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1. วิธีการอานคูมือการใชงาน

1.1.1. ลิขสิทธิ ์การจํากดัความรับผิดชอบและสิทธิ์ในการทบทวน 

การเผยแพรสิ่งพิมพนี้มีขอมูลท่ีเปนกรรมสิทธิ์ของ Danfoss A/S โดยการยอมรับและการใชคูมือนี้ ผูใชได
ยอมรับวาขอมูลท่ีมีอยูในสื่อนี้จะถูกใชเพ่ือการใชงานอุปกรณจาก Danfoss A/S หรืออุปกรณจากผูผลิตอ่ืนท่ี
ทําใหอุปกรณดังกลาวมีวตัถุประสงคท่ีใชเพ่ือสื่อสารกับอุปกรณของ Danfoss ผานการเชื่อมโยงดวยการสื่อ
สารอนุกรมเทานั้น การเผยแพรสิ่งพิมพนีไ้ดรับการคุมครองภายใตกฎหมายลิขสิทธิ์ของเดนมารกและประเทศ
อ่ืนโดยสวนใหญ

Danfoss A/S ไมประกันวาชุดซอฟตแวรท่ีสรางขึ้นตามแนวทางที่มีอยูในคูมือนี้จะทํางานอยางเหมาะสมใน
ทุกๆ สภาพแวดลอมทางกายภาพ ฮารดแวรและซอฟตแวร

ถึงแมวา Danfoss A/S จะไดทดสอบและทบทวนเอกสารภายในคูมือนีแ้ลวก็ตาม
Danfoss A/S ไมมีการประกันหรือการแสดงออกไมวาจะเปนการเปดเผยหรือโดยนัยในความรับผิดชอบตอ
เอกสารนี้ รวมถึงคุณภาพของเอกสาร ประสิทธิภาพ หรือความเหมาะสมสําหรับวตัถุประสงคท่ีเปนการเฉพาะ

ไมมีเหตุการณใดที่ Danfoss A/S จะรับผิดชอบตอความเสียหายโดยทางตรง, ทางออม, พิเศษ, บังเอิญ หรือ
ท่ีเกิดขึ้นตามมาหลังจากการเลิกใช หรือการไมมีความสามารถในการใชขอมูลท่ีมีอยูในคูมือนี้ ถึงแมวาจะได
รับคําแนะนําในความเปนไปไดถึงความเสียหายดังกลาว โดยเฉพาะ Danfoss A/S ไมรับผิดชอบตอตนทุน
ใดๆ รวมถึงแตไมจํากัดถึงสิ่งเหลานัน้ที่เกิดขึ้นจากผลของการสูญเสียกําไรหรือรายได, อุปกรณสูญหายหรือ
เสียหาย, โปรแกรมคอมพิวเตอรสูญหาย, ขอมูลสูญหาย, ตนทุนในการจัดหาทดแทนสิ่งเหลานี้ หรือการเรียก
รองใดๆโดยบุคคลท่ีสาม

Danfoss A/S สงวนสิทธ์ิท่ีจะทบทวนการเผยแพรนี้ไดตลอดเวลาและเปลี่ยนแปลงเนือ้หาโดยไมตองแจงให
ทราบลวงหนาหรือมีพันธะใดๆที่จะตองแจงใหผูใชกอนหนาและผูใชปจจุบันของการทบทวนหรือการเปลี่ยน
แปลงเหลานัน้

คูมือการใชงานนี้จะแนะนําชุดขับ AQUA VLT ใหกับคุณในทุกแงมุม

เอกสารที่มอียูของชดุขับ AQUA VLT

- คูมือการใชงาน MG.20.MX.YY มีขอมูลท่ีจําเปนสําหรับการเริ่มใชงานชุดขับและทําใหชุดขับทํา
งาน

- คูมือการออกแบบ MG.20.NX.YY บรรจุขอมูลทางเทคนิคเก่ียวกับการออกแบบชุดขับและการ
ประยุกตใชของลูกคา

- คูมือการโปรแกรม MG.20.OX.YY ใหขอมูลเก่ียวกับวิธีโปรแกรมรวมถึงคําอธิบายเก่ียวกับพารา
มิเตอรอยางครบถวนสมบูรณ

X = หมายเลขการทบทวน
YY = รหัสภาษา

เอกสารทางเทคนิคของชุดขับ Danfoss ยังมีในแบบออนไลนท่ี www.danfoss.com/BusinessAreas/
DrivesSolutions/Documentations/Technical+Documentation
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1.1.3. สญัลกัษณ

สัญลักษณท่ีใชในคูมือการใชงาน

โนตสําหรับผูอาน
ระบุถึงบางสิ่งท่ีจะสังเกตเห็นไดโดยผูอาน

ระบุถึงคําเตือนทั่วไป

ระบุคําเตือนไฟฟาแรงสูง

* ระบุการตั้งคามาตรฐาน

1. วิธีการอานคูมือการใชงาน
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2. ความปลอดภัย

2.1.1. หมายเหตุเกีย่วกับความปลอดภัย 

แรงดันไฟฟาของตัวแปลงความถี่มีอันตรายเมื่อตัวแปลงความถี่ตออยูกับแหลงจายไฟหลัก
การตอมอเตอร ตัวแปลงความถี่ หรือฟลดบัสท่ีไมถูกตอง อาจทําใหอุปกรณเสียหาย ทําใหผู
ปฏิบัติงานไดรับบาดเจ็บรุนแรงหรือเสียชีวิตได ดังนั้นจะตองปฏิบัติตามคําแนะนําในคูมือนีเ้ชน
เดียวกับกฎขอบังคับของทองถิ่นและระดับประเทศและขอบังคับดานความปลอดภัย

ขอบังคับดานความปลอดภยั
1. ตัวแปลงความถี่จะตองถูกปลดจากแหลงจายไฟหลักถาจะตองมีการดําเนนิงานซอม ตรวจสอบวาแหลง
จายไฟหลักถูกปลดแลวและรอจนกวาเวลาที่จําเปนตองรอไดผานไปกอนที่จะถอดขั้วของมอเตอรและแหลง
จายไฟหลัก
2. ปุม [STOP/RESET] บนแผงควบคุมของตัวแปลงความถี่ไมไดปลดอุปกรณออกจากแหลงจายไฟหลักและ
ดังนัน้ตองไมใชเปนสวทิชเพ่ือความปลอดภัย
3. การลงดินเพื่อการปองกันที่ถูกตองของอุปกรณจะตองถูกกําหนด ผูใชตองไดรับการปกปองจากแหลงจาย
ไฟ และมอเตอรตองถูกปองกันจากการมีโหลดเกินตามกฏขอบังคับในระดับประเทศและทองถิ่น
4. กระแสรั่วลงดินสูงกวา 3.5 mA
5. การปองกันโหลดเกินของมอเตอรตั้งคาโดยพารามิเตอร 1-90 การปองกันความรอนเกินของมอเตอร ถา
ตองใชฟงกชันนี้ใหต้ังพารามิเตอร 1-90 ใหเปนคาขอมูลของ [ตัดการทํางานดวย ETR] (คามาตรฐาน) หรือ
คาขอมูล [การเตือนดวย ETR] หมายเหตุ: ฟงกชันจะเร่ิมตนที่ 1.16 เทาของกระแสที่พิกัดและความถ่ีท่ีพิกัด
สําหรับตลาดอเมริกาเหนือ: ฟงกชัน ETR ใหการปองกันมอเตอรรับโหลดเกิน ท่ีคลาส 20 ซึ่งสอดคลองตาม
มาตรฐาน NEC
6. หามถอดปลั๊กมอเตอรและแหลงจายไฟหลักในขณะท่ีตัวแปลงความถี่ยังเชื่อมตออยูกับแหลงจายไฟหลัก
ตรวจสอบวาแหลงจายไฟหลักถูกปลดแลวและรอจนกวาเวลาที่จําเปนตองรอไดผานไปกอนที่จะถอดขั้วของ
มอเตอรและแหลงจายไฟหลัก
7. โปรดจําไววาตัวแปลงความถี่จะมีอินพุทแรงดันที่นอกเหนอืจาก L1, L2 และ L3 เมื่อติดต้ังการแบงโหลด
(การเชื่อมวงจรตัวกลางกระแสตรง) และแหลงจายไฟภายนอก 24 VDC ตรวจสอบวาทุกอินพุ
ทแรงดันถูกปลดออกและรอจนกวาเวลาท่ีจําเปนตองรอไดผานไปกอนการเริ่มงานซอม

การติดตั้งที่สูงมากเหนือระดับน้ําทะเล

ท่ีระดับเหนือกวาน้าํทะเล 2 กม. โปรดติดตอ Danfoss Drives ท่ีเก่ียวของกับ PELV

การเตือนเกี่ยวกับการสตารทท่ีไมตั้งใจ
1. มอเตอรสามารถถูกทําใหหยุดไดโดยใชคําสั่งดิจิตัล คําสั่งบัส คาอางอิงหรือการหยุดท่ีหนาเคร่ืองในขณะ
ท่ีตัวแปลงความถี่เชื่อมตออยูกับแหลงจายไฟหลัก เมื่อจําเปนตองพิจารณาเกี่ยวกับความปลอดภัยสวน
บุคคลเพื่อประกันวาจะไมมีการสตารทโดยไมต้ังใจเกิดขึ้น ฟงกชันการหยุดเหลานีจ้ะไมเพียงพอ 2. ในขณะที่
พารามิเตอรกําลังเปล่ียนแปลงมอเตอรอาจจะสตารทได ดังนั้นปุมหยุด [STOP/RESET] ตองถูกใชงานเสมอ
ขอมูลดังตอไปนี้สามารถปรับแกได 3. มอเตอรท่ีหยุดอยูอาจจะสตารทถาเกิดฟอลตขึ้นในอุปกรณ
อิเล็กทรอนิกของตัวแปลงความถี่ หรือถาโหลดเกินชั่วคราว หรือฟอลตในแหลงจายไฟหลัก หรือการเชื่อมตอ
มอเตอรสิ้นสุดลง

การเตือน
การสัมผัสชิ้นสวนทางไฟฟาอาจมีอันตรายอยางรายแรง แมวาอุปกรณจะตัดการเชื่อมตอกับ
แหลงจายไฟหลักแลวก็ตาม

และควรดูใหแนใจวา อินพุทแรงดันอื่นๆ ไดถูกปลดการเชื่อมตอแลว เชน แหลงจายไฟภายนอก 24 V DC การ
แบงรับโหลด (การเชื่อมตอ DC ของวงจรขั้นกลาง) รวมถึงการตอมอเตอรสําหรับการสํารองทางจลน

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 2. ความปลอดภัย
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2.1.2. คําเตือนทั่วไป

คําเตือน:
การสัมผัสชิ้นสวนทางไฟฟาอาจมีอันตรายอยางรายแรง แมวาอุปกรณจะตัดการเชื่อมตอกับ
แหลงจายไฟหลักแลวก็ตาม
และควรดูใหแนใจวา อินพุทแรงดันอื่นๆ ไดถูกปลดการเชื่อมตอแลว เชน การแบงรับโหลด
(การเชื่อมตอของวงจรขั้นกลางกระแสตรง) รวมถึงการตอมอเตอรสําหรับการสํารองทางจลน
กอนที่จะสัมผัสสวนที่อาจจะมีกระแสไฟฟาใดๆ ของ FC 200 ชุดขับ AQUA VLT ใหรออยาง
นอยดังตอไปนี้:
200 - 240 V , 0.25 - 3.7 kW: ใหรออยางนอย 4 นาที
200 - 240 V , 5.5 - 45 kW: ใหรออยางนอย 15 นาที
380 - 480 V , 0.37 - 7.5 kW: ใหรออยางนอย 4 นาที
380 - 480 V, 11 – 90 kW, ใหรออยางนอย 15 นาที
ใชเวลารอนอยกวานีไ้ดเฉพาะในกรณีท่ีบงชี้ไวบนปายชื่อสําหรับเคร่ืองท่ีระบุเทานัน้

กระแสรั่วไหล
กระแสร่ัวไหลลงดินจาก FC 200 ชุดขับ AQUA VLT มีคาเกินวา 3.5 mA ตาม IEC 61800-5-1
จะตองแนใจวาไดมีการเชื่อมตอลงดินโดย สายดินที่มีขนาดต่ําสุดชนิดทองแดงขนาด 10มม2
หรือสายอลูมิเนียมขนาด 16มม2 หรือสายดินเพิ่มเติมท่ีมีขนาดพื้นที่หนาตัดเทากับสายไฟ
หลักแตตองตอแยกออกจากกัน
อุปกรณกระแสตกคาง (RCD)
ผลิตภัณฑนี้อาจทําใหเกิดกระแสตรงไหลในตัวนาํปองกัน โดยท่ีอุปกรณกระแสตกคาง (RCD)
จะถูกใชสําหรับการปองกันพิเศษ ควรใชเฉพาะ RCD ประเภท B (แบบหนวงเวลา) ท่ีดาน
แหลงจายไฟของผลิตภัณฑนี้เทานัน้ ดูขอมูลเพ่ิมเติมเก่ียวกับการใชงาน RCD ท่ี MN.90.GX.
02
การตอลงดินเพื่อการปองกันของ FC 200 ชุดขับ AQUA VLT และการใช RCD ตองเปนไปตาม
กฎขอบังคับในทองถ่ินและในประเทศเสมอ

2.1.3. กอนเริ่มตนงานซอมบํารุง 

1. ใหปลดตัวแปลงความถี่ออกจากแหลงจายไฟหลัก

2. ตัดการเชื่อมตอขั้วตอ 88 และ 89 ของบัสไฟตรง

3. รออยางนอยเทากับเวลาที่ระบุไวในสวนท่ี 2.1.2

4. ถอดสายเคเบิลมอเตอร

2.1.4. เงื่อนไขพเิศษ

พิกัดทางไฟฟา
คาพิกัดจะแสดงบนปายชื่อของตัวแปลงความถี่โดยอางอิงจากแหลงจายไฟฟา 3 เฟส ภายในแรงดัน กระแส
และชวงของอุณหภูมิท่ีกําหนด ซึ่งคาดวาจะถูกใชในการประยุกตใชงานเปนสวนใหญ

ตัวแปลงความถี่ยังรองรับการประยุกตใชพิเศษอ่ืนๆ ท่ีมีผลกับคาพิกัดทางไฟฟาของตัวแปลงความถี่
สภาวะพิเศษท่ีสงผลกับคาพิกัดทางไฟฟาอาจเปน
□ การใชงานกับแหลงจาย 1 เฟส
□ การใชงานท่ีมีอุณหภูมิสูงท่ีตองการการลดพิกัดทางไฟฟา
□ การใชงานทางทะเลที่มีสภาวะแวดลอมท่ีรุนแรงมาก

ดูเร่ืองท่ีเก่ียวของในคําแนะนําเหลานีแ้ละคูมือการออกแบบชุดขับ AQUA VLT ®   สําหรับขอมูลเก่ียวกับ
พิกัดทางไฟฟา

2. ความปลอดภัย
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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ความตองการสําหรับการติดตั้ง
ความปลอดภัยทางไฟฟาโดยรวมของตัวแปลงความถี่ท่ีจําเปนตองไดรับการพิจารณาในการติดต้ังโดยเฉพาะ
ท่ีเก่ียวของกับ
□ ฟวสและเซอรกิตเบรกเกอรสําหรับการปองกันกระแสเกินและการลัดวงจร
□ การเลือกขนาดสายเคเบิลไฟฟา (แหลงจายไฟหลัก, มอเตอร, เบรก, การแบงโหลดและรีเลย)
□ การกําหนดคา Grid (IT,TN, ขาสายดิน เปนตน)
□ ความปลอดภัยของสวนตอแรงดันต่ํา (สภาวะ PELV)

ดูเร่ืองที่เก่ียวของในคําแนะนําเหลานี้และคูมอืการออกแบบชุดขับ AQUA VLT ®   สําหรับขอมูลเก่ียวกับ
ขอกําหนดการติดต้ัง

2.1.5. ขอควรระวัง

ตัวเก็บประจุดีซีลิงคของตัวแปลงความถี่จะยังคงมีประจุไฟอยูหลังจากปลดการจายไฟแลว
เพ่ือหลีกเลี่ยงอันตรายจากไฟฟา ใหปลดตัวแปลงความถี่ออกจากแหลงจายไฟหลักกอน
ดําเนนิการบํารุงรักษา ใหรออยางนอยตามที่ระบุตอไปนี้ กอนใหบริการตัวแปลงความถี่:

แรงดันไฟฟา เวลารอตํ่าสุด
4 นาที 15 นาที

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

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

โปรดตระหนักวาอาจจะมีแรงดันสูงในดีซีลิงค แมวาไฟแสดงสถานะจะดับแลวก็ตาม

2.1.6. หลีกเลีย่ง การสตารทโดยไมไดตั้งใจ

ในขณะที่ตัวแปลงความถี่ เชื่อมตออยูกับสายหลัก มอเตอรสามารถสตารท/หยุดไดโดยใชคําสั่งดิจิตอล, คํา
สั่งบัส, คาอางอิง หรือผานทางแผงควบคุม LCP

• ปลดตัวแปลงความถี่จากแหลงจายไฟหลักเมื่อพิจารณาถึงความปลอดภัยสวนบุคคลจําเปนตอง
หลีกเล่ียงการสตารทโดยไมไดต้ังใจ

• เพ่ือหลีกเล่ียงการสตารทโดยไมไดต้ังใจ ใหกดปุม [OFF] ทุกคร้ังกอนทําการเปลี่ยนคา
พารามิเตอร

• ถาขั้วตอ 37 ไมไดปด, ฟอลตทางอิเล็กทรอนิก, โหลดเกินชั่วขณะ, ฟอลตในแหลงจายไฟหลัก,
หรือการหายไปของการเชื่อมตอกับมอเตอร อาจเปนสาเหตุใหมอเตอรท่ีหยุดอยูเกิดการสตารทขึ้น
ได

2.1.7. การหยุดอยางปลอดภัยของตัวแปลงความถี่

สําหรับเวอรชันท่ีติดต้ังการหยุดแบบปลอดภัยดวยอินพุทขั้วตอ 37 ตัวแปลงความถี่สามารถทําฟงกชันการปด
แรงบิดท่ีปลอดภัย  (ตามที่กําหนดไวในฉบับราง CD IEC 61800-5-2) หรือ การหยุดหมวด 0 (ตามท่ีกําหนด
ใน EN 60204-1)ไดอยางปลอดภัย

การทํางานนี้ไดรับการออกแบบและรับรองแลววาเหมาะสมสําหรับขอกําหนดดานความปลอดภัยหมวด 3 ใน
EN 954-1 การทํางานฟงกชันนี้เรียกวา การหยุดแบบปลอดภัย (Safe Stop) กอนท่ีจะทําการผสานและใชการ
หยุดแบบปลอดภัยในการติดต้ัง การวเิคราะหความเสี่ยงโดยตลอดในการติดตั้งจะตองไดรับการดําเนินการ
เพ่ือท่ีจะพิจารณาวา การทํางานการหยุดแบบปลอดภัยและหมวดความปลอดภัยมีความเหมาะสมและเพียง
พอ เพ่ือท่ีจะติดต้ังและใชการทํางานการหยุดแบบปลอดภัยตามขอกําหนดดานความปลอดภัยหมวด 3 ใน EN
954-1 จะตองปฏิบัติตาม! ขอมูลและคําแนะนาํที่เก่ียวของของ MG.20.NX.YY คูมือการออกแบบชุดขับ
AQUA VLT ขอมูลและคําแนะนาํในคูมือการใชงานเลมนี้ยังไมเพียงพอสําหรับการใชงานการทํางานการหยุด
แบบปลอดภัยอยางถูกตองและปลอดภัย!

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 2. ความปลอดภัย
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2.1.8. ไฟสายหลกัสําหรับ IT

ไฟสายหลักสําหรับ IT
หามตอตัวแปลงความถี่ชนิด 400 V ท่ีมีตัวกรอง RFI-filters เขากับแหลงจายไฟสายหลักท่ีมี
แรงดันระหวางเฟสกับดินสูงเกินกวา 440 V
ในกรณีไฟสายหลักสําหรับ IT และการตอลงดินแบบเดลตา (grounded leg) แรงดันไฟฟา
สายหลักท่ีวดัระหวางเฟสและดินอาจมีคาเกิน 440 V

สามารถใชพารามิเตอร 14-50 RFI 1 บน เพ่ือตัดตัวเก็บประจุ RFI ภายใน จากตัวกรอง RFI ไปสายดิน หาก
ทําเชนนี้ จะทําใหประสิทธิภาพของ RFI ลดลงไปที่ระดับ A2

2.1.9. เวอรชันของซอฟตแวรและการรับรอง ชุดขับ AQUA VLT

ชดุขับ AQUA VLT
คูมือการใชงาน

เวอรชนัของซอฟตแวร: 1.00
   

คูมือการใชงานนีส้ามารถใชกับตัวแปลงความถี่ของชุดขับ AQUA VLT ท่ีมีซอฟตแวรเวอรชัน 1.00
เลขเวอรชันของซอฟตแวรสามารถดูไดจากพารามิเตอร 15-43

2.1.10. คําแนะนําในการกําจัดทิ้ง 

อุปกรณท่ีประกอบดวยชิ้นสวนทางไฟฟาตองไมถูกกําจัดท้ิงรวมกับขยะทั่วไป
ตองเก็บขยะอิเล็กทรอนกิส และไฟฟาแยกตางหากตามกฎหมายท่ีบังคับใชใน
ปจจุบันและในระดับทองถิ่น

2. ความปลอดภัย
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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3. บทนํา

3.1. บทนํา

3.1.1. การระบุตัวแปลงความถี่

ดานลางนี้เปนตัวอยางของปายประจําชุดขับ ปายนีติ้ดอยูบนตัวแปลงความถี่และแสดงประเภทและอุปกรณ
เสริมท่ีติดต้ังมากับเคร่ือง ดูตารางท่ี 2.1 สําหรับรายละเอียดวธิีการอาน สตริงของรหัสประเภท (T/C)

ภาพประกอบ 3.1: ตวัอยางน้ีแสดงปายประจําเครื่องสําหรับชุดขบั AQUA VLT

โปรดเตรียมหมายเลข T/C (รหัสประเภท) และหมายเลขการผลิตเคร่ืองใหพรอมกอนท่ีจะติดตอ Danfoss

3.1.2. สตริงรหัสชนิด 

คําอธิบาย ตําแหนง ทางเลือกทีเ่ปนไปได
กลุมของผลิตภณัฑและรุนของ VLT 1-6 FC 202
พกิัดกาํลัง 8-10 0.25 - 90 kW
จาํนวนของเฟส 11 สามเฟส (T)
แรงดันหลัก 11-12 T 2: 200-240 V AC

T 4: 380-480 V AC
กรอบหุม 13-15 E20: IP20

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

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

เบรค 18 X: ไมรวมตัวสับเบรค
B: รวมตัวสับเบรค
T: การหยดุแบบปลอดภยั
U: เบรคแบบปลอดภยั

จอแสดงผล 19 G: แผงควบคุมหนาเครื่องแบบกราฟก (GLCP)
N: แผงควบคุมหนาเครื่องแบบตัวเลข (NLCP)
X: ไมมีแผงควบคุมหนาเครื่องl

การเคลือบ PCB 20 X ไมเคลือบ PCB
C: เคลือบ PCB

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 3. บทนํา
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คําอธิบาย ตําแหนง ทางเลือกทีเ่ปนไปได
อุปกรณเสริมแหลงจายไฟหลัก 21 X: ไมมีสวิทชตัดตอนแหลงจายไฟหลัก

1: มีสวิทชตัดตอนแหลงจายไฟหลัก (IP55 เทานั้น)
การปรับใหเหมาะสม 22 สํารองไว
การปรับใหเหมาะสม 23 สํารองไว
ซอฟตแวรทีเ่ผยแพร 24-27 ซอฟตแวรที่แทจริง
ภาษาของซอฟตแวร 28  
อุปกรณเสริม A 29-30 AX: ไมมีอปุกรณเสริม

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

อุปกรณเสริม B 31-32 BX: ไมมีอปุกรณเสริม
BK: MCB 101 อปุกรณเสริม I/O สําหรับใชงานทั่วไป
BP: MCB 105 อปุกรณเสริมรีเลย
BY: MCO 101 ตัวควบคุมคาสเคดสวนขยาย

C0 อุปกรณเสริม MCO 33-34 CX ไมมีอปุกรณเสริม
อุปกรณเสริม C1 35 X: ไมมีอุปกรณเสริม
ซอฟตแวรเสริม C 36-37 XX ซอฟตแวรมาตรฐาน
อุปกรณเสริม D 38-39 DX: ไมมีอปุกรณเสริม

D0: ชุดสํารองกระแสตรง

ตาราง 3.1: การอธิบายรหัสชนิด

อุปกรณเสริมท่ีหลากหลายมีอธิบายเพิ่มเติมใน คูมือการออกแบบชดุขับ Aqua VLT

3.1.3. คํายอและมาตรฐาน 

คําศพัท คํายอ หนวย SI หนวย I-P
อัตราเรง  m/s² ft/s²
เกจลวดอเมริกัน AWG   
การปรับมอเตอรโดยอัตโนมัติ AMT   
กระแส  A Amp
ขีดจํากัดกระแส ILIM   
พลังงาน  J=N.m ft-lb, Btu
ฟาเรนไฮต ˚F   
ตัวแปลงความถี่ FC   
ความถี่  Hz Hz
กิโลเฮิรตซ kHz   
แผงควบคุมหนาเครื่อง LCP   
มิลลิแอมแปร mA   
มิลลิวินาที ms   
นาที min   
เคร่ืองมือควบคุมการเคลื่อนท่ี MCT   
ขึ้นอยูกับชนิดของมอเตอร M-TYPE   
นิวตันเมตร Nm   
กระแสของมอเตอรท่ีระบุ IM,N   
ความถี่ของมอเตอรท่ีระบุ fM,N   
กําลังมอเตอรท่ีระบุ PM,N   
แรงดันไฟฟาของมอเตอรท่ีระบุ UM,N   
พารามิเตอร พารามิเตอร   
ปองกันแรงดันต่ําพิเศษ PELV   
กําลัง  W Btu/hr, hp
ความดัน  Pa = N/m² psi, psf, ฟุตนํ้า
กระแสเอาทพุทของอินเวอรเตอรท่ีพิกัด IINV   
รอบตอนาที RPM   
ขนาดที่สัมพันธ SR   
อุณหภมูิ  ˚C ˚F
เวลา  s s,hr
ขีดจํากัดแรงบิด TLIM   
แรงดันไฟฟา  V V

ตาราง 3.2: ตารางคํายอและมาตรฐาน

3. บทนํา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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4. การติดตั้งเชิงกล

4.1. กอนการเริ่มตน

4.1.1. รายการตรวจสอบ

เมื่อนาํตัวแปลงความถี่ออกจากกลอง ตรวจใหแนใจวาเคร่ืองไมมีความเสียหายและมีความสมบูรณ ใชตาราง
ตอไปนี้เพ่ือบงชี้บรรจุภัณฑ

ประเภท
กรอบหุม

A2
(IP 20 /
IP 21)

A3
(IP 20 / IP

21)

A5
(IP 55 /
IP 66)

B1
(IP 21 /
IP 55)

B2
(IP 21 /
IP 55)

C1
(IP21/

IP55/66)

C2
(IP21/

IP55/66)
 

ขนาดเครื่อง        

200-240 V
0.25-3.0

kW
3.7
kW

0.25-3.7
kW

5.5-7.5
kW

11-15
kW

18.5 - 22
kW

30 - 45
kW

380-480 V
0.37-4.0

kW
5.5-7.5 kW

0.37-7.5
kW

11-18.5
kW

22-30
kW

37 - 55
kW

75 - 90
kW

ตาราง 4.1: ตารางการแกะกลองบรรจุ

โปรดจําไววาการเลือกไขควง (ฟลลิปส ไขควงแฉกหรือไขควงดาว) มีดตัด, สวาน และมีด ขอแนะนาํให
เหมาะสมกับการแกะเคร่ืองออกจากกลองและติดต้ังตัวแปลงความถี่ กลองบรรจุสําหรับกรอบหุมเหลานี้
ประกอบดวยสิ่งของตามท่ีแสดง ถุงใสอุปกรณเสริม เอกสาร และตัวเคร่ือง ขึ้นอยูกับวาอุปกรณเสริมท่ี
ประกอบมา อาจจะมี 1 หรือ 2 ถุงและเอกสารคูมอื 1 ชุดหรือมากกวา

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 4. การติดตั้งเชิงกล
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4.2. วิธีติดตั้ง

4.2.1. รายการตรวจสอบ

โปรดใชตารางตอไปนี้เพ่ือทําตามคําแนะนําในการติดตั้ง

กรอบหุม: A2
(IP 20/
IP 21)

A3
(IP 20/
IP 21)

A5
(IP 55/
IP 66)

B1
(IP 21/
IP55/
IP66)

B2
(IP 21/
IP55/
IP66)

C1
(IP 21/

IP 55/66)

C2
(IP 21/

IP 55/66)

 

  

     
ขนาด
เครื่อง

       

200-240 V
0.25-3.0

kW
3.7
kW

0.25-3.7
kW

5.5-7.5
kW

11-15
kW

18.5 - 22
kW

30 - 45
kW

380-480 V
0.37-4.0

kW
5.5-7.5

kW
0.37-7.5

kW
11-18.5

kW
22-30
kW

37 - 55
kW

75 - 90
kW

ตาราง 4.2: ตารางการติดตั้ง

Danfoss รุน VLT สามารถติดต้ังอยูชิดกันไดทุกคาพิกัด IP ของเครื่องและตองการชองวางเพียง 100 มม.ท้ัง
ดานบนและดานลางเพื่อการระบายความรอนเทานัน้ สวนที่เก่ียวของกับพิกัดอุณหภูมิแวดลอม โปรดดูท่ี
เงื่อนไขพิเศษ

4. การติดตั้งเชิงกล
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 4.1: การติดตั้งแบบชิดกันทุกขนาดเฟรม

ภาพประกอบ 4.2: วิธีท่ีถูกตองสําหรับการยึดเคร่ือง ภาพประกอบ 4.3: นอกจากกรอบหุม A2 และ A3 หาม
ยึดเคร่ืองตามท่ีแสดงโดยไมมีแผนยึดดานหลัง การ
ระบายความรอนอาจจะไมเพียงพอและอายุการใชงาน
อาจจะลดลงอยางมาก

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 4. การติดตั้งเชิงกล
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ภาพประกอบ 4.4: ถาจําเปนตองยึดเคร่ืองหางจากผนังเล็กนอยโปรดสั่งซื้อแผนยึดดานหลังมาพรอมกับเครื่อง (ดูรหัส
ประเภทการสั่งซื้อตําแหนงท่ี 14-15) เคร่ือง A2 และ A3 มีแผนยึดดานหลังเปนมาตรฐาน

4.2.2. การติดตั้ง A2 และ A3

ภาพประกอบ 4.5: การเจาะรู

ขั้นที่ 1: เจาะตามขนาดในตารางตอไปนี้

ภาพประกอบ 4.6: การยึดสกรูท่ีถูกตอง

ขั้นที่ 2ก: วิธีนีเ้ปนวธิีท่ีงายในการแขวนเครื่องบน
สกรู

4. การติดตั้งเชิงกล
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน

14  MG.20.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  

4



ภาพประกอบ 4.7: การยึดสกรูท่ีผิด

ขั้นท่ี 2ข: อยาขันสกรูจนแนน
ภาพประกอบ 4.8: การแขวนเครื่อง

ขั้นท่ี 3: ยกเคร่ืองแขวนบนสกรู

ภาพประกอบ 4.9: การขนัสกรู

ขั้นท่ี 4: ขันสกรูใหแนนทั้งหมด

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 4. การติดตั้งเชิงกล
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ขนาดเชิงกล  
แรงดันไฟฟา
200-240 V
380-480 V

 ขนาดเฟรม A2
0.25-3.0 kW
0.37-4.0 kW

ขนาดเฟรม A3
3.7 kW

5.5-7.5 kW
การหอหุมอยางมิดชิด  IP20 IP21/ Type 1 IP20 IP21/ Type 1
ความสูง      
ความสูงของแผนยดึหลัง A 268 มม. 375 มม. 268 มม. 375 มม.
ระยะหางระหวางรูยึด a 257 มม. 350 มม. 257 มม. 350 มม.
ความกวาง      
ความกวางของแผนหลัง B 90 มม. 90 มม. 130 มม. 130 มม.
ระยะหางระหวางรูยึด b 70 มม. 70 มม. 110 มม. 110 มม.
ความลึก      
ความลึกเมื่อไมมีอุปกรณ
เสริม A/B C 205 มม. 205 มม. 205 มม. 205 มม.

มีอปุกรณเสริม A/B C 220 มม. 220 มม. 220 มม. 220 มม.
ไมมีอุปกรณเสริม A/B D  207 มม.  207 มม.
มีอปุกรณเสริม A/B D  222 มม.  222 มม.
รูของสกรู      
 c 8.0 มม. 8.0 มม. 8.0 มม. 8.0 มม.
 d ø11 มม. ø11 มม. ø11 มม. ø11 มม.
 e ø5.5 มม. ø5.5 มม. ø5.5 มม. ø5.5 มม.
 f 9 มม. 9 มม. 9 มม. 9 มม.
นํ้าหนักสูงสุด  4.9 กก. 5.3 กก. 6.6 กก. 7.0 กก.

ตาราง 4.3: ขนาดเชิงกล A2 และ A3

โนตสําหรับผูอาน
อุปกรณเสริม A/B เปนอุปกรณเสริมการสื่อสารอนุกรมและ I/O ซึ่งเมื่อประกอบแลวจะเพิ่ม
ความลึกในขนาดกรอบหุมบางรุน

4. การติดตั้งเชิงกล
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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4.2.3. การติดตั้ง A5, B1, B2, C1 และ C2

ภาพประกอบ 4.10: การเจาะรู

ขั้นท่ี 1: เจาะตามขนาดในตารางตอไปนี้

ภาพประกอบ 4.11: การยึดสกรูท่ีถูกตอง

ขั้นท่ี 2ก: วิธีนีเ้ปนวธิีท่ีงายในการแขวนเครื่องบน
สกรู

ภาพประกอบ 4.12: การยึดสกรูท่ีผิด

ขั้นท่ี 2ข: อยาขันสกรูจนแนน

ภาพประกอบ 4.13: การแขวนเครื่อง

ขั้นท่ี 3: ยกเคร่ืองแขวนบนสกรู

ภาพประกอบ 4.14: การขนัสกรู

ขั้นท่ี 4: ขันสกรูใหแนนทั้งหมด

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 4. การติดตั้งเชิงกล
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ขนาดเชิงกล      
แรงดันไฟฟา
200-240 V
380-480 V

 ขนาดเฟรม A5
0.25-3.7 kW
0.37-7.5 kW

ขนาดเฟรม B1
5.5-7.5 kW
11-18.5 kW

ขนาดเฟรม B2
11-15 kW
22-30 kW

ขนาดเฟรม C1
18.5 - 22 kW
37 - 55 kW

ขนาดเฟรม C2
30 - 45 kW
75 - 90 kW

การหอหุมอยางมิดชิด  IP55/66 IP21/55/66 IP21/55/66 IP21/55/66 IP21/55/66
ความสูง1)       
ความสูง A 420 มม. 480 มม. 650 มม. 680 มม. 770 มม.
ระยะหางระหวางรูยึด a 402 มม. 454 มม. 624 มม. 648 มม. 739 มม.
ความกวาง1)       
ความกวาง B 242 มม. 242 มม. 242 มม. 308 มม. 370 มม.
ระยะหางระหวางรูยึด b 215 มม. 210 มม. 210 มม. 272 มม. 334 มม.
ความลึก       
ความลึก C 195 มม. 260 มม. 260 มม. 310 มม. 335 มม.
รูของสกรู       
 c 8.25 มม. 12 มม. 12 มม. 12.5 มม. 12.5 มม.
 d ø12 มม. ø19 มม. ø19 มม. ø19 มม. ø19 มม.
 e ø6.5 มม. ø6.5 มม. ø6.5 มม. ø9 ø9
 f 9 มม. 9 มม. 9 มม. ø9.8 ø9.8
นํ้าหนักสูงสุด  13.5 / 14.2 23 กก. 27 กก. 45 กก. 65 กก.

