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1 วธีิการอานคูมอืการใชงาน

1.1.1 ลิขสิทธิ ์การจํากดัความรบัผิดชอบและสิทธิ์ในการทบทวน 

การเผยแพรส่ิงพิมพนีม้ีขอมูลทีเ่ปนกรรมสิทธิ์ของ Danfoss โดยการยอมรับและการใชคูมือนี ้ ผูใชไดยอมรับวาขอมูลทีม่ีอยูในสื่อน้ีจะถูกใชเพื่อการใชงานอปุกรณจาก

Danfoss หรืออปุกรณจากผูผลิตอืน่ทีท่ําใหอุปกรณดังกลาวมีวตัถุประสงคที่ใชเพื่อสื่อสารกบัอปุกรณของ Danfoss ผานการเชื่อมโยงดวยการสื่อสารอนุกรมเทานัน้ การเผย

แพรสิ่งพิมพนีไ้ดรับการคุมครองภายใตกฎหมายลิขสิทธิ์ของเดนมารกและประเทศอื่นโดยสวนใหญ

Danfoss ไมประกันวาชุดซอฟตแวรที่สรางขึน้ตามแนวทางทีม่ีอยูในคูมือนีจ้ะทํางานอยางเหมาะสมในทุกๆ สภาพแวดลอมทางกายภาพ ฮารดแวรและซอฟตแวร

ถึงแมวา Danfoss จะไดทดสอบและทบทวนเอกสารภายในคูมือนี้แลวก็ตาม Danfoss ไมมีการประกันหรือการแสดงออกไมวาจะเปนการเปดเผยหรือโดยนยัในความรับผดิ

ชอบตอเอกสารนี ้รวมถึงคุณภาพของเอกสาร ประสิทธิภาพ หรือความเหมาะสมสําหรับวัตถุประสงคทีเ่ปนการเฉพาะ

ไมมีเหตุการณใดที่ Danfoss จะรับผดิชอบตอความเสียหายโดยทางตรง, ทางออม, พิเศษ, บังเอญิ หรือที่เกิดขึน้ตามมาหลังจากการเลิกใช หรือการไมมีความสามารถใน

การใชขอมูลที่มีอยูในคูมือนี ้ ถึงแมวาจะไดรับคําแนะนาํในความเปนไปไดถึงความเสียหายดังกลาว โดยเฉพาะ Danfoss ไมรับผดิชอบตอตนทนุใดๆ รวมถึงแตไมจํากดัถึง

สิ่งเหลานั้นที่เกิดข้ึนจากผลของการสูญเสียกําไรหรือรายได, อปุกรณสูญหายหรือเสียหาย, โปรแกรมคอมพวิเตอรสูญหาย, ขอมูลสูญหาย, ตนทุนในการจัดหาทดแทนส่ิง

เหลานี ้หรือการเรียกรองใดๆโดยบุคคลที่สาม

Danfoss สงวนสิทธ์ิทีจ่ะทบทวนการเผยแพรนี้ไดตลอดเวลาและเปลี่ยนแปลงเนื้อหาโดยไมตองแจงใหทราบลวงหนาหรือมีพันธะใดๆที่จะตองแจงใหผูใชกอนหนาและผู

ใชปจจุบนัของการทบทวนหรือการเปลี่ยนแปลงเหลานั้น

คูมือการใชงานนีจ้ะแนะนําชุดขับ AQUA VLT ใหกบัคุณในทุกแงมุม

เอกสารที่มีอยูของชุดขับ AQUA VLT:

- คูมือการใชงาน MG.20.MX.YY มขีอมูลทีจ่ําเปนสําหรับการเริ่มใชงานชุดขบัและทําใหชุดขับทํางาน

- คูมือการออกแบบ MG.20.NX.YY บรรจขุอมูลทางเทคนิคเกี่ยวกบัการออกแบบชุดขบัและการประยุกตใชของลูกคา

- คูมือการโปรแกรม MG.20.OX.YY ใหขอมูลเกีย่วกบัวิธีโปรแกรมรวมถึงคําอธิบายเกีย่วกับพารามิเตอรอยางครบถวนสมบูรณ

X = เลขการปรับแก

YY = รหัสภาษา

เอกสารทางเทคนคิของชุดขบัของ Danfoss ยังมีในแบบออนไลนที ่ www.danfoss.com/BusinessAreas/DrivesSolutions/Documentations/Technical

+Documentation

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 1 วิธีการอานคูมอืการใชงาน
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1.1.2 การรับรอง

 

1.1.3 สัญลักษณ

สัญลักษณที่ใชในคูมือการใชงาน

โนตสําหรับผูอาน

แสดงบางสิง่ที่จะตองสังเกตโดยผูอาน

แสดงคําเตือนทั่วไป

แสดงคําเตือนไฟฟาแรงสูง

* แสดงคามาตรฐานจากโรงงาน

1 วิธีการอานคูมอืการใชงาน
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

4 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss

1  



2 ความปลอดภัย

2.1.1 หมายเหตุเกี่ยวกบัความปลอดภัย

แรงดันไฟฟาของตัวแปลงความถี่มีอันตรายเมื่อตัวแปลงความถี่ตออยูกบัแหลงจายไฟหลัก การตอมอเตอร ตัวแปลงความถี ่ หรือฟลดบัสทีไ่มถูกตอง

อาจทําใหอปุกรณเสียหาย ทําใหผูปฏบิตัิงานไดรับบาดเจ็บรุนแรงหรือเสียชีวติได ดังนั้นจะตองปฏบิตัิตามคําแนะนาํในคูมือนีเ้ชนเดียวกบักฎขอบังคับ

ของทองถ่ินและระดับประเทศและขอบังคบัดานความปลอดภยั

ขอบังคับดานความปลอดภยั

1. ตัวแปลงความถี่จะตองถูกปลดจากแหลงจายไฟหลักถาจะตองมีการดําเนนิงานซอม ตรวจสอบวาแหลงจายไฟหลักถูกปลดแลวและรอจนกวาเวลาที่จําเปนตอง

รอไดผานไปกอนทีจ่ะถอดข้ัวของมอเตอรและแหลงจายไฟหลัก

2. ปุม [STOP/RESET] บนแผงควบคุมของตัวแปลงความถี่ไมไดปลดอุปกรณออกจากแหลงจายไฟหลักและดังนั้นตองไมใชเปนสวิตชเพือ่ความปลอดภยั

3. การลงดินเพือ่การปองกนัทีถู่กตองของอปุกรณจะตองถูกกาํหนด ผูใชตองไดรับการปกปองจากแหลงจายไฟ และมอเตอรตองถูกปองกนัจากการมีโหลดเกนิตา

มกฏขอบงัคับในระดับประเทศและทองถ่ิน

4. กระแสรั่วลงดินสูงกวา 3.5 mA

5. การปองกนัโหลดเกินของมอเตอรตั้งคาโดยพารามิเตอร 1-90 การปองกันความรอนเกินของมอเตอร ถาตองใชฟงกชันนีใ้หตั้งพารามิเตอร 1-90 ใหเปนคาขอมูล

ของ [ตัดการทํางานดวย ETR] (คามาตรฐาน) หรือ คาขอมูล [การเตือนดวย ETR] หมายเหตุ: ฟงกชันจะเริ่มตนที ่1.16 เทาของกระแสทีพ่ิกดัและความถี่ทีพ่ิกดั

สําหรับตลาดอเมริกาเหนอื: ฟงกชัน ETR ใหการปองกันมอเตอรรับโหลดเกนิ ที่คลาส 20 ตามมาตรฐาน NEC

6. หามถอดปลั๊กมอเตอรและแหลงจายไฟหลักในขณะทีต่ัวแปลงความถี่ยังเช่ือมตออยูกับแหลงจายไฟหลัก ตรวจสอบวาแหลงจายไฟหลักถูกปลดแลวและรอ

จนกวาเวลาที่จําเปนตองรอไดผานไปกอนทีจ่ะถอดขัว้ของมอเตอรและแหลงจายไฟหลัก

7. โปรดจําไววาตัวแปลงความถี่จะมีอนิพทุแรงดันที่นอกเหนือจาก L1, L2 และ L3 เมื่อติดตั้งการแบงโหลด (การเชื่อมวงจรตัวกลางกระแสตรง) และแหลงจายไฟ

ภายนอก 24 VDC ตรวจสอบวาทุกอนิพทุแรงดันถูกปลดออกและรอจนกวาเวลาที่จําเปนตองรอไดผานไปกอนการเริ่มงานซอม

การติดต้ังที่สูงมากเหนือระดับนํ้าทะเล

ทีค่วามสูงเหนือระดับน้ําทะเลมากกวา 2 กม. โปรดติดตอ Danfoss เกี่ยวกบั PELV

การเตือนเกีย่วกบัการสตารทที่ไมต้ังใจ

1. มอเตอรสามารถถูกทาํใหหยดุไดโดยใชคําสั่งดิจิตอล คําสั่งบสั คาอางองิหรือการหยดุทีห่นาเครื่องในขณะทีต่ัวแปลงความถี่เช่ือมตออยูกบัแหลงจายไฟหลัก เมื่อจําเปน

ตองพิจารณาเกี่ยวกบัความปลอดภยัสวนบคุคลเพื่อประกันวาจะไมมีการสตารทโดยไมตั้งใจเกดิขึน้ ฟงกชันการหยดุเหลานีจ้ะไมเพียงพอ 2. ในขณะทีพ่ารามิเตอรกาํลัง

เปลี่ยนแปลงมอเตอรอาจจะสตารทได ดังนัน้ปุมหยดุ [STOP/RESET] ตองถูกใชงานเสมอขอมูลดังตอไปนีส้ามารถปรับแกได 3. มอเตอรที่หยดุอยูอาจจะสตารทถาเกดิ

ฟอลตขึน้ในอุปกรณอเิล็กทรอนิกของตัวแปลงความถี ่หรือถาโหลดเกินชั่วคราว หรือฟอลตในแหลงจายไฟหลัก หรือการเชื่อมตอมอเตอรสิ้นสุดลง

การเตือน

การสัมผสัชิ้นสวนทางไฟฟาอาจมีอนัตรายอยางรายแรง แมวาอปุกรณจะตัดการเชื่อมตอจากแหลงจายไฟหลักแลวกต็าม

และควรดูใหแนใจวา อินพุทแรงดันอื่นๆ ไดถูกปลดการเช่ือมตอแลว เชน แหลงจายไฟภายนอก 24 V DC การแบงรับโหลด (การเชื่อมตอ DC ของวงจรขัน้กลาง) รวมถึง

การตอมอเตอรสําหรับการสํารองทางจลน

 

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 2 ความปลอดภัย
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2.1.2 คําเตือนทั่วไป

คําเตือน:

การสัมผัสชิ้นสวนทางไฟฟาอาจมีอันตรายอยางรายแรง แมวาอปุกรณจะตัดการเชื่อมตอจากแหลงจายไฟหลักแลวก็ตาม

และควรดูใหแนใจวา อนิพทุแรงดันอืน่ๆ ไดถูกปลดการเชื่อมตอแลว (การเชื่อมตอของวงจรขั้นกลางกระแสตรง) รวมถึงการตอมอเตอรสําหรับการ

สํารองทางจลน

กอนที่จะสัมผัสสวนที่อาจจะมีกระแสไฟฟาใดๆ ของ FC 200 ชุดขับ AQUA VLT ใหรออยางนอยดังตอไปนี:้

200 - 240 V, 0.25 - 3.7 kW: รออยางนอย 4 นาที

200 - 240 V, 5.5 - 45 kW: รออยางนอย 15 นาที

380 - 480 V, 0.37 - 7.5 kW: รออยางนอย 4 นาที

380 - 480 V, 11 - 90 kW, รออยางนอย 15 นาที

525 - 600 V, 1.1 - 7.5 kW, รออยางนอย 4 นาที

525 - 600 V, 110 - 250 kW, รออยางนอย 20 นาที

525 - 600 V, 315 - 560 kW, รออยางนอย 30 นาที

ใชเวลารอนอยกวาน้ีไดเฉพาะในกรณีทีบ่งช้ีไวบนปายชื่อสําหรับเครื่องทีร่ะบุเทานัน้

กระแสรั่ว

กระแสรั่วไหลลงดินจาก FC 200 ชุดขบั AQUA VLT มีคาเกิน 3.5 mA ตาม IEC 61800-5-1 จะตองแนใจวาไดมีการเชื่อมตอลงดินโดย ขนาดสายดิน

ต่ําสุด 10mmฒ ทองแดงหรือ 16mmฒ อลูมิเนียมหรือสายดินเพิม่เติมทีม่ีขนาดเดียวกันกบัสายไฟหลักตองมีการเชื่อมตอแยกตางหาก

อุปกรณปองกันไฟดูด

ผลิตภณัฑนีอ้าจทําใหเกดิกระแสตรงไหลในตัวนาํปองกัน โดยทีอุ่ปกรณปองกันไฟดูด (RCD) จะถูกใชสําหรับการปองกนัพเิศษ ควรใชเฉพาะ RCD

ประเภท B (แบบหนวงเวลา) ที่ดานแหลงจายไฟของผลิตภณัฑนี้เทาน้ัน ดูหมายเหตุแอปพลิเคชั่น RCD เพิม่เติม MN.90.GX.02

การตอลงดินแบบปองกนัของ FC 200 ชุดขบั AQUA VLT และตองใช RCD ตามกฎขอบังคับในประเทศและทองถ่ินเสมอ

 

2.1.3 กอนเริม่ตนงานซอมบาํรงุ

1. ใหปลดตัวแปลงความถี่ออกจากแหลงจายไฟหลัก

2. ตัดการเชื่อมตอขัว้ตอ 88 และ 89 ของบัสไฟตรง

3. รออยางนอยเทากับเวลาทีร่ะบุไวในสวน คําเตือนทั่วไป ทีด่านบน

4. ถอดสายเคเบิลมอเตอร

 

2.1.4 เงือ่นไขพเิศษ

พิกดัทางไฟฟา

คาพกิัดจะแสดงบนปายชื่อของตัวแปลงความถี่โดยอางองิจากแหลงจายไฟฟา 3 เฟส ภายในแรงดัน กระแส และชวงของอณุหภมูิที่กาํหนด ซ่ึงคาดวาจะถูกใชในการ

ประยกุตใชงานเปนสวนใหญ

ตัวแปลงความถีย่ังรองรับการประยกุตใชพิเศษอื่นๆ ที่มีผลกบัคาพกิัดทางไฟฟาของตัวแปลงความถี่ สภาวะพเิศษที่สงผลกบัคาพกิัดทางไฟฟาอาจเปน

• การใชงานกบัแหลงจาย 1 เฟส

• การใชงานที่มีอณุหภมูิสูงที่ตองการการลดพิกดัทางไฟฟา

• การใชงานทางทะเลทีม่ีสภาวะแวดลอมทีรุ่นแรงมาก

ดูเร่ืองที่เก่ียวของในคําแนะนาํเหลาน้ีและคูมือการออกแบบชุดขบั AQUA VLTฎ  สําหรับขอมูลเกีย่วกับพกิัดทางไฟฟา

ความตองการสําหรับการติดต้ัง:>

ความปลอดภัยทางไฟฟาโดยรวมของตัวแปลงความถี่ที่จําเปนตองไดรับการพิจารณาในการติดต้ังโดยเฉพาะที่เกีย่วของกบั

• ฟวสและเซอรกติเบรกเกอรสําหรับการปองกนักระแสเกนิและการลัดวงจร

• การเลือกขนาดสายเคเบลิไฟฟา (แหลงจายไฟหลัก, มอเตอร, เบรก, การแบงโหลดและรีเลย)

• การกําหนดคา Grid (IT,TN, ขาสายดิน เปนตน)

• ความปลอดภยัของสวนตอแรงดันต่ํา (สภาวะ PELV)

ดูเร่ืองที่เก่ียวของในคําแนะนาํเหลาน้ีและคูมือการออกแบบชุดขบั AQUA VLTฎ สําหรับขอมูลเกี่ยวกบัขอกาํหนดการติดตั้ง
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2.1.5 ขอควรระวงั

ตัวเก็บประจดุีซีลิงคของตัวแปลงความถี่ จะยังคงมีประจุไฟอยูหลังจากปลดการจายไฟแลว เพื่อหลีกเลี่ยงอันตรายจากไฟฟา ใหปลดตัวแปลงความถี่

ออกจากแหลงจายไฟหลักกอนดําเนนิการบํารุงรักษา ใหรออยางนอยตามที่ระบุตอไปนี ้กอนใหบริการตัวแปลงความถี:่

แรงดันไฟฟา 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
    

โปรดตระหนักวาอาจจะมีแรงดันสูงในดีซีลิงค แมวาไฟแสดงสถานะจะดับแลวกต็าม

 

2.1.6 หลีกเล่ียงการสตารทโดยไมไดตั้งใจ

ในขณะที่ตัวแปลงความถี่เชื่อมตออยูกบัสายหลัก มอเตอรสามารถสตารท/หยุดไดโดยใชคําสั่งดิจิตอล, คําสั่งบสั, คาอางองิ หรือผานทาง แผงควบคุมหนา

เครื่อง

• ปลดตัวแปลงความถี่จากแหลงจายไฟหลักเมือ่พิจารณาถึงความปลอดภยัสวนบคุคลจาํเปนตองหลีกเลี่ยงการสตารทโดยไมไดตั้งใจ

• เพื่อหลีกเลี่ยงการสตารทโดยไมไดตั้งใจ ใหกดปุม [OFF] ทกุคร้ังกอนทําการเปลี่ยนคาพารามิเตอร

• ถาขั้วตอ 37 ไมไดปด, ฟอลตทางอิเล็กทรอนกิ, โหลดเกินชั่วขณะ, ฟอลตในแหลงจายไฟหลัก, หรือการหายไปของการเชื่อมตอกบัมอเตอร อาจเปนสาเหตุให

มอเตอรที่หยดุอยูเกดิการสตารทข้ึนได

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 2 ความปลอดภัย
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2.1.7 การหยุดอยางปลอดภัยของตัวแปลงความถี ่(อุปกรณเสรมิ)

สําหรับเวอรชันทีต่ิดตัง้การหยุดแบบปลอดภยัดวยอนิพทุทีข่ั้วตอ 37 ตัวแปลงความถี่สามารถทําฟงกชันการปดแรงบิดทีป่ลอดภยั  (ตามทีก่ําหนดไวในฉบับราง CD IEC

61800-5-2) หรือ การหยุดหมวด 0 (ตามที่กาํหนดใน EN 60204-1)ไดอยางปลอดภยั

การทํางานนี้ไดรับการออกแบบและรับรองแลววาเหมาะสมสําหรับขอกําหนดดานความปลอดภยัหมวด 3 ใน EN 954-1 การทํางานนีเ้รียกวา การหยดุแบบปลอดภัย (Safe

Stop) กอนที่จะทําการผสานและใชการหยุดแบบปลอดภยัในการติดตั้ง การวเิคราะหความเส่ียงโดยตลอดในการติดตั้งจะตองไดรับการดาํเนินการเพื่อทีจ่ะพจิารณาวา การ

ทาํงานการหยุดแบบปลอดภยัและหมวดความปลอดภยัมีความเหมาะสมและเพยีงพอหรือไม เพือ่ที่จะติดตั้งและใชการทาํงานการหยดุแบบปลอดภยัตามขอกําหนดดาน

ความปลอดภยัหมวด 3 ใน EN 954-1 จะตองปฏบิัติตามขอมูลและคําแนะนาํทีเ่กี่ยวของของ MG.20.NX.YY คูมือการออกแบบชุดขับ AQUA VLT ! ขอมูลและคําแนะนาํใน

คูมือการใชงานเลมนีย้ังไมเพยีงพอสําหรับการใชงานการหยดุแบบปลอดภัยอยางถูกตองและปลอดภยั!

 

2.1.8 ไฟสายหลักสําหรับ IT

แหลงจายไฟหลัก IT

หามตอตัวแปลงความถี่ชนดิ 400 V ทีม่ีตัวกรอง RFI เขากบัแหลงจายไฟหลักทีม่ีแรงดันระหวางเฟสกบัดินสูงเกินกวา 440 V

ในกรณสีําหรับ IT และการตอลงดินแบบเดลตา (จดุตอลงดิน) แรงดันไฟฟาสายหลักที่วัดระหวางเฟสและดินอาจมีคาเกิน 440 V

พารามิเตอร 14-50 ตัวกรอง RFI สามารถใชเพือ่ตัดตัวเก็บประจ ุRFI ภายใน จากตัวกรอง RFI ไปสายดิน หากทําเชนนี้ จะทําใหประสิทธิภาพของ RFI ลดลงไปทีร่ะดับ A2
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2.1.9 เวอรชันของซอฟตแวรและการรบัรอง

ชุดขับ AQUA VLT

เวอรชันของซอฟตแวร: 1.24

   

คูมือการใชงานน้ีสามารถใชไดกบัตัวแปลงความถี่ ชุดขบั AQUA VLT ทุกรุนที่มีเวอรชันของซอฟตแวรเปน 1.24

เลขเวอรชันของซอฟตแวรสามารถดูไดจากพารามิเตอร 15-43

 

2.1.10 คําแนะนําในการกาํจัดทิ้ง 

อปุกรณทีป่ระกอบดวยชิ้นสวนทางไฟฟาตองไมถูกกาํจัดทิง้รวมกับขยะทัว่ไป
ตองเกบ็ขยะอเิล็กทรอนิกส และไฟฟาแยกตางหากตามกฎหมายทีบ่งัคับใชในปจจบุนัและในระดับทองถ่ิน

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 2 ความปลอดภัย
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3 บทนํา
คูมอืการใชงาน
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3 บทนาํ

3.1 บทนํา

3.1.1 สตริงรหสัชนิด  

คําอธิบาย ตําแหนง ทางเลือกทีเ่ปนไปได
กลุมของผลิตภณัฑและรุนของ 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 มีชีลดแหลงจายไฟหลัก
E5M: IP 55/NEMA Type 12 มีชีลดแหลงจายไฟหลัก
E66: IP66
P21: ชุด IP21ไมมีแผนยดึหลัง
G21: ชุด IP21 มีแผนยดึหลัง
P20: IP20/โครง มีแผนยึดหลัง
P21: IP21/NEMA Type 1 มีแผนยึดหลัง
P55: IP55/NEMA Type 12 มีแผนยดึหลัง

ตัวกรอง RFI 16-17

HX ไมมีตัวกรอง 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: ไมรวมตัวสับเบรก
B: รวมตัวสับเบรก
T: หยุดแบบปลอดภยั
U: เบรกแบบปลอดภยั

จอแสดงผล 19
G: แผงควบคุมหนาเครื่องแบบกราฟก (GLCP)
N: แผงควบคุมหนาเครื่องแบบตัวเลข (NLCP)
X: ไมมีแผงควบคุมหนาเครื่อง

การเคลือบ PCB 20 X. ไมเคลือบ PCB
C: เคลือบ PCB

อุปกรณเสริมแหลงจายไฟหลัก 21

D: การแบงโหลด
X: ไมมีสวิตชตัดตอนแหลงจายไฟหลัก
1: มีสวิตชตัดตอนแหลงจายไฟหลัก
8: สวิตชตัดตอนหลัก + การแบงโหลด

การปรับใหเหมาะสม 22 สํารองไว
การปรับใหเหมาะสม 23 สํารองไว
ซอฟตแวรที่จาํหนาย 24-27 ซอฟตแวรที่แทจริง
ภาษาของซอฟตแวร 28  

อุปกรณเสริม A 29-30
AX: ไมมีอปุกรณเสริม
A0: MCA 101 Profibus DP V1
A4: MCA 104 DeviceNet

อุปกรณเสริม B 31-32

BX: ไมมีอปุกรณเสริม
BK: MCB 101 อปุกรณเสริม I/O สําหรับใชงานทั่วไป
BP: MCB 105 อปุกรณเสริมรีเลย
BO:MCB 109 อุปกรณเสริม I/O อนาล็อก

อุปกรณเสริม C0 MCO 33-34 CX: ไมมีอปุกรณเสริม
อุปกรณเสริม C1 35 X: ไมมีอปุกรณเสริม
ซอฟตแวรเสริม C 36-37 XX: ซอฟตแวรมาตรฐาน

อุปกรณเสริม D 38-39 DX: ไมมีอปุกรณเสริม
D0: ชุดแหลงจายไฟสํารองกระแสตรง

อุปกรณเสริมทีห่ลากหลายมีอธิบายเพิ่มเติมใน คูมือการออกแบบชุดขบั AQUA VLT

ตาราง 3.1: การอธิบายรหัสชนดิ

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 3 บทนํา
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3.1.2 การระบุตัวแปลงความถี่

ดานลางนีเ้ปนตัวอยางของปายประจาํชุดขบั ปายน้ีติดอยูบนตัวแปลงความถี่และแสดงประเภทและอปุกรณเสริมที่ติดตั้งมากบัเครื่อง ดูตารางที ่ 2.1 สําหรับรายละเอยีดวธีิ

การอาน สตริงของรหัสประเภท (T/C)

ภาพประกอบ 3.1: ตวัอยางนีแ้สดงปายประจาํเครื่องสาํหรับชุดขับ AQUA VLT

โปรดเตรียมหมายเลข T/C (รหัสประเภท) และหมายเลขการผลิตเครื่องใหพรอมกอนทีจ่ะติดตอ Danfoss

 

3.1.3 คํายอและมาตรฐาน 

คํายอ คําศัพท หนวย SI หนวย I-P
 อตัราเรง m/s2 ft/s2

AWG เกจลวดอเมริกัน   
การปรับอตัโนมัติ การปรับมอเตอรโดยอัตโนมัติ   

ฐC องศาเซลเซียส   
 กระแส A Amp

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

ฐF ฟาเรนไฮต   
FC ตัวแปลงความถี่   
 ความถี่ Hz Hz

kHz กโิลเฮิรตซ   
LCP แผงควบคุมหนาเครื่อง   
mA มิลลิแอมแปร   
ms มิลลิวินาที   
นาที นาที   
MCT เคร่ืองมือควบคุมการเคล่ือนที่   

M-TYPE ขึน้อยูกับชนดิของมอเตอร   
Nm นวิตันเมตร  in-lbs
IM,N กระแสของมอเตอรทีพ่ิกดั   
fM,N ความถี่ของมอเตอรที่พิกดั   
PM,N กาํลังของมอเตอรทีพ่กิัด   
UM,N แรงดันไฟฟาของมอเตอรที่พิกดั   
par. พารามิเตอร   
PELV แรงดันตํ่าพิเศษที่ปองกัน   

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

IINV กระแสเอาทพทุของ อนิเวอรเตอร ที่พกิัด   
RPM รอบตอนาที   
SR ขนาดที่สัมพนัธ   
 อณุหภมูิ C F
 เวลา วนิาที s,hr

TLIM ขดีจํากัดของแรงบดิ   
 แรงดันไฟฟา V V

ตาราง 3.2: ตารางคํายอและมาตรฐาน

3 บทนํา
คูมอืการใชงาน
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4 การติดตั้งเชิงกล

4.1 กอนการเริ่มตน

4.1.1 รายการตรวจสอบ

เมื่อนาํตัวแปลงความถี่ออกจากกลอง ตรวจใหแนใจวาเครื่องไมมีความเสียหายและมีความสมบูรณ ใชตารางตอไปนีเ้พื่อบงช้ีบรรจุภณัฑ

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: ตารางการแกะกลองบรรจุ

โปรดจําไววาการเลือกไขควง (ฟลลิปส ไขควงแฉกหรือไขควงดาว) มีดตัด, สวาน และมีด ขอแนะนําใหเหมาะสมกับการแกะเครื่องออกจากกลองและติดตั้งตัวแปลง

ความถี่ กลองบรรจุสําหรับเคสเหลานี้ประกอบดวยสิ่งของตามทีแ่สดง ถุงใสอุปกรณเสริม เอกสาร และตัวเครื่อง ขึน้อยูกบัวาอปุกรณเสริมทีป่ระกอบมา อาจจะมี 1 หรือ 2 ถุง

และเอกสารคูมือ 1 ชุดหรือมากกวา

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 4 การติดตั้งเชิงกล
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4.2.3 การติดตั้งเชิงกล 

IP20 ทุกขนาดเคส รวมทัง้ขนาดเคส IP21/ IP55 ยกเวนA2 และ A3 สามารถทาํการติดตั้งแบบชิดกันได

ถามีการใชชุดเคส IP 21(130B1122 หรือ 130B1123) บนเคส A2 หรือ A3 ตองมีระยะหางระหวางชุดขับอยางนอย 50 มม.

เพื่อใหสภาพของการระบายความรอน ใหผลดีที่สุด ชวยใหอากาศไหลผานดานบนและดานลางของตัวแปลงความถี่ ดูตารางดานลาง

ชองระบายอากาศสําหรับเคสแตละประเภท

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. เจาะรูตามระยะทีใ่หมา

2. คุณตองใชสกรูทีเ่หมาะสมกบัพืน้ผวิที่ตองการติดต้ังตวัแปลงความถี่ ขัน้สกรูทั้ง 4 ตัวใหแนน

ตาราง 4.2: การติดตั้งขนาดเฟรม A5, B1, B2, B3, B4, C1, C2, C3 และ C4 บนผนังทีไ่มแขง็แรง ชุดขบัตองติดต้ังบนแผนยึดดานหลัง A เนื่องจากไมมีอากาศที่ไหลผาน

แผนระบายความรอนอยางเพยีงพอ

4 การติดตั้งเชิงกล
คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 4.1: เมื่อชุดขับหนักมากขึ้น ใหใชชุดยก กอนอืน่ใหติดตั้งโบลทตัวลาง 2 ตัวทีผ่นงั จากน้ันยกชุดขบัขึน้บนโบลทตวัลางทั้งสอง ขั้นสุดทาย ให

ยดึชุดขับเขากบัผนงัโดยใชโบลทตัวบน 2 ตัว

 

4.2.4 ขอกําหนดดานความปลอดภัยสําหรับการติดต้ังเชิงกล

ปฏบิัติตามขอกาํหนดที่นาํมาใชและชุดอปุกรณติดตั้งภาคสนาม ปฏบิัติตามรายละเอียดในคาํแนะนาํเพือ่หลีกเลี่ยงความเสียหายหรือการบาดเจบ็ที่

รุนแรง โดยเฉพาะอยางยิง่เมื่อติดต้ังอุปกรณขนาดใหญ

ตัวแปลงความถี่จะตองไดรับการระบายความรอนดวยวธีิการระบายอากาศ

เพือ่ปองกันไมใหอปุกรณรอนเกนิไป ตองตรวจสอบใหแนใจวาอุณหภูมิแวดลอม ไมสูงกวาอณุหภมูิสูงสุดที่กาํหนดไวสําหรับตัวแปลงความถี ่และ ไมเกนิอณุหภมูิเฉลี่ย 24

ช่ัวโมง อณุหภมูิสูงสุดและอุณหภมูิเฉลี่ย 24 ช่ัวโมงดูไดในยอหนา การลดพกิัดสําหรับอณุหภมูิแวดลอม

ถาอุณหภมูิแวดลอมอยูในชวง 45 °C - 55 ° C การลดพกิัดของตัวแปลงความถี่จะเปนสิ่งที่สําคัญ ดู การลดพกิัดสําหรับอณุหภมูิแวดลอม

ตัวแปลงความถี่จะมีอายกุารใชงานลดลง หากไมไดนําอุณหภมูิแวดลอมมาพิจารณาเกี่ยวกบัการลดพิกัด

 

4.2.5 การติดตั้งภาคสนาม

สําหรับการติดตั้งภาคสนาม แนะนําใหใชชุดอปุกรณ IP 21/IP 4X top/TYPE 1 หรือ ชุด IP 54/55

 

4.2.6 การติดตัง้แผงเจาะทะลุ

ชุดติดตั้งแผงเจาะทะลุมีใหบริการสําหรับ ตัวแปลงความถี่รุนตางๆ , ชุดขับ Aqua VLT และ 

หากตองการเพิม่การระบายความรอนใหกบัแผนระบายความรอน และลดความลึกของแผง ใหติดตั้งตัวแปลงความถี่ในแผงเจาะทะลุได นอกจากนี ้สามารถนําพดัลมภายใน

ออกได

ชุดประกอบนี้มีไวสําหรับ เคส A5 ถึง C2

โนตสําหรับผูอาน

ชดุประกอบนีไ้มสามารถใชไดกับฝาครอบดานหนาแบบหลอ หามใชฝาครอบหรือฝาครอบพลาสติกแทนที่

ขอมูลเกีย่วกบัหมายเลขการสั่งซ้ือสามารถหาไดใน คูมือการออกแบบ หัวขอ หมายเลขการสั่งซ้ือ

ขอมูลเพิ่มเติมโดยละเอยีดมีอยูใน คําแนะนําชุดติดตั้งแผงเจาะทะล,ุ MI.33.H1.YY  โดยที ่yy=รหัสป

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 4 การติดตั้งเชิงกล
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5 การติดตั้งทางไฟฟา

5.1 วิธีเช่ือมตอ

5.1.1 สายเคเบิลทัว่ไป 

โนตสําหรับผูอาน

ตองสอดคลองกบัขอกําหนดระดับประเทศและระดับทองถ่ินทีเ่ก่ียวกับขนาดหนาตัดของสายเคเบลิเสมอ

รายละเอียดของแรงบิดขันแนนที่ขั้วตอ

 กาํลัง (kW) แรงบดิ (Nm)

เคส 200-240 V 380-480 V 525-600 V สาย มอเตอร การเชื่อมตอ
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: การขนัแนนของขัว้ตอ

1. สําหรับขนาดสายทีแ่ตกตางกันของ x/y โดยที ่x ≤ 95 mm2 และ y ≥ 95 mm2

2. ขนาดสายทีม่ากกวา 18.5 kW ≥ 35 mm2 และนอยกวา 22 kW ≤ 10 mm2

 

5.1.2 เคสชุดน็อคเอาท

ภาพประกอบ 5.1: ชองเสียบสายสําหรับเคส B1 การใชชองวางที่

ระบเุปนเพยีงคําแนะนําเทานัน้ ยงัสามารถดําเนินการในรูปแบบอื่น

ไดอีก

ภาพประกอบ 5.2: ชองเสียบสายสําหรับเคส B2 การใชชองวางที่

ระบุเปนเพยีงคําแนะนาํเทานัน้ ยงัสามารถดําเนินการในรูปแบบอื่น

ไดอีก

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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ภาพประกอบ 5.3: ชองเสียบสายสําหรับเคส C1 การใชชองวางที่

ระบุเปนเพียงคําแนะนาํเทาน้ัน ยงัสามารถดําเนินการในรูปแบบอื่น

ไดอีก

ภาพประกอบ 5.4: ชองเสียบสายสําหรับเคส C2 การใชชองวางที่

ระบเุปนเพยีงคําแนะนําเทานัน้ ยังสามารถดําเนนิการในรูปแบบอืน่

ไดอกี

 

5.1.3 ฟวส 

การปองกันวงจรยอย:

เพื่อปองกันการติดตั้งที่มีอนัตรายจากไฟฟาและเพลิงไหม ทกุวงจรยอยในการติดตั้ง สวติชเกยีร เคร่ืองจักร ฯลฯ จะตองมีการปองกนัการเกิดไฟฟาลัดวงจรและกระแสเกิน

ตามกฎขอบงัคับทั้งในและระหวางประเทศ

การปองกันไฟฟาลัดวงจร

ตัวแปลงความถี่จะตองมีการปองกนัการเกิดไฟฟาลัดวงจรเพื่อหลีกเลี่ยงอันตรายจากไฟฟาหรือเพลิงไหม Danfoss แนะนาํใหใชฟวสตามทีไ่ดระบไุวในตารางที่ 4.3 และ

4.4 เพือ่ปองกันผูปฏบิัติงานและอปุกรณอืน่ๆ ในกรณทีี่เกิดฟอลตข้ึนภายในชุดขบั ตัวแปลงความถี่มีการปองกันไฟฟาลัดวงจรอยางสมบูรณ ในกรณีทีเ่กิดการลัดวงจรที่เอา

ทพุทของมอเตอร

การปองกันกระแสเกนิ:

มีการปองกันโหลดเกินเพือ่หลีกเลี่ยงอนัตรายจากเพลิงไหม อนัเนือ่งมาจากสายเคเบิลในการติดตั้งมีความรอนสูงเกินไป การปองกนักระแสเกิน จะตองดําเนินการเสมอโดย

ยดึกฎขอบงัคับในประเทศ ตัวแปลงความถี่มีการปองกันกระแสไฟเกินติดตั้งอยูภายใน ซ่ึงสามารถใชปองกันการเกิดโหลดเกนิทีต่นทาง (ไมรวมการประยุกตใชงานทีต่รง

ตาม UL) ดูพารามิเตอร 4-18 ฟวสทีใ่ชจะตองไดรับการออกแบบสําหรับการปองกันในวงจรซึ่งสามารถจายกระแสสูงสุดไดถึง 100,000 Arms (สมมาตร) แรงดันสูงสุด 500

V/600 V

ไมสอดคลองกับ UL

หากไมมีความจําเปนทีจ่ะตองสอดคลองกบั UL/cUL Danfoss แนะนําใหใชฟวสตามที่ระบุไวในตารางที ่4.2 ซ่ึงจะยงัคงสอดคลองกับมาตรฐาน EN50178:

ในกรณทีี่เกดิการทาํงานผิดปกติ การไมปฏบิตัิตามคําแนะนําอาจทําใหเกิดความเสียหายตอตัวแปลงความถี่โดยไมจําเปน

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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ตัวแปลงความถี่ ขนาดฟวสสูงสุด แรงดันไฟฟา 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: ฟวสที่ไมสอดคลองกบั UL 200 V ถึง 480 V

1) ขนาดฟวสสูงสุด - ดกูฎขอบังคับในประเทศและระหวางประเทศสําหรับการเลอืกขนาดฟวสซ่ึงสามารถนํามาใชได

สอดคลองกบั UL

ตัวแปลง
ความถี่ Bussmann Bussmann Bussmann SIBA ฟวส 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: ฟวส UL 200 – 240 V

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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ตัวแปลง
ความถี่ Bussmann Bussmann Bussmann SIBA ฟวส 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: ฟวส UL 380 – 600 V

ฟวส KTS จาก Bussmann สามารถจะใชแทน KTN สําหรับตัวแปลงความถี่ 240 V

ฟวส FWH จาก Bussmann สามารถจะใชแทน FWX สําหรับตัวแปลงความถี ่240 V

ฟวส KLSR จาก LITTEL FUSE สามารถจะใชแทน KLNR สําหรับตัวแปลงความถี ่240 V

ฟวส L50S จาก LITTEL FUSE สามารถจะใชแทน L50S สําหรับตัวแปลงความถี่ 240 V

ฟวส A6KR จาก FERRAZ SHAWMUT สามารถจะใชแทน A2KR สําหรับตัวแปลงความถี่ 240 V

ฟวส A50X จาก FERRAZ SHAWMUT สามารถจะใชแทน A25X สําหรับตัวแปลงความถี่ 240 V

 

5.1.4 การตอลงดินและแหลงจายไฟหลัก IT

ขนาดหนาตัดของสายเคเบลิเช่ือมตอลงดินอยางนอยตองเทากบั 10 มม.2 หรือ 2 เทาของสายหลักทีพ่กิัดโดยตอแยกจากกนัตาม EN 50178 หรือ IEC

61800-5-1 เวนแตกฎขอบังคับในระดับประเทศจะกําหนดไวเปนอยางอืน่ ตองสอดคลองกบัขอกําหนดระดบัประเทศและระดับทองถ่ินทีเ่กี่ยวกบัขนาด

หนาตัดของสายเคเบลิเสมอ

สายเคเบิลหลักจะตอเขากบัสวิตชตัดตอนหลักถามีติดตั้งมาดวย

โนตสําหรับผูอาน

ตรวจสอบวาแรงดันไฟฟาหลักตรงกับคาแรงดันไฟฟาหลักทีร่ะบุไวบนปายชื่อของตัวแปลงความถี่

ภาพประกอบ 5.5: ขัว้ตอสําหรับสายไฟหลักและสายดิน

แหลงจายไฟหลัก IT

หามตอตัวแปลงความถี่ชนดิ 400 V ทีม่ีตัวกรอง RFI เขากบัแหลงจายไฟหลักทีม่ีแรงดันระหวางเฟสกบัดินสูงเกินกวา 440 V

ในกรณสีําหรับ IT และการตอลงดินแบบเดลตา (จดุตอลงดิน) แรงดันไฟฟาสายหลักที่วัดระหวางเฟสและดินอาจมีคาเกิน 440 V

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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5.1.6 การเช่ือมตอแหลงจายไฟหลักสําหรับ A2 และ A3

ภาพประกอบ 5.6: ลําดับแรกยึดสกรูสองตัวบนแผนยึด เลื่อนใหตรงตําแหนงและขันแบบหลวมๆ

ภาพประกอบ 5.7: เมื่อติดต้ังเคเบลิ ลําดับแรกยึดและขนัสายดินใหแนน

ขนาดหนาตัดของสายเคเบลิเช่ือมตอลงดินอยางนอยตองเทากบั 10 มม.2 หรือ 2 เทาของสายหลักทีพ่กิัดโดยตอแยกจากกันตามEN 50178/IEC

61800-5-1

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 5.8: แลวตอสายหลักเขาและขนัใหแนน

ภาพประกอบ 5.9: ทายที่สุดขันแผงยึดสายใหแนน

คูมือการใชงาน
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5.1.7 การเช่ือมตอแหลงจายไฟหลักสําหรับ A5

ภาพประกอบ 5.10: วธีิการเชื่อมตอสายหลักและสายดินโดยไมมีสายสวิตชตัดตอนหลัก โปรดจําไววามีการใชแคลมปรัดสายเคเบิลดวย

ภาพประกอบ 5.11: วธีิเช่ือมตอสายหลักและสายดินโดยไมมีสวติชตัดตอนหลัก

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน
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5.1.8 การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักสําหรับ B1, B2 และ B3

ภาพประกอบ 5.12: วิธีการเชื่อมตอกับแหลงจายไฟหลักและการ

ตอสายดินสําหรับ B1 และ B2

ภาพประกอบ 5.13: วธีิการเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟหลักและการ

ตอสายดินสําหรับ B3 ทีไ่มมี RFI

ภาพประกอบ 5.14: วธีิการเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟหลักและการ

ตอสายดินสําหรับ B3 ทีม่ี RFI

โนตสําหรับผูอาน

สําหรับขนาดสายที่ถูกตอง โปรดดูหัวขอ ขอมูลจําเพาะทั่วไป ทีด่านหลังของคูมือนี้

 

คูมือการใชงาน
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5.1.9 การเช่ือมตอแหลงจายไฟหลักสําหรับ B4, C1 และ C2

ภาพประกอบ 5.15: วธีิการเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟหลักและการ

ตอสายดินสําหรับ B4

ภาพประกอบ 5.16: วธีิการเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟหลักและการ

ตอสายดินสําหรับ C1 และ C2

 

5.1.10 การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักสําหรบั C3 และ C4

ภาพประกอบ 5.17: วิธีการเชื่อมตอ C3 เขากับแหลงจายไฟหลัก

และการตอสายดิน

ภาพประกอบ 5.18: วธีิการเชื่อมตอ C4 เขากบัแหลงจายไฟหลัก

และการตอสายดิน

 

5.1.11 วิธีเชื่อมตอมอเตอร - เดินหนา

ดูหัวขอ ขอมูลจําเพาะทั่วไป สําหรับขนาดของภาคตดัขวางและความยาวสายเคเบลิที่เหมาะสม

• ใชสายเคเบลิมอเตอรชนดิที่มีชีล/ปลอกโลหะ เพือ่ใหสอดคลองกับขอกาํหนดการแพรกระจาย EMC (หรือติดตั้งสายเคเบลิในทอรอยสายไฟโลหะ)

• พยายามใชสายเคเบิลมอเตอรใหสั้นที่สุดเทาทีจ่ะสามารถทาํไดเพือ่ลดระดับสัญญาณรบกวนและกระแสรั่วไหล

• ตอสวนชีลของสายเคเบลิมอเตอรเขากับทั้งแผนดีคัปปลิงของตัวแปลงความถี่และสวนที่เปนโลหะของมอเตอร (ทําเชนเดียวกนักับปลายทั้งสองขางของทอรอย

สายไฟโลหะถาใชแทนสายชีล)

• เช่ือมตอสวนทีเ่ปนชิลกับพืน้ผวิใหใหญทีสุ่ดเทาทีจ่ะเปนไปได (แคลมปจบัสายเคเบลิหรือโดยการใชเคเบิลแกลนด EMC) ซ่ึงทําไดโดยใชอุปกรณสาํหรับการติด

ตั้งทีใ่หมาพรอมกับตัวแปลงความถี่

• หลีกเลี่ยงการตอสายชีลโดยการทําปลายสายเปนเกลียว (หางหมู) การทาํเชนนี้จะทําใหผลการชีลความถี่สูงแยลง

• ถาจาํเปนตองแยกการชีลทีต่อเนือ่งออกเพือ่ติดตั้งสวิตชตัดตอนของมอเตอร หรือรีเลยมอเตอร จะตองทาํใหสวนชีลตอเนื่องถึงกันดวยอมิพีแดนซ HF ที่ตํ่าที่สุด

เทาที่จะเปนไปได

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน
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ความยาวและพืน้ที่หนาตัดของสายเคเบิล

ตัวแปลงความถี่น้ีผานการทดสอบดวยสายเคเบลิที่มีความยาวและพืน้ทีห่นาตัดของสายเคเบลิตามที่ระบไุว หากพืน้ทีห่นาตัดเพิ่มข้ึนคาความเปนตัวเกบ็ประจขุองสาย

เคเบิล ซ่ึงรวมถึงการรั่วไหลของกระแสอาจเพิ่มขึน้ และความยาวสายเคเบิลตองปรับลดลงใหสอดคลองกนั

ความถี่สวิตชิ่ง

เมื่อใชตัวแปลงความถี่รวมกับตัวกรองคล่ืนไซน เพือ่ลดเสียงรบกวนจากมอเตอร จะตองตั้งความถี่สวิตช่ิงตามคําแนะนาํของตัวกรองคลื่นไซน ใน พารามิเตอร 14-01 ความถี่

สลับ

ขอควรระวังเมื่อใชสายตัวนําอลูมิเนียม

ไมแนะนาํใหใชตัวนําอลูมิเนียมสําหรับสายเคเบิลทีม่ีหนาตัดต่ํากวา 35 mmฒ. ขัว้ตอสามารถตอเขากบัตัวนําอลูมิเนียมได แตผวิสัมผัสของตัวนําจะตองสะอาดและจะตอง

กาํจดัคราบออกซิไดซออกและหุมปดดวยวาสลีนทีม่ีความเปนกลางปราศจากกรดกอนที่จะเชือ่มตอกบัตัวนํานี้

นอกจากนีจ้ะตองขันย้าํสกรูทีข่ัว้ตอนีอ้ีกคร้ังหน่ึงภายหลังจากนั้น 2 วัน เนื่องจากอลูมิเนียมมีความออนตัว จําเปนอยางยิง่ที่จะตองทาํใหจดุตอที่ขัว้ตอนีม้ีความแนนเพียงพอ

อยูเสมอ มิฉะน้ันผวิอลูมิเนียมจะเกิดการออกซิไดซขึ้นอกีได

มอเตอรมาตรฐานอะซิงโครนสัสามเฟสทุกชนดิสามารถเชื่อมตอเขากับตัวแปลง

ความถี่ได โดยปกติ มอเตอรขนาดเล็กจะเชื่อมตอแบบสตาร (230/400 V, D/Y)

มอเตอรขนาดใหญจะเชื่อมตอแบบเดลตา (400/690 V, D/Y) ดูปายชื่อของ

มอเตอรสําหรับโหมดการเชื่อมตอและแรงดันไฟฟาที่ถูกตอง

ภาพประกอบ 5.19: ข้ัวตอสําหรับการเชื่อมตอมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน

ในมอเตอรทีไ่มมีกระดาษฉนวน หรือการเสริมฉนวนอื่นๆ ที่เหมาะสมสําหรับทาํงานกบัการจายแรงดันไฟฟา (เชน ตัวแปลงความถี่) ใหติดต้ัง  ตัวกรอง

คลื่นไซน ที่เอาทพทุของตัวแปลงความถี ่(มอเตอรที่สอดคลองกับ IEC 60034-17 ไมจําเปนตองมีตัวกรองคลื่นไซน)

หมายเลข 96 97 98 แรงดันมอเตอร 0-100% ของแรงดันแหลงจายไฟหลัก
 U V W สายเคเบิล 3 สายออกจากมอเตอร
 U1 V1 W1 สายเคเบิล 6 สายออกจากมอเตอร, ตอแบบเดลตาW2 U2 V2
 U1 V1 W1 สาย 6 สายออกจากมอเตอร, ตอแบบสตาร
    U2, V2, W2 จะตอเชื่อมกนัภายในแยกตางหาก
    (บล็อกขั้วตอทีส่ามารถเลือกได)

หมายเลข 99   จุดสําหรับตอลงดิน
 PE    

ตาราง 5.6: การเชื่อมตอมอเตอรดวยสายเคเบลิ 3 และ 6 สาย

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.13 การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ A2 และ A3

ทาํตามแบบวาดเหลานีท้ลีะขั้นสําหรับการเชื่อมตอมอเตอรเขากับตัวแปลงความถี่

ภาพประกอบ 5.20: อนัดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย U,V และ W ของมอเตอรเขากับขั้วตอแลวขันใหแนน

ภาพประกอบ 5.21: ยึดแคลมปจบัสายเคเบลิเพือ่ใหแนใจวาการเชื่อมตอแบบ 360 องศาระหวางโครงตัวถังและสายชีล โปรดระวงัไววาฉนวนภายนอกของ

สายเคเบลิมอเตอรตองถูกปลอกออกภายใตแคลมป

 

คูมือการใชงาน
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5.1.14 การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ A5

ภาพประกอบ 5.22: อันดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย U,V และ W ของมอเตอรเขากบัขัว้ตอแลวขันใหแนน โปรดตรวจใหแนใจวาฉนวนดานนอก

สายเคเบลิของมอเตอรถูกปลอกออกภายใตแคลมป EMC

 

5.1.15 การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ B1 และ B2

ภาพประกอบ 5.23: อันดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย U,V และ W ของมอเตอรเขากบัขัว้ตอแลวขันใหแนน โปรดตรวจใหแนใจวาฉนวนดานนอก

สายเคเบลิของมอเตอรถูกปลอกออกภายใตแคลมป EMC

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน
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5.1.16 การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ B3 และ B4

ภาพประกอบ 5.24: อนัดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย

U,V และ W ของมอเตอรเขากับขัว้ตอแลวขนัใหแนน โปรดตรวจให

แนใจวาฉนวนดานนอกสายเคเบลิของมอเตอรถูกปลอกออกภาย

ใตแคลมป EMC

ภาพประกอบ 5.25: อันดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย

U,V และ W ของมอเตอรเขากับขั้วตอแลวขันใหแนน โปรดตรวจให

แนใจวาฉนวนดานนอกสายเคเบิลของมอเตอรถูกปลอกออกภาย

ใตแคลมป EMC

 

5.1.17 การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ C1 และ C2

ภาพประกอบ 5.26: อนัดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย U,V และ W ของมอเตอรเขากับขั้วตอแลวขันใหแนน โปรดตรวจใหแนใจวาฉนวนดานนอก

สายเคเบลิของมอเตอรถูกปลอกออกภายใตแคลมป EMC

 

คูมือการใชงาน
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5.1.18 การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ C3 และ C4

ภาพประกอบ 5.27: อนัดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย

U,V และ W ของมอเตอรเขากับขั้วตอแลวขนัใหแนน โปรดตรวจให

แนใจวาฉนวนดานนอกสายเคเบิลของมอเตอรถูกปลอกออกภาย

ใตแคลมป EMC

ภาพประกอบ 5.28: อันดับแรก ตอสายดินของมอเตอรแลวตอสาย

U,V และ W ของมอเตอรเขากบัขัว้ตอแลวขนัใหแนน โปรดตรวจให

แนใจวาฉนวนดานนอกสายเคเบลิของมอเตอรถูกปลอกออกภาย

ใตแคลมป EMC

 

5.1.19 การเชื่อมตอบัส DC 

ขั้วตอบสั DC ใชสําหรับชุดแหลงจายไฟสํารอง DC พรอมกับวงจรตัวกลางที่จดัหาจากแหลงภายนอก

หมายเลขขัว้ตอทีใ่ช: 88, 89

ภาพประกอบ 5.29: การเชื่อมตอบัส DC สําหรับเคส B3 ภาพประกอบ 5.30: การเชื่อมตอบสั DC สําหรับเคส B4

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 5.31: การเชื่อมตอบสั DC สําหรับเคส C3 ภาพประกอบ 5.32: การเชื่อมตอบัส DC สําหรับ เคส C4

โปรดติดตอ Danfoss หากคุณตองการขอมูลเพิม่เติม

 

5.1.20 อปุกรณเสริมในการเช่ือมตอเบรก 

สายเคเบลิทีเ่ช่ือมตอไปยังตัวตานทานเบรกตองเปนแบบมีชีล/ปลอกโลหะ

เคส A+B+C+D+F A+B+C+D+F
ตัวตานทานเบรก 81 82
ขัว้ตอ R- R+

โนตสําหรับผูอาน

เบรกไดนามิกควรไดรับการพิจารณาใชเปนอปุกรณพิเศษเร่ืองอปุกรณและความปลอดภยัเพิ่มเติม สําหรับขอมูลเพิ่มเติม โปรดติดตอ Danfoss

1. ใชตัวรัดสายเคเบลิเพื่อเช่ือมตอสวนชีลไปยงักลองโลหะของตัวแปลงความถี่และตอไปยงัแผนดีคัปปลิงของตัวตานทานเบรก

2. พืน้ที่หนาตัดของสายเคเบลิเบรกตองพอดีกับกระแสเบรก

โนตสําหรับผูอาน

ระดับแรงดันไฟฟาทีสู่งถึง 975 V DC (@ 600 V AC) อาจเกดิขึน้ระหวางข้ัวตอ

ภาพประกอบ 5.33: ขัว้ตอเช่ือมตอเบรกสําหรับ B3 ภาพประกอบ 5.34: ข้ัวตอเช่ือมตอเบรกสําหรับ B4

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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ภาพประกอบ 5.35: ข้ัวตอเช่ือมตอเบรกสําหรับ C3 ภาพประกอบ 5.36: ขั้วตอเชื่อมตอเบรกสําหรับC4

โนตสําหรับผูอาน

หาก IGBT เบรกเกิดการลัดวงจร ใหปองกันกําลังสูญเสียภายในตัวตานทานเบรกโดยใชสวติชตัดตอนหลักหรอืคอนแท็คเตอรเพื่อตัดการเชื่อมตอ

แหลงจายไฟหลักออกจากตัวแปลงความถี่ ตัวแปลงความถีจ่ะควบคุมคอนแทค็เตอรเทานั้น

 

5.1.21 การเชื่อมตอรีเลย 

สําหรับการตั้งคาเอาทพุทของรีเลย ใหดู กลุมพารามิเตอร 5-4* รีเลย
หมาย
เลข

01 - 02 ปด (ปกติเปด)

 01 - 03 เบรก (ปกติปด)
 04 - 05 ปด (ปกติเปด)
 04 - 06 เบรก (ปกติปด)

ขัว้ตอสําหรับการเชื่อมตอรีเลย
(เคส A2 และ A3)

ขัว้ตอสําหรับการเชื่อมตอรีเลย
(เคส A5, B1 และ B2)

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน
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ภาพประกอบ 5.37: ขัว้ตอสําหรับการเชื่อมตอรีเลย (เคส C1 และ C2)

การเชื่อมตอรีเลยจะแสดงในสวนทีต่ัดออกที่มีการติดตั้งปล๊ักรีเลย (จากกระเปาอปุกรณเสริม)

ภาพประกอบ 5.38: ขัว้ตอสําหรับการเชื่อมตอรีเลยสําหรับ B3 มีการติดต้ังชุดน็อคเอาทจากโรงงานเพียงชุดเดียวเทานัน้

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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ภาพประกอบ 5.39: ข้ัวตอสําหรับการเชื่อมตอรีเลยสําหรับ B4

ภาพประกอบ 5.40: ข้ัวตอสําหรับการเชื่อมตอรีเลยสําหรับ C3 และ C4 อยูทีมุ่มบนขวาของตัวแปลงความถี่

 

5.1.22 เอาทพทุรีเลย

รีเลย 1

• ขั้วตอ 01: ขัว้ตอรวม

• ขั้วตอ 02: ปกติเปด 240 V AC

• ขั้วตอ 03: ปกติปด 240 V AC

รีเลย 2

• ขั้วตอ 04: ขัว้ตอรวม

• ขั้วตอ 05: ปกติเปด 400 V AC

• ขั้วตอ 06: ปกติปด 240 V AC

รีเลย 1 และรีเลย 2 จะถูกตั้งโปรแกรมใน พารามิเตอร 5-40 กําหนดการทาํงาน

ของรีเลย, พารามิเตอร 5-41 หนวงเวลา On Delay ของรีเลย และ

พารามิเตอร 5-42 หนวงเวลา Off Delay ของรีเลย

สามารถเพิม่เอาทพุทรีเลยเสริม โดยใชโมดูลอุปกรณเสริม MCB 105

 

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน
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5.1.23 ตัวอยางการเดินสายและการทดสอบ

สวนตอไปนีไ้ดอธิบายถึงวธีิการเขาสายควบคุมและวิธีทีจ่ะเขาถึงสายเหลาน้ี สําหรับคําอธิบายของฟงกชัน การตั้งโปรแกรม และการเดินสายของขั้วตอควบคุม โปรดดูที่

หัวขอ วธีิการตั้งโปรแกรมตัวแปลงความถี่

 

5.1.24 เขาไปยังขัว้ตอควบคุม 

ข้ัวตอทัง้หมดทีไ่ปยงัสายเคเบลิควบคุมอยูใตฝาปดขัว้ตอทีด่านหนา ของตัว

แปลงความถี ่ถอดฝาปดขัว้ตอออกโดยใชไขควง

130BT248

ภาพประกอบ 5.41: เขาไปยงัขัว้ตอควบคุมของ เคส A2, A3, B3,

B4, C3 และ C4

ถอดฝาปดดานหนา เพือ่เขาไปยงัขัว้ตอควบคุม เมื่อปดฝาครอบดานหนากลับ

โปรดดูใหแนใจวาไดขันใหแนนดวยแรงบดิขนาด 2 Nm

ภาพประกอบ 5.42: เขาไปยังขั้วตอควบคุมของ เคส A5, B1, B2,

C1 และ C2

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.25 ขัว้ตอสวนควบคุม 

หมายเลขอางอิงบนแผนภาพ:

1. ปลั๊ก I/O ดิจติอลแบบ 10 ขัว้

2. ปลั๊กบัส RS485 แบบ 3 ขั้ว

3. I/O อนาล็อกแบบ 6 ขั้ว

4. การเชื่อมตอ USB

ภาพประกอบ 5.43: ขั้วตอสวนควบคุม (ทกุเคส)

 

5.1.26 ตัวรดัสายเคเบลิควบคุม

1. ใชตัวรัดจากกระเปาอปุกรณเสริม เพือ่เช่ือมตอสวนชีลเขากับแผนดีคัป

ปลิงของตัวแปลงความถีส่ําหรับสายเคเบลิควบคุม

ดูที่หัวขอเร่ือง การตอลงดินสายเคเบิลควบคุมแบบชีล/ปลอกโลหะ เพื่อการเชื่อม

ตอสายเคเบิลควบคุมอยางถูกตอง

ภาพประกอบ 5.44: ตัวรัดสายเคเบิลควบคุม

 

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

40 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

5  



5.1.27 การติดต้ังทางไฟฟาและสายเคเบลิควบคุม 

ภาพประกอบ 5.45: แผนผังแสดงข้ัวตอทางไฟฟาทั้งหมด (ขัว้ตอที่ 37 มีไวสําหรับเครื่องที่มีฟงกชันหยดุแบบปลอดภยัเทาน้ัน)

ในบางกรณซ่ึีงขึน้อยูกบัการติดตั้ง สายเคเบลิควบคุมที่ยาวมากๆ และสัญญาณอนาล็อก อาจเปนผลใหเกิดวงรอบของสายดิน (Earth Loop) ความถี่ 50/60 Hz ซ่ึงมีสาเหตุ

มาจากสัญญาณรบกวนจากสายเคเบลิที่จายกระแสไฟหลัก

ถาเกิดเหตุการณเชนนีข้ึ้นใหแยกสวนชีลหรือใสตัวเก็บประจุ 100 nF ระหวางสวนชีลกบัตัวถัง

โนตสําหรับผูอาน

จดุตอรวมของอินพุทและเอาทพุทดิจิตอล/อนาล็อก ควรตอแยกตางหากจากจุดตอรวมของขั้วตอที ่20, 39 และ 55 การทําเชนนีจ้ะชวยหลีกเลี่ยงการ

รบกวนภายในกลุมจากกระแสดิน ยกตัวอยางเชน ทาํใหหลบเหลี่ยงจากสวิตชชิ่งบนอินพุทดิจิตอลที่จะไปรบกวนอินพุทอนาล็อก

โนตสําหรับผูอาน

สายเคเบลิควบคุมตองเปนแบบมีชีล/ปลอกโลหะ

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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5.1.28 วิธีทดสอบมอเตอรและทศิทางการหมุน

โปรดระวงัวาการสตารทมอเตอรแบบไมตั้งใจสามารถเกดิขึ้นได ตองแนใจวาไมมีบคุคลหรืออปุกรณใดอยูในอนัตราย

โปรดทําตามขัน้ตอนเหลานีเ้พื่อทดสอบการเชื่อมตอมอเตอรและทิศทางการหมุน สตารทโดยไมมีการจายกระแสไฟใหกับเครื่อง

ภาพประกอบ 5.46:

ขั้นที่ 1: ลําดับแรก ปลอกฉนวนที่ปลายทัง้สองดานของสายไฟ

สั้นๆ ขนาด 50 และ 70 มม

ภาพประกอบ 5.47:

ขั้นที่ 2: เสียบปลายดานหนึ่งเขาทีข่ั้วตอ 27 โดยใชสกรูขนัขัว้ตอ

ที่เหมาะสม (หมายเหตุ: สําหรับเครื่องทีม่ีฟงกชันการหยดุแบบ

ปลอดภยั ไมควรถอดสายที่เชื่อมอยูระหวางขัว้ตอที ่ 12 และ 37

ออกเพื่อใหเคร่ืองยังคงสามารถใชงานได!)

