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1 วธีิการอานคูมอืการใชงาน

1.1.1 ลิขสิทธิ ์การจํากดัความรบัผิดชอบและสิทธิ์ในการทบทวน 

การเผยแพรส่ิงพิมพนีม้ีขอมูลทีเ่ปนกรรมสิทธิ์ของ Danfoss โดยการยอมรับและการใชคูมือนี ้ ผูใชไดยอมรับวาขอมูลทีม่ีอยูในสื่อน้ีจะถูกใชเพื่อการใชงานอปุกรณจาก

Danfoss หรืออปุกรณจากผูผลิตอืน่ทีท่ําใหอุปกรณดังกลาวมีวตัถุประสงคที่ใชเพื่อสื่อสารกบัอปุกรณของ Danfoss ผานการเชื่อมโยงดวยการสื่อสารอนุกรมเทานัน้ การเผย

แพรสิ่งพิมพนีไ้ดรับการคุมครองภายใตกฎหมายลิขสิทธิ์ของเดนมารกและประเทศอื่นโดยสวนใหญ

Danfoss ไมประกันวาชุดซอฟตแวรที่สรางขึน้ตามแนวทางทีม่ีอยูในคูมือนีจ้ะทํางานอยางเหมาะสมในทุกๆ สภาพแวดลอมทางกายภาพ ฮารดแวรและซอฟตแวร

ถึงแมวา Danfoss จะไดทดสอบและทบทวนเอกสารภายในคูมือนี้แลวก็ตาม Danfoss ไมมีการประกันหรือการแสดงออกไมวาจะเปนการเปดเผยหรือโดยนยัในความรับผดิ

ชอบตอเอกสารนี ้รวมถึงคุณภาพของเอกสาร ประสิทธิภาพ หรือความเหมาะสมสําหรับวัตถุประสงคทีเ่ปนการเฉพาะ

ไมมีเหตุการณใดที่ Danfoss จะรับผดิชอบตอความเสียหายโดยทางตรง, ทางออม, พิเศษ, บังเอญิ หรือที่เกิดขึน้ตามมาหลังจากการเลิกใช หรือการไมมีความสามารถใน

การใชขอมูลที่มีอยูในคูมือนี ้ ถึงแมวาจะไดรับคําแนะนาํในความเปนไปไดถึงความเสียหายดังกลาว โดยเฉพาะ Danfoss ไมรับผดิชอบตอตนทนุใดๆ รวมถึงแตไมจํากดัถึง

สิ่งเหลานั้นที่เกิดข้ึนจากผลของการสูญเสียกําไรหรือรายได, อปุกรณสูญหายหรือเสียหาย, โปรแกรมคอมพวิเตอรสูญหาย, ขอมูลสูญหาย, ตนทุนในการจัดหาทดแทนส่ิง

เหลานี ้หรือการเรียกรองใดๆโดยบุคคลที่สาม

Danfoss สงวนสิทธ์ิทีจ่ะทบทวนการเผยแพรนี้ไดตลอดเวลาและเปลี่ยนแปลงเนื้อหาโดยไมตองแจงใหทราบลวงหนาหรือมีพันธะใดๆที่จะตองแจงใหผูใชกอนหนาและผู

ใชปจจุบนัของการทบทวนหรือการเปลี่ยนแปลงเหลานั้น

คูมือการใชงานนีจ้ะแนะนําชุดขับ AQUA VLT ใหกบัคุณในทุกแงมุม

เอกสารที่มีอยูของชุดขับ AQUA VLT:

- คูมือการใชงาน MG.20.MX.YY มขีอมูลทีจ่ําเปนสําหรับการเริ่มใชงานชุดขบัและทําใหชุดขับทํางาน

- คูมือการออกแบบ MG.20.NX.YY บรรจขุอมูลทางเทคนิคเกี่ยวกบัการออกแบบชุดขบัและการประยุกตใชของลูกคา

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

X = เลขการปรับแก

YY = รหัสภาษา

เอกสารทางเทคนคิของชุดขบัของ Danfoss ยังมีในแบบออนไลนที ่ www.danfoss.com/BusinessAreas/DrivesSolutions/Documentations/Technical

+Documentation

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 1 วิธีการอานคูมอืการใชงาน
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1.1.2 การรับรอง

 

1.1.3 สัญลักษณ

สัญลักษณที่ใชในคูมือการใชงาน

โนตสําหรับผูอาน

แสดงบางสิง่ที่จะตองสังเกตโดยผูอาน

แสดงคําเตือนทั่วไป

แสดงคําเตือนไฟฟาแรงสูง

* แสดงคามาตรฐานจากโรงงาน

1 วิธีการอานคูมอืการใชงาน
คูมอืการใชงาน
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2 ความปลอดภัย

2.1.1 หมายเหตุเกี่ยวกบัความปลอดภัย

แรงดันไฟฟาของตัวแปลงความถี่มีอันตรายเมื่อตัวแปลงความถี่ตออยูกบัแหลงจายไฟหลัก การตอมอเตอร ตัวแปลงความถี ่ หรือฟลดบัสทีไ่มถูกตอง

อาจทําใหอปุกรณเสียหาย ทําใหผูปฏบิตัิงานไดรับบาดเจ็บรุนแรงหรือเสียชีวติได ดังนั้นจะตองปฏบิตัิตามคําแนะนาํในคูมือนีเ้ชนเดียวกบักฎขอบังคับ

ของทองถ่ินและระดับประเทศและขอบังคบัดานความปลอดภยั

ขอบังคับดานความปลอดภยั

1. ตัวแปลงความถี่จะตองถูกปลดจากแหลงจายไฟหลักถาจะตองมีการดําเนนิงานซอม ตรวจสอบวาแหลงจายไฟหลักถูกปลดแลวและรอจนกวาเวลาที่จําเปนตอง

รอไดผานไปกอนทีจ่ะถอดข้ัวของมอเตอรและแหลงจายไฟหลัก

2. ปุม [STOP/RESET] บนแผงควบคุมของตัวแปลงความถี่ไมไดปลดอุปกรณออกจากแหลงจายไฟหลักและดังนั้นตองไมใชเปนสวิตชเพือ่ความปลอดภยั

3. การลงดินเพือ่การปองกนัทีถู่กตองของอปุกรณจะตองถูกกาํหนด ผูใชตองไดรับการปกปองจากแหลงจายไฟ และมอเตอรตองถูกปองกนัจากการมีโหลดเกนิตา

มกฏขอบงัคับในระดับประเทศและทองถ่ิน

4. กระแสรั่วลงดินสูงกวา 3.5 mA

5. การปองกนัโหลดเกินของมอเตอรตั้งคาโดยพารามิเตอร 1-90 การปองกันความรอนเกินของมอเตอร ถาตองใชฟงกชันนีใ้หตั้งพารามิเตอร 1-90 ใหเปนคาขอมูล

ของ [ตัดการทํางานดวย ETR] (คามาตรฐาน) หรือ คาขอมูล [การเตือนดวย ETR] หมายเหตุ: ฟงกชันจะเริ่มตนที ่1.16 เทาของกระแสทีพ่ิกดัและความถี่ทีพ่ิกดั

สําหรับตลาดอเมริกาเหนอื: ฟงกชัน ETR ใหการปองกันมอเตอรรับโหลดเกนิ ที่คลาส 20 ตามมาตรฐาน NEC

6. หามถอดปลั๊กมอเตอรและแหลงจายไฟหลักในขณะทีต่ัวแปลงความถี่ยังเช่ือมตออยูกับแหลงจายไฟหลัก ตรวจสอบวาแหลงจายไฟหลักถูกปลดแลวและรอ

จนกวาเวลาที่จําเปนตองรอไดผานไปกอนทีจ่ะถอดขัว้ของมอเตอรและแหลงจายไฟหลัก

7. โปรดจําไววาตัวแปลงความถี่จะมีอนิพทุแรงดันที่นอกเหนือจาก L1, L2 และ L3 เมื่อติดตั้งการแบงโหลด (การเชื่อมวงจรตัวกลางกระแสตรง) และแหลงจายไฟ

ภายนอก 24 VDC ตรวจสอบวาทุกอนิพทุแรงดันถูกปลดออกและรอจนกวาเวลาที่จําเปนตองรอไดผานไปกอนการเริ่มงานซอม

การติดต้ังที่สูงมากเหนือระดับนํ้าทะเล

ทีค่วามสูงเหนือระดับน้ําทะเลมากกวา 2 กม. โปรดติดตอ Danfoss เกี่ยวกบั PELV

การเตือนเกีย่วกบัการสตารทที่ไมต้ังใจ

1. มอเตอรสามารถถูกทาํใหหยดุไดโดยใชคําสั่งดิจิตอล คําสั่งบสั คาอางองิหรือการหยดุทีห่นาเครื่องในขณะทีต่ัวแปลงความถี่เช่ือมตออยูกบัแหลงจายไฟหลัก เมื่อจําเปน

ตองพิจารณาเกี่ยวกบัความปลอดภยัสวนบคุคลเพื่อประกันวาจะไมมีการสตารทโดยไมตั้งใจเกดิขึน้ ฟงกชันการหยดุเหลานีจ้ะไมเพียงพอ 2. ในขณะทีพ่ารามิเตอรกาํลัง

เปลี่ยนแปลงมอเตอรอาจจะสตารทได ดังนัน้ปุมหยดุ [STOP/RESET] ตองถูกใชงานเสมอขอมูลดังตอไปนีส้ามารถปรับแกได 3. มอเตอรที่หยดุอยูอาจจะสตารทถาเกดิ

ฟอลตขึน้ในอุปกรณอเิล็กทรอนิกของตัวแปลงความถี ่หรือถาโหลดเกินชั่วคราว หรือฟอลตในแหลงจายไฟหลัก หรือการเชื่อมตอมอเตอรสิ้นสุดลง

การเตือน

การสัมผสัชิ้นสวนทางไฟฟาอาจมีอนัตรายอยางรายแรง แมวาอปุกรณจะตัดการเชื่อมตอจากแหลงจายไฟหลักแลวกต็าม

และควรดูใหแนใจวา อินพุทแรงดันอื่นๆ ไดถูกปลดการเช่ือมตอแลว เชน แหลงจายไฟภายนอก 24 V DC การแบงรับโหลด (การเชื่อมตอ DC ของวงจรขัน้กลาง) รวมถึง

การตอมอเตอรสําหรับการสํารองทางจลน
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2.1.2 คําเตือนทั่วไป

คําเตือน:

การสัมผัสชิ้นสวนทางไฟฟาอาจมีอันตรายอยางรายแรง แมวาอปุกรณจะตัดการเชื่อมตอจากแหลงจายไฟหลักแลวก็ตาม

และควรดูใหแนใจวา อนิพทุแรงดันอืน่ๆ ไดถูกปลดการเชื่อมตอแลว (การเชื่อมตอของวงจรขั้นกลางกระแสตรง) รวมถึงการตอมอเตอรสําหรับการ

สํารองทางจลน

กอนที่จะสัมผัสสวนที่อาจจะมีกระแสไฟฟาใดๆ ของ FC 200 ชุดขับ AQUA VLT ใหรออยางนอยดังตอไปนี:้

200 - 240 V, 0.25 - 3.7 kW: รออยางนอย 4 นาที

200 - 240 V, 5.5 - 45 kW: รออยางนอย 15 นาที

380 - 480 V, 0.37 - 7.5 kW: รออยางนอย 4 นาที

380 - 480 V, 11 - 90 kW, รออยางนอย 15 นาที

525 - 600 V, 1.1 - 7.5 kW, รออยางนอย 4 นาที

525 - 600 V, 110 - 250 kW, รออยางนอย 20 นาที

525 - 600 V, 315 - 560 kW, รออยางนอย 30 นาที

ใชเวลารอนอยกวาน้ีไดเฉพาะในกรณีทีบ่งช้ีไวบนปายชื่อสําหรับเครื่องทีร่ะบุเทานัน้

กระแสรั่ว

กระแสรั่วไหลลงดินจาก FC 200 ชุดขบั AQUA VLT มีคาเกิน 3.5 mA ตาม IEC 61800-5-1 จะตองแนใจวาไดมีการเชื่อมตอลงดินโดย ขนาดสายดิน

ต่ําสุด 10mmฒ ทองแดงหรือ 16mmฒ อลูมิเนียมหรือสายดินเพิม่เติมทีม่ีขนาดเดียวกันกบัสายไฟหลักตองมีการเชื่อมตอแยกตางหาก

อุปกรณปองกันไฟดูด

ผลิตภณัฑนีอ้าจทําใหเกดิกระแสตรงไหลในตัวนาํปองกัน โดยทีอุ่ปกรณปองกันไฟดูด (RCD) จะถูกใชสําหรับการปองกนัพเิศษ ควรใชเฉพาะ RCD

ประเภท B (แบบหนวงเวลา) ที่ดานแหลงจายไฟของผลิตภณัฑนี้เทาน้ัน ดูหมายเหตุแอปพลิเคชั่น RCD เพิม่เติม MN.90.GX.02

การตอลงดินแบบปองกนัของ FC 200 ชุดขบั AQUA VLT และตองใช RCD ตามกฎขอบังคับในประเทศและทองถ่ินเสมอ

 

2.1.3 กอนเริม่ตนงานซอมบาํรงุ

1. ใหปลดตัวแปลงความถี่ออกจากแหลงจายไฟหลัก

2. ตัดการเชื่อมตอขัว้ตอ 88 และ 89 ของบัสไฟตรง

3. รออยางนอยเทากับเวลาทีร่ะบุไวในสวน คําเตือนทั่วไป ทีด่านบน

4. ถอดสายเคเบิลมอเตอร

 

2.1.4 เงือ่นไขพเิศษ

พิกดัทางไฟฟา

คาพกิัดจะแสดงบนปายชื่อของตัวแปลงความถี่โดยอางองิจากแหลงจายไฟฟา 3 เฟส ภายในแรงดัน กระแส และชวงของอณุหภมูิที่กาํหนด ซ่ึงคาดวาจะถูกใชในการ

ประยกุตใชงานเปนสวนใหญ

ตัวแปลงความถีย่ังรองรับการประยกุตใชพิเศษอื่นๆ ที่มีผลกบัคาพกิัดทางไฟฟาของตัวแปลงความถี่ สภาวะพเิศษที่สงผลกบัคาพกิัดทางไฟฟาอาจเปน

• การใชงานกบัแหลงจาย 1 เฟส

• การใชงานที่มีอณุหภมูิสูงที่ตองการการลดพิกดัทางไฟฟา

• การใชงานทางทะเลทีม่ีสภาวะแวดลอมทีรุ่นแรงมาก

ดูเร่ืองที่เก่ียวของในคําแนะนาํเหลาน้ีและคูมือการออกแบบชุดขบั AQUA VLTฎ  สําหรับขอมูลเกีย่วกับพกิัดทางไฟฟา

ความตองการสําหรับการติดต้ัง:>

ความปลอดภัยทางไฟฟาโดยรวมของตัวแปลงความถี่ที่จําเปนตองไดรับการพิจารณาในการติดต้ังโดยเฉพาะที่เกีย่วของกบั

• ฟวสและเซอรกติเบรกเกอรสําหรับการปองกนักระแสเกนิและการลัดวงจร

• การเลือกขนาดสายเคเบลิไฟฟา (แหลงจายไฟหลัก, มอเตอร, เบรก, การแบงโหลดและรีเลย)

• การกําหนดคา Grid (IT,TN, ขาสายดิน เปนตน)

• ความปลอดภยัของสวนตอแรงดันต่ํา (สภาวะ PELV)

ดูเร่ืองที่เก่ียวของในคําแนะนาํเหลาน้ีและคูมือการออกแบบชุดขบั AQUA VLTฎ สําหรับขอมูลเกี่ยวกบัขอกาํหนดการติดตั้ง
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2.1.5 ขอควรระวงั

ตัวเก็บประจดุีซีลิงคของตัวแปลงความถี่ จะยังคงมีประจุไฟอยูหลังจากปลดการจายไฟแลว เพื่อหลีกเลี่ยงอันตรายจากไฟฟา ใหปลดตัวแปลงความถี่

ออกจากแหลงจายไฟหลักกอนดําเนนิการบํารุงรักษา ใหรออยางนอยตามที่ระบุตอไปนี ้กอนใหบริการตัวแปลงความถี:่

แรงดันไฟฟา เวลารอตํ่าสุด
4 นาที 15 นาที 20 นาที 30 นาที

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

380 - 480 V 0.37 - 7.5 kW 11 - 90 kW 110 - 250 kW 315 - 450 kW
    

525-600 V 0.75 kW - 7.5 kW  110 - 250 kW 315 - 560 kW
    

525-690 V   45 - 400 kW 450 - 630 kW
    

โปรดตระหนักวาอาจจะมีแรงดันสูงในดีซีลิงค แมวาไฟแสดงสถานะจะดับแลวกต็าม

 

2.1.6 หลีกเล่ียงการสตารทโดยไมไดตั้งใจ

ในขณะที่ตัวแปลงความถี่เชื่อมตออยูกบัสายหลัก มอเตอรสามารถสตารท/หยุดไดโดยใชคําสั่งดิจิตอล, คําสั่งบสั, คาอางองิ หรือผานทาง แผงควบคุมหนา

เครื่อง

• ปลดตัวแปลงความถี่จากแหลงจายไฟหลักเมือ่พิจารณาถึงความปลอดภยัสวนบคุคลจาํเปนตองหลีกเลี่ยงการสตารทโดยไมไดตั้งใจ

• เพื่อหลีกเลี่ยงการสตารทโดยไมไดตั้งใจ ใหกดปุม [OFF] ทกุคร้ังกอนทําการเปลี่ยนคาพารามิเตอร

• ถาขั้วตอ 37 ไมไดปด, ฟอลตทางอิเล็กทรอนกิ, โหลดเกินชั่วขณะ, ฟอลตในแหลงจายไฟหลัก, หรือการหายไปของการเชื่อมตอกบัมอเตอร อาจเปนสาเหตุให

มอเตอรที่หยดุอยูเกดิการสตารทข้ึนได
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2.1.7 การหยุดอยางปลอดภัยของตัวแปลงความถี ่(อุปกรณเสรมิ)

สําหรับเวอรชันทีต่ิดตัง้การหยุดแบบปลอดภยัดวยอนิพทุทีข่ั้วตอ 37 ตัวแปลงความถี่สามารถทําฟงกชันการปดแรงบิดทีป่ลอดภยั  (ตามทีก่ําหนดไวในฉบับราง CD IEC

61800-5-2) หรือ การหยุดหมวด 0 (ตามที่กาํหนดใน EN 60204-1)ไดอยางปลอดภยั

การทํางานนี้ไดรับการออกแบบและรับรองแลววาเหมาะสมสําหรับขอกําหนดดานความปลอดภยัหมวด 3 ใน EN 954-1 การทํางานนีเ้รียกวา การหยดุแบบปลอดภัย (Safe

Stop) กอนที่จะทําการผสานและใชการหยุดแบบปลอดภยัในการติดตั้ง การวเิคราะหความเส่ียงโดยตลอดในการติดตั้งจะตองไดรับการดาํเนินการเพื่อทีจ่ะพจิารณาวา การ

ทาํงานการหยุดแบบปลอดภยัและหมวดความปลอดภยัมีความเหมาะสมและเพยีงพอหรือไม เพือ่ที่จะติดตั้งและใชการทาํงานการหยดุแบบปลอดภยัตามขอกําหนดดาน

ความปลอดภยัหมวด 3 ใน EN 954-1 จะตองปฏบิัติตามขอมูลและคําแนะนาํทีเ่กี่ยวของของ MG.20.NX.YY คูมือการออกแบบชุดขับ AQUA VLT ! ขอมูลและคําแนะนาํใน

คูมือการใชงานเลมนีย้ังไมเพยีงพอสําหรับการใชงานการหยดุแบบปลอดภัยอยางถูกตองและปลอดภยั!

 

2.1.8 ไฟสายหลักสําหรับ IT

แหลงจายไฟหลัก IT

หามตอตัวแปลงความถี่ชนดิ 400 V ทีม่ีตัวกรอง RFI เขากบัแหลงจายไฟหลักทีม่ีแรงดันระหวางเฟสกบัดินสูงเกินกวา 440 V

ในกรณสีําหรับ IT และการตอลงดินแบบเดลตา (จดุตอลงดิน) แรงดันไฟฟาสายหลักที่วัดระหวางเฟสและดินอาจมีคาเกิน 440 V

พารามิเตอร 14-50 ตัวกรอง RFI สามารถใชเพือ่ตัดตัวเก็บประจ ุRFI ภายใน จากตัวกรอง RFI ไปสายดิน หากทําเชนนี้ จะทําใหประสิทธิภาพของ RFI ลดลงไปทีร่ะดับ A2
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2.1.9 เวอรชันของซอฟตแวรและการรบัรอง

ชุดขับ AQUA VLT

เวอรชันของซอฟตแวร: 1.24

   

คูมือการใชงานน้ีสามารถใชไดกบัตัวแปลงความถี่ ชุดขบั AQUA VLT ทุกรุนที่มีเวอรชันของซอฟตแวรเปน 1.24

เลขเวอรชันของซอฟตแวรสามารถดูไดจากพารามิเตอร 15-43

 

2.1.10 คําแนะนําในการกาํจัดทิ้ง 

อปุกรณทีป่ระกอบดวยชิ้นสวนทางไฟฟาตองไมถูกกาํจัดทิง้รวมกับขยะทัว่ไป
ตองเกบ็ขยะอเิล็กทรอนิกส และไฟฟาแยกตางหากตามกฎหมายทีบ่งัคับใชในปจจบุนัและในระดับทองถ่ิน

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 2 ความปลอดภัย
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3 บทนํา
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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3 บทนาํ

3.1 บทนํา

3.1.1 สตริงรหสัชนิด  

คําอธิบาย ตําแหนง ทางเลือกทีเ่ปนไปได
กลุมของผลิตภณัฑและรุนของ VLT 1-6 FC 202
พกิัดกําลัง 8-10 0.25 - 630 kW
จาํนวนของเฟส 11 สามเฟส (T)

แรงดันหลัก 11-12

S2: 220-240 VAC เฟสเดียว
S4: 380-480 VAC เฟสเดียว
T 2: 200-240 VAC
T 4: 380-480 VAC
T 6: 525-600 VAC
T 7: 525-690 VAC

เคส 13-15

E20: IP20
E21: IP 21/NEMA Type 1
E55: IP 55/NEMA Type 12
E2M: IP21/NEMA Type 1 มีชีลดแหลงจายไฟหลัก
E5M: IP 55/NEMA Type 12 มีชีลดแหลงจายไฟหลัก
E66: IP66
P21: ชุด IP21ไมมีแผนยดึหลัง
G21: ชุด IP21 มีแผนยดึหลัง
P20: IP20/โครง มีแผนยึดหลัง
P21: IP21/NEMA Type 1 มีแผนยึดหลัง
P55: IP55/NEMA Type 12 มีแผนยดึหลัง

ตัวกรอง RFI 16-17

HX ไมมีตัวกรอง RFI
H1: ตัวกรอง RFI ช้ัน A1/B
H2: ตัวกรอง RFI ช้ัน A2
H3: ตัวกรอง RFI ช้ัน A1/B (ลดความยาวสายเคเบิลลง)
H4: ตัวกรอง RFI ช้ัน A2/A1

เบรก 18

X: ไมรวมตัวสับเบรก
B: รวมตัวสับเบรก
T: หยุดแบบปลอดภยั
U: เบรกแบบปลอดภยั

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

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

อุปกรณเสริมแหลงจายไฟหลัก 21

D: การแบงโหลด
X: ไมมีสวิตชตัดตอนแหลงจายไฟหลัก
1: มีสวิตชตัดตอนแหลงจายไฟหลัก
8: สวิตชตัดตอนหลัก + การแบงโหลด

การปรับใหเหมาะสม 22 สํารองไว
การปรับใหเหมาะสม 23 สํารองไว
ซอฟตแวรที่จาํหนาย 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

อุปกรณเสริม B 31-32

BX: ไมมีอปุกรณเสริม
BK: MCB 101 อปุกรณเสริม I/O สําหรับใชงานทั่วไป
BP: MCB 105 อปุกรณเสริมรีเลย
BO:MCB 109 อุปกรณเสริม I/O อนาล็อก

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

อุปกรณเสริม D 38-39 DX: ไมมีอปุกรณเสริม
D0: ชุดแหลงจายไฟสํารองกระแสตรง

อุปกรณเสริมทีห่ลากหลายมีอธิบายเพิ่มเติมใน คูมือการออกแบบชุดขบั AQUA VLT

ตาราง 3.1: การอธิบายรหัสชนดิ

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 3 บทนํา
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3.1.2 การระบุตัวแปลงความถี่

ดานลางนีเ้ปนตัวอยางของปายประจาํชุดขบั ปายน้ีติดอยูบนตัวแปลงความถี่และแสดงประเภทและอปุกรณเสริมที่ติดตั้งมากบัเครื่อง ดูตารางที ่ 2.1 สําหรับรายละเอยีดวธีิ

การอาน สตริงของรหัสประเภท (T/C)

ภาพประกอบ 3.1: ตวัอยางนีแ้สดงปายประจาํเครื่องสาํหรับชุดขับ AQUA VLT

โปรดเตรียมหมายเลข T/C (รหัสประเภท) และหมายเลขการผลิตเครื่องใหพรอมกอนทีจ่ะติดตอ Danfoss

 

3.1.3 คํายอและมาตรฐาน 

คํายอ คําศัพท หนวย SI หนวย I-P
 อตัราเรง m/s2 ft/s2

AWG เกจลวดอเมริกัน   
การปรับอตัโนมัติ การปรับมอเตอรโดยอัตโนมัติ   

ฐC องศาเซลเซียส   
 กระแส A Amp

ILIM ขดีจํากัดกระแส   
 พลังงาน J=N.m ft-lb, Btu

ฐF ฟาเรนไฮต   
FC ตัวแปลงความถี่   
 ความถี่ Hz Hz

kHz กโิลเฮิรตซ   
LCP แผงควบคุมหนาเครื่อง   
mA มิลลิแอมแปร   
ms มิลลิวินาที   
นาที นาที   
MCT เคร่ืองมือควบคุมการเคล่ือนที่   

M-TYPE ขึน้อยูกับชนดิของมอเตอร   
Nm นวิตันเมตร  in-lbs
IM,N กระแสของมอเตอรทีพ่ิกดั   
fM,N ความถี่ของมอเตอรที่พิกดั   
PM,N กาํลังของมอเตอรทีพ่กิัด   
UM,N แรงดันไฟฟาของมอเตอรที่พิกดั   
par. พารามิเตอร   
PELV แรงดันตํ่าพิเศษที่ปองกัน   

 กาํลัง W Btu/hr, hp
 ความดัน Pa = N/mฒ psi, psf, ฟตุน้าํ

IINV กระแสเอาทพทุของ อนิเวอรเตอร ที่พกิัด   
RPM รอบตอนาที   
SR ขนาดที่สัมพนัธ   
 อณุหภมูิ C F
 เวลา วนิาที s,hr

TLIM ขดีจํากัดของแรงบดิ   
 แรงดันไฟฟา V V

ตาราง 3.2: ตารางคํายอและมาตรฐาน

3 บทนํา
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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4 การติดตั้งเชิงกล

4.1 กอนการเริ่มตน

4.1.1 รายการตรวจสอบ

เมื่อนาํตัวแปลงความถี่ออกจากกลอง ตรวจใหแนใจวาเครื่องไมมีความเสียหายและมีความสมบูรณ ใชตารางตอไปนีเ้พื่อบงช้ีบรรจุภณัฑ

ประเภทเคส
A2

(IP 20/21)

A3

(IP 20/21)

A5

(IP 55/66)

B1/B3

(IP20/ 21/ 55/ 66)

B2/B4

(IP20/ 21/

55/66)

C1/C3

(IP20/21/ 55/66)

C2/C4

(IP20/21/ 55/66)

 

ขนาดเครื่อง (kW):

200-240 V 0.25-3.0 3.7 0.25-3.7
5.5-11/

5.5-11

15/

15-18.5

18.5-30/

22-30

37-45/

37-45

380-480 V 0.37-4.0 5.5-7.5 0.37-7.5
11-18.5/

11-18.5

22-30/

22-37

37-55/

45-55

75 - 90/

75-90

525-600 V  0.75-7.5 0.75-7.5
11-18.5/

11-18.5

22-37/

22-37

45-55/

45-55

75 - 90/

75-90

ตาราง 4.1: ตารางการแกะกลองบรรจุ

โปรดจําไววาการเลือกไขควง (ฟลลิปส ไขควงแฉกหรือไขควงดาว) มีดตัด, สวาน และมีด ขอแนะนําใหเหมาะสมกับการแกะเครื่องออกจากกลองและติดตั้งตัวแปลง

ความถี่ กลองบรรจุสําหรับเคสเหลานี้ประกอบดวยสิ่งของตามทีแ่สดง ถุงใสอุปกรณเสริม เอกสาร และตัวเครื่อง ขึน้อยูกบัวาอปุกรณเสริมทีป่ระกอบมา อาจจะมี 1 หรือ 2 ถุง

และเอกสารคูมือ 1 ชุดหรือมากกวา

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 4 การติดตั้งเชิงกล

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss 13

  4



A
2

A
3

A
5

B
1

B
2

B
3

B
4

C
1

C
2

C
3

C
4

IP
20

/2
1

IP
20

/2
1

IP
55

/6
6

IP
21

/5
5/

66
IP

21
/5

5/
66

IP
20

IP
20

IP
21

/5
5/

66
IP

21
/5

5/
66

IP
20

IP
20

กร
ะเ
ป
าอุ
ป
กร
ณ
เส
ริม
ท
ี่มีต
ัวย
ึด 
สก
รู 
แล
ะข
ัว้ต
อท
ี่จาํ
เป
น 
จะ
รว
มอ
ยูกั
บ
ช
ุดข
บั
 เ
มื่อ
มีก
าร
สง
มอ
บ

รูย
ึดด
าน
บ
นแ
ละ
ดา
นล
าง

 (
C3

+
C4

 เ
ท
านั้
น)

ขน
าด
ท
ัง้ห
มด
เป
น 
มม

.
* 

A5
 ใ
น 

IP
55

/6
6 
เท
านั้
น!

4
.2

.1
ม
ุม
ม
อง
ด
าน
ห
น
าเ
ช
ิงก
ล

4 การติดตั้งเชิงกล
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4.2.3 การติดตั้งเชิงกล 

IP20 ทุกขนาดเคส รวมทัง้ขนาดเคส IP21/ IP55 ยกเวนA2 และ A3 สามารถทาํการติดตั้งแบบชิดกันได

ถามีการใชชุดเคส IP 21(130B1122 หรือ 130B1123) บนเคส A2 หรือ A3 ตองมีระยะหางระหวางชุดขับอยางนอย 50 มม.

เพื่อใหสภาพของการระบายความรอน ใหผลดีที่สุด ชวยใหอากาศไหลผานดานบนและดานลางของตัวแปลงความถี่ ดูตารางดานลาง

ชองระบายอากาศสําหรับเคสแตละประเภท

เคส: A2 A3 A5 B1 B2 B3 B4 C1 C2 C3 C4

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

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

1. เจาะรูตามระยะทีใ่หมา

2. คุณตองใชสกรูทีเ่หมาะสมกบัพืน้ผวิที่ตองการติดต้ังตวัแปลงความถี่ ขัน้สกรูทั้ง 4 ตัวใหแนน

ตาราง 4.2: การติดตั้งขนาดเฟรม A5, B1, B2, B3, B4, C1, C2, C3 และ C4 บนผนังทีไ่มแขง็แรง ชุดขบัตองติดต้ังบนแผนยึดดานหลัง A เนื่องจากไมมีอากาศที่ไหลผาน

แผนระบายความรอนอยางเพยีงพอ

4 การติดตั้งเชิงกล
คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 4.1: เมื่อชุดขับหนักมากขึ้น ใหใชชุดยก กอนอืน่ใหติดตั้งโบลทตัวลาง 2 ตัวทีผ่นงั จากน้ันยกชุดขบัขึน้บนโบลทตวัลางทั้งสอง ขั้นสุดทาย ให

ยดึชุดขับเขากบัผนงัโดยใชโบลทตัวบน 2 ตัว

 

4.2.4 ขอกําหนดดานความปลอดภัยสําหรับการติดต้ังเชิงกล

ปฏบิัติตามขอกาํหนดที่นาํมาใชและชุดอปุกรณติดตั้งภาคสนาม ปฏบิัติตามรายละเอียดในคาํแนะนาํเพือ่หลีกเลี่ยงความเสียหายหรือการบาดเจบ็ที่

รุนแรง โดยเฉพาะอยางยิง่เมื่อติดต้ังอุปกรณขนาดใหญ

ตัวแปลงความถี่จะตองไดรับการระบายความรอนดวยวธีิการระบายอากาศ

เพือ่ปองกันไมใหอปุกรณรอนเกนิไป ตองตรวจสอบใหแนใจวาอุณหภูมิแวดลอม ไมสูงกวาอณุหภมูิสูงสุดที่กาํหนดไวสําหรับตัวแปลงความถี ่และ ไมเกนิอณุหภมูิเฉลี่ย 24

ช่ัวโมง อณุหภมูิสูงสุดและอุณหภมูิเฉลี่ย 24 ช่ัวโมงดูไดในยอหนา การลดพกิัดสําหรับอณุหภมูิแวดลอม

ถาอุณหภมูิแวดลอมอยูในชวง 45 °C - 55 ° C การลดพกิัดของตัวแปลงความถี่จะเปนสิ่งที่สําคัญ ดู การลดพกิัดสําหรับอณุหภมูิแวดลอม

ตัวแปลงความถี่จะมีอายกุารใชงานลดลง หากไมไดนําอุณหภมูิแวดลอมมาพิจารณาเกี่ยวกบัการลดพิกัด

 

4.2.5 การติดตั้งภาคสนาม

สําหรับการติดตั้งภาคสนาม แนะนําใหใชชุดอปุกรณ IP 21/IP 4X top/TYPE 1 หรือ ชุด IP 54/55

 

4.2.6 การติดตัง้แผงเจาะทะลุ

ชุดติดตั้งแผงเจาะทะลุมีใหบริการสําหรับ ตัวแปลงความถี่รุนตางๆ , ชุดขับ Aqua VLT และ 

หากตองการเพิม่การระบายความรอนใหกบัแผนระบายความรอน และลดความลึกของแผง ใหติดตั้งตัวแปลงความถี่ในแผงเจาะทะลุได นอกจากนี ้สามารถนําพดัลมภายใน

ออกได

ชุดประกอบนี้มีไวสําหรับ เคส A5 ถึง C2

โนตสําหรับผูอาน

ชดุประกอบนีไ้มสามารถใชไดกับฝาครอบดานหนาแบบหลอ หามใชฝาครอบหรือฝาครอบพลาสติกแทนที่

ขอมูลเกีย่วกบัหมายเลขการสั่งซ้ือสามารถหาไดใน คูมือการออกแบบ หัวขอ หมายเลขการสั่งซ้ือ

ขอมูลเพิ่มเติมโดยละเอยีดมีอยูใน คําแนะนําชุดติดตั้งแผงเจาะทะล,ุ MI.33.H1.YY  โดยที ่yy=รหัสป

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 4 การติดตั้งเชิงกล
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5 การติดตั้งทางไฟฟา
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5 การติดตั้งทางไฟฟา

5.1 วิธีเช่ือมตอ

5.1.1 สายเคเบิลทัว่ไป 

โนตสําหรับผูอาน

ตองสอดคลองกบัขอกําหนดระดับประเทศและระดับทองถ่ินทีเ่ก่ียวกับขนาดหนาตัดของสายเคเบลิเสมอ

รายละเอียดของแรงบิดขันแนนที่ขั้วตอ

 กาํลัง (kW) แรงบดิ (Nm)

เคส 200-240 V 380-480 V 525-600 V สาย มอเตอร การเชื่อมตอ
DC เบรก 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 0.75 - 7.5 1.8 1.8 1.8 1.8 3 0.6
A5 0.25 - 3.7 0.37 - 7.5 0.75 - 7.5 1.8 1.8 1.8 1.8 3 0.6
B1 5.5 - 11 11 - 18.5 - 1.8 1.8 1.5 1.5 3 0.6

B2 -
15

22
30

-
-

4.5
4.52)

4.5
4.52)

3.7
3.7

3.7
3.7

3
3

0.6
0.6

B3 5.5 - 11 11 - 18.5 11 - 18.5 1.8 1.8 1.8 1.8 3 0.6
B4 11 - 18.5 18.5 - 37 18.5 - 37 4.5 4.5 4.5 4.5 3 0.6
C1 18.5 - 30 37 - 55 - 10 10 10 10 3 0.6

C2 37
45

75
90 - 14

24
14
24

14
14

14
14

3
3

0.6
0.6

C3 18.5 - 30 37 - 55 37 - 55 10 10 10 10 3 0.6
C4 30 - 45 55 - 90 55 - 90 14/241 14/241 14 14 3 0.6

ตาราง 5.1: การขนัแนนของขัว้ตอ

1. สําหรับขนาดสายทีแ่ตกตางกันของ x/y โดยที ่x ≤ 95 mm2 และ y ≥ 95 mm2

2. ขนาดสายทีม่ากกวา 18.5 kW ≥ 35 mm2 และนอยกวา 22 kW ≤ 10 mm2

 

5.1.2 เคสชุดน็อคเอาท

ภาพประกอบ 5.1: ชองเสียบสายสําหรับเคส B1 การใชชองวางที่

ระบเุปนเพยีงคําแนะนําเทานัน้ ยงัสามารถดําเนินการในรูปแบบอื่น

ไดอีก

ภาพประกอบ 5.2: ชองเสียบสายสําหรับเคส B2 การใชชองวางที่

ระบุเปนเพยีงคําแนะนาํเทานัน้ ยงัสามารถดําเนินการในรูปแบบอื่น

ไดอีก

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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ภาพประกอบ 5.3: ชองเสียบสายสําหรับเคส C1 การใชชองวางที่

ระบุเปนเพียงคําแนะนาํเทาน้ัน ยงัสามารถดําเนินการในรูปแบบอื่น

ไดอีก

ภาพประกอบ 5.4: ชองเสียบสายสําหรับเคส C2 การใชชองวางที่

ระบเุปนเพยีงคําแนะนําเทานัน้ ยังสามารถดําเนนิการในรูปแบบอืน่

ไดอกี

 

5.1.3 ฟวส 

การปองกันวงจรยอย:

เพื่อปองกันการติดตั้งที่มีอนัตรายจากไฟฟาและเพลิงไหม ทกุวงจรยอยในการติดตั้ง สวติชเกยีร เคร่ืองจักร ฯลฯ จะตองมีการปองกนัการเกิดไฟฟาลัดวงจรและกระแสเกิน

ตามกฎขอบงัคับทั้งในและระหวางประเทศ

การปองกันไฟฟาลัดวงจร

ตัวแปลงความถี่จะตองมีการปองกนัการเกิดไฟฟาลัดวงจรเพื่อหลีกเลี่ยงอันตรายจากไฟฟาหรือเพลิงไหม Danfoss แนะนาํใหใชฟวสตามทีไ่ดระบไุวในตารางที่ 4.3 และ

4.4 เพือ่ปองกันผูปฏบิัติงานและอปุกรณอืน่ๆ ในกรณทีี่เกิดฟอลตข้ึนภายในชุดขบั ตัวแปลงความถี่มีการปองกันไฟฟาลัดวงจรอยางสมบูรณ ในกรณีทีเ่กิดการลัดวงจรที่เอา

ทพุทของมอเตอร

การปองกันกระแสเกนิ:

มีการปองกันโหลดเกินเพือ่หลีกเลี่ยงอนัตรายจากเพลิงไหม อนัเนือ่งมาจากสายเคเบิลในการติดตั้งมีความรอนสูงเกินไป การปองกนักระแสเกิน จะตองดําเนินการเสมอโดย

ยดึกฎขอบงัคับในประเทศ ตัวแปลงความถี่มีการปองกันกระแสไฟเกินติดตั้งอยูภายใน ซ่ึงสามารถใชปองกันการเกิดโหลดเกนิทีต่นทาง (ไมรวมการประยุกตใชงานทีต่รง

ตาม UL) ดูพารามิเตอร 4-18 ฟวสทีใ่ชจะตองไดรับการออกแบบสําหรับการปองกันในวงจรซึ่งสามารถจายกระแสสูงสุดไดถึง 100,000 Arms (สมมาตร) แรงดันสูงสุด 500

V/600 V

ไมสอดคลองกับ UL

หากไมมีความจําเปนทีจ่ะตองสอดคลองกบั UL/cUL Danfoss แนะนําใหใชฟวสตามที่ระบุไวในตารางที ่4.2 ซ่ึงจะยงัคงสอดคลองกับมาตรฐาน EN50178:

ในกรณทีี่เกดิการทาํงานผิดปกติ การไมปฏบิตัิตามคําแนะนําอาจทําใหเกิดความเสียหายตอตัวแปลงความถี่โดยไมจําเปน

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน
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ตัวแปลงความถี่ 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ที่ไมสอดคลองกบั UL 200 V ถึง 480 V

1) ขนาดฟวสสูงสุด - ดกูฎขอบังคับในประเทศและระหวางประเทศสําหรับการเลอืกขนาดฟวสซ่ึงสามารถนํามาใชได

สอดคลองกบั UL

ตัวแปลง
ความถี่ 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

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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ตัวแปลง
ความถี่ Bussmann Bussmann Bussmann SIBA ฟวส Littel Ferraz-

Shawmut
Ferraz-

Shawmut
380-480 V, 525-600 V
kW ประเภท RK1 ประเภท J ประเภท T ประเภท RK1 ประเภท RK1 ประเภท CC ประเภท RK1
K37-1K1 KTS-R6 JKS-6 JJS-6 5017906-006 KLS-R6 ATM-R6 A6K-6R
1K5-2K2 KTS-R10 JKS-10 JJS-10 5017906-010 KLS-R10 ATM-R10 A6K-10R
3K0 KTS-R15 JKS-15 JJS-15 5017906-016 KLS-R16 ATM-R16 A6K-16R
4K0 KTS-R20 JKS-20 JJS-20 5017906-020 KLS-R20 ATM-R20 A6K-20R
5K5 KTS-R25 JKS-25 JJS-25 5017906-025 KLS-R25 ATM-R25 A6K-25R
7K5 KTS-R30 JKS-30 JJS-30 5012406-032 KLS-R30 ATM-R30 A6K-30R
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 – 600 V

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

ฟวส FWH จาก Bussmann สามารถจะใชแทน FWX สําหรับตัวแปลงความถี ่240 V

ฟวส KLSR จาก LITTEL FUSE สามารถจะใชแทน KLNR สําหรับตัวแปลงความถี ่240 V

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

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

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

 

5.1.4 การตอลงดินและแหลงจายไฟหลัก IT

ขนาดหนาตัดของสายเคเบลิเช่ือมตอลงดินอยางนอยตองเทากบั 10 มม.2 หรือ 2 เทาของสายหลักทีพ่กิัดโดยตอแยกจากกนัตาม EN 50178 หรือ IEC

61800-5-1 เวนแตกฎขอบังคับในระดับประเทศจะกําหนดไวเปนอยางอืน่ ตองสอดคลองกบัขอกําหนดระดบัประเทศและระดับทองถ่ินทีเ่กี่ยวกบัขนาด

หนาตัดของสายเคเบลิเสมอ

สายเคเบิลหลักจะตอเขากบัสวิตชตัดตอนหลักถามีติดตั้งมาดวย

โนตสําหรับผูอาน

ตรวจสอบวาแรงดันไฟฟาหลักตรงกับคาแรงดันไฟฟาหลักทีร่ะบุไวบนปายชื่อของตัวแปลงความถี่

ภาพประกอบ 5.5: ขัว้ตอสําหรับสายไฟหลักและสายดิน

แหลงจายไฟหลัก IT

หามตอตัวแปลงความถี่ชนดิ 400 V ทีม่ีตัวกรอง RFI เขากบัแหลงจายไฟหลักทีม่ีแรงดันระหวางเฟสกบัดินสูงเกินกวา 440 V

ในกรณสีําหรับ IT และการตอลงดินแบบเดลตา (จดุตอลงดิน) แรงดันไฟฟาสายหลักที่วัดระหวางเฟสและดินอาจมีคาเกิน 440 V

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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5.1.6 การเช่ือมตอแหลงจายไฟหลักสําหรับ A2 และ A3

ภาพประกอบ 5.6: ลําดับแรกยึดสกรูสองตัวบนแผนยึด เลื่อนใหตรงตําแหนงและขันแบบหลวมๆ

ภาพประกอบ 5.7: เมื่อติดต้ังเคเบลิ ลําดับแรกยึดและขนัสายดินใหแนน

ขนาดหนาตัดของสายเคเบลิเช่ือมตอลงดินอยางนอยตองเทากบั 10 มม.2 หรือ 2 เทาของสายหลักทีพ่กิัดโดยตอแยกจากกันตามEN 50178/IEC

61800-5-1

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 5.8: แลวตอสายหลักเขาและขนัใหแนน

ภาพประกอบ 5.9: ทายที่สุดขันแผงยึดสายใหแนน

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.7 การเช่ือมตอแหลงจายไฟหลักสําหรับ A5

ภาพประกอบ 5.10: วธีิการเชื่อมตอสายหลักและสายดินโดยไมมีสายสวิตชตัดตอนหลัก โปรดจําไววามีการใชแคลมปรัดสายเคเบิลดวย

ภาพประกอบ 5.11: วธีิเช่ือมตอสายหลักและสายดินโดยไมมีสวติชตัดตอนหลัก

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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5.1.8 การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักสําหรับ B1, B2 และ B3

ภาพประกอบ 5.12: วิธีการเชื่อมตอกับแหลงจายไฟหลักและการ

ตอสายดินสําหรับ B1 และ B2

ภาพประกอบ 5.13: วธีิการเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟหลักและการ

ตอสายดินสําหรับ B3 ทีไ่มมี RFI

ภาพประกอบ 5.14: วธีิการเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟหลักและการ

ตอสายดินสําหรับ B3 ทีม่ี RFI

โนตสําหรับผูอาน

สําหรับขนาดสายที่ถูกตอง โปรดดูหัวขอ ขอมูลจําเพาะทั่วไป ทีด่านหลังของคูมือนี้

 

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.9 การเช่ือมตอแหลงจายไฟหลักสําหรับ B4, C1 และ C2

ภาพประกอบ 5.15: วธีิการเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟหลักและการ

ตอสายดินสําหรับ B4

ภาพประกอบ 5.16: วธีิการเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟหลักและการ

ตอสายดินสําหรับ C1 และ C2

 

5.1.10 การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักสําหรบั C3 และ C4

