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1. ความปลอดภัย

1.1.1. คําเตือนไฟฟาแรงสูง

แรงดันไฟฟาของตัวแปลงความถี่ มีอันตรายเมื่อตัวแปลงความถี่ตออยูกับแหลงจายไฟหลัก
การตอมอเตอรหรือตัวแปลงความถี่ท่ีไมถูกตอง อาจทําใหอุปกรณเสียหาย ทําใหผูปฏิบัติงาน
ไดรับบาดเจ็บรุนแรงหรือเสียชีวิตได ดังนัน้จึงตองปฏิบัติตามขั้นตอนในคูมือเลมนี้ รวมท้ังกฎ
ขอบังคับในประเทศและทองถิ่น และกฎขอบังคับดานความปลอดภัยตางๆ

1.1.2. คําแนะนําเพ่ือความปลอดภัย

• ตรวจดูใหแนใจวาตัวแปลงความถี่มีการตอลงดินอยางเหมาะสม

• หามถอดตัวเชื่อมของแหลงจายไฟหลัก ตัวเชื่อมของมอเตอร หรือตัวเชื่อมกําลังอ่ืน ในขณะที่ตัว
แปลงความถี่ถูกเชื่อมตอกับแหลงจายไฟ

• ปองกันผูใชจากแรงดันไฟฟาของแหลงจาย

• ปองกันมอเตอรไมใหรับโหลดเกิน ตามกฎขอบังคับในประเทศและทองถิ่น

• กระแสรั่วไหลลงดิน มีคาเกินกวา 3.5 mA

• ปุม [OFF] ไมใชสวติชเพ่ือความปลอดภัย ปุมนี้ไมไดปลดการเชื่อมตอตัวแปลงความถี่ออกจาก
แหลงจายไฟหลัก

1.1.3. การรับรอง

1.1.4. คําเตือนทั่วไป

คําเตือน:
การสัมผัสชิ้นสวนทางไฟฟาอาจมีอันตรายอยางรายแรง แมวาอุปกรณจะตัดการเชื่อมตอกับ
แหลงจายไฟหลักแลวก็ตาม
และควรดูใหแนใจวา อินพุทแรงดันอื่นๆ ไดถูกปลดการเชื่อมตอแลว เชน การแบงรับโหลด
(การเชื่อมตอของวงจรขั้นกลางกระแสตรง)
โปรดตระหนกัวาอาจจะมีแรงดันสูงในดีซีลิงค แมวาไฟแสดงสถานะจะดับแลวก็ตาม
กอนที่จะสัมผัสสวนที่มีกระแสไฟฟาใดๆของชุดขับ Micro VLT ใหรออยางนอย 4 นาทีสําหรับ
ทุกขนาดเคร่ือง
ใชเวลารอนอยกวานีไ้ดเฉพาะในกรณีท่ีบงชี้ไวบนปายชื่อสําหรับเคร่ืองท่ีระบุเทานั้น

คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ 1. ความปลอดภัย
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กระแสรั่วไหล
กระแสร่ัวไหลลงดินจาก FC 51 ชุดขับ Micro VLT มีคาเกินวา 3.5 mA ตาม IEC 61800-5-1
จะตองแนใจวาไดมีการเชื่อมตอลงดินโดยใชสายดินที่มีขนาดต่ําสุดชนิดทองแดงขนาด 10
มม2 หรือสายดินเพิ่มเติมท่ีมีขนาดพื้นที่หนาตัดเทากับสายไฟหลักแตตองตอแยกออกจากกัน
อุปกรณปองกันไฟดูด (RCD)
ผลิตภัณฑนี้อาจทําใหเกิดกระแสตรงไหลในตัวนาํปองกัน โดยท่ีอุปกรณปองกันไฟดูด (RCD)
จะถูกใชสําหรับการปองกันพิเศษ ควรใชเฉพาะ RCD ประเภท B (แบบหนวงเวลา) ท่ีดาน
แหลงจายไฟของผลิตภัณฑนี้เทานัน้ โปรดดู MN.90.GX.YY บันทึกการประยุกตใชงานของ
Danfoss บน RCD
การตอลงดินเพื่อการปองกันของชุดขับ Micro VLT และการใช RCD ตองเปนไปตามขอ
กําหนดในทองถิ่นและในประเทศเสมอ

สามารถตั้งระบบปองกันมอเตอรทํางานเกินกําลังไดโดยต้ังคาพารามิเตอร 1-90 ปองกันความ
รอนมอเตอรตามคารอบ ETR สําหรับตลาดอเมริกาเหนือ: ฟงกชัน ETR มีการปองกันโหล
ดเกินของมอเตอรแบบคลาส 20 เพ่ือใหสอดคลองกับมาตรฐาน NEC

การติดตั้งที่สูงมากเหนือระดับน้ําทะเล
ท่ีระดับเหนือกวาน้าํทะเล 2 กม. โปรดติดตอ Danfoss Drives ท่ีเก่ียวของกับ PELV

1.1.5. ไฟสายหลกัสําหรับ IT

ไฟสายหลักสําหรับ IT
การติดตั้งกับแหลงจายไฟหลักแบบแยกวงจร เชน แหลงจายไฟหลัก IT
แรงดันไฟฟาสูงสุดท่ีใชไดเมื่อตอเขาแหลงจายไฟหลัก: 440 V

และ Danfoss ขอแนะนาํตัวกรองสายไฟซึ่งเปนอุปกรณเสริม สําหรับการปรับปรุงประสิทธิภาพฮารโมนคิของ
แหลงจาย

1.1.6. หลกีเลีย่ง การสตารทโดยไมไดต้ังใจ

ในขณะท่ีตัวแปลงความถี่เชื่อมตออยูกับสายหลัก มอเตอรสามารถสตารท/หยุดไดโดยใชคําสั่งดิจิตอล, คํา
สั่งบัส, คาอางอิง หรือผานทางแผงควบคุมหนาเครื่อง

• ปลดตัวแปลงความถี่จากแหลงจายไฟหลักเมื่อพิจารณาดานความปลอดภัยแลวคิดวาจําเปนตอง
หลีกเล่ียงการสตารทมอเตอรโดยไมไดต้ังใจ

• เพ่ือหลีกเล่ียงการสตารทโดยไมไดต้ังใจ ใหกดปุม [OFF] ทุกคร้ังกอนทําการเปลี่ยนคาพารา
มิเตอร

1.1.7. คําแนะนําในการกําจัดทิ้ง 

อุปกรณท่ีประกอบดวยชิ้นสวนทางไฟฟาตองไมถูกกําจัดท้ิงรวมกับขยะทั่วไป
ตองเก็บขยะอิเล็กทรอนกิส และไฟฟาแยกตางหากตามกฎหมายท่ีบังคับใชใน
ปจจุบันและในระดับทองถิ่น

1. ความปลอดภัย คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ
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1.1.8. กอนเริ่มตนงานซอมบํารุง

1. ปลด FC51 ออกจากแหลงจายไฟหลัก (และแหลงจาย DC ภายนอก หากใช)

2. รอประมาณ 4 นาทีเพ่ือใหดีซีลิงคคายประจุ

3. ปลดขั้วตอบัส DC และขั้วตอเบรก (หากตอไว)

4. ถอดสายเคเบิลมอเตอร

คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ 1. ความปลอดภัย
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2. การติดตั้งเชิงกล คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ
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2. การติดตั้งเชิงกล

2.1. กอนการสตารท

2.1.1. รายการตรวจสอบ

เมื่อนาํตัวแปลงความถี่ออกจากกลอง ตรวจดูใหแน
ใจวาเครื่องไมมีความเสียหายและมีความสมบูรณ
ตรวจสอบวาบรรจุภัณฑประกอบดวยรายการดังตอ
ไปนี้:

• FC51 ชุดขับ Micro VLT

• คูมือฉบับยอ

เลือกได: LCP และ/หรือแผนดีคัปปลิง

ภาพประกอบ 2.1: รายการภายในกลอง

2.2. การติดตั้งแบบติดกัน

ชุดขับ Micro VLT ของ Danfoss สามารถยึดติดกันสําหรับรุนที่มีพิกัด IP20 และตองการระยะหางเพียง 100
มม. ท้ังดานบนและดานลางสําหรับการระบายความรอน ขึ้นอยูกับสภาพแวดลอมโดยรอบโดยท่ัวไป โปรดดูท่ี
บท ขอมูลจําเพาะ

ภาพประกอบ 2.2: การติดตัง้แบบติดกัน

คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ 2. การติดตั้งเชิงกล
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2.3.1. ขนาดเชิงกล

ภาพประกอบ 2.3: ขนาดเชิงกล

โนตสําหรับผูอาน
แผนแมแบบสําหรับการเจาะจะอยูท่ีบานพับของกลองบรรจุ

กาํลัง (kW) สูง (มม.) กวาง (มม.) ลึก1) (มม.) น้ําหนัก
สูงสุด

เฟรม 1 x
200-240 V

3 X
200-240 V

3 X
380-480 V A A (รวมแผน

ดีคัปปลิง) a B b C กก.