ภาพประกอบ 5.48:

ขัน้ที ่ 3: เสียบปลายอกีดานเขาที่ขัว้ตอ 12 หรือ 13 (หมายเหตุ:

สําหรับเครื่องทีม่ีฟงกชันการหยุดแบบปลอดภยั ไมควรถอดสายที่

เชื่อมอยูระหวางขัว้ตอที่ 12 และ 37 ออกเพื่อใหเคร่ืองยงัคง

สามารถใชงานได!)

ภาพประกอบ 5.49:

ขัน้ที ่ 4: จายกระแสไฟฟาเขาเครื่องและกดปุม [Off] ในสภาวะนี้

มอเตอรไมควรหมุน กด [Off] เพือ่หยดุมอเตอรไดทกุเวลา

หมายเหตุ LED ที่ปุม [Off] ควรจะติด หากมีสัญญาณเตือนหรือการ

เตือนกะพริบ โปรดดูบทที ่7 ทีเ่กี่ยวของกบัสิ่งเหลานี้

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

42 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

5  



ภาพประกอบ 5.50:

ขั้นที่ 5: โดยการกดปุม [Hand on] LED ทีอ่ยูเหนอืปุมควรจะติด

และมอเตอรอาจจะหมุน

ภาพประกอบ 5.51:

ขั้นที่ 6: ความเร็วของมอเตอรสามารถดูไดบน LCP ซ่ึงสามารถ

ปรับตั้งไดดวยการกดปุมลูกศรขึน้ ▲ และลง ▼

ภาพประกอบ 5.52:

ขั้นที่ 7: เมื่อตองการเลื่อนเคอรเซอร ใหใชปุมลูกศรซาย ◄ และ

ขวา ► ซ่ึงจะทาํใหสามารถเปลี่ยนแปลงความเร็วในการเพิม่ขัน้ที่

มากขึ้น

ภาพประกอบ 5.53:

ขั้นที่ 8: กดปุม [Off] เพื่อหยุดมอเตอรอกีครั้ง

ภาพประกอบ 5.54:

ขั้นที่ 9: สลับสายของมอเตอรสองเสนถาทิศทางการหมุนที่

ตองการไมตรง

ปลดแหลงจายไฟหลักออกจากตัวแปลงความถี่กอนที่จะ

เปลี่ยนสายของมอเตอร

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss 43

  5



5.1.29 สวติช S201, S202 และ S801 

สวติช S201 (AI 53) และ S202 (AI 54) ใชสําหรับเลือกการกําหนดรูปแบบ

กระแส (0-20 mA) หรือแรงดันไฟฟา (0 ถึง10 V) ของขัว้ตออินพุทอนาล็อก 53

และ 54 ตามลําดับ

สวติช S801 (การตอเชื่อมบัส) สามารถใชเพือ่เปดการทาํงานการตอเช่ือมพอรต

RS-485 (ข้ัวตอ 68 และ 69)

โปรดระลึกวาตัวเลือกอาจจะครอบคลุมถึงสวติช ถามีการติดตั้ง

การตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน:

S201 (AI 53) = OFF (อินพุทแรงดัน)

S202 (AI 54) = OFF (อินพุทแรงดัน)

S801 (การตอเช่ือมบสั) = OFF

ภาพประกอบ 5.55: ตําแหนงของสวิตช

5 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

44 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

5  



5.2 การปรับขัน้สดุทายใหเหมาะสมที่สดุและการทดสอบ

5.2.1 การปรบัขั้นสุดทายใหเหมาะสมที่สุดและการทดสอบ

เมื่อตองการปรับสมรรถนะของเพลามอเตอรใหเหมาะสมทีสุ่ดและการปรับตัวแปลงความถี่ใหเหมาะสมที่สุดสําหรับการเชื่อมตอกบัมอเตอรและการติดตั้งใหทําตามขัน้ตอน

ดังตอไปนี ้ตองแนใจวาตัวแปลงความถี่และมอเตอรเชื่อมตอเขาดวยกันและไดจายกระแสไฟใหกบัตัวแปลงความถี่แลว

โนตสําหรับผูอาน

กอนทีจ่ะจายกระแสไฟตองแนใจวาอปุกรณที่เช่ือมตอพรอมสําหรับใชงาน

ขัน้ที ่1. หาที่ต้ังของ ปายชื่อมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน

มอเตอรอาจจะเชื่อมตอแบบสตาร (Y) หรือแบบเดลตา (Δ) ขอมูลน้ีจะอยูที่  ขอมูลบนปายชื่อของมอเตอร

ภาพประกอบ 5.56: ตัวอยางปายชื่อมอเตอร

ขัน้ที ่2. ปอน ขอมูลบนปายชื่อ ของมอเตอรตามรายการพารามิเตอรน้ี

วธีิการเขาใชรายการ ลําดับแรกใหกดปุม [QUICK MENU] จากนั้นเลือก “Q2 ชุด

คําสั่งดวน”

1. กาํลังของมอเตอร [kW]
หรือกําลังของมอเตอร [HP]

พารามิเตอร 1-20
พารามิเตอร 1-21

2. แรงดันไฟฟาของมอเตอร พารามิเตอร 1-22
3. ความถี่ของมอเตอร พารามิเตอร 1-23
4. กระแสของมอเตอร พารามิเตอร 1-24
5. ความเร็วของมอเตอรที่พิกดั พารามิเตอร 1-25

ตาราง 5.8: พารามิเตอรที่เกีย่วของกับมอเตอร

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 5 การติดตั้งทางไฟฟา
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ขัน้ที ่3. เปดใชงาน การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอตัโนมัติ (AMA))

การทาํงานดวย AMA จะประกนัความเปนไปไดของสมรรถนะทีด่ีที่สุด AMA จะใชคาที่วดัโดยอัตโนมัติจากมอเตอรที่ตอเช่ือมและชดเชยสําหรับการติดตั้งทีห่ลากหลาย

1. ตอขั้วตอ 27 เขากบั ขัว้ตอ 12 หรือใช [MAIN MENU] และตั้งขั้วตอ 27 พารามิเตอร 5-12 เปนไมใชงาน (พารามิเตอร 5-12 [0])

2. กด [QUICK MENU] เลือก "Q2 ชุดคําสั่งดวน" แลวเลื่อนลงไปยงั AMA พารามิเตอร 1-29

3. กด [OK] เพือ่ใชงาน AMA พารามิเตอร 1-29

4. เลือกระหวาง AMA แบบสมบรูณหรือแบบยอ ถามีตัวกรองคลื่นไซนติดตั้งอยู ใหใชงานเฉพาะ AMA แบบยอเทานั้น หรือใหปลดตัวกรองคลื่นไซนออกในระหวาง

ขั้นตอนการทาํ AMA

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

6. กดปุม [Hand on] แถบแสดงความกาวหนาการทาํงานจะแสดงวา AMA กาํลังทํางานหรือไม

การหยุด AMA ระหวางการทํางาน

1. กดปุม [OFF] ตัวแปลงความถี่จะเขาสูโหมดสัญญาณเตือน และหนาจอจะแสดงวา AMA ถูกยกเลิกโดยผูใช

AMA ดําเนินการเสร็จส้ิน

1. หนาจอจะแสดง “กด [OK] เพือ่ทาํ AMA ใหเสร็จ”

2. กดปุม [OK] เพือ่ออกจากสถานะ AMA

AMA ดําเนินการไมสําเร็จ

1. ตัวแปลงความถี่จะเขาสูโหมดสัญญาณเตือน คําอธิบายเกีย่วกบัสัญญาณเตือน ดูไดที่หัวขอ การแกไขปญหาเบื้องตน

2. ”คารายงาน” ใน [Alarm Log] (บันทึกสัญญาณเตือน) จะแสดงการวดัคร้ังสุดทายที ่ AMA ดําเนินการกอนทีต่ัวแปลงความถี่จะเขาสูโหมดสัญญาณเตือน

หมายเลขที่มาพรอมกบัคําอธิบายของสัญญาณเตือนจะชวยเหลือคุณในการแกไขปญหาเบือ้งตน ถาคุณติดตอฝายบริการของ Danfoss ใหคุณอางถึงหมายเลข

และคําอธิบายของสัญญาณเตือน

โนตสําหรับผูอาน

AMA ที่ไมประสบความสําเร็จ มักเกดิขึน้จากการปอนขอมูลปายชื่อมอเตอรไมถูกตอง หรือมีความแตกตางมากเกินไประหวางขนาดกําลังมอเตอร และ

ขนาดกําลังของตัวแปลงความถี่

ขัน้ที ่4. ต้ังขีดจํากัดความเร็ว และเวลาที่ใชเปลี่ยนความเร็ว

ตั้งคาขดีจํากัดที่ตองการสาํหรับความเรว็ และเวลาที่ใชเปลี่ยนความเร็ว

คาอางอิงต่ําสุด พารามิเตอร 3-02
คาอางอิงสูงสุด 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 การติดตั้งทางไฟฟา
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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6 ตัวอยางการใชงาน

6.1.1 สตารท/หยุด 

ข้ัวตอ 18 = สตารท/หยุด พารามิเตอร 5-10 [8] สตารท

ข้ัวตอ 27 = ไมมีการทํางาน พารามิเตอร 5-12 [0] ไมมีการทํางาน ลื่นไหล

ผกผัน (คามาตรฐานจากโรงงาน)

พารามิเตอร 5-10 อนิพทุดิจติอล ขัว้ตอ 18 = สตารท(คามาตรฐานจาก

โรงงาน)

พารามิเตอร 5-12 อนิพตุดิจิตอล ขั้วตอ 27 = ลื่นไหล ผกผัน (คา

มาตรฐานจากโรงงาน)

ภาพประกอบ 6.1: ขัว้ตอ 37: ที่ใหมาพรอมฟงกชันหยุดแบบ

ปลอดภยัเทานั้น!

 

6.1.2 การเดินสายวงรอบปด

ข้ัวตอ 12/13: +24V DC

ข้ัวตอ 18: เร่ิมตน พารามิเตอร 5-18 [8] เร่ิมตน (คามาตรฐาน)

ข้ัวตอ 27: ลื่นไหล พารามิเตอร 5-12 [2] ลื่นไหล ผกผัน (คามาตรฐาน)

ข้ัวตอ 54: อินพุทอนาล็อก:

L1-L3: ขั้วตอแหลงจายไฟหลัก

U,V และ W: ขั้วตอมอเตอร

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 6 ตัวอยางการใชงาน
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6.1.3 การใชงานปมจุม

ระบบประกอบดวยปมจุมทีค่วบคุมดวยชุดขบั AQUA VLT ของ Danfoss และตัวสงความดัน ตัวสงจะสงสัญญาณปอนกลับ 4-20 mA ไปยังชุดขับ AQUA VLT ซ่ึงจะรักษา

ความดันใหคงทีโ่ดยการควบคุมความเร็วของปม ในการออกแบบชุดขบัสําหรับการใชงานปมจุม มปีระเด็นสําคัญทีต่องคํานงึถึงอยูสองสามอยาง ดังน้ันจึงตองเลือกชุดที่ใช

ตามกระแสของมอเตอร

1. มอเตอรมีช่ือวา “มอเตอรถัง” เพราะมีถังสแตนเลสสตีลระหวางโรเตอรกับมอเตอร โดยมีชองอากาศตานทานแมเหล็กทีใ่หญกวาและมากกวาในมอเตอรปกติ ดัง

นั้นจึงมีสนามแมเหล็กทีอ่อนกวา ซ่ึงสงผลใหมีการออกแบบมอเตอรทีม่ีกระแสทีพ่ิกดัทีสู่งกวามอเตอรปกติทีม่ีกําลังพกิดัที่คลายกนั

2. ปมประกอบดวยตลับลูกปน ซ่ึงจะชํารุดเสียหายเมื่อทาํงานต่ํากวาความเร็วต่ําสุด ซ่ึงโดยปกติจะเทากบั 30 Hz

3. รีแอคแตนซของมอเตอรไมเปนเสนตรงในมอเตอรปมจุม ดงันัน้จึงไมสามารถทําการปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอัตโนมัติ (AMA) ได อยางไรก็ตาม โดยปกติ

ปมจุมจะถูกควบคมุโดยใชสายเคเบิลมอเตอรที่ยาวมาก ทีส่ามารถจะกําจดัรีแอคแตนซของมอเตอรทีไ่มเปนเสนตรงได และทําใหชุดขบัสามารถทํา AMA ได ถา

AMA ลมเหลว สามารถตั้งขอมูลของมอเตอรไดจากกลุมพารามิเตอร 1-3* (ดู แผนเอกสารขอมูลของมอเตอร) โปรดตระหนักวา ถา AMA ทาํงานสําเร็จ ชุดขับจะ

ชดเชยแรงดันไฟตกในสายเคเบิลมอเตอรทีย่าว ดังนัน้ถามีการต้ังคาขอมูลมอเตอรข้ันสูงดวยมือ ตองคํานงึถึงความยาวของสายเคเบลิมอเตอร เพือ่ปรับปรุง

ประสิทธิภาพของระบบใหดีทีสุ่ด

4. สิ่งสําคัญกค็ือ มกีารทาํงานของระบบทีม่ีการสึกหรอและการฉกีขาดของปมและมอเตอรนอยทีสุ่ด ตัวกรองคล่ืนไซนของ Danfoss สามารถลดระดับความเครียด

ฉนวนของมอเตอรลง และเพิม่อายุการใชงาน (ตรวจสอบฉนวนจริงของมอเตอร และขอมูลจําเพาะ du/dt ของตัวแปลงความถี่) ดังนั้นจึงขอแนะนาํใหใชตัวกรอง

เพื่อลดความจําเปนในการบริการ

5. ประสิทธิภาพของ EMC ไมดีพอ เนือ่งจากขอเท็จจริงที่วา สายไฟปมพเิศษซ่ึงสามารถทนทานตอสภาพที่เปยกช้ืนในปมตามปกติเปนแบบไมมีชิลด วธีิแกปญหา

สามารถทาํไดโดยใชสายเคเบิลทีม่ีชิลดเหนือปม และยึดชิลดเขากบัทอปม ถาทําจากเหล็ก (อาจทาํจากพลาสติกไดดวย) ตัวกรองคล่ืนไซน จะชวยลด EMI จาก

สายเคเบลิมอเตอรทีไ่มมีชิลดไดดวย

“มอเตอรถัง” แบบพเิศษถูกนาํมาใชเนือ่งจากสภาพการตดิตั้งทีเ่ปยกช้ืน ชุดขับตองไดรับการออกแบบมาสําหรบัระบบตามกระแสเอาทพทุ เพื่อใหสามารถสั่งงานมอเตอร

ไดทีร่ะดับกําลังปกติ

เพือ่ปองกนัความเสียหายตอตลบัลูกปนของปม สิ่งสําคัญกค็ือตองเปลี่ยนความเร็วปมจากหยดุนิง่เปนความเร็วต่ําสุดโดยเร็วที่สุดเทาที่จะเปนไปได ผูผลิตปมจุมทีม่ีชื่อเสียง

แนะนําวา ควรเปลี่ยนความเร็วปมเปนความเร็วต่ําสุด (30 Hz) เปนเวลาสูงสุด 2 -3 วนิาท ีชุดขบั AQUA VLTฉ ใหม ไดรับการออกแบบมาพรอมกบัการเปลี่ยนความเร็วเริ่ม

ตนและการเปล่ียนความเร็วขัน้ปลาย สําหรับการใชงานเหลานี้ การเปลี่ยนความเรว็เริ่มตนและการเปลี่ยนความเร็วขัน้ปลายแบงเปน 2 สวนเฉพาะตัว โดยที่การเปล่ียน

ความเร็วเริ่มตน (ถามีการใชงาน) จะเปลี่ยนความเร็วมอเตอรจากหยุดนิ่งเปนความเร็วต่ําสดุ และจะสลับไปยังการเปลี่ยนความเร็วปกตโิดยอัตโนมัติ เมื่อถึงความเร็วต่ําสุด

การเปล่ียนความเร็วข้ันปลายจะทาํตรงขามจากความเร็วต่ําสุด คือ ทําการหยดุในสถานะหยุดน่ิง

โหมดการเติมน้าํเขาทอสามารถใชเพือ่ปองกนัการกระแทกของน้ําได ตัวแปลงความถี่ของ Danfoss สามารถทําการเติมน้าํเขาทอแนวตั้ง โดยใชตัวควบคุม PID เพือ่เปลี่ยน

ความดันขาขึน้อยางชาๆ ดวยอัตราทีก่ําหนดโดยผูใช (หนวย/วนิาท)ี ถามีการใชงาน ชุดขบัจะเขาสูโหมดการเติมนํ้าเขาทอ เมื่อถึงความเรว็ต่ําสุดหลังจากการเริ่มทํางาน

ความดันจะถูกเพิ่มขึน้อยางชาๆ จนกระทั่งถึงเซ็ตพอยตของการเติมทีก่ําหนดโดยผูใช โดยหลังจากนั้นชุดขับจะปดการใชงานโหมดการเติมน้าํเขาทอโดยอตัโนมัติ และ

ดําเนินตอไปในการทาํงานแบบวงรอบปดปกติ

คุณสมบัตินีไ้ดรับการออกแบบมาสําหรบัการใชงานดานการทดน้าํ

การเดินสายไฟ

การตั้งคาพารามิเตอรทั่วไป
การตั้งคาทัว่ไป/ทีแ่นะนาํในวงเล็บ ()
พารามิเตอร:  
กาํลังพกิัดของมอเตอร พารามิเตอร 1-20 / พารามิเตอร 1-21
แรงดันไฟฟาพกิัดของมอเตอร พารามิเตอร 1-22
กระแสของมอเตอร พารามิเตอร 1-24
ความเร็วพกิัดของมอเตอร พารามิเตอร 1-28
ใชงานการปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอตัโนมัติ (AMA ในพารามิเตอร
1-29)

โนตสําหรับผูอาน

โปรดทราบวา อินพุทอนาล็อก 2 (ตองต้ังคารูปแบบขัว้ตอ

(54) เปน mA) (สวติช 202)

6 ตัวอยางการใชงาน
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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คาอางอิงตํ่าสุด พารามิเตอร 3-01 (30 Hz)
คาอางอิงสูงสุด พารามิเตอร 3-02 (50/60 Hz)
เวลาเปล่ียนความเร็วขาขึน้เริ่มตน พารามิเตอร 3-84 (2 วนิาท)ี
เวลาเปล่ียนความเร็วขาลงขั้นปลาย พารามิเตอร 3-88 (2 วนิาท)ี
เวลาเปล่ียนความเร็วขาขึน้ปกติ พารามิเตอร 3-41 (8 วนิาท ีขึน้อยูกับขนาด)
เวลาเปล่ียนความเร็วขาลงปกติ พารามิเตอร 3-42 (8 วนิาท ีขึน้อยูกับขนาด)
ความเร็วต่ําสุดของมอเตอร พารามิเตอร 4-11 (30 Hz)
ความเร็วสูงสุดของมอเตอร พารามิเตอร 4-13 (50/60 Hz)
ใชตัววเิศษ “วงรอบปด” ภายใต “Quick Menu_Funtion_Setup” เพื่อใหสามารถตั้งคาการปอนกลับในตัวควบคุม PID ไดอยางงายดาย

โหมดการเติมนํ้าเขาทอ
ใชงานการเติมน้ําเขาทอ พารามิเตอร 29-00  
อัตราการเติมน้าํเขาทอ พารามิเตอร 29-04 (คาปอนกลับ หนวย/วนิาที)
เซ็ตพอยตของการเติม พารามิเตอร 29-05 (คาปอนกลับ หนวย)

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 6 ตัวอยางการใชงาน
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7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
คูมอืการใชงาน
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7 วธีิการใชงานตัวแปลงความถี่

7.1 รูปแบบการทํางาน

7.1.1 รูปแบบการทํางาน

ตัวแปลงความถี่สามารถทํางานไดใน 3 แนวทาง

1. แผงควบคุมหนาเครื่องแบบกราฟฟก (GLCP) ดูที ่6.1.2

2. แผงควบคุมหนาเครื่องแบบตัวเลข (NLCP) ดูที่ 6.1.3

3. การส่ือสารแบบอนุกรม RS 485 หรือ USB ทัง้สองรูปแบบสําหรับการเชือ่มตอกับ PC ดูที่ 6.1.4

ถาตัวแปลงความถี่ติดตั้งตัวเลือกฟลดบสัมาดวย โปรดดูเอกสารที่เกี่ยวของ

 

7.1.2 วิธีใชงาน LCP แบบกราฟก (GLCP) 

ขอแนะนําการใชงานดังตอไปนีใ้ชกบั GLCP (LCP 102)

GLCP ถูกแบงออกเปนกลุมตามหนาที่ได ส่ีกลุม:

1. จอแสดงผลแบบกราฟก พรอมบรรทัดแสดงสถานะ

2. ปุมเมนแูละไฟแสดงสถานะ (LED) สําหรับเลือกโหมด เปลี่ยนพารามิเตอร และสลับระหวางฟงกชันบนหนาจอ

3. ปุมนาํทางและไฟแสดงสถานะ (LED)

4. ปุมการทํางานและไฟแสดงสถานะ (LED)

จอแสดงผลแบบกราฟก:

จอแสดงผลแบบ LCD เปนแบบเรืองแสงดานหลังพรอมกับบรรทดัแสดงตัวอักษร-ตัวเลขทั้งหมด 6 บรรทดั ขอมูลทัง้หมดจะแสดงบน LCP ซ่ึงสามารถแสดงไดมากถึง 5

ตัวแปรการทํางานในขณะทีอ่ยูในโหมด [Status]

บรรทัดแสดงผล:

a. บรรทัดแสดงสถานะ: ขอความแสดงสถานะ ทีแ่สดงไอคอนและ

กราฟก

b. บรรทัด 1-2: บรรทดัขอมูลของผูปฏบิตัิงานจะแสดงขอมูลและตัวแปร

ทีร่ะบหุรือเลือกโดยผูใช เมื่อกดปุม [Status] จะสามารถเพิ่มบรรทดั

พเิศษไดอกีหนึง่บรรทดั

c. บรรทัดแสดงสถานะ:  ขอความสถานะจะแสดงเปนขอความ

จอแสดงผลจะแบงออกเปน 3 สวน:

สวนบน (a)

แสดงสถานะเมื่ออยูในโหมดสถานะหรือตัวแปรถึง 2 ตัวแปรเมื่อไมไดอยูในโหมด

สถานะและในกรณขีองสัญญาณเตือน/การเตือน

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
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แสดงหมายเลขของชุดคําสั่งที่ใชงาน (เลือกเปนชุดคาํสั่งทีใ่ชงานในพารามิเตอร 0-10) เมื่อตั้งโปรแกรมเปนชุดคําสั่งแบบอื่นทีไ่มใชชุดคําสั่งที่ใชงาน หมายเลขของชุดคํา

สั่งทีโ่ปรแกรมไวจะแสดงที่ดานขวาในวงเล็บ

สวนกลาง (b)

แสดงไดถึง 5 ตัวแปรพรอมกับหนวยทีเ่กีย่วของโดยไมคํานึงถึงสถานะ ในกรณีของสัญญาณเตือน/การเตือน จะแสดงการเตือนแทนตัวแปร

สามารถสลับระหวางหนาจอสถานะทัง้สาม โดยกดปุม [Status]

ตัวแปรการทาํงานทีม่ีรูปแบบแตกตางกันจะแสดงขึน้ในหนาจอสถานะแตละหนา โปรดดูที่ดานลาง

คาหรือการวดัหลายๆ คาสามารถเชื่อมโยงไปยงัตัวแปรการทํางานที่แสดงแตละตัว คา/คาการวดัทีจ่ะแสดงสามารถระบุผานทางพารามิเตอร 0-20, 0-21, 0-22, 0-23 และ

0-24 ซ่ึงสามารถเขาถึงผานทาง [QUICK MENU] , "Q3 ชุดคําส่ังการทํางาน", "Q3-1 การต้ังคาทัว่ไป", "Q3-11 การตั้งคาการแสดงผล”

คา/คาการวดัจากการอานพารามิเตอรแตละคาทีเ่ลือกไวในพารามิเตอร 0-20 ถึงพารามิเตอร 0-24 มีสเกลของและจํานวนหลักหลังจากจดุทศนิยมของตัวเอง คาตัวเลขที่มี

จาํนวนมากกวาจะแสดงดวยคาหน่ึงถึงสองหลักตอจากจดุทศนิยม

ตัวอยาง: คาทีอ่านไดปจจุบัน

5.25 A; 15.2 A 105 A

หนาจอแสดงสถานะ I:

สถานะคาที่อานไดนีเ้ปนสถานะมาตรฐานหลังจากการสตารทหรือการเริ่มตน

ใช [INFO] เพือ่ดูขอมูลเก่ียวกับคา/การวดัทีเ่ช่ือมโยงกบัตวัแปรการทาํงานที่

แสดงอยู (1.1, 1.2, 1.3, 2 และ 3)

ดูตัวแปรการทํางานทีแ่สดงบนหนาจอในภาพประกอบนี้ 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

หนาจอแสดงสถานะ II:

ดูตัวแปรการทาํงาน (1.1, 1.2, 1.3 และ 2) ที่แสดงบนหนาจอในภาพประกอบนี้

ในตัวอยาง จะพบวา ความเร็ว กระแสของมอเตอร กาํลังของมอเตอร และความถี่

ทีถู่กเลือกเปนตัวแปรในบรรทดัแรกและบรรทัดทีส่อง

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

หนาจอแสดงสถานะ III:

สถานะนีจ้ะแสดงเหตุการณและการกระทาํของ Smart Logic Control สําหรับ

ขอมูลเพิม่เติม ดูหัวขอ Smart Logic Control

1
3
0
B
P
0
6
3
.1
0

7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
คูมอืการใชงาน
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สวนลาง

จะแสดงสถานะของตัวแปลงความถี่ทกุคร้ังในโหมดสถานะ

13
0 B

P0
74

.1
0 

T op section 

Middle section 

Bottom section 

การปรับความคมชัดของหนาจอแสดงผล

กดปุม [status] และ [▲] เพื่อทําใหจอมืดลง

กดปุม [status] และ [▼] เพื่อทําใหจอสวางขึน้

ไฟแสดงสถานะ (LED):

หากคาทีย่อมรับไดบางคาเกนิกวาคาที่กาํหนด ไฟ LED ของสัญญาณเตือนและ/หรือการเตือนจะสวางขึ้น ขอความแสดงสถานะและสัญญาณเตือนจะปรากฏที่แผงควบคุม

LED On จะทาํงานเมื่อตัวแปลงความถี่ไดรับการจายกระแสไฟจากแรงดันหลัก ข้ัวตอบสักระแสตรง หรือแหลงจายไฟฟา 24 V ภายนอก ในเวลาเดียวกัน ไฟเรืองแสงดาน

หลังก็จะสวางขึน้

• LED สีเขยีว/On: สวนควบคุมกําลังทาํงาน

• LED สีเหลือง/Warn: แสดงการเตือน

• LED สีแดงกะพริบ/Alarm: แสดงสัญญาณเตือน

ปุมของ GLCP

ปุมเมนู

ปุมเมนจูะถูกแบงออกตามหนาที่ตางๆ ปุมใตจอแสดงผลและไฟแสดงสถานะจะ

ใชสําหรับการตั้งคาพารามิเตอร รวมถึงตัวเลือกการแสดงสถานะในระหวางการ

ทาํงานปกติ
130BP045.10

[Status]

แสดงสถานะของตัวแปลงความถี ่และ/หรือมอเตอร สามารถเลือกคาทีอ่านได 3 คาที่แตกตางกันดวยการกดปุม [Status]:

คาที่อานได 5 บรรทัด, คาที่อานได 4 บรรทดั หรือตัวควบคุม Smart Logic

ใช [Status] เพือ่เลือกโหมดของการแสดงผล หรือเพื่อเปลี่ยนกลับไปโหมดแสดงผล จากโหมดเมนูดวน โหมดเมนหูลัก หรือโหมดสัญญาณเตือน ปุม [Status] ยงั

สามารถใชเพือ่สลับโหมดอานคาเด่ียวหรือคูไดดวย

[Quick Menu]

ชวยในการตั้งคาดวนของตัวแปลงความถี่ การทํางานทั่วไปโดยสวนใหญสามารถโปรแกรมไดที่น่ี

[Quick Menu] ประกอบดวย

- Q1: เมนูสวนตัว

- Q2: ชุดคําสั่งดวน

- Q3: ชุดคําสั่งการทํางาน

- Q5: การเปลี่ยนแปลงที่ทํา

- Q6: การบันทึก

ชุดคําสั่งการทาํงานจะทําใหเขาใชทุกพารามิเตอรที่ตองการสําหรับการประยกุตใชงานเกี่ยวกบัน้าํ/น้าํเสียโดยสวนใหญไดอยางสะดวกและรวดเร็ว รวมถึงแรงบิดผนัแปร,

แรงบดิคงที,่ ปม, ปมเติม, ปมจุม, บสูเตอรปม, ปมผสม, เคร่ืองอดัอากาศ และการใชงานปมและพัดลมอื่นๆ ในคุณสมบตัิอื่นๆที่มี ยังรวมถึงพารามิเตอรสําหรับการเลือก

ตัวแปรที่จะแสดงบน LCP, ความเร็วตั้งลวงหนาแบบดิจติอล, การสเกลคาอางอิงอนาล็อก, การใชงานวงรอบปดแบบเขตเดียวหรือหลายเขต และการทํางานเฉพาะทีส่ัมพันธ

กบัการประยุกตใชกบัน้าํ/น้ําเสีย

พารามิเตอรของเมนดูวนสามารถเขาใชงานไดทนัที หากไมมีการสรางรหัสผานไวผานทางพารามิเตอร 0-60, 0-61, 0-65 หรือ 0-66

โดยสามารถสลับระหวาง โหมดเมนดูวน และโหมดเมนหูลักไดโดยตรง

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
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[Main Menu]

(เมนหูลัก) ใชสําหรับการต้ังโปรแกรมใหกับพารามิเตอรทั้งหมด.

พารามิเตอรของเมนูหลักสามารถเขาใชงานไดทันทีหากไมมีการสรางรหัสผานไวผานทางพารามิเตอร 0-60, 0-61, 0-65 หรือ 0-66 สําหรับการประยุกตใชกับน้ํา/นํ้าเสีย

โดยสวนใหญไมจําเปนที่จะใชพารามิเตอรของเมนูหลัก แตใชเมนดูวน การตั้งคาดวนและชุดคําสั่งการทํางานที่มีการเขาใชงานที่งายทีสุ่ดและเร็วทีสุ่ดสําหรับพารามิเตอรที่

กําหนดโดยทัว่ไป

โดยสามารถสลับโหมดเมนูหลัก และโหมดเมนูดวนไดโดยตรง

สามารถใชช็อตคัตของพารามิเตอร โดยกดปุม [Main Menu] คางไว 3 วนิาที ช็อตคัตของพารามิเตอร จะทาํใหคุณสามารถเขาไปยงัพารามิเตอรใดๆ กไ็ดโดยตรง

[Alarm Log]

(บนัทึกสัญญาณเตือน) แสดงรายการของสัญญาณเตือนลาสุด 5 รายการสัญญาณเตือน (หมายเลข A1-A5) หากตองการทราบรายละเอยีดเก่ียวกับสัญญาณเตือน ใหใชปุม

นําทางเพื่อเลื่อนไปยงัหมายเลขสัญญาณเตือน และกด [OK] ขอมูลจะแสดงเกี่ยวกบัสภาวะของตัวแปลงความถี่กอนที่จะเขาสูโหมดสัญญาณเตือน

[Back]

(ยอนกลับ) ยอนไปยังขั้นตอนหรือช้ันกอนหนาในโครงสรางการนาํทาง

[Cancel]

การเปล่ียนแปลงหรือคําสั่งลาสุดจะถูกยกเลิกตราบเทาทีไ่มมีการเปลี่ยนแปลง

การแสดงผล

[Info]

(ขอมูล) แสดงขอมูลเกี่ยวกบัคําส่ัง พารามิเตอร หรือฟงกชันในหนาตางการแสดง

ผล [Info] จะใหขอมูลโดยละเอียดเมื่อตองการ

ออกจากโหมดขอมูลโดยการกด [Info], [Back] หรือ [Cancel]

   

   

ปุมนําทาง

ใชปุมลูกศรนาํทางทั้งสี่ปุมเพือ่นาํทางไปยังตัวเลือกตางๆ ที่มีอยูใน [Quick

Menu], [Main Menu] และ [Alarm Log] ใชปุมเหลานี้เพือ่เลื่อนเคอรเซอร

[OK] (ตกลง)

ใชสําหรับเลือกพารามิเตอรที่เคอรเซอรทําเครื่องหมายอยู และสําหรับยืนยันการ

เปลี่ยนแปลงของพารามิเตอร

ปุมการทํางาน

สําหรับการควบคุมหนาเครื่องจะอยูที่ใตแผงควบคุม

130BP046.10

7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
คูมอืการใชงาน
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[Hand On]

(ควบคุมดวยมือ) ใชควบคุมตวัแปลงความถี่ผานทาง GLCP นอกจากนี้ [Hand on] ยงัใชในการสตารทมอเตอรดวย และขณะนี้ยังสามารถปอนขอมูลความเร็วของมอเตอร

ไดโดยการใชปุมนาํทาง ปุมน้ีสามารถเลือกเปนใช  [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-40 ปุม [Hand On] บน LCP

สัญญาณควบคุมดังตอไปน้ีจะยังคงทํางานเมื่อ [Hand on] ถกูใชงาน:

• [Hand on] - [Off] - [Auto on]

• รีเซ็ต

• การล่ืนไหลหยดุผกผัน (การล่ืนไหลของมอเตอรเพื่อหยุด)

• กลับทิศทาง

• เลือกชุดคําสั่ง lsb – เลือกชุดคําส่ัง msb

• คําสั่งหยุดจากการสื่อสารอนุกรม

• การหยดุแบบดวน

• เบรกกระแสตรง

โนตสําหรับผูอาน

สัญญาณหยุดภายนอกที่ถูกกระตุนโดยสัญญาณควบคุม หรือบสัอนุกรมจะมีความสําคัญเหนือคําส่ัง “สตารท” ทีผ่านทาง LCP

[Off]

(ปด) หยดุมอเตอรทีเ่ช่ือมตออยู ปุมนีส้ามารถเลือกเปนใช [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-41ปุม [Off] บน LCP  หากไมมีฟงกชันหยุดจากภายนอก และ

ปุม [Off] ไมทาํงาน จะสามารถหยุดมอเตอรไดโดยการปลดแหลงจายไฟหลักเทาน้ัน

[Auto On]

(ควบคุมอัตโนมัติ) ทาํใหสามารถควบคุมตัวแปลงความถี ่ผานขั้วตอสวนควบคุม และ/หรือ การสื่อสารอนุกรม เมื่อสัญญาณสตารทถูกสงผานขัว้ตอสวนควบคุม และ/หรือ

บสั ตัวแปลงความถี่จะสตารท ปุมนีส้ามารถเลือกเปนใช [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-42 ปุม [Auto On] บน LCP

โนตสําหรับผูอาน

สัญญาณ HAND-OFF-AUTO ทีท่ํางานผานทางอนิพทุดิจติอล มีความสําคัญสูงกวาปุมควบคมุ [Hand on]-[Auto on]

[Reset]

(รีเซ็ต) ใชสําหรับการรีเซ็ตตัวแปลงความถี่หลังจากสัญญาณเตือน (ตัดการทํางาน) ปุมนี้สามารถเลือกเปนใช  [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทางพารามิเตอร 0-43 ปุม

Reset บน LCP

ช็อตคัตของพารามิเตอร

สามารถทําไดโดยกดปุม [Main Menu] คางไว 3 วินาท ีช็อตคัตของพารามิเตอร จะทําใหคุณสามารถเขาไปยงัพารามิเตอรใดๆ กไ็ดโดยตรง

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
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7.1.3 วิธกีารใชงาน LCP แบบตัวเลข (NLCP)

ขอแนะนาํการใชงานดังตอไปนีใ้ชกบั NLCP (LCP 101)

แผงควบคุมถกูแบงออกเปนกลุมตามหนาที่ได ส่ีกลุม:

1. จอแสดงผลแบบตัวเลข

2. ปุมเมนูและไฟแสดงสถานะ (LED) – สําหรับเปลี่ยนพารามิเตอร และ

สลับระหวางฟงกชันบนหนาจอ

3. ปุมนาํทางและไฟแสดงสถานะ (LED)

4. ปุมการทํางานและไฟแสดงสถานะ (LED)

โนตสําหรับผูอาน

ไมสามารถคัดลอกพารามิเตอรดวยแผงควบคุมหนาเครื่อง

แบบตัวเลข (LCP101)

เลือกโหมดใดโหมดหนึ่งตามที่มีตอไปน้ี:

โหมดสถานะ: แสดงสถานะของตัวแปลงความถี่หรือมอเตอร

ถามีสัญญาณเตือนเกิดขึ้น NLCP จะเปลี่ยนไปเปนโหมดสถานะโดยอตัโนมัติ

สัญญาณเตือนสามารถแสดงผลไดหลายคา

โหมดชุดคําสั่งดวนหรือเมนูหลัก: แสดงพารามิเตอรและการตั้งคาพารามิเตอร

ภาพประกอบ 7.1: LCP แบบตัวเลข (NLCP)
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ภาพประกอบ 7.2: ตัวอยางการแสดงสถานะ
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ภาพประกอบ 7.3: ตัวอยางการแสดงสัญญาณเตือน

ไฟแสดงสถานะ (LED):

• LED สีเขยีว/On: แสดงเมื่อสวนควบคุมเปด

• LED สีเหลือง/Warn: แสดงการเตือน

• LED สีแดงกะพริบ/Alarm: แสดงสัญญาณเตือน

ปุมเมนู

[Menu] เลือกโหมดใดโหมดหนึ่งตามที่มีตอไปน้ี:

• สถานะ

• ชุดคําสั่งดวน

• เมนหูลัก

เมนูหลัก

ใชสําหรับการตั้งโปรแกรมพารามิเตอรทั้งหมด

สามารถเขาใชงานพารามิเตอรไดทันทีเวนแตจะมีการสรางรหัสผานไวแลวผานทาง พารามิเตอร 0-60 รหัสผานเมนูหลัก, พารามิเตอร 0-61 ตั้งเขาเมนไูมมีรหัสผาน,

พารามิเตอร 0-65 รหัสผานของเมนูสวนตัว หรือ พารามิเตอร 0-66 การเขาถึงเมนสูวนตัวโดยไมใชรหัสผาน

Quick Setup (ชุดคําสั่งดวน) ใชเพื่อตั้งคาตัวแปลงความถีโ่ดยใชเฉพาะพารามิเตอรทีส่ําคัญทีสุ่ดเทานั้น

คาพารามิเตอรสามารถเปลี่ยนไดโดยใชลูกศรขึ้น/ลง เมื่อคากะพริบอยู

เลือกเมนูหลักโดยการกดปุม [Menu] ซํ้าๆ จนกระทั่ง LED ของเมนหูลักติดขึน้

เลือกกลุมพารามิเตอร [xx-__] และกด [OK]

เลือกพารามิเตอร [__-xx] และกด [OK]

ถาพารามิเตอรเปนพารามิเตอรแบบอารเรย ใหเลือกหมายเลขอารเรยและกดปุม [OK]

เลือกคาขอมูลที่ตองการและกด [OK]

7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
คูมอืการใชงาน
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ปุมนําทาง

[Back]

(ยอนกลับ) สําหรับการยอนกลับไปยงัขัน้ตอนกอนหนา

ลูกศร [▲] [▼]

จะใชสําหรับการเลื่อน ระหวางกลุมพารามิเตอร, พารามิเตอร และภายใน

พารามิเตอร

[OK] (ตกลง)

ใชสําหรับเลือกพารามิเตอรทีเ่คอรเซอรทําเครื่องหมายอยู และสําหรับยืนยันการ

เปลี่ยนแปลงของพารามิเตอร
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ภาพประกอบ 7.4: แสดงตัวอยาง

ปุมการทํางาน

ปุมสําหรับการควบคุมหนาเครือ่งจะอยูทีใ่ตแผงควบคุม

130BP046.10

ภาพประกอบ 7.5: ปุมการทาํงานของ LCP แบบตัวเลข (NLCP)

[Hand on] (ควบคุมดวยมือ)

ใชควบคุมตวัแปลงความถี่ผานทาง LCP นอกจากนี ้ [Hand on] ยงัใชในการสตารทมอเตอรดวย และขณะนีย้ังสามารถปอนขอมูลความเร็วมอเตอรไดโดยการใชปุมลูกศร

ปุมนี้สามารถเลือกเปน ใช [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทาง พารามิเตอร 0-40 การทํางานของปุม Hand On

สัญญาณหยดุภายนอกทีถู่กกระตุนโดยสัญญาณควบคุม หรือบสัอนกุรมจะมีความสําคัญเหนือคําสั่ง “สตารท” ทีผ่านทาง LCP

สัญญาณควบคุมดังตอไปน้ีจะยังคงทํางานเมื่อ [Hand on] ถกูใชงาน:

• [Hand on] - [Off] - [Auto on]

• รีเซ็ต

• การหยดุลื่นไหลผกผัน

• กลับทิศทาง

• เลือกชุดคําสั่ง lsb – เลือกชุดคําส่ัง msb

• คําสั่งหยุดจากการสื่อสารอนุกรม

• การหยดุแบบดวน

• เบรกกระแสตรง

[Off]

(ปด) หยดุมอเตอรทีเ่ช่ือมตออยู ปุมนีส้ามารถเลือกเปน ใช [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทาง พารามิเตอร 0-41 การทํางานของปุม Off

หากไมไดเลือกฟงกชันหยุดจากภายนอก และปุม [Off] ไมไดทํางาน มอเตอรจะหยุดไดโดยปลดการเชื่อมตอจากแหลงจายไฟหลัก

[Auto on]

(ควบคุมอัตโนมัติ) ทาํใหสามารถควบคุมตัวแปลงความถี ่ผานข้ัวตอควบคุม และ/หรือ การสื่อสารอนุกรม เมื่อสัญญาณสตารทถูกสงผานขัว้ตอควบคุม และ/หรือบัส ตัวแปลง

ความถี่จะสตารท ปุมนีส้ามารถเลือกเปน ใช [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทาง พารามิเตอร 0-42 การทํางานของปุม Auto On

โนตสําหรับผูอาน

สัญญาณ HAND-OFF-AUTO ทีท่ํางานผานทางอนิพทุดิจติอล มีความสําคัญสูงกวาปุมควบคมุ [Hand on]-[Auto On]

[Reset]

(รีเซ็ต) ใชสําหรับการรีเซ็ตตัวแปลงความถี่หลังจากสัญญาณเตือน (ตัดการทาํงาน) ปุมนี้สามารถเลือกเปน ใช [1] หรือ ยกเลิกการใช [0] ผานทาง พารามิเตอร 0-43 การ

ทาํงานของปุม Reset

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
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7.1.4 การเปลี่ยนขอมูล 

1. กดปุม [เมนูดวน] หรือ [เมนหูลัก]

2. ใชปุม [▲] และ [▼] เพือ่คนหากลุมพารามิเตอรเพื่อแกไข

3. กดปุม [OK]

4. ใชปุม [▲] และ [▼] เพือ่คนหาพารามิเตอรเพื่อแกไข

5. กดปุม [OK]

6. ใชปุม [▲] และ [▼] เพื่อเลือกการต้ังคาของพารามิเตอรที่เหมาะสม หรือ ใชปุมเพือ่เล่ือนหลักภายในตัวเลข ใชปุม เคอรเซอรจะบงช้ีหลักที่เลือกเพื่อเปล่ียน

[ปุม ▲] เพิ่มคา, ปุม [▼] ลดคา

7. กดปุม [Cancel] เพื่อยกเลิกการเปลี่ยนแปลง หรือกด [OK] เพื่อยอมรับการเปลี่ยนแปลงและปอนการตั้งคาใหม

 

7.1.5 การเปลี่ยนคาตัวอกัษร 

หากพารามิเตอรทีเ่ลือกเปนคาตัวอักษร ใหเปลี่ยนคาตัวอักษรโดยใชปุมนาํทาง

ขึ้น/ลง

ปุมเลื่อนขึ้นจะเพิ่มคาและปุมเลื่อนลงจะลดคา วางเคอรเซอรเหนอืคาที่คุณ

ตองการบนัทกึ และกด [OK]
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ภาพประกอบ 7.6: แสดงตัวอยาง

 

7.1.6 การเปล่ียนกลุมของคาขอมูลตัวเลข 

หากพารามิเตอรที่เลือกเปนตัวแทนของคาขอมูลตัวเลข ใหเปลี่ยนคาขอมูลที่

เลือกโดยใชปุมนําทาง <> เชนเดียวกับปุมนําทางขึ้น/ลง ใชปุมนําทาง <> เพื่อ

เลื่อนเคอรเซอรตามแนวนอน

1 3
0 B

P 0
6 9
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ภาพประกอบ 7.7: แสดงตัวอยาง

ใชปุมนาํทางขึน้/ลงเพือ่เปลี่ยนคาขอมูล ปุมเลื่อนขึน้จะเพิม่คาขอมูลและปุมเล่ือน

ลงจะลดคาขอมูล วางเคอรเซอรเหนือคาทีคุ่ณตองการบนัทกึ และกด [OK]
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ภาพประกอบ 7.8: แสดงตัวอยาง

 

7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
คูมอืการใชงาน
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7.1.7 การเปลี่ยนคาขอมูล, ทีละขัน้ 

พารามิเตอรบางตัวสามารถเปลี่ยนไดทลีะข้ันหรือเปลี่ยนแปลงแบบไมรูจบ กรณนีี้ใชกบั พารามิเตอร1-20 กําลังมอเตอร [kW], พารามิเตอร1-22 แรงดันมอเตอร ( Volt)

และ พารามิเตอร1-23 ความถี่มอเตอร ( Hz).

พารามิเตอรนีจ้ะถูกเปลี่ยนไดทัง้ในแบบกลุมของคาขอมูลตัวเลข หรือในแบบคาขอมูลตัวเลขผันแปรไมรูจบ

 

7.1.8 คาทีอ่านไดและการต้ังโปรแกรมของ พารามิเตอรที่เปนดัชนี  

พารามิเตอรจะถูกกําหนดดัชนเีมื่อวางซอนกนัในสแต็ค

พารามิเตอร 15-30 บนัทกึสัญญาณเตือน: รหัสขอผิดพลาด ถึง พารามิเตอร 15-32 บนัทกึสัญญาณเตือน: เวลา ประกอบดวยบันทกึฟอลตซ่ึงสามารถอานคาได เลือก

พารามิเตอร กด [OK] และใชปุมนาํทางขึน้/ลง เพือ่เลื่อนดูบนัทกึคา

ใช พารามิเตอร3-10 คาอางองิที่กาํหนดลวงหนา เปนอีกตัวอยางหนึง่:

เลือกพารามิเตอร กด [OK] และใชปุมนาํทางขึน้/ลง เพือ่เลือกดูคาทีก่ําหนดดัชน ีในการเปล่ียนคาพารามิเตอร ใหเลือกคาที่กําหนดดัชนแีละกด [OK] เปลี่ยนคาโดยใชปุม

เลื่อนขึน้/ลง กด [OK] เพือ่ยอมรับการตั้งคาใหม กด [Cancel] เพื่อเลิก กด [Back] เพื่อออกจากพารามิเตอร

 

7.1.9 คําแนะนําและเคล็ดลับ

* สําหรับการประยุกตใชกบัน้าํ/น้ําเสีย โดยสวนใหญ เมนูดวน, ชุดคําสั่งดวน และชุดคําสั่งการทํางานจะทําใหการเขาใชงานเร็วทีสุ่ดและสะดวก

กวาสําหรับพารามิเตอรทีก่ําหนดโดยทั่วไปทัง้หมด

* เมื่อเปนไปได ใหดําเนนิการใช AMA ที่จะประกนัไดวาเพลาจะมีสมรรถนะที่ยอดเยี่ยมทีสุ่ด

* ความคมชัดของการแสดงผลจะสามารถปรับไดดวยการกด [Status] และ [▲] สําหรับการแสดงผลทีม่ืดขึ้นหรือการกด [Status] และ [▼] เพื่อ

ใหสวางขึน้

* ภายใต [Quick Menu] และ [Changes Made] พารามิเตอรทัง้หมดที่เปลี่ยนแปลงไปจากคามาตรฐานจากโรงงานจะแสดงขึ้นมา

* กดปุม [Main Menu] คางไว 3 วนิาทีเพือ่เขาใชพารามิเตอรอื่นๆ

* สําหรับวัตถุประสงคเพื่อการใหบริการขอแนะนําใหคัดลอกพารามิเตอรทัง้หมดไปที่LCP ดูพารามิเตอร 0-50 สําหรับขอมูลเพิม่เติม

ตาราง 7.1: คําแนะนาํและเคล็ดลับ

 

7.1.10 การถายโอนดวนของการตั้งคาพารามิเตอรเมื่อใช GLCP 

เมื่อตั้งคาตัวแปลงความถี่เสร็จแลว ขอแนะนําใหคุณเกบ็ (สํารอง) การตั้งคาพารามิเตอรใน GLCPแปนกดหรือบน PC โดยผานทาง MCT 10 Set-up Software Tool (เคร่ือง

มือซอฟตแวรสําหรับการตั้งคา MCT 10)

โนตสําหรับผูอาน

หยุดมอเตอรกอนที่จะเร่ิมการทํางานตางๆ เหลาน้ี

การเกบ็ขอมูลใน LCP:

1. ไปยงั พารามิเตอร 0-50 บันทึกและถายโอนขอมูล

2. กดปุม [OK]

3. เลือก“ทัง้หมดไปยงั LCP”

4. กดปุม [OK]

ขณะนีก้ารต้ังคาพารามิเตอรทั้งหมดไดถูกเกบ็ไวใน GLCP แลวซ่ึงแสดงดวยแถบแสดงความกาวหนา เม่ือครบ 100% ใหกด [OK]

ในขณะนี ้GLCP สามารถเชื่อมตอไปยงัตัวแปลงความถี่อืน่และคัดลอกการตั้งคาพารามเิตอรมาที่ตัวแปลงความถี่นีไ้ด

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
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การถายโอนขอมูลจาก LCP ไปยังตัวแปลงความถี่:

1. ไปยัง พารามิเตอร 0-50 บันทึกและถายโอนขอมูล

2. กดปุม [OK]

3. เลือก “ทัง้หมดจาก LCP”

4. กดปุม [OK]

ขณะนี้การตัง้คาพารามิเตอรที่เกบ็ใน GLCP ไดถูกถายโอนไปยงัตัวแปลงความถี ่ซ่ึงแสดงดวยแถบแสดงความกาวหนา เมื่อครบ 100% ใหกด [OK]

 

7.1.11 การเริม่ตนดวยการตั้งคามาตรฐาน 

มีสองวธีิในการเริ่มตนตัวแปลงความถี่ดวยคามาตรฐาน: การเริ่มตน ทีแ่นะนาํ และการเริ่มตนดวยตนเอง

โปรดทราบวาจะมีผลกระทบทีแ่ตกตางกันตามคําอธิบายดานลาง

การเริ่มตน ที่แนะนํา (ผานทาง พารามิเตอร 14-22 โหมดการทํางาน)

1. เลือก พารามิเตอร 14-22 โหมดการทํางาน

2. กด [OK]

3. เลือก “การเริ่มตน” (สําหรับ NLCP ใหเลือก “2”)

4. กด [OK]

5. ปลดแหลงจายไฟออกจากเครื่องรอจนกระทั่งหนาจอปด

6. ตอแหลงจายไฟกลับและตัวแปลงความถี่จะถูกรีเซ็ต โปรดจําไววา การ

สตารทครั้งแรกจะใชเวลา 2-3 วินาที

7. กด [Reset]

พารามิเตอร 14-22 โหมดการทาํงาน จะเร่ิมตนทัง้หมด ยกเวน:
พารามิเตอร 14-50 ตัวกรอง RFI
พารามิเตอร 8-30 โปรโตคอล
พารามิเตอร 8-31 ที่อยู
พารามิเตอร 8-32 Baud rate
พารามิเตอร 8-35 การหนวงเวลาตอบรับต่ําสุด
พารามิเตอร 8-36 การหนวงเวลาตอบรับสูงสุด
พารามิเตอร 8-37 หนวงเวลา inter-char สูงสุด
พารามิเตอร 15-00 เวลาการทํางาน ถึง พารามิเตอร 15-05 โวลตสูงเกิน
พารามิเตอร 15-20 บนัทกึประวัต:ิเหตุการณ ถึง พารามิเตอร 15-22 บันทึก
ประวัติ:เวลา
พารามิเตอร 15-30 บันทึกสัญญาณเตือน: รหัสขอผดิพลาด ถึง
พารามิเตอร 15-32 บันทึกสัญญาณเตือน: เวลา

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรที่เลือกในพารามิเตอร 0-25 เมนูผูใชกําหนดเอง จะยงัคงแสดงอยูดวยการตัง้คามาตรฐาน

การเริ่มตนดวยตนเอง

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อดําเนินการเริ่มตนใหมดวยตนเอง การสื่อสารอนุกรม การต้ังคาตัวกรอง RFI และการตั้งคาบันทึกฟอลตจะถูกรีเซ็ต

เอาพารามิเตอรที่เลือกในพารามิเตอร 0-25 เมนูผูใชกําหนดเองออก

1. ปลดการเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟหลักและรอใหจอแสดงผลดับ

2a. กด [Status] - [Main Menu] - [OK] ในเวลาเดียวกันขณะเปด

เคร่ือง LCP แบบกราฟก (GLCP)

2b. กด [Menu] ขณะเปดเคร่ืองสําหรับ LCP 101 จอแสดงผลแบบ

ตัวเลข

3. ปลอยปุมหลังจาก 5 วนิาที

4. ในขณะนี้ตัวแปลงความถี่จะถูกโปรแกรมตามคามาตรฐานจาก

โรงงาน

พารามิเตอรนีจ้ะเร่ิมตนใหมทั้งหมด ยกเวน:
พารามิเตอร 15-00 เวลาการทํางาน
พารามิเตอร 15-03 กําลังกลับคืน
พารามิเตอร 15-04 อุณหภมูิสูงเกนิ
พารามิเตอร 15-05 โวลตสูงเกิน

7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
คูมอืการใชงาน
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7.1.12 การเชื่อมตอบัส RS-485

สามารถเชื่อมตอตัวแปลงความถี่หนึ่งเคร่ืองขึน้ไปเขากบัตัวควบคุม (หรือระบบ

หลัก) โดยใชอินเตอรเฟสแบบมาตรฐาน RS-485 ขัว้ตอ 68 จะเช่ือมตอกับ

สัญญาณ P (TX+, RX+) ขณะที่ข้ัวตอ 69 จะเช่ือมตอกับสัญญาณ N (TX-,RX-)

หากมีตัวแปลงความถี่มากกวาหนึ่งเคร่ืองเชื่อมตอกับระบบหลักใหใชการเชื่อมตอ

แบบขนาน

ภาพประกอบ 7.9: ตัวอยางการเชื่อมตอ:

เพือ่หลีกเลี่ยงการปรับสมดุลความตางศักยของกระแสทีไ่หลอยูในสวนชีล ใหตอสวนชีลของสายเคเบลิลงดินผานขัว้ตอ 61 ซ่ึงเช่ือมตอกบัเฟรมผานทางอารซีลิงค

การเชื่อมตอบัส

บสั RS-485 จะตองตอเช่ือมดวยเครือขายตัวตานทานที่ปลายทั้งสองดาน หากชุดขับเปนลําดบัแรกหรืออปุกรณสุดทายในวงรอบ RS-485 ใหตั้งสวิตช S801 บนการด

ควบคุมเปน ON

สําหรับขอมูลเพิ่มเติม ดูยอหนาสวติช S201, S202 และ S801

 

7.1.13 วธิีเชื่อมตอ PC เขากบัตัวแปลงความความถี ่

หากตองการควบคุมหรือตั้งโปรแกรมตัวแปลงความถี่จาก PC ใหติดตั้งเคร่ืองมือกําหนดรูปแบบทีท่ํางานบนเครื่อง PC MCT 10

PC จะเชื่อมตอผานสายเคเบลิ USB มาตรฐาน (เคร่ืองแม/อุปกรณ) หรือผานทางอินเตอรเฟส RS-485 ดังแสดงใน  คูมือการออกแบบ ในบท วิธีการติดต้ัง > การติดตั้งการ

เชื่อมตอแบบอืน่ๆ

โนตสําหรับผูอาน

การเชื่อมตอ USB ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขัว้ตอแรงดันไฟฟาแรงสูงอื่นๆ การเชื่อมตอดวย USB จะตอกบัจุดตอลง

ดินปองกันของตัวแปลงความถี ่ใชแลปท็อปแยกตางหากเพื่อเช่ือมตอเปน PC เขากับข้ัวตอ USB บนตัวแปลงความถี่เทานั้น

ภาพประกอบ 7.10: สําหรับการเชื่อมตอสายเคเบลิควบคุม ใหดูหัวขอ ขัว้ตอควบคุม

 

7.1.14 เครือ่งมือซอฟตแวรสําหรับ PC 

เครื่องมือกําหนดรูปแบบที่ทํางานบนเครื่อง PC MCT 10

ตัวแปลงความถี่ทกุตัวจะติดตัง้พอรตการส่ือสารอนุกรมมาดวย Danfoss จัดเตรียมเครื่องมือทีใ่ชบน PC สําหรับการสื่อสารระหวาง PC และตัวแปลงความถี่, เคร่ืองมือกาํหนด

รูปแบบทีท่าํงานบน PC MCT 10 โปรดตรวจสอบหัวขอ เอกสารที่ม ีสําหรับรายละเอยีดเพิ่มเติมเกี่ยวกบัเครื่องมือนี้

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
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ซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10

MCT 10 ไดรับการออกแบบใหเปนชุดเคร่ืองมือปฏสิัมพนัธทีใ่ชงานไดงายสําหรับการตั้งคาพารามิเตอรในตัวแปลงความถี่ของเรา ซอฟตแวรสามารถดาวนโหลดได

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

ซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10 จะมีประโยชนสําหรับ:

• การวางแผนเครือขายการสื่อสารแบบออฟไลน MCT 10 มีฐานขอมูลตัวแปลงความถี่ทีส่มบูรณ

• การใชงานตัวแปลงความถี่แบบออนไลน

• การบันทึกการตั้งคาสําหรับตัวแปลงความถี่ทั้งหมด

• การเปลี่ยนตัวแปลงความถี่ในเครือขาย

• การจัดทาํเอกสารการตั้งคาตัวแปลงความถี่ทาํไดอยางงายและถูกตองหลังจากทดสอบความสมบรูณ

• การขยายเครือขายที่มีอยู

• รองรับตัวแปลงความถี่ที่จะไดรับการพัฒนาข้ึนในอนาคต

ซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10 รองรับ  Profibus DP-V1 ผานทางการเชื่อมตอระบบหลักคลาส 2 ทาํใหสามารถอาน/เขยีนพารามิเตอรในตัวแปลงความถี่แบบออนไลนไดโดย

ผานทางเครือขาย Profibus วธีิการน้ีจะชวยลดความจาํเปนสําหรับการมีเครือขายการส่ือสารเพิ่มเติม

บันทึกการตั้งคาการแปลงความถี:่

1. เชื่อมตอพซีีเขากับเครื่องผานทางพอรตสื่อสาร USB (หมายเหตุ: ใช PC ที่แยกตางหากจากเครื่องหลักเพือ่เชื่อมตอเขากับพอรต USB การลมเหลวอาจจะทําให

อุปกรณเสียหาย

2. เปดซอฟตแวร การตั้งคา MCT 10

3. เลือก “อานจากชุดขับ”

4. เลือก “บันทึกเปน”

ขณะนีพ้ารามิเตอรทัง้หมดไดถูกบนัทกึลงใน PC แลว

โหลดการตั้งคาตัวแปลงความถี่

1. เช่ือมตอ PC กบัตัวแปลงความถี่ผานพอรตสื่อสาร USB

2. เปดซอฟตแวร การตั้งคา MCT 10

3. เลือก “เปด” – ไฟลที่เก็บไวจะแสดงขึ้นมา

4. เปดไฟลที่ตองการ

5. เลือก “เขียนไปยังชุดขับ”

ขณะนี้การตั้งคาพารามิเตอรทัง้หมดไดถูกโอนไปยงัตวัแปลงความถี่แลว

มีคูมือแยกตางหากสําหรับซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10 : MG.10.Rx.yy.

โมดูลซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10

โมดูลตอไปนีร้วมอยูในชุดซอฟตแวร:

ซอฟตแวรการต้ังคา MCT 10
การตั้งคาพารามิเตอร
คัดลอกไปยงั/จากตัวแปลงความถี่
เอกสารและงานพมิพของการตั้งคาพารามิเตอรรวมถึงไดอะแกรม

  
 สวนขยาย อินเตอรเฟสผูใช

ตารางการบํารงุรักษาเชิงปองกัน
การตั้งคานาฬิกา
การตั้งโปรแกรมการกระทําทีต่ั้งเวลาไว
การตั้งคาตัวควบคุม Smart Logic

หมายเลขการสั่งซื้อ:

โปรดสั่งซ้ือซอฟตแวรการตั้งคา MCT 10 โดยใชหมายเลขรหัส 130B1000

MCT 10 สามารถดาวนโหลดจากDanfossอินเทอรเนต็ ที ่WWW.DANFOSS.COM, Business Area: Motion Controls

7 วิธีการใชงานตัวแปลงความถี่
คูมอืการใชงาน
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8 วธีิการโปรแกรมตัวแปรความถี่

8.1 วิธีการตั้งโปรแกรม

8.1.1 ชุดคําส่ังของพารามิเตอร 

ภาพรวมของกลุมพารามิเตอร

กลุม หัวขอ การทาํงาน
0- การทาํงาน/แสดงผล พารามิเตอรทีเ่กี่ยวของกบัการทํางานพืน้ฐานของตวัแปลงความถี่ การทํางานของปุมบน LCP และ

การกาํหนดคาการแสดงผลของ LCP
1- โหลด/มอเตอร กลุมพารามิเตอรสําหรับการตั้งคามอเตอร
2- เบรก กลุมพารามิเตอรสําหรับการตั้งคณุลักษณะของเบรกในตัวแปลงความถี่
3- คาอางองิ/การเปลี่ยนความเร็ว พารามิเตอรสําหรับการจัดการคาอางองิ คําจํากัดความของขอจํากัดและการกาํหนดคาการตอบ

สนองตอการเปลี่ยนแปลงของตวัแปลงความถี่
4- ขีดจาํกดั/การเตือน กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบขดีจํากัดและการเตือน
5- อินพุท/เอาทพุทดิจิตอล กลุมพารามิเตอรสําหรับการกาํหนดคาอนิพทุและเอาทพุทดิจิตอล
6- อินพุท/เอาทพุทอนาล็อก กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาอนิพทุและเอาทพุทอนาล็อก
8- การส่ือสารและอปุกรณเสริม กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาการสือ่สารและอปุกรณเสรมิ
9- Profibus กลุมพารามิเตอรสําหรับพารามิเตอรที่ระบุของ Profibus
10- ฟลดบสั DeviceNet กลุมพารามิเตอรสําหรับพารามิเตอรที่ระบุของ DeviceNet
11- LonWorks กลุมพารามิเตอรสําหรับพารามิเตอรของ LonWorks
13- Smart Logic กลุมพารามิเตอรสําหรับการควบคุมแบบ Smart Logic
14- ฟงกชันพิเศษ กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาฟงกชันตัวแปลงความถี่พเิศษ
15- ขอมูลชุดขบั กลุมพารามิเตอรทีม่ีขอมูลตัวแปลงความถี่ เชน ขอมูลการใชงาน การกําหนดคาของฮารดแวรและ

เวอรชันของซอฟตแวร
16- คาขอมูลที่อานได กลุมพารามิเตอรสําหรับอานคาขอมูล ต.ย. คาอางองิแทจริง แรงดัน การควบคุม สัญญาณเตือน การ

เตือนและขอความแสดงสถานะ
18- ขอมูลและคาทีอ่านได กลุมพารามิเตอรนีม้ีบนัทกึการบํารุงรักษาเชิงปองกัน 10 รายการลาสุด
20- วงรอบปดของชุดขับ กลุมพารามิเตอรนี้ใชเพื่อการกาํหนดคาตัวควบคุม PID วงรอบปดทีค่วบคุมความถี่เอาทพทุของ

เคร่ือง
21- วงรอบปดสวนขยาย พารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาใหกับตัวควบคุม PID วงรอบปดสวนขยาย สามชุด
22- ฟงกชันการนําไปใชงาน พารามิเตอรเหลานีจ้ะตรวจสอบการใชงานที่เกี่ยวกบัน้าํ
23- ฟงกชันตามเวลา พารามิเตอรเหลานี้สาํหรับการกระทาํที่จาํเปนตองดําเนนิการในแตละวนัหรือเปนรายสัปดาห

ตัวอยางเชน คาอางองิที่แตกตางของเวลาทาํงาน/เวลาทีไ่มทาํงาน
25- ฟงกชันตัวควบคุมคาสเคดแบบพื้นฐาน พารามิเตอรสําหรับการกําหนดตัวควบคุมคาสเคดแบบพืน้ฐาน เพื่อควบคุมปมหลายตัวแบบลําดับ

ข้ัน
26- MCB 109 อุปกรณเสริม I/O อนาล็อก พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบ MCB 109 อปุกรณเสริม I/O อนาล็อก
27- ตัวควบคุมคาสเคดสวนขยาย พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรปูแบบตัวควบคุมคาสเคดสวนขยาย
29- ฟงกชันการประยกุตใชงานดานน้าํ พารามิเตอรสําหรับการตั้งคาการทาํงานโดยเฉพาะทีเ่กีย่วกับนํ้า
31- ตัวเลือกการบายพาส พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบตัวเลือกการบายพาส

ตาราง 8.1: กลุมพารามิเตอร

รายละเอียดและการเลือกพารามิเตอรจะแสดงบนสวนแสดงผลแบบกราฟก (GLCP) หรือแบบตัวเลข (NLCP) (ดูรายละเอียดในสวนที่ 5) เขาใชพารามิเตอรดวยการกดปุม

[Quick Menu] หรือ [Main Menu] บนแผงควบคุม เมนดูวนจะถูกใชเปนลําดับแรกสุดสําหรบัการทดสอบเครื่องเพือ่ใชงานเมื่อเริม่ตนการทํางานโดยจดัใหมีพารามิเตอรที่

จาํเปนสําหรับการเริ่มการทํางาน เมนหูลักจดัใหมีการเขาถึงพารามิเตอรทัง้หมดสําหรับการโปรแกรมการใชงานโดยละเอยีด

ข้ัวตอทั้งหมดของอินพุท/เอาทพุทดิจติอล และอนิพทุ/เอาทพุทอนาล็อก เปนชนิดทาํงานไดหลายหนาที่ ทกุขัว้ตอมกีารทาํงานตามมาตรฐานทีต่ั้งจากโรงงานที่เหมาะสม

สําหรับการใชงานดานน้าํโดยสวนใหญ แตหากตองการการทาํงานพเิศษ จะตองตั้งโปรแกรมในกลุมพารามิเตอร 5 หรือ 6

 

8.1.2 โหมดเมนูดวน

GLCP มอบการเขาถึงทุกรายการพารามิเตอรภายใตเมนูดวน เมื่อตองการตัง้พารามิเตอรโดยใชปุม [Quick Menu]

ใหกด [Quick Menu] รายการจะแสดงสวนตางๆทีอ่ยูในเมนดูวน

ชดุคําสั่งพารามิเตอรที่มีประสิทธภิาพสําหรับการประยกุตใชงานกบันํ้า

พารามิเตอรสามารถตั้งคาไดอยางงายสําหรับการประยกุตใชงานกบัน้าํ/น้าํเสียเปนสวนใหญจาํนวนมาก ดวยการใช [Quick Menu]

วิธทีี่ดีที่สุดที่จะต้ังพารามิเตอรผาน [Quick Menu] กคื็อการทําตามขึน้ตอนดานลางตอไปน้ี:

1. กด [Quick Setup] เพื่อเลือกการตั้งคามอเตอรพืน้ฐาน เวลาเปลี่ยนความเร็ว ฯลฯ

2. กด [Function Setups]เพื่อตั้งการทาํงานของตัวแปลงความถี่ตามทีต่องการ หากไมมีอยูในการตั้งคา [Quick Setup]

3. เลือกระหวาง การต้ังคาทั่วไป, การต้ังคาวงรอบเปด และ การต้ังคาวงรอบปด

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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ขอแนะนําใหทําการตั้งคาที่อยูในรายการตามลําดบั

ภาพประกอบ 8.1: มุมมองเมนูแบบดวน

พารามิเต

อร

การกาํหนดชื่อ [หนวย]

0-01 ภาษา  

1-20 กําลังของมอเตอร [kW]

1-22 แรงดันไฟฟาของมอเตอร [V]

1-23 ความถี่ของมอเตอร [Hz]

1-24 กระแสของมอเตอร [A]

1-25 ความเร็วของมอเตอรทีพ่ิกดั [RPM]

3-41 เวลาเปลี่ยนความเร็วขาขึ้น ชุด 1 [s]

3-42 เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง ชุด 1 [s]

4-11 ขีดจาํกดัต่ําของความเร็วมอเตอร [RPM]

4-13 ขีดจาํกดัสูงของความเร็วมอเตอร [RPM]

1-29 การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอตัโนมัติ

(AMA)

 

ตาราง 8.2: พารามิเตอรของเมนูดวน

ถา ไมใชงาน ถูกเลือกในข้ัวตอ 27 ไมจําเปนตองเช่ือมตอไปยัง +24 V บนข้ัวตอ 27 เพื่อใหสามารถสตารทได

ถา ล่ืนไหล ผกผนั (คามาตรฐานที่ตั้งจากโรงงาน) ถูกเลือกในข้ัวตอ 27 จําเปนตองมีการเชื่อมตอไปยัง +24 V เพื่อใหสามารถสตารทได

โนตสําหรับผูอาน

สําหรับคําอธิบายโดยละเอยีดของพารามิเตอร โปรดดูทีหั่วขอตอไปน้ีใน พารามิเตอรทีใ่ชเปนปกติ - คําอธิบาย

 

8.1.3 Q1 เมนูสวนตัว

พารามิเตอรทีก่ําหนดโดยผูใชสามารถจดัเกบ็ใน Q1 เมนูสวนตัวได

เลือก เมนสูวนตัว เพื่อแสดงเฉพาะพารามิเตอรที่ถูกเลือกไวกอนและไดตั้งโปรแกรมไวเปนพารามิเตอรทีก่ําหนดเอง ยกตัวอยางเชน ปมหรืออุปกรณ OEM อาจมีการตั้ง

โปรแกรมลวงหนาใหเปนเมนสูวนตัวระหวางการทดสอบเพือ่ใชงานจากโรงงาน/การทดสอบเพือ่การใชงานทีส่ามารถปรับต้ังแบบละเอยีดไดงายข้ึน พารามิเตอรเหลาน้ีถูก

เลือกในพารามิเตอร 0-25 เมนสูวนตัว พารามิเตอรตางๆจํานวนถึง 20 พารามิเตอรสามารถทีจ่ะถูกเพิม่เขาไปไดในเมนนูี้

Q1 เมนูสวนตัว
20-21 เซ็ตพอยต 1
20-93 PID อัตราขยายตามสวน
20-94 PID เวลารวม

 

8.1.4 Q2 ชุดคําส่ังดวน

พารามิเตอรใน Q2 ชุดคําสั่งดวน เปนพารามิเตอรพื้นฐาน ซ่ึงจําเปนตองใชทกุคร้ังเพื่อตั้งคาตัวแปลงความถี่ใหทํางาน

Q2 ชุดคําสั่งดวน
หมายเลขและชื่อพารามิเตอร หนวย
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 การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอัตโนมัติ (AMA)

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

64 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



8.1.5 Q3 ชุดคําส่ังการทํางาน 

ชุดคําสั่งการทาํงานจะทําใหเขาใชทุกพารามิเตอรที่ตองการสําหรับการประยกุตใชงานเกี่ยวกบัน้าํ/น้าํเสียโดยสวนใหญไดอยางสะดวกและรวดเร็ว รวมถึงแรงบิดผนัแปร,

แรงบดิคงที,่ ปม, ปมเติม, ปมจุม, บสูเตอรปม, ปมผสม, เคร่ืองอดัอากาศ และการใชงานปมและพัดลมอื่นๆ ในคุณสมบตัิอื่นๆที่มี ยังรวมถึงพารามิเตอรสําหรับการเลือก

ตัวแปรที่จะแสดงบน LCP, ความเร็วตั้งลวงหนาแบบดิจติอล, การสเกลคาอางอิงอนาล็อก, การใชงานวงรอบปดแบบเขตเดียวหรือหลายเขต และการทํางานเฉพาะทีส่ัมพันธ

กบัการประยุกตใชกบัน้าํ/น้ําเสีย

วิธีเขาถงึชุดคําสั่งการทํางาน – ตัวอยาง

1
3
0
B
T
1
1
0
.1
0

ภาพประกอบ 8.2: ขัน้ที ่1: เปดตัวแปลงความถี่ (เปดไฟ LED)

1
3
0
B
T
1
1
1
.1
0

ภาพประกอบ 8.3: ขัน้ที ่2: กดปุม [Quick Menus] ( ตัวเลือกเมนู

ดวนจะปรากฏขึ้น)

1
3
0
B
T
1
1
2
.1
0

ภาพประกอบ 8.4: ข้ันที่ 3: ใชปุมนําทางข้ึน/ลง เพือ่เลื่อนลงไปยงั

ชุดคําสั่งการทาํงาน กด [OK]

1
3
0
B
A
5
0
0
.1
0

ภาพประกอบ 8.5: ขัน้ที่ 4: ตวัเลือกชุดคําสั่งการทาํงานจะปรากฏ

เลือก 03-1 การต้ังคาทั่วไป กด [OK]

1
3
0
B
A
5
0
1
.1
0

ภาพประกอบ 8.6: ขั้นที่ 5: ใชปุมนําทางขึ้น/ลงเพื่อเลื่อนลง

ตัวอยาง เลื่อนไปยัง 03-12เอาทพทุอนาล็อก กด [OK]

1
3
0
B
A
5
0
2
.1
0

ภาพประกอบ 8.7: ขัน้ที ่6: เลือกพารามิเตอร 6-50 ขั้วตอ 42 เอา

ทพทุ กด [OK]

1
3
0
B
A
5
0
3
.1
0

ภาพประกอบ 8.8: ขั้นที่ 7: ใชปุมนาํทางขึน้/ลง เพือ่เลือกระหวาง

ตัวเลือกที่แตกตางกนั กด [OK]

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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พารามิเตอรของชุดคําสั่งการทํางานถูกรวมเปนกลุมในรูปแบบดังตอไปน้ี

Q3-1 การต้ังคาทั่วไป
Q3-10 การตั้งคานาฬิกา Q3-11 การตั้งคาการแสดงผล Q3-12 เอาทพุทอนาล็อก Q3-13 รีเลย
0-70 ตั้งวันที่และเวลา 0-20 บรรทัดแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก 6-50 ขัว้ตอ 42 เอาทพุท รีเลย 1 ⇒ 5-40 รีเลยฟงกชัน
0-71 รูปแบบวันที่ 0-21 บรรทัดแสดงผล 1.2 ขนาดเล็ก 6-51 ขัว้ตอ 42 สเกลตํ่าสุดของเอาทพุท รีเลย 2 ⇒ 5-40 รีเลยฟงกชัน
0-72 รูปแบบเวลา 0-22 บรรทัดแสดงผล 1.3 ขนาดเล็ก 6-52 ขัว้ตอ 42 สเกลสูงสุดของเอาทพุท ตัวเลือกรีเลย 7 ⇒ 5-40 รีเลย

ฟงกชัน
0-74 DST/เวลาหนารอน 0-23 บรรทัดแสดงผล 2 ขนาดใหญ ตัวเลือกรีเลย 8 ⇒ 5-40 รีเลย

ฟงกชัน
0-76 เริ่ม DST/เวลาหนารอน 0-24 บรรทัดแสดงผล 3 ขนาดใหญ ตัวเลือกรีเลย 9 ⇒ 5-40 รีเลย

ฟงกชัน
0-77 สิ้นสุด DST/เวลาหนารอน 0-37 ขอความแสดงผล 1

0-38 ขอความแสดงผล 2
0-39 ขอความแสดงผล 3

Q3-2 การตั้งคาวงรอบเปด
Q3-20 คาอางอิงดิจิตอล Q3-21 คาอางองิอนาล็อก
3-02 คาอางอิงต่ําสุด 3-02 คาอางอิงต่ําสุด
3-03 คาอางอิงสูงสุด 3-03 คาอางอิงสูงสุด
3-10 คาอางอิงตั้งลวงหนา 6-10 ขัว้ตอ 53 แรงดันต่ํา
5-13 ขัว้ตอ 29 อินพุทดิจิตอล 6-11 ขัว้ตอ 53 แรงดันสูง
5-14 ขัว้ตอ 32 อินพุทดิจิตอล 6-14 ขัว้ตอ 53 คาอางองิ/ คาปอนกลับต่ํา
5-15 ขัว้ตอ 33 อินพุทดิจิตอล 6-15 ขัว้ตอ 53 คาอางองิ/ คาปอนกลับสูง

Q3-3 การตั้งคาวงรอบปด
Q3-30 การตั้งคาปอนกลับ Q3-31 การตั้งคา PID
1-00 โหมดการกําหนดรูปแบบ 20-81 PID ที่ควบคุมแบบปกต/ิผกผัน
20-12 หนวยคาอางองิ/คาปอนกลับ 20-82 PID ความเร็วสตารท [RPM]
3-02 คาอางอิงต่ําสุด 20-21 เซ็ตพอยต 1
3-03 คาอางอิงสูงสุด 20-93 PID อัตราขยายตามสวน
6-20 ขัว้ตอ 54 แรงดันต่ํา 20-94 PID เวลารวม
6-21 ขัว้ตอ 54 แรงดันสูง
6-24 ขัว้ตอ 54 คาอางองิ/คาปอนกลับตํ่า
6-25 ขัว้ตอ 54 คาอางองิ/คาปอนกลับสูง
6-00 คาเวลาของการสิ้นสุดเวลาแรงดันต่ําเกนิไป
6-01 ฟงกชันหมดเวลาของแรงดันตํ่าเกนิไป

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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8.1.6 Q5 การเปล่ียนแปลงที่ทํา  

Q5 การเปลี่ยนแปลงที่ทาํ สามารถใชเพื่อการคนหาฟอลตได

เลือก การเปลี่ยนแปลงที่ทําแลว เพื่อดูขอมูลเกีย่วกบั:

• การเปลี่ยนแปลง 10 คร้ังลาสุด ใชปุมนาํทางเลื่อนขึน้/เลื่อนลง เพื่อเลื่อนระหวางพารามิเตอร 10 คาลาสุดที่มีการเปลี่ยนแปลง

• การเปล่ียนแปลงที่ทาํนัน้นับจากคามาตรฐานจากโรงงาน

เลือก การบนัทกึเพื่อดูขอมูลเกี่ยวกบัคาทีอ่านของบรรทดัแสดงผล ขอมูลจะแสดงเปนกราฟ

สามารถดูเฉพาะพารามิเตอรทีแ่สดงทีเ่ลอืกไวในพารามิเตอร 0-20 ถึงพารามิเตอร 0-24 เทานัน้ สามารถทีจ่ะเก็บตัวอยางไดถึง 120 ตัวอยางในหนวยความจํา เพือ่การใช

อางอิงตอไป

โปรดทราบวา พารามิเตอรทีแ่สดงในตารางดานลางของ Q5 น้ีจะใชเปนตัวอยางเทานัน้ เน่ืองจากพารามิเตอรจะแตกตางกนัตามการต้ังโปรแกรมของตัวควบคุมความถี่โดย

เฉพาะ

Q5-1 การเปลี่ยน 10 คร้ังลาสุด
20-94 PID เวลารวม
20-93 PID อัตราขยายตามสวน

Q5-2 การตั้งคาจากโรงงาน
20-93 PID อัตราขยายตามสวน
20-94 PID เวลารวม

Q5-3 การกําหนดอนิพทุ
อินพุทอนาล็อก 53
อินพุทอนาล็อก 54

 

8.1.7 Q6 การบันทกึ

Q6 การบนัทกึ สามารถใชเพือ่การคนหาฟอลตได

โปรดทราบวา พารามิเตอรทีแ่สดงในตารางดานลางของ Q6 น้ีจะใชเปนตัวอยางเทานัน้ เน่ืองจากพารามิเตอรจะแตกตางกนัตามการต้ังโปรแกรมของตัวควบคุมความถี่โดย

เฉพาะ

Q6 การบันทึก
คาอางอิง
อินพุทอนาล็อก 53
กระแสของมอเตอร
ความถี่
คาปอนกลับ
บนัทกึการใชพลังงาน
ชุดขอมูลตอเนือ่งของเทรนดิ้ง
ชุดขอมูลตามเวลาทีต่ั้งของเทรนดิ้ง
การเปรียบเทียบเทรนด้ิง

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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8.1.8 โหมดเมนูหลัก 

ทัง้ GLCP และ NLCP มีมีการเขาถึงโหมดเมนหูลัก เร่ิมโหมดเมนูหลักโดยกดปุม

[Main Menu] ภาพประกอบที ่6.2 แสดงคาผลลัพธทีอ่านไดจากที่ปรากฏบนหนา

จอแสดงผลของ GLCP

บรรทัดที ่ 2 ถึง 5 บนจอแสดงผลจะแสดงรายการกลุมพารามิเตอร ซ่ึงสามารถ

เลือกไดดวยการสลับไปมาทีปุ่มข้ึนและลง 1 3
0B

P 0
6 6

.1
0 

ภาพประกอบ 8.9: แสดงตัวอยาง

แตละพารามิเตอรมีตัวอกัษรชื่อ และหมายเลข ซ่ึงจะเหมือนเดิมไมวาจะอยูในโหมดการตั้งโปรแกรมโหมดใด ในโหมดเมนหูลัก พารามิเตอรจะแบงออกเปนกลุมๆ ตัวเลข

หลักแรกของพารามิเตอร (จากซาย) จะระบุหมายเลขกลุมของพารามิเตอร

พารามิเตอรทัง้หมดสามารถเปลี่ยนแปลงไดในเมนูหลัก การกาํหนดคาของเครื่อง (พารามิเตอร1-00 แบบการควบคุมมอเตอร) จะกําหนดพารามิเตอรอืน่ทีม่ีอยูสําหรับการ

ตั้งโปรแกรม ยกตัวอยางเชน การเลือกวงรอบปดเพือ่ใชพารามิเตอรเพิม่เติมที่สมัพันธกับการทาํงานแบบวงรอบปด การดอุปกรณเสริมที่เพิม่ในเครื่องทาํใหสามารภใช

พารามิเตอรเพิ่มเติมทีส่ัมพันธกบัอุปกรณทีเ่สริม

 

8.1.9 การเลือกพารามิเตอร 

ในโหมดเมนูหลัก พารามิเตอรจะแบงออกเปนกลุมๆ เลือกกลุมพารามิเตอรโดยใช

ปุมนาํทาง

กลุมพารามิเตอรตอไปนี้คือกลุมที่เขาใชงานได:

หมายเลขกลุม กลุมพารามิเตอร:
0 การทาํงาน/แสดงผล
1 โหลด/มอเตอร
2 เบรก
3 คาอางอิง/การเปลี่ยนความเร็ว
4 ขีดจาํกดั/การเตือน
5 อินพุท/เอาทพุทดิจิตอล
6 อินพุท/เอาทพทุอนาล็อก
8 การสื่อสารและตัวเลือก
9 Profibus
10 ฟลดบัส CAN
11 LonWorks
13 Smart Logic
14 ฟงกชันพเิศษ
15 ขอมูลชุดขบั
16 คาขอมูลทีอ่านได
18 คาขอมูลทีอ่านได 2
20 วงรอบปดของชุดขบั
21 วงรอบปดสวนขยาย
22 ฟงกชันการนําไปใชงาน
23 ฟงกชันตามเวลา
24 โหมดเพลิงไหม
25 ตัวควบคุมคาสเคด
26 MCB 109 อุปกรณเสริม I/O อนาล็อก

ตาราง 8.3: กลุมพารามิเตอร:

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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หลังจากเลือกกลุมพารามิเตอร ใหเลือกพารามิเตอรโดยใชปุมนําทาง

ชวงกลางของจอ GLCP จะแสดงหมายเลขและชื่อพารามิเตอร รวมถึงคา

พารามิเตอรที่เลือก

13
0B

P0
67

.1
0 

ภาพประกอบ 8.10: แสดงตัวอยาง

8.2 พารามเิตอรที่ใชเปนปกติ - คําอธิบาย

8.2.1 เมนูหลัก

เมนูหลักมีพารามิเตอรตางๆ ที่มีอยูทัง้หมดในตัวแปลงความถี่ FC 200 ชุดขบั AQUA VLTฎ

พารามิเตอรทั้งหมดถูกรวมเขาดวยกนัดวยวธีิการทางตรรกะโดยใชช่ือกลุมทีแ่สดงฟงกชันของกลุมพารามิเตอร

พารามิเตอรทัง้หมดจะแสดงตามชื่อและหมายเลขในสวน ตัวเลือกพารามิเตอร ในคูมือการใชงานนี้

พารามิเตอรทั้งหมดที่รวมอยูใน Quick Menu (Q1, Q2, Q3, Q5 และ Q6) สามารถดูไดในสวนตอไปน้ี

พารามิเตอรทีใ่ชบอยทีส่ดุบางพารามิเตอรสําหรับการใชงานชุดขบั AQUA VLTฎ จะอธิบายไวในสวนตอไปนี้ดวย

สาํหรับคําอธิบายโดยละเอยีดของพารามิเตอรทัง้หมด โปรดดูที ่คูมือการตั้งโปรแกรมชุดขับ AQUA VLTฎ MG.20.OX.YY ซ่ึงมีอยูที่ www.danfoss.com หรือโดยการสั่งซ้ือ

ทีส่ํานกังานของ Danfoss ในประเทศของคุณ

 

8.2.2 0-** การทํางาน/จอแสดงผล

พารามิเตอรทีเ่กี่ยวของกบัการทํางานพืน้ฐานของตวัแปลงความถี่ การทํางานของปุม LCP และการกาํหนดคาการแสดงผลของ LCP

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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0-01  ภาษา

อุปกรณเสริม: หนาที่:
ระบุภาษาที่ตองการใชในการแสดงผล

ตัวแปลงความถี่สามารถจดัสงมาพรอมกบัชุดภาษาไดแตกตางกนัถึง 4 ภาษา ภาษาอังกฤษและเยอรมันจะรวม

อยูในทุกชุด และภาษาอังกฤษจะไมสามารถลบหรือแกไขได

[0] * องักฤษ ภาษาในชุดรายการภาษา 1-4

[1] เยอรมัน ภาษาในชุดรายการภาษา 1-4

[2] ฝรั่งเศส ภาษาในชุดภาษา 1

[3] เดนมารก ภาษาในชุดภาษา 1

[4] สเปน ภาษาในชุดภาษา 1

[5] อติาลี ภาษาในชุดภาษา 1

[6] สวเีดน ภาษาในชุดภาษา 1

[7] ดัทช ภาษาในชุดภาษา 1

[10] จีน ชุดภาษา 2

[20] ฟนแลนด ภาษาในชุดภาษา 1

[22] องักฤษ อเมริกัน ภาษาในชุดภาษา 4

[27] กรีก ภาษาในชุดภาษา 4

[28] โปรตุเกส ภาษาในชุดภาษา 4

[36] สโลเวเนีย ภาษาในชุดภาษา 3

[39] เกาหลี ภาษาในชุดภาษา 2

[40] ญ่ีปุน ภาษาในชุดภาษา 2

[41] ตุรกี ภาษาในชุดภาษา 4

[42] จีนแบบดั้งเดิม ภาษาในชุดภาษา 2

[43] บลัแกเรีย ภาษาในชุดภาษา 3

[44] เซอรเบยี 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

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 1 ตําแหนงซาย

[0] ไมมี ไมไดเลือกการแสดงคา

[37] ขอความแสดงผล 1 แสดงคําสั่งควบคุม

[38] ขอความแสดงผล 2 สามารถเขียนแตละสตริงขอความสําหรับการแสดงผลใน LCP หรืออานผานทางการส่ือสารอนกุรมได

[39] ขอความแสดงผล 3 สามารถเขียนแตละสตริงขอความสําหรับการแสดงผลใน LCP หรืออานผานทางการส่ือสารอนกุรมได

[89] คาวันที่และเวลาที่อานได แสดงวนัทีแ่ละเวลาในปจจบุัน

[953] คําเตือน Profibus แสดงการเตือนการสื่อสารของ Profibus

[1005] คาที่อานไดของตัวนับการสงผิดพลาด ดูจํานวนขอผดิพลาดการสงการควบคุม CAN นบัจากการเปดเครื่องคร้ังสุดทาย

[1006] คาทีอ่านไดของตัวนับการรับผิดพลาด ดูจํานวนขอผดิพลาดการรับการควบคุม CAN นบัจากการเปดเครื่องคร้ังสุดทาย

[1007] ขอมูลที่อานไดของตัวนับบัสปด ดูจาํนวนเหตุการณบสัปดนับจากเปดเครื่องทํางานลาสุด

[1013] พารามิเตอรการเตือน ดูคําเตือนเฉพาะของ DeviceNet หนึ่งบิตทีแ่ยกตางหากจะถูกกําหนดใหกับทกุๆ การเตือน

[1115] คําเตือน LON แสดงคําเตือนเฉพาะของ LON

[1117] การทบทวน XIF แสดงเวอรชันของไฟลอินเทอรเฟซภายนอกของชิป Neuron C บนอปุกรณเสริม LON

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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[1118] การทบทวน LON Works แสดงเวอรชันของซอฟตแวรของโปรแกรมที่ประยกุตใชบนชิป Neuron C บนอุปกรณเสริม LON

[1500] ช่ัวโมงใชงาน ดูจํานวนชั่วโมงทาํงานของตัวแปลงความถี่

[1501] ช่ัวโมงทํางาน ดูจํานวนชั่วโมงทาํงานของมอเตอร

[1502] ตัวนับ kWh ดูปริมาณการใชพลังงานไฟฟาของแหลงจายไฟหลักในหนวย kWh

[1600] คําสั่งควบคุม ดูคําส่ังควบคุมทีส่งจากตัวแปลงความถี่ผานทางพอรตการสื่อสารอนกุรม ในรูปของรหัสเลขฐานสิบหก

[1601] * คาอางอิง [หนวย] คาอางองิโดยรวม (ผลรวมของดิจิตอล/อนาล็อก/คาตั้งลวงหนา/บสั/คาอางองิขณะล็อกคาง/การกวดตามและ

การชะลอความเร็ว) ในหนวยที่เลือก

[1602] คาอางอิง % คาอางองิโดยรวม (ผลรวมของดิจติอล/อนาล็อก/บสั/คาอางองิขณะล็อกคาง/การกวดตามและการชะลอ

ความเร็วเทียบปจจบุัน) ในแบบเปอรเซ็นต

[1603] ขอความแสดงสถานะ แสดงขอความแสดงสถานะ

[1605] คาหลักทีแ่ทจริง [%] การเตือนหนึ่งคร้ังหรือมากกวาในรหัสเลขฐานสิบหก

[1609] คาอานที่กําหนดเอง ดูคาอานที่กาํหนดโดยผูใชตามทีร่ะบใุนพารามิเตอร 0-30, 0-31 และ 0-32

[1610] กาํลัง [kW] กาํลังแทจริงที่มอเตอรใช เปน kW

[1611] กาํลัง [hp] กาํลังแทจริงที่มอเตอรใช เปน HP

[1612] แรงดันไฟฟาของมอเตอร แรงดันไฟฟาทีจ่ายใหกบัมอเตอร

[1613] ความถี่ของมอเตอร ความถี่ของมอเตอร หมายถึงความถี่เอาทพทุจากตัวแปลงความถี่ เปนหนวย Hz

[1614] กระแสของมอเตอร กระแสเฟสของมอเตอรทีว่ดัเปนคาประสิทธิผล

[1615] ความถี่ [%] ความถี่ของมอเตอร หมายถึงความถี่เอาทพทุจากตัวแปลงความถี่เปนเปอรเซ็นต

[1616] แรงบดิ [Nm] แสดงคาโหลดของมอเตอรเปนเปอรเซ็นตของแรงบดิของมอเตอรทีพ่ิกดั

[1617] ความเร็ว [RPM] ความเร็วเปน RPM (รอบตอนาที) เชน ความเร็วเพลาของมอเตอรในวงรอบปดโดยอางองิจากขอมลูทีป่อนตาม

ปายชื่อของมอเตอร ความถี่เอาทพทุและโหลดบนตัวแปลงความถี่

[1618] ความรอนของมอเตอร โหลดความรอนบนมอเตอรทีคํ่านวณโดยการทาํงานของ ETR ดูเพิม่เติมทีก่ลุมพารามิเตอร 1-9* อุณหภูมิของ

มอเตอร

[1622] แรงบดิ [%] แสดงคาแรงบดิทีใ่ชจริงเปนเปอรเซ็นต

[1630] แรงดันดีซีลิงค วงจรขัน้กลางในตัวแปลงความถี่

[1632] พลังงานเบรก/วนิาที แสดงกําลังเบรกทีถ่ายโอนไปใหตัวตานทานเบรกภายนอก

โดยแสดงเปนคาชั่วขณะ

[1633] พลังงานเบรก/2 นาที แสดงกําลังเบรกทีถ่ายโอนไปใหตัวตานทานเบรกภายนอก กาํลังเฉล่ียจะถูกคํานวณอยางตอเนือ่งใน 120

วนิาทีลาสุด

[1634] อณุหภมูิแผนระบายความรอน แสดงอุณหภมูิของแผนระบายความรอนของตัวแปลงความถี่ ขีดจาํกดัการตัดออกอยูที่ 95 ฑ 5 ฐC และการตัด

กลับเขาทาํงานอยูที ่70 ฑ 5 ฐC

[1635] โหลดความรอนของชุดขับ อตัราเปอรเซ็นตโหลดของอินเวอรเตอร

[1636] กระแสอนิเวอรเตอรทีพ่ิกดั กระแสทีพ่ิกดัของตัวแปลงความถี่

[1637] กระแสอนิเวอรเตอรสูงสุด กระแสสูงสุดของตัวแปลงความถี่

[1638] สถานะตัวควบคุม SL สถานะของเหตุการณทีต่วัควบคุมสัง่การทํางาน

[1639] อณุหภมูิของการดควบคุม อณุหภมูิของการดควบคุม

[1650] คาอางอิงภายนอก ผลรวมของคาอางองิภายนอกเปนเปอรเซ็นต เชน ผลรวมของอนาล็อก/พลัส/บสั

[1652] คาปอนกลับ [หนวย] คาสัญญาณในหนวยจากอินพุทดิจิตอลที่ต้ังโปรแกรมไว

[1653] คาอางองิดิจิตอลโพเทนชิโอ ดูสวนที่เกี่ยวของของโพเทนชิโอมเิตอรแบบดิจติอล ตอคาอางองิทีแ่ทจริง

[1654] คาปอนกลับ 1 [หนวย] ดูคาปอนกลับ 1 โปรดดูพารามิเตอร 20-0*

[1655] คาปอนกลับ 2 [หนวย] ดูคาปอนกลับ 2 โปรดดูพารามิเตอร 20-0*

[1656] คาปอนกลับ 3 [หนวย] ดูคาปอนกลับ 3 โปรดดูพารามิเตอร 20-0*

[1660] อนิพทุดิจิตอล แสดงสถานะของ 6 ขัว้ตออินพุทดิจิตอล (18, 19, 27, 29, 32 และ 33) อนิพทุ 18 จะตรงกบับิตซายสุด

สัญญาณตํ่า = 0; สัญญาณสูง = 1

[1661] ขัว้ตอ 53 การตั้งคาสวิตช การตั้งคาของอินพุทขั้วตอ 53 กระแส = 0; แรงดัน = 1

[1662] อนิพทุอนาล็อก 53 คาแทจริงทีอ่ินพุท 53 เปนคาอางองิหรือคาการปองกัน

[1663] ขัว้ตอ 54 การตั้งคาสวิตช การตั้งคาของอินพุทขั้วตอ 54 กระแส = 0; แรงดัน = 1

[1664] อนิพทุอนาล็อก 54 คาแทจริงทีอ่ินพุท 54 เปนคาอางองิหรือคาการปองกัน

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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[1665] เอาทพุทอนาล็อก 42 [mA] คาที่แทจริงทีเ่อาทพทุ 42 ในหนวย mA ใชพารามิเตอร 6-50 เพื่อเลือกตัวแปรที่จะแสดงโดยเอาทพทุ 42

[1666] เอาทพุทดิจติอล [ไบนารี] คาไบนารีของเอาทพุทดิจติอลทั้งหมด

[1667] อนิพทุ ความถี่ #29 [Hz] คาแทจริงของความถ่ีทีใ่ชที่ข้ัวตอ 29 ในลักษณะอนิพทุพัลส

[1668] อนิพทุ ความถี่ #33 [Hz] คาแทจริงของความถ่ีทีใ่ชที่ข้ัวตอ 33 ในลักษณะอนิพทุพัลส

[1669] เอาทพุทพัลส #27 [Hz] คาที่แทจริงของพัลสที่ใชบนขัว้ตอ 27 ในโหมดเอาทพทุดิจติอล

[1670] เอาทพุทพัลส #29 [Hz] คาที่แทจริงของพัลสที่ใชบนขัว้ตอ 29 ในโหมดเอาทพทุดิจติอล

[1671] เอาทพุทรีเลย [ไบนารี] ดูการตั้งคาของรีเลยทัง้หมด

[1672] ตัวนับ A ดูคาปจจบุนัของตัวนับ A

[1673] ตัวนับ B ดูคาปจจบุนัของตัวนับ B

[1675] อนิพทุอนาล็อก X30/11 คาสัญญาณแทจริงบนอนิพทุ X30/11 (การด I/O ใชงานทั่วไป เปนอุปกรณเสริม)

[1676] อนิพทุอนาล็อก X30/12 คาสัญญาณแทจริงบนอนิพทุ X30/12 (การด I/O ใชงานทั่วไป เปนอุปกรณเสริม)

[1677] เอาทพุทอนาล็อก X30/8 [mA] คาสัญญาณแทจริงบนเอาทพทุ X30/8 (การด I/O ใชงานทัว่ไป เปนอปุกรณเสริม) ใชพารามิเตอร 6-60 เพือ่

เลือกตัวแปรที่จะแสดง

[1680] คําสั่งควบคุมฟลดบสั 1 คําสั่งควบคุม (CTW) ที่ไดรับจากบัสหลัก

[1682] คาอางอิงฟลดบสั 1 คาอางอิงหลักทีส่งดวยคําสั่งควบคุมผานเครือขายการสื่อสารอนุกรม เชน จาก BMS, PLC หรือตัวควบคุมหลัก

อื่นๆ

[1684] ตัวเลือกสื่อสาร STW ขอความแสดงสถานะของอุปกรณเสริมการส่ือสารฟลดบสัสวนขยาย

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

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

[1690] ขอความสัญญาณเตือน สัญญาณเตือนหน่ึงครั้งหรือหลายครั้งในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับการส่ือสารอนกุรม)

[1691] ขอความสัญญาณเตือน 2 สัญญาณเตือนหน่ึงครั้งหรือหลายครั้งในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับการส่ือสารอนกุรม)

[1692] คําเตือน การเตือนหนึง่คร้ังหรือหลายครั้งในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับการสื่อสารอนุกรม)

[1693] คําเตือน 2 การเตือนหนึง่คร้ังหรือหลายครั้งในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับการสื่อสารอนุกรม)

[1694] ขอความแสดงสถานะสวนขยาย สภาวะของสถานะหนึง่หรือหลายสภาวะในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับการสื่อสารอนุกรม)

[1695] ขอความแสดงสถานะสวนขยาย 2 สภาวะของสถานะหนึง่หรือหลายสภาวะในรหัสเลขฐานสิบหก (ใชสําหรับการสื่อสารอนุกรม)

[1696] ขอความแสดงการบํารุงรักษา บติจะสะทอนสถานะของเหตุการณการบํารุงรักษาเชิงปองกันทถุูกโปรแกรม ในกลุมพารามิเตอร 23-1*

[1830] อนิพทุอนาล็อก X42/1 คาของสัญญาณที่ปอนใหกับข้ัวตอ X42/1 บนการด I/O อนาล็อก

[1831] อนิพทุอนาล็อก X42/3 คาของสัญญาณที่ปอนใหกับข้ัวตอ X42/3 บนการด I/O อนาล็อก

[1832] อนิพทุอนาล็อก X42/5 คาของสัญญาณที่ปอนใหกับข้ัวตอ X42/5 บนการด I/O อนาล็อก

[1833] เอาทพุทอนาล็อก X42/7 [V] คาของสัญญาณที่ปอนใหกับข้ัวตอ X42/7 บนการด I/O อนาล็อก

[1834] เอาทพุทอนาล็อก X42/9 [V] คาของสัญญาณที่ปอนใหกับข้ัวตอ X42/9 บนการด I/O อนาล็อก

[1835] เอาทพุทอนาล็อก X42/11 [V] คาของสัญญาณที่ปอนใหกับข้ัวตอ X42/11 บนการด I/O อนาล็อก

[2117] สวนขยาย 1 คาอางองิ [หนวย] คาของคาอางองิสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 1

[2118] สวนขยาย 1 คาปอนกลับ [หนวย] คาของสัญญาณอางอิงสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 1

[2119] สวนขยาย 1 เอาทพทุ [%] คาของเอาทพุทจากตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 1

[2137] สวนขยาย 2 คาอางองิ [หนวย] คาของคาอางองิสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 2

[2138] สวนขยาย 2 คาปอนกลับ [หนวย] คาของสัญญาณอางอิงสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 2

[2139] สวนขยาย 2 เอาทพทุ [%] คาของเอาทพุทจากตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 2

[2157] สวนขยาย 3 คาอางองิ [หนวย] คาของคาอางองิสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 3

[2158] สวนขยาย 3 คาปอนกลับ [หนวย] คาของสัญญาณอางอิงสําหรับตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 3

[2159] เอาทพุทสวนขยาย [%] คาของเอาทพุทจากตัวควบคุมวงรอบปดสวนขยาย 3

[2230] กาํลังเมื่อไมมีการไหล คากําลังที่คํานวณเมื่อไมมีการไหลสําหรับความเร็วการใชงานทีแ่ทจริง

[2580] สถานะคาสเคด สถานะสําหรับการทํางานของตวัควบคุมคาสเคด

[2581] สถานะของปม สถานะสําหรับการทํางานของปมแตละตัวซ่ึงควบคุมโดยตัวควบคุมคาสเคด

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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โนตสําหรับผูอาน

โปรดศึกษาจาก MG.20.OX.YY คูมือการโปรแกรมชุดขบั AQUA VLTฎ สําหรับขอมูลโดยละเอียด

0-21  บรรทัดแสดงผล 1.2 ขนาดเล็ก

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 1 ตําแหนงกลาง

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

0-22  บรรทัดแสดงผล 1.3 ขนาดเล็ก

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 1 ตําแหนงขวา

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

0-23  บรรทัดแสดงผล 2 ขนาดใหญ

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 2 ตัวเลือกจะเหมือนกบัตัวเลือกในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-20

บรรทดัแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก

[1615] * ความถี่

0-24  บรรทัดแสดงผล 3 ขนาดใหญ

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[1652] * คาปอนกลับ [หนวย] เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 2 ตัวเลือกจะเหมือนกบัตัวเลือกในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-20

บรรทดัแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก

0-37  ขอความแสดงผล 1

พิสัย: หนาที่:
0 N/A*   [0 - 0 N/A] ในพารามิเตอรนีม้ีความเปนไปไดที่จะเขียนแตละสตรงิขอความสําหรับการแสดงผลใน LCP หรืออานผาน

ทางการสื่อสารอนุกรม เมื่อตองการแสดงอยางถาวรใหเลือกขอความแสดงผล 1 ใน พารามิเตอร 0-20 การ

แสดงคาบรรทัดที ่1.1, พารามิเตอร 0-21 การแสดงคาบรรทดัที ่1.2, พารามิเตอร 0-22 การแสดงคาบรรทัดที่

1.3, พารามิเตอร 0-23 การแสดงคาบรรทัดที ่ 2 หรือ พารามิเตอร 0-24 การแสดงคาบรรทดัที ่ 3 ใชปุม ▲
หรือ ▼ บน LCP เพือ่เปลี่ยนอกัขระ ใชปุม ◀ และ ▶ เพื่อเลื่อนเคอรเซอร เมื่ออักขระถูกเนนโดยเคอรเซอร

อกัขระนี้จะสามารถเปล่ียนแปลงได ใชปุม ▲ หรือ ▼ บน LCP เพือ่เปลี่ยนอักขระ อกัขระสามารถถูกแทรกไดโดย

การวางเคอรเซอรระหวางอักขระสองตัวและกด▲ หรือ ▼

0-38  ขอความแสดงผล 2

พิสัย: หนาที่:
0 N/A*   [0 - 0 N/A] ในพารามิเตอรนีม้ีความเปนไปไดที่จะเขียนแตละสตรงิขอความสําหรับการแสดงผลใน LCP หรืออานผาน

ทางการสื่อสารอนุกรม เมื่อตองการแสดงอยางถาวรใหเลือกขอความแสดงผล 2 ใน พารามิเตอร 0-20 การ

แสดงคาบรรทัดที ่1.1, พารามิเตอร 0-21 การแสดงคาบรรทดัที ่1.2, พารามิเตอร 0-22 การแสดงคาบรรทัดที่

1.3, พารามิเตอร 0-23 การแสดงคาบรรทัดที ่ 2 หรือ พารามิเตอร 0-24 การแสดงคาบรรทดัที ่ 3 ใชปุม ▲
หรือ ▼ บน LCP เพือ่เปลี่ยนอกัขระ ใชปุม ◀ และ ▶ เพื่อเลื่อนเคอรเซอร เมื่ออักขระถูกเนนโดยเคอรเซอร

อกัขระนี้จะสามารถเปล่ียนแปลงได อกัขระสามารถถูกแทรกไดโดยการวางเคอรเซอรระหวางอกัขระสองตัวและ

กด▲ หรือ ▼

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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0-39  ขอความแสดงผล 3

พิสัย: หนาที่:
0 N/A*   [0 - 0 N/A] ในพารามิเตอรนีม้ีความเปนไปไดที่จะเขียนแตละสตริงขอความสําหรับการแสดงผลใน LCP หรืออานผาน

ทางการส่ือสารอนกุรม เมื่อตองการแสดงอยางถาวรใหเลือกขอความแสดงผล 3 ในพารามิเตอร 0-20 การแสดง

คาบรรทดัที ่ 1.1,พารามิเตอร 0-21 การแสดงคาบรรทัดที ่ 1.2, พารามิเตอร 0-22 การแสดงคาบรรทัดที ่ 1.3,

พารามิเตอร 0-23 การแสดงคาบรรทัดที ่2 หรือ พารามิเตอร 0-24 การแสดงคาบรรทัดที ่3 ใชปุม ▲ หรือ ▼
บน LCP เพือ่เปลี่ยนอกัขระ ใชปุม ◀ และ ▶ เพือ่เล่ือนเคอรเซอร เมื่ออักขระถูกเนนโดยเคอรเซอร อักขระนีจ้ะ

สามารถเปลี่ยนแปลงได อกัขระสามารถถูกแทรกไดโดยการวางเคอรเซอรระหวางอักขระสองตัวและกด▲ หรือ

▼

0-70  ตั้งวันที่และเวลา

พิสัย: หนาที่:
2000-01-01

00:00 –

2099-12-01

23:59 *

  [2000-01-01 00:00] ตั้งวันที่และเวลาของนาฬิกาภายใน รูปแบบทีใ่ชตั้งไดในพารามิเตอร 0-71 และ 0-72

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนี้ไมไดแสดงเวลาจริง ซ่ึงสามารถอานไดในพารามิเตอร 0-89 นาฬิกาจะยงัไม

เร่ิมนับจนกวาคาที่ตั้งจะแตกตางจากคามาตรฐาน

0-71  รูปแบบวันที่

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ปปปป-ดด-วว ตั้งรูปแบบวนัที่ทีจ่ะใชในแผงควบคมุหนาเครื่อง

[1] วว-ดด-ปปปป ตั้งรูปแบบวนัที่ทีจ่ะใชในแผงควบคมุหนาเครื่อง

[2] ดด/วว/ปปปป ตั้งรูปแบบวนัที่ทีจ่ะใชในแผงควบคมุหนาเครื่อง

0-72  รูปแบบเวลา

อุปกรณเสริม: หนาที่:
ตั้งรูปแบบเวลาที่จะใชใน LCP

[0] * 24 ช.ม.

[1] 12 ช.ม.

0-74  DST/ ฤดูรอน

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกวิธีจดัการ เวลาหนารอน สําหรับการต้ัง DST/เวลาหนารอนโดยผูใช ใหปอนวนัทีเ่ร่ิมและวันที่สิ้นสุดใน

พารามิเตอร0-76 DST/ เร่ิมตนฤดูรอน และ พารามิเตอร0-77 DST/ สิ้นสุดฤดูรอน

[0] * ปด

[2] คูมือ

0-76  DST/ เริ่มตนฤดูรอน

พิสัย: หนาที่:
0 N/A*   [0 - 0 N/A] ตั้งวันที่และเวลาทีเ่ร่ิมตนเวลาหนารอน/DST วันที่จะถูกโปรแกรมในรูปแบบที่เลือกใน พารามิเตอร 0-71 รูป

แบบวนัที่

0-77  DST/ ส้ินสุดฤดูรอน

พิสัย: หนาที่:
0 N/A*   [0 - 0 N/A] ตั้งวันที่และเวลาทีส่ิ้นสุดของเวลาหนารอน/DST วันที่จะถูกโปรแกรมในรูปแบบที่เลือกใน พารามิเตอร 0-71 รูป

แบบวนัที่

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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8.2.3 การต้ังคาทัว่ไป 1-0*

นิยามตัวแปลงความถี่ทาํงานในวงรอบเปดหรือวงรอบปด

1-00  แบบการควบคุมมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * วงรอบเปด ความเร็วมอเตอรจะถูกกําหนดโดยการใชความเร็วอางอิงหรือโดยการตั้งคาความเร็วที่ตองการเมื่ออยูในโหมด

ควบคุมดวยมือ

วงรอบเปดยงัใชเมื่อตัวแปลงความถี่เปนสวนหนึง่ของระบบควบคุมวงรอบปดที่อางองิจากตัวควบคุม PID

ภายนอก เพื่อใหสัญญาณความเร็วอางองิเปนเอาทพุท

[3] วงรอบปด ความเร็วมอเตอรจะถูกกาํหนดโดยคาอางองิทีส่รางจากตัวควบคุม PID ภายใน ทีท่ําการเปลี่ยนแปลงความเร็ว

มอเตอรเหมือนเปนสวนหนึ่งของกระบวนการควบคุมวงรอบปด (ต.ย. ความดันและการไหลคงที)่ ตัวควบคุม

PID ตองถูกกาํหนดรูปแบบในพารามิเตอร 20-** วงรอบปด หรือผานชุดคําสั่งการทาํงานทีเ่ขาถึงดวยการกด

ปุม [Quick Menus]

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถเปลี่ยนแปลงไดเม่ือมอเตอรกาํลังทาํงานอยู

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อตั้งใหเปนวงรอบปด คําสั่งกลับทศิทางและการสตารทกลับทิศทางจะไมกลับทิศทางการหมนุของมอเตอร

1-20  กําลังมอเตอร [kW]

พิสัย: หนาที่:
4.00 kW*   [0.09 - 3000.00 kW] ปอนกําลังของมอเตอรที่พกิัดเปนหนวย kW ตามขอมูลบนปายชื่อมอเตอร คามาตรฐานจากโรงงานจะสัมพันธ

กบัคาเอาทพุตพกิดัที่ระบไุวของชุดขับเคลื่อน

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน ขึน้อยูกบัตัวเลือกที่เลือกใน

พารามิเตอร 0-03 การตั้งคาตามทองถ่ิน หรือ พารามิเตอร1-20 กาํลังมอเตอร [kW] หรือ

พารามิเตอร 1-21 กาํลังมอเตอร [HP]ถูกกาํหนดใหมองไมเห็น

1-22  แรงดันมอเตอร ( Volt)

พิสัย: หนาที่:
400. V*   [10. - 1000. V] ปอนแรงดันมอเตอรทีพ่ิกดัเปนหนวยตามขอมูลปายชื่อมอเตอร คามาตรฐานจะสัมพนัธกบัคาเอาทพุททีพ่ิกดัที่

ระบุไวของชุดขับ

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

1-23  ความถี่มอเตอร ( Hz)

พิสัย: หนาที่:
50. Hz*   [20 - 1000 Hz] เลือกคาความถี่ของมอเตอรจากขอมูลปายชื่อมอเตอรสําหรับการใชงานที่ 87 Hz กบัมอเตอร 230/400 V ใหตั้ง

ขอมูลของปายชื่อสําหรับ 230 V/50 Hz ปรับ พารามิเตอร4-13 กาํหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร และ

พารามิเตอร3-03 คาอางอิงสูงสุด เขากับการใชงาน 87 Hz

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทาํงาน

1-24  กระแสมอเตอร ( Amp)

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

ปองกันความรอนเกนิของมอเตอร ฯลฯ

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

1-25  ความเร็วรอบมอเตอร ( Rpm)

พิสัย: หนาที่:
1420. RPM*   [100 - 60000 RPM] ปอนคาความเร็วมอเตอรที่ระบุจากขอมูลปายชื่อมอเตอร ขอมูลนี้จะถูกใชสําหรับการคํานวณการชดเชยมอเตอร

โดยอัตโนมัติ

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถเปลี่ยนแปลงในขณะทีม่อเตอรกาํลังทํางาน

1-29  ปรับตามมอเตอรออโต(AMA)

อุปกรณเสริม: หนาที่:
ฟงกชัน AMA ใชประโยชนอยางเหมาะสมทีสุ่ดจากประสิทธิภาพการทํางานของมอเตอรไดนามิค โดยการปรับ

พารามิเตอรมอเตอรขัน้สูงใหเหมาะสมโดยอัตโนมัต ิ พารามิเตอร 1-30 ความตานทานสเตเตอร (Rs) ถึง

พารามิเตอร 1-35 Main Reactance (Xh)) เม่ือมอเตอรหยดุนิ่ง

[0] * ปด ไมมีการทํางาน

[1] ใช AMA สมบูรณ ดําเนินการ AMA ของความตานทานสเตเตอร RS ความตานทานโรเตอร Rr รีแอ็คแตนซการรั่วของสเตเตอร X1

รีแอ็คแตนซการรั่วของโรเตอร X2 และ รีแอค็แตนซหลัก Xh

[2] ใช AMA แบบยอ ดําเนินการ AMA แบบยอของรีซิสแตนซของสเตเตอร Rs ในระบบเทานั้น เลือกตัวเลือกนี้เมื่อตัวกรอง LC ถูกใช

ระหวางตัวแปลงความถี่และมอเตอร

ใชงานฟงกชัน AMA โดยกดปุม [Hand on] หลังจากเลือก [1] หรือ [2] ดูเพิม่เติมทีหั่วขอ การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอตัโนมัต ิหลังจากลําดับปกต ิหนาจอจะ

แสดง: “กด [OK] เพือ่สิ้นสุด AMA” หลังจากกดปุม [OK] ตัวแปลงความถีก่็จะพรอมสําหรับการทาํงาน

หมายเหตุ:

• เพื่อการปรับคาตัวแปลงความถี่ใหไดดีทีสุ่ด ในทํางานดวย AMA เมื่อมอเตอรเย็น

• ไมสามารถดําเนินการ AMA ในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางานอยู

โนตสําหรับผูอาน

เปนสิ่งสําคัญทีจ่ะตองตั้งพารามิเตอร 1-2* ขอมูลมอเตอร ใหถูกตอง เนื่องจากเปนสวนหนึ่งของอลักอริธึมของ AMA ตองดําเนินการ AMA เพือ่ใหได

ประสิทธิภาพมอเตอรทีผ่นัแปรไดอยางเหมาะสมที่สุด ซ่ึงอาจใชเวลานานถึง 10 นาท ีข้ึนอยูกับพกิดักําลังของมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน

หลีกเลี่ยงแรงบดิที่อาจเกิดขึน้จากภายนอก ในระหวางการทดสอบ AMA

โนตสําหรับผูอาน

หากคาใดคาหนึ่งในพารามิเตอร 1-2* ขอมูลมอเตอร ถูกเปลี่ยนแปลง พารามิเตอร 1-30 ความตานทานสเตเตอร (Rs) ถึง พารามิเตอร 1-39 Motor

Poles พารามิเตอรมอเตอรขัน้สูง จะกลับไปเปนคามาตรฐานจากโรงงาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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โนตสําหรับผูอาน

AMA แบบเต็มพิกดัควรจะทํางานโดยไมใชตัวกรอง ในขณะที ่AMA แบบยอควรจะทาํงานโดยใชตัวกรอง

ดูเพิ่มเติมที่หัวขอ  การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอตัโนมัต ิ(การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอัตโนมัติ)

 

8.2.4 3-0* ขดีจํากัดคาอางองิ

พารามิเตอรสําหรับการตั้งหนวย ขีดจาํกดั และชวงคาอางอิง

3-02  คาอางอิงต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:
0.000

ReferenceF

eedbackUni

t*

  [-999999.999 - par. 3-03

ReferenceFeedbackUnit]

ปอนคาอางอิงตํ่าสุด คาอางองิต่าํสุดคือคาตํ่าสุดที่ไดรับจากผลรวมของคาอางอิงทัง้หมด หนวยคาอางอิงต่ํา

สุดจะตรงกบัตัวเลือกการกําหนดรูปแบบใน พารามิเตอร1-00 แบบการควบคุมมอเตอร และ

พารามิเตอร 20-12 หนวย คาอางองิ/คาปอนกลับ ตามลําดับ

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีใ้ชในวงรอบเปดเทานัน้

3-03  คาอางอิงสูงสุด

พิสัย: หนาที่:
50.000

ReferenceF

eedbackUni

t*

  [par. 3-02 - 999999.999

ReferenceFeedbackUnit]

ปอนคาอางอิงสูงสุด คาอางอิงสูงสุดคือคาสูงสุดทีไ่ดรับจากผลรวมของคาอางองิทัง้หมด หนวยคาอางองิ

สงูสุดจะตรงกบัตัวเลือกการกําหนดรูปแบบใน พารามิเตอร1-00 แบบการควบคุมมอเตอร และ

พารามิเตอร 20-12 หนวย คาอางองิ/คาปอนกลับ ตามลําดับ

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีใ้ชในวงรอบเปดเทานัน้

3-10  คาอางองิที่กําหนดลวงหนา
อารเรย [8]

พิสัย: หนาที่:
0.00 %*   [-100.00 - 100.00 %] ปอนคาอางองิต้ังลวงหนาแตกตางกนัไดถึงแปดคา (0-7) ในพารามิเตอรนี้ โดยใชการตั้งคาอารเรย คาอางองิ

ต้ังลวงหนาจะระบุเปนเปอรเซ็นตของคา RefMAX (พารามิเตอร 3-03 คาอางองิสูงสุด) หรือเปนเปอรเซ็นตของคา

อางอิงภายนอกอื่นๆ หาก RefMIN ไมไดต้ังคาใหเปน 0 (พารามิเตอร 3-02 คาอางอิงตํ่าสุด) คาอางองิตัง้ลวง

หนาที่เปนเปอรเซ็นตของชวงคาอางอิงเต็มจะถูกคํานวณ เชน จากสวนตางระหวาง RefMAX และ RefMIN หลัง

จากน้ัน คาดังกลาวจะถูกบวกเขากับ RefMIN เมื่อใชคาอางองิตัง้ลวงหนา ใหเลือกคาอางอิงตั้งลวงหนา บติ 0 /

1 / 2 [16], [17] หรือ [18] สําหรับอินพุทดิจิตอลทีเ่กี่ยวของในกลุมพารามิเตอร 5.1* อินพุทดิจติอล

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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3-41  กําหนดเวลาความเร็วขาขึ้น ชุด 1

พิสัย: หนาที่:
10.00 s*   [1.00 - 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาข้ึน เชน เวลาที่ใชในการเรงความเร็ว จาก 0 RPM เปนพารามิเตอร 1-25 เลือกเวลา

เปลี่ยนความเร็วขาขึ้น เชน กระแสเอาทพทุไมเกินขดีจํากัดกระแสในพารามิเตอร 4-18 ระหวางการเพิ่ม ดูเวลา

เปลี่ยนความเร็วขาลงใน พารามิเตอร3-42 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

ดูภาพประกอบดานบน!