ตาราง 4.4: ขนาดเชิงกล A5, B1 และ B2

1) ขนาดที่ระบุเปนความสูง ความกวางและความลึกสูงสุดท่ีจําเปนสําหรับการติดต้ังตัวแปลงความถี่ เมื่อฝา
ดานบนถูกยึด

4. การติดตั้งเชิงกล
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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5. การติดตั้งทางไฟฟา

5.1. วิธีเช่ือมตอ

5.1.1. สายเคเบิลทั่วไป 

โนตสําหรับผูอาน
ตองสอดคลองกับขอกําหนดระดับประเทศและระดับทองถิ่นท่ีเก่ียวกับขนาดหนาตัดของสาย
เคเบิลเสมอ

รายละเอียดของแรงบิดขันแนนที่ขั้วตอ

 กาํลัง (kW) แรงบดิ (Nm)

กรอบหุม 200-240 V 380-480 V สายไฟ มอเตอร การเชื่อมตอ
DC เบรค ลงดิน รีเลย

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

B2 11
15

22
30

2.5
4.5

2.5
4.5

3.7
3.7

3.7
3.7

3
3

0.6
0.6

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

C2 30
45

75
90

14
24

14
24

14
14

14
14

3
3

0.6
0.6

ตาราง 5.1: การขันแนนของขัว้ตอ

5.1.2. ฟวส 

การปองกันวงจรยอย (Branch Circuit):
เพ่ือปองกันการติดตั้งท่ีมีอันตรายจากไฟฟาและเพลิงไหม ทุกวงจรยอยในการติดต้ัง สวติชเกียร เคร่ืองจักร
ฯลฯ จะตองมีการปองกันการเกิดไฟฟาลัดวงจรและกระแสเกิน ตามกฎขอบังคับทั้งในและระหวางประเทศ

การปองกันไฟฟาลัดวงจร:
ตัวแปลงความถี่จะตองมีการปองกันการเกิดไฟฟาลัดวงจรเพ่ือหลีกเล่ียงอันตรายจากไฟฟาหรือเพลิงไหม
Danfoss แนะนําใหใชฟวสตามที่ไดระบุไวในตารางท่ี 4.3 และ 4.4 เพ่ือปองกันผูปฏิบัติงานและอุปกรณอ่ืนๆ
ในกรณีท่ีเกิดฟอลตขึ้นภายในชุดขับ ตัวแปลงความถี่มีการปองกันไฟฟาลัดวงจรอยางสมบูรณ ในกรณีท่ีเกิด
การลัดวงจรที่เอาทพุทของมอเตอร

การปองกันกระแสเกิน:
มีการปองกันโหลดเกินเพ่ือหลีกเล่ียงอันตรายจากเพลิงไหม อันเนือ่งมาจากสายเคเบิลในการติดตั้งมีความ
รอนสูงเกินไป การปองกันกระแสเกิน จะตองดําเนนิการเสมอโดยยึดกฎขอบังคับในประเทศ ตัวแปลงความถี่มี
การปองกันกระแสไฟเกินติดต้ังอยูภายใน ซึ่งสามารถใชปองกันการเกิดโหลดเกินที่ตนทาง (ไมรวมการ
ประยุกตใชงานท่ีตรงตาม UL) ดูพารามิเตอร 4-18 ฟวสท่ีใชจะตองไดรับการออกแบบสําหรับการปองกันใน
วงจรซึ่งสามารถจายกระแสสูงสุดไดถึง 100,000 Arms (สมมาตร) แรงดันสูงสุด 500 V/600 V

ไมสอดคลองกับ UL
หากไมมีความจําเปนที่จะตองสอดคลองกับ UL/cUL Danfoss แนะนาํใหใชฟวสตามที่ระบุไวในตารางท่ี 4.2
ซึ่งจะยังคงสอดคลองกับมาตรฐาน EN50178:
ในกรณีท่ีเกิดการทํางานผิดปกติ การไมปฏิบัติตามคําแนะนําอาจทําใหเกิดความเสียหายตอตัวแปลงความถี่
โดยไมจําเปน

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 5. การติดตั้งทางไฟฟา
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VLT AQUA ขนาดฟวสสูงสุด แรงดันไฟฟา ประเภท
200-240 V
K25-1K1 16A1 200-240 V ประเภท gG
1K5 16A1 200-240 V ประเภท gG
2K2 25A1 200-240 V ประเภท gG
3K0 25A1 200-240 V ประเภท gG
3K7 35A1 200-240 V ประเภท gG
5K5 50A1 200-240 V ประเภท gG
7K5 63A1 200-240 V ประเภท gG
11K 63A1 200-240 V ประเภท gG
15K 80A1 200-240 V ประเภท gG
18K5 125A1 200-240 V ประเภท gG
22K 125A1 200-240 V ประเภท gG
30K 160A1 200-240 V ประเภท gG
37K 200A1 200-240 V ประเภท aR
45K 250A1 200-240 V ประเภท aR
380-480 V
K37-1K5 10A1 380-480 V ประเภท gG
2K2-4K0 20A1 380-480 V ประเภท gG
5K5-7K5 32A1 380-480 V ประเภท gG
11K 63A1 380-480 V ประเภท gG
15K 63A1 380-480 V ประเภท gG
18K 63A1 380-480 V ประเภท gG
22K 63A1 380-480 V ประเภท gG
30K 80A1 380-480 V ประเภท gG
37K 100A1 380-480 V ประเภท gG
45K 125A1 380-480 V ประเภท gG
55K 160A1 380-480 V ประเภท gG
75K 250A1 380-480 V ประเภท aR
90K 250A1 380-480 V ประเภท aR

ตาราง 5.2: ฟวสท่ีไมสอดคลองกับ UL 200 V/480 V

1) ขนาดฟวสสูงสุด - ดูกฎขอบังคับในประเทศและระหวางประเทศสําหรับการเลือกขนาดฟวสซึ่งสามารถนํา
มาใชได
สอดคลองกับ UL

VLT
AQUA Bussmann Bussmann Bussmann SIBA ฟวส Littel Ferraz-

Shawmut
Ferraz-

Shawmut
200-240 V
ประเภท ประเภท

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

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

ตาราง 5.3: ฟวส UL 200 – 240 V

5. การติดตั้งทางไฟฟา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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VLT
AQUA Bussmann Bussmann Bussmann SIBA ฟวส Littel Ferraz-

Shawmut
Ferraz-

Shawmut
380-480 V
kW ประเภท

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

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

ตาราง 5.4: ฟวส UL 380 – 480 V

ฟวส KTS จาก Bussmann อาจจะใชแทน KTN สําหรับตัวแปลงความถี่ 240 V

ฟวส FWH จาก Bussmann อาจจะใชแทน FWX สําหรับตัวแปลงความถี่ 240 V

ฟวส KLSR จาก LITTEL FUSE อาจจะใชแทน KLNR สําหรับตัวแปลงความถี่ 240 V

ฟวส L50S จาก LITTEL FUSE อาจจะใชแทน L50S สําหรับตัวแปลงความถี่ 240 V

ฟวส A6KR จาก FERRAZ SHAWMUT อาจจะใชแทน A2KR สําหรับตัวแปลงความถี่ 240 V

ฟวส A50X จาก FERRAZ SHAWMUT อาจจะใชแทน A25X สําหรับตัวแปลงความถี่ 240 V

5.1.3. การตอลงดินและแหลงจายไฟหลัก IT 

ขนาดหนาตัดของสายเคเบิลเชื่อมตอลงดินอยางนอยตองเทากับ 10 มม.2 หรือ 2 เทาของสาย
หลักท่ีพิกัดโดยตอแยกจากกันตาม EN 50178 หรือ IEC 61800-5-1 เวนแตกฎขอบังคับใน
ระดับประเทศจะกําหนดไวเปนอยางอื่น ตองสอดคลองกับขอกําหนดระดับประเทศและระดับ
ทองถิ่นที่เก่ียวกับขนาดหนาตัดของสายเคเบิลเสมอ

สายเคเบิลหลักจะตอเขากับสวิทชตัดตอนหลักถามีติดต้ังมาดวย

โนตสําหรับผูอาน
ตรวจสอบวาแรงดันไฟฟาหลักตรงกับคาแรงดันไฟฟาหลักท่ีระบุไวบนปายชื่อของตัวแปลง
ความถ่ี

ไฟสายหลักสําหรับ IT
หามตอตัวแปลงความถี่ชนดิ 400 V
ท่ีมีตัวกรอง RFI-filters เขากับ
แหลงจายไฟสายหลักท่ีมีแรงดัน
ระหวางเฟสกับดินสูงเกินกวา 440 V
ในกรณีสําหรับ IT และการตอลงดิน
แบบเดลตา (จุดตอลงดิน) แรงดัน
ไฟฟาสายหลักท่ีวัดระหวาง
เฟสและดินอาจมีคาเกิน 440 V ภาพประกอบ 5.1: ขัว้ตอสําหรบัสายไฟหลกัและสายดิน

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 5. การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.4. ภาพรวมของการเดินสายหลัก

โปรดใชตารางตอไปนี้เพ่ือทําตามคําแนะนําในการเดินสายหลัก

กรอบหุม:
A2

(IP 20/
IP 21)

A3
(IP 20/
IP 21)

A5
(IP 55/
IP 66)

B1
(IP 21/
IP 55/IP

66)

B2
(IP 21/
IP 55/IP

66)

C1
(IP 21/

IP 55/66)

C2
(IP 21/

IP 55/66)

 

  
     

ขนาด
มอเตอร:

       

200-240 V
0.25-3.0

kW
3.7
kW

0.25-3.7
kW

5.5-7.5
kW

11-15
kW

18.5-22
kW

30-45
kW

380-480 V
0.37-4.0

kW
5.5-7.5

kW
0.37-7.5

kW
11-18.5

kW
22-30
kW

37-55
kW

75-90
kW

ไปที่ 5.1.5 5.1.6 5.1.7 5.1.8

ตาราง 5.5: ตารางการเดินสายหลัก

5.1.5. การเชื่อมตอกบัสายหลกัสําหรับ A2 และ A3 

ภาพประกอบ 5.2: ลําดับแรกยึดสกรูสองตัวบนแผนยึด เล่ือนใหตรงตําแหนงและขนัแบบหลวมๆ

5. การติดตั้งทางไฟฟา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 5.3: เมื่อตดิตั้งเคเบลิ ลําดับแรกยดึและขนัสายดินใหแนน

ขนาดหนาตัดของสายเคเบิลเชื่อมตอลงดินอยางนอยตองเทากับ 10 มม.2 หรือ 2 เทาของสาย
หลักท่ีพิกัดโดยตอแยกจากกันตามEN 50178/IEC 61800-5-1

ภาพประกอบ 5.4: แลวตอสายหลักเขาและขนัใหแนน

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 5. การติดตั้งทางไฟฟา
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ภาพประกอบ 5.5: ทายท่ีสุดขันแผงยึดสายใหแนน

5.1.6. การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ A5

ภาพประกอบ 5.6: วิธีเช่ือมตอสายหลักและสายดนิโดยไมมีสวิทชตัดตอนหลัก โปรดจําไววามีการใชแคลมปรัดสาย
เคเบิลดวย

5. การติดตั้งทางไฟฟา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 5.7: วิธีเช่ือมตอสายหลักและสายดนิโดยไมมีสวิทชตัดตอนหลัก

5.1.7. การเชื่อมตอหลกัสําหรับ B1 และ B2

ภาพประกอบ 5.8: วิธีการเช่ือมตอแหลงจายไฟสาย
หลักและการตอสายดิน

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 5. การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.8. การเชื่อมตอหลักสําหรับ C1 และ C2

ภาพประกอบ 5.9: วิธีการเช่ือมตอแหลงจายไฟสาย
หลักและการตอสายดิน

5.1.9. วิธเีชื่อมตอมอเตอร - เดินหนา

ดูหัวขอ ขอมูลจําเพาะทั่วไป สําหรับขนาดของภาคตัดขวางและความยาวสายเคเบิลท่ีเหมาะสม

• ใชสายเคเบิลมอเตอรชนิดท่ีมีชีล/ปลอกโลหะ เพ่ือใหสอดคลองกับขอกําหนดการแพรกระจาย
EMC (หรือติดต้ังสายเคเบิลในทอรอยสายไฟโลหะ)

• พยายามใชสายเคเบิลมอเตอรใหสั้นที่สุดเทาที่จะสามารถทําไดเพ่ือลดระดับสัญญาณรบกวนและ
กระแสรั่วไหล

• ตอสวนชีลของสายเคเบิลมอเตอรเขากับทั้งแผนดีคัปปลิงของตัวแปลงความถี่และสวนที่เปนโลหะ
ของมอเตอร (ทําเชนเดียวกันกับปลายทั้งสองขางของทอรอยสายไฟโลหะถาใชแทนสายชีล)

• เชื่อมตอสวนที่เปนชิลกับพ้ืนผิวใหใหญท่ีสุดเทาที่จะเปนไปได (แคลมปจับสายเคเบิลหรือโดยการ
ใชเคเบิลแกลนด EMC) ซึ่งทําไดโดยใชอุปกรณสําหรับการติดต้ังท่ีใหมาพรอมกับตัวแปลงความถี่

• หลีกเล่ียงการตอสายชีลโดยการทําปลายสายเปนเกลียว (หางหมู) การทําเชนนี้จะทําใหผลการชี
ลความถ่ีสูงแยลง

• ถาจําเปนตองแยกการชีลท่ีตอเนื่องออกเพื่อติดต้ังสวิตชตัดตอนของมอเตอร หรือรีเลยมอเตอร จะ
ตองทําใหสวนชีลตอเนื่องถึงกันดวยอิมพีแดนซ HF ท่ีตํ่าที่สุดเทาที่จะเปนไปได

ความยาวและภาคตัดขวางของสายเคเบิล
ตัวแปลงความถี่นี้ผานการทดสอบดวยสายเคเบิลท่ีมีความยาวและภาคตัดขวางของสายเคเบิลตามท่ีระบบุไว
หากภาคตัดขวางเพิ่มขึ้น คาความเปนตัวเก็บประจุของสายเคเบิล ซึ่งรวมถึงการร่ัวไหลของกระแสอาจเพิ่ม
ขึ้น และความยาวสายเคเบิลตองถูกลดลงใหสอดคลองกัน

ความถี่การสวิตช
เมื่อใชตัวแปลงความถี่รวมกับตัวกรองคลื่นไซน เพ่ือลดเสียงรบกวนจากมอเตอร จะตองต้ังความถี่การสวติช
ตามคําแนะนําของตัวกรองคลื่นไซน ใน พารามิเตอร 14-01

5. การติดตั้งทางไฟฟา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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ขอควรระวังเมือ่ใชสายตัวนําอลูมเินียม
ไมแนะนาํใหใชตัวนําอลูมิเนียมสําหรับสายเคเบิลท่ีมีหนาตัดตํ่ากวา 35 มม2 ขั้วตอสามารถตอเขากันกับตัวนาํ
อลูมิเนียมได แตผิวสัมผัสของตัวนาํจะตองสะอาดและจะตองกําจัดคราบออกซิไดซออกและหุมปดดวยวา
สลีนที่มีความเปนกลางปราศจากกรดกอนที่จะเชื่อมตอตัวนาํนี้
นอกจากนี ้ จะตองขันย้ําสกรท่ีูขั้วตอนีอี้กคร้ังหนึง่ภายหลังจาก 2 วัน เนือ่งจากอลูมิเนียมมีความออนตัว จํา
เปนอยางยิ่งท่ีจะตองทําใหจุดตอท่ีขั้วตอนี้มีความแนนเพียงพออยูเสมอ มิฉะนั้นผิวอลูมิเนียมจะเกิดการออก
ซิไดซขึ้นอีกได

มอเตอรมาตรฐานอะซิงโครนัสสามเฟสทุกชนิด
สามารถเชื่อมตอเขากับตัวแปลงความถี่ได โดย
ปกติ มอเตอรขนาดเล็กจะเชื่อมตอแบบสตาร
(230/400 V, D/Y) มอเตอรขนาดใหญจะเชื่อมตอ
แบบเดลตา (400/690 V, D/Y) ดูปายชื่อของ
มอเตอรสําหรับโหมดการเชื่อมตอและแรงดันไฟ
ฟาที่ถูกตอง

ภาพประกอบ 5.10: ขั้วตอสําหรับการเชื่อมตอรีเลย

โนตสําหรับผูอาน
ในมอเตอรท่ีไมมีกระดาษฉนวน หรือการเสริมฉนวนอื่นๆ ท่ีเหมาะสมสําหรับทํางานกับการจาย
แรงดันไฟฟา (เชน ตัวแปลงความถี่) ใหติดต้ัง ตัวกรองคลื่นไซนท่ีเอาทพุทของตัวแปลงความ
ถี่ (มอเตอรท่ีสอดคลองกับ IEC 60034-17 ไมจําเปนตองมีตัวกรองคล่ืนไซน)

หมาย
เลข

96 97 98 แรงดันมอเตอร 0-100% ของแรงดันแหลงจายไฟหลัก

 U V W สายเคเบิล 3 สายออกจากมอเตอร
 U1 V1 W1 สายเคเบิล 6 สายออกจากมอเตอร, ตอแบบเดลตาW2 U2 V2
 U1 V1 W1 สาย 6 สายออกจากมอเตอร, ตอแบบสตาร
    U2, V2, W2 จะตอเชื่อมกนัภายในแยกตางหาก
    (บลอ็กขั้วตอที่สามารถเลอืกได)

หมาย
เลข

99   จุดสําหรับตอลงดิน

 PE    

ตาราง 5.6: การเช่ือมตอมอเตอรดวยสายเคเบิล 3 และ 6 สาย

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 5. การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.10. ภาพรวมการเดินสายมอเตอร

กรอบหุม: A2
(IP 20/
IP 21)

A3
(IP 20/
IP 21)

A5
(IP 55/
IP 66)

B1
(IP 21/
IP 55/IP

66)

B2
(IP 21/
IP 55/IP

66)

C1
(IP 21/
IP 55/IP

66)

C2
(IP 21/
IP 55/IP

66)
 

  
     

ขนาดมอเตอร:        

200-240 V
0.25-3.0

kW
3.7
kW

0.25-3.7
kW

5.5-7.5
kW

11-15
kW

18.5-22
kW

30-45
kW

380-480 V
0.37-4.0

kW
5.5-7.5

kW
0.37-7.5

kW
11-18.5

kW
22-30
kW

37-55
kW

75-90
kW

ไปที่ 5.1.11 5.1.12 5.1.13 5.1.14

ตาราง 5.7: ตารางการเดินสายมอเตอร

5.1.11. การเชื่อมตอกับสายหลกัสําหรับ A2 และ A3

ทําตามแบบวาดเหลานี้ทีละขั้นสําหรับการเชื่อมตอมอเตอรเขากับตัวแปลงความถี่

ภาพประกอบ 5.11: อันดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย U,V และ W ของมอเตอรเขากับขั้วตอแลวขนัใหแนน

5. การติดตั้งทางไฟฟา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 5.12: ยึดแคลมปจับสายเคเบลิเพ่ือใหแนใจวาการเช่ือมตอแบบ 360 องศาระหวางโครงตัวถงัและสายชีล
โปรดระวังไววาฉนวนภายนอกของสายเคเบิลมอเตอรตองถูกปลอกออกภายใตแคลมป

5.1.12. การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ A5

ภาพประกอบ 5.13: อันดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย U,V และ W ของมอเตอรเขากับขั้วตอแลวขันใหแนน
โปรดตรวจใหแนใจวาฉนวนดานนอกสายเคเบิลของมอเตอรถกูปลอกออกภายใตแคลมป EMC

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 5. การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.13. การเชื่อมตอหลักสําหรับ B1 และ B2

ภาพประกอบ 5.14: อันดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย U,V และ W ของมอเตอรเขากับขั้วตอแลวขนัใหแนน
โปรดตรวจใหแนใจวาฉนวนดานนอกสายเคเบิลของมอเตอรถูกเอกออกดวยแคลมป EMC

5.1.14. การเชื่อมตอหลักสําหรับ C1 และ C2

ภาพประกอบ 5.15: อันดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย U,V และ W ของมอเตอรเขากับขั้วตอแลวขนัใหแนน
โปรดตรวจใหแนใจวาฉนวนดานนอกสายเคเบิลของมอเตอรถกูปลอกออกภายใตแคลมป EMC

5. การติดตั้งทางไฟฟา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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5.1.15. ตัวอยางการเดินสายและการทดสอบ

สวนตอไปนี้ไดอธิบายถึงวิธีการเขาสายควบคุมและวิธีท่ีจะเขาถึงสายเหลานี้ สําหรับคําอธิบายของฟงกชัน
การตั้งโปรแกรมและการเดินสายของขั้วตอควบคุม โปรดดูท่ีบท  วธิีการตั้งโปรแกรมตัวแปลงความถี่

5.1.16. การเขาถึงขั้วตอสวนควบคุม 

ขั้วตอท้ังหมดท่ีตอกับสายเคเบิลควบคุมจะอยูท่ี
ขางใตฝาปดขั้วตอท่ีดานหนาของตัวแปลงความถี่
ถอดฝาปดขั้วตอออกโดยใชไขควง

ภาพประกอบ 5.16: กรอบหุม A2 และ A3

ถอดฝาครอบดานหนาเพื่อเขาใชงานขั้วตอ เม่ือปด
ฝาครอบดานหนากลับ โปรดดูใหแนใจวาไดขันให
แนนดวยแรงบิดขนาด 2 Nm.

ภาพประกอบ 5.17: กรอบหุม A5, B1, B2, C1 และ C2

5.1.17. ขั้วตอสวนควบคุม 

หมายเลขอางอิงบนแผนภาพ:

1. ปล๊ัก I/O ดิจิตัลแบบ 10 ขั้ว

2. ปล๊ักบัส RS485 แบบ 3 ขั้ว

3. I/O อนาล็อกแบบ 6 ขั้ว

4. การเชื่อมตอ USB

ภาพประกอบ 5.18: ขั้วตอควบคุม (ทุกกรอบหุม)

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 5. การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.18. วิธทีดสอบมอเตอรและทิศทางการหมนุ

โปรดระวังวาการสตารทมอเตอรแบบไมต้ังใจสามารถเกิดขึ้นได ตองแนใจวาไมมีบุคคลหรือ
อุปกรณใดอยูในอันตราย

โปรดทําตามขั้นตอนเหลานี้เพ่ือทดสอบการเชื่อมตอมอเตอรและทิศทางการหมุน สตารทโดยไมมีการจาย
กระแสไฟใหกับเคร่ือง

ภาพประกอบ 5.19:
ข้ันที่ 1: ลําดับแรก ปลอกฉนวนที่ปลายทั้งสองดานของ
สายไฟสั้นๆ ขนาด 50 และ 70 มม

ภาพประกอบ 5.20:
ข้ันที่ 2: เสียบปลายดานหนึ่งเขาท่ีขั้วตอ 27 โดยใชสก
รูขันขัว้ตอท่ีเหมาะสม (หมายเหตุ: สําหรับเครื่องท่ีมี
ฟงกชันการหยุดแบบปลอดภัย ไมควรถอดสายที่เช่ือม
อยูระหวางขั้วตอท่ี 12 และ 37 ออกเพ่ือใหเคร่ืองยังคง
สามารถใชงานได!)

ภาพประกอบ 5.21:
ข้ันที่ 3: เสียบปลายอีกดานเขาท่ีขัว้ตอ 12 หรือ 13
(หมายเหตุ: สําหรับเครื่องท่ีมีฟงกชันการหยุดแบบ
ปลอดภัย ไมควรถอดสายที่เช่ือมอยูระหวางขั้วตอท่ี 12
และ 37 ออกเพ่ือใหเคร่ืองยังคงสามารถใชงานได!)

ภาพประกอบ 5.22:
ข้ันที่ 4: จายกระแสไฟฟาเขาเครื่องและกดปุม [Off] ใน
สภาวะน้ีมอเตอรไมควรหมุน กด [Off] เพ่ือหยุดมอเตอร
ไดทุกเวลา หมายเหต ุLED ท่ีปุม [Off] ควรจะติด หากมี
สัญญาณเตือนหรือการเตือนกระพริบ โปรดดูบทท่ี 7 ท่ี
เก่ียวของกับสิ่งเหลาน้ี

5. การติดตั้งทางไฟฟา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 5.23:
ข้ันที่ 5: โดยการกดปุม [Hand on] LED ท่ีอยูเหนือปุม
ควรจะติดและมอเตอรอาจจะหมนุ

ภาพประกอบ 5.24:
ข้ันที่ 6: ความเร็วของมอเตอรสามารถดูไดบน LCP ซึง่
สามารถปรับตั้งไดดวยการกดปุมลูกศรขึน้  ▲ และลง▼

ภาพประกอบ 5.25:

ข้ันที่ 7: เมื่อตองการเลื่อนเคอรเซอรใหใชปุมลูกศร
ซาย◄และขวา  ► ซึง่จะทําใหสามารถเปลีย่นแปลงความ
เร็วในการเพิ่มขัน้ท่ีมากขึ้น

ภาพประกอบ 5.26:
ข้ันที่ 8: กดปุม [Off] เพ่ือหยุดมอเตอรอีกครั้ง

ภาพประกอบ 5.27:
ข้ันที่ 9: สลับสายของมอเตอรสองเสนถาทิศทางการ
หมุนท่ีตองการไมตรง

ปลดแหลงจายไฟหลักออกจากตัว
แปลงความถี่กอนที่จะเปล่ียนสาย
ของมอเตอร

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 5. การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.19. การติดตั้งทางไฟฟาและสายเคเบิลควบคุม 

ภาพประกอบ 5.28: แผนผังแสดงขัว้ตอทางไฟฟาท้ังหมด (ขัว้ตอท่ี 37 มีไวสําหรับเครื่องท่ีมีฟงกชันหยุดแบบปลอดภยั
เทาน้ัน)

ในบางกรณีซึ่งขึ้นอยูกับการติดตั้ง สายเคเบิลควบคุมท่ียาวมากๆ และสัญญาณอนาล็อก อาจเปนผลใหเกิดวง
รอบของสายดิน (Earth Loop) ความถ่ี 50/60 Hz ซึ่งมีสาเหตุมาจากสัญญาณรบกวนจากสายเคเบิลท่ีจาย
กระแสไฟหลัก

ถาเกิดเหตุการณเชนนีข้ึ้นใหแยกสวนชีลหรือใสตัวเก็บประจุ 100 nF ระหวางสวนชีลกับตัวถัง

โนตสําหรับผูอาน
จุดตอรวมของดิจิตัลและอนาล็อกอินพุทและเอาทพุทควรตอแยกตางหากจากจุดตอรวมของ
ขั้วตอท่ี 20, 39 และ 55 การทําเชนนี้จะชวยหลีกเล่ียงการรบกวนภายในกลุมจากกระแสดิน
ยกตัวอยางเชน ทําใหหลบเหลี่ยงจากสวิตชชิ่งบนดิจิตัลอินพุทที่จะไปรบกวนอนาล็อกอินพุท

โนตสําหรับผูอาน
สายเคเบิลควบคุมตองเปนแบบมีชีล/ปลอกโลหะ

5. การติดตั้งทางไฟฟา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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1. ใชตัวรัดจากถุงใสอุปกรณประกอบ เพ่ือ
เชื่อมตอสวนชีลเขากับแผนดีคัปปลิง
ของตัวแปลงความถี่สําหรับสายเคเบิล
ควบคุม

ดูท่ีหัวขอเร่ือง การตอลงดินสายเคเบิลควบคุมแบบ
ชีล/ปลอกโลหะ เพ่ือการเชื่อมตอสายเคเบิลควบ
คุมอยางถูกตอง

ภาพประกอบ 5.29: ตัวรัดสายเคเบลิควบคมุ

5.1.20. สวิตช S201, S202 และ S801 

สวิตช S201 (AI 53) และ S202 (AI 54) ใชสําหรับ
เลือกการกําหนดรูปแบบกระแส (0-20 mA) หรือ
แรงดันไฟฟา (0 ถึง10 V) ของขั้วตออินพุทอ
นาล็อก 53 และ 54 ตามลําดับ

สวิตช S801 (BUS TER.) สามารถใชเพ่ือเปดการ
ทํางานการตอเชื่อมพอรต RS-485 (ขั้วตอ 68 และ
69)

โปรดระลึกวาสวติชอาจจะครอบคลุมดวยตัวเลือก
ถามีการติดต้ัง

การตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน:
S201 (AI 53) = OFF (อินพุทแรงดัน)

S202 (AI 54) = OFF (อินพุทแรงดัน)

S801 (การตอเชื่อมบัส) = OFF

ภาพประกอบ 5.30: ตําแหนงของสวิตช

5.2. การปรับข้ันสุดทายใหเหมาะสมที่สุดและการทดสอบ

5.2.1. การปรับขั้นสุดทายใหเหมาะสมท่ีสุดและการทดสอบ

เมื่อตองการปรับสมรรถนะของเพลามอเตอรใหเหมาะสมที่สุดและการปรับตัวแปลงความถี่ใหเหมาะสมที่สุด
สําหรับการเชื่อมตอกับมอเตอรและการติดต้ังใหทําตามขั้นตอนดังตอไปนี้ ตองแนใจวาตัวแปลงความถี่และ
มอเตอรเชื่อมตอเขาดวยกันและไดจายกระแสไฟใหกับตัวแปลงความถี่แลว

โนตสําหรับผูอาน
กอนที่จะจายกระแสไฟตองแนใจวาอุปกรณท่ีเชื่อมตอพรอมสําหรับใชงาน

ขั้นที่ 1. หาที่ตั้งของปายชื่อมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน
มอเตอรอาจจะเชื่อมตอแบบสตาร (Y) หรือแบบเดลตา(Δ) ขอมูลนีจ้ะอยูท่ี ขอมูลบนปายชื่อ
ของมอเตอร

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 5. การติดตั้งทางไฟฟา
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ภาพประกอบ 5.31: ตัวอยางปายชื่อมอเตอร

ข้ันที่ 2. ปอน ขอมูลบนปายชื่อ ของมอเตอร
ตามรายการพารามเิตอรนี้
วธิีการเขาใชรายการ ลําดับแรกใหกดปุม [QUICK
MENU] จากนั้นเลือก “Q2 ชุดคําสั่งดวน”

1. กําลังของมอเตอร [kW]
หรือกําลังมอเตอร [HP]

พารามิเตอร 1-20
พารามิเตอร 1-21

2. แรงดันไฟฟาของมอเตอร พารามิเตอร 1-22
3. ความถี่ของมอเตอร พารามิเตอร 1-23
4. กระแสของมอเตอร พารามิเตอร 1-24
5. ความเร็วของมอเตอรท่ี

ระบุ
พารามิเตอร 1-25

ตาราง 5.8: พารามิเตอรท่ีเก่ียวของกับมอเตอร

ข้ันที่ 3. เปดใชงาน การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ (AMA)
การทํางานดวย AMAจะประกันความเปนไปไดของสมรรถนะที่ดีท่ีสุด AMA จะใชคาที่วดัโดยอัตโนมัติจาก
มอเตอรท่ีตอเชื่อมและชดเชยสําหรับการติดต้ังท่ีหลากหลาย

1. ตอขั้วตอ 27 เขากับ ขั้วตอ 12 หรือใช [MAIN MENU] และตั้งขั้วตอ 27 พารามิเตอร 5-12 เปนไม
ใชงาน (พารามิเตอร 5-12 [0])

2. กด [QUICK MENU] เลือก "Q2 ชุดคําสั่งดวน" แลวเล่ือนลงไปยัง AMA พารามิเตอร 1-29

3. กด [OK] เพ่ือใชงาน AMA พารามิเตอร 1-29

4. เลือกระหวาง AMA แบบสมบูรณหรือแบบยอ ถามีตัวกรองคล่ืนไซนติดต้ังอยู ใหใชงานเฉพาะ AMA
แบบยอเทานั้น หรือใหปลดตัวกรองคล่ืนไซนออกในระหวางขั้นตอนการทํา AMA

5. กดปุม [OK] หนาจอจะแสดงคําวา “กด [Hand on] เพ่ือสตารท”

6. กดปุม [Hand on] แถบแสดงความกาวหนาการทํางานจะแสดงวา AMA กําลังทํางานหรือไม

หยุด AMA ระหวางการทํางาน

1. กดปุม [OFF] ตัวแปลงความถี่จะเขาสูโหมดสัญญาณเตือน และหนาจอจะแสดงวา AMA ถูกยกเลิก
โดยผูใช

AMA สําเร็จ

1. หนาจอจะแสดง “กด [OK] เพ่ือสิ้นสุด AMA”

2. กดปุม [OK] เพ่ือออกจากสถานะ AMA

5. การติดตั้งทางไฟฟา
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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AMA ไมสําเร็จ

1. ตัวแปลงความถี่จะเขาสูโหมดสัญญาณเตือน คําอธิบายเกี่ยวกับสัญญาณเตือน ดูไดท่ีหัวขอ การแก
ไขปญหาเบื้องตน

2. “คาท่ีรายงาน” ใน [Alarm Log] จะแสดงการวัดคร้ังสุดทายที่ AMA ดําเนินการกอนที่ตัวแปลงความ
ถี่จะเขาสูโหมดสัญญาณเตือน หมายเลขที่มาพรอมกับคําอธิบายของสัญญาณเตือนจะชวยเหลือ
คุณในการแกไขปญหาเบื้องตน ถาคุณติดตอฝายบริการของ Danfoss ใหคุณอางถึงหมายเลขและ
คําอธิบายของสัญญาณเตือน

โนตสําหรับผูอาน
AMA ท่ีไมประสบความสําเร็จ มักเกิดขึ้นจากการปอนขอมูลปายชื่อมอเตอรไมถูกตอง หรือมี
ความแตกตางมากเกินไประหวางขนาดกําลังมอเตอร และขนาดกําลังของตัวแปลงความถี่

ขั้นที่ 4. ตั้งขีดจํากัดความเร็ว และเวลาที่ใชเปล่ียนความเร็ว

ต้ังคาขีดจํากัดท่ีตองการสําหรับความเร็ว และเวลาที่ใชเปล่ียนความเร็ว

คาอางอิงต่ําสุด พารามิเตอร 3-02
คาอางอิงสูงสุด พารามิเตอร 3-03

ขีดจํากัดดานต่ําของ
ความเร็วมอเตอร

พารามิเตอร 4-11 หรือ
4-12

ขีดจํากัดดานสูงของ
ความเร็วมอเตอร

พารามิเตอร 4-13 หรือ
4-14

เวลาความเร็วขาขึน้ ชุด 1
[s]

พารามิเตอร 3-41

เวลาความเร็วขาลง ชุด 1
[s]

พารามิเตอร 3-42

ชุดขับ AQUA VLT ®
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6. วิธีการใชงานตัวแปรความถี่

6.1. รูปแบบการทํางาน

6.1.1. รูปแบบการทํางาน

ตัวแปลงความถี่สามารถทํางานไดใน 3 แนวทาง
1. แผงควบคุมหนาเครื่องแบบกราฟฟก (GLCP) ดูท่ี 6.1.2

2. แผงควบคุมหนาเครื่องแบบตัวเลข (NLCP) ดูท่ี 6.1.3

3. การสื่อสารแบบอนกุรม RS 485 หรือ USB ท้ังสองรูปแบบสําหรับการเชื่อมตอกับ PC ดูท่ี 6.1.4

ถาตัวแปลงความถี่ติดตั้งตัวเลือกฟลดบัสมาดวย โปรดดูเอกสารที่เก่ียวของ

6.1.2. วิธใีชงาน LCP แบบกราฟก (GLCP) 

ขอแนะนาํการใชงานดังตอไปนีใ้ชกับ GLCP (LCP 102)

GLCP ถูกแบงออกเปนกลุมตามหนาที่ได สี่กลุม:

1. จอแสดงผลแบบกราฟกพรอมบรรทัดแสดงสถานะ

2. ปุมเมนแูละไฟแสดงสถานะ (LED) สําหรับเลือกโหมด เปล่ียนพารามิเตอร และสลับระหวางฟงกชัน
บนหนาจอ

3. ปุมนําทางและไฟแสดงสถานะ (LED)

4. ปุมการทํางานและไฟแสดงสถานะ (LED)

จอแสดงผลแบบกราฟก
จอแสดงผลแบบ LCD เปนแบบเรืองแสงดานหลังพรอมกับบรรทัดแสดงตัวอักษร-ตัวเลขท้ังหมด 6 บรรทัด
ขอมูลท้ังหมดจะแสดงบน LCP ซึ่งสามารถแสดงไดมากถึง 5 ตัวแปรการทํางานในขณะที่อยูในโหมด
[Status]

บรรทัดแสดงผล:

a. บรรทัดแสดงสถานะ: ขอความแสดงสถานะ ท่ีแสดงไอคอนและกราฟก1

b. บรรทัด 1-2: บรรทัดขอมูลของผูปฏิบัติงานจะแสดงขอมูลและตัวแปรที่ระบุหรือเลือกโดยผูใช
เมื่อกดปุม [Status] จะสามารถเพิ่มบรรทัดพิเศษไดถึงหนึง่บรรทัด1

c. บรรทัดแสดงสถานะ: ขอความสถานะจะแสดงขอความ1

ชุดขับ AQUA VLT ®
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จอแสดงผลจะแบงออกเปน 3 สวน:

สวนบน(a) แสดงสถานะเมื่ออยูในโหมดสถานะ
หรือตัวแปรถึง 2 ตัวแปรเมื่อไมไดอยูในโหมด
สถานะและในกรณีของสัญญาณเตือน/การเตือน

แสดงหมายเลขของชุดคําสั่งท่ีใชงาน (เลือกเปนชุดคําสั่งท่ีใชงานในพารามิเตอร 0-10) เมื่อต้ังโปรแกรมเปน
ชุดคําสั่งแบบอื่นที่ไมใชชุดคําสั่งท่ีใชงาน หมายเลขของชุดคําสั่งท่ีโปรแกรมไวจะแสดงท่ีดานขวาในวงเล็บ

สวนกลาง (b) แสดงไดถึง 5 ตัวแปรพรอมกับหนวยที่เก่ียวของโดยไมคํานึงถึงสถานะ ในกรณีของสัญญาณ
เตือน/การเตือน จะแสดงการเตือนแทนตัวแปร

สามารถสลับระหวางหนาจอสถานะทั้งสาม โดยกดปุม [Status]
ตัวแปรการทํางานที่มีรูปแบบแตกตางกันจะแสดงขึ้นในหนาจอสถานะแตละหนา โปรดดูท่ีดานลาง

คาหรือการวัดหลายๆ คาสามารถเชื่อมโยงไปยังตัวแปรการทํางานที่แสดงแตละตัว คา/การวดัท่ีจะแสดง
สามารถระบุผานทางพารามิเตอร 0-20, 0-21, 0-22, 0-23 และ 0-24 ซึ่งสามารถเขาถึงผานทาง [QUICK
MENU] , "Q3 ชุดคําสั่งการทํางาน", "Q3-1 การตั้งคาทั่วไป", "Q3-11 การตั้งคาการแสดงผล”

คา/การวดัจากการอานพารามิเตอรแตละคาที่เลือกไวในพารามิเตอร 0-20 ถึงพารามิเตอร 0-24 มีสเกลและ
ตําแหนงทศนยิมเฉพาะตอจากจุดของหลักสิบ คาที่เปนตัวเลขที่มีจํานวนมากกวาจะแสดงดวยคา 1-2 หลัก
ตอจากหลักสิบ
เชน: คากระแสท่ีอานได
5.25 A; 15.2 A 105 A.