ภาพประกอบ 5.17: วิธีการเชื่อมตอ C3 เขากับแหลงจายไฟหลัก

และการตอสายดิน

ภาพประกอบ 5.18: วธีิการเชื่อมตอ C4 เขากบัแหลงจายไฟหลัก

และการตอสายดิน

 

5.1.11 วิธีเชื่อมตอมอเตอร - เดินหนา

ดูหัวขอ ขอมูลจําเพาะทั่วไป สําหรับขนาดของภาคตดัขวางและความยาวสายเคเบลิที่เหมาะสม

• ใชสายเคเบลิมอเตอรชนดิที่มีชีล/ปลอกโลหะ เพือ่ใหสอดคลองกับขอกาํหนดการแพรกระจาย EMC (หรือติดตั้งสายเคเบลิในทอรอยสายไฟโลหะ)

• พยายามใชสายเคเบิลมอเตอรใหสั้นที่สุดเทาทีจ่ะสามารถทาํไดเพือ่ลดระดับสัญญาณรบกวนและกระแสรั่วไหล

• ตอสวนชีลของสายเคเบลิมอเตอรเขากับทั้งแผนดีคัปปลิงของตัวแปลงความถี่และสวนที่เปนโลหะของมอเตอร (ทําเชนเดียวกนักับปลายทั้งสองขางของทอรอย

สายไฟโลหะถาใชแทนสายชีล)

• เช่ือมตอสวนทีเ่ปนชิลกับพืน้ผวิใหใหญทีสุ่ดเทาทีจ่ะเปนไปได (แคลมปจบัสายเคเบลิหรือโดยการใชเคเบิลแกลนด EMC) ซ่ึงทําไดโดยใชอุปกรณสาํหรับการติด

ตั้งทีใ่หมาพรอมกับตัวแปลงความถี่

• หลีกเลี่ยงการตอสายชีลโดยการทําปลายสายเปนเกลียว (หางหมู) การทาํเชนนี้จะทําใหผลการชีลความถี่สูงแยลง

• ถาจาํเปนตองแยกการชีลทีต่อเนือ่งออกเพือ่ติดตั้งสวิตชตัดตอนของมอเตอร หรือรีเลยมอเตอร จะตองทาํใหสวนชีลตอเนื่องถึงกันดวยอมิพีแดนซ HF ที่ตํ่าที่สุด

เทาที่จะเปนไปได

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน
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ความยาวและพืน้ที่หนาตัดของสายเคเบิล

ตัวแปลงความถี่น้ีผานการทดสอบดวยสายเคเบลิที่มีความยาวและพืน้ทีห่นาตัดของสายเคเบลิตามที่ระบไุว หากพืน้ทีห่นาตัดเพิ่มข้ึนคาความเปนตัวเกบ็ประจขุองสาย

เคเบิล ซ่ึงรวมถึงการรั่วไหลของกระแสอาจเพิ่มขึน้ และความยาวสายเคเบิลตองปรับลดลงใหสอดคลองกนั

ความถี่สวิตชิ่ง

เมื่อใชตัวแปลงความถี่รวมกับตัวกรองคล่ืนไซน เพือ่ลดเสียงรบกวนจากมอเตอร จะตองตั้งความถี่สวิตช่ิงตามคําแนะนาํของตัวกรองคลื่นไซน ใน พารามิเตอร 14-01 ความถี่

สลับ

ขอควรระวังเมื่อใชสายตัวนําอลูมิเนียม

ไมแนะนาํใหใชตัวนําอลูมิเนียมสําหรับสายเคเบิลทีม่ีหนาตัดต่ํากวา 35 mmฒ. ขัว้ตอสามารถตอเขากบัตัวนําอลูมิเนียมได แตผวิสัมผัสของตัวนําจะตองสะอาดและจะตอง

กาํจดัคราบออกซิไดซออกและหุมปดดวยวาสลีนทีม่ีความเปนกลางปราศจากกรดกอนที่จะเชือ่มตอกบัตัวนํานี้

นอกจากนีจ้ะตองขันย้าํสกรูทีข่ัว้ตอนีอ้ีกคร้ังหน่ึงภายหลังจากนั้น 2 วัน เนื่องจากอลูมิเนียมมีความออนตัว จําเปนอยางยิง่ที่จะตองทาํใหจดุตอที่ขัว้ตอนีม้ีความแนนเพียงพอ

อยูเสมอ มิฉะน้ันผวิอลูมิเนียมจะเกิดการออกซิไดซขึ้นอกีได

มอเตอรมาตรฐานอะซิงโครนสัสามเฟสทุกชนดิสามารถเชื่อมตอเขากับตัวแปลง

ความถี่ได โดยปกติ มอเตอรขนาดเล็กจะเชื่อมตอแบบสตาร (230/400 V, D/Y)

มอเตอรขนาดใหญจะเชื่อมตอแบบเดลตา (400/690 V, D/Y) ดูปายชื่อของ

มอเตอรสําหรับโหมดการเชื่อมตอและแรงดันไฟฟาที่ถูกตอง

ภาพประกอบ 5.19: ข้ัวตอสําหรับการเชื่อมตอมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน

ในมอเตอรทีไ่มมีกระดาษฉนวน หรือการเสริมฉนวนอื่นๆ ที่เหมาะสมสําหรับทาํงานกบัการจายแรงดันไฟฟา (เชน ตัวแปลงความถี่) ใหติดต้ัง  ตัวกรอง

คลื่นไซน ที่เอาทพทุของตัวแปลงความถี ่(มอเตอรที่สอดคลองกับ IEC 60034-17 ไมจําเปนตองมีตัวกรองคลื่นไซน)

หมายเลข 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
    (บล็อกขั้วตอทีส่ามารถเลือกได)

หมายเลข 99   จุดสําหรับตอลงดิน
 PE    

ตาราง 5.6: การเชื่อมตอมอเตอรดวยสายเคเบลิ 3 และ 6 สาย

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.13 การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ A2 และ A3

ทาํตามแบบวาดเหลานีท้ลีะขั้นสําหรับการเชื่อมตอมอเตอรเขากับตัวแปลงความถี่

ภาพประกอบ 5.20: อนัดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย U,V และ W ของมอเตอรเขากับขั้วตอแลวขันใหแนน

ภาพประกอบ 5.21: ยึดแคลมปจบัสายเคเบลิเพือ่ใหแนใจวาการเชื่อมตอแบบ 360 องศาระหวางโครงตัวถังและสายชีล โปรดระวงัไววาฉนวนภายนอกของ

สายเคเบลิมอเตอรตองถูกปลอกออกภายใตแคลมป

 

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.14 การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ A5

ภาพประกอบ 5.22: อันดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย U,V และ W ของมอเตอรเขากบัขัว้ตอแลวขันใหแนน โปรดตรวจใหแนใจวาฉนวนดานนอก

สายเคเบลิของมอเตอรถูกปลอกออกภายใตแคลมป EMC

 

5.1.15 การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ B1 และ B2

ภาพประกอบ 5.23: อันดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย U,V และ W ของมอเตอรเขากบัขัว้ตอแลวขันใหแนน โปรดตรวจใหแนใจวาฉนวนดานนอก

สายเคเบลิของมอเตอรถูกปลอกออกภายใตแคลมป EMC

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน
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5.1.16 การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ B3 และ B4

ภาพประกอบ 5.24: อนัดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย

U,V และ W ของมอเตอรเขากับขัว้ตอแลวขนัใหแนน โปรดตรวจให

แนใจวาฉนวนดานนอกสายเคเบลิของมอเตอรถูกปลอกออกภาย

ใตแคลมป EMC

ภาพประกอบ 5.25: อันดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย

U,V และ W ของมอเตอรเขากับขั้วตอแลวขันใหแนน โปรดตรวจให

แนใจวาฉนวนดานนอกสายเคเบิลของมอเตอรถูกปลอกออกภาย

ใตแคลมป EMC

 

5.1.17 การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ C1 และ C2

ภาพประกอบ 5.26: อนัดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย U,V และ W ของมอเตอรเขากับขั้วตอแลวขันใหแนน โปรดตรวจใหแนใจวาฉนวนดานนอก

สายเคเบลิของมอเตอรถูกปลอกออกภายใตแคลมป EMC

 

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.18 การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ C3 และ C4

ภาพประกอบ 5.27: อนัดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย

U,V และ W ของมอเตอรเขากับขั้วตอแลวขนัใหแนน โปรดตรวจให

แนใจวาฉนวนดานนอกสายเคเบิลของมอเตอรถูกปลอกออกภาย

ใตแคลมป EMC

ภาพประกอบ 5.28: อันดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย

U,V และ W ของมอเตอรเขากบัขัว้ตอแลวขนัใหแนน โปรดตรวจให

แนใจวาฉนวนดานนอกสายเคเบลิของมอเตอรถูกปลอกออกภาย

ใตแคลมป EMC

 

5.1.19 การเชื่อมตอบัส DC 

ขั้วตอบสั DC ใชสําหรับชุดแหลงจายไฟสํารอง DC พรอมกับวงจรตัวกลางที่จดัหาจากแหลงภายนอก

หมายเลขขัว้ตอทีใ่ช: 88, 89

ภาพประกอบ 5.29: การเชื่อมตอบัส DC สําหรับเคส B3 ภาพประกอบ 5.30: การเชื่อมตอบสั DC สําหรับเคส B4

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 5.31: การเชื่อมตอบสั DC สําหรับเคส C3 ภาพประกอบ 5.32: การเชื่อมตอบัส DC สําหรับ เคส C4

โปรดติดตอ Danfoss หากคุณตองการขอมูลเพิม่เติม

 

5.1.20 อปุกรณเสริมในการเช่ือมตอเบรก 

สายเคเบลิทีเ่ช่ือมตอไปยังตัวตานทานเบรกตองเปนแบบมีชีล/ปลอกโลหะ

เคส A+B+C+D+F A+B+C+D+F
ตัวตานทานเบรก 81 82
ขัว้ตอ R- R+

โนตสําหรับผูอาน

เบรกไดนามิกควรไดรับการพิจารณาใชเปนอปุกรณพิเศษเร่ืองอปุกรณและความปลอดภยัเพิ่มเติม สําหรับขอมูลเพิ่มเติม โปรดติดตอ Danfoss

1. ใชตัวรัดสายเคเบลิเพื่อเช่ือมตอสวนชีลไปยงักลองโลหะของตัวแปลงความถี่และตอไปยงัแผนดีคัปปลิงของตัวตานทานเบรก

2. พืน้ที่หนาตัดของสายเคเบลิเบรกตองพอดีกับกระแสเบรก

โนตสําหรับผูอาน

ระดับแรงดันไฟฟาทีสู่งถึง 975 V DC (@ 600 V AC) อาจเกดิขึน้ระหวางข้ัวตอ

ภาพประกอบ 5.33: ขัว้ตอเช่ือมตอเบรกสําหรับ B3 ภาพประกอบ 5.34: ข้ัวตอเช่ือมตอเบรกสําหรับ B4

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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ภาพประกอบ 5.35: ข้ัวตอเช่ือมตอเบรกสําหรับ C3 ภาพประกอบ 5.36: ขั้วตอเชื่อมตอเบรกสําหรับC4

โนตสําหรับผูอาน

หาก IGBT เบรกเกิดการลัดวงจร ใหปองกันกําลังสูญเสียภายในตัวตานทานเบรกโดยใชสวติชตัดตอนหลักหรอืคอนแท็คเตอรเพื่อตัดการเชื่อมตอ

แหลงจายไฟหลักออกจากตัวแปลงความถี่ ตัวแปลงความถีจ่ะควบคุมคอนแทค็เตอรเทานั้น

 

5.1.21 การเชื่อมตอรีเลย 

สําหรับการตั้งคาเอาทพุทของรีเลย ใหดู กลุมพารามิเตอร 5-4* รีเลย
หมาย
เลข

01 - 02 ปด (ปกติเปด)

 01 - 03 เบรก (ปกติปด)
 04 - 05 ปด (ปกติเปด)
 04 - 06 เบรก (ปกติปด)

ขัว้ตอสําหรับการเชื่อมตอรีเลย
(เคส A2 และ A3)

ขัว้ตอสําหรับการเชื่อมตอรีเลย
(เคส A5, B1 และ B2)

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 5.37: ขัว้ตอสําหรับการเชื่อมตอรีเลย (เคส C1 และ C2)

การเชื่อมตอรีเลยจะแสดงในสวนทีต่ัดออกที่มีการติดตั้งปล๊ักรีเลย (จากกระเปาอปุกรณเสริม)

ภาพประกอบ 5.38: ขัว้ตอสําหรับการเชื่อมตอรีเลยสําหรับ B3 มีการติดต้ังชุดน็อคเอาทจากโรงงานเพียงชุดเดียวเทานัน้

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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ภาพประกอบ 5.39: ข้ัวตอสําหรับการเชื่อมตอรีเลยสําหรับ B4

ภาพประกอบ 5.40: ข้ัวตอสําหรับการเชื่อมตอรีเลยสําหรับ C3 และ C4 อยูทีมุ่มบนขวาของตัวแปลงความถี่

 

5.1.22 เอาทพทุรีเลย

รีเลย 1

• ขั้วตอ 01: ขัว้ตอรวม

• ขั้วตอ 02: ปกติเปด 240 V AC

• ขั้วตอ 03: ปกติปด 240 V AC

รีเลย 2

• ขั้วตอ 04: ขัว้ตอรวม

• ขั้วตอ 05: ปกติเปด 400 V AC

• ขั้วตอ 06: ปกติปด 240 V AC

รีเลย 1 และรีเลย 2 จะถูกตั้งโปรแกรมใน พารามิเตอร 5-40 กําหนดการทาํงาน

ของรีเลย, พารามิเตอร 5-41 หนวงเวลา On Delay ของรีเลย และ

พารามิเตอร 5-42 หนวงเวลา Off Delay ของรีเลย

สามารถเพิม่เอาทพุทรีเลยเสริม โดยใชโมดูลอุปกรณเสริม MCB 105

 

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน
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5.1.23 ตัวอยางการเดินสายและการทดสอบ

สวนตอไปนีไ้ดอธิบายถึงวธีิการเขาสายควบคุมและวิธีทีจ่ะเขาถึงสายเหลาน้ี สําหรับคําอธิบายของฟงกชัน การตั้งโปรแกรม และการเดินสายของขั้วตอควบคุม โปรดดูที่

หัวขอ วธีิการตั้งโปรแกรมตัวแปลงความถี่

 

5.1.24 เขาไปยังขัว้ตอควบคุม 

ข้ัวตอทัง้หมดทีไ่ปยงัสายเคเบลิควบคุมอยูใตฝาปดขัว้ตอทีด่านหนา ของตัว

แปลงความถี ่ถอดฝาปดขัว้ตอออกโดยใชไขควง

130BT248

ภาพประกอบ 5.41: เขาไปยงัขัว้ตอควบคุมของ เคส A2, A3, B3,

B4, C3 และ C4

ถอดฝาปดดานหนา เพือ่เขาไปยงัขัว้ตอควบคุม เมื่อปดฝาครอบดานหนากลับ

โปรดดูใหแนใจวาไดขันใหแนนดวยแรงบดิขนาด 2 Nm

ภาพประกอบ 5.42: เขาไปยังขั้วตอควบคุมของ เคส A5, B1, B2,

C1 และ C2

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.25 ขัว้ตอสวนควบคุม 

หมายเลขอางอิงบนแผนภาพ:

1. ปลั๊ก I/O ดิจติอลแบบ 10 ขัว้

2. ปลั๊กบัส RS485 แบบ 3 ขั้ว

3. I/O อนาล็อกแบบ 6 ขั้ว

4. การเชื่อมตอ USB

ภาพประกอบ 5.43: ขั้วตอสวนควบคุม (ทกุเคส)

 

5.1.26 ตัวรดัสายเคเบลิควบคุม

1. ใชตัวรัดจากกระเปาอปุกรณเสริม เพือ่เช่ือมตอสวนชีลเขากับแผนดีคัป

ปลิงของตัวแปลงความถีส่ําหรับสายเคเบลิควบคุม

ดูที่หัวขอเร่ือง การตอลงดินสายเคเบิลควบคุมแบบชีล/ปลอกโลหะ เพื่อการเชื่อม

ตอสายเคเบิลควบคุมอยางถูกตอง

ภาพประกอบ 5.44: ตัวรัดสายเคเบิลควบคุม

 

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน
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5.1.27 การติดต้ังทางไฟฟาและสายเคเบลิควบคุม 

ภาพประกอบ 5.45: แผนผังแสดงข้ัวตอทางไฟฟาทั้งหมด (ขัว้ตอที่ 37 มีไวสําหรับเครื่องที่มีฟงกชันหยดุแบบปลอดภยัเทาน้ัน)

ในบางกรณซ่ึีงขึน้อยูกบัการติดตั้ง สายเคเบลิควบคุมที่ยาวมากๆ และสัญญาณอนาล็อก อาจเปนผลใหเกิดวงรอบของสายดิน (Earth Loop) ความถี่ 50/60 Hz ซ่ึงมีสาเหตุ

มาจากสัญญาณรบกวนจากสายเคเบลิที่จายกระแสไฟหลัก

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

โนตสําหรับผูอาน

จดุตอรวมของอินพุทและเอาทพุทดิจิตอล/อนาล็อก ควรตอแยกตางหากจากจุดตอรวมของขั้วตอที ่20, 39 และ 55 การทําเชนนีจ้ะชวยหลีกเลี่ยงการ

รบกวนภายในกลุมจากกระแสดิน ยกตัวอยางเชน ทาํใหหลบเหลี่ยงจากสวิตชชิ่งบนอินพุทดิจิตอลที่จะไปรบกวนอินพุทอนาล็อก

โนตสําหรับผูอาน

สายเคเบลิควบคุมตองเปนแบบมีชีล/ปลอกโลหะ

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.28 วิธีทดสอบมอเตอรและทศิทางการหมุน

โปรดระวงัวาการสตารทมอเตอรแบบไมตั้งใจสามารถเกดิขึ้นได ตองแนใจวาไมมีบคุคลหรืออปุกรณใดอยูในอนัตราย

โปรดทําตามขัน้ตอนเหลานีเ้พื่อทดสอบการเชื่อมตอมอเตอรและทิศทางการหมุน สตารทโดยไมมีการจายกระแสไฟใหกับเครื่อง

ภาพประกอบ 5.46:

ขั้นที่ 1: ลําดับแรก ปลอกฉนวนที่ปลายทัง้สองดานของสายไฟ

สั้นๆ ขนาด 50 และ 70 มม

ภาพประกอบ 5.47:

ขั้นที่ 2: เสียบปลายดานหนึ่งเขาทีข่ั้วตอ 27 โดยใชสกรูขนัขัว้ตอ

ที่เหมาะสม (หมายเหตุ: สําหรับเครื่องทีม่ีฟงกชันการหยดุแบบ

ปลอดภยั ไมควรถอดสายที่เชื่อมอยูระหวางขัว้ตอที ่ 12 และ 37

ออกเพื่อใหเคร่ืองยังคงสามารถใชงานได!)

ภาพประกอบ 5.48:

ขัน้ที ่ 3: เสียบปลายอกีดานเขาที่ขัว้ตอ 12 หรือ 13 (หมายเหตุ:

สําหรับเครื่องทีม่ีฟงกชันการหยุดแบบปลอดภยั ไมควรถอดสายที่

เชื่อมอยูระหวางขัว้ตอที่ 12 และ 37 ออกเพื่อใหเคร่ืองยงัคง

สามารถใชงานได!)

ภาพประกอบ 5.49:

ขัน้ที ่ 4: จายกระแสไฟฟาเขาเครื่องและกดปุม [Off] ในสภาวะนี้

มอเตอรไมควรหมุน กด [Off] เพือ่หยดุมอเตอรไดทกุเวลา

หมายเหตุ LED ที่ปุม [Off] ควรจะติด หากมีสัญญาณเตือนหรือการ

เตือนกะพริบ โปรดดูบทที ่7 ทีเ่กี่ยวของกบัสิ่งเหลานี้

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 5.50:

ขั้นที่ 5: โดยการกดปุม [Hand on] LED ทีอ่ยูเหนอืปุมควรจะติด

และมอเตอรอาจจะหมุน

ภาพประกอบ 5.51:

ขั้นที่ 6: ความเร็วของมอเตอรสามารถดูไดบน LCP ซ่ึงสามารถ

ปรับตั้งไดดวยการกดปุมลูกศรขึน้ ▲ และลง ▼

ภาพประกอบ 5.52:

ขั้นที่ 7: เมื่อตองการเลื่อนเคอรเซอร ใหใชปุมลูกศรซาย ◄ และ

ขวา ► ซ่ึงจะทาํใหสามารถเปลี่ยนแปลงความเร็วในการเพิม่ขัน้ที่

มากขึ้น

ภาพประกอบ 5.53:

ขั้นที่ 8: กดปุม [Off] เพื่อหยุดมอเตอรอกีครั้ง

ภาพประกอบ 5.54:

ขั้นที่ 9: สลับสายของมอเตอรสองเสนถาทิศทางการหมุนที่

ตองการไมตรง

ปลดแหลงจายไฟหลักออกจากตัวแปลงความถี่กอนที่จะ

เปลี่ยนสายของมอเตอร

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.29 สวติช S201, S202 และ S801 

สวติช S201 (AI 53) และ S202 (AI 54) ใชสําหรับเลือกการกําหนดรูปแบบ

กระแส (0-20 mA) หรือแรงดันไฟฟา (0 ถึง10 V) ของขัว้ตออินพุทอนาล็อก 53

และ 54 ตามลําดับ

สวติช S801 (การตอเชื่อมบัส) สามารถใชเพือ่เปดการทาํงานการตอเช่ือมพอรต

RS-485 (ข้ัวตอ 68 และ 69)

โปรดระลึกวาตัวเลือกอาจจะครอบคลุมถึงสวติช ถามีการติดตั้ง

การตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน:

S201 (AI 53) = OFF (อินพุทแรงดัน)

S202 (AI 54) = OFF (อินพุทแรงดัน)

S801 (การตอเช่ือมบสั) = OFF

ภาพประกอบ 5.55: ตําแหนงของสวิตช

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน
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5.2 การปรับขัน้สดุทายใหเหมาะสมที่สดุและการทดสอบ

5.2.1 การปรบัขั้นสุดทายใหเหมาะสมที่สุดและการทดสอบ

เมื่อตองการปรับสมรรถนะของเพลามอเตอรใหเหมาะสมทีสุ่ดและการปรับตัวแปลงความถี่ใหเหมาะสมที่สุดสําหรับการเชื่อมตอกบัมอเตอรและการติดตั้งใหทําตามขัน้ตอน

ดังตอไปนี ้ตองแนใจวาตัวแปลงความถี่และมอเตอรเชื่อมตอเขาดวยกันและไดจายกระแสไฟใหกบัตัวแปลงความถี่แลว

โนตสําหรับผูอาน

กอนทีจ่ะจายกระแสไฟตองแนใจวาอปุกรณที่เช่ือมตอพรอมสําหรับใชงาน

ขัน้ที ่1. หาที่ต้ังของ ปายชื่อมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน

มอเตอรอาจจะเชื่อมตอแบบสตาร (Y) หรือแบบเดลตา (Δ) ขอมูลน้ีจะอยูที่  ขอมูลบนปายชื่อของมอเตอร

ภาพประกอบ 5.56: ตัวอยางปายชื่อมอเตอร

ขัน้ที ่2. ปอน ขอมูลบนปายชื่อ ของมอเตอรตามรายการพารามิเตอรน้ี

วธีิการเขาใชรายการ ลําดับแรกใหกดปุม [QUICK MENU] จากนั้นเลือก “Q2 ชุด

คําสั่งดวน”

1. กาํลังของมอเตอร [kW]
หรือกําลังของมอเตอร [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ที่พิกดั พารามิเตอร 1-25

ตาราง 5.8: พารามิเตอรที่เกีย่วของกับมอเตอร

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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ขัน้ที ่3. เปดใชงาน การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอตัโนมัติ (AMA))

การทาํงานดวย AMA จะประกนัความเปนไปไดของสมรรถนะทีด่ีที่สุด AMA จะใชคาที่วดัโดยอัตโนมัติจากมอเตอรที่ตอเช่ือมและชดเชยสําหรับการติดตั้งทีห่ลากหลาย

1. ตอขั้วตอ 27 เขากบั ขัว้ต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วเลื่อนลงไปยงั AMA พารามิเตอร 1-29

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

4. เลือกระหวาง AMA แบบสมบรูณหรือแบบยอ ถามีตัวกรองคลื่นไซนติดตั้งอยู ใหใชงานเฉพาะ AMA แบบยอเทานั้น หรือใหปลดตัวกรองคลื่นไซนออกในระหวาง

ขั้นตอนการทาํ AMA

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

6. กดปุม [Hand on] แถบแสดงความกาวหนาการทาํงานจะแสดงวา AMA กาํลังทํางานหรือไม

การหยุด AMA ระหวางการทํางาน

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

AMA ดําเนินการเสร็จส้ิน

1. หนาจอจะแสดง “กด [OK] เพือ่ทาํ AMA ใหเสร็จ”

2. กดปุม [OK] เพือ่ออกจากสถานะ AMA

AMA ดําเนินการไมสําเร็จ

1. ตัวแปลงความถี่จะเขาสูโหมดสัญญาณเตือน คําอธิบายเกีย่วกบัสัญญาณเตือน ดูไดที่หัวขอ การแกไขปญหาเบื้องตน

2. ”คารายงาน” ใน [Alarm Log] (บันทึกสัญญาณเตือน) จะแสดงการวดัคร้ังสุดทายที ่ AMA ดําเนินการกอนทีต่ัวแปลงความถี่จะเขาสูโหมดสัญญาณเตือน

หมายเลขที่มาพรอมกบัคําอธิบายของสัญญาณเตือนจะชวยเหลือคุณในการแกไขปญหาเบือ้งตน ถาคุณติดตอฝายบริการของ Danfoss ใหคุณอางถึงหมายเลข

และคําอธิบายของสัญญาณเตือน

โนตสําหรับผูอาน

AMA ที่ไมประสบความสําเร็จ มักเกดิขึน้จากการปอนขอมูลปายชื่อมอเตอรไมถูกตอง หรือมีความแตกตางมากเกินไประหวางขนาดกําลังมอเตอร และ

ขนาดกําลังของตัวแปลงความถี่

ขัน้ที ่4. ต้ังขีดจํากัดความเร็ว และเวลาที่ใชเปลี่ยนความเร็ว

ตั้งคาขดีจํากัดที่ตองการสาํหรับความเรว็ และเวลาที่ใชเปลี่ยนความเร็ว

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

ขีดจาํกัดต่ําของความเร็วมอเตอร พารามิเตอร 4-11 หรือ 4-12
ขีดจาํกัดสูงของความเร็วมอเตอร พารามิเตอร 4-13 หรือ 4-14

เวลาความเร็วขาขึ้น ชุด 1 [s] พารามิเตอร 3-41
เวลาความเร็วขาลง ชุด 1 [s] พารามิเตอร 3-42

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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6 ตัวอยางการใชงาน

6.1.1 สตารท/หยุด 

ข้ัวตอ 18 = สตารท/หยุด พารามิเตอร 5-10 [8] สตารท

ข้ัวตอ 27 = ไมมีการทํางาน พารามิเตอร 5-12 [0] ไมมีการทํางาน ลื่นไหล

ผกผัน (คามาตรฐานจากโรงงาน)

พารามิเตอร 5-10 อนิพทุดิจติอล ขัว้ตอ 18 = สตารท(คามาตรฐานจาก

โรงงาน)

พารามิเตอร 5-12 อนิพตุดิจิตอล ขั้วตอ 27 = ลื่นไหล ผกผัน (คา

มาตรฐานจากโรงงาน)

ภาพประกอบ 6.1: ขัว้ตอ 37: ที่ใหมาพรอมฟงกชันหยุดแบบ

ปลอดภยัเทานั้น!

 

6.1.2 การเดินสายวงรอบปด

ข้ัวตอ 12/13: +24V DC

ข้ัวตอ 18: เร่ิมตน พารามิเตอร 5-18 [8] เร่ิมตน (คามาตรฐาน)

ข้ัวตอ 27: ลื่นไหล พารามิเตอร 5-12 [2] ลื่นไหล ผกผัน (คามาตรฐาน)

ข้ัวตอ 54: อินพุทอนาล็อก:

L1-L3: ขั้วตอแหลงจายไฟหลัก

U,V และ W: ขั้วตอมอเตอร

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 6 ตัวอยางการใชงาน
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6.1.3 การใชงานปมจุม

ระบบประกอบดวยปมจุมทีค่วบคุมดวยชุดขบั AQUA VLT ของ Danfoss และตัวสงความดัน ตัวสงจะสงสัญญาณปอนกลับ 4-20 mA ไปยังชุดขับ AQUA VLT ซ่ึงจะรักษา

ความดันใหคงทีโ่ดยการควบคุมความเร็วของปม ในการออกแบบชุดขบัสําหรับการใชงานปมจุม มปีระเด็นสําคัญทีต่องคํานงึถึงอยูสองสามอยาง ดังน้ันจึงตองเลือกชุดที่ใช

ตามกระแสของมอเตอร

1. มอเตอรมีช่ือวา “มอเตอรถัง” เพราะมีถังสแตนเลสสตีลระหวางโรเตอรกับมอเตอร โดยมีชองอากาศตานทานแมเหล็กทีใ่หญกวาและมากกวาในมอเตอรปกติ ดัง

นั้นจึงมีสนามแมเหล็กทีอ่อนกวา ซ่ึงสงผลใหมีการออกแบบมอเตอรทีม่ีกระแสทีพ่ิกดัทีสู่งกวามอเตอรปกติทีม่ีกําลังพกิดัที่คลายกนั

2. ปมประกอบดวยตลับลูกปน ซ่ึงจะชํารุดเสียหายเมื่อทาํงานต่ํากวาความเร็วต่ําสุด ซ่ึงโดยปกติจะเทากบั 30 Hz

3. รีแอคแตนซของมอเตอรไมเปนเสนตรงในมอเตอรปมจุม ดงันัน้จึงไมสามารถทําการปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอัตโนมัติ (AMA) ได อยางไรก็ตาม โดยปกติ

ปมจุมจะถูกควบคมุโดยใชสายเคเบิลมอเตอรที่ยาวมาก ทีส่ามารถจะกําจดัรีแอคแตนซของมอเตอรทีไ่มเปนเสนตรงได และทําใหชุดขบัสามารถทํา AMA ได ถา

AMA ลมเหลว สามารถตั้งขอมูลของมอเตอรไดจากกลุมพารามิเตอร 1-3* (ดู แผนเอกสารขอมูลของมอเตอร) โปรดตระหนักวา ถา AMA ทาํงานสําเร็จ ชุดขับจะ

ชดเชยแรงดันไฟตกในสายเคเบิลมอเตอรทีย่าว ดังนัน้ถามีการต้ังคาขอมูลมอเตอรข้ันสูงดวยมือ ตองคํานงึถึงความยาวของสายเคเบลิมอเตอร เพือ่ปรับปรุง

ประสิทธิภาพของระบบใหดีทีสุ่ด

4. สิ่งสําคัญกค็ือ มกีารทาํงานของระบบทีม่ีการสึกหรอและการฉกีขาดของปมและมอเตอรนอยทีสุ่ด ตัวกรองคล่ืนไซนของ Danfoss สามารถลดระดับความเครียด

ฉนวนของมอเตอรลง และเพิม่อายุการใชงาน (ตรวจสอบฉนวนจริงของมอเตอร และขอมูลจําเพาะ du/dt ของตัวแปลงความถี่) ดังนั้นจึงขอแนะนาํใหใชตัวกรอง

เพื่อลดความจําเปนในการบริการ

5. ประสิทธิภาพของ EMC ไมดีพอ เนือ่งจากขอเท็จจริงที่วา สายไฟปมพเิศษซ่ึงสามารถทนทานตอสภาพที่เปยกช้ืนในปมตามปกติเปนแบบไมมีชิลด วธีิแกปญหา

สามารถทาํไดโดยใชสายเคเบิลทีม่ีชิลดเหนือปม และยึดชิลดเขากบัทอปม ถาทําจากเหล็ก (อาจทาํจากพลาสติกไดดวย) ตัวกรองคล่ืนไซน จะชวยลด EMI จาก

สายเคเบลิมอเตอรทีไ่มมีชิลดไดดวย

“มอเตอรถัง” แบบพเิศษถูกนาํมาใชเนือ่งจากสภาพการตดิตั้งทีเ่ปยกช้ืน ชุดขับตองไดรับการออกแบบมาสําหรบัระบบตามกระแสเอาทพทุ เพื่อใหสามารถสั่งงานมอเตอร

ไดทีร่ะดับกําลังปกติ

เพือ่ปองกนัความเสียหายตอตลบัลูกปนของปม สิ่งสําคัญกค็ือตองเปลี่ยนความเร็วปมจากหยดุนิง่เปนความเร็วต่ําสุดโดยเร็วที่สุดเทาที่จะเปนไปได ผูผลิตปมจุมทีม่ีชื่อเสียง

แนะนําวา ควรเปลี่ยนความเร็วปมเปนความเร็วต่ําสุด (30 Hz) เปนเวลาสูงสุด 2 -3 วนิาท ีชุดขบั AQUA VLTฉ ใหม ไดรับการออกแบบมาพรอมกบัการเปลี่ยนความเร็วเริ่ม

ตนและการเปล่ียนความเร็วขัน้ปลาย สําหรับการใชงานเหลานี้ การเปลี่ยนความเรว็เริ่มตนและการเปลี่ยนความเร็วขัน้ปลายแบงเปน 2 สวนเฉพาะตัว โดยที่การเปล่ียน

ความเร็วเริ่มตน (ถามีการใชงาน) จะเปลี่ยนความเร็วมอเตอรจากหยุดนิ่งเปนความเร็วต่ําสดุ และจะสลับไปยังการเปลี่ยนความเร็วปกตโิดยอัตโนมัติ เมื่อถึงความเร็วต่ําสุด

การเปล่ียนความเร็วข้ันปลายจะทาํตรงขามจากความเร็วต่ําสุด คือ ทําการหยดุในสถานะหยุดน่ิง

โหมดการเติมน้าํเขาทอสามารถใชเพือ่ปองกนัการกระแทกของน้ําได ตัวแปลงความถี่ของ Danfoss สามารถทําการเติมน้าํเขาทอแนวตั้ง โดยใชตัวควบคุม PID เพือ่เปลี่ยน

ความดันขาขึน้อยางชาๆ ดวยอัตราทีก่ําหนดโดยผูใช (หนวย/วนิาท)ี ถามีการใชงาน ชุดขบัจะเขาสูโหมดการเติมนํ้าเขาทอ เมื่อถึงความเรว็ต่ําสุดหลังจากการเริ่มทํางาน

ความดันจะถูกเพิ่มขึน้อยางชาๆ จนกระทั่งถึงเซ็ตพอยตของการเติมทีก่ําหนดโดยผูใช โดยหลังจากนั้นชุดขับจะปดการใชงานโหมดการเติมน้าํเขาทอโดยอตัโนมัติ และ

ดําเนินตอไปในการทาํงานแบบวงรอบปดปกติ

คุณสมบัตินีไ้ดรับการออกแบบมาสําหรบัการใชงานดานการทดน้าํ

การเดินสายไฟ

การตั้งคาพารามิเตอรทั่วไป
การตั้งคาทัว่ไป/ทีแ่นะนาํในวงเล็บ ()
พารามิเตอร:  
กาํลังพกิัดของมอเตอร พารามิเตอร 1-20 / พารามิเตอร 1-21
แรงดันไฟฟาพกิัดของมอเตอร พารามิเตอร 1-22
กระแสของมอเตอร พารามิเตอร 1-24
ความเร็วพกิัดของมอเตอร พารามิเตอร 1-28
ใชงานการปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอตัโนมัติ (AMA ในพารามิเตอร
1-29)

โนตสําหรับผูอาน

โปรดทราบวา อินพุทอนาล็อก 2 (ตองต้ังคารูปแบบขัว้ตอ

(54) เปน mA) (สวติช 202)

6 ตัวอยางการใชงาน
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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คาอางอิงตํ่าสุด พารามิเตอร 3-01 (30 Hz)
คาอางอิงสูงสุด พารามิเตอร 3-02 (50/60 Hz)
เวลาเปล่ียนความเร็วขาขึน้เริ่มตน พารามิเตอร 3-84 (2 วนิาท)ี
เวลาเปล่ียนความเร็วขาลงขั้นปลาย พารามิเตอร 3-88 (2 วนิาท)ี
เวลาเปล่ียนความเร็วขาขึน้ปกติ พารามิเตอร 3-41 (8 วนิาท ีขึน้อยูกับขนาด)
เวลาเปล่ียนความเร็วขาลงปกติ พารามิเตอร 3-42 (8 วนิาท ีขึน้อยูกับขนาด)
ความเร็วต่ําสุดของมอเตอร พารามิเตอร 4-11 (30 Hz)
ความเร็วสูงสุดของมอเตอร พารามิเตอร 4-13 (50/60 Hz)
ใชตัววเิศษ “วงรอบปด” ภายใต “Quick Menu_Funtion_Setup” เพื่อใหสามารถตั้งคาการปอนกลับในตัวควบคุม PID ไดอยางงายดาย

โหมดการเติมนํ้าเขาทอ
ใชงานการเติมน้ําเขาทอ พารามิเตอร 29-00  
อัตราการเติมน้าํเขาทอ พารามิเตอร 29-04 (คาปอนกลับ หนวย/วนิาที)
เซ็ตพอยตของการเติม พารามิเตอร 29-05 (คาปอนกลับ หนวย)

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 6 ตัวอยางการใชงาน
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7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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7 วธีิการใชงานตัวแปลงความถี่

7.1 รูปแบบการทํางาน

7.1.1 รูปแบบการทํางาน

ตัวแปลงความถี่สามารถทํางานไดใน 3 แนวทาง

1. แผงควบคุมหนาเครื่องแบบกราฟฟก (GLCP) ดูที ่6.1.2

2. แผงควบคุมหนาเครื่องแบบตัวเลข (NLCP) ดูที่ 6.1.3

3. การส่ือสารแบบอนุกรม RS 485 หรือ USB ทัง้สองรูปแบบสําหรับการเชือ่มตอกับ PC ดูที่ 6.1.4

ถาตัวแปลงความถี่ติดตั้งตัวเลือกฟลดบสัมาดวย โปรดดูเอกสารที่เกี่ยวของ

 

7.1.2 วิธีใชงาน LCP แบบกราฟก (GLCP) 

ขอแนะนําการใชงานดังตอไปนีใ้ชกบั GLCP (LCP 102)

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

1. จอแสดงผลแบบกราฟก พรอมบรรทัดแสดงสถานะ

2. ปุมเมนแูละไฟแสดงสถานะ (LED) สําหรับเลือกโหมด เปลี่ยนพารามิเตอร และสลับระหวางฟงกชันบนหนาจอ

3. ปุมนาํทางและไฟแสดงสถานะ (LED)

4. ปุมการทํางานและไฟแสดงสถานะ (LED)

จอแสดงผลแบบกราฟก:

จอแสดงผลแบบ LCD เปนแบบเรืองแสงดานหลังพรอมกับบรรทดัแสดงตัวอักษร-ตัวเลขทั้งหมด 6 บรรทดั ขอมูลทัง้หมดจะแสดงบน LCP ซ่ึงสามารถแสดงไดมากถึง 5

ตัวแปรการทํางานในขณะทีอ่ยูในโหมด [Status]

บรรทัดแสดงผล:

a. บรรทัดแสดงสถานะ: ขอความแสดงสถานะ ทีแ่สดงไอคอนและ

กราฟก

b. บรรทัด 1-2: บรรทดัขอมูลของผูปฏบิตัิงานจะแสดงขอมูลและตัวแปร

ทีร่ะบหุรือเลือกโดยผูใช เมื่อกดปุม [Status] จะสามารถเพิ่มบรรทดั

พเิศษไดอกีหนึง่บรรทดั

c. บรรทัดแสดงสถานะ:  ขอความสถานะจะแสดงเปนขอความ

จอแสดงผลจะแบงออกเปน 3 สวน:

สวนบน (a)

แสดงสถานะเมื่ออยูในโหมดสถานะหรือตัวแปรถึง 2 ตัวแปรเมื่อไมไดอยูในโหมด

สถานะและในกรณขีองสัญญาณเตือน/การเตือน

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
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แสดงหมายเลขของชุดคําสั่งที่ใชงาน (เลือกเปนชุดคาํสั่งทีใ่ชงานในพารามิเตอร 0-10) เมื่อตั้งโปรแกรมเปนชุดคําสั่งแบบอื่นทีไ่มใชชุดคําสั่งที่ใชงาน หมายเลขของชุดคํา

สั่งทีโ่ปรแกรมไวจะแสดงที่ดานขวาในวงเล็บ

สวนกลาง (b)

แสดงไดถึง 5 ตัวแปรพรอมกับหนวยทีเ่กีย่วของโดยไมคํานึงถึงสถานะ ในกรณีของสัญญาณเตือน/การเตือน จะแสดงการเตือนแทนตัวแปร

สามารถสลับระหวางหนาจอสถานะทัง้สาม โดยกดปุม [Status]

ตัวแปรการทาํงานทีม่ีรูปแบบแตกตางกันจะแสดงขึน้ในหนาจอสถานะแตละหนา โปรดดูที่ดานลาง

คาหรือการวดัหลายๆ คาสามารถเชื่อมโยงไปยงัตัวแปรการทํางานที่แสดงแตละตัว คา/คาการวดัทีจ่ะแสดงสามารถระบุผานทางพารามิเตอร 0-20, 0-21, 0-22, 0-23 และ

0-24 ซ่ึงสามารถเขาถึงผานทาง [QUICK MENU] , "Q3 ชุดคําส่ังการทํางาน", "Q3-1 การต้ังคาทัว่ไป", "Q3-11 การตั้งคาการแสดงผล”

คา/คาการวดัจากการอานพารามิเตอรแตละคาทีเ่ลือกไวในพารามิเตอร 0-20 ถึงพารามิเตอร 0-24 มีสเกลของและจํานวนหลักหลังจากจดุทศนิยมของตัวเอง คาตัวเลขที่มี

จาํนวนมากกวาจะแสดงดวยคาหน่ึงถึงสองหลักตอจากจดุทศนิยม

ตัวอยาง: คาทีอ่านไดปจจุบัน

5.25 A; 15.2 A 105 A

หนาจอแสดงสถานะ I:

สถานะคาที่อานไดนีเ้ปนสถานะมาตรฐานหลังจากการสตารทหรือการเริ่มตน

ใช [INFO] เพือ่ดูขอมูลเก่ียวกับคา/การวดัทีเ่ช่ือมโยงกบัตวัแปรการทาํงานที่

แสดงอยู (1.1, 1.2, 1.3, 2 และ 3)

ดูตัวแปรการทํางานทีแ่สดงบนหนาจอในภาพประกอบนี้ 1.1, 1.2 และ 1.3 จะ

แสดงในขนาดเล็ก 2 และ 3 แสดงในขนาดกลาง

1
3
0
B
P
0
4
1
.1
0

1.1

1.3

 2

1.2

 3

หนาจอแสดงสถานะ II:

ดูตัวแปรการทาํงาน (1.1, 1.2, 1.3 และ 2) ที่แสดงบนหนาจอในภาพประกอบนี้

ในตัวอยาง จะพบวา ความเร็ว กระแสของมอเตอร กาํลังของมอเตอร และความถี่

ทีถู่กเลือกเปนตัวแปรในบรรทดัแรกและบรรทัดทีส่อง

1.1, 1.2 และ 1.3 จะแสดงในขนาดเล็ก 2 แสดงในขนาดใหญ

1
3
0
B
P
0
6
2
.1
0

2

1.2

1.3
1.1

หนาจอแสดงสถานะ III:

สถานะนีจ้ะแสดงเหตุการณและการกระทาํของ Smart Logic Control สําหรับ

ขอมูลเพิม่เติม ดูหัวขอ Smart Logic Control

1
3
0
B
P
0
6
3
.1
0

7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

52 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

7  



สวนลาง

จะแสดงสถานะของตัวแปลงความถี่ทกุคร้ังในโหมดสถานะ

13
0 B

P0
74

.1
0 

T op section 

Middle section 

Bottom section 

การปรับความคมชัดของหนาจอแสดงผล

กดปุม [status] และ [▲] เพื่อทําใหจอมืดลง

กดปุม [status] และ [▼] เพื่อทําใหจอสวางขึน้

ไฟแสดงสถานะ (LED):

หากคาทีย่อมรับไดบางคาเกนิกวาคาที่กาํหนด ไฟ LED ของสัญญาณเตือนและ/หรือการเตือนจะสวางขึ้น ขอความแสดงสถานะและสัญญาณเตือนจะปรากฏที่แผงควบคุม

LED On จะทาํงานเมื่อตัวแปลงความถี่ไดรับการจายกระแสไฟจากแรงดันหลัก ข้ัวตอบสักระแสตรง หรือแหลงจายไฟฟา 24 V ภายนอก ในเวลาเดียวกัน ไฟเรืองแสงดาน

หลังก็จะสวางขึน้

• LED สีเขยีว/On: สวนควบคุมกําลังทาํงาน

• LED สีเหลือง/Warn: แสดงการเตือน

• LED สีแดงกะพริบ/Alarm: แสดงสัญญาณเตือน

ปุมของ GLCP

ปุมเมนู

ปุมเมนจูะถูกแบงออกตามหนาที่ตางๆ ปุมใตจอแสดงผลและไฟแสดงสถานะจะ

ใชสําหรับการตั้งคาพารามิเตอร รวมถึงตัวเลือกการแสดงสถานะในระหวางการ

ทาํงานปกติ
130BP045.10

[Status]

แสดงสถานะของตัวแปลงความถี ่และ/หรือมอเตอร สามารถเลือกคาทีอ่านได 3 คาที่แตกตางกันดวยการกดปุม [Status]:

คาที่อานได 5 บรรทัด, คาที่อานได 4 บรรทดั หรือตัวควบคุม Smart Logic

ใช [Status] เพือ่เลือกโหมดของการแสดงผล หรือเพื่อเปลี่ยนกลับไปโหมดแสดงผล จากโหมดเมนูดวน โหมดเมนหูลัก หรือโหมดสัญญาณเตือน ปุม [Status] ยงั

สามารถใชเพือ่สลับโหมดอานคาเด่ียวหรือคูไดดวย

[Quick Menu]

ชวยในการตั้งคาดวนของตัวแปลงความถี่ การทํางานทั่วไปโดยสวนใหญสามารถโปรแกรมไดที่น่ี

[Quick Menu] ประกอบดวย

- Q1: เมนูสวนตัว

- Q2: ชุดคําสั่งดวน

- Q3: ชุดคําสั่งการทํางาน

- Q5: การเปลี่ยนแปลงที่ทํา

- Q6: การบันทึก

ชุดคําสั่งการทาํงานจะทําใหเขาใชทุกพารามิเตอรที่ตองการสําหรับการประยกุตใชงานเกี่ยวกบัน้าํ/น้าํเสียโดยสวนใหญไดอยางสะดวกและรวดเร็ว รวมถึงแรงบิดผนัแปร,

แรงบดิคงที,่ ปม, ปมเติม, ปมจุม, บสูเตอรปม, ปมผสม, เคร่ืองอดัอากาศ และการใชงานปมและพัดลมอื่นๆ ในคุณสมบตัิอื่นๆที่มี ยังรวมถึงพารามิเตอรสําหรับการเลือก

ตัวแปรที่จะแสดงบน LCP, ความเร็วตั้งลวงหนาแบบดิจติอล, การสเกลคาอางอิงอนาล็อก, การใชงานวงรอบปดแบบเขตเดียวหรือหลายเขต และการทํางานเฉพาะทีส่ัมพันธ

กบัการประยุกตใชกบัน้าํ/น้ําเสีย

พารามิเตอรของเมนดูวนสามารถเขาใชงานไดทนัที หากไมมีการสรางรหัสผานไวผานทางพารามิเตอร 0-60, 0-61, 0-65 หรือ 0-66

โดยสามารถสลับระหวาง โหมดเมนดูวน และโหมดเมนหูลักไดโดยตรง

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
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[Main Menu]

(เมนหูลัก) ใชสําหรับการต้ังโปรแกรมใหกับพารามิเตอรทั้งหมด.