3-42  กําหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1

พิสัย: หนาที่:
20.00 s*   [1.00 - 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง เชน เวลาที่ใชในการลดความเร็วจาก พารามิเตอร1-25 ความเร็วรอบมอเตอร

( Rpm) ถึง 0 RPM เลือกเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง เชน เมื่อไมมีแรงดันเกนิเกิดขึน้ในอินเวอรเตอร เนื่องจาก

การทํางานเพือ่สรางพลังงานอีกคร้ังของมอเตอร และเมื่อกระแสที่ถูกสรางขึ้นมานัน้ไมเกินขดีจํากัดกระแสทีต่ั้ง

ใน พารามิเตอร 4-18 ขดีจํากัดกระแส ดูเวลาเปลี่ยนความเร็วขาขึ้นใน พารามิเตอร3-41 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   เวลาเปลี่ยนความเรว็เริ่มตน

พิสัย: หนาที่:
0 วินาท*ี   [0 - 60 วนิาท]ี ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาขึน้เริ่มตนจากความเร็วเทากับศูนย จนถึงขีดจาํกดัความเร็วตํ่าของมอเตอร

พารามิเตอร 4-11 หรือ 4-12 ปมจุมแบบลึกอาจชํารุดเสยีหายไดจากการทาํงานทีค่วามเร็วตํ่ากวาความเร็วต่าํ

สุด ดงันัน้ขอแนะนําใหใชเวลาเปลี่ยนความเร็วแบบเรว็ที่ต่ํากวาความเร็วปมต่ําสุด พารามิเตอรน้ีสามารถจะใช

เปนอตัราการเปลี่ยนความเร็วแบบเร็วจากความเร็วเทากบัศูนย จนถึงขีดจาํกดัความเร็วต่ําของมอเตอร

3-85  เวลาเปลี่ยนความเร็วของเชค็วาลว

พิสัย: หนาที่:
0 วินาท*ี   [0 – 60 วนิาที] เพือ่ปองกนัเช็ควาลวแบบกลมไมใหมีสถานะหยดุทํางาน สามารถใชการเปลี่ยนความเรว็ของเช็ควาลว เปน

อตัราการเปลี่ยนความเร็วแบบต่ํา จาก พารามิเตอร4-11 กาํหนดความเร็วตํ่าสุดมอเตอร หรือ

พารามิเตอร 4-12 ขีดจาํกดัดานต่ําของความเร็วมอเตอร [Hz] เปนความเร็วสุดทายของการเปลีย่นความเร็วของ

เช็ควาลว ทีต่ั้งคาโดยผูใชในพารามิเตอร 3-86 หรือพารามิเตอร 3-87 เมื่อพารามิเตอร 3-85 แตกตางจาก 0

วนิาท ี เวลาเปลี่ยนความเร็วของเช็ควาลวจะมีผล และจะถูกใชในการเปลี่ยนความเร็วลงจาก ขีดจาํกัดความเร็ว

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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ตํ่าของมอเตอร เปนความเร็วสดุทายของการเปลี่ยนความเร็วของเช็ควาลว ในพารามิเตอร 3-86 หรือ

พารามิเตอร 3-87

3-86  ความเร็วสุดทายของการเปลี่ยนความเร็วของเช็ควาลว [RPM]

พิสัย: หนาที่:
0 [RPM]*   [0 – ขดีจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร

[RPM]]

ต้ังความเร็วเปน [RPM] ที่ตํ่ากวาขดีจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร โดยที่เชค็วาลวจะตองปด และเช็ควาลวจะ

ตองไมทาํงานอีก

3-87  ความเร็วสุดทายของการเปลี่ยนความเร็วของเช็ควาลว [Hz]

พิสัย: หนาที่:
0 [Hz]*   [0 – ขดีจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร

[Hz]]

ต้ังความเร็วเปน [Hz] ที่ตํ่ากวาขดีจํากดัความเร็วตํ่าของมอเตอร โดยที่ไมใชเวลาเปลี่ยนความเร็วของเช็ควาลว

อกีตอไป

3-88  เวลาเปลี่ยนความเร็วขั้นปลาย

พิสัย: หนาที่:
0 [s]*   [0 – 60 [s]] ปอน เวลาเปล่ียนความเร็วขัน้ปลาย ที่จะใชเมื่อเปลี่ยนความเร็วขาลงจาก ขีดจาํกดัความเร็วต่ําของมอเตอร

พารามิเตอร 4-11 หรือ 4-12 จนถึงความเร็วเทากับศูนย

ปมจุมแบบลึกอาจชํารุดเสียหายไดจากการทาํงานทีค่วามเร็วต่ํากวาความเร็วต่ําสุด ดังนั้นขอแนะนาํใหใชเวลา

เปล่ียนความเร็วแบบเรว็ที่ตํ่ากวาความเร็วปมต่ําสดุ พารามิเตอรนี้สามารถจะใชเปนอตัราการเปลี่ยนความเร็ว

แบบเร็วจาก ขีดจาํกดัความเร็วต่ําของมอเตอร จนถึงความเร็วเทากบัศูนย

คูมือการใชงาน
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8.2.5 4-** ขีดจํากดั / การเตือน 

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบขดีจํากัดและการเตือน

4-11  กําหนดความเร็วต่ําสุดมอเตอร

พิสัย: หนาที่:
0 RPM*   [0 - par. 4-13 RPM] ปอนขดีจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร ขดีจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอรสามารถตั้งใหตรงกบัความเร็วมอเตอร

ขั้นต่ําทีผู่ผลิตแนะนาํ ขดีจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร ตองไมเกนิการตั้งคาใน พารามิเตอร4-13 กําหนด

ความเร็วสูงสุดมอเตอร

4-13  กําหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร

พิสัย: หนาที่:
1500. RPM*   [par. 4-11 - 60000. RPM] ปอนขดีจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร ขดีจาํกัดความเร็วสงูของมอเตอรสามารถตั้งใหตรงกบัความเร็วมอเตอรที่

พกิัดสูงสุดทีผู่ผลิตแนะนํา ขดีจํากัดความเร็วสูงของมอเตอรตองสูงกวาการตั้งคาใน พารามิเตอร4-11 กําหนด

ความเร็วต่ําสุดมอเตอร เฉพาะ พารามิเตอร4-11 กาํหนดความเร็วต่ําสุดมอเตอร หรือ พารามิเตอร 4-12 ขีด

จาํกดัดานต่ําของความเร็วมอเตอร [Hz] จะแสดงผลโดยขึน้อยูกับพารามิเตอรอืน่ในเมนหูลัก และข้ึนอยูกบัการ

ตั้งคามาตรฐานตามตําแหนงทางภมูิศาสตรบนโลก

โนตสําหรับผูอาน

คาความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่เกนิคาที่สูงกวา 1/10 ของความถี่สวิตชิ่ง

โนตสําหรับผูอาน

การเปลี่ยนแปลงใดๆ ใน พารามิเตอร4-13 กาํหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร จะรีเซ็ตคาใน พารามิเตอร 4-53 ตั้งคาเตือนเมื่อเร็วสูงกวากาํหนด ใหมีคาเทา

กันกบัที่ต้ังไวใน พารามิเตอร4-13 กาํหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร

 

8.2.6 5-** อินพทุ/เอาทพุทดิจิตัล

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาอนิพทุและเอาทพทุดิจติัล

5-01  เลือกสัญญาณดิจิตอล เทอมินอล 27

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * อนิพตุ กําหนดข้ัวตอ 27 เปนอินพุทดิจิตอล

[1] เอาทพุต กําหนดข้ัวตอ 27 เปนเอาทพทุดิจติอล

โปรดทราบวา พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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8.2.7 5-1* อินพทุดิจิตอล

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรปูแบบการทาํงานอินพุทสําหรับขัว้ตออนิพทุ

อนิพทุดิจติอลถูกใชในการเลือกฟงกชันการทํางานที่หลากหลายในตัวแปลงความถี ่อนิพทุดิจติอลทกุตัวสามารถตั้งคาใหเปนฟงกชันการทาํงานดังตอไปนี้:

ฟงกชันอนิพทุดิจิตอล เลือก ขัว้ตอ
ไมใชงาน [0] ทัง้หมด *ข้ัวตอ 32, 33
รีเซ็ต [1] ทัง้หมด
ลื่นไหล ผกผนั [2] ทัง้หมด
ลื่นไหลและรีเซ็ตผกผัน [3] ทัง้หมด
เบรกดวยกระแสตรงตรงผกผัน [5] ทัง้หมด
หยุดผกผนั [6] ทัง้หมด
อินเตอรล็อกภายนอก [7] ทัง้หมด
สตารท [8] ทัง้หมด *ข้ัวตอ 18
สตารทคาง [9] ทัง้หมด
กลับทิศทาง [10] ทัง้หมด *ข้ัวตอ 19
สตารทกลับทิศ [11] ทัง้หมด
Jog [14] ทัง้หมด *ข้ัวตอ 29
คาอางองิทีต่ั้งลวงหนาเปด [15] ทัง้หมด
คาอางองิต้ังลวงหนาบติ 0 [16] ทัง้หมด
คาอางองิต้ังลวงหนาบติ 1 [17] ทัง้หมด
คาอางองิต้ังลวงหนาบติ 2 [18] ทัง้หมด
ล็อกคางคาอางองิ [19] ทัง้หมด
ล็อกคางเอาทพทุ [20] ทัง้หมด
ความเร็วเพิม่ [21] ทัง้หมด
ความเร็วลด [22] ทัง้หมด
เลือกชุดคําสั่งบติ 0 [23] ทัง้หมด
เลือกชุดคําสั่งบติ 1 [24] ทัง้หมด
อินพุทพัลส [32] ขั้วตอ 29, 33
เปล่ียนความเร็วบิต 0 [34] ทัง้หมด
ความลมเหลวแบบผกผนัของแหลงจายไฟหลัก [36] ทัง้หมด
ยินยอมใหทํางาน [52]
สตารทดวยมือ [53]  
สตารทอัตโนมัติ [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]  
รีเซ็ตขอความการบํารุงรักษา [78]  
การสตารทปมนาํ [120]  
การสลับปมนาํ [121]  
อินเตอรล็อกปม 1 [130]  
อินเตอรล็อกปม 2 [131]  
อินเตอรล็อกปม 3 [132]  

ทัง้หมด = ขั้วตอ 18, 19, 27, 29, 32, X30/2, X30/3, X30/4 X30/ เปนขัว้ตอบน MCB 101

ฟงกชันจะถูกกําหนดใหใชกับอินพุทดิจิตอลเพยีงอนิพทุเดียวเทานั้น ตามทีร่ะบไุวในพารามิเตอรที่เกีย่วของ

อนิพุทดิจิตอลทั้งหมดสามารถต้ังโปรแกรมเพื่อทํางานเหลานี้:

[0] ไมใชงาน ไมตอบสนองตอสัญญาณทีส่งไปยังข้ัวตอ

[1] รีเซ็ต รีเซ็ตตัวแปลงความถี่หลังจากตัดการทํางาน/สัญญาณเตือน สัญญาณเตือนบางสวนไมสามารถรีเซ็ตได

[2] ลื่นไหล ผกผนั ปลอยใหมอเตอรอยูในโหมดหมุนตัวเปลา ตรรกะ ’0’ => หยดุแบบล่ืนไหล

(อินพุทดิจติอล 27 คามาตรฐานจากโรงงาน) หยุดแบบลื่นไหล, อินพุทผกผนั (NC)

[3] ลื่นไหลและรีเซ็ตผกผัน รีเซ็ตและการหยุดแบบลื่นไหล อนิพทุผกผัน (NC)

ปลอยใหมอเตอรอยูในโหมดหมุนตัวเปลาและจะรีเช็ตตัวแปลงความถี ่ ตรรกะ ’0’ => หยดุแบบล่ืนไหลและ

รีเซ็ต

[5] เบรกดวยกระแสตรงตรงผกผัน อนิพทุผกผันสําหรับการเบรกกระแสตรง (NC)

หยุดมอเตอรโดยสงไฟฟากระแสตรงไปยงัมอเตอรเปนชวงระยะเวลาหนึง่ ดูพารามิเตอร 2-01 ถึงพารามิเตอร

2-03 ฟงกชันนีจ้ะทาํงานเฉพาะในกรณีทีค่าในพารามิเตอร 2-02 แตกตางจาก 0 ตรรกะ ’0’ => การเบรก

กระแสตรง

คูมือการใชงาน
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[6] หยดุผกผัน ฟงกชันการหยดุผกผัน สรางการทาํงานการหยุดเมื่อขัว้ตอที่เลือกเปล่ียนจากระดับตรรกะ ’1’ ไปยงั ’0’ ดําเนนิ

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

พารามิเตอร 3-72)

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อตัวแปลงความถี่อยูที่ขีดจํากัดของแรงบดิ และไดรับคําสั่งหยุด ตัวแปลงความถี่อาจไม

หยุดดวยตัวเอง เพื่อใหแนใจวาการหยดุของตัวแปลงความถี่กําหนดรูปแบบเอาทพุทดิจิ

ตอลไวที ่ ขีดจาํกดัของแรงบดิและหยุด [27] และเชื่อมตอเอาทพทุดิจิตอลนีเ้ขากบัอนิพุ

ทดิจติอลที่ถูกกําหนดรูปแบบเปนการลื่นไหล

[7] อนิเตอรล็อกภายนอก มีการทาํงานเหมือนกบั การหยดุแบบลื่นไหล, ผกผนั, แตอินเตอรล็อกภายนอกจะสรางขอความของสัญญาณ

เตือน ’ฟอลตภายนอก’ บนหนาจอเมื่อข้ัวตอทีโ่ปรแกรมสําหรับล่ืนไหลผกผันมีตรรกะ ‘0’ ขอความสัญญาณ

เตือนจะทํางานผานทาง เอาทพุทดิจิตอล และเอาทพทุรีเลย เมื่อถูกโปรแกรมสําหรับอินเตอรล็อกภายนอก

สัญญาณเตือนสามารถรีเซ็ตโดยใชอินพุทดิจิตอล หรือ ปุม [RESET] เมื่อสาเหตุของอินเตอรล็อกภายนอกถูก

เอาออกไป การหนวงเวลาสามารถตั้งไดในพารามิเตอร 22-00 เวลาอินเตอรล็อกภายนอก หลังจากปอน

สัญญาณใหกบัอนิพทุ การตอบสนองทีอ่ธบิายไวขางตนจะหนวงเวลาออกไปตามเวลาที่ต้ังในพารามิเตอร

22-00

[8] สตารท เลือกการสตารทสําหรับคําสั่งสตารท/หยุด ตรรกะ ’1’ = สตารท, ตรรกะ ’0’ = หยดุ

(อินพุทดิจิตอล 18 คามาตรฐานจากโรงงาน)

[9] สตารทคาง มอเตอรจะเร่ิมทํางานหากปอนพลัสใหเปนระยะเวลาอยางนอย 2 มิลลิวินาท ีมอเตอรจะหยุดเม่ือการหยุดผกผนั

ทาํงาน

[10] กลับทศิทาง เปลี่ยนทศิทางการหมุนของเพลามอเตอร เลือกตรรกะ "1" เพือ่กลับทศิทาง สัญญาณที่กลับทศิทางจะเปลี่ยน

เฉพาะทิศทางการหมุน แตไมไดทําใหฟงกชันสตารททํางาน เลือกสองทศิทางในพารามิเตอร 4-10 ทศิทาง

ความเร็วมอเตอร

(อินพุทดิจิตอล 19 คามาตรฐานจากโรงงาน)

[11] สตารทกลับทศิ ใชสําหรับการสตารท/หยดุ และสําหรับการกลับทศิทางบนสายเดียวกนั ไมอนุญาตใหสงสัญญาณสตารทที่

เวลาเดียวกัน

[14] Jog ใชเพือ่ทาํงานดวยความเร็ว Jog ดูทีพ่ารามิเตอร 3-11

(อินพุทดิจิตอล 29 คามาตรฐานจากโรงงาน)

[15] คาอางองิที่ตั้งลวงหนาเปด ใชสําหรับการเปลี่ยนระหวางคาอางองิภายนอกและคาอางอิงทีต่ั้งลวงหนา ในกรณสีมมติเชนภายนอก/ตั้งลวง

หนา [1] ถูกเลือกไวในพารามิเตอร 3-04 ตรรกะ '0' = คาอางองิภายนอกจะทํางาน; ตรรกะ '1' = หนึ่งในแปด

คาอางองิทีต่ั้งลวงหนาจะทํางาน

[16] คาอางองิตั้งลวงหนาบติ 0 จะทําใหสามารถเลือกระหวางหนึง่ในแปดคาอางอิงที่ตั้งลวงหนาได ตามตารางดานลางนี้

[17] คาอางองิตั้งลวงหนาบติ 1 จะทําใหสามารถเลือกระหวางหนึง่ในแปดคาอางอิงที่ตั้งลวงหนาได ตามตารางดานลางนี้

[18] คาอางองิตั้งลวงหนาบติ 2 จะทําใหสามารถเลือกระหวางหนึง่ในแปดคาอางอิงที่ตั้งลวงหนาได ตามตารางดานลางนี้

บติคาอางอิงที่ตั้งไวลวงหนา 2 1 0
คาอางองิที่ตั้งไวลวงหนา 0 0 0 0
คาอางองิที่ตั้งไวลวงหนา 1 0 0 1
คาอางองิที่ตั้งไวลวงหนา 2 0 1 0
คาอางองิที่ตั้งไวลวงหนา 3 0 1 1
คาอางองิที่ตั้งไวลวงหนา 4 1 0 0
คาอางองิที่ตั้งไวลวงหนา 5 1 0 1
คาอางองิที่ตั้งไวลวงหนา 6 1 1 0
คาอางองิที่ตั้งไวลวงหนา 7 1 1 1

[19] ล็อกคาอางอิง ล็อกคางคาอางองิทีแ่ทจริง คาอางองิที่ถูกลอ็กคางจะเปนจุดสําหรับการเปดใช/กําหนดเงือ่นไขสําหรับการเพิ่ม

ความเร็วและการลดความเร็วทีจ่ะใช หากใชการเพิ่ม/ลด ความเร็ว การเปลี่ยนความเร็วจะเปนไปตามการเปลี่ยน

ความเร็ว 2 (พารามิเตอร 3-51 และ 3-52) ในชวง 0 - พารามิเตอร 3-03 คาอางอิงสูงสุด

[20] ล็อกคางเอาทพทุ ล็อกความถี่มอเตอรที่แทจริง (Hz) ความถี่มอเตอรทีถู่กล็อกจะเปนคาสําหรับการเปดใช/กาํหนดเงื่อนไขสําหรับ

การเพิ่มความเร็วและการลดความเร็วที่จะใช หากใชการเพิม่/ลด ความเร็ว การเปล่ียนความเร็วจะเปนไปตาม

การเปลี่ยนความเร็ว 2 (พารามิเตอร 3-51 และ 3-52) เสมอ ในชวง 0 - พารามิเตอร 1-23 ความถี่ของมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อการลอ็กคางเอาทพุททํางาน ตัวแปลงความถี่จะไมสามารถหยดุไดโดยผานสัญญาณ

“สตารท [13]” ระดับต่ํา ใหหยุดตัวแปลงความถี่ผานขัว้ตอที่ตั้งโปรแกรมสําหรับการลื่น

ไหลผกผนั [2] หรือลื่นไหลและรีเซ็ต, ผกผนั [3]

[21] ความเร็วเพิ่ม สําหรับการควบคุมดิจติอลของความเร็วเพิ่ม/ลด ทีต่องการ (โพเทนชิโอมิเตอรของมอเตอร) ใชการทาํงานนี้

โดยเลือกล็อกคางคาอางองิหรือล็อกคางเอาทพทุ เมื่อใหการเพิม่ความเร็วทาํงานนอยกวา 400 มิลลิวินาทีคา

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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อางอิงผลลัพธจะเพิม่ขึ้น 0.1 % ถาความเร็วทีเ่พิ่มข้ึนนานกวา 400 มลิลิวินาทคีาอางอิงที่ไดจะไตระดับตามการ

เปลี่ยนความเร็ว 1 ในพารามิเตอร 3-41

[22] ความเร็วลด เหมือนกับความเร็วเพิม่ [21]

[23] เลือกชุดคําสั่งบติ 0 เลือกหนึง่ในสี่ชุดคําสั่ง ตั้งพารามิเตอร 0-10 ชุดคําสั่งทีใ่ช เปนชุดคําสั่งหลายชุด

[24] เลือกชุดคําสั่งบติ 1 เหมือนกับเลือกชุดคําสั่งบติ 0 [23]

(อินพุทดิจติอล 32 คามาตรฐานจากโรงงาน)

[32] อนิพทุพัลส เลือกอนิพทุพลัสเมือ่ใชพลัสเปนคาอางองิหรือคาปอนกลบั ทาํการสเกลในกลุมพารามิเตอร 5-5*

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

การเปลี่ยนความเร็ว 2

[36] ความลมเหลวแบบผกผนัของแหลงจาย

ไฟหลัก

ใชพารามิเตอร 14-10 แหลงจายไฟหลักลมเหลว ความลมเหลวแบบผกผันของแหลงจายไฟหลักจะทํางานใน

สภาวะตรรกะ “0”

[52] ยินยอมใหทํางาน ข้ัวตออนิพทุ ทีถู่กโปรแกรมใหเปนยินยอมใหทํางานตองมีคาตรรกะเทากบั “1” กอนคําสั่งสตารทจะไดรับการ

ยอมรับ ยนิยอมใหทาํงานมีตรรกะการทํางานเปน AND ทีส่ัมพันธกบัขัว้ตอที่ไดโปรแกรมสําหรับ สตารท [8],

Jog [14] หรือ ล็อกเอาทพทุ [20] ซ่ึงหมายความวาเพื่อที่จะสตารทมอเตอรใหทาํงาน จะตองครบถวนทั้งสอง

เงือ่นไข ถายินยอมใหทาํงานถูกโปรแกรมบนหลายขัว้ตอ ยินยอมใหทํางานจะตองการเพยีงตรรกะ ‘1’ บนข้ัวตอ

หน่ึงข้ัวเพือ่ใหสามารถทํางานได สัญญาณเอาทพุทดิจิตอลสําหรับการรองขอการทํางาน (สตารท [8] Jog [14]

หรือ ล็อกคางเอาทพทุ [20]) ที่โปรแกรมในพารามิเตอร 5-3* เอาทพุทดิจติอล หรือ พารามิเตอร 5-4* รีเลย

จะไมไดรับผลกระทบโดย ยินยอมใหทํางาน

[53] สตารทดวยมือ สญัญาณที่ใชจะทาํใหตัวแปลงความถี่เขาสูโหมดควบคุมดวยมือเชนเดียวกบัที่ปุม Hand On บนแผงควบคุม

หนาเครื่องถูกกดและจะมีผลเหนือคําสั่งหยุดปกติ หากปลดสัญญาณ มอเตอรจะหยุด เพื่อทาํใหคําสั่งสตารท

อืน่ใดๆ มีผล อนิพทุดิจิตอลอกีข้ัวหน่ึงตองถูกกาํหนดใหเปน สตารทอตัโนมัต ิและตองมีสัญญาณปอนใหกบัขัว้

น้ี Hand On และ Auto On บนแผงควบคุมหนาเครื่องจะไมไดรับผลกระทบ ปุม Offบนแผงควบคุมหนาเครื่อง

จะมีผลเหนือ สตารทดวยมือ และ สตารทอัตโนมัติ ใหกดปุมHand On หรือ Auto On เพื่อทําให สตารทดวย

มือ และ สตารทอตัโนมัต ิทาํงานอีกคร้ัง หากไมมีสัญญาณไมวาจะเปน สตารทดวยมือ หรือ สตารทอัตโนมัติ

มอเตอรจะหยุดโดยไมคํานึงถึงคําสั่งสตารทปกติใดๆ ทีส่ั่งเขามา หากสัญญาณปอนเขาทั้ง สตารทดวยมือ

และ สตารทอัตโนมัติ การทํางานจะทําดวยการ สตารทอตัโนมัต ิเมื่อกดปุมOffบน LCP มอเตอรจะหยุดโดยไม

คํานึงถึงสัญญาณบน สตารทดวยมือ และ สตารทอัตโนมัติ

[54] สตารทอตัโนมัติ สญัญาณที่ปอนจะทาํใหตัวแปลงความถี่เขาสูโหมดอัตโนมัติเชนเดียวกับการกดปุม Auto On บนแผงควบคุม

หนาเครื่อง ดูเพิ่มเติมที่ สตารทดวยมือ [53]

[55] เพิม่ DigiPot ใชอินพุตเปนสัญญาณ INCREASE (เพิม่) สงไปยงัฟงกชนัโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตอล ดังอธิบายไวในกลุม

พารามิเตอร 3-9*

[56] ลด DigiPot ใชอินพุตเปนสัญญาณ DECREASE (ลด) สงไปยงัฟงกชนัโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตอล ดังอธิบายไวในกลุม

พารามิเตอร 3-9*

[57] ลบ DigiPot ใชอินพุตน้ีเพือ่ CLEAR (ลบ) คาอางโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจติอล ดังอธิบายไวในกลุมพารามิเตอร 3-9*

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

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

[62] รีเซ็ตตัวนับ A อนิพทุสําหรับการรีเซ็ตตัวนบั A

[63] ตัวนับ B (ข้ึน) (ข้ัวตอ 29 และ 33 เทานั้น) อนิพทุสําหรับการนบัเพิม่ของตัวนบัแบบ SLC

[64] ตัวนับ B (ลง) (ข้ัวตอ 29 และ 33 เทานั้น) อนิพทุสําหรับการนบัลงของตัวนบัแบบ SLC

[65] รีเซ็ตตัวนับ B อนิพทุสําหรับการรีเซ็ตตัวนบั B

[66] โหมดการหลับ บงัคับตัวแปลงความถี่เขาสูโหมดการหลบั (ดูพารามิเตอร 22-4* โหมดการหลับ) ตอบสนองตอการเพิ่มขึน้ของ

สัญญาณทีใ่ชปอน!

[78] รีเซ็ตขอความการบํารงุรักษาเชิงปองกนั รีเซ็ตขอมูลทั้งหมดในพารามิเตอร 16-96 ขอความการบาํรุงรักษาเชิงปองกนั ใหเปน 0

การตั้งคาตัวเลือกดานลางเกี่ยวของกับตัวควบคุมคาสเคดทั้งหมด แผนผังการเดินสายไฟฟาและการตั้งคาสําหรับพารามิเตอร ใหดูกลุม 25-** สําหรับรายละเอียดเพิม่เติม

[120] การสตารทปมนํา สตารท/หยุด ปมนํา (ทีค่วบคุมโดยตัวแปลงความถี่) การสตารทจาํเปนที่จะตองมีสัญญาณสตารทของระบบ

ปอนเขากบัหนึง่ในขัว้อนิพทุดิจติอลเพื่อตั้งคาเปน สตารท [8]!

[121] การสลับปมนํา บงัคับการสลับของปมนาํในตัวควบคุมคาสเคด การสลับปมนําพารามิเตอร 25-50 จะตองตั้งคาเปน เมื่อสั่ง [2]

หรือ เมื่อการสเตจหรือเมื่อสั่ง [3] เหตุการณการสลับพารามิเตอร 25-51 สามารถตั้งคาเปนตัวเลือกใดๆ ไดสี่ตัว

เลือก

[130 - 138] ปม1 อินเตอรล็อก - ปม9 อนิเตอรล็อก สําหรับตัวเลือกทั้ง 9 ขางตน พารามิเตอร 25-10 ปมอนิเตอรล็อก ตองตั้งคาเปน On [1] การทํางานจะขึ้นอยูกับ

การตั้งคาในพารามิเตอร 25-06 ปมนาํคงที ่หากตั้งเปน ไม [0] แลว ปม1จะหมายถึงปมที่ควบคุมโดยรีเลย1

คูมือการใชงาน
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เปนตน หากตั้งเปน ใช [1] ปม1 หมายถึงปมทีค่วบคุมโดยตัวแปลงความถี่เทานั้น (ไมมีสวนทีเ่กีย่วของกับ

รีเลย) และปม2 เปนปมที่ควบคุมโดยรีเลย1 ปม (นาํ) ทีป่รับเปลี่ยนความเร็วได ไมสามารถทาํอนิเทอรล็อกได

ในตัวควบคุมคาสเคดพืน้ฐาน

ดูตารางดานลาง:

การต้ังคาในพารามิเตอร 5-1* การตั้งคาในพารามิเตอร 25-06

[0] ไม [1] ใช

[130] ปม1 อนิเตอรล็อก ควบคุมโดยรีเลย 1

(เมื่อไมใชปมนําเทานัน้)

ควบคุมดวยตัวแปลงความถี่

(ไมสามารถอนิเตอรล็อกได)

[131] ปม2 อนิเตอรล็อก ควบคุมโดยรีเลย 2 ควบคุมโดยรีเลย 1

[132] ปม3 อนิเตอรล็อก ควบคุมโดยรีเลย 3 ควบคุมโดยรีเลย 2

[133] ปม4 อนิเตอรล็อก ควบคุมโดยรีเลย 4 ควบคุมโดยรีเลย 3

[134] ปม5 อนิเตอรล็อก ควบคุมโดยรีเลย 5 ควบคุมโดยรีเลย 4

[135] ปม6 อนิเตอรล็อก ควบคุมโดยรีเลย 6 ควบคุมโดยรีเลย 5

[136] ปม7 อนิเตอรล็อก ควบคุมโดยรีเลย 7 ควบคุมโดยรีเลย 6

[137] ปม8 อนิเตอรล็อก ควบคุมโดยรีเลย 8 ควบคุมโดยรีเลย 7

[138] ปม9 อนิเตอรล็อก ควบคุมโดยรีเลย 9 ควบคุมโดยรีเลย 8

5-13  ขั้วตอ 29 อินพุทดิจิตัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ไมใชงาน มีตัวเลือกและการทาํงานทีเ่หมือนกับพารามิเตอร 5-1* อินพุทดิจิตัล

5-14  ตัง้การทํางานของเทอมนิอล 32

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ไมมีการทํางาน

[1] รีเซ็ต

[2] ลื่นไหลผกผนั

[3] ไหลและรีเซ็ต

[5] เบรคตรง ผกผนั

[6] หยดุผกผัน

[7] อนิเตอรล็อคจากภายนอก

[8] สตารท

[9] การสตารทคาง

[10] กลับทศิทาง

[11] สตารทกลับทศิ

[14] เหยาะ

[15] เปดคาอางองิ

[16] บติตั้งลวงหนา 0

[17] บติตั้งลวงหนา 1

[18] บติตั้งลวงหนา 2

[19] คาอางอิงล็อคคาง

[20] ล็อคคางเอาทพตุ

[21] ความเร็วเพิ่ม

[22] ความเร็วลด

[23] ตั้งคาเลือกบิต 0

[24] ตั้งคาเลือกบิต 1

[34] บติเปลี่ยนเร็ว 0

[36] สายหลักลมเหลว

[37] โหมดไฟไหม

[52] อนุญาตใหรัน

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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[53] การสตารทดวยมือ

[54] การสตารทอัตโนมัติ

[55] เพิม่ DigiPot

[56] ลด DigiPot

[57] ลบ DigiPot

[62] รีเซ็ต ตัวนบั A

[65] รีเซ็ต ตัวนบั B

[66] โหมดการหลับ

[78] การรีเซ็ตเวิรดของการบาํรุงรักษาเชิง

ปองกนั

[120] การสตารทปมนํา

[121] การเปล่ียนปมนาํ

[130] อนิเตอรล็อคปม 1

[131] อนิเตอรล็อคปม 2

[132] อนิเตอรล็อคปม 3

5-15  ตั้งการทํางานของเทอมินอล 33

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ไมมีการทาํงาน

[1] รีเซ็ต

[2] ลื่นไหลผกผนั

[3] ไหลและรีเซ็ต

[5] เบรคตรง ผกผัน

[6] หยดุผกผนั

[7] อนิเตอรล็อคจากภายนอก

[8] สตารท

[9] การสตารทคาง

[10] กลับทิศทาง

[11] สตารทกลับทิศ

[14] เหยาะ

[15] เปดคาอางอิง

[16] บิตตั้งลวงหนา 0

[17] บิตตั้งลวงหนา 1

[18] บิตตั้งลวงหนา 2

[19] คาอางอิงล็อคคาง

[20] ล็อคคางเอาทพตุ

[21] ความเร็วเพิ่ม

[22] ความเร็วลด

[23] ตั้งคาเลือกบิต 0

[24] ตั้งคาเลือกบิต 1

[30] อนิพทุตัวนับ

[32] ตั้งรับพัลส

[34] บิตเปลี่ยนเร็ว 0

[36] สายหลักลมเหลว

[37] โหมดไฟไหม

[52] อนุญาตใหรัน

[53] การสตารทดวยมือ

[54] การสตารทอัตโนมัติ

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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[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] การรีเซ็ตเวริดของการบํารุงรักษาเชิง

ปองกัน

[120] การสตารทปมนํา

[121] การเปลี่ยนปมนํา

[130] อนิเตอรล็อคปม 1

[131] อนิเตอรล็อคปม 2

[132] อนิเตอรล็อคปม 3

5-30  กําหนดเอาทพุทของ เทอมนิอล 27

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ไมมีการทํางาน

[1] การควบคุมพรอม

[2] ชุดขบัพรอม

[3] ขบัพรอม/คุมไกล

[4] รอรับคําส่ัง / ไมมีคําเตือน

[5] กาํลังรัน

[6] การรัน/ไมเตือน

[8] อางอิง/ไมเตือน

[9] สัญญาณเตือน

[10] สัญฯหรือคําเตือน

[11] ทีข่ีดจาํกดัทอรก

[12] นอกชวงกระแส

[13] ต่ํากวากระแส, ต่ํา

[14] สูงกวากระแส, สูง

[15] นอกชวงความเร็ว

[16] ความเร็ว,ต่ํา

[17] ความเร็ว,สูง

[18] ออกนอกชวงปอนกลับ

[19] ต่ํากวาคาปอนกลับตํ่า

[20] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[21] การเตือนความรอน

[25] กลับทศิทาง

[26] บสั OK

[27] ขดีทอรก&หยดุ

[28] เบรก, ไมเตือนเบรก

[29] เบรคพรอม, ไมผิด

[30] พรองเบรค(IGBT)

[35] อนิเตอรล็อคภายนอก

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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[40] ออกนอกชวงคาอางองิ

[41] ต่ํากวาคาอางอิง, ต่ํา

[42] สูงกวาคาอางอิง, สูง

[45] ควบคุมบัส

[46] คุมบสั, 1 ถาหมดเวลา

[47] คุมบสั, 0 ถาหมดเวลา

[55] เอาทพทุพลัส

[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] SLเอาทพุตดิจฯิA

[81] SLเอาทพุตดิจฯิB

[82] SLเอาทพุตดิจฯิC

[83] SLเอาทพุตดิจฯิD

[84] SLเอาทพุตดิจฯิE

[85] SLเอาทพุตดิจฯิF

[160] ไมมีสัญฯเตือน

[161] การรันกลับทศิ

[165] คาอางอิงหนาเครื่องทีใ่ช

[166] คาอางอิงไกล

[167] คําสั่งสตารทใชงาน

[168] โหมดทํางานดวยมือ

[169] โหมดอัตโนมัติ

[180] นาฬิกา ผดิพลาด

[181] การบํารุงรักษา คร้ังทีแ่ลว

[190] ไมมีการไหล

[191] ปมแหง

[192] ปลายของเสนโคง

[193] โหมดการหลับ

[194] สายพานชํารุด

[195] การควบคมุวาลวบายพาส

[196] โหมดไฟไหมใชอยู

[197] โหมดไฟไหมที่เคยใชอยู

[198] โหมดบายพาสทาํงาน

[200] ความจุเต็ม

[201] ปม 1 ทํางาน

[202] ปม 2 ทํางาน

[203] ปม 3 ทํางาน

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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5-40  การทํางานของรีเลย

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

เลือกตัวเลือกเพือ่ระบุการทํางานของรีเลย

การเลือกรีเลยเชิงกลแตละตัวทาํไดในพารามิเตอรอารเรย

[0] ไมใชงาน

[1] ชุดควบคุมพรอม

[2] ชุดขบัพรอม

[3] ชุดขบัพรอม/ระยะไกล

[4] พกัคอย/ไมเตือน

[5] * ทาํงาน

[6] ทาํงาน/ไมเตือน

[8] ทาํงานดวยคาอางองิ/ไมเตือน

[9] สัญญาณเตือน

[10] สัญญาณเตือนหรือการเตือน

[11] ทีข่ีดจาํกดัแรงบิด

[12] นอกชวงกระแส

[13] ต่ํากวาคากระแสต่ํา

[14] สูงกวาคากระแสสูง

[15] นอกชวงความเร็ว

[16] ต่ํากวาคาความเร็วต่ํา

[17] สูงกวาคาความเร็วสูง

[18] นอกชวง คาปอนกลับ

[19] ต่ํากวาคาปอนกลับตํ่า

[20] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[21] การเตือนความรอน

[25] กลับทศิทาง

[26] บสัปกติ

[27] ขดีจํากัดแรงบิดและการหยุด

[28] เบรกไมมีการเตือน

[29] เบรกพรอมไมฟอลต

[30] เบรกผดิปกติ (IGBT)

[35] อนิเตอรล็อกภายนอก

[36] คําสั่งควบคุม บติ11

[37] คําสั่งควบคุม บติ12

[40] นอกชวงคาอางอิง

[41] ต่าํกวาคาอางอิงตํ่า

[42] สงูกวาคาอางอิงสูง

[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
คูมอืการใชงาน
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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 เอาทพุทดิจิตอล A

[81] SL เอาทพุทดิจิตอล B

[82] SL เอาทพุทดิจิตอล C

[83] SL เอาทพุทดิจิตอล D

[84] SL เอาทพุทดิจิตอล E

[85] SL เอาทพุทดิจิตอล F

[160] ไมมีสัญญาณเตือน

[161] ทํางานกลับทศิทาง

[165] ใชคาอางอิงเคร่ือง

[166] ใชคาอางอิงไกล

[167] คําสั่งสตารท ทํางาน

[168] โหมดขับดวยมือ

[169] โหมดอัตโนมัติ

[180] ฟอลตนาฬิกา

[181] การบํารุงรักษา เชิงปองกัน

[190] ไมมีการไหล

[191] ปมแหง

[192] สิ้นสุดของเสนโคง

[193] โหมดการหลับ

[194] สายพานขาด

[195] การควบคมุวาลวบายพาส

[199] การเติมนํ้าเขาทอ

[211] ปมคาสเคด 1

[212] ปมคาสเคด 2

[213] ปมคาสเคด 3

[223] สัญญาณเตือน ตัดล็อกการทาํงาน

[224] โหมดบายพาสทาํงาน

5-53  ขั้ว 29 คาอางอิงสูง/คาปอนคา

พิสัย: หนาที่:
100.000 N/

A*

  [-999999.999 - 999999.999 N/A] ปอนคาอางอิงสูง [RPM] สําหรับความเร็วเพลาของมอเตอร และคาปอนกลับสูง ดูเพิม่เติมที่

พารามิเตอร 5-58 ขัว้ 33 คาอางองิสูง/คาปอนคา

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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8.2.8 6-** อินพทุ/เอาทพทุอนาล็อก

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาอนิพทุและเอาทพุทอนาล็อก

6-00  เวลาหมดเวลารอสัญญาณ

พิสัย: หนาที่:
10 s*   [1 - 99 s] ปอนชวงคาเวลาการหมดเวลาเม่ือแรงดันต่ําเกินไป คาเวลาของการหมดเวลาเมื่อแรงดันต่ําเกินไป ทํางาน

สําหรับอนิพทุอนาล็อก เชน ขัว้ตอ 53 หรือขัว้ตอ 54 ถูกจดัสรรใหกบักระแสและใชเปนแหลงคาอางอิงหรือ

แหลงปอนกลับ หากคาสัญญาณอางองิที่เกีย่วของกับอินพุทกระแสที่เลือก มีระดับตํ่ากวา 50% ของคาทีต่ั้ง

ใน พารามิเตอร6-10 ขัว้ 53 แรงดันระดับต่ํา, พารามิเตอร 6-12 ขัว้ 53 กระแสระดับต่ํา , พารามิเตอร6-20 ข้ัว

54 แรงดันระดับต่ํา หรือ พารามิเตอร 6-22 ขั้ว 54 กระแสระดับต่ํา  สําหรับชวงเวลาที่นานกวาเวลาทีต่ั้งใน

พารามิเตอร6-00 เวลาหมดเวลารอสัญญาณ ฟงกชันทีเ่ลือกใน พารามิเตอร6-01 ฟงกชันหมดเวลารอ

สัญญาณ จะทํางาน

6-01  ฟงกชนัหมดเวลารอสัญญาณ

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกฟงกชันหมดเวลา ฟงกชันที่ตั้งใน พารามิเตอร6-01 ฟงกชันหมดเวลารอสัญญาณ จะทํางานถาสัญญาณ

อินพุททีข่ัว้ตอ 53 หรือ 54 ต่ํากวา 50% ของคาใน พารามิเตอร6-10 ขั้ว 53 แรงดันระดับตํ่า

พารามิเตอร 6-12 ขั้ว 53 กระแสระดับตํ่า , พารามิเตอร6-20 ขัว้ 54 แรงดันระดับต่ํา หรือ

พารามิเตอร 6-22 ขั้ว 54 กระแสระดับต่ํา  สําหรับชวงระยะเวลาที่ระบใุน พารามิเตอร6-00 เวลาหมดเวลารอ

สัญญาณ ถาการหมดเวลาเกิดข้ึนหลายตัวพรอมกนั ตัวแปลงความถี่จะจัดลําดับความสําคัญฟงกชันการหมด

เวลาดังตอไปนี:้

1. พารามิเตอร6-01 ฟงกชันหมดเวลารอสัญญาณ

2. พารามิเตอร 8-04 ฟงกชันควบคุมเมื่อหมดเวลา

ความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี ่สามารถเปน:

• [1] ล็อกคางทีค่าปจจบุัน

• [2] ทาํการลบลางไปยังการหยดุ

• [3] ทาํการลบลางไปยังความเร็ว Jog

• [4] ทาํการลบลางไปยงัความเรว็สูงสุด

• [5] ทาํการลบลางไปยังการหยุดโดยมีการตัดการทาํงานตามมา

ถาคุณเลือกชุดคําสั่ง 1-4 พารามิเตอร 0-10 เลือกชุดคําสั่งใชงาน ตองตั้งคาไปที ่ชุดคําสั่งหลายชุด, [9]

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทาํงาน

[0] * ปด

[1] ล็อคคางเอาทพตุ

[2] หยดุ

[3] เหยาะ

[4] ความเร็วสูงสุด

[5] หยดุและตัด

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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6-10  ขั้ว 53 แรงดันระดับต่ํา

พิสัย: หนาที่:
0.07 V*   [0.00 - par. 6-11 V] ปอนคาแรงดันตํ่า คาการสเกลอนิพุทอนาล็อกนี้ควรตรงกบัคาอางอิง/คาปอนกลับตํ่า ทีต่ั้งใน

พารามิเตอร6-14 ขัว้ 53 คาอางองิ/คาปอนกลับคา

6-11  ขั้ว 53 แรงดันระดับสูง

พิสัย: หนาที่:
10.00 V*   [par. 6-10 - 10.00 V] ปอนคาแรงดันสูง คาการสเกลอินพุทอนาล็อกนีค้วรสอดคลองกบัคาอางอิง/คาการปอนกลับสูงสุด ทีต่ั้งใน

พารามิเตอร6-15 ขัว้ 53 คาอางองิ/คาปอนกลับคา

6-14  ขั้ว 53 คาอางอิง/คาปอนกลับคา

พิสัย: หนาที่:
0.000 N/A*   [-999999.999 - 999999.999 N/A] ปอนคาการสเกลอนิพทุอนาล็อกใหตรงกับคาแรงดันตํ่า/คากระแสต่ําที่ตั้งคาใน พารามิเตอร6-10 ข้ัว 53 แรงดัน

ระดับต่ํา และ พารามิเตอร 6-12 ขัว้ 53 กระแสระดับต่ํา

6-15  ขั้ว 53 คาอางอิง/คาปอนกลับคา

พิสัย: หนาที่:
50.000 N/

A*

  [-999999.999 - 999999.999 N/A] ปอนคาการสเกลอนิพทุอนาล็อกใหตรงกับคาแรงดันสูง/คากระแสสูงที่ตั้งคาใน พารามิเตอร6-11 ข้ัว 53 แรงดัน

ระดับสูง และ พารามิเตอร 6-13 ขัว้ 53 กระแสระดับสูง

6-20  ขั้ว 54 แรงดันระดับต่ํา

พิสัย: หนาที่:
0.07 V*   [0.00 - par. 6-21 V] ปอนคาแรงดันตํ่า คาการสเกลอนิพุทอนาล็อกนี้ควรตรงกบัคาอางอิง/คาปอนกลับตํ่า ทีต่ั้งใน

พารามิเตอร6-24 ขัว้ 54 คาอางองิ/คาปอนกลับต่ํา

6-21  ขั้ว 54 แรงดันระดับสูง

พิสัย: หนาที่:
10.00 V*   [par. 6-20 - 10.00 V] ปอนคาแรงดันสูง คาการสเกลอินพุทอนาล็อกนีค้วรสอดคลองกบัคาอางอิง/คาการปอนกลับสูงสุด ทีต่ั้งใน

พารามิเตอร6-25 ขัว้ 54 คาอางองิ/คาปอนกลับสูง

6-24  ขั้ว 54 คาอางอิง/คาปอนกลับต่ํา

พิสัย: หนาที่:
0.000 N/A*   [-999999.999 - 999999.999 N/A] ปอนคาการสเกลอนิพทุอนาล็อกใหตรงกับคาแรงดันตํ่า/คากระแสต่ําที่ตั้งคาใน พารามิเตอร6-20 ข้ัว 54 แรงดัน

ระดับต่ํา และ พารามิเตอร 6-22 ขัว้ 54 กระแสระดับต่ํา

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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6-25  ขั้ว 54 คาอางอิง/คาปอนกลับสูง

พิสัย: หนาที่:
100.000 N/

A*

  [-999999.999 - 999999.999 N/A] ปอนคาการสเกลอนิพุทอนาล็อกใหตรงกบัคาแรงดันสูง/คากระแสสูงที่ต้ังคาใน พารามิเตอร6-21 ขั้ว 54 แรงดัน

ระดับสูง และ พารามิเตอร 6-23 ขัว้ 54 กระแสระดับสูง

6-50  เอาทพุต ขั้ว 42

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกฟงกชันของขั้วตอ 42 เปนเอาทพุทกระแสอนาล็อก

[0] * ไมมีการทํางาน

[100] ความถี่เอาทพตุ 0 - 100 Hz

[101] คาอางอิง คาอางอิงต่ําสุด - คาอางอิงสูงสุด

[102] คาปอนกลับ -200% ถึง +200% ของพารามิเตอร 2-14

[103] กระแสมอเตอร : 0 - กระแสอนิเวอรเตอรสูงสุด (พารามิเตอร 16-37)

[104] ทอรกตามขีด : 0 - ขดีจํากัดแรงบดิ (พารามิเตอร 4-16)

[105] ทอรกตามพกิัด : 0 – แรงบิดพกิัดของมอเตอร

[106] กาํลัง 0 - กําลังพิกดัของมอเตอร

[107] ความเร็ว ขีดจาํกดัความเร็วสูง (พารามิเตอร4-13 กําหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร และ พารามิเตอร 4-14 ขีดจาํกดัดานสูง

ของความเร็วมอเตอร [Hz])

[113] วงรอบปด 1 ภายนอก 0 - 100%

[114] วงรอบปด 2 ภายนอก 0 - 100%

[115] วงรอบปด 3 ภายนอก 0 - 100%

[130] ถ่ีเอาทพุต4-20mA :0 - 100 Hz

[131] คาอางอิง 4-20mA คาอางอิงต่ําสุด - คาอางอิงสูงสุด

[132] ปอนกลับ4-20mA -200% ถึง +200% ของพารามิเตอร 2-14

[133] มอเตอร4-20mA 0 - กระแสอินเวอรเตอรสูงสุด (พารามิเตอร 16-37 กระแสอินเวอรเตอรสูงสุด)

[134] ทอรก% ขีด4-20mA :0 - ขีดจาํกัดแรงบิด (พารามิเตอร 4-16)

[135] ทอรก%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] วงรอบปด 1 ภายนอก 4-20mA 0 - 100%

[144] วงรอบปด 2 ภายนอก 4-20mA 0 - 100%

[145] วงรอบปด 3 ภายนอก 4-20mA 0 - 100%

โนตสําหรับผูอาน

คาสําหรับการตัง้คาอางองิต่าํสุดมีอยูใน พารามิเตอร3-02 คาอางองิต่ําสุด และ พารามิเตอร 20-13 Minimum Reference/Feedb. - คาสําหรับคาอางอิงสูงสุดมีอยูใน

พารามิเตอร3-03 คาอางอิงสูงสุด และ พารามิเตอร 20-14 Maximum Reference/Feedb.

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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6-51  ขั้ว 42 สเกลต่ําสุดของเอาทพุต

พิสัย: หนาที่:
0.00 %*   [0.00 - 200.00 %] สเกลสําหรับเอาทพุทต่ําสุด (0 หรือ 4 mA) ของสัญญาณอนาล็อกที่ขัว้ตอ 42

ต้ังคาเปน เปอรเซ็นต เต็มชวงของตัวแปรที่เลือกใน พารามิเตอร6-50 เอาทพตุ ขัว้ 42

6-52  ขั้ว 42 สเกลสูงสุดของเอาทพุต

พิสัย: หนาที่:
100.00 %*   [0.00 - 200.00 %] สเกลสําหรับเอาทพุทสูงสุด (20 mA) ของสัญญาณอนาล็อกที่ขัว้ตอ 42

ต้ังคาเปนเปอรเซ็นตเตม็ชวงของตัวแปรที่เลือกใน พารามิเตอร6-50 เอาทพตุ ข้ัว 42

��
��

��
��

���

สามารถรับคาที่ต่ํากวา 20 mA เมื่อเต็มสเกล โดยการตัง้โปรแกรมคา >100% โดยการใชสูตรดังตอไปนี:้

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 %

ตัวอยาง 1:

คาตัวแปร = ความถี่เอาทพุท, ชวง = 0-100 Hz

ชวงทีต่องการสําหรบัเอาทพุท = 0-50 Hz

ตองใชสัญญาณเอาทพทุ 0 หรือ 4 mA ที ่0 Hz (0% ของชวง) - พารามิเตอร6-51 ข้ัว 42 สเกลต่ําสุดของเอาทพุต ทีต่ั้งไวเปน 0%

ตองใชญาณเอาทพทุ 20 mA ที่ 50 Hz (50% ของชวง) - พารามิเตอร6-52 ขัว้ 42 สเกลสูงสุดของเอาทพุต ทีต่ั้งไวเปน 50%

��
��

��
��

���

คูมือการใชงาน
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ตัวอยาง 2:

ตัวแปร= คาปอนกลับ, ชวง= -200% ถึง +200%

ชวงทีต่องการสําหรับเอาทพทุ = 0-100%

ตองใชสัญญาณเอาทพทุ 0 หรือ 4 mA ที ่0% (50% ของชวง) - พารามิเตอร6-51 ขั้ว 42 สเกลตํ่าสุดของเอาทพตุ ที่ตั้งไวเปน 50%

ตองใชสัญญาณเอาทพทุ 20 mA ที ่100% (75% ของชวง) - พารามิเตอร6-52 ขั้ว 42 สเกลสูงสุดของเอาทพตุ ที่ต้ังไวเปน 75%

��
��

��
��

	��

ตัวอยาง 3:

คาตัวแปร= คาอางองิ, ชวง= คาอางอิงต่ําสุด - คาอางอิงสูงสุด

ชวงทีต่องการสําหรับเอาทพทุ= คาอางอิงต่ําสุด (0%) - คาอางอิงสูงสุด (100%), 0-10 mA

ตองใชสัญญาณเอาทพทุ 0 หรือ 4 mA ทีค่าอางอิงตํ่าสุด - พารามิเตอร6-51 ขัว้ 42 สเกลต่ําสุดของเอาทพุต ทีต่ั้งไวเปน 0%

ตองใชสัญญาณเอาทพทุ 10 mA ที่คาอางอิงสูงสุด (100% ของชวง) - พารามิเตอร6-52 ขัว้ 42 สเกลสูงสุดของเอาทพตุ ทีต่ั้งไวเปน 200%

(20 mA / 10 mA x 100%=200%)

��
��

��
��

	��

 

8.2.9 วงรอบปดของชุดขบั 20-**

กลุมพารามิเตอรนีใ้ชเพือ่กาํหนดรูปแบบตัวควบคุม PID แบบวงรอบปด ทีค่วบคุมความถี่เอาทพทุของตัวแปลงความถี่

20-12  หนวยคาอางอิง/คาปอนกลับ

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] ไมมี

[1] * %

[5] PPM

[10] 1/min

[11] RPM

[12] Pulse/s

[20] l/s

[21] l/min

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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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 พารามิเตอรนี้จะระบุเคร่ืองที่ใชสําหรับเช็ตพอยต คาอางอิง และคาปอนกลับทีต่ัวควบคุม PID จะใชเพื่อการ

ควบคุมความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่

คูมือการใชงาน
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20-21  เซต็พอยต 1

พิสัย: หนาที่:
0.000

ProcessCtrl

Unit*

  [-999999.999 - 999999.999

ProcessCtrlUnit]

เซ็ตพอยต 1 ถูกใชในโหมดวงรอบปดเพื่อปอนคาอางอิงเซ็ตพอยตที่ถูกใชโดยตัวควบคมุ PID ของตัวแปลง

ความถี่ ดูรายละเอียดของ พารามิเตอร 20-20 ฟงกชันการปอนกลับ

โนตสําหรับผูอาน

คาอางองิของจดุต้ังที่ปอนทีน่ีจ่ะถูกเพิม่ใหกับคาอางองิอื่นๆ ที่ถูกใช (ดู กลุมพารามิเตอร

3-1*)

20-81  PID ท่ีควบคุมแบบปกติ/ผกผัน

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ปกติ

[1] ผกผัน ปกติ [0] ทาํใหความถี่เอาทพุทของตวัแปลงความถี่ลดลงเมื่อคาอางอิงสูงกวาคาอางองิเช็ตพอยต ซ่ึงเปนวิธี

การทั่วไปสําหรับการนาํไปใชงานกบัพัดลมจายและปมทีค่วบคุมความดัน

ผกผนั [1] ทาํใหความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถีเ่พิ่มขึน้เมื่อคาอางองิสงูกวาคาอางองิเช็ตพอยต

20-82  ความเร็วรอบที่เริ่มสตารท PID [RPM]

พิสัย: หนาที่:
0 RPM*   [0 - par. 4-13 RPM] เมื่อตัวแปลงความถี่เร่ิมสตารทครั้งแรก กจ็ะเร่ิมไตระดบัขึน้ไปยงัความเร็วเอาทพทุนีใ้นโหมดวงรอบเปด ตาม

เวลาไตระดับที่ใชงาน เมื่อความเร็วเอาทพุททีโ่ปรแกรมทีน่ีม่าถึง ตวัแปลงความถี่จะสลับโดยอตัโนมัติไปที่

โหมดวงรอบปดและตวัควบคุม PID จะเร่ิมตนทํางาน ซ่ึงมีประโยชนในการไปใชกับโหลดที่ถูกขับซ่ึงตองเรงให

ไดความเร็วต่ําสุดอยางรวดเร็วขึน้เปนลําดับแรกกอนเมื่อสตารท

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนี้จะมองเห็นไดเมื่อ พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร ตั้งคาเปน [0]

RPM ทาน้ัน

20-93  คาเวลา Proportional ของ PID

พิสัย: หนาที่:
0.50 N/A*   [0.00 - 10.00 N/A] เมื่อคาแตกตางระหวางคาปอนกลับและคาอางอิงเช็ตพอยตนอยกวาคาของพารามิเตอรนี้ หนาจอแสดงผล

ของตัวแปลงความถี่จะแสดง “ทาํงานตามคาอางองิ” สถานะนี้สามารถสือ่สารดวยการโปรแกรมการทํางานของ

เอาทพุทดิจิตอลสําหรับ ทํางานตามคาอางองิ/ไมมีการเตือน [8] นอกจากนีส้ําหรับการสื่อสารอนุกรม สถานะ

ตามคาอางองิของขอความแสดงสถานะของตัวแปลงความถี่จะมีคา (1)

ตามแบนดวดิทคาอางองิ คาํนวณเปนเปอรเซ็นตของคาอางองิเช็ตพอยต

20-94  คาเวลา Integral ของ PID

พิสัย: หนาที่:
20.00 s*   [0.01 - 10000.00 s] ตัวรวบรวมจะเพิ่มขอผดิพลาดตามเวลา(รวมเขาไว) ระหวางคาปอนกลับและคาอางองิของจุดต้ัง ซ่ึงมีความ

จาํเปนเพือ่ประกนัวาขอผดิพลาดนั้นเขาใกลศูนย การปรับความเร็วของตัวแปลงความถีแ่บบดวนจะทําไดเมื่อคา

นี้มีขนาดเล็ก อยางไรก็ตามหากใชคาที่เล็กเกินไป ความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่อาจจะไมเสถียร

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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8.2.10 22-** เบ็ดเตล็ด

กลุมนี้ประกอบดวยพารามิเตอรทีถู่กใชในการใชงานการตรวจสอบน้าํ/น้าํเสีย

22-20  การตั้งคาพลังงานต่ําอัตโนมัติ

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เมื่อตั้งเปน เปดใชงาน ชดุคําส่ังอัตโนมัตจิะทํางานตามลําดับ และตั้งคาความเร็วโดยประมาณที ่ 50% และ

85% ของความเร็วมอเตอรที่พกิดัโดยอตัโนมัติ (พารามิเตอร4-13 กําหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร,

พารามิเตอร 4-14 ขีดจาํกดัดานสูงของความเร็วมอเตอร [Hz]) ทีค่วามเร็วทั้งสองนัน้ การใชกําลังจะถูกวดัและ

เก็บคาโดยอตัโนมัติ

กอนที่จะเปดใชชุดคําสั่งอตัโนมัติ

1. ปดวาลวเพือ่สรางสภาวะที่ไมมีการไหล

2. ตัวแปลงความถี่จะตองตัง้คาเปน วงรอบเปด (พารามิเตอร1-00 แบบการควบคุมมอเตอร)

โปรดจําไววาเปนส่ิงสําคัญเชนกนัทีต่องตั้งคาพารามิเตอร 1-03 คุณลักษณะแรงบดิ

[0] * ปด

[1] ใชงาน

โนตสําหรับผูอาน

ชดุคําสั่งอตัโนมัติตองดําเนินการแลวเสร็จเมื่อระบบไดมาถึงอุณหภมูิการทํางานปกติ

โนตสําหรับผูอาน

เปนสิ่งสําคัญที ่พารามิเตอร4-13 กาํหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร หรือ พารามิเตอร 4-14 ขีดจาํกัดดานสูงของความเร็วมอเตอร [Hz] ตองตั้งคาเปนคา

ความเร็วการทํางานสูงสดุของมอเตอร!