หนาจอแสดงสถานะ I:
สถานะคาที่อานไดนี้เปนคามาตรฐานหลังจากการ
สตารทหรือการเร่ิมตน
ใช [INFO] เพ่ือดูขอมูลเก่ียวกับคา/การวดัท่ีเชื่อม
โยงกับตัวแปรการทํางานที่แสดงอยู (1.1, 1.2,
1.3, 2 และ 3)
ดูตัวแปรการทํางานที่แสดงบนหนาจอในภาพ
ประกอบนี้ 1.1, 1.2 และ 1.3 จะแสดงในขนาดเล็ก
2 และ 3 แสดงในขนาดกลาง

1
3
0
B
P
0
4
1
.1
0

1.1

1.3

 2

1.2

 3
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หนาจอแสดงสถานะ II:
ดูตัวแปรการทํางาน (1.1, 1.2, 1.3 และ 2) ท่ีแสดง
บนหนาจอในภาพประกอบนี้
ในตัวอยาง จะพบวา ความเร็ว, กระแสของมอเตอร,
กําลังของมอเตอร และความถี่ ท่ีถูกเลือกเปนตัว
แปรในบรรทัดแรกและบรรทัดท่ีสอง
1.1, 1.2 และ 1.3 จะแสดงในขนาดเล็ก 2 แสดงใน
ขนาดใหญ

1
3
0
B
P
0
6
2
.1
0

2

1.2

1.3
1.1

หนาจอแสดงสถานะ III:
สถานะนี้จะแสดงเหตุการณและการกระทําของ
Smart Logic Control สําหรับขอมูลเพ่ิมเติม ดูหัว
ขอ Smart Logic Control

1
3
0
B
P
0
6
3
.
1
0

สวนลาง จะแสดงสถานะของตัวแปลงความถี่ทุก
คร้ังในโหมดสถานะ

1
3
0
B
P
0
7
4
.1
0

Top section

Middle section

Bottom section

การปรับความคมชัดของหนาจอแสดงผล

กดปุม [status] และ [▲] เพ่ือทําใหจอมืดลง
กดปุม [status] และ [▼] เพ่ือทําใหจอสวางขึ้น

ไฟแสดงสถานะ (LED):

หากคาที่ยอมรับไดบางคาเกินกวาคาที่กําหนด ไฟ LED ของสัญญาณเตือนและ/หรือการเตือนจะสวางขึ้น ขอ
ความแสดงสถานะและสัญญาณเตือนจะปรากฏท่ีแผงควบคุม
LED On จะทํางานเมื่อตัวแปรความถี่ไดรับการจายกระแสไฟจากแรงดันหลัก ขั้วตอบัสกระแสตรง หรือแหลง
จายไฟฟา 24 V ภายนอก ในเวลาเดียวกัน ไฟเรืองแสงดานหลังก็จะสวางขึ้น

• LED สีเขียว/On: สวนควบคุมกําลังทํา
งาน

• LED สีเหลือง/Warn: แสดงการเตือน

• LED สีแดงกะพริบ/Alarm: แสดง
สัญญาณเตือน

130BP040.10

ชุดขับ AQUA VLT ®
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ปุมของ GLCP

ปุมเมนู
ปุมเมนูจะถูกแบงออกตามหนาที่ตางๆ ปุมใตจอ
แสดงผลและไฟแสดงสถานะจะใชสําหรับการตั้ง
คาพารามิเตอร รวมถึงตัวเลือกการแสดงสถานะใน
ระหวางการทํางานปกติ

130BP045.10

[Status]
แสดงสถานะของตัวแปลงความถี่ และ/หรือมอเตอร สามารถเลือกคาที่อานได 3 คาที่แตกตางกันดวยการกด
ปุม [Status]
คาที่อานได 5 บรรทัด, คาท่ีอานได 4 บรรทัด หรือ ตัวควบคุม Smart Logic
ใช [Status] เพ่ือเลือกโหมดของการแสดงผล หรือเพ่ือเปลี่ยนกลับไปโหมดแสดงผล จากโหมดเมนูดวน
โหมดเมนูหลัก หรือโหมดสัญญาณเตือน ปุม [Status] ยังสามารถใชเพ่ือสลับโหมดอานคาเดี่ยวหรือคูไดดวย

[Quick Menu]
ชวยในการตั้งคาดวนของตัวแปลงความถี่ การทํางาน AQUA ท่ัวไปโดยสวนใหญสามารถโปรแกรมไดท่ี
นี่

[Quick Menu] ประกอบดวย

- Q1: เมนูสวนตัว

- Q2: ชุดคําส่ังดวน

- Q3: ชุดคําส่ังการทํางาน

- Q5: การเปลี่ยนแปลงที่ทํา

- Q6: การบันทึก

ชุดคําสั่งการทํางานจะทําใหเขาใชทุกพารามิเตอรท่ีตองการสําหรับการประยุกตใชงานเกี่ยวกับน้าํ/น้าํเสีย
โดยสวนใหญไดอยางสะดวกและรวดเร็ว รวมถึงแรงบิดผันแปร, แรงบิดคงที่, ปม, ปมเติม, ปมจุม, บูสเตอร
ปม, ปมผสม, เคร่ืองอัดอากาศ และการใชงานปมและพัดลมอ่ืนๆ ในคุณสมบัติอ่ืนๆที่มี ยังรวมถึงพารามิเตอร
สําหรับการเลือกตัวแปรที่จะแสดงบน LCP, ความเร็วตั้งลวงหนาแบบดิจิตัล, การสเกลคาอางอิงอนาล็อก, การ
ใชงานวงรอบปดแบบเขตเดียวหรือหลายเขต และการทํางานเฉพาะที่สัมพันธกับการประยุกตใชกับน้าํ/น้ํา
เสีย

พารามิเตอรของเมนูดวนสามารถเขาใชงานไดทันที หากไมมีการสรางรหัสผานไวผานทางพารามิเตอร 0-60,
0-61, 0-65 หรือ 0-66
โดยสามารถสลับระหวางโหมดเมนูดวนและโหมดเมนูหลักไดโดยตรง

[Main Menu]
(เมนหูลัก)ใชสําหรับการตั้งโปรแกรมพารามิเตอรท้ังหมด
พารามิเตอรของเมนหูลักสามารถเขาใชงานไดทันทีหากไมมีการสรางรหัสผานไวผานทางพารามิเตอร 0-60,
0-61, 0-65 หรือ 0-66 สําหรับการประยุกตใชกับน้ํา/น้าํเสีย โดยสวนใหญไมจําเปนที่จะเขาใชพารามิเตอร
ของเมนูหลัก แตใชเมนูดวน, ชุดคําสั่งดวน และชุดคําสั่งการทํางานที่มอบการเขาใชงานที่เร็วท่ีสุดและ
สะดวกกวาสําหรับพารามิเตอรท่ีกําหนดโดยทั่วไป
โดยสามารถสลับระหวางโหมดเมนหูลักและโหมดเมนูดวนไดโดยตรง
สามารถใชช็อตคัตของพารามิเตอร โดยกดปุม [Main Menu] คางไว 3 วนิาที ช็อตคัตของพารามิเตอร จะ
ทําใหคุณสามารถเขาไปยังพารามิเตอรใดๆ ก็ไดโดยตรง

[Alarm Log]
(บันทึกสัญญาณเตือน) แสดงรายการของสัญญาณเตือนลาสุด 5 รายการสัญญาณเตือน (หมายเลข A1-A5)
หากตองการทราบรายละเอียดเก่ียวกับสัญญาณเตือน ใหใชปุมนาํทางเพื่อเล่ือนไปยังหมายเลขสัญญาณ
เตือน และกด [OK] ขอมูลจะแสดงเกี่ยวกับสภาวะของตัวแปลงความถี่กอนที่จะเขาสูโหมดสัญญาณเตือน

6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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[Back]
(ยอนกลับ) ยอนไปยังขั้นตอนหรือชั้นกอนหนาใน
โครงสรางการนาํทาง

[Cancel]
การเปลี่ยนแปลงหรือคําสั่งลาสุดจะถูกยกเลิกตราบ
เทาที่ไมมีการเปลี่ยนแปลงการแสดงผล

[Info]
(ขอมูล) แสดงขอมูลเก่ียวกับคําสั่ง พารามิเตอร
หรือฟงกชันในหนาตางการแสดงผล [info] จะมอบ
รายละเอียดของขอมูลเมื่อตองการ
ออกจากโหมดขอมูลโดยการกด [Info], [Back]
หรือ [Cancel]

ปุมนําทาง
ใชปุมลูกศรนําทางทั้งสี่ปุมเพื่อนําทางไปยังตัว
เลือกตางๆ ท่ีมีอยูใน [Quick Menu], [Main
Menu] และ [Alarm Log] ใชปุมเหลานี้เพ่ือ
เลื่อนเคอรเซอร

[OK] (ตกลง) ใชสําหรับเลือกพารามิเตอรท่ี
เคอรเซอรทําเครื่องหมายอยู และสําหรับยืนยันการ
เปล่ียนแปลงของพารามิเตอร

1
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ปุมการทํางานสําหรับการควบคุมหนาเคร่ืองจะอยู
ท่ีใตแผงควบคุม

130BP046.10

[Hand On]
(ควบคุมดวยมือ) ใชการควบคุมตัวแปลงความถี่ผานทาง GLCP นอกจากนี้ [Hand on] ยังใชในการสตารท
มอเตอรดวย และขณะนี้ยังสามารถปอนขอมูลความเร็วของมอเตอรไดโดยการใชปุมนําทาง ปุมนี้สามารถ
เลือกเปนใช  [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-40 การทํางานของปุม Hand On
สัญญาณควบคุมดังตอไปนีจ้ะยังคงทํางานเม่ือ [Hand on] ถูกใชงาน:

• [Hand on] - [Off] - [Auto on]

• รีเซ็ต

• การลื่นไหลหยุดผกผัน (การลื่นไหลของมอเตอรเพ่ือหยุด)

• กลับทิศทาง

• เลือกการตั้งคา lsb – เลือกการตั้งคา msb

• คําสั่งหยุดจากการสื่อสารอนุกรม

• การหยุดแบบดวน

• เบรคกระแสตรง

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
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โนตสําหรับผูอาน
สัญญาณหยุดภายนอกที่ถูกกระตุนโดยสัญญาณควบคุม หรือบัสอนกุรมจะมีความสําคัญเหนือ
คําสั่ง “สตารท” ท่ีผานทาง LCP

[Off]
(ปด) หยุดมอเตอรท่ีเชื่อมตออยู ปุมนีส้ามารถเลือกเปนใช  [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร
การทํางานของปุม Off  หากไมมีฟงกชันหยุดจากภายนอก และปุม [Off] ไมทํางาน จะสามารถหยุดสตารท
มอเตอรไดโดยการปลดแหลงจายไฟหลักเทานัน้

[Auto On]
(ควบคุมอัตโนมัติ) ทําใหสามารถควบคุมตัวแปลงความถี่ ผานขั้วตอ และ/หรือ การสื่อสารอนุกรม เมื่อ
สัญญาณสตารทถูกสงผานขั้วตอสวนควบคุม และ/หรือบัส ตัวแปลงความถี่จะสตารท ปุมนี้สามารถเลือกเปน
ใช  [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-42 การทํางานของปุม Auto On

โนตสําหรับผูอาน
สัญญาณ HAND-OFF-AUTO ท่ีสั่งผานผานทางอินพุทดิจิตัล มีความสําคัญสูงกวาปุมควบคุม
[Hand on]-[Auto on]

[Reset]
(รีเซ็ต) ใชสําหรับการรีเซ็ตตัวแปลงความถี่หลังจากสัญญาณเตือน (ตัดการทํางาน) ปุมนี้สามารถเลือกเปน
ใช  [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-43 ปุม Reset บน LCP

ชอ็ตคัตของพารามิเตอร  สามารถทําไดโดยกดปุม [Main Menu] คางไว 3 วนิาที ช็อตคัตของพารา
มิเตอร จะทําใหคุณสามารถเขาไปยังพารามิเตอรใดๆ ก็ไดโดยตรง

6.1.3. วิธกีารใชงาน LCP แบบตัวเลข (NLCP)

ขอแนะนาํการใชงานดังตอไปนี้ใชกับ NLCP (LCP
101)
แผงควบคุมถูกแบงออกเปนกลุมตามหนาที่ได สี่
กลุม:

1. การแสดงผลแบบตัวเลข

2. ปุมเมนูและไฟแสดงสถานะ (LED) –
สําหรับเปลี่ยนพารามิเตอร และสลับ
ระหวางฟงกชันบนหนาจอ

3. ปุมนําทางและไฟแสดงสถานะ (LED)

4. ปุมการทํางานและไฟแสดงสถานะ
(LED)

โนตสําหรับผูอาน
ไมสามารถคัดลอกพารามิเตอรดวย
แผงควบคุมหนาเครื่องแบบตัวเลข
(LCP 101)

เลือกโหมดใดโหมดหนึ่งตามที่มีตอไปนี้:
โหมดสถานะ: แสดงสถานะของตัวแปลงความถี่
หรือมอเตอร
ถามีสัญญาณเตือนเกิดขึ้น NLCP จะเปล่ียนไปเปน
โหมดสถานะโดยอัตโนมัติ
สัญญาณเตือนสามารถแสดงผลไดหลายคา

โหมดชดุคําส่ังดวนหรือเมนูหลัก แสดงพารา
มิเตอรและการตั้งคาพารามิเตอร

ภาพประกอบ 6.1: LCP แบบตัวเลข (NLCP)
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ภาพประกอบ 6.2: ตัวอยางการแสดงสถานะ

6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 6.3: ตวัอยางการแสดงสัญญาณเตือน

ไฟแสดงสถานะ (LED):

• LED สีเขียว/On: แสดงเมื่อสวนควบคุม
เปด

• LED สีเหลือง/Warn: แสดงการเตือน

• LED สีแดงกะพริบ/Alarm: แสดง
สัญญาณเตือน

ปุมเมนู
[Menu] เลือกโหมดใดโหมดหนึ่งตามที่มีตอไปนี้:

• สถานะ

• ชุดคําสั่งดวน

• เมนูหลัก

Main Menu (เมนหูลัก) ใชสําหรับการตั้งโปรแกรมพารามิเตอรท้ังหมด
พารามิเตอรสามารถเขาใชไดทันที หากไมมีการสรางรหัสผานไวผานทางพารามิเตอร 0-60, 0-61, 0-65
หรือ 0-66
Quick Setup (ชุดคําสั่งดวน) ใชเพ่ือต้ังคาตัวแปลงความถี่โดยใชเฉพาะพารามิเตอรท่ีสําคัญท่ีสุดเทานั้น
คาพารามิเตอรสามารถเปลี่ยนไดโดยใชลูกศรขึ้น/ลง เมื่อคากระพริบอยู
เลือกเมนูหลักโดยการกดปุม [Menu] หลายๆครั้ง จนกระทั่ง LED ของเมนหูลักติดขึ้น
เลือกกลุมพารามิเตอร [xx-__] และกด [OK]
เลือกพารามิเตอร [__-xx] และกด [OK]
ถาพารามิเตอรเปนพารามิเตอรแบบอารเรย ใหเลือกหมายเลขอารเรยและกดปุม [OK]
เลือกคาขอมูลท่ีตองการและกด [OK]

ปุมนําทาง [Back] (ยอนกลับ) สําหรับการยอนกลับไปยังขั้นตอนกอนหนา
ปุมลูกศร[▲] [▼] ใชเพ่ือเล่ือนไปมาระหวางคําสั่งกลุมพารามิเตอร พารามิเตอร และภายในพารามิเตอร
[OK] (ตกลง) ใชสําหรับเลือกพารามิเตอรท่ีเคอรเซอรทําเครื่องหมายอยู และสําหรับยืนยันการเปลี่ยนแปลง
ของพารามิเตอร
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ภาพประกอบ 6.4: แสดงตัวอยาง

ปุมการทํางาน
ปุมสําหรับการควบคุมหนาเคร่ืองจะอยูท่ีใตแผง
ควบคุม

130BP046.10

ภาพประกอบ 6.5: ปุมการทํางานของ CP แบบตัวเลข
(NLCP)

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
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[Hand On] ทําใหสามารถควบคุมตัวแปลงความถี่ผานทาง LCP นอกจากนี้ [Hand on] ยังใชในการสตารท
มอเตอรดวย และขณะนีย้ังสามารถปอนขอมูลความเร็วมอเตอรไดโดยการใชปุมนําทาง ปุมนีส้ามารถใช  [1]
หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-40 ปุม [Hand on] บน LCP

สัญญาณหยุดภายนอกที่ถูกกระตุนโดยสัญญาณควบคุม หรือบัสอนุกรมจะมีความสําคัญเหนือคําสั่ง “สตารท”
ท่ีผานทาง LCP
สัญญาณควบคุมดังตอไปนีจ้ะยังคงทํางานเม่ือ [Hand on] ถูกใชงาน:

• [Hand on] - [Off] - [Auto on]

• รีเซ็ต

• การหยุดล่ืนไหลผกผัน

• กลับทิศทาง

• เลือกการตั้งคา lsb – เลือกการตั้งคา msb

• คําสั่งหยุดจากการสื่อสารอนุกรม

• การหยุดแบบดวน

• เบรคกระแสตรง

[Off] หยุดมอเตอรท่ีเชื่อมตออยู ปุมนีส้ามารถใช  [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-41
ปุม [Off] บน LCP
หากไมไดเลือกฟงกชันหยุดจากภายนอก และปุม [Off] ไมไดทํางาน มอเตอรจะหยุดไดโดยปลดการเชื่อม
ตอจากแหลงจายไฟหลัก

[Auto on] ทําใหสามารถควบคุมตัวแปลงความถี่ ผานขั้วตอควบคุม และ/หรือการสื่อสารอนุกรม เมื่อ
สัญญาณสตารทถูกสงผานขั้วตอสวนควบคุม และ/หรือบัส ตัวแปลงความถี่จะสตารท ปุมนี้สามารถ ใช  [1]
หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-42 ปุม [Auto on] บน LCP

โนตสําหรับผูอาน
สัญญาณ HAND-OFF-AUTO ท่ีเปดผานทางการปอนขอมูลทางดิจิตัล มีความสําคัญเหนือ
กวาปุมควบคุม [Hand on]-[Auto On]

[Reset] ใชสําหรับการรีเซ็ตตัวแปลงความถี่หลังจากสัญญาณเตือน (ตัดการทํางาน) ปุมนี้สามารถใช  [1]
หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-43 ปุม Reset บน LCP

6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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6.1.4. การเชื่อมตอบัส RS-485 

สามารถเชื่อมตอตัวแปลงความถี่หนึ่งเคร่ืองขึ้นไป
เขากับตัวควบคุม (หรือระบบหลัก) โดยใช
อินเทอรเฟสแบบมาตรฐาน RS-485 ขั้วตอ 68 จะ
เชื่อมตอกับสัญญาณ P (TX+, RX+) ขณะที่ขั้วตอ
69 จะเชื่อมตอกับสัญญาณ N (TX-,RX-)

หากมีตัวแปลงความถี่มากกวาหนึ่งเครื่องเชื่อมตอ
กับระบบหลัก ใหใชการเชื่อมตอแบบขนาน

ภาพประกอบ 6.6: ตัวอยางการเช่ือมตอ:

เพ่ือหลีกเล่ียงการปรับความตางศักยของกระแสที่ไหลอยูในสวนชีล ใหตอสวนชีลของสายเคเบิลลงดินผาน
ขั้วตอ 61 ซึ่งเชื่อมตอกับเฟรมผานทางอารซีลิงค

การตอเชื่อมบัส
บัส RS-485 จะตองตอเชื่อมดวยเครือขายตัวตานทานท่ีปลายทั้งสองดาน หากชุดขับเปนลําดับแรกบน
อุปกรณสุดทายในวงรอบ RS-485 ใหต้ังสวติช S801 บนการดควบคุมเปน ON
สําหรับขอมูลเพ่ิมเติม ดูยอหนา สวติช S201, S202 และ S801

6.1.5. วิธเีช่ือมตอ PC เขากับตัวแปลงความความถี่ 

หากตองการควบคุมหรือต้ังโปรแกรมตัวแปลงความถี่จาก PC ใหติดต้ังซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10 บน
คอมพิวเตอร
PC จะเชื่อมตอผานสายเคเบิล USB มาตรฐาน (เคร่ืองแม/อุปกรณ) หรือการอินเทอรเฟส RS-485 ดังแสดงใน
คูมือการออกแบบ FC200 ชุดขับ AQUA VLT ®  บท วิธีติดตั้ง > การติดตั้งการเชือ่มตอเบ็ดเตล็ด

โนตสําหรับผูอาน
การเชื่อมตอ USB ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดัน
สูงอ่ืนๆ การเชื่อมตอดวย USB ถูกเชื่อมตอเพื่อปองกันการลงดินของตัวแปลงความถี่ ใชแล
ปท็อปแยกตางหากเพ่ือเชื่อมตอเปน PC เขากับขั้วตอ USB บนตัวแปลงความถี่เทานัน้

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
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ภาพประกอบ 6.7: การเช่ือมตอ USB

6.1.6. เครื่องมือซอฟตแวรสําหรับ PC 

MCT 10 ซอฟตแวรสําหรับ PC
ทุกตัวแปลงความถี่จะติดต้ังพอรตการสื่อสารอนกุรมมาดวย Danfoss จัดเตรียมเคร่ืองมือท่ีใชบน PC สําหรับ
การสื่อสารระหวาง PC และตัวแปลงความถี่ไดแกซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10 เคร่ืองมือควบคุมการเคลื่อน
ท่ี VLT

ซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10
MCT 10 ไดรับการออกแบบใหเปนชุดเคร่ืองมือปฏิสัมพันธท่ีใชงานไดงายสําหรับการตั้งคาพารามิเตอรในตัว
แปลงความถ่ีของเรา ซอฟตแวรสามารถดาวนโหลดไดจากอนิเทอรเน็ตไซตของ Danfoss ท่ี http://
www.vlt-software.com
ซอฟตแวรการตั้งคา MCT-10 จะมีประโยชนสําหรับ:

• การวางแผนเครือขายการสื่อสารแบบออฟไลน MCT 10 มีฐานขอมูลตัวแปลงความถี่ท่ีสมบูรณ

• การใชงานตัวแปลงความถี่แบบออนไลน

• การบันทึกการตั้งคาสําหรับตัวแปลงความถี่ท้ังหมด

• การเปลี่ยนตัวแปลงความถี่ในเครือขาย

• การจัดทําเอกสารการตั้งคาตัวแปลงความถี่ทําไดอยางงายและถูกตองหลังจากทดสอบความ
สมบูรณ

• การขยายเครือขายที่มีอยู

• รองรับตัวแปลงความถี่ท่ีจะไดรับการพัฒนาขึ้นในอนาคต

ซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10 รองรับProfibus DP-V1 ผานทางการเชื่อมตอระบบหลักคลาส 2 ทําใหสามารถ
อาน/เขียนพารามิเตอรในตัวแปลงความถี่แบบออนไลนไดโดยผานทางเครือขาย Profibus วธิีการนีจ้ะชวยลด
ความจําเปนสําหรับการมีเครือขายการสื่อสารเพิ่มเติม

6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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บันทึกการตั้งคาการแปลงความถี่

1. เชื่อมตอพีซีเขากับเคร่ืองผานทางพอรตสื่อสาร USB (หมายเหตุ: ใช PC ท่ีแยกตางหากจากเคร่ือง
หลักเพื่อเชื่อมตอเขากับพอรต USB การลมเหลวอาจจะทําใหอุปกรณเสียหาย

2. เปดซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10

3. เลือก “อานจากชุดขับ”

4. เลือก “บันทึกเปน”

ขณะนี้พารามิเตอรท้ังหมดไดถูกบันทึกลงใน PC แลว

โหลดการตั้งคาตัวแปลงความถี่

1. เชื่อมตอ PC กับตัวแปลงความถี่ผานพอรตสื่อสาร USB

2. เปดซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10

3. เลือก “เปด” ไฟลท่ีเก็บไวจะแสดงขึ้นมา

4. เปดไฟลท่ีเหมาะสม

5. เลือก “เขียนไปยังชุดขับ”

ขณะนี้การตั้งคาพารามิเตอรท้ังหมดไดถูกโอนไปยังตัวแปลงความถี่แลว

มีคูมือแยกตางหากสําหรับซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10 MG.10.R2.02

โมดูลซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10
โมดูลดังตอไปนี้รวมอยูในชุดซอฟตแวร

ซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10
การตั้งคาพารามิเตอร
คัดลอกไปยัง/จากตัวแปลงความถี่
เอกสารและงานพิมพของการตั้งคาพารามิเตอรรวมถึงไดอะแกรม

  
 สวนขยาย สวนอินเตอรเฟซกับผูใช

ตารางการบํารุงรักษาเชิงปองกัน
การตั้งคานาฬิกา
การโปรแกรมการกระทําที่ต้ังเวลาไว
การตั้งคาตัวควบคุม Smart Logic
เคร่ืองมือการกําหนดรูปแบบควบคุมแบบ คาสเคด

หมายเลขการสั่งซื้อ:
โปรดสั่งซื้อแผนซีดีซอฟตแวรการตั้งคา MCT-10 โดยใชหมายเลขรหัส 130B1000

MCT 10 สามารถดาวนโหลดจากอินเทอรเน็ตของ Danfoss ท่ี WWW.DANFOSS.COM, Business Area:
Motion Controls

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
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6.1.7. คําแนะนําและเคล็ดลับ

* สําหรับการประยุกตใชกับน้าํ/น้ําเสีย โดยสวนใหญ เมนดูวน, ชุดคําสั่งดวน และชุดคําสั่ง
การทํางานจะทําใหการเขาใชงานเร็วท่ีสุดและสะดวกกวาสําหรับพารามิเตอรท่ีกําหนด
โดยท่ัวไปทั้งหมด

* เม่ือเปนไปได ใหดําเนินการใช AMA ท่ีจะประกันไดวาเพลาจะมีสมรรถนะที่ยอดเยี่ยมท่ีสุด
* ความคมชัดของการแสดงผลจะสามารถปรับไดดวยการกด [Status] และ [▲] สําหรับการ

แสดงผลที่มืดขึ้นหรือการกด [Status] และ [▼] เพ่ือใหสวางขึ้น
* ภายใต [Quick Menu] และ [Changes Made] พารามิเตอรท้ังหมดที่เปล่ียนแปลงไปจาก

คามาตรฐานจากโรงงานจะแสดงขึ้นมา
* กดปุม [Main Menu] คางไว 3 วนิาทีเพ่ือเขาใชพารามิเตอรอ่ืนๆ
* สําหรับวตัถุประสงคเพ่ือการใหบริการขอแนะนําใหคัดลอกพารามิเตอรท้ังหมดไปที่LCP ดู

พารามิเตอร 0-50 สําหรับขอมูลเพิ่มเติม

ตาราง 6.1: คําแนะนําและเคล็ดลับ

6.1.8. การถายโอนดวนของการต้ังคาพารามเิตอรเมือ่ใช GLCP 

เมื่อทําการตั้งคาของตัวแปลงความถี่เสร็จสมบูรณ ขอแนะนําใหเก็บ(สํารอง) การตั้งคาพารามิเตอรไวใน
GLCP หรือบน PC โดยผานทาง MCT 10 เคร่ืองมือซอฟตแวรสําหรับการตั้งคา

โนตสําหรับผูอาน
หยุดมอเตอรกอนที่จะเร่ิมการทํางานตางๆ เหลานี้

การเก็บขอมลูใน LCP:

1. ไปท่ีพารามิเตอร 0-50 คัดลอกบน LCP

2. กดปุม [OK]

3. เลือก “ท้ังหมดไปยัง LCP”

4. กดปุม [OK]

ขณะนีก้ารตั้งคาพารามิเตอรท้ังหมดไดถูกเก็บไวใน GLCP แลวซึ่งแสดงดวยแถบแสดงความกาวหนา เมื่อ
ครบ 100% ใหกด [OK]

ในตอนนี้ GLCP สามารถเชื่อมตอไปยังตัวแปลงความถี่อ่ืนและคัดลอกการตั้งคาพารามิเตอรมาที่ตัวแปลง
ความถี่นี้

การถายโอนขอมลูจาก LCP ไปยงัตัวแปลงความถี่

1. ไปท่ีพารามิเตอร 0-50 คัดลอกบน LCP

2. กดปุม [OK]

3. เลือก “ท้ังหมดจาก LCP”

4. กดปุม [OK]

ขณะนีก้ารตั้งคาพารามิเตอรท่ีเก็บใน LCP ไดถูกถายโอนไปยังตัวแปลงความถี่ ซึ่งแสดงดวยแถบแสดงความ
กาวหนา เมื่อครบ 100% ใหกด [OK]

6. วิธีการใชงานตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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6.1.9. การเริ่มตนเปนการตั้งคามาตรฐาน 

ทําการเร่ิมตนตัวแปลงความถี่ใหเปนการตั้งคามาตรฐาน ไดสองแนวทางคือ

การเร่ิมตนตามที่แนะนํา (ผานทางพารามิเตอร 14-22)

1. เลือกพารามิเตอร 14-22

2. กด [OK]

3. เลือก “การเร่ิมตน” (สําหรับ NLCP เลือก
"2")

4. กด [OK]

5. ปลดแหลงจายไฟออกจากเครื่องรอจน
กระทั่งหนาจอปด

6. ตอแหลงจายไฟกลับและตัวแปลงความ
ถี่จะถูกรีเซ็ต โปรดจําไววา การสตารท
คร้ังแรกจะใชเวลา 2-3 วนิาที

พารามิเตอร 14-22 จะเร่ิมตนคาใหมทั้งหมดยกเวน
14-50 RFI 1
8-30 โปรโตคอล
8-31 แอดเดรส
8-32 อัตราบอด
8-35 การหนวงเวลาตอบรับต่ําสุด
8-36 การหนวงเวลาตอบรับสูงสุด
8-37 หนวงเวลา Inter-Char สูงสุด
15-00 ถึง 15-05 ขอมูลการทาํงาน
15-20 ถึง 15-22 บันทึกประวตัิ
15-30 ถึง 15-32 บันทึกฟอลต

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรท่ีเลือกในเมนูสวนตัว จะยังคงแสดงอยูดวยการตั้งคามาตรฐาน

การเริ่มตนดวยตัวเอง

โนตสําหรับผูอาน
เม่ือดําเนนิการเร่ิมตนใหมดวยตัวเอง การสื่อสารอนุกรม การตั้งคาตัวกรอง RFI (พารามิเตอร
14-50) และการตั้งคาบันทึกฟอลตจะถูกรีเซ็ต
เอาพารามิเตอรท่ีเลือกใน เมนูสวนตัวออก

1. ปลดการเชื่อมตอกับแหลงจายไฟหลักและรอใหจอแสดงผลดับ
2a. กด [Status] - [Main Menu] - [OK] ในเวลาเดียวกันขณะเปดเคร่ือง LCP แบบกราฟก

(GLCP)
2b. กด [Menu] ขณะเปดเคร่ือง LCP 101 จอแสดงผลแบบตัวเลข
3. ปลอยปุมหลังจาก 5 วินาที
4. ในขณะนีตั้วแปลงความถี่จะไดรับการตั้งโปรแกรมตามการตั้งคามาตรฐาน

พารามิเตอรนี้จะเร่ิมตนใหมทั้งหมด ยกเวน:
15-00 ช่ัวโมงใชงาน
15-03 การเปดเคร่ือง
15-04 อณุหภมูิสูงเกิน
15-05 แรงดันสูงเกนิ

ชุดขับ AQUA VLT ®
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7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

