เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[63] ตัวเปรียบเทียบ 3 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* หากตัวเปรียบเทียบ 3 ถูกประเมินวาเปน
TRUE เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[64] ตัวเปรียบเทียบ 4 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* หากตัวเปรียบเทียบ 4 ถูกประเมินวาเปน
TRUE เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[65] ตัวเปรียบเทียบ 5 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* หากตวัเปรียบเทียบ 5 ถูกประเมินวาเปน
TRUE เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[70] กฎตรรกะ 0 ดูกลุมพารามิเตอร 13-4* หากกฎตรรกะ 0 ถูกประเมินวาเปน TRUE
เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[71] กฎตรรกะ 1 ดูกลุมพารามิเตอร 13-4* หากกฎตรรกะ 1 ถูกประเมินวาเปน TRUE
เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[72] กฎตรรกะ 2 ดูกลุมพารามิเตอร 13-4* หากกฎตรรกะ 2 ถูกประเมินวาเปน TRUE
เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[73] กฎตรรกะ 3 ดูกลุมพารามิเตอร 13-4* หากกฎตรรกะ 3 ถูกประเมินวาเปน TRUE
เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[74] กฎตรรกะ 4 ดูกลุมพารามิเตอร 13-4* หากกฎตรรกะ 4 ถูกประเมินวาเปน TRUE
เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[75] กฎตรรกะ 5 ดูกลุมพารามิเตอร 13-4* หากกฎตรรกะ 5 ถูกประเมินวาเปน TRUE
เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา
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[80] SL เอาทพุทดิจิตัล A ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL เอาทพุทจะขึ้นสูง
เมื่อใดก็ตามท่ีการดําเนินการของ Smart Logic [38]
ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A สูงถูกดําเนินการ อินพุทจะต่ําเมื่อใดก็ตามท่ีการ
ดําเนนิการ Smart Logic [32] “ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A ต่ํา” ถูกดําเนนิการ

[81] SL เอาทพุทดิจิตัล B ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อินพุทจะขึ้นสูงเมื่อ
ใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart Logic [39] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A เปน
สูงถูกดําเนนิการ อินพุทจะลงต่ําเมื่อใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart
Logic [33] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A ตํ่า ถูกดําเนนิการ

[82] SL เอาทพุทดิจิตัล C ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อินพุทจะขึ้นสูงเมื่อ
ใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart Logic [40] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A เปน
สูงถูกดําเนนิการ อินพุทจะลงต่ําเมื่อใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart
Logic [34] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A ตํ่า ถูกดําเนนิการ

[83] SL เอาทพุทดิจิตัล D ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อินพุทจะขึ้นสูงเมื่อ
ใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart Logic [41] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A เปน
สูงถูกดําเนนิการ อินพุทจะลงต่ําเมื่อใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart
Logic [35] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A ตํ่า ถูกดําเนนิการ

[84] SL เอาทพุทดิจิตัล E ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อินพุทจะขึ้นสูงเมื่อ
ใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart Logic [42] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A เปน
สูงถูกดําเนนิการ อินพุทจะลงต่ําเมื่อใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart
Logic [36] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A ตํ่า ถูกดําเนนิการ

[85] SL เอาทพุทดิจิตัล F ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อินพุทจะขึ้นสูงเมื่อ
ใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart Logic [43] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A เปน
สูงถูกดําเนนิการ อินพุทจะลงต่ําเมื่อใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart
Logic [37] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A ตํ่า ถูกดําเนนิการ

[120] ใชคาอางอิงเคร่ือง เอาทพุทจะสูง เม่ือพารามิเตอร 3-13 ตําแหนงอางอิง = [2] หนา
เคร่ือง หรือเมื่อพารามิเตอร 3-13 ตําแหนงอางอิง = [0] เชื่อมโยง
อัตโนมัติ/ดวยตัวเอง ในขณะเดียวกันกับท่ี LCP อยูในโหมดเปดดวยมือ

[121] ใชคาอางอิงไกล เอาทพุทจะสูง เมื่อพารามิเตอร 3-13 ตําแหนงอางอิง= ระยะไกล [1]
หรือเชื่อมโยงอัตโนมัติ/ดวยมือ [0] ในขณะท่ี LCP อยูในโหมด [Auto
on]

[122] ไมมีสัญญาณเตือน เอาทพุทจะมีคาสูงเมื่อไมมีสัญญาณเตือน

[123] คําสั่งสตารททํางาน เอาทพุทจะมีคาสูงเมื่อใดก็ตามท่ีมีคําสั่งสตารททํางานอยู (เชน ผาน
การเชื่อมตอบัสอินพุทดิจิตัล หรือ [Hand on] หรือ [Auto on] และไม
มีคําสั่งหยุดหรือสตารทใชงานอยู

[124] ทํางานกลับทิศทาง เอาทพุทจะมีคาสูงเมื่อชุดขับกําลังทํางานในทิศทางทวนเข็มนาฬิกา
(ผลคูณแบบตรรกะของบิตสถานะ “ทํางาน” และ “กลับทิศทาง”)

[125] โหมดขับดวยตัวเอง เอาทพุทจะมีคาสูงเมื่อชุดขับอยูในโหมดควบคุมดวยมือ (ไฟ LED
เหนอื [Hand on] จะติด)

[126] โหมดขับอัตโนมัติ เอาทพุทจะมีคาสูงเมื่อชุดขับอยูในโหมดควบคุมอัตโนมัติ (ไฟ LED
เหนอื [Auto on] จะติด)

5-30  ขั้วตอ 27 เอาทพุทดิจิตัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[45] บัสควบคุม ควบคุมเอาทพุทผานทางบัส สถานะของเอาทพุทถูกต้ังในพารามิเตอร
5-90 สถานะเอาทพุทจะคงอยูในกรณีท่ีบัสหมดเวลา
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[46] ควบคุมบัสเปดเม่ือหมด
เวลา

ควบคุมเอาทพุทผานทางบัส สถานะของเอาทพุทถูกต้ังในพารามิเตอร
5-90 ในกรณีท่ีบัสหมดเวลาสถานะของเอาทพุทจะถูกต้ังไวท่ีสูง (เปด)

[47] ควบคุมบัสปดเมื่อหมด
เวลา

ควบคุมเอาทพุทผานทางบัส สถานะของเอาทพุทถูกต้ังในพารามิเตอร
5-90 ในกรณีท่ีบัสหมดเวลาสถานะของเอาทพุทจะถูกต้ังไวท่ีตํ่า (ปด)

5-31  ขั้วตอ 29 เอาทพุทดิจิตัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[45] บัสควบคุม ควบคุมเอาทพุทผานทางบัส สถานะของเอาทพุทถูกต้ังในพารามิเตอร
5-90 สถานะเอาทพุทจะคงอยูในกรณีท่ีบัสหมดเวลา

[46] ควบคุมบัสเปดเม่ือหมด
เวลา

ควบคุมเอาทพุทผานทางบัส สถานะของเอาทพุทถูกต้ังในพารามิเตอร
5-90 ในกรณีท่ีบัสหมดเวลาสถานะของเอาทพุทจะถูกต้ังไวท่ีสูง (เปด)

[47] ควบคุมบัสปดเมื่อหมด
เวลา

ควบคุมเอาทพุทผานทางบัส สถานะของเอาทพุทถูกต้ังในพารามิเตอร
5-90 ในกรณีท่ีบัสหมดเวลาสถานะของเอาทพุทจะถูกต้ังไวท่ีตํ่า (ปด)

พารามิเตอรนี้ใชเฉพาะ FC 302 เทานั้น

5-32  ขั้วตอ X30/6 เอาทพุทดิจิตัล (MCB 101)

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน พารามิเตอรนีทํ้างานเม่ือโมดูลตัวเลือก MCB 101 ไดรับการติดต้ังในตัว
แปลงความถี่
ทําตามฟงกชันที่ระบุใน 5-3*

5-33  ขั้วตอ X30/7 เอาทพุทดิจิตัล (MCB 101)

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน พารามิเตอรนีทํ้างานเม่ือโมดูลตัวเลือก MCB 101 ไดรับการติดต้ังในตัว
แปลงความถี่
ทําตามฟงกชันที่ระบุใน 5-3*

2.8.5. 5-4* รีเลย

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบจังหวะเวลาและฟงกชันเอาทพุทของรีเลย

5-40  การทํางานของรีเลย

อุปกรณเสริม: หนาที่:

รีเลย 2 มีอยูใน FC 302 เทานั้น การทํางานของพารามิเตอร 5-40 มีไว
สําหรับพารามิเตอร 5-3* รวมถึงตัวเลือก 36 และ 37

การทํางานของพารามิเตอร 5-40 มีไวสําหรับพารามิเตอร 5-30 รวมถึง
ตัวเลือก 36 และ 37 รีเลย 2 มีอยูใน FC 302 เทานั้น รีเลย 7, 8 และ 9
มีอยูในโมดุลตัวเลือก MCB 105 Relay

[1] (รีเลย 1)

[2] (รีเลย 2)

[7] รีเลย 7

[8] รีเลย 8

[9] รีเลย 9

[36] คําสั่งควบคุม บิต11

[37] คําสั่งควบคุม บิต12

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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5-41  หนวงเวลาเปดของรีเลย

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

0.01 s* [0.01 – 600.00 s ] ปอนเวลาหนวงของเวลาตัดเขารีเลย เลือกรีเลยหนึง่ตัวจากรีเลยเชิงกล
ท่ีมีอยู และ MCO 105 ในฟงกชันอารเรย ดูท่ีพารามิเตอร 5-40

5-42  หนวงเวลาปดของรีเลย

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

0.01 s* [0.01 - 600.00 s] ปอนการหนวงเวลาของเวลาตัดรีเลย เลือกรีเลยหนึง่ตัวจากรีเลยเชิง
กลท่ีมีอยู และ MCO 105 ในฟงกชันอารเรย ดูท่ีพารามิเตอร 5-40

ถาเงือ่นไข Event ท่ีเลือกเปลี่ยนกอนการหมดเวลาการเปด หรือ ปด
ของตัวตั้งเวลารีเลย เอาทพุทรีเลยจะไมไดรับผล

2.8.6. 5-5* อินพุทพลัส

พารามิเตอรอินพุทแบบพัลสจะใชเพ่ือระบุกรอบที่เหมาะสําหรับสวนคาอางอิงอิมพัลส โดยการกําหนดรูปแบบ
การสเกลและการตั้งคาฟลเตอรสําหรับอินพุทพัลส ขั้วตออินพุท 29 หรือ 33 ทําหนาท่ีเปนอินพุทคาอางอิง
ความถี่ ต้ังคาขั้วตอ 29 (พารามิเตอร 5-13) หรือขั้วตอ 33 (พารามิเตอร 5-15) ไปที่ อินพุทแบบพัลส [32]
ถาขั้วตอ 29 ถูกใชเปนอินพุท ใหต้ังพารามิเตอร 5-01 เปน อินพุท [0]
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5-50  ขั้วตอ 29 ความถี่ต่ํา

พิสัย: หนาที่:

100 Hz* [0- 110000 Hz] ปอนขีดจํากัดความถี่ตํ่าที่ตรงกับความเร็วต่ําของเพลามอเตอร (เชน คา
อางอิงตํ่า) ในพารามิเตอร 5-52 โปรดดูแผนภาพในสวนนี้
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

5-51  ขั้วตอ 29 ความถี่สูง

พิสัย: หนาที่:

100 Hz [0- 110000 Hz] ปอนขีดจํากัดความถี่สูงท่ีตรงกับความเร็วสูงของเพลามอเตอร (เชน คา
อางอิงสูง) ในพารามิเตอร 5-53
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

5-52  ขั้วตอ 29 คาอางอิง/คาปอนกลับ ต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.000* [-1000000.000 - พารา
มิเตอร 5-53]

ปอนขีดจํากัดคาอางอิงตํ่าสําหรับความเร็วเพลามอเตอร [RPM] รวมถึง
คาปอนกลับต่ําสุดดวย โปรดดูพารามิเตอร 5-57 กําหนดขั้วตอ 29 เปน
เอาทพุทดิจิตอล (พารามิเตอร 5-02 =เอาทพุท [1] และพารามิเตอร
5-13 = คาที่มีผล)
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

5-53  ขั้วตอ 29 คาอางอิง/คาปอนกลับ สูง

พิสัย: หนาที่:

1500.00
0*

[พารามิเตอร 5-52 -
1000000.000]

ปอนคาอางอิงระดับสูง [RPM] สําหรับความเร็วเพลามอเตอรและคา
ปอนกลับระดับสูง ดูเพ่ิมเติมท่ีพารามิเตอร 5-58 เลือกขั้วตอ 29 เปน
เอาทพุทดิจิตอล (พารามิเตอร 5-02 =เอาทพุท [1] และพารามิเตอร
5-13 = คาที่มีผล)
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

5-54  คาคงที่เวลาตัวกรองพัลส #29

พิสัย: หนาที่:

100 ms* [1 - 1000 ms] ปอนคาคงที่เวลาของตัวกรองพัลส ตัวกรองพัลสลดทอนการออส
ซิลเลตในสัญญาณปอนกลับ ซึ่งเปนประโยชนหากมีการรบกวนระดับ
สูงในระบบ คาคงที่ระดับสูงจะมีผลใหการลดทอนดีขึ้น แตก็จะเพ่ิมการ
หนวงเวลาผานตัวกรองดวย พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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5-55  ขั้วตอ 33 ความถี่ต่ํา

พิสัย: หนาที่:

100Hz* [0- 110000 Hz] ปอนความถี่ตํ่าที่ตรงกับความเร็วต่ําของเพลามอเตอร (เชน คาอางอิง
ตํ่า) ในพารามิเตอร 5-57 โปรดดูแผนภาพในสวนนี้

5-56  ขั้วตอ 33 ความถี่สูง

พิสัย: หนาที่:

100Hz* [0- 110000 Hz] ปอนความถี่สูงท่ีตรงกับความเร็วสูงของเพลามอเตอร (เชน คาอางอิง
สูง) ในพารามิเตอร 5-58

5-57  ขั้วตอ 33 คาอางอิง/คาปอนกลับ คา

พิสัย: หนาที่:

0.000 * [-100000.000 – พารา
มิเตอร 5-58]

ปอนคาอางอิงตํ่า [RPM] สําหรับความเร็วเพลามอเตอร ซึ่งจะเปนคา
ปอนกลับต่ําเชนกัน ดูเพ่ิมเติมท่ีพารามิเตอร 5-52

5-58  ขั้วตอ 33 คาอางอิง/คาปอนกลับ สูง

พิสัย: หนาที่:

1500.00
0*

[พารามิเตอร 5-57 -
100000.000]

ปอนคาอางอิงสูง [RPM] สําหรับความเร็วเพลามอเตอร ดูเพ่ิมเติมท่ี
พารามิเตอร 5-53ขั้วตอ 29 คาอางอิง/คาปอนกลับสูง

5-59  คาคงที่เวลาตัวกรองพัลส #33

พิสัย: หนาที่:

100 ms [1 - 1000 ms] ปอนคาคงที่เวลาของตัวกรองพัลส ตัวกรองผานต่ําจะลดอิทธิพลและ
ลดทอนการออสซิลเลตของสัญญาณปอนกลับจากสวนควบคุม
ซึ่งจะมีประโยชน เชน ในกรณีท่ีมีสัญญาณรบกวนจํานวนมากเกิดขึ้นใน
ระบบ พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํา
งาน

2.8.7. 5-6* เอาทพุทพลัส

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการสเกลและฟงกชันเอาทพุทของเอาทพุทพัลส เอาทพุทพัลสถูก
กําหนดใหกับขั้วตอ 27 หรือ 29 เลือกขั้วตอ 27 เอาทพุทในพารามิเตอร 5-01 และขั้วตอ 29 เอาทพุทในพารา
มิเตอร 5-02

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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ตัวเลือกสําหรับตัวแปรเอาทพุทที่อานได:

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการสเกลและฟงกชัน
เอาทพุทของเอาทพุทพัลส เอาทพุทพัลสถูกกําหนดใหกับขั้วตอ 27
หรือ 29 เลือกขั้วตอ 27 เอาทพุทในพารามิเตอร 5-01 และขั้วตอ 29
เอาทพุทในพารามิเตอร 5-02

[0] * ไมใชงาน

[45] การควบคุมบัส

[48] หมดเวลาการควบคุม
ผานบัส

[51] MCO ถูกควบคุม

[100] ความถี่เอาทพุท

[101] คาอางอิง

[102] คาปอนกลับ

[103] กระแสของมอเตอร

[104] แรงบิดตามขีดจํากัด

[105] แรงบิดตามพิกัด

[106] กําลัง

[107] ความเร็ว

[108] แรงบิด

[109] ความถี่ขาออกสูงสุด

5-60  ขั้วตอ 27 ตัวแปรเอาทพุทพัลส

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ไมใชงาน เลือกตัวแปรเพื่อดูบนหนาจอของขั้วตอ 27
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

5-62  ความถี่สูงสุดเอาทพุทพัลส #27

พิสัย: หนาที่:

5000
Hz*

[0- 32000 Hz] กําหนดความถี่สูงสุดสําหรับขั้วตอ 27 ตามตัวแปรเอาทพุทท่ีเลือกใน
พารามิเตอร 5-60
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

5-63  ขั้วตอ 29 ตัวแปรเอาทพุทพัลส

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน เลือกตัวแปรเพื่อดูบนหนาจอของขั้วตอ 29 พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC
302 เทานั้น
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

5-65  ความถี่สูงสุดเอาทพุทพัลส #29

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[5000H
z] *

0- 32000 Hz กําหนดความถี่สูงสุดสําหรับขั้วตอ 29 ตามตัวแปรเอาทพุทที่กําหนดใน
พารามิเตอร 5-63
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม

 MG.33.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  111

2



5-66  ขั้วตอ X30/6 ตัวแปรเอาทพุทพัลส

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน เลือกตัวแปรสําหรับคาท่ีอานไดท่ีเลือกบนขั้วตอ X30/6 พารามิเตอรนี้
ไมสามารถปรับไดขณะท่ีมอเตอรกําลังทํางาน
พารามิเตอรนีทํ้างานเม่ือโมดูลตัวเลือก MCB 101 ไดรับการติดต้ังในตัว
แปลงความถี่

5-68  ความถี่สูงสุดเอาทพุทพัลส #X30/6

พิสัย: หนาที่:

5000Hz
*

[0- 32000 Hz] ต้ังความถี่สูงสุดบนขั้วตอ X30/6 ตามตัวแปรเอาทพุทในพารามิเตอร 5-
66 พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับไดขณะท่ีมอเตอรกําลังทํางาน
พารามิเตอรนีทํ้างานเม่ือโมดูลตัวเลือก MCB 101 ไดรับการติดต้ังในตัว
แปลงความถี่

2.8.8. 5-7* อินพุทเอ็นโคดเดอร 24 V

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบเอ็นโคดเดอร 24 V
เชื่อมตอเอ็นโคดเดอร 24 V เขากับขั้วตอ 12 (แหลงจาย 24 V DC), ขั้วตอ 32 (ชอง A), ขั้วตอ 33 (ชอง B),
and ขั้วตอ 20 (GND) อินพุทดิจิตัล 32/33 จะใชงานสําหรับอินพุทเอ็นโคดเดอร เมื่อเอ็นโคดเดอร 24V
(พารามิเตอร 1-02) หรือ เอ็นโคดเดอร 24 V (พารามิเตอร 7-00) ถูกเลือกเอาไว เอ็นโคดเดอรใชเปนแบบ
ชองคู (A และ B) ชนิด 24 V ความถี่อินพุทสูงสุด: 110 kHz.

5-70  ขั้วตอ 32/33 พัลสตอรอบ

พิสัย: หนาที่:

1024PP
R*

[128 - 4096 PPR] ต้ังพัลสของเอ็นโคดเดอร ตอรอบการหมุนบนเพลามอเตอร อานคาท่ี
ถูกตองจากเอ็นโคดเดอร
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน
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5-71  เงือ่นไข 32/33 ทิศทางของเอ็นโคดเดอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เปลี่ยนทิศทางการหมุนของเอ็นโคดเดอรท่ีตรวจพบ โดยไมเปล่ียนสาย
ท่ีตอไปยังเอ็นโคดเดอร

[0] * ตามเข็มนาฬิกา ตั้งชอง A 90บ (องศาไฟฟา) ใหตามหลังชอง B ตามการหมุนตามเข็ม
นาฬิกาของเพลาเอ็นโคดเดอร

[1] ทวนเข็มนาฬิกา ตั้งชอง A 90บ (องศาไฟฟา) ใหนําหนาชอง B ตามการหมุนตามเข็ม
นาฬิกาของเพลาเอ็นโคดเดอร

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

2.8.9. 5-9* บสัควบคุม 

พารามิเตอรกลุมนีเ้ลือกเอาทพุทดิจิตัลและรีเลยผานทางการตั้งคาฟลดบัส

5-90  บัสควบคุมดิจิตัลและรีเลย

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * 0 – FFFFFFFF พารามิเตอรนีจ้ะคางสถานะของเอาทพุทดิจิตัลและรีเลยท่ีควบคุมโดย
บัส
ตรรกะ '1' บงชี้วาเอาทพุทสูงหรือทํางาน
ตรรกะ '0' บงชี้วาเอาทพุทต่ําหรือไมทํางาน

บิต 0 เอาทพุทดิจิตัลขัว้ตอ 27
บิต 1 เอาทพุทดิจิตัลขัว้ตอ 29
บิต 2 เอาทพุทดิจิตัลขัว้ตอ X 30/6
บิต 3 เอาทพุทดิจิตัลขัว้ตอ X 30/7
บิต 4 ขั้วตอเอาทพุท รีเลย 1
บิต 5 ขั้วตอเอาทพุท รีเลย 2
บิต 6 อุปกรณเสริม B รีเลย 1 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 7 อุปกรณเสริม B รีเลย 2 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 8 อุปกรณเสริม B รีเลย 3 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 9-15 สํารองสําหรับขัว้ตอในอนาคต
บิต 16 อุปกรณเสริม C รีเลย 1 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 17 อุปกรณเสริม C รีเลย 2 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 18 อุปกรณเสริม C รีเลย 3 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 19 อุปกรณเสริม C รีเลย 4 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 20 อุปกรณเสริม C รีเลย 5 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 21 อุปกรณเสริม C รีเลย 6 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 22 อุปกรณเสริม C รีเลย 7 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 23 อุปกรณเสริม C รีเลย 8 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 24-31 สํารองสําหรับขัว้ตอในอนาคต

5-93  เอาทพุทพัลส #27 ควบคุมบัส

พิสัย: หนาที่:

0%* [0.00 - 100.00%] ต้ังความถ่ีเอาทพุทที่ถูกโอนยายไปยังเอาทพุทขั้วตอ 27 เมื่อขั้วตอถูก
กําหนดรูปแบบใหเปน 'บัสที่ถูกควบคุม' ในพารามิเตอร 5-60 [45]

5-94  เอาทพุทพัลส # 27 ตั้งหมดเวลาลวงหนา

พิสัย: หนาที่:

0.00%* [0.00 - 100.00%] ต้ังความถ่ีเอาทพุทที่ถูกโอนยายไปยังเอาทพุทขั้วตอ 27 เมื่อขั้วตอถูก
กําหนดรูปแบบใหเปน 'หมดเวลาควบคุมบัส' ในพารามิเตอร 5-60 [48]
และถูกตรวจพบวาหมดเวลา
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5-95  เอาทพุทพัลส #29 ควบคุมบัส

พิสัย: หนาที่:

0%* [0.00 - 100.00%] ต้ังความถี่เอาทพุทที่ถูกโอนยายไปยังเอาทพุทขั้วตอ 29 เมื่อขั้วตอถูก
กําหนดรูปแบบใหเปน 'บัสที่ถูกควบคุม' ในพารามิเตอร 5-60 [45]
พารามิเตอรนี้ใชเฉพาะ FC 302 เทานั้น

5-96  เอาทพุทพัลส # 29 ตั้งหมดเวลาลวงหนา

พิสัย: หนาที่:

0.00%* [0.00 - 100.00%] ต้ังความถี่เอาทพุทที่ถูกโอนยายไปยังเอาทพุทขั้วตอ 29 เมื่อขั้วตอถูก
กําหนดรูปแบบใหเปน 'หมดเวลาควบคุมบัส' ในพารามิเตอร 5-60 [48]
และถูกตรวจพบวาหมดเวลา
พารามิเตอรนี้ใชเฉพาะ FC 302 เทานั้น
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2.9. พารามิเตอร: อนาล็อกขาเขา/ขาออก

2.9.1. 6-** อินพุท/เอาทพุทอนาลอ็ก

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาอินพุทและเอาทพุทอนาล็อก

2.9.2. 6-0* โหมด I/O อนาล็อก

อินพุทอนาล็อกสามารถกําหนดไดอิสระโดยอาจจะเปนอินพุทแรงดัน (FC301: 0..10 V, FC 302: 0..+/-
10V) หรือกระแส (FC 301/302: 0/4..20 mA)

โนตสําหรับผูอาน
เทอรมิสเตอรสามารถเชื่อมตอไดท้ังอินพุทอนาล็อกหรือดิจิตัล

6-00  คาเวลาการหมดเวลาเมือ่แรงดันต่ําเกินไป

พิสัย: หนาที่:

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

6-01  ฟงกชนัหมดเวลาเมือ่แรงดันต่ําเกินไป

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกฟงกชันหมดเวลา ฟงกชันที่ต้ังในพารามิเตอร 6-01 จะทํางานเมื่อ
สัญญาณอินพุทที่ขั้วตอ 53 หรือ 54 มีคาต่ํากวา 50% ของคาในพารา
มิเตอร 6-10, พารามิเตอร 6-12, พารามิเตอร 6-20 หรือพารามิเตอร 6-
22 สําหรับชวงเวลาที่ระบุไวในพารามิเตอร 6-00 ถาการหมดเวลาเกิด
ขึ้นหลายตัวพรอมกัน ตัวแปลงความถี่จะจัดลําดับความสําคัญฟงกชัน
การหมดเวลาดังตอไปนี้:

1. พารามิเตอร 6-01 ฟงกชันหมดเวลาเมื่อแรงดันต่ําเกินไป

2. พารามิเตอร 5-74 ฟงกชันเมื่อเอ็นโคดเดอรหายไป

3. พารามิเตอร 8-04 ฟงกชันหมดเวลาคําสั่งควบคุม
ความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่ สามารถเปน:

ความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่ สามารถเปน:
• [1] ล็อกคางที่คาปจจุบัน

• [2] ทําการลบลางไปยังการหยุด

• [3] ทําการลบลางไปยังความเร็ว Jog

• [4] ทําการลบลางไปยังความเร็วสูงสุด

• [5] ทําการลบลางไปยังการหยุดโดยมีการตัดการทํางานตาม
มา

[0] * ปด
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[1] ล็อกคางเอาทพุท

[2] หยุด

[3] การ Jog

[4] ความเร็วสูงสุด

[5] หยุดและตัดการทํางาน

2.9.3. 6-1* อินพุทอนาลอ็ก 1

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการสเกลและการจํากัดคา สําหรับอินพุทอนาล็อก 1 (ขั้วตอ 53).

6-10  ขั้วตอ 53 แรงดันต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.07 V* [FC 301: 0V – พารา
มิเตอร 6-11]
[FC 302: -10V – พารา
มิเตอร 6-11]

ปอนคาแรงดันต่ํา การสเกลอินพุทอนาล็อกนี้ควรสอดคลองกับคาอาง
อิงตํ่าสุด ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-14 โปรดดูหัวขอการจัดการคาอางอิง

6-11  ขั้วตอ 53 แรงดันสูง

พิสัย: หนาที่:

10.0V* [พารามิเตอร 6-10 ถึง
10.0 V]

ปอนคาแรงดันสูง คาการสเกลอินพุทอนาล็อกนีค้วรสอดคลองกับคา
อางอิง/คาการปอนกลับสูงสุด ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-15

6-12  ขั้วตอ 53 กระแสต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.14
mA*

[0.0 ถึง พารามิเตอร
6-13 mA]

ปอนคากระแสต่ํา สัญญาณอางอิงนี้ควรตรงกับคาอางอิงขั้นต่ํา ท่ีต้ังใน
พารามิเตอร 3-02 คานีต้องต้ังท่ี >2 mA เพ่ือเปดทํางานฟงกชันหมด
เวลา Live Zero ในพารามิเตอร 6-01

6-13  ขั้วตอ 53 กระแสสูง

พิสัย: หนาที่:

20.0
mA*

[ พารามิเตอร 6-12 ถึง
20.0 mA]

ปอนคากระแสดานสูงใหตรงกับคาอางอิง/คาปอนกลับดานสูงท่ีต้ังใน
พารามิเตอร 6-15
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6-14  ขั้วตอ 53 คาอางอิง/คาปอนกลับ ต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.000
หนวย*

[-1000000.000 ถึง
พารามิเตอร 6-15]

ปอนคาตามขั้นอินพุตอนาล็อกท่ีสอดคลองกับคาแรงดันสูงสุด/คา
กระแสสูงสุดท่ีต้ังคาในพารามิเตอร 6-10 และ 6-12

6-15  ขั้วตอ 53 คาอางอิง/คาปอนกลับ สูง

พิสัย: หนาที่:

1500.0
00 หนวย
*

[พารามิเตอร 6-14 ถึง
1000000.000]

ปอนคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหตรงกับคาอางอิงปอนกลับสูงสุด ท่ี
ต้ังในพารามิเตอร 6-11 และ 6-13

6-16  ขั้วตอ 53 คาคงที่เวลาตัวกรอง

พิสัย: หนาที่:

0.001s* [0.001 – 10.000 s] ปอนคาคงที่เวลา สวนนีคื้อคาคงท่ีเวลาตัวกรองผานต่ําแบบดิจิตอล
อันดับที่ 1 สําหรับจํากัดสัญญาณรบกวนทางไฟฟาบนขั้วตอ 53 คาคงที่
เวลาที่สูงจะเพิ่มประสิทธิภาพการลดทอนการรบกวนได แตก็จะเร่ิม
ระยะหนวงเวลาท่ีผานตัวกรอง
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

2.9.4. 6-2* อินพทุอนาล็อก 2

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการสเกลและการจํากัดคา สําหรับอินพุทอนาล็อก 2 (ขั้วตอ 54).