M1 0.18 - 0.75 0.25 - 0.75 0.37 - 0.75 150 205 140.4 70 55 148 1.1
M2 1.5 1.5 1.5 - 2.2 176 230 166.4 75 59 168 1.6
M3 2.2 2.2 -3.7 3.0 - 7.5 2) 2) 2) 2) 2) 2) 2)

ตาราง 2.1: ขนาดเชิงกล

1)สําหรับ LCP ท่ีมีโพเทนชิโอมิเตอรโปรดเพ่ิมระยะ 7.6 มม.
2ขนาดเหลานี้จะแจงใหทราบภายหลัง

โนตสําหรับผูอาน
มีชุดรางยึด DIN ใหสําหรับ M1 โปรดใชหมายเลขสั่งซื้อ 132B0111

2. การติดตั้งเชิงกล คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ
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3. การติดตั้งทางไฟฟา

3.1. วิธีเช่ือมตอ

3.1.1. การติดตั้งทางไฟฟาโดยทั่วไป

โนตสําหรับผูอาน
การติดต้ังสายเคเบิลตองสอดคลองระเบียบขอบังคับภายในประเทศเกี่ยวกับพื้นที่หนาตัดและ
อุณหภูมิแวดลอม แนะนาํใหใชตัวนําท่ีเปนทองแดง (60-75 oC)

รายละเอียดของแรงบิดขันแนนที่ขั้วตอ

 กาํลัง (kW) แรงบิด (Nm)

เฟรม 1 x
200-240 V

3 x
200-240 V

3 x
380-480 V สาย มอเตอร

การเชื่อม
ตอ DC/
เบรก 1)

ขัว้ตอสวน
ควบคุม ลงดิน รีเลย

M1 0.18 - 0.75 0.25 - 0.75 0.37 - 0.75 1.4 0.7 - 0.15 3 0.5
M2 1.5 1.5 1.5 - 2.2 1.4 0.7 - 0.15 3 0.5
M3 2.2 2.2 - 3.7 3.0 - 7.5 1.4 0.7 - 0.15 3 0.5

1)ขั้วตอแบบกามปู

ตาราง 3.1: การขันแนนของขัว้ตอ

3.1.2. ฟวส 

การปองกันวงจรยอย:
เพ่ือปองกันการติดต้ังตออันตรายจากไฟฟาและเพลิงไหม ทุกวงจรยอยในการติดต้ังสวิตชเกียร เคร่ืองจักร
ฯลฯ จะตองมีการปองกันการเกิดไฟฟาลัดวงจรและกระแสไฟเกินตามกฎระเบียบทั้งในและตางประเทศ

การปองกันไฟฟาลัดวงจร:
Danfoss แนะนาํใหใชฟวสตามที่ไดระบุไวในตารางถัดไป เพ่ือปองกันผูปฏิบัติงานและอุปกรณอ่ืนๆ ในกรณีท่ี
เกิดฟอลตขึ้นภายในชุดขับหรือลัดวงจรบนดีซีลิงค ตัวแปลงความถี่มีการปองกันไฟฟาลัดวงจรอยางสมบูรณ
ในกรณีท่ีเกิดการลัดวงจรที่เอาทพุทของมอเตอรหรือเบรก

การปองกันกระแสเกิน:
มีการปองกันโหลดเกินเพื่อหลีกเล่ียงความรอนเกินของสายเคเบิลในการติดต้ัง การปองกันกระแสเกินจะตอง
ดําเนินการเสมอโดยยึดกฎระเบียบในประเทศ ฟวสท่ีใชจะตองไดรับการออกแบบสําหรับการปองกันในวงจร
ซึ่งสามารถจายกระแสสูงสุดไดถึง 100,000 Arms (สมมาตร), แรงดันสูงสุด 480 V

ไมสอดคลองกับ UL:
หากไมมีความจําเปนที่จะตองสอดคลองกับ UL/cUL Danfoss แนะนาํใหใชฟวสตามที่ระบุไวในตารางท่ี 1.3
ซึ่งจะยังคงสอดคลองกับมาตรฐาน EN50178:
ในกรณีท่ีเกิดการทํางานผิดปกติ การไมปฏิบัติตามคําแนะนาํเก่ียวกับฟวสอาจทําใหเกิดความเสียหายตอตัว
แปลงความถี่

คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ 3. การติดตั้งทางไฟฟา
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FC 51 Bussmann Bussmann Bussmann ฟวส Littel Ferraz-
Shawmut

Ferraz-
Shawmut

จาํนวนฟวสสูง
สุดทีไ่มใช UL

1 x 200-240 V
kW ประเภท RK1 ประเภท J ประเภท T ประเภท RK1 ประเภท CC ประเภท RK1 ประเภท gG
0K18 -
0K37

KTN-R15 JKS-15 JJN-15 KLN-R15 ATM-R15 A2K-15R 15A

0K75 KTN-R25 JKS-25 JJN-25 KLN-R25 ATM-R25 A2K-25R 25A
1K5 KTN-R35 JKS-35 JJN-35 KLN-R35 - A2K-35R 35A
2K2 KTN-R45 JKS-45 JJN-45 KLN-R45 - A2K-45R 45A
3 x 200-240 V
0K25 KTN-R10 JKS-10 JJN-10 KLN-R10 ATM-R10 A2K-10R 10A
0K37 KTN-R15 JKS-15 JJN-15 KLN-R15 ATM-R15 A2K-15R 15A
0K75 KTN-R20 JKS-20 JJN-20 KLN-R20 ATM-R20 A2K-20R 20A
1K5 KTN-R25 JKS-25 JJN-25 KLN-R25 ATM-R25 A2K-25R 25A
2K2 KTN-R30 JKS-30 JJN-30 KLN-R30 ATM-R30 A2K-30R 30A
3K7 KTN-R45 JKS-45 JJN-45 KLN-R45 - A2K-45R 45A
3 x 380-480 V
0K37 -
0K75

KTS-R10 JKS-10 JJS-10 KLS-R10 ATM-R10 A6K-10R 10A

1K5 KTS-R15 JKS-15 JJS-15 KLS-R15 ATM-R15 A2K-15R 15A
2K2 KTS-R20 JKS-20 JJS-20 KLS-R20 ATM-R20 A6K-20R 20A
3K0 KTS-R25 JKS-25 JJS-25 KLS-R25 ATM-R25 A6K-25R 25A
4K0 KTS-R30 JKS-30 JJS-30 KLS-R30 ATM-R30 A6K-30R 30A
5K5 KTS-R35 JKS-35 JJS-35 KLS-R35 - A6K-35R 35A
7K5 KTS-R45 JKS-45 JJS-45 KLS-R45 - A6K-45R 45A

ตาราง 3.2: ฟวส

3.1.3. การติดตั้ง EMC อยางถูกตอง

แนะนําใหปฏิบัติตามคูมือเหลานี้ โดยจําเปนตองปฏิบัติตาม EN 61000-6-3/4, EN 55011 หรือ EN
61800-3 สภาพแวดลอมลําดับแรก หากติดต้ังใน EN 61800-3 สภาพแวดลอมลําดับที่สอง สามารถยอมรับ
ไดท่ีจะใหแตกตางออกไปจากคูมือเหลานี้ แตอยางไรก็ตามก็ไมขอแนะนาํ