7.1. วิธีการต้ังโปรแกรม

7.1.1. ชุดคําสั่งพารามเิตอร 

กลุม หัวขอ การทาํงาน
0- การทํางาน/แสดงผล พารามิเตอรทีเ่กีย่วของกบัการทํางานพื้นฐานของตวัแปลงความถี่ การทํางาน

ของปุมบน LCP และการกาํหนดคาการแสดงผลของ LCP
1- โหลด/มอเตอร กลุมพารามิเตอรสําหรับการตั้งคามอเตอร
2- เบรค กลุมพารามิเตอรสําหรับการตั้งคุณลักษณะของเบรคในตวัแปลงความถี่
3- คาอางอิง/การเปลี่ยนความเร็ว พารามิเตอรสาํหรับการจัดการคาอางองิ คําจํากดัความของขอจาํกัดและการ

กําหนดคาการตอบสนองตอการเปลี่ยนแปลงของตัวแปลงความถี่
4- ขดีจํากดั/การเตือน กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบขีดจาํกัดและการเตือน
5- อินพุท/เอาทพุทดิจิตัล กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาอนิพทุและเอาทพทุดิจิตัล
6- อินพุท/เอาทพุทอนาล็อก กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาอินพทุและเอาทพุทอนาล็อก
8- การสื่อสารและอุปกรณเสริม กลุมพารามิเตอรสําหรบัการกําหนดคาการสือ่สารและอุปกรณเสริม
9- Profibus กลุมพารามิเตอรสําหรับพารามิเตอรทีร่ะบุของ Profibus
10- ฟลดบสั DeviceNet กลุมพารามิเตอรสําหรับพารามิเตอรทีร่ะบุของ DeviceNet
11- LonWorks กลุมพารามิเตอรสําหรับพารามิเตอรของ LonWorks
13- Smart Logic กลุมพารามิเตอรสําหรับการควบคุมแบบ Smart Logic
14- ฟงกชันพิเศษ กลุมพารามิเตอรสําหรบัการกําหนดคาฟงกชันตัวแปลงความถี่พเิศษ
15- ขอมูลชุดขับ กลุมพารามิเตอรทีม่ีขอมูลตัวแปลงความถี่ เชน ขอมูลการใชงาน การกําหนดคา

ของฮารดแวรและเวอรชันของซอฟตแวร
16- คาขอมูลที่อานได กลุมพารามิเตอรสําหรับอานคาขอมูล ต.ย. คาอางองิแทจริง แรงดัน การควบคุม

สัญญาณเตือน การเตือนและขอความแสดงสถานะ
18- ขอมูลและคาที่อานได กลุมพารามิเตอรน้ีมบีนัทกึการบาํรุงรักษาเชิงปองกัน 10 รายการลาสุด
20- วงรอบปดของชุดขับ กลุมพารามิเตอรน้ีใชเพือ่การกาํหนดคาตัวควบคุม PID วงรอบปดทีค่วบคมุความ

ถ่ีเอาทพุทของเครื่อง
21- วงรอบปดสวนขยาย พารามิเตอรสําหรับการกาํหนดคาใหกับตัวควบคุม PID วงรอบปดสวนขยาย สาม

ชุด
22- ฟงกชันการใชงาน พารามิเตอรเหลาน้ีจะตรวจสอบการใชงานที่เกีย่วกับน้ํา
23- ฟงกชันยึดหลักเวลา พารามิเตอรเหลานี้สําหรับการกระทาํทีจ่าํเปนตองดาํเนนิการในแตละวันหรือเปน

รายสัปดาห ตัวอยางเชน คาอางองิทีแ่ตกตางของเวลาทํางาน/เวลาที่ไมทํางาน
25- ฟงกชันตัวควบคุมคาสเคดแบบพื้น

ฐาน
พารามิเตอรสําหรับการกาํหนดตัวควบคมุคาสเคดแบบพืน้ฐาน เพือ่ควบคุมปม
หลายตัวแบบลําดับขั้น

26- MCB 109 อปุกรณเสริม I/O
อนาล็อก

พารามิเตอรสําหรับการกาํหนดรูปแบบ MCB 109 อุปกรณเสริม I/O อนาล็อก

27- ตัวควบคุมคาสเคดสวนขยาย พารามิเตอรสําหรับการกาํหนดรูปแบบตัวควบคุมคาสเคดสวนขยาย
29- ฟงกชันการประยกุตใชงานดานน้าํ พารามิเตอรสําหรับการต้ังคาการทาํงานโดยเฉพาะที่เก่ียวกบัน้าํ
31- ตัวเลือกการบายพาส พารามิเตอรสาํหรับการกาํหนดรูปแบบตัวเลือกการบายพาส

ตาราง 7.1: กลุมพารามิเตอร

รายละเอียดและการเลือกพารามิเตอรจะแสดงบนสวนแสดงผลแบบกราฟก (GLCP) หรือแบบตัวเลข (NLCP)
(ดูรายละเอียดในสวนท่ี 5) เขาใชพารามิเตอรดวยการกดปุม [Quick Menu] หรือ [Main Menu] บนแผงควบ
คุม เมนูดวนจะถูกใชเปนลําดับแรกสุดสําหรับการทดสอบเครื่องเพ่ือใชงานเมื่อเร่ิมตนการทํางานโดยจัดใหมี
พารามิเตอรท่ีจําเปนสําหรับการเริ่มการทํางาน เมนหูลักจัดใหมีการเขาถึงพารามิเตอรท้ังหมดสําหรับการ
โปรแกรมการใชงานโดยละเอียด

ขั้วตอท้ังหมดของอินพุท/เอาทพุทดิจิตัล และอินพุท/เอาทพุทอนาล็อก เปนชนิดทํางานไดหลายหนาที่ ทุก
ขั้วตอมีการทํางานตามมาตรฐานที่ต้ังจากโรงงานที่เหมาะสมสําหรับการใชงานดานน้ําโดยสวนใหญ แตหาก
ตองการการทํางานพิเศษ จะตองต้ังโปรแกรมในกลุมพารามิเตอร 5 หรือ 6

7.1.2. โหมดเมนูดวน 

GLCP มอบการเขาถึงทุกรายการพารามิเตอรภายใตเมนดูวน NLCP มอบการเขาถึงเฉพาะพารามิเตอรของชุด
คําสั่งดวนเทานัน้ เมื่อตองการตั้งพารามิเตอรโดยใชปุม [Quick Menu]

ใหกด [Quick Menu] รายการจะแสดงสวนตางๆท่ีอยูในเมนดูวน

ชุดขับ AQUA VLT ®
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ชดุคําส่ังพารามเิตอรท่ีมปีระสิทธิภาพสําหรับ
การประยกุตใชงานกับน้ํา
พารามิเตอรสามารถตั้งคาไดอยางงายสําหรับการประยุกตใชงานกับน้ํา/น้าํเสียเปนสวนใหญจํานวนมาก ดวย
การใช [Quick Menu]

วธิีท่ีดีท่ีสุดท่ีจะตั้งพารามิเตอรผาน [Quick Menu] ก็คือการทําตามขึ้นตอนดานลางตอไปนี้:

1. กด [Quick Setup] เพ่ือเลือกการตั้งคามอเตอรพ้ืนฐาน เวลาเปลี่ยนความเร็ว ฯลฯ

2. กด [Function Setups]เพ่ือต้ังการทํางานของตัวแปลงความถี่ตามที่ตองการ หากไมมีอยูในการตั้ง
คา [Quick Setup]

3. เลือกระหวาง การตั้งคาทั่วไป, การตั้งคาวงรอบเปด และ การตั้งคาวงรอบปด

ขอแนะนาํใหทําตามชุดคําสั่งท่ีอยูในรายการ

เลือก เมนสูวนตัว เพ่ือแสดงเฉพาะพารามิเตอรท่ีถูกเลือกไวกอนและไดตั้งโปรแกรมไวเปนพารามิเตอรท่ี
กําหนดเอง ยกตัวอยางเชน ปมหรืออุปกรณ OEM อาจมีการตั้งโปรแกรมลวงหนาใหเปนเมนูสวนตัวระหวาง
การทดสอบเพื่อใชงานจากโรงงาน/การทดสอบเพื่อการใชงานท่ีสามารถปรับตั้งแบบละเอียดไดงายขึ้น พารา
มิเตอรเหลานี้จะถูกเลือกในพารามิเตอร 0-25 เมนสูวนตัว พารามิเตอรตางๆจํานวนถึง 20 พารามิเตอรสามารถ
ท่ีจะถูกเพิ่มเขาไปไดในเมนูนี้

ภาพประกอบ 7.1: มุมมองเมนูแบบดวน

พารา
มิเตอ
ร

การกําหนดชื่อ [หนวย
]

0-01 ภาษา  
1-20 กําลังมอเตอร [kW]
1-22 แรงดันไฟฟาของมอเตอร [V]
1-23 ความถี่ของมอเตอร [Hz]
1-24 กระแสของมอเตอร [A]
1-25 ความเร็วของมอเตอรท่ีระบุ [RPM]
3-41 เวลาความเร็วขาขึ้น ชุด 1 [s]
3-42 เวลาความเร็วขาลง ชุด 1 [s]
4-11 ขีดจํากัดดานต่ําของความเร็ว

มอเตอร
[RPM]

4-13 ขีดจํากัดดานต่ําของความเร็ว
มอเตอร

[RPM]

1-29 การปรับใหเหมาะสมกับ
มอเตอรโดยอัตโนมัติ

[AMA]

ตาราง 7.2: พารามิเตอรของเมนูดวน

การแสดงที่หนาจอขึ้นอยูกับการเลือกท่ีทําในพารามิเตอร 0-02 และ 0-03 การตั้งคามาตรฐานของพารา
มิเตอร 0-02 และ 0-03 ขึ้นอยูกับวาตัวแปลงความถี่ท่ีสงมอบอยูในภูมิภาคใดของโลก แตสามารถตั้ง
โปรแกรมใหมหากจําเปน

ถาไมใชงาน ถูกเลือกในขั้วตอ 27 จะไมมีการเชื่อมตอไปยัง +24 V บนขั้วตอ 27 ท่ีจําเปนสําหรับเพื่อใช
สตารทได
ถาล่ืนไถล ผกผัน(คามาตรฐานที่ต้ังจากโรงงาน) ถูกเลือกในขั้วตอ 27 จําเปนตองมีการเชื่อมตอไปยัง +24 V
เพ่ือใหสตารทได

เลือก การเปลี่ยนแปลงท่ีทําแลว เพ่ือดูขอมูลเก่ียวกับ:

• การเปลี่ยนแปลง 10 คร้ังลาสุด ใชปุมนําทางเลื่อนขึ้น/เล่ือนลง เพ่ือเล่ือนระหวางพารามิเตอร 10
คาลาสุดท่ีมีการเปลี่ยนแปลง

• การเปลี่ยนแปลงที่ทํานัน้นบัจากการตั้งคามาตรฐาน

เลือก การบันทึกเพ่ือดูขอมูลเก่ียวกับคาที่อานของบรรทัดแสดงผล ขอมูลจะแสดงเปนกราฟ

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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สามารถดูเฉพาะพารามิเตอรท่ีแสดงที่เลือกไวในพารามิเตอร 0-20 ถึงพารามิเตอร 0-24 เทานั้น สามารถที่จะ
เก็บตัวอยางไดถึง 120 ตัวอยางในหนวยความจํา เพ่ือการใชอางอิงตอไป

0-01  ภาษา

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ระบุภาษาที่ตองการใชในการแสดงผล

[0] * อังกฤษ

1-20  กําลังของมอเตอร [kW]

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[.09 – 500 kW] ปอนกําลังมอเตอรท่ีพิกัดเปนหนวย kW ตามขอมูลบนปายชื่อมอเตอร
คามาตรฐานจะสัมพันธกับคาเอาทพุทที่พิกัดท่ีระบุไวของชุดขับ
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน ขึ้น
อยูกับตัวเลือกท่ีเลือกในพารามิเตอร 0-03 การตั้งคาตามภูมิภาค วา
พารามิเตอร 1-20 หรือ พารามิเตอร 1-21 กําลังของมอเตอร ถูกกําหนด
ใหมองไมเห็น

1-22  แรงดันไฟฟาของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[10 - 1000 V] ปอนแรงดันมอเตอรท่ีพิกัดเปนหนวยตามขอมูลปายชื่อมอเตอร คา
มาตรฐานจะสัมพันธกับคาเอาทพุทที่พิกัดท่ีระบุไวของชุดขับ
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-23  ความถี่ของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[20- 1000 Hz] เลือกคาความถี่ของมอเตอรจากขอมูลปายชื่อมอเตอร สําหรับการใช
งานที่ 87 Hz กับมอเตอร 230/400 V ใหต้ังขอมูลของปายชื่อสําหรับ
230 V/50 Hz ปรับพารามิเตอร 4-13 ขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร
[RPM] และพารามิเตอร 3-03 คาอางอิงสูงสุด เปน 87 Hz

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-24  กระแสของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[0.1 - 10000 A] ปอนคากระแสมอเตอรท่ีพิกัดจากขอมูลปายชื่อมอเตอร ขอมูลนี้จะนาํ
ไปใชสําหรับการคํานวณแรงบิด การปองกันความรอนเกินของมอเตอร
ฯลฯ

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-25  ความเร็วของมอเตอรท่ีระบุ

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[100 - 60,000 RPM] ปอนคาความเร็วมอเตอรท่ีระบุจากขอมูลปายชื่อมอเตอร ขอมูลนีจ้ะถูก
ใชสําหรับการคํานวณการชดเชยมอเตอรโดยอัตโนมัติ

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

3-41  เวลาความเร็วขาขึ้น ชุด 1

พิสัย: หนาที่:

3 s* [1 - 3600 s] ปอเวลาเพิ่มความเร็ว เชน เวลาท่ีใชในการเรง จาก 0 RPM ถึงความเร็ว
มอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) เลือกเวลาท่ีใชในการเพิ่ม
ความเร็ว เชน กระแสเอาทพุทไมเกินขีดจํากัดกระแสในพารามิเตอร 4-
18 ระหวางการเพ่ิม ดูเวลาความเร็วขาลงในพารามิเตอร 3-42

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

3-42  เวลาความเร็วขาลง ชุด 1

พิสัย: หนาที่:

3 s* [1 - 3600 s] ปอนเวลาที่ใชในการลดความเร็ว เชน เวลาที่ใชในการลดความเร็วจาก
ความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) ถึง 0 RPM เลือกเวลา
ท่ีใชในการลดความเร็ว เชนเมื่อไมมีแรงดันเกินเกิดขึ้นในอินเวอรเตอร
เนือ่งจากการทํางานกําหนดพลังงานอีกคร้ังของมอเตอร และเชนเม่ือ
กระแสที่กําหนดขึ้นไมเกินขีดจํากัดกระแสที่ตั้งในพารามิเตอร 4-18 ดู
เวลาความเร็วขาขึ้นในพารามิเตอร 3 - 41

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

4-11  ขดีจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร [RPM]

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[0 - 60,000 RPM] ปอนขีดจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร ขีดจํากัดความเร็วต่ําของ
มอเตอรสามารถตั้งใหสอดคลองกับความเร็วมอเตอรขั้นต่ําที่ผูผลิต
แนะนํา ขีดจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอรตองไมเกินการตั้งคาในพารา
มิเตอร 4-13 ขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร [RPM]

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน

56  MG.20.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  

7



4-13  ขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร [RPM]

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[0 - 60,000 RPM] ปอนขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร ขีดจํากัดความเร็วสูงของ
มอเตอรสามารถตั้งใหสอดคลองกับความเร็วมอเตอรสูงสุดท่ีผูผลิต
แนะนํา ขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอรตองไมเกินการตั้งคาในพารา
มิเตอร 4-11 ขีดจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร [RPM] เฉพาะพารา
มิเตอร 4-11 หรือ 4-12 จะแสดงผลโดยขึ้นอยูกับพารามิเตอรอ่ืนที่ต้ัง
คาในเมนูหลัก และขึ้นอยูกับการตั้งคามาตรฐานตามตําแหนงทาง
ภูมิศาสตรบนโลก

โนตสําหรับผูอาน
คาความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่ตองไมเกินคาที่สูงกวา 1/10 ของความถี่สวิตชิ่ง

1-29   การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมตัิ (AMA)

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ฟงกชัน AMA ใชประโยชนอยางเหมาะสมท่ีสุดจากประสิทธิภาพการทํา
งานของมอเตอรไดนามิค โดยการปรับพารามิเตอรมอเตอรขั้นสูงให
เหมาะสมโดยอัตโนมัติ (พารามิเตอร 1-30 ถึง พารามิเตอร 1-35) เมื่อ
มอเตอรอยูนิง่กับที่

[0] * ปด ไมมีการทํางาน

[1] ใช AMA สมบูรณ ดําเนนิการ AMA ของรีซิสแตนซของสเตเตอร RS, รีซิสแตนซของโร
เตอร Rr, รีแอกแตนซร่ัวไหลของสเตเตอร X1, รีแอกแตน.ร่ัวไหลของโร
เตอร X2 และ รีแอกแตนซของแหลงจายไฟหลัก Xh.

[2] ใช AMA แบบยอ ดําเนนิการ AMA แบบยอของรีซิสแตรนซของสเตเตอร Rs ในระบบเทา
นั้น เลือก ตัวเลือกนีเ้ม่ือตัวกรอง LC ถูกใชระหวางตัวแปลงความถี่และ
มอเตอร

เปดใชงานฟงกชัน AMA โดยกดปุม [Hand on] หลังจากเลือก [1] หรือ [2] ดูเพ่ิมเติมท่ีหัวขอ  การปรับให
เหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ หลังจากลําดับปกต ิหนาจอจะแสดง: “กด [OK] เพ่ือสิ้นสุด AMA” หลัง
จากกดปุม [OK] ตัวแปลงความถี่ก็จะพรอมสําหรับการทํางาน
หมายเหตุ:

• เพ่ือการปรับคาใหไดดีท่ีสุด ในรัน AMA เมื่อมอเตอรเย็น

• ไมสามารถดําเนนิการ AMA ในขณะที่มอเตอรกําลังทํางานอยู

โนตสําหรับผูอาน
เปนสิ่งสําคัญท่ีจะตองต้ังพารามิเตอร 1-2* ขอมูลมอเตอร ใหถูกตอง เนื่องจากเปนสวนหนึ่ง
ของอัลกอริธึม AMA ตองดําเนนิการ AMA เพ่ือใหไดประสิทธิภาพมอเตอรไดนามิคท่ีเหมาะสม
ท่ีสุด ซึ่งอาจใชเวลานานถึง 10 นาที ขึ้นอยูกับพิกัดกําลังของมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน
หลีกเล่ียงแรงบิดท่ีอาจเกิดขึ้นจากภายนอก ในระหวางการทดสอบ AMA

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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โนตสําหรับผูอาน
หากคาใดคาหนึง่ในพารามิเตอร 1-2* ขอมูลมอเตอร ถูกเปลี่ยนแปลง พารามิเตอร 1-30 ถึง
1-39 พารามิเตอรมอเตอรขั้นสูง จะกลับไปเปนการตั้งคามาตรฐาน
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะท่ีมอเตอรกําลังทํางาน

ดูเพ่ิมเติมท่ีหัวขอ  การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ (การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดย
อัตโนมัติ)

7.1.3. ชุดคําส่ังการทํางาน 

ชุดคําสั่งการทํางานจะทําใหเขาใชทุกพารามิเตอรท่ีตองการสําหรับการประยุกตใชงานเกี่ยวกับน้าํ/น้าํเสีย
โดยสวนใหญไดอยางสะดวกและรวดเร็ว รวมถึงแรงบิดผันแปร, แรงบิดคงที่, ปม, ปมเติม, ปมจุม, บูสเตอร
ปม, ปมผสม, เคร่ืองอัดอากาศ และการใชงานปมและพัดลมอ่ืนๆ ในคุณสมบัติอ่ืนๆที่มี ยังรวมถึงพารามิเตอร
สําหรับการเลือกตัวแปรที่จะแสดงบน LCP, ความเร็วตั้งลวงหนาแบบดิจิตัล, การสเกลคาอางอิงอนาล็อก, การ
ใชงานวงรอบปดแบบเขตเดียวหรือหลายเขต และการทํางานเฉพาะที่สัมพันธกับการประยุกตใชกับน้าํ/น้ํา
เสีย

วิธีเขาถึงชุดคําส่ังการทํางาน – ตัวอยาง
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ภาพประกอบ 7.2: ขั้นท่ี 1: เปดตัวแปลงความถี ่ (เปด
ไฟ LED)
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ภาพประกอบ 7.3: ขัน้ท่ี 2: กดปุม [Quick Menus] ( ตัว
เลือกเมนูดวนจะปรากฏขึน้)
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ภาพประกอบ 7.4: ขั้นท่ี 3: ใชปุมนําทางขึน้/ลง เพ่ือ
เล่ือนลงไปยังชุดคําสั่งการทํางาน กด [OK]
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0
B
A
5
0
0
.1
0

ภาพประกอบ 7.5: ขั้นท่ี 4: ตวัเลือกชุดคําส่ังการทํางาน
จะปรากฏ เลือก 03-1 การตั้งคาท่ัวไป กด [OK]

1
3
0
B
A
5
0
1
.1
0

ภาพประกอบ 7.6: ขั้นท่ี 5: ใชปุมนําทางขึน้/ลงเพ่ือ
เล่ือนลง ตัวอยาง เล่ือนไปยัง 03-12เอาทพุทอนาล็อก
กด [OK]

1
3
0
B
A
5
0
2
.1
0

ภาพประกอบ 7.7: ขั้นท่ี 6: เลือกพารามิเตอร 6-50 ขั้ว
ตอ 42 เอาทพุท กด [OK]

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 7.8: ขั้นท่ี 7: ใชปุมนําทางขึ้น/ลง เพ่ือ
เลือกระหวางตัวเลือกท่ีแตกตางกัน กด [OK]

พารามิเตอรของชุดคําสั่งการทํางานถูกรวมเปนกลุมในรูปแบบดังตอไปนี้

Q3-1 การตั้งคาทั่วไป

Q3-10 การตั้งคานาฬิกา Q3-11 การตั้งคาการแสดง
ผล

Q3-12 เอาทพทุอนาล็อก Q3-13 รีเลย

0-70 ตั้งวนัทีแ่ละเวลา 0-20 บรรทดัแสดงผล 1.1
ขนาดเล็ก

6-50 ขั้วตอ 42 เอาทพุท รีเลย 1 ⇒ 5-40 รีเลยฟงกชัน

0-71 รูปแบบวันที่ 0-21 บรรทดัแสดงผล 1.2
ขนาดเล็ก

6-51 ขัว้ตอ 42 สเกลต่ําสุด
ของเอาทพุท

รีเลย 2 ⇒ 5-40 รีเลยฟงกชัน

0-72 รูปแบบเวลา 0-22 บรรทดัแสดงผล 1.3
ขนาดเล็ก

6-52 ขัว้ตอ 42 สเกลสูงสุด
ของเอาทพุท

ตัวเลือกรีเลย 7 ⇒ 5-40 รี
เลยฟงกชัน

0-74 DST/เวลาหนารอน 0-23 บรรทัดแสดงผล 2 ขนาด
ใหญ

ตัวเลือกรีเลย 8 ⇒ 5-40 รี
เลยฟงกชัน

0-76 เร่ิม DST/เวลาหนารอน 0-24 บรรทัดแสดงผล 3 ขนาด
ใหญ

ตัวเลือกรีเลย 9 ⇒ 5-40 รี
เลยฟงกชัน

0-77 สิ้นสุด DST/เวลาหนารอน 0-37 ขอความแสดงผล 1
0-38 ขอความแสดงผล 2
0-39 ขอความแสดงผล 3

Q3-2 การตั้งคาวงรอบเปด
Q3-20 คาอางองิดิจิตัล Q3-21 คาอางอิงอนาล็อก

3-02 คาอางองิต่ําสุด 3-02 คาอางองิต่ําสุด
3-03 คาอางองิสูงสุด 3-03 คาอางองิสูงสุด
3-10 คาอางอิงตั้งลวงหนา 6-10 ขั้วตอ 53 แรงดันต่ํา

5-13 ขัว้ตอ 29 อนิพทุดิจติัล 6-11 ขั้วตอ 53 แรงดันไฟฟาสูง
5-14 ขัว้ตอ 32 อนิพทุดิจติัล 6-14 ขั้วตอ 53 คาอางอิง/คาปอนกลับ คา
5-15 ขัว้ตอ 33 อนิพทุดิจติัล 6-15 ขั้วตอ 53 คาอางอิง/คาปอนกลับ คา

Q3-3 การตั้งคาวงรอบปด
Q3-30 การตั้งคาปอนกลับ Q3-31 การตั้งคา PID
1-00 โหมดการกาํหนดรูปแบบ 20-81 PID ที่ควบคุมแบบปกต/ิผกผนั
20-12 หนวยคาอางองิ/คาปอนกลับ 20-82 PID ความเร็วสตารท [RPM]

3-02 คาอางองิต่ําสุด 20-21 เซ็ตพอยต 1
3-03 คาอางองิสูงสุด 20-93 PID อตัราขยายตามสวน
6-20 ขัว้ตอ 54 แรงดันตํ่า 20-94 PID เวลารวม
6-21 ขัว้ตอ 54 แรงดันไฟฟาสูง
6-24 ขัว้ตอ 54 คาอางองิ/คาปอนกลับต่ํา
6-25 ขัว้ตอ 54 คาอางองิ/คาปอนกลับสูง
6-00 คาเวลาของการสิ้นสุดเวลาแรงดันต่ําเกินไป
6-01 ฟงกชันหมดเวลาของแรงดันต่ําเกินไป

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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0-20  บรรทัดแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 1 ตําแหนงซาย

[0] ไมมี ไมไดเลือกการแสดงคา

[37] ขอความแสดงผล 1 แสดงคําสั่งควบคุม

[38] ขอความแสดงผล 2 ทําใหเปนไปไดท่ีจะเขียนแตละสตริงขอความสําหรับการแสดงผลใน
LCP หรืออานผานทางการสื่อสารอนกุรม

[39] ขอความแสดงผล 3 ทําใหเปนไปไดท่ีจะเขียนแตละสตริงขอความสําหรับการแสดงผลใน
LCP หรืออานผานทางการสื่อสารอนกุรม

[89] คาวนัที่และเวลาที่อาน
ได

แสดงวันที่และเวลาในปจจุบัน

[953] คําเตือน Profibus แสดงคําเตือนการสื่อสาร Profibus

[1005] คาท่ีอานไดของตัวนับ
การสงผิดพลาด

ดูจํานวนขอผิดพลาดการสงการควบคุม CAN นับจากการเปดเคร่ืองคร้ัง
สุดทาย

[1006] คาท่ีอานไดของตัวนับ
การรับผิดพลาด

ดูจํานวนขอผิดพลาดการรับการควบคุม CAN นับจากการเปดเคร่ืองคร้ัง
สุดทาย

[1007] ขอมูลท่ีอานไดของตัว
นบับัสปด

ดูจํานวนเหตุการณบัสปดนบัจากเปดเคร่ืองทํางานลาสุด

[1013] พารามิเตอรการเตือน ดูคําเตือนที่ระบุของ DeviceNet จะกันหนึง่บิตแยกตางหากสําหรับ
ทุกๆ การเตือน

[1115] คําเตือนของ LON แสดงคําเตือนที่ระบุของ LON

[1117] การทบทวน XIF แสดงรุนของไฟลอินเทอรเฟสภายนอกบนชิบ Neuron C บนอุปกรณ
เสริม LON

[1118] การทบทวน LON
Works

แสดงเวอรชันของซอฟตแวรของโปรแกรมประยุกตของชิป Neuron C
บนอุปกรณเสริม LON

[1501] ชั่วโมงทํางาน ดูชั่วโมงท่ีมอเตอรทํางาน

[1502] ตัวนับ kWh ดูการใชพลังงานจากแหลงจายไฟหลักในหนวย kWh

[1600] คําสั่งควบคุม ดูขอความแสดงสถานะที่สงจากตัวแปลงความถี่ผานทางพอรตการสื่อ
สารอนกุรม ในรูปของรหัสเลขฐานสิบหก

[1601] *คาอางอิง [หนวย] คาอางอิงโดยรวม (ผลรวมของดิจิตัล/อนาล็อก/คาตั้งลวงหนา/บัส/คา
อางอิงขณะล็อกคาง/การกวดตามและการชะลอความเร็ว) ในหนวยที่
เลือก

[1602] คาอางอิง % คาอางอิงโดยรวม (ผลรวมของดิจิตัล/อนาล็อก/คาตั้งลวงหนา/บัส/คา
อางอิงขณะล็อกคาง/การกวดตามและการชะลอความเร็ว) ในหนวย
เปอรเซ็นต

[1603] ขอความแสดงสถานะ แสดงขอความของสถานะ

[1605] คาหลักท่ีแทจริง [%] มีการเตือนหนึง่ขอความหรือมากกวาในรหัสเลขฐานสิบหก

[1609] คาอานที่กําหนดเอง ดูคาอานที่กําหนดโดยผูใชตามที่ระบุในพารามิเตอร 0-30, 0-31 และ
0-32

[1610] กําลัง [kW] กําลังแทจริงท่ีมอเตอรใช เปน kW

[1611] กําลัง [hp] กําลังแทจริงท่ีมอเตอรใช เปน HP

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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[1612] แรงดันไฟฟาของ
มอเตอร

แรงดันที่จายใหกับมอเตอร

[1613] ความถี่ของมอเตอร ความถี่ของมอเตอร เชน ความถี่เอาทพุทจากตัวแปลงความถี่ เปน
หนวย Hz

[1614] กระแสของมอเตอร กระแสเฟสของมอเตอรท่ีวัดเปนคาประสิทธิผล

[1615] ความถี่ [%] ความถี่ของมอเตอร เชน ความถี่เอาทพุทจากตัวแปลงความถี่ เปน
หนวยเปอรเซ็นต

[1616] แรงบิด [Nm] แสดงคาโหลดของมอเตอรเปนเปอรเซ็นตของแรงบิดมอเตอรท่ีพิกัด

[1617] ความเร็ว [RPM] ความเร็วเปน RPM (รอบตอนาที) เชน ความเร็วเพลาของมอเตอรในวง
รอบปดโดยอางอิงจากขอมูลท่ีปอนตามปายชื่อของมอเตอร ความถี่
เอาทพุทและโหลดบนตัวแปลงความถี่

[1618] ความรอนของมอเตอร โหลดความรอนบนมอเตอรท่ีคํานวณโดยการทํางานของ ETR ดูเพ่ิม
เติมท่ีกลุมพารามิเตอร 1-9* อุณหภูมิของมอเตอร

[1622] แรงบิด [%] แสดงคาแรงบิดแทจริงท่ีเกิดขึ้นในหนวยเปอรเซ็นต

[1630] แรงดันดีซีลิงค แรงดันวงจรขั้นกลางในตัวแปลงความถี่

[1632] พลังงานเบรค/วินาที แสดงกําลังเบรคที่ถายโอนไปใหตัวตานทานเบรคภายนอก
โดยระบุเปนคาชั่วขณะ

[1633] พลังงานเบรค/2 นาที กําลังเบรคที่ถายโอนไปใหตัวตานทานเบรคภายนอก กําลังเฉล่ียจะถูก
คํานวณอยางตอเนื่องจากคาใน 120 วนิาทีลาสุด

[1634] อุณหภูมิแผนระบาย
ความรอน

แสดงอุณหภูมิแผนระบายความรอนของตัวแปลงความถี่ ขีดจํากัดการ
ตัดออกอยูท่ี 95 ± 5°C; และการตัดกลับอยูท่ี 70 ± 5°C

[1635] โหลดความรอนของชุด
ขับ

เปอรเซ็นตโหลดของอินเวอรเตอร

[1636] กระแสอินเวอรเตอรท่ี
ระบุ

กระแสที่ระบุของตัวแปลงความถี่

[1637] กระแสอินเวอรเตอรสูง
สุด

กระแสสูงสุดของตัวแปลงความถี่

[1638] สถานะตัวควบคุม SL สถานะของเหตุการณท่ีดําเนินการดวยการควบคุม

[1639] อุณหภูมิของการดควบ
คุม

อุณหภูมิของการดควบคุม

[1650] คาอางอิงภายนอก ผลรวมของคาอางอิงภายนอกเปนเปอรเซ็นต เชน ผลรวมของอ
นาล็อก/พัลส/บัส

[1652] คาปอนกลับ [หนวย] คาสัญญาณในหนวยจากอินพุทดิจิตัลท่ีต้ังโปรแกรมไว

[1653] คาอางอิง
ดิจิตัลโพเทนฑิโอ

ดูสวนที่เก่ียวของของโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตัล ตอคาอางอิงปอน
กลับท่ีแทจริง

[1654] คาปอนกลับ 1 [หนวย] ดูคาปอนกลับ 1 ดูพารามิเตอร 20-0*

[1655] คาปอนกลับ 2 [หนวย] ดูคาปอนกลับ 2 ดูพารามิเตอร 20-0*

[1656] คาปอนกลับ 3 [หนวย] ดูคาปอนกลับ 3 ดูพารามิเตอร 20-0*

[1660] อินพุทดิจิตัล แสดงสถานะของ 6 ขั้วตออินพุทดิจิตัล (18, 19, 27, 29, 32 และ 33)
อินพุท 18 จะตรงกับบิตซายสุด สัญญาณต่ํา = 0; สัญญาณสูง = 1

[1661] ขั้ว 53 การตั้งคาสวิตช การตั้งคาของอินพุทขั้วตอ 53 กระแส = 0; แรงดัน = 1

[1662] อินพุทอนาล็อก 53 คาที่แทจริงบนอินพุท 53 ท้ังคาอางอิงหรือคาปองกัน

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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[1663] ขั้ว 54 การตั้งคาสวติช การตั้งคาของอินพุทขั้วตอ 54 กระแส = 0; แรงดัน = 1

[1664] อินพุทอนาล็อก 54 คาที่แทจริงบนอินพุท 54 ท้ังคาอางอิงหรือคาปองกัน

[1665] เอาทพุทอนาล็อก 42
[mA]

คาที่แทจริงบนเอาทพุท 42 ในหนวย mA ใชพารามิเตอร 6-50 เพ่ือ
เลือกตัวแปรที่จะแสดงโดยเอาทพุท 42

[1666] เอาทพุทดิจิตัล [ไบนาร]ี คาไบนารีของเอาทพุทดิจิตัลท้ังหมด

[1667] อินพุท ความถี ่ #29
[Hz]

คาแทจริงของความถี่ท่ีใชท่ีขั้วตอ 29 ในลักษณะอินพุทพัลส

[1668] อินพุท ความถี ่ #33
[Hz]

คาแทจริงของความถี่ท่ีใชท่ีขั้วตอ 33 ในลักษณะอินพุทพัลส

[1669] เอาทพุทพัลส #27
[Hz]

คาที่แทจริงของพัลสท่ีใชบนขั้ว 27 ในโหมดเอาทพุทดิจิตัล

[1670] เอาทพุทพัลส #29
[Hz]

คาที่แทจริงของพัลสท่ีใชบนขั้ว 29 ในโหมดเอาทพุทดิจิตัล

[1671] เอาทพุทรีเลย [ไบนารี] ดูการตั้งคาของทุกรีเลย

[1672] ตัวนับ A ดูคาปจจุบันของตัวนับ A

[1673] ตัวนับ B ดูคาปจจุบันของตัวนับ B

[1675] อินพุทอนาล็อก X30/11 คาแทจริงของสัญญาณอินพุท X30/11 (การด I/O ใชงานทั่วไป) เปน
อุปกรณเสริม)

[1676] อินพุทอนาล็อก X30/12 คาแทจริงของสัญญาณอินพุท X30/12 (การด I/O ใชงานทั่วไป) เปน
อุปกรณเสริม)