6-20  ขั้วตอ 54 แรงดันต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.07 V* [FC 301: 0V – พารา
มิเตอร 6-11]
[FC 302: -10V – พารา
มิเตอร 6-11]

ปอนคาแรงดันต่ํา การสเกลอินพุทอนาล็อกนีค้วรตรงกับคาอางอิงตํ่า
สุด ท่ีต้ังในพารามิเตอร 3-02 โปรดดูสวน การจัดการคาอางอิง

6-21  ขั้วตอ 54 แรงดันสูง

พิสัย: หนาที่:

10.0V* [พารามิเตอร 6-20 ถึง
10.0 V]

ปอนคาแรงดันสูง คาการสเกลอินพุทอนาล็อกนีค้วรสอดคลองกับคา
อางอิง/คาการปอนกลับสูงสุด ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-25

6-22  ขั้วตอ 54 กระแสตํ่า

พิสัย: หนาที่:

0.14
mA*

[0.0 ถึง พารามิเตอร
6-23 mA]

ปอนคากระแสต่ํา สัญญาณอางอิงนี้ควรตรงกับคาอางอิงขั้นต่ํา ท่ีต้ังใน
พารามิเตอร 3-02 คานีต้องตั้งท่ี >2 mA เพ่ือเปดทํางานฟงกชันหมด
เวลาเม่ือแรงดันต่ําเกินไปในพารามิเตอร 6-01

6-23  ขั้วตอ 54 กระแสสูง

พิสัย: หนาที่:

20.0
mA*

[พารามิเตอร 6-22 ถึง
20.0 mA]

ปอนคากระแสดานสูงใหตรงกับคาอางอิง/คาปอนกลับดานสูงท่ีตั้งใน
พารามิเตอร 6-25.
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6-24  ขั้วตอ 54 คาอางอิง/คาปอนกลับ ต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.000
หนวย*

[-1000000.000 ถึง
พารามิเตอร 6-25]

ปอนคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหตรงกับคาอางอิงปอนกลับต่ําสุด ท่ี
ต้ังในพารามิเตอร 3-02

6-25  ขั้วตอ 54 คาอางอิง/คาปอนกลับสูง

พิสัย: หนาที่:

1500.0
00 หนวย
*

[พารามิเตอร 6-24 ถึง
1000000.000]

ปอนคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหตรงกับคาอางอิงปอนกลับสูงสุด ท่ี
ต้ังในพารามิเตอร 3-03

6-26  ขั้วตอ 54 คาคงที่เวลาตัวกรอง

พิสัย: หนาที่:

0.001s* [0.001 – 10.000 s] ปอนคาคงที่เวลา สวนนี้คือคาคงท่ีเวลาตัวกรองผานต่ําแบบดิจิตอล
อันดับท่ี 1 สําหรับจํากัดสัญญาณรบกวนทางไฟฟาบนขั้วตอ 54 คาคงที่
เวลาที่สูงจะเพิ่มประสิทธิภาพการลดทอนการรบกวนได แตก็จะเร่ิม
ระยะหนวงเวลาที่ผานตัวกรอง
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

2.9.5. 6-3* อินพุทอนาลอ็ก 3 (MCB 101)

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการสเกลและการจํากัดคา สําหรับอินพุทอนาล็อก 3 (X30/11) ท่ี
อยูบนโมดูลอุปกรณเสริม MCB 101

6-30  ขั้วตอ X30/11 แรงดันต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.07 V* [0 - พารามิเตอร 6-31] ต้ังคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหสอดคลองกับคาอางอิง/คาปอนกลับ
ดานต่ํา (ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-34)

6-31  ขั้วตอ X30/11 แรงดันสูง

พิสัย: หนาที่:

10.0 V* [พารามิเตอร 6-30 ถึง
10.0 V]

ต้ังคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหสอดคลองกับคาอางอิง/คาปอนกลับ
ดานสูง (ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-35)

6-34  ขั้วตอ X30/11 คาอางอิง/คาปอนกลับ คา

พิสัย: หนาที่:

0.000
หนวย*

[1000000.000 ถึง
พารามิเตอร 6-35]

ต้ังคาการสเกลอินพุตอนาล็อกใหสอดคลองกับคาแรงดันไฟฟา ดาน
ตํ่า (ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-30)

6-35  ขั้วตอ X30/11 คาอางอิง/คาปอนกลับ คา

พิสัย: หนาที่:

1500.0
00 หนวย

[พารามิเตอร 6-34 ถึง
1000000.000]

ต้ังคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหสอดคลองกับคาแรงดันไฟฟา ดาน
สูง (ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-31)
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6-36  ขั้วตอ X30/11 คาคงที่เวลาตัวกรอง

พิสัย: หนาที่:

0.001s* [0.001 – 10.000 s] คาคงที่เวลาตัวกรองผานต่ําแบบดิจิตอลอันดับที่ 1   สําหรับจํากัด
สัญญาณรบกวนทางไฟฟาบนขั้วตอ X30/11
พารามิเตอร 6-36 ไมสามารถเปลี่ยนแปลงไดขณะที่มอเตอรกําลังทํา
งาน

2.9.6. 6-4* อินพทุอนาล็อก 4 (MCB 101)

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการสเกลและการจํากัดคา สําหรับอินพุทอนาล็อก 4 (X30/12) ท่ี
อยูบนโมดูลอุปกรณเสริม MCB 101

6-40  ขั้วตอ X30/12 แรงดันต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.7 V* [0 ถึง พารามิเตอร
6-41]

ต้ังคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหสอดคลองกับคาอางอิง/คาปอนกลับ
ดานต่ํา ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-44

6-41  ขั้วตอ X30/12 แรงดันสูง

พิสัย: หนาที่:

10.0V* [พารามิเตอร 6-40 ถึง
10.0 V]

ต้ังคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหสอดคลองกับคาอางอิง/คาปอนกลับ
ดานสูง ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-45

6-44  ขั้วตอ X30/12 คาอางอิง/คาปอนกลับ คา

พิสัย: หนาที่:

0.000
หนวย*

[-1000000.000 ถึง
พารามิเตอร 6-45]

ต้ังคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหสอดคลองกับคาแรงดันไฟฟา ดาน
ตํ่า ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-44

6-45  ขั้วตอ X30/12 คาอางอิง/คาปอนกลับ คา

พิสัย: หนาที่:

1500.0
00 หนวย
*

[พารามิเตอร 6-44 ถึง
1000000.000]

ต้ังคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหสอดคลองกับคาแรงดันไฟฟา ดาน
สูง ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-41

6-46  ขั้วตอ X30/12 คาคงที่เวลาตัวกรอง

พิสัย: หนาที่:

0.001s* [0.001 – 10.000 s] คาคงที่เวลาตัวกรองผานต่ําแบบดิจิตอลอันดับที่ 1   สําหรับจํากัด
สัญญาณรบกวนทางไฟฟาบนขั้วตอ X30/12
พารามิเตอร 6-46 ไมสามารถเปลี่ยนแปลงไดขณะที่มอเตอรกําลังทํา
งาน

2.9.7. 6-5* เอาทพทุอนาลอ็ก 1

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการสเกลและขีดจํากัดสําหรับเอาทพุทอนาล็อก 1 เชน ขั้วตอ 42
เอาทพุทอนาล็อกคือเอาทพุทกระแส: 0/4 - 20 mA ขั้วตอจุดรวม (ลงดิน) (ขั้วตอ 39) เปนขั้วตอเดียวกับและ
มีศักยทางไฟฟาเทากับจุดตอรวม (ลงดิน) ของทั้งดิจิตัลและอนาล็อกรวม ความละเอียดของ
เอาทพุทอนาล็อก คือ 12 บิต

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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6-50  ขั้วตอ 42 เอาทพุท

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกฟงกชันของขั้วตอ 42 เปนเอาทพุทกระแสอนาล็อก

[0] ไมใชงาน

[52] MCO 305 0-20 mA

[53] MCO 305 4-20 mA

[100] ความถี่เอาทพุท

[101] คาอางอิง

[102] คาปอนกลับ

[103] กระแสของมอเตอร

[104] แรงบิดตามขีดจํากัด

[105] แรงบิดตามพิกัด

[106] กําลัง

[107] ความเร็ว

[108] แรงบิด

[109] ความถี่ขาออกสูงสุด
0-20 mA

[130] ความถี่เอาทพุท 4-20
mA

[131] คาอางอิง 4-20 mA

[132] คาปอนกลับ 4-20 mA

[133] กระแสของมอเตอร
4-20 mA

[134] แรงบิด % ขีดจํากัด
4-20 mA

[135] แรงบิด %ปกติ 4-20
mA

[136] กําลัง 4-20 mA

[137] ความเร็ว 4-20 mA

[138] แรงบิด 4-20 mA

[139] บัสควบคุม 0-20 mA

[140] บัสควบคุม 4-20 mA

[141] บัสควบคุม 0-20 mA,
หมดเวลา

[142] บัสควบคุม 4-20 mA,
หมดเวลา

[150] ความถี่ขาออกสูงสุด
4-20 mA

6-51  ขั้วตอ 42 สเกลต่ําสุดของเอาทพุท

พิสัย: หนาที่:

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

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300

120  MG.33.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  

2



6-52  ขั้วตอ 42 สเกลสูงสุดของเอาทพุท

พิสัย: หนาที่:

100 %* [000 – 200%] สเกลเอาทพุทสูงสุดของสัญญาณอนาล็อกที่เลือกในขั้วตอ 42 แลวตั้ง
คาเปนคาสูงสุดของเอาทพุทสัญญาณกระแส สเกลเอาทพุทเพื่อให
กระแสต่ํากวา 20 mA ท่ีคาเต็มสเกล หรือ 20 mA ท่ีเอาทพุทระดับต่ํา
กวา 100% ของคาสัญญาณสูงสุด หากกระแสเอาทพุทที่ตองการคือ
20 mA ท่ีคาระหวาง 0 - 100% ของคาเอาทพุทเต็มสเกล ใหต้ัง
โปรแกรมคาเปอรเซ็นตในพารามิเตอร เชน 50% = 20 mA หากกระแส
ระหวาง 4 และ 20 mA เปนคาที่ตองการ ท่ีเอาทพุทสูงสุด (100%) ให
คํานวณคาเปอรเซ็นตดังนี้:

20 mA / ท่ีต องการ สูงสุด กระแส x 100 % i.e. 10 mA : 20
10 x 100 = 200 %

6-53  ขั้วตอ 42 บัสควบคุมเอาทพุท

พิสัย: หนาที่:

0.00%* [0.00 – 100.00 %] คางระดับของเอาทพุท 42 หากควบคุมโดยบัส

6-54  ขั้วตอ 42 คาหมดเวลาเอาทพุทท่ีตั้งไวลวงหนา

พิสัย: หนาที่:

0.00%* [0.00 – 100.00 %] คางระดับที่กําหนดไวลวงหนาของเอาทพุท 42
ในกรณีท่ีหมดเวลาบัสและฟงกชันหมดเวลาถูกเลือกไวในพารามิเตอร
6-50 เอาตพุทจะถูกกําหนดลวงหนาไวท่ีระดับนี้

2.9.8. 6-6* เอาทพตุอนาลอ็ก 2 (MCB 101)

เอาทพุตอนาล็อกเปนเอาทพุตกระแส: 0/4 - 20 mA. ขั้วตอจุดรวม (กราวด) (ขั้วตอ X30/7) เปนขั้วตอเดียว
กับและมีศักยทางไฟฟาเทากับจุดตอรวม (กราวด) อนาล็อก ความละเอียดของเอาทพุทอนาล็อก คือ 12 บิต

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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6-60  ขั้วตอ X30/8 เอาทพุท

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ไมใชงาน

[100] ความถี่เอาทพุท (0 .
1000 Hz), 0.20 mA

[101] ความถี่เอาทพุท (0 .
1000 Hz), 4.20 mA
คาอางอิง (Refmin-
max),0.20 mA

[102] คาอางอิง (Ref min-
max), 4.20 mA
คาปอนกลับ (FB min-
max) 0.20 mA

[103] คาปอนกลับ (FB min-
max) 4.20 mA
กระแสของมอเตอร (0-
Imax) 0.20 mA

[104] กระแสของมอเตอร (0-
Imax) 4.20 mA
แรงบิดสัมพัทธกับขีด
จํากัด 0-Tlim,0.20 mA

[105] แรงบิดสัมพัทธกับขีด
จํากัด 0-Tlim, 4.20 mA
แรงบิดสัมพัทธกับพิกัด
0-Tnom,0.20 mA

[106] แรงบิดสัมพัทธกับพิกัด
0-Tnom, 4.20 mA
กําลัง (0-Pnom), 0.20
mA

[107] กําลัง (0-Pnom), 4.20
mA
ความเร็ว (0-
Speedmax), 0.20 mA

[108] ความเร็ว (0-
Speedmax), 4.20 mA
แรงบิด (แรงบิด
+/-160%), 0-20 mA

[130] แรงบิด (แรงบิด
+/-160%), 4-20 mA
ความถี่เอาทพุท 4-20
mA

[131] คาอางอิง 4-20 mA

[132] คาปอนกลับ 4-20 mA

[133] กระแสของมอเตอร
4-20 mA

[134] แรงบิด % ขีดจํากัด
4-20 mA

[135] แรงบิด %ปกติ 4-20
mA

[136] กําลัง 4-20 mA

[137] ความเร็ว 4-20 mA

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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[138] แรงบิด 4-20 mA

[139] ควบคุมบัส 0-20 mA

[140] ควบคุมบัส 4-20 mA

[141] ควบคุมบัส 0-20 mA,
หมดเวลา

[142] ควบคุมบัส 4-20 mA,
หมดเวลา

[150] ความถี่ขาออกสูงสุด
4-20 mA

6-61  ขั้วตอ X30/8 สเกลต่ําสุดของเอาทพุต

พิสัย: หนาที่:

0%* [0.00 - 200 %] ทําการสเกลเอาทพุตตํ่าสุดของสัญญาณอนาล็อกที่เลือกในขั้วตอ
X30/8 สเกลคาต่ําสุดเปนเปอรเซ็นตของคาสัญญาณสูงสุด เชน 0mA
(หรือ 0 Hz) ตองการใหเปนที่ 25% ของคาเอาทพุตสูงสุด และจะถูกต้ัง
โปรแกรมที่ 25% คานี้ไมสามารถสูงกวาการตั้งคาท่ีเก่ียวของในพารา
มิเตอร 6-62 หากคาต่ํากวา 100%
พารามิเตอรนีทํ้างานเม่ือโมดูลตัวเลือก MCB 101 ไดรับการติดต้ังในตัว
แปลงความถี่

6-62  ขั้วตอ X30/8 สเกลสูงสุดของเอาทพุท

พิสัย: หนาที่:

100%* [0.00 - 200 %] ทําการสเกลเอาทพุทสูงสุดของสัญญาณอนาล็อกที่เลือกในขั้วตอ
X30/8 สเกลคาใหเปนคาเอาทพุทสัญญาณกระแสสูงสุดท่ีตองการ
สเกลเอาทพุทเพื่อใหกระแสต่ํากวา 20 mA ท่ีคาเต็มสเกล หรือ 20 mA
ท่ีเอาทพุทระดับต่ํากวา 100% ของคาสัญญาณสูงสุด หากกระแส
เอาทพุทท่ีตองการคือ 20 mA ท่ีคาระหวาง 0 - 100% ของคา
เอาทพุทเต็มสเกล ใหต้ังโปรแกรมคาเปอรเซ็นตในพารามิเตอร เชน
50% = 20 mA หากกระแสระหวาง 4 และ 20 mA เปนคาที่ตองการ ท่ี
เอาทพุทสูงสุด (100%) ใหคํานวณคาเปอรเซ็นตดังนี้:

20 mA / ท่ีต องการ สูงสุด กระแส x 100 %

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

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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2.10. พารามิเตอร: คอนโทรลเลอร

2.10.1. 7-** ตัวควบคุม

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการควบคุมการประยุกตใชงาน

2.10.2. 7-0* ตัวควบคุมความเร็ว PID

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบตัวควบคุม PID ความเร็ว

7-00  แหลงคาปอนกลับความเร็ว PID

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกเอ็นโคดเดอรสําหรับคาปอนกลับวงรอบปด
คาปอนกลับอาจมาจากเอ็นโคดเดอร (โดยท่ัวไปติดต้ังอยูกับอุปกรณท่ี
ใชงาน) ท่ีตางจากมอเตอรท่ีติดต้ังการปอนเอ็นโคดเดอร ท่ีเลือกใน
พารามิเตอร 1-02
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

[0] ปอนกลับมอเตอรพารา
มิเตอร 1-02 (FC 302
เทานั้น)

[1] เอ็นโคดเดอร 24V

[2] MCB 102

[3] MCB 103

[4] MCO เอ็นโคดเดอร 1

[5] MCO เอ็นโคดเดอร 2

โนตสําหรับผูอาน
หากใชเอ็นโคดเดอรแยกตางหาก (FC 302 เทานั้น) เพ่ือเปล่ียนการตั้งคาทางลาดของพารา
มิเตอรในกลุมตอไปนี้: 3-4*, 3-5*, 3-6*, 3-7* และ 3-8* ตองถูกปรับเปลี่ยนใหตรงกับอัตรา
สวนเกียรระหวางเอ็นโคดเดอรท้ังสอง

7-02  อัตราขยายตามสวน

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.000 - 1.000] ปอนคาการปรับอัตราขยายตามสวนของตัวควบคุมความเร็ว การปรับ
อัตราขยายตามสวนจะขยายขนาดของความคลาดเคลื่อน (เชน ความ
เบ่ียงเบนระหวางสัญญาณปอนกลับและคาที่ต้ัง) พารามิเตอรนี้ใชกับ
พารามิเตอร 1-00 การควบคุม ความเร็วสําหรับวงรอบเปด [0] และ
ความเร็วสําหรับวงรอบปด [1] การควบคุมท่ีรวดเร็วจะเกิดขึ้นไดท่ีอัตรา
การขยายสัญญาณคาสูง แตหากการอัตราขยายสัญญาณมีระดับสูงเกิน
ไป กระบวนการอาจจะขาดเสถียรภาพ

7-03  เวลารวมความเร็ว PID

พิสัย: หนาที่:

8.0 ms* [2.0 - 20000.0 ms] ปอนคาเวลารวมของตัวควบคุมความเร็ว ซึ่งจะกําหนดเวลาที่ตัวควบคุม
PID ภายในจะใชในการแกไขความคลาดเคลื่อน หากความคลาด
เคล่ือนมากขึ้น อัตราขยายจะเพิ่มเร็วขึ้น คาเวลารวมเปนผลใหเกิดการ
หนวงเวลาของสัญญาณ ซึ่งเทากับลดทอนผลกระทบ และสามารถใช
เพ่ือกําจัดความคลาดเคลื่อนของความเร็วสถานะคงที่ได ไดรับการควบ
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คุมท่ีรวดเร็วผานทางเวลารวมที่สั้น แตหากเวลารวมสั้นเกินไป กระบวน
การอาจจะไมเสถียร เวลารวมที่นานเกินไปจะยกเลิกการทํางานเวลา
รวม นาํไปสูการเบ่ียงเบนจากคาอางอิงท่ีกําหนดไดอยางมาก เนือ่งจาก
ตัวกํากับกระบวนการใชเวลานานเกินไปในการควบคุมความคาดเคลื่อน
พารามิเตอรนีใ้ชกับการควบคุม ความเร็วสําหรับวงรอบเปด [0] และ
ความเร็วสําหรับวงรอบปด [1] ท่ีต้ังในพารามิเตอร 1-00 โหมดการ
กําหนดรูปแบบ

7-04  คาเวลาที่เปล่ียนแปลงใน PID ในโหมดความเร็ว

พิสัย: หนาที่:

30.0 ms [0.0 - 200.0 ms] ปอนคาเวลาที่เปล่ียนแปลงของตัวควบคุมความเร็ว ตัวดิฟเฟอเรนชิ
เอตจะไมตอบสนองตอขอผิดพลาดคงท่ี แตจะใหคาอัตราขยายที่เปน
สัดสวนกับอัตราการเปลี่ยนแปลงของคาปอนกลับความเร็ว หากความ
คลาดเคลื่อนเปลี่ยนแปลงเร็วขึ้น อัตราขยายจากตัวดิฟเฟอเรนชิเอ
ตก็จะมีผลมากขึ้นดวย อัตราขยายจะมีสัดสวนตามความเร็วของการ
เปลี่ยนแปลงของความคลาดเคลื่อน การตั้งคาพารามิเตอรนีเ้ปนศูนยจะ
ปดการใชงานตัวดิฟเฟอเรนชิเอต คาพารามิเตอรนี้ใชกับพารามิเตอร 1-
00 การควบคุม ความเร็วสําหรับวงรอบปด [1]

7-05  ขีดจํากัดอัตราขยายที่เปล่ียนแปลงของความเร็ว PID

พิสัย: หนาที่:

5.000* [1.0 - 20.0] ต้ังคาขีดจํากัดสําหรับอัตราขยายที่ไดจากตัวดิฟเฟอเรนชิเอต เนือ่ง
จากอัตราขยายที่เปลี่ยนแปลงเพิ่มขึ้นท่ีความถี่สูงขึ้น การกําหนดขีด
จํากัดอัตราขยายจะเปนประโยชนไมนอย ตัวอยางเชน การตั้งคา D-link
ท่ีแทจริงท่ีความถี่ตํ่า และคา D-link คงท่ีท่ีความถี่สูง คาพารามิเตอรนี้
ใชกับพารามิเตอร 1-00 การควบคุม ความเร็วสําหรับวงรอบปด [1]

7-06  เวลาตัวกรองผานต่ําความเร็ว PID

พิสัย: หนาที่:

10.0
ms*

[1.0 - 100.0 ms] กําหนดคาคงที่เวลาสําหรับตัวกรองผานต่ําควบคุมความเร็ว วงจรกรอง
ผานต่ําจะปรับปรุงสมรรถนะการทํางานในสภาวะคงที่ และลดทอนการ
ออสซิลเลตในสัญญาณปอนกลับ ซึ่งจะมีประโยชน หากมีสัญญาณรบ
กวนจํานวนมากเกิดขึ้นในระบบ ดังภาพประกอบดานลาง ตัวอยางเชน
หากคาคงท่ีเวลา (τ) ต้ังโปรแกรมที่ 100 ms ความถี่ตัดออก (cut-off)
สําหรับตัวกรองผานต่ําจะเปน 1/0.1= 10 RAD/sec. ตรงกับ (10/2 x
p) = 1.6 Hz ตัวคุมคา PID จะควบคุมแตสัญญาณปอนกลับที่มีการแปร
เปลี่ยนเปนความถี่นอยกวา 1.6 Hz หากสัญญาณปอนกลับมีการแปรคา
โดยมีความถี่สูงกวา 1.6 Hz ตัวคุมคา PID จะไมตอบสนอง
โปรดจําไววาการกรองท่ีรุนแรงสามารถทําความเสียหายกับสมรรถนะ
เชิงไดนามิคได
คาพารามิเตอรนี้ใชกับพารามิเตอร 1-00 การควบคุม ความเร็วสําหรับวง
รอบปด [1] และ แรงบิด [2]

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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7-08  ตัวประกอบล้ําหนาที่ปอนใหกับตัวควบคุมความเร็วแบบ PID

พิสัย: หนาที่:

0%* [0 - 500%] สัญญาณอางอิงท่ีไมผานตัวควบคุมความเร็วตามจํานวนที่ระบุ คุณ
ลักษณะนีเ้พ่ิมสมรรถนะดานพลวัตรของวงรอบควบคุมความเร็ว

2.10.3. 7-2* ควบคุม คาปอนกลับ

เลือกแหลงท่ีจะใชสําหรับคาปอนกลับสําหรับการควบคุม PID สําหรับกระบวนการ และวิธีการจัดการคาปอน
กลับนี้

7-20  แหลงคาปอนกลับของการควบคุมกระบวนการ 1

อุปกรณเสริม: หนาที่:

สัญญาณคาปอนกลับที่มีประสิทธิภาพมาจากผลรวมของสัญญาณอิน
พุทสองคาที่แตกตางกัน
เลือกอินพุทของตัวแปลงความถี่ท่ีควรจะใชเปนแหลงสัญญาณอางอิง
ตัวแรกของสัญญาณเหลานี ้ สัญญาณอางอิงตัวท่ีสองจะระบุไวในพารา
มิเตอร 7-22

[0] * ไมมีการทํางาน

[1] อินพุทอนาล็อก 53

[2] อินพุทอนาล็อก 54

[3] อินพุทความถ่ี 29
(เฉพาะ FC 302)

[4] อินพุทความถ่ี 33

[5] คาปอนกลับบัส 1

[6] คาปอนกลับบัส 2

[7] อินพุทอนาล็อก X30/11

[8] อินพุทอนาล็อก X30/12

7-22  แหลงคาปอนกลับของการควบคุมกระบวนการ 2

อุปกรณเสริม: หนาที่:

สัญญาณคาปอนกลับที่มีประสิทธิภาพมาจากผลรวมของสัญญาณอิน
พุทสองคาที่แตกตางกัน เลือกอินพุทของตัวแปลงความถี่ท่ีควรจะใช
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เปนแหลงสัญญาณอางอิงตัวที่สองของสัญญาณเหลานี้ สัญญาณอาง
อิงตัวแรกจะระบุไวในพารามิเตอร 7-21

[0] * ไมมีการทํางาน

[1] อินพุทอนาล็อก 53

[2] อินพุทอนาล็อก 54

[3] อินพุทความถี่ 29
(เฉพาะ FC 302)

[4] อินพุทความถี่ 33

[5] คาปอนกลับบัส 1

[6] คาปอนกลับบัส 2

[7] อินพุทอนาล็อก X30/11

[8] อินพุทอนาล็อก X30/12

2.10.4. 7-3* ควบคุมกระบวนการ PID 

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบตัวควบคุมกระบวนการ PID

7-30  ควบคุมปกติ/ผกผัน PID สําหรับกระบวนการ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

การควบคุมคาปกติและผกผันจะนําไปใชโดยใชความแตกตางระหวาง
สัญญาณอางอิงและสัญญาณปอนกลับ

[0] * ปกติ กําหนดการควบคุมกระบวนการเพื่อเพิ่มความถี่เอาทพุท

[1] ผกผัน เพื่อกําหนดการควบคุมกระบวนการใหลดความถี่ของเอาทพุท

7-31  ปองกัน AntiWindup สําหรับกระบวนการ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ปด หยุดขอบังคับของขอผิดพลาดเมื่อไมสามารถปรับความถี่เอาทพุทได
อีกตอไป

[1] เปด ใชขอบังคับของขอผิดพลาดตอไปเม่ือไมสามารถปรับเพิ่มหรือลด
ความถี่เอาทพุทได

7-32  คาสตารทควบคุม PID สําหรับกระบวนการ

พิสัย: หนาที่:

0 RPM* [0 - 6000 RPM] ปอนความเร็วมอเตอรท่ีจะใหไดรับเพื่อเปนสัญญาณสตารทสําหรับ
ดําเนนิการการควบคุม PID เมื่อเปดเคร่ือง ตัวแปลงความถี่จะดําเนิน
การเปลี่ยนความเร็ว และจากนั้นจึงทํางานภายใตการควบคุมความเร็ว
สําหรับวงรอบเปด ดังนัน้ เมื่อขึ้นถึงจุดของความเร็วการสตารท PID
สําหรับกระบวนการ ตัวแปลงความถี่จะเปล่ียนไปเปนการควบคุม PID
สําหรับกระบวนการ

7-33  อัตราขยายตามสวน ของ PID สําหรับกระบวนการ

พิสัย: หนาที่:

0.01 N/
A*

[0.00 – 10.00 N/A] ปอนคาอัตราขยายตามสวนID การปรับอัตราขยายตามสวนจะขยาย
ขนาดของความคลาดเคลื่อนระหวางสัญญาณปอนกลับและคาที่ตั้ง

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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7-34  คาเวลา I ของ PID สําหรับกระบวนการ

พิสัย: หนาที่:

10000.0
0 s*

[0.01 - 10000.00] ปอนคาเวลาอินทิเกรต PID ตัวอินทิเกรตจะใหคาอัตราขยายที่เพ่ิมขึ้น
สําหรับความคลาดเคลื่อนระหวางคาตั้งกับคาปอนกลับท่ีมีคาคงที่ คา
เวลาอินทิเกรตคือคาเวลาที่ตัวอินทิเกรตตองใชเพ่ิมคาอัตราขยายจน
เทากับคาอัตราขยายตามสวน

7-35  คาเวลาที่เปล่ียนแปลงของ PID สําหรับกระบวนการ

พิสัย: หนาที่:

0.00 s* [0.00 – 10.00 s] ปอนคาเวลาดิฟเฟอเรนชิเอต PID คาดิฟเฟอเรนชิเอตไมมีปฏิกริยากับ
ความคลาดเคลื่อนคงที่ แตใหสวนขยายเฉพาะเมื่อความคลาดเคลื่อน
เปล่ียนแปลง หากคาเวลาดิฟเฟอเรนชิเอต PID สั้นลง อัตราขยายจาก
ตัวดิฟเฟอเรนชิเอตจะมีผลมากขึ้น

7-36  ขีดจํากัดขยายที่เปล่ียนแปลง PID สําหรับกระบวนการ

พิสัย: หนาที่:

5.0 N/
A*

[1.0 – 50.0 N/A] ปอนคาขีดจํากัดสําหรับคาอัตราขยายของตัวดิฟเฟอเรนชิเอต (DG)
หากไมมีการจํากัด DG จะมีคาเพิ่มตัวการเปลี่ยนแปลงรวดเร็ว การ
จํากัดคา DG เพ่ือใหไดคาอัตราขยายแบบดิฟเฟอเรนชิเอตจริงท่ีการ
เปล่ียนแปลงชา และไดคาอัตราขยายจากตัวดิฟเฟอเรนชิเอตที่คงท่ี
เมื่อการเปลี่ยนแปลงรวดเร็วมาก

7-38  แฟคเตอรปอนไปหนา PID สําหรับกระบวนการ

พิสัย: หนาที่:

0%* [0 - 500%] ปอนแฟคเตอรการปอนไปหนา PID กระบวน (FF) แฟคเตอร FF จะสง
สวนคงท่ีของสัญญาณอางอิงเพื่อขามการควบคุม PID ดังนัน้การควบ
คุม PID จึงมีผลกับสวนท่ีเหลือของสัญญาณควบคุมเทานั้น การเปลี่ยน
แปลงใดๆของพารามิเตอรนี้ จึงมีผลกระทบตอความเร็วมอเตอร. เมื่อ
แฟคเตอร FF ทํางาน จะใหโอเวอรชูตท่ีนอยลง และทําใหมีไดนามิ
กท่ีรวดเร็วเมื่อมีการเปลี่ยนแปลงของคาเปาหมาย (เซ็ตพอยต) พารา
มิเตอร 7-38 จะทํางานเมื่อพารามิเตอร 1-00 โหมดการกําหนดรูปแบบ
ต้ังคาไวเปน [3] กระบวนการ

7-39  แบนดวิดทอางอิงเมื่อสถานะเปด

พิสัย: หนาที่:

5%* [0 - 200%] ปอนแบนวดิทอางอิงเม่ือสถานะเปด เมื่อคาความคลาดเคลื่อนของการ
ควบคุม PID (ความแตกตางระหวางคาอางอิงกับคาปอนกลับ) มีคา
นอยกวาคาที่ตั้งไวของพารามิเตอร บิตสถานะของการอยูภายในคาอาง
อิงมีคาเปน สูง เชน = (1)

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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2.11. พารามิเตอร: การสื่อสารและอุปกรณเสริม

2.11.1. 8-** การสือ่สารและอุปกรณเสริม

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาการสื่อสารและอุปกรณเสริม

2.11.2. 8-0* การตั้งคาทั่วไป

การตั้งคาทั่วไปสําหรับการสื่อสารและอุปกรณเสริม

8-01  จุดควบคุม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * คาดิจิตัลและคําสั่งควบ
คุม

ควบคุมโดยใชท้ังอินพุทดิจิตัลและคําสั่งควบคุม

[1] คาดิจิตัลเทานัน้ ควบคุมโดยใชอินพุทดิจิตัลเทานั้น

[2] เฉพาะคําสั่งควบคุม ควบคุมโดยใชคําสั่งควบคุมเทานัน้

การตั้งคาในพารามิเตอรนี้จะลบลางการตั้งคาในพารามิเตอร 8-50 ถึง
8-56

8-02  แหลงคําส่ังควบคุม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ไมมี

[1] FC RS485

[2] USB ของ FC

[3] อุปกรณเสริม A

[4] อุปกรณเสริม B

[5] อุปกรณเสริม C0

[6] อุปกรณเสริม C1

[30] External Can เลือกแหลงขอมูลของคําสั่งควบคุม: หนึง่ในสองอินเตอรเฟซอนกุรม
หรือสี่อินเตอรเฟซอนุกรมของอุปกรณเสริมท่ีติดต้ังไว ระหวางการเริ่ม
เปดเคร่ือง ตัวแปลงความถี่จะต้ังคาพารามิเตอรนี้เปน อุปกรณเสริม A
[3] โดยอัตโนมัติหากตรวจพบวามีการติดต้ังอุปกรณเสริมฟลดบัสที่ถูก
ตองในสล็อต A หากถอดอุปกรณเสริมออก ตัวแปลงความถี่จะตรวจพบ
ความเปลี่ยนแปลงในการกําหนดรูปแบบ แลวกําหนดพารามิเตอร 8-02
กลับเปนคามาตรฐานจากโรงงาน FC RS485 และจากนัน้ตัวแปลงความ
ถี่จะตัดการทํางาน ถาอุปกรณเสริมถูกติดต้ังหลังการเร่ิมตนเปดเคร่ือง
การตั้งคาของพารามิเตอร 8-02 จะไมเปล่ียนแปลง แตตัวแปลงความถี่
จะตัดการทํางาน และแสดง: สัญญาณเตือน 67 อุปกรณเสริมท่ีเปล่ียน
แปลง
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

8-03  เวลาหมดเวลาคําส่ังควบคุม

พิสัย: หนาที่:

1.0s* [0.1 – 18000.0 s] ปอนเวลาสูงสุดท่ีคาดวาจะตองใชในการรับขอความสองชุดติดกัน หาก
เกินเวลานี้ จะระบุวามีการหยุดการสื่อสารอนกุรม จากนั้นฟงกชันที่
เลือกในพารามิเตอร 8-04 ฟงกชันหมดเวลาคําสั่งควบคุม จะดําเนนิการ
ตอไป ตัวนับการหมดเวลาจะทํางานตามคําสั่งควบคุมท่ีถูกตอง

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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8-04  ฟงกชนัหมดเวลาคําส่ังควบคุม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ปด

[1] ล็อกคางเอาทพุท

[2] หยุด

[3] การ Jog

[4] ความเร็วสูงสุด

[5] หยุดและตัดการทํางาน

[7] เลือกชุดคําสั่ง 1

[8] เลือกชุดคําสั่ง 2

[9] เลือกชุดคําสั่ง 3

[10] เลือกชุดคําสั่ง 4 เลือกฟงกชันหมดเวลา ฟงกชันการหมดเวลาจะถูกใชงานหากคําสั่ง
ควบคุมไมไดรับการอัพเดตภายในชวงเวลาที่ระบุในพารามิเตอร 8-03
เวลาหมดเวลาคําสั่งควบคุม

- ปด [0]: การควบคุมผานบัสอนุกรม (ฟลดบัสหรือมาตรฐาน)
จะทําตอ โดยใชคําสั่งควบคุมลาสุด

- ล็อกคางเอาทพุท [1]: ความถี่เอาทพุทจะถูกล็อกคางจนกวา
การสื่อสารจะกลับมาอีกคร้ัง

- หยุด [2]: หยุดพรอมกับรีสตารทอัตโนมัติเมื่อการสื่อสาร
กลับมาอีกคร้ัง

- Jogging [3]: มอเตอรทํางานที่ความถี่ JOG (เหยาะ) จนกวา
การสื่อสารจะกลับมาอีกคร้ัง

- ความถ่ีสูงสุด [4]: มอเตอรทํางานที่ความถี่สูงสุดจนกวาการ
สื่อสารจะกลับมาอีกคร้ัง

- หยุดและตัด [5]: หยุดมอเตอร จากนัน้รีเซ็ตตัวแปลงความถี่
เพ่ือรีสตารท: ผานฟลดบัส ผานปุมรีเซ็ตบน LCP หรือผานอิน
พุทดิจิตอล