เปนสิ่งสําคัญทีต่องทาํชุดคําสั่งอัตโนมัติกอนทีจ่ะกําหนดรูปแบบในชุดควบคุม PI ภายใน เพราะวาการตัง้คาจะรีเซ็ตเมื่อมีการเปลี่ยนจากวงรอบปดเปน

วงรอบเปดใน พารามิเตอร1-00 แบบการควบคุมมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน

ดําเนนิการปรบัแตงดวยการตั้งคาแบบเดียวกันใน พารามิเตอร 1-03 คุณลักษณะแรงบดิ สาํหรับการทาํงานหลังจากการปรับแตง

22-21  การตรวจพบกําลังต่ํา

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ยกเลิกการใช

[1] ใช ถาเลือก ใช การทดสอบเพื่อใชงานการตรวจจับกําลังต่าํจะตองทําเพื่อตั้งคาพารามเิตอรในกลุม 22-3* สําหรับ

การทํางานทีเ่หมาะสม

22-22  การตรวจพบความเร็วต่ํา

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ยกเลิกการใช

[1] ใช เลือก ใช สาํหรับการตรวจจบัเมื่อมอเตอรทํางานดวยความเรว็ที่ต้ังคาใน พารามิเตอร4-11 กาํหนดความเร็วต่ํา

สุดมอเตอร หรือ พารามิเตอร 4-12 ขีดจาํกดัดานต่ําของความเร็วมอเตอร [Hz]

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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22-23  ฟงกชัน/ท่ีไมไหล

อุปกรณเสริม: หนาที่:
การดําเนินการโดยทัว่ไปสําหรับการตรวจจบักําลังต่ําและการตรวจจับความเร็วต่ํา (การเลือกแตละประเภทไม

สามารถทาํได)

[0] * ปด

[1] โหมดการหลับ

[2] คําเตือน ขอความในหนาจอแสดงผล แผงควบคุมหนาเครื่อง (ถาติดตั้ง) และ/หรือสัญญาณผานทางรีเลยหรือเอาทพุทดิ

จติอล

[3] สัญญาณเตือน ตัวแปลงความถี่ตดัการทํางานและมอเตอรยงัคงหยุดอยูจนกวาจะรีเช็ต

22-24  การหนวงที่ไมไหล

พิสัย: หนาที่:
10 s*   [1 - 600 s] ตั้งเวลากาํลังต่ํา/ความเร็วต่ํา ทีจ่ะตองยงัคงตรวจพบเพือ่กระตุนสัญญาณสําหรับการดําเนินการ หากการตรวจ

จบัหายไปกอนทีจ่ะหมดเวลาของตัวควบคุมเวลาจะตัด ตัวควบคุมเวลาจะรีเซ็ต

22-26  ฟงกชนัปมแหง

อุปกรณเสริม: หนาที่:
การตรวจจับกําลังต่ํา ตองเปดใชงาน (พารามิเตอร22-21 การตรวจพบกาํลังต่ํา) และตองทดสอบเพือ่การใช

งาน (โดยใชพารามิเตอร 22-3*, การปรับกาํลังเมื่อไมมีการไหล หรือ พารามิเตอร22-20 การตั้งคาพลังงานต่ํา

อัตโนมัติ) เพื่อที่จะใชการตรวจจบัปมแหง

[0] * ปด

[1] คําเตือน

[2] สัญญาณเตือน ตัวแปลงความถี่ตดัการทํางานและมอเตอรยงัคงหยุดอยูจนกวาจะรีเช็ต

22-27  การหนวงเวลาปมแหง

พิสัย: หนาที่:
10 s*   [0 - 600 s] กําหนดวาระยะเวลานานทีเ่กิดสภาวะของปมแหงกอนที่จะมีการเตือนหรือสัญญาณเตือน

22-30  กําลังที่ไมมกีารไหล

พิสัย: หนาที่:
0.00 kW*   [0.00 - 0.00 kW] อานคากาํลังเมื่อไมมีการไหลทีถู่กคํานวณทีค่วามเร็วแทจริง หากกําลังตกลงถึงคาทีแ่สดง ตัวแปลงความถี่จะ

พจิารณาเงือ่นไขวาเปนสภาวะที่ไมมีการไหล

22-31  แฟกเตอรแกไขกําลัง

พิสัย: หนาที่:
100 %*   [1 - 400 %] แกไขตามคากาํลังที่คํานวณไดที ่พารามิเตอร22-30 กําลังทีไ่มมีการไหล

ถาตรวจพบวาไมมีการไหล ในเวลาทีไ่มควรจะตรวจพบ ควรจะลดการตั้งคาลง อยางไรกต็าม ถาตรวจไมพบวา

ไมมีการไหล ในเวลาที่ควรจะตรวจพบ ควรจะเพิม่การตั้งคาใหสูงกวา 100%

22-32  ความเร็วต่ํา [RPM]

พิสัย: หนาที่:
0 RPM*   [0 - par. 22-36 RPM] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร ไดรับการต้ังคาสําหรับ RPM (พารามิเตอรไมสามารถมอง

เห็นไดถาเลือก Hz ไว)

ตั้งความเร็วทีใ่ชในระดับ 50%

ฟงกชันนีใ้ชเพือ่บนัทึกคาที่ตองใชในการปรับการตรวจจบัการไมไหล

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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22-33  ความเร็วต่ํา [Hz]

พิสัย: หนาที่:
0 Hz*   [0.0 - par. 22-37 Hz] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร ไดรับการตั้งคาสําหรับ Hz (พารามิเตอรไมสามารถมองเห็น

ไดถาเลือก RPM ไว)

ต้ังความเร็วทีใ่ชในระดับ 50%

ฟงกชันนีใ้ชเพื่อบันทกึคาทีต่องใชในการปรับการตรวจจบัการไมไหล

22-34  กําลังที่ความเร็วต่ํา [kW]

พิสัย: หนาที่:
0 kW*   [0.00 - 0.00 kW] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-03 การต้ังคาตามทองถ่ิน ไดรับการตัง้คาเปนนานาชาติ (พารามิเตอรไมสามารถมอง

เห็นไดถาเลือกอเมริกาเหนือไว)

ต้ังการใชกําลังทีร่ะดบัความเร็ว 50%

ฟงกชันนีใ้ชเพื่อบันทกึคาทีต่องใชในการปรับการตรวจจบัการไมไหล

22-35  กําลังที่ความเร็วต่ํา [HP]

พิสัย: หนาที่:
0 hp*   [0.00 - 0.00 hp] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-03 การต้ังคาตามทองถ่ิน ไดรับการตั้งคาเปนอเมริกาเหนอื (พารามิเตอรไมสามารถ

มองเห็นไดถาเลือกนานาชาติไว)

ต้ังการใชกําลังทีร่ะดบัความเร็ว 50%

ฟงกชันนีใ้ชเพื่อบันทกึคาทีต่องใชในการปรับการตรวจจบัการไมไหล

22-36  ความเร็วสูง [RPM]

พิสัย: หนาที่:
0 RPM*   [0 - par. 4-13 RPM] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร ไดรับการตั้งคาสําหรับ RPM (พารามิเตอรไมสามารถมอง

เห็นไดถาเลือก Hz ไว)

ต้ังความเร็วทีใ่ชในระดับ 85%

ฟงกชันนีใ้ชเพื่อบันทกึคาทีต่องใชในการปรับการตรวจจบัการไมไหล

22-37  ความเร็วสูง [Hz]

พิสัย: หนาที่:
0.0 Hz*   [0.0 - par. 4-14 Hz] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร ไดรับการตั้งคาสําหรับ Hz (พารามิเตอรไมสามารถมองเห็น

ไดถาเลือก RPM ไว)

ต้ังความเร็วทีใ่ชในระดับ 85%

ฟงกชันนีใ้ชเพื่อบันทกึคาทีต่องใชในการปรับการตรวจจบัการไมไหล

22-38  กําลังความเร็วสูง [kW]

พิสัย: หนาที่:
0 kW*   [0.00 - 0.00 kW] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-03 การต้ังคาตามทองถ่ิน ไดรับการตัง้คาเปนนานาชาติ (พารามิเตอรไมสามารถมอง

เห็นไดถาเลือกอเมริกาเหนือไว)

ต้ังการใชกําลังทีร่ะดบัความเร็ว 85%

ฟงกชันนีใ้ชเพื่อบันทกึคาทีต่องใชในการปรับการตรวจจบัการไมไหล

22-39  กําลังความเร็วสูง [HP]

พิสัย: หนาที่:
0 hp*   [0.00 - 0.00 hp] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-03 การต้ังคาตามทองถ่ิน ไดรับการตั้งคาเปนอเมริกาเหนอื (พารามิเตอรไมสามารถ

มองเห็นไดถาเลือกนานาชาติไว)

ต้ังการใชกําลังทีร่ะดบัความเร็ว 85%

ฟงกชันนีใ้ชเพื่อบันทกึคาทีต่องใชในการปรับการตรวจจบัการไมไหล

22-40  เวลารันต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:
10 s*   [0 - 600 s] ต้ังคาเวลาทํางานตํ่าสุดทีต่องการสําหรับมอเตอรหลังจากคําสั่งสตารท (อนิพทุดิจติอลหรือบัส) กอนทีจ่ะเขาสู

โหมดการหลับ

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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22-41  เวลาหลับต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:
10 s*   [0 - 600 s] ตั้งคาเวลาต่าํสุดทีต่องการสําหรับการคงอยูในโหมดการหลับ ซ่ึงจะมีความสําคัญเหนือสภาวะการปลุก

22-42  ความเร็วการปลุกการทํางานตอรอบ [RPM]

พิสัย: หนาที่:
0 RPM*   [par. 4-11 - par. 4-13 RPM] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร ไดรับการต้ังคาสําหรับ RPM (พารามิเตอรไมสามารถมอง

เห็นไดถาเลือก Hz ไว) ใชเฉพาะเมื่อ พารามิเตอร1-00 แบบการควบคุมมอเตอร ไดรับการตั้งคาสําหรับวงรอบ

เปด และคาอางอิงความเร็วถูกนํามาใชโดยตัวควบคุมภายนอก

ตั้งคาความเรว็อางองิที่ซ่ึงโหมดหลับควรจะถูกยกเลิก

22-43  ความเร็วการปลุกการทํางาน [HZ]

พิสัย: หนาที่:
0 Hz*   [par. 4-12 - par. 4-14 Hz] จะใชเมื่อ พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร ไดรับการตั้งคาสําหรับ Hz (พารามิเตอรไมสามารถมองเห็น

ไดถาเลือก RPM ไว) ใชเฉพาะเมื่อ พารามิเตอร1-00 แบบการควบคุมมอเตอร ไดรับการตั้งคาสําหรับวงรอบ

เปด และคาอางองิความเร็วถูกนํามาใชโดยตัวควบคุมภายนอกเพื่อควบคุมความดัน

ตั้งคาความเรว็อางองิที่ซ่ึงโหมดหลับควรจะถูกยกเลิก

22-44  คาอางองิปลุกการทํางาน/คาความตางของคาปอนกลับ

พิสัย: หนาที่:
10%*   [0-100%] ใชเฉพาะเมื่อพารามิเตอร 1-00 โหมดกําหนดรูปแบบถูกตั้งคาสําหรับวงรอบปดและชุดควบคมุ PI ภายในถูกใช

เพื่อควบคุมความดัน

ตั้งคาความดันที่ยอมใหตกลงเปนเปอรเซ็นตของคาเซ็ตพอยตสําหรับความดัน (Pset) กอนการยกเลิกโหมด

การหลับ

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อนาํไปใชกับการประยุกตใชทีชุ่ดควบคุม PI ภายในถูกตั้งคาสําหรับการควบคุมผกผนัใน

พารามิเตอร 20-71 PID การควบคุมปกติ/ผกผันคาทีต่ั้งในพารามิเตอร 22-44 จะถูกเพิ่ม

โดยอัตโนมัติ

22-45  บูสตเซต็พอยต

พิสัย: หนาที่:
0 %*   [-100 - 100 %] ใชเฉพาะเมื่อ พารามิเตอร1-00 แบบการควบคุมมอเตอร ไดรับการตัง้คาสําหรบัวงรอบปด และมีการใชชุด

ควบคุม PI ภายใน ในระบบทีม่ีการควบคุมความดันคงที ่ เปนสิ่งที่ดีทีจ่ะเพิม่ความดันของระบบกอนที่จะหยดุ

มอเตอร ซ่ึงจะชวยยดืเวลาที่มอเตอรหยุดและชวยหลีกเลี่ยงจากการสตารท/หยดุ บอยๆ

ตั้งคาความดัน/อณุหภมูิทีต่องการเปนเปอรเซ็นตใหสูงกวาคาเซ็ตพอยตสําหรับความดัน (Pset)/อุณหภมูิกอน

เขาสูโหมดการหลับ

ถาตั้งคาเปน 5% ความดันที่เรงจะเทากับ Pset*1.05 คาทีเ่ปนลบสามารถใชไดสําหรับการควบคุมหอผึ่งเย็นที่

จาํเปนตองเปลี่ยนคาที่เปนลบ เปนตน

22-46  เวลาบูสตสูงสุด

พิสัย: หนาที่:
60 s*   [0 - 600 s] ใชเฉพาะเมื่อ พารามิเตอร1-00 แบบการควบคุมมอเตอร ไดรับการตัง้คาสําหรบัวงรอบปด และมีการใชชุด

ควบคุม PI ภายในสําหรับการควบคุมความดัน

ตั้งเวลาสูงสุดที่อนญุาตใหใชโหมดการเรงได หากเวลาที่ต้ังเกนิกวาทีก่ําหนด ระบบจะเขาสูโหมดการหลับโดย

ไมรอใหถึงความดันเรงทีต่ั้งไว

22-50  ฟงกชนัส้ินสุดเสนโคง

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ปด การตรวจสอบการสิ้นสุดของเสนโคงไมทาํงาน

[1] คําเตือน การเตือนจะถูกแจงผานหนาจอ [W94]

[2] สัญญาณเตือน สัญญาณเตือนจะทาํงาน และ ตวัแปลงความถี่จะตดัการทํางาน ขอความ [A94] จะปรากฏในหนาจอ

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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โนตสําหรับผูอาน

การรีสตารทอัตโนมัติจะรีเซ็ตสัญญาณเตือนและเริ่มตนระบบอีกคร้ัง

22-51  การหนวงเวลาสิ้นสุดเสนโคง

พิสัย: หนาที่:
10 s*   [0 - 600 s] เมื่อสภาวะสิ้นสุดเสนโคงถูกตรวจพบตวัตั้งเวลาจะทาํงาน เมื่อเวลาที่ตั้งในพารามิเตอรนี้หมดเวลาลง และ

สภาวะสิ้นสุดของเสนโคงอยูตัวในชวงเวลาทั้งหมด ฟงกชันที่ตั้งในพารามิเตอร 22-50

พารามิเตอร22-50 ฟงกชันสิ้นสุดเสนโคง จะทํางาน ถาสภาวะหายไปกอนตัวต้ังเวลาจะหมดเวลาลง ตัวตั้งเวลา

จะรีเซ็ต

22-80  การชดเชยการไหล

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ยกเลิกการใช [0] ยกเลิกการใช: ไมใชการชดเชยการไหล

[1] ใช [1] ใช : ใชการชดเชยการไหล การใชพารามิเตอรนีจ้ะชวยในการใชงานเซ็ตพอยตการชดเชยการไหล

22-81  การประมาณการเสนโคงแบบลิเนียร-ส่ีเหล่ียม

พิสัย: หนาที่:
100 %*   [0 - 100 %] ตัวอยาง 1:

การปรับพารามิเตอรน้ีจะชวยปรับรูปรางของเสนโคงควบคมุ

0 = เสนตรง

100% = รูปรางในอดุมคต ิ(ตามทฤษฎ)ี

โนตสําหรับผูอาน

โปรดทราบวา: ไมสามารถมองเห็นไดเมื่อทาํงานในคาสเคด

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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22-82  การคํานวณจุดทํางาน

อุปกรณเสริม: หนาที่:
ตัวอยางที่ 1 รูคาความเร็วทีจ่ดุการทาํงานตามการออกแบบของระบบ

จากเอกสารขอมูลที่แสดงลักษณะสําหรับอุปกรณทีร่ะบทุีค่วามเร็วที่แตกตางกัน การอานคาจากจุด HDESIGN

และจดุ QDESIGN จะชวยใหเราหาจดุ A ทีเ่ปนจดุการทาํงานตามการออกแบบของระบบไดอยางสะดวก ลักษณะ

ของปมที่จดุนีค้วรจะถูกระบุและตัง้โปรแกรมความเรว็ทีส่อดคลองกัน การปดวาลวและปรับความเร็วจนกระทัง่

ไดคา HMINจะทาํใหไดความเร็วที่จุดไมมีการไหล

การปรับ พารามิเตอร22-81 การประมาณการเสนโคงแบบลิเนยีร-สี่เหล่ียม จะชวยปรับรูปรางของเสนโคง

ควบคุมไดไมจาํกัด

ตัวอยาง 2:

ไมรูคาความเร็วทีจุ่ดการทํางานตามการออกแบบของระบบ: เมื่อไมรูคาความเร็วที่จดุการทํางานตามการ

ออกแบบของระบบ จะตองระบุจดุคาอางองิอืน่บนเสนโคงควบคุมโดยดูจากแผนเอกสารขอมูล โดยการดูทีเ่สน

โคงสําหรับความเร็วทีพ่ิกดัและลากเสนความดันตามทีก่ําหนด (HDESIGN, จดุ C) กจ็ะไดคาการไหลทีค่วามดัน

QRATED เชนเดียวกนัโดยการลากเสนการไหลที่กําหนด (QDESIGN, จุด D) กจ็ะไดความดัน HD ทีก่ารไหลนั้น การ

รูสองจุดบนเสนโคงของปมพรอมกบั HMIN ทีอ่ธิบายขางตนจะชวยใหตัวแปลงความถี่คํานวณคาอางอิงทีจุ่ด B

และวาดเสนโคงควบคมุที่มีจดุการทาํงาน A ตามการออกแบบของระบบอยูบนเสนโคงดวย

[0] * ยกเลิกการใช ยกเลิกการใช [0] : ไมใชการคํานวณจุดทาํงาน และจะใชเมื่อรูคาความเร็วทีจ่ดุที่กําหนด (ใหดูตารางขางตน)

[1] ใช ใช [1]: ใชการคํานวณจุดทํางาน การใชพารามิเตอรนีจ้ะชวยในการคํานวณจดุการทาํงานตามการออกแบบของ

ระบบที่ไมรูคา ทีค่วามเร็ว 50/60 Hz จากขอมูลอนิพทุทีต่ั้งไวใน พารามิเตอร22-83 ความเร็วที่ไมมีการไหล

[RPM] พารามิเตอร22-84 ความเร็วที่ไมมีการไหล [Hz], พารามิเตอร22-87 แรงดันทีไ่มมีการไหล,

พารามิเตอร22-88 แรงดันที่พกิัดความเร็ว, พารามิเตอร 22-89 การไหลที่จดุออกแบบ และ

พารามิเตอร22-90 การไหลที่พกิัดความเร็ว

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

102 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



22-84  ความเร็วที่ไมมีการไหล [Hz]

พิสัย: หนาที่:
50.0 Hz*   [0.0 - par. 22-86 Hz] ความละเอยีด 0.033 Hz

ความเร็วของมอเตอรทีซ่ึ่งการไหลทําใหมอเตอรหยุดอยางมีประสิทธิผลและถึงความดันต่ําสดุ HMIN ควรจะถูก

ปอนที่นีเ่ปน Hz หรืออกีทางเลือกหนึง่ สามารถปอนความเร็วเปน RPM ไดใน พารามิเตอร22-83 ความเร็วที่ไมมี

การไหล [RPM] หากเลือกใช Hz ใน พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร แลว พารามิเตอร22-86 ความเร็ว

ทีจุ่ดการออกแบบ [Hz] ควรจะถูกใชดวย คาน้ีไดจากการปดวาลวและการลดความเร็วจนกระทัง่ถึงความดันต่ํา

สุด HMIN

22-85  ความเร็วที่จดุการออกแบบ [RPM]

พิสัย: หนาที่:
1500. RPM*   [par. 22-83 - 60000. RPM] ความละเอยีด 1 RPM

มองเห็นไดเฉพาะเมื่อ พารามิเตอร22-82 การคํานวณจุดทาํงาน ไดรับการต้ังคาเปน ยกเลิกการใช ความเร็วของ

มอเตอรทีซ่ึ่งถึงจดุการทาํงานตามการออกแบบของระบบควรถูกปอนที่นีเ่ปน RPM หรืออกีทางเลือกหนึง่

สามารถปอนความเร็วเปน Hz ไดใน พารามิเตอร22-86 ความเร็วทีจ่ดุการออกแบบ [Hz] หากเลือกใช RPM

ใน พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร แลว พารามิเตอร22-83 ความเร็วทีไ่มมีการไหล [RPM] ควรจะถูก

ใชดวย

22-86  ความเร็วที่จดุการออกแบบ [Hz]

พิสัย: หนาที่:
50/60.0

Hz*

  [par. 22-84 - par. 4-19 Hz] ความละเอยีด 0.033 Hz

มองเห็นไดเฉพาะเมื่อ พารามิเตอร22-82 การคํานวณจุดทาํงาน ไดรับการต้ังคาเปน ยกเลิกการใช ความเร็วของ

มอเตอรทีซ่ึ่งถึงจดุการทาํงานตามการออกแบบของระบบควรถูกปอนที่นีเ่ปน Hz หรืออกีทางเลือกหนึง่ สามารถ

ปอนความเร็วเปน RPM ไดใน พารามิเตอร22-85 ความเร็วทีจุ่ดการออกแบบ [RPM] หากเลือกใช Hz ใน

พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร แลว พารามิเตอร22-83 ความเร็วทีไ่มมีการไหล [RPM] ควรจะถูกใช

ดวย

22-87  แรงดันที่ไมมีการไหล

พิสัย: หนาที่:
0.000 N/A*   [0.000 - par. 22-88 N/A] ปอนคาความดัน HMIN ที่สอดคลองกับความเร็วเมื่อไมมีการไหลในหนวยคาอางอิง/คาปอนกลับ

22-88  แรงดันที่พิกัดความเร็ว

พิสัย: หนาที่:
999999.999

N/A*

  [par. 22-87 - 999999.999 N/A] ปอนคาที่สอดคลองกับความดันที่ความเร็วที่พกิัด ในหนวยคาอางองิ/คาปอนกลับ คานีส้ามารถกําหนดโดยใช

แผนเอกสารขอมูลของปม

22-83  ความเร็วที่ไมมีการไหล [RPM]

พิสัย: หนาที่:
300. RPM*   [0 - par. 22-85 RPM] ความละเอยีด 1 RPM

ปอนคาความเร็วของมอเตอรที่ระดับอัตราการไหลเทากับศูนยและมีความดันต่ําสุด HMIN  เปน RPM ทีน่ี ่หรืออกี

ทางเลือกหนึง่ สามารถปอนความเร็วเปน Hz ไดใน พารามิเตอร22-84 ความเร็วทีไ่มมีการไหล [Hz] หากเลือก

ใช RPM ใน พารามิเตอร 0-02 หนวยความเร็วมอเตอร แลว พารามิเตอร22-85 ความเร็วทีจุ่ดการออกแบบ

[RPM] ควรจะถูกใชดวย คาน้ีไดจากการปดวาลวและการลดความเร็วจนกระทัง่ถึงความดันต่ําสุด HMIN

22-90  การไหลที่พิกัดความเร็ว

พิสัย: หนาที่:
0.000 N/A*   [0.000 - 999999.999 N/A] ปอนคาที่สอดคลองกับการไหลทีค่วามเร็วทีพ่ิกดั คานีส้ามารถกาํหนดโดยใชแผนเอกสารขอมูลของปม

 

คูมือการใชงาน
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8.2.11 การดําเนินการตามเวลาที่ต้ัง 23-0*

ใช การดําเนินการตามเวลาทีต่ั้ง สําหรับการดําเนินการทีจ่าํเปนตองทาํเปนรายวันหรือรายสัปดาห เชน คาอางองิทีแ่ตกตางสําหรับ ช่ัวโมงทํางาน/ช่ัวโมงหยดุทํางาน การ

ดําเนนิการตามเวลาที่ต้ังจํานวนถึง 10 รายการสามารถโปรแกรมในตัวแปลงความถี ่หมายเลขการดําเนินงานตามเวลาทีต่ั้งจะถูกเลือกจากรายการเม่ือเขาสูกลุมพารามิเตอร

23-0* จากแผงควบคุมหนาเครื่อง พารามิเตอร23-00 เวลาทีเ่ปด – พารามิเตอร23-04 เหตุการณจะอางอิงไปยังหมายเลขการดําเนินงานตามเวลาทีต่ั้ง แตละการดําเนนิงาน

ตามเวลาที่ต้ังจะแบงเปนเวลา ON และเวลา OFF ทีอ่าจจะมีการดําเนินการที่แตกตางกันสองรายการ

โนตสําหรับผูอาน

นาฬิกา(กลุมพารามิเตอร 0-7*) ตองโปรแกรมอยางถูกตองสําหรับการดําเนนิการตามเวลาทีต่ั้งเพือ่ที่จะทํางานอยางถูกตอง

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อติดตั้งการดเสริม MCB 109 I/O อนาล็อก ชุดแบตเตอรี่สํารองของวนัทีแ่ละเวลาจะรวมมาดวยกนั

23-00  เวลาที่เปด
อารเรย [10]

พิสัย: หนาที่:
0 N/A*   [0 - 0 N/A] ตั้งเวลา ON สาํหรับการดาํเนินงานตามเวลาทีต่ั้ง

โนตสําหรับผูอาน

ตวัแปลงความถี่ไมมีการสํารองของฟงกชันของนาฬกิาและคาวนัที/่เวลาทีต่ั้งจะรีเซ็ตเปน

คามาตรฐาน (2000-01-01 00:00) หลังจากปดเครื่องเวนแตจะติดตัง้โมดูลนาฬิกาเวลา

จริง (Real Time Clock) และระบบสํารอง ใน พารามิเตอร 0-79 นาฬิกา ผิดพลาด เปนไป

ไดที่จะโปรแกรมสําหรับการเตือนในกรณทีีน่าฬิกาไมไดถูกตั้งคาอยางเหมาะสม เชน หลัง

จากปดเครื่อง

23-01  การกระทําขณะเปด
อารเรย [10]

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกการดําเนินการระหวางเวลา ON ดู พารามิเตอร 13-52 การกระทาํของตวัควบคุม SL สําหรับรายละเอียด

ของอปุกรณเสริม

[0] * DISABLED (ไมใช)

[1] ไมมีดําเนินการ

[2] เลือกชุดคําสั่ง 1

[3] เลือกชุดคําสั่ง 2

[4] เลือกชุดคําสั่ง 3

[5] เลือกชุดคําสั่ง 4

[10] เลือกคาอางอิง 0

[11] เลือกคาอางอิง 1

[12] เลือกคาอางอิง 2

[13] เลือกคาอางอิง 3

[14] เลือกคาอางอิง 4

[15] เลือกคาอางอิง 5

[16] เลือกคาอางอิง 6

[17] เลือกคาอางอิง 7

[18] เลือกเปล่ียนเร็ว 1

[19] เลือกเปล่ียนเร็ว 2

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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[22] หมุน

[23] กลับทิศหมุน

[24] หยดุ

[26] Dcstop

[27] ลื่นไหล

[28] ล็อคคางเอาทพตุ

[29] ตัวตั้งเวลาสตารท 0

[30] ตัวตั้งเวลาสตารท 1

[31] ตัวตั้งเวลาสตารท 2

[32] เอาทพตุดิจติอล A ต่ํา

[33] เอาทพตุดิจติอล B ต่ํา

[34] เอาทพตุดิจติอล C ต่ํา

[35] เอาทพตุดิจติอล D ต่ํา

[36] เอาทพตุดิจติอล E ตํ่า

[37] เอาทพตุดิจติอล F ต่ํา

[38] เอาทพตุดิจติอล A สูง

[39] เอาทพตุดิจติอล B สูง

[40] เอาทพตุดิจติอล C สูง

[41] เอาทพตุดิจติอล D สูง

[42] เอาทพตุดิจติอล E สูง

[43] เอาทพตุดิจติอล F สูง

[60] รีเซ็ตตัวนับ A

[61] รีเซ็ตตัวนับ B

[70] สตารทตัวตั้งเวลา 3

[71] สตารทตัวตั้งเวลา 4

[72] สตารทตัวตั้งเวลา 5

[73] สตารทตัวตั้งเวลา 6

[74] สตารทตัวตั้งเวลา 7

23-02  เวลาที่ปด
อารเรย [10]

พิสัย: หนาที่:
0 N/A*   [0 - 0 N/A] ต้ังเวลา OFF สาํหรับการดาํเนนิงานตามเวลาที่ต้ัง

โนตสําหรับผูอาน

ตัวแปลงความถี่ไมมีการสํารองของฟงกชันของนาฬกิาและคาวนัที่/เวลาทีต่ั้งจะรีเซ็ตเปน

คามาตรฐาน (2000-01-01 00:00) หลังจากปดเครื่องเวนแตจะติดตั้งโมดูลนาฬกิาเวลา

จริง (Real Time Clock) และระบบสํารอง ใน พารามิเตอร 0-79 นาฬิกา ผิดพลาด เปนไป

ไดที่จะโปรแกรมสําหรับการเตือนในกรณทีีน่าฬกิาไมไดถูกตัง้คาอยางเหมาะสม เชน หลัง

จากปดเครื่อง

23-03  การกระทําขณะปด
อารเรย [10]

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกการดําเนินการระหวางเวลาปด ดู พารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL สําหรับรายละเอียดของ

อปุกรณเสริม

[0] * DISABLED (ไมใช)

[1] ไมมีดําเนินการ

[2] เลือกชุดคําสั่ง 1

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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[3] เลือกชุดคําสั่ง 2

[4] เลือกชุดคําสั่ง 3

[5] เลือกชุดคําสั่ง 4

[10] เลือกคาอางอิง 0

[11] เลือกคาอางอิง 1

[12] เลือกคาอางอิง 2

[13] เลือกคาอางอิง 3

[14] เลือกคาอางอิง 4

[15] เลือกคาอางอิง 5

[16] เลือกคาอางอิง 6

[17] เลือกคาอางอิง 7

[18] เลือกเปล่ียนเร็ว 1

[19] เลือกเปล่ียนเร็ว 2

[22] หมุน

[23] กลับทศิหมนุ

[24] หยดุ

[26] Dcstop

[27] ลื่นไหล

[28] ล็อคคางเอาทพตุ

[29] ตัวตั้งเวลาสตารท 0

[30] ตัวตั้งเวลาสตารท 1

[31] ตัวตั้งเวลาสตารท 2

[32] เอาทพุตดิจติอล A ต่ํา

[33] เอาทพุตดิจติอล B ตํ่า

[34] เอาทพุตดิจติอล C ต่ํา

[35] เอาทพุตดิจติอล D ต่ํา

[36] เอาทพุตดิจติอล E ต่ํา

[37] เอาทพุตดิจติอล F ต่ํา

[38] เอาทพุตดิจติอล A สูง

[39] เอาทพุตดิจติอล B สูง

[40] เอาทพุตดิจติอล C สูง

[41] เอาทพุตดิจติอล D สูง

[42] เอาทพุตดิจติอล E สูง

[43] เอาทพุตดิจติอล F สูง

[60] รีเซ็ตตัวนับ A

[61] รีเซ็ตตัวนับ B

[70] สตารทตัวตั้งเวลา 3

[71] สตารทตัวตั้งเวลา 4

[72] สตารทตัวตั้งเวลา 5

[73] สตารทตัวตั้งเวลา 6

[74] สตารทตัวตั้งเวลา 7

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน
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23-04  เหตุการณ
อารเรย [10]

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกวนัทีจ่ะใชสําหรับการดําเนนิงานตามเวลาที่ตั้ง 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 ฟงกชันการใชงานเกี่ยวกบันํ้า 29-**

กลุมนี้มีพารามเิตอรทีใ่ชสําหรบัการตรวจสอบการใชงานเกีย่วกบัน้าํ/น้าํเสีย

29-00  ใชงานการเติมน้ําเขาทอ

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ยกเลิกการใช เลือกใช เพื่อเติมนํ้าเขาทอตามอตัราที่กําหนดโดยผูใช

[1] ใช เลือกใช เพื่อเติมนํ้าเขาทอตามอตัราที่กําหนดโดยผูใช

29-01  ความเร็วเติมน้ําเขาทอ [RPM]

พิสัย: หนาที่:
ขดีจาํกดั

ความเร็วต่ํา

ของ

มอเตอร*

  [ขีดจาํกดัความเร็วต่ําของมอเตอร - ขดี

จํากัดความเร็วสูงของมอเตอร]

ต้ังความเร็วในการเติมสําหรับการเติมน้าํเขาระบบทอแนวนอน ความเร็วสามารถเลือกเปน Hz หรือ RPM ขึน้อยู

กบัตัวเลือกทีเ่ลือกในพารามิเตอร 4-11 / พารามิเตอร 4.13 (RPM) หรือในพารามิเตอร 4-12 / พารามิเตอร

4-14 (Hz)

29-02  ความเร็วเติมน้ําเขาทอ [Hz]

พิสัย: หนาที่:
ขดีจาํกดัต่ํา

ของความเร็ว

มอเตอร*

  [ขีดจาํกดัความเร็วต่ําของมอเตอร - ขดี

จํากัดความเร็วสูงของมอเตอร]

ต้ังความเร็วในการเติมสําหรับการเติมน้าํเขาระบบทอแนวนอน ความเร็วสามารถเลือกเปน Hz หรือ RPM ขึน้อยู

กบัตัวเลือกทีเ่ลือกในพารามิเตอร 4-11 / พารามิเตอร 4.13 (RPM) หรือในพารามิเตอร 4-12 / พารามิเตอร

4-14 (Hz)

29-03  เวลาในการเติมน้ําเขาทอ

พิสัย: หนาที่:
0 วนิาท*ี   [0 - 3600 วนิาท]ี ต้ังเวลาทีก่ําหนดไวสําหรับการเติมน้ําเขาระบบทอแนวนอน

29-04  อตัราการเติมน้ําเขาทอ

พิสัย: หนาที่:
0.001

หนวย/

วินาท*ี

  [0.001 – 999999.999 หนวย/วนิาท]ี กาํหนดอตัราการเติมเปน หนวย/วินาท ีโดยใชตัวควบคุม PI หนวยของอตัราการเติมจะเปนคาปอนกลับ หนวย/

วนิาที ฟงกชันนี้จะใชสําหรับการเติมน้ําในระบบทอแนวตั้ง แตจะใชได เมื่อหมดเวลาการเติมแลว จนกวาจะถึง

เซ็ตพอยตของการเตมิน้ําในทอทีต่ั้งไวในพารามิเตอร 29-05

29-05  เซต็พอยตของการเติม

พิสัย: หนาที่:
0 วนิาท*ี   [0 – 999999,999 วินาท]ี กาํหนดเซ็ตพอยตของการเติมทีซ่ึ่งฟงกชันการเติมนํ้าเขาทอจะถูกยกเลิกการใช และตัวควบคุม PID จะเขา

ควบคุมการทาํงาน ฟงกชันนี้สามารถใชไดกบัระบบทอแนวนอนและแนวตั้ง

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
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8.3 ตัวเลือกพารามิเตอร

8.3.1 การตั้งคามาตรฐาน 

การเปล่ียนระหวางการทํางาน:

“TRUE” (จริง) หมายถึงสามารถเปล่ียนพารามิเตอรขณะที่ตัวแปลงความถี่ทํางานอยู และ “FALSE” (เทจ็) หมายถึงตัวแปลงความถี่ตองหยดุกอนจงึจะเปลี่ยนคาได

4 ชุดคําสั่ง:

’All set-up’ (ทุกชุดคําสั่ง): พารามิเตอรแตละตวัสามารถถูกต้ังคาอยางอิสระไดในแตละชุดคําสั่งทั้งสี่ เชน พารามิเตอรตัวหนึง่สามารถมีคาขอมูลทีแ่ตกตางกนัไดสี่อยาง

’1 ชุดคําสั่ง’: คาขอมูลจะเหมือนกนัในทกุชุดคําสั่ง

SR:

Size related (ขนาดทีส่ัมพันธ)

N/A:

ไมมีคามาตรฐาน

ดัชนีการแปลงคา:

ตัวเลขที่อางองิถึงตัวเลขการแปลงคาเมื่อเขียนหรืออานโดยตัวแปลงความถี่

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

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

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

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

108 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

0-
0*

 ก
าร
ต
ั้งค
าพื้
น
ฐา
น

0-
01

ภา
ษ
า

[0
] 
อัง
กฤ
ษ

1 
se

t-
up

TR
U

E
-

U
in

t8
0-

02
ห
นว
ยค
วา
มเ
ร็ว
มอ
เต
อร


[0
] 

RP
M

2 
se

t-
up

s
FA

LS
E

-
U

in
t8

0-
03

กา
รต
ั้งค
าต
าม
ท
อง
ถิ่น

[0
] 
นา
นา
ช
าต
ิ

2 
se

t-
up

s
FA

LS
E

-
U

in
t8

0-
04

สถ
าน
ะก
าร
ท
าํง
าน
เม
ื่อเ
ป
ดเ
ครื่
อง

[0
] 
ท
ําต
อ

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

0-
05

ห
นว
ยข
อง
โห
มด
คว
บ
คุม
จา
กห
นา
เค
รื่อ
ง

[0
] 
โด
ยเ
ป
นห
นว
ยค
วา
มเ
ร็ว
มอ
เต
อร


2 
se

t-
up

s
FA

LS
E

-
U

in
t8

0-
1*

 ก
าร
ใช
งา
น
ช
ุด
คํ
าส
ั่ง

0-
10

เล
ือก
ช
ุดค
ําส
ั่งใ
ช
งา
น

[1
] 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง 

1
1 

se
t-

up
TR

U
E

-
U

in
t8

0-
11

กา
รต
ั้งค
าช
ุดค
ําส
ั่ง

[9
] 
ชุ
ดค
ําส
ั่งท
ีก่ํา
ลัง
ใช
งา
น

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

0-
12

เชื่
อม
โย
งไ
ป
ยัง
ช
ดุค
ําส
ั่ง

[0
] 
ไม
เช
ื่อม
โย
ง

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-
U

in
t8

0-
13

อา
นค
าช
ุดค
ําส
ั่งท
ีเ่ชื่
อม
โย
ง

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

0-
14

ขอ
มูล
ท
ี่ได
: 
โป
รแ
กร
ม 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง 

/ 
แช
นแ
นล

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

In
t3

2
0-

2*
 ค
าห
น
าจ
อ

0-
20

กา
รแ
สด
งค
าบ
รร
ท
ัดท
ี ่1

.1
16

01
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-

U
in

t1
6

0-
21

กา
รแ
สด
งค
าบ
รร
ท
ัดท
ี ่1

.2
16

62
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-

U
in

t1
6

0-
22

กา
รแ
สด
งค
าบ
รร
ท
ัดท
ี ่1

.3
16

14
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-

U
in

t1
6

0-
23

กา
รแ
สด
งค
าบ
รร
ท
ัดท
ี  ่2

16
13

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t1

6
0-

24
กา
รแ
สด
งค
าบ
รร
ท
ัดท
ี ่3

16
52

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t1

6
0-

25
เม
นูผ
ูใช
กํา
ห
นด
เอ
ง

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

1 
se

t-
up

TR
U

E
0

U
in

t1
6

0-
3*

 ค
า 

LC
P

 กํ
าห
น
ด
เอ
ง

0-
30

ห
นว
ยข
อม
ูลท
ีก่ํา
ห
นด
เอ
ง

[1
] 

%
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-

U
in

t8
0-

31
คา
ต่ํา
สุด
ขอ
งค
าท
ีอ่า
นไ
ดต
าม
ท
ีก่ํา
ห
นด

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
In

t3
2

0-
32

คา
สูง
สุด
ขอ
งค
าท
ีอ่า
นไ
ดต
าม
ท
ีก่ํา
ห
นด

10
0.

00
 C

us
to

m
R
ea

do
ut

U
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

In
t3

2
0-

37
ขอ
คว
าม
แส
ดง
ผ
ล 

1
0 

N
/A

1 
se

t-
up

TR
U

E
0

Vi
sS

tr
[2

5]
0-

38
ขอ
คว
าม
แส
ดง
ผ
ล 

2
0 

N
/A

1 
se

t-
up

TR
U

E
0

Vi
sS

tr
[2

5]
0-

39
ขอ
คว
าม
แส
ดง
ผ
ล 

3
0 

N
/A

1 
se

t-
up

TR
U

E
0

Vi
sS

tr
[2

5]
0-

4*
 ปุ
ม
ห
น
าจ
อ

0-
40

กา
รท
ําง
าน
ขอ
งป
ุม  

H
an

d 
O

n
[1

] 
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

0-
41

กา
รท
ําง
าน
ขอ
งป
ุม 

O
ff

[1
] 
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

0-
42

กา
รท
ําง
าน
ขอ
งป
ุม  

Au
to

 O
n

[1
] 
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

0-
43

กา
รท
ําง
าน
ขอ
งป
ุม  

R
es

et
[1

] 
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

0-
44

ป
ุม 

[O
ff

/R
es

et
] 
บ
น 

LC
P

[1
] 
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

0-
45

ป
ุม 

[D
riv

e 
By

pa
ss

] 
บ
น 

LC
P

[1
] 
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

0-
5*

 เ
ก็
บ

 /
บั
น
ท
ึก

0-
50

บ
นัท
กึแ
ละ
ถา
ยโ
อน
ขอ
มูล

[0
] 
ไม
คัด
ลอ
ก

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-
U

in
t8

0-
51

บ
นัท
กึแ
ละ
ถา
ยโ
อน
ช
ุดค
ําส
ั่ง

[0
] 
ไม
คัด
ลอ
ก

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-
U

in
t8

8.
3.

2
0

-*
* 
ก
าร
ทํ
าง
าน

/จ
อแ
ส
ด
งผ
ล

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss 109

  8



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

0-
6*

 ร
ห
ัส
ผ
าน

0-
60

รหั
สผ
าน
เม
นูห
ลั
ก

10
0 

N
/A

1 
se

t-
up

TR
U

E
0

U
in

t1
6

0-
61

ตั้ง
เข
าเ
มนู
ไม
มีร
หั
สผ
าน

[0
] 
เข
าใ
ช
เต
็มท
ี่

1 
se

t-
up

TR
U

E
-

U
in

t8
0-

65
รหั
สผ
าน
ขอ
งเ
มน
ูส
วน
ตัว

20
0 

N
/A

1 
se

t-
up

TR
U

E
0

U
in

t1
6

0-
66

กา
รเ
ขา
ถึง
เม
นูส
วน
ตัว
โด
ยไ
มใ
ช
รหั
สผ
าน

[0
] 
เข
าใ
ช
เต
็มท
ี่

1 
se

t-
up

TR
U

E
-

U
in

t8
0-

7*
 ก
าร
ต
ั้งค
าน
าฬ
ิก
า

0-
70

วนั
ท
ีแ่ล
ะเ
วล
า

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
Ti

m
eO

fD
ay

0-
71

รูป
แบ
บ
วัน
ท
ี่

[0
] 

YY
YY

-M
M

-D
D

1 
se

t-
up

TR
U

E
-

U
in

t8
0-

72
รูป
แบ
บ
เว
ลา

[0
] 

24
 ช

.ม
.

1 
se

t-
up

TR
U

E
-

U
in

t8
0-

74
D

ST
/ 
ฤด
ูรอ
น

[0
] 
ป
ด

1 
se

t-
up

TR
U

E
-

U
in

t8
0-

76
D

ST
/ 
เริ่
มต
นฤ
ดูร
อน

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

1 
se

t-
up

TR
U

E
0

Ti
m

eO
fD

ay
0-

77
D

ST
/ 
สิ้น
สุด
ฤด
ูรอ
น

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

1 
se

t-
up

TR
U

E
0

Ti
m

eO
fD

ay
0-

79
นา
ฬิ
กา

 ผ
ดิพ
ลา
ด

nu
ll

1 
se

t-
up

TR
U

E
-

U
in

t8
0-

81
วนั
ท
าํง
าน

nu
ll

1 
se

t-
up

TR
U

E
-

U
in

t8
0-

82
วนั
ท
าํง
าน
เพ
ิม่เ
ติม

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

1 
se

t-
up

TR
U

E
0

Ti
m

eO
fD

ay
0-

83
วนั
ห
ยดุ
เพ
ิม่เ
ติม

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

1 
se

t-
up

TR
U

E
0

Ti
m

eO
fD

ay
0-

89
วนั
ท
ีแ่ล
ะเ
วล
า 
ท
ีอ่า
นไ
ด


0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

Vi
sS

tr
[2

5]

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

110 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

1-
0*

 ก
าร
ต
ั้งค
าท
ั่วไ
ป

1-
00

แบ
บ
กา
รค
วบ
ค
ุมม
อเ
ตอ
ร

nu
ll

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

1-
01

ห
ลัก
กา
รค
วบ
คุม
มอ
เต
อร


nu
ll

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-
U

in
t8

1-
03

คุณ
ลัก
ษ
ณ
ะแ
รง
บ
ิด

[3
] 
ป
รับ
พ
ลัง
งา
นอั
ตโ
นม
ัติ 

VT
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-

U
in

t8
1-

1*
 ก
าร
เล
ือก
ม
อเ
ต
อร


1-
10

โค
รง
สร
าง
ขอ
งม
อเ
ตอ
ร

[0
] 
อะ
ซิ
งโ
คร
นัส

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-
U

in
t8

1-
2*

 ข
อมู
ล
เน
ม
เพ
ล
ท

1-
20

กํา
ลัง
มอ
เต
อร
 [

kW
]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

1
U

in
t3

2
1-

21
กํา
ลัง
มอ
เต
อร
  [

H
P]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-2
U

in
t3

2
1-

22
แร
งด
ันม
อเ
ตอ
ร 

( 
Vo

lt)
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

1-
23

คว
าม
ถี่ม
อเ
ตอ
ร 

( 
H

z)
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

1-
24

กร
ะแ
สม
อเ
ตอ
ร  

( 
Am

p)
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
-2

U
in

t3
2

1-
25

คว
าม
เร
็วร
อบ
มอ
เต
อร
 (

 R
pm

)
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
67

U
in

t1
6

1-
28

ตร
วจ
สอ
บ
กา
รห
มุน
ขอ
งม
อเ
ตอ
ร

[0
] 
ป
ด

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-
U

in
t8

1-
29

ป
รับ
ตา
มม
อเ
ตอ
รอ
อโ
ต (

AM
A)

[0
] 
ป
ด

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-
U

in
t8

1-
3*

 ข
อมู
ล
ม
อฯ
ช
ั้น
สู
ง

1-
30

คว
าม
ตา
นท
าน
สเ
ตเ
ตอ
ร 

(R
s)

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-4
U

in
t3

2
1-

31
คว
าม
ตา
นท
าน
โร
เต
อร
  (

Rr
)

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-4
U

in
t3

2
1-

32
St

at
or

 R
ea

ct
an

ce
 (

Xs
)

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-4
U

in
t3

2
1-

33
St

at
or

 L
ea

ka
ge

 R
ea

ct
an

ce
 (

X1
)

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-4
U

in
t3

2
1-

34
Ro

to
r 

Le
ak

ag
e 

R
ea

ct
an

ce
 (

X2
)

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-4
U

in
t3

2
1-

35
M

ai
n 

R
ea

ct
an

ce
 (

Xh
)

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-4
U

in
t3

2
1-

36
Ir

on
 L

os
s 

Re
si

st
an

ce
 (

R
fe

)
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
-3

U
in

t3
2

1-
39

M
ot

or
 P

ol
es

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

0
U

in
t8

1-
5*

 ตั้
งไ
ม
ต
าม
โห
ล
ด

1-
50

สร
าง
สน
าม
แม
เห
ล็ก
มอ
เต
อร
ท
ีค่ว
าม
เร
็วศ
ูนย


10
0 

%
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t1
6

1-
51

ค.
เร็
วต
่ําส
ุด 
สร
าง
สน
าม
แม
เห
ล็ก
ป
กต

[ิR
PM

]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
67

U
in

t1
6

1-
52

ค.
เร็
วต
่ําส
ุดท
ีส่ร
าง
สน
าม
แม
เห
ล็ก
ป
กต

[ิH
z]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
1-

55
คุณ

ลัก
ษ
ณ
ะ 

U
/f

 -
 U

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
1-

56
คุณ

ลัก
ษ
ณ
ะ 

U
/f

 -
 F

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
1-

6*
 ตั้
งค
าต
าม
โห
ล
ด

1-
60

กา
รช
ดเ
ช
ยโ
ห
ลด
ท
ีค่ว
าม
เร
็วต
่ํา

10
0 

%
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

In
t1

6
1-

61
กา
รช
ดเ
ช
ยโ
ห
ลด
ท
ีค่ว
าม
เร
็วส
ูง

10
0 

%
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

In
t1

6
1-

62
กา
รช
ดเ
ช
ยก
าร
เล
ื่อน
ไห
ล

0 
%

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
In

t1
6

1-
63

คา
คง
ท
ีเ่ว
ลา
ช
ดเ
ช
ยก
าร
ล
ื่นไ
ห
ล

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
U

in
t1

6
1-

64
กา
รล
ดร
ีโซ
แน
นซ


10
0 

%
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t1
6

1-
65

คา
เว
ลา
คง
ท
ีก่า
รล
ดร
ีโซ
แน
นซ


5 
m

s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

U
in

t8
1-

7*
 ป
รับ
ค
าส
ต
าร
ท

1-
71

ห
นว
งเ
วล
าส
ตา
รท

0.
0 

s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

1-
73

สต
าร
ท
ห
าค
วา
มถ
ี่เริ่
มต
น

[0
] 
ยก
เล
ิกก
าร
ใช


Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-
U

in
t8

1-
74

คว
าม
เร
็วส
ตา
รท

 [
RP

M
]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

67
U

in
t1

6
1-

75
คว
าม
เร
็วส
ตา
รท

 [
H

z]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

1-
76

กร
ะแ
สส
ตา
รท

0.
00

 A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

U
in

t3
2

1-
8*

 ป
รับ
ต
อน
ห
ย
ดุ

1-
80

กา
รท
ําง
าน
ท
ีห่
ยุด

[0
] 
ลื่น
ไห
ล

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

1-
81

ต่ํา
สุด
ท
าํง
าน
ท
ีห่
ยุด

[R
PM

]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
67

U
in

t1
6

1-
82

คว
าม
เร
็วต
่ําส
ุดส
ําห
รับ
ฟ
งก
ชั
นข
ณ
ะห
ยดุ

 [
H

z]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

1-
86

ตัด
กา
รท
ําง
าน
ท
ีค่ว
าม
เร
็วต
่ํา 

[R
PM

]
0 

R
PM

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

67
U

in
t1

6
1-

87
ตัด
กา
รท
ําง
าน
ท
ีค่ว
าม
เร
็วต
่ํา 

[H
z]

0 
H

z
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

1-
9*

 อ
ณุ
ห
ภ
ูมิ
ม
อเ
ต
อร


1-
90

ระ
บ
บ
ป
อง
กัน
คว
าม
รอ
นม
อเ
ตอ
ร

[4
] 
กา
รป
ด 

ET
R
 1

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

1-
91

มีพ
ดัล
มพ
เิศ
ษ
ภา
ยน
อก
มอ
เต
อร


[0
] 
เล
ขท
ี่

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t1

6
1-

93
แห
ลง
รับ
สัญ
ญ
าณ
เท
อร
มิส
เต
อร


[0
] 
ไม
มี

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

8.
3.

3
1

-*
* 
โห
ล
ด

/ม
อเ
ต
อร


คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss 111

  8



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

2-
0*

 คุ
ม
เบ
รค

 D
C

2-
00

กร
ะแ
สไ
ฟ

 D
C 
คา
ง/
อุน
ให
มอ
เต
อร


50
 %

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t8

2-
01

กร
ะแ
สใ
นก
าร
เบ
รค
กร
ะแ
สต
รง

50
 %

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
2-

02
ระ
ยะ
เว
ลา
จา
ยไ
ฟ
เบ
รค

 D
C

10
.0

 s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

2-
03

คว
าม
เร
็วต
ัดเ
ขา
ขอ
งเ
บ
รค

D
C[

RP
M

]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
67

U
in

t1
6

2-
04

คว
าม
เร
็วต
ัดเ
ขา
ขอ
งเ
บ
รค

D
C[

H
z]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
2-

1*
 คุ
ม
ผ
าน
เบ
รค
รีฯ

2-
10

ฟ
งก
ชั
นข
อง
เบ
รค

[0
] 
ป
ด

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

2-
11

ตัว
ตา
นท
าน
เบ
รค

 (
โอ
ห
ม)

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
2-

12
ขีด
จํา
กัด
กํา
ลัง

(k
W

) 
เบ
รค
รีซี
สเ
ตอ
ร

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t3

2
2-

13
กา
รป
อง
กัน
เม
ื่อเ
กิน
ขดี
จํา
กัด

[0
] 
ป
ด

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

2-
15

กา
รต
รว
จส
อบ
เบ
รค
รีซี
สเ
ตอ
ร

[0
] 
ป
ด

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

2-
16

10
0.

0 
%

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t3

2
2-

17
กา
รค
วบ
คุม
แร
งดั
นเ
กิน

[2
] 
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

8.
3.

4
2

-*
* 
เบ
รค

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

112 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

3-
0*

 ข
ดี
อา
งอ
งิ

3-
02

คา
อา
งอิ
งต่ํ
าส
ุด

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
In

t3
2

3-
03

คา
อา
งอิ
งสู
งส
ุด

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
In

t3
2

3-
04

ฟ
งก
ชั
นค
าอ
าง
อิง

[0
] 
รว
มค
าอ
าง
อิง

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

3-
1*

 ค
าอ
าง
อิง

3-
10

คา
อา
งอิ
งท
ี่กํา
ห
นด
ลว
งห
นา

0.
00

 %
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

In
t1

6
3-

11
คว
าม
เร
็ว 

Jo
g 

[H
z]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
3-

13
จดุ
ท
ี่ใช
อา
งอิ
ง

[0
] 
เชื่
อม
เอ
ง/
ออ
โต


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

3-
14

คา
อา
งอิ
งส
ัมพ
ทั
ธต
ั้งล
วง
ห
นา

0.
00

 %
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

In
t3

2
3-

15
คา
อา
งอิ
งแ
ห
ลง

 1
[1

] 
อิน
พ
ุตอ
นา
ล็อ
ก 

53
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-

U
in

t8
3-

16
คา
อา
งอิ
งแ
ห
ลง

 2
[0

] 
ไม
มีฟ
งก
ชั
น

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

3-
17

คา
อา
งอิ
งแ
ห
ลง

 3
[0

] 
ไม
มีฟ
งก
ชั
น

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

3-
19

คว
าม
เร
็ว 

Jo
g 

[R
PM

]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
67

U
in

t1
6

3-
4*

 ข
ึน้

-ล
งช
ุด

1
3-

41
กํา
ห
นด
เว
ลา
คว
าม
เร
็วข
าขึ้
น 
ชุ
ด 

1
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

U
in

t3
2

3-
42

กํา
ห
นด
เว
ลา
คว
าม
เร
็วข
าล
ง 
ชุ
ด 

1
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

U
in

t3
2

3-
5*

 เ
ป
ล
ี่ย
น
เร็
ว 

2
3-

51
กํา
ห
นด
เว
ลา
คว
าม
เร
็วข
าขึ้
น 
ชุ
ด 

2
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

U
in

t3
2

3-
52

กํา
ห
นด
เว
ลา
คว
าม
เร
็วข
าล
ง 
ชุ
ด 

2
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

U
in

t3
2

3-
8*

 ข
ึน้

-ล
งอ
ืน่

3-
80

กํา
ห
นด
เว
ลา
คว
าม
เร
็วข
าขึ้
น-
ลง

 J
og

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
U

in
t3

2
3-

81
ตั้ง
เว
ลา
คว
าม
เร
็วล
ง 
ห
ยดุ
ท
นัท
ี

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-2
U

in
t3

2
3-

84
In

iti
al

 R
am

p 
Ti

m
e

0.
00

 s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

U
in

t1
6

3-
85

Ch
ec

k 
Va

lv
e 

Ra
m

p 
Ti

m
e

0.
00

 s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

U
in

t1
6

3-
86

Ch
ec

k 
Va

lv
e 

Ra
m

p 
En

d 
Sp

ee
d 

[R
PM

]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
67

U
in

t1
6

3-
87

Ch
ec

k 
Va

lv
e 

Ra
m

p 
En

d 
Sp

ee
d 

[H
Z]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
3-

88
Fi

na
l R

am
p 

Ti
m

e
0.

00
 s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
U

in
t1

6
3-

9*
 ดิ
จิต
อล
โพ
เท
น

3-
90

ขน
าด
ขัน้

0.
10

 %
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

U
in

t1
6

3-
91

เว
ลา
เป
ลี่ย
นค
วา
มเ
ร็ว

1.
00

 s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

U
in

t3
2

3-
92

กา
รเ
รีย
กค
ืนกํ
าล
ัง

[0
] 
ป
ด

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

3-
93

ขีด
จํา
กัด
สูง
สุด

10
0 

%
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

In
t1

6
3-

94
ขีด
จํา
กัด
ต่ํา
สุด

0 
%

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
In

t1
6

3-
95

ห
นว
งเ
วล
าใ
นก
าร
เป
ล
ี่ยน
คว
าม
เร
็ว

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
Ti

m
D

8.
3.

5
3

-*
* 
ค
าอ
าง
องิ

/ก
าร
เป
ล
ี่ย
น
ค
วา
ม
เร
็ว

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss 113

  8



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

4-
1*

 ตั้
งค
าม
อเ
ต
อร


4-
10

กํา
ห
นด
ท
ิศท
าง
กา
รห
มุน
มอ
เต
อร


[0
] 
ตา
มเ
ข็ม
นา
ฬ
ิกา

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-
U

in
t8

4-
11

กํา
ห
นด
คว
าม
เร
็วต่ํ
าส
ุดม
อเ
ตอ
ร

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

67
U

in
t1

6
4-

12
ขีด
จํา
กัด
ดา
นต
่ําข
อง
คว
าม
เร
็วม
อเ
ตอ
ร  

[H
z]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
4-

13
กํา
ห
นด
คว
าม
เร
็วสู
งส
ุดม
อเ
ตอ
ร

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

67
U

in
t1

6
4-

14
ขีด
จํา
กัด
ดา
นส
ูงข
อง
คว
าม
เร
็วม
อเ
ตอ
ร 

[H
z]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
4-

16
กํา
ห
นด
คา
แร
งบ
ดิม
อเ
ตอ
ร

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
4-

17
กํา
ห
นด
คา
แร
งบ
ิดก
รณ
ีไฟ
ยอ
นก
ลับ

10
0.

0 
%

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
4-

18
ขีด
จํา
กัด
กร
ะแ
ส

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t3

2
4-

19
ตั้ง
คว
าม
ถี่ส
ูงส
ุดข
อง
มอ
เต
อร


Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-1
U

in
t1

6
4-

5*
 ค
าเ
กิ
ด
ส
ัญ
ญ
าณ

4-
50

ตั้ง
เต
ือน
เม
ื่อก
ระ
แส
ต่ํา
กว
าร
ะบ
ุ

0.
00

 A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

U
in

t3
2

4-
51

ตั้ง
เต
ือน
เม
ื่อก
ระ
แส
สูง
กว
าร
ะบ
ุ

Im
ax

VL
T 

(P
16

37
)

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
U

in
t3

2
4-

52
ตั้ง
คา
เต
ือน
เม
ื่อเ
ร็ว
ต่ํา
กว
ากํ
าห
นด

0 
R
PM

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

67
U

in
t1

6
4-

53
ตั้ง
คา
เต
ือน
เม
ื่อเ
ร็ว
สูง
กว
ากํ
าห
นด

ou
tp

ut
Sp

ee
dH

ig
hL

im
it 

(P
41

3)
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
67

U
in

t1
6

4-
54

คํา
เต
ือน
คา
อา
งอิ
งต
่ํา

-9
99

99
9.