[1677] เอาทพุทอนาล็อก
X30/8 [mA]

คาแทจริงบนเอาทพุท X30/8 (การด I/O ใชงานท่ัวไป) เปนอุปกรณ
เสริม) ใชพารามิเตอร 6-60 เพ่ือเลือกตัวแปรที่จะแสดง

[1680] คําสั่งควบคุมฟลดบัส 1 คําสั่งควบคุม (CTW) ท่ีไดรับจาก Bus-Master

[1682] คาอางอิงฟลดบัส 1 คาอางอิงหลักท่ีสงดวยคําสั่งควบคุมผานเครือขายการสื่อสารอนกุรม
เชน จาก BMS, PLC หรือตัวควบคุมหลักอ่ืนๆ

[1684] ตัวเลือกสื่อสาร STW ขอความแสดงสถานะแบบขยายของอุปกรณเสริมการสื่อสารฟลดบัส

[1685] คําสั่งควบคุมพอรต FC 1 คําสั่งควบคุม (CTW) ท่ีไดรับจาก Bus-Master

[1686] คาอางอิงพอรต FC 1 ขอความแสดงสถานะ (STW) ท่ีสงไปยัง Bus-Master

[1690] ขอความแสดงสัญญาณ
เตือน

สัญญาณเตือนหนึ่งคร้ังหรือหลายครั้งในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับ
การสื่อสารอนกุรม)

[1691] ขอความแสดงสัญญาณ
เตือน 2

สัญญาณเตือนหนึ่งคร้ังหรือหลายครั้งในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับ
การสื่อสารอนกุรม)

[1692] คําเตือน คําเตือนหนึ่งคร้ังหรือหลายครั้งในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับการ
สื่อสารอนุกรม)

[1693] คําเตือน 2 คําเตือนหนึ่งคร้ังหรือหลายครั้งในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับการ
สื่อสารอนุกรม)

[1694] สวนขยาย ขอความ
แสดงสถานะ

สภาวะของสถานะหนึ่งหรือหลายสภาวะในรหัสเลขฐานสิบหก (ใช
สําหรับการสื่อสารอนกุรม)

[1695] สวนขยาย ขอความ
แสดงสถานะ 2

สภาวะของสถานะหนึ่งหรือหลายสภาวะในรหัสเลขฐานสิบหก (ใช
สําหรับการสื่อสารอนกุรม)

[1696] ขอความแสดงการบํารุง
รักษา

บิตจะสะทอนสถานะของการโปรแกรมเหตุการณการบํารุงรักษาเชิง
ปองกัน ในกลุมพารามิเตอร 23-1*

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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[1830] อินพุทอนาล็อก X42/1 แสดงคาของสัญญาณท่ีปอนใหกับขั้วตอ X42/1 บนการด I/O อนาล็อก

[1831] อินพุทอนาล็อก X42/3 แสดงคาของสัญญาณท่ีปอนใหกับขั้วตอ X42/3 บนการด I/O อนาล็อก

[1832] อินพุทอนาล็อก X42/5 แสดงคาของสัญญาณท่ีปอนใหกับขั้วตอ X42/5 บนการด I/O อนาล็อก

[1833] เอาทพุทอนาล็อก
X42/7 [V]

แสดงคาของสัญญาณท่ีปอนใหกับขั้วตอ X42/7 บนการด I/O อนาล็อก

[1834] เอาทพุทอนาล็อก
X42/9 [V]

แสดงคาของสัญญาณท่ีปอนใหกับขั้วตอ X42/9 บนการด I/O อนาล็อก

[1835] เอาทพุทอนาล็อก
X42/11 [V]

แสดงคาของสัญญาณท่ีปอนใหกับขั้วตอ X42/11 บนการด I/O
อนาล็อก

[2117] สวนขยาย 1 คาอางอิง
[หนวย]

คาของคาอางอิงสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 1

[2118] สวนขยาย 1 คาปอน
กลับ [หนวย]

คาของสัญญาณปอนกลับสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 1

[2119] สวนขยาย 1 เอาทพุท
[%]

คาของเอาทพุทจากตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 1

[2137] สวนขยาย 2 คาอางอิง
[หนวย]

คาของคาอางอิงสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 2

[2138] สวนขยาย 2 คาปอน
กลับ [หนวย]

คาของสัญญาณปอนกลับสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 2

[2139] สวนขยาย 2 เอาทพุท
[%]

คาของเอาทพุทจากตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 2

[2157] สวนขยาย 3 คาอางอิง
[หนวย]

คาของคาอางอิงสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 3

[2158] สวนขยาย 3 คาปอน
กลับ [หนวย]

คาของสัญญาณปอนกลับสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 3

[2159] สวนขยาย เอาทพุท คาของเอาทพุทจากตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 3

[2230] กําลังเมื่อไมมีการไหล คากําลังท่ีคํานวณเมื่อไมมีการไหลสําหรับความเร็วการใชงานท่ีแทจริง

[2580] สถานะคาสเคด สถานะสําหรับการทํางานของตัวควบคุมคาสเคด

[2581] สถานะปม สถานะสําหรับการทํางานของปมแตละตัวซึ่งควบคุมโดยตัวควบคุม
คาสเคด

โนตสําหรับผูอาน
โปรดศึกษาจาก MG.20.OX.YY คูมอืการโปรแกรมชุดขับ AQUA VLT ®   สําหรับขอมูล
โดยละเอียด

0-21  บรรทัดแสดงผล 1.2 ขนาดเล็ก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 1 ตําแหนงกลาง

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

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี

 MG.20.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss  63

7



0-22  บรรทัดแสดงผล 1.3 ขนาดเล็ก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 1 ตําแหนงขวา

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

0-23  บรรทัดแสดงผล 2 ขนาดใหญ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 2 ตัวเลือกจะเหมือนกับตัว
เลือกในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-20 บรรทัดแสดงผล 1.1 ขนาด
เล็ก

[1615] *ความถี่

0-24  บรรทัดแสดงผล 3 ขนาดใหญ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[1652] *คาปอนกลับ [หนวย] เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 2 ตัวเลือกจะเหมือนกับตัว
เลือกในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-20 บรรทัดแสดงผล 1.1 ขนาด
เล็ก

0-37  ขอความแสดงผล 1

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ในพารามิเตอรนีม้ีความเปนไปไดท่ีจะเขียนแตละ
สตริงขอความสําหรับการแสดงผลใน LCP หรืออานผานทางการสื่อสาร
อนกุรม เมื่อตองการแสดงอยางถาวรใหเลือกขอความแสดงผลในพารา
มิเตอร 0-20, 0-21, 0-22, 0-23 หรือ 0-24 บรรทัดการแสดงผล XXX
ใชปุม ▲ หรือ ▼ บน LCP เพ่ือเปลี่ยนอักขระ ใชปุม ◀ และ ▶ เพ่ือ
เล่ือนเคอรเซอร เม่ืออักขระถูกเนนโดยเคอรเซอร อักขระนีจ้ะสามารถ
เปล่ียนแปลงได ใชปุม ▲ หรือ ▼ บน LCP เพ่ือเปล่ียนอักขระ อักขระ
สามารถถูกแทรกไดโดยการวางเคอรเซอรระหวางอักขระสองตัวและ
กด▲ หรือ ▼

0-38  ขอความแสดงผล 2

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ในพารามิเตอรนีม้ีความเปนไปไดท่ีจะเขียนแตละ
สตริงขอความสําหรับการแสดงผลใน LCP หรืออานผานทางการสื่อสาร
อนกุรม เมื่อตองการแสดงอยางถาวร ใหเลือกขอความแสดงผล 2 ใน
พารามิเตอร 0-20, 0-21, 0-22, 0-23 หรือ 0-24 บรรทัดการแสดงผล
XXX ใชปุม ▲ หรือ ▼ บน LCP เพ่ือเปล่ียนอักขระ ใชปุม ◀ และ ▶ เพ่ือ
เล่ือนเคอรเซอร เม่ืออักขระถูกเนนโดยเคอรเซอร อักขระนีจ้ะสามารถ
เปล่ียนแปลงได อักขระสามารถถูกแทรกไดโดยการวาง
เคอรเซอรระหวางอักขระสองตัวและกด▲ หรือ ▼

0-39  ขอความแสดงผล 3

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ในพารามิเตอรนีม้ีความเปนไปไดท่ีจะเขียนแตละ

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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สตริงขอความสําหรับการแสดงผลใน LCP หรืออานผานทางการสื่อสาร
อนกุรม เมื่อตองการแสดงอยางถาวรโดยเลือกขอความแสดงผล 3 ใน
พารามิเตอร 0-20, 0-21, 0-22, 0-23 หรือ 0-24 บรรทัดการแสดงผล
XXX ใชปุม ▲ หรือ ▼ บน LCP เพ่ือเปล่ียนอักขระ ใชปุม ◀ และ ▶ เพ่ือ
เล่ือนเคอรเซอร เม่ืออักขระถูกเนนโดยเคอรเซอร อักขระนี้จะสามารถ
เปลี่ยนแปลงได อักขระสามารถถูกแทรกไดโดยการวาง
เคอรเซอรระหวางอักขระสองตัวและกด▲ หรือ ▼

0-70  ตั้งวันที่และเวลา

พิสัย: หนาที่:

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

[2000-01-01 00:00] ต้ังวันท่ีและเวลาของนาฬิกาภายใน รูปแบบที่ใชตั้งในพารามิเตอร 0-
71 และ 0-72

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนี้ไมไดแสดงเวลาจริง ซึ่งสามารถอานไดใน
พารามิเตอร 0-89 นาฬิกาจะยังไมเร่ิมนับจนกวาคาท่ีต้ัง
จะแตกตางจากคามาตรฐาน

0-71  รูปแบบวันที่

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ปปปป-ดด-วว ตั้งรูปแบบวันท่ีท่ีจะใชในแผงควบคุมหนาเคร่ือง

[1] วว-ดด-ปปปป ตั้งรูปแบบวันท่ีท่ีจะใชในแผงควบคุมหนาเคร่ือง

[2] ดด/วว/ปปปป ตั้งรูปแบบวันท่ีท่ีจะใชในแผงควบคุมหนาเคร่ือง

0-72  รูปแบบเวลา

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ต้ังรูปแบบเวลาที่จะใชในแผงควบคุมหนาเครื่อง

[0] * 24 ชม.

[1] 12 ชม.

0-74  DST/เวลาหนารอน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกวิธีจัดการ เวลาหนารอน สําหรับการตั้ง DST/เวลาหนารอนโดยผู
ใชใหปอนวันท่ีเร่ิมและวนัที่สิ้นสุดในพารามิเตอร 0-76 และ 0-77

[0] * ปด

[2] คูมือ

0-76  เริ่มตน DST/ เวลาหนารอน

พิสัย: หนาที่:

2000-01
-01
00:00*

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

ต้ังวันท่ีและเวลาท่ีเร่ิมตนเวลาหนารอน/DST วันท่ีจะถูกโปรแกรมในรูป
แบบที่เลือกในพารามิเตอร 0-71

ชุดขับ AQUA VLT ®
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0-77  ส้ินสุด DST/เวลาหนารอน

พิสัย: หนาที่:

2000-01
-01
00:00*

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

ต้ังวันที่และเวลาที่สิ้นสุดของเวลาหนารอน/DST วันท่ีจะถูกโปรแกรม
ในรูปแบบที่เลือกในพารามิเตอร 0-71

1-00  โหมดการกําหนดรูปแบบ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * วงรอบเปด ความเร็วมอเตอรจะถูกกําหนดโดยการใชความเร็วอางอิงหรือโดยการ
ต้ังคาความเร็วที่ตองการเม่ืออยูในโหมดควบคุมดวยมือ
วงรอบเปดยังใชเมื่อตัวแปลงความถี่เปนสวนหนึ่งของระบบควบคุมวง
รอบปดท่ีอางอิงจากตัวควบคุม PID ภายนอก เพ่ือใหสัญญาณความเร็ว
อางอิงเปนเอาทพุท

[3] วงรอบปด ความเร็วมอเตอรจะถูกกําหนดโดยคาอางอิงท่ีสรางจากตัวควบคุม PID
ภายใน ท่ีทําการเปลี่ยนแปลงความเร็วมอเตอรเหมือนเปนสวนหนึง่ของ
กระบวนการควบคุมวงรอบปด (ต.ย. ความดันและการไหลคงท่ี) ตัว
ควบคุม PID ตองถูกกําหนดรูปแบบในพารามิเตอร 20-** วงรอบปด
ของชุดขับหรือผานชุดคําสั่งการทํางานที่เขาถึงดวยการกดปุม [Quick
Menus]

พารามิเตอรนี้ไมสามารถเปลี่ยนแปลงไดเมื่อมอเตอรกําลังทํางานอยู

โนตสําหรับผูอาน
เม่ือต้ังใหเปนวงรอบปด คําสั่งกลับทิศทางและการสตารทกลับทิศทางจะไมกลับทิศทางการ
หมุนของมอเตอร

3-02  คาอางอิงต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:

0.000
หนวย*

[-100000.000 - พารา
มิเตอร 3-03]

ปอนคาอางอิงตํ่าสุด คาอางอิงตํ่าสุดคือคาต่ําสุดท่ีไดรับจากผลรวม
ของคาอางอิงท้ังหมด

3-03  คาอางอิงสูงสุด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0.000
หนวย] *

พารามิเตอร 3-02 -
100000.000

ปอนคาอางอิงสูงสุด คาอางอิงสูงสุดคือคาสูงสุดท่ีไดรับจากผลรวม
ของคาอางอิงท้ังหมด

3-10  คาอางอิงตั้งลวงหนา

อารเรย [8]

0.00%* [-100.00 - 100.00 %] ปอนคาอางอิงต้ังลวงหนาแตกตางกันไดถึงแปดคา (0-7) ในพารา
มิเตอรนี้ โดยใชการตั้งคาอารเรย คาอางอิงต้ังลวงหนาจะระบุเปน
เปอรเซ็นตของคา RefMAX (พารามิเตอร 3-03 คาอางอิงสูงสุด) หรือ
เปนเปอรเซ็นตของคาอางอิงภายนอกอื่นๆ หาก RefMIN ไมไดต้ังคาให
เปน 0 (พารามิเตอร 3-02 คาอางอิงตํ่าสุด) คาอางอิงต้ังลวงหนาที่เปน

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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เปอรเซ็นตของชวงคาอางอิงเต็มจะถูกคํานวณ เชน จากสวนตาง
ระหวาง RefMAX และ RefMIN หลังจากนัน้ คาดังกลาวจะถูกบวกเขากับ
RefMIN เมื่อใชคาอางอิงต้ังลวงหนา ใหเลือกคาอางอิงต้ังลวงหนา บิต
0 / 1 / 2 [16], [17] หรือ [18] สําหรับอินพุทดิจิตัลท่ีเก่ียวของในกลุม
พารามิเตอร 5.1* อินพุทดิจิตัล

5-13  ขั้วตอ 29 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน มีตัวเลือกและการทํางานที่เหมือนกับพารามิเตอร 5-1* อินพุทดิจิตัล

5-14  ขั้วตอ 32 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน มีตัวเลือกและการทํางานที่เหมือนกับพารามิเตอร 5-1* อิน
พุทดิจิตัลยกเวนสําหรับ อินพุทพัลส

5-15  ขั้วตอ 33 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน มีตัวเลือกและการทํางานที่เหมือนกับพารามิเตอร 5-1* อินพุทดิจิตัล

5-40  การทํางานของรีเลย

อารเรย [8] (รีเลย 1 [0], รีเลย 2 [1], รีเลย 7 [6], รีเลย 8 [7], รีเลย 9 [8])

เลือกตัวเลือกเพื่อระบุการทํางานของรีเลย
การเลือกรีเลยเชิงกลแตละตัวทําไดในอารเรยพารามิเตอร

[0] ไมใชงาน

[1] พรอม

[2] ชุดขับพรอม

[3] ชุดขับพรอม/คุมไกล

[4] พักคอย/ไมเตือน

[5] * ทํางาน

[6] ทํางาน/ไมเตือน

ชุดขับ AQUA VLT ®
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[8] ทํางานดวยคาอางอิง/
ไมเตือน

[9] สัญญาณเตือน

[10] สัญญาณหรือการเตือน

[11] ท่ีขีดจํากัดแรงบิด

[12] นอกชวงกระแส

[13] ตํ่ากวาคากระแสต่ํา

[14] สูงกวาคากระแสสูง

[15] นอกชวงความเร็ว

[16] ตํ่ากวาคาความเร็วต่ํา

[17] สูงกวาคาความเร็วสูง

[18] นอกชวงคาปอน กลับ

[19] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา

[20] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[21] การเตือนความรอน

[25] กลับทิศทาง

[26] บัสถูกตอง

[27] ขีดจํากัดแรงบิดและการ
หยุด

[28] เบรคไมมีการเตือน

[29] เบรคพรอมไมฟอลต

[30] เบรกผิดปกติ (IGBT)

[35] อินเตอรล็อกภายนอก

[36] คําสั่งควบคุม บิต11

[37] คําสั่งควบคุม บิต12

[40] นอกชวงคาอางอิง

[41] ตํ่ากวาคาอางอิงต่ํา

[42] สูงกวาคาอางอิงสูง

[45] บัสควบคุม

[46] บัสควบคุม 1 เม่ือหมด
เวลา

[47] บัสควบคุม 0 เม่ือหมด
เวลา

[60] ตัวเปรียบเทียบ 0

[61] ตัวเปรียบเทียบ 1

[62] ตัวเปรียบเทียบ 2

[63] ตัวเปรียบเทียบ 3

[64] ตัวเปรียบเทียบ 4

[65] ตัวเปรียบเทียบ 5

[70] กฎตรรกะ 0

[71] กฎตรรกะ 1

[72] กฎตรรกะ 2

[73] กฎตรรกะ 3

[74] กฎตรรกะ 4

[75] กฎตรรกะ 5

[80] SL เอาทพุทดิจิตัล A

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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[81] SL เอาทพุทดิจิตัล B

[82] SL เอาทพุทดิจิตัล C

[83] SL เอาทพุทดิจิตัล D

[84] SL เอาทพุทดิจิตัล E

[85] SL เอาทพุทดิจิตัล F

[160] ไมมีสัญญาณเตือน

[161] ทํางานกลับทิศทาง

[165] ใชคาอางอิงเครื่อง

[166] ใชคาอางอิงไกล

[167] คําสั่งสตารท ทํางาน

[168] โหมดขับดวยตัวเอง

[169] โหมดอัตโนมัติ

[180] ฟอลตนาฬิกา

[181] การบํารุงรักษา เชิง
ปองกัน

[190] ไมมีการไหล

[191] ปมแหง

[192] สิ้นสุดของเสนโคง

[193] โหมดการหลับ

[194] สายพานชํารุด

[195] การควบคุมวาลวบาย
พาส

[196] การเติมน้ําเขาทอ

[211] ปมคาสเคด 1

[212] ปมคาสเคด 2

[213] ปมคาสเคด 3

[223] สัญญาณเตือน ตัด
ล็อกการทํางาน

[224] ใชโหมดบายพาสท่ีใช

6-00  คาเวลาการหมดเวลาเมือ่แรงดันต่ําเกินไป

พิสัย: หนาที่:

10s* [1 - 99 s] ปอนชวงคาเวลาการหมดเวลาเมื่อแรงดันต่ําเกินไป คาเวลาของการ
หมดเวลาเมื่อแรงดันต่ําเกินไป ทํางานสําหรับอินพุทอนาล็อก เชน ขั้ว
ตอ 53 หรือขั้วตอ 54 ถูกจัดสรรใหกับกระแสและใชเปนแหลงคาอางอิง
หรือแหลงปอนกลับ หากคาสัญญาณอางอิงท่ีเก่ียวของกับอินพุทกระ
แสที่เลือก มีระดับต่ํากวา 50% ของคาท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-10, พารา
มิเตอร 6-12, พารามิเตอร 6-20 หรือพารามิเตอร 6-22 สําหรับชวงเวลา
ท่ีนานกวาเวลาท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-00 แลวฟงกชันที่เลือกในพารา
มิเตอร 6-01 จะทํางาน

6-01  ฟงกชนัหมดเวลาเมือ่แรงดันต่ําเกินไป

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกฟงกชันหมดเวลา ฟงกชันที่ต้ังในพารามิเตอร 6-01 จะทํางานเมื่อ
สัญญาณอินพุทที่ขั้วตอ 53 หรือ 54 มีคาต่ํากวา 50% ของคาในพารา

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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มิเตอร 6-10, พารามิเตอร 6-12, พารามิเตอร 6-20 หรือพารามิเตอร 6-
22 สําหรับชวงเวลาที่ระบุไวในพารามิเตอร 6-00 ถาการหมดเวลาเกิด
ขึ้นหลายตัวพรอมกัน ตัวแปลงความถี่จะจัดลําดับความสําคัญฟงกชัน
การหมดเวลาดังตอไปนี้:

1. พารามิเตอร 6-01 ฟงกชันหมดเวลาเม่ือแรงดันต่ําเกินไป

2. พารามิเตอร 8-04 ฟงกชันหมดเวลาคําสั่งควบคุม

ความถ่ีเอาทพุทของตัวแปลงความถี่ สามารถเปน:
• [1] ล็อกคางที่คาปจจุบัน

• [2] ทําการลบลางไปยังการหยุด

• [3] ทําการลบลางไปยังความเร็ว Jog

• [4] ทําการลบลางไปยังความเร็วสูงสุด

• [5] ทําการลบลางไปยังการหยุดโดยมีการตัดการทํางานตาม
มา

ถาคุณเลือกชุดคําสั่ง 1-4 พารามิเตอร 0-10 ชุดคําสั่งใชงาน ตองต้ังคา
ไปที่ ชุดคําสั่งหลายชุด  [9]

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

[0] * ปด

[1] การคางคาเอาทพุท

[2] หยุด

[3] การ Jog

[4] ความเร็วสูงสุด

[5] หยุดและตัดการทํางาน

6-10  ขั้วตอ 53 แรงดันต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.07V* [0.00 - พารามิเตอร
6-11]

ปอนคาแรงดันต่ํา คาตามขั้นของอินพุทอนาล็อกควรสอดคลองกับคา
อางอิง/คาปอนกลับต่ําสุด ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-14

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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6-11  ขั้วตอ 53 แรงดันสูง

พิสัย: หนาที่:

10.0V* [พารามิเตอร 6-10 ถึง
10.0 V]

ปอนคาแรงดันสูง คาการสเกลอินพุทอนาล็อกนีค้วรสอดคลองกับคา
อางอิง/คาการปอนกลับสูงสุด ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-15

6-14  ขั้วตอ 53 คาอางอิง/คาปอนกลับ ต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.000
หนวย*

[-1000000.000 ถึง
พารามิเตอร 6-15]

ปอนคาตามขั้นอินพุตอนาล็อกท่ีสอดคลองกับคาแรงดันสูงสุด/คา
กระแสสูงสุดท่ีต้ังคาในพารามิเตอร 6-10 และ 6-12

6-15  ขั้วตอ 53 คาอางอิง/คาปอนกลับ สูง

พิสัย: หนาที่:

100.000
หนวย*

[พารามิเตอร 6-14 ถึง
1000000.000]

ปอนคาตามขั้นอินพุตอนาล็อกท่ีสอดคลองกับคาแรงดันสูงสุด/คา
กระแสสูงสุดท่ีต้ังคาในพารามิเตอร 6-11/6-13

6-20  ขั้วตอ 54 แรงดันต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.07V* [0.00 – พารามิเตอร
6-21]

ปอนคาแรงดันต่ํา คาการสเกลของอินพุทอนาล็อกนีค้วรสอดคลองกับ
คาอางอิง/คาปอนกลับต่ํา ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-24

6-21  ขั้วตอ 54 แรงดันสูง

พิสัย: หนาที่:

10.0V* [พารามิเตอร 6-20 ถึง
10.0 V]

ปอนคาแรงดันสูง คาการสเกลอินพุทอนาล็อกนีค้วรสอดคลองกับคา
อางอิง/คาการปอนกลับสูงสุด ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-25

6-24  ขั้วตอ 54 คาอางอิง/คาปอนกลับ คา

พิสัย: หนาที่:

0.000
หนวย*

[-1000000.000 ถึง
พารามิเตอร 6-25]

ปอนคาตามขั้นอินพุตอนาล็อกท่ีสอดคลองกับคาแรงดันสูงสุด/คา
กระแสสูงสุดท่ีต้ังคาในพารามิเตอร 6-20/6-22

6-25  ขั้วตอ 54 คาอางอิง/คาปอนกลับสูง

พิสัย: หนาที่:

100.000
หนวย*

[พารามิเตอร 6-24 ถึง
1000000.000]

ปอนคาตามขั้นอินพุตอนาล็อกท่ีสอดคลองกับคาแรงดันสูงสุด/คา
กระแสสูงสุดท่ีต้ังคาในพารามิเตอร 6-21/6-23

6-50  ขั้วตอ 42 เอาทพุท

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ไมใชงาน

[100] * ความถี่เอาทพุท

[101] คาอางอิง

[102] คาปอนกลับ

[103] กระแสมอเตอร

[104] แรงบิดตามขีดจํากัด

[105] แรงบิดตามพิกัด

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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[106] กําลัง

[107] ความเร็ว

[108] แรงบิด

[113] วงรอบปดสวนขยาย 1

[114] วงรอบปดสวนขยาย 2

[115] วงรอบปดสวนขยาย 3

[130] ความถี่เอาทพุท
4-20mA

[131] คาอางอิง 4-20mA

[132] คาปอนกลับ 4-20mA

[133] กระแสมอเตอร 4-20mA

[134] แรงบิด % ขีดจํากัด
4-20mA

[135] แรงบิด % ท่ีระบุ
4-20mA

[136] กําลัง 4-20mA

[137] ความเร็ว 4-20mA

[138] แรงบิด 4-20mA

[139] บัสควบคุม 0-20 mA

[140] บัสควบคุม 4-20 mA

[141] บัสควบคุม 0-20 mA,
หมดเวลา

[142] บัสควบคุม 4-20 mA,
หมดเวลา

[143] สวนขยาย วงรอบปด 1,
4-20 mA

[144] สวนขยาย วงรอบปด 2,
4-20 mA

[145] สวนขยาย วงรอบปด 3,
4-20 mA

เลือกฟงกชันของขั้วตอ 42 เปนเอาทพุทกระแสอนาล็อก

6-51  ขั้ว 42 สเกลต่ําสุดของเอาทพุท

พิสัย: หนาที่:

0%* [0 – 200%] สเกลเอาทพุทต่ําสุดของสัญญาณอนาล็อกท่ีเลือกท่ีขั้วตอ 42 ใหเปน
เปอรเซ็นตของคาสัญญาณสูงสุด เชน ถาตองการให 0 mA (หรือ 0 Hz)
เปน 25% ของคาเอาทพุทสูงสุด ใหต้ังโปรแกรมท่ี 25% การสเกลคา
ท่ีสูงถึง 100% จะไมสามารถสูงกวาการตั้งคาที่ตรงกันในพารามิเตอร
6-52

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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6-52  ขั้วตอ 42 สเกลสูงสุดของเอาทพุท

พิสัย: หนาที่:

100%* [0.00 – 200%] สเกลเอาทพุทสูงสุดของสัญญาณอนาล็อกที่เลือกในขั้วตอ 42 แลวตั้ง
คาเปนคาสูงสุดของเอาทพุทสัญญาณกระแส สเกลเอาทพุทเพื่อให
กระแสต่ํากวา 20 mA ท่ีคาเต็มสเกล หรือ 20 mA ท่ีเอาทพุทระดับต่ํา
กวา 100% ของคาสัญญาณสูงสุด หากกระแสเอาทพุทที่ตองการคือ
20 mA ท่ีคาระหวาง 0 - 100% ของคาเอาทพุทเต็มสเกล ใหต้ัง
โปรแกรมคาเปอรเซ็นตในพารามิเตอร เชน 50% = 20 mA หากกระแส
ระหวาง 4 และ 20 mA เปนคาที่ตองการ ท่ีเอาทพุทสูงสุด (100%) ให
คํานวณคาเปอรเซ็นตดังนี้:

20 mA/ที่ต องการ สูงสุด กระแส × 100 %

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

20-12  หนวยคาอางอิง/คาปอนกลับ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ไมมี

[1] * %

[5] PPM

[10] 1/min

[11] RPM

[12] PULSE/s

[20] l/s

[21] l/min

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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[22] l/h

[23] m3/s

[24] m3/min

[25] m3/h

[30] kg/s

[31] kg/min

[32] kg/h

[33] t/min

[34] t/h

[40] m/s

[41] m/min

[45] m

[60] °C

[70] mbar

[71] bar

[72] Pa

[73] kPa

[74] m WG

[75] mm Hg

[80] kW

[120] GPM

[121] gal/s

[122] gal/min

[123] gal/h

[124] CFM

[125] ft3/s

[126] ft3/min

[127] ft3/h

[130] lb/s

[131] lb/min

[132] lb/h

[140] ft/s

[141] ft/min

[145] ft

[160] ° F

[170] psi

[171] lb/in2

[172] in wg

[173] ft WG

[174] in Hg

[180] HP พารามิเตอรนีจ้ะระบุเคร่ืองท่ีใชสําหรับเช็ตพอยต คาอางอิง และคา
ปอนกลับที่ตัวควบคุม PID จะใชเพ่ือการควบคุมความถี่เอาทพุทของ
ตัวแปลงความถี่

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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20-21  เซต็พอยต 1

พิสัย: หนาที่:

0.000* [RefMIN พารามิเตอร
3-02 - RefMAX พารา
มิเตอร 3-03 หนวย
(จาก พารามิเตอร
20-12)]

เซ็ตพอยต 1 ถูกใชในโหมดวงรอบปดเพ่ือปอนคาอางอิงเซ็ตพอยตท่ี
ถูกใชโดยตัวควบคุม PID ของตัวแปลงความถี่ ดูรายละเอียดของ
ฟงกชันคาปอนกลับในพารามิเตอร 20-20

โนตสําหรับผูอาน
คาอางอิงของจุดต้ังท่ีปอนที่นี่จะถูกเพ่ิมใหกับคาอางอิง
อ่ืนๆที่ถูกใช (ดูกลุมพารามิเตอร 3-1*)

20-81  PID ที่ควบคุมแบบปกติ/ผกผัน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ปกติ

[1] ผกผัน ปกต ิ [0] ทําใหความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่ลดลงเมื่อคาอาง
อิงสูงกวาคาอางอิงเช็ตพอยต ซึ่งเปนวธิีการท่ัวไปสําหรับการนาํไปใช
งานกับพัดลมจายและปมท่ีควบคุมความดัน

ผกผัน [1] ทําใหความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่เพ่ิมขึ้นเมื่อคา
อางอิงสูงกวาคาอางอิงเช็ตพอยต

20-82  PID ความเร็วสตารท [RPM]

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 6000 RPM] เมื่อตัวแปลงความถี่เร่ิมสตารทคร้ังแรก ก็จะเร่ิมไตระดับขึ้นไปยังความ
เร็วเอาทพุทนี้ในโหมดวงรอบเปด ตามเวลาไตระดับที่ใชงาน เมื่อความ
เร็วเอาทพุทที่โปรแกรมที่นี่มาถึง ตัวแปลงความถี่จะสลับโดยอัตโนมัติ
ไปที่โหมดวงรอบปดและตัวควบคุม PID จะเร่ิมตนทํางาน ซึ่งมี
ประโยชนในการไปใชกับโหลดที่ถูกขับซึ่งตองเรงใหไดความเร็วต่ําสุด
อยางรวดเร็วขึ้นเปนลําดับแรกกอนเมื่อสตารท

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนี้จะมองเห็นไดเมื่อพารามิเตอร 0-02 ต้ังคา
เปน [0] RPM ทานัน้

20-93  PID อัตราขยายตามสวน

พิสัย: หนาที่:

0.50* [0.00 = Off - 10.00] พารามิเตอรนี้ปรับเอาทพุทของตัวควบคุม PID ของตัวแปลงความถี่
อางอิงจากคาผิดพลาดระหวางคาปอนกลับและคาอางอิงเช็ตพอยต
การตอบสนองของตัวควบคุม PID แบบดวนจะมีขึ้นเมื่อคานี้มีคามาก
อยางไรก็ตามหากใชคาที่ใหญเกินไป ความถี่เอาทพุทของตัวแปลง
ความถี่อาจจะไมเสถียร

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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20-94  PID เวลารวม

พิสัย: หนาที่:

20.00 s* [0.01 - 10000.00 =
Off s]

ตัวรวบรวมจะเพ่ิมขอผิดพลาดตามเวลา(รวมเขาไว) ระหวางคาปอน
กลับและคาอางอิงของจุดต้ัง ซึ่งมีความจําเปนเพื่อประกันวาขอผิด
พลาดนั้นเขาใกลศูนย การปรับความเร็วของตัวแปลงความถี่แบบดวน
จะทําไดเมื่อคานีม้ีขนาดเล็ก อยางไรก็ตามหากใชคาที่เล็กเกินไป
ความถ่ีเอาทพุทของตัวแปลงความถี่อาจจะไมเสถียร

7.1.4. โหมดเมนูหลัก 

ท้ัง GLCP และ NLCP มอบการเขาถึงโหมดเมนูหลัก
_ เร่ิมโหมดเมนูหลักโดยกดปุม [Main Menu] ภาพ
ประกอบที่ 6.2 แสดงคาผลลัพธท่ีอานไดจากที่
ปรากฏบนหนาจอแสดงผลของ GLCP
บรรทัดท่ี 2 ถึง 5 บนจอแสดงผลจะแสดงรายการ
กลุมพารามิเตอร ซึ่งสามารถเลือกไดดวยการสลับ
ไปมาที่ปุมขึ้นและลง
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ภาพประกอบ 7.9: แสดงตัวอยาง

แตละพารามิเตอรมีชื่อและหมายเลข ซึ่งจะเหมือนเดิมไมวาจะอยูในโหมดการตั้งโปรแกรมโหมดใด ในโหมด
เมนูหลัก พารามิเตอรจะแบงออกเปนกลุมๆ ตัวเลขหลักแรกของพารามิเตอร (จากซาย) ระบุหมายเลขกลุม
ของพารามิเตอร

พารามิเตอรท้ังหมดสามารถเปลี่ยนแปลงไดในเมนูหลัก การกําหนดคาของเคร่ือง (พารามิเตอร 1-00) จะ
กําหนดพารามิเตอรอ่ืนที่มีอยูสําหรับการตั้งโปรแกรม ยกตัวอยางเชน การเลือกวงรอบปดเพ่ือใชพารามิเตอร
เพ่ิมเติมท่ีสมัพันธกับการทํางานแบบวงรอบปด การดอุปกรณเสริมท่ีเพ่ิมในเครื่องทําใหสามารถใชพารา
มิเตอรเพ่ิมเติมท่ีสัมพันธกับอุปกรณท่ีเสริม

7.1.5. การเลือกพารามเิตอร 

ในโหมดเมนูหลัก พารามิเตอรจะแบงออกเปน
กลุมๆ เลือกกลุมพารามิเตอรไดโดยใชปุมนําทาง
กลุมพารามิเตอรตอไปนี้คือกลุมท่ีเขาใชงานได:

หมายเลขกลุม กลุมพารามิเตอร:
0 การทํางาน/แสดงผล
1 โหลด/มอเตอร
2 เบรค
3 คาอางอิง/การเปลี่ยนความเร็ว
4 ขดีจํากดั/การเตือน
5 อนิพทุ/เอาทพุทดิจิตัล
6 อนิพทุ/เอาทพุทอนาล็อก
8 การสื่อสารและตัวเลือก
9 Profibus
10 ฟลดบสั CAN
11 LonWorks
13 Smart Logic
14 ฟงกชันพิเศษ
15 ขอมูลชุดขับ
16 คาขอมูลที่อานได
18 คาขอมูลที่อานได 2
20 วงรอบปดของชุดขับ
21 สวนขยาย วงรอบปด
22 ฟงกชันการนําไปใชงาน
23 ฟงกชันตามเวลา
24 โหมดไฟ
25 ตัวควบคุมคาสเคด
26 MCB 109 อปุกรณเสริม I/O อนาล็อก