พารามิเตอรของเมนูหลักสามารถเขาใชงานไดทันทีหากไมมีการสรางรหัสผานไวผานทางพารามิเตอร 0-60, 0-61, 0-65 หรือ 0-66 สําหรับการประยุกตใชกับน้ํา/นํ้าเสีย

โดยสวนใหญไมจําเปนที่จะใชพารามิเตอรของเมนูหลัก แตใชเมนดูวน การตั้งคาดวนและชุดคําสั่งการทํางานที่มีการเขาใชงานที่งายทีสุ่ดและเร็วทีสุ่ดสําหรับพารามิเตอรที่

กําหนดโดยทัว่ไป

โดยสามารถสลับโหมดเมนูหลัก และโหมดเมนูดวนไดโดยตรง

สามารถใชช็อตคัตของพารามิเตอร โดยกดปุม [Main Menu] คางไว 3 วนิาที ช็อตคัตของพารามิเตอร จะทาํใหคุณสามารถเขาไปยงัพารามิเตอรใดๆ กไ็ดโดยตรง

[Alarm Log]

(บนัทึกสัญญาณเตือน) แสดงรายการของสัญญาณเตือนลาสุด 5 รายการสัญญาณเตือน (หมายเลข A1-A5) หากตองการทราบรายละเอยีดเก่ียวกับสัญญาณเตือน ใหใชปุม

นําทางเพื่อเลื่อนไปยงัหมายเลขสัญญาณเตือน และกด [OK] ขอมูลจะแสดงเกี่ยวกบัสภาวะของตัวแปลงความถี่กอนที่จะเขาสูโหมดสัญญาณเตือน

[Back]

(ยอนกลับ) ยอนไปยังขั้นตอนหรือช้ันกอนหนาในโครงสรางการนาํทาง

[Cancel]

การเปล่ียนแปลงหรือคําสั่งลาสุดจะถูกยกเลิกตราบเทาทีไ่มมีการเปลี่ยนแปลง

การแสดงผล

[Info]

(ขอมูล) แสดงขอมูลเกี่ยวกบัคําส่ัง พารามิเตอร หรือฟงกชันในหนาตางการแสดง

ผล [Info] จะใหขอมูลโดยละเอียดเมื่อตองการ

ออกจากโหมดขอมูลโดยการกด [Info], [Back] หรือ [Cancel]

   

   

ปุมนําทาง

ใชปุมลูกศรนาํทางทั้งสี่ปุมเพือ่นาํทางไปยังตัวเลือกตางๆ ที่มีอยูใน [Quick

Menu], [Main Menu] และ [Alarm Log] ใชปุมเหลานี้เพือ่เลื่อนเคอรเซอร

[OK] (ตกลง)

ใชสําหรับเลือกพารามิเตอรที่เคอรเซอรทําเครื่องหมายอยู และสําหรับยืนยันการ

เปลี่ยนแปลงของพารามิเตอร

ปุมการทํางาน

สําหรับการควบคุมหนาเครื่องจะอยูที่ใตแผงควบคุม

130BP046.10

7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
คูมอืการใชงาน
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[Hand On]

(ควบคุมดวยมือ) ใชควบคุมตวัแปลงความถี่ผานทาง GLCP นอกจากนี้ [Hand on] ยงัใชในการสตารทมอเตอรดวย และขณะนี้ยังสามารถปอนขอมูลความเร็วของมอเตอร

ไดโดยการใชปุมนาํทาง ปุมน้ีสามารถเลือกเปนใช  [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-40 ปุม [Hand On] บน LCP

สัญญาณควบคุมดังตอไปน้ีจะยังคงทํางานเมื่อ [Hand on] ถกูใชงาน:

• [Hand on] - [Off] - [Auto on]

• รีเซ็ต

• การล่ืนไหลหยดุผกผัน (การล่ืนไหลของมอเตอรเพื่อหยุด)

• กลับทิศทาง

• เลือกชุดคําสั่ง lsb – เลือกชุดคําส่ัง msb

• คําสั่งหยุดจากการสื่อสารอนุกรม

• การหยดุแบบดวน

• เบรกกระแสตรง

โนตสําหรับผูอาน

สัญญาณหยุดภายนอกที่ถูกกระตุนโดยสัญญาณควบคุม หรือบสัอนุกรมจะมีความสําคัญเหนือคําส่ัง “สตารท” ทีผ่านทาง LCP

[Off]

(ปด) หยดุมอเตอรทีเ่ช่ือมตออยู ปุมนีส้ามารถเลือกเปนใช [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-41ปุม [Off] บน LCP  หากไมมีฟงกชันหยุดจากภายนอก และ

ปุม [Off] ไมทาํงาน จะสามารถหยุดมอเตอรไดโดยการปลดแหลงจายไฟหลักเทาน้ัน

[Auto On]

(ควบคุมอัตโนมัติ) ทาํใหสามารถควบคุมตัวแปลงความถี ่ผานขั้วตอสวนควบคุม และ/หรือ การสื่อสารอนุกรม เมื่อสัญญาณสตารทถูกสงผานขัว้ตอสวนควบคุม และ/หรือ

บสั ตัวแปลงความถี่จะสตารท ปุมนีส้ามารถเลือกเปนใช [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-42 ปุม [Auto On] บน LCP

โนตสําหรับผูอาน

สัญญาณ HAND-OFF-AUTO ทีท่ํางานผานทางอนิพทุดิจติอล มีความสําคัญสูงกวาปุมควบคมุ [Hand on]-[Auto on]

[Reset]

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

Reset บน LCP

ช็อตคัตของพารามิเตอร

สามารถทําไดโดยกดปุม [Main Menu] คางไว 3 วินาท ีช็อตคัตของพารามิเตอร จะทําใหคุณสามารถเขาไปยงัพารามิเตอรใดๆ กไ็ดโดยตรง

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
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7.1.3 วิธกีารใชงาน LCP แบบตัวเลข (NLCP)

ขอแนะนาํการใชงานดังตอไปนีใ้ชกบั NLCP (LCP 101)

แผงควบคุมถกูแบงออกเปนกลุมตามหนาที่ได ส่ีกลุม:

1. จอแสดงผลแบบตัวเลข

2. ปุมเมนูและไฟแสดงสถานะ (LED) – สําหรับเปลี่ยนพารามิเตอร และ

สลับระหวางฟงกชันบนหนาจอ

3. ปุมนาํทางและไฟแสดงสถานะ (LED)

4. ปุมการทํางานและไฟแสดงสถานะ (LED)

โนตสําหรับผูอาน

ไมสามารถคัดลอกพารามิเตอรดวยแผงควบคุมหนาเครื่อง

แบบตัวเลข (LCP101)

เลือกโหมดใดโหมดหนึ่งตามที่มีตอไปน้ี:

โหมดสถานะ: แสดงสถานะของตัวแปลงความถี่หรือมอเตอร

ถามีสัญญาณเตือนเกิดขึ้น NLCP จะเปลี่ยนไปเปนโหมดสถานะโดยอตัโนมัติ

สัญญาณเตือนสามารถแสดงผลไดหลายคา

โหมดชุดคําสั่งดวนหรือเมนูหลัก: แสดงพารามิเตอรและการตั้งคาพารามิเตอร

ภาพประกอบ 7.1: LCP แบบตัวเลข (NLCP)
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ภาพประกอบ 7.2: ตัวอยางการแสดงสถานะ
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ภาพประกอบ 7.3: ตัวอยางการแสดงสัญญาณเตือน

ไฟแสดงสถานะ (LED):

• LED สีเขยีว/On: แสดงเมื่อสวนควบคุมเปด

• LED สีเหลือง/Warn: แสดงการเตือน

• LED สีแดงกะพริบ/Alarm: แสดงสัญญาณเตือน

ปุมเมนู

[Menu] เลือกโหมดใดโหมดหนึ่งตามที่มีตอไปน้ี:

• สถานะ

• ชุดคําสั่งดวน

• เมนหูลัก

เมนูหลัก

ใชสําหรับการตั้งโปรแกรมพารามิเตอรทั้งหมด

สามารถเขาใชงานพารามิเตอรไดทันทีเวนแตจะมีการสรางรหัสผานไวแลวผานทาง พารามิเตอร 0-60 รหัสผานเมนูหลัก, พารามิเตอร 0-61 ตั้งเขาเมนไูมมีรหัสผาน,

พารามิเตอร 0-65 รหัสผานของเมนูสวนตัว หรือ พารามิเตอร 0-66 การเขาถึงเมนสูวนตัวโดยไมใชรหัสผาน

Quick Setup (ชุดคําสั่งดวน) ใชเพื่อตั้งคาตัวแปลงความถีโ่ดยใชเฉพาะพารามิเตอรทีส่ําคัญทีสุ่ดเทานั้น

คาพารามิเตอรสามารถเปลี่ยนไดโดยใชลูกศรขึ้น/ลง เมื่อคากะพริบอยู

เลือกเมนูหลักโดยการกดปุม [Menu] ซํ้าๆ จนกระทั่ง LED ของเมนหูลักติดขึน้

เลือกกลุมพารามิเตอร [xx-__] และกด [OK]

เลือกพารามิเตอร [__-xx] และกด [OK]

ถาพารามิเตอรเปนพารามิเตอรแบบอารเรย ใหเลือกหมายเลขอารเรยและกดปุม [OK]

เลือกคาขอมูลที่ตองการและกด [OK]

7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
คูมอืการใชงาน
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ปุมนําทาง

[Back]

(ยอนกลับ) สําหรับการยอนกลับไปยงัขัน้ตอนกอนหนา

ลูกศร [▲] [▼]

จะใชสําหรับการเลื่อน ระหวางกลุมพารามิเตอร, พารามิเตอร และภายใน

พารามิเตอร

[OK] (ตกลง)

ใชสําหรับเลือกพารามิเตอรทีเ่คอรเซอรทําเครื่องหมายอยู และสําหรับยืนยันการ

เปลี่ยนแปลงของพารามิเตอร
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ภาพประกอบ 7.4: แสดงตัวอยาง

ปุมการทํางาน

ปุมสําหรับการควบคุมหนาเครือ่งจะอยูทีใ่ตแผงควบคุม

130BP046.10

ภาพประกอบ 7.5: ปุมการทาํงานของ LCP แบบตัวเลข (NLCP)

[Hand on] (ควบคุมดวยมือ)

ใชควบคุมตวัแปลงความถี่ผานทาง LCP นอกจากนี ้ [Hand on] ยงัใชในการสตารทมอเตอรดวย และขณะนีย้ังสามารถปอนขอมูลความเร็วมอเตอรไดโดยการใชปุมลูกศร

ปุมนี้สามารถเลือกเปน ใช [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทาง พารามิเตอร 0-40 การทํางานของปุม Hand On

สัญญาณหยดุภายนอกทีถู่กกระตุนโดยสัญญาณควบคุม หรือบสัอนกุรมจะมีความสําคัญเหนือคําสั่ง “สตารท” ทีผ่านทาง LCP

สัญญาณควบคุมดังตอไปน้ีจะยังคงทํางานเมื่อ [Hand on] ถกูใชงาน:

• [Hand on] - [Off] - [Auto on]

• รีเซ็ต

• การหยดุลื่นไหลผกผัน

• กลับทิศทาง

• เลือกชุดคําสั่ง lsb – เลือกชุดคําส่ัง msb

• คําสั่งหยุดจากการสื่อสารอนุกรม

• การหยดุแบบดวน

• เบรกกระแสตรง

[Off]

(ปด) หยดุมอเตอรทีเ่ช่ือมตออยู ปุมนีส้ามารถเลือกเปน ใช [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทาง พารามิเตอร 0-41 การทํางานของปุม Off

หากไมไดเลือกฟงกชันหยุดจากภายนอก และปุม [Off] ไมไดทํางาน มอเตอรจะหยุดไดโดยปลดการเชื่อมตอจากแหลงจายไฟหลัก

[Auto on]

(ควบคุมอัตโนมัติ) ทาํใหสามารถควบคุมตัวแปลงความถี ่ผานข้ัวตอควบคุม และ/หรือ การสื่อสารอนุกรม เมื่อสัญญาณสตารทถูกสงผานขัว้ตอควบคุม และ/หรือบัส ตัวแปลง

ความถี่จะสตารท ปุมนีส้ามารถเลือกเปน ใช [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทาง พารามิเตอร 0-42 การทํางานของปุม Auto On

โนตสําหรับผูอาน

สัญญาณ HAND-OFF-AUTO ทีท่ํางานผานทางอนิพทุดิจติอล มีความสําคัญสูงกวาปุมควบคมุ [Hand on]-[Auto On]

[Reset]

(รีเซ็ต) ใชสําหรับการรีเซ็ตตัวแปลงความถี่หลังจากสัญญาณเตือน (ตัดการทาํงาน) ปุมนี้สามารถเลือกเปน ใช [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทาง พารามิเตอร 0-43 การ

ทาํงานของปุม Reset

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss 57

  7



7.1.4 การเปลี่ยนขอมูล 

1. กดปุม [เมนูดวน] หรือ [เมนหูลัก]

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

3. กดปุม [OK]

4. ใชปุม [▲] และ [▼] เพือ่คนหาพารามิเตอรเพื่อแกไข

5. กดปุม [OK]

6. ใชปุม [▲] และ [▼] เพื่อเลือกการต้ังคาของพารามิเตอรที่เหมาะสม หรือ ใชปุมเพือ่เล่ือนหลักภายในตัวเลข ใชปุม เคอรเซอรจะบงช้ีหลักที่เลือกเพื่อเปล่ียน

[ปุม ▲] เพิ่มคา, ปุม [▼] ลดคา

7. กดปุม [Cancel] เพื่อยกเลิกการเปลี่ยนแปลง หรือกด [OK] เพื่อยอมรับการเปลี่ยนแปลงและปอนการตั้งคาใหม

 

7.1.5 การเปลี่ยนคาตัวอกัษร 

หากพารามิเตอรทีเ่ลือกเปนคาตัวอักษร ใหเปลี่ยนคาตัวอักษรโดยใชปุมนาํทาง

ขึ้น/ลง

ปุมเลื่อนขึ้นจะเพิ่มคาและปุมเลื่อนลงจะลดคา วางเคอรเซอรเหนอืคาที่คุณ

ตองการบนัทกึ และกด [OK]

1 3
0 B

P 0
6 8

.1
0 

ภาพประกอบ 7.6: แสดงตัวอยาง

 

7.1.6 การเปล่ียนกลุมของคาขอมูลตัวเลข 

หากพารามิเตอรที่เลือกเปนตัวแทนของคาขอมูลตัวเลข ใหเปลี่ยนคาขอมูลที่

เลือกโดยใชปุมนําทาง <> เชนเดียวกับปุมนําทางขึ้น/ลง ใชปุมนําทาง <> เพื่อ

เลื่อนเคอรเซอรตามแนวนอน

1 3
0 B

P 0
6 9

.1
0 

ภาพประกอบ 7.7: แสดงตัวอยาง

ใชปุมนาํทางขึน้/ลงเพือ่เปลี่ยนคาขอมูล ปุมเลื่อนขึน้จะเพิม่คาขอมูลและปุมเล่ือน

ลงจะลดคาขอมูล วางเคอรเซอรเหนือคาทีคุ่ณตองการบนัทกึ และกด [OK]

13
0 B

P 0
7 0

.1
0 

ภาพประกอบ 7.8: แสดงตัวอยาง

 

7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
คูมอืการใชงาน
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7.1.7 การเปลี่ยนคาขอมูล, ทีละขัน้ 

พารามิเตอรบางตัวสามารถเปลี่ยนไดทลีะข้ันหรือเปลี่ยนแปลงแบบไมรูจบ กรณนีี้ใชกบั พารามิเตอร1-20 กําลังมอเตอร [kW], พารามิเตอร1-22 แรงดันมอเตอร ( Volt)

และ พารามิเตอร1-23 ความถี่มอเตอร ( Hz).

พารามิเตอรนีจ้ะถูกเปลี่ยนไดทัง้ในแบบกลุมของคาขอมูลตัวเลข หรือในแบบคาขอมูลตัวเลขผันแปรไมรูจบ

 

7.1.8 คาทีอ่านไดและการต้ังโปรแกรมของ พารามิเตอรที่เปนดัชนี  

พารามิเตอรจะถูกกําหนดดัชนเีมื่อวางซอนกนัในสแต็ค

พารามิเตอร 15-30 บนัทกึสัญญาณเตือน: รหัสขอผิดพลาด ถึง พารามิเตอร 15-32 บนัทกึสัญญาณเตือน: เวลา ประกอบดวยบันทกึฟอลตซ่ึงสามารถอานคาได เลือก

พารามิเตอร กด [OK] และใชปุมนาํทางขึน้/ลง เพือ่เลื่อนดูบนัทกึคา

ใช พารามิเตอร3-10 คาอางองิที่กาํหนดลวงหนา เปนอีกตัวอยางหนึง่:

เลือกพารามิเตอร กด [OK] และใชปุมนาํทางขึน้/ลง เพือ่เลือกดูคาทีก่ําหนดดัชน ีในการเปล่ียนคาพารามิเตอร ใหเลือกคาที่กําหนดดัชนแีละกด [OK] เปลี่ยนคาโดยใชปุม

เลื่อนขึน้/ลง กด [OK] เพือ่ยอมรับการตั้งคาใหม กด [Cancel] เพื่อเลิก กด [Back] เพื่อออกจากพารามิเตอร

 

7.1.9 คําแนะนําและเคล็ดลับ

* สําหรับการประยุกตใชกบัน้าํ/น้ําเสีย โดยสวนใหญ เมนูดวน, ชุดคําสั่งดวน และชุดคําสั่งการทํางานจะทําใหการเขาใชงานเร็วทีสุ่ดและสะดวก

กวาสําหรับพารามิเตอรทีก่ําหนดโดยทั่วไปทัง้หมด

* เมื่อเปนไปได ใหดําเนนิการใช AMA ที่จะประกนัไดวาเพลาจะมีสมรรถนะที่ยอดเยี่ยมทีสุ่ด

* ความคมชัดของการแสดงผลจะสามารถปรับไดดวยการกด [Status] และ [▲] สําหรับการแสดงผลทีม่ืดขึ้นหรือการกด [Status] และ [▼] เพื่อ

ใหสวางขึน้

* ภายใต [Quick Menu] และ [Changes Made] พารามิเตอรทัง้หมดที่เปลี่ยนแปลงไปจากคามาตรฐานจากโรงงานจะแสดงขึ้นมา

* กดปุม [Main Menu] คางไว 3 วนิาทีเพือ่เขาใชพารามิเตอรอื่นๆ

* สําหรับวัตถุประสงคเพื่อการใหบริการขอแนะนําใหคัดลอกพารามิเตอรทัง้หมดไปที่LCP ดูพารามิเตอร 0-50 สําหรับขอมูลเพิม่เติม

ตาราง 7.1: คําแนะนาํและเคล็ดลับ

 

7.1.10 การถายโอนดวนของการตั้งคาพารามิเตอรเมื่อใช GLCP 

เมื่อตั้งคาตัวแปลงความถี่เสร็จแลว ขอแนะนําใหคุณเกบ็ (สํารอง) การตั้งคาพารามิเตอรใน GLCPแปนกดหรือบน PC โดยผานทาง MCT 10 Set-up Software Tool (เคร่ือง

มือซอฟตแวรสําหรับการตั้งคา MCT 10)

โนตสําหรับผูอาน

หยุดมอเตอรกอนที่จะเร่ิมการทํางานตางๆ เหลาน้ี

การเกบ็ขอมูลใน LCP:

1. ไปยงั พารามิเตอร 0-50 บันทึกและถายโอนขอมูล

2. กดปุม [OK]

3. เลือก“ทัง้หมดไปยงั LCP”

4. กดปุม [OK]

ขณะนีก้ารต้ังคาพารามิเตอรทั้งหมดไดถูกเกบ็ไวใน GLCP แลวซ่ึงแสดงดวยแถบแสดงความกาวหนา เม่ือครบ 100% ใหกด [OK]

ในขณะนี ้GLCP สามารถเชื่อมตอไปยงัตัวแปลงความถี่อืน่และคัดลอกการตั้งคาพารามเิตอรมาที่ตัวแปลงความถี่นีไ้ด

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
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การถายโอนขอมูลจาก LCP ไปยังตัวแปลงความถี่:

1. ไปยัง พารามิเตอร 0-50 บันทึกและถายโอนขอมูล

2. กดปุม [OK]

3. เลือก “ทัง้หมดจาก LCP”

4. กดปุม [OK]

ขณะนี้การตัง้คาพารามิเตอรที่เกบ็ใน GLCP ไดถูกถายโอนไปยงัตัวแปลงความถี ่ซ่ึงแสดงดวยแถบแสดงความกาวหนา เมื่อครบ 100% ใหกด [OK]

 

7.1.11 การเริม่ตนดวยการตั้งคามาตรฐาน 

มีสองวธีิในการเริ่มตนตัวแปลงความถี่ดวยคามาตรฐาน: การเริ่มตน ทีแ่นะนาํ และการเริ่มตนดวยตนเอง

โปรดทราบวาจะมีผลกระทบทีแ่ตกตางกันตามคําอธิบายดานลาง

การเริ่มตน ที่แนะนํา (ผานทาง พารามิเตอร 14-22 โหมดการทํางาน)

1. เลือก พารามิเตอร 14-22 โหมดการทํางาน

2. กด [OK]

3. เลือก “การเริ่มตน” (สําหรับ NLCP ใหเลือก “2”)

4. กด [OK]

5. ปลดแหลงจายไฟออกจากเครื่องรอจนกระทั่งหนาจอปด

6. ตอแหลงจายไฟกลับและตัวแปลงความถี่จะถูกรีเซ็ต โปรดจําไววา การ

สตารทครั้งแรกจะใชเวลา 2-3 วินาที

7. กด [Reset]

พารามิเตอร 14-22 โหมดการทาํงาน จะเร่ิมตนทัง้หมด ยกเวน:
พารามิเตอร 14-50 ตัวกรอง RFI
พารามิเตอร 8-30 โปรโตคอล
พารามิเตอร 8-31 ที่อยู
พารามิเตอร 8-32 Baud rate
พารามิเตอร 8-35 การหนวงเวลาตอบรับต่ําสุด
พารามิเตอร 8-36 การหนวงเวลาตอบรับสูงสุด
พารามิเตอร 8-37 หนวงเวลา inter-char สูงสุด
พารามิเตอร 15-00 เวลาการทํางาน ถึง พารามิเตอร 15-05 โวลตสูงเกิน
พารามิเตอร 15-20 บนัทกึประวัต:ิเหตุการณ ถึง พารามิเตอร 15-22 บันทึก
ประวัติ:เวลา
พารามิเตอร 15-30 บันทึกสัญญาณเตือน: รหัสขอผดิพลาด ถึง
พารามิเตอร 15-32 บันทึกสัญญาณเตือน: เวลา

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรที่เลือกในพารามิเตอร 0-25 เมนูผูใชกําหนดเอง จะยงัคงแสดงอยูดวยการตัง้คามาตรฐาน

การเริ่มตนดวยตนเอง

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อดําเนินการเริ่มตนใหมดวยตนเอง การสื่อสารอนุกรม การต้ังคาตัวกรอง RFI และการตั้งคาบันทึกฟอลตจะถูกรีเซ็ต

เอาพารามิเตอรที่เลือกในพารามิเตอร 0-25 เมนูผูใชกําหนดเองออก

1. ปลดการเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟหลักและรอใหจอแสดงผลดับ

2a. กด [Status] - [Main Menu] - [OK] ในเวลาเดียวกันขณะเปด

เคร่ือง LCP แบบกราฟก (GLCP)

2b. กด [Menu] ขณะเปดเคร่ืองสําหรับ LCP 101 จอแสดงผลแบบ

ตัวเลข

3. ปลอยปุมหลังจาก 5 วนิาที

4. ในขณะนี้ตัวแปลงความถี่จะถูกโปรแกรมตามคามาตรฐานจาก

โรงงาน

พารามิเตอรนีจ้ะเร่ิมตนใหมทั้งหมด ยกเวน:
พารามิเตอร 15-00 เวลาการทํางาน
พารามิเตอร 15-03 กําลังกลับคืน
พารามิเตอร 15-04 อุณหภมูิสูงเกนิ
พารามิเตอร 15-05 โวลตสูงเกิน

7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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7.1.12 การเชื่อมตอบัส RS-485

สามารถเชื่อมตอตัวแปลงความถี่หนึ่งเคร่ืองขึน้ไปเขากบัตัวควบคุม (หรือระบบ

หลัก) โดยใชอินเตอรเฟสแบบมาตรฐาน RS-485 ขัว้ตอ 68 จะเช่ือมตอกับ

สัญญาณ P (TX+, RX+) ขณะที่ข้ัวตอ 69 จะเช่ือมตอกับสัญญาณ N (TX-,RX-)

หากมีตัวแปลงความถี่มากกวาหนึ่งเคร่ืองเชื่อมตอกับระบบหลักใหใชการเชื่อมตอ

แบบขนาน

ภาพประกอบ 7.9: ตัวอยางการเชื่อมตอ:

เพือ่หลีกเลี่ยงการปรับสมดุลความตางศักยของกระแสทีไ่หลอยูในสวนชีล ใหตอสวนชีลของสายเคเบลิลงดินผานขัว้ตอ 61 ซ่ึงเช่ือมตอกบัเฟรมผานทางอารซีลิงค

การเชื่อมตอบัส

บสั RS-485 จะตองตอเช่ือมดวยเครือขายตัวตานทานที่ปลายทั้งสองดาน หากชุดขับเปนลําดบัแรกหรืออปุกรณสุดทายในวงรอบ RS-485 ใหตั้งสวิตช S801 บนการด

ควบคุมเปน ON

สําหรับขอมูลเพิ่มเติม ดูยอหนาสวติช S201, S202 และ S801

 

7.1.13 วธิีเชื่อมตอ PC เขากบัตัวแปลงความความถี ่

หากตองการควบคุมหรือตั้งโปรแกรมตัวแปลงความถี่จาก PC ใหติดตั้งเคร่ืองมือกําหนดรูปแบบทีท่ํางานบนเครื่อง PC MCT 10

PC จะเชื่อมตอผานสายเคเบลิ USB มาตรฐาน (เคร่ืองแม/อุปกรณ) หรือผานทางอินเตอรเฟส RS-485 ดังแสดงใน  คูมือการออกแบบ ในบท วิธีการติดต้ัง > การติดตั้งการ

เชื่อมตอแบบอืน่ๆ

โนตสําหรับผูอาน

การเชื่อมตอ USB ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขัว้ตอแรงดันไฟฟาแรงสูงอื่นๆ การเชื่อมตอดวย USB จะตอกบัจุดตอลง

ดินปองกันของตัวแปลงความถี ่ใชแลปท็อปแยกตางหากเพื่อเช่ือมตอเปน PC เขากับข้ัวตอ USB บนตัวแปลงความถี่เทานั้น

ภาพประกอบ 7.10: สําหรับการเชื่อมตอสายเคเบลิควบคุม ใหดูหัวขอ ขัว้ตอควบคุม

 

7.1.14 เครือ่งมือซอฟตแวรสําหรับ PC 

เครื่องมือกําหนดรูปแบบที่ทํางานบนเครื่อง PC MCT 10

ตัวแปลงความถี่ทกุตัวจะติดตัง้พอรตการส่ือสารอนุกรมมาดวย Danfoss จัดเตรียมเครื่องมือทีใ่ชบน PC สําหรับการสื่อสารระหวาง PC และตัวแปลงความถี่, เคร่ืองมือกาํหนด

รูปแบบทีท่าํงานบน PC MCT 10 โปรดตรวจสอบหัวขอ เอกสารที่ม ีสําหรับรายละเอยีดเพิ่มเติมเกี่ยวกบัเครื่องมือนี้

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
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ซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10

MCT 10 ไดรับการออกแบบใหเปนชุดเคร่ืองมือปฏสิัมพนัธทีใ่ชงานไดงายสําหรับการตั้งคาพารามิเตอรในตัวแปลงความถี่ของเรา ซอฟตแวรสามารถดาวนโหลดได

จากDanfoss อนิเทอรเน็ตไซต http://www.Danfoss.com/BusinessAreas/DrivesSolutions/Softwaredownload/DDPC+Software+Program.htm.

ซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10 จะมีประโยชนสําหรับ:

• การวางแผนเครือขายการสื่อสารแบบออฟไลน MCT 10 มีฐานขอมูลตัวแปลงความถี่ทีส่มบูรณ

• การใชงานตัวแปลงความถี่แบบออนไลน

• การบันทึกการตั้งคาสําหรับตัวแปลงความถี่ทั้งหมด

• การเปลี่ยนตัวแปลงความถี่ในเครือขาย

• การจัดทาํเอกสารการตั้งคาตัวแปลงความถี่ทาํไดอยางงายและถูกตองหลังจากทดสอบความสมบรูณ

• การขยายเครือขายที่มีอยู

• รองรับตัวแปลงความถี่ที่จะไดรับการพัฒนาข้ึนในอนาคต

ซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10 รองรับ  Profibus DP-V1 ผานทางการเชื่อมตอระบบหลักคลาส 2 ทาํใหสามารถอาน/เขยีนพารามิเตอรในตัวแปลงความถี่แบบออนไลนไดโดย

ผานทางเครือขาย Profibus วธีิการน้ีจะชวยลดความจาํเปนสําหรับการมีเครือขายการส่ือสารเพิ่มเติม

บันทึกการตั้งคาการแปลงความถี:่

1. เชื่อมตอพซีีเขากับเครื่องผานทางพอรตสื่อสาร USB (หมายเหตุ: ใช PC ที่แยกตางหากจากเครื่องหลักเพือ่เชื่อมตอเขากับพอรต USB การลมเหลวอาจจะทําให

อุปกรณเสียหาย

2. เปดซอฟตแวร การตั้งคา MCT 10

3. เลือก “อานจากชุดขับ”

4. เลือก “บันทึกเปน”

ขณะนีพ้ารามิเตอรทัง้หมดไดถูกบนัทกึลงใน PC แลว

โหลดการตั้งคาตัวแปลงความถี่

1. เช่ือมตอ PC กบัตัวแปลงความถี่ผานพอรตสื่อสาร USB

2. เปดซอฟตแวร การตั้งคา MCT 10

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

4. เปดไฟลที่ตองการ

5. เลือก “เขียนไปยังชุดขับ”

ขณะนี้การตั้งคาพารามิเตอรทัง้หมดไดถูกโอนไปยงัตวัแปลงความถี่แลว

มีคูมือแยกตางหากสําหรับซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10 : MG.10.Rx.yy.

โมดูลซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10

โมดูลตอไปนีร้วมอยูในชุดซอฟตแวร:

ซอฟตแวรการต้ังคา MCT 10
การตั้งคาพารามิเตอร
คัดลอกไปยงั/จากตัวแปลงความถี่
เอกสารและงานพมิพของการตั้งคาพารามิเตอรรวมถึงไดอะแกรม

  
 สวนขยาย อินเตอรเฟสผูใช

ตารางการบํารงุรักษาเชิงปองกัน
การตั้งคานาฬิกา
การตั้งโปรแกรมการกระทําทีต่ั้งเวลาไว
การตั้งคาตัวควบคุม Smart Logic

หมายเลขการสั่งซื้อ:

โปรดสั่งซ้ือซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10 โดยใชหมายเลขรหัส 130B1000

MCT 10 สามารถดาวนโหลดจากDanfossอินเทอรเนต็ ที ่WWW.DANFOSS.COM, Business Area: Motion Controls

7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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8 วธีิการโปรแกรมตัวแปรความถี่

8.1 วิธีการตั้งโปรแกรม

8.1.1 ชุดคําส่ังของพารามิเตอร 

ภาพรวมของกลุมพารามิเตอร

กลุม หัวขอ การทาํงาน
0- การทาํงาน/แสดงผล พารามิเตอรทีเ่กี่ยวของกบัการทํางานพืน้ฐานของตวัแปลงความถี่ การทํางานของปุมบน LCP และ

การกาํหนดคาการแสดงผลของ LCP
1- โหลด/มอเตอร กลุมพารามิเตอรสําหรับการตั้งคามอเตอร
2- เบรก กลุมพารามิเตอรสําหรับการตั้งคณุลักษณะของเบรกในตัวแปลงความถี่
3- คาอางองิ/การเปลี่ยนความเร็ว พารามิเตอรสําหรับการจัดการคาอางองิ คําจํากัดความของขอจํากัดและการกาํหนดคาการตอบ

สนองตอการเปลี่ยนแปลงของตวัแปลงความถี่
4- ขีดจาํกดั/การเตือน กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบขดีจํากัดและการเตือน
5- อินพุท/เอาทพุทดิจิตอล กลุมพารามิเตอรสําหรับการกาํหนดคาอนิพทุและเอาทพุทดิจิตอล
6- อินพุท/เอาทพุทอนาล็อก กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาอนิพทุและเอาทพุทอนาล็อก
8- การส่ือสารและอปุกรณเสริม กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาการสือ่สารและอปุกรณเสรมิ
9- Profibus กลุมพารามิเตอรสําหรับพารามิเตอรที่ระบุของ Profibus
10- ฟลดบสั DeviceNet กลุมพารามิเตอรสําหรับพารามิเตอรที่ระบุของ DeviceNet
11- LonWorks กลุมพารามิเตอรสําหรับพารามิเตอรของ LonWorks
13- Smart Logic กลุมพารามิเตอรสําหรับการควบคุมแบบ Smart Logic
14- ฟงกชันพิเศษ กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาฟงกชันตัวแปลงความถี่พเิศษ
15- ขอมูลชุดขบั กลุมพารามิเตอรทีม่ีขอมูลตัวแปลงความถี่ เชน ขอมูลการใชงาน การกําหนดคาของฮารดแวรและ

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

เตือนและขอความแสดงสถานะ
18- ขอมูลและคาทีอ่านได กลุมพารามิเตอรนีม้ีบนัทกึการบํารุงรักษาเชิงปองกัน 10 รายการลาสุด
20- วงรอบปดของชุดขับ กลุมพารามิเตอรนี้ใชเพื่อการกาํหนดคาตัวควบคุม PID วงรอบปดทีค่วบคุมความถี่เอาทพทุของ

เคร่ือง
21- วงรอบปดสวนขยาย พารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาใหกับตัวควบคุม PID วงรอบปดสวนขยาย สามชุด
22- ฟงกชันการนําไปใชงาน พารามิเตอรเหลานีจ้ะตรวจสอบการใชงานที่เกี่ยวกบัน้าํ
23- ฟงกชันตามเวลา พารามิเตอรเหลานี้สาํหรับการกระทาํที่จาํเปนตองดําเนนิการในแตละวนัหรือเปนรายสัปดาห

ตัวอยางเชน คาอางองิที่แตกตางของเวลาทาํงาน/เวลาทีไ่มทาํงาน
25- ฟงกชันตัวควบคุมคาสเคดแบบพื้นฐาน พารามิเตอรสําหรับการกําหนดตัวควบคุมคาสเคดแบบพืน้ฐาน เพื่อควบคุมปมหลายตัวแบบลําดับ

ข้ัน
26- MCB 109 อุปกรณเสริม I/O อนาล็อก พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบ MCB 109 อปุกรณเสริม I/O อนาล็อก
27- ตัวควบคุมคาสเคดสวนขยาย พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรปูแบบตัวควบคุมคาสเคดสวนขยาย
29- ฟงกชันการประยกุตใชงานดานน้าํ พารามิเตอรสําหรับการตั้งคาการทาํงานโดยเฉพาะทีเ่กีย่วกับนํ้า
31- ตัวเลือกการบายพาส พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบตัวเลือกการบายพาส

ตาราง 8.1: กลุมพารามิเตอร

รายละเอียดและการเลือกพารามิเตอรจะแสดงบนสวนแสดงผลแบบกราฟก (GLCP) หรือแบบตัวเลข (NLCP) (ดูรายละเอียดในสวนที่ 5) เขาใชพารามิเตอรดวยการกดปุม

[Quick Menu] หรือ [Main Menu] บนแผงควบคุม เมนดูวนจะถูกใชเปนลําดับแรกสุดสําหรบัการทดสอบเครื่องเพือ่ใชงานเมื่อเริม่ตนการทํางานโดยจดัใหมีพารามิเตอรที่

จาํเปนสําหรับการเริ่มการทํางาน เมนหูลักจดัใหมีการเขาถึงพารามิเตอรทัง้หมดสําหรับการโปรแกรมการใชงานโดยละเอยีด

ข้ัวตอทั้งหมดของอินพุท/เอาทพุทดิจติอล และอนิพทุ/เอาทพุทอนาล็อก เปนชนิดทาํงานไดหลายหนาที่ ทกุขัว้ตอมกีารทาํงานตามมาตรฐานทีต่ั้งจากโรงงานที่เหมาะสม

สําหรับการใชงานดานน้าํโดยสวนใหญ แตหากตองการการทาํงานพเิศษ จะตองตั้งโปรแกรมในกลุมพารามิเตอร 5 หรือ 6

 

8.1.2 โหมดเมนูดวน

GLCP มอบการเขาถึงทุกรายการพารามิเตอรภายใตเมนูดวน เมื่อตองการตัง้พารามิเตอรโดยใชปุม [Quick Menu]

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

ชดุคําสั่งพารามิเตอรที่มีประสิทธภิาพสําหรับการประยกุตใชงานกบันํ้า

พารามิเตอรสามารถตั้งคาไดอยางงายสําหรับการประยกุตใชงานกบัน้าํ/น้าํเสียเปนสวนใหญจาํนวนมาก ดวยการใช [Quick Menu]

วิธทีี่ดีที่สุดที่จะต้ังพารามิเตอรผาน [Quick Menu] กคื็อการทําตามขึน้ตอนดานลางตอไปน้ี:

1. กด [Quick Setup] เพื่อเลือกการตั้งคามอเตอรพืน้ฐาน เวลาเปลี่ยนความเร็ว ฯลฯ

2. กด [Function Setups]เพื่อตั้งการทาํงานของตัวแปลงความถี่ตามทีต่องการ หากไมมีอยูในการตั้งคา [Quick Setup]

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

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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ขอแนะนําใหทําการตั้งคาที่อยูในรายการตามลําดบั

ภาพประกอบ 8.1: มุมมองเมนูแบบดวน

พารามิเต

อร

การกาํหนดชื่อ [หนวย]

0-01 ภาษา  

1-20 กําลังของมอเตอร [kW]

1-22 แรงดันไฟฟาของมอเตอร [V]

1-23 ความถี่ของมอเตอร [Hz]

1-24 กระแสของมอเตอร [A]

1-25 ความเร็วของมอเตอรทีพ่ิกดั [RPM]

3-41 เวลาเปลี่ยนความเร็วขาขึ้น ชุด 1 [s]

3-42 เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง ชุด 1 [s]

4-11 ขีดจาํกดัต่ําของความเร็วมอเตอร [RPM]

4-13 ขีดจาํกดัสูงของความเร็วมอเตอร [RPM]

1-29 การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอตัโนมัติ

(AMA)

 

ตาราง 8.2: พารามิเตอรของเมนูดวน

ถา ไมใชงาน ถูกเลือกในข้ัวตอ 27 ไมจําเปนตองเช่ือมตอไปยัง +24 V บนข้ัวตอ 27 เพื่อใหสามารถสตารทได

ถา ล่ืนไหล ผกผนั (คามาตรฐานที่ตั้งจากโรงงาน) ถูกเลือกในข้ัวตอ 27 จําเปนตองมีการเชื่อมตอไปยัง +24 V เพื่อใหสามารถสตารทได

โนตสําหรับผูอาน

สําหรับคําอธิบายโดยละเอยีดของพารามิเตอร โปรดดูทีหั่วขอตอไปน้ีใน พารามิเตอรทีใ่ชเปนปกติ - คําอธิบาย

 

8.1.3 Q1 เมนูสวนตัว

พารามิเตอรทีก่ําหนดโดยผูใชสามารถจดัเกบ็ใน Q1 เมนูสวนตัวได

เลือก เมนสูวนตัว เพื่อแสดงเฉพาะพารามิเตอรที่ถูกเลือกไวกอนและไดตั้งโปรแกรมไวเปนพารามิเตอรทีก่ําหนดเอง ยกตัวอยางเชน ปมหรืออุปกรณ OEM อาจมีการตั้ง

โปรแกรมลวงหนาใหเปนเมนสูวนตัวระหวางการทดสอบเพือ่ใชงานจากโรงงาน/การทดสอบเพือ่การใชงานทีส่ามารถปรับต้ังแบบละเอยีดไดงายข้ึน พารามิเตอรเหลาน้ีถูก

เลือกในพารามิเตอร 0-25 เมนสูวนตัว พารามิเตอรตางๆจํานวนถึง 20 พารามิเตอรสามารถทีจ่ะถูกเพิม่เขาไปไดในเมนนูี้

Q1 เมนูสวนตัว
20-21 เซ็ตพอยต 1
20-93 PID อัตราขยายตามสวน
20-94 PID เวลารวม

 

8.1.4 Q2 ชุดคําส่ังดวน

พารามิเตอรใน Q2 ชุดคําสั่งดวน เปนพารามิเตอรพื้นฐาน ซ่ึงจําเปนตองใชทกุคร้ังเพื่อตั้งคาตัวแปลงความถี่ใหทํางาน

Q2 ชุดคําสั่งดวน
หมายเลขและชื่อพารามิเตอร หนวย
0-01 ภาษา
1-20 กาํลังของมอเตอร kW
1-22 แรงดันมอเตอร V
1-23 ความถี่มอเตอร Hz
1-24 กระแสของมอเตอร A
1-25 ความเร็วพกิัดมอเตอร RPM
3-41 เวลาเปลี่ยนความเร็วขาขึน้ ชุด 1 วนิาที
3-42 เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง ชุด 1 วนิาที
4-11 กาํหนดความเร็วต่ําสุดมอเตอร RPM
4-13 ขดีจํากดัความเร็วสูงของมอเตอร RPM
1-29 การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอัตโนมัติ (AMA)

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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8.1.5 Q3 ชุดคําส่ังการทํางาน 

ชุดคําสั่งการทาํงานจะทําใหเขาใชทุกพารามิเตอรที่ตองการสําหรับการประยกุตใชงานเกี่ยวกบัน้าํ/น้าํเสียโดยสวนใหญไดอยางสะดวกและรวดเร็ว รวมถึงแรงบิดผนัแปร,

แรงบดิคงที,่ ปม, ปมเติม, ปมจุม, บสูเตอรปม, ปมผสม, เคร่ืองอดัอากาศ และการใชงานปมและพัดลมอื่นๆ ในคุณสมบตัิอื่นๆที่มี ยังรวมถึงพารามิเตอรสําหรับการเลือก

ตัวแปรที่จะแสดงบน LCP, ความเร็วตั้งลวงหนาแบบดิจติอล, การสเกลคาอางอิงอนาล็อก, การใชงานวงรอบปดแบบเขตเดียวหรือหลายเขต และการทํางานเฉพาะทีส่ัมพันธ

กบัการประยุกตใชกบัน้าํ/น้ําเสีย

วิธีเขาถงึชุดคําสั่งการทํางาน – ตัวอยาง

1
3
0
B
T
1
1
0
.1
0

ภาพประกอบ 8.2: ขัน้ที ่1: เปดตัวแปลงความถี่ (เปดไฟ LED)

1
3
0
B
T
1
1
1
.1
0

ภาพประกอบ 8.3: ขัน้ที ่2: กดปุม [Quick Menus] ( ตัวเลือกเมนู

ดวนจะปรากฏขึ้น)

1
3
0
B
T
1
1
2
.1
0

ภาพประกอบ 8.4: ข้ันที่ 3: ใชปุมนําทางข้ึน/ลง เพือ่เลื่อนลงไปยงั

ชุดคําสั่งการทาํงาน กด [OK]

1
3
0
B
A
5
0
0
.1
0

ภาพประกอบ 8.5: ขัน้ที่ 4: ตวัเลือกชุดคําสั่งการทาํงานจะปรากฏ

เลือก 03-1 การต้ังคาทั่วไป กด [OK]

1
3
0
B
A
5
0
1
.1
0

ภาพประกอบ 8.6: ขั้นที่ 5: ใชปุมนําทางขึ้น/ลงเพื่อเลื่อนลง

ตัวอยาง เลื่อนไปยัง 03-12เอาทพทุอนาล็อก กด [OK]

1
3
0
B
A
5
0
2
.1
0

ภาพประกอบ 8.7: ขัน้ที ่6: เลือกพารามิเตอร 6-50 ขั้วตอ 42 เอา

ทพทุ กด [OK]

1
3
0
B
A
5
0
3
.1
0

ภาพประกอบ 8.8: ขั้นที่ 7: ใชปุมนาํทางขึน้/ลง เพือ่เลือกระหวาง

ตัวเลือกที่แตกตางกนั กด [OK]

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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พารามิเตอรของชุดคําสั่งการทํางานถูกรวมเปนกลุมในรูปแบบดังตอไปน้ี