- เลือกชุดคําสั่ง 1-4 [7] - [10]: ตัวเลือกนี้จะเปลี่ยนชุดคําสั่ง
เมื่อทําการสื่อสารอีกคร้ัง หลังการหมดเวลาคําสั่งควบคุม
หากการสื่อสารที่กลับมาอีกคร้ังมีผลใหสถานะการหมดเวลา
หายไป พารามิเตอร 8-05 ฟงกชันสิ้นสุดการหมดเวลา จะระบุ
วาจะนาํเอาชุดคําสั่งท่ีใชกอนหมดเวลามาใชอีกคร้ังหรือจะ
ใชชุดคําสั่งตามท่ีฟงกชันการหมดเวลาอนมุัติ โปรดจําไววา
การกําหนดโครงแบบตอไปนี้มีความจําเปนเพื่อเปลี่ยนชุดคํา
สั่งหลังจากหมดเวลา: กําหนดพารามิเตอร 0-10 ชุดคําสั่งท่ี
ใชงานอยูเปนการตั้งคาหลายแบบ [9] และเลือกลิงคท่ีเก่ียว
ของในพารามิเตอร 0-12 ชุดคําสั่งนี้เชื่อมโยงกับ

8-05  ฟงกชนัส้ินสุดการหมดเวลา

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] คางชุดคําสั่ง คางชุดคําสั่งท่ีเลือกในพารามิเตอร 8-04 และแสดงคําเตือนจนกวาคา
พารามิเตอร 8-06 จะเปล่ียน จากนัน้ตัวแปลงความถี่จะเรียกใชชุดคําสั่ง
เร่ิมแรกตอ

[1] * ใชชุดคําสั่งตอไป ใชชุดคําสั่งท่ีใชงานอยูตอไปกอนหมดเวลา

เลือกการกระทําหลังจากไดรับคําสั่งควบคุมท่ีถูกตองหลังจากชวงหมด
เวลา พารามิเตอรนีจ้ะทํางานตอเมื่อพารามิเตอร 8-04 ถูกต้ังไวท่ี [ชุด
คําสั่ง 1-4]

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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8-06  รีเซต็การหมดเวลาคําส่ังควบคุม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมรีเซ็ต

[1] ทําการรีเซ็ต เลือก ทําการรีเซ็ต [1] เพ่ือนาํตัวแปลงความถี่กลับไปสูชุดคําสั่งเร่ิม
แรกหลังจากการหมดเวลาของคําสั่งควบคุม เม่ือต้ังคาเปน ทําการ
รีเซ็ต [1] ตัวแปลงความถี่จะดําเนินการรีเซ็ตและกลับไปสูการตั้งคา ไม
รีเซ็ต [0] ในทันที
เลือก ไมรีเซ็ต [0] เพ่ือคงชุดคําสั่งท่ีระบุในพารามิเตอร 8-04 เอาไว,
เลือกชุดคําสั่ง 1-4หลังจากหมดเวลาของคําสั่งควบคุม
พารามิเตอรนีจ้ะทํางานตอเมื่อ คางการต้ังคา [0] ถูกเลือกไวในพารา
มิเตอร 8-05 ฟงกชันสิ้นสุดการหมดเวลา

8-07  ทริกเกอรการวินิจฉัย

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ยกเลิกการใช

[1] เมื่อมีสัญญาณ

[2] ทริกเกอรสัญญาณ
เดือน/การเตือน

พารามิเตอรนีเ้ปดใชและควบคุมฟงกชันการวินิจฉัยตัวแปลงความถี่
และยินยอมการขยายขอมูลวินจิฉัยเปน 24 ไบต

โนตสําหรับผูอาน
เก่ียวของกับ Profibus เทานั้น

- ใชงานไมได [0]: ไมสงขอมูลการวนิิจฉัยแบบขยาย แมวาจะ
ปรากฏขึ้นในตัวแปลงความถี่

- เมื่อมีสัญญาณ [1]: สงขอมูลการวินจิฉัยแบบขยายเมื่อ
ปรากฏสัญญาณเตือนหนึ่งคร้ังขึ้นไปในพารามิเตอรสัญญาณ
เตือน 16-90 หรือ 9-53

- ทริกเกอรสัญญาณเดือน/การเตือน [2]: สงขอมูลการวินิจฉัย
แบบขยายหากปรากฏสัญญาณเตือนหรือการเตือนหนึง่คร้ัง
ขึ้นไปในพารามิเตอรสัญญาณเตือน 16-90, 9-53 หรือพารา
มิเตอรการเตือน 16-92

เนื้อหาของเฟรมการวินิจฉัยแบบขยาย เปนดังนี้:

ไบต เนือ้หา คําอธิบาย
0 - 5 ขอมูลการวินจิฉยั DP

แบบมาตรฐาน
ขอมูลการวนิิจฉยั DP แบบมาตรฐาน

6 ความยาว PDU xx หัวเรื่องของขอมูลการวนิิจฉยัสวนขยาย
7 ประเภทสถานะ = 0x81 หัวเรื่องของขอมูลการวนิิจฉยัสวนขยาย
8 สล็อต = 0 หัวเรื่องของขอมูลการวนิิจฉยัสวนขยาย
9 ขอมูลสถานะ = 0 หัวเรื่องของขอมูลการวนิิจฉยัสวนขยาย
10 - 13 พารามิเตอร VLT 16-92 คําเตือน VLT
14 - 17 VLT พารามิเตอร 16-03 ขอความแสดงสถานะ VLT
18 - 21 พารามิเตอร VLT 16-90 ขอความสัญญาณเตือน VLT
22 - 23 พารามิเตอร VLT 9-53 คําเตือนการสื่อสาร (Profibus)

การใชการวินจิฉัยอาจมีผลตอการเพิ่มความคับคั่งของสัญญาณบัส
ฟงกชันการวินิจฉัยไมไดรับการสนบัสนุนจากฟลดบัสทุกประเภท

2.11.3. 8-1* ตั้งคา คําสัง่ควบคุม

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบโปรไฟลคําสั่งควบคุมของอุปกรณเสริม

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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8-10  โปรไฟลคําส่ังควบคุม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * โปรไฟลของ FC

[1] โปรไฟล PROFIdrive

[5] ODVA

[7] CANopen DSP 402 เลือกการแปลความของคําสั่งควบคุมและขอความแสดงสถานะ ใหตรง
กับฟลดบัสที่ติดต้ังไว เฉพาะการเลือกที่ถูกตองสําหรับฟลดบัสที่ติดต้ัง
ไวในสล็อต A เทานั้นท่ีจะมองเห็นบนหนาจอ LCP
สําหรับคําแนะนําในการเลือก โปรไฟล FC [0] และโปรไฟล
PROFIdrive [1] โปรดดูท่ีสวน การสื่อสารอนุกรมผาน RS 485
Interface
สําหรับคําแนะนาํเพิ่มเติมในการเลือก โปรไฟล PROFIdrive [1],
ODVA [5] และ CANopen DSP 402 [7] โปรดดูจากคูมือการใชงาน
(Operating Instructions) สําหรับฟลดบัสที่ติดต้ัง

8-13  ขอความแสดงสถานะของ STW ท่ีกําหนดรูปแบบได

อุปกรณเสริม: หนาที่:

พารามิเตอรนี้จะใชงานการกําหนดคาของบิต 12 – 15 ในขอความ
แสดงสถานะ

[0] ไมมีการทํางาน

[1] * คามาตรฐานโปรไฟล ฟงกชันจะตรงกับคามาตรฐานของโปรไฟลท่ีเลือกในพารามิเตอร 8-10

[2] สัญญาณเตือน 68 เทา
นั้น

ต้ังในกรณีของสัญญาณเตือน 68 เทานั้น

[3] ตัดการทํางานยกเวน
สัญญาณเตือน 68

ต้ังในกรณีท่ีตัดการทํางาน ยกเวนหากการตัดการทํางานสั่งการโดย
สัญญาณเตือน 68

[16] T37 สถานะ DI บิตนีแ้สดงสถานะของขั้วตอ 37
“0” แสดงวา T37 มีคาต่ํา (หยุดแบบปลอดภัย)
“1” แสดงวา T37 มีคาสูง (ปกติ)

2.11.4. 8-3* การต้ังคาพอรต FC

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบพอรต FC

8-30  โปรโตคอล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * FC

[1] FC MC เลือกโปรโตคอลสําหรับพอรต FC (มาตรฐาน)

8-31  แอดเดรส

พิสัย: หนาที่:

1* [1 - 126 ] ปอนท่ีอยูสําหรับพอรต FC (มาตรฐาน)
ชวงท่ีใชงานได: 1 - 126.
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8-32  อัตราบอดพอรต FC

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] 2400 บอด

[1] 4800 บอด

[2] * 9600 บอด

[3] 19200 บอด

[4] 38400 บอด

[7] 115200 บอด การเลือกอัตราบอดสําหรับพอรต FC (มาตรฐาน)

8-35  หนวงเวลาตอบรับต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:

10ms* [1 - 500 ms] ระบุเวลาหนวง ตํ่าสุดระหวางการรับคําขอและสงการโตตอบ ใชสําหรับ
แกปญหาการหนวงเวลาสงกลับ ของโมเด็ม

8-36  หนวงเวลาตอบรับสูงสุดหนวงเวลาตอบรับสูงสุด

พิสัย: หนาที่:

5000ms
*

[1 - 10000 ms] ระบุเวลาหนวง สูงสุดท่ียอมรับไดระหวางการสงคําขอและการรับคํา
ตอบ หากเกินเวลาหนวงท่ีกําหนด จะทําใหหมดเวลาของคําสั่งควบคุม

8-37  หนวงเวลา Inter-Char สูงสุด

พิสัย: หนาที่:

25ms* [0 - 30 ms] ระบุรอบเวลาสูงสุดท่ียอมรับไดระหวางการรับของสองไบต พารามิเตอร
นี้จะใชงานการหมดเวลา หากการสงถูกขัดจังหวะ
พารามิเตอรนีจ้ะทํางานตอเมื่อพารามิเตอร 8-30 ถูกต้ังไวท่ีโปรโตคอล
FC MC [1]

8-40  ตั้งคาโปรโตคอล FC MC

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[1] * มาตรฐานการสงขอ
ความผานสาย 1

[200] การสงขอความผานสาย
ท่ีกําหนดเอง

ใชงานการสงขอความผานสายที่กําหนดรูปแบบไดอิสระหรือแบบ
มาตรฐานสําหรับ พอรตของ FC

2.11.5. 8-5* ดิจติัล/บสั

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบเวริดควบคุมของดิจิตัล/บัสที่รวมกันอยู

8-50  เลือกการลื่นไหล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] อินพุทดิจิตัล

[1] บัส

[2] ตรรกะ AND (และ)

[3] * ตรรกะ OR (หรือ)

เลือกการควบคุมฟงกชันการลื่นไหลผานขั้วตอ (อินพุทดิจิตัล) และ/
หรือ ผานบัส
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โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนีจ้ะทํางานตอเมื่อพารามิเตอร 8-01 หนวยควบคุม ต้ังไวท่ี [0] คําสั่งควบคุม
และดิจิตัล

8-51  เลือกหยุดดวน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] อินพุทดิจิตัล

[1] บัส

[2] ตรรกะ AND (และ)

[3] * ตรรกะ OR (หรือ) เลือกการควบคุมฟงกชันหยุดทันทีผานขั้วตอ (อินพุทดิจิตอล) และ/
หรือ ผานบัส

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนี้จะทํางานตอเมื่อพารามิเตอร 8-01 หนวย
ควบคุม ต้ังไวท่ี [0] คําสั่งควบคุมและดิจิตัล

8-52  เลือกเบรคกระแสตรง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] อินพุทดิจิตัล

[1] บัส

[2] ตรรกะ AND (และ)

[3] * ตรรกะ OR (หรือ)

เลือกการควบคุมฟงกชันเบรคกระแสตรงผานขั้วตอ (อินพุทดิจิตัล)
และ/หรือ ผานบัส

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนีจ้ะทํางานตอเมื่อพารามิเตอร 8-01 หนวยควบคุม ต้ังไวท่ี [0] คําสั่งควบคุม
และดิจิตัล

8-53  เลือกสตารท

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] อินพุทดิจิตัล

[1] บัส เปดการทํางานคําสั่งสตารทผานพอรตการสื่อสารแบบอนกุรมหรือตัว
เลือกฟลดบัส

[2] ตรรกะ AND (และ) เปดการทํางานคําสั่งสตารทผานฟลดบัส/พอรตการสื่อสารแบบอนกุรม
และผานหนึง่ในอินพุทดิจิตัลเพิ่มเติม

[3] * ตรรกะ OR (หรือ) เปดการทํางานคําสั่งสตารทผานฟลดบัส/พอรตการสื่อสารแบบอนกุรม
หรือผานหนึ่งในอินพุทดิจิตัล

เลือกการควบคุมฟงกชันสตารทตัวแปลงความถี่ผานขั้วตอ (อิน
พุทดิจิตัล) และ/หรือ ผานบัส
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โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนีจ้ะทํางานตอเมื่อพารามิเตอร 8-01 หนวยควบคุม ต้ังไวท่ี [0] คําสั่งควบคุม
และดิจิตัล

8-54  เลือกกลับทิศทาง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] อินพุทดิจิตัล

[1] บัส

[2] ตรรกะ AND (และ)

[3] * ตรรกะ OR (หรือ) เลือกการควบคุมฟงกชันกลับทิศทางตัวแปลงความถี่ผานขั้วตอ (อิน
พุทดิจิตัล) และ/หรือ ผานบัส
เลือก บัส [1] เพ่ือเปดการทํางานคําสั่งกลับทิศทางผานพอรตการสื่อ
สารแบบอนกุรมหรือตัวเลือกฟลดบัส
เลือก ตรรกะ AND [2] เพ่ือเปดการทํางานคําสั่งกลับทิศทางผานฟลด
บัส/พอรตการสื่อสารแบบอนุกรม, เพ่ิม และ ผานหนึง่ในอินพุทดิจิตัล
เลือก ตรรกะ OR [3] เพ่ือเปดการทํางานคําสั่งกลับทิศทางผานฟลด
บัส/พอรตการสื่อสารแบบอนุกรม, เพ่ิม หรือ ผานหนึ่งในอินพุทดิจิตัล

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนี้จะทํางานตอเม่ือพารามิเตอร 8-01 หนวย
ควบคุม ต้ังไวท่ี [0] คําสั่งควบคุมและดิจิตัล

8-55  เลือกชุดคําส่ัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] อินพุทดิจิตัล

[1] บัส เปดการทํางานการเลือกชุดคําสั่งผานพอรตการสื่อสารแบบอนุกรมหรือ
ตัวเลือกฟลดบัส

[2] ตรรกะ AND (และ) เปดการทํางานการเลือกชุดคําสั่งผานฟลดบัส/พอรตการสื่อสารแบบ
อนกุรม และผานหนึ่งในอินพุทดิจิตัลเพ่ิมเติม

[3] * ตรรกะ OR (หรือ) เปดการทํางานการเลือกชุดคําสั่งผานฟลดบัส/พอรตการสื่อสารแบบ
อนกุรม หรือผานหนึ่งในอินพุทดิจิตัล

เลือกการควบคุมการเลือกชุดคําสั่งของตัวแปลงความถี่ผานขั้วตอ (อิน
พุทดิจิตัล) และ/หรือ ผานฟลดบัส

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนีจ้ะทํางานตอเมื่อพารามิเตอร 8-01 หนวยควบคุม ต้ังไวท่ี [0] คําสั่งควบคุม
และดิจิตัล

8-56  เลือกคาอางอิงที่ตั้งลวงหนา

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] อินพุทดิจิตัล

[1] บัส เปดการทํางานการเลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนาผานพอรตการสื่อสาร
แบบอนกุรมหรือตัวเลือกฟลดบัส
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[2] ตรรกะ AND (และ) เปดการทํางานการเลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนาผานฟลดบัส/พอรตการ
สื่อสารแบบอนุกรม และผานหนึง่ในอินพุทดิจิตัลเพิ่มเติม

[3] * ตรรกะ OR (หรือ) เปดการทํางานการเลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนาผานฟลดบัส/พอรตการ
สื่อสารแบบอนุกรม หรือผานหนึ่งในอินพุทดิจิตัล

เลือกการควบคุมการเลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนาของตัวแปลงความถี่
ผานขั้วตอ (อินพุทดิจิตัล) และ/หรือ ผานบัส

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนีจ้ะทํางานตอเมื่อพารามิเตอร 8-01 หนวยควบคุม ต้ังไวท่ี [0] คําสั่งควบคุม
และดิจิตัล

2.11.6. 8-9* บัสเหยาะ (Jog) 

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบบัสเหยาะ (Jog)

8-90  ความเร็วบัส Jog 1

พิสัย: หนาที่:

100
RPM*

[0-พารามิเตอร 4-13
RPM]

ปอนความเร็วเหยาะ (Jog) ซึ่งจะเปนความเร็วเหยาะ (Jog) คงท่ีท่ีเปด
ทํางานผานพอรตอนุกรมหรืออุปกรณเสริมฟลดบัส

8-91  ความเร็วบัส Jog 2

พิสัย: หนาที่:

200
RPM*

[0-พารามิเตอร 4-13
RPM]

ปอนความเร็วเหยาะ (Jog) ซึ่งจะเปนความเร็วเหยาะ (Jog) คงท่ีท่ีเปด
ทํางานผานพอรตอนุกรมหรืออุปกรณเสริมฟลดบัส
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2.12. พารามิเตอร: Profibus

2.12.1. 9-** Profibus

กลุมพารามิเตอรสําหรับพารามิเตอรท่ีระบุของ Profibus ท้ังหมด

9-00  เซต็พอยต

พิสัย: หนาที่:

0* [0-65535] พารามิเตอรนีรั้บคาอางอิงวงรอบจาก ระบบหลักประเภท 2หากการจัด
ลําดับความสําคัญการควบคุมถูกต้ังเปน ระบบหลักประเภท 2คาอางอิง
ของตัวแปลงความถี่จะนํามาจากพารามิเตอรนี้ โดยจะไมสนใจคาอาง
อิงวงรอบ

9-07  คาที่แทจริง

พิสัย: หนาที่:

0* [0-65535] พารามิเตอรนีจ้ะสงคา MAV สําหรับ ระบบหลักประเภท 2พารามิเตอรจะ
ใชไดตอเมื่อการจัดลําดับความสําคัญการควบคุมต้ังไวท่ี ระบบหลัก
ประเภท 2

9-15  การกําหนดรูปแบบการเขียน PCD

อารเรย [10]

ไมมี

3-02 คาอางอิงตํ่าสุด

3-03 คาอางอิงสูงสุด

3-12 คากวดตาม/ชะลอ
ความเร็ว

3-41 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาขึ้น ชุด 1

3-42 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาลง ชุด 1

3-51 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาขึ้น ชุด 2

3-52 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาลง ชุด 2

3-80 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาขึ้น-ลง Jog

3-81 ต้ังเวลาความเร็ว
ลง หยุดทันที่

4-11 กําหนดความเร็ว
ตํ่าสุดมอเตอร [RPM]

4-13 กําหนดความเร็ว
สูงสุดมอเตอร [RPM]

4-16 กําหนดคาแรงบิด
มอเตอร
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4-17 โหมดขีดจํากัด
ของแรงบิดของเจน
เนอเรเตอร

7-28 คาปอนกลับต่ําสุด

7-29 คาปอนกลับสูงสุด

8-90 ความเร็วบัส Jog 1

8-91 ความเร็วบัส Jog 2

16-80 CTW ฟลดบัส 1

16-82 REF ฟลดบัส 1

34-01 PCD 1 เขียนไป
ยัง MCO

34-02 PCD 2 เขียนไป
ยัง MCO

34-03 PCD 3 เขียนไป
ยัง MCO

34-04 PCD 4 เขียนไป
ยัง MCO

34-05 PCD 5 เขียนไป
ยัง MCO

34-06 PCD 6 เขียนไป
ยัง MCO

34-07 PCD 7 เขียนไป
ยัง MCO

34-08 PCD 8 เขียนไป
ยัง MCO

34-09 PCD 9 เขียนไป
ยัง MCO

34-10 PCD 10 เขียนไป
ยัง MCO

เลือกพารามิเตอรท่ีจะกําหนดใหกับ PCD 3 ถึง 10 ของขอความท่ีสง
จํานวนของ PCD ท่ีใชไดขึ้นอยูกับประเภทของขอความ จากนั้นคาใน
PCD 3 ถึง 10 จะเขียนลงในพารามิเตอรท่ีเลือก เปนแบบคาขอมูล หรือ
อีกทางหนึ่ง ใหระบุขอความ Profibus มาตรฐานในพารามิเตอร 9-22

9-16  การกําหนดรูปแบบการอาน PCD

อารเรย [10]

ไมมี

16-00 คําสั่งควบคุม

16-01 คาอางอิง
[หนวย]

16-02 คาอางอิง %

16-03 ขอความแสดง
สถานะ

16-04 คาหลักท่ีแทจริง
[Unit]

16-05 คาหลักท่ีแทจริง
[%]

16-09 คาที่อานไดตาม
ท่ีกําหนด
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16-10 กําลัง [kW]

16-11 กําลัง [hp]

16-12 แรงดันมอเตอร

16-13 ความถี่

16-14 กระแสของ
มอเตอร

16-16 แรงบิด
16-17 ความเร็ว [RPM]

16-18 ความรอนของ
มอเตอร

16-19 อุณหภูมิ
เซนเซ็อร KTY

16-21 มุมเฟส

16-30 แรงดันการเชื่อม
โยง DC

16-32 พลังงานเบรค /
วินาที

16-33 พลังงานเบรค/ 2
นาที 16-34 อุณหภูมิ
แผนระบายความรอน

16-35 ความรอนของอิน
เวอรเตอร

16-38 สถานะการควบ
คุม SL

16-39 อุณหภูมิของ
การดควบคุม

16-50 คาอางอิงภาย
นอก

16-51 คาอางอิงพัลส

16-52 คาปอนกลับ
[หนวย]

16-53 คาอางอิง Digi
Pot

16-60 อินพุทดิจิตัล

16-61 ขั้ว53 การตั้งคา
สวิตช

16-62 อินพุทอนาล็อก
53

16-63 ขั้ว54 การตั้งคา
สวิตช

16-64 อินพุทอนาล็อก
54

16-65
เอาทพุทอนาล็อก 42
[mA]

16-66 เอาทพุทดิจิตัล
[ไบนารี]

16-67 ความถี่ #29
[Hz]
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16-68 ความถ่ี #33
[Hz]

16-69
เอาทพุทแบบพัลส #27
[Hz]

16-70
เอาทพุทแบบพัลส #29
[Hz]

16-71
เอาทพุทแบบพัลส
[bin]

16-84 ตัวเลือกสื่อสาร
STW [Binary]

16-85 พอรท FC
สัญญาณ CTW 1

16-90 ขอความ
สัญญาณเตือน

16-91 ขอความ
สัญญาณเตือน 2

16-92 คําเตือน

16-93 คําเตือน 2

16-94 สวนขยายขอ
ความแสดงสถานะ

16-95 สวนขยายขอ
ความแสดงสถานะ 2

34-21 PCD 1 อานจาก
MCO

34-22 PCD 2 อานจาก
MCO

34-23 PCD 3 อานจาก
MCO

34-24 PCD 4 อานจาก
MCO

34-25 PCD 5 อานจาก
MCO

34-26 PCD 6 อานจาก
MCO

34-27 PCD 7 อานจาก
MCO

34-28 PCD 8 อานจาก
MCO

34-29 PCD 9 อานจาก
MCO

34-30 PCD 10 อาน
จาก MCO

34-40 อินพุทดิจิตอล

34-41 เอาทพุทดิจิตอล

34-50 ตําแหนงท่ีแท
จริง

34-51 ตําแหนงท่ีสั่ง
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34-52 ตําแหนงหลักท่ี
แทจริง

34-53 ตําแหนงดัชนรีอง

34-54 ตําแหนงดัชนี
หลัก

34-55 ตําแหนงเสนโคง

34-56 การติดตามผิด
พลาด

34-57 ซิงโครไนซผิด
พลาด

34-58 ความเร็วที่แท
จริง

34-59 ความเร็วหลักท่ี
แทจริง

34-60 สถานะการ
ซิงโครไนซ

34-61 สถานะของแกน

34-62 สถานะโปรแกรม เลือกพารามิเตอรท่ีจะกําหนดใหกับ PCD 3 ถึง 10 ของขอความท่ีสง
จํานวนของ PCD ท่ีใชไดขึ้นอยูกับประเภทของขอความ PCD 3 ถึง 10
จะเก็บคาขอมูลท่ีแทจริงของพารามิเตอรท่ีเลือก สําหรับขอความ
Profibus มาตรฐาน ดูท่ีพารามิเตอร 9-22

9-18  แอดเดรสของโหนด

พิสัย: หนาที่:

126* [0 - 126] ปอนแอดเดรสสถานใีนพารามิเตอรนี้ หรืออีกทางเลือกหนึง่โดยการใช
สวทิชของฮารดแวร เพ่ือใหสามารถปรับแอดเดรสสถานีในพารามิเตอร
9-18 ได สวทิชของฮารดแวรตองถูกตั้งไวท่ี 126 หรือ 127 (หมายถึง
ทุกสวิทชต้ังคาที่ ‘on’) มิเชนนัน้พารามิเตอรนี้จะแสดงการตั้งคาท่ีแท
จริงของการสลับ

9-22  การเลือกการสงขอความ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[1] มาตรฐาน1

[101] PPO 1

[102] PPO 2

[103] PPO 3

[104] PPO 4

[105] PPO 5

[106] PPO 6

[107] PPO 7

[108] * PPO 8 อานอยางเดียว

แสดงรูปแบบโครงขายการสื่อสารของ Profibus

9-23  พารามเิตอรสําหรับสัญญาณ

อารเรย [1000]
อานอยางเดียว
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พารามิเตอรนี้บรรจุรายการของสัญญาณที่ใชไดสําหรับการเลือกใน
พารามิเตอร 9-15 และ 9-16

9-27  การแกไขพารามิเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

สามารถแกไขพารามิเตอรผานทาง Profibus, อินเตอรเฟซ RS485
มาตรฐาน หรือ LCP

[0] ยกเลิกการใช ยกเลิกการแกไขผาน Profibus

[1] * ใช เปดใชการแกไขผาน Profibus

9-28  การควบคุมการประมวลผล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

การควบคุมการประมวลผล (การตั้งคาคําสั่งควบคุม, คาอางอิงความ
เร็ว และขอมูลประมวลผล) สามารถทําไดผานทาง Profibus หรือฟลด
บัสมาตรฐาน แตไมสามารถทําทั้งสองทางในเวลาเดียวกัน คุณสามารถ
ควบคุมหนาเคร่ืองไดเสมอผานทาง LCP การควบคุมผานสวนควบคุม
กระบวนการสามารถทําไดทางขั้วตอหรือฟลดบัส ขึ้นอยูกับการตั้งคาใน
พารามิเตอร 8-50 ถึง 8-56

[0] ยกเลิกใช ปดใชการควบคุมกระบวนการผานทาง Profibus และยกเลิกใชการควบ
คุมนี้ทางฟลดบัสมาตรฐาน หรือ Profibus Master class 2

[1] * เปดวงมาสเตอร เปดใชการควบคุมกระบวนการผานทาง Profibus Master Class 1 และ
ยกเลิกใชการควบคุมนี้ทางฟลดบัสมาตรฐาน หรือ Profibus Master
class 2

9-44  ตัวนับขอความฟอลต

พิสัย: หนาที่:

0* [0-65535] พารามิเตอรนี้แสดงหมายเลขของเหตุการณของขอผิดพลาดในพารา
มิเตอร 9-45 และ 9-47 ความจุของบัฟเฟอรสูงสุดเทากับเหตุการณ
ความผิดพลาด 8 เหตุการณ บัฟเฟอรและตัวนับถูกตั้งใหเปน 0 เมื่อรี
เซ็ตหรือจายไฟเขาเคร่ือง

9-45  รหัสฟอลต

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 0] บัฟเฟอรนีม้ีขอความสัญญาณเตือนสําหรับทุกสัญญาณเตือนและการ
เตือนที่ไดเกิดขึ้นตั้งแตการรีเซ็ตคร้ังลาสุดหรือการจายไฟเขาเคร่ือง
ความจุของบัฟเฟอรสูงสุดเทากับเหตุการณความผิดพลาด 8 เหตุการณ

9-47  หมายเลขฟอลต

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 0] บัฟเฟอรนีม้ีหมายเลขสัญญาณเตือน (เชน 2 สําหรับขอผิดพลาด live
zero , 4 สําหรับการสูญเสียเฟสของแหลงจายไฟหลัก) สําหรับทุก
สัญญาณเตือนและการเตือนท่ีไดเกิดขึ้นตั้งแตการีเช็ตคร้ังลาสุดหรือ
การจายไฟเขาเคร่ือง ความจุของบัฟเฟอรสูงสุดเทากับเหตุการณความ
ผิดพลาด 8 เหตุการณ
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9-52  ตัวนับสถานการณฟอลต

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 1000] พารามิเตอรนีแ้สดงหมายเลขของเหตุการณขอผิดพลาดที่ไดเกิดขึ้น
ต้ังแตการรีเซ็ตคร้ังลาสุดหรือการจายไฟเขาเครื่อง

9-53  คําเตือน Profibus

อุปกรณเสริม: หนาที่:

พารามิเตอรนี้จะแสดงการเตือนการสื่อสาร Profibus โปรดดูท่ีคูมือการ
ใชงาน Profibusสําหรับขอมูลเพ่ิมเติม

อานอยางเดียว

บิต: ความหมาย:
0 ไมไดเช่ือมตอกบั DP-หลัก
1 ไมใช
2 FDL (ช้ันการเชื่อมโยงขอมูลฟลดบสั) ไม OK
3 ไดรับคําสั่งลางขอมูล
4 คาที่แทจริงไมไดรับการอพัเดต
5 คนหาอัตราบอด
6 PROFIBUS ASIC ไมสง
7 การตั้งคาเริ่มตน PROFIBUS ไม OK
8 ชุดขบัเคลื่อนตัดการทาํงาน
9 CAN ภายใน ผิดพลาด
10 ขอความการกาํหนดรูปแบบ PLC ไมถูกตอง
11 ID ทีผ่ดิ สงโดย PLC
12 เกิดขอผดิพลาดภายใน
13 ไมไดกาํหนดรูปแบบ
14 ใชการทาํงานหมดเวลา
15 คําเตือน 34 ทาํงาน

9-63  อัตราบอดที่แทจริง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

พารามิเตอรนีจ้ะแสดงอัตราบอดของ Profibus ท่ีแทจริง Profibus
Master จะต้ังอัตราบอดโดยอัตโนมัติ

อานอยางเดียว

[0] 9.6 kbit/s

[1] 19.2 kbit/s

[2] 93.75 kbit/s

[3] 187.5 kbit/s

[4] 500 kbit/s

[6] 1500 kbit/s

[7] 3000 kbit/s

[8] 6000 kbit/s

[9] 12000 kbit/s

[10] 31.25 kbit/s

[11] 45 45 kbit/s

[255] ไมพบอัตราบอด

9-64  การบงชีอุ้ปกรณ

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 0] พารามิเตอรนี้แสดงการบงชี้ของอุปกรณ โปรดดูท่ีคูมือการใชงาน
สําหรับ ProfibusMG33CXYY สําหรับขอมูลเพ่ิมเติม
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9-65  หมายเลขโปรไฟล

พิสัย: หนาที่:

อานอยางเดียว

0* [0 - 0] พารามิเตอรนี้ประกอบดวยตัวระบุโปรไฟล ไบต 1 จะบรรจุหมายเลขโปร
ไฟล และไบต 2 เปนหมายเลขเวอรชันของโปรไฟล

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนี้จะมองไมเห็นผานทาง LCP

9-67  คําส่ังควบคุม 1

พิสัย: หนาที่:

0* [0-65535] พารามิเตอรนี้ยอมรับคําสั่งควบคุมจากตัวหลักคลาส 2 ในรูปแบบ
ดียวกับ PCD 1

9-68  ขอความแสดงสถานะ 1

พิสัย: หนาที่:

0* [0-65535] พารามิเตอรนี้ยอมรับคําสั่งควบคุมจากตัวหลักคลาส 2 ในรูปแบบ
ดียวกับ PCD 2

9-70  แกไขชดุคําส่ัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกชุดคําสั่งท่ีจะแกไข

[0] คาตั้งจากโรงงาน ใชขอมูลมาตรฐาน ตัวเลือกนีส้ามารถใชเปนแหลงขอมูลเพื่อใหชุดคํา
สั่งอ่ืนๆ กลับคืนสูสภาวะท่ีรูจัก

[1] * การตั้งคา 1 แกไขชุดคําสั่ง 1

[2] การตั้งคา 2 แกไขชุดคําสั่ง 2

[3] การตั้งคา 3 แกไขชุดคําสั่ง 3

[4] การตั้งคา 4 แกไขชุดคําสั่ง 4

[9] เลือกชุดคําสั่ง ตามชุดคําสั่งท่ีใชงานที่เลือกในพารามิเตอร 0-10

พารามิเตอรนีม้ีไวเปนพิเศษสําหรับ LCPและฟลดบัส ดูเพ่ิมเติมท่ีพารามิเตอร 0-11 แกไขชุดคําสั่ง

9-71  บันทึกคาขอมูล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

คาพารามิเตอรท่ีเปล่ียนแปลงทาง Profibus จะไมไดรับการจัดเก็บลง
ในหนวยความจําถาวรโดยอัตโนมัติ ใชพารามิเตอรนี้เพ่ือเปดการทํา
งานฟงกชันที่จะเรียกคืนคาพารามิเตอรในหนวยความจําถาวร
EEPROM ดังนั้นคาพารามิเตอรท่ีมีการเปลี่ยนแปลงจะไดรับการคงไว
เมื่อปดเคร่ือง