แนวปฏิบัติท่ีดีทางวิศวกรรมเพื่อความมั่นใจในการติดตั้งทางไฟฟาที่เหมาะสมตาม EMC

• ใชสายเคเบิลมอเตอรและสายควบคุมท่ีมีชีลชนดิถัก/ปลอกโลหะเทานั้น
ชิลควรจะครอบคลุมพ้ืนที่ต่ําสุด 80% วสัดุท่ีเปนชิลตองเปนโลหะ ไมไดจํากัดแตโดยท่ัวไปเป
นทองแดง อลูมิเนยีม เหล็กหรือตะกั่ว สําหรับสายเคเบิลหลักไมมีขอกําหนดเปนพิเศษ

• การติดต้ังโดยใชทอรอยสายที่เปนโลหะแข็งไมใชสิ่งจําเปนในการใชสายเคเบิลแบบชีล แตสําหรับ
สายเคเบิลมอเตอรจะตองไดรับการติดต้ังในทอรอยสายแยกจากสายเคเบิลหลักและสายควบคุม
การเชื่อมตอของทอจากชุดขับเคล่ือนไปที่มอเตอรตองตอไวอยางครบถวน ประสิทธิภาพ EMC
ของทอรอยสายแบบยืดหยุนจะแตกตางกันมาก และตองขอขอมูลจากผูผลิต

• เชื่อมตอ ชีล/ปลอกโลหะ/ทอรอยสาย เขากับสายดินที่ปลายทั้งสองดานของสายเคเบิลมอเตอร
รวมถึงสายควบคุม

• หลีกเล่ียงการตอชิล/ปลอกโลหะ แบบบิดเกลียวที่ปลาย (หางหมู) การตอเชนนั้นจะเพ่ิมอิมพีแดน
ซความถี่สูงของชีล ซึ่งจะลดประสิทธิผลที่ความถี่สูง ใชแคลมปรัดเคเบิลท่ีมีอิมพีแดนซตํ่าหรือใช
เคเบิลแกลนดแทน

• ตรวจสอบใหแนใจวามีการสัมผัสทางไฟฟาที่ดีระหวางแผนดีคัปปลิงและโครงโลหะของตวัแปลง
ความถี่ โปรดดูคําแนะนาํใน MI.02.BX.YY

• หลีกเล่ียงการใชสายเคเบิลมอเตอรหรือสายเคเบิลควบคุมท่ีไมมีสวนชีล/ปลอกโลหะ ภายในตูท่ีต้ัง
ชุดขับในทุกกรณีท่ีเล่ียงได

3. การติดตั้งทางไฟฟา คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ
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3.2. การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลัก

3.2.1. การเชื่อมตอกับแหลงจายไฟหลกั

ขั้นท่ี 1: ขั้นแรกตอสายดิน

ขั้นท่ี 2: ตอสายไฟเขาในขั้ว L1/L, L2 และ L3/N
แลวขันใหแนน

ภาพประกอบ 3.1: การตอสายดินและสายไฟหลัก

สําหรับการเชื่อมตอแบบ 3 เฟส ใหตอสายไฟเขา
กับขั้วตอท้ังสาม
สําหรับการเชื่อมตอแบบเฟสเดียว ใหตอสายไฟ
เขากับขั้ว L1/L และ L3/N

ภาพประกอบ 3.2: การเช่ือมตอสายไฟสําหรับ สาม
เฟสและ เฟสเดียว

3.3. การเชื่อมตอมอเตอร

3.3.1. วิธเีช่ือมตอมอเตอร 

ดูท่ีบท ขอมูลจําเพาะ สําหรับขนาดหนาตัดและความยาวของสายเคเบิลมอเตอรท่ีถูกตอง

• ใชสายเคเบิลมอเตอรชนิดท่ีมีชีล/ปลอกโลหะ เพ่ือใหสอดคลองกับขอกําหนดการแพรกระจาย
EMC และเชื่อมตอสายเขากับทั้งแผนดีคัปปลิงและโครงของมอเตอร

• พยายามใชสายเคเบิลมอเตอรใหสั้นท่ีสุดเทาที่จะสามารถทําไดเพ่ือลดระดับสัญญาณรบกวนและ
กระแสรั่วไหล

สําหรับรายละเอียดเพ่ิมเติมเก่ียวกับการติดต้ังแผนดีคับปลิง โปรดดูคําแนะนําใน MI.02.BX.YY

คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ 3. การติดตั้งทางไฟฟา
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มอเตอรมาตรฐานอะซิงโครนัสสามเฟสทุกชนดิ
สามารถเชื่อมตอเขากับตัวแปลงความถี่ โดยปกติ
มอเตอรขนาดเล็กจะเชื่อมตอแบบสตาร (230/400
V, Δ/Y) มอเตอรขนาดใหญจะเชื่อมตอแบบเดลตา
(400/690 V, Δ/Y) ดูปายชื่อของมอเตอรสําหรับ
โหมดการเชื่อมตอและแรงดันไฟฟาที่ถูกตอง

ภาพประกอบ 3.3: การเชื่อมตอแบบสตารและเดลตา

ขั้นที่ 1: ขั้นแรกใหตอสายดิน

ขั้นที่ 2: เชื่อมตอสายเขากับขั้วตอแบบ
สตารหรือแบบเดลตา ดูปายชื่อของมอเตอรสําหรับ
ขอมูลเพิ่มเติม

ภาพประกอบ 3.4: การตอสายดินและสายไฟของ
มอเตอร

สําหรับการติดตั้งท่ีถูกตองตาม EMC ใหใชแผนดี
คัปปลิงท่ีเปนอุปกรณเสริม โปรดดูบท อุปกรณเสริม
สําหรับ FC51 ชุดขับ Micro VLT

ภาพประกอบ 3.5: ชุดขับ Micro VLT พรอมกับแผนดี
คัปปลิง

3. การติดตั้งทางไฟฟา คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ
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3.4. ข้ัวตอสวนควบคุม

3.4.1. การเขาถึงขั้วตอสวนควบคุม

ขั้วตอท้ังหมดของสายเคเบิลควบคุมจะอยูท่ีขางใต
ฝาปดขั้วตอท่ีดานหนาของตัวแปลงความถี่ ถอดฝา
ปดขั้วตอโดยใชไขควง

ภาพประกอบ 3.6: การถอดฝาปดขั้วตอ

โนตสําหรับผูอาน
ดูดานหลังของฝาปดขั้วตอสําหรับผังของขั้วตอควบคุมและสวติช

3.4.2. การเชื่อมตอเขากับขั้วตอควบคุม

ภาพประกอบนีแ้สดงขั้วตอท้ังหมดของชุดขับ
Micro VLT การปอนสัญญาณสตารท (ขั้วตอ 18)
และคาอางอิงอนาล็อก (ขั้วตอ 53 หรือ 60) จะทํา
ใหตัวแปลงความถี่ทํางาน

ภาพประกอบ 3.7: ภาพรวมของขัว้ตอคอ
บคุมในการกําหนดคาแบบ PNP และคาตั้งจากโรงงาน

3.5. สวิตช

โนตสําหรับผูอาน
หามเปดสวติชในขณะจายไฟเขาตัวแปลงความถี่

การตอเชื่อมบัส:
เปดสวิตช BUS TER ใหอยูในตําแหนง ON แลวตอ
พอรต RS485 ขั้วตอ 68,69 ดูแบบวงจรกําลัง

คามาตรฐาน = ปด

ภาพประกอบ 3.8: ตอสายบัสเขากับ S640

คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ 3. การติดตั้งทางไฟฟา
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สวิตช S200 1-4:

สวติช 1: * ปด = PNP ขั้วตอ 29
เปด = NPN ขั้วตอ 29

สวติช 2: * ปด = PNP ขั้วตอ 18, 19, 27
และ 33
เปด = NPN ขั้วตอ 18, 19, 27
และ 33

สวติช3: ไมมีการทํางาน
สวติช 4: *ปด = ขั้วตอ 53 0-10 V

เปด = ขั้วตอ 53 0/4 -20 mA
* คามาตรฐานจากโรงงาน

ตาราง 3.3: การตั้งสวิตช S200 1-4 ภาพประกอบ 3.9: สวิตช S200 1-4:

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอร 6-19 จะตองต้ังคาให
สอดคลองกับตําแหนงของสวติช 4