ตาราง 7.3: กลุมพารามิเตอร:

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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หลังจากเลือกกลุมพารามิเตอร ใหเลือกพารา
มิเตอรโดยใชปุมนาํทาง
สวนตอนกลางของ GLCP จะแสดงหมายเลขและ
ชื่อพารามิเตอร เชนเดียวกับคาพารามิเตอรท่ีเลือก

1
3
0
B
P
0
6
7
.1
0

ภาพประกอบ 7.10: แสดงตัวอยาง

7.1.6. การเปลีย่นขอมูล 

1. กดปุม [เมนูดวน] หรือ [เมนูหลัก]

2. ใชปุม [▲] และ [▼] เพ่ือคนหากลุมพารามิเตอรเพ่ือแกไข

3. ใชปุม [▲] และ [▼] เพ่ือคนหาพารามิเตอรเพ่ือแกไข

4. กดปุม [OK]

5. ใชปุม [▲] และ [▼] เพ่ือเลือกการตั้งคาพารามิเตอรท่ีถูกตอง หรือใชปุมเพ่ือเล่ือนหลักภายในตัว
เลข เคอรเซอรจะบงชี้หลักท่ีเลือกเพื่อเปล่ียน ปุม [▲] เพ่ิมคา, ปุม [▼] ลดคา

6. กดปุม [Cancel] เพ่ือยกเลิกการเปลี่ยนแปลง หรือกด [OK] เพ่ือยอมรับการเปลี่ยนแปลงและปอน
การตั้งคาใหม

7.1.7. การเปลีย่นคาตัวอักษร 

หากพารามิเตอรท่ีเลือกเปนคาตัวอักษร ใหเปล่ียน
คาตัวอักษรโดยใชปุมนาํทางขึ้น/ลง
ปุมขึ้นจะเพ่ิมคา และปุมลงจะลดคา วาง
เคอรเซอรเหนือคาที่คุณตองการบันทึก และกด
[OK]
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ภาพประกอบ 7.11: แสดงตัวอยาง

7.1.8. การเปลีย่นกลุมของคาขอมลูที่เปนตัวเลข 

หากพารามิเตอรท่ีเลือกเปนตัวแทนของคาขอมูล
ตัวเลข ใหเปล่ียนคาขอมูลท่ีเลือกโดยใชปุมนํา
ทาง <> เชนเดียวกับปุมนําทางขึ้น/ลง ใชปุมนํา
ทาง <> เพ่ือเล่ือนเคอรเซอรตามแนวนอน
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ภาพประกอบ 7.12: แสดงตัวอยาง

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
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ใชปุมนําทางขึ้น/ลงเพื่อเปลี่ยนคาขอมูล ปุมขึ้นจะ
เพ่ิมคาขอมูลและปุมลงจะลดคาขอมูล วาง
เคอรเซอรเหนอืคาที่คุณตองการบันทึก และกด
[OK]
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ภาพประกอบ 7.13: แสดงตัวอยาง

7.1.9. การเปล่ียนคาขอมูล,ทีละขั้น 

พารามิเตอรบางตัวสามารถเปลี่ยนไดทีละขั้นหรือเปล่ียนแปลงแบบไมรูจบ ซึ่งไดแก กําลังมอเตอร (พารา
มิเตอร 1-20), แรงดันมอเตอร (พารามิเตอร 1-22) และ ความถี่มอเตอร  (พารามิเตอร 1-23)
พารามิเตอรนีจ้ะถูกเปลี่ยนไดท้ังในแบบกลุมของคาขอมูลตัวเลข หรือในแบบคาขอมูลตัวเลขผันแปรไมรูจบ

7.1.10. คาท่ีอานไดและการตั้งโปรแกรมของ พารามิเตอรที่เปนดัชนี 

พารามิเตอรจะถูกกําหนดเปนดัชนีเม่ือวางซอนกันในสแต็ค (Rolling Stack)
พารามิเตอร 15-30 ถึง 15-32 ประกอบดวยบันทึกฟอลต ซึ่งสามารถอานคาได เลือกพารามิเตอร กด [OK]
และใชปุมนําทางขึ้น/ลง เพ่ือเล่ือนดูบันทึกคา

ใชพารามิเตอร 3-10 เปนตัวอยางอีกขอ:
เลือกพารามิเตอร กด [OK] และใชปุมนําทางขึ้น/ลง เพ่ือเลือกดูคาที่กําหนดดชันี ในการเปลี่ยนคาพารา
มิเตอร เลือกคาท่ีกําหนดดัชนี กด [OK] เปล่ียนคาโดยใชปุมขึ้น/ลง กด [OK] เพ่ือรับการตั้งคาใหม กด
[Cancel] เพ่ือเลิก กด [Back] เพ่ือออกจากพารามิเตอร

20-81  PID ท่ีควบคุมแบบปกติ/ผกผัน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ปกติ

[1] ผกผัน ปกต ิ [0] ทําใหความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่ลดลงเมื่อคาอาง
อิงสูงกวาคาอางอิงเช็ตพอยต ซึ่งเปนวิธีการท่ัวไปสําหรับการนาํไปใช
งานกับพัดลมจายและปมท่ีควบคุมความดัน

ผกผัน [1] ทําใหความถ่ีเอาทพุทของตัวแปลงความถี่เพ่ิมขึ้นเมื่อคา
อางอิงสูงกวาคาอางอิงเช็ตพอยต ซึ่งเปนวธิีการท่ัวไปสําหรับการนาํไป
ใชกับงานระบายความรอนที่ควบคุมอุณหภูมิ เชน หอผึ่งเย็น

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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7.1.11. การเริ่มตนเปนการตั้งคามาตรฐาน 

ทําการเร่ิมตนตัวแปลงความถี่ใหเปนการตั้งคามาตรฐาน ไดสองวิธีคือ

การเร่ิมตนตามที่แนะนํา (ผานทางพารามิเตอร 14-22)

1. เลือกพารามิเตอร 14-22

2. กด [OK]

3. เลือก “การเร่ิมตน”

4. กด [OK]

5. ตัดการจายไฟหลักและรอจนจอแสดง
ผลดับ

6. ตอแหลงจายไฟหลักอีกคร้ัง – ในตอนนี้
ตัวแปลงความถี่จะถูกรีเซ็ต

7. เปล่ียนพารามิเตอร 14-22 ใหกลับไปสู
การทํางานปกติ

โนตสําหรับผูอาน
เก็บพารามิเตอรท่ีเลือกในเมนผููใชกําหนดเอง ดวยคามาตรฐานจากโรงงาน

พารามิเตอร 14-22 จะเร่ิมตนคาใหมทั้งหมดยกเวน
14-50 RFI 1
8-30 โปรโตคอล
8-31 แอดเดรส
8-32 อตัราบอด
8-35 การหนวงเวลาตอบรับต่ําสุด
8-36 การหนวงเวลาตอบรับสูงสุด
8-37 หนวงเวลา INTER-CHAR สูงสุด
15-00 ถึง 15-05 ขอมูลการทํางาน
15-20 ถึง 15-22 บนัทกึประวัติ
15-30 ถึง 15-32 บนัทกึฟอลต

การเริ่มตนดวยตัวเอง

1. ปลดการเชื่อมตอกับแหลงจายไฟหลัก
และรอใหจอแสดงผลดับ

2A. กด [STATUS] - [MAIN MENU] - [OK]
พรอมกันขณะเปดเคร่ือง LCP 102 จอ
แสดงผลแบบกราฟฟก

2B. กด [MENU] ขณะเปดเคร่ือง LCP 101
จอแสดงผลแบบตัวเลข

3. ปลอยปุมหลังจาก 5 วินาที
4. ในขณะนีตั้วแปลงความถี่จะไดรับการตั้ง

โปรแกรมตามการตั้งคามาตรฐาน

ขั้นตอนน้ีจะเร่ิมตนทุกอยางยกเวน:
15-00 ชั่วโมงใชงาน
15-03 การเปดเครื่อง
15-04 อุณหภมูิสูงเกนิ
15-05 แรงดันสูงเกิน

โนตสําหรับผูอาน
เม่ือคุณดําเนินการเร่ิมตนใหมดวยมือ คุณจะยังไดรีเซ็ตการสื่อสารอนุกรม การตั้งคาตัวกรอง
RFI (พารามิเตอร 14-50) และการตั้งคาบันทึกฟอลตดวย
เอาพารามิเตอรท่ีเลือกใน เมนูสวนตัวออก

โนตสําหรับผูอาน
หลังจากเร่ิมตนและเริ่มจายกําลังไฟ หนาจอจะไมแสดงขอมูลใดๆจนกวาจะผานไปสองถึง
สามนาที

ชุดขับ AQUA VLT ®
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7.2. ตัวเลือกพารามิเตอร 

7.2.1. การตั้งคามาตรฐาน 

การเปลี่ยนระหวางการทํางาน
’TRUE’ (จริง) หมายถึงสามารถเปลี่ยนพารามิเตอรขณะที่ตัวแปลงความถี่ทํางานอยู และ ‘FALSE’ (เท็จ)
หมายถึงตัวแปลงความถี่ตองหยุดกอนจึงจะเปล่ียนคาได

4 ชุดคําสั่ง
’All set-ups’ (ทุกชุดคําสั่ง): พารามิเตอรแตละตัวสามารถถูกต้ังคาอยางอิสระไดในแตละชุดคําสั่งท้ังสี่ เชน
พารามิเตอรตัวหนึง่สามารถมีคาขอมูลท่ีแตกตางกันไดสี่อยาง
’1 set-up’ (1 ชุดคําสั่ง): คาขอมูลจะเหมือนกันในทุกชุดคําสั่ง

ดัชนกีารแปลงคา
ตัวเลขที่อางอิงถึงตัวเลขการแปลงคาเมื่อเขียนหรืออานโดยตัวแปลงความถี่

ดัชนีการแปลง
คา

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

แฟคเตอรการ
แปลงคา

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

ประเภทขอมูล คําอธบิาย ประเภท
2 จํานวนเตม็ 8 Int8
3 จํานวนเตม็ 16 Int16
4 จํานวนเตม็ 32 Int32
5 ไมมีเครื่องหมาย 8 Uint8
6 ไมมีเครื่องหมาย 16 Uint16
7 ไมมีเครื่องหมาย 32 Uint32
9 สตริงที่มองเห็นได VisStr
33 คามาตรฐาน 2 ไบต N2
35 อนุกรมบิตของตัวแปรบูลีน 16 ตัว V2
54 ความแตกตางของเวลาแบบไมมีวันที่ TimD

SR = Size related (ขนาดท่ีสัมพันธ)

7. วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถ่ี
ชุดขับ AQUA VLT ®
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8. การแกไขปญหาเบ้ืองตน
ชุดขับ AQUA VLT ®
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8. การแกไขปญหาเบื้องตน

8.1. สัญญาณเตือนและการเตือน

การเตือนหรือสัญญาณเตือนจะมีสัญลักษณแสดงดวยไฟสถานะที่เก่ียวของอยูท่ีดานหนาของตัวแปลงความ
ถี่และระบุดวยรหัสที่หนาจอแสดงผล

การเตือนจะยังทํางานอยูจนกวาจะไมมีสาเหตุปรากฏแลว ในบางสถานการณการทํางานของมอเตอรจะยัง
เกิดขึ้นตอไป ขอความการเตือนอาจจะรายแรง แตไมจําเปนถึงขั้นดังกลาว

ในกรณีของสัญญาณเตือน ตัวแปลงความถี่จะถูกตัดการทํางาน สัญญาณเตือนตองไดรับการรีเซ็ตเพ่ือเร่ิมตน
การทํางานอีกคร้ังหลังจากแกไขสาเหตุแลว โดยสามารถทําไดสี่วิธีคือ:

1. ดวยการใชปุมควบคุม [RESET] บนแผงควบคุมของ LCP

2. ผานทางอินพุทดิจิตัลดวยฟงกชัน “Reset”

3. ผานทางการสื่อสารแบบอนุกรม/ฟลดบัสที่เปนอุปกรณเสริม

4. ดวยการรีเซ็ตอัตโนมัติโดยใชฟงกชัน [รีเซ็ตอัตโนมัติ] ท่ีเปนคาตั้งมาตรฐานสําหรับ ชุดขับ AQUA
VLT ดูพารามิเตอร 14-20 โหมดรีเซ็ต ใน คูมือการโปรแกรมชดุขับ AQUA VLT

โนตสําหรับผูอาน
หลังจากการรีเซ็ตดวยมือกดโดยใชปุม [RESET] บน LCP แลว ตองกดปุม [AUTO ON] หรือ
[HAND ON]เพ่ือรีสตารทมอเตอร

หากไมสามารถรีเซ็ตสัญญาณเตือนได ซึ่งอาจเปนเพราะยังไมไดแกไขสาเหตุ หรือสัญญาณเตือนเปนแบบ
ตัดล็อกการทํางาน (ดูท่ีตารางในหนาตอไป)

สัญญาณเตือนที่เปนการตัดล็อกการทํางานเปนการปองกันเพิ่มเติม ซึ่งหมายความวาแหลงจายไฟหลักตอง
ถูกปดกอนจึงจะสามารถรีเซ็ตสัญญาณเตือนได หลังจากเปดการทํางานอีกคร้ัง ตัวแปลงความถี่จะไมถูก
บล็อกอีกตอไป และจะสามารถรีเซ็ตไดตามขั้นตอนท่ีระบุไวขางตนเม่ือแกไขสาเหตุแลว

สัญญาณเตือนที่ไมใชแบบตัดล็อกการทํางาน สามารถจะรีเซ็ตไดเชนกัน โดยใชฟงกชันรีเซ็ตอัตโนมัติใน
พารามิเตอร 14-20 (การเตือน: สามารถปลุกการทํางานอัตโนมัติได!)

หากการเตือนและสัญญาณเตือนมีรหัสกํากับไวท่ีตรงตามตารางในหนาตอไปนี้ หมายความวาอาจมีการเตือน
เกิดขึ้นกอนสัญญาณเตือน หรือจะสามารถระบุวาเปนการเตือนหรือสัญญาณเตือนท่ีแสดงขึ้นจากฟอลตดัง
กลาวหรือไม

ตัวอยางเชน อาจเปนไปไดในพารามิเตอร 1-90 การปองกันความรอนเกินของมอเตอร หลังจากสัญญาณ
เตือนหรือตัดการทํางาน มอเตอรจะล่ืนไถลและสัญญาณเตือนและการเตือนจะกระพริบบนตัวแปลงความถี่
เมื่อปญหาไดรับการแกไขแลว เฉพาะสัญญาณเตือนเทานัน้ที่จะยังคงกระพริบตอไป

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 8. การแกไขปญหาเบื้องตน
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หมา
ยเล
ข

คําอธิบาย การ
เตือน

สัญญาณ
เตือน/ตัดการ
ทํางาน

สัญญาณเตือน/ตัด
ล็อกการทํางาน

คาอางอิงของพารา
มิเตอร

1 10 โวลต ต่ํา X    
2 ขอผิดพลาดแรงดันต่ําเกินไป (X) (X)  6-01
3 ไมมีมอเตอร (X)   1-80
4 เฟสของแหลงจายไฟหลักหายไป (X) (X) (X) 14-12
5 แรงดันดีซีลิงคสูง X    
6 แรงดันดีซีลิงคต่ํา X    
7 แรงดันกระแสตรงมีคาสูงเกินไป X X   
8 แรงดันกระแสตรงมีคาต่ําเกินไป X X   
9 อินเวอรเตอรจายโหลดเกิน X X   
10 มอเตอรอุณหภูมิสูงเกินโดย ETR (X) (X)  1-90
11 มอเตอรอุณหภมูิสูงเกินโดยเทอรมิสเตอร (X) (X)  1-90
12 ขดีจํากัดแรงบิด X X   
13 กระแสเกิน X X X  
14 ฟอลตลงดิน X X X  
15 ฮารดแวรบกพรอง  X X  
16 ลัดวงจร  X X  
17 คําสั่งควบคุมหมดเวลา (X) (X)  8-04
25 ตวัตานทานเบรคลัดวงจร X    
26 ขดีจํากัดกําลังของตัวตานทานเบรค (X) (X)  2-13
27 ตวัสับเบรคลดัวงจร X X   
28 การตรวจสอบเบรค (X) (X)  2-15
29 บอรดกําลังอุณหภมูิสูงเกิน X X X  
30 เฟส U ของมอเตอรหายไป (X) (X) (X) 4-58
31 เฟส V ของมอเตอรหายไป (X) (X) (X) 4-58
32 เฟส W ของมอเตอรหายไป (X) (X) (X) 4-58
33 ฟอลตแบบกระชาก  X X  
34 ฟอลตการสื่อสารของฟลดบัส X X   
38 ฟอลตภายใน  X X  
47 แหลงจายไฟ 24 V มีคาต่ํา X X X  
48 แหลงจายไฟ 1.8 V มีคาต่ํา  X X  
50 AMA การปรับเทียบลมเหลว  X   
51 AMA ตรวจสอบ Unom และ Inom  X   
52 AMA Inom ต่ํา  X   
53 AMA มอเตอรใหญเกินไป  X   
54 AMA มอเตอรเล็กเกินไป  X   
55 AMA พารามิเตอรอยูนอกชวง  X   
56 AMA ขดัจังหวะการทํางานโดยผูใช  X   
57 AMA หมดเวลา  X   
58 AMA ฟอลตภายใน X X   
59 ขดีจํากัดกระแส X    
61 ขอผิดพลาดการติดตาม (X) (X)  4-30
62 ความถี่เอาทพุทท่ีขีดจํากัดสูงสุด X    
64 ขดีจํากัดแรงดัน X    
65 บอรดควบคุมอุณหภมูิสูงเกิน X X X  
66 อุณหภูมิแผนระบายความรอนต่ํา X    
67 การกําหนดรูปแบบของอุปกรณเสริมถูก

เปลี่ยน
 X   

68 ใชงานการหยุดแบบปลอดภัย  X   
80 ชุดขบัใชคาเร่ิมตนตามคามาตรฐาน  X   

ตาราง 8.1: รายการรหัสสัญญาณเตือน/การเตือน

(X) ขึ้นอยูกับพารามิเตอร

8. การแกไขปญหาเบ้ืองตน
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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ไฟแสดงสถานะ LED
การเตือน สีเหลือง

สัญญาณเตือน สีแดงกะพริบ
ตัดล็อกการทํางาน สีเหลืองและแดง

ขอความแสดงสญัญาณเตือน และสวนขยายขอความแสดงสถานะ
บิต เลขฐานสิบ

หก
เลขฐานสิบ ขอความแสดง

สญัญาณเตือน
คําเตือน ขอความแสดงสถานะ

สวนขยาย
0 00000001 1 การตรวจสอบเบรค การตรวจสอบเบรค การเปลี่ยนความเร็ว
1 00000002 2 อุณหภูมิ ของการด

กําลัง
อุณหภูมิ ของการดกําลัง AMA ทํางาน

2 00000004 4 ฟอลตลงดิน ฟอลตลงดิน สตารทตามเข็ม/ทวนเข็ม
นาฬิกา

3 00000008 8 อุณหภูมิของการด
ควบคุม

อุณหภูมิของการดควบคุม ชะลอความเร็ว

4 00000010 16 คําส่ังควบคุม TO คําส่ังควบคุม TO กวดตาม
5 00000020 32 กระแสเกิน กระแสเกิน คาปอนกลับสูง
6 00000040 64 ขดีจํากัดแรงบิด ขดีจํากัดแรงบิด คาปอนกลับต่ํา
7 00000080 128 มอเตอรความรอน

เกิน
โดยเทอรมิสเตอร

มอเตอรความรอนเกิน
โดยเทอรมิสเตอร

กระแสเอาทพุทสูง

8 00000100 256 มอเตอรความรอน
เกินโดย ETR

มอเตอรความรอนเกินโดย
ETR

กระแสเอาทพุทต่ํา

9 00000200 512 อินเวอรเตอรจาย
โหลดเกิน

อินเวอรเตอรจายโหลดเกิน ความถี่เอาทพุทสูง

10 00000400 1024 แรงดันกระแสตรง
ต่ําเกินไป

แรงดันกระแสตรงต่ําเกิน
ไป

ความถี่เอาทพุทต่ํา

11 00000800 2048 แรงดันกระแสตรง
สูงเกินไป

แรงดันกระแสตรงสูงเกิน
ไป

ตรวจสอบเบรค ผาน

12 00001000 4096 ลัดวงจร แรงดันกระแสตรงต่ํา การเบรคสูงสุด
13 00002000 8192 ฟอลตแบบกระชาก แรงดันกระแสตรงสูง การเบรค
14 00004000 16384 เฟสแหลงจายไป

หลัก หายไป
เฟสแหลงจายไปหลัก
หายไป

นอกชวงความเร็ว

15 00008000 32768 AMA ไมผาน ไมมีมอเตอร OVC ทํางาน
16 00010000 65536 ขอผิดพลาดแรงดัน

ต่ําเกินไป
ขอผิดพลาดแรงดนัต่ําเกิน
ไป

 

17 00020000 131072 ฟอลตภายใน 10V ต่ํา  
18 00040000 262144 เบรคมีโหลดเกิน เบรคมีโหลดเกิน  
19 00080000 524288 เฟส U หายไป ตวัตานทานเบรค  
20 00100000 1048576 เฟส V หายไป เบรค IGBT  
21 00200000 2097152 เฟส W หายไป ขดีจํากัดความเร็ว  
22 00400000 4194304 ฟอลตท่ีฟลดบัส ฟอลตท่ีฟลดบัส  
23 00800000 8388608 แหลงจาย 24 V ต่ํา แหลงจาย 24 V ต่ํา  
24 01000000 16777216 แหลงจายไฟหลัก

ลมเหลว
แหลงจายไฟหลักลมเหลว  

25 02000000 33554432 แหลงจาย 1.8 V ต่ํา ขดีจํากัดกระแส  
26 04000000 67108864 ตวัตานทานเบรค อุณหภูมิต่ํา  
27 08000000 134217728 เบรค IGBT ขดีจํากัดแรงดัน  
28 10000000 268435456 เปลี่ยนอุปกรณ

เสริม
ไมใช  

29 20000000 536870912 ชุดขบัตั้งคาเร่ิมตน ไมใช  
30 40000000 1073741824 การหยุดแบบ

ปลอดภยั
ไมใช  

      

ตาราง 8.2: คําอธิบายของขอความแสดงสัญญาณเตือน คําเตือน และขอความแสดงสถานะสวนขยาย

ขอความแสดงสัญญาณเตือน คําเตือน และขอความแสดงสถานะสวนขยาย สามารถอานไดจากบัสอนุกรม
หรือฟลดบัสที่เปนอุปกรณเสริม สําหรับการวินจิฉัย ดูเพ่ิมเติมท่ีพารามิเตอร 16-90, 16-92 และ 16-94

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 8. การแกไขปญหาเบื้องตน
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8.1.1. รายการคําเตือน/สัญญาณเตือน

คําเตือน 1
10 V ต่ํา:
แรงดัน 10 V จากขั้วตอ 50 บนการดควบคุมมีคาต่ํา
กวา 10 V
ปลดโหลดบางสวนออกจากขั้วตอ 50 เนื่องจาก
แหลงจายไฟ 10 V กําลังจายโหลดเกิน คาสูงสุด
15 mA หรือ คาต่ําสุด 590 โอหม

คําเตือน/สัญญาณเตือน 2
แรงดันต่ํา:
สัญญาณที่ขั้วตอ 53 หรือ 54 มีคาต่ํากวา 50% ของ
คาที่ต้ังไวในพารามิเตอร 6-10, 6-12, 6-20 หรือ 6-
22 ตามลําดับ

คําเตือน/สัญญาณเตือน 3
ไมมมีอเตอร:
ไมมีมอเตอรตออยูท่ีเอาทพุทของตัวแปลงความถี่

คําเตือน/สัญญาณเตือน 4
เฟสหลักหาย:
เกิดการหายไปของไฟฟาเฟสหนึง่ทางดานแหลง
จายไฟหลัก หรือแรงดันของแหลงจายไฟหลักมี
ความไมสมดุลสูงมากเกินไป
ขอความนีจ้ะปรากฏเชนกันเมื่อเกิดฟอลตขึ้นที่
วงจรเรียงกระแสดานอินพุทของตัวแปลงความถี่
ตรวจสอบแรงดันแหลงจายไฟและกระแสแหลง
จายไฟที่จายมายังตัวแปลงความถี่

คําเตือน 5
แรงดัน DCสูง:
แรงดันวงจรขั้นกลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาสูงกวา
คาขีดจํากัดแรงดันเกินของระบบควบคุม ตัวแปลง
ความถี่ยังคงทํางาน

คําเตือน 6
แรงดันดีซีลิงคต่ํา
แรงดันวงจรขั้นกลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาต่ํากวา
คาขีดจํากัดแรงดันต่ําเกินของระบบควบคุม ตัว
แปลงความถ่ียังคงทํางาน

คําเตือน/สัญญาณเตือน 7
แรงดัน DC เกิน:
ถาแรงดันวงจรขั้นกลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาสูง
เกินกวาขีดจํากัด ตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางาน
หลังจากเวลาหนึง่
การแกไขท่ีทําได:

เชื่อมตอตัวตานทานเบรค

ขยายชวงเวลาในการเปลี่ยนแปลงความ
เร็ว

ใชงานฟงกชันในพารามิเตอร 2-10

เพ่ิมพารามิเตอร 14-26

เชื่อมตอตัวตานทานเบรค ขยายชวงเวลาในการ
เปล่ียนแปลงความเร็ว

ขดีจํากัดสัญญาณเตือน/คําเตือน:  
ชวงของ
แรงดัน

3 x 200 -
240 V

3 x 380 -
480 V

3 x 525 -
600 V

    
 [VDC] [VDC] [VDC]
แรงดันต่ําเกิน
ไป

185 373 532

คําเตือนแรงดัน
ต่ํา

205 410 585

คําเตือนแรงดัน
สูง (มีเบรค –
ไมมีเบรค)

390/405 810/840 943/965

แรงดันเกิน 410 855 975
    
แรงดันท่ีระบุเปนแรงดันวงจรขัน้กลางของตัวแปลง
ความถี่โดยมีคาท่ียอมรับไดเทากับ ± 5 % แรงดัน
ไฟฟาสายหลักท่ีเก่ียวของมีคาเทากับแรงดันวงจร
ขั้นกลาง (ดีซีลิงค) หารดวย 1.35
    

คําเตือน/สัญญาณเตือน 8
แรงดัน DC ต่ํา:
หากแรงดันไฟฟาวงจรขั้นกลาง (DC) ลดลงตํ่ากวา
ขีดจํากัด “คําเตือนแรงดันไฟฟาต่ํา” (ดูตารางดาน
บน) ตัวแปลงความถี่จะตรวจสอบวาแหลงจายไฟ
สํารอง 24 V เชื่อมตออยูหรือไม
ถาไมมีแหลงจายสํารอง 24 V ตออยู ตัวแปลงความ
ถ่ีจะตัดการทํางานหลังจากเวลาคาหนึง่ซึ่งขึ้นอยู
กับแตละเคร่ือง
ในการตรวจสอบวาแหลงจายไฟเหมาะสมกับตัว
แปลงความถ่ีหรือไม ใหดู ขอมูลจําเพาะทั่วไป

คําเตือน/สัญญาณเตือน 9
อินเวอรเตอรจายโหลดเกิน:
ตัวแปลงความถี่กําลังจะตัดการทํางานเนื่องจาก
จายโหลดเกิน (กระแสสูงเปนเวลานานเกินไป) ตัว
นบัสําหรับการปองกันความรอนสะสมของอินเวอร
เตอรดวยการคํานวณแบบอิเล็กทรอนิกจะแจงคํา
เตือนที่ 98% และตัดการทํางานที่ 100% ในขณะ
ท่ีแจงสัญญาณเตือน รีเซ็ตไมสามารถดําเนนิการได
กอนที่ตัวนับจะต่ํากวา 90%
ฟอลตนีเ้กิดจากตัวแปลงความถี่จายโหลดเกินกวา
100% เปนระยะเวลานานเกินไป

คําเตือน/สัญญาณเตือน 10
ETR มอเตอรอุณหภูมสูิง:
จากการทํางานของรีเลยความรอน
แบบอิเล็กทรอนิก (ETR) พบวามอเตอรมีความรอน
เกินไป คุณสามารถเลือกไดวาจะใหตัวแปลงความ
ถ่ีแจงคําเตือนหรือสัญญาณเตือนเม่ือตัวนับมีคาถึง
100% หรือไม ในพารามิเตอร 1-90 ฟอลตนี้เกิด
จากมอเตอรจายโหลดเกิน 100 % เปนระยะเวลา

8. การแกไขปญหาเบ้ืองตน
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน

118  MG.20.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  

8



นานเกินไป ตรวจสอบดวยวามอเตอรพารามิเตอร
1-24 ถูกต้ังคาอยางถูกตอง

คําเตือน/สัญญาณเตือน 11
เทอรมสิเตอรของมอเตอรมคีวามรอนเกิน:
เทอรมิสเตอรหรือการตอเทอรมิสเตอรถูกตัด คุณ
สามารถเลือกไดวาจะใหตัวแปลงความถี่แจงคํา
เตือนหรือสัญญาณเตือนเมื่อตัวนับมีคาถึง 100%
หรือไม ในพารามิเตอร 1-90 ใหตรวจสอบวา
เทอรมิสเตอรตออยูอยางถูกตองหรือไมระหวางขั้ว
ตอ 53 หรือ 54 (อินพุทแรงดันแบบอนาล็อก) กับขั้ว
ตอ 50 (แหลงจาย + 10 โวลต) หรือ ระหวางขั้ว
ตอ 18 หรือ 19 (PNP อินพุทดิจิตัลเทานั้น) กับขั้ว
ตอ 50 ถามีการใช เซ็นเซอร KTY ใหตรวจสอบ
ความถูกตองในการตอระหวางขั้วตอ 54 และ 55

คําเตือน/สัญญาณเตือน 12
ขีดแรงบิด:
แรงบิดมีคามากกวาคาในพารามิเตอร 4-16 (ในการ
ทํางานแบบมอเตอร) หรือแรงบิดมีคามากกวาคาใน
พารามิเตอร 4-17 (ในการทํางานแบบคืนพลังงาน
กลับ (regenerative))

คําเตือน/สัญญาณเตือน 13
กระแสเกิน:
กระแสมีคาเกินขีดจํากัดกระแสคายอดของอินเวอร
เตอร (ประมาณ 200% ของกระแสพิกัด) คําเตือน
จะแสดงคางไวประมาณ 8-12 วนิาที หลังจากนัน้
ตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางานและแสดงการ
เตือน ปดตัวแปลงความถี่ และใหตรวจสอบวาเพลา
ของมอเตอรสามารถหมุนไดหรือไม และขนาดของ
มอเตอรเหมาะสมกับตัวแปลงความถี่หรือไม

สัญญาณเตือน 14
ฟอลตลงดิน:
มีการคายประจุจากเฟสเอาทพุทลงดิน ท้ังจากใน
เคเบิลระหวางตัวแปลงความถี่และมอเตอร หรือ
ภายในตัวมอเตอรเอง
ปดตัวแปลงความถี่และแกไขฟอลตลงดิน

สัญญาณเตือน 15
ฮารดแวรไมสมบูรณ:
อุปกรณเสริมติดต้ังถาวรไมไดรับการจัดการจาก
บอรดควบคุมปจจุบัน (ฮารดแวรหรือซอฟตแวร)

สัญญาณเตือน 16
การลัดวงจร:
มีการลัดวงจรในมอเตอรหรือท่ีขั้วตอมอเตอร
ปดตัวแปลงความถี่และแกไขการลัดวงจร

คําเตือน/สัญญาณเตือน 17
คําส่ังควบคุมหมดเวลา:
ไมมีการสื่อสารไปยังตัวแปลงความถี่
คําเตือนจะแสดงเฉพาะเมื่อพารามิเตอร 8-04 ไม
ไดตั้งคาเปน ปด (OFF)

ถาพารามิเตอร 8-04 ถูกต้ังคาเปน หยุด (Stop)
และ ตัดการทํางาน (Trip) คําเตือนจะแสดงขึ้นและ
ตัวแปลงความถี่จะลดความเร็วลง จนกระทั่งตัดการ
ทํางาน และแสดงสัญญาณเตือน
สามารถเพิ่มคาในพารามิเตอร 8-03 เวลาที่คําสั่ง
ควบคุมหมดเวลา ได

คําเตือน 25
ตัวตานทานเบรคลัดวงจร:
ตัวตานทานเบรคไดรับการตรวจระหวางการทํางาน
ถาเกิดลัดวงจรขึ้น ฟงกชันเบรคจะถูกตัดออก และมี
การแสดงคําเตือน ตัวแปลงความถี่จะยังคงทํางาน
อยู แตไมมีฟงกชันเบรค ปดตัวแปลงความถี่และ
เปล่ียนตัวตานทานเบรค ดูท่ีพารามิเตอร 2-15
ตรวจสอบเบรค

สัญญาณเตือน/คําเตือน 26
ตวัตานทานเบรคเกินขีดจํากัดกําลัง:
กําลังท่ีสงไปยังตัวตานทานเบรคจะถูกคํานวณเปน
เปอรเซ็นต โดยเปนคาเฉล่ียในชวง 120 วินาทีลา
สุด โดยคํานวณจากคาความตานทานของตัวตาน
ทานเบรค (พารามิเตอร 2-11) และแรงดันวงจรขั้น
กลาง คําเตือนจะแสดงเมื่อกําลังเบรคท่ีตัวตาน
ทานตองดูดซับเขาไปมีคาสูงกวา 90% ถาเลือก
ตัดการทํางาน [2] ไวในพารามิเตอร 2-13 ตัวแปลง
ความถี่จะตัดการทํางานออก และแสดงสัญญาณ
เตือน เมื่อกําลังเบรคที่ตัวตานทานตองดูดซับเขา
ไปมีคาสูงกวา 100%

คําเตือน 27
ตัวสับเบรคผิดพลาด:
ตัวตานทานเบรคไดรับการตรวจดูแลระหวางการทํา
งาน ถาเกิดลัดวงจรขึ้น ฟงกชันเบรคจะถูกตัดออก
และมีการแสดงคําเตือน ตัวแปลงความถี่ยังสามารถ
ทํางานไดแตเนื่องจากตัวตานทานเบรคไดเกิดการ
ลัดวงจรไปแลว กําลังจํานวนมากจะยังคงถูกสงไป
ยังตัวตานทานเบรคถึงแมวาตัวตานทานจะไมทํา
งานแลวก็ตาม
ปดตัวแปลงความถี่ และนําตัวตานทานเบรคออก

คําเตือน: มีความเสี่ยงท่ีกําลัง
จํานวนมากจะถูกถายโอนไปยังตัว
ตานทานเบรคถาทรานซิสเตอร
เบรคเกิดการลัดวงจร

สัญญาณเตือน/คําเตือน 28
ตรวจเบรค:
ฟอลตท่ีตัวตานทานเบรค: ตัวตานทานเบรคไมได
ถูกตอเอาไว/ไมทํางาน

สัญญาณเตือน 29
ตัวแปลงความถี่มอีุณหภูมิสูงเกินไป
ถากรอบหุมเปน IP20 หรือ IP21 Type 1 อุณหภูมิ
การตัดสัญญาณของแผนระบายความรอนเทากับ
95oC +5 oC ขึ้นอยูกับขนาดของตัวแปลงความถี่