[0] * ปด ยกเลิกการทํางานฟงกชันจัดเก็บหนวยความจําถาวร
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[1] เก็บการแกไขคา จัดเก็บคาพารามิเตอรท้ังหมดในชุดคําสั่งท่ีเลือกในพารามิเตอร 9-70
ในหนวยความจําถาวร การเลือกนี้จะกลับไปเปนปด [0] เมื่อคาทั้งหมด
ไดรับการจัดเก็บ

[2] เก็บตั้งคาทั้งหมด จัดเก็บคาพารามิเตอรท้ังหมดสําหรับชุดคําสั่งไวในหนวยความจําถาวร
การเลือกนีจ้ะกลับไปเปน ปด [0] เม่ือคาพารามิเตอรท้ังหมดไดรับการ
จัดเก็บ

9-72  รีเซต็ชุดขับ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมมีดําเนินการ

[1] รีเซ็ตเมื่อเปดเคร่ือง รีเซ็ตตัวแปลงความถี่เม่ือเปดเคร่ือง สําหรับรอบของกําลังไฟฟา

[3] รีเซ็ตอุปฯเสริม รีเซ็ตอุปกรณเสริม Profibus เทานั้น จะมีประโยชนหลังจากเปลี่ยนการ
ต้ังคาบางอยางในกลุมพารามิเตอร 9-**, เชน พารามิเตอร 9-18
เมื่อรีเซ็ตแลว ตัวแปลงความถี่จะหายไปจากฟลดบัส ซึ่งอาจสงผลให
เกิดขอผิดพลาดการสื่อสารจากระบบหลัก

9-80  พารามเิตอรท่ีระบุ (1)

อารเรย [116]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

อานอยางเดียว

0* [0 - 115] พารามิเตอรนีจ้ะแสดงรายการของพารามิเตอรตัวแปลงความถี่ท้ังหมด
ท่ีระบุสําหรับ Profibus

9-81  พารามเิตอรท่ีระบุ (2)

อารเรย [116]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

อานอยางเดียว

0* [0 - 115] พารามิเตอรนีจ้ะแสดงรายการของพารามิเตอรตัวแปลงความถี่ท้ังหมด
ท่ีระบุสําหรับ Profibus

9-82  พารามเิตอรท่ีระบุ (3)

อารเรย [116]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

อานอยางเดียว
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0* [0 - 115] พารามิเตอรนี้จะแสดงรายการของพารามิเตอรตัวแปลงความถี่ท้ังหมด
ท่ีระบุสําหรับ Profibus

9-83  พารามเิตอรท่ีระบุ (4)

อารเรย [116]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

อานอยางเดียว

0* [0 - 115] พารามิเตอรนี้จะแสดงรายการของพารามิเตอรตัวแปลงความถี่ท้ังหมด
ท่ีระบุสําหรับ Profibus

9-84  พารามเิตอรท่ีระบุ (5)

พิสัย: หนาที่:

อารเรย [116]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

อานอยางเดียว

0* [0 - 115] พารามิเตอรนี้จะแสดงรายการของพารามิเตอรตัวแปลงความถี่ท้ังหมด
ท่ีระบุสําหรับ Profibus

9-90  พารามเิตอรท่ีเปล่ียนแปลง (1)

อารเรย [116]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

อานอยางเดียว

0* [0 - 115] พารามิเตอรนี้จะแสดงรายการของพารามิเตอรตัวแปลงความถี่ท้ังหมด
ท่ีเบ่ียงเบนจากคามาตรฐานจากโรงงาน

9-91  พารามเิตอรท่ีเปล่ียนแปลง (2)

อารเรย [116]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

อานอยางเดียว

0* [0 - 115] พารามิเตอรนี้จะแสดงรายการของพารามิเตอรตัวแปลงความถี่ท้ังหมด
ท่ีเบ่ียงเบนจากการตั้งคามาตรฐาน
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9-92  พารามเิตอรท่ีเปล่ียนแปลง (3)

อารเรย [116]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

อานอยางเดียว

0* [0 - 115] พารามิเตอรนีจ้ะแสดงรายการของพารามิเตอรตัวแปลงความถี่ท้ังหมด
ท่ีเบ่ียงเบนจากการตั้งคามาตรฐาน

9-94  พารามเิตอรท่ีเปล่ียนแปลง (5)

อารเรย [116]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

อานอยางเดียว

0* [0 - 115] พารามิเตอรนีจ้ะแสดงรายการของพารามิเตอรตัวแปลงความถี่ท้ังหมด
ท่ีเบ่ียงเบนจากการตั้งคามาตรฐาน
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2.13. พารามิเตอร: DeviceNet CAN Fieldbus

2.13.1. 10-** ฟลดบัส DeviceNet และ CAN 

กลุมพารามิเตอรสําหรับพารามิเตอรของฟลดบัส DeviceNet CAN

2.13.2. 10-0* การต้ังคาทั่วไป

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการตั้งคารวมสําหรับอุปกรณเสริมฟลดบัส CAN

10-00  โปรโตคอล CAN

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] CANopen

[1] * DeviceNet ดูโปรโตคอล CAN ท่ีใชงาน

โนตสําหรับผูอาน
อุปกรณเสริมจะขึ้นอยูกับตัวเลือกที่ติดต้ัง

10-01  อัตราบอดที่เลือก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[16] 10 Kbps

[17] 20 Kbps

[18]
[19]

50 Kbps
100 Kbps

[20] * 125 Kbps

[21] 250 Kbps

[22] 500 Kbps เลือกความเร็วการสงฟลดบัส การเลือกจะตองตรงกับกับอัตราเร็วใน
การสงของตัวระบบหลัก และ โหนดฟลดบัสอ่ืนๆ

10-02  MAC ID

พิสัย: หนาที่:

63* [0 - 127] การเลือกแอดเดรสของสถานี ทุกๆ สถานท่ีีตออยูกับเน็ตเวิรคเดียวกัน
จะตองมีแอดเดรสที่แนนอนชัดเจน

10-05  คาที่อานไดของตัวนับการสงผิดพลาด

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 255] ดูจํานวนขอผิดพลาดการสงการควบคุม CAN นับจากการเปดเคร่ืองคร้ัง
สุดทาย

10-06  คาที่อานไดของตัวนับการรับผิดพลาด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] 0 - 255 ดูจํานวนขอผิดพลาดการรับการควบคุม CAN นับจากการเปดเคร่ืองคร้ัง
สุดทาย
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10-07  ขอมูลท่ีอานไดของตัวนับบัสปด

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 255] ดูจํานวนเหตุการณบัสปดนับจากเปดเคร่ืองทํางานลาสุด

2.13.3. 10-1* DeviceNet 

พารามิเตอรระบุสําหรับฟลดบัส DeviceNet

10-10  การเลือกประเภทขอมูลท่ีจะประมวลผล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกตัวอยาง (ขอความ) การสงขอมูล ตัวอยางที่มีอยูจะขึ้นอยูกับการ
ต้ังคาของพารามิเตอร 8-10 โปรไฟลเวิรดควบคุม
เมื่อพารามิเตอร 8-10 ถูกต้ังคาเปน [0] โปรไฟล FC , พารามิเตอร 10-
10 ตัวเลือก [0] และ [1] จะสามารถใชงานได
เมื่อพารามิเตอร 8-10 ถูกต้ังคาเปน [5] ODVA พารามิเตอร 10-10 ตัว
เลือก [2] และ [3] จะสามารถใชงานได
ตัวอยาง 100/150 และ 101/151 เปนการระบุจาก Danfoss ตัวอยาง
20/70 และ 21/71 เปนโปรไฟลชุดขับเคล่ือน AC ท่ีระบุจาก ODVA
สําหรับคําแนะนําการเลือกขอความ โปรดดูท่ีคูมือ DeviceNet
Operating Instructions (คูมือการใชงาน DeviceNet)
โปรดทราบวาการเปลี่ยนแปลงในพารามิเตอรนี้ จะถูกประมวลผลใน
ทันที

[0] ตัวอยาง 100/150

[1] ตัวอยาง 101/151

[2] ตัวอยาง 20/70

[3] ตัวอยาง 21/71

10-11  เขียนคารูปแบบขอมูลท่ีจะประมวลผล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0 ] * ไมมี

3-02 คาอางอิงตํ่าสุด

3-03 คาอางอิงสูงสุด

3-12 คากวดตาม/ชะลอ
ความเร็ว

3-41 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาขึ้น ชุด 1

3-42 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาลง ชุด 1

3-51 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาขึ้น ชุด 2

3-52 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาลง ชุด 2

3-80 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาขึ้น-ลง

3-81 ต้ังเวลาความเร็ว
ลงหยุดทันที

4-11 กําหนดความเร็ว
ตํ่าสุดมอเตอร
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4-13 กําหนดความเร็ว
สูงสุดมอเตอร

4-16 กําหนดคาแรงบิด
มอเตอร

4-17 โหมดขีดจํากัด
ของแรงบิดของเจน
เนอเรเตอร

7-28 คาปอนกลับต่ําสุด

7-29 คาปอนกลับสูงสุด

8-90 ความเร็วบัส Jog 1

8-91 ความเร็วบัส Jog 2

16-80 CTW ฟลดบัส 1
(คาถาวร)

16-82 REF ฟลดบัส 1
(คาถาวร)

34-01 PCD 1 เขียนไป
ยัง MCO

34-02 PCD 2 เขียนไป
ยัง MCO

34-03 PCD 3 เขียนไป
ยัง MCO

34-04 PCD 4 เขียนไป
ยัง MCO

34-05 PCD 5 เขียนไป
ยัง MCO

34-06 PCD 6 เขียนไป
ยัง MCO

34-07 PCD 7 เขียนไป
ยัง MCO

34-08 PCD 8 เขียนไป
ยัง MCO

34-09 PCD 9 เขียนไป
ยัง MCO

34-10 PCD 10 เขียนไป
ยัง MCO

เลือกกระบวนการเขียนขอมูลสําหรับ I/O Assembly Instances
101/151 องคประกอบ [2] และ [3] ของอารเรยนี้สามารถเลือกได องค
ประกอบ [0] และ [1] ของอารเรยเปนการกําหนดถาวร

10-12  อานคารูปแบบขอมูลท่ีประมวลผล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ไมมี

16-00 คําสั่งควบคุม

16-01 คาอางอิง
[หนวย]

16-02 คาอางอิง %

16-03 ขอความแสดง
สถานะ (คาถาวร)

16-04 คาหลักท่ีแทจริง
[Unit]
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16-05 คาหลักท่ีแทจริง
[%] (คาถาวร)

16-10 กําลัง [kW]

16-11 กําลัง [hp]

16-12 แรงดันมอเตอร

16-13 ความถี่

16-14 กระแสของ
มอเตอร

16-16 แรงบิด

16-17 ความเร็ว [RPM]

16-18 ความรอนของ
มอเตอร

16-19 อุณหภูมิ
เซนเซ็อร KTY

16-21 มุมเฟส

16-30 แรงดันการเชื่อม
โยง DC

16-32 พลังงานเบรค/
วินาที

16-33 พลังงานเบรค/2
นาที

16-34 อุณหภูมิแผน
ระบายความรอน

16-35 ความรอนของอิน
เวอรเตอร

16-38 สถานะการควบ
คุม SL

16-39 อุณหภูมิของ
การดควบคุม

16-50 คาอางอิงภาย
นอก

16-51 คาอางอิงพัลส

16-52 คาปอนกลับ
[หนวย]

16-53 คาอางอิง Digi
Pot

16-60 อินพุทดิจิตัล

16-61 ขั้ว53 การตั้งคา
สวิตช

16-62 อินพุทอนาล็อก
53

16-63 ขั้ว54 การตั้งคา
สวิตช

16-64 อินพุทอนาล็อก
54

16-65
เอาทพุทอนาล็อก 42
[mA]
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16-66 เอาทพุทดิจิตัล
[ไบนารี]

16-67 ความถ่ี #29
[Hz]

16-68 ความถ่ี #33
[Hz]

16-69
เอาทพุทแบบพัลส #27
[Hz]

16-70
เอาทพุทแบบพัลส #29
[Hz]

16-71 เอาทพุทรีเลย
[bin]

16-84 อุปกรณเสริมการ
สื่อสาร STW

16-85 CTW พอรต FC 1

16-90 ขอความ
สัญญาณเตือน

16-91 ขอความ
สัญญาณเตือน 2

16-92 คําเตือน

16-93 คําเตือน 2

16-94 สวนขยายขอ
ความแสดงสถานะ

16-95 สวนขยายขอ
ความแสดงสถานะ 2

34-21 PCD 1 อานจาก
MCO

34-22 PCD 2 อานจาก
MCO

34-23 PCD 3 อานจาก
MCO

34-24 PCD 4 อานจาก
MCO

34-25 PCD 5 อานจาก
MCO

34-26 PCD 6 อานจาก
MCO

34-27 PCD 7 อานจาก
MCO

34-28 PCD 8 อานจาก
MCO

34-29 PCD 9 อานจาก
MCO

34-30 PCD 10 อาน
จาก MCO

34-40 อินพุทดิจิตอล

34-41 เอาทพุทดิจิตอล
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34-50 ตําแหนงท่ีแท
จริง

34-51 ตําแหนงท่ีสั่ง

34-52 ตําแหนงหลักท่ี
แทจริง

34-53 ตําแหนงดัชนรีอง

34-54 ตําแหนงดัชนี
หลัก

34-55 ตําแหนงเสนโคง

34-56 การติดตามผิด
พลาด

34-57 ซิงโครไนซผิด
พลาด

34-58 ความเร็วที่แท
จริง

34-59 ความเร็วหลักท่ี
แทจริง

34-60 สถานะการ
ซิงโครไนซ

34-61 สถานะของแกน

34-62 สถานะโปรแกรม เลือกขอมูลประมวลผลสําหรับ I/O Assembly Instances (I/O ระบุไว
ลวงหนา) 101/151 องคประกอบ [2] และ [3] ของอารเรยนี้สามารถ
เลือกได องคประกอบ [0] และ [1] ของอารเรยเปนการกําหนดถาวร

10-13  พารามิเตอรการเตือน

พิสัย: หนาที่:

0* [0 – FFFF] ดูคําเตือนเฉพาะของ DeviceNet หนึ่งบิตจะถูกกําหนดใหกับการเตือน
แตละแบบ โปรดดูท่ีคูมือการใชงาน DeviceNet (MG.33.DX.YY)
สําหรับขอมูลเพิ่มเติม

บติ: ความหมาย:
0 บสัไมทาํงาน
1 หมดเวลาการเชื่อมตอชัดแจง
2 การเชื่อมตอ I/O
3 ถึงขีดจาํกดัของการลอง
4 คาแทจริงไมไดอัพเดต
5 บสั CAN ปด
6 ขอผดิพลาดสง I/O
7 ขอผดิพลาดการเริ่มตน
8 ไมมีการจายไฟใหบสั
9 บสัปด
10 ขอผดิพลาดยงัคงอยู
11 คําเตือนขอผดิพลาด
12 ขอผดิพลาด MAC ID ซํ้า
13 RX เกิดโอเวอรรันของคิว
14 TX เกดิโอเวอรรันของคิว
15 CAN เกดิโอเวอรรัน

10-14  คาอางอิงเน็ต

อานอยางเดียวจาก LCP

เปดแหลงคาอางอิงในตัวอยาง 21/71 และ 20/70
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[0] * ปด เปดใชคาอางอิงผานอินพุตอนาล็อก/ดิจิตอล

[1] เปด เปดใชคาอางอิงผานฟลดบัส

10-15  การควบคุมเน็ต

อานอยางเดียวจาก LCP

เลือกแหลงขอมูลควบคุมในตัวอยาง 21/71 และ 20-70

[0] * ปด เปดใชการควบคุมผานอินพุตอนาล็อก/ดิจิตอล

[1] เปด เปดใชการควบคุมผานฟลดบัส

2.13.4. 10-2* ตัวกรอง COS

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการตั้งคาตัวกรอง COS

10-20  ตัวกรอง COS 1

พิสัย: หนาที่:

0000* [0 – FFFF] ปอนคาสําหรับตัวกรอง COS 1 เพ่ือต้ังคาฟลเตอร มาสค สําหรับขอ
ความแสดงสถานะ เมื่อทํางานในสถานะ COS (Change-Of-State)
ฟงกชันนีจ้ะกรองบิตในขอความแสดงสถานะที่ไมควรสงออกไปหากมี
การเปลี่ยนแปลง

10-21  ตัวกรอง COS 2

พิสัย: หนาที่:

0000* [0 – FFFF] ปอนคาสําหรับตัวกรอง COS 2 เพ่ือต้ังคาหนากากของตัวกรอง สําหรับ
คาหลักท่ีแทจริง เมื่อทํางานในสถานะ COS (Change-Of-State) คุณ
สามารถกรองบิตในคาหลักท่ีแทจริงท่ีไมควรสงออกไปหากมีการ
เปล่ียนแปลง

10-22  ตัวกรอง COS 3

พิสัย: หนาที่:

0000* [0 – FFFF] ปอนคาสําหรับตัวกรอง COS 3 เพ่ือต้ังคามาสกของฟลเตอรสําหรับ
PCD 3 เมื่อทํางานในฟงกชัน COS (Change-Of-State) ฟงกชันนี้จะ
กรองบิตใน PCD 3 ท่ีไมควรสงออกไปหากมีการเปลี่ยนแปลง

10-23  ตัวกรอง COS 4

พิสัย: หนาที่:

0000* [0 – FFFF] ปอนคาสําหรับ COS การกรอง 4 เพ่ือต้ังคาฟลเตอร มาสคสําหรับ PCD
4 เมื่อทํางานในสถานะ COS (Change-Of-State) ฟงกชันนีจ้ะกรองบิต
ใน PCD 4 ท่ีไมควรสงออกไปหากมีการเปลี่ยนแปลง

2.13.5. 10-3* ใชพารามเิตอร 

กลุมพารามิเตอรนี้จะชวยใหสามารถเขาใชพารามิเตอรท่ีจัดดัชนไีว และตั้งคาการโปรแกรมที่ระบุไว
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10-30  ดัชนีอารเรย

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 255]

อานอยางเดียวจาก LCP ดูพารามิเตอรแบบอารเรย พารามิเตอรนีจ้ะใชไดเม่ือตอติดต้ังฟลดบัส
DeviceNet

10-31  การจดัเก็บคาขอมลู

อุปกรณเสริม: หนาที่:

คาพารามิเตอรท่ีเปล่ียนแปลงทาง DeviceNet จะไมไดรับการจัดเก็บ
ลงในหนวยความจําถาวรโดยอัตโนมัติ ใชพารามิเตอรนี้เพ่ือเปดการทํา
งานฟงกชันที่จะเรียกคืนคาพารามิเตอรในหนวยความจําถาวร
EEPROM ดังนัน้คาพารามิเตอรท่ีมีการเปลี่ยนแปลงจะไดรับการคงไว
เมื่อปดเคร่ือง

[0] * ปด ยกเลิกการทํางานฟงกชันจัดเก็บหนวยความจําถาวร

[1] เก็บการแกไขคา จัดเก็บคาพารามิเตอรท้ังหมดจากชุดคําสั่งท่ีใชมาไวในหนวยความจํา
ถาวร การเลือกนีจ้ะกลับไปเปนปด [0] เม่ือคาท้ังหมดไดรับการจัดเก็บ

[2] เก็บตั้งคาทั้งหมด จัดเก็บคาพารามิเตอรท้ังหมดสําหรับชุดคําสั่งไวในหนวยความจําถาวร
การเลือกนีจ้ะกลับไปเปน ปด [0] เม่ือคาพารามิเตอรท้ังหมดไดรับการ
จัดเก็บ

10-32  การทบทวน Devicenet

อุปกรณเสริม: หนาที่:

การทบทวนหลัก

การทบทวนยอย ดูหมายเลขการปรับรุนของ DeviceNet พารามิเตอรนี้ใชสําหรับการ
สรางไฟล EDS

10-33  จัดเก็บทุกครั้ง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ปด ยกเลิกการจัดเก็บขอมูลในหนวยความจําถาวร

[1] เปด จัดเก็บขอมูลพารามิเตอรท่ีไดรับผานทาง DeviceNet ในหนวยความจํา
ถาวร EEPROM ใหเปนคามาตรฐาน

10-39  พารามเิตอร F ของ Devicenet

อารเรย [1000]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

0* [0 - 0] พารามิเตอรนีใ้ชสําหรับกําหนดรูปแบบตัวแปลงความถี่ผานทาง
DeviceNet และสรางไฟล EDS
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2.14. พารามิเตอร: Smart logic

2.14.1. 13-** คุณลกัษณะของ โปรแกรม

Smart Logic Control (SLC) เปนการเรียงลําดับการกระทําที่ผูใชระบุไวซึ่งจะไดรับการประมวลผลโดย SLC
(ดูพารามิเตอร 13-52 [x]) เม่ือ เหตุการณ เก่ียวของท่ีกําหนดโดยผูใช (ดูพารามิเตอร 13-51[x]) ไดรับการ
ประเมินจาก SLC วาเปน TRUE (จริง) เหตุการณและ การดําเนนิการ แตละตัวจะถูกกําหนดหมายเลขและ
เชื่อมโยงเขาดวยกันเปนคู (สถานะ) ซึ่งหมายความวาเมื่อ เหตุการณ [0] สําเร็จ (ไดรับคา TRUE (จริง)) การ
กระทํา [0] จะไดรับการปฏิบัติ หลังจากนี ้เงือ่นไขของ เหตุการณ [1] จะไดรับการประเมินและหากเปน TRUE
(จริง) การกระทํา [1] จะไดรับการปฏิบัติตอๆ ไป ในแตละรอบ จะมีการประเมิน เหตุการณ เพียงหนึง่คร้ังเทา
นั้น หาก เหตุการณ ถูกประเมินเปน FALSE (เท็จ) จะไมมีสิ่งใดเกิดขึ้น (ใน SLC) ระหวางรอบการสแกน
ปจจุบัน และไมมี เหตุการณ อ่ืนใดไดรับการประเมินตอ ซึ่งหมายความวาเมื่อ SLC เร่ิมตน จะทําการประเมิน
เหตุการณ [0] (และเฉพาะ เหตุการณ [0] เทานั้น) ในแตละรอบการสแกน เม่ือใดก็ตามท่ีเหตุการณ [0] ถูก
ประเมินเปน TRUE (จริง) SLC จึงจะลงมือปฏิบัติ การกระทํา[0] และเร่ิมประเมินเหตุการณ [1] คุณสามารถตั้ง
โปรแกรมจาก 1 ถึง 20 เหตุการณ และ การกระทํา
เมื่อ เหตุการณ / การกระทํา สุดทายไดรับการปฏิบัติ การเรียงลําดับจะเร่ิมตนใหมอีกคร้ังจาก เหตุการณ
[0] / การกระทํา [0] ภาพประกอบนี้แสดงตัวอยางของ เหตุการณ / การกระทํา สามชุด:

การสตารทและการหยุด SLC:
การสตารทและการหยุด SLC สามารถทําไดโดยเลือก “เปด [1]” หรือ “ปด [0]” ในพารามิเตอร 13-00 จาก
นั้น SLC จะเร่ิมตนที่สถานะ 0 เสมอ (โดยจะประเมิน event [0]) SLC จะเร่ิมตนทํางานเม่ือเหตุการณการ
สตารท (ระบุในพารามิเตอร 13-01 เหตุการณการสตารท) ถูกประเมินเปน TRUE (จริง) (โดยท่ี On [1] ถูก
เลือกในพารามิเตอร 13-00) SLC จะหยุดเมื่อ เหตุการณการหยุด (พารามิเตอร 13-02) เปน จริง พารา
มิเตอร 13-03 จะรีเซ็ตพารามิเตอร SLC และเริ่มตนการตั้งโปรแกรมต้ังแตแรก

2.14.2. 13-0* การต้ังคา SLC 

ใชการตั้งคา SLC เพ่ือสั่งทํางาน หยุดการทํางาน และรีเซ็ตการควบคุมแบบ Smart Logic

13-00  โหมดตัวควบคุม SL

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ปด ยกเลิกการใชงานตัวควบคุม Smart Logic

[1] เปด เปดใชงานตัวควบคุม Smart Logic
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13-01  เหตุการณการสตารท

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] เท็จ

[1] จริง

[2] ทํางาน

[3] ในชวง

[4] ตามคาอางอิง

[5] ขีดจํากัดของแรงบิด

[6] ขีดจํากัดกระแส

[7] นอกชวงกระแส

[8] ตํ่ากวากระแสระดับต่ํา

[9] สูงกวากระแสระดับสูง

[10] นอกชวงความเร็ว

[11] ตํ่ากวาความเร็วต่ํา

[12] สูงกวาความเร็วสูง

[13] ออกนอกชวงปอนกลับ

[14] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา

[15] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[16] การเตือนความรอน

[17] แรงดันหลักอยูนอกชวง

[18] กลับทิศทาง

[19] การเตือน

[20] สัญญาณเตือน (ตัดทํา
งาน)

[21] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อกการทํางาน)

[22] ตัวเปรียบเทียบ 0

[23] ตัวเปรียบเทียบ 1

[24] ตัวเปรียบเทียบ 2

[25] ตัวเปรียบเทียบ 3

[26] กฎตรรกะ 0

[27] กฎตรรกะ 1

[28] กฎตรรกะ 2

[29] กฎตรรกะ 3

[33] อินพุทดิจิตัล DI18

[34] อินพุทดิจิตัล DI19

[35] อินพทุดิจิตัล DI27

[36] อินพุทดิจิตัล DI29 (FC
302 เทานั้น)

[37] อินพุทดิจิตัล DI32

[38] อินพุทดิจิตัล DI33

[39] * คําสั่งสตารท

[40] ชุดขับหยุด

[41] รีเซ็ตตัดการทํางาน

[42] รีเซ็ตตัดการทํางาน
อัตโนมัติ
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[43] ปุม OK

[44] ปุม รีเซ็ต

[45] ปุมเล่ือนดานซาย

[46] ปุมเล่ือนดานขวา

[47] ปุมเล่ือนขึ้น

[48] ปุมเล่ือนลง

[50] ตัวเปรียบเทียบ 4

[51] ตัวเปรียบเทียบ 5

[60] กฎตรรกะ 4

[61] กฎตรรกะ 5 เลือกอินพุทบูลีน (TRUE (จริง) หรือ FALSE(เท็จ)) เพ่ือใชงานการควบ
คุมแบบ Smart Logic
False (เท็จ) [0] ปอนคาคงที่สําหรับ FALSE (เท็จ) ในเหตุการณ
True (จริง) [1] ปอนคาคงที่สําหรับ TRUE (จริง) ในเหตุการณ
กําลังทํางาน [2] มอเตอรกําลังทํางาน
ในชวง [3] มอเตอรกําลังทํางานอยูภายในชวงของกระแสและความเร็ว
ท่ีโปรแกรมไวในพารามิเตอร 4-50 ถึงพารามิเตอร 4-53
ตามคาอางอิง [4] มอเตอรกําลังทํางานตามคาอางอิง
ขีดจํากัดของแรงบิด [5] แรงบิดสูงเกินกวาขีดจํากัดของแรงบิดท่ีต้ังคา
ในพารามิเตอร 4-16 หรือ 4-17
ขีดจํากัดกระแส [6] กระแสสูงเกินกวาขีดจํากัดกระแสของมอเตอรท่ีตั้ง
คาในพารามิเตอร 4-18
นอกชวงกระแส [7] กระแสของมอเตอรอยูนอกชวงของคาที่ต้ังใน
พารามิเตอร 4-18
นอยกวากระแสดานต่ํา [8] กระแสของมอเตอรตํ่ากวาคาที่ต้ังไวใน
พารามิเตอร 4-50
เหนอืกวากระแสดานสูง [9] กระแสของมอเตอรสูงกวาคาที่ต้ังไวใน
พารามิเตอร 4-51
นอกชวงความเร็ว [10] ความเร็วอยูนอกชวงของคาที่ต้ังไวในพารา
มิเตอร 4-52 และ 4-53
นอยกวาความเร็วดานต่ํา [11] ความเร็วเอาทพุทอยูตํ่ากวาการตั้งคาใน
พารามิเตอร 4-52
เหนอืกวาความเร็วดานสูง [12] ความเร็วเอาทพุทอยูสูงกวาการตั้งคา
ในพารามิเตอร 4-53
นอกชวงคาปอนกลับ [13] คาปอนกลับอยูนอกชวงที่ต้ังคาในพารา
มิเตอร 4-56 และ 4-57
นอยกวาคาปอนกลับดานต่ํา [14] คาปอนกลับต่ํากวาขีดจํากัดท่ีต้ังคา
ในพารามิเตอร 4-56
เหนอืกวาคาปอนกลับดานสูง [15] คาปอนกลับสูงกวาขีดจํากัดท่ีต้ังคา
ในพารามิเตอร 4-57
การเตือนความรอน [16] การเตือนความรอนถูกเปดเม่ืออุณหภูมิเกินขีด
จํากัดในมอเตอร ตัวแปลงความถี่ เบรคความตานทาน
หรือเทอรมิสเตอร
แรงดันหลักอยูนอกชวง [17] แรงดันหลักอยูนอกชวงของแรงดันท่ีระบุ
กลับทิศทาง [18] เอาทพุทจะมีคาสูงเมื่อชุดขับเคล่ือนกําลังทํางานใน
ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา (ผลคูณแบบโลจิกของบิตสถานะ “กําลังทํา
งาน” และ “กลับทิศทาง”)
การเตือน [19] การเตือนใชงานอยู
สัญญาณเตือน (ตัดการทํางาน) [20] สัญญาณเตือน (ตัดการทํางาน)
ใชงานอยู
สัญญาณเตือน (ตัดล็อกการทํางาน) [21] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อกการทํางาน)ใชงานอยู
ตัวเปรียบเทียบ 0 [22] ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ 0
ตัวเปรียบเทียบ 1 [23] ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ 1
ตัวเปรียบเทียบ 2 [24] ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ 2
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ตัวเปรียบเทียบ 3 [25] ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ 3
กฎตรรกะ 0 [26] ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 0
กฎตรรกะ 1 [27] ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 1
กฎตรรกะ 2 [28] ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 2
กฎตรรกะ 3 [29] ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 3
อินพุทดิจิตัล DI18 [33] ใชผลลัพธของอินพุทดิจิตัล18
อินพุทดิจิตัล DI19 [34] ใชผลลัพธของอินพุทดิจิตัล19
อินพุทดิจิตัล DI27 [35] ใชผลลัพธของอินพุทดิจิตัล27
อินพุทดิจิตัล DI29 เฉพาะ FC302 [36] ใชผลลัพธของอินพุทดิจิตัล29
อินพุทดิจิตัล DI32 [37] ใชผลลัพธของอินพุทดิจิตัล32
อินพุทดิจิตัล DI33 [38] ใชผลลัพธของอินพุทดิจิตัล33
คําสั่งสตารท [39] คําสั่งสตารทถูกสั่งออกไปแลว
ชุดขับหยุด [40] คําสั่งหยุด ( jog, หยุด, หยุดดวน, ล่ืนไหล) ไดถูกสั่ง
ออกไป และไมไดมาจาก SLC เอง
รีเช็ตตัดการทํางาน [41] รีเช็ตถูกสั่งออกไป
รีเซ็ตตัดการทํางานอัตโนมัติ [42] รีเซ็ตอัตโนมัติทํางาน
ปุม OK [43] ปุม OK ถูกกด
ปุม รีเซ็ต [44] ปุม รีเซ็ต ถูกกด
ปุมเล่ือนดานซาย [45] ปุมเล่ือนดานซายถูกกด
ปุมเล่ือนดานขวา [46] ปุมเลื่อนดานขวาถูกกด
ปุมเล่ือนขึ้น [47] ปุมเล่ือนขึ้นถูกกด
ปุมเล่ือนลง [48] ปุมเล่ือนลงถูกกด
ตัวเปรียบเทียบ 4 [50] ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ 4
ตัวเปรียบเทียบ 5 [51] ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ 5
กฎตรรกะ 4 [60] ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 4
กฎตรรกะ 5 [61] ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 5

13-02  เหตุการณการหยุด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] เท็จ

[1] จริง

[2] ทํางาน

[3] ในชวง

[4] ตามคาอางอิง

[5] ขีดจํากัดของแรงบิด

[6] ขีดจํากัดกระแส

[7] นอกชวงกระแส

[8] ตํ่ากวากระแสระดับต่ํา

[9] สูงกวากระแสระดับสูง

[10] นอกชวงความเร็ว

[11] ตํ่ากวาความเร็วต่ํา

[12] สูงกวาความเร็วสูง

[13] ออกนอกชวงปอนกลับ

[14] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา

[15] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[16] การเตือนความรอน

[17] แรงดันหลักอยูนอกชวง

[18] กลับทิศทาง

[19] การเตือน
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[20] สัญญาณเตือน (ตัดทํา
งาน)

[21] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อคการทํางาน)

[22] ตัวเปรียบเทียบ 0

[23] ตัวเปรียบเทียบ 1

[24] ตัวเปรียบเทียบ 2

[25] ตัวเปรียบเทียบ 3

[26] กฎตรรกะ 0

[27] กฎตรรกะ 1

[28] กฎตรรกะ 2

[29] กฎตรรกะ 3

[30] หมดเวลา SL 0

[31] หมดเวลา SL 1

[32] หมดเวลา SL 2

[33] อินพุทดิจิตอล DI18

[34] อินพุทดิจิตอล DI19

[35] อินพุทดิจิตอล DI27

[36] อินพุทดิจิตอล DI29
(FC 302 เทานั้น)