99
9 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
In

t3
2

4-
55

คํา
เต
ือน
คา
อา
งอิ
งส
ูง

99
99

99
.9

99
 N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
4-

56
คํา
เต
ือน
กา
รป
อน
กล
ับ
ต่ํา

-9
99

99
9.

99
9 

Re
fe

re
nc

eF
ee

db
ac

kU
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
4-

57
คํา
เต
ือน
กา
รป
อน
กล
ับ
สูง

99
99

99
.9

99
 R

ef
er

en
ce

Fe
ed

ba
ck

U
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
4-

58
ตั้ง
เต
ือน
เม
ื่อเ
ฟ
สม
อเ
ตอ
รห
าย
ไป

[2
] 

Tr
ip

 1
00

0 
m

s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-

U
in

t8
4-

6*
 ค
วา
ม
เร
็วข
าม

4-
60

ชว
งเ
ริ่ม
ตน
คว
าม
เร
็วก
ระ
โด
ดข
าม

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

67
U

in
t1

6
4-

61
ขา
มค
วา
มเ
ร็ว
จา
ก 

[H
z]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
4-

62
ชว
งจ
บ
คว
าม
เร
็วก
ระ
โด
ดข
าม

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

67
U

in
t1

6
4-

63
ขา
มค
วา
มเ
ร็ว
ไป
ยัง

 [
H

z]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

4-
64

ตั้ง
คา
บ
าย
พ
าส
กึ่ง
อัต
โน
มัติ

[0
] 
ป
ด

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-
U

in
t8

8.
3.

6
4

-*
* 
ข
ีด
จํา
กั
ด

/ก
าร
เต
ือน

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

114 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

5-
0*

 โ
ห
ม
ด

 I
/O

 ดิ
จิต
อล

5-
00

เล
ือก
ห
มว
ดส
ัญ
ฯด
ิจิต
อล
อิน

-เ
อา
ท


[0
] 

N
PN

 -
 แ
อก
ท
ีฟ
ท
ี่ 2

4V
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
-

U
in

t8
5-

01
เล
ือก
สัญ
ญ
าณ
ดิจ
ิตอ
ล 
เท
อม
ินอ
ล 

27
[0

] 
อิน
พ
ุต

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

5-
02

เล
ือก
สัญ
ญ
าณ
ดิจ
ิตอ
ล 
เท
อม
ินอ
ล 

29
[0

] 
อิน
พ
ุต

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

5-
1*

 ดิ
จิต
อล
อิน

5-
10

ตั้ง
กา
รท
ําง
าน
ขอ
งเ
ท
อมิ
นอ
ล 

18
[8

] 
สต
าร
ท

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

5-
11

ตั้ง
กา
รท
ําง
าน
ขอ
งเ
ท
อมิ
นอ
ล 

19
[0

] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

5-
12

ตั้ง
กา
รท
ําง
าน
ขอ
งเ
ท
อมิ
นอ
ล 

27
nu

ll
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-

U
in

t8
5-

13
ตั้ง
กา
รท
ําง
าน
ขอ
งเ
ท
อมิ
นอ
ล 

29
[0

] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

5-
14

ตั้ง
กา
รท
ําง
าน
ขอ
งเ
ท
อมิ
นอ
ล 

32
[0

] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

5-
15

ตั้ง
กา
รท
ําง
าน
ขอ
งเ
ท
อมิ
นอ
ล 

33
[0

] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

5-
16

ขั้ว
 X

30
/2

 อิ
นพ
ุท
ดิจ
ิตัล

[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

5-
17

ขั้ว
 X

30
/3

 อิ
นพ
ุท
ดิจ
ิตัล

[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

5-
18

ขั้ว
 X

30
/4

 อิ
นพ
ุท
ดิจ
ิตัล

[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

5-
3*

 ดิ
จิต
อล
เอ
าต


5-
30

กํา
ห
นด
เอ
าท
พ
ุท
ขอ
ง 
เท
อม
ินอ
ล 

27
[0

] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

5-
31

กํา
ห
นด
เอ
าท
พ
ุท
ขอ
ง  
เท
อม
ินอ
ล 

29
[0

] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

5-
32

ขั้ว
 X

30
/6

 D
ig

i O
ut

 (
M

CB
 1

01
)

[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

5-
33

ขั้ว
 X

30
/7

 D
ig

i O
ut

 (
M

CB
 1

01
)

[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

5-
4*

 รี
เล
ย


5-
40

กํา
ห
นด
กา
รท
ําง
าน
ขอ
งร
ีเล
ย

nu
ll

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

5-
41

ห
นว
งเ
วล
า 

O
n 

D
el

ay
 ข
อง
รีเ
ลย


0.
01

 s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

U
in

t1
6

5-
42

ห
นว
งเ
วล
า 

O
ff

 D
el

ay
 ข
อง
รีเ
ลย


0.
01

 s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

U
in

t1
6

5-
5*

 อ
นิ
พุ
ต
พั
ล
ส


5-
50

ตั้ง
รับ
คว
าม
ถี่พ
ัลส
ต่ํา
เท
อม
ินอ
ล2

9
10

0 
H

z
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t3
2

5-
51

ตั้ง
รับ
คว
าม
ถี่พ
ัลส
ต่ํา
เท
อม
ินอ
ล2

9
10

0 
H

z
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t3
2

5-
52

ขั้ว
29

 ค
าอ
าง
อิง
ต่ํา

/ค
าป
อน
กล
ับ

0.
00

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
5-

53
ขั้ว

 2
9 
คา
อา
งอิ
งส
ูง/
คา
ป
อน
ค
า

10
0.

00
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
In

t3
2

5-
54

คา
คง
ท
ีเ่ว
ลา
ตัว
กร
อง
พ
ัลส
 #

29
10

0 
m

s
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
-3

U
in

t1
6

5-
55

ตั้ง
รับ
คว
าม
ถี่พ
ัลส
ต่ํา
เท
อม
ินอ
ล3

3
10

0 
H

z
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t3
2

5-
56

ตั้ง
รับ
คว
าม
ถี่พ
ัลส
ต่ํา
เท
อม
ินอ
ล3

2
10

0 
H

z
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t3
2

5-
57

ขั้ว
33

 ค
าอ
าง
อิง
ต่ํา

/ค
าป
อน
กล
ับ

0.
00

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
5-

58
ขั้ว

 3
3 
คา
อา
งอิ
งส
ูง/
คา
ป
อน
ค
า

10
0.

00
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
In

t3
2

5-
59

คา
คง
ท
ีเ่ว
ลา
ตัว
กร
อง
พ
ัลส
  #

33
10

0 
m

s
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
-3

U
in

t1
6

5-
6*

 ค
าพั
ล
ส
ท
ี่อา
น
ได


5-
60

ขั้ว
 2

7 
ตัว
แป
รเ
อา
ท
พ
ุตพ
ลัส


[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

5-
62

เอ
าท
พ
ุท
พ
ลัส
 ค
วา
มถ
ี่สูง
สุด

 #
27

50
00

 H
z

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t3

2
5-

63
ขั้ว

 2
9 
ตัว
แป
รเ
อา
ท
พ
ุตพ
ลัส


[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

5-
65

เอ
าท
พ
ุท
พ
ลัส
  ค
วา
มถ
ี่สูง
สุด

 #
29

50
00

 H
z

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t3

2
5-

66
ขั้ว

 X
30

/6
 ต
ัวแ
ป
รเ
อา
ท
พ
ทุ
พ
ลัส


[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

5-
68

เอ
าท
พ
ุท
พ
ลัส
 ค
วา
มถ
ี่สูง
สุด

 #
X3

0/
6

50
00

 H
z

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t3

2

8.
3.

7
5

-*
* 
อิน
พ
ทุ

/เ
อา
ท
พ
ทุ
ด
ิจิต
ัล

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss 115

  8



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

5-
9*

 บั
ส
ถู
ก
ค
วบ
ค
ุม

5-
90

คว
บ
คุม
ดิจ
ติัล
เอ
าท
พ
ุตแ
ละ
รีเ
ลย
ดว
ยบ
ัส

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t3
2

5-
93

เอ
าท
พ
ุท
พ
ลัส
 #

27
 ค
วบ
คุม
บ
สั

0.
00

 %
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

N
2

5-
94

เอ
าท
พ
ุท
พ
ลัส
  #

27
 ต
ั้งค
าห
มด
เว
ลา
ล
วง
ห
นา

0.
00

 %
1 

se
t-

up
TR

U
E

-2
U

in
t1

6
5-

95
เอ
าท
พ
ุท
พ
ลัส
  #

29
 ค
วบ
คุม
บ
สั

0.
00

 %
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

N
2

5-
96

เอ
าท
พ
ุท
พ
ลัส
  #

29
 ต
ั้งค
าห
มด
เว
ลา
ล
วง
ห
นา

0.
00

 %
1 

se
t-

up
TR

U
E

-2
U

in
t1

6
5-

97
เอ
าท
พ
ุท
พ
ลัส
  #

30
/6

 ค
วบ
คุม
บ
ัส

0.
00

 %
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

N
2

5-
98

เอ
าท
พ
ุท
พ
ลัส
  #

X3
0/

6 
ตั้ง
คา
ห
มด
เว
ลา
ล
วง
ห
นา

0.
00

 %
1 

se
t-

up
TR

U
E

-2
U

in
t1

6

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

116 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

6-
0*

 โ
ห
ม
ด

 I
/O

 อ
น
าล
็อก

6-
00

เว
ลา
ห
มด
เว
ลา
รอ
สัญ
ญ
าณ

10
 s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t8

6-
01

ฟ
งก
ชั
นห
มด
เว
ลา
รอ
สัญ
ญ
าณ

[0
] 
ป
ด

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

6-
1*

 อ
นิ
พุ
ท
อน
าล
็อก

 5
3

6-
10

ขั้ว
 5

3 
แร
งด
ันร
ะด
ับ
ต่ํา

0.
07

 V
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

In
t1

6
6-

11
ขั้ว

 5
3 
แร
งด
ันร
ะด
ับ
สูง

10
.0

0 
V

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
In

t1
6

6-
12

ขั้ว
 5

3 
กร
ะแ
สร
ะด
ับ
ต่ํา

4.
00

 m
A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-5
In

t1
6

6-
13

ขั้ว
 5

3 
กร
ะแ
สร
ะด
ับ
สูง

20
.0

0 
m

A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-5

In
t1

6
6-

14
ขั้ว

 5
3 
คา
อา
งอิ
ง/
คา
ป
อน
กล
ับ
คา

0.
00

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
6-

15
ขั้ว

 5
3 
คา
อา
งอิ
ง/
คา
ป
อน
กล
ับ
คา

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
In

t3
2

6-
16

ขั้ว
 5

3 
คา
คง
ท
ี่เว
ลา
ตัว
กร
อง

0.
00

1 
s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
U

in
t1

6
6-

17
ขั้ว

 5
3 
แร
งด
ันต
่ําเ
กิน
ไป

[1
] 
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

6-
2*

 อ
นิ
พุ
ท
อน
าล
็อก

 5
4

6-
20

ขั้ว
 5

4 
แร
งด
ันร
ะด
ับ
ต่ํา

0.
07

 V
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

In
t1

6
6-

21
ขั้ว

 5
4 
แร
งด
ันร
ะด
ับ
สูง

10
.0

0 
V

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
In

t1
6

6-
22

ขั้ว
 5

4 
กร
ะแ
สร
ะด
ับ
ต่ํา

4.
00

 m
A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-5
In

t1
6

6-
23

ขั้ว
 5

4 
กร
ะแ
สร
ะด
ับ
สูง

20
.0

0 
m

A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-5

In
t1

6
6-

24
ขั้ว

 5
4 
คา
อา
งอิ
ง/
คา
ป
อน
กล
ับ
ต่ํา

0.
00

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
6-

25
ขั้ว

 5
4 
คา
อา
งอิ
ง/
คา
ป
อน
กล
ับ
สูง

10
0.

00
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
In

t3
2

6-
26

ขั้ว
 5

4 
คา
คง
ท
ี่เว
ลา
ตัว
กร
อง

0.
00

1 
s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
U

in
t1

6
6-

27
ขั้ว

 5
4 
แร
งด
ันต
่ําเ
กิน
ไป

[1
] 
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

6-
3*

 อ
นิ
พุ
ท
อน
าล
็อก

 X
3

0
/1

1
6-

30
ขั้ว

 X
30

/1
1 
แร
งด
ันต
่ํา

0.
07

 V
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

In
t1

6
6-

31
ขั้ว

 X
30

/1
1 
แร
งด
ันส
ูง

10
.0

0 
V

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
In

t1
6

6-
34

ขั้ว
 X

30
/1

1 
คา
อา
งอิ
ง/
คา
ป
อน
กล
ับ
ต่ํา

0.
00

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
6-

35
ขั้ว

 X
30

/1
1 
คา
อา
งอิ
ง/
คา
ป
อน
กล
ับ
สูง

10
0.

00
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
In

t3
2

6-
36

ขั้ว
 X

30
/1

1 
คา
คง
ท
ีเ่ว
ลา
ตัว
กร
อง

0.
00

1 
s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
U

in
t1

6
6-

37
ขั้ว

 X
30

/1
1 
แร
งด
ันต
่ําเ
กิน
ไป

[1
] 
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

6-
4*

 อ
นิ
พุ
ท
อน
าล
็อก

 X
3

0
/1

2
6-

40
ขั้ว

 X
30

/1
2 
แร
งด
ันต
่ํา

0.
07

 V
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

In
t1

6
6-

41
ขั้ว

 X
30

/1
2 
แร
งด
ันส
ูง

10
.0

0 
V

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
In

t1
6

6-
44

ขั้ว
 X

30
/1

2 
คา
อา
งอิ
ง/
คา
ป
อน
กล
ับ
ต่ํา

0.
00

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
6-

45
ขั้ว

 X
30

/1
2 
คา
อา
งอิ
ง/
คา
ป
อน
กล
ับ
สูง

10
0.

00
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
In

t3
2

6-
46

ขั้ว
 X

30
/1

2 
คา
คง
ท
ีเ่ว
ลา
ตัว
กร
อง

0.
00

1 
s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
U

in
t1

6
6-

47
ขั้ว

 X
30

/1
2 
แร
งด
ันต
่ําเ
กิน
ไป

[1
] 
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

6-
5*

 เ
อา
ท
พุ
ต
อน
าล
็อก

 4
2

6-
50

เอ
าท
พ
ตุ 
ขั้ว

 4
2

[1
00

] 
คว
าม
ถี่เ
อา
ท
พ
ุท

 0
-1

00
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-

U
in

t8
6-

51
ขั้ว

 4
2 
สเ
กล
ต่ํา
สุด
ขอ
งเ
อา
ท
พ
ุต

0.
00

 %
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

In
t1

6
6-

52
ขั้ว

 4
2 
สเ
กล
สูง
สุด
ขอ
งเ
อา
ท
พ
ุต

10
0.

00
 %

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
In

t1
6

6-
53

ขั้ว
 4

2 
คว
บ
คุม
บ
ัสเ
อา
ท
พ
ุท

0.
00

 %
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

N
2

6-
54

ขั้ว
 4

2 
คา
ห
มด
เว
ลา
เอ
าท
พ
ุท
ท
ี่ตั้ง
ไว
ลว
งห
นา

0.
00

 %
1 

se
t-

up
TR

U
E

-2
U

in
t1

6

8.
3.

8
6

-*
* 
อิน
พ
ทุ

/เ
อา
ท
พ
ุท
อน
าล
็อก

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss 117

  8



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

6-
6*

 เ
อา
ท
พุ
ต
อน
าล
็อก

 X
3

0
/8

6-
60

ขั้ว
 X

30
/8

 เ
อา
ท
พ
ุท

[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

6-
61

ขั้ว
 X

30
/8

 ส
เก
ลต
่ําสุ
ด

0.
00

 %
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

In
t1

6
6-

62
ขั้ว

 X
30

/8
 ส
เก
ลส
ูงสุ
ด

10
0.

00
 %

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
In

t1
6

6-
63

ขั้ว
 X

30
/8

 เ
อา
ท
พ
ตุข
อง
บ
สัค
วบ
คุม

0.
00

 %
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

N
2

6-
64

ขั้ว
 X

30
/8

 ค
าห
มด
เว
ลา
เอ
าท
พ
ุท
ท
ีต่ั้ง
ไว
ลว
งห
นา

0.
00

 %
1 

se
t-

up
TR

U
E

-2
U

in
t1

6

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

118 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

8-
0*

 ก
าร
ต
ั้งค
าท
ั่วไ
ป

8-
01

ไซ
ตค
วบ
คุม

nu
ll

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

8-
02

แห
ลง
คว
บ
คุม

nu
ll

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

8-
03

เว
ลา
ขอ
งต
ัวค
วบ
คุม
เม
ื่อห
มด
เว
ลา

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

1 
se

t-
up

TR
U

E
-1

U
in

t3
2

8-
04

ฟ
งก
ชั
นค
วบ
คุม
เม
ื่อห
มด
เว
ลา

[0
] 
ป
ด

1 
se

t-
up

TR
U

E
-

U
in

t8
8-

05
ฟ
งก
ชั
นสิ้
นส
ุดก
าร
ห
มด
เว
ลา

[1
] 
ใช
กา
รต
ั้งค
าต
อ

1 
se

t-
up

TR
U

E
-

U
in

t8
8-

06
กา
รร
ีเซ็
ตต
ัวค
วบ
คุม
เม
ื่อห
มด
เว
ลา

[0
] 
ไม
รีเ
ซ็
ต

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

8-
07

กา
รว
ินิจ
ฉัย
กา
รต
ัดป
ด

[0
] 
ยก
เล
ิกใ
ช


2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

8-
1*

 ก
าร
ต
ั้งค
าค
วบ
ค
ุม

8-
10

โป
รไ
ฟ
ลก
าร
คว
บ
คุม

[0
] 
โป
รไ
ฟ
ล 

FC
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-

U
in

t8
8-

13
เว
ริด
สถ
าน
ะท
ี่กํา
ห
นด
ค
าไ
ด  

ST
W

[1
] 
คา
มา
ตร
ฐา
นโ
ป
รไ
ฟ
ล

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

8-
14

ขอ
คว
าม
แส
ดง
กา
รค
วบ
ค
ุมข
อง

 C
TW

 ท
ี่กํา
ห
นด
รูป
แบ
บ
ได


[1
] 
คา
มา
ตร
ฐา
นโ
ป
รไ
ฟ
ล

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

8-
3*

 ตั้
งค
าพ
อร
ต

 F
C

8-
30

โป
รโ
ตค
อล

nu
ll

1 
se

t-
up

TR
U

E
-

U
in

t8
8-

31
ท
ีอ่ย
ู

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

1 
se

t-
up

TR
U

E
0

U
in

t8
8-

32
Ba

ud
 r

at
e

nu
ll

1 
se

t-
up

TR
U

E
-

U
in

t8
8-

33
พ
าร
ิตี ้

/ 
บ
ิตห
ยดุ

nu
ll

1 
se

t-
up

TR
U

E
-

U
in

t8
8-

35
กา
รห
นว
งเ
วล
าต
อบ
รับ
ต่ํา
สุด

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

1 
se

t-
up

TR
U

E
-3

U
in

t1
6

8-
36

กา
รห
นว
งเ
วล
าต
อบ
รับ
สูง
สุด

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

1 
se

t-
up

TR
U

E
-3

U
in

t1
6

8-
37

ห
นว
งเ
วล
า 

In
te

r-
Ch

ar
 ส
ูงส
ุด

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

1 
se

t-
up

TR
U

E
-5

U
in

t1
6

8-
4*

 ช
ุด
โป
รโ
ต
ค
อล

 F
C

 M
C

8-
40

กา
รเ
ลือ
กข
อค
วา
มท
ี่สง

[1
] 
มา
ตร
ฐา
น1

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

8-
5*

 ดิ
จิต
อล

/บ
สั

8-
50

กา
รเ
ลือ
กล
ื่นไ
ห
ล

[3
] 
ตร
รก
ะ 

O
R 

(ห
รือ

)
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-

U
in

t8
8-

52
กา
รเ
ลือ
กเ
บ
รค
กร
ะแ
สต
รง

[3
] 
ตร
รก
ะ 

O
R 

(ห
รือ

)
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-

U
in

t8
8-

53
เล
ือก
กา
รส
ตา
รท

[3
] 
ตร
รก
ะ 

O
R 

(ห
รือ

)
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-

U
in

t8
8-

54
กา
รเ
ลือ
กก
ลับ
ท
ิศท
าง

nu
ll

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

8-
55

กา
รเ
ลือ
กก
าร
ตั้ง
คา

[3
] 
ตร
รก
ะ 

O
R 

(ห
รือ

)
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-

U
in

t8
8-

56
เล
ือก
คา
อา
งอิ
งท
ีก่ํา
ห
นด
ล
วง
ห
นา

[3
] 
ตร
รก
ะ 

O
R 

(ห
รือ

)
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-

U
in

t8
8-

7*
 B

A
C

n
et

8-
70

อุป
กร
ณ
อา
งอิ
งบ
น 

BA
Cn

et
1 

N
/A

1 
se

t-
up

TR
U

E
0

U
in

t3
2

8-
72

M
S/

TP
 ม
าส
เต
อร
สูง
สุด

12
7 

N
/A

1 
se

t-
up

TR
U

E
0

U
in

t8
8-

73
M

S/
TP

 เ
ฟ
รม
ขอ
มูล
สูง
สุด

1 
N

/A
1 

se
t-

up
TR

U
E

0
U

in
t1

6
8-

74
"ก
าร
เร
ิ่มต
นด
วย
ตัว
เอ
ง"

[0
] 

Se
nd

 a
t 

po
w

er
-u

p
1 

se
t-

up
TR

U
E

-
U

in
t8

8-
75

รหั
สผ
าน
กา
รเ
ริ่ม
ต
น

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

1 
se

t-
up

TR
U

E
0

Vi
sS

tr
[2

0]
8-

8*
 ก
าร
วินิ
จฉั
ย
พ
อร
ท

 F
C

8-
80

ขอ
คว
าม
กา
รน
ับ
 ท
ีบ่
สั

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t3
2

8-
81

กา
รนั
บ
คว
าม
ผ
ิดพ
ลา
ดท
ีบ่
ัส

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t3
2

8-
82

ขอ
คว
าม
ขอ
งร
ะบ
บ
รอ
งท
ีไ่ด
รับ

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t3
2

8-
83

กา
รนั
บ
คว
าม
ผ
ิดพ
ลา
ดข
อง
สเ
ลฟ

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t3
2

8-
9*

 บั
ส
เห
ย
าะ

8-
90

คว
าม
เร
็วบ
ัสเ
ห
ยา
ะ 

1
10

0 
RP

M
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
67

U
in

t1
6

8-
91

คว
าม
เร
็วบ
ัสเ
ห
ยา
ะ 

2
20

0 
RP

M
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
67

U
in

t1
6

8-
94

คา
ป
อน
กล
ับ
 ท
ีบ่
ัส1

0 
N

/A
1 

se
t-

up
TR

U
E

0
N

2
8-

95
คา
ป
อน
กล
ับ
 ท
ีบ่
ัส2

0 
N

/A
1 

se
t-

up
TR

U
E

0
N

2
8-

96
คา
ป
อน
กล
ับ
 ท
ีบ่
ัส3

0 
N

/A
1 

se
t-

up
TR

U
E

0
N

2

8.
3.

9
8

-*
* 
ก
าร
ส
ื่อส
าร
แล
ะอ
ปุ
ก
รณ
เส
ริม

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss 119

  8



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

9-
00

จดุ
ตั้ง

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t1
6

9-
07

คา
ท
ี่แท
จริ
ง

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

9-
15

กา
รกํ
าห
นด
รูป
แบ
บ
กา
รเ
ขีย
น 

PC
D

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t1

6
9-

16
กา
รกํ
าห
นด
รูป
แบ
บ
กา
รอ
าน

 P
CD

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t1

6
9-

18
โห
นด
แอ
ดเ
ดร
ส

12
6 

N
/A

1 
se

t-
up

TR
U

E
0

U
in

t8
9-

22
กา
รเ
ลือ
กข
อค
วา
ม

[1
08

] 
PP

O
 8

1 
se

t-
up

TR
U

E
-

U
in

t8
9-

23
พ
าร
าม
ิเต
อร
สํา
ห
รับ
สัญ
ญ
าณ

0
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-

U
in

t1
6

9-
27

กา
รแ
กไ
ขพ
าร
าม
ิเต
อร


[1
] 
ใช


2 
se

t-
up

s
FA

LS
E

-
U

in
t1

6
9-

28
กา
รค
วบ
คุม
กา
รป
ระ
มว
ล

[1
] 
เป
ดว
งม
าส
เต
อร


2 
se

t-
up

s
FA

LS
E

-
U

in
t8

9-
44

ตัว
นับ
ขอ
คว
าม
แส
ดง
กา
รเ
กิด
ฟ
อล
ต

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t1
6

9-
45

รหั
สฟ
อล
ต


0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t1
6

9-
47

ห
มา
ยเ
ลข
ฟ
อล
ต


0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t1
6

9-
52

ตัว
นับ
สถ
าน
กา
รณ
ฟ
อล
ต

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t1
6

9-
53

คํา
เต
ือน

 P
ro

fib
us

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

V2
9-

63
อัต
รา
บ
อด
ท
ีแ่ท
จริ
ง

[2
55

] 
ไม
พ
บ
อัต
รา
บ
อด

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

9-
64

กา
รร
ะบ
อุุป
กร
ณ


0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t1
6

9-
65

ห
มา
ยเ
ลข
โป
รไ
ฟ
ล


0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

O
ct

St
r[

2]
9-

67
คํา
สั่ง
คว
บ
คุม

 1
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
V2

9-
68

คํา
แส
ดง
สถ
าน
ะ 

1
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
V2

9-
71

บ
นัท
กึค
า 

Pr
of

ib
us

[0
] 
ป
ด

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

9-
72

รีเ
ซ็
ตชุ
ดขั
บ
ดว
ย P

ro
fib

us
[0

] 
ไม
มีดํ
าเ
นิน
กา
ร

1 
se

t-
up

FA
LS

E
-

U
in

t8
9-

80
พ
าร
าม
ิเต
อร
ท
ี่ระ
บ

 ุ(
1)

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

9-
81

พ
าร
าม
ิเต
อร
ท
ี่ระ
บ

 ุ(
2)

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

9-
82

พ
าร
าม
ิเต
อร
ท
ี่ระ
บ

 ุ(
3)

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

9-
83

พ
าร
าม
ิเต
อร
ท
ี่ระ
บ

 ุ(
4)

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

9-
84

พ
าร
าม
ิเต
อร
ท
ี่ระ
บ

 ุ(
5)

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

9-
90

พ
าร
าม
ิเต
อร
ท
ีเ่ป
ลี่ย
นแ
ป
ลง

 (
1)

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

9-
91

พ
าร
าม
ิเต
อร
ท
ีเ่ป
ลี่ย
นแ
ป
ลง

 (
2)

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

9-
92

พ
าร
าม
ิเต
อร
ท
ีเ่ป
ลี่ย
นแ
ป
ลง

 (
3)

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

9-
93

พ
าร
าม
ิเต
อร
ท
ีเ่ป
ลี่ย
นแ
ป
ลง

 (
4)

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

9-
94

พ
าร
าม
ิเต
อร
ท
ีเ่ป
ลี่ย
นแ
ป
ลง

 (
5)

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

8
.3

.1
0

9
-*

*
 P

ro
fi

bu
s

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

120 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

10
-0

* 
ก
าร
ต
ั้งค
าท
ั่วไ
ป

10
-0

0
โป
รโ
ตค
อล

 C
AN

nu
ll

2 
se

t-
up

s
FA

LS
E

-
U

in
t8

10
-0

1
อัต
รา
บ
อด
ท
ีเ่ล
ือก

nu
ll

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

10
-0

2
M

AC
 I

D
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
2 

se
t-

up
s

TR
U

E
0

U
in

t8
10

-0
5

คา
ท
ี่อา
นไ
ด  
สง
ตัว
นับ
ขอ
ผ
ิดพ
ลา
ด

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t8
10

-0
6

คา
ท
ี่อา
นไ
ด 
รับ
ตัว
นับ
ขอ
ผ
ิดพ
ลา
ด

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t8
10

-0
7

คา
ขอ
มูล
ท
ีอ่า
นไ
ดบ
ัสป
ดต
ัวนั
บ

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t8
10

-1
* 

D
ev

ic
eN

et
10

-1
0

กา
รเ
ลือ
กป
ระ
เภ
ท
ขอ
มูล
กา
รป
ระ
มว
ล

nu
ll

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

10
-1

1
เข
ียน
คา
รูป
แบ
บ
ขอ
มูล
ป
ระ
มว
ล

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t1

6
10

-1
2

อา
นค
าร
ูป
แบ
บ
ขอ
มูล
ป
ระ
มว
ล

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t1

6
10

-1
3

พ
าร
าม
ิเต
อร
คํา
เตื
อน

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t1
6

10
-1

4
คา
อา
งอิ
งเ
น็ต

[0
] 
ป
ด

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

10
-1

5
กา
รค
วบ
คุม
เน็
ต

[0
] 
ป
ด

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

10
-2

* 
ตั
วก
รอ
ง 

C
O

S
10

-2
0

ตัว
กร
อง

 C
O

S 
1

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

10
-2

1
ตัว
กร
อง

 C
O

S 
2

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

10
-2

2
ตัว
กร
อง

 C
O

S 
3

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

10
-2

3
ตัว
กร
อง

 C
O

S 
4

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

10
-3

* 
ใช
พ
าร
าม
ิเต
อร


10
-3

0
ดัช
นีอ
าร
เร
ย

0 
N

/A
2 

se
t-

up
s

TR
U

E
0

U
in

t8
10

-3
1

คา
ขอ
มูล
จัด
เก็
บ

[0
] 
ป
ด

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

10
-3

2
กา
รแ
กไ
ข 

D
ev

ic
en

et
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t1
6

10
-3

3
จดั
เก็
บ
ท
ุกค
รั้ง

[0
] 
ป
ด

1 
se

t-
up

TR
U

E
-

U
in

t8
10

-3
4

รหั
สผ
ลิต
ภณั

ฑ
  D

ev
ic

eN
et

13
0 

N
/A

1 
se

t-
up

TR
U

E
0

U
in

t1
6

10
-3

9
พ
าร
าม
ิเต
อร
 D

ev
ic

en
et

 F
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t3

2

8
.3

.1
1

1
0

-*
*

 ฟ
ล
ด
บั
ส

 C
A

N

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss 121

  8



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

13
-0

* 
ก
าร
ต
ั้งค
า  

SL
C

13
-0

0
โห
มด
ตัว
คว
บ
คุม

 S
L

nu
ll

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

13
-0

1
Ev

en
t 
กา
รส
ตา
รท

nu
ll

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

13
-0

2
Ev

en
t 
กา
รห
ยุด

nu
ll

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

13
-0

3
รีเ
ซ็
ต 

SL
C

[0
] 
ห
าม
รีเ
ซ็
ต 

SL
C

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

13
-1

* 
ตั
วเ
ป
รีย
บ
เท
ีย
บ

13
-1

0
โอ
เป
อร
แร
นด
ตัว
เป
รีย
บ
เท
ยีบ

nu
ll

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

13
-1

1
โอ
เป
อร
เร
เต
อร
ตัว
เป
รีย
บ
เท
ียบ

nu
ll

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

13
-1

2
คา
ตัว
เป
รีย
บ
เท
ียบ

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-3
In

t3
2

13
-2

* 
ตั
วตั้
งเ
วล
า

13
-2

0
ตัว
ตั้ง
เว
ลา
ตัว
คว
บ
คุม

 S
L

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

1 
se

t-
up

TR
U

E
-3

Ti
m

D
13

-4
* 
ก
ฏ
ต
รร
ก
ะ

13
-4

0
บ
ลูีน
กฎ
ตร
รก
ะ 

1
nu

ll
2 

se
t-

up
s

TR
U

E
-

U
in

t8
13

-4
1

โอ
เป
อร
เร
เต
อร
กฎ
ตร
รก
ะ 

1
nu

ll
2 

se
t-

up
s

TR
U

E
-

U
in

t8
13

-4
2

บ
ลูีน
กฎ
ตร
รก
ะ 

2
nu

ll
2 

se
t-

up
s

TR
U

E
-

U
in

t8
13

-4
3

โอ
เป
อร
เร
เต
อร
กฎ
ตร
รก
ะ  

2
nu

ll
2 

se
t-

up
s

TR
U

E
-

U
in

t8
13

-4
4

บ
ลูีน
กฎ
ตร
รก
ะ 

3
nu

ll
2 

se
t-

up
s

TR
U

E
-

U
in

t8
13

-5
* 
ส
ถ
าน
ะ

13
-5

1
เห
ตุก
าร
ณ
ตัว
คว
บ
คุม

 S
L

nu
ll

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

13
-5

2
กา
รก
ระ
ท
ําข
อง
ตัว
คว
บ
คุม

 S
L

nu
ll

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

8
.3

.1
2

1
3

-*
*

 S
m

ar
t 

lo
gi

c

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

122 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

14
-0

* 
ส
ลั
บ
อนิ
เว
อร
ฯ

14
-0

0
รูป
แบ
บ
กา
รส
ล
ับ

nu
ll

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

14
-0

1
คว
าม
ถี่ส
ลับ

nu
ll

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

14
-0

3
โอ
เว
อร
โม
ดูเ
ลชั่
น

[1
] 
เป
ด

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-
U

in
t8

14
-0

4
PW

M
 ส
ุม

[0
] 
ป
ด

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

14
-1

* 
เป
ด

/ป
ด
ส
าย
ห
ล
ัก

14
-1

0
แห
ลง
จา
ยไ
ฟ
ห
ลัก
ลม
เห
ลว

[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-
U

in
t8

14
-1

1
แร
งด
ันห
ลัก
เม
ื่อเ
กิด
ฟ
อล
ตท
ี่แห
ลง
จา
ยไ
ฟ
ห
ลัก

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
14

-1
2

คว
าม
ไม
สม
ดุล
แห
ลง
จา
ยไ
ฟ
ห
ลัก

[3
] 
ลด
พ
กิัด

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

14
-2

* 
ฟ
งก
ช
ัน
ก
าร
รีเ
ซ็
ต

14
-2

0
รีเ
ซ็
ตโ
ห
มด

[1
0]

 รี
เซ็
ตอ
อโ
ต
  x

10
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-

U
in

t8
14

-2
1

เว
ลา
เร
ิ่มต
นใ
ห
มอั
ตโ
นม
ัติ

10
 s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
14

-2
2

โห
มด
กา
รท
ําง
าน

[0
] 
กา
รท
าํง
าน
ป
กต
ิ

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

14
-2

3
ตั้ง
คา
รห
ัสช
นิด

nu
ll

2 
se

t-
up

s
FA

LS
E

-
U

in
t8

14
-2

5
ห
นว
งก
าร
ป
ดท
ีข่ดี
จํา
กัด
ท
อร
ก

60
 s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t8

14
-2

6
ห
นว
งก
าร
ป
ดท
ี่ขอ
ผ
ดิพ
ลา
ดอิ
นเ
วอ
รเ
ตอ
ร

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t8

14
-2

8
กา
รต
ั้งค
าก
าร
ผ
ลิต

[0
] 
ไม
มีดํ
าเ
นิน
กา
ร

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

14
-2

9
รหั
สบ
ริก
าร

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

In
t3

2
14

-3
* 
คุ
ม
ข
ดี
ก
ระ
แส

14
-3

0
ตัว
คุม
ขดี
กร
ะแ
ส 
อัต
รา
ขย
าย
ตา
ม

10
0 

%
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

14
-3

1
ตัว
คุม
ขดี
กร
ะแ
ส 
เว
ลา
รว
ม

0.
02

0 
s

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-3
U

in
t1

6
14

-3
2

Cu
rr

en
t 

Li
m

 C
tr

l, 
Fi

lte
r 

Ti
m

e
27

.0
 m

s
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
-4

U
in

t1
6

14
-4

* 
ป
รับ
พ
ล
ังเ
ห
ม
าะ
ส
ม

14
-4

0
ระ
ดับ

 V
T

66
 %

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

0
U

in
t8

14
-4

1
กา
รส
รา
งส
นา
มแ
มเ
ห
ล็ก
ต่ํา
สุด

 A
EO

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t8

14
-4

2
คว
าม
ถี่ 

AE
O

 ต
่ําส
ุด

10
 H

z
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t8
14

-4
3

ตัว
ป
ระ
กอ
บ
กํา
ลัง
ขอ
งม
อเ
ตอ
ร

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
U

in
t1

6
14

-5
* 
ส
ภ
าพ
แว
ด
ล
อม

14
-5

0
ตัว
กร
อง

 R
FI

[1
] 
เป
ด

1 
se

t-
up

FA
LS

E
-

U
in

t8
14

-5
2

กา
รค
วบ
คุม
พ
ดัล
ม

[0
] 
อัต
โน
มัต
ิ

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

14
-5

3
กา
รต
รว
จด
ูพ
ัดล
ม

[1
] 
คํา
เต
ือน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

14
-5

5
ตัว
กร
อง
เอ
าท
พ
ทุ

[0
] 
ไม
มีต
ัวก
รอ
ง

1 
se

t-
up

FA
LS

E
-

U
in

t8
14

-5
9

จาํ
นว
นท
ีแ่ท
จริ
งข
อง
ห
นว
ยอิ
นเ
วอ
รเ
ตอ
ร

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

1 
se

t-
up

FA
LS

E
0

U
in

t8
14

-6
* 
ล
ด
พิ
กั
ด
อตั
โน
ม
ัติ

14
-6

0
ฟ
งก
ชั
นท
ีอุ่ณ
ห
ภ
มูิสู
งเ
กิน

[1
] 
ลด
พ
กิัด

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

14
-6

1
ฟ
งก
ชั
นเ
มื่อ
ภา
ระ
โห
ลด
เกิ
นท
ี่อิน
เว
อร
เต
อร


[1
] 
ลด
พ
กิัด

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

14
-6

2
ลด

 พ
กิัด
กร
ะแ
สโ
ห
ลด
เก
ินข
อง
อิน
เว
อร
เต
อร


95
 %

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
14

-8
* 
อปุ
ก
รณ
เส
ริม

14
-8

0
อุป
กร
ณ
เส
ริม
ใช
ไฟ
จา
ย  

24
VD

C 
จา
กภ
าย
นอ
ก

[0
] 
เล
ขท
ี่

2 
se

t-
up

s
FA

LS
E

-
U

in
t8

8
.3

.1
3

1
4

-*
*

 ฟ
งก
ชั
น
พ
เิศ
ษ

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss 123

  8



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

15
-0

* 
ข
อมู
ล
ก
าร
ท
ําง
าน

15
-0

0
เว
ลา
กา
รท
าํง
าน

0 
h

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

74
U

in
t3

2
15

-0
1

ชั่
วโ
มง
กา
รร
ัน

0 
h

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

74
U

in
t3

2
15

-0
2

ตัว
นับ

 k
W

h
0 

kW
h

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

75
U

in
t3

2
15

-0
3

กํา
ลัง
กล
ับ
คืน

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t3
2

15
-0

4
อุณ
ห
ภมู
ิสูง
เกิ
น

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

15
-0

5
โว
ลต
สูง
เกิ
น

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

15
-0

6
รีเ
ซ็
ตตั
วนั
บ

 k
W

h
[0

] 
ไม
รีเ
ซ็
ต

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

15
-0

7
รีเ
ซ็
ตต
ัวนั
บ
ช
ั่วโ
มง
กา
รร
ัน

[0
] 
ไม
รีเ
ซ็
ต

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

15
-0

8
จาํ
นว
นก
าร
สต
าร
ท

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t3
2

15
-1

* 
ตั้
งค
าบั
น
ท
ึก
ข
อมู
ล

15
-1

0
แห
ลง
สํา
ห
รับ
กา
รบ
นัท
กึ

0
2 

se
t-

up
s

TR
U

E
-

U
in

t1
6

15
-1

1
ช
วง
กา
รบ
นัท
กึ

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-3
Ti

m
D

15
-1

2
Ev

en
t 
กา
รท
ริก

[0
] 
เท
จ็

1 
se

t-
up

TR
U

E
-

U
in

t8
15

-1
3

โห
มด
กา
รบ
ันท
ึก

[0
] 
บ
นัท
กึต
ลอ
ดเ
วล
า

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

15
-1

4
สุม
เก็
บ
ขอ
มูล
กอ
นก
าร
ท
ริก

50
 N

/A
2 

se
t-

up
s

TR
U

E
0

U
in

t8
15

-2
* 
บ
นั
ท
ึก
ป
ระ
วัติ

15
-2

0
บ
นัท
กึป
ระ
วัติ

:เ
ห
ตุก
าร
ณ


0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t8
15

-2
1

บ
นัท
กึป
ระ
วัติ

:ค
า

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t3
2

15
-2

2
บ
นัท
กึป
ระ
วัติ

:เ
วล
า

0 
m

s
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
-3

U
in

t3
2

15
-2

3
บ
นัท
กึป
ระ
วัติ

: 
วนั
ท
ีแ่ล
ะเ
วล
า

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

0
Ti

m
eO

fD
ay

15
-3

* 
บ
นั
ท
ึก
สั
ญ
ญ
าณ
เต
ือน

15
-3

0
บ
นัท
กึส
ัญ
ญ
าณ
เต
ือน

: 
รหั
สข
อผ
ิดพ
ลา
ด

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

15
-3

1
บ
นัท
กึส
ัญ
ญ
าณ
เต
ือน

: 
คา

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

In
t1

6
15

-3
2

บ
นัท
กึส
ัญ
ญ
าณ
เต
ือน

: 
เว
ลา

0 
s

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

0
U

in
t3

2
15

-3
3

บ
นัท
กึส
ัญ
ญ
าณ
เต
ือน

: 
วนั
ท
ีแ่ล
ะเ
วล
า

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

0
Ti

m
eO

fD
ay

15
-3

4
Al

ar
m

 L
og

: 
Se

tp
oi

nt
0.

00
0 

Pr
oc

es
sC

tr
lU

ni
t

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-3
In

t3
2

15
-3

5
Al

ar
m

 L
og

: 
Fe

ed
ba

ck
0.

00
0 

Pr
oc

es
sC

tr
lU

ni
t

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-3
In

t3
2

15
-3

6
Al

ar
m

 L
og

: 
Cu

rr
en

t 
D

em
an

d
0 

%
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t8
15

-3
7

Al
ar

m
 L

og
: 

Pr
oc

es
s 

Ct
rl 

U
ni

t
[0

]
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
-

U
in

t8
15

-4
* 
ก
าร
ระ
บุ
ช
ุด
ข
ับ
เค
ล
ื่อน

15
-4

0
ป
ระ
เภ
ท

 F
C

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[6

]
15

-4
1

สว
นกํ
าล
ัง

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[2

0]
15

-4
2

แร
งด
ันไ
ฟ
ฟ
า

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[2

0]
15

-4
3

เว
อร
ชั
นข
อง
ซ
อฟ
ต
แว
ร

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[5

]
15

-4
4

สต
ริง
รหั
สช
นิด
ท
ี่สั่ง

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[4

0]
15

-4
5

สต
ริง
รหั
สช
นิด
จริ
ง

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[4

0]
15

-4
6

ห
มา
ยเ
ลข
สั่ง
ซื้
อต
ัวแ
ป
ลง
คว
าม
ถี่

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[8

]
15

-4
7

ห
มา
ยเ
ลข
สั่ง
ซื้
อก
าร
ดกํ
าลั
ง

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[8

]
15

-4
8

เล
ข 
ไอ
ดีข
อง

 L
CP

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[2

0]
15

-4
9

ไอ
ดีซ
อฟ
ต
แว
รก
าร
ดค
วบ
คุม

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[2

0]
15

-5
0

ไอ
ดีซ
อฟ
ตแ
วร
กา
รด
กํา
ลัง

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[2

0]
15

-5
1

ห
มา
ยเ
ลข
ซ
ีเรี
ยล
ตัว
แป
ลง
คว
าม
ถี่

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[1

0]
15

-5
3

ห
มา
ยเ
ลข
ซ
ีเรี
ยล
กา
รด
กํา
ลัง

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[1

9]

8
.3

.1
4

1
5

-*
*

 ข
อม
ูล
ข
อง

 F
C

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

124 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

15
-6

* 
ก
าร
ระ
บุ
ตั
วเ
ล
ือก

15
-6

0
ติด
ตั้ง
อุป
กร
ณ
เส
ริม

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[3

0]
15

-6
1

เว
อร
ชั
นซ
อฟ
ตแ
วร
ขอ
งอุ
ป
กร
ณ
เส
ริม

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[2

0]
15

-6
2

ห
มา
ยเ
ลข
สั่ง
ซื้
อข
อง
อุป
กร
ณ
เส
ริม

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[8

]
15

-6
3

ห
มา
ยเ
ลข
เค
รื่อ
งข
อง
อุป
กร
ณ
เส
ริม

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[1

8]
15

-7
0

อุป
กร
ณ
เส
ริม
ใน
สล
็อต

 A
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

0
Vi

sS
tr

[3
0]

15
-7

1
เว
อร
ชั
นอุ
ป
กร
ณ
เส
ริม
สล็
อต

 A
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

0
Vi

sS
tr

[2
0]

15
-7

2
อุป
กร
ณ
เส
ริม
ใน
สล
็อต

 B
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

0
Vi

sS
tr

[3
0]

15
-7

3
เว
อร
ชั
นอุ
ป
กร
ณ
เส
ริม
สล็
อต

 B
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

0
Vi

sS
tr

[2
0]

15
-7

4
อุป
กร
ณ
เส
ริม
ใน
สล
็อต

 C
0

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[3

0]
15

-7
5

สล็
อต

 C
0 
เว
อร
ช
ันซ
อฟ
ตแ
วร
อุป
กร
ณ
เส
ริม

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[2

0]
15

-7
6

อุป
กร
ณ
เส
ริม
ใน
สล
็อต

 C
1

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[3

0]
15

-7
7

สล็
อต

 C
1 
เว
อร
ช
ันซ
อฟ
ตแ
วร
อุป
กร
ณ
เส
ริม

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[2

0]
15

-9
* 
ข
อมู
ล
พ
าร
าม
ิเต
อร


15
-9

2
พ
าร
าม
ิเต
อร
ท
ี่กํา
ห
นด

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

15
-9

3
พ
าร
าม
ิเต
อร
ท
ีแ่ก
ไข

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

15
-9

8
กา
รร
ะบ
ชุุ
ดข
บั
เค
ลื่อ
น

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

Vi
sS

tr
[4

0]
15

-9
9

พ
าร
าม
ิเต
อร
  M

et
ad

at
a

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss 125

  8



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

16
-0

* 
ส
ถ
าน
ะท
ั่วไ
ป

16
-0

0
คํา
สั่ง
คว
บ
คุม

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

V2
16

-0
1

คา
อา
งอิ
ง 

[ห
นว
ย ]

0.
00

0 
Re

fe
re

nc
eF

ee
db

ac
kU

ni
t

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
In

t3
2

16
-0

2
คา
อา
งอิ
ง 

%
0.

0 
%

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
In

t1
6

16
-0

3
คํา
แส
ดง
สถ
าน
ะ

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

V2
16

-0
5

คา
ห
ลัก
ท
ี่แท
จริ
ง 

[%
]

0.
00

 %
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

N
2

16
-0

9
คา
ท
ี่กํา
ห
นด
เอ
ง

0.
00

 C
us

to
m

Re
ad

ou
tU

ni
t

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
In

t3
2

16
-1

* 
ส
ถ
าน
ะม
อเ
ต
อร


16
-1

0
กํา
ลัง

 [
kW

]
0.

00
 k

W
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
1

In
t3

2
16

-1
1

กํา
ลัง

 [
hp

]
0.

00
 h

p
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

In
t3

2
16

-1
2

แร
งด
ันม
อเ
ตอ
ร

0.
0 

V
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

16
-1

3
คว
าม
ถี่

0.
0 

H
z

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
16

-1
4

กร
ะแ
สม
อเ
ตอ
ร

0.
00

 A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

In
t3

2
16

-1
5

คว
าม
ถี่ 

[%
]

0.
00

 %
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

N
2

16
-1

6
แร
งบ
ดิ 

[N
m

]
0.

0 
N

m
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

In
t3

2
16

-1
7

คว
าม
เร
็ว 

[R
PM

]
0 

R
PM

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

67
In

t3
2

16
-1

8
คว
าม
รอ
นม
อเ
ตอ
ร

0 
%

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t8

16
-2

2
ท
อร
ก 

[%
]

0 
%

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
In

t1
6

16
-3

* 
ส
ถ
าน
ะช
ุด
ข
บั
เค
ล
ื่อน

16
-3

0
แร
งด
ันก
าร
เช
ื่อม
โย
ง 

D
C

0 
V

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
16

-3
2

พ
ลัง
งา
นเ
บ
รค

 /
s

0.
00

0 
kW

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t3

2
16

-3
3

พ
ลัง
งา
นเ
บ
รค

 /
2 
นา
ท
ี

0.
00

0 
kW

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t3

2
16

-3
4

อุณ
ห
ภมู
ิฮีท
ซิ
งค


0 
°C

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

10
0

U
in

t8
16

-3
5

คว
าม
รอ
นอิ
นเ
วอ
รเ
ตอ
ร

0 
%

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t8

16
-3

6
กร
ะแ
สอ
ินเ
วอ
รเ
ตอ
รป
กต
ิ

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
U

in
t3

2
16

-3
7

กร
ะแ
สอ
ินเ
วอ
รเ
ตอ
รส
ูงส
ุด

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
U

in
t3

2
16

-3
8

สถ
าน
ะต
ัวค
วบ
คุม

 S
L

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t8
16

-3
9

อุณ
ห
ภมู
ิกา
รด
คว
บ
คุม

0 
°C

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

10
0

U
in

t8
16

-4
0

บ
ฟั
เฟ
อร
กา
รบ
นัท
กึเ
ต็ม

[0
] 
เล
ขท
ี่

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

16
-5

* 
อา
งอ
ิง 

&
 ป
อน
ก
ลั
บ

16
-5

0
คา
อา
งอิ
งภ
าย
นอ
ก

0.
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
In

t1
6

16
-5

2
กา
รป
อน
กล
ับ
 [
ห
นว
ย]

0.
00

0 
Pr

oc
es

sC
tr

lU
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
16

-5
3

คา
อา
งอิ
ง 

D
ig

i P
ot

0.
00

 N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
In

t1
6

16
-5

4
คา
ป
อน
กล
ับ
 1

 [
ห
นว
ย ]

0.
00

0 
Pr

oc
es

sC
tr

lU
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
16

-5
5

คา
ป
อน
กล
ับ
 2

 [
ห
นว
ย]

0.
00

0 
Pr

oc
es

sC
tr

lU
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
16

-5
6

คา
ป
อน
กล
ับ
 3

 [
ห
นว
ย]

0.
00

0 
Pr

oc
es

sC
tr

lU
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
16

-5
8

เอ
าท
พ
ทุ

 P
ID

 [
%

]
0.

0 
%

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
In

t1
6

16
-5

9
Ad

ju
st

ed
 S

et
po

in
t

0.
00

0 
Pr

oc
es

sC
tr

lU
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2

8
.3

.1
5

1
6

-*
*

 ค
าข
อม
ูล
ที่
อา
น
ได


8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

126 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss 127

  8



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

16
-6

* 
อนิ
พุ
ต

 &
 เ
อา
ต
พ
ุท

16
-6

0
อิน
พ
ตุด
ิจติ
อล

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t1
6

16
-6

1
ขั้ว

 5
3 
กา
รต
ั้งค
าส
วติ
ช


[0
] 
กร
ะแ
ส

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

16
-6

2
อิน
พ
ตุอ
นา
ล็อ
ก 

53
0.

00
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
In

t3
2

16
-6

3
ขั้ว

 5
4 
กา
รต
ั้งค
าส
วติ
ช


[0
] 
กร
ะแ
ส

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

16
-6

4
อิน
พ
ตุอ
นา
ล็อ
ก 

54
0.

00
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
In

t3
2

16
-6

5
เอ
าท
พ
ุตอ
นา
ล็อ
ก 

42
 [

m
A]

0.
00

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t1

6
16

-6
6

เอ
าท
พ
ุตดิ
จติ
อล

 [
bi

n]
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
In

t1
6

16
-6

7
อิน
พ
ทุ
แบ
บ
พ
ัลซ
  #

29
 [

H
z]

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

In
t3

2
16

-6
8

อิน
พ
ทุ
แบ
บ
พ
ัลซ
  #

33
 [

H
z]

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

In
t3

2
16

-6
9

เอ
าท
พ
ุตแ
บ
บ
พ
ัลส
  #

27
 [

H
z]

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

In
t3

2
16

-7
0

เอ
าท
พ
ุตแ
บ
บ
พ
ัลส
  #

29
 [

H
z]

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

In
t3

2
16

-7
1

เอ
าท
พ
ุท
รีเ
ลย
  [

bi
n]

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t1
6

16
-7

2
ตัว
นับ

 A
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
In

t3
2

16
-7

3
ตัว
นับ

 B
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
In

t3
2

16
-7

5
อิน
พ
ทุ
อน
าล
็อก

 X
30

/1
1

0.
00

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
16

-7
6

อิน
พ
ทุ
อน
าล
็อก

 X
30

/1
2

0.
00

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
16

-7
7

เอ
าท
พ
ุท
อน
าล
็อก

 X
30

/8
 [

m
A]

0.
00

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t1

6
16

-8
* 
ฟ
ล
ด
บ
ัส 
แล
ะพ
อร
ต

 F
C

16
-8

0
CT

W
 ฟ
ลด
บ
สั 

1
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
V2

16
-8

2
RE

F 
ฟ
ลด
บ
ัส  

1
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
N

2
16

-8
4

ตัว
เล
ือก
สื่อ
สา
ร 

ST
W

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

V2
16

-8
5

CT
W

 พ
อร
ต 

FC
 1

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

V2
16

-8
6

RE
F 
พ
อร
ต  

FC
 1

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

N
2

16
-9

* 
ค
าท
ี่อา
น
ได


16
-9

0
คํา
สัญ
ญ
าณ
เต
ือน

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t3
2

16
-9

1
คํา
สัญ
ญ
าณ
เต
ือน

 2
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t3

2
16

-9
2

คํา
เต
ือน

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t3
2

16
-9

3
คํา
เต
ือน

 2
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t3

2
16

-9
4

คํา
แส
ดง
สถ
าน
ะแ
บ
บ
ขย
าย

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t3
2

16
-9

5
ภา
ยน
อก

 ค
ําแ
สด
งส
ถา
นะ

 2
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t3

2
16

-9
6

คํา
แส
ดง
กา
รบ
าํร
ุงรั
กษ
า

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t3
2

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

128 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

18
-0

* 
บ
นั
ท
ึก
ก
าร
บํ
ารุ
งรั
ก
ษ
า

18
-0

0
บ
นัท
ึกก
าร
บ
ําร
งุรั
กษ
า:

 ร
าย
กา
ร

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t8
18

-0
1

บ
นัท
ึกก
าร
บ
ําร
งุรั
กษ
า:

 ก
าร
กร
ะท
ํา

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

U
in

t8
18

-0
2

บ
นัท
ึกก
าร
บ
ําร
งุรั
กษ
า:

 เ
วล
า

0 
s

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

0
U

in
t3

2
18

-0
3

บ
นัท
ึกก
าร
บ
ําร
งุรั
กษ
า:

 ว
นัท
ีแ่ล
ะเ
วล
า

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

0
Ti

m
eO

fD
ay

18
-3

* 
อนิ
พุ
ต

 &
 เ
อา
ต
พุ
ต

18
-3

0
อิน
พ
ตุอ
นา
ล็อ
ก 

X4
2/

1
0.

00
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-3
In

t3
2

18
-3

1
อิน
พ
ตุอ
นา
ล็อ
ก 

X4
2/

3
0.

00
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-3
In

t3
2

18
-3

2
อิน
พ
ตุอ
นา
ล็อ
ก 

X4
2/

5
0.

00
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-3
In

t3
2

18
-3

3
อน
าล
็อก
ออ
ก 

X4
2/

7 
[V

]
0.

00
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-3
In

t1
6

18
-3

4
อน
าล
็อก
ออ
ก 

X4
2/

9 
[V

]
0.

00
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-3
In

t1
6

18
-3

5
อน
าล
็อก
ออ
ก 

X4
2/

11
 [

V]
0.

00
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-3
In

t1
6

8
.3

.1
6

1
8

-*
*

 ค
าข
อม
ูล
ที่
อา
น
ได
  2

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss 129

  8



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

20
-0

* 
ก
าร
ป
อน
ก
ลั
บ

20
-0

0
แห
ลง
คา
ป
อน
กล
ับ

 1
[2

] 
อิน
พ
ุท
อน
าล
็อก

 5
4

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

20
-0

1
กา
รแ
ป
ลง
ค
าป
อน
กล
ับ
 1

[0
] 
แบ
บ
เส
นต
รง

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-
U

in
t8

20
-0

2
คา
ป
อน
กล
ับ
 1

 ห
นว
ยแ
ห
ลง

nu
ll

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

20
-0

3
แห
ลง
คา
ป
อน
กล
ับ

 2
[0

] 
ไม
มีฟ
งก
ชั
น

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

20
-0

4
กา
รแ
ป
ลง
ค
าป
อน
กล
ับ
 2

[0
] 
แบ
บ
เส
นต
รง

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-
U

in
t8

20
-0

5
คา
ป
อน
กล
ับ
 2

 ห
นว
ยแ
ห
ลง

nu
ll

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

20
-0

6
แห
ลง
คา
ป
อน
กล
ับ

 3
[0

] 
ไม
มีฟ
งก
ชั
น

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

20
-0

7
กา
รแ
ป
ลง
ค
าป
อน
กล
ับ
 3

[0
] 
แบ
บ
เส
นต
รง

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-
U

in
t8

20
-0

8
คา
ป
อน
กล
ับ
 3

 ห
นว
ยแ
ห
ลง

nu
ll

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

20
-1

2
ห
นว
ย  
คา
อา
งอิ
ง/
คา
ป
อน
กล
ับ

nu
ll

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

20
-2

* 
ค
าป
อน
ก
ลั
บ

/เ
ซ็
ต
พ
อย
ต


20
-2

0
ฟ
งก
ชั
นก
าร
ป
อน
กล
ับ

[4
] 
สูง
สุด

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

20
-2

1
เซ็
ตพ
อย
ต
  1

0.
00

0 
Pr

oc
es

sC
tr

lU
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
20

-2
2

เซ็
ตพ
อย
ต
  2

0.
00

0 
Pr

oc
es

sC
tr

lU
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
20

-2
3

เซ็
ตพ
อย
ต
  3

0.
00

0 
Pr

oc
es

sC
tr

lU
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
20

-7
* 
ก
าร
ป
รับ

 P
ID

 อ
ัต
โน
ม
ัติ

20
-7

0
ป
ระ
เภ
ท
วง
รอ
บ
ป
ด

[0
] 
อัต
โน
มัต
ิ

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

20
-7

1
กา
รด
ําเ
นิน
กา
รข
อง

 P
ID

[0
] 
ป
กติ

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

20
-7

2
PI

D
 ก
าร
เป
ลี่ย
นเ
อา
ท
พ
ุท

0.
10

 N
/A

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-2
U

in
t1

6
20

-7
3

ระ
ดับ
คา
ป
อน
กล
ับ
ต่ํา
สุด

-9
99

99
9.