3. การติดตั้งทางไฟฟา คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ
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3.6. ภาพรวมของวงจรกําลัง 

3.6.1. ภาพรวมของวงจรกําลงั

ภาพประกอบ 3.10: แผนผังแสดงขัว้ตอทางไฟฟาท้ังหมด

เบรกใชไมไดกับเฟรม M1

ตัวตานทานเบรกสามารถสั่งซื้อไดท่ี Danfoss
ปรับปรุงคาตัวประกอบกําลังและสามารถบรรลุสมรรถนะตาม EMC ดวยการติดต้ังอุปกรณเสริมตัวกรองสายไฟ
จาก Danfoss
ตัวกรองกําลังของ Danfoss สามารถใชสําหรับการแบงโหลดได

3.6.2. การแบงรับโหลด/การเบรค

ใชปลั๊กแบบเสียบเร็วที่หุมฉนวนขนาด 6.3 มม.ซึ่งออกแบบมาใหใชกับแรงดันไฟฟาสูงสําหรับ DC (การแบง
รับโหลดและการเบรค)
ติดตอ Danfoss หรือดูคูมือเลขท่ี MI.50.Nx.02 สําหรับการแบงรับโหลด และคูมือเลขที่ MI.90.Fx.02
สําหรับการเบรค

การแบงรับโหลด ใหเชื่อมตอขั้วตอ UDC- และ UDC/BR+

การเบรค ใหเชื่อมตอขั้วตอ BR- และ UDC/BR+

คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ 3. การติดตั้งทางไฟฟา
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โปรดจําไววาอาจเกิดระดับแรงดันไฟฟาที่สูงถึง 850 V DC ขึ้นระหวางขั้วตอ 88 และ 89
UDC+/BR+และ UDC- ไมไดปองกันไฟฟาลัดวงจร

3. การติดตั้งทางไฟฟา คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ
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4. การตั้งโปรแกรม

4.1. วิธีการต้ังโปรแกรม

4.1.1. การตั้งโปรแกรมดวย MCT-10

ตัวแปลงความถี่สามารถตั้งโปรแกรมไดจาก PC ผานพอรตสื่อสาร RS485 โดยการติดต้ัง MCT-10 ซอฟตแวร
การตั้งคา

ซอฟตแวรนี้สามารถสั่งซื้อไดโดยใชรหัสหมายเลข 130B1000 หรือดาวนโหลดจากเว็บไซตของ Danfoss:
www.danfoss.com, Business Area: Motion Controls

โปรดดูท่ีคูมือ MG.10.RX.YY

4.1.2. การตั้งโปรแกรมกบั LCP11 หรือ LCP12

LCP ถูกแบงออกเปนกลุมตามหนาที่ได สี่กลุม:

1. การแสดงผลแบบตัวเลข

2. ปุมเมนู

3. ปุมนําทาง

4. ปุมการทํางานและไฟแสดงสถานะ (LED)

ภาพประกอบ 4.1: LCP 12 มีโพเทนชิโอมิเตอร ภาพประกอบ 4.2: LCP 11 ไมมีโพเทนชิโอมิเตอร

คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ 4. การตั้งโปรแกรม
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หนาจอแสดงผล:
ขอมูลตางๆสามารถอานไดจากหนาจอแสดงผลนี้

หมายเลขชดุคําส่ัง  แสดงชุดคําสั่งท่ีใชงานและ
ชุดคําสั่งท่ีแกไข หากชุดคําสั่งเดียวกันทําหนาที่
เปนทั้งชุดคําสั่งใชงานและชุดคําสั่งแกไข เฉพาะ
หมายเลขชุดคําสั่งนัน้เทานั้นท่ีจะแสดง (คาตั้งจาก
โรงงาน)
หากชุดคําสั่งใชงานและชุดคําสั่งแกไขเปนคนละ
ชุด หมายเลขของชุดคําสั่งท้ังสองจะแสดงบนหนา
จอ (ชุดดําสั่ง 12) หมายเลขกะพริบจะแสดงชุดคํา
สั่งแกไข

ภาพประกอบ 4.3: ชุดคําสั่งแสดงคา

ตัวเลขขนาดเล็กทางดานซายแสดง หมายเลข
พารามิเตอร ท่ีถูกเลือก

ภาพประกอบ 4.4: การแสดงหมายเลขพารามิเตอรท่ีถูก
เลือก

หมายเลขขนาดใหญในชวงกลางของหนาจอแสดง
คา ของพารามิเตอรท่ีถูกเลือก

ภาพประกอบ 4.5: การแสดงคาของพารามิเตอรท่ีถูก
เลือก

ดานขวาของหนาจอแสดง หนวย ของพารามิเตอร
ท่ีถูกเลือก ซึ่งคานี้อาจจะเปน , V, kW, HP, %, s
หรือ RPM

ภาพประกอบ 4.6: การแสดงหนวยของพารามิเตอรท่ีถูก
เลือก

4. การตั้งโปรแกรม คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ
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ทิศทางการหมนุของมอเตอร  จะแสดงทางดาน
ลางซายของหนาจอ ซึ่งจะบงชี้ดวยลูกศรขนาดเล็ก
โดยชี้ตามเข็มหรือทวนเข็มนาฬิกา

ภาพประกอบ 4.7: การแสดงทิศทางการหมุนของ
มอเตอร

ใชปุม [MENU] เพ่ือเลือกเมนูใดเมนูหนึ่งดังตอไปนี้:

Status Menu:
เมนูสถานะ จะอยูท้ังใน โหมดอานคา  หรือโหมดสั่งดวยมือ ในโหมด คาที่อานได (โหมดอานคา) คาของ
พารามิเตอรท่ีถูกเลือกในปจจุบันจะแสดงอยูบนหนาจอ

ใน โหมดขับดวยมือคาอางอิงของ LCPท่ีเคร่ืองจะแสดงบนหนาจอ

Quick Menu(เมนูดวน):
จะแสดงพารามิเตอรของเมนดูวนและการตั้งคาของพารามิเตอรเหลานั้น พารามิเตอรในเมนดูวนสามารถเขา
ถึงและแกไขจากที่นี ่การประยุกตใชงานสวนใหญจะทํางานโดยใชการตั้งคาพารามิเตอรในเมนูดวน

Main Menu(เมนูหลัก):
จะแสดงพารามิเตอรของเมนหูลักและการตั้งคาของพารามิเตอรเหลานั้น พารามิเตอรท้ังหมดสามารถเขาถึง
และแกไขจากท่ีนี่ ภาพรวมของพารามิเตอรจะแสดงอยูในตอนทายของบทนี้ สําหรับรายละเอียดเพ่ิมเติม
เก่ียวกับการตั้งโปรแกรม โปรดดูท่ี MG02CXYY คูมือการโปรแกรม

ไฟแสดงสถานะ:

• LED สีเขียว: มีไฟจายเขาตัวแปลงความถี่

• LED สีเหลือง: แสดงการเตือน

• LED กะพริบสีแดง: แสดงสัญญาณเตือน

ปุมนําทาง
[Back] (ยอนกลับ):ยอนไปยังขั้นตอนหรือชั้นกอนหนาในโครงสรางการนาํทาง
ลูกศร [▲] [▼]: สําหรับระหวางการเลื่อนระหวางกลุมพารามิเตอร พารามิเตอรและภายในพารามิเตอร
[OK] (ตกลง):สําหรับการเลือกพารามิเตอรและสําหรับการยอมรับการเปลี่ยนแปลงการตั้งคาของพารา
มิเตอร

ปุมการทํางาน:
ไฟสีเหลืองดานบนเหนอืปุมการทํางานแสดงวาปุมใชงานอยู
[Hand on]: สตารทมอเตอรและเปดใชการควบคุมตัวแปลงความถี่ผาน LCP
[Off/Reset]: มอเตอรจะหยุดยกเวนในโหมดสัญญาณเตือน ในกรณีนัน้มอเตอรจะถูกรีเซ็ต
[Auto on]: ตัวแปลงความถี่ถูกควบคุมผานขั้วตอควบคุมหรือการสื่อสารอนุกรม
[Potentiometer] (LCP12): โพเทนชิโอมิเตอรทํางานในสองรูปแบบขึ้นอยูกับโหมดที่ตัวแปลงความถี่
ทํางานอยู
ในโหมดอัตโนมัติ (Auto Mode) โพเทนชิโอมิเตอรจะทําหนาท่ีเปนอินพุทอนาล็อกท่ีโปรแกรมไดเพ่ิมเติม
ในโหมดขับดวยมือ โพเทนชิโอมิเตอรจะควบคุมคาอางอิงท่ีเคร่ือง

คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ 4. การตั้งโปรแกรม
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4.2. เมนูสถานะ:

หลังจากเปดเคร่ืองเมนสูถานะจะทํางาน ใชปุม
[MENU] เพ่ือสลับระหวาง สถานะ เมนดูวนและ เมนู
หลัก

ลูกศร [▲] และ [▼] ใชสลับระหวางตัวเลือกในแตละ
เมนู

หนาจอจะแสดงโหมดสถานะดวยลูกศรเล็กๆ เหนอื
“Status”

ภาพประกอบ 4.8: การแสดงโหมดสถานะ

4.3. เมนูดวน

เมนูดวนมอบการเขาใชงานพารามิเตอรท่ีใชบอยสวนใหญไดอยางงายดาย

1. เมื่อตองการเขาใชเมนูดวน ใหกดปุม
[MENU] จนกวาไฟสถานะจะติดเหนือ
Quick Menu แลวกด [OK]

2. ใช [▲] [▼] เพ่ือเรียกดูพารามิเตอรท้ัง
หมดในเมนดูวน

3. กด [OK] เพ่ือเลือกพารามิเตอร

4. ใช [▲] [▼] เพ่ือเปลี่ยนแปลงคาที่ต้ังของ
พารามิเตอร

5. กด [OK] เพ่ือยอมรับการเปลี่ยนแปลง

6. เมื่อตองการออก ใหกด [Back] สองครั้ง
เพ่ือเขาสูสถานะ หรือกด [Menu] คร้ัง
เดียวเพ่ือเขาสูเมนหูลัก

ภาพประกอบ 4.9: การแสดงโหมดเมนูดวน

4. การตั้งโปรแกรม คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ
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4.4. พารามิเตอรในเมนูดวน

4.4.1. พารามิเตอรของเมนูดวน – การตั้งคาพื้นฐาน QM1

ดานลางเปนคําอธิบายพารามิเตอรท้ังหมดที่จะพบในเมนูดวน

＊ = คาตั้งจากโรงงาน

1-20  กําลังของมอเตอร [kW]/[HP] (Pm.n)

พิสัย: หนาที่:

ปอนกําลังของมอเตอรจากขอมูลปายชื่อมอเตอร

[0.09 kW/0.12 HP -
11 kW/15 HP]

ลดลงสองขนาด เพ่ิมขึ้นหนึ่งขนาดจากพิกัดของ VLT ท่ีกําหนด

โนตสําหรับผูอาน
การเปลี่ยนพารามิเตอรนีจ้ะสงผลตอพารามิเตอร 1-22
ถึง 1-25, 1-30, 1-33 และ 1-35

1-22  แรงดันของมอเตอร (Um.n)

พิสัย: หนาที่:

230/400
V

[50 - 999 V] ปอนแรงดันของมอเตอรจากขอมูลปายชื่อมอเตอร

1-23  ความถี่มอเตอร (f m.n)

พิสัย: หนาที่:

50 Hz* [20-400 Hz] ปอนความถี่มอเตอรจากขอมูลปายชื่อมอเตอร

1-24  กระแสของมอเตอร (Im.n)

พิสัย: หนาที่:

ขึ้นกับ
ประเภท
มอเตอร*

[0.01 - 26.00 A] ปอนกระแสของมอเตอรจากขอมูลปายชื่อมอเตอร

1-25  ความเร็วของมอเตอรท่ีพิกัด (nm.n)

พิสัย: หนาที่:

ขึ้นอยูกับ
ชนิดของ
มอเตอร*

[100 - 9999 RPM] ปอนความเร็วที่พิกัดของมอเตอรจากขอมูลปายชื่อมอเตอร

1-29  การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมตัิ (AMT)

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ใช AMT เพ่ือปรับสมรรถนะของมอเตอรใหเหมาะสมที่สุด

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนี้ไมสามารถเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรทํา
งานอยู

คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ 4. การตั้งโปรแกรม
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1. หยุด VLT แลวตรวจสอบใหแนใจวามอเตอรหยุดนิง่

2. เลือก [2] เพ่ือใช AMT

3. ใหสัญญาณเร่ิมตนโดย
- ผาน LCP: กด Hand On
- หรือในโหมดระยะไกล ปอนสัญญาณเร่ิมบนขั้วตอ 18

[0] * ปด การทํางาน AMT ปดการใชงานอยู

[2] เปดใช AMT การทํางาน AMT เร่ิมทํางาน

โนตสําหรับผูอาน
เมื่อตองการไดรับการปรับที่เหมาะสมที่สุดของตัวแปลง
ความถี่ ใหใช AMT กับมอเตอรท่ีเย็น

3-02  คาอางอิงต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:

0.00* [-4999 - 4999] ปอนคาสําหรับคาอางอิงตํ่าสุด

ผลรวมของคาอางอิงภายในและภายนอกถูกควบคุม (จํากัด) โดยคา
อางอิงตํ่าสุดในพารามิเตอร 3-02

3-03  คาอางอิงสูงสุด

พิสัย: หนาที่:

คาอางอิงสูงสุดสามารถปรับไดในชวงคาอางอิงตํ่าสุด - 4999

50.00* [-4999 - 4999] ปอนคาสําหรับคาอางอิงสูงสุด

ผลรวมของคาอางอิงภายในและภายนอกถูกควบคุม (จํากัด) โดยคา
อางอิงสูงสุดในพารามิเตอร 3-03

3-41  กําหนดเวลาความเร็วขาขึ้นชดุ 1

พิสัย: หนาที่:

3.00 s* [0.05 - 3600 s ] ปอนเวลาที่ใชในการเพิ่มความเร็วจาก 0 Hz ไปเปนความถี่มอเตอรท่ี
กําหนด (fM,N) ท่ีต้ังในพารามิเตอร 1-23
เลือกเวลาท่ีใชในการเพิ่มความเร็วเพื่อใหแนใจวาไมเกินขีดจํากัดแรง
บิด ดูพารามิเตอร 4-16

3-42  กําหนดเวลาความเร็วขาลงค

พิสัย: หนาที่:

3.00* [0.05 - 3600 s] ปอนเวลาที่ใชในการลดความเร็วจากความถี่มอเตอรท่ีพิกัด (fM,N) ใน
พารามิเตอร 1-23 เปน 0 Hz
เลือกเวลาที่ใชลดความเร็วที่ไมทําใหเกิดแรงดันเกินในอินเวอรเตอร
เนือ่งจากการทํางานของมอเตอรท่ีเกิดขึ้นใหม นอกจากนั้นแรงบิดท่ี
เกิดขึ้นมาใหมจะต้ังไมเกินที่ต้ังไวในพารามิเตอร 4-17

4.4.2. พารามเิตอรของเมนูดวน – การตั้งคา PI แบบพืน้ฐาน QM2

รายละเอียดถัดไปเปนคําอธิบายโดยสรุปของพารามิเตอรสําหรับการตั้งคา PI แบบพื้นฐาน สําหรับคําอธิบาย
รายละเอียดเพิ่มเติม โปรดดูท่ี MG.02.CX.YY. คูมือการโปรแกรมชุดขับ Micro VLT

4. การตั้งโปรแกรม คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ
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1-00  โหมดการกําหนดรูปแบบ

พิสัย: หนาที่:

[] เลือก [3] วงรอบปดของกระบวนการ

3-02  คาอางอิงต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:

[-4999 - 4999] ต้ังขีดจํากัดสําหรับเซ็ตพอยตและคาปอนกลับ

3-03  คาอางอิงสูงสุด

พิสัย: หนาที่:

[-4999 - 4999] ต้ังขีดจํากัดสําหรับเซ็ตพอยตและคาปอนกลับ

3-10  คาอางอิงตั้งลวงหนา

พิสัย: หนาที่:

[-100.00 - 100.00] คาตั้งลวงหนา [0] ทําหนาท่ีเปนคาเซ็ตพอยต

4-12  ขีดจํากัดดานต่ําของความเร็วมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

[0.0- 400 Hz] ความถี่เอาทพุทต่ําสุดเทาที่จะตํ่าได

4-14  ขีดจํากัดดานสูงของความเร็วมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

[0.0- 400.00 Hz] ความถี่เอาทพุทสูงสุดเทาที่จะสูงได

โนตสําหรับผูอาน
คามาตรฐานที่ 65 Hz ควรลดลงตามปกติอยูท่ี 50-55 Hz

6-22  ขั้วตอ 60 กระแสตํ่า

พิสัย: หนาที่:

[0.00 - 19.99 mA] ปกติต้ังท่ี 0 หรือ 4 mA

6-23  ขั้วตอ 60 กระแสสูง

พิสัย: หนาที่:

[0.01 - 20.00 mA] ปกติ (คามาตรฐาน) ต้ังท่ี 20 mA

6-24  ขั้วตอ 60 คาปอนกลับต่ํา

พิสัย: หนาที่:

[-4999 - 4999] คาที่ตั้งตองสอดคลองกับการตั้งคาพารามิเตอร 6-22

คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ 4. การตั้งโปรแกรม
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6-25  ขั้วตอ 60 คาปอนกลับสูง

พิสัย: หนาที่:

[-4999 - 4999] คาที่ต้ังตองสอดคลองกับการตั้งคาพารามิเตอร 6-23

6-26  ขั้วตอ 60 คาคงที่เวลาของตัวกรอง

พิสัย: หนาที่:

[0.01 - 10.00 s] ตัวกรองระงับการรบกวน

7-20  แหลงคาปอนกลับวงรอบปดของกระบวนการ

พิสัย: หนาที่:

[] เลือก [2] อินพุทอนาล็อก 60

7-30  กระบวนการ PI ปกติ/ผกผัน

พิสัย: หนาที่:

[] ตัวควบคุม PI สวนใหญต้ังคาเปน “ปกติ"

7-31  กระบวนการ PI Anti Windup

พิสัย: หนาที่:

[] เลือกใชตามปกติ

7-32  ความเร็วสตารทของกระบวนการ PI

พิสัย: หนาที่:

[0.0- 200.0 Hz] เลือกคาความเร็วสําหรับการทํางานปกติตามท่ีคาดไว

7-33  อตัราขยายตามสวนสําหรับกระบวนการ PI

พิสัย: หนาที่:

[0.00 - 10.00] ปอนคาปจจัย P

7-34  เวลารวมสําหรับกระบวนการ PI

พิสัย: หนาที่:

[0.10 - 9999.00 s] ปอนคาปจจัย I

7-38  แฟคเตอรปอนไปหนาของกระบวนการ

พิสัย: หนาที่:

[0 - 400%] ใชเมื่อมีการเปลี่ยนคาเซ็ตพอยต

4. การตั้งโปรแกรม คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ
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4.5. เมนูหลัก

เมนูหลักจะใหการเขาถึงพารามิเตอรท้ังหมด

1. เมื่อตองการเขาใชเมนูหลัก ใหกดปุม
[MENU] จนกวาไฟสถานะจะติดเหนอื
Main Menu

2. ใช [▲] [▼] เพ่ือเรียกดูกลุมพารามิเตอร
ท้ังหมด

3. กด [OK] เพ่ือเลือกกลุมพารามิเตอร

4. ใช [▲] [▼] เพ่ือเรียกดูพารามิเตอรใน
กลุมเฉพาะ

5. กด [OK] เพ่ือเลือกพารามิเตอร

6. ใช [▲] [▼] เพ่ือตั้ง/เปล่ียนแปลงคาของ
พารามิเตอร

7. กด [OK] เพ่ือยอมรับคา

8. เมื่อตองการออก ใหกด [Back] สองคร้ัง
เพ่ือเขาสูเมนูดวน หรือกด [Menu] คร้ัง
เดียวเพื่อเขาสูสถานะ

ภาพประกอบ 4.10: การแสดงโหมดเมนูหลัก

คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ 4. การตั้งโปรแกรม
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6. การแกไขปญหาเบื้องตน
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7. ขอมูลจําเพาะ

7.1. แหลงจายไฟหลัก

7.1.1. แหลงจายไฟหลัก 1 x 200 - 240 VAC

โหลดเกนิปกติ 150% สําหรับ 1 นาที

  เฟรม M1 เฟรม M1 เฟรม M1 เฟรม M2 เฟรม M3
ตัวแปลงความถี่
เอาทพทุเพลาทั่วไป [kW]

P0K18
0.18

P0K37
0.37

P0K75
0.75

P1K5
1.5

P2K2
2.2

เอาทพทุเพลาทัว่ไป [HP] 0.25 0.5 1 2 3
กระแสเอาทพุท      

ตอเนือ่ง (3 x 200-240 V) [A] 1.2 2.2 4.2 6.8 TBD
ไมสม่ําเสมอ (3 x 200-240 V) [A] 1.8 3.3 6.3 10.2 TBD
ขนาดสายเคเบิลสูงสุด

(สายไฟหลัก, สายมอเตอร) [มม.2/
AWG]

4/10

กระแสอนิพทุสูงสุด
ตอเนือ่ง (1 x 200-240 V) [A] 3.3 6.1 11.6 18.7 TBD
ไมสม่ําเสมอ (1 x 200-240 V) [A] 4.5 8.3 15.6 26.4 TBD
ฟวสกอนเขาเครื่องสูงสุด [A] ดูหัวขอ ฟวส
สภาพแวดลอม
คาพลังงานทีสู่ญเสียโดยประมาณตาม
โหลดพิกดั [W], ในกรณีทีด่ีที่สุด/กรณี
ทัว่ไป1)

12.5/
15.5

20.0/
25.0

36.5/
44.0

61.0/
67.0 TBD

น้าํหนกักรอบหุม IP20 [กก.] 1.1 1.1 1.1 1.6 TBD
ประสิทธิภาพ
กรณีที่ดีที่สุด/ปกติ1)

95.6/
94.5

96.5/
95.6

96.6/
96.0

97.0/
96.7 TBD

ตาราง 7.1: แหลงจายไฟหลัก 1 x 200 - 240 VAC

7.1.2. แหลงจายไฟหลัก 3 x 200 - 240 VAC

โหลดเกนิปกติ 150% สําหรับ 1 นาที

  
เฟรม
M1

เฟรม
M1

เฟรม
M1

เฟรม
M2

เฟรม
M3

เฟรม
M3

ตัวแปลงความถี่
เอาทพทุเพลาทั่วไป [kW]

P0K25
0.25

P0K37
0.37

P0K75
0.75

P1K5
1.5

P2K2
2.2

P3K7
3.7

เอาทพุทเพลาทั่วไป [HP] 0.33 0.5 1 2 3 5
กระแสเอาทพุท       

ตอเน่ือง (3 x 200-240 V) [A] 1.5 2.2 4.2 6.8 TBD TBD
ไมสม่ําเสมอ (3 x 200-240 V) [A] 2.3 3.3 6.3 10.2 TBD TBD
ขนาดสายเคเบิลสูงสุด  

(สายไฟหลัก, สายมอเตอร) [มม.2/
AWG]

4/10

กระแสอนิพทุสูงสุด  
ตอเน่ือง (3 x 200-240 V) [A] 2.4 3.5 6.7 10.9 TBD TBD
ไมสม่ําเสมอ (3 x 200-240 V) [A] 3.2 4.6 8.3 14.4 TBD TBD
ฟวสกอนเขาเครื่องสูงสุด [A] ดูหัวขอ ฟวส
สภาพแวดลอม  
คาพลังงานที่สูญเสยีโดยประมาณ
ตามโหลดพิกดั [W], ในกรณีทีด่ีที่
สุด/กรณีทั่วไป1)

14.0/
20.0

19.0/
24.0

31.5/
39.5

51.0/
57.0 TBD TBD

นํ้าหนักกรอบหุม IP20 [กก.] 1.1 1.1 1.1 1.6 TBD TBD
ประสิทธิภาพ
กรณีทีด่ีที่สุด/ปกติ1)