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 8. การแกไขปญหาเบื้องตน
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อุณหภูมิขอผิดพลาดไมสามารถถูกรีเซ็ตได จน
กระทั่งอุณหภูมิของแผนระบายความรอนอยูตํ่ากวา
70 oC +5 oC
ฟอลตอาจเกิดจาก:

- อุณหภูมิแวดลอมมีคาสูงเกินไป

- สายเคเบิลมอเตอรยาวเกินไป

สัญญาณเตือน 30
เฟส U สูญหาย:
เฟส U ของมอเตอรระหวางตัวแปลงความถี่และ
มอเตอรหายไป
ปดตัวแปลงความถี่ ตรวจสอบเฟส U ของมอเตอร

สัญญาณเตือน 31
เฟส V สูญหาย:
เฟส V ของมอเตอรระหวางตัวแปลงความถี่และ
มอเตอรหายไป
ปดตัวแปลงความถี่ ตรวจสอบเฟส V ของมอเตอร

สัญญาณเตือน 32
เฟส W หาย:
เฟส W ของมอเตอรระหวางตัวแปลงความถี่และ
มอเตอรหายไป
ปดตัวแปลงความถี่ ตรวจสอบเฟส W ของมอเตอร

สัญญาณเตือน 33
ฟอลตกระแสไหลเขา:
มีการเปดเคร่ืองเกิดขึ้นหลายครั้งเกินไปภายในชวง
ระยะเวลาสั้น ดูท่ีบท ขอมูลจําเพาะทั่วไป สําหรับ
จํานวนครั้งในการเปดเคร่ืองท่ีสามารถกระทําได
ภายในชวงระยะเวลา 1 นาที

คําเตือน/สัญญาณเตือน 34
ฟลดบัสผิด:
ฟลดบัสที่การดเสริมเพื่อการสื่อสารไมทํางาน

คําเตือน 35
ออกนอกชวงความถี:่
คําเตือนนี้จะแสดงเมื่อความถี่เอาทพุทมีคาถึง คํา
เตือนความเร็วต่ํา  (พารามิเตอร 4-52) หรือ คํา
เตือนความเร็วสูง (พารามิเตอร 4-53) ถาตัวแปลง
ความถี่อยูใน การควบคุมกระบวนการ, วงรอบปด
(พารามิเตอร 1-00) คําเตือนจะแสดงในจอแสดง
ผล ถาตัวแปลงความถี่ไมอยูในโหมดนี้ บิต
008000 ออกนอก ชวงความถี่ ในเวิรดสถานะแบบ
ขยายจะทํางาน แตจะไมมีคําเตือนที่จอแสดงผล

สัญญาณเตือน 38
ผิดภายใน:
ใหติดตอกับผูจําหนาย Danfoss ของคุณ

คําเตือน 47
ไฟ 24 V ต่ํา:
แหลงจายไฟสํารอง 24 V DC ภายนอก อาจมีภาระ
โหลดเกิน มิเชนนัน้ใหติดตอผูจําหนาย Danfoss
ของคุณ

คําเตือน 48
ไฟ 1.8 V ต่ํา:
ใหติดตอกับผูจําหนาย Danfoss ของคุณ

สัญญาณเตือน 50
ปรับเทียบ AMA:
ใหติดตอกับผูจําหนาย Danfoss ของคุณ

สัญญาณเตือน 51
AMA Unom, Inom:
การตั้งคาของแรงดันมอเตอร กระแสมอเตอร และ
กําลังมอเตอรนาจะผิดพลาด ตรวจสอบการตั้งคา

สัญญาณเตือน 52
AMA ต่ํา Inom:
กระแสมอเตอรมีคาต่ําเกินไป ตรวจสอบการตั้งคา

สัญญาณเตือน 53
AMA มอเตอรใหญเกินไป:
มอเตอรมีขนาดใหญเกินกวาท่ี AMA จะดําเนนิการ
ได

สัญญาณเตือน 54
AMA มอเตอรเล็กเกินไป:
มอเตอรเล็กเกินไปสําหรับ AMA ท่ีจะจัดการได

สัญญาณเตือน 55
พารามิเตอร AMA อยูนอกชวง:
คาพารามิเตอรท่ีหาไดจากมอเตอรอยูนอกชวงที่
ยอมรับได

สัญญาณเตือน 56
ขัดจงัหวะ AMA:
AMA ถูกขัดจังหวะการทํางาน (interrupt) โดยผูใช

สัญญาณเตือน 57
หมดเวลา AMA:
ใหลองพยายามสตารท AMA อีกหลายๆ คร้ัง จน
กระทั่ง AMA ทํางาน โปรดระวังไววา การทํางาน
ซ้ําๆ กันหลายครั้งอาจจะทําใหมอเตอรรอนถงึระดับ
ท่ีคาความตานทาน Rs และ Rr มีคาเพิ่มขึ้นได แต
โดยทั่วไปแลว จะไมทําใหเกิดความเสียหายหรือ
ผิดพลาดรายแรง

สัญญาณเตือน 58
ภายใน AMA:
ใหติดตอกับผูจําหนาย Danfoss ของคุณ

8. การแกไขปญหาเบ้ืองตน
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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คําเตือน 59
ขีดกระแส:
ใหติดตอกับผูจําหนาย Danfoss ของคุณ

คําเตือน 62
ขีดเอาทพุท:
ความถี่เอาทพุทมีคาเกินกวาคาที่ต้ังไวในพารา
มิเตอร 4-19

คําเตือน 64
ขีดแรงดัน:
ท่ีคาโหลดและความเร็วนี้ตองการแรงดันไฟฟาของ
มอเตอรท่ีมีคาสูงกวาแรงดันดีซีลิงคท่ีมีอยู

คําเตือน/สัญญาณเตือน/ตัดการทํางาน 65
การดควบคุมรอน:
การดควบคุมอุณหภูมิสูงเกิน: อุณหภูมิตัดการทํา
งานของการดควบคุมคือ 80°C

คําเตือน 66
อุณหภมูติ่ํา:
อุณหภูมิแผนระบายความรอนวัดไดท่ี 0 °C ซึ่งบงชี้
ไดวาเซ็นเซอรอุณหภูมิบกพรอง ดังนั้นความเร็วพัด
ลมจะเพิ่มขึ้นไปที่คาสูงสุดในกรณีท่ีสวนกําลังหรือ
การดควบคุมเกิดความรอนสูง

สัญญาณเตือน 67
เปล่ียนเลือก:
อุปกรณเสริมหนึ่งหรือสองชนิดไดถูกติดต้ังเพ่ิมเขา
มาหรือถอดออกไป ต้ังแตการตัดการจายไฟคร้ังลา
สุด

สัญญาณเตือน 68
หยุดปลอดภัย:
การหยุดแบบปลอดภัยถูกใชงาน เพ่ือท่ีจะกลับมา
ทํางานโดยปกติอีกคร้ังหนึ่ง ใหจายแรงดันไฟตรง
24 V ท่ีขั้วตอ 37 จากนั้นสงสัญญาณรีเซ็ต (ผาน
บัส, I/O ดิจิตัล, หรือโดยการกด[RESET]) สําหรับ
การใชงานอยางถูกตองและปลอดภัยของฟงกชนั
การหยุดแบบปลอดภัย (Safe Stop) ใหดูตาม
ขอมูลท่ีเก่ียวของและคําแนะนาํในคูมือการออก
แบบ

สัญญาณเตือน 70
โครงแบบความถี่ไมถูกตอง:
การรวมที่เกิดขึ้นของบอรดควบคุมและบอรดไฟฟา
ไมถูกตอง

สัญญาณเตือน 80
เริ่มตนที่คามาตรฐาน
พารามิเตอรตางๆ จะทําการตั้งคาเร่ิมตนตามการต้ัง
คามาตรฐานจากโรงงาน ภายหลังจากทําการรี
เซ็ตดวยมือ (สามนิ้ว)

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 8. การแกไขปญหาเบื้องตน
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9. ขอมลูจําเพาะ
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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9. ขอมูลจําเพาะ

9.1. ขอมูลจําเพาะทั่วไป

9.1.1. แหลงจายไฟหลัก 3 x 200 - 240 VAC

โหลดเกินปกติ 110% สําหรับ 1 นาที
แหลงจายไฟหลัก 200 - 240 VAC
ตัวแปลงความถี่
เอาทพุทเพลาทั่วไป [kW]

PK25
0.25

PK37
0.37

PK55
0.55

PK75
0.75

เอาทพุทเพลาทั่วไป [HP] ท่ี 208 V 0.3 0.5 0.75 1.0
การหอหุมอยางมิดชิด     
IP 20  A2 A2 A2 A2
IP 55  A5 A5 A5 A5
IP 66  A5 A5 A5 A5
กระแสเอาทพุท     

ตอเน่ือง
(3 x 200-240 V) [A]

1.8 2.4 3.5 4.6

เปนจังหวะ
(3 x 200-240 V) [A] 2.9 3.8 5.6 7.4

ตอเน่ือง
kVA (208 V AC) [kVA] 0.65 0.86 1.26 1.66

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

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

เปนจังหวะ
(3 x 200-240 V) [A] 2.6 3.5 5.1 6.6

ฟวสกอนเขาเครื่อง1)สูงสุด [A] 10 10 10 10
สภาพแวดลอม
คาประเมนิของกําลังสูญเสีย
ท่ีโหลดสูงสุดท่ีพิกัด [W] 4) 21 29 42 54

นํ้าหนักกรอบหุม IP20 [กก.] 4.7 4.7 4.8 4.8
ประสิทธิภาพ 4) 0.94 0.94 0.95 0.95

1. สําหรับประเภทฟวส ดูท่ีหัวขอ ฟวส

2. เกจลวดอเมริกัน

3. วัดโดยใชสายเคเบิลมอเตอร 5 ม. แบบมีชีล ท่ีโหลดท่ีพิกัดและความถี่ท่ีพิกัด

4. กําลังสูญเสียท่ัวไปคือท่ีสภาวะโหลดปกติและคาดวาจะอยูภายในชวง +/- 15% (ความคลาด
เคล่ือนที่ยอมรับไดสัมพันธกับแรงดันและสภาพสายเคเบิลท่ีตางกัน)
คาตางๆ ขึ้นอยูกับประสิทธิภาพมอเตอรท่ัวไป (เสนกรอบ eff2/eff3) มอเตอรท่ีมีประสิทธิภาพต่ํา
กวาจะเพิ่มกําลังสูญเสียในตัวแปลงความถี่และดานตรงขามดวย
หากความถี่การสวิตชิ่งเพิ่มขึ้นจากระดับปกติกําลังสูญเสียอาจจะเพิ่มขึ้นอยางมาก
การใชพลังงานของ LCP และการดควบคุมท่ัวไปจะรวมไวดวย อุปกรณเสริมเพ่ิมเติมและโหล
ดของลูกคาอาจเพ่ิมถึง 30W ในการสูญเสียนี้ (แมวาโดยทั่วไปจะเพิ่มเพียง 4W สําหรับการดควบ
คุมโหลดเต็มกําลัง หรืออุปกรณเสริมสําหรับสล็อต A หรือสล็อต B แตละสล็อต)
แมวาจะทําการวัดจากอุปกรณชั้นเลิศก็ตาม แตตองเผื่อระดับความไมแมนยําของการวดัไวท่ี (+/-
5%)

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 9. ขอมูลจําเพาะ
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โหลดเกินปกติ 110% สําหรับ 1 นาที
แหลงจายไฟหลัก 200 - 240 VAC
ตัวแปลงความถี่
เอาทพุทเพลาทั่วไป [kW]

P1K1
1.1

P1K5
1.5

P2K2
2.2

P3K0
3

P3K7
3.7

เอาทพุทเพลาทั่วไป [HP] ท่ี 208 V 1.5 2 3 4 5
การหอหุมอยางมิดชิด      
IP 20  A2 A2 A2 A3 A3
IP 55  A5 A5 A5 A5 A5
IP 66  A5 A5 A5 A5 A5
กระแสเอาทพุท      

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

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

ตอเน่ือง
kVA (208 V AC) [kVA] 2.38 2.70 3.82 4.50 6.00

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

4/10

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

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

ฟวสกอนเขาเครื่อง1)สูงสุด [A] 20 20 20 32 32
สภาพแวดลอม
คาประเมนิของกําลังสูญเสีย
ท่ีโหลดสูงสุดท่ีพิกัด [W] 4) 63 82 116 155 185

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

1. สําหรับประเภทฟวส ดูท่ีหัวขอ ฟวส

2. เกจลวดอเมริกัน

3. วดัโดยใชสายเคเบิลมอเตอร 5 ม. แบบมีชีล ท่ีโหลดที่พิกัดและความถี่ท่ีพิกัด

4. กําลังสูญเสียท่ัวไปคือท่ีสภาวะโหลดปกติและคาดวาจะอยูภายในชวง +/- 15% (ความคลาด
เคล่ือนที่ยอมรับไดสัมพันธกับแรงดันและสภาพสายเคเบิลท่ีตางกัน)
คาตางๆ ขึ้นอยูกับประสิทธิภาพมอเตอรท่ัวไป (เสนกรอบ eff2/eff3) มอเตอรท่ีมีประสิทธิภาพต่ํา
กวาจะเพิ่มกําลังสูญเสยีในตัวแปลงความถี่และดานตรงขามดวย
หากความถี่การสวิตชิ่งเพิ่มขึ้นจากระดับปกติกําลังสูญเสียอาจจะเพิ่มขึ้นอยางมาก
การใชพลังงานของ LCP และการดควบคุมท่ัวไปจะรวมไวดวย อุปกรณเสริมเพ่ิมเติมและโหล
ดของลูกคาอาจเพิ่มถึง 30W ในการสูญเสียนี้ (แมวาโดยท่ัวไปจะเพิ่มเพียง 4W สําหรับการดควบ
คุมโหลดเต็มกําลัง หรืออุปกรณเสริมสําหรับสล็อต A หรือสล็อต B แตละสล็อต)
แมวาจะทําการวดัจากอุปกรณชั้นเลิศก็ตาม แตตองเผื่อระดับความไมแมนยําของการวัดไวท่ี (+/-
5%)

9. ขอมลูจําเพาะ
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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โหลดเกินปกติ 110% สําหรับ 1 นาที
แหลงจายไฟหลัก 200 - 240 VAC
ตัวแปลงความถี่
เอาทพุทเพลาทั่วไป [kW]

P5K5
5.5

P7K5
7.5

P11K
11

P15K
15

เอาทพุทเพลาทั่วไป [HP] ท่ี 208 V 7.5 10 15 20
การหอหุมอยางมิดชิด     
IP 21  B1 B1 B2 B2
IP 55  B1 B1 B2 B2
IP 66  B1 B1 B2 B2
กระแสเอาทพุท     

ตอเน่ือง
(3 x 200-240 V) [A] 24.2 30.8 46.2 59.4

เปนจังหวะ
(3 x 200-240 V) [A] 26.6 33.9 50.8 65.3

ตอเน่ือง
kVA (208 V AC) [kVA] 8.7 11.1 16.6 21.4

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

10/7 35/2

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

เปนจังหวะ
(3 x 200-240 V) [A] 24.2 30.8 46.2 59.4

ฟวสกอนเขาเครื่อง1)สูงสุด [A] 63 63 63 80
สภาพแวดลอม
คาประเมนิของกําลังสูญเสีย
ท่ีโหลดสูงสุดท่ีพิกัด [W] 4) 269 310 447 602

นํ้าหนักกรอบหุม IP20 [กก.]     
นํ้าหนักกรอบหุม IP21 [กก.] 23 23 23 27
นํ้าหนักกรอบหุม IP55 [กก.] 23 23 23 27
นํ้าหนักกรอบหุม IP 66 [กก.] 23 23 23 27
ประสิทธิภาพ 4) 0.96 0.96 0.96 0.96

1. สําหรับประเภทฟวส ดูท่ีหัวขอ ฟวส

2. เกจลวดอเมริกัน

3. วัดโดยใชสายเคเบิลมอเตอร 5 ม. แบบมีชีล ท่ีโหลดท่ีพิกัดและความถี่ท่ีพิกัด

4. กําลังสูญเสียท่ัวไปคือท่ีสภาวะโหลดปกติและคาดวาจะอยูภายในชวง +/- 15% (ความคลาด
เคล่ือนที่ยอมรับไดสัมพันธกับแรงดันและสภาพสายเคเบิลท่ีตางกัน)
คาตางๆ ขึ้นอยูกับประสิทธิภาพมอเตอรท่ัวไป (เสนกรอบ eff2/eff3) มอเตอรท่ีมีประสิทธิภาพต่ํา
กวาจะเพิ่มกําลังสูญเสียในตัวแปลงความถี่และดานตรงขามดวย
หากความถี่การสวิตชิ่งเพิ่มขึ้นจากระดับปกติกําลังสูญเสียอาจจะเพิ่มขึ้นอยางมาก
การใชพลังงานของ LCP และการดควบคุมท่ัวไปจะรวมไวดวย อุปกรณเสริมเพ่ิมเติมและโหล
ดของลูกคาอาจเพ่ิมถึง 30W ในการสูญเสียนี้ (แมวาโดยทั่วไปจะเพิ่มเพียง 4W สําหรับการดควบ
คุมโหลดเต็มกําลัง หรืออุปกรณเสริมสําหรับสล็อต A หรือสล็อต B แตละสล็อต)
แมวาจะทําการวัดจากอุปกรณชั้นเลิศก็ตาม แตตองเผื่อระดับความไมแมนยําของการวดัไวท่ี (+/-
5%)

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 9. ขอมูลจําเพาะ

 MG.20.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  125

9



โหลดเกินปกติ 110% สําหรับ 1 นาที
แหลงจายไฟหลัก 200 - 240 VAC
ตัวแปลงความถี่
เอาทพุทเพลาทั่วไป [kW]

P18K
18.5

P22K
22

P30K
30

P37K
37

P45K
45

เอาทพุทเพลาทั่วไป [HP] ท่ี 208 V 25 30 40 50 60
การหอหุมอยางมิดชิด      
IP 21  C1 C1 C2 C2 C2
IP 55  C1 C1 C2 C2 C2
IP 66  C1 C1 C2 C2 C2
กระแสเอาทพุท      

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

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

ตอเน่ือง
kVA (208 V AC) [kVA] 26.9 31.7 41.4 51.5 61.2

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

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

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

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

ฟวสกอนเขาเครื่อง1)สูงสุด [A] 125 125 160 200 250
สภาพแวดลอม
คาประเมนิของกําลังสูญเสีย
ท่ีโหลดสูงสุดท่ีพิกัด [W] 4) 737 845 1140 1353 1636

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

1. สําหรับประเภทฟวส ดูท่ีหัวขอ ฟวส

2. เกจลวดอเมริกัน

3. วดัโดยใชสายเคเบิลมอเตอร 5 ม. แบบมีชีล ท่ีโหลดที่พิกัดและความถี่ท่ีพิกัด

4. กําลังสูญเสียท่ัวไปคือท่ีสภาวะโหลดปกติและคาดวาจะอยูภายในชวง +/- 15% (ความคลาด
เคล่ือนที่ยอมรับไดสัมพันธกับแรงดันและสภาพสายเคเบิลท่ีตางกัน)
คาตางๆ ขึ้นอยูกับประสิทธิภาพมอเตอรท่ัวไป (เสนกรอบ eff2/eff3) มอเตอรท่ีมีประสิทธิภาพต่ํา
กวาจะเพิ่มกําลังสูญเสียในตัวแปลงความถี่และดานตรงขามดวย
หากความถี่การสวิตชิ่งเพิ่มขึ้นจากระดับปกติกําลังสูญเสียอาจจะเพิ่มขึ้นอยางมาก
การใชพลังงานของ LCP และการดควบคุมท่ัวไปจะรวมไวดวย อุปกรณเสริมเพ่ิมเติมและโหล
ดของลูกคาอาจเพิ่มถึง 30W ในการสูญเสียนี้ (แมวาโดยท่ัวไปจะเพิ่มเพียง 4W สําหรับการดควบ
คุมโหลดเต็มกําลัง หรืออุปกรณเสริมสําหรับสล็อต A หรือสล็อต B แตละสล็อต)
แมวาจะทําการวดัจากอุปกรณชั้นเลิศก็ตาม แตตองเผื่อระดับความไมแมนยําของการวัดไวท่ี (+/-
5%)

9. ขอมลูจําเพาะ
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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9.1.2. แหลงจายไฟหลัก 3 x 380 - 480 VAC 

โหลดเกินปกติ 110% สําหรับ 1 นาที
แหลงจายไฟหลัก 3 x 380 - 480 VAC      
ตัวแปลงความถี่
เอาทพุทเพลาทั่วไป [kW]

PK37
0.37

PK55
0.55

PK75
0.75

P1K1
1.1

P1K5
1.5

เอาทพุทเพลาทั่วไป [HP] ท่ี 460 V 0.5 0.75 1 1.5 2
การหอหุมอยางมิดชิด      
IP 20  A2 A2 A2 A2 A2
IP 21       
IP 55  A5 A5 A5 A5 A5
IP 66  A5 A5 A5 A5 A5
กระแสเอาทพุท

ตอเน่ือง
(3 x 380-440 V) [A] 1.3 1.8 2.4 3 4.1

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

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

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

ตอเน่ือง kVA
(400 V AC) [kVA] 0.9 1.3 1.7 2.1 2.8

ตอเน่ือง kVA
(460 V AC) [kVA] 0.9 1.3 1.7 2.4 2.7

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

4/10

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

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

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

เปนจังหวะ
(3 x 440-480 V) [A] 1.6 2.2 3.0 3.0 3.4

ฟวสกอนเขาเครื่อง1)สูงสุด [A] 10 10 10 10 10
สภาพแวดลอม
คาประเมนิของกําลังสูญเสีย
ท่ีโหลดสูงสุดท่ีพิกัด [W] 4) 35 42 46 58 62

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

1. สําหรับประเภทฟวส ดูท่ีหัวขอ ฟวส

2. เกจลวดอเมริกัน

3. วัดโดยใชสายเคเบิลมอเตอร 5 ม. แบบมีชีล ท่ีโหลดท่ีพิกัดและความถี่ท่ีพิกัด

4. กําลังสูญเสียท่ัวไปคือท่ีสภาวะโหลดปกติและคาดวาจะอยูภายในชวง +/- 15% (ความคลาด
เคล่ือนที่ยอมรับไดสัมพันธกับแรงดันและสภาพสายเคเบิลท่ีตางกัน)
คาตางๆ ขึ้นอยูกับประสิทธิภาพมอเตอรท่ัวไป (เสนกรอบ eff2/eff3) มอเตอรท่ีมีประสิทธิภาพต่ํา
กวาจะเพิ่มกําลังสูญเสียในตัวแปลงความถี่และดานตรงขามดวย
หากความถี่การสวิตชิ่งเพิ่มขึ้นจากระดับปกติกําลังสูญเสียอาจจะเพิ่มขึ้นอยางมาก
การใชพลังงานของ LCP และการดควบคุมท่ัวไปจะรวมไวดวย อุปกรณเสริมเพ่ิมเติมและโหล
ดของลูกคาอาจเพ่ิมถึง 30W ในการสูญเสียนี้ (แมวาโดยทั่วไปจะเพิ่มเพียง 4W สําหรับการดควบ
คุมโหลดเต็มกําลัง หรืออุปกรณเสริมสําหรับสล็อต A หรือสล็อต B แตละสล็อต)
แมวาจะทําการวดัจากอุปกรณชั้นเลิศก็ตาม แตตองเผื่อระดับความไมแมนยําของการวดัไวท่ี (+/-
5%)

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 9. ขอมูลจําเพาะ
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โหลดเกินปกติ 110% สําหรับ 1 นาที
แหลงจายไฟหลัก 3 x 380 - 480 VAC      
ตัวแปลงความถี่
เอาทพุทเพลาทั่วไป [kW]

P2K2
2.2

P3K0
3

P4K0
4

P5K5
5.5

P7K5
7.5

เอาทพุทเพลาทั่วไป [HP] ท่ี 460 V 3 4 5 7 10
การหอหุมอยางมิดชิด      
IP 20  A2 A2 A2 A3 A3
IP 21       
IP 55  A5 A5 A5 A5 A5
IP 66  A5 A5 A5 A5 A5
กระแสเอาทพุท

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

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

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

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

ตอเน่ือง kVA
(400 V AC) [kVA] 3.9 5.0 6.9 9.0 11.0

ตอเน่ือง kVA
(460 V AC) [kVA] 3.8 5.0 6.5 8.8 11.6

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

 

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

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

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

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

ฟวสกอนเขาเครื่อง1)สูงสุด [A] 20 20 20 32 32
สภาพแวดลอม
คาประเมนิของกําลังสูญเสีย
ท่ีโหลดสูงสุดท่ีพิกัด [W] 4) 88 116 124 187 255

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

1. สําหรับประเภทฟวส ดูท่ีหัวขอ ฟวส

2. เกจลวดอเมริกัน

3. วดัโดยใชสายเคเบิลมอเตอร 5 ม. แบบมีชีล ท่ีโหลดที่พิกัดและความถี่ท่ีพิกัด

4. กําลังสูญเสียท่ัวไปคือท่ีสภาวะโหลดปกติและคาดวาจะอยูภายในชวง +/- 15% (ความคลาด
เคล่ือนที่ยอมรับไดสัมพันธกับแรงดันและสภาพสายเคเบิลท่ีตางกัน)
คาตางๆ ขึ้นอยูกับประสิทธิภาพมอเตอรท่ัวไป (เสนกรอบ eff2/eff3) มอเตอรท่ีมีประสิทธิภาพต่ํา
กวาจะเพิ่มกําลังสูญเสียในตัวแปลงความถี่และดานตรงขามดวย
หากความถี่การสวิตชิ่งเพิ่มขึ้นจากระดับปกติกําลังสูญเสียอาจจะเพิ่มขึ้นอยางมาก
การใชพลังงานของ LCP และการดควบคุมท่ัวไปจะรวมไวดวย อุปกรณเสริมเพ่ิมเติมและโหล
ดของลูกคาอาจเพิ่มถึง 30W ในการสูญเสียนี้ (แมวาโดยท่ัวไปจะเพิ่มเพียง 4W สําหรับการดควบ
คุมโหลดเต็มกําลัง หรืออุปกรณเสริมสําหรับสล็อต A หรือสล็อต B แตละสล็อต)
แมวาจะทําการวดัจากอุปกรณชั้นเลิศก็ตาม แตตองเผื่อระดับความไมแมนยําของการวัดไวท่ี (+/-
5%)

9. ขอมลูจําเพาะ
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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โหลดเกินปกติ 110% สําหรับ 1 นาที
แหลงจายไฟหลัก 3 x 380 - 480 VAC      
ตัวแปลงความถี่
เอาทพุทเพลาทั่วไป [kW]

P11K
11

P15K
15

P18K
18.5

P22K
22

P30K
30

เอาทพุทเพลาทั่วไป [HP] ท่ี 460 V 15 20 25 30 40
การหอหุมอยางมิดชิด      
IP 20       
IP 21  B1 B1 B1 B2 B2
IP 55  B1 B1 B1 B2 B2
IP 66  B1 B1 B1 B2 B2
กระแสเอาทพุท

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

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

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

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

ตอเน่ือง kVA
(400 V AC) [kVA] 16.6 22.2 26 30.5 42.3

ตอเน่ือง kVA
(460 V AC) [kVA] 16.7 21.5 27.1 31.9 41.4

ขนาดสายเคเบิลสูงสุด

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

10/7 35/2

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

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

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

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

ฟวสกอนเขาเครื่อง1)สูงสุด [A] 63 63 63 63 80
สภาพแวดลอม
คาประเมนิของกําลงัสูญเสีย
ท่ีโหลดสูงสุดท่ีพิกัด [W] 4) 278 392 465 525 739

นํ้าหนักกรอบหุม IP20 [กก.]      
นํ้าหนักกรอบหุม IP 21 [กก.] 23 23 23 27 27
นํ้าหนักกรอบหุม IP 55 [กก.] 23 23 23 27 27
นํ้าหนักกรอบหุม IP 66 [กก.] 23 23 23 27 27
ประสิทธิภาพ 4) 0.98 0.98 0.98 0.98 0.98

1. สําหรับประเภทฟวส ดูท่ีหัวขอ ฟวส

2. เกจลวดอเมริกัน

3. วัดโดยใชสายเคเบิลมอเตอร 5 ม. แบบมีชีล ท่ีโหลดท่ีพิกัดและความถี่ท่ีพิกัด

4. กําลังสูญเสียท่ัวไปคือท่ีสภาวะโหลดปกติและคาดวาจะอยูภายในชวง +/- 15% (ความคลาด
เคล่ือนที่ยอมรับไดสัมพันธกับแรงดันและสภาพสายเคเบิลท่ีตางกัน)
คาตางๆ ขึ้นอยูกับประสิทธิภาพมอเตอรท่ัวไป (เสนกรอบ eff2/eff3) มอเตอรท่ีมีประสิทธิภาพต่ํา
กวาจะเพิ่มกําลังสูญเสียในตัวแปลงความถี่และดานตรงขามดวย
หากความถี่การสวิตชิ่งเพิ่มขึ้นจากระดับปกติกําลังสูญเสียอาจจะเพิ่มขึ้นอยางมาก
การใชพลังงานของ LCP และการดควบคุมท่ัวไปจะรวมไวดวย อุปกรณเสริมเพ่ิมเติมและโหล
ดของลูกคาอาจเพ่ิมถึง 30W ในการสูญเสียนี้ (แมวาโดยทั่วไปจะเพิ่มเพียง 4W สําหรับการดควบ
คุมโหลดเต็มกําลัง หรืออุปกรณเสริมสําหรับสล็อต A หรือสล็อต B แตละสล็อต)
แมวาจะทําการวัดจากอุปกรณชั้นเลิศก็ตาม แตตองเผื่อระดับความไมแมนยําของการวดัไวท่ี (+/-
5%)

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 9. ขอมูลจําเพาะ
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โหลดเกินปกติ 110% สําหรับ 1 นาที
แหลงจายไฟหลัก 3 x 380 - 480 VAC
ตัวแปลงความถี่
เอาทพุทเพลาทั่วไป [kW]

P37K
37

P45K
45

P55K
55

P75K
75

P90K
90

เอาทพุทเพลาทั่วไป [HP] ท่ี 460 V 50 60 75 100 125
การหอหุมอยางมิดชิด      
IP 20       
IP 21  C1 C1 C1 C2 C2
IP 55  C1 C1 C1 C2 C2
IP 66  C1 C1 C1 C2 C2
กระแสเอาทพุท

 

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

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

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

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

ตอเน่ือง kVA
(400 V AC) [kVA] 50.6 62.4 73.4 102 123

ตอเน่ือง kVA
(460 V AC) [kVA] 51.8 63.7 83.7 104 128

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

50/1/0 104 128

กระแสอินพุทสงูสุด

 

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

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

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

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

ฟวสกอนเขาเคร่ือง1)สูงสุด [A] 100 125 160 250 250
สภาพแวดลอม
คาประเมินของกําลังสูญเสีย
ท่ีโหลดสูงสุดท่ีพิกัด [W] 4) 698 843 1083 1384 1474

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

1. สําหรับประเภทฟวส ดูท่ีหัวขอ ฟวส

2. เกจลวดอเมริกัน

3. วดัโดยใชสายเคเบิลมอเตอร 5 ม. แบบมีชีล ท่ีโหลดที่พิกัดและความถี่ท่ีพิกัด

4. กําลังสูญเสียท่ัวไปคือท่ีสภาวะโหลดปกติและคาดวาจะอยูภายในชวง +/- 15% (ความคลาด
เคล่ือนที่ยอมรับไดสัมพันธกับแรงดันและสภาพสายเคเบิลท่ีตางกัน)
คาตางๆ ขึ้นอยูกับประสิทธิภาพมอเตอรท่ัวไป (เสนกรอบ eff2/eff3) มอเตอรท่ีมีประสิทธิภาพต่ํา
กวาจะเพิ่มกําลังสูญเสียในตัวแปลงความถี่และดานตรงขามดวย
หากความถี่การสวิตชิ่งเพิ่มขึ้นจากระดับปกติกําลังสูญเสียอาจจะเพิ่มขึ้นอยางมาก
การใชพลังงานของ LCP และการดควบคุมท่ัวไปจะรวมไวดวย อุปกรณเสริมเพ่ิมเติมและโหล
ดของลูกคาอาจเพิ่มถึง 30W ในการสูญเสียนี้ (แมวาโดยท่ัวไปจะเพิ่มเพียง 4W สําหรับการดควบ
คุมโหลดเต็มกําลัง หรืออุปกรณเสริมสําหรับสล็อต A หรือสล็อต B แตละสล็อต)
แมวาจะทําการวดัจากอุปกรณชั้นเลิศก็ตาม แตตองเผื่อระดับความไมแมนยําของการวัดไวท่ี (+/-
5%)

9. ขอมลูจําเพาะ
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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การปองกันและคุณสมบัติ

• การปองกันมอเตอรจากการสะสมความรอนเกินสะสมแบบอิเล็กทรอนิกเมื่อมีโหลดเกิน

• การตรวจสอบอุณหภูมิของแผนระบายความรอนทําใหแนใจไดวาตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางาน
หากอุณหภูมิสูงขึ้นถึง 95 °C °± 5°C อุณหภูมิท่ีโหลดเกินจะไมสามารถถูกรีเซ็ตไดจนกวาอุณหภูมิ
ของแผนระบายความรอนจะต่ํากวา 70 °C ± 5°C (คําแนะนํา อุณหภูมิเหลานีอ้าจแตกตางไปตาม
ขนาดกําลังไฟ, กรอบหุม ฯลฯ) ชุดขับ AQUA VLT มีฟงกชันการลดพิกัดอัตโนมัติเพ่ือเล่ียงไมให
แผนระบายความรอนมีอุณหภูมิสูงถึง 95 องศาเซลเซียส

• ตัวแปลงความถี่มีการปองกันจากการลัดวงจรบนขั้วตอมอเตอร U, V, W

• หากเฟสหลักขาดหายไป ตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางานหรือสงการเตือน (ขึ้นอยูกับโหลด)

• การตรวจดูแลแรงดันไฟฟาของวงจรขั้นกลางทําใหมั่นใจวาตัวแปลงความถี่นี้จะตัดการทํางาน ถา
แรงดันของวงจรต่ําหรือสูงเกินไป

• ตัวแปลงความถี่นี้มีการปองกันตอการเกิดฟอลตลงดินที่ขั้วตอมอเตอร U, V, W

แหลงจายไฟหลัก (L1, L2, L3):
แรงดันไฟฟาของแหลงจาย 200-240 V ±10%
แรงดันไฟฟาของแหลงจาย 380-480 V ±10%
แรงดันไฟฟาของแหลงจาย 525-600 V ±10%
ความถี่ของแหลงจายไฟ 50/60 Hz
ความไมสมดุลสูงสุดชั่วคราวระหวางเฟสแหลงจายไฟ 3.0 % ของแรงดันไฟฟาพิกัดของแหลงจาย
คาตัวประกอบกําลังแทจริง (λ) ≥ 0.9 ท่ีระบุท่ีโหลดพิกัด
แฟคเตอรกําลังการเขาแทนที่ (cosφ) เกือบเขากัน (> 0.98)
กาสลับบนแหลงจายไฟดานเขา L1, L2, L3 (การเปดเคร่ือง) ≤ กรอบหุมประเภท A สูงสุด 2 คร้ัง/นาที
การสลับบนแหลงจายไฟดานเขา L1, L2, L3 (การเปดเคร่ือง) ≥ กรอบหุมประเภท B สูงสุด 1 คร้ัง/นาที
สภาพแวดลอมตามมาตรฐาน EN60664-1 หมวดแรงดันไฟฟาเกิน III/ระดับมลภาวะ 2

เคร่ืองนีเ้หมาะสําหรับใชในวงจรที่มีความสามารถในการจายกระแสไมมากกวา 100.000 RMS แอมแปรแบบ
สมมาตร,แรงดันสูงสุด 240/480/600 V

เอาทพุตมอเตอร (U, V, W):
แรงดันเอาทพุต 0 - 100% ของแรงดันแหลงจายไฟ
ความถี่เอาทพุต 0- 1000 Hz
การเปดปดของเอาทพุต ไมจํากัด
เวลาท่ีใชเปลี่ยนความเร็ว 1 - 3600 วินาที

คุณลักษณะแรงบิด
แรงบิดเร่ิมตน (แรงบิดคงท่ี) สูงสุด 110% เปนเวลา 1 นาที*

แรงบิดเร่ิมตน สูงสุด 135% ไดนานถึง 0.5 วนิาที*

แรงบิดท่ีโหลดเกิน (แรงบิดคงท่ี) สูงสุด 110% เปนเวลา 1 นาที*

*เปอรเซ็นตจะสัมพันธกับแรงบิดปกติของชุดขับ AQUA VLT

ความยาวและขนาดหนาตัดของสายเคเบิล:
ความยาวสายเคเบิลมอเตอรสูงสุด แบบชีล/ปลอกโลหะ ชุดขับ AQUA VLT: 150 ม.
ความยาวสายเคเบิลมอเตอรสูงสุดแบบไมมีชีล/ไมมีปลอกโลหะ ชุดขับ AQUA VLT: 300 ม.
ขนาดหนาตัดของสายมอเตอร, สายไฟหลัก, การแบงโหลดและเบรคสูงสุด
ขนาดหนาตัดสูงสุดของขั้วตอสําหรับสายควบคุมชนิดสายแข็ง 1.5 มม.2/16 AWG (2 x 0.75 มม.2)
ขนาดหนาตัดสูงสุดของขั้วตอสําหรับสายเคเบิลควบคุมชนิดสายออน 1 มม.2/18 AWG
ขนาดหนาตัดสูงสุดของขั้วตอสําหรับสายเคเบิลควบคุม, สายเคเบิลท่ีมีปลอกหุมแกน 0.5 มม.2/20 AWG
ขนาดหนาตัดตํ่าสุดสําหรับขั้วตอสายควบคุม 0.25 mm2

* ดูตารางแหลงจายไฟหลักสําหรับขอมูลเพ่ิมเติม!