Q3-1 การต้ังคาทั่วไป
Q3-10 การตั้งคานาฬิกา Q3-11 การตั้งคาการแสดงผล Q3-12 เอาทพุทอนาล็อก Q3-13 รีเลย
0-70 ตั้งวันที่และเวลา 0-20 บรรทัดแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก 6-50 ขัว้ตอ 42 เอาทพุท รีเลย 1 ⇒ 5-40 รีเลยฟงกชัน
0-71 รูปแบบวันที่ 0-21 บรรทัดแสดงผล 1.2 ขนาดเล็ก 6-51 ขัว้ตอ 42 สเกลตํ่าสุดของเอาทพุท รีเลย 2 ⇒ 5-40 รีเลยฟงกชัน
0-72 รูปแบบเวลา 0-22 บรรทัดแสดงผล 1.3 ขนาดเล็ก 6-52 ขัว้ตอ 42 สเกลสูงสุดของเอาทพุท ตัวเลือกรีเลย 7 ⇒ 5-40 รีเลย

ฟงกชัน
0-74 DST/เวลาหนารอน 0-23 บรรทัดแสดงผล 2 ขนาดใหญ ตัวเลือกรีเลย 8 ⇒ 5-40 รีเลย

ฟงกชัน
0-76 เริ่ม DST/เวลาหนารอน 0-24 บรรทัดแสดงผล 3 ขนาดใหญ ตัวเลือกรีเลย 9 ⇒ 5-40 รีเลย

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างอิงดิจิตอล Q3-21 คาอางองิอนาล็อก
3-02 คาอางอิงต่ําสุด 3-02 คาอางอิงต่ําสุด
3-03 คาอางอิงสูงสุด 3-03 คาอางอิงสูงสุด
3-10 คาอางอิงตั้งลวงหนา 6-10 ขัว้ตอ 53 แรงดันต่ํา
5-13 ขัว้ตอ 29 อินพุทดิจิตอล 6-11 ขัว้ตอ 53 แรงดันสูง
5-14 ขัว้ตอ 32 อินพุทดิจิตอล 6-14 ขัว้ตอ 53 คาอางองิ/ คาปอนกลับต่ํา
5-15 ขัว้ตอ 33 อินพุทดิจิตอล 6-15 ขัว้ตอ 53 คาอางองิ/ คาปอนกลับสูง

Q3-3 การตั้งคาวงรอบปด
Q3-30 การตั้งคาปอนกลับ Q3-31 การตั้งคา PID
1-00 โหมดการกําหนดรูปแบบ 20-81 PID ที่ควบคุมแบบปกต/ิผกผัน
20-12 หนวยคาอางองิ/คาปอนกลับ 20-82 PID ความเร็วสตารท [RPM]
3-02 คาอางอิงต่ําสุด 20-21 เซ็ตพอยต 1
3-03 คาอางอิงสูงสุด 20-93 PID อัตราขยายตามสวน
6-20 ขัว้ตอ 54 แรงดันต่ํา 20-94 PID เวลารวม
6-21 ขัว้ตอ 54 แรงดันสูง
6-24 ขัว้ตอ 54 คาอางองิ/คาปอนกลับตํ่า
6-25 ขัว้ตอ 54 คาอางองิ/คาปอนกลับสูง
6-00 คาเวลาของการสิ้นสุดเวลาแรงดันต่ําเกนิไป
6-01 ฟงกชันหมดเวลาของแรงดันตํ่าเกนิไป

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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8.1.6 Q5 การเปล่ียนแปลงที่ทํา  

Q5 การเปลี่ยนแปลงที่ทาํ สามารถใชเพื่อการคนหาฟอลตได

เลือก การเปลี่ยนแปลงที่ทําแลว เพื่อดูขอมูลเกีย่วกบั:

• การเปลี่ยนแปลง 10 คร้ังลาสุด ใชปุมนาํทางเลื่อนขึน้/เลื่อนลง เพื่อเลื่อนระหวางพารามิเตอร 10 คาลาสุดที่มีการเปลี่ยนแปลง

• การเปล่ียนแปลงที่ทาํนัน้นับจากคามาตรฐานจากโรงงาน

เลือก การบนัทกึเพื่อดูขอมูลเกี่ยวกบัคาทีอ่านของบรรทดัแสดงผล ขอมูลจะแสดงเปนกราฟ

สามารถดูเฉพาะพารามิเตอรทีแ่สดงทีเ่ลอืกไวในพารามิเตอร 0-20 ถึงพารามิเตอร 0-24 เทานัน้ สามารถทีจ่ะเก็บตัวอยางไดถึง 120 ตัวอยางในหนวยความจํา เพือ่การใช

อางอิงตอไป

โปรดทราบวา พารามิเตอรทีแ่สดงในตารางดานลางของ Q5 น้ีจะใชเปนตัวอยางเทานัน้ เน่ืองจากพารามิเตอรจะแตกตางกนัตามการต้ังโปรแกรมของตัวควบคุมความถี่โดย

เฉพาะ

Q5-1 การเปลี่ยน 10 คร้ังลาสุด
20-94 PID เวลารวม
20-93 PID อัตราขยายตามสวน

Q5-2 การตั้งคาจากโรงงาน
20-93 PID อัตราขยายตามสวน
20-94 PID เวลารวม

Q5-3 การกําหนดอนิพทุ
อินพุทอนาล็อก 53
อินพุทอนาล็อก 54

 

8.1.7 Q6 การบันทกึ

Q6 การบนัทกึ สามารถใชเพือ่การคนหาฟอลตได

โปรดทราบวา พารามิเตอรทีแ่สดงในตารางดานลางของ Q6 น้ีจะใชเปนตัวอยางเทานัน้ เน่ืองจากพารามิเตอรจะแตกตางกนัตามการต้ังโปรแกรมของตัวควบคุมความถี่โดย

เฉพาะ

Q6 การบันทึก
คาอางอิง
อินพุทอนาล็อก 53
กระแสของมอเตอร
ความถี่
คาปอนกลับ
บนัทกึการใชพลังงาน
ชุดขอมูลตอเนือ่งของเทรนดิ้ง
ชุดขอมูลตามเวลาทีต่ั้งของเทรนดิ้ง
การเปรียบเทียบเทรนด้ิง

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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8.1.8 โหมดเมนูหลัก 

ทัง้ GLCP และ NLCP มีมีการเขาถึงโหมดเมนหูลัก เร่ิมโหมดเมนูหลักโดยกดปุม

[Main Menu] ภาพประกอบที ่6.2 แสดงคาผลลัพธทีอ่านไดจากที่ปรากฏบนหนา

จอแสดงผลของ GLCP

บรรทัดที ่ 2 ถึง 5 บนจอแสดงผลจะแสดงรายการกลุมพารามิเตอร ซ่ึงสามารถ

เลือกไดดวยการสลับไปมาทีปุ่มข้ึนและลง 1 3
0B

P 0
6 6

.1
0 

ภาพประกอบ 8.9: แสดงตัวอยาง

แตละพารามิเตอรมีตัวอกัษรชื่อ และหมายเลข ซ่ึงจะเหมือนเดิมไมวาจะอยูในโหมดการตั้งโปรแกรมโหมดใด ในโหมดเมนหูลัก พารามิเตอรจะแบงออกเปนกลุมๆ ตัวเลข

หลักแรกของพารามิเตอร (จากซาย) จะระบุหมายเลขกลุมของพารามิเตอร

พารามิเตอรทัง้หมดสามารถเปลี่ยนแปลงไดในเมนูหลัก การกาํหนดคาของเครื่อง (พารามิเตอร1-00 แบบการควบคุมมอเตอร) จะกําหนดพารามิเตอรอืน่ทีม่ีอยูสําหรับการ

ตั้งโปรแกรม ยกตัวอยางเชน การเลือกวงรอบปดเพือ่ใชพารามิเตอรเพิม่เติมที่สมัพันธกับการทาํงานแบบวงรอบปด การดอุปกรณเสริมที่เพิม่ในเครื่องทาํใหสามารภใช

พารามิเตอรเพิ่มเติมทีส่ัมพันธกบัอุปกรณทีเ่สริม

 

8.1.9 การเลือกพารามิเตอร 

ในโหมดเมนูหลัก พารามิเตอรจะแบงออกเปนกลุมๆ เลือกกลุมพารามิเตอรโดยใช

ปุมนาํทาง

กลุมพารามิเตอรตอไปนี้คือกลุมที่เขาใชงานได:

หมายเลขกลุม กลุมพารามิเตอร:
0 การทาํงาน/แสดงผล
1 โหลด/มอเตอร
2 เบรก
3 คาอางอิง/การเปลี่ยนความเร็ว
4 ขีดจาํกดั/การเตือน
5 อินพุท/เอาทพุทดิจิตอล
6 อินพุท/เอาทพทุอนาล็อก
8 การสื่อสารและตัวเลือก
9 Profibus
10 ฟลดบัส CAN
11 LonWorks
13 Smart Logic
14 ฟงกชันพเิศษ
15 ขอมูลชุดขบั
16 คาขอมูลทีอ่านได
18 คาขอมูลทีอ่านได 2
20 วงรอบปดของชุดขบั
21 วงรอบปดสวนขยาย
22 ฟงกชันการนําไปใชงาน
23 ฟงกชันตามเวลา
24 โหมดเพลิงไหม
25 ตัวควบคุมคาสเคด
26 MCB 109 อุปกรณเสริม I/O อนาล็อก

ตาราง 8.3: กลุมพารามิเตอร:

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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หลังจากเลือกกลุมพารามิเตอร ใหเลือกพารามิเตอรโดยใชปุมนําทาง

ชวงกลางของจอ GLCP จะแสดงหมายเลขและชื่อพารามิเตอร รวมถึงคา

พารามิเตอรที่เลือก

13
0B

P0
67

.1
0 

ภาพประกอบ 8.10: แสดงตัวอยาง

8.2 พารามเิตอรที่ใชเปนปกติ - คําอธิบาย

8.2.1 เมนูหลัก

เมนูหลักมีพารามิเตอรตางๆ ที่มีอยูทัง้หมดในตัวแปลงความถี่ FC 200 ชุดขบั AQUA VLTฎ

พารามิเตอรทั้งหมดถูกรวมเขาดวยกนัดวยวธีิการทางตรรกะโดยใชช่ือกลุมทีแ่สดงฟงกชันของกลุมพารามิเตอร

พารามิเตอรทัง้หมดจะแสดงตามชื่อและหมายเลขในสวน ตัวเลือกพารามิเตอร ในคูมือการใชงานนี้

พารามิเตอรทั้งหมดที่รวมอยูใน Quick Menu (Q1, Q2, Q3, Q5 และ Q6) สามารถดูไดในสวนตอไปน้ี

พารามิเตอรทีใ่ชบอยทีส่ดุบางพารามิเตอรสําหรับการใชงานชุดขบั AQUA VLTฎ จะอธิบายไวในสวนตอไปนี้ดวย

สาํหรับคําอธิบายโดยละเอยีดของพารามิเตอรทัง้หมด โปรดดูที ่คูมือการตั้งโปรแกรมชุดขับ AQUA VLTฎ MG.20.OX.YY ซ่ึงมีอยูที่ www.danfoss.com หรือโดยการสั่งซ้ือ

ทีส่ํานกังานของ Danfoss ในประเทศของคุณ

 

8.2.2 0-** การทํางาน/จอแสดงผล

พารามิเตอรทีเ่กี่ยวของกบัการทํางานพืน้ฐานของตวัแปลงความถี่ การทํางานของปุม LCP และการกาํหนดคาการแสดงผลของ LCP

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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0-01  ภาษา

อุปกรณเสริม: หนาที่:
ระบุภาษาที่ตองการใชในการแสดงผล

ตัวแปลงความถี่สามารถจดัสงมาพรอมกบัชุดภาษาไดแตกตางกนัถึง 4 ภาษา ภาษาอังกฤษและเยอรมันจะรวม

อยูในทุกชุด และภาษาอังกฤษจะไมสามารถลบหรือแกไขได

[0] * องักฤษ ภาษาในชุดรายการภาษา 1-4

[1] เยอรมัน ภาษาในชุดรายการภาษา 1-4

[2] ฝรั่งเศส ภาษาในชุดภาษา 1

[3] เดนมารก ภาษาในชุดภาษา 1

[4] สเปน ภาษาในชุดภาษา 1

[5] อติาลี ภาษาในชุดภาษา 1

[6] สวเีดน ภาษาในชุดภาษา 1

[7] ดัทช ภาษาในชุดภาษา 1

[10] จีน ชุดภาษา 2

[20] ฟนแลนด ภาษาในชุดภาษา 1

[22] องักฤษ อเมริกัน ภาษาในชุดภาษา 4

[27] กรีก ภาษาในชุดภาษา 4

[28] โปรตุเกส ภาษาในชุดภาษา 4

[36] สโลเวเนีย ภาษาในชุดภาษา 3

[39] เกาหลี ภาษาในชุดภาษา 2

[40] ญ่ีปุน ภาษาในชุดภาษา 2

[41] ตุรกี ภาษาในชุดภาษา 4

[42] จีนแบบดั้งเดิม ภาษาในชุดภาษา 2

[43] บลัแกเรีย ภาษาในชุดภาษา 3

[44] เซอรเบยี ภาษาในชุดภาษา 3

[45] โรมาเนยี ภาษาในชุดภาษา 3

[46] ฮงัการี ภาษาในชุดภาษา 3

[47] เช็ก ภาษาในชุดภาษา 3

[48] โปแลนด ภาษาในชุดภาษา 4

[49] รัสเซีย ภาษาในชุดภาษา 3

[50] ไทย ภาษาในชดุภาษา 2

[51] บาฮาซาอินโดนีเซีย ภาษาในชุดภาษา 2

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 สามารถเขียนแตละสตริงขอความสําหรับการแสดงผลใน LCP หรืออานผานทางการส่ือสารอนกุรมได

[39] ขอความแสดงผล 3 สามารถเขียนแตละสตริงขอความสําหรับการแสดงผลใน LCP หรืออานผานทางการส่ือสารอนกุรมได

[89] คาวันที่และเวลาที่อานได แสดงวนัทีแ่ละเวลาในปจจบุัน

[953] คําเตือน Profibus แสดงการเตือนการสื่อสารของ Profibus

[1005] คาที่อานไดของตัวนับการสงผิดพลาด ดูจํานวนขอผดิพลาดการสงการควบคุม CAN นบัจากการเปดเครื่องคร้ังสุดทาย

[1006] คาทีอ่านไดของตัวนับการรับผิดพลาด ดูจํานวนขอผดิพลาดการรับการควบคุม CAN นบัจากการเปดเครื่องคร้ังสุดทาย

[1007] ขอมูลที่อานไดของตัวนับบัสปด ดูจาํนวนเหตุการณบสัปดนับจากเปดเครื่องทํางานลาสุด

[1013] พารามิเตอรการเตือน ดูคําเตือนเฉพาะของ DeviceNet หนึ่งบิตทีแ่ยกตางหากจะถูกกําหนดใหกับทกุๆ การเตือน

[1115] คําเตือน LON แสดงคําเตือนเฉพาะของ LON

[1117] การทบทวน XIF แสดงเวอรชันของไฟลอินเทอรเฟซภายนอกของชิป Neuron C บนอปุกรณเสริม LON

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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[1118] การทบทวน LON Works แสดงเวอรชันของซอฟตแวรของโปรแกรมที่ประยกุตใชบนชิป Neuron C บนอุปกรณเสริม LON

[1500] ช่ัวโมงใชงาน ดูจํานวนชั่วโมงทาํงานของตัวแปลงความถี่

[1501] ช่ัวโมงทํางาน ดูจํานวนชั่วโมงทาํงานของมอเตอร

[1502] ตัวนับ kWh ดูปริมาณการใชพลังงานไฟฟาของแหลงจายไฟหลักในหนวย kWh

[1600] คําสั่งควบคุม ดูคําส่ังควบคุมทีส่งจากตัวแปลงความถี่ผานทางพอรตการสื่อสารอนกุรม ในรูปของรหัสเลขฐานสิบหก

[1601] * คาอางอิง [หนวย] คาอางองิโดยรวม (ผลรวมของดิจิตอล/อนาล็อก/คาตั้งลวงหนา/บสั/คาอางองิขณะล็อกคาง/การกวดตามและ

การชะลอความเร็ว) ในหนวยที่เลือก

[1602] คาอางอิง % คาอางองิโดยรวม (ผลรวมของดิจติอล/อนาล็อก/บสั/คาอางองิขณะล็อกคาง/การกวดตามและการชะลอ

ความเร็วเทียบปจจบุัน) ในแบบเปอรเซ็นต

[1603] ขอความแสดงสถานะ แสดงขอความแสดงสถานะ

[1605] คาหลักทีแ่ทจริง [%] การเตือนหนึ่งคร้ังหรือมากกวาในรหัสเลขฐานสิบหก

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

[1610] กาํลัง [kW] กาํลังแทจริงที่มอเตอรใช เปน kW

[1611] กาํลัง [hp] กาํลังแทจริงที่มอเตอรใช เปน HP

[1612] แรงดันไฟฟาของมอเตอร แรงดันไฟฟาทีจ่ายใหกบัมอเตอร

[1613] ความถี่ของมอเตอร ความถี่ของมอเตอร หมายถึงความถี่เอาทพทุจากตัวแปลงความถี่ เปนหนวย Hz

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

[1615] ความถี่ [%] ความถี่ของมอเตอร หมายถึงความถี่เอาทพทุจากตัวแปลงความถี่เปนเปอรเซ็นต

[1616] แรงบดิ [Nm] แสดงคาโหลดของมอเตอรเปนเปอรเซ็นตของแรงบดิของมอเตอรทีพ่ิกดั

[1617] ความเร็ว [RPM] ความเร็วเปน RPM (รอบตอนาที) เชน ความเร็วเพลาของมอเตอรในวงรอบปดโดยอางองิจากขอมลูทีป่อนตาม

ปายชื่อของมอเตอร ความถี่เอาทพทุและโหลดบนตัวแปลงความถี่

[1618] ความรอนของมอเตอร โหลดความรอนบนมอเตอรทีคํ่านวณโดยการทาํงานของ ETR ดูเพิม่เติมทีก่ลุมพารามิเตอร 1-9* อุณหภูมิของ

มอเตอร

[1622] แรงบดิ [%] แสดงคาแรงบดิทีใ่ชจริงเปนเปอรเซ็นต

[1630] แรงดันดีซีลิงค วงจรขัน้กลางในตัวแปลงความถี่

[1632] พลังงานเบรก/วนิาที แสดงกําลังเบรกทีถ่ายโอนไปใหตัวตานทานเบรกภายนอก

โดยแสดงเปนคาชั่วขณะ

[1633] พลังงานเบรก/2 นาที แสดงกําลังเบรกทีถ่ายโอนไปใหตัวตานทานเบรกภายนอก กาํลังเฉล่ียจะถูกคํานวณอยางตอเนือ่งใน 120

วนิาทีลาสุด

[1634] อณุหภมูิแผนระบายความรอน แสดงอุณหภมูิของแผนระบายความรอนของตัวแปลงความถี่ ขีดจาํกดัการตัดออกอยูที่ 95 ฑ 5 ฐC และการตัด

กลับเขาทาํงานอยูที ่70 ฑ 5 ฐC

[1635] โหลดความรอนของชุดขับ อตัราเปอรเซ็นตโหลดของอินเวอรเตอร

[1636] กระแสอนิเวอรเตอรทีพ่ิกดั กระแสทีพ่ิกดัของตัวแปลงความถี่

[1637] กระแสอนิเวอรเตอรสูงสุด กระแสสูงสุดของตัวแปลงความถี่

[1638] สถานะตัวควบคุม SL สถานะของเหตุการณทีต่วัควบคุมสัง่การทํางาน

[1639] อณุหภมูิของการดควบคุม อณุหภมูิของการดควบคุม

[1650] คาอางอิงภายนอก ผลรวมของคาอางองิภายนอกเปนเปอรเซ็นต เชน ผลรวมของอนาล็อก/พลัส/บสั

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

[1653] คาอางองิดิจิตอลโพเทนชิโอ ดูสวนที่เกี่ยวของของโพเทนชิโอมเิตอรแบบดิจติอล ตอคาอางองิทีแ่ทจริง

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

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

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

[1660] อนิพทุดิจิตอล แสดงสถานะของ 6 ขัว้ตออินพุทดิจิตอล (18, 19, 27, 29, 32 และ 33) อนิพทุ 18 จะตรงกบับิตซายสุด

สัญญาณตํ่า = 0; สัญญาณสูง = 1

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

[1662] อนิพทุอนาล็อก 53 คาแทจริงทีอ่ินพุท 53 เปนคาอางองิหรือคาการปองกัน

[1663] ขัว้ตอ 54 การตั้งคาสวิตช การตั้งคาของอินพุทขั้วตอ 54 กระแส = 0; แรงดัน = 1

[1664] อนิพทุอนาล็อก 54 คาแทจริงทีอ่ินพุท 54 เปนคาอางองิหรือคาการปองกัน

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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[1665] เอาทพุทอนาล็อก 42 [mA] คาที่แทจริงทีเ่อาทพทุ 42 ในหนวย mA ใชพารามิเตอร 6-50 เพื่อเลือกตัวแปรที่จะแสดงโดยเอาทพทุ 42

[1666] เอาทพุทดิจติอล [ไบนารี] คาไบนารีของเอาทพุทดิจติอลทั้งหมด

[1667] อนิพทุ ความถี่ #29 [Hz] คาแทจริงของความถ่ีทีใ่ชที่ข้ัวตอ 29 ในลักษณะอนิพทุพัลส

[1668] อนิพทุ ความถี่ #33 [Hz] คาแทจริงของความถ่ีทีใ่ชที่ข้ัวตอ 33 ในลักษณะอนิพทุพัลส

[1669] เอาทพุทพัลส #27 [Hz] คาที่แทจริงของพัลสที่ใชบนขัว้ตอ 27 ในโหมดเอาทพทุดิจติอล

[1670] เอาทพุทพัลส #29 [Hz] คาที่แทจริงของพัลสที่ใชบนขัว้ตอ 29 ในโหมดเอาทพทุดิจติอล

[1671] เอาทพุทรีเลย [ไบนารี] ดูการตั้งคาของรีเลยทัง้หมด

[1672] ตัวนับ A ดูคาปจจบุนัของตัวนับ A

[1673] ตัวนับ B ดูคาปจจบุนัของตัวนับ B

[1675] อนิพทุอนาล็อก X30/11 คาสัญญาณแทจริงบนอนิพทุ X30/11 (การด I/O ใชงานทั่วไป เปนอุปกรณเสริม)

[1676] อนิพทุอนาล็อก X30/12 คาสัญญาณแทจริงบนอนิพทุ X30/12 (การด I/O ใชงานทั่วไป เปนอุปกรณเสริม)

[1677] เอาทพุทอนาล็อก X30/8 [mA] คาสัญญาณแทจริงบนเอาทพทุ X30/8 (การด I/O ใชงานทัว่ไป เปนอปุกรณเสริม) ใชพารามิเตอร 6-60 เพือ่

เลือกตัวแปรที่จะแสดง

[1680] คําสั่งควบคุมฟลดบสั 1 คําสั่งควบคุม (CTW) ที่ไดรับจากบัสหลัก

[1682] คาอางอิงฟลดบสั 1 คาอางอิงหลักทีส่งดวยคําสั่งควบคุมผานเครือขายการสื่อสารอนุกรม เชน จาก BMS, PLC หรือตัวควบคุมหลัก

อื่นๆ

[1684] ตัวเลือกสื่อสาร STW ขอความแสดงสถานะของอุปกรณเสริมการส่ือสารฟลดบสัสวนขยาย

[1685] CTW พอรต FC 1 คําสั่งควบคุม (CTW) ที่ไดรับจากบัสหลัก

[1686] REF พอรต FC 1 ขอความแสดงสถานะ (STW) ที่สงใหบัสหลัก

[1690] ขอความสัญญาณเตือน สัญญาณเตือนหน่ึงครั้งหรือหลายครั้งในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับการส่ือสารอนกุรม)

[1691] ขอความสัญญาณเตือน 2 สัญญาณเตือนหน่ึงครั้งหรือหลายครั้งในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับการส่ือสารอนกุรม)

[1692] คําเตือน การเตือนหนึง่คร้ังหรือหลายครั้งในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับการสื่อสารอนุกรม)

[1693] คําเตือน 2 การเตือนหนึง่คร้ังหรือหลายครั้งในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับการสื่อสารอนุกรม)

[1694] ขอความแสดงสถานะสวนขยาย สภาวะของสถานะหนึง่หรือหลายสภาวะในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับการสื่อสารอนุกรม)

[1695] ขอความแสดงสถานะสวนขยาย 2 สภาวะของสถานะหนึง่หรือหลายสภาวะในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับการสื่อสารอนุกรม)

[1696] ขอความแสดงการบํารุงรักษา บติจะสะทอนสถานะของเหตุการณการบํารุงรักษาเชิงปองกันทถุูกโปรแกรม ในกลุมพารามิเตอร 23-1*

[1830] อนิพทุอนาล็อก X42/1 คาของสัญญาณที่ปอนใหกับข้ัวตอ X42/1 บนการด I/O อนาล็อก

[1831] อนิพทุอนาล็อก X42/3 คาของสัญญาณที่ปอนใหกับข้ัวตอ X42/3 บนการด I/O อนาล็อก

[1832] อนิพทุอนาล็อก X42/5 คาของสัญญาณที่ปอนใหกับข้ัวตอ X42/5 บนการด I/O อนาล็อก

[1833] เอาทพุทอนาล็อก X42/7 [V] คาของสัญญาณที่ปอนใหกับข้ัวตอ X42/7 บนการด I/O อนาล็อก

[1834] เอาทพุทอนาล็อก X42/9 [V] คาของสัญญาณที่ปอนใหกับข้ัวตอ X42/9 บนการด I/O อนาล็อก

[1835] เอาทพุทอนาล็อก X42/11 [V] คาของสัญญาณที่ปอนใหกับข้ัวตอ X42/11 บนการด I/O อนาล็อก

[2117] สวนขยาย 1 คาอางองิ [หนวย] คาของคาอางองิสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 1

[2118] สวนขยาย 1 คาปอนกลับ [หนวย] คาของสัญญาณอางอิงสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 1

[2119] สวนขยาย 1 เอาทพทุ [%] คาของเอาทพุทจากตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 1

[2137] สวนขยาย 2 คาอางองิ [หนวย] คาของคาอางองิสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 2

[2138] สวนขยาย 2 คาปอนกลับ [หนวย] คาของสัญญาณอางอิงสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 2

[2139] สวนขยาย 2 เอาทพทุ [%] คาของเอาทพุทจากตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 2

[2157] สวนขยาย 3 คาอางองิ [หนวย] คาของคาอางองิสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 3

[2158] สวนขยาย 3 คาปอนกลับ [หนวย] คาของสัญญาณอางอิงสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 3

[2159] เอาทพุทสวนขยาย [%] คาของเอาทพุทจากตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 3

[2230] กาํลังเมื่อไมมีการไหล คากําลังที่คํานวณเมื่อไมมีการไหลสําหรับความเร็วการใชงานทีแ่ทจริง

[2580] สถานะคาสเคด สถานะสําหรับการทํางานของตวัควบคุมคาสเคด

[2581] สถานะของปม สถานะสําหรับการทํางานของปมแตละตัวซ่ึงควบคุมโดยตัวควบคุมคาสเคด

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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โนตสําหรับผูอาน

โปรดศึกษาจาก MG.20.OX.YY คูมือการโปรแกรมชุดขบั AQUA VLTฎ สําหรับขอมูลโดยละเอียด

0-21  บรรทัดแสดงผล 1.2 ขนาดเล็ก

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 1 ตําแหนงกลาง

[1662] * อนิพทุอนาล็อก 53 ตัวเลือกจะเหมือนกับตัวเลือกในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-20 บรรทดัแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก

0-22  บรรทัดแสดงผล 1.3 ขนาดเล็ก

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 1 ตําแหนงขวา

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

0-23  บรรทัดแสดงผล 2 ขนาดใหญ

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 2 ตัวเลือกจะเหมือนกบัตัวเลือกในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-20

บรรทดัแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก

[1615] * ความถี่

0-24  บรรทัดแสดงผล 3 ขนาดใหญ

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[1652] * คาปอนกลับ [หนวย] เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 2 ตัวเลือกจะเหมือนกบัตัวเลือกในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-20

บรรทดัแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก

0-37  ขอความแสดงผล 1

พิสัย: หนาที่:
0 N/A*   [0 - 0 N/A] ในพารามิเตอรนีม้ีความเปนไปไดที่จะเขียนแตละสตรงิขอความสําหรับการแสดงผลใน LCP หรืออานผาน

ทางการสื่อสารอนุกรม เมื่อตองการแสดงอยางถาวรใหเลือกขอความแสดงผล 1 ใน พารามิเตอร 0-20 การ

แสดงคาบรรทัดที ่1.1, พารามิเตอร 0-21 การแสดงคาบรรทดัที ่1.2, พารามิเตอร 0-22 การแสดงคาบรรทัดที่

1.3, พารามิเตอร 0-23 การแสดงคาบรรทัดที ่ 2 หรือ พารามิเตอร 0-24 การแสดงคาบรรทดัที ่ 3 ใชปุม ▲
หรือ ▼ บน LCP เพือ่เปลี่ยนอกัขระ ใชปุม ◀ และ ▶ เพื่อเลื่อนเคอรเซอร เมื่ออักขระถูกเนนโดยเคอรเซอร

อกัขระนี้จะสามารถเปล่ียนแปลงได ใชปุม ▲ หรือ ▼ บน LCP เพือ่เปลี่ยนอักขระ อกัขระสามารถถูกแทรกไดโดย

การวางเคอรเซอรระหวางอักขระสองตัวและกด▲ หรือ ▼

0-38  ขอความแสดงผล 2

พิสัย: หนาที่:
0 N/A*   [0 - 0 N/A] ในพารามิเตอรนีม้ีความเปนไปไดที่จะเขียนแตละสตรงิขอความสําหรับการแสดงผลใน LCP หรืออานผาน

ทางการสื่อสารอนุกรม เมื่อตองการแสดงอยางถาวรใหเลือกขอความแสดงผล 2 ใน พารามิเตอร 0-20 การ

แสดงคาบรรทัดที ่1.1, พารามิเตอร 0-21 การแสดงคาบรรทดัที ่1.2, พารามิเตอร 0-22 การแสดงคาบรรทัดที่

1.3, พารามิเตอร 0-23 การแสดงคาบรรทัดที ่ 2 หรือ พารามิเตอร 0-24 การแสดงคาบรรทดัที ่ 3 ใชปุม ▲
หรือ ▼ บน LCP เพือ่เปลี่ยนอกัขระ ใชปุม ◀ และ ▶ เพื่อเลื่อนเคอรเซอร เมื่ออักขระถูกเนนโดยเคอรเซอร

อกัขระนี้จะสามารถเปล่ียนแปลงได อกัขระสามารถถูกแทรกไดโดยการวางเคอรเซอรระหวางอกัขระสองตัวและ

กด▲ หรือ ▼

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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0-39  ขอความแสดงผล 3

พิสัย: หนาที่:
0 N/A*   [0 - 0 N/A] ในพารามิเตอรนีม้ีความเปนไปไดที่จะเขียนแตละสตริงขอความสําหรับการแสดงผลใน LCP หรืออานผาน

ทางการส่ือสารอนกุรม เมื่อตองการแสดงอยางถาวรใหเลือกขอความแสดงผล 3 ในพารามิเตอร 0-20 การแสดง

คาบรรทดัที ่ 1.1,พารามิเตอร 0-21 การแสดงคาบรรทัดที ่ 1.2, พารามิเตอร 0-22 การแสดงคาบรรทัดที ่ 1.3,

พารามิเตอร 0-23 การแสดงคาบรรทัดที ่2 หรือ พารามิเตอร 0-24 การแสดงคาบรรทัดที ่3 ใชปุม ▲ หรือ ▼
บน LCP เพือ่เปลี่ยนอกัขระ ใชปุม ◀ และ ▶ เพือ่เล่ือนเคอรเซอร เมื่ออักขระถูกเนนโดยเคอรเซอร อักขระนีจ้ะ

สามารถเปลี่ยนแปลงได อกัขระสามารถถูกแทรกไดโดยการวางเคอร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] ตั้งวันที่และเวลาของนาฬิกาภายใน รูปแบบทีใ่ชตั้งไดในพารามิเตอร 0-71 และ 0-72

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนี้ไมไดแสดงเวลาจริง ซ่ึงสามารถอานไดในพารามิเตอร 0-89 นาฬิกาจะยงัไม

เร่ิมนับจนกวาคาที่ตั้งจะแตกตางจากคามาตรฐาน

0-71  รูปแบบวันที่

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ปปปป-ดด-วว ตั้งรูปแบบวนัที่ทีจ่ะใชในแผงควบคมุหนาเครื่อง

[1] วว-ดด-ปปปป ตั้งรูปแบบวนัที่ทีจ่ะใชในแผงควบคมุหนาเครื่อง

[2] ดด/วว/ปปปป ตั้งรูปแบบวนัที่ทีจ่ะใชในแผงควบคมุหนาเครื่อง

0-72  รูปแบบเวลา

อุปกรณเสริม: หนาที่:
ตั้งรูปแบบเวลาที่จะใชใน LCP

[0] * 24 ช.ม.

[1] 12 ช.ม.

0-74  DST/ ฤดูรอน

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกวิธีจดัการ เวลาหนารอน สําหรับการต้ัง DST/เวลาหนารอนโดยผูใช ใหปอนวนัทีเ่ร่ิมและวันที่สิ้นสุดใน

พารามิเตอร0-76 DST/ เร่ิมตนฤดูรอน และ พารามิเตอร0-77 DST/ สิ้นสุดฤดูรอน

[0] * ปด

[2] คูมือ

0-76  DST/ เริ่มตนฤดูรอน

พิสัย: หนาที่:
0 N/A*   [0 - 0 N/A] ตั้งวันที่และเวลาทีเ่ร่ิมตนเวลาหนารอน/DST วันที่จะถูกโปรแกรมในรูปแบบที่เลือกใน พารามิเตอร 0-71 รูป

แบบวนัที่

0-77  DST/ ส้ินสุดฤดูรอน

พิสัย: หนาที่:
0 N/A*   [0 - 0 N/A] ตั้งวันที่และเวลาทีส่ิ้นสุดของเวลาหนารอน/DST วันที่จะถูกโปรแกรมในรูปแบบที่เลือกใน พารามิเตอร 0-71 รูป

แบบวนัที่

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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8.2.3 การต้ังคาทัว่ไป 1-0*

นิยามตัวแปลงความถี่ทาํงานในวงรอบเปดหรือวงรอบปด

1-00  แบบการควบคุมมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * วงรอบเปด ความเร็วมอเตอรจะถูกกําหนดโดยการใชความเร็วอางอิงหรือโดยการตั้งคาความเร็วที่ตองการเมื่ออยูในโหมด

ควบคุมดวยมือ

วงรอบเปดยงัใชเมื่อตัวแปลงความถี่เปนสวนหนึง่ของระบบควบคุมวงรอบปดที่อางองิจากตัวควบคุม PID

ภายนอก เพื่อใหสัญญาณความเร็วอางองิเปนเอาทพุท

[3] วงรอบปด ความเร็วมอเตอรจะถูกกาํหนดโดยคาอางองิทีส่รางจากตัวควบคุม PID ภายใน ทีท่ําการเปลี่ยนแปลงความเร็ว

มอเตอรเหมือนเปนสวนหนึ่งของกระบวนการควบคุมวงรอบปด (ต.ย. ความดันและการไหลคงที)่ ตัวควบคุม

PID ตองถูกกาํหนดรูปแบบในพารามิเตอร 20-** วงรอบปด หรือผานชุดคําสั่งการทาํงานทีเ่ขาถึงดวยการกด

ปุม [Quick Menus]

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถเปลี่ยนแปลงไดเม่ือมอเตอรกาํลังทาํงานอยู

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อตั้งใหเปนวงรอบปด คําสั่งกลับทศิทางและการสตารทกลับทิศทางจะไมกลับทิศทางการหมนุของมอเตอร

1-20  กําลังมอเตอร [kW]

พิสัย: หนาที่:
4.00 kW*   [0.09 - 3000.00 kW] ปอนกําลังของมอเตอรที่พกิัดเปนหนวย kW ตามขอมูลบนปายชื่อมอเตอร คามาตรฐานจากโรงงานจะสัมพันธ

กบัคาเอาทพุตพกิดัที่ระบไุวของชุดขับเคลื่อน

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน ขึน้อยูกบัตัวเลือกที่เลือกใน

พารามิเตอร 0-03 การตั้งคาตามทองถ่ิน หรือ พารามิเตอร1-20 กาํลังมอเตอร [kW] หรือ

พารามิเตอร 1-21 กาํลังมอเตอร [HP]ถูกกาํหนดใหมองไมเห็น

1-22  แรงดันมอเตอร ( Volt)

พิสัย: หนาที่:
400. V*   [10. - 1000. V] ปอนแรงดันมอเตอรทีพ่ิกดัเปนหนวยตามขอมูลปายชื่อมอเตอร คามาตรฐานจะสัมพนัธกบัคาเอาทพุททีพ่ิกดัที่

ระบุไวของชุดขับ

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

1-23  ความถี่มอเตอร ( Hz)

พิสัย: หนาที่:
50. Hz*   [20 - 1000 Hz] เลือกคาความถี่ของมอเตอรจากขอมูลปายชื่อมอเตอรสําหรับการใชงานที่ 87 Hz กบัมอเตอร 230/400 V ใหตั้ง

ขอมูลของปายชื่อสําหรับ 230 V/50 Hz ปรับ พารามิเตอร4-13 กาํหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร และ

พารามิเตอร3-03 คาอางอิงสูงสุด เขากับการใชงาน 87 Hz

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทาํงาน

1-24  กระแสมอเตอร ( Amp)

พิสัย: หนาที่:
7.20 A*   [0.10 - 10000.00 A] ปอนคากระแสของมอเตอรที่พิกดัจากขอมูลปายชื่อมอเตอร ขอมูลนี้จะนาํไปใชสําหรับการคํานวณแรงบิด การ

ปองกันความรอนเกนิของมอเตอร ฯลฯ

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

1-25  ความเร็วรอบมอเตอร ( Rpm)

พิสัย: หนาที่:
1420. RPM*   [100 - 60000 RPM] ปอนคาความเร็วมอเตอรที่ระบุจากขอมูลปายชื่อมอเตอร ขอมูลนี้จะถูกใชสําหรับการคํานวณการชดเชยมอเตอร

โดยอัตโนมัติ

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถเปลี่ยนแปลงในขณะทีม่อเตอรกาํลังทํางาน

1-29  ปรับตามมอเตอรออโต(AMA)

อุปกรณเสริม: หนาที่:
ฟงกชัน AMA ใชประโยชนอยางเหมาะสมทีสุ่ดจากประสิทธิภาพการทํางานของมอเตอรไดนามิค โดยการปรับ

พารามิเตอรมอเตอรขัน้สูงใหเหมาะสมโดยอัตโนมัต ิ พารามิเตอร 1-30 ความตานทานสเตเตอร (Rs) ถึง

พารามิเตอร 1-35 Main Reactance (Xh)) เม่ือมอเตอรหยดุนิ่ง

[0] * ปด ไมมีการทํางาน

[1] ใช AMA สมบูรณ ดําเนินการ AMA ของความตานทานสเตเตอร RS ความตานทานโรเตอร Rr รีแอ็คแตนซการรั่วของสเตเตอร X1

รีแอ็คแตนซการรั่วของโรเตอร X2 และ รีแอค็แตนซหลัก Xh

[2] ใช AMA แบบยอ ดําเนินการ AMA แบบยอของรีซิสแตนซของสเตเตอร Rs ในระบบเทานั้น เลือกตัวเลือกนี้เมื่อตัวกรอง LC ถูกใช

ระหวางตัวแปลงความถี่และมอเตอร

ใชงานฟงกชัน AMA โดยกดปุม [Hand on] หลังจากเลือก [1] หรือ [2] ดูเพิม่เติมทีหั่วขอ การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอตัโนมัต ิหลังจากลําดับปกต ิหนาจอจะ

แสดง: “กด [OK] เพือ่สิ้นสุด AMA” หลังจากกดปุม [OK] ตัวแปลงความถีก่็จะพรอมสําหรับการทาํงาน

หมายเหตุ:

• เพื่อการปรับคาตัวแปลงความถี่ใหไดดีทีสุ่ด ในทํางานดวย AMA เมื่อมอเตอรเย็น

• ไมสามารถดําเนินการ AMA ในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางานอยู

โนตสําหรับผูอาน

เปนสิ่งสําคัญทีจ่ะตองตั้งพารามิเตอร 1-2* ขอมูลมอเตอร ใหถูกตอง เนื่องจากเปนสวนหนึ่งของอลักอริธึมของ AMA ตองดําเนินการ AMA เพือ่ใหได

ประสิทธิภาพมอเตอรทีผ่นัแปรไดอยางเหมาะสมที่สุด ซ่ึงอาจใชเวลานานถึง 10 นาท ีข้ึนอยูกับพกิดักําลังของมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน

หลีกเลี่ยงแรงบดิที่อาจเกิดขึน้จากภายนอก ในระหวางการทดสอบ AMA

โนตสําหรับผูอาน

หากคาใดคาหนึ่งในพารามิเตอร 1-2* ขอมูลมอเตอร ถูกเปลี่ยนแปลง พารามิเตอร 1-30 ความตานทานสเตเตอร (Rs) ถึง พารามิเตอร 1-39 Motor

Poles พารามิเตอรมอเตอรขัน้สูง จะกลับไปเปนคามาตรฐานจากโรงงาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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โนตสําหรับผูอาน

AMA แบบเต็มพิกดัควรจะทํางานโดยไมใชตัวกรอง ในขณะที ่AMA แบบยอควรจะทาํงานโดยใชตัวกรอง

ดูเพิ่มเติมที่หัวขอ  การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอตัโนมัต ิ(การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอัตโนมัติ)

 

8.2.4 3-0* ขดีจํากัดคาอางองิ

พารามิเตอรสําหรับการตั้งหนวย ขีดจาํกดั และชวงคาอางอิง

3-02  คาอางอิงต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:
0.000

ReferenceF

eedbackUni

t*

  [-999999.999 - par. 3-03

ReferenceFeedbackUnit]

ปอนคาอางอิงตํ่าสุด คาอางองิต่าํสุดคือคาตํ่าสุดที่ไดรับจากผลรวมของคาอางอิงทัง้หมด หนวยคาอางอิงต่ํา

สุดจะตรงกบัตัวเลือกการกําหนดรูปแบบใน พารามิเตอร1-00 แบบการควบคุมมอเตอร และ

พารามิเตอร 20-12 หนวย คาอางองิ/คาปอนกลับ ตามลําดับ

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีใ้ชในวงรอบเปดเทานัน้

3-03  คาอางอิงสูงสุด

พิสัย: หนาที่:
50.000

ReferenceF

eedbackUni

t*

  [par. 3-02 - 999999.999

ReferenceFeedbackUnit]

ปอนคาอางอิงสูงสุด คาอางอิงสูงสุดคือคาสูงสุดทีไ่ดรับจากผลรวมของคาอางองิทัง้หมด หนวยคาอางองิ

สงูสุดจะตรงกบัตัวเลือกการกําหนดรูปแบบใน พารามิเตอร1-00 แบบการควบคุมมอเตอร และ

พารามิเตอร 20-12 หนวย คาอางองิ/คาปอนกลับ ตามลําดับ

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีใ้ชในวงรอบเปดเทานัน้

3-10  คาอางองิที่กําหนดลวงหนา
อารเรย [8]

พิสัย: หนาที่:
0.00 %*   [-100.00 - 100.00 %] ปอนคาอางองิต้ังลวงหนาแตกตางกนัไดถึงแปดคา (0-7) ในพารามิเตอรนี้ โดยใชการตั้งคาอารเรย คาอางองิ

ต้ังลวงหนาจะระบุเปนเปอรเซ็นตของคา RefMAX (พารามิเตอร 3-03 คาอางองิสูงสุด) หรือเปนเปอรเซ็นตของคา

อางอิงภายนอกอื่นๆ หาก RefMIN ไมไดต้ังคาใหเปน 0 (พารามิเตอร 3-02 คาอางอิงตํ่าสุด) คาอางองิตัง้ลวง

หนาที่เปนเปอรเซ็นตของชวงคาอางอิงเต็มจะถูกคํานวณ เชน จากสวนตางระหวาง RefMAX และ RefMIN หลัง

จากน้ัน คาดังกลาวจะถูกบวกเขากับ RefMIN เมื่อใชคาอางองิตัง้ลวงหนา ใหเลือกคาอางอิงตั้งลวงหนา บติ 0 /

1 / 2 [16], [17] หรือ [18] สําหรับอินพุทดิจิตอลทีเ่กี่ยวของในกลุมพารามิเตอร 5.1* อินพุทดิจติอล

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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3-41  กําหนดเวลาความเร็วขาขึ้น ชุด 1

พิสัย: หนาที่:
10.00 s*   [1.00 - 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาข้ึน เชน เวลาที่ใชในการเรงความเร็ว จาก 0 RPM เปนพารามิเตอร 1-25 เลือกเวลา

เปลี่ยนความเร็วขาขึ้น เชน กระแสเอาทพทุไมเกินขดีจํากัดกระแสในพารามิเตอร 4-18 ระหวางการเพิ่ม ดูเวลา

เปลี่ยนความเร็วขาลงใน พารามิเตอร3-42 กาํหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1

พา ร า มิ เ ตอ ร .3 − 41 = tacc × nพิ กั ด  พา ร า มิ เ ต อ ร .1 − 25
ref rpm วิ นา ที

ดูภาพประกอบดานบน!