96.4/
94.9

96.7/
95.8

97.1/
96.3

97.4/
97.2 TBD TBD

ตาราง 7.2: แหลงจายไฟหลัก 3 x 200 - 240 VAC

1. กําลังสูญเสียท่ีสภาวะโหลดที่พิกัด

คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ 7. ขอมูลจําเพาะ
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7.2. ขอมูลจําเพาะอื่นๆ 

การปองกันและคุณสมบัติ

• การปองกันมอเตอรจากการสะสมความรอนเกินสะสมแบบอิเล็กทรอนิกเมื่อมีโหลดเกิน

• การตรวจสอบอุณหภูมิของแผนระบายความรอนทําใหแนใจไดวาตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางาน
ในกรณีท่ีมีอุณหภูมิสูง

• ตัวแปลงความถี่มีการปองกันจากการลัดวงจรบนขั้วตอมอเตอร U, V, W

• หากเฟสของมอเตอรหายไป ตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางานและแจงสัญญาณเตือน

• หากเฟสหลักขาดหายไป ตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางานหรือสงการเตือน (ขึ้นอยูกับโหลด)

• การตรวจดูแลแรงดันไฟฟาของวงจรขั้นกลางทําใหมั่นใจวาตัวแปลงความถี่นี้จะตัดการทํางาน ถา
แรงดันของวงจรต่ําหรือสูงเกินไป

• ตัวแปลงความถี่นี้มีการปองกันตอการเกิดฟอลตลงดินที่ขั้วตอมอเตอร U, V, W

แหลงจายไฟหลัก (L1/L, L2, L3/N):
แรงดันไฟฟาของแหลงจาย 200-240 V ฑ10%
แรงดันไฟฟาของแหลงจาย 380-480 V ฑ10%
ความถี่ของแหลงจายไฟ 50/60 Hz
ความไมสมดุลสูงสุดชั่วคราวระหวางเฟสแหลงจายไฟ 3.0 % ของแรงดันไฟฟาพิกัดของแหลงจาย
คาตัวประกอบกําลังแทจริง (λ) ≥0.4 คาที่ระบุท่ีโหลดพิกัด
แฟคเตอรกําลังการเขาแทนที่ (cos φ) เกือบเขากัน (> 0.98)
การเปดปดแหลงจายไฟดานเขา L1/L, L2, L3/N (การเปดเคร่ือง) สูงสุด 2 คร้ัง/นาที
สภาพแวดลอมตามมาตรฐาน EN60664-1 หมวดแรงดันไฟฟาเกิน III/ระดับมลภาวะ 2

เคร่ืองนีเ้หมาะสําหรับใชในวงจรที่มีความสามารถในการจายกระแสไมมากกวา 100.000 RMS แอมแปรแบบ
สมมาตร แรงดันสูงสุด 240/480 V

เอาทพุทมอเตอร (U, V, W):
แรงดันเอาทพุท 0 - 100% ของแรงดันแหลงจายไฟ
ความถี่เอาทพุท 0-200 Hz (VVC+), 0-400 Hz (u/f)
การเปดปดของเอาทพุท ไมจํากัด
เวลาท่ีใชเปลี่ยนความเร็ว 0.05 - 3600 sec.

ความยาวและขนาดหนาตัดของสายเคเบิล:
ความยาวสายเคเบิลมอเตอรสูงสุด แบบชีล/ปลอกโลหะ (ติดต้ังถูกตองตาม EMC) 15 m
ความยาวสายเคเบิลมอเตอรสูงสุดแบบไมมีชีล/ไมมีปลอกโลหะ 50 m
ขนาดหนาตัดของสายมอเตอร, สายไฟหลัก, การแบงโหลดและเบรกสูงสุด
ขนาดหนาตัดสูงสุดของขั้วตอสําหรับสายควบคุมชนิดสายแข็ง 1.5 มม.2/16 AWG (2 x 0.75 มม.2)
ขนาดหนาตัดสูงสุดของขั้วตอสําหรับสายเคเบิลควบคุมชนิดสายออน 1 มม.2/18 AWG
ขนาดหนาตัดสูงสุดของขั้วตอสําหรับสายเคเบิลควบคุม, สายเคเบิลท่ีมีปลอกหุมแกน 0.5 มม.2/20 AWG
ขนาดหนาตัดตํ่าสุดสําหรับขั้วตอสายควบคุม 0.25 mm2

* ดูตารางแหลงจายไฟหลักสําหรับขอมูลเพ่ิมเติม!

อินพุทดิจิตอล (อินพุทพัลส/เอ็นโคดเดอร):
อินพุทดิจิตอลที่สามารถโปรแกรมได (พัลส/เอ็นโคดเดอร) 5 (1)
หมายเลขขั้วตอ 18, 19, 27, 29, 33,
ลอจิก PNP หรือ NPN
ระดับแรงดันไฟฟา 0 - 24 V DC
ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจิก '0' PNP < 5 V DC
ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจิก '1' PNP > 10 V DC
ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจิก'0' NPN > 19 V DC
ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจิก'1' NPN < 14 V DC
แรงดันไฟฟาสูงสุดท่ีอินพุท 28 V DC

คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ 7. ขอมูลจําเพาะ
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ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 4 kΩ
ความถี่พัลสสูงสุดท่ีขั้วตอ 33 5000 Hz
ความถี่พัลสตํ่าสุดท่ีขั้วตอ 33 20 Hz

อินพุทอนาล็อก:
จํานวนอินพุทอนาล็อก 2
หมายเลขขั้วตอ 53, 60
ระดับแรงดันไฟฟา 0 -10 V
ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 10 kΩ
แรงดันสูงสุด 20 V
ระดับกระแส 0/4 ถึง 20 mA (เปล่ียนสเกลได)
ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 200 Ω
กระแสสูงสุด 30 mA

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

เอาทพุทอนาล็อกถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอ่ืนๆ

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

วงจรการสื่อสารแบบอนุกรม RS-485 ทํางานแยกตางหากจากวงจรสวนกลางอื่นๆ และถูกแยกโดดทางไฟ
ฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV)

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

เอาทพุทรีเลย:
เอาทพุทรีเลยท่ีสามารถตั้งโปรแกรมได 1
รีเลย 01 หมายเลขขั้วตอ 01-03 (ตัด), 01-02(ตอ)
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (AC-1)1) บน 01-02 (NO) (โหลดตานทาน) 250 V AC, 2 A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (AC-15)1) บน 01-02 (NO) (โหลดเหนีย่วนํา @ cosφ 0.4) 250 V AC, 0.2 A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (DC-1)1) บน 01-02 (NO) (โหลดตานทาน) 30 V DC, 2 A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (DC-13)1) บน 01-02 (NO) (โหลดเหนีย่วนํา) 24 V DC, 0.1A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (AC-1)1) บน 01-03 (NC) (โหลดตานทาน) 250 V AC, 2 A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (AC-15)1) บน 01-03 (NC) (โหลดเหนีย่วนํา @ cosφ 0.4) 250 V AC, 0.2A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (DC-1)1) บน 01-03 (NC) (โหลดตานทาน) 30 V DC, 2 A
โหลดต่ําสุดท่ีขั้วตอบน01-03 (NC), 01-02 (NO) 24 V DC 10 mA, 24 V AC 20 mA
สิ่งแวดลอมตาม EN 60664-1 หมวดแรงดันไฟฟาเกิน III/ระดับมลภาวะ 2

1) IEC 60947 สวน 4 และ 5

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

แหลงจายไฟ DC 10 V ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอ่ืนๆ.
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สภาพแวดลอม:
เคส IP 20
ชุดเคสที่ใชได IP 21
ชุดเคสที่ใชได ประเภท 1
การทดสอบการสั่น 1.0 g
ความชื้นสัมพัทธสูงสุด 5% - 95%(IEC 60721-3-3; คลาส 3K3 (ไมควบแนน) ระหวางการทํางาน
สภาพแวดลอมท่ีรุนแรง (IEC 60721-3-3), เคลือบ คลาส 3C3
วิธีการทดสอบตาม IEC 60068-2-43 H2S (10 วัน)
อุณหภูมิแวดลอม สูงสุด 40 oC