[37] อินพุทดิจิตอล DI32

[38] อินพุทดิจิตอล DI33

[39] คําสั่งสตารท

[40] ชุดขับหยุด

[41] รีเซ็ตตัดการทํางาน

[42] รีเซ็ตตัดการทํางาน
อัตโนมัติ

[43] ปุม OK

[44] ปุม รีเซ็ต

[45] ปุมเล่ือนดานซาย

[46] ปุมเล่ือนดานขวา

[47] ปุมเล่ือนขึ้น

[48] ปุมเล่ือนลง

[50] ตัวเปรียบเทียบ 4

[51] ตัวเปรียบเทียบ 5

[60] กฎตรรกะ 4

[61] กฎตรรกะ 5

[70] หมดเวลา SL 3

[71] หมดเวลา SL 4

[72] หมดเวลา SL 5

[73] หมดเวลา SL 6

[74] หมดเวลา SL 7 เลือกอินพุทบูลีน (TRUE (จริง) หรือ FALSE(เท็จ)) เพ่ือใชงานการควบ
คุมแบบ Smart Logic
สําหรับคําอธิบาย [0] - [61] ใหดูท่ี 13-01 เหตุท่ีสตารท
หมดเวลา SL 3 [70] ตัวตั้งเวลา 3 ของ Smart logic controller หมด
เวลา
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หมดเวลา SL 4 [71] ตัวตั้งเวลา 4 ของ Smart logic controller หมด
เวลา
หมดเวลา SL 5 [72] ตัวตั้งเวลา 5 ของ Smart logic controller หมด
เวลา
หมดเวลา SL 6 [73] ตัวตั้งเวลา 6 ของ Smart logic controller หมด
เวลา
หมดเวลา SL 7 [74] ตัวตั้งเวลา 7 ของ Smart logic controller หมด
เวลา

13-03  รีเซต็ SLC

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * หามรีเซ็ต SLC รักษาการตั้งคาที่โปรแกรมไวทุกคาพารามิเตอรกลุม 13 (13-*)

[1] รีเซ็ต SLC รีเซ็ตทุกคาพารามิเตอรกลุม 13 (13-*) ไปเปนคามาตรฐาน

2.14.3. 13-1* ตัวเปรียบเทียบ

ตัวเปรียบเทียบใชสําหรับการเปรียบเทียบตัวแปรตอเนือ่ง (เชน ความถี่เอาทพุท, กระแสเอาทพุท, อินพุทอ
นาล็อก ฯลฯ) กับคาที่ต้ังไวลวงหนาแบบแนนอน นกจากนีย้ังมีคาดิจิตัลท่ีอาจจะถูกเปรียบเทียบกับคาเวลาคง
ท่ี ดูคําอธิบายเพิ่มเติมในพารามิเตอร 13-10 ตัวเปรียบเทียบจะไดรับการประเมินหนึ่งคร้ังในแตละรอบการ
สแกน ใชผลลัพธ (TRUE (จริง) หรือ FALSE (เท็จ)) โดยตรง พารามิเตอรท้ังหมดในกลุมพารามิเตอรนี้เปน
พารามิเตอรแบบอารเรย ท่ีมีดัชนี 0 ถึง 5 เลือกดัชนี 0 เพ่ือต้ังโปรแกรมตัวเปรียบเทียบ 0 เลือกดัชน ี1 เพ่ือต้ัง
โปรแกรมตัวเปรียบเทียบ 1 และตอๆ ไป

13-10  โอเปอรแรนดตัวเปรียบเทียบ

อารเรย [6]

ตัวเลือก [1] ถึง [31] เปนตัวแปรที่จะถูกเปรียบเทียบโดยอางอิงจากคาของตัวแปรเอง ตัวเลือก [50] ถึง
[186] เปนคาดิจิตัล (TRUE/FALSE) ท่ีการเปรียบเทียบอางอิงจากระยะเวลาในระกวางที่ถูกต้ังคาเปน TRUE
หรือ FALSE ตามลําดับ ดูท่ีพารามิเตอร 13-11
เลือกตัวแปรที่จะถูกตรวจสอบโดยตัวเปรียบเทียบ

[0] * ยกเลิกการใช (ไมใช) ปดการใชงาน [0] ตัวเปรียบเทียบถูกปดการใชงาน

[1] คาอางอิง คาอางอิง[1] คาอางอิงไกล (ไมใชท่ีตัวเครื่อง) แสดงเปนเปอรเซ็นต

[2] คาปอนกลับ คาปอนกลับ [2] ในหนวยของ [RPM] หรือ [Hz]

[3] ความเร็วของมอเตอร ความเร็วของมอเตอร [3] [RPM] หรือ [Hz]

[4] กระแสของมอเตอร กระแสของมอเตอร [4] [A]

[5] แรงบิดของมอเตอร แรงบิดของมอเตอร [5] [Nm]

[6] กําลังของมอเตอร กําลังของมอเตอร [6] [kW] หรือ [hp]

[7] แรงดันของมอเตอร แรงดันของมอเตอร[7] [V]

[8] แรงดัน DC ล้ิงค แรงดัน DC ลิงค[8] [V]

[9] ความรอนของมอเตอร ความรอนของมอเตอร [9] แสดงเปนเปอรเซ็นต

[10] ความรอนของ VLT ความรอนของ VLT [10] แสดงเปนเปอรเซ็นต

[11] อุณหภูมิแผนระบาย
ความรอน

อุณหภูมิแผนระบายความรอน [11] แสดงเปนเปอรเซ็นต
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[12] อินพุทอนาล็อก AI53 อินพุทอนาล็อก AI53 [12] แสดงเปนเปอรเซ็นต

[13] อินพุทอนาล็อก AI54 อินพุทอนาล็อก AI54 [13] แสดงเปนเปอรเซ็นต

[14] อนาล็อก AIFB10 อินพุทอนาล็อก AIFB10 [14] [V]

[15] อนาล็อก AIS24V อินพุทอนาล็อก AIS24V [15] [V] อินพุทอนาล็อกAICCT [17] [ฐ].

[17] อนาล็อก AICCT

[18] อินพุทพัลส FI29
(เฉพาะ FC 302 เทา
นั้น)

อินพุทพัลส FI29 (เฉพาะ FC302) [18] แสดงเปนเปอรเซ็นต

[19] อินพุทพัลส FI33 อินพุทอนาล็อก FI33 [19] แสดงเปนเปอรเซ็นต

[20] หมายเลขสัญญาณ
เตือน

หมายเลขสัญญาณเตือน [20] หมายเลขขอผิดพลาด

[30] ตัวนับ A ตัวนับ A [30] จํานวนที่นับ

[31] ตัวนับ B ตัวนับ B [31] จํานวนท่ีนบั

[50] เท็จ False (เท็จ) [50] ปอนคาคงที่สําหรับ FALSE (เท็จ) ในเหตุการณ

[51] จริง True (จริง) [51] ปอนคาคงที่สําหรับ True (จริง) ในเหตุการณ

[52] การควบคุมพรอม ควบคุมพรอม [52] บอรดควบคุมไดรับแรงดันจากแหลงจายไฟฟา

[53] ชุดขับพรอม ชุดขับเคล่ือนพรอม [53] ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทํางาน และ
จายสัญญาณบนบอรดควบคุม

[54] ทํางาน กําลังทํางาน [54] มอเตอรกําลังทํางาน

[55] กลับทิศทาง กลับทิศทาง [55] เอาทพุทจะมีคาเปนสูงเม่ือใดก็ตามที่ชุดขับเคล่ือน
กําลังทํางานในทิศทางทวนเข็มนาฬิกา (ผลคูณแบบโลจิกของบิตสถา
นะ “กําลังทํางาน” และ “กลับทิศทาง”)

[56] ในชวง ในชวง [56] มอเตอรกําลังทํางานอยูภายในชวงของกระแสและความ
เร็วที่โปรแกรมไวในพารามิเตอร 4-50 ถึงพารามิเตอร 4-53

[60] ตามคาอางอิง ตามคาอางอิง [60] มอเตอรกําลังทํางานตามคาอางอิง

[61] ตํ่ากวาคาอางอิง, ตํ่า นอยกวาคาอางอิงดานต่ํา [61] มอเตอรกําลังทํางานดวยคาท่ีอยูตํ่ากวา
คาที่อยูในพารามิเตอร 4-54 “การเตือนคาอางอิงต่ํา”

[62] เหนือคาอางอิงดานสูง เหนอืกวาคาอางอิงดานสูง [62] มอเตอรกําลังทํางานดวยคาที่เหนือ
กวาคาที่อยูในพารามิเตอร 4-55 “การเตือนคาอางอิงสูง”

[65] ขีดจํากัดของแรงบิด ขีดจํากัดของแรงบิด [65] แรงบิดสูงเกินกวาขีดจํากัดของแรงบิดท่ีตั้ง
คาในพารามิเตอร 4-16 หรือ 4-17

[66] ขีดจํากัดกระแส ขีดจํากัดกระแส [66] กระแสสูงเกินกวาขีดจํากัดกระแสของมอเตอรท่ี
ต้ังคาในพารามิเตอร 4-18

[67] นอกชวงกระแส นอกชวงกระแส [67] กระแสของมอเตอรอยูนอกชวงของคาที่ต้ังใน
พารามิเตอร 4-18

[68] ตํ่ากวากระแสระดับต่ํา นอยกวากระแสดานต่ํา [68] กระแสของมอเตอรตํ่ากวาคาที่ต้ังไวใน
พารามิเตอร 4-50

[69] สูงกวากระแสระดับสูง เหนอืกวากระแสดานสูง [69] กระแสของมอเตอรสูงกวาคาที่ต้ังไวใน
พารามิเตอร 4-51

[70] นอกชวงความเร็ว นอกชวงความเร็ว [70] ความเร็วอยูนอกชวงของคาที่ต้ังไวในพารา
มิเตอร 4-52 และ 4-53
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[71] ตํ่ากวาความเร็วต่ํา นอยกวาความเร็วดานต่ํา [71] ความเร็วเอาทพุทอยูตํ่ากวาการตั้งคาใน
พารามิเตอร 4-52

[72] สูงกวาความเร็วสูง เหนอืกวาความเร็วดานสูง [72] ความเร็วเอาทพุทอยูสูงกวาการตั้งคา
ในพารามิเตอร 4-53

[75] ออกนอกชวงปอนกลับ นอกชวงคาปอนกลับ [75] คาปอนกลับอยูนอกชวงที่ต้ังคาในพารา
มิเตอร 4-56 และ 4-57

[76] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา นอยกวาคาปอนกลับดานต่ํา [76] คาปอนกลับต่ํากวาขีดจํากัดท่ีต้ังคา
ในพารามิเตอร 4-56

[77] สูงกวาคาปอนกลับสูง เหนอืกวาคาปอนกลับดานสูง [77] คาปอนกลับสูงกวาขีดจํากัดท่ีต้ังคา
ในพารามิเตอร 4-57

[80] การเตือนความรอน การเตือนความรอน [80] การเตือนความรอนถูกเปดเมื่ออุณหภูมิเกินขีด
จํากัดในมอเตอร ตัวแปลงความถี่ เบรค หรือเทอรมิสเตอร

[82] แรงดันหลักอยูนอกชวง แรงดันหลักอยูนอกชวง [82] แรงดันหลักอยูนอกชวงของแรงดันที่ระบุ

[85] การเตือน การเตือน [85] การเตือนใชงานอยู

[86] สัญญาณเตือน (ตัดทํา
งาน)

สัญญาณเตือน (ตัดการทํางาน) [86] สัญญาณเตือน (ตัดการทํางาน)
ใชงานอยู

[87] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อกการทํางาน)

สัญญาณเตือน (ตัดล็อกการทํางาน) [87] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อกการทํางาน) ใชงานอยู

[90] บัสปกติ บัสปกต ิ[90] การสื่อสารท่ีเปดใชอยู (ไมหมดเวลา) ผานทางพอรตการ
สื่อสารแบบอนุกรม

[91] ขีดจํากัดของแรงบิดและ
การหยุด

ขีดจํากัดของแรงบิดและการหยุด [91] เม่ือตัวแปลงความถี่ไดรับ
สัญญาณหยุดในและอยูในขณะท่ีเกิดขีดจํากัดของแรงบิด สัญญาณจะ
มีตรรกะเทากับ “0”

[92] เบรคผิดปกติ (IGBT) ขอผิดพลาดของเบรค(IGBT) [92] เบรค IGBT ลัดวงจร

[93] การควบคุมเบรคเชิงกล การควบคุมเบรคเชิงกล [93] เบรคเชิงกลใชงานอยู

[94] การหยุดแบบปลอดภัย
ทํางาน (เฉพาะ FC 302)

ใชงานการหยุดแบบปลอดภัย(เฉพาะFC302)[94] ใชงานการหยุดแบบ
ปลอดภัย DI 37

[100] ตัวเปรียบเทียบ 0 ตัวเปรียบเทียบ 0 [100] ผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ0

[101] ตัวเปรียบเทียบ 1 ตัวเปรียบเทียบ 1 [101] ผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ1

[102] ตัวเปรียบเทียบ 2 ตัวเปรียบเทียบ 2 [102] ผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ2

[103] ตัวเปรียบเทียบ 3 ตัวเปรียบเทียบ 3 [103] ผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ3

[104] ตัวเปรียบเทียบ 4 ตัวเปรียบเทียบ 4 [104] ผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ4

[105] ตัวเปรียบเทียบ 5 ตัวเปรียบเทียบ 5 [105] ผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ5

[110] กฎตรรกะ 0 กฎตรรกะ 0 [110] ผลลัพธของกฎตรรกะ 0

[111] กฎตรรกะ 1 กฎตรรกะ 1 [111] ผลลัพธของกฎตรรกะ 1

[112] กฎตรรกะ 2 กฎตรรกะ 2 [112] ผลลัพธของกฎตรรกะ 2

[113] กฎตรรกะ 3 กฎตรรกะ 3 [113] ผลลัพธของกฎตรรกะ 3

[114] กฎตรรกะ 4 กฎตรรกะ 4 [114] ผลลัพธของกฎตรรกะ 4

[115] กฎตรรกะ 5 กฎตรรกะ 5 [115] ผลลัพธของกฎตรรกะ 5
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[120] หมดเวลา SL 0 หมดเวลา SL 0 [120] ผลลัพธของตัวตั้งเวลา SLC 0

[121] หมดเวลา SL 1 หมดเวลา SL 1 [121] ผลลัพธของตัวตั้งเวลา SLC 1

[122] หมดเวลา SL 2 หมดเวลา SL 2 [122] ผลลัพธของตัวตั้งเวลา SLC 2

[123] หมดเวลา SL 3 หมดเวลา SL 3 [123] ผลลัพธของตัวตั้งเวลา SLC 3

[124] หมดเวลา SL 4 หมดเวลา SL 4 [124] ผลลัพธของตัวตั้งเวลา SLC 4

[125] หมดเวลา SL 5 หมดเวลา SL 5 [125] ผลลัพธของตัวตั้งเวลา SLC 5

[126] หมดเวลา SL 6 หมดเวลา SL 6 [126] ผลลัพธของตัวตั้งเวลา SLC 6

[127] หมดเวลา SL 7 หมดเวลา SL 7 [127] ผลลัพธของตัวตั้งเวลา SLC 7

[130] อินพุทดิจิตัล DI18 อินพุทดิจิตัล DI18 [130] อินพุทดิจิตัล 18 คาสูง = True

[131] อินพุทดิจิตัล DI19 อินพุทดิจิตัล DI19 [131] อินพุทดิจิตัล 19 คาสูง = True

[132] อินพุทดิจิตัล DI27 อินพุทดิจิตัล DI27 [132] อินพุทดิจิตัล 27 คาสูง = True

[133] อินพุทดิจิตัล DI29 อินพุทดิจิตัล DI29 [133] อินพุทดิจิตัล 29 คาสูง = True

[134] อินพุทดิจิตัล DI32 อินพุทดิจิตัล DI32 [134] อินพุทดิจิตัล 32 คาสูง = True

[135] อินพุทดิจิตัล DI33 อินพุทดิจิตัล DI33 [135] อินพุทดิจิตัล 33 คาสูง = True

[150] SLเอาทพุทดิจิตัล A เอาทพุทดิจิตัล A ของ SL [150] ใชผลลัพทจากเอาทพุท A ของ SLC

[151] SLเอาทพุทดิจิตัลB เอาทพุทดิจิตัล B ของ SL [151] ใชผลลัพทจากเอาทพุท B ของ SLC

[152] SLเอาทพุทดิจิตัลC เอาทพุทดิจิตัล C ของ SL [152] ใชผลลัพทจากเอาทพุท C ของ SLC

[153] SLเอาทพุทดิจิตัล D เอาทพุทดิจิตัล D ของ SL [153] ใชผลลัพทจากเอาทพุท D ของ SLC

[154] SLเอาทพุทดิจิตัล E เอาทพุทดิจิตัล E ของ SL [154] ใชผลลัพทจากเอาทพุท E ของ SLC

[155] SLเอาทพุทดิจิตัล F เอาทพุทดิจิตัล F ของ SL [155] ใชผลลัพทจากเอาทพุท F ของ SLC

[160] รีเลย 1 รีเลย1 [160] ใชงานรีเลย 1

[161] รีเลย 2 รีเลย2 [161] ใชงานรีเลย 2

[180] คาอางอิงหนาเคร่ืองท่ี
ใช

ใชงานคาอางอิงในตัวเครื่อง [180] มีคาสูงเมื่อพารามิเตอร 3-13
“ตําแหนงอางอิง” = [2] ตัวเคร่ือง หรือเมื่อพารามิเตอร 3-13 เปน [0]
ไดเชื่อมโยงไปยัง HAND AUTO ในเวลาเดียวกันกับท่ี LCP อยูใน
โหมด HAND ON

[181] คาอางอิงไกลทํางาน เปดใชคาอางอิงไกล [181] มีคาสูงเมื่อพารามิเตอร 3-13 “ตําแหนง
อางอิง” = [1] ระยะไกล หรือ [0] ไดเชื่อมโยงไปยัง Hand/Auto ใน
ขณะที่LCP อยูในโหมดAuto

[182] คําสั่งสตารท คําสั่งสตารท [182] มีคาสูงเม่ือใชงานคําสั่งสตารทและไมมีคําสั่งหยุด

[183] ชุดขับหยุด ชุดขับหยุด [183] คําสั่งหยุด ( jog, หยุด, หยุดดวน, ลื่นไหล) ไดถูกสั่ง
ออกไป และไมไดมาจาก SLC เอง

[185] โหมดขับดวยตัวเอง ขับในโหมดควบคุมดวยมือ [185] สูงเมื่อชุดขับอยูในโหมดขับดวยมือ

[186] โหมดขับอัตโนมัติ ชุดขับเคล่ือนในโหมดอัตโนมัติ [186] มีคาสูงเม่ือชุดขับเคล่ือนอยูใน
โหมดอัตโนมัติ
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13-11  โอเปอรเรเตอรตัวเปรียบเทียบ

อารเรย [6]

สําหรับพารามิเตอร 13-10 ท่ีมีคาจาก [0] ถึง [31] ดังตอไปนี้ถูกตอง:

เลือกตัวออเปอรเรเตอรท่ีจะใชในการเปรียบเทียบ

[0] < เลือก < [0] สําหรับผลลัพธของการประเมินผลที่จะเปน TRUE (จริง)
เมื่อตัวแปรที่เลือกในพารามิเตอร 13-10 มีคานอยกวาคาถาวรในพารา
มิเตอร 13-12 ผลลัพธจะเปน FALSE (เท็จ) หากตัวแปรที่เลือกในพารา
มิเตอร 13-10 มีคาสูงกวาคาถาวรในพารามิเตอร 13-12

[1] * ≈ เลือก ≈ [1] สําหรับผลลัพธของการประเมินผลที่จะเปน TRUE (จริง)
เมื่อตัวแปรที่เลือกในพารามิเตอร 13-10 มีคาโดยประมาณเทากับคา
ถาวรในพารามิเตอร 13-12

[2] > เลือก > [2] สําหรับการกลับตรรกะของตัวเลือก < [0]

13-12  คาตัวเปรียบเทียบ

อารเรย [6]

0.000 * [-100000.000 -
100000.000]

ปอน “ระดับการทริกเกอร” สําหรับตัวแปรที่ถูกตรวจสอบโดยตัวเปรียบ
เทียบนี้ นีจ่ะเปนอารเรยพารามิเตอรท่ีมีคาตัวเปรียบเทียบ 0 ถึง 5

2.14.4. 13-2* ตัวตั้งเวลา

กลุมพารามิเตอรนี้ประกอบดวยพารามิเตอรตัวจับเวลา
ใชผลลัพธ (TRUE (จริง) หรือ FALSE(เท็จ)) จาก ตัวตั้งเวลา ไดโดยตรงเพ่ือระบุ Event (ดูพารามิเตอร 13-
51) หรือใชเปนอินพุตบูลีนในกฎตรรกะ (ดูพารามิเตอร 13-40, 13-42 หรือ 13-44) ตัวตั้งเวลาจะเปนคา
FALSE (เท็จ) ตอเมื่อเร่ิมตนโดยการกระทํา (เชน “ตัวตั้งเวลาสตารท 1 [29]”) จนกระทั่งผานคาตัวตั้งเวลาท่ี
ปอนในพารามิเตอรนี้ จากนั้นคาจะกลายเปน TRUE (จริง) อีกคร้ัง
พารามิเตอรท้ังหมดในกลุมพารามิเตอรนี้เปนพารามิเตอรแบบอารเรย ท่ีมีดัชนี 0 ถึง 2 เลือกดัชนี 0 เพ่ือต้ัง
โปรแกรมตัวตั้งเวลา 0 เลือกดัชนี 1 เพ่ือต้ังโปรแกรมตัวตั้งเวลา 1 และตอๆ ไป

13-20  ตัวตั้งเวลาตัวควบคุม SL

อารเรย [8]

0.00s* [00:00:00.000 -
99:59:59.999]

ปอนคาเพื่อระบุระยะเวลาของเอาทพุท FALSE (เท็จ) จากตัวตั้งเวลาที่
ต้ังโปรแกรมไว ตัวตั้งเวลาจะเปน FALSE (เท็จ) หากเริ่มตนจากดวยการ
กระทํา (เชน ตัวตั้งเวลาสตารท 1 [29]) และจนกวาคาตั้งเวลาที่ปอนไว
จะผานไป

2.14.5. 13-4* กฎตรรกะ

รวมอินพุตบูลีนไดถึงสามแบบ (อินพุต TRUE (จริง) / FALSE (เท็จ)) จากตัวตั้งเวลา, ตัวเปรียบเทียบ, อินพุต
ดิจิตอล, บิตสถานะ และ Event โดยใชออเปอรเรเตอรตรรกะ AND (และ),OR (หรือ), NOT (ไม) เลือกอินพุต
บูลีนสําหรับการคํานวณในพารามิเตอร 13-40, 13-42 และ 13-44 ระบุตัวโอเปอรเรเตอรท่ีจะใชเพ่ือรวมอินพุต
ท่ีเลือกในพารามิเตอร 13-41 และ 13-43 แบบโลจิก
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ลําดับความสําคัญของการคํานวณ
ผลลัพธของพารามิเตอร 13-40, 13-41 และ 13-42 จะไดรับการคํานวณกอน ผลลัพธ (TRUE (จริง)/ FALSE
(เท็จ)) ของการคํานวณนีจ้ะถูกรวมไวในการตั้งคาของพารามิเตอร 13-43 และ 13-44 และสงเปนผลลัพธสุด
ทาย (TRUE (จริง)/ FALSE (เท็จ)) ของกฏตรรกะ

13-40  บูลีนกฎตรรกะ 1

อารเรย [6]

[0] * เท็จ

[1] จริง

[2] ทํางาน

[3] ในชวง

[4] ตามคาอางอิง

[5] ขีดจํากัดของแรงบิด

[6] ขีดจํากัดกระแส

[7] นอกชวงกระแส

[8] ตํ่ากวากระแสระดับต่ํา

[9] สูงกวากระแสระดับสูง

[10] นอกชวงความเร็ว

[11] ตํ่ากวาความเร็วต่ํา

[12] สูงกวาความเร็วสูง

[13] ออกนอกชวงปอนกลับ

[14] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา

[15]
[16]

สูงกวาคาปอนกลับสูง
การเตือนความรอน

[17] นอกชวงแรงดันไฟ
ฟหลัก

[18] กลับทิศทาง

[19] การเตือน

[20] สัญญาณเตือน (ตัดทํา
งาน)

[21] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อกการทํางาน)

[22] ตัวเปรียบเทียบ 0

[23] ตัวเปรียบเทียบ 1

[24] ตัวเปรียบเทียบ 2

[25] ตัวเปรียบเทียบ 3

[26] กฎตรรกะ 0

[27] กฎตรรกะ 1

[28] กฎตรรกะ 2

[29] กฎตรรกะ 3

[30] หมดเวลา SL 0

[31] หมดเวลา SL 1

[32] หมดเวลา SL 2

[33] อินพุทดิจิตัล DI18

[34] อินพุทดิจิตัล DI19
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[35] อินพุทดิจิตัล DI27

[36] อินพุทดิจิตัล DI29 (FC
302 เทานั้น)

[37] อินพุทดิจิตัล DI32

[38] อินพุทดิจิตัล DI33

[39] คําสั่งสตารท

[40] ชุดขับหยุด

[41] รีเซ็ตตัดการทํางาน

[42] รีเซ็ตตัดการทํางาน
อัตโนมัติ

[43] ปุม OK

[44] ปุม รีเซ็ต

[45] ปุมเล่ือนดานซาย

[46] ปุมเล่ือนดานขวา

[47] ปุมเล่ือนขึ้น

[48] ปุมเล่ือนลง

[50] ตัวเปรียบเทียบ 4

[51] ตัวเปรียบเทียบ 5

[60] กฎตรรกะ 4

[61] กฎตรรกะ 5

[70] หมดเวลา SL 3

[71] หมดเวลา SL 4

[72] หมดเวลา SL 5

[73] หมดเวลา SL 6

[74] หมดเวลา SL 7 เลือกอินพุทบูลีน (TRUE (จริง) หรือ FALSE (เท็จ)) ตัวแรกสําหรับกฎ
ตรรกะที่เลือก
ดูพารามิเตอร 13-01 สตารทเหตุการณ ([0] - [61]) และพารามิเตอร
13-02 หยุดเหตุการณ ([70] - [74]) สําหรับคําอธิบายเพิ่มเติม

13-41  โอเปอรเรเตอรกฎตรรกะ 1

อารเรย [6]

เลือกตัวโอเปอรเรเตอรตรรกะตัวแรกที่ใชกับอินพุทบูลีนจากพารา
มิเตอร 13-40 และ 13-42
[13- XX] จะแจงถึงอินพุทบูลีนของพารามิเตอร 13-*

[0] * ยกเลิกการใช (ไมใช) ขามพารามิเตอร 13-42, 13-43 และ 13-44

[1] AND ประเมินนิพจน [13-40] AND [13-42]

[2] OR ประเมินนิพจน [13-40] OR [13-42]

[3] AND NOT ประเมินนิพจน [13-40] AND NOT [13-42]

[4] OR NOT ประเมินนิพจน [13-40] OR NOT [13-42]

[5] NOT AND ประเมินนิพจน NOT [13-40] AND [13-42]

[6] Not OR ประเมินนิพจน NOT [13-40] OR [13-42]

[7] NOT AND NOT ประเมินนิพจน NOT [13-40] AND NOT [13-42]
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[8] Not OR Not ประเมินนิพจน NOT [13-40] OR NOT [13-42]

13-42  บูลีนกฎตรรกะ 2

อารเรย [6]

[0] เท็จ

[1] จริง

[2] ทํางาน

[3] ในชวง

[4] ตามคาอางอิง

[5] ขีดจํากัดของแรงบิด

[6] ขีดจํากัดกระแส

[7] นอกชวงกระแส

[8] ตํ่ากวากระแสระดับต่ํา

[9] สูงกวากระแสระดับสูง

[10] นอกชวงความเร็ว

[11] ตํ่ากวาความเร็วต่ํา

[12] สูงกวาความเร็วสูง

[13] ออกนอกชวงปอนกลับ

[14] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา

[15] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[16] การเตือนความรอน

[17] แรงดันหลกัอยูนอกชวง

[18] กลับทิศทาง

[19] การเตือน

[20] สัญญาณเตือน (ตัดทํา
งาน)

[21] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อกการทํางาน)

[22] ตัวเปรียบเทียบ 0

[23] ตัวเปรียบเทียบ 1

[24] ตัวเปรียบเทียบ 2

[25] ตัวเปรียบเทียบ 3

[26] กฎตรรกะ 0

[27] กฎตรรกะ 1

[28] กฎตรรกะ 2

[29] กฎตรรกะ 3

[30] หมดเวลา SL 0

[31] หมดเวลา SL 1

[32] หมดเวลา SL 2

[33] อินพุทดิจิตัล DI18

[34] อินพุทดิจิตัล DI19

[35] อินพุทดิจิตัล DI27

[36] อินพุทดิจิตัล DI29 (FC
302 เทานั้น)
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[37] อินพุทดิจิตัล DI32

[38] อินพุทดิจิตัล DI33

[39] คําสั่งสตารท

[40] ชุดขับหยุด

[41] รีเซ็ตตัดการทํางาน

[42] รีเซ็ตตัดการทํางาน
อัตโนมัติ

[43] ปุม OK

[44] ปุม รีเซ็ต

[45] ปุมเล่ือนดานซาย

[46] ปุมเล่ือนดานขวา

[47] ปุมเล่ือนขึ้น

[48] ปุมเล่ือนลง

[50] ตัวเปรียบเทียบ 4

[51] ตัวเปรียบเทียบ 5

[60] กฎตรรกะ 4

[61] กฎตรรกะ 5

[70] หมดเวลา SL 3

[71] หมดเวลา SL 4

[72] หมดเวลา SL 5

[73] หมดเวลา SL 6

[74] หมดเวลา SL 7 เลือกอินพุทบูลีน (TRUE (จริง) หรือ FALSE (เท็จ)) ท่ีสองสําหรับกฎ
ตรรกะที่เลือก ดูพารามิเตอร 13-01 สตารทเหตุการณ ([0] - [61]) และ
พารามิเตอร 13-02 หยุดเหตุการณ ([70] - [74]) สําหรับคําอธิบายเพิ่ม
เติม

13-43  โอเปอรเรเตอรกฎตรรกะ 2

อารเรย [6]

เลือกออเปอรเรเตอรเชิงตรรกะที่สองท่ีจะใชกับอินพุทบูลีนที่จะคํานวณ
ในพารามิเตอร 13-40, 13-41 และ 13-42 และอินพุทบูลีนที่มาจาก
พารามิเตอร 13-42
[13-44] จะแจงถึงอินพุทบูลีนของพารามิเตอร 13-44
[13-40/13-42] จะแจงถึงอินพุทบูลีนที่จะคํานวณในพารามิเตอร 13-
40, 13-41 และ 13-42 DISABLED (ยกเลิกใชงาน) [0] (การตั้งคาจาก
โรงงาน) เลือกตัวเลือกนีเ้พ่ือขามพารามิเตอร 13-44

[0] * ยกเลิกการใช (ไมใช)

[1] AND ประเมินนิพจน [13-40/13-42] AND [13-44]

[2] OR ประเมินนิพจน [13-40/13-42] OR [13-44]

[3] AND NOT ประเมินนิพจน [13-40/13-42] AND NOT [13-44]

[4] OR NOT ประเมินนิพจน [13-40/13-42] OR NOT [13-44]

[5] NOT AND ประเมินนิพจน NOT [13-40/13-42] AND [13-44]

[6] NOT OR ประเมินนิพจน NOT [13-40/13-42] OR [13-44]
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[7] NOT AND NOT ประเมินนิพจน NOT [13-40/13-42] AND [13-44] และประเมินนิ
พจน AND NOT [13-44]

[8] NOT OR NOT ประเมินนิพจน NOT [13-40/13-42] OR NOT [13-44]

13-44  บูลีนกฎตรรกะ 3

อารเรย [6]

[0] เท็จ

[1] จริง

[2] ทํางาน

[3] ในชวง

[4] ตามคาอางอิง

[5] ขีดจํากัดของแรงบิด

[6] ขีดจํากัดกระแส

[7] นอกชวงกระแส

[8] ตํ่ากวากระแสระดับต่ํา

[9] สูงกวากระแสระดับสูง

[10] นอกชวงความเร็ว

[11] ตํ่ากวาความเร็วต่ํา

[12] สูงกวาความเร็วสูง

[13] ออกนอกชวงปอนกลับ

[14] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา

[15] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[16] การเตือนความรอน

[17] แรงดนัหลักอยูนอกชวง

[18] กลับทิศทาง

[19] การเตือน

[20] สัญญาณเตือน (ตัดทํา
งาน)

[21] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อกการทํางาน)

[22] ตัวเปรียบเทียบ 0

[23]
[24]

ตัวเปรียบเทียบ 1
ตัวเปรียบเทียบ 2

[25] ตัวเปรียบเทียบ 3

[26] กฎตรรกะ 0

[27] กฎตรรกะ 1

[28] กฎตรรกะ 2

[29] กฎตรรกะ 3

[30] หมดเวลา SL 0

[31] หมดเวลา SL 1

[32] หมดเวลา SL 2

[33] อินพุทดิจิตัล DI18

[34] อินพุทดจิิตัล DI19

[35] อินพุทดิจิตัล DI27
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[36] อินพุทดิจิตัล DI29 (FC
302 เทานั้น)