3-42  กําหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1

พิสัย: หนาที่:
20.00 s*   [1.00 - 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง เชน เวลาที่ใชในการลดความเร็วจาก พารามิเตอร1-25 ความเร็วรอบมอเตอร

( Rpm) ถึง 0 RPM เลือกเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง เชน เมื่อไมมีแรงดันเกนิเกิดขึน้ในอินเวอรเตอร เนื่องจาก

การทํางานเพือ่สรางพลังงานอีกคร้ังของมอเตอร และเมื่อกระแสที่ถูกสรางขึ้นมานัน้ไมเกินขดีจํากัดกระแสทีต่ั้ง

ใน พารามิเตอร 4-18 ขดีจํากัดกระแส ดูเวลาเปลี่ยนความเร็วขาขึ้นใน พารามิเตอร3-41 กําหนดเวลาความเร็ว

ขาขึ้น ชุด 1

พา ร า มิ เ ตอ ร .3 − 42 = tdec × nพิ กั ด  พา ร า มิ เ ตอ ร .1 − 25
ref rpm วิ นา ที

3-84   เวลาเปลี่ยนความเรว็เริ่มตน

พิสัย: หนาที่:
0 วินาท*ี   [0 - 60 วนิาท]ี ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาขึน้เริ่มตนจากความเร็วเทากับศูนย จนถึงขีดจาํกดัความเร็วตํ่าของมอเตอร

พารามิเตอร 4-11 หรือ 4-12 ปมจุมแบบลึกอาจชํารุดเสยีหายไดจากการทาํงานทีค่วามเร็วตํ่ากวาความเร็วต่าํ

สุด ดงันัน้ขอแนะนําใหใชเวลาเปลี่ยนความเร็วแบบเรว็ที่ต่ํากวาความเร็วปมต่ําสุด พารามิเตอรน้ีสามารถจะใช

เปนอตัราการเปลี่ยนความเร็วแบบเร็วจากความเร็วเทากบัศูนย จนถึงขีดจาํกดัความเร็วต่ําของมอเตอร

3-85  เวลาเปลี่ยนความเร็วของเชค็วาลว

พิสัย: หนาที่:
0 วินาท*ี   [0 – 60 วนิาที] เพือ่ปองกนัเช็ควาลวแบบกลมไมใหมีสถานะหยดุทํางาน สามารถใชการเปลี่ยนความเรว็ของเช็ควาลว เปน

อตัราการเปลี่ยนความเร็วแบบต่ํา จาก พารามิเตอร4-11 กาํหนดความเร็วตํ่าสุดมอเตอร หรือ

พารามิเตอร 4-12 ขีดจาํกดัดานต่ําของความเร็วมอเตอร [Hz] เปนความเร็วสุดทายของการเปลีย่นความเร็วของ

เช็ควาลว ทีต่ั้งคาโดยผูใชในพารามิเตอร 3-86 หรือพารามิเตอร 3-87 เมื่อพารามิเตอร 3-85 แตกตางจาก 0

วนิาท ี เวลาเปลี่ยนความเร็วของเช็ควาลวจะมีผล และจะถูกใชในการเปลี่ยนความเร็วลงจาก ขีดจาํกัดความเร็ว

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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ตํ่าของมอเตอร เปนความเร็วสดุทายของการเปลี่ยนความเร็วของเช็ควาลว ในพารามิเตอร 3-86 หรือ

พารามิเตอร 3-87

3-86  ความเร็วสุดทายของการเปลี่ยนความเร็วของเช็ควาลว [RPM]

พิสัย: หนาที่:
0 [RPM]*   [0 – ขดีจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร

[RPM]]

ต้ังความเร็วเปน [RPM] ที่ตํ่ากวาขดีจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร โดยที่เชค็วาลวจะตองปด และเช็ควาลวจะ

ตองไมทาํงานอีก

3-87  ความเร็วสุดทายของการเปลี่ยนความเร็วของเช็ควาลว [Hz]

พิสัย: หนาที่:
0 [Hz]*   [0 – ขดีจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร

[Hz]]

ต้ังความเร็วเปน [Hz] ที่ตํ่ากวาขดีจํากดัความเร็วตํ่าของมอเตอร โดยที่ไมใชเวลาเปลี่ยนความเร็วของเช็ควาลว

อกีตอไป

3-88  เวลาเปลี่ยนความเร็วขั้นปลาย

พิสัย: หนาที่:
0 [s]*   [0 – 60 [s]] ปอน เวลาเปล่ียนความเร็วขัน้ปลาย ที่จะใชเมื่อเปลี่ยนความเร็วขาลงจาก ขีดจาํกดัความเร็วต่ําของมอเตอร

พารามิเตอร 4-11 หรือ 4-12 จนถึงความเร็วเทากับศูนย

ปมจุมแบบลึกอาจชํารุดเสียหายไดจากการทาํงานทีค่วามเร็วต่ํากวาความเร็วต่ําสุด ดังนั้นขอแนะนาํใหใชเวลา

เปล่ียนความเร็วแบบเรว็ที่ตํ่ากวาความเร็วปมต่ําสดุ พารามิเตอรนี้สามารถจะใชเปนอตัราการเปลี่ยนความเร็ว

แบบเร็วจาก ขีดจาํกดัความเร็วต่ําของมอเตอร จนถึงความเร็วเทากบัศูนย

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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8.2.5 4-** ขีดจํากดั / การเตือน 

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบขดีจํากัดและการเตือน

4-11  กําหนดความเร็วต่ําสุดมอเตอร

พิสัย: หนาที่:
0 RPM*   [0 - par. 4-13 RPM] ปอนขดีจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร ขดีจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอรสามารถตั้งใหตรงกบัความเร็วมอเตอร

ขั้นต่ําทีผู่ผลิตแนะนาํ ขดีจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร ตองไมเกนิการตั้งคาใน พารามิเตอร4-13 กําหนด

ความเร็วสูงสุดมอเตอร

4-13  กําหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร

พิสัย: หนาที่:
1500. RPM*   [par. 4-11 - 60000. RPM] ปอนขดีจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร ขดีจาํกัดความเร็วสงูของมอเตอรสามารถตั้งใหตรงกบัความเร็วมอเตอรที่

พกิัดสูงสุดทีผู่ผลิตแนะนํา ขดีจํากัดความเร็วสูงของมอเตอรตองสูงกวาการตั้งคาใน พารามิเตอร4-11 กําหนด

ความเร็วต่ําสุดมอเตอร เฉพาะ พารามิเตอร4-11 กาํหนดความเร็วต่ําสุดมอเตอร หรือ พารามิเตอร 4-12 ขีด

จาํกดัดานต่ําของความเร็วมอเตอร [Hz] จะแสดงผลโดยขึน้อยูกับพารามิเตอรอืน่ในเมนหูลัก และข้ึนอยูกบัการ

ตั้งคามาตรฐานตามตําแหนงทางภมูิศาสตรบนโลก

โนตสําหรับผูอาน

คาความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่เกนิคาที่สูงกวา 1/10 ของความถี่สวิตชิ่ง

โนตสําหรับผูอาน

การเปลี่ยนแปลงใดๆ ใน พารามิเตอร4-13 กาํหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร จะรีเซ็ตคาใน พารามิเตอร 4-53 ตั้งคาเตือนเมื่อเร็วสูงกวากาํหนด ใหมีคาเทา

กันกบัที่ต้ังไวใน พารามิเตอร4-13 กาํหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร

 

8.2.6 5-** อินพทุ/เอาทพุทดิจิตัล

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาอนิพทุและเอาทพทุดิจติัล

5-01  เลือกสัญญาณดิจิตอล เทอมินอล 27

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * อนิพตุ กําหนดข้ัวตอ 27 เปนอินพุทดิจิตอล

[1] เอาทพุต กําหนดข้ัวตอ 27 เปนเอาทพทุดิจติอล

โปรดทราบวา พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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8.2.7 5-1* อินพทุดิจิตอล

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรปูแบบการทาํงานอินพุทสําหรับขัว้ตออนิพทุ

อนิพทุดิจติอลถูกใชในการเลือกฟงกชันการทํางานที่หลากหลายในตัวแปลงความถี ่อนิพทุดิจติอลทกุตัวสามารถตั้งคาใหเปนฟงกชันการทาํงานดังตอไปนี้:

ฟงกชันอนิพทุดิจิตอล เลือก ขัว้ตอ
ไมใชงาน [0] ทัง้หมด *ข้ัวตอ 32, 33
รีเซ็ต [1] ทัง้หมด
ลื่นไหล ผกผนั [2] ทัง้หมด
ลื่นไหลและรีเซ็ตผกผัน [3] ทัง้หมด
เบรกดวยกระแสตรงตรงผกผัน [5] ทัง้หมด
หยุดผกผนั [6] ทัง้หมด
อินเตอรล็อกภายนอก [7] ทัง้หมด
สตารท [8] ทัง้หมด *ข้ัวตอ 18
สตารทคาง [9] ทัง้หมด
กลับทิศทาง [10] ทัง้หมด *ข้ัวตอ 19
สตารทกลับทิศ [11] ทัง้หมด
Jog [14] ทัง้หมด *ข้ัวตอ 29
คาอางองิทีต่ั้งลวงหนาเปด [15] ทัง้หมด
คาอางองิต้ังลวงหนาบติ 0 [16] ทัง้หมด
คาอางองิต้ังลวงหนาบติ 1 [17] ทัง้หมด
คาอางองิต้ังลวงหนาบติ 2 [18] ทัง้หมด
ล็อกคางคาอางองิ [19] ทัง้หมด
ล็อกคางเอาทพทุ [20] ทัง้หมด
ความเร็วเพิม่ [21] ทัง้หมด
ความเร็วลด [22] ทัง้หมด
เลือกชุดคําสั่งบติ 0 [23] ทัง้หมด
เลือกชุดคําสั่งบติ 1 [24] ทัง้หมด
อินพุทพัลส [32] ขั้วตอ 29, 33
เปล่ียนความเร็วบิต 0 [34] ทัง้หมด
ความลมเหลวแบบผกผนัของแหลงจายไฟหลัก [36] ทัง้หมด
ยินยอมใหทํางาน [52]
สตารทดวยมือ [53]  
สตารทอัตโนมัติ [54]
เพิ่ม DigiPot [55] ทัง้หมด
ลด DigiPot [56] ทัง้หมด
ลบ DigiPot [57] ทัง้หมด
ตัวนับ A (ขึน้) [60] 29, 33
ตัวนับ A (ลง) [61] 29, 33
รีเซ็ตตัวนับ A [62] ทัง้หมด
ตัวนับ B (ขึน้) [63] 29, 33
ตัวนับ B (ลง) [64] 29, 33
รีเซ็ตตัวนับ B [65] ทัง้หมด
โหมดการหลับ [66]  
รีเซ็ตขอความการบํารุงรักษา [78]  
การสตารทปมนาํ [120]  
การสลับปมนาํ [121]  
อินเตอรล็อกปม 1 [130]  
อินเตอรล็อกปม 2 [131]  
อินเตอรล็อกปม 3 [132]  

ทัง้หมด = ขั้วตอ 18, 19, 27, 29, 32, X30/2, X30/3, X30/4 X30/ เปนขัว้ตอบน MCB 101

ฟงกชันจะถูกกําหนดใหใชกับอินพุทดิจิตอลเพยีงอนิพทุเดียวเทานั้น ตามทีร่ะบไุวในพารามิเตอรที่เกีย่วของ

อนิพุทดิจิตอลทั้งหมดสามารถต้ังโปรแกรมเพื่อทํางานเหลานี้:

[0] ไมใชงาน ไมตอบสนองตอสัญญาณทีส่งไปยังข้ัวตอ

[1] รีเซ็ต รีเซ็ตตัวแปลงความถี่หลังจากตัดการทํางาน/สัญญาณเตือน สัญญาณเตือนบางสวนไมสามารถรีเซ็ตได

[2] ลื่นไหล ผกผนั ปลอยใหมอเตอรอยูในโหมดหมุนตัวเปลา ตรรกะ ’0’ => หยดุแบบล่ืนไหล

(อินพุทดิจติอล 27 คามาตรฐานจากโรงงาน) หยุดแบบลื่นไหล, อินพุทผกผนั (NC)

[3] ลื่นไหลและรีเซ็ตผกผัน รีเซ็ตและการหยุดแบบลื่นไหล อนิพทุผกผัน (NC)

ปลอยใหมอเตอรอยูในโหมดหมุนตัวเปลาและจะรีเช็ตตัวแปลงความถี ่ ตรรกะ ’0’ => หยดุแบบล่ืนไหลและ

รีเซ็ต

[5] เบรกดวยกระแสตรงตรงผกผัน อนิพทุผกผันสําหรับการเบรกกระแสตรง (NC)

หยุดมอเตอรโดยสงไฟฟากระแสตรงไปยงัมอเตอรเปนชวงระยะเวลาหนึง่ ดูพารามิเตอร 2-01 ถึงพารามิเตอร

2-03 ฟงกชันนีจ้ะทาํงานเฉพาะในกรณีทีค่าในพารามิเตอร 2-02 แตกตางจาก 0 ตรรกะ ’0’ => การเบรก

กระแสตรง

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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[6] หยดุผกผัน ฟงกชันการหยดุผกผัน สรางการทาํงานการหยุดเมื่อขัว้ตอที่เลือกเปล่ียนจากระดับตรรกะ ’1’ ไปยงั ’0’ ดําเนนิ

การหยดุตามเวลาเปลี่ยนความเร็วที่เลือกไว (พารามิเตอร 3-42, พารามิเตอร 3-52, พารามิเตอร 3-62,

พารามิเตอร 3-72)

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อตัวแปลงความถี่อยูที่ขีดจํากัดของแรงบดิ และไดรับคําสั่งหยุด ตัวแปลงความถี่อาจไม

หยุดดวยตัวเอง เพื่อใหแนใจวาการหยดุของตัวแปลงความถี่กําหนดรูปแบบเอาทพุทดิจิ

ตอลไวที ่ ขีดจาํกดัของแรงบดิและหยุด [27] และเชื่อมตอเอาทพทุดิจิตอลนีเ้ขากบัอนิพุ

ทดิจติอลที่ถูกกําหนดรูปแบบเปนการลื่นไหล

[7] อนิเตอรล็อกภายนอก มีการทาํงานเหมือนกบั การหยดุแบบลื่นไหล, ผกผนั, แตอินเตอรล็อกภายนอกจะสรางขอความของสัญญาณ

เตือน ’ฟอลตภายนอก’ บนหนาจอเมื่อข้ัวตอทีโ่ปรแกรมสําหรับล่ืนไหลผกผันมีตรรกะ ‘0’ ขอความสัญญาณ

เตือนจะทํางานผานทาง เอาทพุทดิจิตอล และเอาทพทุรีเลย เมื่อถูกโปรแกรมสําหรับอินเตอรล็อกภายนอก

สัญญาณเตือนสามารถรีเซ็ตโดยใชอินพุทดิจิตอล หรือ ปุม [RESET] เมื่อสาเหตุของอินเตอรล็อกภายนอกถูก

เอาออกไป การหนวงเวลาสามารถตั้งไดในพารามิเตอร 22-00 เวลาอินเตอรล็อกภายนอก หลังจากปอน

สัญญาณใหกบัอนิพทุ การตอบสนองทีอ่ธบิายไวขางตนจะหนวงเวลาออกไปตามเวลาที่ต้ังในพารามิเตอร

22-00

[8] สตารท เลือกการสตารทสําหรับคําสั่งสตารท/หยุด ตรรกะ ’1’ = สตารท, ตรรกะ ’0’ = หยดุ

(อินพุทดิจิตอล 18 คามาตรฐานจากโรงงาน)

[9] สตารทคาง มอเตอรจะเร่ิมทํางานหากปอนพลัสใหเปนระยะเวลาอยางนอย 2 มิลลิวินาท ีมอเตอรจะหยุดเม่ือการหยุดผกผนั

ทาํงาน

[10] กลับทศิทาง เปลี่ยนทศิทางการหมุนของเพลามอเตอร เลือกตรรกะ "1" เพือ่กลับทศิทาง สัญญาณที่กลับทศิทางจะเปลี่ยน

เฉพาะทิศทางการหมุน แตไมไดทําใหฟงกชันสตารททํางาน เลือกสองทศิทางในพารามิเตอร 4-10 ทศิทาง

ความเร็วมอเตอร

(อินพุทดิจิตอล 19 คามาตรฐานจากโรงงาน)

[11] สตารทกลับทศิ ใชสําหรับการสตารท/หยดุ และสําหรับการกลับทศิทางบนสายเดียวกนั ไมอนุญาตใหสงสัญญาณสตารทที่

เวลาเดียวกัน

[14] Jog ใชเพือ่ทาํงานดวยความเร็ว Jog ดูทีพ่ารามิเตอร 3-11

(อินพุทดิจิตอล 29 คามาตรฐานจากโรงงาน)

[15] คาอางองิที่ตั้งลวงหนาเปด ใชสําหรับการเปลี่ยนระหวางคาอางองิภายนอกและคาอางอิงทีต่ั้งลวงหนา ในกรณสีมมติเชนภายนอก/ตั้งลวง

หนา [1] ถูกเลือกไวในพารามิเตอร 3-04 ตรรกะ '0' = คาอางองิภายนอกจะทํางาน; ตรรกะ '1' = หนึ่งในแปด

คาอางองิทีต่ั้งลวงหนาจะทํางาน

[16] คาอางองิตั้งลวงหนาบติ 0 จะทําใหสามารถเลือกระหวางหนึง่ในแปดคาอางอิงที่ตั้งลวงหนาได ตามตารางดานลางนี้

[17] คาอางองิตั้งลวงหนาบติ 1 จะทําใหสามารถเลือกระหวางหนึง่ในแปดคาอางอิงที่ตั้งลวงหนาได ตามตารางดานลางนี้

[18] คาอางองิตั้งลวงหนาบติ 2 จะทําใหสามารถเลือกระหวางหนึง่ในแปดคาอางอิงที่ตั้งลวงหนาได ตามตารางดานลางนี้

บติคาอางอิงที่ตั้งไวลวงหนา 2 1 0
คาอางองิที่ตั้งไวลวงหนา 0 0 0 0
คาอางองิที่ตั้งไวลวงหนา 1 0 0 1
คาอางองิที่ตั้งไวลวงหนา 2 0 1 0
คาอางองิที่ตั้งไวลวงหนา 3 0 1 1
คาอางองิที่ตั้งไวลวงหนา 4 1 0 0
คาอางองิที่ตั้งไวลวงหนา 5 1 0 1
คาอางองิที่ตั้งไวลวงหนา 6 1 1 0
คาอางองิที่ตั้งไวลวงหนา 7 1 1 1

[19] ล็อกคาอางอิง ล็อกคางคาอางองิทีแ่ทจริง คาอางองิที่ถูกลอ็กคางจะเปนจุดสําหรับการเปดใช/กําหนดเงือ่นไขสําหรับการเพิ่ม

ความเร็วและการลดความเร็วทีจ่ะใช หากใชการเพิ่ม/ลด ความเร็ว การเปลี่ยนความเร็วจะเปนไปตามการเปลี่ยน

ความเร็ว 2 (พารามิเตอร 3-51 และ 3-52) ในชวง 0 - พารามิเตอร 3-03 คาอางอิงสูงสุด

[20] ล็อกคางเอาทพทุ ล็อกความถี่มอเตอรที่แทจริง (Hz) ความถี่มอเตอรทีถู่กล็อกจะเปนคาสําหรับการเปดใช/กาํหนดเงื่อนไขสําหรับ

การเพิ่มความเร็วและการลดความเร็วที่จะใช หากใชการเพิม่/ลด ความเร็ว การเปล่ียนความเร็วจะเปนไปตาม

การเปลี่ยนความเร็ว 2 (พารามิเตอร 3-51 และ 3-52) เสมอ ในชวง 0 - พารามิเตอร 1-23 ความถี่ของมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อการลอ็กคางเอาทพุททํางาน ตัวแปลงความถี่จะไมสามารถหยดุไดโดยผานสัญญาณ

“สตารท [13]” ระดับต่ํา ใหหยุดตัวแปลงความถี่ผานขัว้ตอที่ตั้งโปรแกรมสําหรับการลื่น

ไหลผกผนั [2] หรือลื่นไหลและรีเซ็ต, ผกผนั [3]

[21] ความเร็วเพิ่ม สําหรับการควบคุมดิจติอลของความเร็วเพิ่ม/ลด ทีต่องการ (โพเทนชิโอมิเตอรของมอเตอร) ใชการทาํงานนี้

โดยเลือกล็อกคางคาอางองิหรือล็อกคางเอาทพทุ เมื่อใหการเพิม่ความเร็วทาํงานนอยกวา 400 มิลลิวินาทีคา

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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อางอิงผลลัพธจะเพิม่ขึ้น 0.1 % ถาความเร็วทีเ่พิ่มข้ึนนานกวา 400 มลิลิวินาทคีาอางอิงที่ไดจะไตระดับตามการ

เปลี่ยนความเร็ว 1 ในพารามิเตอร 3-41

[22] ความเร็วลด เหมือนกับความเร็วเพิม่ [21]

[23] เลือกชุดคําสั่งบติ 0 เลือกหนึง่ในสี่ชุดคําสั่ง ตั้งพารามิเตอร 0-10 ชุดคําสั่งทีใ่ช เปนชุดคําสั่งหลายชุด

[24] เลือกชุดคําสั่งบติ 1 เหมือนกับเลือกชุดคําสั่งบติ 0 [23]

(อินพุทดิจติอล 32 คามาตรฐานจากโรงงาน)

[32] อนิพทุพัลส เลือกอนิพทุพลัสเมือ่ใชพลัสเปนคาอางองิหรือคาปอนกลบั ทาํการสเกลในกลุมพารามิเตอร 5-5*

[34] เปลี่ยนความเร็วบติ 0 เลือกรูปแบบการเปลี่ยนความเร็วทีจ่ะใช ตรรกะ “0” จะเลือกการเปลี่ยนความเร็ว 1 ในขณะที่ตรรกะ “1” จะเลือก

การเปลี่ยนความเร็ว 2

[36] ความลมเหลวแบบผกผนัของแหลงจาย

ไฟหลัก

ใชพารามิเตอร 14-10 แหลงจายไฟหลักลมเหลว ความลมเหลวแบบผกผันของแหลงจายไฟหลักจะทํางานใน

สภาวะตรรกะ “0”

[52] ยินยอมใหทํางาน ข้ัวตออนิพทุ ทีถู่กโปรแกรมใหเปนยินยอมใหทํางานตองมีคาตรรกะเทากบั “1” กอนคําสั่งสตารทจะไดรับการ

ยอมรับ ยนิยอมใหทาํงานมีตรรกะการทํางานเปน AND ทีส่ัมพันธกบัขัว้ตอที่ไดโปรแกรมสําหรับ สตารท [8],

Jog [14] หรือ ล็อกเอาทพทุ [20] ซ่ึงหมายความวาเพื่อที่จะสตารทมอเตอรใหทาํงาน จะตองครบถวนทั้งสอง

เงือ่นไข ถายินยอมใหทาํงานถูกโปรแกรมบนหลายขัว้ตอ ยินยอมใหทํางานจะตองการเพยีงตรรกะ ‘1’ บนข้ัวตอ

หน่ึงข้ัวเพือ่ใหสามารถทํางานได สัญญาณเอาทพุทดิจิตอลสําหรับการรองขอการทํางาน (สตารท [8] Jog [14]

หรือ ล็อกคางเอาทพทุ [20]) ที่โปรแกรมในพารามิเตอร 5-3* เอาทพุทดิจติอล หรือ พารามิเตอร 5-4* รีเลย

จะไมไดรับผลกระทบโดย ยินยอมใหทํางาน

[53] สตารทดวยมือ สญัญาณที่ใชจะทาํใหตัวแปลงความถี่เขาสูโหมดควบคุมดวยมือเชนเดียวกบัที่ปุม Hand On บนแผงควบคุม

หนาเครื่องถูกกดและจะมีผลเหนือคําสั่งหยุดปกติ หากปลดสัญญาณ มอเตอรจะหยุด เพื่อทาํใหคําสั่งสตารท

อืน่ใดๆ มีผล อนิพทุดิจิตอลอกีข้ัวหน่ึงตองถูกกาํหนดใหเปน สตารทอตัโนมัต ิและตองมีสัญญาณปอนใหกบัขัว้

น้ี Hand On และ Auto On บนแผงควบคุมหนาเครื่องจะไมไดรับผลกระทบ ปุม Offบนแผงควบคุมหนาเครื่อง

จะมีผลเหนือ สตารทดวยมือ และ สตารทอัตโนมัติ ใหกดปุมHand On หรือ Auto On เพื่อทําให สตารทดวย

มือ และ สตารทอตัโนมัต ิทาํงานอีกคร้ัง หากไมมีสัญญาณไมวาจะเปน สตารทดวยมือ หรือ สตารทอัตโนมัติ

มอเตอรจะหยุดโดยไมคํานึงถึงคําสั่งสตารทปกติใดๆ ทีส่ั่งเขามา หากสัญญาณปอนเขาทั้ง สตารทดวยมือ

และ สตารทอัตโนมัติ การทํางานจะทําดวยการ สตารทอตัโนมัต ิเมื่อกดปุมOffบน LCP มอเตอรจะหยุดโดยไม

คํานึงถึงสัญญาณบน สตารทดวยมือ และ สตารทอัตโนมัติ

[54] สตารทอตัโนมัติ สญัญาณที่ปอนจะทาํใหตัวแปลงความถี่เขาสูโหมดอัตโนมัติเชนเดียวกับการกดปุม Auto On บนแผงควบคุม

หนาเครื่อง ดูเพิ่มเติมที่ สตารทดวยมือ [53]

[55] เพิม่ DigiPot ใชอินพุตเปนสัญญาณ INCREASE (เพิม่) สงไปยงัฟงกชนัโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตอล ดังอธิบายไวในกลุม

พารามิเตอร 3-9*

[56] ลด DigiPot ใชอินพุตเปนสัญญาณ DECREASE (ลด) สงไปยงัฟงกชนัโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตอล ดังอธิบายไวในกลุม

พารามิเตอร 3-9*

[57] ลบ DigiPot ใชอินพุตน้ีเพือ่ CLEAR (ลบ) คาอางโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจติอล ดังอธิบายไวในกลุมพารามิเตอร 3-9*

[60] ตัวนับ A (ข้ึน) (ข้ัวตอ 29 หรือ 33 เทานัน้) อนิพทุสําหรับการนบัเพิ่มของตัวนบัแบบ SLC

[61] ตัวนับ A (ลง) (ข้ัวตอ 29 หรือ 33 เทานัน้) อนิพทุสําหรบัการนบัลงของตัวนบัแบบ SLC

[62] รีเซ็ตตัวนับ A อนิพทุสําหรับการรีเซ็ตตัวนบั A

[63] ตัวนับ B (ข้ึน) (ข้ัวตอ 29 และ 33 เทานั้น) อนิพทุสําหรับการนบัเพิม่ของตัวนบัแบบ SLC

[64] ตัวนับ B (ลง) (ข้ัวตอ 29 และ 33 เทานั้น) อนิพทุสําหรับการนบัลงของตัวนบัแบบ SLC

[65] รีเซ็ตตัวนับ B อนิพทุสําหรับการรีเซ็ตตัวนบั B

[66] โหมดการหลับ บงัคับตัวแปลงความถี่เขาสูโหมดการหลบั (ดูพารามิเตอร 22-4* โหมดการหลับ) ตอบสนองตอการเพิ่มขึน้ของ

สัญญาณทีใ่ชปอน!

[78] รีเซ็ตขอความการบํารงุรักษาเชิงปองกนั รีเซ็ตขอมูลทั้งหมดในพารามิเตอร 16-96 ขอความการบาํรุงรักษาเชิงปองกนั ใหเปน 0

การตั้งคาตัวเลือกดานลางเกี่ยวของกับตัวควบคุมคาสเคดทั้งหมด แผนผังการเดินสายไฟฟาและการตั้งคาสําหรับพารามิเตอร ใหดูกลุม 25-** สําหรับรายละเอียดเพิม่เติม

[120] การสตารทปมนํา สตารท/หยุด ปมนํา (ทีค่วบคุมโดยตัวแปลงความถี่) การสตารทจาํเปนที่จะตองมีสัญญาณสตารทของระบบ

ปอนเขากบัหนึง่ในขัว้อนิพทุดิจติอลเพื่อตั้งคาเปน สตารท [8]!

[121] การสลับปมนํา บงัคับการสลับของปมนาํในตัวควบคุมคาสเคด การสลับปมนําพารามิเตอร 25-50 จะตองตั้งคาเปน เมื่อสั่ง [2]

หรือ เมื่อการสเตจหรือเมื่อสั่ง [3] เหตุการณการสลับพารามิเตอร 25-51 สามารถตั้งคาเปนตัวเลือกใดๆ ไดสี่ตัว

เลือก

[130 - 138] ปม1 อินเตอรล็อก - ปม9 อนิเตอรล็อก สําหรับตัวเลือกทั้ง 9 ขางตน พารามิเตอร 25-10 ปมอนิเตอรล็อก ตองตั้งคาเปน On [1] การทํางานจะขึ้นอยูกับ

การตั้งคาในพารามิเตอร 25-06 ปมนาํคงที ่หากตั้งเปน ไม [0] แลว ปม1จะหมายถึงปมที่ควบคุมโดยรีเลย1

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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เปนตน หากตั้งเปน ใช [1] ปม1 หมายถึงปมทีค่วบคุมโดยตัวแปลงความถี่เทานั้น (ไมมีสวนทีเ่กีย่วของกับ

รีเลย) และปม2 เปนปมที่ควบคุมโดยรีเลย1 ปม (นาํ) ทีป่รับเปลี่ยนความเร็วได ไมสามารถทาํอนิเทอรล็อกได

ในตัวควบคุมคาสเคดพืน้ฐาน

ดูตารางดานลาง:

การต้ังคาในพารามิเตอร 5-1* การตั้งคาในพารามิเตอร 25-06

[0] ไม [1] ใช

[130] ปม1 อนิเตอรล็อก ควบคุมโดยรีเลย 1

(เมื่อไมใชปมนําเทานัน้)

ควบคุมดวยตัวแปลงความถี่

(ไมสามารถอนิเตอรล็อกได)

[131] ปม2 อนิเตอรล็อก ควบคุมโดยรีเลย 2 ควบคุมโดยรีเลย 1

[132] ปม3 อนิเตอรล็อก ควบคุมโดยรีเลย 3 ควบคุมโดยรีเลย 2

[133] ปม4 อนิเตอรล็อก ควบคุมโดยรีเลย 4 ควบคุมโดยรีเลย 3

[134] ปม5 อนิเตอรล็อก ควบคุมโดยรีเลย 5 ควบคุมโดยรีเลย 4

[135] ปม6 อนิเตอรล็อก ควบคุมโดยรีเลย 6 ควบคุมโดยรีเลย 5

[136] ปม7 อนิเตอรล็อก ควบคุมโดยรีเลย 7 ควบคุมโดยรีเลย 6

[137] ปม8 อนิเตอรล็อก ควบคุมโดยรีเลย 8 ควบคุมโดยรีเลย 7

[138] ปม9 อนิเตอรล็อก ควบคุมโดยรีเลย 9 ควบคุมโดยรีเลย 8

5-13  ขั้วตอ 29 อินพุทดิจิตัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ไมใชงาน มีตัวเลือกและการทาํงานทีเ่หมือนกับพารามิเตอร 5-1* อินพุทดิจิตัล

5-14  ตัง้การทํางานของเทอมนิอล 32

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ไมมีการทํางาน

[1] รีเซ็ต

[2] ลื่นไหลผกผนั

[3] ไหลและรีเซ็ต

[5] เบรคตรง ผกผนั

[6] หยดุผกผัน

[7] อนิเตอรล็อคจากภายนอก

[8] สตารท

[9] การสตารทคาง

[10] กลับทศิทาง

[11] สตารทกลับทศิ

[14] เหยาะ

[15] เปดคาอางองิ

[16] บติตั้งลวงหนา 0

[17] บติตั้งลวงหนา 1

[18] บติตั้งลวงหนา 2

[19] คาอางอิงล็อคคาง

[20] ล็อคคางเอาทพตุ

[21] ความเร็วเพิ่ม

[22] ความเร็วลด

[23] ตั้งคาเลือกบิต 0

[24] ตั้งคาเลือกบิต 1

[34] บติเปลี่ยนเร็ว 0

[36] สายหลักลมเหลว

[37] โหมดไฟไหม

[52] อนุญาตใหรัน

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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[53] การสตารทดวยมือ

[54] การสตารทอัตโนมัติ

[55] เพิม่ DigiPot

[56] ลด DigiPot

[57] ลบ DigiPot

[62] รีเซ็ต ตัวนบั A

[65] รีเซ็ต ตัวนบั B

[66] โหมดการหลับ

[78] การรีเซ็ตเวิรดของการบาํรุงรักษาเชิง

ปองกนั

[120] การสตารทปมนํา

[121] การเปล่ียนปมนาํ

[130] อนิเตอรล็อคปม 1

[131] อนิเตอรล็อคปม 2

[132] อนิเตอรล็อคปม 3

5-15  ตั้งการทํางานของเทอมินอล 33

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ไมมีการทาํงาน

[1] รีเซ็ต

[2] ลื่นไหลผกผนั

[3] ไหลและรีเซ็ต

[5] เบรคตรง ผกผัน

[6] หยดุผกผนั

[7] อนิเตอรล็อคจากภายนอก

[8] สตารท

[9] การสตารทคาง

[10] กลับทิศทาง

[11] สตารทกลับทิศ

[14] เหยาะ

[15] เปดคาอางอิง

[16] บิตตั้งลวงหนา 0

[17] บิตตั้งลวงหนา 1

[18] บิตตั้งลวงหนา 2

[19] คาอางอิงล็อคคาง

[20] ล็อคคางเอาทพตุ

[21] ความเร็วเพิ่ม

[22] ความเร็วลด

[23] ตั้งคาเลือกบิต 0

[24] ตั้งคาเลือกบิต 1

[30] อนิพทุตัวนับ

[32] ตั้งรับพัลส

[34] บิตเปลี่ยนเร็ว 0

[36] สายหลักลมเหลว

[37] โหมดไฟไหม

[52] อนุญาตใหรัน

[53] การสตารทดวยมือ

[54] การสตารทอัตโนมัติ

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss 85

  8



[55] เพิม่ DigiPot

[56] ลด DigiPot

[57] ลบ DigiPot

[60] ตัวนับ A (ขึ้น)

[61] ตัวนับ A (ลง)

[62] รีเซ็ต ตัวนับ A

[63] ตัวนับ B (ขึ้น)

[64] ตัวนับ B (ลง)

[65] รีเซ็ต ตัวนับ B

[66] โหมดการหลับ

[78] การรีเซ็ตเวริดของการบํารุงรักษาเชิง

ปองกัน

[120] การสตารทปมนํา

[121] การเปลี่ยนปมนํา

[130] อนิเตอรล็อคปม 1

[131] อนิเตอรล็อคปม 2

[132] อนิเตอรล็อคปม 3

5-30  กําหนดเอาทพุทของ เทอมนิอล 27

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ไมมีการทํางาน

[1] การควบคุมพรอม

[2] ชุดขบัพรอม

[3] ขบัพรอม/คุมไกล

[4] รอรับคําส่ัง / ไมมีคําเตือน

[5] กาํลังรัน

[6] การรัน/ไมเตือน

[8] อางอิง/ไมเตือน

[9] สัญญาณเตือน

[10] สัญฯหรือคําเตือน

[11] ทีข่ีดจาํกดัทอรก

[12] นอกชวงกระแส

[13] ต่ํากวากระแส, ต่ํา

[14] สูงกวากระแส, สูง

[15] นอกชวงความเร็ว

[16] ความเร็ว,ต่ํา

[17] ความเร็ว,สูง

[18] ออกนอกชวงปอนกลับ

[19] ต่ํากวาคาปอนกลับตํ่า

[20] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[21] การเตือนความรอน

[25] กลับทศิทาง

[26] บสั OK

[27] ขดีทอรก&หยดุ

[28] เบรก, ไมเตือนเบรก

[29] เบรคพรอม, ไมผิด

[30] พรองเบรค(IGBT)

[35] อนิเตอรล็อคภายนอก

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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[40] ออกนอกชวงคาอางองิ

[41] ต่ํากวาคาอางอิง, ต่ํา

[42] สูงกวาคาอางอิง, สูง

[45] ควบคุมบัส

[46] คุมบสั, 1 ถาหมดเวลา

[47] คุมบสั, 0 ถาหมดเวลา

[55] เอาทพทุพลัส

[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] SLเอาทพุตดิจฯิA

[81] SLเอาทพุตดิจฯิB

[82] SLเอาทพุตดิจฯิC

[83] SLเอาทพุตดิจฯิD

[84] SLเอาทพุตดิจฯิE

[85] SLเอาทพุตดิจฯิF

[160] ไมมีสัญฯเตือน

[161] การรันกลับทศิ

[165] คาอางอิงหนาเครื่องทีใ่ช

[166] คาอางอิงไกล

[167] คําสั่งสตารทใชงาน

[168] โหมดทํางานดวยมือ

[169] โหมดอัตโนมัติ

[180] นาฬิกา ผดิพลาด

[181] การบํารุงรักษา คร้ังทีแ่ลว

[190] ไมมีการไหล

[191] ปมแหง

[192] ปลายของเสนโคง

[193] โหมดการหลับ

[194] สายพานชํารุด

[195] การควบคมุวาลวบายพาส

[196] โหมดไฟไหมใชอยู

[197] โหมดไฟไหมที่เคยใชอยู

[198] โหมดบายพาสทาํงาน

[200] ความจุเต็ม

[201] ปม 1 ทํางาน

[202] ปม 2 ทํางาน

[203] ปม 3 ทํางาน

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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5-40  การทํางานของรีเลย

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

เลือกตัวเลือกเพือ่ระบุการทํางานของรีเลย

การเลือกรีเลยเชิงกลแตละตัวทาํไดในพารามิเตอรอารเรย

[0] ไมใชงาน

[1] ชุดควบคุมพรอม

[2] ชุดขบัพรอม

[3] ชุดขบัพรอม/ระยะไกล

[4] พกัคอย/ไมเตือน

[5] * ทาํงาน

[6] ทาํงาน/ไมเตือน

[8] ทาํงานดวยคาอางองิ/ไมเตือน

[9] สัญญาณเตือน

[10] สัญญาณเตือนหรือการเตือน

[11] ทีข่ีดจาํกดัแรงบิด

[12] นอกชวงกระแส

[13] ต่ํากวาคากระแสต่ํา

[14] สูงกวาคากระแสสูง

[15] นอกชวงความเร็ว

[16] ต่ํากวาคาความเร็วต่ํา

[17] สูงกวาคาความเร็วสูง

[18] นอกชวง คาปอนกลับ

[19] ต่ํากวาคาปอนกลับตํ่า

[20] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[21] การเตือนความรอน

[25] กลับทศิทาง

[26] บสัปกติ

[27] ขดีจํากัดแรงบิดและการหยุด

[28] เบรกไมมีการเตือน

[29] เบรกพรอมไมฟอลต

[30] เบรกผดิปกติ (IGBT)

[35] อนิเตอรล็อกภายนอก

[36] คําสั่งควบคุม บติ11

[37] คําสั่งควบคุม บติ12

[40] นอกชวงคาอางอิง

[41] ต่าํกวาคาอางอิงตํ่า

[42] สงูกวาคาอางอิงสูง

[45] ควบคุมบสั

[46] ควบคุมบสั 1 เมื่อหมดเวลา

[47] ควบคุมบสั 0 เมื่อหมดเวลา

[60] ตัวเปรียบเทยีบ 0

[61] ตัวเปรียบเทยีบ 1

[62] ตัวเปรียบเทยีบ 2

[63] ตัวเปรียบเทยีบ 3

[64] ตัวเปรียบเทยีบ 4

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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[65] ตัวเปรียบเทียบ 5

[70] กฎตรรกะ 0

[71] กฎตรรกะ 1

[72] กฎตรรกะ 2

[73] กฎตรรกะ 3

[74] กฎตรรกะ 4

[75] กฎตรรกะ 5

[80] SL เอาทพุทดิจิตอล A

[81] SL เอาทพุทดิจิตอล B

[82] SL เอาทพุทดิจิตอล C

[83] SL เอาทพุทดิจิตอล D

[84] SL เอาทพุทดิจิตอล E

[85] SL เอาทพุทดิจิตอล F

[160] ไมมีสัญญาณเตือน

[161] ทํางานกลับทศิทาง

[165] ใชคาอางอิงเคร่ือง

[166] ใชคาอางอิงไกล

[167] คําสั่งสตารท ทํางาน

[168] โหมดขับดวยมือ

[169] โหมดอัตโนมัติ

[180] ฟอลตนาฬิกา

[181] การบํารุงรักษา เชิงปองกัน

[190] ไมมีการไหล

[191] ปมแหง

[192] สิ้นสุดของเสนโคง

[193] โหมดการหลับ

[194] สายพานขาด

[195] การควบคมุวาลวบายพาส

[199] การเติมนํ้าเขาทอ

[211] ปมคาสเคด 1

[212] ปมคาสเคด 2

[213] ปมคาสเคด 3

[223] สัญญาณเตือน ตัดล็อกการทาํงาน

[224] โหมดบายพาสทาํงาน

5-53  ขั้ว 29 คาอางอิงสูง/คาปอนคา

พิสัย: หนาที่:
100.000 N/

A*

  [-999999.999 - 999999.999 N/A] ปอนคาอางอิงสูง [RPM] สําหรับความเร็วเพลาของมอเตอร และคาปอนกลับสูง ดูเพิม่เติมที่

พารามิเตอร 5-58 ขัว้ 33 คาอางองิสูง/คาปอนคา

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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8.2.8 6-** อินพทุ/เอาทพทุอนาล็อก

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาอนิพทุและเอาทพุทอนาล็อก

6-00  เวลาหมดเวลารอสัญญาณ

พิสัย: หนาที่:
10 s*   [1 - 99 s] ปอนชวงคาเวลาการหมดเวลาเม่ือแรงดันต่ําเกินไป คาเวลาของการหมดเวลาเมื่อแรงดันต่ําเกินไป ทํางาน

สําหรับอนิพทุอนาล็อก เชน ขัว้ตอ 53 หรือขัว้ตอ 54 ถูกจดัสรรใหกบักระแสและใชเปนแหลงคาอางอิงหรือ

แหลงปอนกลับ หากคาสัญญาณอางองิที่เกีย่วของกับอินพุทกระแสที่เลือก มีระดับตํ่ากวา 50% ของคาทีต่ั้ง

ใน พารามิเตอร6-10 ขัว้ 53 แรงดันระดับต่ํา, พารามิเตอร 6-12 ขัว้ 53 กระแสระดับต่ํา , พารามิเตอร6-20 ข้ัว

54 แรงดันระดับต่ํา หรือ พารามิเตอร 6-22 ขั้ว 54 กระแสระดับต่ํา  สําหรับชวงเวลาที่นานกวาเวลาทีต่ั้งใน

พารามิเตอร6-00 เวลาหมดเวลารอสัญญาณ ฟงกชันทีเ่ลือกใน พารามิเตอร6-01 ฟงกชันหมดเวลารอ

สัญญาณ จะทํางาน

6-01  ฟงกชนัหมดเวลารอสัญญาณ

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกฟงกชันหมดเวลา ฟงกชันที่ตั้งใน พารามิเตอร6-01 ฟงกชันหมดเวลารอสัญญาณ จะทํางานถาสัญญาณ

อินพุททีข่ัว้ตอ 53 หรือ 54 ต่ํากวา 50% ของคาใน พารามิเตอร6-10 ขั้ว 53 แรงดันระดับตํ่า

พารามิเตอร 6-12 ขั้ว 53 กระแสระดับตํ่า , พารามิเตอร6-20 ขัว้ 54 แรงดันระดับต่ํา หรือ

พารามิเตอร 6-22 ขั้ว 54 กระแสระดับต่ํา  สําหรับชวงระยะเวลาที่ระบใุน พารามิเตอร6-00 เวลาหมดเวลารอ

สัญญาณ ถาการหมดเวลาเกิดข้ึนหลายตัวพรอมกนั ตัวแปลงความถี่จะจัดลําดับความสําคัญฟงกชันการหมด

เวลาดังตอไปนี:้

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

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

ความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี ่สามารถเปน:

• [1] ล็อกคางทีค่าปจจบุัน

• [2] ทาํการลบลางไปยังการหยดุ

• [3] ทาํการลบลางไปยังความเร็ว Jog

• [4] ทาํการลบลางไปยงัความเรว็สูงสุด

• [5] ทาํการลบลางไปยังการหยุดโดยมีการตัดการทาํงานตามมา

ถาคุณเลือกชุดคําสั่ง 1-4 พารามิเตอร 0-10 เลือกชุดคําสั่งใชงาน ตองตั้งคาไปที ่ชุดคําสั่งหลายชุด, [9]

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทาํงาน

[0] * ปด

[1] ล็อคคางเอาทพตุ

[2] หยดุ

[3] เหยาะ

[4] ความเร็วสูงสุด

[5] หยดุและตัด

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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6-10  ขั้ว 53 แรงดันระดับต่ํา

พิสัย: หนาที่:
0.07 V*   [0.00 - par. 6-11 V] ปอนคาแรงดันตํ่า คาการสเกลอนิพุทอนาล็อกนี้ควรตรงกบัคาอางอิง/คาปอนกลับตํ่า ทีต่ั้งใน

พารามิเตอร6-14 ขัว้ 53 คาอางองิ/คาปอนกลับคา

6-11  ขั้ว 53 แรงดันระดับสูง

พิสัย: หนาที่:
10.00 V*   [par. 6-10 - 10.00 V] ปอนคาแรงดันสูง คาการสเกลอินพุทอนาล็อกนีค้วรสอดคลองกบัคาอางอิง/คาการปอนกลับสูงสุด ทีต่ั้งใน

พารามิเตอร6-15 ขัว้ 53 คาอางองิ/คาปอนกลับคา

6-14  ขั้ว 53 คาอางอิง/คาปอนกลับคา

พิสัย: หนาที่:
0.000 N/A*   [-999999.999 - 999999.999 N/A] ปอนคาการสเกลอนิพทุอนาล็อกใหตรงกับคาแรงดันตํ่า/คากระแสต่ําที่ตั้งคาใน พารามิเตอร6-10 ข้ัว 53 แรงดัน

ระดับต่ํา และ พารามิเตอร 6-12 ขัว้ 53 กระแสระดับต่ํา

6-15  ขั้ว 53 คาอางอิง/คาปอนกลับคา

พิสัย: หนาที่:
50.000 N/

A*

  [-999999.999 - 999999.999 N/A] ปอนคาการสเกลอนิพทุอนาล็อกใหตรงกับคาแรงดันสูง/คากระแสสูงที่ตั้งคาใน พารามิเตอร6-11 ข้ัว 53 แรงดัน

ระดับสูง และ พารามิเตอร 6-13 ขัว้ 53 กระแสระดับสูง

6-20  ขั้ว 54 แรงดันระดับต่ํา

พิสัย: หนาที่:
0.07 V*   [0.00 - par. 6-21 V] ปอนคาแรงดันตํ่า คาการสเกลอนิพุทอนาล็อกนี้ควรตรงกบัคาอางอิง/คาปอนกลับตํ่า ทีต่ั้งใน

พารามิเตอร6-24 ขัว้ 54 คาอางองิ/คาปอนกลับต่ํา

6-21  ขั้ว 54 แรงดันระดับสูง

พิสัย: หนาที่:
10.00 V*   [par. 6-20 - 10.00 V] ปอนคาแรงดันสูง คาการสเกลอินพุทอนาล็อกนีค้วรสอดคลองกบัคาอางอิง/คาการปอนกลับสูงสุด ทีต่ั้งใน

พารามิเตอร6-25 ขัว้ 54 คาอางองิ/คาปอนกลับสูง

6-24  ขั้ว 54 คาอางอิง/คาปอนกลับต่ํา

พิสัย: หนาที่:
0.000 N/A*   [-999999.999 - 999999.999 N/A] ปอนคาการสเกลอนิพทุอนาล็อกใหตรงกับคาแรงดันตํ่า/คากระแสต่ําที่ตั้งคาใน พารามิเตอร6-20 ข้ัว 54 แรงดัน

ระดับต่ํา และ พารามิเตอร 6-22 ขัว้ 54 กระแสระดับต่ํา

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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6-25  ขั้ว 54 คาอางอิง/คาปอนกลับสูง

พิสัย: หนาที่:
100.000 N/

A*

  [-999999.999 - 999999.999 N/A] ปอนคาการสเกลอนิพุทอนาล็อกใหตรงกบัคาแรงดันสูง/คากระแสสูงที่ต้ังคาใน พารามิเตอร6-21 ขั้ว 54 แรงดัน

ระดับสูง และ พารามิเตอร 6-23 ขัว้ 54 กระแสระดับสูง

6-50  เอาทพุต ขั้ว 42

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกฟงกชันของขั้วตอ 42 เปนเอาทพุทกระแสอนาล็อก

[0] * ไมมีการทํางาน

[100] ความถี่เอาทพตุ 0 - 100 Hz

[101] คาอางอิง คาอางอิงต่ําสุด - คาอางอิงสูงสุด

[102] คาปอนกลับ -200% ถึง +200% ของพารามิเตอร 2-14

[103] กระแสมอเตอร : 0 - กระแสอนิเวอรเตอรสูงสุด (พารามิเตอร 16-37)

[104] ทอรกตามขีด : 0 - ขดีจํากัดแรงบดิ (พารามิเตอร 4-16)

[105] ทอรกตามพกิัด : 0 – แรงบิดพกิัดของมอเตอร

[106] กาํลัง 0 - กําลังพิกดัของมอเตอร

[107] ความเร็ว ขีดจาํกดัความเร็วสูง (พารามิเตอร4-13 กําหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร และ พารามิเตอร 4-14 ขีดจาํกดัดานสูง

ของความเร็วมอเตอร [Hz])

[113] วงรอบปด 1 ภายนอก 0 - 100%

[114] วงรอบปด 2 ภายนอก 0 - 100%

[115] วงรอบปด 3 ภายนอก 0 - 100%

[130] ถ่ีเอาทพุต4-20mA :0 - 100 Hz

[131] คาอางอิง 4-20mA คาอางอิงต่ําสุด - คาอางอิงสูงสุด

[132] ปอนกลับ4-20mA -200% ถึง +200% ของพารามิเตอร 2-14

[133] มอเตอร4-20mA 0 - กระแสอินเวอรเตอรสูงสุด (พารามิเตอร 16-37 กระแสอินเวอรเตอรสูงสุด)

[134] ทอรก% ขีด4-20mA :0 - ขีดจาํกัดแรงบิด (พารามิเตอร 4-16)

[135] ทอรก%ที่4-20mA :0 – แรงบดิพิกดัของมอเตอร

[136] กาํลัง 4-20mA 0 - กําลังพิกดัของมอเตอร

[137] ความเร็ว 4-20mA 0 - ขีดจาํกดัความเร็วสูง (พารามิเตอร 4-13 และพารามิเตอร 4-14)

[139] ควบคุมบสั 0 - 100%

[140] ควบคุมบสั 4-20 mA 0 - 100%

[141] ควบคุมบสั t.o. 0 - 100%

[142] บสั4-20mAหมดเวลา 0 - 100%

[143] วงรอบปด 1 ภายนอก 4-20mA 0 - 100%

[144] วงรอบปด 2 ภายนอก 4-20mA 0 - 100%

[145] วงรอบปด 3 ภายนอก 4-20mA 0 - 100%

โนตสําหรับผูอาน

คาสําหรับการตัง้คาอางองิต่าํสุดมีอยูใน พารามิเตอร3-02 คาอางองิต่ําสุด และ พารามิเตอร 20-13 Minimum Reference/Feedb. - คาสําหรับคาอางอิงสูงสุดมีอยูใน

พารามิเตอร3-03 คาอางอิงสูงสุด และ พารามิเตอร 20-14 Maximum Reference/Feedb.