การลดพิกัดสําหรับอุณหภูมิแวดลอม ดูท่ีหัวขอเงือ่นไขพิเศษ

อุณหภูมิแวดลอมต่ําสุดสําหรับการทํางานเต็มท่ี 0 oC
อุณหภูมิแวดลอมตํ่าสุดสําหรับการทํางานแบบลดสมรรถนะลง - 10 oC
อุณหภูมิระหวางการเก็บ/ขนสง -25 - +65/70 oC
ความสูงเหนือระดับน้ําทะเลสูงสุดโดยไมมีการลดพิกัด 1,000 m
ความสูงเหนือระดับน้าํทะเลสูงสุดโดยมีการลดพิกัด 3,000 m

การลดพิกัดสําหรับระดับความสูงท่ีสูงมาก ดูท่ีหัวขอเงื่อนไขพิเศษ

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

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

EN 61000-4-4, EN 61000-4-5, EN 61000-4-6

ดูท่ีหัวขอเงือ่นไขพิเศษ

7.3. เงื่อนไขพิเศษ

7.3.1. วัตถปุระสงคของการลดพิกัด

การลดคาพิกัดควรพิจารณานาํมาใชเมื่อใชตัวแปลงความถี่ท่ีสภาพความดันอากาศต่ํา (ติดต้ังในที่สูง), ความ
เร็วต่ํา หรือท่ีอุณหภูมิแวดลอมสูง การดําเนินการท่ีจําเปนไดอธิบายไวในหัวขอนีแ้ลว

7.3.2. การลดพิกดัอุณหภูมแิวดลอม

อุณหภูมิแวดลอมท่ีถูกวดันานเกินกวา 24 ชั่วโมงจะตองตํ่ากวาอุณหภูมิแวดลอมสูงสุดท่ีอนญุาต 5 °C เปน
อยางนอย

หากตัวแปลงความถี่ทํางานที่อุณหภูมิแวดลอมสูง ควรลดกระแสเอาทพุทที่ตอเนือ่งลง

FC 51 ชุดขับ Micro VLT ไดรับการออกแบบสําหรับการทํางานท่ีอุณหภูมิแวดลอมสูงสุดท่ี 50 °C กับมอเตอร
ท่ีมีขนาดเล็กลงหนึ่งขนาดจากปกติ การทํางานแบบตอเนื่องเต็มพิกัดโหลดที่อุณหภูมิแวดลอม 50 °Cจะลด
อายุการใชงานตัวแปลงความถี่ลง

7.3.3. การลดพิกดัสําหรับแรงดันอากาศตํ่า

ความสามารถในการระบายความรอนของอากาศจะลดลงเมื่อความดันอากาศต่ํา

ท่ีระดับเหนือกวาน้ําทะเล 2000 ม. โปรดติดตอ Danfoss Drives ท่ีเก่ียวของกับ PELV

ท่ีระดับความสูงเหนือระดับน้ําทะเลท่ีตํ่ากวา 1000 ม. ไมจําเปนตองลดพิกัด แตท่ีระดับเหนือกวา 1000 ม. ขึ้น
ไป อุณหภูมิแวดลอมและกระแสเอาทพุทสูงสุดควรจะตองลดลง
ลดเอาทพุทลง 1% ตอ 100 ม.ท่ีความสูงท่ีอยูเหนือระดับน้าํทะเลเกินกวา 1000 ม.ขึ้นไป หรือลดอุณหภูมิ
แวดลอมลง 1 องศาตอ 200 ม.

คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ 7. ขอมูลจําเพาะ
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7.3.4. การลดพิกัดสําหรับการทํางานที่ความเร็วต่ํา

เมื่อเชื่อมตอมอเตอรกับตัวแปลงความถี่ จําเปนตองตรวจสอบใหแนใจวาการระบายความรอนของมอเตอรมี
ความเพียงพอ
ปญหาอาจจะเกิดขึ้นที่คาความเร็วต่ําในการใชงานที่มีแรงบิดคงที่ การทํางานตอเนื่องดวยความเร็วต่ํา (ตํ่า
กวาคร่ึงหนึ่งของความเร็วปกติ) อาจจําเปนตองเพื่อการระบายความรอน หรือเลือกมอเตอรท่ีมีขนาดใหญขึ้น
(ใหญขึ้นหนึ่งขนาด)

7. ขอมลูจําเพาะ คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ
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7.4. อุปกรณเสริมสําหรับ FC51 ชุดขับ Micro VLT 

7.4.1. อุปกรณเสริมสําหรับ FC51 ชุดขับ Micro VLT

หมายเลขการสั่งซื้อ คําอธิบาย
132B0100 LCP 11 ตูควบคุม VLT ไมมี

โพเทนชิโอมิเตอร

132B0101 LCP 12 ตูควบคุม VLT มี
โพเทนชิโอมิเตอร

132B0102 ชุดติดต้ังระยะไกลสําหรับ LCP รวมถึง
สายเคเบิลยาว 3 ม.
IP54 สําหรับ LCP 11, IP21 สําหรับ
LCP 12

132B0103 ชุด Nema Type 1สําหรับเฟรม M1

132B0104 ชุด Nema Type 1 สําหรับเฟรม M2

132B0105 ชุด Nema Type 1 สําหรับเฟรม M3

132B0106 ชุดแผนดีคัปปลิงสําหรับเฟรม M1 และ
M2

132B0107 ชุดแผนดีคัปปลิงสําหรับ เฟรม M3  
132B0108 IP21 สําหรับเฟรม M1

132B0109 IP21 สําหรับเฟรม M2

132B0110 IP21 สําหรับเฟรม M3

132B0111 ชุดรางยึด DIN สําหรับ M1

ตัวกรองสายไฟและตัวตานทานเบรกของ Danfoss มีพรอมเมื่อตองการ

คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ 7. ขอมูลจําเพาะ
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ดชันี
I
Ip21 39

L
Lcp 8, 17, 19

Lcp 11 ตูควบคมุ Vlt 39

Lcp 12 ตูควบคมุ Vlt 39

M
Main Menu 19

Q
Quick Menu 19

S
Status Menu 19

เ
เอาทพุทมอเตอร 35

เอาทพุทรีเลย 36

เอาทพุทอนาลอ็ก 36

แ
แผนแมแบบสําหรับการเจาะ 8

แหลงจายไฟหลัก 33

แหลงจายไฟหลัก (l1/l, L2, L3/n) 35

แหลงจายไฟหลัก It 4

ไ
ไฟแสดงสถานะ 19

ก
กระแสรั่วไหล 4

กระแสรั่วไหลลงดนิ 3

การดควบคุม, เอาทพุท Dc +10 V 36

การดควบคุม, เอาทพุท Dc 24 V 36

การดควบคุม, การสื่อสารแบบอนุกรม Rs-485 36

การตอเชื่อมบัส 13

การปองกัน 9

การปองกันและคุณสมบัติ 35

การปองกันกระแสเกนิ 9

การปองกนัมอเตอร 35

ข
ขยะอิเล็กทรอนิกส 4

ค
ความยาวและขนาดหนาตดัของสายเคเบิล 35

คา 18

คําแนะนําในการกําจดัท้ิง 4

ช
ชุด Nema Type 1 39

ชุดแผนดคีปัปลิง 39

ชุดตดิตัง้ระยะไกล 39

ชุดรางยึด Din 8, 39

ดัชนี คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ
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ซ
ซอฟตแวรการต้ังคา 17

ท
ทิศทางการหมุนของมอเตอร 19

ป
ปุมการทํางาน 19

ปุมนําทาง 19

ฟ
ฟวส 9

ร
ระดบัแรงดันไฟฟา 35

ระยะหาง 7

ส
สมรรถนะเอาทพุท (u, V, W) 35

สวิตช S200 1-4 14

สอดคลองกับ Ul 9

ห
หนวย 18

หนาจอแสดงผล 18

หมายเลขชุดคําสั่ง 18

หมายเลขพารามิเตอร 18

อ
อนิพุทดิจิตอล: 35

อนิพุทอนาลอ็ก 36

อปุกรณเสริม 39

อปุกรณปองกนัไฟดูด (rcd) 4

คูมือการใชงาน FC51 ชุดขับ Micro VLTฎ ดัชนี
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