[37] อินพุทดิจิตัล DI32

[38] อินพุทดิจิตัล DI33

[39] คําสั่งสตารท

[40] ชุดขับหยุด

[41] รีเซ็ตตัดการทํางาน

[42] รีเซ็ตตัดการทํางาน
อัตโนมัติ

[43] ปุม OK

[44] ปุม รีเซ็ต

[45] ปุมเล่ือนดานซาย

[46] ปุมเล่ือนดานขวา

[47] ปุมเล่ือนขึ้น

[48] ปุมเล่ือนลง

[50] ตัวเปรียบเทียบ 4

[51] ตัวเปรียบเทียบ 5

[60] กฎตรรกะ 4

[61] กฎตรรกะ 5

[70] หมดเวลา SL 3

[71] หมดเวลา SL 4

[72] หมดเวลา SL 5

[73] หมดเวลา SL 6

[74] หมดเวลา SL 7 เลือกอินพุทบูลีน (TRUE (จริง) หรือ FALSE (เท็จ)) ท่ีสามสําหรับกฎ
ตรรกะที่เลือก ดูพารามิเตอร 13-01 สตารทเหตุการณ ([0] - [61]) และ
พารามิเตอร 13-02 หยุดเหตุการณ ([70] - [74]) สําหรับคําอธิบายเพิ่ม
เติม

2.14.6. 13-5* สถานะ

พารามิเตอรสําหรับการตั้งโปรแกรม Smart Logic Controller

13-51  เหตุการณตัวควบคุม SL

อารเรย [20]

[0] เท็จ

[1] จริง

[2] ทํางาน

[3] ในชวง

[4] ตามคาอางอิง

[5] ขีดจํากัดของแรงบิด

[6] ขีดจํากัดกระแส

[7] นอกชวงกระแส

[8] ตํ่ากวากระแสระดับต่ํา

[9] สูงกวากระแสระดับสูง
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[10] นอกชวงความเร็ว

[11] ตํ่ากวาความเร็วต่ํา

[12] สูงกวาความเร็วสูง

[13] ออกนอกชวงปอนกลับ

[14] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา

[15] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[16] การเตือนความรอน

[17] แรงดันหลักอยูนอกชวง

[18] กลับทิศทาง

[19] การเตือน

[20] สัญญาณเตือน (ตัดทํา
งาน)

[21] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อกการทํางาน)

[22]
[23]

ตัวเปรียบเทียบ 0
ตัวเปรียบเทียบ 1

[24] ตัวเปรียบเทียบ 2

[25] ตัวเปรียบเทียบ 3

[26] กฎตรรกะ 0

[27] กฎตรรกะ 1

[28] กฎตรรกะ 2

[29] กฎตรรกะ 3

[30] หมดเวลา SL 0

[31]
[32]

หมดเวลา SL 1
หมดเวลา SL 2

[33] อินพุทดิจิตัล DI18

[34] อินพุทดิจิตัล DI19

[35] อินพุทดิจิตัล DI27

[36] อินพุทดิจิตัล DI29 (FC
302 เทานั้น)

[37] อินพุทดิจิตัล DI32

[38] อินพุทดิจิตัล DI33

[39] คําสั่งสตารท

[40] ชุดขับหยุด

[41] รีเซ็ตตัดการทํางาน

[42] รีเซ็ตตัดการทํางาน
อัตโนมัติ

[43] ปุม OK

[44] ปุม รีเซ็ต

[45] ปุมเล่ือนดานซาย

[46] ปุมเล่ือนดานขวา

[47] ปุมเล่ือนขึ้น

[48] ปุมเล่ือนลง

[50] ตัวเปรียบเทียบ 4

[51] ตัวเปรียบเทียบ 5

[60] กฎตรรกะ 4

[61] กฎตรรกะ 5
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[70] หมดเวลา SL 3

[71] หมดเวลา SL 4

[72] หมดเวลา SL 5

[73] หมดเวลา SL 6

[74] หมดเวลา SL 7 เลือกอินพุทบูลีน (TRUE (จริง) หรือ FALSE(เท็จ)) เพ่ือระบุเหตุการณ
Smart Logic Controller ดูพารามิเตอร 13-01 สตารทเหตุการณ ([0]
- [61]) และพารามิเตอร 13-02 หยุดเหตุการณ ([70] - [74]) สําหรับ
คําอธิบายเพ่ิมเติม

13-52  การกระทําของตัวควบคุม SL

อารเรย [20]

[0] * ยกเลิกการใช เลือกการกระทําที่ตรงกับเหตุการณ SLC การกระทําจะถูกสั่งการเมื่อ
เหตุการณท่ีเก่ียวของ (ท่ีระบุในพารามิเตอร 13-51) ไดรับการประเมิน
วาเปนจริง การกระทําตอไปนี้สามารถเลือกได:

*ยกเลิกการใช (ไมใช) [0]

[1] ไมมีดําเนินการ ไมมีการกระทํา [1]

[2] เลือกชุดคําสั่ง 1 เลือกชุดคําสั่ง 1 [2] เปล่ียนชุดคําสั่งท่ีใชงาน (พารามิเตอร 0-10)
เปน “1”

[3] เลือกชุดคําสั่ง 2 เลือกชุดคําสั่ง 2 [3] เปล่ียนชุดคําสั่งท่ีใชงาน (พารามิเตอร 0-10)
เปน “2”

[4] เลือกชุดคําสั่ง 3 เลือกชุดคําสั่ง 3 [4] เปล่ียนชุดคําสั่งท่ีใชงาน (พารามิเตอร 0-10)
เปน “3”

[5] เลือกชุดคําสั่ง 4 เลือกชุดคําสั่ง 4 [5] เปล่ียนชุดคําสั่งท่ีใชงาน (พารามิเตอร 0-10)
เปน “4” หากมีการเปลี่ยนชุดคําสั่ง คานัน้จะรวมกับคําสั่งต้ังคาอ่ืนๆ ท่ี
มาจากทั้งอินพุทดิจิตัลหรือจากฟลดบัส

[10] เลือกลวงหนา 0 เลือกคาอางอิงต้ังลวงหนา 0 [10] เลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนา 0

[11] เลือกลวงหนา 1 เลือกคาอางอิงต้ังลวงหนา 1 [11] เลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนา 1

[12] เลือกลวงหนา 2 เลือกคาอางอิงต้ังลวงหนา 2 [12] เลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนา 2

[13] เลือกลวงหนา 3 เลือกคาอางอิงต้ังลวงหนา 3 [13] เลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนา 3

[14] เลือกลวงหนา 4 เลือกคาอางอิงต้ังลวงหนา 4 [14] เลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนา 4

[15] เลือกลวงหนา 5 เลือกคาอางอิงต้ังลวงหนา 5 [15] เลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนา 5

[16] เลือกลวงหนา 6 เลือกคาอางอิงต้ังลวงหนา 6 [16] เลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนา 6

[17] เลือกลวงหนา 7 เลือกคาอางอิงท่ีกําหนดไวลวงหนา 7 [17] เลือกคาอางอิงท่ีกําหนดไว
ลวงหนา 7 หากมีการเปลี่ยนคาอางอิงท่ีกําหนดไวลวงหนาที่ใชอยู คานี้
จะรวมเขากับคําสั่งคาอางอิงท่ีกําหนดไวลวงหนาอื่นๆ ท่ีมาจากทั้งอินพุ
ทดิจิตัลหรือจากฟลดบัส

[18] เลือกเปล่ียนความเร็ว 1 เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 1 [18] เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 1

[19] เลือกเปล่ียนความเร็ว 2 เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 2 [19] เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 2

[20] เลือกเปล่ียนความเร็ว 3 เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 3 [20] เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 3

[21] เลือกเปล่ียนความเร็ว 4 เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 4 [21] เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 4
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[22] หมุน หมุน [22] ออกคําสั่งสตารทใหกับตัวแปลงความถี่

[23] กลับทิศหมุน กลับทิศหมุน [23] ออกคําสั่งสตารทกลับทิศทางใหกับตัวแปลงความถี่

[24] หยุด หยุด [24] ออกคําสั่งหยุดใหกับตัวแปลงความถี่

[25] Qstop หยุดดวน [25] – ออกคําสั่งหยุดดวนใหกับตัวแปลงความถี

[26] หยุดดวยกระแสตรง หยุดดวยกระแสตรง [26] ออกคําสั่งหยุดดวยกระแสตรงใหกับตัวแปลง
ความถ่ี

[27] ล่ืนไหล ล่ืนไหล [27] ตัวแปลงความถี่หยุดแบบลื่นไหลทันที คําสั่งหยุดท้ัง
หมด รวมถึงคําสั่งล่ืนไหล จะหยุด SLC

[28] ล็อกคางเอาทพุท ล็อกคางเอาทพุท [28] ล็อกคางความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่

[29] ตัวตั้งเวลาสตารท 0 ตัวตั้งเวลาสตารท 0 [29] ตัวตั้งเวลาสตารท 0 ดูพารามิเตอร 13-20
สําหรับคําอธิบายเพิ่มเติม

[30] ตัวตั้งเวลาสตารท 1 ตัวตั้งเวลาสตารท 1 [30] ตัวตั้งเวลาสตารท 1 ดูพารามิเตอร 13-20
สําหรับคําอธิบายเพิ่มเติม

[31] ตัวตั้งเวลาสตารท 2 ตัวตั้งเวลาสตารท 2 [31] ตัวตั้งเวลาสตารท 2 ดูพารามิเตอร 13-20
สําหรับคําอธิบายเพิ่มเติม

[32] เอาทพุทดิจิตัล A ตํ่า ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล A คาต่ํา [32] – เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท A
ของ SL จะมีคาต่ํา

[33] เอาทพุทดิจิตัล B ตํ่า ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล B คาต่ํา [33] – เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท B
ของ SL จะมีคาต่ํา

[34] เอาทพุทดิจิตัล C ตํ่า ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล C คาต่ํา [34] - เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท C
ของSL จะมีคาต่ํา

[35] เอาทพุทดิจิตัล D ตํ่า ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล D คาต่ํา [35] - เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท D
ของ SL จะมีคาต่ํา

[36] เอาทพุทดิจิตัล E ตํ่า ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล E คาต่ํา [36] – เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท E
ของ SL จะมีคาต่ํา

[37] เอาทพุทดิจิตัล F ตํ่า ต้ังคาดิจิตัลเอาทพุท F คาต่ํา [37] – เอาทพุทใดๆท่ีเปนเอาทพุท F
ของ SL จะมีคาต่ํา

[38] เอาทพุทดิจิตัล A สูง ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล A คาสูง [38] – เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท A
ของ SL จะมีคาสูง

[39] เอาทพุทดิจิตัล B สูง ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล B คาสูง [39] – เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท B
ของ SL จะมีคาสูง

[40] เอาทพุทดิจิตัล C สูง ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล C คาสูง [40] – เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท C
ของ SL จะมีคาสูง

[41] เอาทพุทดิจิตัล D สูง ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล D คาสูง [41] – เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท D
ของ SL จะมีคาสูง

[42] เอาทพุทดิจิตัล E สูง ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล E คาสูง [42] – เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท E
ของ SL จะมีคาสูง

[43] เอาทพุทดิจิตัล F สูง ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล F คาสูง [43] – เอาทพุทใดๆท่ีเปนเอาทพุท F
ของ SL จะมีคาสูง

[60] รีเซ็ตตัวนับ A รีเซ็ตตัวนับ A [60] รีเซ็ตตัวนับ A เปนศูนย

[61] รีเซ็ตตัวนับ B รีเซ็ตตัวนับ B [61] รีเซ็ตตัวนับ B เปนศูนย
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[70] สตารทตัวตั้งเวลา 3 ตัวตั้งเวลาสตารท 3 [70] - ตัวตั้งเวลาสตารท 3 ดูพารามิเตอร 13-20
สําหรับคําอธิบายเพิ่มเติม

[71] สตารทตัวตั้งเวลา 4 ตัวตั้งเวลาสตารท 4 [71] - ตัวตั้งเวลาสตารท 4 ดูพารามิเตอร 13-20
สําหรับคําอธิบายเพิ่มเติม

[72] สตารทตัวตั้งเวลา 5 ตัวตั้งเวลาสตารท 5 [72] - ตัวตั้งเวลาสตารท 5 ดูพารามิเตอร 13-20
สําหรับคําอธิบายเพิ่มเติม

[73] สตารทตัวตั้งเวลา 6 ตัวตั้งเวลาสตารท 6 [73] - ตัวตั้งเวลาสตารท 6 ดูพารามิเตอร 13-20
สําหรับคําอธิบายเพิ่มเติม

[74] สตารทตัวตั้งเวลา 7 ตัวตั้งเวลาสตารท 7 [74] - ตัวตั้งเวลาสตารท 7 ดูพารามิเตอร 13-20
สําหรับคําอธิบายเพิ่มเติม
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2.15. พารามิเตอร: ฟงกชันพิเศษ

2.15.1. 14-** ฟงกชันพเิศษ 

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาฟงกชันตัวแปลงความถี่พิเศษ

2.15.2. 14-0* สวิตช่ิงของอินเวอรเตอร 

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบสวติชิ่งของอินเวอรเตอร

14-00  รูปแบบสวิตชิ่ง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] 60 AVM

[1] * SFAVM เลือกรูปแบบสวติชิ่ง: 60ฐ AVM หรือ SFAVM

14-01  ความถี่สวิตชิ่ง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[1] 1.5 kHz

14-03  โอเวอรโมดูเลชัน่

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ปด

[1] * เปด เลือก เปด [1] เพ่ือเชื่อมตอฟงกชันโอเวอรมอดูเลชั่นสําหรับแรง
ดันเอาทพุท เพ่ือใหไดรับแรงดันเอาทพุทท่ีสูงกวาแรงดันหลัก 15%
เลือก ปด [0] สําหรับการไมมีการโอเวอรโมดูเลชั่นของแรง
ดันเอาทพุท เพ่ือหลีกเล่ียงระลอก (Ripple) ของแรงบิดบนเพลา
มอเตอร คุณสมบัตินีม้ีประโยชนสําหรับการใชงาน เชน เคร่ืองเจียร

14-04  PWM แบบสุม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ปด

[1] เปด เลือก เปด [1] เพ่ือเปล่ียนเสียงรบกวนการสลับมอเตอรจากเสียงกริ่ง
ชัดเจน ใหเปนเสียงรบกวนที่ไมชัดเจน"ขาว" เบาลง ซึ่งสามารถทําได
ดวยการปรับการซิงโครไนสของความกวางพัลสเฟสเอาทพุทท่ีมีการ
มอดูเลตลงเล็กนอยและสุม
เลือก ปด [0] สําหรับการไมเปล่ียนแปลงเสียงรบกวนการสลับมอเตอร

2.15.3. 14-1* เปด/ปดแหลงจายไฟหลัก

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบ การตรวจดูแล/การจัดการ และการลมเหลวของแหลงจายไฟหลัก ถา
ปรากฏวาแหลงจายไฟหลักลมเหลว ตัวแปลงความถี่จะพยายามควบคุมตอไปจนกวากําลังในลิงค DC จะถูก
ปลดปลอยจนหมด

14-10  แหลงจายไฟหลักลมเหลว

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมมีการทํางาน
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[1] การลดความเร็วแบบ
ควบคุม

[2] การลดความเร็วแบบ
ควบคุมและตัดการทํา
งาน

[3] แบบล่ืนไหล

[4] การสํารองพลังงานจลน

[5] การสํารองพลังงาน
จลนและตัดการทํางาน

[6] สัญญาณเตือน ฟงกชัน : เลือกฟงกชันที่จะทําใหตัวแปลงความถี่จะตองกระทําเมื่อคา
ถึงระดับคากระตุนในพารามิเตอร 14-11
พารามิเตอร 14-10 ไมสามารถเปลี่ยนแปลงไดขณะที่มอเตอรกําลังทํา
งาน

การลดความเร็วแบบควบคุม
ตัวแปลงความถี่จะดําเนนิการลดความเร็วแบบควบคุม ถาหากพารา
มิเตอร 2-10 เทากับ [0]หรือเบรก AC ปดอยู [2] การลดลงจะทําตาม
การลดลงของแรงดันเกิน ถาหากพารามิเตอร 2-10 เทากับ [1] เบรก
ความตานทาน การลดลงจะทําตามการตั้งคาในพารามิเตอร 3-81 เวลา
ลดลงของการหยุดแบบดวน

การลดความเร็วแบบควบคุม [1]:
หลังจากมีพลังงานไฟฟาจายกลับเขามา ตัวแปลงความถี่จะพรอม
สําหรับการสตารท การลดความเร็วแบบควบคุมและตัดการทํางาน [2]:
หลังจากมีพลังงานไฟฟาจายกลับเขามา จําเปนตองรีเซ็ตตัวแปลง
ความถี่สําหรับการสตารท

1. แหลงจายไฟฟากลับมากอนพลังงานจากโมเมนตของแรง
เฉื่อย DC จากโหลดจะมีคาต่ําเกินไป ตัวแปลงความถี่จะ
ดําเนนิการลดความเร็วแบบควบคุมเมื่อถึงระดับคาของพารา
มิเตอร 14-11
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2. ตัวแปลงความถี่จะดําเนนิการลดความเร็วแบบควบคุมนาน
ตราบเทาที่พลังงานใน ลิงค DC จะยังคงอยู หลังจากจุดนี้
มอเตอรจะล่ืนไหล

การสํารองพลังงานจลน:
ตัวแปลงความถี่จะสํารองพลังงานจลน ถาหากพารามิเตอร 2-10 เทา
กับ [0]หรือเบรก AC [2] ปดอยู ารลดลงจะเปนไปตามการลดลงของ
แรงดันเกิน ถาหากพารามิเตอร 2-10 เทากับ [1] เบรกความตานทาน
การลดลงจะทําตามการตั้งคาในพารามิเตอร 3-81 เวลาลดลงของการ
หยุดแบบดวน

การสํารองพลังงานจลน[4]: ตัวแปลงความถี่จะทํางานตอไปตราบเทา
ท่ีมีพลังงานในระบบเนื่องจากแรงเฉื่อยท่ีเกิดขึ้นจากโหลด

การสํารองพลังงานจลน[5]: ตัวแปลงความถี่จะไตความเร็วขึ้นตราบ
เทาที่พลังงานยังคงมีอยูจากโมเมนตของแรงเฉื่อยจากโหลด ถาแรง
ดัน DC มีคาต่ํากวาคาในพารามิเตอร 14-11 แลวตัวแปลงความถี่จะตัด
การทํางาน

14-11  แรงดันหลักเมื่อเกิดฟอลตท่ีแหลงจายไฟหลัก

พิสัย: หนาที่:

342 V* [150 - 600 V] พารามิเตอรนี้กําหนดชวงของแรงดันซึ่งฟงกชันที่ถูกเลือกในพารา
มิเตอร 14-10 ควรจะถูกกระตุน

14-12  การทํางานเมือ่แหลงจายไฟหลักไมสมดุล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ตัดการทํางาน

[1] การเตือน

[2] ยกเลิกการใช เมื่อตรวจพบความไมสมดุลอยางรุนแรงของแหลงจายไฟหลัก:
เลือก ตัดการทํางาน [0] เพ่ือตัดการทํางานของตัวแปลงความถี่
เลือก การเตือน [1] เพ่ือแสดงคําเตือน หรือ
เลือก ยกเลิกการใช [2] สําหรับการไมกระทําการ
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การทํางานภายในสภาวะไมสมดุลรุนแรงนี้จะลดอายุการใชงานของ
มอเตอร ถือวาเปนสิ่งรายแรงหากมอเตอรทํางานใกลระดับภาระโหล
ดท่ีระบุอยางตอเนื่อง (เชน การรันปมหรือพัดลมท่ีใกลเคียงความเร็ว
เต็มท่ี)

2.15.4. 14-2* รีเซ็ตตัดทํางาน 

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบ การจัดการการรีเซ็ตอัตโนมัติ การจัดการการตัดการทํางานพิเศษ และ
การเร่ิมตนตั้งคาการทํางานหรือการทดสอบตัวเองของการดควบคุม

14-20  โหมดรีเซต็

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * รีเซ็ตดวยมือ

[1] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 1

[2] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 2

[3] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 3

[4] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 4

[5] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 5

[6] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 6

[7] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 7

[8] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 8

[9] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 9

[10] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 10

[11] รีเซต็อัตโนมัติ x 15

[12] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 20

[13] รีเซ็ตอัตโนมัติไมรูจบ เลือกฟงกชันการรีเซ็ตหลังจากการตัดการทํางาน เมื่อรีเซ็ตแลวตัว
แปลงความถี่จึงจะสามารถรีสตารทได
เลือก รีเซ็ตดวยมือ [0] เพ่ือทําการรีเซ็ตผานทางปุม [RESET] หรือทาง
อินพุทดิจิตัล
เลือก รีเซ็ตอัตโนมัติ x 1…x20 [1]-[12] เพ่ือทําการรีเซ็ตอัตโนมัติ
ระหวาง 1 และ 20 หลังจากตัดการทํางาน
เลือก รีเซ็ตอัตโนมัติไมรูจบ [13] สําหรับการรีเซ็ตตอเนื่องหลังจากตัด
การทํางาน

โนตสําหรับผูอาน
มอเตอรอาจสตารทโดยไมแจงเตือน หากจํานวนคร้ังท่ี
ระบุของการรีเซ็ตอัตโนมัติครบตามที่ต้ังภายใน 10
นาที ตัวแปลงความถี่จะเขาสูโหมด รีเซ็ตดวยมือ [0]
หลังจากทําการรีเซ็ตดวยมือ คาที่ต้ังของพารามิเตอร
14-20 จะกลับไปเปนการเลือกเร่ิมแรก หากจํานวนครั้ง
ของ การรีเซ็ตอัตโนมัติ ไมครบภายใน 10 นาที หรือเม่ือ
มีการรีเซ็ตดวยมือ ตัวนับการรีเซ็ตอัตโนมัติภายในจะ
กลับไปเปนคาศูนย

โนตสําหรับผูอาน
รีเซ็ตอัตโนมัติจะยังคงทํางานอยูสําหรับการรี
เซ็ตฟงกชันการหยุดแบบปลอดภัยในเฟรมแวรเวอรชัน
< 4.3x
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14-21  เวลาเริ่มสตารทใหมอัตโนมัติ

พิสัย: หนาที่:

10s* [0 - 600 s] ปอนรอบเวลานบัจากการตัดการทํางานกระทั่งฟงกชันรีเซ็ตอัตโนมัติ
เร่ิมตน พารามิเตอรนีจ้ะทํางานตอเมื่อพารามิเตอร 14-20 ถูกต้ังไวท่ี รี
เซ็ตอัตโนมัติ [1] - [13]

14-22  โหมดการทํางาน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] *
[1]

การทํางานปกติ
ทดสอบการดควบคุม

[2] การเร่ิมตน ใชพารามิเตอรนีเ้พ่ือระบุการทํางานปกติ เพ่ือทําการทดสอบ หรือเพื่อ
เร่ิมตนพารามิเตอรท้ังหมด ยกเวน พารามิเตอร 15-03, 15-04 และ 15-
05 ฟงกชันนีจ้ะทํางานตอเมื่อจายกําลังไฟใหกับตัวแปลงความถี่แลว
เลือก การทํางานปกต ิ [0] สําหรับการทํางานปกติของตัวแปลงความถี่
กับมอเตอรในการใชงานที่เลือก
เลือก ทดสอบการดควบคุม [1] เพ่ือทดสอบอินพุ
ทและเอาทพุทอนาล็อกและดิจิตัล และแรงดันควบคุม +10 V การทด
สอบตองใชคอนเนก็เตอรสําหรับการทดสอบกับการเชื่อมตอภายใน ใช
ขั้นตอนตอไปนี้สําหรับการทดสอบการดควบคุม:

1. เลือก การทดสอบการดควบคุม [1]

2. ตัดไฟจากแหลงจายไฟหลักและรอจนไฟที่จอแสดงผลดับ
ลง

3. ต้ังสวิตช S201 (A53) และ S202 (A54) = ‘ON’ /I

4. เสียบปล๊ักทดสอบ (ดูดานลาง)

5. ตอแหลงจายไฟหลัก

6. ดําเนนิการทดสอบแบบตางๆ

7. ผลลัพธจะถูกแจงขึ้นที่ LCP และตัวแปลงความถี่จะเขาสูวง
รอบแบบไมรูจบ

8. พารามิเตอร 14-22 ไดรับการตั้งคาเปนการทํางานปกติโดย
อัตโนมัติ ดําเนนิการรอบการจายไฟเพื่อสตารทใน การทํา
งานปกติหลังจากการทดสอบการดควบคุม

หากการทดสอบเปนปกติ:
คาที่อานไดบน LCP: การดควบคุมปกติ
ตัดแหลงจายไฟและถอดปลั๊กทดสอบออก ไฟ LED สีเขียวที่การดควบ
คุมจะสวาง

ถาการทดสอบลมเหลว:
คาที่อานไดบน LCP: ความลมเหลว I/O การดควบคุม
เปล่ียนตัวแปลงความถี่หรือการดควบคุม ไฟ LED สีแดงท่ีการดควบคุม
จะสวาง ปล๊ักทดสอบ (เชื่อมตอขั้วตอดังตอไปนี้เขาดวยกัน): 18 - 27
- 32; 19 - 29 - 33; 42 - 53 - 54
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เลือก การเร่ิมตน [2] เพ่ือรีเซ็ตคาพารามิเตอรท้ังหมดไปเปนคา
มาตรฐานจากโรงงาน ยกเวนพารามิเตอร 15-03, 15-04 และ 15-05
ตัวแปลงความถี่จะรีเซ็ตระหวางการเปดเคร่ืองคร้ังถัดไป
พารามิเตอร 14-22 ยังจะกลับไปเปนคามาตรฐานจากโรงงานการทํา
งานปกติ [0] ดวย

14-25  หนวงตัดการทํางานที่ขีดจาํกัดของแรงบิด

พิสัย: หนาที่:

60 s* [0 – 60 s] ปอนคาหนวงเวลาตัดการทํางานของขีดจํากัดของแรงบิด เปนวินาที
เมื่อแรงบิดเอาทพุทขึ้นถึงขีดจํากัดของแรงบิด (พารามิเตอร 4-16
และ 4-17) การเตือนจะแสดงขึ้น หากการเตือนนี้แสดงขึ้นตอเนือ่งเปน
เวลานานตามที่ระบุในพารามิเตอรนี้ ตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางาน
ยกเลิกการใชการหนวยเวลาตัดการทํางานโดยตั้งพารามิเตอรไป 60 s
= OFF การตรวจสอบความรอนของตัวแปลงความถี่จะยังคงทํางานอยู

14-26  หนวงตัดการทํางานที่ฟอลตของอินเวอรเตอร

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0 – 30 s] เมื่อตัวแปลงความถี่ตรวจพบแรงดันสูงเกินไปในการปดตามเวลาที่ต้ัง
ไว จะไดรับผลกระทบหลังจากเวลาท่ีต้ังไว
หากคา = 0 โหมดปองกัน จะถูกปดการใชงาน

โนตสําหรับผูอาน
แนะนําใหปดการใชงานโหมดปองกันในการประยุกตใช
งานการชักรอก

14-29  รหัสบริการ

พิสัย: หนาที่:

000000 [000000 Hex - FFFFF] สําหรับการบริการภายในเทานัน้
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2.15.5. 14-3* การควบคุมขีดจํากัดกระแส

FC 300 Series มีตัวคุมคาจํากัดกระแสแบบเบ็ดเสร็จ ซึ่งจะทํางานเมื่อกระแสของมอเตอรและแรงบิด สูงกวา
ขีดจํากัดของแรงบิด ท่ีต้ังในในพารามิเตอร 4-16 และ 4-17
เมื่อตัวแปลงความถี่ทํางานขึ้นถึงขีดจํากัดกระแสในระหวางการทํางานของมอเตอรหรือการทํางานแบบคืน
พลังงานกลับ ตัวแปลงความถี่จะพยายามทําใหคาแรงบิดลดตํ่ากวาขีดจํากัดท่ีกําหนดไวลวงหนาโดยเร็วที่
สุดเทาท่ีจะทําไดโดยไมสูญเสียการควบคุมมอเตอร
ขณะที่ควบคมุกระแสทํางาน ตัวแปลงความถี่จะสามารถหยุดได โดยการตั้งอินพุทดิจิตัลใดๆ เปน ล่ืนไหล ผก
ผัน [2] หรือ ล่ืนไหลและรีเซ็ตผกผัน [3]. สัญญาณใดๆ บนขั้วตอ 18 ถึง 33 จะไมทํางานจนกวาตัวแปลงความ
ถ่ีจะหางจากขีดจํากัดกระแสดังกลาว
ดวยการใชอินพุทดิจิตัลท่ีต้ังเปน ล่ืนไหล ผกผัน [2] หรือ ลื่นไหลและรีเซ็ตผกผัน [3] มอเตอรจะไมใชเวลา
เปล่ียนลดความเร็ว เนือ่งจากชุดขับเคล่ือนอยูในชวงล่ืนไหล หากจําเปนตองใชการหยุดดวน ใหใชฟงกชัน
ควบคุมเบรคเชิงกล ควบคูกับเบรคเชิงกลไฟฟาภายนอกท่ีติดอยูกับแอปพลิเคชั่น

14-30  ตัวคุมขีดกระแส อัตราขยายตาม

พิสัย: หนาที่:

100 %* [0 - 500 %] ปอนคาอัตราขยายตามสัดสวนสําหรับตัวควบคุมขีดจํากัดกระแส การ
เลือกคาที่สูงจะทําใหตัวควบคุมตอบสนองเร็วขึ้น การตั้งคาระดับสูง
เกินไปนาํไปสูความไรเสียรภาพของตัวควบคุม

14-31  เวลารวมของตัวควบคุมขีดจํากัดกระแส

พิสัย: หนาที่:

0.020 s* [0.002 – 2.000 s] ควบคุมคาคงท่ีเวลาการอินทิเกรตในการควบคุมขีดจํากัดกระแส การตั้ง
คาใหระดับต่ําลงจะทําใหการตอบสนองเร็วขึ้น การตั้งคาระดับต่ําเกิน
ไปนําไปสูความไรเสถียรภาพของตัวควบคุม

2.15.6. 14-4* ปรับพลังงานใหเหมาะสม

พารามิเตอรสําหรับการปรับระดับการปรับใหเหมาะสมที่สุดเพื่อลดการใชพลังงาน ท้ังในโหมด แรงบิดผัน
แปร (VT) และ การปรับใหเหมาะสมที่สุดเพื่อลดการใชพลังงาน (Automatic Energy Optimization :AEO)

14-40  ระดับ VT

พิสัย: หนาที่:

66%* [40 - 90%] ปอนคาระดับการสรางสนามแมเหล็กมอเตอรท่ีความเร็วต่ํา การเลือกคา
ระดับต่ําจะลดการสูญเสียพลังงานในมอเตอร แตจะลดความจุภาระลง
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

14-41  การสรางสนามแมเหล็ก AEO ต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:

40%* [40 - 75%] ปอนคาการสรางสนามแมเหล็กตํ่าสุดท่ียอมใหทําไดสําหรับ AEO การ
เลือกคาระดับต่ําจะลดการสูญเสียพลังงานในมอเตอร แตจะลดความ
ตานทานที่มีตอภาระเปลี่ยนแปลงฉับพลันเชนกัน
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14-42  ความถี่ AEO ต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:

10Hz* [5- 40 Hz] ปอนคาความถี่ตํ่าสุด ซึ่งการปรับใหเหมาะสมที่สุดเพ่ือลดการใช
พลังงาน (AEO) ท่ีจะทํางาน

14-43  ตัวประกอบกําลังของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

0.66* [0.40 - 0.95] คาตั้งของตัวประกอบกําลัง (Cos(phi)) จะถูกต้ังโดยอัตโนมัติเพ่ือให
ไดสมรรถนะ AEO ท่ีเหมาะสมที่สุด โดยทั่วไปพารามิเตอรนี้ควรจะไม
เปลี่ยนแปลง อยางไรก็ตามในบางสถานการณอาจจําเปนตองปอนคา
ใหมเพ่ือปรับใหเหมาะสม

2.15.7. 14-5* สภาพแวดลอม 

พารามิเตอรนี้ชวยใหตัวแปลงความถี่สามารถทํางานภายใตสภาวะแวดลอมพิเศษ

14-50  RFI 1

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ปด

[1] * เปด เลือก เปด [1] เพ่ือใหม่ันใจไดวาตัวแปลงความถี่สอดคลองกับ
มาตรฐาน EMC
เลือก ปด [0] ตอเมื่อตัวแปลงความถี่ไดรับไฟฟาจากแหลงจายไฟหลัก
ท่ีมีการแยกโดดทางไฟฟา เชน แหลงจายไฟหลัก IT ในโหมดนี้ การ
เก็บประจุของ RFI ภายใน (ตัวเก็บประจุตัวกรอง) ระหวางโครงเครื่อง
และ วงจรตัวกรอง RFI ท่ีสายหลัก จะถูกตัดเพ่ือหลีกเล่ียงความเสีย
หายของวงจรขั้นกลางและลดกระแสตัวเก็บประจุท่ีไหลลงดิน (ตาม
มาตรฐาน IEC 61800-3)

14-52  การควบคุมพัดลม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * อัตโนมัติ

[1]
[2]

เปด 50%
เปด 75%

[3] เปด 100% เลือกความเร็วต่ําสุดของพัดลมภายใน
เลือก อัตโนมัติ [0] เพ่ือสั่งใหพัดลมทํางานเม่ืออุณหภูมิภายในตัว
แปลงความถี่อยูในชวง 35ฐ C ถึง 55ฐ C โดยประมาณ
พัดลมทํางานดวยความเร็วต่ําที่อุณหภูมิตํ่ากวา 35ฐ C และดวยความ
เร็วเต็มพิกัดท่ีประมาณ 55ฐ C.