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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6-51  ขั้ว 42 สเกลต่ําสุดของเอาทพุต

พิสัย: หนาที่:
0.00 %*   [0.00 - 200.00 %] สเกลสําหรับเอาทพุทต่ําสุด (0 หรือ 4 mA) ของสัญญาณอนาล็อกที่ขัว้ตอ 42

ต้ังคาเปน เปอรเซ็นต เต็มชวงของตัวแปรที่เลือกใน พารามิเตอร6-50 เอาทพตุ ขัว้ 42

6-52  ขั้ว 42 สเกลสูงสุดของเอาทพุต

พิสัย: หนาที่:
100.00 %*   [0.00 - 200.00 %] สเกลสําหรับเอาทพุทสูงสุด (20 mA) ของสัญญาณอนาล็อกที่ขัว้ตอ 42

ต้ังคาเปนเปอรเซ็นตเตม็ชวงของตัวแปรที่เลือกใน พารามิเตอร6-50 เอาทพตุ ข้ัว 42

��
��

��
��

���

สามารถรับคาที่ต่ํากวา 20 mA เมื่อเต็มสเกล โดยการตัง้โปรแกรมคา >100% โดยการใชสูตรดังตอไปนี:้

20 mA /ที่ ต อ ง ก า ร  สู ง สุ ด  ก ร ะ แส × 100 %

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

ตัวอยาง 1:

คาตัวแปร = ความถี่เอาทพุท, ชวง = 0-100 Hz

ชวงทีต่องการสําหรบัเอาทพุท = 0-50 Hz

ตองใชสัญญาณเอาทพทุ 0 หรือ 4 mA ที ่0 Hz (0% ของชวง) - พารามิเตอร6-51 ข้ัว 42 สเกลต่ําสุดของเอาทพุต ทีต่ั้งไวเปน 0%

ตองใชญาณเอาทพทุ 20 mA ที่ 50 Hz (50% ของชวง) - พารามิเตอร6-52 ขัว้ 42 สเกลสูงสุดของเอาทพุต ทีต่ั้งไวเปน 50%

��
��

��
��

���

คูมือการใชงาน
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ตัวอยาง 2:

ตัวแปร= คาปอนกลับ, ชวง= -200% ถึง +200%

ชวงทีต่องการสําหรับเอาทพทุ = 0-100%

ตองใชสัญญาณเอาทพทุ 0 หรือ 4 mA ที ่0% (50% ของชวง) - พารามิเตอร6-51 ขั้ว 42 สเกลตํ่าสุดของเอาทพตุ ที่ตั้งไวเปน 50%

ตองใชสัญญาณเอาทพทุ 20 mA ที ่100% (75% ของชวง) - พารามิเตอร6-52 ขั้ว 42 สเกลสูงสุดของเอาทพตุ ที่ต้ังไวเปน 75%

��
��

��
��

	��

ตัวอยาง 3:

คาตัวแปร= คาอางองิ, ชวง= คาอางอิงต่ําสุด - คาอางอิงสูงสุด

ชวงทีต่องการสําหรับเอาทพทุ= คาอางอิงต่ําสุด (0%) - คาอางอิงสูงสุด (100%), 0-10 mA

ตองใชสัญญาณเอาทพทุ 0 หรือ 4 mA ทีค่าอางอิงตํ่าสุด - พารามิเตอร6-51 ขัว้ 42 สเกลต่ําสุดของเอาทพุต ทีต่ั้งไวเปน 0%

ตองใชสัญญาณเอาทพทุ 10 mA ที่คาอางอิงสูงสุด (100% ของชวง) - พารามิเตอร6-52 ขัว้ 42 สเกลสูงสุดของเอาทพตุ ทีต่ั้งไวเปน 200%

(20 mA / 10 mA x 100%=200%)

��
��

��
��

	��

 

8.2.9 วงรอบปดของชุดขบั 20-**

กลุมพารามิเตอรนีใ้ชเพือ่กาํหนดรูปแบบตัวควบคุม PID แบบวงรอบปด ทีค่วบคุมความถี่เอาทพทุของตัวแปลงความถี่

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

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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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] ฐC

[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] ฐF

[170] psi

[171] lb/in2

[172] in WG

[173] ft WG

[174] in Hg

[180] HP พารามิเตอรนี้จะระบุเคร่ืองที่ใชสําหรับเช็ตพอยต คาอางอิง และคาปอนกลับทีต่ัวควบคุม PID จะใชเพื่อการ

ควบคุมความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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20-21  เซต็พอยต 1

พิสัย: หนาที่:
0.000

ProcessCtrl

Unit*

  [-999999.999 - 999999.999

ProcessCtrlUnit]

เซ็ตพอยต 1 ถูกใชในโหมดวงรอบปดเพื่อปอนคาอางอิงเซ็ตพอยตที่ถูกใชโดยตัวควบคมุ PID ของตัวแปลง

ความถี่ ดูรายละเอียดของ พารามิเตอร 20-20 ฟงกชันการปอนกลับ

โนตสําหรับผูอาน

คาอางองิของจดุต้ังที่ปอนทีน่ีจ่ะถูกเพิม่ใหกับคาอางองิอื่นๆ ที่ถูกใช (ดู กลุมพารามิเตอร

3-1*)

20-81  PID ท่ีควบคุมแบบปกติ/ผกผัน

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ปกติ

[1] ผกผัน ปกติ [0] ทาํใหความถี่เอาทพุทของตวัแปลงความถี่ลดลงเมื่อคาอางอิงสูงกวาคาอางองิเช็ตพอยต ซ่ึงเปนวิธี

การทั่วไปสําหรับการนาํไปใชงานกบัพัดลมจายและปมทีค่วบคุมความดัน

ผกผนั [1] ทาํใหความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถีเ่พิ่มขึน้เมื่อคาอางองิสงูกวาคาอางองิเช็ตพอยต

20-82  ความเร็วรอบที่เริ่มสตารท PID [RPM]

พิสัย: หนาที่:
0 RPM*   [0 - par. 4-13 RPM] เมื่อตัวแปลงความถี่เร่ิมสตารทครั้งแรก กจ็ะเร่ิมไตระดบัขึน้ไปยงัความเร็วเอาทพทุนีใ้นโหมดวงรอบเปด ตาม

เวลาไตระดับที่ใชงาน เมื่อความเร็วเอาทพุททีโ่ปรแกรมทีน่ีม่าถึง ตวัแปลงความถี่จะสลับโดยอตัโนมัติไปที่

โหมดวงรอบปดและตวัควบคุม PID จะเร่ิมตนทํางาน ซ่ึงมีประโยชนในการไปใชกับโหลดที่ถูกขับซ่ึงตองเรงให

ไดความเร็วต่ําสุดอยางรวดเร็วขึน้เปนลําดับแรกกอนเมื่อสตารท

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนี้จะมองเห็นไดเมื่อ พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร ตั้งคาเปน [0]

RPM ทาน้ัน

20-93  คาเวลา Proportional ของ PID

พิสัย: หนาที่:
0.50 N/A*   [0.00 - 10.00 N/A] เมื่อคาแตกตางระหวางคาปอนกลับและคาอางอิงเช็ตพอยตนอยกวาคาของพารามิเตอรนี้ หนาจอแสดงผล

ของตัวแปลงความถี่จะแสดง “ทาํงานตามคาอางองิ” สถานะนี้สามารถสือ่สารดวยการโปรแกรมการทํางานของ

เอาทพุทดิจิตอลสําหรับ ทํางานตามคาอางองิ/ไมมีการเตือน [8] นอกจากนีส้ําหรับการสื่อสารอนุกรม สถานะ

ตามคาอางองิของขอความแสดงสถานะของตัวแปลงความถี่จะมีคา (1)

ตามแบนดวดิทคาอางองิ คาํนวณเปนเปอรเซ็นตของคาอางองิเช็ตพอยต

20-94  คาเวลา Integral ของ PID

พิสัย: หนาที่:
20.00 s*   [0.01 - 10000.00 s] ตัวรวบรวมจะเพิ่มขอผดิพลาดตามเวลา(รวมเขาไว) ระหวางคาปอนกลับและคาอางองิของจุดต้ัง ซ่ึงมีความ

จาํเปนเพือ่ประกนัวาขอผดิพลาดนั้นเขาใกลศูนย การปรับความเร็วของตัวแปลงความถีแ่บบดวนจะทําไดเมื่อคา

นี้มีขนาดเล็ก อยางไรก็ตามหากใชคาที่เล็กเกินไป ความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่อาจจะไมเสถียร

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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8.2.10 22-** เบ็ดเตล็ด

กลุมนี้ประกอบดวยพารามิเตอรทีถู่กใชในการใชงานการตรวจสอบน้าํ/น้าํเสีย

22-20  การตั้งคาพลังงานต่ําอัตโนมัติ

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เมื่อตั้งเปน เปดใชงาน ชดุคําส่ังอัตโนมัตจิะทํางานตามลําดับ และตั้งคาความเร็วโดยประมาณที ่ 50% และ

85% ของความเร็วมอเตอรที่พกิดัโดยอตัโนมัติ (พารามิเตอร4-13 กําหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร,

พารามิเตอร 4-14 ขีดจาํกดัดานสูงของความเร็วมอเตอร [Hz]) ทีค่วามเร็วทั้งสองนัน้ การใชกําลังจะถูกวดัและ

เก็บคาโดยอตัโนมัติ

กอนที่จะเปดใชชุดคําสั่งอตัโนมัติ

1. ปดวาลวเพือ่สรางสภาวะที่ไมมีการไหล

2. ตัวแปลงความถี่จะตองตัง้คาเปน วงรอบเปด (พารามิเตอร1-00 แบบการควบคุมมอเตอร)

โปรดจําไววาเปนส่ิงสําคัญเชนกนัทีต่องตั้งคาพารามิเตอร 1-03 คุณลักษณะแรงบดิ

[0] * ปด

[1] ใชงาน

โนตสําหรับผูอาน

ชดุคําสั่งอตัโนมัติตองดําเนินการแลวเสร็จเมื่อระบบไดมาถึงอุณหภมูิการทํางานปกติ

โนตสําหรับผูอาน

เปนสิ่งสําคัญที ่พารามิเตอร4-13 กาํหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร หรือ พารามิเตอร 4-14 ขีดจาํกัดดานสูงของความเร็วมอเตอร [Hz] ตองตั้งคาเปนคา

ความเร็วการทํางานสูงสดุของมอเตอร!

เปนสิ่งสําคัญทีต่องทาํชุดคําสั่งอัตโนมัติกอนทีจ่ะกําหนดรูปแบบในชุดควบคุม PI ภายใน เพราะวาการตัง้คาจะรีเซ็ตเมื่อมีการเปลี่ยนจากวงรอบปดเปน

วงรอบเปดใน พารามิเตอร1-00 แบบการควบคุมมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน

ดําเนนิการปรบัแตงดวยการตั้งคาแบบเดียวกันใน พารามิเตอร 1-03 คุณลักษณะแรงบดิ สาํหรับการทาํงานหลังจากการปรับแตง

22-21  การตรวจพบกําลังต่ํา

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ยกเลิกการใช

[1] ใช ถาเลือก ใช การทดสอบเพื่อใชงานการตรวจจับกําลังต่าํจะตองทําเพื่อตั้งคาพารามเิตอรในกลุม 22-3* สําหรับ

การทํางานทีเ่หมาะสม

22-22  การตรวจพบความเร็วต่ํา

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ยกเลิกการใช

[1] ใช เลือก ใช สาํหรับการตรวจจบัเมื่อมอเตอรทํางานดวยความเรว็ที่ต้ังคาใน พารามิเตอร4-11 กาํหนดความเร็วต่ํา

สุดมอเตอร หรือ พารามิเตอร 4-12 ขีดจาํกดัดานต่ําของความเร็วมอเตอร [Hz]

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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22-23  ฟงกชัน/ท่ีไมไหล

อุปกรณเสริม: หนาที่:
การดําเนินการโดยทัว่ไปสําหรับการตรวจจบักําลังต่ําและการตรวจจับความเร็วต่ํา (การเลือกแตละประเภทไม

สามารถทาํได)

[0] * ปด

[1] โหมดการหลับ

[2] คําเตือน ขอความในหนาจอแสดงผล แผงควบคุมหนาเครื่อง (ถาติดตั้ง) และ/หรือสัญญาณผานทางรีเลยหรือเอาทพุทดิ

จติอล

[3] สัญญาณเตือน ตัวแปลงความถี่ตดัการทํางานและมอเตอรยงัคงหยุดอยูจนกวาจะรีเช็ต

22-24  การหนวงที่ไมไหล

พิสัย: หนาที่:
10 s*   [1 - 600 s] ตั้งเวลากาํลังต่ํา/ความเร็วต่ํา ทีจ่ะตองยงัคงตรวจพบเพือ่กระตุนสัญญาณสําหรับการดําเนินการ หากการตรวจ

จบัหายไปกอนทีจ่ะหมดเวลาของตัวควบคุมเวลาจะตัด ตัวควบคุมเวลาจะรีเซ็ต

22-26  ฟงกชนัปมแหง

อุปกรณเสริม: หนาที่:
การตรวจจับกําลังต่ํา ตองเปดใชงาน (พารามิเตอร22-21 การตรวจพบกาํลังต่ํา) และตองทดสอบเพือ่การใช

งาน (โดยใชพารามิเตอร 22-3*, การปรับกาํลังเมื่อไมมีการไหล หรือ พารามิเตอร22-20 การตั้งคาพลังงานต่ํา

อัตโนมัติ) เพื่อที่จะใชการตรวจจบัปมแหง

[0] * ปด

[1] คําเตือน

[2] สัญญาณเตือน ตัวแปลงความถี่ตดัการทํางานและมอเตอรยงัคงหยุดอยูจนกวาจะรีเช็ต

22-27  การหนวงเวลาปมแหง

พิสัย: หนาที่:
10 s*   [0 - 600 s] กําหนดวาระยะเวลานานทีเ่กิดสภาวะของปมแหงกอนที่จะมีการเตือนหรือสัญญาณเตือน

22-30  กําลังที่ไมมกีารไหล

พิสัย: หนาที่:
0.00 kW*   [0.00 - 0.00 kW] อานคากาํลังเมื่อไมมีการไหลทีถู่กคํานวณทีค่วามเร็วแทจริง หากกําลังตกลงถึงคาทีแ่สดง ตัวแปลงความถี่จะ

พจิารณาเงือ่นไขวาเปนสภาวะที่ไมมีการไหล

22-31  แฟกเตอรแกไขกําลัง

พิสัย: หนาที่:
100 %*   [1 - 400 %] แกไขตามคากาํลังที่คํานวณไดที ่พารามิเตอร22-30 กําลังทีไ่มมีการไหล

ถาตรวจพบวาไมมีการไหล ในเวลาทีไ่มควรจะตรวจพบ ควรจะลดการตั้งคาลง อยางไรกต็าม ถาตรวจไมพบวา

ไมมีการไหล ในเวลาที่ควรจะตรวจพบ ควรจะเพิม่การตั้งคาใหสูงกวา 100%

22-32  ความเร็วต่ํา [RPM]

พิสัย: หนาที่:
0 RPM*   [0 - par. 22-36 RPM] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร ไดรับการต้ังคาสําหรับ RPM (พารามิเตอรไมสามารถมอง

เห็นไดถาเลือก Hz ไว)

ตั้งความเร็วทีใ่ชในระดับ 50%

ฟงกชันนีใ้ชเพือ่บนัทึกคาที่ตองใชในการปรับการตรวจจบัการไมไหล

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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22-33  ความเร็วต่ํา [Hz]

พิสัย: หนาที่:
0 Hz*   [0.0 - par. 22-37 Hz] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร ไดรับการตั้งคาสําหรับ Hz (พารามิเตอรไมสามารถมองเห็น

ไดถาเลือก RPM ไว)

ต้ังความเร็วทีใ่ชในระดับ 50%

ฟงกชันนีใ้ชเพื่อบันทกึคาทีต่องใชในการปรับการตรวจจบัการไมไหล

22-34  กําลังที่ความเร็วต่ํา [kW]

พิสัย: หนาที่:
0 kW*   [0.00 - 0.00 kW] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-03 การต้ังคาตามทองถ่ิน ไดรับการตัง้คาเปนนานาชาติ (พารามิเตอรไมสามารถมอง

เห็นไดถาเลือกอเมริกาเหนือไว)

ต้ังการใชกําลังทีร่ะดบัความเร็ว 50%

ฟงกชันนีใ้ชเพื่อบันทกึคาทีต่องใชในการปรับการตรวจจบัการไมไหล

22-35  กําลังที่ความเร็วต่ํา [HP]

พิสัย: หนาที่:
0 hp*   [0.00 - 0.00 hp] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-03 การต้ังคาตามทองถ่ิน ไดรับการตั้งคาเปนอเมริกาเหนอื (พารามิเตอรไมสามารถ

มองเห็นไดถาเลือกนานาชาติไว)

ต้ังการใชกําลังทีร่ะดบัความเร็ว 50%

ฟงกชันนีใ้ชเพื่อบันทกึคาทีต่องใชในการปรับการตรวจจบัการไมไหล

22-36  ความเร็วสูง [RPM]

พิสัย: หนาที่:
0 RPM*   [0 - par. 4-13 RPM] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร ไดรับการตั้งคาสําหรับ RPM (พารามิเตอรไมสามารถมอง

เห็นไดถาเลือก Hz ไว)

ต้ังความเร็วทีใ่ชในระดับ 85%

ฟงกชันนีใ้ชเพื่อบันทกึคาทีต่องใชในการปรับการตรวจจบัการไมไหล

22-37  ความเร็วสูง [Hz]

พิสัย: หนาที่:
0.0 Hz*   [0.0 - par. 4-14 Hz] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร ไดรับการตั้งคาสําหรับ Hz (พารามิเตอรไมสามารถมองเห็น

ไดถาเลือก RPM ไว)

ต้ังความเร็วทีใ่ชในระดับ 85%

ฟงกชันนีใ้ชเพื่อบันทกึคาทีต่องใชในการปรับการตรวจจบัการไมไหล

22-38  กําลังความเร็วสูง [kW]

พิสัย: หนาที่:
0 kW*   [0.00 - 0.00 kW] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-03 การต้ังคาตามทองถ่ิน ไดรับการตัง้คาเปนนานาชาติ (พารามิเตอรไมสามารถมอง

เห็นไดถาเลือกอเมริกาเหนือไว)

ต้ังการใชกําลังทีร่ะดบัความเร็ว 85%

ฟงกชันนีใ้ชเพื่อบันทกึคาทีต่องใชในการปรับการตรวจจบัการไมไหล

22-39  กําลังความเร็วสูง [HP]

พิสัย: หนาที่:
0 hp*   [0.00 - 0.00 hp] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-03 การต้ังคาตามทองถ่ิน ไดรับการตั้งคาเปนอเมริกาเหนอื (พารามิเตอรไมสามารถ

มองเห็นไดถาเลือกนานาชาติไว)

ต้ังการใชกําลังทีร่ะดบัความเร็ว 85%

ฟงกชันนีใ้ชเพื่อบันทกึคาทีต่องใชในการปรับการตรวจจบัการไมไหล

22-40  เวลารันต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:
10 s*   [0 - 600 s] ต้ังคาเวลาทํางานตํ่าสุดทีต่องการสําหรับมอเตอรหลังจากคําสั่งสตารท (อนิพทุดิจติอลหรือบัส) กอนทีจ่ะเขาสู

โหมดการหลับ

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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22-41  เวลาหลับต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:
10 s*   [0 - 600 s] ตั้งคาเวลาต่าํสุดทีต่องการสําหรับการคงอยูในโหมดการหลับ ซ่ึงจะมีความสําคัญเหนือสภาวะการปลุก

22-42  ความเร็วการปลุกการทํางานตอรอบ [RPM]

พิสัย: หนาที่:
0 RPM*   [par. 4-11 - par. 4-13 RPM] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร ไดรับการต้ังคาสําหรับ RPM (พารามิเตอรไมสามารถมอง

เห็นไดถาเลือก Hz ไว) ใชเฉพาะเมื่อ พารามิเตอร1-00 แบบการควบคุมมอเตอร ไดรับการตั้งคาสําหรับวงรอบ

เปด และคาอางอิงความเร็วถูกนํามาใชโดยตัวควบคุมภายนอก

ตั้งคาความเรว็อางองิที่ซ่ึงโหมดหลับควรจะถูกยกเลิก

22-43  ความเร็วการปลุกการทํางาน [HZ]

พิสัย: หนาที่:
0 Hz*   [par. 4-12 - par. 4-14 Hz] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร ไดรับการตั้งคาสําหรับ Hz (พารามิเตอรไมสามารถมองเห็น

ไดถาเลือก RPM ไว) ใชเฉพาะเมื่อ พารามิเตอร1-00 แบบการควบคุมมอเตอร ไดรับการตั้งคาสําหรับวงรอบ

เปด และคาอางองิความเร็วถูกนํามาใชโดยตัวควบคุมภายนอกเพื่อควบคุมความดัน

ตั้งคาความเรว็อางองิที่ซ่ึงโหมดหลับควรจะถูกยกเลิก

22-44  คาอางองิปลุกการทํางาน/คาความตางของคาปอนกลับ

พิสัย: หนาที่:
10%*   [0-100%] ใชเฉพาะเมื่อพารามิเตอร 1-00 โหมดกําหนดรูปแบบถูกตั้งคาสําหรับวงรอบปดและชุดควบคมุ PI ภายในถูกใช

เพื่อควบคุมความดัน

ตั้งคาความดันที่ยอมใหตกลงเปนเปอรเซ็นตของคาเซ็ตพอยตสําหรับความดัน (Pset) กอนการยกเลิกโหมด

การหลับ

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อนาํไปใชกับการประยุกตใชทีชุ่ดควบคุม PI ภายในถูกตั้งคาสําหรับการควบคุมผกผนัใน

พารามิเตอร 20-71 PID การควบคุมปกติ/ผกผันคาทีต่ั้งในพารามิเตอร 22-44 จะถูกเพิ่ม

โดยอัตโนมัติ

22-45  บูสตเซต็พอยต

พิสัย: หนาที่:
0 %*   [-100 - 100 %] ใชเฉพาะเมื่อ พารามิเตอร1-00 แบบการควบคุมมอเตอร ไดรับการตัง้คาสําหรบัวงรอบปด และมีการใชชุด

ควบคุม PI ภายใน ในระบบทีม่ีการควบคุมความดันคงที ่ เปนสิ่งที่ดีทีจ่ะเพิม่ความดันของระบบกอนที่จะหยดุ

มอเตอร ซ่ึงจะชวยยดืเวลาที่มอเตอรหยุดและชวยหลีกเลี่ยงจากการสตารท/หยดุ บอยๆ

ตั้งคาความดัน/อณุหภมูิทีต่องการเปนเปอรเซ็นตใหสูงกวาคาเซ็ตพอยตสําหรับความดัน (Pset)/อุณหภมูิกอน

เขาสูโหมดการหลับ

ถาตั้งคาเปน 5% ความดันที่เรงจะเทากับ Pset*1.05 คาทีเ่ปนลบสามารถใชไดสําหรับการควบคุมหอผึ่งเย็นที่

จาํเปนตองเปลี่ยนคาที่เปนลบ เปนตน

22-46  เวลาบูสตสูงสุด

พิสัย: หนาที่:
60 s*   [0 - 600 s] ใชเฉพาะเมื่อ พารามิเตอร1-00 แบบการควบคุมมอเตอร ไดรับการตัง้คาสําหรบัวงรอบปด และมีการใชชุด

ควบคุม PI ภายในสําหรับการควบคุมความดัน

ตั้งเวลาสูงสุดที่อนญุาตใหใชโหมดการเรงได หากเวลาที่ต้ังเกนิกวาทีก่ําหนด ระบบจะเขาสูโหมดการหลับโดย

ไมรอใหถึงความดันเรงทีต่ั้งไว

22-50  ฟงกชนัส้ินสุดเสนโคง

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ปด การตรวจสอบการสิ้นสุดของเสนโคงไมทาํงาน

[1] คําเตือน การเตือนจะถูกแจงผานหนาจอ [W94]

[2] สัญญาณเตือน สัญญาณเตือนจะทาํงาน และ ตวัแปลงความถี่จะตดัการทํางาน ขอความ [A94] จะปรากฏในหนาจอ

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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โนตสําหรับผูอาน

การรีสตารทอัตโนมัติจะรีเซ็ตสัญญาณเตือนและเริ่มตนระบบอีกคร้ัง

22-51  การหนวงเวลาสิ้นสุดเสนโคง

พิสัย: หนาที่:
10 s*   [0 - 600 s] เมื่อสภาวะสิ้นสุดเสนโคงถูกตรวจพบตวัตั้งเวลาจะทาํงาน เมื่อเวลาที่ตั้งในพารามิเตอรนี้หมดเวลาลง และ

สภาวะสิ้นสุดของเสนโคงอยูตัวในชวงเวลาทั้งหมด ฟงกชันที่ตั้งในพารามิเตอร 22-50

พารามิเตอร22-50 ฟงกชันสิ้นสุดเสนโคง จะทํางาน ถาสภาวะหายไปกอนตัวต้ังเวลาจะหมดเวลาลง ตัวตั้งเวลา

จะรีเซ็ต

22-80  การชดเชยการไหล

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ยกเลิกการใช [0] ยกเลิกการใช: ไมใชการชดเชยการไหล

[1] ใช [1] ใช : ใชการชดเชยการไหล การใชพารามิเตอรนีจ้ะชวยในการใชงานเซ็ตพอยตการชดเชยการไหล

22-81  การประมาณการเสนโคงแบบลิเนียร-ส่ีเหล่ียม

พิสัย: หนาที่:
100 %*   [0 - 100 %] ตัวอยาง 1:

การปรับพารามิเตอรน้ีจะชวยปรับรูปรางของเสนโคงควบคมุ

0 = เสนตรง

100% = รูปรางในอดุมคต ิ(ตามทฤษฎ)ี

โนตสําหรับผูอาน

โปรดทราบวา: ไมสามารถมองเห็นไดเมื่อทาํงานในคาสเคด

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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22-82  การคํานวณจุดทํางาน

อุปกรณเสริม: หนาที่:
ตัวอยางที่ 1 รูคาความเร็วทีจ่ดุการทาํงานตามการออกแบบของระบบ

จากเอกสารขอมูลที่แสดงลักษณะสําหรับอุปกรณทีร่ะบทุีค่วามเร็วที่แตกตางกัน การอานคาจากจุด HDESIGN

และจดุ QDESIGN จะชวยใหเราหาจดุ A ทีเ่ปนจดุการทาํงานตามการออกแบบของระบบไดอยางสะดวก ลักษณะ

ของปมที่จดุนีค้วรจะถูกระบุและตัง้โปรแกรมความเรว็ทีส่อดคลองกัน การปดวาลวและปรับความเร็วจนกระทัง่

ไดคา HMINจะทาํใหไดความเร็วที่จุดไมมีการไหล

การปรับ พารามิเตอร22-81 การประมาณการเสนโคงแบบลิเนยีร-สี่เหล่ียม จะชวยปรับรูปรางของเสนโคง

ควบคุมไดไมจาํกัด

ตัวอยาง 2:

ไมรูคาความเร็วทีจุ่ดการทํางานตามการออกแบบของระบบ: เมื่อไมรูคาความเร็วที่จดุการทํางานตามการ

ออกแบบของระบบ จะตองระบุจดุคาอางองิอืน่บนเสนโคงควบคุมโดยดูจากแผนเอกสารขอมูล โดยการดูทีเ่สน

โคงสําหรับความเร็วทีพ่ิกดัและลากเสนความดันตามทีก่ําหนด (HDESIGN, จดุ C) กจ็ะไดคาการไหลทีค่วามดัน

QRATED เชนเดียวกนัโดยการลากเสนการไหลที่กําหนด (QDESIGN, จุด D) กจ็ะไดความดัน HD ทีก่ารไหลนั้น การ

รูสองจุดบนเสนโคงของปมพรอมกบั HMIN ทีอ่ธิบายขางตนจะชวยใหตัวแปลงความถี่คํานวณคาอางอิงทีจุ่ด B

และวาดเสนโคงควบคมุที่มีจดุการทาํงาน A ตามการออกแบบของระบบอยูบนเสนโคงดวย

[0] * ยกเลิกการใช ยกเลิกการใช [0] : ไมใชการคํานวณจุดทาํงาน และจะใชเมื่อรูคาความเร็วทีจ่ดุที่กําหนด (ใหดูตารางขางตน)

[1] ใช ใช [1]: ใชการคํานวณจุดทํางาน การใชพารามิเตอรนีจ้ะชวยในการคํานวณจดุการทาํงานตามการออกแบบของ

ระบบที่ไมรูคา ทีค่วามเร็ว 50/60 Hz จากขอมูลอนิพทุทีต่ั้งไวใน พารามิเตอร22-83 ความเร็วที่ไมมีการไหล

[RPM] พารามิเตอร22-84 ความเร็วที่ไมมีการไหล [Hz], พารามิเตอร22-87 แรงดันทีไ่มมีการไหล,

พารามิเตอร22-88 แรงดันที่พกิัดความเร็ว, พารามิเตอร 22-89 การไหลที่จดุออกแบบ และ

พารามิเตอร22-90 การไหลที่พกิัดความเร็ว

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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22-84  ความเร็วที่ไมมีการไหล [Hz]

พิสัย: หนาที่:
50.0 Hz*   [0.0 - par. 22-86 Hz] ความละเอยีด 0.033 Hz

ความเร็วของมอเตอรทีซ่ึ่งการไหลทําใหมอเตอรหยุดอยางมีประสิทธิผลและถึงความดันต่ําสดุ HMIN ควรจะถูก

ปอนที่นีเ่ปน Hz หรืออกีทางเลือกหนึง่ สามารถปอนความเร็วเปน RPM ไดใน พารามิเตอร22-83 ความเร็วที่ไมมี

การไหล [RPM] หากเลือกใช Hz ใน พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร แลว พารามิเตอร22-86 ความเร็ว

ทีจุ่ดการออกแบบ [Hz] ควรจะถูกใชดวย คาน้ีไดจากการปดวาลวและการลดความเร็วจนกระทัง่ถึงความดันต่ํา

สุด HMIN

22-85  ความเร็วที่จดุการออกแบบ [RPM]

พิสัย: หนาที่:
1500. RPM*   [par. 22-83 - 60000. RPM] ความละเอยีด 1 RPM

มองเห็นไดเฉพาะเมื่อ พารามิเตอร22-82 การคํานวณจุดทาํงาน ไดรับการต้ังคาเปน ยกเลิกการใช ความเร็วของ

มอเตอรทีซ่ึ่งถึงจดุการทาํงานตามการออกแบบของระบบควรถูกปอนที่นีเ่ปน RPM หรืออกีทางเลือกหนึง่

สามารถปอนความเร็วเปน Hz ไดใน พารามิเตอร22-86 ความเร็วทีจ่ดุการออกแบบ [Hz] หากเลือกใช RPM

ใน พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร แลว พารามิเตอร22-83 ความเร็วทีไ่มมีการไหล [RPM] ควรจะถูก

ใชดวย

22-86  ความเร็วที่จดุการออกแบบ [Hz]

พิสัย: หนาที่:
50/60.0

Hz*

  [par. 22-84 - par. 4-19 Hz] ความละเอยีด 0.033 Hz

มองเห็นไดเฉพาะเมื่อ พารามิเตอร22-82 การคํานวณจุดทาํงาน ไดรับการต้ังคาเปน ยกเลิกการใช ความเร็วของ

มอเตอรทีซ่ึ่งถึงจดุการทาํงานตามการออกแบบของระบบควรถูกปอนที่นีเ่ปน Hz หรืออกีทางเลือกหนึง่ สามารถ

ปอนความเร็วเปน RPM ไดใน พารามิเตอร22-85 ความเร็วทีจุ่ดการออกแบบ [RPM] หากเลือกใช Hz ใน

พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร แลว พารามิเตอร22-83 ความเร็วทีไ่มมีการไหล [RPM] ควรจะถูกใช

ดวย

22-87  แรงดันที่ไมมีการไหล

พิสัย: หนาที่:
0.000 N/A*   [0.000 - par. 22-88 N/A] ปอนคาความดัน HMIN ที่สอดคลองกับความเร็วเมื่อไมมีการไหลในหนวยคาอางอิง/คาปอนกลับ

22-88  แรงดันที่พิกัดความเร็ว

พิสัย: หนาที่:
999999.999

N/A*

  [par. 22-87 - 999999.999 N/A] ปอนคาที่สอดคลองกับความดันที่ความเร็วที่พกิัด ในหนวยคาอางองิ/คาปอนกลับ คานีส้ามารถกําหนดโดยใช

แผนเอกสารขอมูลของปม

22-83  ความเร็วที่ไมมีการไหล [RPM]

พิสัย: หนาที่:
300. RPM*   [0 - par. 22-85 RPM] ความละเอยีด 1 RPM

ปอนคาความเร็วของมอเตอรที่ระดับอัตราการไหลเทากับศูนยและมีความดันต่ําสุด HMIN  เปน RPM ทีน่ี ่หรืออกี

ทางเลือกหนึง่ สามารถปอนความเร็วเปน Hz ไดใน พารามิเตอร22-84 ความเร็วทีไ่มมีการไหล [Hz] หากเลือก

ใช RPM ใน พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร แลว พารามิเตอร22-85 ความเร็วทีจุ่ดการออกแบบ

[RPM] ควรจะถูกใชดวย คาน้ีไดจากการปดวาลวและการลดความเร็วจนกระทัง่ถึงความดันต่ําสุด HMIN

22-90  การไหลที่พิกัดความเร็ว

พิสัย: หนาที่:
0.000 N/A*   [0.000 - 999999.999 N/A] ปอนคาที่สอดคลองกับการไหลทีค่วามเร็วทีพ่ิกดั คานีส้ามารถกาํหนดโดยใชแผนเอกสารขอมูลของปม

 

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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8.2.11 การดําเนินการตามเวลาที่ต้ัง 23-0*

ใช การดําเนินการตามเวลาทีต่ั้ง สําหรับการดําเนินการทีจ่าํเปนตองทาํเปนรายวันหรือรายสัปดาห เชน คาอางองิทีแ่ตกตางสําหรับ ช่ัวโมงทํางาน/ช่ัวโมงหยดุทํางาน การ

ดําเนนิการตามเวลาที่ต้ังจํานวนถึง 10 รายการสามารถโปรแกรมในตัวแปลงความถี ่หมายเลขการดําเนินงานตามเวลาทีต่ั้งจะถูกเลือกจากรายการเม่ือเขาสูกลุมพารามิเตอร

23-0* จากแผงควบคุมหนาเครื่อง พารามิเตอร23-00 เวลาทีเ่ปด – พารามิเตอร23-04 เหตุการณจะอางอิงไปยังหมายเลขการดําเนินงานตามเวลาทีต่ั้ง แตละการดําเนนิงาน

ตามเวลาที่ต้ังจะแบงเปนเวลา ON และเวลา OFF ทีอ่าจจะมีการดําเนินการที่แตกตางกันสองรายการ

โนตสําหรับผูอาน

นาฬิกา(กลุมพารามิเตอร 0-7*) ตองโปรแกรมอยางถูกตองสําหรับการดําเนนิการตามเวลาทีต่ั้งเพือ่ที่จะทํางานอยางถูกตอง

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อติดตั้งการดเสริม MCB 109 I/O อนาล็อก ชุดแบตเตอรี่สํารองของวนัทีแ่ละเวลาจะรวมมาดวยกนั

23-00  เวลาที่เปด
อารเรย [10]

พิสัย: หนาที่:
0 N/A*   [0 - 0 N/A] ตั้งเวลา ON สาํหรับการดาํเนินงานตามเวลาทีต่ั้ง

โนตสําหรับผูอาน

ตวัแปลงความถี่ไมมีการสํารองของฟงกชันของนาฬกิาและคาวนัที/่เวลาทีต่ั้งจะรีเซ็ตเปน

คามาตรฐาน (2000-01-01 00:00) หลังจากปดเครื่องเวนแตจะติดตัง้โมดูลนาฬิกาเวลา

จริง (Real Time Clock) และระบบสํารอง ใน พารามิเตอร 0-79 นาฬิกา ผิดพลาด เปนไป

ไดที่จะโปรแกรมสําหรับการเตือนในกรณทีีน่าฬิกาไมไดถูกตั้งคาอยางเหมาะสม เชน หลัง

จากปดเครื่อง

23-01  การกระทําขณะเปด
อารเรย [10]

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกการดําเนินการระหวางเวลา ON ดู พารามิเตอร 13-52 การกระทาํของตวัควบคุม SL สําหรับรายละเอียด

ของอปุกรณเสริม

[0] * DISABLED (ไมใช)

[1] ไมมีดําเนินการ

[2] เลือกชุดคําสั่ง 1

[3] เลือกชุดคําสั่ง 2

[4] เลือกชุดคําสั่ง 3

[5] เลือกชุดคําสั่ง 4

[10] เลือกคาอางอิง 0

[11] เลือกคาอางอิง 1

[12] เลือกคาอางอิง 2

[13] เลือกคาอางอิง 3

[14] เลือกคาอางอิง 4

[15] เลือกคาอางอิง 5

[16] เลือกคาอางอิง 6

[17] เลือกคาอางอิง 7

[18] เลือกเปล่ียนเร็ว 1

[19] เลือกเปล่ียนเร็ว 2

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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[22] หมุน

[23] กลับทิศหมุน

[24] หยดุ

[26] Dcstop

[27] ลื่นไหล

[28] ล็อคคางเอาทพตุ

[29] ตัวตั้งเวลาสตารท 0

[30] ตัวตั้งเวลาสตารท 1

[31] ตัวตั้งเวลาสตารท 2

[32] เอาทพตุดิจติอล A ต่ํา

[33] เอาทพตุดิจติอล B ต่ํา

[34] เอาทพตุดิจติอล C ต่ํา

[35] เอาทพตุดิจติอล D ต่ํา

[36] เอาทพตุดิจติอล E ตํ่า

[37] เอาทพตุดิจติอล F ต่ํา

[38] เอาทพตุดิจติอล A สูง

[39] เอาทพตุดิจติอล B สูง

[40] เอาทพตุดิจติอล C สูง

[41] เอาทพตุดิจติอล D สูง

[42] เอาทพตุดิจติอล E สูง

[43] เอาทพตุดิจติอล F สูง

[60] รีเซ็ตตัวนับ A

[61] รีเซ็ตตัวนับ B

[70] สตารทตัวตั้งเวลา 3

[71] สตารทตัวตั้งเวลา 4

[72] สตารทตัวตั้งเวลา 5

[73] สตารทตัวตั้งเวลา 6

[74] สตารทตัวตั้งเวลา 7

23-02  เวลาที่ปด
อารเรย [10]

พิสัย: หนาที่:
0 N/A*   [0 - 0 N/A] ต้ังเวลา OFF สาํหรับการดาํเนนิงานตามเวลาที่ต้ัง

โนตสําหรับผูอาน

ตัวแปลงความถี่ไมมีการสํารองของฟงกชันของนาฬกิาและคาวนัที่/เวลาทีต่ั้งจะรีเซ็ตเปน

คามาตรฐาน (2000-01-01 00:00) หลังจากปดเครื่องเวนแตจะติดตั้งโมดูลนาฬกิาเวลา

จริง (Real Time Clock) และระบบสํารอง ใน พารามิเตอร 0-79 นาฬิกา ผิดพลาด เปนไป

ไดที่จะโปรแกรมสําหรับการเตือนในกรณทีีน่าฬกิาไมไดถูกตัง้คาอยางเหมาะสม เชน หลัง

จากปดเครื่อง

23-03  การกระทําขณะปด
อารเรย [10]

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกการดําเนินการระหวางเวลาปด ดู พารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL สําหรับรายละเอียดของ

อปุกรณเสริม

[0] * DISABLED (ไมใช)

[1] ไมมีดําเนินการ

[2] เลือกชุดคําสั่ง 1

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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[3] เลือกชุดคําสั่ง 2

[4] เลือกชุดคําสั่ง 3

[5] เลือกชุดคําสั่ง 4

[10] เลือกคาอางอิง 0

[11] เลือกคาอางอิง 1

[12] เลือกคาอางอิง 2

[13] เลือกคาอางอิง 3

[14] เลือกคาอางอิง 4

[15] เลือกคาอางอิง 5

[16] เลือกคาอางอิง 6

[17] เลือกคาอางอิง 7

[18] เลือกเปล่ียนเร็ว 1

[19] เลือกเปล่ียนเร็ว 2

[22] หมุน

[23] กลับทศิหมนุ

[24] หยดุ

[26] Dcstop

[27] ลื่นไหล

[28] ล็อคคางเอาทพตุ

[29] ตัวตั้งเวลาสตารท 0

[30] ตัวตั้งเวลาสตารท 1

[31] ตัวตั้งเวลาสตารท 2

[32] เอาทพุตดิจติอล A ต่ํา

[33] เอาทพุตดิจติอล B ตํ่า

[34] เอาทพุตดิจติอล C ต่ํา

[35] เอาทพุตดิจติอล D ต่ํา

[36] เอาทพุตดิจติอล E ต่ํา

[37] เอาทพุตดิจติอล F ต่ํา

[38] เอาทพุตดิจติอล A สูง

[39] เอาทพุตดิจติอล B สูง

[40] เอาทพุตดิจติอล C สูง

[41] เอาทพุตดิจติอล D สูง

[42] เอาทพุตดิจติอล E สูง

[43] เอาทพุตดิจติอล F สูง

[60] รีเซ็ตตัวนับ A

[61] รีเซ็ตตัวนับ B

[70] สตารทตัวตั้งเวลา 3

[71] สตารทตัวตั้งเวลา 4

[72] สตารทตัวตั้งเวลา 5

[73] สตารทตัวตั้งเวลา 6

[74] สตารทตัวตั้งเวลา 7

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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23-04  เหตุการณ
อารเรย [10]

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกวนัทีจ่ะใชสําหรับการดําเนนิงานตามเวลาที่ตั้ง ระบุวนัทาํงาน/วันหยุดทํางาน ใน พารามิเตอร 0-81 วัน

ทาํงาน, พารามิเตอร 0-82 วนัทาํงานเพิม่เติม และ พารามิเตอร 0-83 วนัหยุดเพิม่เติม

[0] * ทุกวัน

[1] วันทํางาน

[2] วันหยุดงาน

[3] วันจันทร

[4] วันองัคาร

[5] วันพุธ

[6] วันพฤหัส

[7] วันศุกร

[8] วันเสาร

[9] วันอาทิตย

 