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 9. ขอมูลจําเพาะ
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การดควบคุม, การสื่อสารแบบอนกุรม RS-485
หมายเลขขั้วตอ 68 (P,TX+, RX+), 69 (N,TX-, RX-)
หมายเลขขั้วตอ 61 จุดตอรวมสําหรับขั้วตอ 68 และ 69

วงจรการสื่อสารแบบอนุกรม RS-485 ทํางานแยกตางหากจากวงจรสวนกลางอื่นๆ และถูกแยกโดดทางไฟ
ฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV)

อินพุตดิจิตอล:
อินพุตดิจิตอลที่สามารถตั้งโปรแกรมได 4 (6)
หมายเลขขั้วตอ 18, 19, 27 1), 29, 32, 33,
ลอจิก PNP หรือ NPN
ระดับแรงดันไฟฟา 0 - 24 V DC
ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจิก'0' PNP < 5 V DC
ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจิก'1' PNP > 10 V DC
ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจิก'0' NPN > 19 V DC
ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจิก'1' NPN < 14 V DC
แรงดันไฟฟาสูงสุดท่ีอินพุต 28 V DC
ความตานทานอินพุต, Ri ประมาณ 4 kΩ

อินพุตดิจิตอลทั้งหมดถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอ่ืนๆ
1) ขั้วตอ 27 และ 29 ยังสามารถตั้งโปรแกรมเปนเอาทพุตได

เอาทพุตดิจิตอล:
เอาตพุตดิจิตอล/พัลสท่ีสามารถตั้งโปรแกรมได 2
หมายเลขขั้วตอ 27, 29 1)

ระดับแรงดันท่ีเอาทพุตดิจิตอล/ความถี่ 0 - 24 V
กระแสเอาทพุตสูงสุด (รับหรือจายกระแส) 40 mA
โหลดสูงสุดท่ีเอาทพุตความถี่ 1 kΩ
โหลดแบบตัวเก็บประจุสูงสุดท่ีเอาทพุตความถี่ 10 nF
ความถี่เอาทพุตตํ่าสุดท่ีเอาทพุตความถี่ 0 Hz
ความถี่เอาทพุตสูงสุดท่ีเอาทพุตความถี่ 32 kHz
ความแมนยําของเอาทพุตความถี่ ความผิดพลาดสูงสุด: .1 % ของคาเต็มสเกล
ความละเอียดของเอาทพุตความถี่ 12 บิต

1) ขั้วตอ 27 และ 29 ยังสามารถตั้งโปรแกรมเปนอินพุตได

เอาทพุตดิจิตอลถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอ่ืนๆ

อินพุทอนาล็อก:
จํานวนอินพุทอนาล็อก 2
หมายเลขขั้วตอ 53, 54
โหมด แรงดันหรือกระแส
เลือกโหมด สวิตช S201 และสวติช S202
โหมดแรงดัน สวติช S201/สวติช S202 = ปด (U)
ระดับแรงดันไฟฟา : 0 ถึง +10 V (เปล่ียนสเกลได)
ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 10 kΩ
แรงดันสูงสุด ± 20 V
โหมดกระแส สวิตช S201/สวิตช S202 = เปด (I)
ระดับกระแส 0/4 ถึง 20 mA (เปล่ียนสเกลได)
ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 200 Ω
กระแสสูงสุด 30 mA
ความละเอียดของอินพุทอนาล็อก 10 บิต (เคร่ืองหมาย +)
ความแมนยําของอินพุทอนาล็อก ความผิดพลาดสูงสุด 0.5% ของคาเต็มสเกล
แบนดวิดธ : 200 Hz

อินพุทอนาล็อกถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอ่ืนๆ

9. ขอมลูจําเพาะ
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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เอาทพุทอนาล็อก:
จํานวนเอาทพุทอนาล็อกท่ีโปรแกรมได 1
หมายเลขขั้วตอ 42
ชวงกระแสของเอาทพุทอนาล็อก 0/4 - 20 mA
โหลดสูงสุดท่ีสามารถตอรวมที่เอาทพุทอนาล็อก 500 Ω
ความแมนยําของเอาทพุทอนาล็อก ขอผิดพลาดสูงสุด: .8 % ของคาเต็มสเกล
ความละเอียดของเอาทพุทอนาล็อก 8 บิต

เอาทพุทอนาล็อกถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอ่ืนๆ

การดควบคุม, เอาทพุท DC 24 V:
หมายเลขขั้วตอ 12, 13
โหลดสูงสุด : 200 mA

แหลงจายไฟ DC 24 V ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) แตมีความตางศักยเทากับ
อินพุทและเอาทพุททั้งอนาล็อกและดิจิตัล

เอาทพุทรีเลย:
เอาทพุทรีเลยท่ีสามารถตั้งโปรแกรมได 2
รีเลย 01 หมายเลขขั้วตอ 1-3 (ตัด), 1-2 (ตอ)
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (AC-1)1)บน 1-3 (NC), 1-2 (NO) (โหลดตานทาน) 240 V AC, 2 A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (AC-15)1) (โหลดเหนี่ยวนํา @ cosφ 0.4) 240 V AC, .2 A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (DC-1)1) บน 1-2 (NO), 1-3 (NC) (โหลดตานทาน) 60 V DC, 1A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (DC-13)1) (โหลดเหนีย่วนํา) 24 V DC, 0.1A
รีเลย 02 หมายเลขขั้วตอ 4-6 (ตัด), 4-5 (ตอ)
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (AC-1)1) บน 4-5 (NO) (โหลดตานทาน) 240 V AC, 2 A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (AC-15)1) บน 4-5 (NO) (โหลดเหนีย่วนาํ @ cosφ 0.4) 240 V AC, .2 A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (DC-1)1) บน 4-5 (NO) (โหลดตานทาน) 80 V DC, 2 A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (DC-13)1) บน 4-5 (NO) (โหลดเหนี่ยวนาํ) 24 V DC, 0.1A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (AC-1)1) บน 4-6 (NC) (โหลดตานทาน) 240 V AC, 2 A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (AC-15)1) บน 4-6 (NC) (โหลดเหนี่ยวนาํ @ cosφ 0.4) 240 V AC, 0.2A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (DC-1)1) บน 4-6 (NC) (โหลดตานทาน) 50 V DC, 2 A
โหลดสูงสุดท่ีขั้วตอ (DC-13)1) บน 4-6 (NC) (โหลดเหนี่ยวนาํ) 24 V DC, 0.1 A
โหลดต่ําสุดท่ีขั้วตอ 1-3 (NC), 1-2 (NO), 4-6 (NC), 4-5 (NO) 24 V DC 10 mA, 24 V AC 20 mA
สิ่งแวดลอมตาม EN 60664-1 หมวดแรงดันไฟฟาเกิน III/ระดับมลภาวะ 2

1) IEC 60947 สวน 4 และ 5
หนาสัมผัสรีเลยถูกแยกโดดทางไฟฟาจากสวนท่ีเหลือของวงจรโดยฉนวนเสริม (PELV)

การดควบคุม, เอาทพุท DC 10 V:
หมายเลขขั้วตอ 50
แรงดันเอาทพุท 10.5 V ±0.5 V
โหลดสูงสุด 25 mA

แหลงจายไฟ DC 10 V ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอ่ืนๆ.

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 9. ขอมูลจําเพาะ
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คุณลักษณะการควบคุม:
ความละเอียดของความถี่เอาทพุตท่ี 0 - 1000 Hz : +/- 0.003 Hz
เวลาตอบสนองของระบบ (ขั้วตอ 18, 19, 27, 29, 32, 33) : ≤ 2 ms
ชวงควบคุมความเร็ว (วงรอบเปด) 1:100 ของความเร็วซิงโครนสั
ความแมนยําของความเร็ว (วงรอบเปด) 30 - 4000 rpm: ความคลาดเคลื่อนสูงสุด ±8 rpm

คุณลักษณะการควบคุมท้ังหมดอางอิงกับมอเตอรอะซิงโครนัส 4 ขั้ว

สภาพแวดลอม:
กรอบหุม ≤ กรอบหุมประเภท A IP 20, IP 55
กรอบหุม ≥ กรอบหุมประเภท A, B IP 21, IP 55
ชุดประกอบกรอบหุมท่ีมีอยู ≤ กรอบหุมประเภท A IP21/TYPE 1/IP 4X top
การทดสอบการสั่น 1.0 ก.
ความชื้นสัมพัทธสูงสุด 5% - 95%(IEC 721-3-3; คลาส 3K3 (ไมกล่ันตัว) ระหวางการทํางาน
ภาพแวดลอมท่ีรุนแรง (IEC 721-3-3), ไมไดเคลือบ คลาส 3C2
สภาพแวดลอมท่ีรุนแรง (IEC 721-3-3), เคลือบ คลาส 3C3
วธิีการทดสอบตาม IEC 60068-2-43 H2S (10 วัน)
อุณหภูมิแวดลอม สูงสุด 50 °C (สูงสุด 45 °C)

การลดพิกัดสําหรับอุณหภูมิแวดลอม ดูท่ีหัวขอเงือ่นไขพิเศษ

อุณหภูมิแวดลอมตํ่าสุดสําหรับการทํางานเต็มท่ี 0 °C
อุณหภูมิแวดลอมตํ่าสุดสําหรับการทํางานแบบลดสมรรถนะลง - 10 °C
อุณหภูมิระหวางการเก็บ/ขนสง -25 - +65/70 °C
ความสูงเหนือระดับน้ําทะเลสูงสุดโดยไมมีการลดพิกัด 1000 ม.
ความสูงเหนือระดับน้าํทะเลสูงสุดโดยมีการลดพิกัด 3000 ม.

การลดพิกัดสําหรับระดับความสูงท่ีสูงมาก ดูท่ีหัวขอเงื่อนไขพิเศษ

มาตรฐาน EMC, การแพรกระจาย EN 61800-3, EN 61000-6-3/4, EN 55011, IEC 61800-3

มาตรฐาน EMC, ความคงทน

EN 61800-3, EN 61000-6-1/2,
EN 61000-4-2, EN 61000-4-3, EN 61000-4-4, EN 61000-4-5, EN

61000-4-6

ดูท่ีหัวขอเงือ่นไขพิเศษ

สมรรถนะการดควบคุม:
ชวงเวลาการสแกน : 5 ms

การดควบคุม, การสื่อสารอนกุรม USB:
มาตรฐาน USB 1.1 (ความเร็วเต็ม)
ปล๊ัก USB ปล๊ัก “อุปกรณ” USB ประเภท B

การเชื่อมตอกับ PC ดําเนนิการผานทางสายเคเบิล USB แมขาย/อุปกรณมาตรฐาน
การเชื่อมตอ USB ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดัน
สูงอ่ืนๆ
การเชื่อมตอ USB ไมได ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากสายดินปองกัน ใชแลปท็อป/PC ท่ีแยก
ตางหากเทานัน้เพื่อเชื่อมตอกับขั้วตอ USB บนชุดขับ AQUA VLT หรือสายเคเบิล/ตัวแปลง
สัญญาณ USB ท่ีแยกโดดทางไฟฟา

9.1.3. ประสิทธิภาพ 

ประสิทธิภาพของรุนชุดขับ AQUA VLT (η VLT)
โหลดท่ีตัวแปลงความถี่มีผลเพียงเล็กนอยตอประสิทธิภาพ โดยท่ัวไปแลวประสิทธิภาพจะเทาเดิมท่ีความถี่
มอเตอรท่ีพิกัด fM,N แมวามอเตอรจะจายแรงบิดเพลาท่ีระบุ 100% หรือเพียง 75% เชนในกรณีแบงโหลด

ซึ่งหมายความวาประสิทธิภาพของตัวแปลงความถี่จะไมเปล่ียนแปลงแมวาจะเลือกคุณลักษณะ U/f แบบอ่ืน

9. ขอมลูจําเพาะ
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน
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อยางไรก็ตาม คุณลักษณะ U/f นัน้มีอิทธิพลตอประสิทธิภาพของมอเตอร

ประสิทธิภาพจะลดลงเล็กนอยเมื่อต้ังความถี่การสวติชเปนคาสูงกวา 5 kHz และประสิทธิภาพจะลดลงเล็ก
นอยดวย เมื่อแรงดันไฟหลักเทากับ 480 V หรือถาสายเคเบิลมอเตอรยาวกวา 30 เมตร

ประสิทธิภาพของมอเตอร (η MOTOR)
ประสิทธิภาพของมอเตอรท่ีตออยูกับตัวแปลงความถี่ขึ้นอยูกับระดับของการสรางสนามแมเหล็ก โดยทั่วไป
ประสิทธิภาพจะดีเทากับการทํางานกับแหลงจายไฟหลัก ประสิทธิภาพของมอเตอรจะขึ้นอยูกับประเภทของ
มอเตอร

ในชวง 75-100% ของแรงบิดท่ีระบุ ประสิทธิภาพของมอเตอรจะมีความคงท่ี ท้ังเมื่อควบคุมจากตัวแปลง
ความถี่ หรือเม่ือทํางานโดยตรงจากแหลงจายไฟหลัก

สําหรับมอเตอรขนาดเล็ก คุณลักษณะ U/f จะมีอิทธิพลเพียงเล็กนอยตอประสิทธิภาพ อยางไรก็ตาม สําหรับ
มอเตอรต้ังแต 11 kW ขึ้นไป ขอไดเปรียบนี้จะมีความเดนชัดขึ้น

โดยท่ัวไป ความถี่การสวติชไมมีผลกระทบตอประสิทธิภาพของมอเตอรขนาดเล็ก สวนมอเตอรท่ีมีขนาด
ต้ังแต 11 kW ขึ้นไป จะมีประสิทธิภาพที่ปรับปรุงดีขึ้น (1-2%) ท้ังนีเ้นื่องจากรูปไซนของกระแสมอเตอรเกือบ
เปนรูปสมบูรณแบบท่ีความถี่การสวติชระดับสูง

ประสิทธิภาพของระบบ (η SYSTEM)
ในการคํานวณประสิทธิภาพระบบ ประสิทธิภาพของชุดขับ AQUA VLT (η VLT) จะถูกคูณดวยประสิทธิภาพ
ของมอเตอร (η MOTOR):
η SYSTEM) = η  VLT x η MOTOR

อางอิงจากเสนกรอบของกราฟที่ระบุขางตน จะสามารถคํานวณประสิทธิภาพระบบท่ีความเร็วตางๆ ได

เสียงรบกวนของตัวแปลงความถี่มาจากสามแหลงคือ:

1. ขดลวด DC ของ วงจรขั้นกลาง

2. พัดลมภายใน

3. โชคตัวกรอง RFI

คาโดยท่ัวไปจะวดัท่ีระยะหาง 1 เมตรจากตัวเครื่อง คือ

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 9. ขอมูลจําเพาะ
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การหอหุมอยางมิดชดิ ท่ีความเร็วพัดลมที่ลดลง
(50%) [dBA] ความเร็วพัดลมเต็มที่ [dBA]

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

เมื่อทรานซิสเตอรในบริดจอินเวอรเตอรสวทิช แรงดันของมอเตอรจะเพิ่มขึ้นตามอัตราสวน du/dt โดยขึ้นอยู
กับ:

- สายเคเบิลของมอเตอร (ประเภท ขนาดหนาตัด ความยาว มีชีลหรือไมมีชีล)

- ความเหนี่ยวนาํ

การเหนี่ยวนําตามธรรมชาติเปนสาเหตุใหเกิดคาโอเวอรชูต UPEAK ในแรงดันมอเตอร กอนที่จะสามารถเสถียร
ไดเองท่ีระดับที่อิงตามแรงดันในวงจรขั้นกลาง เวลาไตถึงคายอดและแรงดันคายอด UPEAK  จะสงผลกระทบ
ตออายุการใชงานของมอเตอร หากแรงดันคายอดสูงเกินไป โดยเฉพาะมอเตอรท่ีไมมีฉนวนของขดลวด
เฟสจะไดรับผลกระทบ หากสายเคเบิลมอเตอรสั้น (ไมก่ีเมตร) เวลาไตถึงคายอดและแรงดันคายอดจะลดลง
หากสายเคเบิลมอเตอรยาว (100 เมตร) เวลาไตถึงคายอดและแรงดันคายอดจะเพิ่มขึ้น

ในมอเตอรท่ีไมมีกระดาษฉนวนระหวางเฟส หรือการเสริมฉนวนอื่นๆ ท่ีเหมาะสมสําหรับทํางานกับการจายแรง
ดันไฟฟา (เชน ตัวแปลงความถี่) ใหติดต้ังตัวกรอง du/dt หรือตัวกรองคลื่นไซนท่ีเอาทพุทของตัวแปลงความ
ถ่ี

9.2. เงื่อนไขพิเศษ

9.2.1. วัตถุประสงคของการลดคาพิกัด

การลดคาพิกัดควรนํามาใชในการพิจารณาเมื่อใชตัวแปลงความถี่ท่ีสภาพความดันอากาศต่ํา (ติดตงในที่สูง),
ความเร็วต่ํา, ตอกับสายไฟของมอเตอรท่ียาวมาก, สายไฟท่ีมีพ้ืนที่หนาตัดมาก หรือท่ีอุณหภูมิแวดลอมสูง
การดําเนนิการที่จําเปนไดอธิบายไวในหมวดนีแ้ลว

9.2.2. การลดพิกัดอุณหภูมแิวดลอม 

อุณหภูมิเฉล่ีย (TAMB, AVG) ท่ีถูกวัดมากกวา 24 ชั่วโมงจะตองตํ่ากวาอุณหภูมิแวดลอมสูงสุดท่ีอนญุาต 5 °C
เปนอยางนอย (TAMB,MAX)

หากตัวแปลงความถี่ทํางานที่อุณหภูมิแวดลอมสูง ควรลดกระแสเอาทพุทท่ีตอเนื่องลง

การลดพิกัดขึ้นอยูกับรูปแบบของการสลับ ซึ่งสามารถตั้งคาใหเปน 60 PWM หรือ SFAVM ในพารามิเตอร
14-00

9. ขอมลูจําเพาะ
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน

136  MG.20.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  

9



กรอบหุม
60 PWM - Pulse Width Modulation

ภาพประกอบ 9.1: การลดพิกัดของ Iout สําหรับ
อุณหภมูิ TAMB,MAX สําหรับกรอบหุม A โดยการใช 60
PWM

SFAVM - Stator Frequency Asyncron
Vector Modulation

ภาพประกอบ 9.2: การลดพิกัดของ Iout สําหรับ
อุณหภมูิ TAMB,MAX สําหรับกรอบหุม A โดยการใช
SFAVM

ในกรอบหุม A ความยาวของสายเคเบิลของมอเตอรมีผลกระทบสูงท่ีสัมพันธกับการลดพิกัดท่ีแนะนํา ดังนั้น
การลดพิกัดท่ีแนะนาํไดแสดงไวสําหรับการใชสายเคเบิลท่ียาวสูงสุด 10 เมตร

ภาพประกอบ 9.3: การลดพิกัดของ I¹out สําหรับ
อุณหภมูิ TAMB,MAX สําหรับกรอบหุม A โดยการใช 60
PWM และสายเคเบิลยาวไมเกิน 10 ม.

ภาพประกอบ 9.4: การลดพิกัดของ I¹out สําหรับ
อุณหภมูิ TAMB,MAX สําหรับกรอบหุม A โดยการใช

SFAVM และสายเคเบิลยาวไมเกิน 10 ม.

กรอบหุม B
60 PWM - Pulse Width Modulation

ภาพประกอบ 9.5: การลดพิกัดของ I¹out สําหรับ
อุณหภมูิ TAMB,MAXสําหรับกรอบหุม B โดยการใช 60
PWM และสายเคเบิลยาวไมเกิน 10 ม.

SFAVM - Stator Frequency Asyncron
Vector Modulation

ภาพประกอบ 9.6: การลดพิกัดของ I¹out สําหรับ
อุณหภมูิ TAMB,MAX สําหรับกรอบหุม B โดยการใช

SFAVM ในโหมดแรงบิดปกต(ิ110%เหนือกวาแรงบิด)

ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมือการใชงาน 9. ขอมูลจําเพาะ
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กรอบหุม C
60 PWM - Pulse Width Modulation

ภาพประกอบ 9.7: การลดพิกัดของ I¹out สําหรับ
อุณหภมูิ TAMB,MAX สําหรับกรอบหุม C โดยการใช 60
PWM ในโหมดแรงบิดปกติ (110% เหนือกวาแรงบิด)

SFAVM - Stator Frequency Asyncron
Vector Modulation

ภาพประกอบ 9.8: การลดพิกัดของ I¹out สําหรับ
อุณหภมูิ TAMB,MAX สําหรับกรอบหุม C โดยการใช

SFAVM ในโหมดแรงบิดปกติ(110%เหนือกวาแรงบิด)

9.2.3. การลดพิกัดสําหรับแรงดันอากาศต่ํา 

ความสามารถในการระบายความรอนของอากาศจะลดลงเมื่อความดันอากาศต่ํา

ท่ีระดับเหนือกวาน้าํทะเล 2 กม. โปรดติดตอ Danfoss Drives ท่ีเก่ียวของกับ PELV

ท่ีความสูงมากกวา 1000 เมตร อุณหภูมิแวดลอม (TAMB) หรือกระแสเอาทพุทสูงสุด (Iout) จะตองถูกลดพิกัด
ตามไดอะแกรมที่แสดงดานลาง:

ภาพประกอบ 9.9: การลดพิกัดของกระแสเอาทพุทเทียบกับความสูงท่ี T AMB, MAX ท่ีระดับเหนือกวานํ้าทะเล 2 กม. โปรด
ติดตอ Danfoss Drives ท่ีเก่ียวของกับ PELV

ทางเลือกที่จะลดอุณหภูมิแวดลอมท่ีระดับเหนือกวาน้ําทะเลมากๆ และดวยเหตุนั้นตองใหแนใจวากระแส
เอาทพุทจะเทากับ 100% ท่ีระดับความสูงเหนือกวาน้าํทะเล

9.2.4. การลดพิกัดสําหรับการรันท่ีความเร็วต่ํา 

เมื่อเชื่อมตอมอเตอรกับตัวแปลงความถี่ จําเปนตองตรวจสอบวา การระบายความรอนของมอเตอรมีความ
เพียงพอ
ปญหาอาจจะเกิดขึ้นที่คา RPM ตํ่าในการใชงานที่มีแรงบิดคงที่ พัดลมของมอเตอรอาจจะไมสามารถให
ปริมาณลมสําหรับการระบายความรอนตามท่ีตองการและสงผลใหมีการจํากัดแรงบิดท่ีสามารถรองรับได หาก
มอเตอรทํางานตอเนือ่งท่ีคา RPM ตํ่ากวาคร่ึงของคาพิกัด มอเตอรตองไดรับการจายลมเพ่ิมเติมเพื่อการ
ระบายความรอน (หรือใชมอเตอรท่ีออกแบบสําหรับการทํางานประเภทนี้)

ทางเลือกที่จะลดระดับของภาระของมอเตอรโดยการเลือกมอเตอรใหใหญขึ้น อยางไรก็ตาม การออกแบบ
ของตัวแปลงความถี่จะกําหนดขีดจํากัดของขนาดมอเตอร

9. ขอมลูจําเพาะ
ชุดขับ AQUA VLT ®
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9.2.5. การลดพิกัดสําหรับการติดตั้งสายเคเบิลมอเตอรแบบยาวหรือสายเคเบิล
ที่มขีนาดหนาตัดใหญขึ้น 

ความยาวสูงสุดของสายเคเบิลสําหรับตัวแปลงความถี่นีค้ือ 300 เมตรและ 150 เมตรสําหรับสายเคเบิลท่ีมีชีล

ตัวแปลงความถี่นี้ไดรับการออกแบบใหทํางานโดยใชสายเคเบิลมอเตอรท่ีมีขนาดหนาตัดคาพิกัด หากใช
สายเคเบิลท่ีมีขนาดหนาตัดใหญขึ้น ใหลดกระแสเอาทพุตลง 5% สําหรับทุกขั้นการเพิ่มของขนาดหนาตัด
(ขนาดหนาตัดท่ีเพ่ิมขึ้นของสายเคเบิลจะทําใหเกิดความเปนตัวเก็บประจุร่ัวไหลลงดินท่ีเพ่ิมขึ้น ดังนั้นจึงมี
กระแสรั่วไหลลงดินเพิ่มขึ้น)

9.2.6. การปรับใหเหมาะสมโดยอัตโนมัติจะใหการประกนัสมรรถนะ 

ตัวแปลงความถี่จะตรวจสอบระดับความรุนแรงของอุณหภูมิภายใน กระแสโหลด แรงดันสูงบนวงจรและความ
เร็วมอเตอรตํ่าอยูเสมอ สําหรับการตอบสนองตอระดับท่ีรุนแรง ตัวแปลงความถี่สามารถปรับการสลับความถี่
และ/หรือเปล่ียนรูปแบบการสลับเพื่อท่ีจะประกันสมรรถนะของชุดขับได ความสามารถที่จะลดกระแสเอาทพุ
ตโดยอัตโนมัติชวยขยายสภาวะการทํางานที่ยอมรับไดเพ่ิมมากขึ้น

ชุดขับ AQUA VLT ®
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20-** วงรอบปดของ Fc 103

21-** สวนขยาย วงรอบปด 104

22-** ฟงกชันการประยุกตใชงาน 106

23-** การดําเนินการตามเวลาท่ีตั้ง 108

25-** ตัวควบคุมคาสเคด 109

3
3-** คาอางองิ/การเปลีย่นความเร็ว 85

4
4-** ขีดจํากัด/การเตือน 86

5
5-** อินพุท/เอาทพุทดจิิตลั 87

6
6-** อินพุท/เอาทพุทอนาล็อก 89

8
8-** การสื่อสารและอปุกรณเสริม 91

9
9-** Profibus 93

A
Ama 50

E
Etr 118

G
Glcp 50

L
Lcp 44, 50

Lcp 102 39

Led 39

M
Main Menu 53
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Mct 10 48

N
Nlcp 44

P
Pid เวลารวม 20-94 75

Pid ที่ควบคมุแบบปกติ/ผกผัน 20-81 75, 78

Pid อตัราขยายตามสวน 20-93 75

Profibus Dp-v1 48

Q
Quick Menu 42, 53

R
Reset 44

S
Status 42

เ
เครื่องมือซอฟตแวรสําหรับ Pc 48

เซ็ตพอยต 1 20-21 74

เซ็นเซอร Kty 119

เมนูดวน 53

เริ่มตน Dst/เวลาหนารอน 0-76 65

เวลาไตถงึคายอด 136

เวลาความเร็วขาข้ึน ชุด 1 พารามิเตอร 3-41 56

เวลาความเร็วขาลง ชุด 1 3-42 56

เวลาท่ีใชในการเรง 56

เสียงรบกวน 135

เอาทพุตดิจติอล 132

เอาทพุตมอเตอร 131

เอาทพุทรีเลย 133

เอาทพุทอนาล็อก 133

แ
แรงดนั Dc 118

แรงดนัไฟฟาของมอเตอร 55

แรงดนัคายอดของมอเตอร 136

แรงดนัมอเตอร 136

แรงดนัมอเตอร 1-22 55

แหลงจายไฟหลัก 123

แหลงจายไฟหลัก (l1, L2, L3) 131

โ
โหมดเมนูดวน 42

โหมดเมนูหลกั 42, 76

โหมดการกําหนดรูปแบบ 1-00 66

ไ
ไฟแสดงสถานะ 41

ไมสอดคลองกับ Ul 19

ก
กระแสของมอเตอร 55

กระแสรั่วไหล 6

การเขาถึงข้ัวตอสวนควบคมุ 31

การเชื่อมตอ Usb 31
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การเชื่อมตอกบัสายหลกัสําหรับ A2 และ A3 22

การเชื่อมตอบัส Rs-485 47

การเตือนเกีย่วกบัการสตารทที่ไมตัง้ใจ 5

การเปลีย่นกลุมของคาขอมูลที่เปนตัวเลข 77

การเปลีย่นขอมูล 77

การเปลีย่นคาขอมูล 78

การเปลีย่นคาตัวอักษร 77

การเริ่มตน 51, 79

การเริ่มตนดวยตัวเอง 79

การเลอืกพารามิเตอร 76

การดเสริมเพื่อการสื่อสาร 120

การดควบคุม, เอาทพุท Dc +10 V 133

การดควบคุม, เอาทพุท Dc 24 V 133

การดควบคุม, การสื่อสารแบบอนุกรม Rs-485 131

การดควบคุม, การสือ่สารอนุกรม Usb 134

การตอลงดินและแหลงจายไฟหลัก It 21

การตัง้คามาตรฐาน 51, 79, 80

การตดิตัง้ทางไฟฟา 34

การตดิตัง้ที่สูงมากเหนือระดับนํ้าทะเล 5

การถายโอนดวนของการตัง้คาพารามิเตอรเมื่อใช Glcp 50

การทํางานของรีเลย 5-40 67

การปรับใหเหมาะสมโดยอตัโนมัตจิะใหการประกนัสมรรถนะ 139

การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอัตโนมัต ิ(ama) 36, 57

การปองกัน 19

การปองกันและคุณสมบัติ 131

การปองกนัมอเตอร 131

การระบายความรอน 138

การลดพิกัดสําหรับแรงดันอากาศต่ํา 138

การลดพิกัดสําหรับการตดิตั้งสายเคเบิลมอเตอรแบบยาวหรือสายเคเบิลที่มีขนาดหนาตัดใหญข้ึน 139

การลดพิกัดสําหรับการรันท่ีความเร็วต่ํา 138

การลดพิกัดอุณหภูมิแวดลอม 136

การลืน่ไหล 43

การสื่อสารอนุกรม 134

กําลงัของมอเตอร [kw] 1-20 55

ข
ขนาดเชิงกล 16, 18

ขยะอิเล็กทรอนิกส 8

ขอความแสดงผล 2 0-38 64

ขอความแสดงผล 3 0-39 64

ขอความแสดงสถานะ 39

ขอบังคับดานความปลอดภัย 5

ขอมูลบนปายชื่อ 35, 36

ข้ัวตอ 32 อินพุทดจิิตลั 5-14 67

ข้ัวตอ 33 อินพุทดจิิตลั 5-15 67

ข้ัวตอ 42 เอาทพุท 6-50 71

ข้ัวตอ 42 สเกลต่ําสุดของเอาทพุท 6-51 72

ข้ัวตอ 53 แรงดันต่ํา 6-10 70

ข้ัวตอ 53 แรงดันสูง 6-11 70

ข้ัวตอสวนควบคุม 31

ขีดจํากดัความเร็วต่ําของมอเตอร 4-11 56

ขีดจํากดัความเร็วสูงของมอเตอร 4-13 56

ค
ความเร็วของมอเตอรท่ีระบุ 1-25 55

ความเร็วท่ีสตารทโดยการควบคมุ Pid [rpm] 20-82 75

ความถี่ของมอเตอร 1-23 55

ความยาวและขนาดหนาตดัของสายเคเบิล 131

คาเวลาการหมดเวลาเมื่อแรงดนัต่ําเกนิไป 6-00 69

คาอางอิงตัง้ลวงหนา 66

คาอางอิงสูงสุด 3-03 66

คําเตอืนทั่วไป 4

คําแนะนําในการกําจดัท้ิง 8

คํายอและมาตรฐาน 10

คุณลักษณะแรงบิด 131

ดัชนี
ชุดขับ AQUA VLT ®

คูมอืการใชงาน

142  MG.20.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  



คณุลกัษณะการควบคมุ 134

จ
จอแสดงผลแบบกราฟก 39

ช
ชุดคําสั่งการทํางาน 58

ชุดคําสั่งพารามิเตอร 53

ชดุคําสั่งพารามิเตอรที่มีประสิทธิภาพสําหรับการประยุกตใชงานกบันํ้า 54

ต
ตัง้วันที่และเวลา 0-70 65

ตวัเลอืกพารามิเตอร 80

ตวัแปลงความถี่ 35

ตวักรองคลื่นไซน 27

ท
ทีละข้ัน 78

บ
บรรทัดแสดงผล 1.2 ขนาดเล็ก 0-21 63

บรรทัดแสดงผล 1.3 ขนาดเล็ก 0-22 63

บรรทัดแสดงผล 2 ขนาดใหญ 0-23 64

บรรทัดแสดงผล 3 ขนาดใหญ 0-24 64

ป
ประสิทธิภาพ 134

ปายชื่อมอเตอร 35

พ
พารามิเตอรท่ีเปนดชันี 78

ฟ
ฟงกชันหมดเวลาเมื่อแรงดนัตํ่าเกนิไป 6-01 69

ฟวส 19

ภ
ภาษา 55

ม
มีชีล/ปลอกโลหะ 34

ร
ระดบัแรงดันไฟฟา 132

รีแอกแตนซของแหลงจายไฟหลัก 57

รีแอกแตนซรั่วไหลของสเตเตอร 57

ว
วงจรข้ันกลาง 118, 135, 136

วิธีเชื่อมตอ Pc เขากบัตัวแปลงความความถี่ 47

วิธีใชงาน Lcp แบบกราฟก (glcp) 39

ส
สตริงของรหัสประเภท (t/c) 9

สตริงรหัสชนิด 9

สภาพแวดลอม 134

สมรรถนะเอาทพุต (u, V, W) 131
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สมรรถนะการดควบคุม 134

สวิตช S201, S202 และ S801 35

สายเคเบิลควบคุม 34

ห
หนวยคาอางองิ/คาปอนกลบั 20-12 73

หมายเหตเุกี่ยวกับความปลอดภัย 5

อ
อนิพุตดจิิตอล: 132

อนิพุทอนาลอ็ก 132

อปุกรณกระแสตกคาง (rcd) 6
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