14-53  การตรวจสอบพัดลม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ยกเลิกการใช

[1] * การเตือน

[2] ตัดการทํางาน

เลือกปฏิกิริยาที่ตัวแปลงความถี่ควรจะดําเนินการในกรณีท่ีตรวจพบ
ฟอลตของพัดลม
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14-55  ตัวกรองเทอาพุท

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมมีตัวกรอง

[1] ตัวกรองคลื่นทราย เลือกชนิดของตัวกรองเอาทพุทที่เชื่อมตอ พารามิเตอรนีไ้มสามารถ
ปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

14-56  ตัวกรองเอาทพุทชนิดตัวเก็บประจุ

พิสัย: หนาที่:

2.0 μF* [0.1 - 6500.0 μF] ต้ังคาการเก็บประจุของตัวกรองเอาทพุท คาการเหนี่ยวนําจะอยูบนแผน
ปายของตัวกรอง

โนตสําหรับผูอาน
ซึ่งจําเปนสําหรับการปรับแกชดเชยในโหมดฟลักซ
(พารามิเตอร 1-01)

14-57  ตัวกรองเอาทพุทแบบตัวเหนี่ยวนํา

พิสัย: หนาที่:

7.000
mH*

[0.001 – 65.000 mH] ต้ังคาการเหนี่ยวนําของตัวกรองเอาทพุท คาการเหนีย่วนาํจะอยูบน
แผนปายของตัวกรอง

โนตสําหรับผูอาน
ซึ่งจําเปนสําหรับการปรับแกชดเชยในโหมดฟลักซ
(พารามิเตอร 1-01)

2.15.8. 14-7* ความเขากันได

พารามิเตอรนีส้ําหรับการตั้งคาความเขากันไดของ VLT 3000, VLT 5000 กับ FC 300

14-72  ขอความสัญญาณเตือนของ VLT

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 4294967295] อานขอความสัญญาณเตือนที่สอดคลองกับVLT 3000 หรือ VLT 5000

14-73  คําเตือนของ VLT

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 4294967295] อานคําเตือนที่สอดคลองกับVLT 3000 หรือ VLT 5000

14-74  VLT สวนขยาย ขอความแสดงสถานะ

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 4294967295] อานขอความแสดงสถานะสวนขยายที่สอดคลองกับ VLT 3000 หรือ
VLT 5000
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2.16. พารามิเตอร: ขอมูลชุดขับ

2.16.1. 15-** ขอมูลชุดขับ 

กลุมพารามิเตอรท่ีมีขอมูลตัวแปลงความถี่ เชน ขอมูลการใชงาน การกําหนดคาของฮารดแวรและเวอรชัน
ของซอฟตแวร

2.16.2. 15-0* ขอมูลการใชงาน

กลุมพารามิเตอรนี้จะเก็บขอมูลการทํางาน เชน ชั่วโมงการทํางาน, ตัวนับ kWh, จํานวนการเปดเคร่ือง

15-00  ชั่วโมงใชงาน

พิสัย: หนาที่:

0 h* [0 - 2147483647 h] ดูจํานวนชั่วโมงการใชงานตัวแปลงความถี่ คาจะถูกบันทึกเมื่อปดเคร่ือง

15-01  ชั่วโมงทํางาน

พิสัย: หนาที่:

0 h* [0 - 2147483647 h] ดูจํานวนชั่วโมงที่มอเตอรทํางาน รีเซ็ตตัวนับในพารามิเตอร 15-07 คา
จะถูกบันทึกเมื่อปดตัวแปลงความถี่

15-02  ตัวนับ kWh

พิสัย: หนาที่:

0kWh* [0 - 2147483647
kWh]

เก็บบันทึกปริมาณการใชพลังงานไฟฟาเปนคาเฉล่ียในหนึ่งชั่วโมง รี
เซ็ตตัวนับในพารามิเตอร 15-06

15-03  การเปดเครื่อง

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 2147483647] ดูจํานวนครั้งท่ีจายไฟเขาตัวแปลงความถี่

15-04  อุณหภูมสูิงเกิน

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 65535] ดูจํานวนครั้งท่ีเกิดขึ้นของฟอลตจากอุณหภูมิของตัวแปลงความถี่

15-05  แรงดันสูงเกิน

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 65535] ดูจํานวนครั้งของแรงดันเกินของตัวแปลงความถี่ท่ีเกิดขึ้น
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15-06  รีเซต็ตัวนับ KWH

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมรีเซ็ต

[1] รีเซ็ตตัวนับ เลือก รีเซ็ต [1] และกด [OK] เพ่ือรีเซ็ตตัวนับ KWH เปนศูนย (ดูพารา
มิเตอร 15-02)
เลือก ไมรีเซ็ต [0] หากไมตองการรีเซ็ตตัวนับ KWH

โนตสําหรับผูอาน
การรีเซ็ตจะดําเนินการโดยกดปุม [OK]

15-07  รเีซ็ตตวันับชั่วโมงทํางาน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมรีเซ็ต

[1] รีเซ็ตตัวนับ เลือก รีเซ็ต [1] และกด [OK] เพ่ือรีเซ็ตตัวนับชั่วโมงการทํางานเปน
ศูนย (ดูพารามิเตอร 15-01) ไมสามารถเลือกพารามิเตอรนีผ้านทาง
พอรตอนกุรม RS 485
เลือก ไมรีเซ็ต [0] หากไมตองการรีเซ็ตตัวนบัชั่วโมงทํางาน

2.16.3. 15-1* ต้ังคาบนัทึกขอมูล 

การบันทึกขอมูล จะใชทําการบันทึกขอมูลตอเนื่องจากแหลงขอมูลไดถึง 4 แหลง (พารามิเตอร15-10) ท่ี
อัตราการบันทึกเฉพาะสําหรับแตละแหลง (พารามิเตอร15-11) เหตุการณท่ีจะทริกเกอรการทํางาน (พารา
มิเตอร15-12) และหนาตางขอมูล (พารามิเตอร15-14) ถูกใชในการเริ่มตนและหยุดการบันทึกขอมูลตาม
เงื่อนไข

15-10  แหลงสําหรับการบันทึก

อารเรย [4]

ไมมี

14-72 ขอความ
สัญญาณเตือนของ VLT

14-73 คําเตือนของ VLT

14-74 VLT สวนขยาย
ขอความแสดงสถานะ

[16-00
คําสั่ง
ควบคุม]

16-01 คาอางอิง
[หนวย]

16-02 คาอางอิง %

16-03 ขอความแสดง
สถานะ

16-10 กําลัง [kW]

16-11 กําลัง [hp]

16-12 แรงดันมอเตอร
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16-13 ความถี่

16-14 กระแสของ
มอเตอร

16-16 แรงบิด

16-17 ความเร็ว [RPM]

16-18 ความรอนของ
มอเตอร

16-30 แรงดันการเชื่อม
โยง DC

16-32 พลังงานเบรค /
วินาที

16-33 พลังงานเบรค /2
นาที

16-34 อุณหภูมิแผน
ระบายความรอน

16-35 ความรอนของอิน
เวอรเตอร

16-50 คาอางอิงภาย
นอก

16-51 คาอางอิงพัลส

16-52 คาปอนกลับ
[หนวย]

16-54 คาปอนกลับ 1
[หนวย]

16-55 คาปอนกลับ 2
[หนวย]

16-56 คาปอนกลับ 3
[หนวย]

16-60 อินพุทดิจิตัล

16-62 อินพุทอนาล็อก
53

16-64 อินพุทอนาล็อก
54

16-65
เอาทพุทอนาล็อก 42
[mA]

16-66 เอาทพุทดิจิตัล
[ไบนารี]

16-75 อินพุทอนาล็อก
X30/11

16-76 อินพุทอนาล็อก
X30/12

16-77
เอาทพุทอนาล็อก
X30/8 [mA]

16-90 ขอความ
สัญญาณเตือน

16-92 คําเตือน

16-94 สวนขยายขอ
ความแสดงสถานะ
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34-70 ขอความ
สัญญาณเตือน 1 ของ
MCO

34-71 ขอความ
สัญญาณเตือน 2 ของ
MCO

เลือกตัวแปลงที่จะทําการบันทึก

15-11  ชวงการบันทึก

พิสัย: หนาที่:

1ms* [1 - 86400000 ms] ปอนชวงเวลาระยะหางเปนมิลลิวินาที ระหวางการสุมคาตัวแปรแตละ
คร้ังท่ีจะบันทึก

15-12  เหตุการณทริกเกอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * เท็จ

[1] จริง

[2] ทํางาน

[3] ในชวง

[4] ตามคาอางอิง

[5] ขีดจํากัดของแรงบิด

[6] ขีดจํากัดกระแส

[7] นอกชวงกระแส

[8] ตํ่ากวากระแสระดับต่ํา

[9] สูงกวากระแสระดับสูง

[10] นอกชวงความเร็ว

[11] ตํ่ากวาความเร็วต่ํา

[12] สูงกวาความเร็วสูง

[13] ออกนอกชวงปอนกลับ

[14] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา

[15] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[16] การเตือนความรอน

[17] นอกชวงแรงดันไฟ
ฟหลัก

[18] กลับทิศทาง

[19] การเตือน

[20] สัญญาณเตือน (ตัดทํา
งาน)

[21] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อกการทํางาน)

[22] ตัวเปรียบเทียบ 0

[23] ตัวเปรียบเทียบ 1

[24] ตัวเปรียบเทียบ 2

[25] ตัวเปรียบเทียบ 3

[26] กฎตรรกะ 0

[27] กฎตรรกะ 1

[28] กฎตรรกะ 2

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300

188  MG.33.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  

2



[29] กฎตรรกะ 3

[33] อินพุทดิจิตัล DI18

[34] อินพุทดิจิตัล DI19

[35] อินพุทดิจิตัล DI27

[36] อินพุทดิจิตัล DI29 (FC
302 เทานั้น)

[37] อินพุทดิจิตัล DI32

[38] อินพุทดิจิตัล DI33

[50] ตัวเปรียบเทียบ 4

[51] ตัวเปรียบเทียบ 5

[60] กฎตรรกะ 4

[61] กฎตรรกะ 5 เลือกเหตุการณเพ่ือการทริก เมื่อเหตุการณนัน้เกิดขึ้น หนาตางขอมลูจะ
ถูกใชในการคางคาการบันทึก หลังจากนัน้บันทึกจะเก็บอัตรา
เปอรเซ็นตของตัวอยางที่ระบุกอนและหลังเหตุการณท่ีทําใหเกิด
การทริก (พารามิเตอร 15-14)

15-13  โหมดการบันทึก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * บันทึกตลอดเวลา

[1] บันทึก 1 คร้ังเมื่อทริก เลือก บันทึกเสมอ  [0] เพ่ือทําการบันทึกอยางตอเนือ่ง
เลือก บันทึก 1 คร้ังเม่ือทริก [1] เพ่ือเร่ิมและหยุดการบันทึกอยางมี
เงื่อนไข โดยใชพารามิเตอร 15-12 และพารามิเตอร 15-14

15-14  สุมเก็บขอมลูกอนทริกเกอร

พิสัย: หนาที่:

50* [0 - 100] ปอนเปอรเซ็นตของตัวอยางทั้งหมดกอนเหตุการณจะทรกเกอร ซึ่งจะ
ทําการเก็บไวในบันทึก ดูเพ่ิมเติมท่ีพารามิเตอร 15-12 และ 15-13

2.16.4. 15-2* บนัทึกประวัติ 

ดูรายการขอมูลท่ีบันทึกไวถึง 50 รายการ ผานทางพารามิเตอรอารเรยในกลุมพารามิเตอรนี้ สําหรับพารา
มิเตอรท้ังหมดในกลุม [0] คือขอมูลลาสุด และ [49] คือขอมูลเกาสุด ขอมูลจะถูกบันทึกทุกคร้ังท่ีเกิด
เหตุการณ (Event) (ระวังการสับสนกับเหตุการณ (Event) จาก SLC) เหตุการณ ในเนือ้หานี้จะถูกนิยามวาเปน
การเปลี่ยนแปลงในเรื่องใดเรื่องหนึ่งตอไปนี้:

1. อินพุทดิจิตัล

2. เอาทพุทดิจิตัล (ไมไดรับการตรวจสอบในซอฟตแวรเวอรชันนี้)

3. เวริดคําเตือน

4. เวริดสัญญาณเตือน

5. เวริดสถานะ

6. เวริดควบคุม

7. สวนขยายเวริดสถานะ

เหตุการณ (Event) จะถูกบันทึกเปนคาและลงเวลาเปน msec ชวงเวลาระหวางสองเหตุการณ (Event)จะขึ้น
อยูกับความถี่ท่ี เหตุการณ (Event) เกิดขึ้น (สูงสุดหนึ่งคร้ังในทุกๆ รอบการสแกน) การบันทึกขอมูลจะเกิดขึ้น
อยางตอเนื่อง แตหากเกิดสัญญาณเตือนขึ้น บันทึกจะถูกจัดเก็บและสามารถดูคาไดท่ีจอแสดงผล คุณสมบัติ
นีม้ีประโยชน เชน เมื่อทําการบํารุงรักษาหลังตัดการทํางาน ดูบันทึกประวัติท่ีอยูในพารามิเตอรนีผ้านทาง
พอรตสื่อสารอนกุรมหรือผานทางจอแสดงผล

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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15-20  บันทึกประวัติ: เหตุการณ

อารเรย [50]

0* [0 - 255] แสดงประเภทเหตุการณของเหตุการณท่ีบันทึก

15-21  บันทึกประวัติ: คา

อารเรย [50]

0* [0 - 2147483647] ดูคาของเหตุการณท่ีบันทึก ตีความคาเหตุการณตามตารางนี้:

อนิพทุดิจติัล คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-60 สําหรับคําอธิบาย
หลังจากแปลงเปนคาไบนารีแลว

เอาทพุทดิจิตัล (ไมไดรับการ
ตรวจสอบในซอฟตแวร
เวอรชันนี)้

คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-66 สําหรับคําอธิบาย
หลังจากแปลงเปนคาไบนารีแลว

เวริดคําเตือน คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-92 สําหรับคําอธิบาย
เวริดสัญญาณเตือน คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-90 สําหรับคําอธิบาย
เวริดสถานะ คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-03 สําหรับคําอธิบาย

หลังจากแปลงเปนคาไบนารีแลว
เวริดควบคุม คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-00 สําหรับคําอธิบาย
สวนขยายเวริดสถานะ คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-94 สําหรับคําอธิบาย

15-22  บันทึกประวัติ: เวลา

อารเรย [50]

0* [0 - 2147483647] ดูเวลาที่เกิดเหตุการณท่ีบันทึก เวลาจะวดัเปนหนวย ms นบัจากเริ่ม
สตารทตัวแปลงความถี่ คาสูงสุดตรงกับคา 24 วันโดยประมาณ หมาย
ความวาการนบัจะเร่ิมตนจาก 0 ใหมหลังจากชวงเวลานี้

2.16.5. 15-3* บันทึกการเกดิฟอลต 

พารามิเตอรในกลุมนีเ้ปนพารามิเตอรอารเรย โดยสามารถดูบันทึกฟอลตไดถึง 10 เหตุการณ [0] คือขอมูล
บันทึกลาสุด และ [9] คือเกาสุด รหัสขอผิดพลาด คา และเวลา สามารถดูไดสําหรับขอมูลท่ีมีการบันทึกไวท้ัง
หมด

15-30  บันทึกฟอลต: รหัสขอผิดพลาด

อารเรย [10]

0* [0 - 255] ดูรหัสขอผิดพลาดและหาความหมายในบท การแกไขปญหาเบื้องตน
ของคูมือการออกแบบ FC 300

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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15-31  บันทึกฟอลต: คา

อารเรย [10]

0* [-32767 - 32767] ดูคําอธิบายเพิ่มเติมของขอผิดพลาด สวนใหญพารามิเตอรนี้จะใชควบ
คูกับสัญญาณเตือน 38 “ฟอลตภายใน”

15-32  บันทึกการเกิดฟอลต: เวลา

อารเรย [10]

0* [0 - 2147483647] ดูเวลาที่เกิดเหตุการณท่ีบันทึก เวลาจะวดัเปนหนวยวินาที นับจากเริ่ม
สตารทตัวแปลงความถี่

2.16.6. 15-4* การระบชุุดขบัเคล่ือน 

พารามิเตอรบรรจุขอมูลสําหรับการอานเทานั้น เก่ียวกับรูปแบบฮารดแวรและซอฟตแวรของตัวแปลงความถี่

15-40  ประเภท FC

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูประเภทของ FC คาที่อานไดจะตรงกับในชองกําลังของคําจํากัดความ
รหัสประเภทของรุน FC 300 (อักขระ1-6)

15-41  สวนกําลัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูประเภทของ FC คาที่อานไดจะตรงกับในชองกําลังของคําจํากัดความ
รหัสประเภทของรุน FC 300 (อักขระ7-10)

15-42  แรงดันไฟฟา

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูประเภทของ FC คาที่อานไดจะตรงกับในชองกําลังของคําจํากัดความ
รหัสประเภทของรุน FC 300 (อักขระ11-12)

15-43  เวอรชันของซอฟตแวร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูเวอรชันซอฟตแวรรวม (หรือ “เวอรชันของแพคเกจ” )ประกอบดวย
ซอฟตแวรกําลังและซอฟตแวรควบคุม

15-44  สตริงรหัสชนิดที่ส่ังซือ้

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูสตริงรหัสชนิดสําหรับสั่งซื้อตัวแปลงความถี่อีกคร้ังในรูปแบบดั้งเดิม
ของเครื่อง

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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15-45  สตริงรหัสชนิดจริง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูสตริงรหัสประเภทจริง

15-46  หมายเลขคําส่ังซื้อตัวแปลงความถี่

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูตัวเลขสั่งซื้อ 8 หลักท่ีใชสําหรับสั่งซื้อตัวแปลงความถี่อีกคร้ังในรูป
แบบด้ังเดิมของเคร่ือง

15-47  หมายเลขคําส่ังซื้อการดกําลัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูหมายเลขสั่งซื้อการดกําลัง

15-48  หมายเลขไอดีของ LCP

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูหมายเลขไอดีของ LCP

15-49  หมายเลขไอดีซอฟตแวรของการดควบคุม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูหมายเลขเวอรชันซอฟตแวรของการดควบคุม

15-50  หมายเลขไอดีซอฟตแวรของการดกําลัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูหมายเลขเวอรชันซอฟตแวรของการดกําลัง

15-51  หมายเลขซีเรียลตัวแปลงความถี่

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูหมายเลขซีเรียลตัวแปลงความถี่

15-53  หมายเลขซีเรียลการดกําลัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูหมายเลขซีเรียลการดกําลัง

2.16.7. การระบตุัวเลอืก 15-6* 

กลุมพารามิเตอรสําหรับการอานอยางเดียวนี้ประกอบดวยขอมูลเก่ียวกับการกําหนดรูปแบบฮารดแวรและ
ซอฟตแวรของอุปกรณเสริมท่ีติดต้ังในสล็อต A, B C0 และ C1

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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15-60  อุปกรณเสริมที่ติดตั้ง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูประเภทอุปกรณเสริมท่ีติดต้ังไว

15-61  เวอรชันซอฟตแวรของอุปกรณเสริม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูเวอรชันซอฟตแวรของอุปกรณเสริมท่ีติดต้ังไว

15-62  หมายเลขคําส่ังซื้ออุปกรณเสริม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

แสดงหมายเลขการสั่งซื้อสําหรับอุปกรณเสริมท่ีติดตั้งอยู

15-63  หมายเลขซเีรียลของอุปกรณเสริม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูหมายเลขซีเรียลของอุปกรณเสริมท่ีติดตั้งไว

2.16.8. 15-9* ขอมูลพารามิเตอร 

รายการพารามิเตอร

15-92  พารามเิตอรท่ีกําหนด

อารเรย [1000]

0* [0 - 9999] ดูรายการพารามิเตอรท้ังหมดท่ีกําหนดในตัวแปลงความถี่ รายการจะ
สิ้นสุดดวย 0

15-93  พารามเิตอรท่ีแกไข

อารเรย [1000]

0* [0 - 9999] ดูรายการพารามิเตอรท่ีมีการเปลี่ยนแปลงจากการตั้งคามาตรฐาน
รายการจะสิ้นสุดดวย 0 การเปลี่ยนแปลงอาจไมสามารถสังเกตเห็นได
จนกวาจะผานไปแลว 30 วนิาที หลังจากการนําไปใชงาน

15-99  พารามเิตอร Metadata

อารเรย [30]

0* [0 - 9999] พารามิเตอรนี้ประกอบดวยขอมูลท่ีเคร่ืองมือซอฟตแวร MCT10 ใช

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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2.17. พารามิเตอร: คาขอมูลที่อานได

2.17.1. 16-** คาขอมูลที่อานได

กลุมพารามิเตอรสําหรับอานคาขอมูล ต.ย. คาอางอิงแทจริง แรงดัน การควบคุม สัญญาณเตือน การเตือนและ
ขอความแสดงสถานะ

2.17.2. 16-0* สถานะท่ัวไป

พารามิเตอรสําหรับการอานสถานะทั่วไป เชน คาอางอิงท่ีคํานวณได เวริดควบคุมท่ีใชงาน และสถานะอื่นๆ

16-00  คําส่ังควบคุม

พิสัย: หนาที่:

0* [0 – FFFF] ดูเวิรดสถานะท่ีสงจากตัวแปลงความถี่ผานทางพอรตการสื่อสารอนกุรม
ในรูปของรหัสเลขฐานสิบหก

16-01  คาอางอิง [หนวย]

พิสัย: หนาที่:

0.000* [-999999.000 -
999999.000]

ดูคาอางอิงปจจุบันที่ใชกับอิมพัลสหรืออนาล็อกในเครื่อง ซึ่งเปนผล
จากการกําหนดรูปแบบที่เลือกในพารามิเตอร 1-00 (Hz, Nm หรือ
RPM)

16-02  -200.0 - 200.0 %

พิสัย: หนาที่:

0.0%* [] ดูคาอางอิงโดยรวม คาอางอิงโดยรวมคือผลรวมของคาอางอิงดิจิตัล,
อนาล็อก, คาที่ต้ังไวลวงหนา, บัส และคาอางอิงขณะล็อกคาง รวมถึง
การเพิ่ม/ลดความเร็วเมื่อเทียบกับคาปจจุบัน

16-03  ขอความแสดงสถานะ

พิสัย: หนาที่:

0* [0 – FFFF] ดูขอความแสดงสถานะที่สงจากตัวแปลงความถี่ผานทางพอรตการสื่อ
สารอนกุรม ในรูปของรหัสเลขฐานสิบหก

16-05  คาหลักที่แทจริง [%]

พิสัย: หนาที่:

0%* [-100 ถึง +100%] ดูขอความขนาดสองไบตท่ีสงไปพรอมกับขอความแสดงสถานะใหกับ
บัสของระบบหลักเพื่อรายงานคาหลักท่ีแทจริง

16-09  คาอานที่กําหนดเอง

พิสัย: หนาที่:

0.00
หนวย*

[x.xx - x.xx หนวย] ดูคาที่ตั้งของคาอานที่กําหนดเองจากพารามิเตอร 0-30 ถึงพารา
มิเตอร 0-32

2.17.3. 16-1* สถานะมอเตอร 

พารามิเตอรสําหรับการรายงานคาสถานะของมอเตอร

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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16-10  กําลัง [kW]

พิสัย: หนาที่:

0.0kW* [0.0 – 1000.0 kW] ดูกําลังของมอเตอรเปนหนวย kW คาที่แสดงจะไดรับการคํานวณจาก
แรงดันมอเตอรท่ีแทจริงและกระแสของมอเตอร คาจะถูกกรอง ดังนั้น
อาจใชเวลาประมาณ 30 มิลลิวินาทีนับตั้งแตมีการเปลี่ยนแปลงคาอิน
พุทจนกระทั่งคาขอมูลท่ีอานมีการเปลี่ยนแปลง

16-11  กําลัง [hp]

พิสัย: หนาที่:

0.00
hp*

[0.00 - 1000.00 hp] ดูกําลังของมอเตอรเปนคา hp คาท่ีแสดงจะไดรับการคํานวณจากแรง
ดันมอเตอรท่ีแทจริงและกระแสของมอเตอร คาจะถูกกรอง ดังนั้นอาจ
ใชเวลาประมาณ 30 มิลลิวินาทีนับตั้งแตมีการเปลี่ยนแปลงคาอิน
พุทจนกระทั่งคาขอมูลท่ีอานมีการเปลี่ยนแปลง

16-12  แรงดันไฟฟาของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

0.0V* [0.0 - 6000.0 V] ดูแรงดันมอเตอร คาที่ไดจากการคํานวณจะนําไปใชในการควบคุม
มอเตอร

16-13  ความถี่ของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

0.0Hz* [0.0- 6500.0 Hz] ดูความถี่มอเตอร โดยไมมีการลดรีโซแนนซ

16-14  กระแสของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

0.00A* [0.00 - 0.00 A] ดูกระแสของมอเตอรท่ีวัดเปนคาเฉล่ีย, IRMS คาจะถูกกรอง ดังนั้นอาจ
ใชเวลาประมาณ 30 มิลลิวินาทีนับตั้งแตมีการเปลี่ยนแปลงคาอิน
พุทจนกระทั่งคาขอมูลท่ีอานมีการเปลี่ยนแปลง

16-15  ความถี่ [%]

พิสัย: หนาที่:

0.00%* [0.00 - 0.00 %] ดูเวิรดขนาดสองไบตท่ีแสดงความถี่ท่ีแทจริงของมอเตอร (โดยไมมี
การลดทอนการรีโซแนนซ) เปนเปอรเซ็นต (สเกล 0000-4000 Hex)
ของพารามิเตอร 4-19 ความถี่เอาทพุทสูงสุด ต้ังคาพารามิเตอร 9-16
ดัชนท่ีี 1 ใหสงคาออกมาพรอมกับขอความแสดงสถานะ แทนการสง
MAV

16-16  แรงบิด

พิสัย: หนาที่:

0.0Nm* [-3000.0 - 3000.0
Nm]

ดูคาแรงบิดพรอมทิศทางที่เกิดขึ้นที่เพลามอเตอร ความเปนเชิงเสนจะ
ไมแนนอนระหวางกระแสของมอเตอร 160% และแรงบิดท่ีสัมพันธกับ
แรงบิดท่ีพิกัด มอเตอรบางตัวอาจจายแรงบิดมากกวา 160% ดวยเหตุนี้
คาต่ําสุดและคาสูงสุดจะขึ้นอยูกับกระแสของมอเตอรสูงสุด รวมถึง
มอเตอรท่ีใช คาจะถูกกรอง ดังนัน้อาจใชเวลาประมาณ 30 มิลลิวนิาที
นับตั้งแตมกีารเปลี่ยนแปลงคาอินพุทจนกระทั่งคาขอมูลท่ีอานมีการ
เปลี่ยนแปลง

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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16-17  ความเร็ว [RPM]

พิสัย: หนาที่:

0 RPM* [0 - 0 RPM] ดู RPM ท่ีแทจริงของมอเตอร ในวงรอบเปดหรือวงรอบปด การควบคุม
กระบวนการ RPM ของมอเตอรจะถูกประเมิน ในโหมดความเร็ววงรอบ
ปด RPM ของมอเตอรจะถูกประเมิน

16-18  ความรอนของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

0 %* [0 - 100 %] ดูภาระความรอน ท่ีคํานวณไดบนมอเตอร ขีดจํากัดการตัดคือ 100%
พ้ืนฐานสําหรับการคํานวณคือฟงกชันETR ท่ีเลือกในพารามิเตอร 1-90

16-19  อุณหภูมเิซนเซ็อร KTY

พิสัย: หนาที่:

0°C * [0 - xxx°C ] การสงกลับคาอุณหภูมิจริงในเซนเซ็อร KTY ท่ีเกิดขึ้นในมอเตอร
ดูท่ีพารามิเตอร 1-9*

16-20  คามมุของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 65535] ดูคาออฟเซ็ตมุม ณ ปจจุบันของเอ็นโคดเดอร/รีโซลเวอร สัมพัทธกับ
ตําแหนงดัชนี คาจะอยูในชวง 0-65535 ซึ่งตรงกับ0-2*pi (เรเดียน)

16-22  แรงบิด [%]

พิสัย: หนาที่:

0%* [-200 - 200%] คาที่แสดงเปนแรงบิดท่ีเปนเปอรเซ็นตของคาแรงบิดปกติท่ีอยูบนปาย
และนาํไปใชกับเพลาของมอเตอร

2.17.4. 16-3* สถานะชุดขับ

พารามิเตอรสําหรับการรายงานสถานะของตัวแปลงความถี่

16-30  แรงดันดีซีลิงค

พิสัย: หนาที่:

0V* [0 - 10000 V] ดูคาท่ีวดัได คาจะถูกกรอง ดังนัน้อาจใชเวลาประมาณ 30 วนิาทีนับ
ต้ังแตมีการเปลี่ยนแปลงคาอินพุทจนกระท่ังคาขอมูลท่ีอานมีการ
เปล่ียนแปลง

16-32  พลังงานเบรค /วินาที

พิสัย: หนาที่:

0.000k
W*

[0.000 – 0.000 kW] ดูกําลังเบรคท่ีสงไปใหตัวตานทานเบรคภายนอก ระบุเปนคาตัวอยาง

16-33  พลังงานเบรค/2 นาที

พิสัย: หนาที่:

0.000k
W*

[0.000 – 500,000 kW] ดูกําลังเบรคท่ีสงไปใหตัวตานทานเบรคภายนอก กําลังเฉล่ียจะถูก
คํานวณจากฐานเฉลี่ยในชวง 120 วนิาที ลาสุด

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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16-34  อุณหภูมแิผนระบายความรอน

พิสัย: หนาที่:

0°C* [0 - 255 °C] ดูอุณหภูมิแผนระบายความรอนของตัวแปลงความถี่ ขีดจํากัดการตัด
ออกอยูท่ี 90 ±5°C และการตัดกลับเขาทํางานของมอเตอรอยูท่ี 60
±5°C

16-35  ความรอนของอนิเวอรเตอร

พิสัย: หนาที่:

0 %* [0 - 0 %] ดูคาโหลดของอินเวอรเตอรเปนคาเปอรเซ็นต

16-36  กระแสอินเวอรเตอรท่ีพิกัด

พิสัย: หนาที่:

A* [0.01 - 10000.00 A] ดูกระแสพิกัดของอินเวอรเตอร ซึ่งควรจะเทากับขอมูลท่ีปายชื่อของ
มอเตอรท่ีเชื่อมตออยู ขอมูลจะนําไปใชสําหรับการคํานวณแรงบิด การ
ปองกันมอเตอร ฯลฯ

16-37  กระแสอินเวอรเตอรสูงสุด

พิสัย: หนาที่:

A* [0.01 - 10000.00 A] ดูกระแสสูงสุดของอินเวอรเตอร ซึ่งควรจะเทากับขอมูลท่ีปายชื่อของ
มอเตอรท่ีเชื่อมตออยู ขอมูลจะนําไปใชสําหรับการคํานวณแรงบิด การ
ปองกันมอเตอร ฯลฯ

16-38  สถานะตัวควบคุม SL

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 100] ดูสถานะของเหตุการณภายใตการกระทําการโดยตัวควบคุม SL

16-39  อุณหภูมขิองการดควบคุม

พิสัย: หนาที่:

0°C* [0 - 100 °C] ดูอุณหภูมิบนการดควบคุม ระบุเปนองศาเซลเซียส

16-40  บัฟเฟอรการบันทึกเต็ม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไม

[1] ใช ดูวาบัฟเฟอรการบันทึกเต็มหรือไม (ดูพารามิเตอร 15-1)* บัฟเฟอรการ
บันทึกจะไมเต็มเมื่อพารามิเตอร 15-13 โหมดการบันทึก ต้ังไวท่ี บันทึก
เสมอ [0]

2.17.5. 16-5* คาอางอิงและคาปอนกลับ

พารามิเตอรสําหรับการรายงานอินพุทอางอิง และอินพุทปอนกลับ

16-50  คาอางอิงภายนอก

พิสัย: หนาที่:

0.0* [-200.0 - 200.0] ดูคาอางอิงโดยรวม ผลรวมของคาอางอิงดิจิตัล, อนาล็อก, คาที่ต้ังไว
ลวงหนา, บัส และคาอางอิงขณะล็อกคาง รวมถึงการกวดตาม/ชะลอ
เมื่อเทียบกับคาปจจุบัน

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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16-51  คาอางอิงแบบพัลส

พิสัย: หนาที่:

0.0* [-200 - 200] ดูคาอางอิงจากอินพุทดิจิตอลที่ต้ังโปรแกรมไว คาที่อานไดยังจะ
สะทอนถึงอิมพัลสจากเอ็นโคดเดอรท่ีเพ่ิมขึ้นดวย

16-52  คาปอนกลับ [หนวย]

พิสัย: หนาที่:

0.0* [-999999.999 -
999999.999]

ดูคาคาปอนกลับที่เปนผลลัพธจากการเลือกหนวยและการสเกล ใน
พารามิเตอร 3-00, 3-01, 3-02 และ 3-03

16-53  คาอางอิงดิจิตัลโพเทนชโิอ

พิสัย: หนาที่:

0.0* [-200 - 200] ดูสวนที่เก่ียวของของโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตัล ตอคาอางอิงท่ีแท
จริง