8.2.12 ฟงกชันการใชงานเกี่ยวกบันํ้า 29-**

กลุมนี้มีพารามเิตอรทีใ่ชสําหรบัการตรวจสอบการใชงานเกีย่วกบัน้าํ/น้าํเสีย

29-00  ใชงานการเติมน้ําเขาทอ

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ยกเลิกการใช เลือกใช เพื่อเติมนํ้าเขาทอตามอตัราที่กําหนดโดยผูใช

[1] ใช เลือกใช เพื่อเติมนํ้าเขาทอตามอตัราที่กําหนดโดยผูใช

29-01  ความเร็วเติมน้ําเขาทอ [RPM]

พิสัย: หนาที่:
ขดีจาํกดั

ความเร็วต่ํา

ของ

มอเตอร*

  [ขีดจาํกดัความเร็วต่ําของมอเตอร - ขดี

จํากัดความเร็วสูงของมอเตอร]

ต้ังความเร็วในการเติมสําหรับการเติมน้าํเขาระบบทอแนวนอน ความเร็วสามารถเลือกเปน Hz หรือ RPM ขึน้อยู

กบัตัวเลือกทีเ่ลือกในพารามิเตอร 4-11 / พารามิเตอร 4.13 (RPM) หรือในพารามิเตอร 4-12 / พารามิเตอร

4-14 (Hz)

29-02  ความเร็วเติมน้ําเขาทอ [Hz]

พิสัย: หนาที่:
ขดีจาํกดัต่ํา

ของความเร็ว

มอเตอร*

  [ขีดจาํกดัความเร็วต่ําของมอเตอร - ขดี

จํากัดความเร็วสูงของมอเตอร]

ต้ังความเร็วในการเติมสําหรับการเติมน้าํเขาระบบทอแนวนอน ความเร็วสามารถเลือกเปน Hz หรือ RPM ขึน้อยู

กบัตัวเลือกทีเ่ลือกในพารามิเตอร 4-11 / พารามิเตอร 4.13 (RPM) หรือในพารามิเตอร 4-12 / พารามิเตอร

4-14 (Hz)

29-03  เวลาในการเติมน้ําเขาทอ

พิสัย: หนาที่:
0 วนิาท*ี   [0 - 3600 วนิาท]ี ต้ังเวลาทีก่ําหนดไวสําหรับการเติมน้ําเขาระบบทอแนวนอน

29-04  อตัราการเติมน้ําเขาทอ

พิสัย: หนาที่:
0.001

หนวย/

วินาท*ี

  [0.001 – 999999.999 หนวย/วนิาท]ี กาํหนดอตัราการเติมเปน หนวย/วินาท ีโดยใชตัวควบคุม PI หนวยของอตัราการเติมจะเปนคาปอนกลับ หนวย/

วนิาที ฟงกชันนี้จะใชสําหรับการเติมน้ําในระบบทอแนวตั้ง แตจะใชได เมื่อหมดเวลาการเติมแลว จนกวาจะถึง

เซ็ตพอยตของการเตมิน้ําในทอทีต่ั้งไวในพารามิเตอร 29-05

29-05  เซต็พอยตของการเติม

พิสัย: หนาที่:
0 วนิาท*ี   [0 – 999999,999 วินาท]ี กาํหนดเซ็ตพอยตของการเติมทีซ่ึ่งฟงกชันการเติมนํ้าเขาทอจะถูกยกเลิกการใช และตัวควบคุม PID จะเขา

ควบคุมการทาํงาน ฟงกชันนี้สามารถใชไดกบัระบบทอแนวนอนและแนวตั้ง

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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8.3 ตัวเลือกพารามิเตอร

8.3.1 การตั้งคามาตรฐาน 

การเปล่ียนระหวางการทํางาน:

“TRUE” (จริง) หมายถึงสามารถเปล่ียนพารามิเตอรขณะที่ตัวแปลงความถี่ทํางานอยู และ “FALSE” (เทจ็) หมายถึงตัวแปลงความถี่ตองหยดุกอนจงึจะเปลี่ยนคาได

4 ชุดคําสั่ง:

’All set-up’ (ทุกชุดคําสั่ง): พารามิเตอรแตละตวัสามารถถูกต้ังคาอยางอิสระไดในแตละชุดคําสั่งทั้งสี่ เชน พารามิเตอรตัวหนึง่สามารถมีคาขอมูลทีแ่ตกตางกนัไดสี่อยาง

’1 ชุดคําสั่ง’: คาขอมูลจะเหมือนกนัในทกุชุดคําสั่ง

SR:

Size related (ขนาดทีส่ัมพันธ)

N/A:

ไมมีคามาตรฐาน

ดัชนีการแปลงคา:

ตัวเลขที่อางองิถึงตัวเลขการแปลงคาเมื่อเขียนหรืออานโดยตัวแปลงความถี่

ดัชนีการแปลงคา 100 67 6 5 4 3 2 1 0 -1 -2 -3 -4 -5 -6
แฟคเตอรการ
แปลงคา

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

ประเภทขอมูล คําอธิบาย ประเภท
2 จํานวนเต็ม 8 Int8
3 จํานวนเต็ม 16 Int16
4 จํานวนเต็ม 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 อนุกรมบิตของตัวแปรบูลนี 16 ตัว V2
54 ความแตกตางของเวลาแบบไมมีวันที่ TimD

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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9 การแกไขปญหาเบื้องตน

9.1 สญัญาณเตือนและการเตือน
การเตือนหรือสัญญาณเตือนจะมีสัญลักษณแสดงดวยไฟสถานะที่เก่ียวของอยูที่ดานหนาของตัวแปลงความถี่และระบดุวยรหัสที่หนาจอแสดงผล

การเตือนจะยังทาํงานอยูจนกวาจะไมมีสาเหตุปรากฏแลว ในบางสถานการณการทาํงานของมอเตอรจะยงัเกดิขึน้ตอไป ขอความการเตือนอาจจะรุนแรงแตอาจจะไมเปนไป

ตามนัน้

ในกรณีของสัญญาณเตือน ตัวแปลงความถี่จะถูกตัดการทํางาน สัญญาณเตือนจะตองไดรับการรีเซ็ตเพือ่เร่ิมตนการทาํงานอกีครั้งหลังจากแกไขสาเหตุแลว

โดยสามารถทําไดส่ีวิธคืีอ:

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

2. ผานทางอินพุทดิจิตอลดวยฟงกชัน “รีเซ็ต”

3. ผานทางการสื่อสารแบบอนกุรม/ฟลดบัสทีเ่ปนอุปกรณเสริม

4. ดวยการรีเซ็ตอตัโนมัติโดยใชฟงกชัน [รีเซ็ตอตัโนมัต]ิ ทีเ่ปนคาต้ังมาตรฐานสําหรับ ชุดขบั AQUA VLT ดูพารามิเตอร 14-20 โหมดรีเซ็ต ใน คูมือการโปรแกรม

ชุดขบั AQUA VLT

โนตสําหรับผูอาน

หลังจากการรีเซ็ตดวยมือกดโดยใชปุม [RESET] บน LCP แลว ตองกดปุม [AUTO ON] หรือ [HAND ON]เพื่อรีสตารทมอเตอร

หากไมสามารถรีเซ็ตสัญญาณเตือนได ซ่ึงอาจเปนเพราะยังไมไดแกไขสาเหตุ หรือสัญญาณเตือนเปนแบบตัดล็อกการทํางาน (ดูที่ตารางในหนาตอไป)

สญัญาณเตือนทีเ่ปนการตัดล็อกการทาํงานเปนการปองกันเพิ่มเติม ซ่ึงหมายความวาแหลงจายไฟหลักตองถูกปดกอนจึงจะสามารถรีเซ็ตสัญญาณเตือนได หลังจากเปด

การทํางานอกีคร้ัง ตัวแปลงความถี่จะไมถูกบล็อกอีกตอไป และจะสามารถรีเซ็ตไดตามขัน้ตอนที่ระบุไวขางตนเมื่อแกไขสาเหตุแลว

สัญญาณเตือนที่ไมใชแบบตัดล็อกการทาํงาน สามารถจะรีเซ็ตไดเชนกนั โดยใชฟงกชันรีเซ็ตอัตโนมัติในพารามิเตอร 14-20 (การเตือน: สามารถปลุกการทํางานอตัโนมัติ

ได!)

หากการเตือนและสัญญาณเตือนมีรหัสกาํกบัไวทีต่รงตามตารางในหนาตอไปน้ี หมายความวาอาจมีการเตือนเกิดข้ึนกอนสัญญาณเตือน หรือจะสามารถระบวุาเปนการเตือน

หรือสัญญาณเตือนทีแ่สดงขึ้นจากฟอลตดังกลาวหรือไม

ตัวอยางเชน อาจเปนไปไดในพารามิเตอร 1-90 การปองกนัความรอนเกนิของมอเตอร หลังจากสัญญาณเตือนหรือตัดการทาํงาน มอเตอรจะลื่นไถลและสัญญาณเตือนและ

การเตือนจะกะพริบบนตัวแปลงความถี่ เมื่อปญหาไดรับการแกไขแลว เฉพาะสัญญาณเตือนเทาน้ันที่จะยงัคงกะพริบตอไป

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 9 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
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หมายเ
ลข

คําอธิบาย การเตือน สัญญาณเตือน/ตัด
การทาํงาน

สัญญาณเตือน/ตัดล็อกการ
ทํางาน

คาอางองิของพารามิเตอร

1 10 โวลต ตํ่า X    
2 แรงดันตํ่า (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 อนิเวอรเตอรจายโหลดเกนิ X X   
10 มอเตอรอุณหภูมิสูงเกนิโดย ETR (X) (X)  1-90
11 มอเตอรอุณหภูมิสูงเกนิโดยเทอรมิสเตอร (X) (X)  1-90
12 ขดีจํากัดของแรงบดิ 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 ตัวตานทานเบรกลัดวงจร X    
26 ขดีจํากัดกําลังของตัวตานทานเบรก (X) (X)  2-13
27 ตัวสับเบรกลัดวงจร X X   
28 การตรวจสอบเบรก (X) (X)  2-15
29 บอรดกาํลังอุณหภมูิสูงเกนิ 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บสั 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 การปรับเทียบ AMA ลมเหลว  X   
51 AMA ตรวจสอบ Unom และ Inom  X   
52 AMA Inom ต่ํา  X   
53 AMA มอเตอรใหญเกินไป  X   
54 AMA มอเตอรเล็กเกนิไป  X   
55 AMA พารามิเตอรอยูนอกชวง  X   
56 AMA ขดัจงัหวะการทํางานโดยผูใช  X   
57 AMA หมดเวลา  X   
58 AMA ฟอลตภายใน X X   
59 ขดีจํากัดกระแส X    
61 ขอผดิพลาดการติดตาม (X) (X)  4-30
62 ความถี่เอาทพทุทีข่ีดจาํกดัสูงสุด X    
64 ขดีจํากัดแรงดัน X    
65 บอรดควบคุมอณุหภมูิสูงเกิน X X X  
66 อณุหภมูิแผนระบายความรอนตํ่า X    
67 การกาํหนดรูปแบบของอปุกรณเสริมถูกเปลี่ยน  X   
68 ใชงานการหยุดแบบปลอดภยั  X   
80 ชุดขบัใชคาเริ่มตนตามคามาตรฐาน  X   

ตาราง 9.1: รายการรหัสสัญญาณเตือน/การเตือน

(X) ขึน้อยูกบัพารามิเตอร

ไฟแสดงสถานะ LED
การเตือน สีเหลือง

สัญญาณเตือน สีแดงกะพริบ
ตัดล็อกการทาํงาน สีเหลืองและแดง

9 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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ขอความแสดงสัญญาณเตือน และสวนขยายขอความแสดงสถานะ
บิต เลขฐานสิบหก เลขฐานสิบ ขอความสัญญาณเตือน คําเตือน ขอความแสดงสถานะสวนขยาย
0 00000001 1 การตรวจสอบเบรก การตรวจสอบเบรก การเปลี่ยนความเร็ว
1 00000002 2 อณุหภมูิ ของการดกาํลัง อณุหภมูิ ของการดกาํลัง AMA ทาํงาน
2 00000004 4 ฟอลตลงดิน ฟอลตลงดิน สตารทตามเขม็/ทวนเข็มนาฬิกา
3 00000008 8 อณุหภมูิของการดควบคุม อณุหภมูิของการดควบคุม ชะลอความเร็ว
4 00000010 16 คําสั่งควบคุม เพื่อให คําสั่งควบคุม เพือ่ให กวดตาม
5 00000020 32 กระแสเกิน กระแสเกิน คาปอนกลับสูง
6 00000040 64 ขีดจํากัดแรงบิด ขดีจํากัดแรงบดิ คาปอนกลับต่ํา
7 00000080 128 มอเตอรความรอนเกินโดย

เทอรมิสเตอร
มอเตอรความรอนเกินโดยเทอร
มิสเตอร

กระแสเอาทพุทสูง

8 00000100 256 มอเตอรความรอนเกินโดย
ETR

มอเตอรความรอนเกินโดย ETR กระแสเอาทพุทตํ่า

9 00000200 512 อนิเวอรเตอรจายโหลดเกิน อนิเวอรเตอรจายโหลดเกิน ความถี่เอาทพทุสูง
10 00000400 1024 แรงดันกระแสตรงต่ําเกินไป แรงดันกระแสตรงต่ําเกินไป ความถี่เอาทพทุต่ํา
11 00000800 2048 แรงดันกระแสตรงสูงเกินไป แรงดันกระแสตรงสูงเกินไป ตรวจสอบเบรก ผาน
12 00001000 4096 ลัดวงจร แรงดันกระแสตรงต่ํา การเบรกสูงสุด
13 00002000 8192 ฟอลตแบบกระชาก แรงดันกระแสตรงสูง การเบรก
14 00004000 16384 เฟสแหลงจายไฟหลัก หาย

ไป
เฟสแหลงจายไฟหลัก หายไป นอกชวงความเร็ว

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

ไป
ขอผดิพลาดแรงดันต่ําเกินไป  

17 00020000 131072 ฟอลตภายใน 10V ต่ํา  
18 00040000 262144 เบรกมีโหลดเกิน เบรกมีโหลดเกนิ  
19 00080000 524288 เฟส U หายไป ตัวตานทานเบรก  
20 00100000 1048576 เฟส V หายไป เบรก IGBT  
21 00200000 2097152 เฟส W หายไป ขดีจํากัดความเร็ว  
22 00400000 4194304 ฟอลตที่ฟลดบสั ฟอลตที่ฟลดบสั  
23 00800000 8388608 แหลงจาย 24 V ตํ่า แหลงจาย 24 V ต่ํา  
24 01000000 16777216 แหลงจายไฟหลักลมเหลว แหลงจายไฟหลักลมเหลว  
25 02000000 33554432 แหลงจาย 1.8 V ต่ํา ขดีจํากัดกระแส  
26 04000000 67108864 ตัวตานทานเบรก อณุหภมูิต่ํา  
27 08000000 134217728 เบรก IGBT ขดีจํากัดแรงดัน  
28 10000000 268435456 เปลี่ยนอปุกรณเสริม ไมใช  
29 20000000 536870912 ชุดขบัตั้งคาเริ่มตน ไมใช  
30 40000000 1073741824 การหยดุแบบปลอดภยั ไมใช  
      

ตาราง 9.2: คําอธิบายของขอความแสดงสัญญาณเตือน คําเตือน และขอความแสดงสถานะสวนขยาย

ขอความแสดงสัญญาณเตือน คําเตือน และขอความแสดงสถานะสวนขยาย สามารถอานไดจากบสัอนุกรมหรือฟลดบสัที่เปนอุปกรณเสริม สําหรับการวนิจิฉยั ดูเพิ่มเติมที่

พารามิเตอร 16-90, 16-92 และ 16-94

 

9.1.1 ขอความแสดงฟอลต

คําเตือน 1, แรงดันไฟ 10 V ตํ่า:

แรงดันไฟฟา 10 V จากขัว้ 50 บนการดควบคุมต่ํากวา 10 V

นําโหลดบางสวนออกจากขัว้ 50 เนือ่งจากแหลงจายไฟ 10 V นัน้รับโหลดมาก

เกินไปสูงสุด 15 mA หรือตํ่าสุด 590 Ω

คําเตือน/สัญญาณเตือน 2, ขอผิดพลาดแรงดันตํ่าเกินไป:

สัญญาณทีข่ั้วตอ 53 หรือ 54 มีคาต่ํากวา 50% ของคาที่ตั้งไวใน

พารามิเตอร6-10 ข้ัว 53 แรงดันระดับต่ํา, พารามิเตอร 6-12 ขั้ว 53 กระแสระดับ

ตํ่า , พารามิเตอร6-20 ขั้ว 54 แรงดันระดับต่ํา หรือ พารามิเตอร 6-22 ข้ัว 54

กระแสระดับตํ่า  ตามลําดับ

คําเตือน/สัญญาณเตือน 3, ไมมีมอเตอร:

ไมมีมอเตอรตออยูที่เอาทพทุของตัวแปลงความถี่

คําเตือน/สัญญาณเตือน 4, เฟสไฟหลักหายไป:

เฟสหายไปในดานแหลงจายไฟ หรือความไมสมดุลของแรงดันไฟฟาหลักสูงเกิน

ไป

ขอความน้ีจะปรากฏเชนกนัเมื่อเกิดขอผิดพลาดในตัวแปลงไฟสลับเปนไฟตรงบน

ตัวแปลงความถี่

ตรวจสอบแรงดันแหลงจายไฟ และกระแสแหลงจายไฟไปยังตัวแปลงความถี่

คําเตือน 5, แรงดันดีซีลิงคสูง:

แรงดันวงจรข้ันกลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาสูงกวาคาขีดจํากัดแรงดันเกินของ

ระบบควบคุม ตวัแปลงความถี่ยงัคงทํางาน

คําเตือน 6, แรงดันดีซีลิงคตํ่า:

แรงดันวงจรขั้นกลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาต่ํากวาคาขีดจาํกดัแรงดันต่ําเกินของ

ระบบควบคุม ตัวแปลงความถี่ยงัคงทาํงาน

คําเตือน/สัญญาณเตือน 7, แรงดันไฟ DC เกนิ:

ถาแรงดันวงจรขัน้กลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาสูงเกินกวาขีดจาํกดั ตัวแปลง

ความถี่จะตัดการทาํงานหลังจากเวลาหนึ่ง

การแกไขที่ทําได:

เลือกฟงกชัน Over Voltage Control ใน พารามิเตอร 2-17 การควบคุม

แรงดันเกนิ

เช่ือมตอตัวตานทานเบรก

ขยายชวงเวลาในการเปลี่ยนแปลงความเรว็

ใชงานฟงกชันใน พารามิเตอร 2-10 ฟงกชันของเบรค

เพิ่ม พารามิเตอร 14-26 หนวงการปดทีข่อผิดพลาดอนิเวอรเตอร

การเลือกฟงกชัน OVC จะขยายเวลาเพิม่/ลดความเร็ว

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 9 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
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ขดีจํากัดสัญญาณเตือน/คําเตือน:
ชวงของแรงดันไฟฟา 3 x 200-240 V AC 3 x 380-500 V AC

[VDC] [VDC]
แรงดันต่ําเกินไป 185 373
คําเตือนแรงดันตํ่า 205 410
คําเตือนแรงดันสูง (ไมมีเบรก
– มีเบรก)

390/405 810/840

แรงดันเกิน 410 855
แรงดันที่ระบเุปนแรงดันวงจรขัน้กลางของตัวแปลงความถี่โดยมีคาคลาด
เคล่ือนเทากบั ฑ 5 % แรงดันไฟฟาของแหลงจายไฟหลักที่เกีย่วของจะมี
คาเทากับแรงดันวงจรข้ันกลาง (ดีซีลิงค) หารดวย 1.35

คําเตือน/สัญญาณเตือน 8, แรงดันไฟ DC ตํ่ากวาเกณฑ:

ถาแรงดันไฟฟาวงจรขัน้กลาง (DC)ลดลงต่ํากวาขดีจํากัด “คําเตือนแรงดันไฟฟา

ต่ํา” (ดูตารางขางบน)ตัวแปลงความถี่จะตรวจสอบวาแหลงจายไฟสํารอง 24 V

เช่ือมตออยูหรือไม

ถาไมมีแหลงจายไฟสํารอง 24 V เช่ือมตออยู ตวัแปลงความถี่จะตดัการทํางาน

หลังจากเวลาคาหนึง่ซ่ึงขึน้อยูกับแตละเคร่ือง

ในการตรวจสอบวาแหลงจายไฟเหมาะสมกับตัวแปลงความถี่หรือไม ใหดู 3.1

ขอมูลจําเพาะทั่วไป

คําเตือน/สัญญาณเตือน 9, ตัวแปลงกระแสไฟเกินกําลัง:

ตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางานเนือ่งจากจายโหลดเกิน (กระแสสูงเปนเวลานาน

เกินไป) ตวันบัสําหรับการปองกันความรอนสะสมของอินเวอรเตอรดวยการ

คํานวณแบบอิเล็กทรอนิกจะแจงคําเตือนที่ 98% และตัดการทํางานที ่100% ใน

ขณะที่แจงสัญญาณเตือน คุณ  ไมสามารถ รีเซ็ตตัวแปลงความถี่ จนกวาตัวนับจะ

กลับมามีคาต่ํากวา 90%

ขอผดิพลาดนี้เกิดจากตัวแปลงความถี่มีโหลดเกนิกวากระแสที่กาํหนดเปนระยะ

เวลานานเกินไป

คําเ ืตือน/สัญญาณเตือน 10, มอเตอร ETR รอนเกิน:

เมื่อการทํางานของรีเลยความรอนแบบอเิล็กทรอนิก (ETR) พบวามอเตอรมีความ

รอนเกินไป คุณสามารถเลือกไดวาจะใหตัวแปลงความถี่แจงคําเตือนหรือ

สัญญาณเตือนเม่ือตัวนับมีคาถึง 100% ใน พารามิเตอร 1-90 ระบบปองกนัความ

รอนมอเตอร ขอผิดพลาดคือ มอเตอรมีโหลดเกินกวากระแสที่กาํหนดเปนระยะ

เวลานานเกินไป ตรวจสอบวา พารามิเตอร1-24 กระแสมอเตอร ( Amp) ของ

มอเตอรไดรับการตั้งคาอยางถูกตอง

คําเตือน/สัญญาณเตือน 11, เทอรมิสเตอรมอเตอรความรอนเกนิ:

เทอรมิสเตอรหรือการตอเทอรมิสเตอรถูกตัด คุณสามารถเลือกไดวาจะใหตัว

แปลงความถี่แจงคําเตือนหรือสัญญาณเตือนใน พารามิเตอร 1-90 ระบบปองกนั

ความรอนมอเตอร ตรวจสอบวาเทอรมิสเตอรเช่ือมตอระหวางขัว้ 53 หรือ 54

(อินพุตแรงดันไฟฟาอนาล็อก) และขั้ว 50 (แหลงจายไฟ + 10 โวลต) หรือ

ระหวางขัว้ 18 หรือ 19 (เฉพาะอินพุตดิจิตอล PNP เทานั้น) และขัว้ 50 อยาง

เหมาะสม ถามีการใช เซ็นเซอร KTY ใหตรวจสอบการเชื่อมตอที่ถูกตองระหวาง

ขั้ว 54 และ 55

คําเตือน/สัญญาณเตือน 12, จํากดัแรงบดิ:

แรงบิดมีคาสูงกวาคาใน พารามิเตอร 4-16 กาํหนดคาแรงบดิมอเตอร (ในการ

ทาํงานของมอเตอร) หรือแรงบดิมีคาสูงกวาคาใน พารามิเตอร 4-17 กาํหนด

คาแรงบดิกรณไีฟยอนกลับ(ในการทํางานเพื่อสรางพลังงานอีกคร้ัง)

คําเตือน/สัญญาณเตือน 13, กระแสเกิน:

กระแสมีคาเกินขีดจาํกดัของกระแสคายอดของอนิเวอรเตอร (ประมาณ 200%

ของกระแสพกิัด) คําเตือนจะแสดงคางไวประมาณ 8-12 วนิาท ี หลังจากนัน้ตัว

แปลงความถี่จะตัดการทาํงานและแสดงการเตือน ใหปดตัวแปลงความถี่และตรวจ

สอบวาเพลาของมอเตอรสามารถหมุนไดหรือไม และขนาดของมอเตอรเหมาะสม

กับตัวแปลงความถี่หรือไม

สัญญาณเตือน 14, ฟอลตลงดิน:

มีการคายกระแสจากเฟสเอาทพตุลงดิน อาจเกดิในสายเคเบลิระหวางตัวแปลง

ความถี่ และมอเตอร หรือในตัวมอเตอรเอง

ปดตัวแปลงความถี่และแกไขฟอลตลงดิน

สัญญาณเตือน 15, ฮารดแวรไมสมบูรณ:

อปุกรณเสริมทีต่ิดตัง้ไมไดถูกควบคุมจากบอรดควบคุมปจจุบนั (ฮารดแวรหรือ

ซอฟตแวร)

สัญญาณเตือน 16, ลัดวงจร:

มีการลัดวงจรในมอเตอรหรือทีข่ั้วตอมอเตอร

ปดตัวแปลงความถี่และแกไขการลัดวงจร

คําเตือน/สัญญาณเตือน 17, คําสั่งควบคุมหมดเวลา:

ไมมีการสื่อสารไปยงัตัวแปลงความถี่

คําเตือนจะแสดงเฉพาะเมื่อพารามิเตอร 8-04 ฟงกชันควบคุมเมื่อหมดเวลา ไมได

ตั้งคาเปน OFF (ปด)

ถา พารามิเตอร 8-04 ฟงกชันควบคุมเมื่อหมดเวลา ต้ังคาเปน Stop (หยดุ) และ

Trip (ตัดการทาํงาน) คําเตือนจะแสดงขึ้นและตัวแปลงความถี่จะลดความเร็วลง

จนกระทั่งตัดการทํางาน และแสดงสัญญาณเตือน

พารามิเตอร 8-03 เวลาของตัวควบคุมเมื่อหมดเวลา อาจเพิ่มข้ึนได

คําเตือน 22, เบรกกลชักรอก:

คารายงานจะแสดงใหเห็นวาเปนแบบใด

0 = ไมถึงคาอางองิแรงบดิกอนหมดเวลา

1 = ไมมีคาปอนกลับเบรกกอนหมดเวลา

คําเตือน 23, พัดลมภายใน:

พดัลมภายนอกไมทํางานเนือ่งจากฮารดแวรบกพรองหรือไมไดติดตั้งพดัลม

คําเตือน 24, ฟอลตกบัพดัลมภายนอก:

ฟงกชันการเตือนของพัดลมเปนฟงกชันการปองกันเพิม่เตมิที่ตรวจสอบวาพัดลม

กําลังทาํงานหรือวาถูกติดตั้งอยูหรือไม การเตือนของพัดลมสามารถยกเลิกการใช

งานใน พารามิเตอร 14-53 การตรวจดูพัดลม [0] เพือ่ยกเลิก

คําเตือน 25, ตัวตานทานเบรกลัดวงจร:

ตวัตานทานเบรกไดรับการตรวจระหวางการทํางาน ถาเกดิลัดวงจรข้ึน ฟงกชัน

เบรกจะถูกตัดออก และมีการแสดงคําเตือน ตวัแปลงความถี่จะยังคงทํางานอยู แต

ไมมีฟงกชันเบรก ปดตัวแปลงความถี่ และนาํตัวตานทานเบรกออก (ดู

พารามิเตอร 2-15 การตรวจสอบเบรครีซีสเตอร)

สัญญาณเตือน/คําเตือน 26, ขีดจํากัดกําลังตัวตานทานเบรก:

กําลังที่สงไปยังตัวตานทานเบรกจะถกูคํานวณเปนเปอรเซ็นต โดยเปนคาเฉลี่ยใน

ชวง 120 วนิาทีลาสุด โดยคํานวณจากคาความตานทานของตัวตานทานเบรก

(พารามิเตอร 2-11 ตัวตานทานเบรค (โอหม)) และแรงดันวงจรขัน้กลาง คําเตือน

จะแสดงเมื่อกําลังเบรกที่ตวัตานทานตองดูดซับเขาไปมีคาสูงกวา 90% ถาเลือก

ตัดการทํางาน [2] ไวใน พารามิเตอร 2-13 การปองกันเมื่อเกินขดีจํากัด ตัวแปลง

ความถี่จะตัดการทํางานออก และแสดงสัญญาณเตือน เมื่อกําลังเบรกทีต่ัว

ตานทานตองดดูซับเขาไปมีคาสูงกวา 100%

คําเตือน/สัญญาณเตือน 27, ฟอลตกับตัวสับเบรก:

ตวัตานทานเบรกจะไดรับการตรวจสอบระหวางการทํางาน ถาเกิดลัดวงจรขึ้น

ฟงกชันเบรกจะถูกตัดออกและจะมีการแสดงคําเตือน ตัวแปลงความถี่ยังสามารถ

ทํางานได แตเนื่องจากตัวตานทานเบรกไดเกดิการลัดวงจรไปแลว กาํลังจาํนวน

มากกจ็ะยังคงถูกสงไปยังตัวตานทานเบรก ถึงแมวาตัวตานทานจะไมทํางานแลว

ก็ตาม

ปดตัวแปลงความถี่ และนําตัวตานทานเบรกออก

คําเตือน: มีความเสี่ยงทีก่ําลังจาํนวนมากจะถูกถายโอนไป

ยงัตัวตานทานเบรกถาทรานซิสเตอรเบรกเกิดการลัดวงจร

สัญญาณเตือน/คําเตือน 28, ตรวจสอบเบรกลมเหลว:

ฟอลตทีต่ัวตานทานเบรก: ตัวตานทานเบรกไมไดถูกตอเอาไว/ไมทาํงาน

9 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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คําเตือน/สัญญาณเตือน 29, ชุดขบัอณุหภมิูเกนิ:

ถาเคสเปนแบบ IP00, IP20/Nema1 หรือ IP21/TYPE 1 อณุหภมูิของแผนระบาย

ความรอนทีจ่ะตัดการทํางานคือ 95 oC +5 oC ฟอลตทีเ่กดิจากอณุหภมูิจะไม

สามารถรีเซ็ตได จนกวาอุณหภมูิของแผนระบายความรอนจะลดลงตํ่ากวา 70 oC

ฟอลตอาจเกิดจาก:

- อุณหภมูิแวดลอมมีคาสูงเกนิไป

- สายเคเบิลมอเตอรยาวเกนิไป

สัญญาณเตือน 30, มอเตอรเฟส U สูญหาย:

มอเตอรเฟส U ระหวางตัวแปลงความถี่และมอเตอรหายไป

ปดตัวแปลงความถี่และตรวจสอบมอเตอรเฟส U

สัญญาณเตือน 31, มอเตอรเฟส V สูญหาย:

มอเตอรเฟส U ระหวางตัวแปลงความถี่และมอเตอรหายไป

ปดตัวแปลงความถี่และตรวจสอบมอเตอรเฟส

สัญญาณเตือน 32, มอเตอรเฟส W สูญหาย:

มอเตอรเฟส W ระหวางตัวแปลงความถี่และมอเตอรหายไป

ปดตัวแปลงความถี่และตรวจสอบมอเตอรเฟส W

สัญญาณเตือน 33, ฟอลตแบบกระชาก:

มกีารเปดเคร่ืองเกิดขึน้หลายครั้งเกนิไปภายในชวงระยะเวลาสั้น ดูทีบ่ทขอมูล

จาํเพาะทัว่ไปสาํหรับจาํนวนครั้งในการเปดเคร่ืองที่สามารถกระทําไดภายในชวง

ระยะเวลา 1 นาที

คําเตือน/สัญญาณเตือน 34, ฟอลตการสื่อสารของฟลดบัส:

ฟลดบัสที่การดเสริมเพื่อการสื่อสารไมทาํงาน

คําเตือน/สัญญาณเตือน 36, ขอผิดพลาดระบบไฟหลัก:

การเตือนและสัญญาณเตือนนีจ้ะทํางานเมื่อแรงดันที่จายใหกับตัวแปลงความถี่

หายไปและพารามิเตอร 14-10 ไมไดตั้งคาไวที่ปด การแกไขที่ทาํได: ตรวจสอบ

ฟวสทีต่อกับตัวแปลงความถี่

คําเตือน/สัญญาณเตือน 37, เฟสไมสมดุล:

มีความไมสมดุลของกระแสระหวางแหลงจายไฟตางๆ

สัญญาณเตือน 38, ฟอลตภายใน:

ติดตอตัวแทนจําหนาย Danfoss ของคุณ

สัญญาณเตือน 39, เซ็นเซอรแผนระบายความรอน:

ไมมีคาปอนกลับจากเซ็นเซอรแผนระบายความรอน

คําเตือน 40, โหลดเกินบนเอาทพุทดิจิตอล ขัว้ตอ 27

ตรวจสอบโหลดที่เช่ือมตออยูกบัขัว้ 27 หรือถอดสายทีล่ดัวงจรออก ตรวจสอบ

พารามิเตอร 5-00 และ 5-01

คําเตือน 41, โหลดเกินบนเอาทพุทดิจิตอล ขัว้ตอ 29:

ตรวจสอบโหลดที่เช่ือมตออยูกบัขัว้ 29 หรือถอดสายทีล่ัดวงจรออก ตรวจสอบ

พารามิเตอร 5-00 และ 5-02

คําเตือน 42, โหลดเกินบนเอาทพุทดิจิตอล บน X30/6:

ตรวจสอบโหลดที่เช่ือมตออยูกบัขัว้ X30/6 หรือถอดสายทีล่ัดวงจรออก ตรวจ

สอบพารามิเตอร 5-32

คําเตือน 42, โหลดเกินบนเอาทพุทดิจิตอล บน X30/7:

ตรวจสอบโหลดที่เช่ือมตออยูกบัขัว้ X30/7 หรือถอดสายทีล่ัดวงจรออก ตรวจ

สอบพารามิเตอร 5-33

สัญญาณเตือน 46, แหลงจายไฟการดกําลัง:

แหลงจายไฟทีก่ารดกาํลังอยูนอกชวง

คําเตือน 47, แหลงจายไฟ 24 V มีคาตํ่า:

แหลงจายไฟสํารอง 24 V DC ภายนอก อาจมีโหลดเกนิ มิฉะน้ันใหติดตอผู

จาํหนาย Danfoss ของคุณ

สัญญาณเตือน 48, แหลงจายไฟ 1.8 V มีคาตํ่า:

ติดตอตัวแทนจําหนาย Danfoss ของคุณ

คําเตือน 49, ขดีจํากดัความเร็ว:

ความเร็วถูกจาํกดัอยูภายในชวงทีร่ะบใุน พารามิเตอร4-11 กําหนดความเร็วต่ําสุด

มอเตอร และ พารามิเตอร4-13 กาํหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร

สัญญาณเตือน 50, ปรับเทียบ AMA ลมเหลว:

ติดตอตัวแทนจาํหนาย Danfoss ของคุณ

สัญญาณเตือน 51, AMA ตรวจสอบ Unom และ Inom:

อาจเปนไปไดวา การตั้งคาของแรงดันมอเตอร กระแสมอเตอร และกําลังมอเตอร

ผดิพลาด ตรวจสอบการตั้งคา

สัญญาณเตือน 52, AMA Inom ตํ่า:

กระแสมอเตอรมีคาตํ่าเกนิไป ตรวจสอบการตั้งคา

สัญญาณเตือน 53, AMA มอเตอรใหญเกนิไป:

มอเตอรมีขนาดใหญเกนิกวาที ่AMA จะดําเนินการได

สัญญาณเตือน 54, AMA มอเตอรใหญเล็กไป:

มอเตอรเล็กเกินไปสําหรับ AMA ที่จะจัดการได

สัญญาณเตือน 55, AMA พารามิเตอรอยูนอกชวง:

คาพารามิเตอรทีห่าไดจากมอเตอรอยูนอกชวงทีย่อมรับได

สัญญาณเตือน 56, AMA ขัดจังหวะการทํางานโดยผูใช:

AMA ขดัจังหวะการทาํงานโดยผูใช

สัญญาณเตือน 57, AMA เกินกําหนดเวลา:

ใหลองพยายามสตารท AMA อีกหลายๆ คร้ัง จนกระทั่ง AMA ทาํงาน โปรดระวงั

ไววา การทํางานซ้ําๆ กนัหลายครั้งอาจจะทําใหมอเตอรรอนถึงระดับที่คาความ

ตานทาน Rs และ Rr มีคาเพิม่ขึน้ได แตโดยทั่วไปแลว จะไมทําใหเกิดความเสีย

หายรายแรง

คําเตือน/สัญญาณเตือน 58, AMA ฟอลตภายใน:

ติดตอตัวแทนจาํหนาย Danfoss ของคุณ

คําเตือน 59, ขดีจํากดักระแส:

กระแสมีคาสูงกวาทีร่ะบไุวใน พารามิเตอร 4-18 ขีดจาํกัดกระแส

คําเตือน 60, อนิเตอรล็อกภายนอก:

อินเตอรล็อกภายนอกถูกใชงาน เพื่อที่จะกลับมาทํางานโดยปกติอีกคร้ังหนึ่ง ให

จายแรงดันไฟตรง 24 V ที่ขัว้ตอที่ตั้งโปรแกรมไวสําหรับอนิเตอรล็อกภายนอก

จากนั้นรีเซ็ตตัวแปลงความถี ่(ผานบัส, I/O ดิจิตอล, หรือโดยการกด [RESET])

คําเตือน/สัญญาณเตือน 61, ขอผิดพลาดการติดตาม:

ขอผิดพลาดการติดตาม ติดตอตัวแทนจําหนาย

คําเตือน 62, ความถีเ่อาทพทุที่ขีดจํากดัสูงสุด:

ความถี่เอาทพุตถูกจํากัดจากคาที่ต้ังไวใน พารามิเตอร 4-19 ตั้งความถี่สูงสุดของ

มอเตอร

คําเตือน 64, ขดีจํากดัแรงดันไฟ:

ทีค่าโหลดและความเร็วน้ีตองการแรงดันไฟฟาของมอเตอรที่มคีาสูงกวาแรงดันดี

ซีลิงคที่มีอยู

คําเตือน/สัญญาณเตือน/ตัดการงาน 65, การดควบคุมความรอนเกนิ:

การดควบคุมอุณหภมูิสูงเกนิ: อณุหภมิูตัดการทาํงานของการดควบคุมคือ 80ฐ C

คําเ ืตือน 66, อณุหภมิูแผนระบายความรอนตํ่า:

อุณหภมูิแผนระบายความรอนวดัไดที ่ 0 °C ซ่ึงบงชี้ไดวาตัวตรวจจับอณุหภมูิ

บกพรอง ดงันัน้ความเร็วพดัลมจะเพิ่มข้ึนไปทีค่าสูงสุดในกรณีที่สวนกําลังหรอื

การดควบคุมเกิดความรอนสูง

ถาอุณหภมูิต่ํากวา 15 ฐ C คําเตือนจะปรากฏขึ้น

สัญญาณเตือน 67, การกําหนดรูปแบบของอปุกรณเสริมถกูเปลี่ยน:

อุปกรณเสริมหนึ่งหรือสองชนดิไดถูกติดต้ังเพิม่เขามาหรือถอดออกไป ตั้งแตการ

ตัดการจายไฟครั้งลาสุด

สัญญาณเตือน 68, ระบบหยดุแบบปลอดภยั:

การหยดุแบบปลอดภยัถูกใชงาน เพือ่ทีจ่ะกลับมาทาํงานโดยปกติอีกครั้งหนึง่ ให

จายแรงดันไฟตรง 24 V ที่ข้ัวตอ 37 จากนั้นสงสัญญาณรีเซ็ต (ผานบัส, I/O

ดิจิตอล หรือโดยการกด [RESET])

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 9 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
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สัญญาณเตือน 69, อุณหภมิู ของการดกําลัง

การดกําลังอุณหภูมิสูงเกนิ

สัญญาณเตือน 70, การกําหนดรูปแบบตัวแปลงความถีไ่มถกูตอง:

การรวมบอรดควบคุมและบอรดกาํลังที่แทจริงไมถูกตอง

สัญญาณเตือน 90, การตรวจสอบคาปอนกลับ:

สัญญาณเตือน 91, อินพุทอนาล็อก 54 ต้ังคาผิด:

สวติช S202 ตองตั้งในตําแหนง OFF (อินพุทแรงดัน) เมื่อเซ็นเซอร KTY ถูกตอ

เขากับอินพุทอนาล็อกข้ัวตอ 54

สัญญาณเตือน 92, ไมมีการไหล:

ตรวจพบสภาวะไมมีโหลดสําหรับระบบ ดูกลุมพารามิเตอร 22-2*

สัญญาณเตือน 93, ปมแหง:

สภาวะไมมีการไหลและความเร็วสูงแสดงวาปมทํางานแบบแหง ดูกลุม

พารามิเตอร 22-2*

สัญญาณเตือน 94, การสิ้นสุดของเสนโคง:

คาปอนกลับยงัคงต่าํกวาคาเซ็ตพอยต ซ่ึงอาจแสดงวามีการรั่วในระบบทอ ดูกลุม

พารามิเตอร 22-5*

สัญญาณเตือน 95, สายพานขาด:

แรงบดิต่ํากวาระดับแรงบดิทีต่ั้งไวสําหรับไมมีโหลด แสดงวาสายพานขาด ดูกลุม

พารามิเตอร 22-6*

สัญญาณเตือน 96, หนวงเวลาสตารท:

หนวงเวลาสตารทของมอเตอร เนื่องจากใชงานการปองกนัการลัดวงจร ดูกลุม

พารามิเตอร 22-7*

สัญญาณเตือน 250, ชิ้นสวนอะไหลใหม:

แหลงจายไฟ หรือแหลงจายไฟของโหมดสวิตช (SMPS) ถูกสับเปลี่ยน รหัสชนดิ

ตัวแปลงความถี่จะตองถูกเรียกคืนใน EEPROM เลือกรหัสชนิดที่ถูกตองใน

พารามิเตอร 14-23 ตามแผนปายชื่อบนเครื่อง โปรดจําไววาตองเลือก “บันทึกลง

EEPROM" เพือ่ใหเสร็จสมบรูณ

สัญญาณเตือน 251, รหัสประเภทใหม:

ตัวแปลงความถี่ไดรับรหัสประเภทใหม

9 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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10 ขอมูลจําเพาะ

10.1 ขอมูลจําเพาะทั่วไป

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 10 ขอมูลจําเพาะ
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การปองกนัและคุณสมบัติ

• การปองกนัมอเตอรจากการสะสมความรอนเกนิสะสมแบบอเิล็กทรอนิกเมื่อมีโหลดเกิน

• การตรวจดูอณุหภมูิของแผนระบายความรอน (heatsink) ทาํใหมั่นใจไดวาตัวแปลงความถี่จะตัดการทาํงานเมื่ออุณหภมูิมีคาเพิ่มข้ึนถึง 95 ฐC ฑ 5ฐC อณุหภมูิ

ของภาวะโหลดเกนิไมสามารถจะรีเซ็ตไดจนกวาอุณหภมูิของแผนระบายความรอนจะต่ํากวา 70 ฐC ฑ 5ฐC ( แนวทาง – อณุหภมูิเหลานีอ้าจจะผันแปรไปตาม

ขนาดของกาํลังไฟฟาที่แตกตาง เคส และอื่นๆ) ตวัแปลงความถี่มีฟงกชันการลดพกิัดอัตโนมัติเพื่อเลี่ยงไมใหแผนระบายความรอนมีอณุหภมูิสูงถึง 95 องศา

เซลเซียส

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

• หากเฟสหลักขาดหายไป ตวัแปลงความถี่จะตัดการทาํงานหรือสงการเตือน (ขึน้อยูกบัโหลด)

• การตรวจดูแลแรงดันไฟฟาของวงจรขัน้กลางทําใหมั่นใจวาตัวแปลงความถี่นีจ้ะตัดการทํางาน ถาแรงดันของวงจรต่ําหรือสูงเกินไป

• ตัวแปลงความถี่นีม้ีการปองกันตอการเกิดฟอลตลงดินทีข่ั้วตอมอเตอร U, V, W

แหลงจายไฟหลัก (L1, L2, L3):

แรงดันไฟฟาของแหลงจาย 380-480 V ฑ10%

แรงดันไฟฟาของแหลงจาย 525-690 V ฑ10%

ความถี่ของแหลงจายไฟ 50/60 Hz

ความไมสมดุลสูงสุดช่ัวคราวระหวางเฟสของแหลงจายไฟ 3.0 % ของแรงดันไฟฟาพิกดัของแหลงจายไฟ

คาตัวประกอบกําลังแทจริง (λ) ≥ 0.9 คาที่ระบทุี่โหลดพิกดั
แฟคเตอรกําลังการเขาแทนที ่(cosφ) เกือบเขากนั (> 0.98)

การสลับบนแหลงจายไฟดานเขา L1, L2, L3 (การเปดเครื่อง) ≤ เคสประเภท A สูงสุด 2 คร้ัง/นาที

การสลับบนแหลงจายไฟดานเขา L1, L2, L3 (การเปดเครื่อง) ≥ เคสประเภท B สูงสุด 1 คร้ัง/นาที

สภาพแวดลอมตามมาตรฐาน EN60664-1 หมวดแรงดันไฟฟาเกิน III/ระดับมลภาวะ 2

เคร่ืองนีเ้หมาะสําหรับใชในวงจรทีม่ีความสามารถในการจายกระแสไมมากกวา 100.000 RMS แอมแปรแบบสมมาตร แรงดันสูงสุด 500/600/690 V

เอาทพทุมอเตอร (U, V, W):

แรงดันเอาทพทุ 0 - 100% ของแรงดันแหลงจายไฟ

ความถี่เอาทพุท 0 - 1000 Hz

การเปดปดของเอาทพทุ ไมจํากัด

เวลาการเปลี่ยนความเร็ว 1 - 3600 วินาที

คุณลักษณะแรงบิด

แรงบดิเร่ิมตน (แรงบิดคงที)่ สูงสุด 110% เปนเวลา 1 นาท*ี

แรงบดิเร่ิมตน สูงสุด 135% ไดนานถึง 0.5 วินาท*ี

แรงบดิทีโ่หลดเกิน (แรงบดิคงที)่ สูงสุด 110% เปนเวลา 1 นาท*ี

*เปอรเซ็นตจะสัมพนัธกบัแรงบดิปกติของชุดขบั AQUA VLT

ความยาวและขนาดหนาตัดของสายเคเบลิ:

ความยาวสายเคเบิลมอเตอรสูงสุด แบบชีล/ปลอกโลหะ ชุดขบั AQUA VLT: 150 ม.

ความยาวสายเคเบิลมอเตอรสูงสุดแบบไมมีชีล/ไมมีปลอกโลหะ ชุดขบั AQUA VLT: 300 ม.