2.17.6. 16-6* อินพุตและเอาทพุต

พารามิเตอรสําหรับรายงานพอรต IO แบบดิจิตอลและอนาล็อก

16-60  อินพุทดิจิตัล

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 63] ดูสถานะสัญญาณจากอินพุทดิจิตัลท่ีใชงานอยู ตัวอยางเชน อินพุท 18
ท่ีตรงกับบิต 5 '0' = ไมมีสัญญาณ ,'1' = สัญญาณเชื่อมตอแลว

บิต 0 อินพุทดิจิตัล ขั้วตอ 33
บิต 1 อินพุทดิจิตัล ขั้วตอ 32
บิต 2 อินพุทดิจิตัล ขั้วตอ 29
บิต 3 อินพุทดิจิตัล ขั้วตอ 27
บิต 4 อินพุทดิจิตัล ขั้วตอ 19
บิต 5 อินพุทดิจิตัล ขั้วตอ 18
บิต 6 อินพุทดิจิตัล ขั้วตอ 37
บิต 7 อินพุทดิจิตัล GP I/O ขั้วตอ X30/4
บิต 8 อินพุทดิจิตัล GP I/O ขั้วตอ X30/3
บิต 9 อินพุทดิจิตัล GP I/O ขั้วตอ X30/2
บิต 10-63 สํารองสําหรับขั้วตอในอนาคต

16-61  ขั้ว 53 การตั้งคาสวิตช

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * กระแส

[1] แรงดันไฟฟา ดูการตั้งคาของอินพุทขั้วตอ 53 กระแส = 0; แรงดัน = 1

16-62  อินพุทอนาล็อก 53

พิสัย: หนาที่:

0.000* [-20.000 - 20.000] ดูคาที่แทจริงท่ีอินพุท 53

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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16-63  ขั้ว 54 การตั้งคาสวิตช

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * กระแส

[1] แรงดันไฟฟา ดูการตั้งคาของอินพุทขั้วตอ 54 กระแส = 0; แรงดัน = 1

16-64  อินพุทอนาล็อก 54

พิสัย: หนาที่:

0.000* [-20.000 - 20.000] ดูคาที่แทจริงท่ีอินพุท 54

16-65  เอาทพุทอนาล็อก 42 [mA]

พิสัย: หนาที่:

0.000* [0.000 - 30.000] ดูคาที่แทจริงท่ีเอาทพุท 42 ในหนวย mA คาท่ีแสดงจะสะทอนถึงการ
เลือกในพารามิเตอร 06-50

16-66  เอาทพุทดิจติัล [ไบนารี]

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 115] ดูคาไบนารีของเอาทพุทดิจิตัลท้ังหมด

16-67  อินพุท ความถี ่#29 [Hz]

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 0] ดูอัตราความถี่ท่ีแทจริงบนขั้วตอ 29

16-68  อินพุท ความถี ่#33 [Hz]

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 130000] ดูคาที่แทจริงของความถี่ท่ีใชบนขั้วตอ 33 เปนอินพุทอิมพัลส

16-69  เอาทพุทพัลส #27 [Hz]

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 40000] ดูคาที่แทจริงของอิมพัลสท่ีใชบนขั้วตอ 27 ในโหมดเอาทพุทดิจิตัล

16-70  เอาทพุทพัลส #29 [Hz]

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 40000] ดูคาที่แทจริงของพัลสบนขั้วตอ 29 ในโหมดเอาทพุทดิจิตัล
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

16-71  เอาทพุทรีเลย [ไบนารี]

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 31] ดูการตั้งคาของทุกรีเลย

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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16-72  ตัวนับ A

พิสัย: หนาที่:

0* [-2147483648
-2147483647]

ดูคาปจจุบันของตัวนับ A ตัวนับมีประโยชนในการใชเปนโอเปอแร
นดของตัวเปรียบเทียบ (พารามิเตอร13-10)
คานี้สามารถที่จะทําไดท้ังรีเซ็ตหรือเปลี่ยนคาผานทางอินพุทดิจิตัล
(กลุมพารามิเตอร 5-1*) หรือ โดยการใชการกระทํา ของ SLC (พารา
มิเตอร 13-52)

16-73  ตัวนับ B

พิสัย: หนาที่:

0* [-2147483648
-2147483647]

ดูคาปจจุบันของตัวนับ B ตัวนับมีประโยชนในการใชเปนโอเปอแร
นดของตัวเปรียบเทียบ (พารามิเตอร 13-10)
คานี้สามารถที่จะทําไดท้ังรีเซ็ตหรือเปลี่ยนคาผานทางอินพุทดิจิตัล
(กลุมพารามิเตอร 5-1*) หรือ โดยการใชการกระทํา ของ SLC (พารา
มิเตอร 13-52)

16-74  ตัวนับการหยุดอยางแมนยํา

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 2147483647] สงกลับคาตัวนับจริงของตัวนับแมนยํา (พารามิเตอร 1-84)

16-75  อินพุทอนาล็อก X30/11

พิสัย: หนาที่:

0.000* [0.000 - 0.000] ดูคาแทจริงท่ีอินพุท X30/11 ของ MCB 101

16-76  อินพุทอนาล็อก X30/12

พิสัย: หนาที่:

0.000* [0.000 - 0.000] ดูคาแทจริงท่ีอินพุท X30/12 ของ MCB 101

16-77  16-77 เอาทพุทอนาล็อก X30/8 [mA]

พิสัย: หนาที่:

0.000* [0.000 - 0.000] ดูคาที่แทจริงท่ีอินพุท X30/8 ในหนวย mA

2.17.7. 16-8* ฟลดบัสและพอรต FC

พารามิเตอรสําหรับรายงานคาอางอิงบัส และคําสั่งควบคุม
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16-80  คําส่ังควบคุมฟลดบัส 1

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 65535] ดูเวิรดควบคุมขนาดสองไบต (CTW) ท่ีไดรับจาก Bus-Master การตี
ความเวริดควบคุมจะข้ึนอยูกับอุปกรณเสริมฟลดบัสที่ติดต้ังอยูและโปร
ไฟลเวิรดควบคุมท่ีเลือกในพารามิเตอร 8-10
สําหรับขอมูลเพิ่มเติม ดูท่ีคูมือฟลดบัสท่ีเก่ียวของ

16-82  คาอางอิงฟลดบัส 1

พิสัย: หนาที่:

0* [-200 - 200] ดูเวิรดขนาดสองไบตท่ีสงพรอมเวิรดควบคุมจาก Bus-Master เพ่ือต้ัง
คาอางอิง
สําหรับขอมูลเพิ่มเติม ดูท่ีคูมือฟลดบัสท่ีเก่ียวของ

16-84  ตัวเลือกส่ือสาร STW

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 65535] ดูเวิรดสถานะแบบขยายของอุปกรณเสริมการสื่อสารฟลดบัส
สําหรับขอมูลเพิ่มเติม ดูท่ีคูมือฟลดบัสท่ีเก่ียวของ

16-85  คําส่ังควบคุมพอรต FC 1

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 65535] ดูเวิรดควบคุมขนาดสองไบต (CTW) ท่ีไดรับจาก Bus-Master การตี
ความเวริดควบคุมจะข้ึนอยูกับอุปกรณเสริมฟลดบัสที่ติดต้ังอยูและโปร
ไฟลเวิรดควบคุมท่ีเลือกในพารามิเตอร 8-10

16-86  คาอางอิงพอรต FC 1

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 0] ดูเวิรดสถานะขนาดสองไบต (STW) ท่ีสงไปยัง Bus-Master การตี
ความเวริดสถานะจะขึ้นอยูกับอุปกรณเสริมฟลดบัสที่ติดต้ังอยูและโปร
ไฟลเวิรดควบคุมท่ีเลือกในพารามิเตอร 8-10

2.17.8. 16-9* คาที่อานไดจากการวินิจฉัย

พารามิเตอรท่ีแสดงสัญญาณเตือน, คําเตือน และสวนขยายเวริดควบคุม

16-90  ขอความแสดงสัญญาณเตือน

พิสัย: หนาที่:

0* [0 – FFFFFFFF] ดูขอความแสดงสัญญาณเตือนท่ีสงจากพอรตการสื่อสารอนุกรม ในรูป
ของรหัสเลขฐานสิบหก

16-90  ขอความสัญญาณเตือน 2

พิสัย: หนาที่:

0* [0 – FFFFFFFF] ดูขอความแสดงสัญญาณเตือนท่ีสงจากพอรตการสื่อสารอนุกรม ในรูป
ของรหัสเลขฐานสิบหก
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16-92  คําเตือน

พิสัย: หนาที่:

0* [0 – FFFFFFFF] ดูคําเตือนที่สงผานทางพอรตการสื่อสารอนกุรม ในรูปของรหัสเลขฐาน
สิบหก

16-93  คําเตือน 2

พิสัย: หนาที่:

0* [0 – FFFF] ดูคําเตือนที่สงผานทางพอรตการสื่อสารอนกุรม ในรูปของรหัสเลขฐาน
สิบหก

16-94  สวนขยาย ขอความแสดงสถานะ

พิสัย: หนาที่:

0* [0 – FFFF] สงกลับคําเตือนแบบขยายท่ีสงผานพอรตสื่อสารอนุกรมดวยรหัส hex

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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2.18. พารามิเตอร: อินพุทเอ็นโคดเดอร

2.18.1. 17-** ตัวเลือกปอนกลับ มอเตอร

พารามิเตอรเพ่ิมเติมสําหรับการกําหนดรูปแบบตัวเลือกคาปอนกลับเอ็นโคดเดอร (MCB102) หรือรีโซลเวอร
(MCB103)

2.18.2. 17-1* อินเตอรเฟส Inc. Enc.

พารามิเตอรในกลุมนีจ้ะกําหนดรูปแบบอินเตอรเฟสแบบเพิ่มของอุปกรณเสริม MCB102 โปรดสังเกตวาทั้ง
อินเตอรเฟสแบบเพิ่มและแบบสมบูรณ จะทํางานในเวลาเดียวกัน

17-10  ชนิดของสัญญาณ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ไมมี

[1] * TTL (5V, RS422)

[2] SinCos เลือกชนิดการเพ่ิม (แชนเนล A/B ) ของเอ็นโคดเดอรท่ีใช ดูขอมูลได
จากแผนขอมูลของเอ็นโคดเดอร
เลือก ไมมี [0] ถาเซนเซ็อรคาปอนกลับเปนแบบสมบูรณเทานัน้
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

17-11  ความละเอียดในการจําแนก (PPR)

พิสัย: หนาที่:

1024* [10 - 10000] ปอนคาความละเอียดของแทรคแบบเพิ่ม เชน จํานวนพัลส หรือ คาบตอ
รอบการหมุน
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

2.18.3. 17-2* อินเตอรเฟส Abs. Enc.

พารามิเตอรในกลุมนีจ้ะกําหนดรูปแบบอินเตอรเฟสแบบสมบูรณของอุปกรณเสริม MCB102 โปรดสังเกตวา
ท้ังอินเตอรเฟสแบบเพ่ิมและแบบสมบูรณ จะทํางานในเวลาเดียวกัน

17-20  การเลือกโปรโตคอล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมมี

[1] HIPERFACE

[2] EnDat

[4] SSI เลือก HIPERFACE [1] ถาเอ็นโคดเดอรเปนแบบสมบูรณเทานั้น
เลือก ไมมี [0] ถาเซนเซ็อรคาปอนกลับเปนเอ็นโคดเดอรแบบเพ่ิมเทา
นั้น
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

17-21  ความละเอียดในการจําแนก (ตําแหนง/รอบ)

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[512] 512

[1024] 1024

[2048] 2048

[4096] 4096
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[8192] SSI 4 - 8192

[16384] 16384

[32768] HIPERFACE 512 -
32768

เลือกความละเอียดของเอ็นโคดเดอรแบบสมบูรณ เชน จํานวนการนบั
ตอรอบการหมุน.
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน คา
ขึ้นอยูกับการตั้งคาในพารามิเตอร 17-20

17-24  ความยาวขอมูล SSI

พิสัย: หนาที่:

13* [13 - 25] ต้ังจํานวนบิตสําหรับขอความ SSI เลือก 13 บิตสําหรับเอ็นโค
ดเดอรรอบเดียว และ 25 บิตสําหรับเอ็นโคดเดอรหลายรอบ

17-25  อัตรานาฬิกา

พิสัย: หนาที่:

260kHz
*

[100 - 260 kHz] ต้ังอัตรานาฬิกา SSI ดวยสายเคเบิลเอ็นโคดเดอรท่ียาว อัตรานาฬิกาจะ
ตองลดลง

17-26  รูปแบบขอมลู SSI

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * เกรยโคด

[1] ไบนารีโคด ต้ังรูปแบบวนัที่ของขอมูล SSI เลือกระหวางรูปแบบเกรยและไบนาร่ี

17-34  อัตราบอด HIPERFACE

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] 600

[1] 1200

[2] 2400

[3] 4800

[4] * 9600

[5] 19200

[6] 38400 เลือกอัตราบอดของเอ็นโคดเดอรท่ีติดต้ังอยู
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน
พารามิเตอรสามารถเขาถึงไดเมื่อพารามิเตอร 17-20 ถูกต้ังเปน
HIPERFACE [1]

2.18.4. 17-5* อินเทอรเฟซของรีโซลเวอร

กลุมพารามิเตอร 17-5* ใชสําหรับการตั้งคาพารามิเตอรสําหรับอุปกรณเสริม MCB 103 รีโซลเวอร
โดยปกติคาปอนกลับขอรีโซลเวอรจะใชเปนคาปอนกลับของมอเตอรท่ีมาจากมอเตอรชนิดแมเหล็กถาวร
โดยพารามิเตอร 1-01 ต้ังคาเปน ฟลักซดวยคาปอนกลับจากมอเตอร
พารามิเตอรของรีโวลเวอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะท่ีมอเตอรกําลังทํางาน

17-50  ขั้วรีโซลเวอร

พิสัย: หนาที่:

2* [2-2] ต้ังจํานวนของขั่วบนรีโซลเวอร
คาที่ระบุในแผนขอมูลสําหรับรีโซลเวอร

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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17-51  แรงดันอินพุทรีโซลเวอร

พิสัย: หนาที่:

7.0V* [4.0 - 8.0 V] ต้ังแรงดันอินพุทใหกับรีโซลเวอร แรงดันไฟฟาจะเปนคา RMS
คานี้มีอยูในแผนขอมูลสําหรับรีโซลเวอร

17-52  ความถี่อนิพุทรโีซลเวอร

พิสัย: หนาที่:

10.0kHz
*

[2.0 - 15.0 kHz] ต้ังความถ่ีอินพุทใหกับรีโซลเวอร
คาที่ระบุในแผนขอมูลสําหรับรีโซลเวอร

17-53  อัตราแปลงของรีโซลเวอร

พิสัย: หนาที่:

0.5* [0.1 - 1.1] ต้ังอัตราแปลงสําหรับรีโซลเวอร
อัตราแปลงเทากับ:

Tอัตราสวน =
VOut
VIn

คาที่ระบุในแผนขอมูลสําหรับรีโซลเวอร

17-59  อินเทอรเฟซของรีโซลเวอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ยกเลิกการใช

[1] ใช ใชงานอุปกรณเสริมรีโซลเวอร MCB 103 เมื่อพารามิเตอรของรีโว
ลเวอรถูกเลือก
เพ่ือหลีกเล่ียงความเสียหายตอรีโซลเวอร พารามิเตอร 17-50 ถึงพารา
มิเตอร 17-53 จะตองถูกปรับคากอนการใชงานพารามิเตอรนี้

2.18.5. 17-6* การตรวจสอบและการประยุกต

กลุมพารามิเตอรนี้มีสําหรับการเลือกฟงกชันเพิ่มเติม เมื่ออุปกรณเสริมเอ็นโคดเดอร MCB102 หรือ อุปกรณ
เสริมรีโซลเวอร MCB103 ติดต้ังลงในสลอต B เพ่ือเปนคาปอนกลับความเร็ว
พารามิเตอรการตรวจสอบและการประยุกตไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

17-60  เอ็นโคดเดอรทิศทางบวก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ตามเข็มนาฬิกา

[1] ทวนเข็มนาฬิกา เปลี่ยนทิศทางการหมุนของเอ็นโคดเดอรท่ีตรวจพบ โดยไมเปล่ียนสาย
ท่ีตอไปยังเอ็นโคดเดอร
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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17-61  การตรวจสอบสัญญาณเอ็นโคดเดอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ยกเลิกการใช

[1] * การเตือน

[2] ตัดการทํางาน เลือกปฏิกริยาที่ตัวแปลงความถี่ควรจะดําเนินการในกรณีท่ีตรวจพบ
สัญญาณเอ็นโคดเดอรบกพรอง
ฟงกชันของเอ็นโคดเดอรในพารามิเตอร 17-61 คือการตรวจสอบทาง
ไฟฟาของวงจรฮารดแวรในระบบเอ็นโคดเดอร

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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2.19. รายการคาพารามิเตอร

รุน FC
All (ท้ังหมด) = ใชไดสําหรับรุน FC 301 และ FC 302
01 = ใชไดเฉพาะสําหรับ FC 301
02 = ใชไดเฉพาะสําหรับ FC 302

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

4-ชุดคําสั่ง (4-Set-up)
'All set-ups' (ชุดคําสั่งท้ังหมด): พารามิเตอรแตละตัวสามารถถูกต้ังคาอยางอิสระไดในแตละชุดคําสั่งท้ัง 4
เชน พารามิเตอรตัวหนึง่สามารถมีคาขอมูลท่ีแตกตางกันได 4 อยาง
’1 set-up’ (1 ชุดคําสั่ง): คาขอมูลจะเหมือนกันในทุกชุดคําสั่ง

ดัชนีการแปลงคา
ตัวเลขที่อางอิงถึงตัวเลขการแปลงคาเม่ือเขียนหรืออานโดยตัวแปลงความถี่

ดัชนีการแปลง
คา

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

แฟคเตอรการ
แปลงคา

1 1/60 100000
0

100000 10000 1000 100 10 1 0.1 0.01 0.00
1

0.000
1

0.0000
1

0.000001

ประเภทขอมูล คําอธิบาย ประเภท
2 จํานวนเตม็ 8 Int8
3 จํานวนเตม็ 16 Int16
4 จํานวนเตม็ 32 Int32
5 คาเลข 8 ที่ไมมีเครื่องหมาย Uint8
6 คาเลข 16 ที่ไมมีเครื่องหมาย Uint16
7 คาเลข 32 ที่ไมมีเครื่องหมาย Uint32
9 สตริงที่มองเห็นได VisStr
33 คา Normalize 2 ไบต N2
35 อนุกรมบิตของตัวแปรบูลีน 16 ตวั V2
54 ความแตกตางของเวลาแบบไมมีวันที่ TimD

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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ดชันี

0
0-4* แปนกดของ Lcp 39

1
10-1* Devicenet 149

14-0* สวิตชิ่งของอินเวอรเตอร 176

14-2* รีเซ็ตตดัทํางาน 179

14-5* สภาพแวดลอม 183

15-1* ตั้งคาบันทึกขอมูล 186

15-2* บันทึกประวัติ 189

15-3* บันทึกการเกิดฟอลต 190

15-4* การระบุชุดขับเคลื่อน 191

15-9* ขอมูลพารามิเตอร 193

16-1* สถานะมอเตอร 194

5
5-9* บัสควบคมุ 113

D
Dc คาง 57

E
Emfยอนกลับที่ 1000 Rpm 50

Etr 59, 196

J
Jog 5

L
Lcp 4, 7, 11, 14, 23

Lcp 102 11

Led 11

P
Pwm แบบสุม 14-04 176

R
Rcd 8

Rfi 14-50 183

S
Status 12

V
Vvcplus 8, 43

เ
เขาสูเมนูดวนโดยไมใชรหัสผาน 41

เง่ือนไข 32/33 ทิศทางของเอ็นโคดเดอร 113

เทอรมิสเตอร 8, 59

เบรคเมื่อมีกําลงัเกิน 66

เมนูดวน 13, 17

เมนูหลัก 17

เลอืกเบรคกระแสตรง 8-52 134

เลอืกการลื่นไหล 8-50 133
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เลอืกคาอางองิที่ตั้งลวงหนา 8-56 135

เลอืกสตารท 8-53 134

เลอืกหยุดดวน 134

เวลาเปล่ียนความเร็ว 86

เวลาเปล่ียนความเร็วแบบ Jog 84

เวลาเปล่ียนความเร็วแบบหยุดดวน 85

เวลาเปล่ียนความเร็วขาข้ึน ชุด 1 78

เวลาเปล่ียนความเร็วขาข้ึน ชุด 3 82

เวลาเปล่ียนความเร็วขาลง ชุด 1 79

เวลาเปล่ียนความเร็วขาลง ชุด 2 80

เวลาเปล่ียนความเร็วขาลง ชุด 3 82

เวลาเปล่ียนความเร็วขาลง ชุด 4 83

เวลาเริ่มสตารทใหมอตัโนมัต ิ14-21 179

เวลาการทํางาน 15-00 185

เวลาตัวกรองผานต่ําความเร็ว Pid 125

เวลาท่ีใชการเบรคกระแสตรง 64

เวลารวมของตัวควบคุมขีดจํากัดกระแส 14-31 182

เวอรชันของซอฟตแวร 15-43 191

เวอรชันซอฟตแวรของอุปกรณเสริม 15-61 193

เอน็โคดเดอร 24 V 44

เอน็โคดเดอรทิศทางบวก 205

เอน็โคดเดอรที่เพิ่มข้ึน 198

เอาทพุทรีเลย 103

แ
แบบล่ืนไหล 4

แผงควบคุมหนาเครื่องแบบตวัเลข 23

แรงเฉื่อยตํ่าสุด 54

แรงเฉื่อยสูงสุด 55

แรงดนัไฟฟาของมอเตอร 46, 195

แรงดนัดซีีลิงค 196

แรงดนัสูงเกนิ 15-05 185

แรงดนัหลกัเมื่อเกดิฟอลตที่แหลงจายไฟหลกั 14-11 178

แรงบิดในการเบรก 5

แรงบิดของมอเตอรที่คาพิกัดแบบคงตัว 46

แรงบิดปกติ 44

แรงบิดผันแปร 44

แหลงคาอางอิง 1 75

แหลงจายไฟใหเทอรมิสเตอร 1-93 61

แหลงจายไฟหลัก It 183

แหลงจายไฟหลกัลมเหลว 176

แหลงอางองิที่ตั้งสเกลแบบสัมพัทธ 76

โ
โหมดเมนูดวน 13, 17

โหมดเมนูหลกั 13, 20

โหมดแสดงผล 16

โหมดแสดงผล - เลอืกคาที่อาน 16

โหมดการกําหนดรูปแบบ 43

โหมดการทํางาน 28, 180

โหมดการบันทึก 15-13 189

โหมดขีดจํากดัของแรงบิดของเจนเนอเรเตอร 90

โหมดตัวควบคุม Sl 13-00 156

โหมดรีเซ็ต 14-20 179

โหลดความรอน 50

ใ
ใชพารามิเตอร 154

ไ
ไฟแสดงสถานะ 12
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ก
กระแส 64

กระแสใหปลอยเบรคเชิงกล 68

กระแสของมอเตอร 46

กวดตาม 100

การเบรคกระแสตรง 64

การเปลีย่นกลุมของคาขอมูลตัวเลข 21

การเปลีย่นขอมูล 20

การเปลีย่นคาไมรูจบของคาขอมูลตัวเลข 21

การเปลีย่นคาขอมูล 22

การเปลีย่นคาตัวอักษร 21

การเริ่มตน 25

การเรียกคืนกําลัง 86

การเลอืกพารามิเตอร 20

การควบคมุเน็ต 10-15 154

การควบคมุแรงดันเกิน 67

การควบคมุการประมวลผล 9-28 142

การจายไฟเขาเครื่อง 15-03 185

การตรวจสอบเบรค 66

การตรวจสอบกําลังเบรค 66

การตรวจสอบพัดลม 14-53 183

การตรวจสอบสัญญาณเอ็นโคดเดอร 206

การตัง้คาตามภูมิภาค 28

การตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน 207

การถายโอนดวนของการตัง้คาพารามิเตอรระหวางตัวแปลงความถี่หลายตวั 14

การทํางานขณะหยุด 57

การทํางานของปุม Reset 40

การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอัตโนมัต ิ(ama) 46

การปองกันความรอนเกินของมอเตอร 58

การปองกนัมอเตอร 58

การระบายความรอน 58

การระบุตัวเลอืก 15-6* 192

การสรางสนามแมเหลก็กอน 57

การสรางสนามแมเหลก็ของมอเตอรที่ความเร็วศนูย 1-50 50

การสรางสนามแมเหลก็ต่ําสุด 14-41 182

การสื่อสารแบบอนุกรม 6

กําลงั Hp 16-11 195

กําลงัเบรก 6

กําลงัของเบรค 65

กําลงัของมอเตอร 45

กําลงัของมอเตอร [hp] 45

ข
ขนาดของขั้น 86

ขอความแสดงสถานะของ Stw ที่กําหนดรูปแบบได 8-13 132

ขอความแสดงสัญญาณเตือน 16-90 201

ขอความแสดงสัญญาณเตือน 16-91 201

ขอความสถานะ 11

ขอความสัญญาณเตอืน 131

ขอมูลชุดขับ 185

ข้ัวตอ 29 ความถีต่่ํา 109

ข้ัวตอ 33 ความถีต่่ํา 5-55 109

ข้ัวตอ 33 ความถีสู่ง 5-56 110

ข้ัวตอ 33 คาอางองิ/คาปอนกลบัต่ํา 5-57 110

ข้ัวตอ 42 สเกลต่ําสุดของเอาทพุท 6-51 120

ข้ัวตอ 53 แรงดันสูง 6-11 116

ข้ัวตอ 53 กระแสต่ํา 116

ข้ัวตอ 53 กระแสสูง 116

ข้ัวตอ 54 กระแสต่ํา 117

ข้ัวตอ 54 กระแสสูง 117

ข้ัวตอ 54 การตั้งคาสวิตช 16-63 198

ข้ัวตอ X30/6 ตวัแปรเอาทพุทพัลส 5-66 111

ข้ัวมอเตอร 49

ขีดจํากดัความเร็วสูงของมอเตอร[hz] 4-14 89
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ขีดจํากัดต่ําสุด 87

ขีดจํากัดสูงสุด 86

ค
ความเร็ว Jog 74, 77

ความเร็วเอาทพุท 55

ความเร็วของมอเตอรที่พิกัด 46

ความเร็วต่ําสุดสําหรับฟงกชนัขณะหยุด [hz] 1-82 57

ความเร็วบัส Jog 2 136

ความเร็วมอเตอรที่พิกัด 5

ความเร็วสตารท [hz] 56

ความเร็วสตารท [rpm] 56

ความเหน่ียวนําแกน-d (ld) 49

ความตานทานของโรเตอร (rr) 48

ความตานทานสเตเตอร (rs) 48

ความตานทานสูญเสียของแกนเหลก็ (rfe) 49

ความถี ่Aeo ต่ําสุด 14-42 182

ความถีเ่อาทพุทสูงสุด 90

ความถีข่องมอเตอร 46, 195

ความถีต่่ําสุดสําหรับการทํางานขณะหยุด 1-81 57

ความถีส่วิตชิ่ง 176

ความถีสู่งสุดเอาทพุทพัลส #29 5-65 111

ความถีสู่งสุดเอาทพุทพัลส #x30/6 5-68 112

คดัลอกบน Lcp 40

คาเวลาการหมดเวลาเมื่อแรงดนัต่ําเกินไป 6-00 115

คากวดตาม/ชะลอความเร็ว 74

คาขอมูลจดัเกบ็ 10-31 155

คาคงที่เวลาตวักรองพัลส #33 5-59 110

คาง Dc 55

คาปอนกลับจากมอเตอร 43

คามาตรฐานจากโรงงาน 25

คาหลกัที่แทจริง [%] 16-05 194

คาอางองิเน็ต 10-14 153

คาอางอิงแบบพัลส 198

คาอางอิงตัง้ลวงหนา 73

คาอางอิงภายนอก 197

คาอางอิงสูงสุด 73

คาอางอิงหนาเครื่อง 28

คําเตอืน 16-92 201

คําเตอืน 2 202

คําเตอืน Profibus 143

คําเตอืนทั่วไป 3

คําจํากัดความ 4

จ
จอแสดงผลแบบกราฟก 11

จัดเก็บทุกครั้ง 10-33 155

จุดควบคมุ 8-01 129

ช
ชวงการบันทึก 15-11 188

ชัว่โมงท่ีทํางาน 15-01 185

ชุดคําสั่งของพารามิเตอร 17

ชุดคําสั่งที่ใชงาน 29

ชุดภาษา 1 27

ชุดภาษา 2 27

ชุดภาษา 3 27

ชุดภาษา 4 27

ต
ตวักรองเอาทพุท 14-55 184

ตวัควบคมุขีดจํากัดกระแส 14-30 182

ตวัตานทานเบรค (โอหม) 2-11 65

ตวันับ Kwh 15-02 185
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ตัวนับการหยุดอยางแมนยํา 200

ตัวประกอบล้ําหนาท่ีปอนใหกับตัวควบคุมความเร็วแบบ Pid 126

ตามเข็มนาฬิกา 55, 56, 88, 113, 205

ติดตั้งอุปกรณเสริม 15-60 192

ท
ทวนเข็มนาฬิกา 88

ท่ีแหลงจายไฟหลกั 9

ทีละข้ัน 22

บ
บรรทัดแสดงผล 2 ขนาดใหญ 36

บรรทัดแสดงผล 3 ขนาดใหญ 0-24 36

บันทึกประวัติ: เวลา 15-22 190

บันทึกประวัติ: เหตุการณ 15-20 190

บันทึกประวัติ: คา 15-21 190

บันทึกฟอลต: เวลา 15-32 191

บันทึกฟอลต: คา 15-31 190

บันทึกฟอลต: รหัสขอผิดพลาด 190

ป
ประเภทการเปลี่ยนความเร็วชุด 1 78

ประเภทของโหลด 54

ปุมควบคุมหนาเครื่อง 24

พ
พัลสของเอ็นโคดเดอร 112

พารามิเตอร F ของ Devicenet 10-39 155

พารามิเตอรที่แกไข 15-93 193

พารามิเตอรที่กําหนด 15-92 193

พารามิเตอรที่กําหนดดัชนี 22

ฟ
ฟงกชันเฟสมอเตอรหายไป 4-58 94

ฟงกชันพิเศษ 176

ฟงกชันสตารท 55

ฟงกชันสิ้นสุดการหมดเวลา 8-05 130

ฟงกชันหมดเวลาคําสั่งควบคมุ 130

ฟงกชันหยุดอยางแมนยํา 57

ฟลดบัส Devicenet และ Can 148

ภ
ภาระความรอน 196

ภาระทางออม 54

ภาษา 27

ร
รหัสผานการเขาถึงบัส 42

รหัสผานของเมนูดวน 41

ระดับ Vt 14-40 182

รีเซ็ต 14

รีเซ็ตการหมดเวลาคําสั่งควบคมุ 131

รีเซ็ตตวันับ Kwh 15-06 185

รีเลยความรอนแบบอเิล็กทรอนิก 60

รีแอกแตนซของแหลงจายไฟหลัก 47

รีแอกแตนซรั่วไหลของสเตเตอร 47

รีแอกแตนซรั่วไหลของสเตเตอร (x1) 48

รีแอกแตนซหลัก (xh) 49

รีแอคแตนซรั่วไหลของโรเตอร (x2) 48
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ล
ลอ็กคางเอาทพุท 4

ลืน่ไหล 14

ว
วงจรตัวกรอง Rfi ท่ีสายหลัก 183

ส
สตริงรหัสชนิดจริง 15-45 191

สตริงรหัสชนิดที่สั่งซื้อ 15-44 191

สตารทแบบหาความถีเ่ริ่มตน 56

สถานการณทํางานเมื่อเปดเครื่อง (ดวยมือ) 28

สวนขยาย ขอความแสดงสถานะ 202

ห
หนวงเวลาเปลีย่นความเร็ว 87

หนวงเวลาสตารท 55

หนวงตดัการทํางานที่ขีดจํากัดของแรงบดิ 181

หนวยความเร็วของมอเตอร 28

หมายเลขไอดีของ Lcp 192

หมายเลขไอดีของ Lcp 15-48 192

หมายเลขไอดีซอฟตแวรของการดกําลัง 15-50 192

หมายเลขไอดีสําหรับซอฟตแวรของการดควบคมุ 15-49 192

หมายเลขการสั่งซื้อการดกําลงั 15-47 192

หมายเลขการสั่งซื้อชุดขับเคลื่อน 15-46 192

หมายเลขการสั่งซื้ออปุกรณเสริม 15-62 193

หมายเลขซีเรียลการดกําลัง 15-53 192

หมายเลขซีเรียลของอุปกรณเสริม15-63 193

หมายเลขซีเรียลชุดขับเคลื่อน 15-51 192

หยุดอยางแมนยํา 58

อ
ออฟเซ็ตของคามุมของมอเตอร 50

อกัษรยอ 4

อตัราขยายตามสวน 124

อตัราบอด 25

อนิพุท ความถี ่#33 [hz] 199

อนิพุทดิจิตัล 16-60 198

อนิพุทพัลส 29, 16-67 199

อนิพุทอนาลอ็ก 6

อณุหภูมิแผนระบายความรอน 197

อณุหภูมิสูงเกนิ 15-04 185

คูมือการโปรแกรม FC 300 ดัชนี
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