ขนาดหนาตัดของสายมอเตอร, สายไฟหลัก, การแบงโหลดและเบรกสูงสุด

ขนาดหนาตัดสูงสุดของขัว้ตอสําหรับสายควบคุมชนดิสายแข็ง 1.5 มม.2/16 AWG (2 x 0.75 มม.2)

ขนาดหนาตัดสูงสุดของขัว้ตอสําหรับสายเคเบิลควบคุมชนดิสายออน 1 มม.2/18 AWG

ขนาดหนาตัดสูงสุดของขัว้ตอสําหรับสายเคเบลิควบคุม, สายเคเบิลที่มีปลอกหุมแกน 0.5 มม.2/20 AWG

ขนาดหนาตัดต่ําสุดสําหรับขัว้ตอสายควบคุม 0.25 มม.2

*ดูตารางแหลงจายไฟหลักสําหรับขอมูลเพิม่เติม!

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

วงจรการสื่อสารแบบอนกุรม RS-485 ทาํงานแยกตางหากจากวงจรสวนกลางอื่นๆ และถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV)

อนิพตุดิจติอล:

อนิพตุดิจติอลทีส่ามารถตั้งโปรแกรมได 4 (6)

หมายเลขขั้วตอ 18, 19, 27 1), 29, 32, 33,

ลอจิก PNP หรือ NPN

ระดับแรงดันไฟฟา 0 - 24 V DC

ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจกิ'0' PNP < 5 V DC

ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจกิ'1' PNP > 10 V DC

ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจกิ'0' NPN > 19 V DC

ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจกิ'1' NPN < 14 V DC

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 10 ขอมูลจําเพาะ
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แรงดันไฟฟาสูงสุดที่อนิพตุ 28 V DC

ความตานทานอินพุต, Ri ประมาณ 4 kΩ

อินพุตดิจติอลทัง้หมดถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขัว้ตอแรงดันสูงอืน่ๆ

1) ขัว้ตอ 27 และ 29 ยงัสามารถตั้งโปรแกรมเปนเอาทพุตได

เอาทพทุดิจติอล:

เอาตพุทดิจิตอล/พลัสทีส่ามารถตั้งโปรแกรมได 2

หมายเลขขั้วตอ 27, 29 1)

ระดับแรงดันที่เอาทพุทดิจิตอล/ความถี่ 0 - 24 V

กระแสเอาทพทุสูงสุด (รับหรือจายกระแส) 40 mA

โหลดสูงสุดทีเ่อาทพทุความถี่ 1 kΩ

โหลดแบบตัวเก็บประจสุูงสุดที่เอาทพุทความถี่ 10 nF

ความถี่เอาทพทุต่ําสุดทีเ่อาทพุทความถี่ 0 Hz

ความถี่เอาทพทุสูงสุดทีเ่อาทพุทความถี่ 32 kHz

ความแมนยาํของเอาทพทุความถี่ ขอผิดพลาดสูงสุด: 0.1 % ของคาเต็มสเกล

ความละเอยีดของเอาทพุทความถี่ 12 บติ

1) ขัว้ตอ 27 และ 29 ยังสามารถตั้งโปรแกรมเปนอินพุทได

เอาทพุทดิจิตอลถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขัว้ตอแรงดันสูงอืน่ๆ

อินพุทอนาล็อก:

จาํนวนอินพุทอนาล็อก 2

หมายเลขขั้วตอ 53, 54

โหมด แรงดันหรือกระแส

เลือกโหมด สวติช S201 และสวิตช S202

โหมดแรงดัน สวติช S201/สวิตช S202 = ปด (U)

ระดับแรงดันไฟฟา : 0 ถึง + 10 V (เปลี่ยนสเกลได)

ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 10 kΩ

แรงดันสูงสุด ± 20 V

โหมดกระแส สวิตช S201/สวิตช S202 = เปด (I)

ระดับกระแส 0/4 ถึง 20 mA (เปลี่ยนสเกลได)

ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 200 Ω

กระแสสูงสุด 30 mA

ความละเอยีดของอนิพทุอนาล็อก 10 บิต (เคร่ืองหมาย +)

ความแมนยําของอินพุทอนาล็อก ความผิดพลาดสูงสุด 0.5% ของคาเต็มสเกล

แบนดวิดธ : 200 Hz

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

เอาทพุทอนาล็อก:

จาํนวนเอาทพทุอนาล็อกที่โปรแกรมได 1

หมายเลขขั้วตอ 42

ชวงกระแสของเอาทพทุอนาล็อก 0/4 - 20 mA

โหลดสูงสุดของตัวตานทานทีส่ามารถตอรวมที่เอาทพุทอนาล็อก 500 Ω

ความแมนยาํของเอาทพทุอนาล็อก ขอผิดพลาดสูงสุด: 0.8 % ของคาเต็มสเกล

ความละเอยีดของเอาทพุทอนาล็อก 8 บิต

เอาทพุทอนาล็อกถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และข้ัวตอแรงดันสูงอื่นๆ

10 ขอมลูจําเพาะ
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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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ากบัอินพุทและเอาทพทุทัง้อนาล็อกและดิจิตัล

เอาทพุทรีเลย:

เอาทพุทรีเลยทีส่ามารถต้ังโปรแกรมได 2

รีเลย 01 หมายเลขขัว้ตอ 1-3 (ตัด), 1-2 (ตอ)

โหลดสูงสุดที่ข้ัวตอ (AC-1)1)บน 1-3 (NC), 1-2 (NO) (โหลดตานทาน) 240 V AC, 2 A

โหลดสูงสุดที่ข้ัวตอ (AC-15)1) (โหลดเหนี่ยวนาํ @ cosφ 0.4) 240 V AC, 0.2 A

โหลดสูงสุดที่ข้ัวตอ (DC-1)1) บน 1-2 (NO), 1-3 (NC) (โหลดตานทาน) 60 V DC, 1A

โหลดสูงสุดที่ข้ัวตอ (DC-13)1) (โหลดเหนี่ยวนาํ) 24 V DC, 0.1A

รีเลย 02 หมายเลขขัว้ตอ 4-6 (ตัด), 4-5 (ตอ)

โหลดสูงสุดที่ข้ัวตอ (AC-1)1) บน 4-5 (NO) (โหลดตานทาน)2)3) 400 V AC, 2 A

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

โหลดสูงสุดที่ข้ัวตอ (DC-1)1) บน 4-5 (NO) (โหลดตานทาน) 80 V DC, 2 A

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

โหลดสูงสุดที่ข้ัวตอ (AC-1)1) บน 4-6 (NC) (โหลดตานทาน) 240 V AC, 2 A

โหลดสูงสุดที่ข้ัวตอ (AC-15)1) บน 4-6 (NC) (โหลดเหนี่ยวนาํ @ cosφ 0.4) 240 V AC, 0.2A

โหลดสูงสุดที่ข้ัวตอ (DC-1)1) บน 4-6 (NC) (โหลดตานทาน) 50 V DC, 2 A

โหลดสูงสุดที่ข้ัวตอ (DC-13)1) บน 4-6 (NC) (โหลดเหนีย่วนํา) 24 V DC, 0.1 A

โหลดต่ําสุดที่ข้ัวต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าสัมผสัรีเลยถูกแยกโดดทางไฟฟาจากสวนที่เหลือของวงจรโดยฉนวนเสริม (PELV)

2) หมวดแรงดันไฟฟาเกิน II

3) การใชงาน UL 300 V AC 2A

การดควบคุม, เอาทพุท DC 10 V:

หมายเลขขั้วตอ 50

แรงดันเอาทพทุ 10.5 V ±0.5 V

โหลดสูงสุด 30 mA

แหลงจายไฟ DC 10 V ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขัว้ตอแรงดันสูงอื่นๆ.

คุณลักษณะการควบคุม:

ความละเอยีดในการจาํแนกของความถี่เอาทพุทที่ 0 - 1000 Hz : +/- 0.003 Hz

เวลาตอบสนองของระบบ (ขัว้ตอ 18, 19, 27, 29, 32, 33) : ≤ 2 ms

ชวงควบคุมความเรว็ (วงรอบเปด) 1:100 ของความเร็วซิงโครนสั

ความแมนยําของความเร็ว (วงรอบเปด) 30 - 4000 rpm: ความคลาดเคล่ือนสูงสุด ±8 rpm

คณุลักษณะการควบคุมทั้งหมดอางอิงกับมอเตอรอะซิงโครนสั 4 ขั้ว

สภาพแวดลอม:

เคส ประเภท A IP 20/โครงเครื่อง, IP 21kit/Type 1, IP55/Type12, IP 66

เคส ประเภท B1/B2 IP 21/Type 1, IP55/Type12, IP 66

เคส ประเภท B3/B4 IP20/โครงเครื่อง

เคส ประเภท C1/C2 IP 21/Type 1, IP55/Type 12, IP66

เคส ประเภท C3/C4 IP20/โครงเครื่อง

เคส ประเภท D1/D2/E1 IP21/Type 1, IP54/Type12

เคส ประเภท D3/D4/E2 IP00/โครงเครื่อง

ชุดประกอบเคสที่มีอยู ≤ เคสประเภท A IP21/TYPE 1/IP 4X top

การทดสอบการส่ัน 1.0 กรัม

ความชื้นสัมพัทธสูงสุด 5% - 95%(IEC 721-3-3; คลาส 3K3 (ไมควบแนน) ระหวางการทาํงาน

ภาพแวดลอมทีรุ่นแรง (IEC 721-3-3), ไมไดเคลือบ คลาส 3C2

สภาพแวดลอมที่รุนแรง (IEC 721-3-3), เคลือบ คลาส 3C3

วธีิการทดสอบตาม IEC 60068-2-43 H2S (10 วัน)

อณุหภมูิแวดลอม สูงสุด 50 ฐC

การลดพกิัดสําหรับอณุหภมูิแวดลอม ดูที่หัวขอเงื่อนไขพเิศษ

อณุหภมูิแวดลอมตํ่าสุดสําหรับการทํางานเต็มที่ 0 ฐC

อณุหภมูิแวดลอมตํ่าสุดสําหรับการทํางานแบบลดสมรรถนะลง - 10 ฐC

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 10 ขอมูลจําเพาะ
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อุณหภมูิระหวางการเกบ็/ขนสง -25 - +65/70 ฐC

ความสูงเหนือระดับนํ้าทะเลสูงสุดโดยไมมีการลดพิกดั 1000 ม.

ความสูงเหนือระดับนํ้าทะเลสูงสุดโดยมีการลดพกิดั 3000 ม.

การลดพิกดัสําหรับระดับความสูงทีสู่งมาก ดูที่หัวขอเงื่อนไขพเิศษ

มาตรฐาน EMC, การปลอยไอเสีย 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

ดูที่หัวขอเงื่อนไขพเิศษ

สมรรถนะการดควบคุม:

ชวงเวลาการสแกน : 5 ms

การดควบคุม, การสื่อสารอนุกรม USB:

มาตรฐาน USB 1.1 (ความเร็วเต็ม)

ปลั๊ก USB ปล๊ัก “อปุกรณ” USB ประเภท B

การเชื่อมตอกบั PC ดําเนินการผานทางสายเคเบิล USB แมขาย/อุปกรณมาตรฐาน

การเชื่อมตอ USB ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันไฟฟาแรงสูงอื่นๆ

การเชื่อมตอ USB ไมได ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากสายดินปองกัน ใชแลปท็อป/PC ที่แยกตางหากเทานั้นเพือ่เชื่อมตอกบัขัว้ตอ USB บนชุดขับ AQUA

VLT หรือสายเคเบลิ/ตัวแปลงสัญญาณ USB ที่แยกโดดทางไฟฟา

10 ขอมลูจําเพาะ
คูมอืการใชงาน
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10.1.7 ประสิทธภิาพ 

ประสิทธิภาพของตัวแปลงความถี ่(η VLT)

โหลดทีต่ัวแปลงความถี่มีผลเพยีงเล็กนอยตอประสิทธิภาพ โดยทั่วไปแลวประสิทธภิาพจะเทาเดิมที่ความถี่มอเตอรทีพ่กิดั fM,N แมวามอเตอรจะจายแรงบดิเพลาที่ระบุ

100% หรือเพยีง 75% เชนในกรณีแบงโหลด

ซ่ึงหมายความวาประสิทธิภาพของตัวแปลงความถี่จะไมเปลี่ยนแปลงแมวาจะเลือกคุณลักษณะ U/f แบบอื่น

อยางไรกต็าม คุณลักษณะ U/f นัน้มีอิทธิพลตอประสิทธิภาพของมอเตอร

ประสิทธิภาพจะลดลงเล็กนอยเมื่อตัง้ความถี่การสวติชเปนคาสูงกวา 5 kHz และประสิทธิภาพจะลดลงเล็กนอยดวย เมื่อแรงดันไฟหลักเทากบั 480 V หรือถาสายเคเบิล

มอเตอรยาวกวา 30 เมตร

ประสิทธิภาพของมอเตอร (ηMOTOR)

ประสิทธิภาพของมอเตอรทีต่ออยูกบัตัวแปลงความถี่ขึ้นอยูกับระดับของการสรางสนามแมเหล็ก โดยทั่วไป ประสิทธิภาพจะดีเทากบัการทํางานกบัแหลงจายไฟหลัก

ประสิทธิภาพของมอเตอรจะขึน้อยูกับประเภทของมอเตอร

ในชวง 75-100% ของแรงบดิที่ระบ ุประสิทธิภาพของมอเตอรจะมีความคงที ่ทัง้เมื่อควบคุมจากตัวแปลงความถี่ หรือเม่ือทํางานโดยตรงจากแหลงจายไฟหลัก

สําหรับมอเตอรขนาดเล็ก คุณลักษณะ U/f จะมีอทิธิพลเพียงเล็กนอยตอประสิทธิภาพ อยางไรกต็าม สําหรับมอเตอรตั้งแต 11 kW ขึน้ไป ขอไดเปรียบนี้จะมีความเดนชัดขึน้

โดยทัว่ไป ความถี่การสวติชไมมีผลกระทบตอประสิทธิภาพของมอเตอรขนาดเล็ก สวนมอเตอรที่มีขนาดตั้งแต 11 kW ขึ้นไป จะมีประสิทธิภาพที่ปรับปรุงดีขึ้น (1-2%) ทั้งนี้

เนือ่งจากรูปไซนของกระแสมอเตอรเกอืบเปนรูปสมบูรณแบบทีค่วามถี่การสวิตชระดับสูง

ประสิทธิภาพของระบบ (ηSYSTEM)

ในการคํานวณประสิทธภิาพระบบ ประสิทธิภาพของตัวแปลงความถี่ (ηVLT) จะถูกคูณดวยประสิทธิภาพของมอเตอร (ηMOTOR):

ηSYSTEM) = η VLT x ηMOTOR)

อางองิจากเสนกรอบของกราฟทีร่ะบุขางตน จะสามารถคํานวณประสิทธิภาพระบบที่ความเร็วตางๆ ได

เสียงรบกวนของตัวแปลงความถี่มาจากสามแหลงคือ:

1. ขดลวด DC ของ วงจรขัน้กลาง

2. พดัลมภายใน

3. โชคตัวกรอง RFI

คาปกติซ่ึงวัดทีร่ะยะหาง 1 เมตรจากตัวเครื่อง คือ

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 10 ขอมูลจําเพาะ
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เคส ที่ความเร็วพัดลมที่ลดลง (50%) [dBA] *** ความเร็วพัดลมเต็มที่ [dBA]
A2 51 60
A3 51 60
A5 54 63
B1 61 67
B2 58 70
B3 - -
B4 - -
C1 52 62
C2 55 65
C3 - -
C4 - -
D1+D3 74 76
D2+D4 73 74
E1/E2 * 73 74
E1/E2 ** 82 83
* 315 kW, 380-480 VAC และ 355 kW, 525-600 VAC เทานั้น!
** ขนาดกําลัง E1+E2 ทีเ่หลืออยู
*** สําหรับขนาด D และ E ความเร็วพัดลมที่ลดลงจะอยูที ่87% วดัที ่200 V

เม่ือทรานซิสเตอรในบริดจของอินเวอรเตอรทําการสลับ แรงดันของมอเตอรจะเพิม่ขึ้นตามอัตราสวน du/dt โดยขึน้อยูกับ:

- สายเคเบลิของมอเตอร (ประเภท พืน้ทีห่นาตัด ความยาว มีชีลหรือไมมีชีล)

- ความเหนีย่วนํา

การเหนี่ยวนาํตามธรรมชาติเปนสาเหตุใหเกดิคาโอเวอรชูต UPEAK ในแรงดันของมอเตอร กอนทีจ่ะสามารถเสถียรไดเองที่ระดับทีอ่ิงตามแรงดันในวงจรขัน้กลาง เวลาไตถึง

คายอดและแรงดันคายอด UPEAK จะสงผลกระทบตออายกุารใชงานของมอเตอร หากแรงดันคายอดสูงเกินไป โดยเฉพาะมอเตอรทีไ่มมีฉนวนของขดลวดเฟสจะไดรับผลก

ระทบ หากสายเคเบลิมอเตอรสั้น (สองถึงสามเมตร) เวลาไตถึงคายอดและแรงดันคายอดจะลดลง

หากสายเคเบิลมอเตอรยาว (100 เมตร) เวลาไตถึงคายอดและแรงดันคายอดจะเพิ่มขึ้น

ในมอเตอรทีไ่มมีกระดาษฉนวนระหวางเฟส หรือการเสริมฉนวนอื่นๆ ที่เหมาะสมสําหรับทาํงานกับการจายแรงดันไฟฟา (เชน ตัวแปลงความถี)่ ใหติดตั้งตัวกรอง du/dt หรือ

ตัวกรองคลื่นไซนทีเ่อาทพทุของตัวแปลงความถี่

10 ขอมลูจําเพาะ
คูมอืการใชงาน
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10.2 เงือ่นไขพิเศษ

10.2.1 วตัถปุระสงคของการลดคาพกิดั

การลดคาพกิัดควรพจิารณานาํมาใชเมื่อใชตัวแปลงความถี่ทีส่ภาพความดันอากาศต่ํา (ติดตั้งในที่สูง), ความเร็วตํ่า, ตอกบัสายไฟของมอเตอรทีย่าวมาก, สายไฟที่มีพืน้ที่

หนาตัดมาก หรือที่อณุหภมูิแวดลอมสูง การดําเนนิการที่จาํเปนไดอธิบายไวในหัวขอนีแ้ลว

 

10.2.2 การลดพกิัดอุณหภูมิแวดลอม 

อณุหภมูิเฉลี่ย (TAMB, AVG) ทีถู่กวัดมากกวา 24 ช่ัวโมงจะตองต่ํากวาอณุหภมูิแวดลอมสูงสุดที่อนุญาต 5 °C เปนอยางนอย (TAMB,MAX)

หากตัวแปลงความถี่ทาํงานทีอุ่ณหภูมิแวดลอมสูง ควรลดกระแสเอาทพุทที่ตอเนือ่งลง

การลดพกิัดขึ้นอยูกับรูปแบบของการสลับ ซ่ึงสามารถตั้งคาใหเปน 60 AVM หรือ SFAVM ในพารามิเตอร 14-00

เคส

60 AVM - การปรับชวงกวางของพัลส

ภาพประกอบ 10.1: การลดพิกดัของ Iout สําหรับ TAMB, MAX ที่ตาง

ไปสําหรับเคส A โดยใช 60 AVM

SFAVM - การปรับเวกเตอรอะซิงโครนัสความถีข่องสเตเตอร

ภาพประกอบ 10.2: การลดพกิัดของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไป สําหรับเคส A โดยการใช SFAVM

ในเคส A ความยาวของสายเคเบิลของมอเตอรมีผลกระทบสูงทีส่ัมพนัธกบัการลดพกิดัที่แนะนาํ ดงันัน้จงึไดแสดงการลดพิกดัที่แนะนําสําหรับการใชงานที่ใชสายเคเบลิ

สูงสุดยาว 10 ม. ไวดวย

ภาพประกอบ 10.3: การลดพิกดัของ Iout สําหรับ TAMB, MAX ที่ตาง

ไปสําหรับเคส A โดยใช 60 AVM และสายเคเบลิยาวไมเกิน 10

ม.

ภาพประกอบ 10.4: การลดพกิัดของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไป สําหรับเคส A โดยการใช SFAVM และสายเคเบลิยาวไมเกนิ 10

ม.

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 10 ขอมูลจําเพาะ
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เคส B

60 AVM - การปรับชวงกวางของพัลส

ภาพประกอบ 10.5: การลดพิกัดของ Iout สําหรับ TAMB, MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส B โดยใช 60 AVM ในโหมดแรงบิดปกติ (110%

เหนอืแรงบิด)

SFAVM - การปรับเวกเตอรอะซิงโครนัสความถ่ีของสเตเตอร

ภาพประกอบ 10.6: การลดพกิัดของ Iout สําหรับอุณหภมูิ

TAMB,MAX ที่ตางไปสําหรับเคส B โดยการใช SFAVM ในโหมดแรง

บดิปกติ (110%เหนือกวาแรงบิด)

เคส C

โปรดทราบวา: สําหรับ 90 kW ใน IP55 และ IP66 อุณหภมูิแวดลอมสูงสุดจะตํ่ากวา 5ฐ C

60 AVM - การปรับชวงกวางของพัลส

ภาพประกอบ 10.7: การลดพกิัดของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส C โดยใช 60 AVM ในโหมดแรงบดิปกต ิ (110%

เหนอืกวาแรงบิด)

SFAVM - การปรับเวกเตอรอะซิงโครนัสความถ่ีของสเตเตอร

ภาพประกอบ 10.8: การลดพกิัดของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส C โดยใช SFAVM ในโหมดแรงบดิปกติ (110%

เหนือกวาแรงบิด)

เคส D

60 AVM - การปรับความกวางสัญญาณพัลส, 380 - 480 V

ภาพประกอบ 10.9: การลดพกิัดของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส D ที ่480 V โดยใช 60 AVM ในโหมดแรงบิดปกติ

(110% เหนือแรงบิด)

SFAVM - การปรับเวกเตอรอะซิงโครนัสความถ่ีของสเตเตอร

ภาพประกอบ 10.10: การลดพิกดัของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส D ที ่ 480 V โดยใช SFAVM ในโหมดแรงบดิปกติ

(110% เหนือแรงบิด)

10 ขอมลูจําเพาะ
คูมอืการใชงาน
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60 AVM - การปรับความกวางสัญญาณพัลส, 525 - 600 V (ยกเวน

P315)

ภาพประกอบ 10.11: การลดพกิัดของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ที่ตาง

ไปสําหรับเคส D ที่ 600 V โดยใช 60 AVM ในโหมดแรงบดิปกติ

(110% เหนอืแรงบดิ) หมายเหตุ: ไมถูกตองสําหรับ P315

SFAVM - การปรับเวกเตอรอะซิงโครนัสความถีข่องสเตเตอร

ภาพประกอบ 10.12: การลดพิกดัของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส D ที่ 600 V โดยใช SFAVM ในโหมดแรงบิดปกติ

(110% เหนือแรงบิด) หมายเหตุ: ไมถูกตองสําหรับ P315

60 AVM - การปรับความกวางสัญญาณพลัส, 525 - 600 V, P315

ภาพประกอบ 10.13: การลดพกิัดของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ที่ตาง

ไปสําหรับเคส D ที่ 600 V โดยใช 60 AVM ในโหมดแรงบดิปกติ

(110% เหนอืแรงบดิ) หมายเหตุ: P315 เทานั้น

SFAVM - การปรับเวกเตอรอะซิงโครนัสความถีข่องสเตเตอร

ภาพประกอบ 10.14: การลดพิกดัของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส D ที่ 600 V โดยใช SFAVM ในโหมดแรงบิดปกติ

(110% เหนือแรงบิด) หมายเหตุ: P315 เทานัน้

เคส E

60 PWM - การปรับความกวางสัญญาณพลัส, 380 - 480 V

ภาพประกอบ 10.15: การลดพกิัดของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ที่ตาง

ไปสําหรับเคส E ที ่480 V โดยใช 60 AVM ในโหมดแรงบดิปกติ

(110% เหนอืแรงบดิ)

SFAVM - การปรับเวกเตอรอะซิงโครนัสความถีข่องสเตเตอร

ภาพประกอบ 10.16: การลดพิกดัของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส E ที่ 480 V โดยใช SFAVM ในโหมดแรงบิดปกติ

(110% เหนือแรงบิด)

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 10 ขอมูลจําเพาะ
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60 AVM - การปรับความกวางสัญญาณพัลส, 525 - 600 V

ภาพประกอบ 10.17: การลดพกิัดของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส E ที ่600 V โดยใช 60 AVM ในโหมดแรงบิดปกติ

(110% เหนือแรงบิด)

SFAVM - การปรับเวกเตอรอะซิงโครนัสความถ่ีของสเตเตอร

ภาพประกอบ 10.18: การลดพิกดัของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส E ที ่ 600 V โดยใช SFAVM ในโหมดแรงบดิปกติ

(110% เหนือแรงบิด)

 

10.2.3 การลดพกิดัสําหรบัแรงดันอากาศต่ํา 

ความสามารถในการระบายความรอนของอากาศจะลดลงเม่ือความดันอากาศต่ํา

ทีร่ะดับเหนอืกวาน้ําทะเล 2 กม. โปรดติดตอ Danfoss ที่เกีย่วของกบั PELV

ทีค่วามสูงมากกวา 1000 เมตร อณุหภมูิแวดลอม (TAMB) หรือกระแสเอาทพุทสูงสุด (Iout) จะตองถูกลดพิกัดตามไดอะแกรมที่แสดงดานลาง:

ภาพประกอบ 10.19: การลดพกิัดของกระแสเอาทพุทเทียบกบัความสูงที่ T AMB, MAX ทีค่วามสูงเหนอืระดับนํ้าทะเลมากกวา 2 กม. โปรดติดตอ Danfoss เกีย่ว

กบั PELV

ทางเลือกที่จะลดอุณหภมูิแวดลอมที่ระดับเหนือกวาน้ําทะเลมากๆ และดวยเหตุนั้นตองใหแนใจวากระแสเอาทพทุจะเทากับ 100% ทีร่ะดับความสูงเหนือกวาน้าํทะเล

10 ขอมลูจําเพาะ
คูมอืการใชงาน
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10.2.4 การลดพกิัดสําหรับการรนัทีค่วามเรว็ตํ่า 

ขณะทีเ่ช่ือมตอมอเตอรเขากบัตัวแปลงความถี่ จําเปนจะตองตรวจสอบวา มีการระบายความรอน มอเตอรเพียงพอหรือไม

ระดับความรอนจะขึ้นอยูกับโหลดทีม่อเตอร รวมทัง้ความเร็วและระยะเวลาในการทาํงาน

การใชงานที่มีแรงบดิคงที ่(CT mode)

ปญหาอาจจะเกดิขึน้ทีค่า RPM ตํ่าในการใชงานทีม่ีแรงบดิคงที่ ในการใชงานทีม่ีแรงบดิคงที ่มอเตอรอาจเกดิความรอนสูงเกนิที่ความเร็วตํ่า เน่ืองจากมีอากาศที่ไหลผาน

พดัลมรวมของมอเตอรไมเพียงพอ

หากมอเตอรทาํงานตอเนือ่งที่คา RPM ต่ํากวาครึ่งของคาพกิัด มอเตอรตองไดรับการจายลมเพิม่เติมเพื่อการระบายความรอน (หรือใชมอเตอรที่ออกแบบสําหรับการทํางาน

ประเภทนี)้

ทางเลือกที่จะลดระดับของภาระของมอเตอรโดยการเลือกมอเตอรใหใหญขึ้น อยางไรกต็าม การออกแบบของตัวแปลงความถี่จะกาํหนดขดีจํากดัของขนาดมอเตอร

การใชงานที่มีแรงบดิแบบผันแปร (แบบเสนตรง) (VT)

ในการใชงาน VT เชน พัดลมและปมแบบหอยโขง ซ่ึงแรงบดิจะปรับตามอัตราสวนกาํลังสามของความเรว็ และกําลังจะปรบัตามอัตราสวนกําลังสามของความเร็ว ซ่ึงไมมี

ความจาํเปนตองระบายความรอนเพิม่เติมหรือลดพกิดัของมอเตอร

ในกราฟที่แสดงดานลางนี ้เสนโคง VT ปกติจะอยูต่ํากวาแรงบดิสูงสดุที่ลดพิกดัและแรงบดิสูงสุดทีใ่หมีการระบายความรอนในทกุๆ ความเร็ว

โหลดสูงสุดสําหรับมอเตอรมาตรฐานที ่40 ฐC ขบัเคลื่อนโดยตัวแปลงความถี่ประเภท VLT FCxxx

ขอมูลจําเพาะ: ─ ─ ─ ─แรงบิดปกติทีโ่หลด VT ─•─•─•─แรงบดิสูงสุดทีใ่หมีการระบายความรอน ‒‒‒‒‒แรงบดิสูงสุด

หมายเหตุ 1) การทํางานที่ความเร็วซิงโครนสัสูงเกนิจะทําใหแรงบดิมอเตอรที่มีอยูลดลงโดยแปรผกผนักบัการเพิม่ความเร็ว ประเด็นนีจ้ะตองนาํมาพจิารณาในระหวาง

ชวงการออกแบบเพื่อหลีกเล่ียงการรับโหลดสูงเกินไปของมอเตอร

 

10.2.5 การลดพกิดัสําหรบัการติดตั้งสายเคเบลิมอเตอรแบบยาวหรือสายเคเบลิทีม่ีขนาดหนาตัดใหญขึ้น

ความยาวสูงสุดของสายเคเบิลสําหรับตัวแปลงความถี่นีค้ือ 300 เมตรและ 150 เมตรสําหรับสายเคเบิลทีม่ีชีล

ตัวแปลงความถี่นีไ้ดรับการออกแบบใหทํางานโดยใชสายเคเบิลมอเตอรที่มีขนาดหนาตัดคาพกิดั หากใชสายเคเบลิที่มีขนาดหนาตัดใหญข้ึน ใหลดกระแสเอาทพทุลง 5%

สําหรับทุกขัน้การเพิม่ของขนาดหนาตัด

(ขนาดหนาตัดทีเ่พิ่มขึน้ของสายเคเบิลจะทาํใหเกิดความเปนตัวเกบ็ประจุร่ัวไหลลงดินที่เพิม่ขึ้น ดังนั้นจึงมีกระแสรั่วไหลลงดินเพิม่ขึน้)

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 10 ขอมูลจําเพาะ
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10.2.6 การปรบัใหเหมาะสมโดยอตัโนมัติจะใหการประกนัในสมรรถนะ  

ตัวแปลงความถี่จะตรวจสอบระดับความรุนแรงของอณุหภมูิภายใน กระแสโหลด แรงดันสูงบนวงจรและความเร็วมอเตอรต่ําอยูเสมอ สําหรับการตอบสนองตอระดับทีรุ่นแรง

ตัวแปลงความถีส่ามารถปรับการสลับความถี่ และ/หรือเปล่ียนรูปแบบการสลับเพือ่ทีจ่ะประกันในสมรรถนะของตัวแปลงความถี่ได ความสามารถทีจ่ะลดกระแสเอาทพุตโดย

อตัโนมัติชวยขยายสภาวะการทํางานที่ยอมรับไดเพิ่มมากขึน้

10 ขอมลูจําเพาะ
คูมอืการใชงาน
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ดัชนี

0
0-** การทํางาน/จอแสดงผล 109

1
1-** โหลด/มอเตอร 111

13-** Smart Logic 122

14-** ฟงกชันพิเศษ 123

15-** ขอมูลของ Fc 124

16-** คาขอมูลที่อานได 126

18-** คาขอมูลที่อานได 2 129

2
2-** เบรค 112

20-** วงรอบปดของ Fc 130

21-** สวนขยาย วงรอบปด 131

22-** ฟงกชันการประยุกตใชงาน 134

23-** การดําเนินการตามเวลาที่ต้ัง 136

25-** ตัวควบคุมคาสเคด 137

3
3-** คาอางอิง/การเปลี่ยนความเร็ว 113

4
4-** ขีดจํากัด/การเตือน 114

5
5-** อินพุท/เอาทพุทดจิิตลั 115

6
6-** อินพุท/เอาทพุทอนาล็อก 117

60 Avm 167

8
8-** การสื่อสารและอปุกรณเสริม 119

9
9-** Profibus 120

A
Ama 48, 59

Awg 153

D
Dst/ เริ่มตนฤดรูอน 0-76 74

Dst/ ฤดรูอน 0-74 74

Dst/ สิ้นสุดฤดูรอน 0-77 74

E
Etr 148

G
Glcp 59

L
Lcp 59

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ ดัชนี
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Lcp 102 51

Led 51

M
Main Menu 63

Mct 10 62

N
Nlcp 56

P
Pid ที่ควบคมุแบบปกติ/ผกผัน 20-81 96

Profibus Dp-v1 62

Q
Q1 เมนูสวนตัว 64

Q2 ชุดคําสั่งดวน 64

Q3 ชุดคําสั่งการทํางาน 65

Q5 การเปลีย่นแปลงที่ทํา 67

Q6 การบันทึก 67

Quick Menu 53, 63

R
Reset 55

S
Sfavm 167

Status 53

เ
เขาไปยังข้ัวตอควบคมุ 39

เครื่องมือซอฟตแวรสําหรับ Pc 61

เคสชุดน็อคเอาท 19

เซ็ตพอยต 1 20-21 96

เซ็ตพอยตของการเติม 29-05 107

เซ็นเซอร Kty 148

เมนูดวน 63

เลือกสัญญาณดิจิตอล เทอมินอล 27 5-01 80

เวลาเปลี่ยนความเร็วเริ่มตน 3-84 78

เวลาเปลี่ยนความเร็วของเช็ควาลว 3-85 78

เวลาเปลี่ยนความเร็วข้ันปลาย 3-88 79

เวลาในการเติมนํ้าเขาทอ 29-03 107

เวลาไตถงึคายอด 166

เวลาที่เปด 23-00 104

เวลาที่ใชในการเรงความเร็ว 78

เวลาที่ปด 23-02 105

เวลาบูสตสูงสุด 22-46 100

เวลารันต่ําสุด 22-40 99

เวลาหมดเวลารอสัญญาณ 6-00 90

เวลาหลับต่ําสุด 22-41 100

เวอรชันของซอฟตแวรและการรับรอง 9

เสียงรบกวน 165

เหตกุารณ 23-04 107

เอาทพุต ข้ัว 42 6-50 92

เอาทพุทดจิิตอล 162

เอาทพุทมอเตอร 161

เอาทพุทรีเลย 38, 163

เอาทพุทอนาลอ็ก 162

แ
แบบการควบคุมมอเตอร 1-00 75

แปนกด 59

ดัชนี
คูมอืการใชงาน
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แฟกเตอรแกไขกําลงั 22-31 98

แรงดนัของมอเตอร 166

แรงดนัคายอดของมอเตอร 166

แรงดนัท่ีไมมีการไหล 22-87 103

แรงดนัท่ีพิกัดความเร็ว 22-88 103

แรงดนัมอเตอร ( Volt) 1-22 75

แหลงจายไฟหลัก 153, 159

แหลงจายไฟหลัก (l1, L2, L3) 161

แหลงจายไฟหลัก 1 X 200 - 240 Vac 152

โ
โหมดเมนูดวน 53

โหมดเมนูหลกั 54, 68

ใ
ใชงานการเติมนํ้าเขาทอ, 29-00 107

ไ
ไฟแสดงสถานะ (led): 53

ไมสอดคลองกับ Ul 20

ก
กระแสมอเตอร ( Amp) 1-24 75

กระแสรั่ว 6

การเชื่อมตอ Usb 40

การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลกัสําหรับ A2 และ A3 24

การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลกัสําหรับ B1, B2 และ B3 27

การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลกัสําหรับ B4, C1 และ C2 28

การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลกัสําหรับ C3 และ C4 28

การเชื่อมตอบัส Dc 34

การเชื่อมตอบัส Rs-485 61

การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ C3 และ C4 34

การเชื่อมตอรีเลย 36

การเดนิสายไฟ 48

การเตือนเกีย่วกบัการสตารทที่ไมตัง้ใจ 5

การเปลีย่นกลุมของคาขอมูลตัวเลข 58

การเปลีย่นขอมูล 58

การเปลีย่นคาขอมูล 59

การเปลีย่นคาตัวอักษร 58

การเริ่มตน 60

การเลอืกพารามิเตอร 68

การใชงานที่มีแรงบิดแบบผันแปร (แบบเสนตรง) (vt) 171

การใชงานที่มีแรงบิดคงท่ี (ct Mode) 171

การไหลที่พิกัดความเร็ว 22-90 103

การกระทําขณะเปด 23-01 104

การกระทําขณะปด 23-03 105

การขันแนนของข้ัวตอ 19

การคํานวณจุดทํางาน 22-82 102

การชดเชยการไหล 22-80 101

การดเสริมเพื่อการสื่อสาร 149

การดควบคุม, เอาทพุท Dc +10 V 163

การดควบคุม, เอาทพุท Dc 24 V 162

การดควบคุม, การสื่อสารแบบอนุกรม Rs-485 161

การดควบคุม, การสือ่สารอนุกรม Usb 164

การดําเนินการตามเวลาที่ตัง้ 23-0* 104

การตรวจพบกําลังต่ํา 22-21 97

การตรวจพบความเร็วต่ํา 22-22 97

การตอลงดินและแหลงจายไฟหลัก It 22

การตัง้คาทั่วไป 1-0* 75

การตัง้คาพลังงานต่ําอัตโนมัต ิ22-20 97

การตัง้คามาตรฐาน 60, 108

การตดิตัง้เชิงกล 16

การตดิตัง้แบบชิดกัน 16

การตดิตัง้แผงเจาะทะลุ 17

การตดิตัง้ทางไฟฟา 41

คูมือการใชงาน
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การตดิตั้งที่สูงมากเหนือระดับนํ้าทะเล 5

การถายโอนดวนของการตัง้คาพารามิเตอรเมื่อใช Glcp 59

การทํางานของรีเลย 5-40 88

การประมาณการเสนโคงแบบลเินียร-สี่เหลี่ยม 22-81 101

การปรับเวกเตอรอะซิงโครนัสความถี่ของสเตเตอร 167

การปรับใหเหมาะสมโดยอตัโนมัตจิะใหการประกนัในสมรรถนะ 172

การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอตัโนมัต ิ(ama)) 46

การปรับชวงกวางของพัลส 167

การปองกัน 20

การปองกันและคุณสมบัติ 161

การปองกันกระแสเกนิ 20

การปองกันมอเตอร 161

การลดพิกัดสําหรับแรงดนัอากาศต่ํา 170

การลดพิกดัสําหรับการติดตั้งสายเคเบิลมอเตอรแบบยาวหรือสายเคเบิลที่มีขนาดหนาตัดใหญข้ึน 171

การลดพิกดัสําหรับการรันที่ความเร็วต่ํา 171

การลดพิกัดอุณหภูมิแวดลอม 167

การลืน่ไหล 55

การสื่อสารอนุกรม 164

การหนวงเวลาปมแหง 22-27 98

การหนวงเวลาสิ้นสุดเสนโคง 22-51 101

การหนวงที่ไมไหล 22-24 98

[กําลงัความเร็วสูง Hp] 22-39 99

[กําลงัความเร็วสูง Kw] 22-38 99

กําลงัที่ไมมีการไหล 22-30 98

[กําลงัที่ความเร็วต่ํา Hp] 22-35 99

[กําลงัที่ความเร็วต่ํา Kw] 22-34 99

[กําลงัมอเตอร Kw] 1-20 75

กําหนดเวลาความเร็วขาข้ึน ชุด 1 3-41 78

กําหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1 3-42 78

กําหนดเอาทพุทของ เทอมินอล 27 5-30 86

กําหนดความเร็วต่ําสุดมอเตอร 4-11 80

กําหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร 4-13 80

ข
ขนาดเชิงกล 15

ขยะอเิล็กทรอนิกส 9

ขอกําหนดดานความปลอดภัยสําหรับการตดิต้ังเชิงกล 17

ขอความแสดงผล 1 0-37 73

ขอความแสดงผล 2 0-38 73

ขอความแสดงผล 3 0-39 74

ขอความแสดงฟอลต 147

ขอความแสดงสถานะ 51

ขอมูลบนปายชื่อ 45

ข้ัว 29 คาอางอิงสูง/คาปอนคา 5-53 89

ข้ัว 42 สเกลต่ําสุดของเอาทพุต 6-51 93

ข้ัว 42 สเกลสูงสุดของเอาทพุต 6-52 93

ข้ัว 53 แรงดันระดบัต่ํา 6-10 91

ข้ัว 53 แรงดันระดบัสูง 6-11 91

ข้ัว 53 คาอางอิง/คาปอนกลับคา 6-14 91

ข้ัว 54 แรงดันระดบัต่ํา 6-20 91

ข้ัว 54 แรงดันระดบัสูง 6-21 91

ข้ัว 54 คาอางอิง/คาปอนกลับตํ่า 6-24 91

ข้ัว 54 คาอางอิง/คาปอนกลับสูง 6-25 92

ข้ัวตอสวนควบคมุ 40

ค
[ความเร็วเติมนํ้าเขาทอ Hz] 29-02 107

[ความเร็วเติมนํ้าเขาทอ Rpm] 29-01 107

[ความเร็วการปลุกการทํางาน Hz] 22-43 100

[ความเร็วการปลุกการทํางานตอรอบ Rpm] 22-42 100

[ความเร็วต่ํา Hz] 22-33 99

[ความเร็วต่ํา Rpm] 22-32 98

[ความเร็วที่ไมมีการไหล Hz] 22-84 103

[ความเร็วที่ไมมีการไหล Rpm] 22-83 103

[ความเร็วที่จุดการออกแบบ Hz] 22-86 103

[ความเร็วที่จุดการออกแบบ Rpm] 22-85 103

[ความเร็วรอบท่ีเริ่มสตารท Pid Rpm] 20-82 96
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ความเร็วรอบมอเตอร ( Rpm) 1-25 76

[ความเร็วสุดทายของการเปล่ียนความเร็วของเช็ควาลว Hz] 3-87 79

[ความเร็วสุดทายของการเปล่ียนความเร็วของเช็ควาลว Rpm] 3-86 79

[ความเร็วสูง Hz] 22-37 99

[ความเร็วสูง Rpm] 22-36 99

ความถี่มอเตอร ( Hz) 1-23 75

ความยาวและขนาดหนาตดัของสายเคเบิล 161

คาเวลา Integral ของ Pid 20-94 96

คาเวลา Proportional ของ Pid 20-93 96

คาอางอิงต่ําสุด 3-02 77

คาอางอิงที่กําหนดลวงหนา 3-10 77

คาอางอิงปลุกการทํางาน/คาความตางของคาปอนกลบั 22-44 100

คาอางอิงสูงสุด 3-03 77

คําเตอืนทั่วไป 4

คําแนะนําในการกําจดัท้ิง 9

คํายอและมาตรฐาน 12

คณุลักษณะแรงบิด 161

คณุลักษณะการควบคมุ 163

จ
จอแสดงผลแบบกราฟก 51

ช
ชุดคําสั่งของพารามิเตอร 63

ชุดคําส่ังพารามิเตอรที่มีประสิทธิภาพสําหรับการประยุกตใชงานกับนํ้า 63

ชุดภาษา 1 70

ชุดภาษา 2 70

ชุดภาษา 3 70

ชุดภาษา 4 70

ด
ดซีีลงิค 147

ต
ตัง้การทํางานของเทอมินอล 32 5-14 84

ตัง้การทํางานของเทอมินอล 33 5-15 85

ตัง้วันที่และเวลา 0-70 74

ตวัเลอืก Ctl ของคาสเคส 140

ตวัเลอืกพารามิเตอร 108

ตวัแปลงความถี่ 45

ตวักรองคลื่นไซน 29, 48

ตวัรัดสายเคเบิลควบคุม 40

ตวัอยางการเดินสายและการทดสอบ 39

ตารางการแกะกลองบรรจุ 13

ท
ทีละข้ัน 59

บ
บรรทัดแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก 0-20 70

บรรทัดแสดงผล 1.2 ขนาดเล็ก 0-21 73

บรรทัดแสดงผล 1.3 ขนาดเล็ก 0-22 73

บรรทัดแสดงผล 2 ขนาดใหญ 0-23 73

บรรทัดแสดงผล 3 ขนาดใหญ 0-24 73

บูสตเซ็ตพอยต 22-45 100

ป
ประสิทธิภาพ 165

ปรับตามมอเตอรออโต(ama) 1-29 76

ปมจุม 48

ปายชื่อมอเตอร 45

คูมือการใชงาน
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พ
พารามิเตอรที่เปนดัชนี 59

ฟ
ฟงกชัน/ที่ไมไหล 22-23 98

ฟงกชันการใชงานเกีย่วกับนํ้า 29-** 107

ฟงกชันปมแหง 22-26 98

ฟงกชันสิ้นสุดเสนโคง 22-50 100

ฟงกชันหมดเวลารอสัญญาณ 6-01 90

ฟวส 20

ภ
ภาพรวมการเดนิสายมอเตอร 30

ภาพรวมของการเดนิสายหลัก 23

ภาษา - พารามิเตอร 0-01 69

ม
มอเตอรถงั 48

มีการระบายความรอน 171

มีชีล/ปลอกโลหะ 41

ร
ระดับแรงดนัไฟฟา 161

รายการตรวจสอบ 13

รีแอค็แตนซการรั่วของสเตเตอร 76

รีแอค็แตนซหลกั 76

รูปแบบเวลา 0-72 74

ล
ลิขสิทธ์ิ การจํากัดความรับผิดชอบและสิทธ์ิในการทบทวน 3

ว
วงจรข้ันกลาง 147, 165, 166

วงรอบปดของชุดขับ 20-** 94

วิธีเชื่อมตอ Pc เขากับตวัแปลงความความถี่ 61

วิธีเชื่อมตอมอเตอร - เดนิหนา 28

วิธีใชงาน Lcp แบบกราฟก (glcp) 51

วิธีการเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟหลักและการตอสายดนิสําหรับ B1 และ B2 27

ส
สตริงของรหัสประเภท (t/c) 12

สตริงรหัสชนิด 11

สตารท/หยุด 47

สภาพแวดลอม 163

สภาพของการระบายความรอน 16

สมรรถนะเอาทพุท (u, V, W) 161

สมรรถนะการดควบคมุ 164

สวิตช S201, S202 และ S801 44

สายเคเบิลควบคุม 41

สายเคเบิลทั่วไป 19

ห
หนวยคาอางองิ/คาปอนกลับ 20-12 94

หมายเหตุเกี่ยวกับความปลอดภัย 5

อ
อัตราการเติมนํ้าเขาทอ 29-04 107

อินพุตดจิิตอล: 161

อินพุทอนาลอ็ก 162
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อปุกรณเสริมในการเชื่อมตอเบรก 35

อปุกรณปองกนัไฟดูด 6
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