00
0 

Pr
oc

es
sC

tr
lU

ni
t

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-3
In

t3
2

20
-7

4
ระ
ดับ
คา
ป
อน
กล
ับ
สูง
สุด

99
99

99
.0

00
 P

ro
ce

ss
Ct

rlU
ni

t
2 

se
t-

up
s

TR
U

E
-3

In
t3

2
20

-7
9

กา
รป
รับ

 P
ID

 อั
ตโ
นม
ัติ

[0
] 
ยก
เล
ิกก
าร
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

20
-8

* 
ก
าร
ต
ั้งค
าพื้
น
ฐา
น

 P
ID

20
-8

1
กา
รค
วบ
คุม
แบ
บ
ป
กต
ิ/ผ
กผ
นั 

PI
D

[0
] 
ป
กติ

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

20
-8

2
คว
าม
เร
็วร
อบ
ท
ีเ่ริ่
มส
ตา
รท

 P
ID

 [
RP

M
]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

67
U

in
t1

6
20

-8
3

คว
าม
เร
็วส
ตา
รท

 P
ID

 [
H

z]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

20
-8

4
แบ
นว
ิดท
อา
งอิ
งเ
มื่อ
สถ
าน
ะเ
ป
ด

5 
%

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t8

20
-9

* 
ตั
วค
วบ
คุ
ม

 P
ID

20
-9

1
ป
อง
กัน

 A
nt

iW
in

du
p

[1
] 
เป
ด

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

20
-9

3
คา
เว
ลา

 P
ro

po
rt

io
na

l ข
อง

 P
ID

2.
00

 N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
U

in
t1

6
20

-9
4

คา
เว
ลา

 I
nt

eg
ra

l ข
อง

 P
ID

8.
00

 s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

U
in

t3
2

20
-9

5
คา
เว
ลา

 D
iff

er
en

tia
tio

n 
ขอ
ง 

PI
D

0.
00

 s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

U
in

t1
6

20
-9

6
ขีด
จํา
กัด
คว
าม
แต
กต
าง

 P
ID

5.
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6

8
.3

.1
7

2
0

-*
*

 ว
งร
อบ
ป
ด
ข
อง

 F
C

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

130 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

21
-0

* 
ก
าร
ป
รับ
อตั
โน
ม
ัติ

 C
L 
ส
วน
ข
ย
าย

21
-0

0
ป
ระ
เภ
ท
วง
รอ
บ
ป
ด

[0
] 
อัต
โน
มัต
ิ

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

21
-0

1
กา
รด
ําเ
นิน
กา
รข
อง

 P
ID

[0
] 
ป
กติ

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

21
-0

2
PI

D
 ก
าร
เป
ลี่ย
นเ
อา
ท
พ
ุท

0.
10

 N
/A

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-2
U

in
t1

6
21

-0
3

ระ
ดับ
คา
ป
อน
กล
ับ
ต่ํา
สุด

-9
99

99
9.

00
0 

N
/A

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-3
In

t3
2

21
-0

4
ระ
ดับ
คา
ป
อน
กล
ับ
สูง
สุด

99
99

99
.0

00
 N

/A
2 

se
t-

up
s

TR
U

E
-3

In
t3

2
21

-0
9

กา
รป
รับ

 P
ID

 อั
ตโ
นม
ัติ

[0
] 
ยก
เล
ิกก
าร
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

21
-1

* 
ภ
าย
น
อก

 C
L 

1
 ค
าอ
าง
อิง
ต่ํ
า/
ค
าป
อน
ก
ล
ับ

21
-1

0
ภา
ยน
อก

 1
 ค
าอ
าง
อิง

/ห
นว
ยป
อน
กล
ับ

[0
]

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

21
-1

1
ภา
ยน
อก

 1
 ค
าอ
าง
อิง
ต่ํา
สุด

0.
00

0 
Ex

tP
ID

1U
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
21

-1
2

ภา
ยน
อก

 1
 ค
าอ
าง
อิง
สูง
สุด

10
0.

00
0 

Ex
tP

ID
1U

ni
t

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
In

t3
2

21
-1

3
ภา
ยน
อก

 1
 แ
ห
ลง
คา
อา
งอิ
ง

[0
] 
ไม
มีฟ
งก
ชั
น

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

21
-1

4
ภา
ยน
อก

 1
 แ
ห
ลง
คา
ป
อน
กล
ับ

[0
] 
ไม
มีฟ
งก
ชั
น

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

21
-1

5
ภา
ยน
อก

 1
 เ
ซ็
ตพ
อย
ต

0.
00

0 
Ex

tP
ID

1U
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
21

-1
7

ภา
ยน
อก

 1
 ค
าอ
าง
อิง

 [
ห
นว
ย]

0.
00

0 
Ex

tP
ID

1U
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
21

-1
8

ภา
ยน
อก

 1
 ค
าป
อน
กล
ับ
 [
ห
นว
ย]

0.
00

0 
Ex

tP
ID

1U
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
21

-1
9

ภา
ยน
อก

 1
 เ
อา
ท
พ
ุต 

[%
]

0 
%

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
In

t3
2

21
-2

* 
ภ
าย
น
อก

 C
L 

1 
P

ID
21

-2
0

ภา
ยน
อก

 1
 ก
าร
คว
บ
คุม
แบ
บ
ป
กต
ิ/ผ
กผ
ัน

[0
] 
ป
กติ

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

21
-2

1
ภา
ยน
อก

 1
 อั
ตร
าข
ยา
ยต
าม
สว
น

0.
50

 N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
U

in
t1

6
21

-2
2

ภา
ยน
อก

 1
 เ
วล
าร
วม

20
.0

0 
s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
U

in
t3

2
21

-2
3

ภา
ยน
อก

 1
 เ
วล
าค
วา
มต
าง

0.
00

 s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

U
in

t1
6

21
-2

4
ภา
ยน
อก

 1
 ส
วน
ตา
ง 
ขีด
จาํ
กัด
อัต
รา
ขย
าย

5.
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
21

-3
* 
ภ
าย
น
อก

 C
L 

2
 ค
าอ
าง
อิง
ต่ํ
า/
ค
าป
อน
ก
ล
ับ

21
-3

0
ภา
ยน
อก

 2
 ค
าอ
าง
อิง

/ห
นว
ยป
อน
กล
ับ

[0
]

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

21
-3

1
ภา
ยน
อก

 2
 ค
าอ
าง
อิง
ต่ํา
สุด

0.
00

0 
Ex

tP
ID

2U
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
21

-3
2

ภา
ยน
อก

 2
 ค
าอ
าง
อิง
สุง
สุด

10
0.

00
0 

Ex
tP

ID
2U

ni
t

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
In

t3
2

21
-3

3
ภา
ยน
อก

 2
 แ
ห
ลง
คา
อา
งอิ
ง

[0
] 
ไม
มีฟ
งก
ชั
น

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

21
-3

4
ภา
ยน
อก

 2
 แ
ห
ลง
คา
ป
อน
กล
ับ

[0
] 
ไม
มีฟ
งก
ชั
น

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

21
-3

5
ภา
ยน
อก

 2
 เ
ซ็
ตพ
อย
ต

0.
00

0 
Ex

tP
ID

2U
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
21

-3
7

ภา
ยน
อก

 2
 ค
าอ
าง
อิง

 [
ห
นว
ย]

0.
00

0 
Ex

tP
ID

2U
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
21

-3
8

ภา
ยน
อก

 2
 ค
าป
อน
กล
ับ
 [
ห
นว
ย]

0.
00

0 
Ex

tP
ID

2U
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
21

-3
9

ภา
ยน
อก

 2
 เ
อา
ท
พ
ุต 

[%
]

0 
%

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
In

t3
2

21
-4

* 
ภ
าย
น
อก

 C
L 

2 
P

ID
21

-4
0

ภา
ยน
อก

 2
 ก
าร
คว
บ
คุม
แบ
บ
ป
กต
ิ/ผ
กผ
ัน

[0
] 
ป
กติ

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

21
-4

1
ภา
ยน
อก

 2
 อั
ตร
าข
ยา
ยต
าม
สว
น

0.
50

 N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
U

in
t1

6
21

-4
2

ภา
ยน
อก

 2
 เ
วล
าร
วม

20
.0

0 
s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
U

in
t3

2
21

-4
3

ภา
ยน
อก

 2
 เ
วล
าค
วา
มต
าง

0.
00

 s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

U
in

t1
6

21
-4

4
ภา
ยน
อก

 2
 ส
วน
ตา
ง  
ขีด
จาํ
กัด
อัต
รา
ขย
าย

5.
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
21

-5
* 
ภ
าย
น
อก

 C
L 

3
 ค
าอ
าง
อิง
ต่ํ
า/
ค
าป
อน
ก
ล
ับ

21
-5

0
ภา
ยน
อก

 3
 ค
าอ
าง
อิง

/ห
นว
ยป
อน
กล
ับ

[0
]

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

21
-5

1
ภา
ยน
อก

 3
 ค
าอ
าง
อิง
ต่ํา
สุด

0.
00

0 
Ex

tP
ID

3U
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
21

-5
2

ภา
ยน
อก

 3
 ค
าอ
าง
อิง
สุง
สุด

10
0.

00
0 

Ex
tP

ID
3U

ni
t

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
In

t3
2

21
-5

3
ภา
ยน
อก

 3
 แ
ห
ลง
คา
อา
งอิ
ง

[0
] 
ไม
มีฟ
งก
ชั
น

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

21
-5

4
ภา
ยน
อก

 3
 แ
ห
ลง
คา
ป
อน
กล
ับ

[0
] 
ไม
มีฟ
งก
ชั
น

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

21
-5

5
ภา
ยน
อก

 3
 เ
ซ็
ตพ
อย
ต

0.
00

0 
Ex

tP
ID

3U
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
21

-5
7

ภา
ยน
อก

 3
 ค
าอ
าง
อิง

 [
ห
นว
ย]

0.
00

0 
Ex

tP
ID

3U
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
21

-5
8

ภา
ยน
อก

 3
 ค
าป
อน
กล
ับ
 [
ห
นว
ย]

0.
00

0 
Ex

tP
ID

3U
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
21

-5
9

ภา
ยน
อก

 3
 เ
อา
ท
พ
ุต 

[%
]

0 
%

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
In

t3
2

8
.3

.1
8

2
1

-*
*

 ส
วน
ข
ย
าย

 ว
งร
อบ
ป
ด

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss 131

  8



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

21
-6

* 
ภ
าย
น
อก

 C
L 

3 
P

ID
21

-6
0

ภา
ยน
อก

 3
 ก
าร
คว
บ
คุม
แบ
บ
ป
กต
ิ/ผ
กผ
ัน

[0
] 
ป
กติ

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

21
-6

1
ภา
ยน
อก

 3
 อั
ตร
าข
ยา
ยต
าม
สว
น

0.
50

 N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
U

in
t1

6
21

-6
2

ภา
ยน
อก

 3
 เ
วล
าร
วม

20
.0

0 
s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
U

in
t3

2
21

-6
3

ภา
ยน
อก

 3
 เ
วล
าค
วา
มต
าง

0.
00

 s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

U
in

t1
6

21
-6

4
ภา
ยน
อก

 3
 ส
วน
ตา
ง  
ขีด
จาํ
กัด
อัต
รา
ขย
าย

5.
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

132 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss 133

  8



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

22
-0

* 
อืน่
ๆ

22
-0

0
ห
นว
งเ
วล
าอิ
นเ
ตอ
รล็
อก
ภ
าย
นอ
ก

0 
s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
22

-2
* 
ก
าร
ต
รว
จพ
บ
ก
าร
ไม
ไห
ล

22
-2

0
กา
รต
ั้งค
าพ
ลัง
งา
นต่ํ
าอั
ตโ
นม
ัติ

[0
] 
ป
ด

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-
U

in
t8

22
-2

1
กา
รต
รว
จพ
บ
กํา
ลัง
ต่ํา

[0
] 
ยก
เล
ิกก
าร
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

22
-2

2
กา
รต
รว
จพ
บ
คว
าม
เร
็วต
่ํา

[0
] 
ยก
เล
ิกก
าร
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

22
-2

3
ฟ
งก
ช
ัน/
ท
ี่ไม
ไห
ล

[0
] 
ป
ด

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

22
-2

4
กา
รห
นว
งท
ีไ่ม
ไห
ล

10
 s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
22

-2
6

ฟ
งก
ชั
นป
มแ
ห
ง

[0
] 
ป
ด

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

22
-2

7
กา
รห
นว
งเ
วล
าป
มแ
ห
ง

10
 s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
22

-2
8

N
o-

Fl
ow

 L
ow

 S
pe

ed
 [

RP
M

]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
67

U
in

t1
6

22
-2

9
N

o-
Fl

ow
 L

ow
 S

pe
ed

 [
H

z]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

22
-3

* 
ก
าร
ป
รับ
กํ
าล
ังท
ี่ไม
มี
ก
าร
ไห
ล

22
-3

0
กํา
ลัง
ท
ี่ไม
มีก
าร
ไห
ล

0.
00

 k
W

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

1
U

in
t3

2
22

-3
1

แฟ
กเ
ตอ
รแ
กไ
ขกํ
าล
ัง

10
0 

%
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t1
6

22
-3

2
คว
าม
เร
็วต
่ํา 

[R
PM

]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
67

U
in

t1
6

22
-3

3
คว
าม
เร
็วต
่ํา 

[H
z]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
22

-3
4

กํา
ลัง
ท
ี่คว
าม
เร
็วต่ํ
า 

[k
W

]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
1

U
in

t3
2

22
-3

5
กํา
ลัง
ท
ี่คว
าม
เร
็วต่ํ
า 

[H
P]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
U

in
t3

2
22

-3
6

คว
าม
เร
็วส
ูง 

[R
PM

]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
67

U
in

t1
6

22
-3

7
คว
าม
เร
็วส
ูง 

[H
z]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
22

-3
8

กํา
ลัง
คว
าม
เร
็วส
ูง 

[k
W

]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
1

U
in

t3
2

22
-3

9
กํา
ลัง
คว
าม
เร
็วส
ูง 

[H
P]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
U

in
t3

2
22

-4
* 
โห
ม
ด
ก
าร
ห
ล
ับ

22
-4

0
เว
ลา
รัน
ต่ํา
สุด

60
 s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
22

-4
1

เว
ลา
ห
ลับ
ต่ํา
สุด

30
 s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
22

-4
2

คว
าม
เร
็วก
าร
ป
ลุก
กา
รท
ําง
าน
ตอ
รอ
บ

 [
RP

M
]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

67
U

in
t1

6
22

-4
3

คว
าม
เร
็วก
าร
ป
ลุก
กา
รท
ําง
าน

 [
H

Z]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

22
-4

4
ป
ลุก
กา
รท
าํง
าน

 ด
วย
คว
าม
ตา
งค
าอ
าง
อิง
ต่ํา

/ค
าป
อน
กล
ับ

10
 %

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
In

t8
22

-4
5

บ
สูต
เซ็
ตพ
อย
ต

0 
%

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
In

t8
22

-4
6

เว
ลา
บ
สูต
สูง
สุด

60
 s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
22

-5
* 
ป
ล
าย
ข
อง
เส
น
โค
ง

22
-5

0
ฟ
งก
ชั
นสิ้
นส
ุดเ
สน
โค
ง

[0
] 
ป
ด

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

22
-5

1
กา
รห
นว
งเ
วล
าส
ิ้นสุ
ดเ
สน
โค
ง

10
 s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
22

-6
* 
ก
าร
ต
รว
จพ
บ
ส
าย
พ
าน
ช
ํารุ
ด

22
-6

0
ฟ
งก
ชั
นส
าย
พ
าน
ช
ําร
ุด

[0
] 
ป
ด

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

22
-6

1
คา
แร
งบ
ิด 
ขอ
งฟ
งก
ชั
นส
าย
พ
าน
ช
ําร
ุด

10
 %

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t8

22
-6

2
คา
เว
ลา
ท
ี่ห
นว
ง  
ขอ
งฟ
งก
ชั
นส
าย
พ
าน
ช
ําร
ุด

10
 s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
22

-7
* 
ก
าร
ป
อง
กั
น
เดิ
น
วง
รอ
บ
ส
ั้น

22
-7

5
กา
รป
อง
กัน
เด
ินว
งร
อบ
สั้น

[0
] 
ยก
เล
ิกก
าร
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

22
-7

6
ชว
งเ
วล
าร
ะห
วา
งก
าร
สต
าร
ท

st
ar

t_
to

_s
ta

rt
_m

in
_o

n_
tim

e 
(P

22
77

)
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t1
6

22
-7

7
เว
ลา
รัน
ต่ํา
สุด

0 
s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6

8
.3

.1
9

2
2

-*
*

 ฟ
งก
ชั
น
ก
าร
ป
ระ
ย
ุก
ต
ใช
งา
น

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

134 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

2
2

-8
* 

Fl
ow

 C
om

pe
n

sa
ti

on
22

-8
0

กา
รช
ดเ
ช
ยก
าร
ไห
ล

[0
] 
ยก
เล
ิกก
าร
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

22
-8

1
กา
รป
ระ
มา
ณ
กา
รเ
ส
นโ
คง
แบ
บ
ล
ิเนี
ยร
 -ส
ี่เห
ลี่ย
ม

10
0 

%
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t8
22

-8
2

กา
รค
ําน
วณ
จุด
ท
าํง
าน

[0
] 
ยก
เล
ิกก
าร
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

22
-8

3
คว
าม
เร
็วท
ี่ไม
มีก
าร
ไห
ล  

[R
PM

]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
67

U
in

t1
6

22
-8

4
คว
าม
เร
็วท
ี่ไม
มีก
าร
ไห
ล 

[H
z]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
22

-8
5

คว
าม
เร
็วท
ี่จุด
กา
รอ
อก
แบ
บ
 [

RP
M

]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
67

U
in

t1
6

22
-8

6
คว
าม
เร
็วท
ี่จุด
กา
รอ
อก
แบ
บ
 [

H
z]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
22

-8
7

แร
งด
ันท
ีไ่ม
มีก
าร
ไห
ล

0.
00

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
22

-8
8

แร
งด
ันท
ีพ่
ิกัด
คว
าม
เร
็ว

99
99

99
.9

99
 N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
22

-8
9

กา
รไ
ห
ลท
ี่จุด
ออ
กแ
บ
บ

0.
00

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
22

-9
0

กา
รไ
ห
ลท
ี่พ
กิัด
คว
าม
เร
็ว

0.
00

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss 135

  8



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

23
-0

* 
ก
าร
ก
ระ
ท
ําท
ี่ตั้
งเ
วล
าไ
ว

23
-0

0
เว
ลา
ท
ีเ่ป
ด

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

0
Ti

m
eO

fD
ay

W
oD

at
e

23
-0

1
กา
รก
ระ
ท
าํข
ณ
ะเ
ป
ด

[0
] 

D
IS

AB
LE

D
 (
ไม
ใช
 )

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

23
-0

2
เว
ลา
ท
ีป่
ด

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

0
Ti

m
eO

fD
ay

W
oD

at
e

23
-0

3
กา
รก
ระ
ท
าํข
ณ
ะป
ด

[0
] 

D
IS

AB
LE

D
 (
ไม
ใช
 )

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

23
-0

4
เห
ตุก
าร
ณ


[0
] 
ท
ุกว
นั

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

23
-1

* 
ก
าร
บ
ํารุ
งรั
ก
ษ
า

23
-1

0
รา
ยก
าร
บ
ําร
ุงรั
กษ
า

[1
] 
ตล
ับ
ลูก
ป
นม
อเ
ตอ
ร

1 
se

t-
up

TR
U

E
-

U
in

t8
23

-1
1

กา
รล
งม
ือบ
าํร
ุงรั
กษ
า

[1
] 
ท
าํใ
ห
ห
ล
อล
ื่น

1 
se

t-
up

TR
U

E
-

U
in

t8
23

-1
2

ฐา
นเ
วล
าบ
าํร
ุงร
ักษ
า

[0
] 
ไม
ใช
งา
น

1 
se

t-
up

TR
U

E
-

U
in

t8
23

-1
3

ชว
งเ
วล
าบ
ําร
งุรั
กษ
า

1 
h

1 
se

t-
up

TR
U

E
74

U
in

t3
2

23
-1

4
วนั
ท
ีแ่ล
ะเ
วล
าบ
าํร
ุงรั
กษ
า

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

1 
se

t-
up

TR
U

E
0

Ti
m

eO
fD

ay
23

-1
* 
รีเ
ซ
็ต
ก
าร
บ
ํารุ
งรั
ก
ษ
า

23
-1

5
รีเ
ซ็
ตคํ
าบ
ําร
ุงรั
กษ
า

[0
] 
ไม
รีเ
ซ็
ต

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

23
-1

6
ขอ
คว
าม
แส
ดง
กา
รบ
ําร
ุงรั
กษ
า

0 
N

/A
1 

se
t-

up
TR

U
E

0
Vi

sS
tr

[2
0]

23
-5

* 
บ
นั
ท
ึก
พ
ล
ังง
าน

23
-5

0
คว
าม
ละ
เอี
ยด
ใน
กา
รบ
นัท
ึกพ
ลัง
งา
น

[5
] 

24
 ชั่
วโ
มง
ท
ีผ่
าน
มา

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

23
-5

1
ช
วง
เว
ลา
สต
าร
ท

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

0
Ti

m
eO

fD
ay

23
-5

3
บ
นัท
กึพ
ลัง
งา
น

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t3
2

23
-5

4
รีเ
ซ็
ตบ
นัท
กึพ
ลัง
งา
น

[0
] 
ไม
รีเ
ซ็
ต

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

23
-6

* 
เท
รน
ด
ิ้ง

23
-6

0
ตัว
แป
รเ
ท
รน
ด


[0
] 
กํา
ลัง

 [
kW

]
2 

se
t-

up
s

TR
U

E
-

U
in

t8
23

-6
1

ขอ
มูล
เล
ขฐ
าน
สอ
งต
อเ
นื่อ
ง

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t3
2

23
-6

2
ขอ
มูล
เล
ขฐ
าน
สอ
งท
ีต่ั้ง
เว
ลา
ไว


0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t3
2

23
-6

3
ระ
ยะ
เว
ลา
กา
รส
ตา
รท
ท
ี่ตั้ง
เว
ลา
ไว


Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

0
Ti

m
eO

fD
ay

23
-6

4
ระ
ยะ
เว
ลา
กา
รห
ยุด
ท
ีต่ั้ง
เว
ลา
ไว


Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

0
Ti

m
eO

fD
ay

23
-6

5
ขอ
มูล
เล
ขฐ
าน
สอ
งต
่ําส
ุด

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

0
U

in
t8

23
-6

6
กา
รร
ีเซ็
ตข
อม
ูลเ
ลข
ฐา
นส
อง
ต
อเ
นื่อ
ง

[0
] 
ไม
รีเ
ซ็
ต

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

23
-6

7
ตั้ง
เว
ลา
ขอ
งก
าร
รีเ
ซ็
ตข
อม
ูลเ
ลข
ฐา
นส
อง

[0
] 
ไม
รีเ
ซ็
ต

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

23
-8

* 
ตั
วนั
บ
ก
าร
ค
ืน
ท
ุน

23
-8

0
คา
อา
งอิ
งต
วัป
ระ
กอ
บ
กํา
ลัง

10
0 

%
2 

se
t-

up
s

TR
U

E
0

U
in

t8
23

-8
1

ตน
ท
นุพ
ลัง
งา
น

1.
00

 N
/A

2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-2
U

in
t3

2
23

-8
2

กา
รล
งท
ุน

0 
N

/A
2 

se
t-

up
s

TR
U

E
0

U
in

t3
2

23
-8

3
กา
รป
ระ
ห
ยัด
พ
ลัง
งา
น

0 
kW

h
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
75

In
t3

2
23

-8
4

กา
รป
ระ
ห
ยัด
ต
นท
ุน

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

In
t3

2

8
.3

.2
0

2
3

-*
*

 ก
าร
ด
ําเ
น
ิน
ก
าร
ต
าม
เว
ล
าท
ี่ต
ั้ง

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

136 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธ
ิบ
าย
พ
าร
าม
ิเต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
าํง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
ันx

ป
ระ
เภ
ท

25
-0

* 
ก
าร
ต
ั้งค
าร
ะบ
บ

25
-0

0
ตัว
คว
บ
คุม
แบ
บ
คา
สเ
คด

nu
ll

2 
se

t-
up

s
FA

LS
E

-
U

in
t8

25
-0

2
มอ
เต
อร
สต
าร
ท

[0
] 
ได
เร็
กอ
อน
ไล
น

2 
se

t-
up

s
FA

LS
E

-
U

in
t8

25
-0

4
กา
รห
มุน
เว
ยีน
สล
ับ
ป
ม

nu
ll

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

25
-0

5
ป
มนํ
าต
าย
ตัว

nu
ll

2 
se

t-
up

s
FA

LS
E

-
U

in
t8

25
-0

6
จํา
นว
นข
อง
ป
ม

2 
N

/A
2 

se
t-

up
s

FA
LS

E
0

U
in

t8
25

-2
* 
ก
าร
ต
ั้งค
าแ
บ
น
วิด
ท


25
-2

0
แบ
นว
ิดท
สเ
ตจ

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t8

25
-2

1
แบ
นว
ิดท
 o

ve
rr

id
e

10
0 

%
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t8
25

-2
2

แบ
นว
ิดท
คว
าม
เร
็วต
าย
ตัว

ca
sc

o_
st

ag
in

g_
ba

nd
w

id
th

 (
P2

52
0)

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t8

25
-2

3
ห
นว
งเ
วล
าส
เต
จ 

SB
W

15
 s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
25

-2
4

ห
นว
งเ
วล
าด
ีสเ
ตจ

 S
BW

15
 s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
25

-2
5

เว
ลา

 O
BW

10
 s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
25

-2
6

ดีส
เต
จท
ี่ไม
มีก
าร
ไห
ล

[0
] 
ยก
เล
ิกก
าร
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

25
-2

7
ฟ
งก
ชั
นส
เต
จ

nu
ll

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

25
-2

8
เว
ลา
ฟ
งก
ชั
นส
เต
จ

15
 s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
25

-2
9

ฟ
งก
ชั
นดี
สเ
ตจ

nu
ll

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

25
-3

0
เว
ลา
ฟ
งก
ชั
นดี
สเ
ตจ

15
 s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
25

-4
* 
ก
าร
ต
ั้งค
าส
เต
จ

25
-4

0
เว
ลา
ท
ี่ห
นว
ง  
ช
วง
ลด
คว
าม
เร
็ว

10
.0

 s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

25
-4

1
เว
ลา
ท
ี่ห
นว
ง 
ช
วง
เพ
ิม่ค
วา
มเ
ร็ว

2.
0 

s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

25
-4

2
คา
เร
ิ่มต
นส
เต
จ

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t8

25
-4

3
คา
เร
ิ่มต
นดี
สเ
ตจ

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t8

25
-4

4
คว
าม
เร
็วส
เต
จ 

[R
PM

]
0 

RP
M

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

67
U

in
t1

6
25

-4
5

คว
าม
เร
็วส
เต
จ 

[H
z]

0.
0 

H
z

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
25

-4
6

คว
าม
เร
็วด
ีสเ
ตจ

 [
RP

M
]

0 
RP

M
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
67

U
in

t1
6

25
-4

7
คว
าม
เร
็วด
ีสเ
ตจ

 [
H

z]
0.

0 
H

z
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

25
-5

* 
ก
าร
ต
ั้งค
าก
าร
เป
ล
ี่ย
น

25
-5

0
กา
รเ
ป
ลี่ย
นป
มนํ
า

nu
ll

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

25
-5

1
เห
ตุก
าร
ณ
กา
รเ
ป
ลี่ย
น

[0
] 
ภา
ยน
อก

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

25
-5

2
ช
วง
เว
ลา
กา
รเ
ป
ล
ี่ยน

24
 h

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

74
U

in
t1

6
25

-5
3

คา
ตัว
ตั้ง
เว
ลา
ขอ
งก
าร
เป
ลี่ย
น

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

Vi
sS

tr
[7

]

25
-5

4
เว
ลา
ขอ
งก
าร
เป
ล
ี่ยน
ท
ี่กํา
ห
นด
ไว
แล
ว

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
Ti

m
eO

fD
ay

W
oD

at
e

25
-5

5
เป
ลี่ย
นถ
าโ
ห
ลด

 <
50

%
[1

] 
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

25
-5

6
โห
มด
สเ
ตจ
ท
ีก่า
รเ
ป
ลี่ย
น

[0
] 
ช
ะล
อ

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

25
-5

8
กา
รห
นว
งเ
วล
าร
ันป
มตั
วต
อไ
ป

0.
1 

s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

25
-5

9
กา
รห
นว
งเ
วล
าร
ันป
มตั
วค
งท
ี่

0.
5 

s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

8
.3

.2
1

2
5

-*
*

 ต
ัวค
วบ
คุ
ม
ค
าส
เค
ด

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss 137

  8



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

25
-8

* 
ส
ถ
าน
ะ

25
-8

0
สถ
าน
ะค
าส
เค
ด

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

Vi
sS

tr
[2

5]
25

-8
1

สถ
าน
ะป
ม

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

Vi
sS

tr
[2

5]
25

-8
2

ป
มนํ
า

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t8
25

-8
3

สถ
าน
ะร
ีเล
ย

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

Vi
sS

tr
[4

]
25

-8
4

เว
ลา
เป
ดป
ม

0 
h

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

74
U

in
t3

2
25

-8
5

เว
ลา
เป
ดรี
เล
ย

0 
h

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

74
U

in
t3

2
25

-8
6

กา
รร
ีเซ็
ตต
ัวนั
บ
รีเ
ลย


[0
] 
ไม
รีเ
ซ็
ต

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

25
-9

* 
บ
ริก
าร

25
-9

0
อิน
เต
อร
ล็อ
คป
ม

[0
] 
ป
ด

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

25
-9

1
กา
รเ
ป
ลี่ย
นด
วย
มือ

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t8

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

138 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

26
-0

* 
โห
ม
ด
อน
าล
็อก

 I
/O

26
-0

0
ขั้ว

 X
42

/1
 โ
ห
มด

[1
] 
แร
งด
ันไ
ฟ
ฟ
า

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

26
-0

1
ขั้ว

 X
42

/3
 โ
ห
มด

[1
] 
แร
งด
ันไ
ฟ
ฟ
า

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

26
-0

2
ขั้ว

 X
42

/5
 โ
ห
มด

[1
] 
แร
งด
ันไ
ฟ
ฟ
า

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

26
-1

* 
อนิ
พุ
ต
อน
าล
็อก

 X
42

/1
26

-1
0

ขั้ว
 X

42
/1

 แ
รง
ดัน
ต่ํา

0.
07

 V
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

In
t1

6
26

-1
1

ขั้ว
 X

42
/1

 แ
รง
ดัน
สูง

10
.0

0 
V

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
In

t1
6

26
-1

4
ขั้ว

 X
42

/1
 ค
าต
่ําข
อง
คา
อา
งอิ
ง/
ค
า 
ป
อน
กล
ับ

0.
00

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
26

-1
5

ขั้ว
 X

42
/1

 ค
าส
ูงข
อง
คา
อา
งอิ
ง/
ค
า 
ป
อน
กล
ับ

10
0.

00
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
In

t3
2

26
-1

6
ขั้ว

 X
42

/1
 ค
าค
งท
ี่เว
ลา
ตัว
กร
อง

0.
00

1 
s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
U

in
t1

6
26

-1
7

ขั้ว
 X

42
/1

 แ
รง
ดัน
ต่ํา
เกิ
นไ
ป

[1
] 
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

26
-2

* 
อนิ
พุ
ต
อน
าล
็อก

 X
42

/3
26

-2
0

ขั้ว
 X

42
/3

 แ
รง
ดัน
ต่ํา

0.
07

 V
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

In
t1

6
26

-2
1

ขั้ว
 X

42
/3

 แ
รง
ดัน
สูง

10
.0

0 
V

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
In

t1
6

26
-2

4
ขั้ว

 X
42

/3
 ค
าต
่ําข
อง
คา
อา
งอิ
ง/
ค
า 
ป
อน
กล
ับ

0.
00

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
26

-2
5

ขั้ว
 X

42
/3

 ค
าส
ูงข
อง
คา
อา
งอิ
ง/
ค
า 
ป
อน
กล
ับ

10
0.

00
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
In

t3
2

26
-2

6
ขั้ว

 X
42

/3
 ค
าค
งท
ี่เว
ลา
ตัว
กร
อง

0.
00

1 
s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
U

in
t1

6
26

-2
7

ขั้ว
 X

42
/3

 แ
รง
ดัน
ต่ํา
เกิ
นไ
ป

[1
] 
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

26
-3

* 
อนิ
พุ
ต
อน
าล
็อก

 X
42

/5
26

-3
0

ขั้ว
 X

42
/5

 แ
รง
ดัน
ต่ํา

0.
07

 V
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

In
t1

6
26

-3
1

ขั้ว
 X

42
/5

 แ
รง
ดัน
สูง

10
.0

0 
V

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
In

t1
6

26
-3

4
ขั้ว

 X
42

/5
 ค
าต
่ําข
อง
คา
อา
งอิ
ง/
ค
า 
ป
อน
กล
ับ

0.
00

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
26

-3
5

ขั้ว
 X

42
/5

 ค
าส
ูงข
อง
คา
อา
งอิ
ง/
ค
า 
ป
อน
กล
ับ

10
0.

00
0 

N
/A

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
In

t3
2

26
-3

6
ขั้ว

 X
42

/5
 ค
าค
งท
ี่เว
ลา
ตัว
กร
อง

0.
00

1 
s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
U

in
t1

6
26

-3
7

ขั้ว
 X

42
/5

 แ
รง
ดัน
ต่ํา
เกิ
นไ
ป

[1
] 
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

26
-4

* 
เอ
าท
พุ
ท
อน
าล
็อก

 X
4

2
/7

26
-4

0
ขั้ว

 X
42

/7
 เ
อา
ท
พ
ุต

[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

26
-4

1
ขั้ว

 X
42

/7
 ส
เก
ลต
่ําสุ
ด

0.
00

 %
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

In
t1

6
26

-4
2

ขั้ว
 X

42
/7

 ส
เก
ลส
ูงสุ
ด

10
0.

00
 %

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
In

t1
6

26
-4

3
ขั้ว
ตอ

 X
42

/7
 บ
สัค
วบ
คุม

0.
00

 %
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

N
2

26
-4

4
ขั้ว
ตอ

 X
42

/7
 ค
าห
มด
เว
ลา
ท
ีต่ั้ง
ไว
ล
วง
ห
นา

0.
00

 %
1 

se
t-

up
TR

U
E

-2
U

in
t1

6
26

-5
* 
เอ
าท
พุ
ท
อน
าล
็อก

 X
4

2
/9

26
-5

0
ขั้ว

 X
42

/9
 เ
อา
ท
พ
ุต

[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

26
-5

1
ขั้ว

 X
42

/9
 ส
เก
ลต
่ําสุ
ด

0.
00

 %
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

In
t1

6
26

-5
2

ขั้ว
 X

42
/9

 ส
เก
ลส
ูงสุ
ด

10
0.

00
 %

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
In

t1
6

26
-5

3
ขั้ว
ตอ

 X
42

/9
 บ
สัค
วบ
คุม

0.
00

 %
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

N
2

26
-5

4
ขั้ว
ตอ

 X
42

/9
 ค
าห
มด
เว
ลา
ท
ีต่ั้ง
ไว
ล
วง
ห
นา

0.
00

 %
1 

se
t-

up
TR

U
E

-2
U

in
t1

6
26

-6
* 
เอ
าท
พุ
ท
อน
าล
็อก

 X
4

2
/1

1
26

-6
0

ขั้ว
 X

42
/1

1 
เอ
าท
พ
ตุ

[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

26
-6

1
ขั้ว

 X
42

/1
1 
สเ
กล
ต่ํา
สุด

0.
00

 %
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

In
t1

6
26

-6
2

ขั้ว
 X

42
/1

1 
สเ
กล
สูง
สุด

10
0.

00
 %

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-2
In

t1
6

26
-6

3
ขั้ว
ตอ

 X
42

/1
1 
บ
สัค
วบ
คุม

0.
00

 %
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

N
2

26
-6

4
ขั้ว
ตอ

 X
42

/1
1 
คา
ห
มด
เว
ลา
ท
ี่ตั้ง
ไว
ลว
งห
นา

0.
00

 %
1 

se
t-

up
TR

U
E

-2
U

in
t1

6

8
.3

.2
2

2
6

-*
*

 M
C

B
 1

0
9

 อ
ุป
ก
รณ
เส
ริม

 I
/O

 อ
น
าล็
อก

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss 139

  8



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

27
-0

* 
C

on
tr

ol
 &

 S
ta

tu
s

27
-0

1
Pu

m
p 

St
at

us
[0

] 
R
ea

dy
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-

U
in

t8
27

-0
2

M
an

ua
l P

um
p 

Co
nt

ro
l

[0
] 

N
o 

O
pe

ra
tio

n
2 

se
t-

up
s

TR
U

E
-

U
in

t8
27

-0
3

Cu
rr

en
t 

Ru
nt

im
e 

H
ou

rs
0 

h
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
74

U
in

t3
2

27
-0

4
Pu

m
p 

To
ta

l L
ife

tim
e 

H
ou

rs
0 

h
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
74

U
in

t3
2

27
-1

* 
C

on
fi

gu
ra

ti
on

27
-1

0
Ca

sc
ad

e 
Co

nt
ro

lle
r

[0
] 

D
is

ab
le

d
2 

se
t-

up
s

FA
LS

E
-

U
in

t8
27

-1
1

N
um

be
r 

O
f 

D
riv

es
1 

N
/A

2 
se

t-
up

s
FA

LS
E

0
U

in
t8

27
-1

2
N

um
be

r 
O

f 
Pu

m
ps

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

2 
se

t-
up

s
FA

LS
E

0
U

in
t8

27
-1

4
Pu

m
p 

Ca
pa

ci
ty

10
0 

%
2 

se
t-

up
s

FA
LS

E
0

U
in

t1
6

27
-1

6
Ru

nt
im

e 
Ba

la
nc

in
g

[0
] 

Ba
la

nc
ed

 P
rio

rit
y 

1
2 

se
t-

up
s

TR
U

E
-

U
in

t8
27

-1
7

M
ot

or
 S

ta
rt

er
s

[0
] 

D
ire

ct
 O

nl
in

e
2 

se
t-

up
s

FA
LS

E
-

U
in

t8
27

-1
8

Sp
in

 T
im

e 
fo

r 
U

nu
se

d 
Pu

m
ps

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
27

-1
9

Re
se

t 
Cu

rr
en

t 
Ru

nt
im

e 
H

ou
rs

[0
] 
ไม
รีเ
ซ็
ต

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

27
-2

* 
B

an
dw

id
th

 S
et

ti
n

gs
27

-2
0

N
or

m
al

 O
pe

ra
tin

g 
Ra

ng
e

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t8

27
-2

1
O

ve
rr

id
e 

Li
m

it
10

0 
%

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t8

27
-2

2
Fi

xe
d 

Sp
ee

d 
O

nl
y 

O
pe

ra
tin

g 
Ra

ng
e

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t8

27
-2

3
St

ag
in

g 
D

el
ay

15
 s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
27

-2
4

D
es

ta
gi

ng
 D

el
ay

15
 s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
27

-2
5

O
ve

rr
id

e 
H

ol
d 

Ti
m

e
10

 s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t1
6

27
-2

7
M

in
 S

pe
ed

 D
es

ta
ge

 D
el

ay
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t1
6

27
-3

* 
St

ag
in

g 
Sp

ee
d

27
-3

0
กา
รป
รับ
อัต
โน
มัติ

 ค
วา
มเ
ร็ว
กา
รส
เต
จ

[1
] 
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

27
-3

1
St

ag
e 

O
n 

Sp
ee

d 
[R

PM
]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

67
U

in
t1

6
27

-3
2

St
ag

e 
O

n 
Sp

ee
d 

[H
z]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
27

-3
3

St
ag

e 
O

ff
 S

pe
ed

 [
RP

M
]

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

67
U

in
t1

6
27

-3
4

St
ag

e 
O

ff
 S

pe
ed

 [
H

z]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

27
-4

* 
St

ag
in

g 
Se

tt
in

gs
27

-4
0

กา
รป
รับ
อัต
โน
มัติ

 ก
าร
ตั้ง
ค
าก
าร
สเ
ตจ

[0
] 
ยก
เล
ิกก
าร
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

27
-4

1
Ra

m
p 

D
ow

n 
D

el
ay

10
.0

 s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

27
-4

2
Ra

m
p 

U
p 

D
el

ay
2.

0 
s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6
27

-4
3

St
ag

in
g 

Th
re

sh
ol

d
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t8
27

-4
4

D
es

ta
gi

ng
 T

hr
es

ho
ld

Ex
pr

es
si

on
Li

m
it

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t8

27
-4

5
St

ag
in

g 
Sp

ee
d 

[R
PM

]
0 

R
PM

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

67
U

in
t1

6
27

-4
6

St
ag

in
g 

Sp
ee

d 
[H

z]
0.

0 
H

z
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

27
-4

7
D

es
ta

gi
ng

 S
pe

ed
 [

RP
M

]
0 

R
PM

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

67
U

in
t1

6
27

-4
8

D
es

ta
gi

ng
 S

pe
ed

 [
H

z]
0.

0 
H

z
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

27
-5

* 
A

lt
er

na
te

 S
et

ti
n

gs
27

-5
0

Au
to

m
at

ic
 A

lte
rn

at
io

n
[0

] 
ยก
เล
ิกก
าร
ใช


Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

-
U

in
t8

27
-5

1
Al

te
rn

at
io

n 
Ev

en
t

nu
ll

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

27
-5

2
Al

te
rn

at
io

n 
Ti

m
e 

In
te

rv
al

0 
m

in
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
70

U
in

t1
6

27
-5

3
Al

te
rn

at
io

n 
Ti

m
er

 V
al

ue
0 

m
in

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

70
U

in
t1

6
27

-5
4

Al
te

rn
at

io
n 

At
 T

im
e 

of
 D

ay
[0

] 
ยก
เล
ิกก
าร
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

27
-5

5
Al

te
rn

at
io

n 
Pr

ed
ef

in
ed

 T
im

e
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

Ti
m

eO
fD

ay
W

oD
at

e
27

-5
6

Al
te

rn
at

e 
Ca

pa
ci

ty
 is

 <
0 

%
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

U
in

t8
27

-5
8

Ru
n 

N
ex

t 
Pu

m
p 

D
el

ay
0.

1 
s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
U

in
t1

6

8.
3.

23
ตั
วเ
ล
ือก

 C
TL

 ข
อง
ค
าส
เค
ส

2
7

-*
*

 

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

140 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

27
-6

* 
อนิ
พุ
ท
ดิ
จิต
อล

27
-6

0
ขั้ว
ตอ

 X
66

/1
 อิ
นพ
ุท
ดิจ
ติอ
ล

[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

27
-6

1
ขั้ว
ตอ

 X
66

/3
 อิ
นพ
ุท
ดิจ
ติอ
ล

[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

27
-6

2
ขั้ว
ตอ

 X
66

/5
 อิ
นพ
ุท
ดิจ
ติอ
ล

[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

27
-6

3
ขั้ว
ตอ

 X
66

/7
 อิ
นพ
ุท
ดิจ
ติอ
ล

[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

27
-6

4
ขั้ว
ตอ

 X
66

/9
 อิ
นพ
ุท
ดิจ
ติอ
ล

[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

27
-6

5
ขั้ว
ตอ

 X
66

/1
1 
อิน
พ
ทุ
ดิจ
ติอ
ล

[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

27
-6

6
ขั้ว
ตอ

 X
66

/1
3 
อิน
พ
ทุ
ดิจ
ติอ
ล

[0
] 
ไม
มีก
าร
ท
าํง
าน

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

27
-7

* 
C

on
n

ec
ti

on
s

27
-7

0
Re

la
y

[0
] 

St
an

da
rd

 R
el

ay
2 

se
t-

up
s

FA
LS

E
-

U
in

t8
27

-9
* 

R
ea

do
u

ts
27

-9
1

Ca
sc

ad
e 

R
ef

er
en

ce
0.

0 
%

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-1
In

t1
6

27
-9

2
%

 O
f 

To
ta

l C
ap

ac
ity

0 
%

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
27

-9
3

Ca
sc

ad
e 

O
pt

io
n 

St
at

us
[0

] 
D

is
ab

le
d

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

27
-9

4
Ca

sc
ad

e 
Sy

st
em

 S
ta

tu
s

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
0

Vi
sS

tr
[2

5]

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss 141

  8



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

29
-0

* 
P

ip
e 

Fi
ll

29
-0

0
Pi

pe
 F

ill
 E

na
bl

e
[0

] 
ยก
เล
ิกก
าร
ใช


2 
se

t-
up

s
FA

LS
E

-
U

in
t8

29
-0

1
Pi

pe
 F

ill
 S

pe
ed

 [
R
PM

]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
67

U
in

t1
6

29
-0

2
Pi

pe
 F

ill
 S

pe
ed

 [
H

z]
Ex

pr
es

si
on

Li
m

it
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-1

U
in

t1
6

29
-0

3
Pi

pe
 F

ill
 T

im
e

0.
00

 s
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-2

U
in

t3
2

29
-0

4
Pi

pe
 F

ill
 R

at
e

0.
00

1 
Pr

oc
es

sC
tr

lU
ni

t
Al

l s
et

-u
ps

TR
U

E
-3

In
t3

2
29

-0
5

Fi
lle

d 
Se

tp
oi

nt
0.

00
0 

Pr
oc

es
sC

tr
lU

ni
t

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-3
In

t3
2

8
.3

.2
4

2
9

-*
*

 ฟ
งก
ชั
น
ก
าร
ป
ระ
ย
ุก
ต
ใช
งา
น
ด
าน
น้ํ
า

8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

142 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



เล
ขท
ี่

พ
าร
าม
ิเต
อ 
ร
คํา
อธิ
บ
าย
พ
าร
ามิ
เต
อร

คา
มา
ตร
ฐา
น

4 
ชุ
ดค
ําส
ั่ง

เป
ลี่ย
นร
ะห
วา
งก
าร

ท
ําง
าน

ดัช
นีก
าร

 แ
ป
ลง
ผ
นัx

ป
ระ
เภ
ท

31
-0

0
โห
มด
บ
าย
พ
าส

[0
] 
ชุ
ดข
บั
เค
ลื่อ
น

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

31
-0

1
คา
เว
ลา
ท
ีห่
นว
งก
าร
เร
ิ่มบ
าย
พ
าส

30
 s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
31

-0
2

คา
เว
ลา
ท
ีห่
นว
งก
าร
ตัด
กา
รท
ําง
าน
บ
าย
พ
าส

0 
s

Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

0
U

in
t1

6
31

-0
3

กา
รเ
ป
ดใ
ช
งา
นโ
ห
มด
ท
ดส
อบ

[0
] 
ยก
เล
ิกก
าร
ใช


Al
l s

et
-u

ps
TR

U
E

-
U

in
t8

31
-1

0
เว
ริด
สถ
าน
ะแ
บ
บ
บ
าย
พ
าส

0 
N

/A
Al

l s
et

-u
ps

FA
LS

E
0

V2
31

-1
1

ชั่ว
โม
งก
าร
ท
าํง
าน
แบ
บ
บ
าย
พ
าส

0 
h

Al
l s

et
-u

ps
FA

LS
E

74
U

in
t3

2
31

-1
9

Re
m

ot
e 

By
pa

ss
 A

ct
iv

at
io

n
[0

] 
ยก
เล
ิกก
าร
ใช


2 
se

t-
up

s
TR

U
E

-
U

in
t8

8
.3

.2
5

3
1

-*
*

 ต
ัวเ
ล
ือก
ก
าร
บ
าย
พ
าส

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 8 วิธีการโปรแกรมตัวแปรความถี่

MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss 143

  8



9 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ

144 MG.20.M5.9A - VLTฎ เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

9  



9 การแกไขปญหาเบื้องตน

9.1 สญัญาณเตือนและการเตือน
การเตือนหรือสัญญาณเตือนจะมีสัญลักษณแสดงดวยไฟสถานะที่เก่ียวของอยูที่ดานหนาของตัวแปลงความถี่และระบดุวยรหัสที่หนาจอแสดงผล

การเตือนจะยังทาํงานอยูจนกวาจะไมมีสาเหตุปรากฏแลว ในบางสถานการณการทาํงานของมอเตอรจะยงัเกดิขึน้ตอไป ขอความการเตือนอาจจะรุนแรงแตอาจจะไมเปนไป

ตามนัน้

ในกรณีของสัญญาณเตือน ตัวแปลงความถี่จะถูกตัดการทํางาน สัญญาณเตือนจะตองไดรับการรีเซ็ตเพือ่เร่ิมตนการทาํงานอกีครั้งหลังจากแกไขสาเหตุแลว

โดยสามารถทําไดส่ีวิธคืีอ:

1. ดวยการใชปุมควบคุม [RESET] บนแผงควบคุมของ LCP

2. ผานทางอินพุทดิจิตอลดวยฟงกชัน “รีเซ็ต”

3. ผานทางการสื่อสารแบบอนกุรม/ฟลดบัสทีเ่ปนอุปกรณเสริม

4. ดวยการรีเซ็ตอตัโนมัติโดยใชฟงกชัน [รีเซ็ตอตัโนมัต]ิ ทีเ่ปนคาต้ังมาตรฐานสําหรับ ชุดขบั AQUA VLT ดูพารามิเตอร 14-20 โหมดรีเซ็ต ใน คูมือการโปรแกรม

ชุดขบั AQUA VLT

โนตสําหรับผูอาน

หลังจากการรีเซ็ตดวยมือกดโดยใชปุม [RESET] บน LCP แลว ตองกดปุม [AUTO ON] หรือ [HAND ON]เพื่อรีสตารทมอเตอร

หากไมสามารถรีเซ็ตสัญญาณเตือนได ซ่ึงอาจเปนเพราะยังไมไดแกไขสาเหตุ หรือสัญญาณเตือนเปนแบบตัดล็อกการทํางาน (ดูที่ตารางในหนาตอไป)

สญัญาณเตือนทีเ่ปนการตัดล็อกการทาํงานเปนการปองกันเพิ่มเติม ซ่ึงหมายความวาแหลงจายไฟหลักตองถูกปดกอนจึงจะสามารถรีเซ็ตสัญญาณเตือนได หลังจากเปด

การทํางานอกีคร้ัง ตัวแปลงความถี่จะไมถูกบล็อกอีกตอไป และจะสามารถรีเซ็ตไดตามขัน้ตอนที่ระบุไวขางตนเมื่อแกไขสาเหตุแลว

สัญญาณเตือนที่ไมใชแบบตัดล็อกการทาํงาน สามารถจะรีเซ็ตไดเชนกนั โดยใชฟงกชันรีเซ็ตอัตโนมัติในพารามิเตอร 14-20 (การเตือน: สามารถปลุกการทํางานอตัโนมัติ

ได!)

หากการเตือนและสัญญาณเตือนมีรหัสกาํกบัไวทีต่รงตามตารางในหนาตอไปน้ี หมายความวาอาจมีการเตือนเกิดข้ึนกอนสัญญาณเตือน หรือจะสามารถระบวุาเปนการเตือน

หรือสัญญาณเตือนทีแ่สดงขึ้นจากฟอลตดังกลาวหรือไม

ตัวอยางเชน อาจเปนไปไดในพารามิเตอร 1-90 การปองกนัความรอนเกนิของมอเตอร หลังจากสัญญาณเตือนหรือตัดการทาํงาน มอเตอรจะลื่นไถลและสัญญาณเตือนและ

การเตือนจะกะพริบบนตัวแปลงความถี่ เมื่อปญหาไดรับการแกไขแลว เฉพาะสัญญาณเตือนเทาน้ันที่จะยงัคงกะพริบตอไป

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 9 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
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หมายเ
ลข

คําอธิบาย การเตือน สัญญาณเตือน/ตัด
การทาํงาน

สัญญาณเตือน/ตัดล็อกการ
ทํางาน

คาอางองิของพารามิเตอร

1 10 โวลต ตํ่า X    
2 แรงดันตํ่า (X) (X)  6-01
3 ไมมีมอเตอร (X)   1-80
4 เฟสของแหลงจายไฟหลักหายไป (X) (X) (X) 14-12
5 แรงดันดีซีลิงคสูง X    
6 แรงดันดีซีลิงคต่ํา X    
7 แรงดันกระแสตรงมีคาสูงเกินไป X X   
8 แรงดันกระแสตรงมีคาต่ําเกินไป X X   
9 อนิเวอรเตอรจายโหลดเกนิ X X   
10 มอเตอรอุณหภูมิสูงเกนิโดย ETR (X) (X)  1-90
11 มอเตอรอุณหภูมิสูงเกนิโดยเทอรมิสเตอร (X) (X)  1-90
12 ขดีจํากัดของแรงบดิ X X   
13 กระแสเกิน X X X  
14 ฟอลตลงดิน X X X  
15 ฮารดแวรบกพรอง  X X  
16 ลัดวงจร  X X  
17 คําสั่งควบคุมหมดเวลา (X) (X)  8-04
25 ตัวตานทานเบรกลัดวงจร X    
26 ขดีจํากัดกําลังของตัวตานทานเบรก (X) (X)  2-13
27 ตัวสับเบรกลัดวงจร X X   
28 การตรวจสอบเบรก (X) (X)  2-15
29 บอรดกาํลังอุณหภมูิสูงเกนิ X X X  
30 เฟส U ของมอเตอรหายไป (X) (X) (X) 4-58
31 เฟส V ของมอเตอรหายไป (X) (X) (X) 4-58
32 เฟส W ของมอเตอรหายไป (X) (X) (X) 4-58
33 ฟอลตแบบกระชาก  X X  
34 ฟอลตการสื่อสารของฟลดบสั X X   
38 ฟอลตภายใน  X X  
47 แหลงจายไฟ 24 V มีคาต่ํา X X X  
48 แหลงจายไฟ 1.8 V มีคาต่ํา  X X  
50 การปรับเทียบ AMA ลมเหลว  X   
51 AMA ตรวจสอบ Unom และ Inom  X   
52 AMA Inom ต่ํา  X   
53 AMA มอเตอรใหญเกินไป  X   
54 AMA มอเตอรเล็กเกนิไป  X   
55 AMA พารามิเตอรอยูนอกชวง  X   
56 AMA ขดัจงัหวะการทํางานโดยผูใช  X   
57 AMA หมดเวลา  X   
58 AMA ฟอลตภายใน X X   
59 ขดีจํากัดกระแส X    
61 ขอผดิพลาดการติดตาม (X) (X)  4-30
62 ความถี่เอาทพทุทีข่ีดจาํกดัสูงสุด X    
64 ขดีจํากัดแรงดัน X    
65 บอรดควบคุมอณุหภมูิสูงเกิน X X X  
66 อณุหภมูิแผนระบายความรอนตํ่า X    
67 การกาํหนดรูปแบบของอปุกรณเสริมถูกเปลี่ยน  X   
68 ใชงานการหยุดแบบปลอดภยั  X   
80 ชุดขบัใชคาเริ่มตนตามคามาตรฐาน  X   

ตาราง 9.1: รายการรหัสสัญญาณเตือน/การเตือน

(X) ขึน้อยูกบัพารามิเตอร

ไฟแสดงสถานะ LED
การเตือน สีเหลือง

สัญญาณเตือน สีแดงกะพริบ
ตัดล็อกการทาํงาน สีเหลืองและแดง

9 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
คูมอืการใชงาน
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ขอความแสดงสัญญาณเตือน และสวนขยายขอความแสดงสถานะ
บิต เลขฐานสิบหก เลขฐานสิบ ขอความสัญญาณเตือน คําเตือน ขอความแสดงสถานะสวนขยาย
0 00000001 1 การตรวจสอบเบรก การตรวจสอบเบรก การเปลี่ยนความเร็ว
1 00000002 2 อณุหภมูิ ของการดกาํลัง อณุหภมูิ ของการดกาํลัง AMA ทาํงาน
2 00000004 4 ฟอลตลงดิน ฟอลตลงดิน สตารทตามเขม็/ทวนเข็มนาฬิกา
3 00000008 8 อณุหภมูิของการดควบคุม อณุหภมูิของการดควบคุม ชะลอความเร็ว
4 00000010 16 คําสั่งควบคุม เพื่อให คําสั่งควบคุม เพือ่ให กวดตาม
5 00000020 32 กระแสเกิน กระแสเกิน คาปอนกลับสูง
6 00000040 64 ขีดจํากัดแรงบิด ขดีจํากัดแรงบดิ คาปอนกลับต่ํา
7 00000080 128 มอเตอรความรอนเกินโดย

เทอรมิสเตอร
มอเตอรความรอนเกินโดยเทอร
มิสเตอร

กระแสเอาทพุทสูง

8 00000100 256 มอเตอรความรอนเกินโดย
ETR

มอเตอรความรอนเกินโดย ETR กระแสเอาทพุทตํ่า

9 00000200 512 อนิเวอรเตอรจายโหลดเกิน อนิเวอรเตอรจายโหลดเกิน ความถี่เอาทพทุสูง
10 00000400 1024 แรงดันกระแสตรงต่ําเกินไป แรงดันกระแสตรงต่ําเกินไป ความถี่เอาทพทุต่ํา
11 00000800 2048 แรงดันกระแสตรงสูงเกินไป แรงดันกระแสตรงสูงเกินไป ตรวจสอบเบรก ผาน
12 00001000 4096 ลัดวงจร แรงดันกระแสตรงต่ํา การเบรกสูงสุด
13 00002000 8192 ฟอลตแบบกระชาก แรงดันกระแสตรงสูง การเบรก
14 00004000 16384 เฟสแหลงจายไฟหลัก หาย

ไป
เฟสแหลงจายไฟหลัก หายไป นอกชวงความเร็ว

15 00008000 32768 AMA ไมผาน ไมมีมอเตอร OVC ทํางาน
16 00010000 65536 ขอผดิพลาดแรงดันต่ําเกนิ

ไป
ขอผดิพลาดแรงดันต่ําเกินไป  

17 00020000 131072 ฟอลตภายใน 10V ต่ํา  
18 00040000 262144 เบรกมีโหลดเกิน เบรกมีโหลดเกนิ  
19 00080000 524288 เฟส U หายไป ตัวตานทานเบรก  
20 00100000 1048576 เฟส V หายไป เบรก IGBT  
21 00200000 2097152 เฟส W หายไป ขดีจํากัดความเร็ว  
22 00400000 4194304 ฟอลตที่ฟลดบสั ฟอลตที่ฟลดบสั  
23 00800000 8388608 แหลงจาย 24 V ตํ่า แหลงจาย 24 V ต่ํา  
24 01000000 16777216 แหลงจายไฟหลักลมเหลว แหลงจายไฟหลักลมเหลว  
25 02000000 33554432 แหลงจาย 1.8 V ต่ํา ขดีจํากัดกระแส  
26 04000000 67108864 ตัวตานทานเบรก อณุหภมูิต่ํา  
27 08000000 134217728 เบรก IGBT ขดีจํากัดแรงดัน  
28 10000000 268435456 เปลี่ยนอปุกรณเสริม ไมใช  
29 20000000 536870912 ชุดขบัตั้งคาเริ่มตน ไมใช  
30 40000000 1073741824 การหยดุแบบปลอดภยั ไมใช  
      

ตาราง 9.2: คําอธิบายของขอความแสดงสัญญาณเตือน คําเตือน และขอความแสดงสถานะสวนขยาย

ขอความแสดงสัญญาณเตือน คําเตือน และขอความแสดงสถานะสวนขยาย สามารถอานไดจากบสัอนุกรมหรือฟลดบสัที่เปนอุปกรณเสริม สําหรับการวนิจิฉยั ดูเพิ่มเติมที่

พารามิเตอร 16-90, 16-92 และ 16-94

 

9.1.1 ขอความแสดงฟอลต

คําเตือน 1, แรงดันไฟ 10 V ตํ่า:

แรงดันไฟฟา 10 V จากขัว้ 50 บนการดควบคุมต่ํากวา 10 V

นําโหลดบางสวนออกจากขัว้ 50 เนือ่งจากแหลงจายไฟ 10 V นัน้รับโหลดมาก

เกินไปสูงสุด 15 mA หรือตํ่าสุด 590 Ω

คําเตือน/สัญญาณเตือน 2, ขอผิดพลาดแรงดันตํ่าเกินไป:

สัญญาณทีข่ั้วตอ 53 หรือ 54 มีคาต่ํากวา 50% ของคาที่ตั้งไวใน

พารามิเตอร6-10 ข้ัว 53 แรงดันระดับต่ํา, พารามิเตอร 6-12 ขั้ว 53 กระแสระดับ

ตํ่า , พารามิเตอร6-20 ขั้ว 54 แรงดันระดับต่ํา หรือ พารามิเตอร 6-22 ข้ัว 54

กระแสระดับตํ่า  ตามลําดับ

คําเตือน/สัญญาณเตือน 3, ไมมีมอเตอร:

ไมมีมอเตอรตออยูที่เอาทพทุของตัวแปลงความถี่

คําเตือน/สัญญาณเตือน 4, เฟสไฟหลักหายไป:

เฟสหายไปในดานแหลงจายไฟ หรือความไมสมดุลของแรงดันไฟฟาหลักสูงเกิน

ไป

ขอความน้ีจะปรากฏเชนกนัเมื่อเกิดขอผิดพลาดในตัวแปลงไฟสลับเปนไฟตรงบน

ตัวแปลงความถี่

ตรวจสอบแรงดันแหลงจายไฟ และกระแสแหลงจายไฟไปยังตัวแปลงความถี่

คําเตือน 5, แรงดันดีซีลิงคสูง:

แรงดันวงจรข้ันกลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาสูงกวาคาขีดจํากัดแรงดันเกินของ

ระบบควบคุม ตวัแปลงความถี่ยงัคงทํางาน

คําเตือน 6, แรงดันดีซีลิงคตํ่า:

แรงดันวงจรขั้นกลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาต่ํากวาคาขีดจาํกดัแรงดันต่ําเกินของ

ระบบควบคุม ตัวแปลงความถี่ยงัคงทาํงาน

คําเตือน/สัญญาณเตือน 7, แรงดันไฟ DC เกนิ:

ถาแรงดันวงจรขัน้กลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาสูงเกินกวาขีดจาํกดั ตัวแปลง

ความถี่จะตัดการทาํงานหลังจากเวลาหนึ่ง

การแกไขที่ทําได:

เลือกฟงกชัน Over Voltage Control ใน พารามิเตอร 2-17 การควบคุม

แรงดันเกนิ

เช่ือมตอตัวตานทานเบรก

ขยายชวงเวลาในการเปลี่ยนแปลงความเรว็

ใชงานฟงกชันใน พารามิเตอร 2-10 ฟงกชันของเบรค

เพิ่ม พารามิเตอร 14-26 หนวงการปดทีข่อผิดพลาดอนิเวอรเตอร

การเลือกฟงกชัน OVC จะขยายเวลาเพิม่/ลดความเร็ว

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 9 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
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ขดีจํากัดสัญญาณเตือน/คําเตือน:
ชวงของแรงดันไฟฟา 3 x 200-240 V AC 3 x 380-500 V AC

[VDC] [VDC]
แรงดันต่ําเกินไป 185 373
คําเตือนแรงดันตํ่า 205 410
คําเตือนแรงดันสูง (ไมมีเบรก
– มีเบรก)

390/405 810/840

แรงดันเกิน 410 855
แรงดันที่ระบเุปนแรงดันวงจรขัน้กลางของตัวแปลงความถี่โดยมีคาคลาด
เคล่ือนเทากบั ฑ 5 % แรงดันไฟฟาของแหลงจายไฟหลักที่เกีย่วของจะมี
คาเทากับแรงดันวงจรข้ันกลาง (ดีซีลิงค) หารดวย 1.35

คําเตือน/สัญญาณเตือน 8, แรงดันไฟ DC ตํ่ากวาเกณฑ:

ถาแรงดันไฟฟาวงจรขัน้กลาง (DC)ลดลงต่ํากวาขดีจํากัด “คําเตือนแรงดันไฟฟา

ต่ํา” (ดูตารางขางบน)ตัวแปลงความถี่จะตรวจสอบวาแหลงจายไฟสํารอง 24 V

เช่ือมตออยูหรือไม

ถาไมมีแหลงจายไฟสํารอง 24 V เช่ือมตออยู ตวัแปลงความถี่จะตดัการทํางาน

หลังจากเวลาคาหนึง่ซ่ึงขึน้อยูกับแตละเคร่ือง

ในการตรวจสอบวาแหลงจายไฟเหมาะสมกับตัวแปลงความถี่หรือไม ใหดู 3.1

ขอมูลจําเพาะทั่วไป

คําเตือน/สัญญาณเตือน 9, ตัวแปลงกระแสไฟเกินกําลัง:

ตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางานเนือ่งจากจายโหลดเกิน (กระแสสูงเปนเวลานาน

เกินไป) ตวันบัสําหรับการปองกันความรอนสะสมของอินเวอรเตอรดวยการ

คํานวณแบบอิเล็กทรอนิกจะแจงคําเตือนที่ 98% และตัดการทํางานที ่100% ใน

ขณะที่แจงสัญญาณเตือน คุณ  ไมสามารถ รีเซ็ตตัวแปลงความถี่ จนกวาตัวนับจะ

กลับมามีคาต่ํากวา 90%

ขอผดิพลาดนี้เกิดจากตัวแปลงความถี่มีโหลดเกนิกวากระแสที่กาํหนดเปนระยะ

เวลานานเกินไป

คําเ ืตือน/สัญญาณเตือน 10, มอเตอร ETR รอนเกิน:

เมื่อการทํางานของรีเลยความรอนแบบอเิล็กทรอนิก (ETR) พบวามอเตอรมีความ

รอนเกินไป คุณสามารถเลือกไดวาจะใหตัวแปลงความถี่แจงคําเตือนหรือ

สัญญาณเตือนเม่ือตัวนับมีคาถึง 100% ใน พารามิเตอร 1-90 ระบบปองกนัความ

รอนมอเตอร ขอผิดพลาดคือ มอเตอรมีโหลดเกินกวากระแสที่กาํหนดเปนระยะ

เวลานานเกินไป ตรวจสอบวา พารามิเตอร1-24 กระแสมอเตอร ( Amp) ของ

มอเตอรไดรับการตั้งคาอยางถูกตอง

คําเตือน/สัญญาณเตือน 11, เทอรมิสเตอรมอเตอรความรอนเกนิ:

เทอรมิสเตอรหรือการตอเทอรมิสเตอรถูกตัด คุณสามารถเลือกไดวาจะใหตัว

แปลงความถี่แจงคําเตือนหรือสัญญาณเตือนใน พารามิเตอร 1-90 ระบบปองกนั

ความรอนมอเตอร ตรวจสอบวาเทอรมิสเตอรเช่ือมตอระหวางขัว้ 53 หรือ 54

(อินพุตแรงดันไฟฟาอนาล็อก) และขั้ว 50 (แหลงจายไฟ + 10 โวลต) หรือ

ระหวางขัว้ 18 หรือ 19 (เฉพาะอินพุตดิจิตอล PNP เทานั้น) และขัว้ 50 อยาง

เหมาะสม ถามีการใช เซ็นเซอร KTY ใหตรวจสอบการเชื่อมตอที่ถูกตองระหวาง

ขั้ว 54 และ 55

คําเตือน/สัญญาณเตือน 12, จํากดัแรงบดิ:

แรงบิดมีคาสูงกวาคาใน พารามิเตอร 4-16 กาํหนดคาแรงบดิมอเตอร (ในการ

ทาํงานของมอเตอร) หรือแรงบดิมีคาสูงกวาคาใน พารามิเตอร 4-17 กาํหนด

คาแรงบดิกรณไีฟยอนกลับ(ในการทํางานเพื่อสรางพลังงานอีกคร้ัง)

คําเตือน/สัญญาณเตือน 13, กระแสเกิน:

กระแสมีคาเกินขีดจาํกดัของกระแสคายอดของอนิเวอรเตอร (ประมาณ 200%

ของกระแสพกิัด) คําเตือนจะแสดงคางไวประมาณ 8-12 วนิาท ี หลังจากนัน้ตัว

แปลงความถี่จะตัดการทาํงานและแสดงการเตือน ใหปดตัวแปลงความถี่และตรวจ

สอบวาเพลาของมอเตอรสามารถหมุนไดหรือไม และขนาดของมอเตอรเหมาะสม

กับตัวแปลงความถี่หรือไม

สัญญาณเตือน 14, ฟอลตลงดิน:

มีการคายกระแสจากเฟสเอาทพตุลงดิน อาจเกดิในสายเคเบลิระหวางตัวแปลง

ความถี่ และมอเตอร หรือในตัวมอเตอรเอง

ปดตัวแปลงความถี่และแกไขฟอลตลงดิน

สัญญาณเตือน 15, ฮารดแวรไมสมบูรณ:

อปุกรณเสริมทีต่ิดตัง้ไมไดถูกควบคุมจากบอรดควบคุมปจจุบนั (ฮารดแวรหรือ

ซอฟตแวร)

สัญญาณเตือน 16, ลัดวงจร:

มีการลัดวงจรในมอเตอรหรือทีข่ั้วตอมอเตอร

ปดตัวแปลงความถี่และแกไขการลัดวงจร

คําเตือน/สัญญาณเตือน 17, คําสั่งควบคุมหมดเวลา:

ไมมีการสื่อสารไปยงัตัวแปลงความถี่

คําเตือนจะแสดงเฉพาะเมื่อพารามิเตอร 8-04 ฟงกชันควบคุมเมื่อหมดเวลา ไมได

ตั้งคาเปน OFF (ปด)

ถา พารามิเตอร 8-04 ฟงกชันควบคุมเมื่อหมดเวลา ต้ังคาเปน Stop (หยดุ) และ

Trip (ตัดการทาํงาน) คําเตือนจะแสดงขึ้นและตัวแปลงความถี่จะลดความเร็วลง

จนกระทั่งตัดการทํางาน และแสดงสัญญาณเตือน

พารามิเตอร 8-03 เวลาของตัวควบคุมเมื่อหมดเวลา อาจเพิ่มข้ึนได

คําเตือน 22, เบรกกลชักรอก:

คารายงานจะแสดงใหเห็นวาเปนแบบใด

0 = ไมถึงคาอางองิแรงบดิกอนหมดเวลา

1 = ไมมีคาปอนกลับเบรกกอนหมดเวลา

คําเตือน 23, พัดลมภายใน:

พดัลมภายนอกไมทํางานเนือ่งจากฮารดแวรบกพรองหรือไมไดติดตั้งพดัลม

คําเตือน 24, ฟอลตกบัพดัลมภายนอก:

ฟงกชันการเตือนของพัดลมเปนฟงกชันการปองกันเพิม่เตมิที่ตรวจสอบวาพัดลม

กําลังทาํงานหรือวาถูกติดตั้งอยูหรือไม การเตือนของพัดลมสามารถยกเลิกการใช

งานใน พารามิเตอร 14-53 การตรวจดูพัดลม [0] เพือ่ยกเลิก

คําเตือน 25, ตัวตานทานเบรกลัดวงจร:

ตวัตานทานเบรกไดรับการตรวจระหวางการทํางาน ถาเกดิลัดวงจรข้ึน ฟงกชัน

เบรกจะถูกตัดออก และมีการแสดงคําเตือน ตวัแปลงความถี่จะยังคงทํางานอยู แต

ไมมีฟงกชันเบรก ปดตัวแปลงความถี่ และนาํตัวตานทานเบรกออก (ดู

พารามิเตอร 2-15 การตรวจสอบเบรครีซีสเตอร)

สัญญาณเตือน/คําเตือน 26, ขีดจํากัดกําลังตัวตานทานเบรก:

กําลังที่สงไปยังตัวตานทานเบรกจะถกูคํานวณเปนเปอรเซ็นต โดยเปนคาเฉลี่ยใน

ชวง 120 วนิาทีลาสุด โดยคํานวณจากคาความตานทานของตัวตานทานเบรก

(พารามิเตอร 2-11 ตัวตานทานเบรค (โอหม)) และแรงดันวงจรขัน้กลาง คําเตือน

จะแสดงเมื่อกําลังเบรกที่ตวัตานทานตองดูดซับเขาไปมีคาสูงกวา 90% ถาเลือก

ตัดการทํางาน [2] ไวใน พารามิเตอร 2-13 การปองกันเมื่อเกินขดีจํากัด ตัวแปลง

ความถี่จะตัดการทํางานออก และแสดงสัญญาณเตือน เมื่อกําลังเบรกทีต่ัว

ตานทานตองดดูซับเขาไปมีคาสูงกวา 100%

คําเตือน/สัญญาณเตือน 27, ฟอลตกับตัวสับเบรก:

ตวัตานทานเบรกจะไดรับการตรวจสอบระหวางการทํางาน ถาเกิดลัดวงจรขึ้น

ฟงกชันเบรกจะถูกตัดออกและจะมีการแสดงคําเตือน ตัวแปลงความถี่ยังสามารถ

ทํางานได แตเนื่องจากตัวตานทานเบรกไดเกดิการลัดวงจรไปแลว กาํลังจาํนวน

มากกจ็ะยังคงถูกสงไปยังตัวตานทานเบรก ถึงแมวาตัวตานทานจะไมทํางานแลว

ก็ตาม

ปดตัวแปลงความถี่ และนําตัวตานทานเบรกออก

คําเตือน: มีความเสี่ยงทีก่ําลังจาํนวนมากจะถูกถายโอนไป

ยงัตัวตานทานเบรกถาทรานซิสเตอรเบรกเกิดการลัดวงจร

สัญญาณเตือน/คําเตือน 28, ตรวจสอบเบรกลมเหลว:

ฟอลตทีต่ัวตานทานเบรก: ตัวตานทานเบรกไมไดถูกตอเอาไว/ไมทาํงาน

9 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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คําเตือน/สัญญาณเตือน 29, ชุดขบัอณุหภมิูเกนิ:

ถาเคสเปนแบบ IP00, IP20/Nema1 หรือ IP21/TYPE 1 อณุหภมูิของแผนระบาย

ความรอนทีจ่ะตัดการทํางานคือ 95 oC +5 oC ฟอลตทีเ่กดิจากอณุหภมูิจะไม

สามารถรีเซ็ตได จนกวาอุณหภมูิของแผนระบายความรอนจะลดลงตํ่ากวา 70 oC

ฟอลตอาจเกิดจาก:

- อุณหภมูิแวดลอมมีคาสูงเกนิไป

- สายเคเบิลมอเตอรยาวเกนิไป

สัญญาณเตือน 30, มอเตอรเฟส U สูญหาย:

มอเตอรเฟส U ระหวางตัวแปลงความถี่และมอเตอรหายไป

ปดตัวแปลงความถี่และตรวจสอบมอเตอรเฟส U

สัญญาณเตือน 31, มอเตอรเฟส V สูญหาย:

มอเตอรเฟส U ระหวางตัวแปลงความถี่และมอเตอรหายไป

ปดตัวแปลงความถี่และตรวจสอบมอเตอรเฟส

สัญญาณเตือน 32, มอเตอรเฟส W สูญหาย:

มอเตอรเฟส W ระหวางตัวแปลงความถี่และมอเตอรหายไป

ปดตัวแปลงความถี่และตรวจสอบมอเตอรเฟส W

สัญญาณเตือน 33, ฟอลตแบบกระชาก:

มกีารเปดเคร่ืองเกิดขึน้หลายครั้งเกนิไปภายในชวงระยะเวลาสั้น ดูทีบ่ทขอมูล

จาํเพาะทัว่ไปสาํหรับจาํนวนครั้งในการเปดเคร่ืองที่สามารถกระทําไดภายในชวง

ระยะเวลา 1 นาที

คําเตือน/สัญญาณเตือน 34, ฟอลตการสื่อสารของฟลดบัส:

ฟลดบัสที่การดเสริมเพื่อการสื่อสารไมทาํงาน

คําเตือน/สัญญาณเตือน 36, ขอผิดพลาดระบบไฟหลัก:

การเตือนและสัญญาณเตือนนีจ้ะทํางานเมื่อแรงดันที่จายใหกับตัวแปลงความถี่

หายไปและพารามิเตอร 14-10 ไมไดตั้งคาไวที่ปด การแกไขที่ทาํได: ตรวจสอบ

ฟวสทีต่อกับตัวแปลงความถี่

คําเตือน/สัญญาณเตือน 37, เฟสไมสมดุล:

มีความไมสมดุลของกระแสระหวางแหลงจายไฟตางๆ

สัญญาณเตือน 38, ฟอลตภายใน:

ติดตอตัวแทนจําหนาย Danfoss ของคุณ

สัญญาณเตือน 39, เซ็นเซอรแผนระบายความรอน:

ไมมีคาปอนกลับจากเซ็นเซอรแผนระบายความรอน

คําเตือน 40, โหลดเกินบนเอาทพุทดิจิตอล ขัว้ตอ 27

ตรวจสอบโหลดที่เช่ือมตออยูกบัขัว้ 27 หรือถอดสายทีล่ดัวงจรออก ตรวจสอบ

พารามิเตอร 5-00 และ 5-01

คําเตือน 41, โหลดเกินบนเอาทพุทดิจิตอล ขัว้ตอ 29:

ตรวจสอบโหลดที่เช่ือมตออยูกบัขัว้ 29 หรือถอดสายทีล่ัดวงจรออก ตรวจสอบ

พารามิเตอร 5-00 และ 5-02

คําเตือน 42, โหลดเกินบนเอาทพุทดิจิตอล บน X30/6:

ตรวจสอบโหลดที่เช่ือมตออยูกบัขัว้ X30/6 หรือถอดสายทีล่ัดวงจรออก ตรวจ

สอบพารามิเตอร 5-32

คําเตือน 42, โหลดเกินบนเอาทพุทดิจิตอล บน X30/7:

ตรวจสอบโหลดที่เช่ือมตออยูกบัขัว้ X30/7 หรือถอดสายทีล่ัดวงจรออก ตรวจ

สอบพารามิเตอร 5-33

สัญญาณเตือน 46, แหลงจายไฟการดกําลัง:

แหลงจายไฟทีก่ารดกาํลังอยูนอกชวง

คําเตือน 47, แหลงจายไฟ 24 V มีคาตํ่า:

แหลงจายไฟสํารอง 24 V DC ภายนอก อาจมีโหลดเกนิ มิฉะน้ันใหติดตอผู

จาํหนาย Danfoss ของคุณ

สัญญาณเตือน 48, แหลงจายไฟ 1.8 V มีคาตํ่า:

ติดตอตัวแทนจําหนาย Danfoss ของคุณ

คําเตือน 49, ขดีจํากดัความเร็ว:

ความเร็วถูกจาํกดัอยูภายในชวงทีร่ะบใุน พารามิเตอร4-11 กําหนดความเร็วต่ําสุด

มอเตอร และ พารามิเตอร4-13 กาํหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร

สัญญาณเตือน 50, ปรับเทียบ AMA ลมเหลว:

ติดตอตัวแทนจาํหนาย Danfoss ของคุณ

สัญญาณเตือน 51, AMA ตรวจสอบ Unom และ Inom:

อาจเปนไปไดวา การตั้งคาของแรงดันมอเตอร กระแสมอเตอร และกําลังมอเตอร

ผดิพลาด ตรวจสอบการตั้งคา

สัญญาณเตือน 52, AMA Inom ตํ่า:

กระแสมอเตอรมีคาตํ่าเกนิไป ตรวจสอบการตั้งคา

สัญญาณเตือน 53, AMA มอเตอรใหญเกนิไป:

มอเตอรมีขนาดใหญเกนิกวาที ่AMA จะดําเนินการได

สัญญาณเตือน 54, AMA มอเตอรใหญเล็กไป:

มอเตอรเล็กเกินไปสําหรับ AMA ที่จะจัดการได

สัญญาณเตือน 55, AMA พารามิเตอรอยูนอกชวง:

คาพารามิเตอรทีห่าไดจากมอเตอรอยูนอกชวงทีย่อมรับได

สัญญาณเตือน 56, AMA ขัดจังหวะการทํางานโดยผูใช:

AMA ขดัจังหวะการทาํงานโดยผูใช

สัญญาณเตือน 57, AMA เกินกําหนดเวลา:

ใหลองพยายามสตารท AMA อีกหลายๆ คร้ัง จนกระทั่ง AMA ทาํงาน โปรดระวงั

ไววา การทํางานซ้ําๆ กนัหลายครั้งอาจจะทําใหมอเตอรรอนถึงระดับที่คาความ

ตานทาน Rs และ Rr มีคาเพิม่ขึน้ได แตโดยทั่วไปแลว จะไมทําใหเกิดความเสีย

หายรายแรง

คําเตือน/สัญญาณเตือน 58, AMA ฟอลตภายใน:

ติดตอตัวแทนจาํหนาย Danfoss ของคุณ

คําเตือน 59, ขดีจํากดักระแส:

กระแสมีคาสูงกวาทีร่ะบไุวใน พารามิเตอร 4-18 ขีดจาํกัดกระแส

คําเตือน 60, อนิเตอรล็อกภายนอก:

อินเตอรล็อกภายนอกถูกใชงาน เพื่อที่จะกลับมาทํางานโดยปกติอีกคร้ังหนึ่ง ให

จายแรงดันไฟตรง 24 V ที่ขัว้ตอที่ตั้งโปรแกรมไวสําหรับอนิเตอรล็อกภายนอก

จากนั้นรีเซ็ตตัวแปลงความถี ่(ผานบัส, I/O ดิจิตอล, หรือโดยการกด [RESET])

คําเตือน/สัญญาณเตือน 61, ขอผิดพลาดการติดตาม:

ขอผิดพลาดการติดตาม ติดตอตัวแทนจําหนาย

คําเตือน 62, ความถีเ่อาทพทุที่ขีดจํากดัสูงสุด:

ความถี่เอาทพุตถูกจํากัดจากคาที่ต้ังไวใน พารามิเตอร 4-19 ตั้งความถี่สูงสุดของ

มอเตอร

คําเตือน 64, ขดีจํากดัแรงดันไฟ:

ทีค่าโหลดและความเร็วน้ีตองการแรงดันไฟฟาของมอเตอรที่มคีาสูงกวาแรงดันดี

ซีลิงคที่มีอยู

คําเตือน/สัญญาณเตือน/ตัดการงาน 65, การดควบคุมความรอนเกนิ:

การดควบคุมอุณหภมูิสูงเกนิ: อณุหภมิูตัดการทาํงานของการดควบคุมคือ 80ฐ C

คําเ ืตือน 66, อณุหภมิูแผนระบายความรอนตํ่า:

อุณหภมูิแผนระบายความรอนวดัไดที ่ 0 °C ซ่ึงบงชี้ไดวาตัวตรวจจับอณุหภมูิ

บกพรอง ดงันัน้ความเร็วพดัลมจะเพิ่มข้ึนไปทีค่าสูงสุดในกรณีที่สวนกําลังหรอื

การดควบคุมเกิดความรอนสูง

ถาอุณหภมูิต่ํากวา 15 ฐ C คําเตือนจะปรากฏขึ้น

สัญญาณเตือน 67, การกําหนดรูปแบบของอปุกรณเสริมถกูเปลี่ยน:

อุปกรณเสริมหนึ่งหรือสองชนดิไดถูกติดต้ังเพิม่เขามาหรือถอดออกไป ตั้งแตการ

ตัดการจายไฟครั้งลาสุด

สัญญาณเตือน 68, ระบบหยดุแบบปลอดภยั:

การหยดุแบบปลอดภยัถูกใชงาน เพือ่ทีจ่ะกลับมาทาํงานโดยปกติอีกครั้งหนึง่ ให

จายแรงดันไฟตรง 24 V ที่ข้ัวตอ 37 จากนั้นสงสัญญาณรีเซ็ต (ผานบัส, I/O

ดิจิตอล หรือโดยการกด [RESET])

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 9 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
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สัญญาณเตือน 69, อุณหภมิู ของการดกําลัง

การดกําลังอุณหภูมิสูงเกนิ

สัญญาณเตือน 70, การกําหนดรูปแบบตัวแปลงความถีไ่มถกูตอง:

การรวมบอรดควบคุมและบอรดกาํลังที่แทจริงไมถูกตอง

สัญญาณเตือน 90, การตรวจสอบคาปอนกลับ:

สัญญาณเตือน 91, อินพุทอนาล็อก 54 ต้ังคาผิด:

สวติช S202 ตองตั้งในตําแหนง OFF (อินพุทแรงดัน) เมื่อเซ็นเซอร KTY ถูกตอ

เขากับอินพุทอนาล็อกข้ัวตอ 54

สัญญาณเตือน 92, ไมมีการไหล:

ตรวจพบสภาวะไมมีโหลดสําหรับระบบ ดูกลุมพารามิเตอร 22-2*

สัญญาณเตือน 93, ปมแหง:

สภาวะไมมีการไหลและความเร็วสูงแสดงวาปมทํางานแบบแหง ดูกลุม

พารามิเตอร 22-2*

สัญญาณเตือน 94, การสิ้นสุดของเสนโคง:

คาปอนกลับยงัคงต่าํกวาคาเซ็ตพอยต ซ่ึงอาจแสดงวามีการรั่วในระบบทอ ดูกลุม

พารามิเตอร 22-5*

สัญญาณเตือน 95, สายพานขาด:

แรงบดิต่ํากวาระดับแรงบดิทีต่ั้งไวสําหรับไมมีโหลด แสดงวาสายพานขาด ดูกลุม

พารามิเตอร 22-6*

สัญญาณเตือน 96, หนวงเวลาสตารท:

หนวงเวลาสตารทของมอเตอร เนื่องจากใชงานการปองกนัการลัดวงจร ดูกลุม

พารามิเตอร 22-7*

สัญญาณเตือน 250, ชิ้นสวนอะไหลใหม:

แหลงจายไฟ หรือแหลงจายไฟของโหมดสวิตช (SMPS) ถูกสับเปลี่ยน รหัสชนดิ

ตัวแปลงความถี่จะตองถูกเรียกคืนใน EEPROM เลือกรหัสชนิดที่ถูกตองใน

พารามิเตอร 14-23 ตามแผนปายชื่อบนเครื่อง โปรดจําไววาตองเลือก “บันทึกลง

EEPROM" เพือ่ใหเสร็จสมบรูณ

สัญญาณเตือน 251, รหัสประเภทใหม:

ตัวแปลงความถี่ไดรับรหัสประเภทใหม

9 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
คูมอืการใชงาน

ชุดขับ AQUA VLTฎ
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10 ขอมูลจําเพาะ

10.1 ขอมูลจําเพาะทั่วไป

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 10 ขอมูลจําเพาะ
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การปองกนัและคุณสมบัติ

• การปองกนัมอเตอรจากการสะสมความรอนเกนิสะสมแบบอเิล็กทรอนิกเมื่อมีโหลดเกิน

• การตรวจดูอณุหภมูิของแผนระบายความรอน (heatsink) ทาํใหมั่นใจไดวาตัวแปลงความถี่จะตัดการทาํงานเมื่ออุณหภมูิมีคาเพิ่มข้ึนถึง 95 ฐC ฑ 5ฐC อณุหภมูิ

ของภาวะโหลดเกนิไมสามารถจะรีเซ็ตไดจนกวาอุณหภมูิของแผนระบายความรอนจะต่ํากวา 70 ฐC ฑ 5ฐC ( แนวทาง – อณุหภมูิเหลานีอ้าจจะผันแปรไปตาม

ขนาดของกาํลังไฟฟาที่แตกตาง เคส และอื่นๆ) ตวัแปลงความถี่มีฟงกชันการลดพกิัดอัตโนมัติเพื่อเลี่ยงไมใหแผนระบายความรอนมีอณุหภมูิสูงถึง 95 องศา

เซลเซียส

• ตัวแปลงความถี่มีการปองกนัจากการลัดวงจรบนขัว้ตอมอเตอร U, V, W

• หากเฟสหลักขาดหายไป ตวัแปลงความถี่จะตัดการทาํงานหรือสงการเตือน (ขึน้อยูกบัโหลด)

• การตรวจดูแลแรงดันไฟฟาของวงจรขัน้กลางทําใหมั่นใจวาตัวแปลงความถี่นีจ้ะตัดการทํางาน ถาแรงดันของวงจรต่ําหรือสูงเกินไป

• ตัวแปลงความถี่นีม้ีการปองกันตอการเกิดฟอลตลงดินทีข่ั้วตอมอเตอร U, V, W

แหลงจายไฟหลัก (L1, L2, L3):

แรงดันไฟฟาของแหลงจาย 380-480 V ฑ10%

แรงดันไฟฟาของแหลงจาย 525-690 V ฑ10%

ความถี่ของแหลงจายไฟ 50/60 Hz

ความไมสมดุลสูงสุดช่ัวคราวระหวางเฟสของแหลงจายไฟ 3.0 % ของแรงดันไฟฟาพิกดัของแหลงจายไฟ

คาตัวประกอบกําลังแทจริง (λ) ≥ 0.9 คาที่ระบทุี่โหลดพิกดั
แฟคเตอรกําลังการเขาแทนที ่(cosφ) เกือบเขากนั (> 0.98)

การสลับบนแหลงจายไฟดานเขา L1, L2, L3 (การเปดเครื่อง) ≤ เคสประเภท A สูงสุด 2 คร้ัง/นาที

การสลับบนแหลงจายไฟดานเขา L1, L2, L3 (การเปดเครื่อง) ≥ เคสประเภท B สูงสุด 1 คร้ัง/นาที

สภาพแวดลอมตามมาตรฐาน EN60664-1 หมวดแรงดันไฟฟาเกิน III/ระดับมลภาวะ 2

เคร่ืองนีเ้หมาะสําหรับใชในวงจรทีม่ีความสามารถในการจายกระแสไมมากกวา 100.000 RMS แอมแปรแบบสมมาตร แรงดันสูงสุด 500/600/690 V

เอาทพทุมอเตอร (U, V, W):

แรงดันเอาทพทุ 0 - 100% ของแรงดันแหลงจายไฟ

ความถี่เอาทพุท 0 - 1000 Hz

การเปดปดของเอาทพทุ ไมจํากัด

เวลาการเปลี่ยนความเร็ว 1 - 3600 วินาที

คุณลักษณะแรงบิด

แรงบดิเร่ิมตน (แรงบิดคงที)่ สูงสุด 110% เปนเวลา 1 นาท*ี

แรงบดิเร่ิมตน สูงสุด 135% ไดนานถึง 0.5 วินาท*ี

แรงบดิทีโ่หลดเกิน (แรงบดิคงที)่ สูงสุด 110% เปนเวลา 1 นาท*ี

*เปอรเซ็นตจะสัมพนัธกบัแรงบดิปกติของชุดขบั AQUA VLT

ความยาวและขนาดหนาตัดของสายเคเบลิ:

ความยาวสายเคเบิลมอเตอรสูงสุด แบบชีล/ปลอกโลหะ ชุดขบั AQUA VLT: 150 ม.

ความยาวสายเคเบิลมอเตอรสูงสุดแบบไมมีชีล/ไมมีปลอกโลหะ ชุดขบั AQUA VLT: 300 ม.

ขนาดหนาตัดของสายมอเตอร, สายไฟหลัก, การแบงโหลดและเบรกสูงสุด

ขนาดหนาตัดสูงสุดของขัว้ตอสําหรับสายควบคุมชนดิสายแข็ง 1.5 มม.2/16 AWG (2 x 0.75 มม.2)

ขนาดหนาตัดสูงสุดของขัว้ตอสําหรับสายเคเบิลควบคุมชนดิสายออน 1 มม.2/18 AWG

ขนาดหนาตัดสูงสุดของขัว้ตอสําหรับสายเคเบลิควบคุม, สายเคเบิลที่มีปลอกหุมแกน 0.5 มม.2/20 AWG

ขนาดหนาตัดต่ําสุดสําหรับขัว้ตอสายควบคุม 0.25 มม.2

*ดูตารางแหลงจายไฟหลักสําหรับขอมูลเพิม่เติม!

การดควบคุม, การสื่อสารแบบอนกุรม RS-485

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

หมายเลขขั้วตอ 61 จุดตอรวมสําหรับขั้วตอ 68 และ 69

วงจรการสื่อสารแบบอนกุรม RS-485 ทาํงานแยกตางหากจากวงจรสวนกลางอื่นๆ และถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV)

อนิพตุดิจติอล:

อนิพตุดิจติอลทีส่ามารถตั้งโปรแกรมได 4 (6)

หมายเลขขั้วตอ 18, 19, 27 1), 29, 32, 33,

ลอจิก PNP หรือ NPN

ระดับแรงดันไฟฟา 0 - 24 V DC

ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจกิ'0' PNP < 5 V DC

ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจกิ'1' PNP > 10 V DC

ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจกิ'0' NPN > 19 V DC

ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจกิ'1' NPN < 14 V DC

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 10 ขอมูลจําเพาะ
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แรงดันไฟฟาสูงสุดที่อนิพตุ 28 V DC

ความตานทานอินพุต, Ri ประมาณ 4 kΩ

อินพุตดิจติอลทัง้หมดถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขัว้ตอแรงดันสูงอืน่ๆ

1) ขัว้ตอ 27 และ 29 ยงัสามารถตั้งโปรแกรมเปนเอาทพุตได

เอาทพทุดิจติอล:

เอาตพุทดิจิตอล/พลัสทีส่ามารถตั้งโปรแกรมได 2

หมายเลขขั้วตอ 27, 29 1)

ระดับแรงดันที่เอาทพุทดิจิตอล/ความถี่ 0 - 24 V

กระแสเอาทพทุสูงสุด (รับหรือจายกระแส) 40 mA

โหลดสูงสุดทีเ่อาทพทุความถี่ 1 kΩ

โหลดแบบตัวเก็บประจสุูงสุดที่เอาทพุทความถี่ 10 nF

ความถี่เอาทพทุต่ําสุดทีเ่อาทพุทความถี่ 0 Hz

ความถี่เอาทพทุสูงสุดทีเ่อาทพุทความถี่ 32 kHz

ความแมนยาํของเอาทพทุความถี่ ขอผิดพลาดสูงสุด: 0.1 % ของคาเต็มสเกล

ความละเอยีดของเอาทพุทความถี่ 12 บติ

1) ขัว้ตอ 27 และ 29 ยังสามารถตั้งโปรแกรมเปนอินพุทได

เอาทพุทดิจิตอลถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขัว้ตอแรงดันสูงอืน่ๆ

อินพุทอนาล็อก:

จาํนวนอินพุทอนาล็อก 2

หมายเลขขั้วตอ 53, 54

โหมด แรงดันหรือกระแส

เลือกโหมด สวติช S201 และสวิตช S202

โหมดแรงดัน สวติช S201/สวิตช S202 = ปด (U)

ระดับแรงดันไฟฟา : 0 ถึง + 10 V (เปลี่ยนสเกลได)

ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 10 kΩ

แรงดันสูงสุด ± 20 V

โหมดกระแส สวิตช S201/สวิตช S202 = เปด (I)

ระดับกระแส 0/4 ถึง 20 mA (เปลี่ยนสเกลได)

ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 200 Ω

กระแสสูงสุด 30 mA

ความละเอยีดของอนิพทุอนาล็อก 10 บิต (เคร่ืองหมาย +)

ความแมนยําของอินพุทอนาล็อก ความผิดพลาดสูงสุด 0.5% ของคาเต็มสเกล

แบนดวิดธ : 200 Hz

อินพุทอนาล็อกถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขัว้ตอแรงดันสูงอ่ืนๆ

เอาทพุทอนาล็อก:

จาํนวนเอาทพทุอนาล็อกที่โปรแกรมได 1

หมายเลขขั้วตอ 42

ชวงกระแสของเอาทพทุอนาล็อก 0/4 - 20 mA

โหลดสูงสุดของตัวตานทานทีส่ามารถตอรวมที่เอาทพุทอนาล็อก 500 Ω

ความแมนยาํของเอาทพทุอนาล็อก ขอผิดพลาดสูงสุด: 0.8 % ของคาเต็มสเกล

ความละเอยีดของเอาทพุทอนาล็อก 8 บิต

เอาทพุทอนาล็อกถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และข้ัวตอแรงดันสูงอื่นๆ

10 ขอมลูจําเพาะ
คูมอืการใชงาน
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การดควบคุม, เอาทพุท DC 24 V:

หมายเลขขั้วตอ 12, 13

โหลดสูงสุด : 200 mA

แหลงจายไฟ DC 24 V ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) แตมีความตางศักยเทากบัอินพุทและเอาทพทุทัง้อนาล็อกและดิจิตัล

เอาทพุทรีเลย:

เอาทพุทรีเลยทีส่ามารถต้ังโปรแกรมได 2

รีเลย 01 หมายเลขขัว้ตอ 1-3 (ตัด), 1-2 (ตอ)

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

โหลดสูงสุดที่ข้ัวตอ (AC-15)1) (โหลดเหนี่ยวนาํ @ cosφ 0.4) 240 V AC, 0.2 A

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

โหลดสูงสุดที่ข้ัวตอ (DC-13)1) (โหลดเหนี่ยวนาํ) 24 V DC, 0.1A

รีเลย 02 หมายเลขขัว้ตอ 4-6 (ตัด), 4-5 (ตอ)

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

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

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

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

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

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

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

โหลดสูงสุดที่ข้ัวตอ (DC-13)1) บน 4-6 (NC) (โหลดเหนีย่วนํา) 24 V DC, 0.1 A

โหลดต่ําสุดที่ข้ัวตอ 1-3 (NC), 1-2 (NO), 4-6 (NC), 4-5 (NO) 24 V DC 10 mA, 24 V AC 20 mA

สิ่งแวดลอมตาม EN 60664-1 หมวดแรงดันไฟฟาเกิน III/ระดับมลภาวะ 2

1) IEC 60947 สวน 4 และ 5

หนาสัมผสัรีเลยถูกแยกโดดทางไฟฟาจากสวนที่เหลือของวงจรโดยฉนวนเสริม (PELV)

2) หมวดแรงดันไฟฟาเกิน II

3) การใชงาน UL 300 V AC 2A

การดควบคุม, เอาทพุท DC 10 V:

หมายเลขขั้วตอ 50

แรงดันเอาทพทุ 10.5 V ±0.5 V

โหลดสูงสุด 30 mA

แหลงจายไฟ DC 10 V ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขัว้ตอแรงดันสูงอื่นๆ.

คุณลักษณะการควบคุม:

ความละเอยีดในการจาํแนกของความถี่เอาทพุทที่ 0 - 1000 Hz : +/- 0.003 Hz

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

ชวงควบคุมความเรว็ (วงรอบเปด) 1:100 ของความเร็วซิงโครนสั

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

คณุลักษณะการควบคุมทั้งหมดอางอิงกับมอเตอรอะซิงโครนสั 4 ขั้ว

สภาพแวดลอม:

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

ความชื้นสัมพัทธสูงสุด 5% - 95%(IEC 721-3-3; คลาส 3K3 (ไมควบแนน) ระหวางการทาํงาน

ภาพแวดลอมทีรุ่นแรง (IEC 721-3-3), ไมไดเคลือบ คลาส 3C2

สภาพแวดลอมที่รุนแรง (IEC 721-3-3), เคลือบ คลาส 3C3

วธีิการทดสอบตาม IEC 60068-2-43 H2S (10 วัน)

อณุหภมูิแวดลอม สูงสุด 50 ฐC

การลดพกิัดสําหรับอณุหภมูิแวดลอม ดูที่หัวขอเงื่อนไขพเิศษ

อณุหภมูิแวดลอมตํ่าสุดสําหรับการทํางานเต็มที่ 0 ฐC

อณุหภมูิแวดลอมตํ่าสุดสําหรับการทํางานแบบลดสมรรถนะลง - 10 ฐC

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 10 ขอมูลจําเพาะ
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อุณหภมูิระหวางการเกบ็/ขนสง -25 - +65/70 ฐC

ความสูงเหนือระดับนํ้าทะเลสูงสุดโดยไมมีการลดพิกดั 1000 ม.

ความสูงเหนือระดับนํ้าทะเลสูงสุดโดยมีการลดพกิดั 3000 ม.

การลดพิกดัสําหรับระดับความสูงทีสู่งมาก ดูที่หัวขอเงื่อนไขพเิศษ

มาตรฐาน EMC, การปลอยไอเสีย 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

ดูที่หัวขอเงื่อนไขพเิศษ

สมรรถนะการดควบคุม:

ชวงเวลาการสแกน : 5 ms

การดควบคุม, การสื่อสารอนุกรม USB:

มาตรฐาน USB 1.1 (ความเร็วเต็ม)

ปลั๊ก USB ปล๊ัก “อปุกรณ” USB ประเภท B

การเชื่อมตอกบั PC ดําเนินการผานทางสายเคเบิล USB แมขาย/อุปกรณมาตรฐาน

การเชื่อมตอ USB ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันไฟฟาแรงสูงอื่นๆ

การเชื่อมตอ USB ไมได ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากสายดินปองกัน ใชแลปท็อป/PC ที่แยกตางหากเทานั้นเพือ่เชื่อมตอกบัขัว้ตอ USB บนชุดขับ AQUA

VLT หรือสายเคเบลิ/ตัวแปลงสัญญาณ USB ที่แยกโดดทางไฟฟา

10 ขอมลูจําเพาะ
คูมอืการใชงาน
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10.1.7 ประสิทธภิาพ 

ประสิทธิภาพของตัวแปลงความถี ่(η VLT)

โหลดทีต่ัวแปลงความถี่มีผลเพยีงเล็กนอยตอประสิทธิภาพ โดยทั่วไปแลวประสิทธภิาพจะเทาเดิมที่ความถี่มอเตอรทีพ่กิดั fM,N แมวามอเตอรจะจายแรงบดิเพลาที่ระบุ

100% หรือเพยีง 75% เชนในกรณีแบงโหลด

ซ่ึงหมายความวาประสิทธิภาพของตัวแปลงความถี่จะไมเปลี่ยนแปลงแมวาจะเลือกคุณลักษณะ U/f แบบอื่น

อยางไรกต็าม คุณลักษณะ U/f นัน้มีอิทธิพลตอประสิทธิภาพของมอเตอร

ประสิทธิภาพจะลดลงเล็กนอยเมื่อตัง้ความถี่การสวติชเปนคาสูงกวา 5 kHz และประสิทธิภาพจะลดลงเล็กนอยดวย เมื่อแรงดันไฟหลักเทากบั 480 V หรือถาสายเคเบิล

มอเตอรยาวกวา 30 เมตร

ประสิทธิภาพของมอเตอร (ηMOTOR)

ประสิทธิภาพของมอเตอรทีต่ออยูกบัตัวแปลงความถี่ขึ้นอยูกับระดับของการสรางสนามแมเหล็ก โดยทั่วไป ประสิทธิภาพจะดีเทากบัการทํางานกบัแหลงจายไฟหลัก

ประสิทธิภาพของมอเตอรจะขึน้อยูกับประเภทของมอเตอร

ในชวง 75-100% ของแรงบดิที่ระบ ุประสิทธิภาพของมอเตอรจะมีความคงที ่ทัง้เมื่อควบคุมจากตัวแปลงความถี่ หรือเม่ือทํางานโดยตรงจากแหลงจายไฟหลัก

สําหรับมอเตอรขนาดเล็ก คุณลักษณะ U/f จะมีอทิธิพลเพียงเล็กนอยตอประสิทธิภาพ อยางไรกต็าม สําหรับมอเตอรตั้งแต 11 kW ขึน้ไป ขอไดเปรียบนี้จะมีความเดนชัดขึน้

โดยทัว่ไป ความถี่การสวติชไมมีผลกระทบตอประสิทธิภาพของมอเตอรขนาดเล็ก สวนมอเตอรที่มีขนาดตั้งแต 11 kW ขึ้นไป จะมีประสิทธิภาพที่ปรับปรุงดีขึ้น (1-2%) ทั้งนี้

เนือ่งจากรูปไซนของกระแสมอเตอรเกอืบเปนรูปสมบูรณแบบทีค่วามถี่การสวิตชระดับสูง

ประสิทธิภาพของระบบ (ηSYSTEM)

ในการคํานวณประสิทธภิาพระบบ ประสิทธิภาพของตัวแปลงความถี่ (ηVLT) จะถูกคูณดวยประสิทธิภาพของมอเตอร (ηMOTOR):

ηSYSTEM) = η VLT x ηMOTOR)

อางองิจากเสนกรอบของกราฟทีร่ะบุขางตน จะสามารถคํานวณประสิทธิภาพระบบที่ความเร็วตางๆ ได

เสียงรบกวนของตัวแปลงความถี่มาจากสามแหลงคือ:

1. ขดลวด DC ของ วงจรขัน้กลาง

2. พดัลมภายใน

3. โชคตัวกรอง RFI

คาปกติซ่ึงวัดทีร่ะยะหาง 1 เมตรจากตัวเครื่อง คือ

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 10 ขอมูลจําเพาะ
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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 เทานั้น!
** ขนาดกําลัง E1+E2 ทีเ่หลืออยู
*** สําหรับขนาด D และ E ความเร็วพัดลมที่ลดลงจะอยูที ่87% วดัที ่200 V

เม่ือทรานซิสเตอรในบริดจของอินเวอรเตอรทําการสลับ แรงดันของมอเตอรจะเพิม่ขึ้นตามอัตราสวน du/dt โดยขึน้อยูกับ:

- สายเคเบลิของมอเตอร (ประเภท พืน้ทีห่นาตัด ความยาว มีชีลหรือไมมีชีล)

- ความเหนีย่วนํา

การเหนี่ยวนาํตามธรรมชาติเปนสาเหตุใหเกดิคาโอเวอรชูต UPEAK ในแรงดันของมอเตอร กอนทีจ่ะสามารถเสถียรไดเองที่ระดับทีอ่ิงตามแรงดันในวงจรขัน้กลาง เวลาไตถึง

คายอดและแรงดันคายอด UPEAK จะสงผลกระทบตออายกุารใชงานของมอเตอร หากแรงดันคายอดสูงเกินไป โดยเฉพาะมอเตอรทีไ่มมีฉนวนของขดลวดเฟสจะไดรับผลก

ระทบ หากสายเคเบลิมอเตอรสั้น (สองถึงสามเมตร) เวลาไตถึงคายอดและแรงดันคายอดจะลดลง

หากสายเคเบิลมอเตอรยาว (100 เมตร) เวลาไตถึงคายอดและแรงดันคายอดจะเพิ่มขึ้น

ในมอเตอรทีไ่มมีกระดาษฉนวนระหวางเฟส หรือการเสริมฉนวนอื่นๆ ที่เหมาะสมสําหรับทาํงานกับการจายแรงดันไฟฟา (เชน ตัวแปลงความถี)่ ใหติดตั้งตัวกรอง du/dt หรือ

ตัวกรองคลื่นไซนทีเ่อาทพทุของตัวแปลงความถี่

10 ขอมลูจําเพาะ
คูมอืการใชงาน
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10.2 เงือ่นไขพิเศษ

10.2.1 วตัถปุระสงคของการลดคาพกิดั

การลดคาพกิัดควรพจิารณานาํมาใชเมื่อใชตัวแปลงความถี่ทีส่ภาพความดันอากาศต่ํา (ติดตั้งในที่สูง), ความเร็วตํ่า, ตอกบัสายไฟของมอเตอรทีย่าวมาก, สายไฟที่มีพืน้ที่

หนาตัดมาก หรือที่อณุหภมูิแวดลอมสูง การดําเนนิการที่จาํเปนไดอธิบายไวในหัวขอนีแ้ลว

 

10.2.2 การลดพกิัดอุณหภูมิแวดลอม 

อณุหภมูิเฉลี่ย (TAMB, AVG) ทีถู่กวัดมากกวา 24 ช่ัวโมงจะตองต่ํากวาอณุหภมูิแวดลอมสูงสุดที่อนุญาต 5 °C เปนอยางนอย (TAMB,MAX)

หากตัวแปลงความถี่ทาํงานทีอุ่ณหภูมิแวดลอมสูง ควรลดกระแสเอาทพุทที่ตอเนือ่งลง

การลดพกิัดขึ้นอยูกับรูปแบบของการสลับ ซ่ึงสามารถตั้งคาใหเปน 60 AVM หรือ SFAVM ในพารามิเตอร 14-00

เคส

60 AVM - การปรับชวงกวางของพัลส

ภาพประกอบ 10.1: การลดพิกดัของ Iout สําหรับ TAMB, MAX ที่ตาง

ไปสําหรับเคส A โดยใช 60 AVM

SFAVM - การปรับเวกเตอรอะซิงโครนัสความถีข่องสเตเตอร

ภาพประกอบ 10.2: การลดพกิัดของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไป สําหรับเคส A โดยการใช SFAVM

ในเคส A ความยาวของสายเคเบิลของมอเตอรมีผลกระทบสูงทีส่ัมพนัธกบัการลดพกิดัที่แนะนาํ ดงันัน้จงึไดแสดงการลดพิกดัที่แนะนําสําหรับการใชงานที่ใชสายเคเบลิ

สูงสุดยาว 10 ม. ไวดวย

ภาพประกอบ 10.3: การลดพิกดัของ Iout สําหรับ TAMB, MAX ที่ตาง

ไปสําหรับเคส A โดยใช 60 AVM และสายเคเบลิยาวไมเกิน 10

ม.

ภาพประกอบ 10.4: การลดพกิัดของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไป สําหรับเคส A โดยการใช SFAVM และสายเคเบลิยาวไมเกนิ 10

ม.

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 10 ขอมูลจําเพาะ
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เคส B

60 AVM - การปรับชวงกวางของพัลส

ภาพประกอบ 10.5: การลดพิกัดของ Iout สําหรับ TAMB, MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส B โดยใช 60 AVM ในโหมดแรงบิดปกติ (110%

เหนอืแรงบิด)

SFAVM - การปรับเวกเตอรอะซิงโครนัสความถ่ีของสเตเตอร

ภาพประกอบ 10.6: การลดพกิัดของ Iout สําหรับอุณหภมูิ

TAMB,MAX ที่ตางไปสําหรับเคส B โดยการใช SFAVM ในโหมดแรง

บดิปกติ (110%เหนือกวาแรงบิด)

เคส C

โปรดทราบวา: สําหรับ 90 kW ใน IP55 และ IP66 อุณหภมูิแวดลอมสูงสุดจะตํ่ากวา 5ฐ C

60 AVM - การปรับชวงกวางของพัลส

ภาพประกอบ 10.7: การลดพกิัดของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส C โดยใช 60 AVM ในโหมดแรงบดิปกต ิ (110%

เหนอืกวาแรงบิด)

SFAVM - การปรับเวกเตอรอะซิงโครนัสความถ่ีของสเตเตอร

ภาพประกอบ 10.8: การลดพกิัดของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส C โดยใช SFAVM ในโหมดแรงบดิปกติ (110%

เหนือกวาแรงบิด)

เคส D

60 AVM - การปรับความกวางสัญญาณพัลส, 380 - 480 V

ภาพประกอบ 10.9: การลดพกิัดของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส D ที ่480 V โดยใช 60 AVM ในโหมดแรงบิดปกติ

(110% เหนือแรงบิด)

SFAVM - การปรับเวกเตอรอะซิงโครนัสความถ่ีของสเตเตอร

ภาพประกอบ 10.10: การลดพิกดัของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส D ที ่ 480 V โดยใช SFAVM ในโหมดแรงบดิปกติ

(110% เหนือแรงบิด)

10 ขอมลูจําเพาะ
คูมอืการใชงาน
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60 AVM - การปรับความกวางสัญญาณพัลส, 525 - 600 V (ยกเวน

P315)

ภาพประกอบ 10.11: การลดพกิัดของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ที่ตาง

ไปสําหรับเคส D ที่ 600 V โดยใช 60 AVM ในโหมดแรงบดิปกติ

(110% เหนอืแรงบดิ) หมายเหตุ: ไมถูกตองสําหรับ P315

SFAVM - การปรับเวกเตอรอะซิงโครนัสความถีข่องสเตเตอร

ภาพประกอบ 10.12: การลดพิกดัของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส D ที่ 600 V โดยใช SFAVM ในโหมดแรงบิดปกติ

(110% เหนือแรงบิด) หมายเหตุ: ไมถูกตองสําหรับ P315

60 AVM - การปรับความกวางสัญญาณพลัส, 525 - 600 V, P315

ภาพประกอบ 10.13: การลดพกิัดของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ที่ตาง

ไปสําหรับเคส D ที่ 600 V โดยใช 60 AVM ในโหมดแรงบดิปกติ

(110% เหนอืแรงบดิ) หมายเหตุ: P315 เทานั้น

SFAVM - การปรับเวกเตอรอะซิงโครนัสความถีข่องสเตเตอร

ภาพประกอบ 10.14: การลดพิกดัของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส D ที่ 600 V โดยใช SFAVM ในโหมดแรงบิดปกติ

(110% เหนือแรงบิด) หมายเหตุ: P315 เทานัน้

เคส E

60 PWM - การปรับความกวางสัญญาณพลัส, 380 - 480 V

ภาพประกอบ 10.15: การลดพกิัดของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ที่ตาง

ไปสําหรับเคส E ที ่480 V โดยใช 60 AVM ในโหมดแรงบดิปกติ

(110% เหนอืแรงบดิ)

SFAVM - การปรับเวกเตอรอะซิงโครนัสความถีข่องสเตเตอร

ภาพประกอบ 10.16: การลดพิกดัของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส E ที่ 480 V โดยใช SFAVM ในโหมดแรงบิดปกติ

(110% เหนือแรงบิด)

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 10 ขอมูลจําเพาะ
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60 AVM - การปรับความกวางสัญญาณพัลส, 525 - 600 V

ภาพประกอบ 10.17: การลดพกิัดของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส E ที ่600 V โดยใช 60 AVM ในโหมดแรงบิดปกติ

(110% เหนือแรงบิด)

SFAVM - การปรับเวกเตอรอะซิงโครนัสความถ่ีของสเตเตอร

ภาพประกอบ 10.18: การลดพิกดัของ Iout สําหรับ TAMB,MAX ทีต่าง

ไปสําหรับเคส E ที ่ 600 V โดยใช SFAVM ในโหมดแรงบดิปกติ

(110% เหนือแรงบิด)

 

10.2.3 การลดพกิดัสําหรบัแรงดันอากาศต่ํา 

ความสามารถในการระบายความรอนของอากาศจะลดลงเม่ือความดันอากาศต่ํา

ทีร่ะดับเหนอืกวาน้ําทะเล 2 กม. โปรดติดตอ Danfoss ที่เกีย่วของกบั PELV

ทีค่วามสูงมากกวา 1000 เมตร อณุหภมูิแวดลอม (TAMB) หรือกระแสเอาทพุทสูงสุด (Iout) จะตองถูกลดพิกัดตามไดอะแกรมที่แสดงดานลาง:

ภาพประกอบ 10.19: การลดพกิัดของกระแสเอาทพุทเทียบกบัความสูงที่ T AMB, MAX ทีค่วามสูงเหนอืระดับนํ้าทะเลมากกวา 2 กม. โปรดติดตอ Danfoss เกีย่ว

กบั PELV

ทางเลือกที่จะลดอุณหภมูิแวดลอมที่ระดับเหนือกวาน้ําทะเลมากๆ และดวยเหตุนั้นตองใหแนใจวากระแสเอาทพทุจะเทากับ 100% ทีร่ะดับความสูงเหนือกวาน้าํทะเล

10 ขอมลูจําเพาะ
คูมอืการใชงาน
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10.2.4 การลดพกิัดสําหรับการรนัทีค่วามเรว็ตํ่า 

ขณะทีเ่ช่ือมตอมอเตอรเขากบัตัวแปลงความถี่ จําเปนจะตองตรวจสอบวา มีการระบายความรอน มอเตอรเพียงพอหรือไม

ระดับความรอนจะขึ้นอยูกับโหลดทีม่อเตอร รวมทัง้ความเร็วและระยะเวลาในการทาํงาน

การใชงานที่มีแรงบดิคงที ่(CT mode)

ปญหาอาจจะเกดิขึน้ทีค่า RPM ตํ่าในการใชงานทีม่ีแรงบดิคงที่ ในการใชงานทีม่ีแรงบดิคงที ่มอเตอรอาจเกดิความรอนสูงเกนิที่ความเร็วตํ่า เน่ืองจากมีอากาศที่ไหลผาน

พดัลมรวมของมอเตอรไมเพียงพอ

หากมอเตอรทาํงานตอเนือ่งที่คา RPM ต่ํากวาครึ่งของคาพกิัด มอเตอรตองไดรับการจายลมเพิม่เติมเพื่อการระบายความรอน (หรือใชมอเตอรที่ออกแบบสําหรับการทํางาน

ประเภทนี)้

ทางเลือกที่จะลดระดับของภาระของมอเตอรโดยการเลือกมอเตอรใหใหญขึ้น อยางไรกต็าม การออกแบบของตัวแปลงความถี่จะกาํหนดขดีจํากดัของขนาดมอเตอร

การใชงานที่มีแรงบดิแบบผันแปร (แบบเสนตรง) (VT)

ในการใชงาน VT เชน พัดลมและปมแบบหอยโขง ซ่ึงแรงบดิจะปรับตามอัตราสวนกาํลังสามของความเรว็ และกําลังจะปรบัตามอัตราสวนกําลังสามของความเร็ว ซ่ึงไมมี

ความจาํเปนตองระบายความรอนเพิม่เติมหรือลดพกิดัของมอเตอร

ในกราฟที่แสดงดานลางนี ้เสนโคง VT ปกติจะอยูต่ํากวาแรงบดิสูงสดุที่ลดพิกดัและแรงบดิสูงสุดทีใ่หมีการระบายความรอนในทกุๆ ความเร็ว

โหลดสูงสุดสําหรับมอเตอรมาตรฐานที ่40 ฐC ขบัเคลื่อนโดยตัวแปลงความถี่ประเภท VLT FCxxx

ขอมูลจําเพาะ: ─ ─ ─ ─แรงบิดปกติทีโ่หลด VT ─•─•─•─แรงบดิสูงสุดทีใ่หมีการระบายความรอน ‒‒‒‒‒แรงบดิสูงสุด

หมายเหตุ 1) การทํางานที่ความเร็วซิงโครนสัสูงเกนิจะทําใหแรงบดิมอเตอรที่มีอยูลดลงโดยแปรผกผนักบัการเพิม่ความเร็ว ประเด็นนีจ้ะตองนาํมาพจิารณาในระหวาง

ชวงการออกแบบเพื่อหลีกเล่ียงการรับโหลดสูงเกินไปของมอเตอร

 

10.2.5 การลดพกิดัสําหรบัการติดตั้งสายเคเบลิมอเตอรแบบยาวหรือสายเคเบลิทีม่ีขนาดหนาตัดใหญขึ้น

ความยาวสูงสุดของสายเคเบิลสําหรับตัวแปลงความถี่นีค้ือ 300 เมตรและ 150 เมตรสําหรับสายเคเบิลทีม่ีชีล

ตัวแปลงความถี่นีไ้ดรับการออกแบบใหทํางานโดยใชสายเคเบิลมอเตอรที่มีขนาดหนาตัดคาพกิดั หากใชสายเคเบลิที่มีขนาดหนาตัดใหญข้ึน ใหลดกระแสเอาทพทุลง 5%

สําหรับทุกขัน้การเพิม่ของขนาดหนาตัด

(ขนาดหนาตัดทีเ่พิ่มขึน้ของสายเคเบิลจะทาํใหเกิดความเปนตัวเกบ็ประจุร่ัวไหลลงดินที่เพิม่ขึ้น ดังนั้นจึงมีกระแสรั่วไหลลงดินเพิม่ขึน้)

คูมือการใชงาน
ชุดขับ AQUA VLTฎ 10 ขอมูลจําเพาะ
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10.2.6 การปรบัใหเหมาะสมโดยอตัโนมัติจะใหการประกนัในสมรรถนะ  

ตัวแปลงความถี่จะตรวจสอบระดับความรุนแรงของอณุหภมูิภายใน กระแสโหลด แรงดันสูงบนวงจรและความเร็วมอเตอรต่ําอยูเสมอ สําหรับการตอบสนองตอระดับทีรุ่นแรง

ตัวแปลงความถีส่ามารถปรับการสลับความถี่ และ/หรือเปล่ียนรูปแบบการสลับเพือ่ทีจ่ะประกันในสมรรถนะของตัวแปลงความถี่ได ความสามารถทีจ่ะลดกระแสเอาทพุตโดย

อตัโนมัติชวยขยายสภาวะการทํางานที่ยอมรับไดเพิ่มมากขึน้

10 ขอมลูจําเพาะ
คูมอืการใชงาน
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ดัชนี

0
0-** การทํางาน/จอแสดงผล 109

1
1-** โหลด/มอเตอร 111

13-** Smart Logic 122

14-** ฟงกชันพิเศษ 123

15-** ขอมูลของ Fc 124

16-** คาขอมูลที่อานได 126

18-** คาขอมูลที่อานได 2 129

2
2-** เบรค 112

20-** วงรอบปดของ Fc 130

21-** สวนขยาย วงรอบปด 131

22-** ฟงกชันการประยุกตใชงาน 134

23-** การดําเนินการตามเวลาที่ต้ัง 136

25-** ตัวควบคุมคาสเคด 137

3
3-** คาอางอิง/การเปลี่ยนความเร็ว 113

4
4-** ขีดจํากัด/การเตือน 114

5
5-** อินพุท/เอาทพุทดจิิตลั 115

6
6-** อินพุท/เอาทพุทอนาล็อก 117

60 Avm 167

8
8-** การสื่อสารและอปุกรณเสริม 119

9
9-** Profibus 120

A
Ama 48, 59

Awg 153

D
Dst/ เริ่มตนฤดรูอน 0-76 74

Dst/ ฤดรูอน 0-74 74

Dst/ สิ้นสุดฤดูรอน 0-77 74

E
Etr 148

G
Glcp 59

L
Lcp 59

คูมือการใชงาน
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 เมนูสวนตัว 64

Q2 ชุดคําสั่งดวน 64

Q3 ชุดคําสั่งการทํางาน 65

Q5 การเปลีย่นแปลงที่ทํา 67

Q6 การบันทึก 67

Quick Menu 53, 63

R
Reset 55

S
Sfavm 167

Status 53

เ
เขาไปยังข้ัวตอควบคมุ 39

เครื่องมือซอฟตแวรสําหรับ Pc 61

เคสชุดน็อคเอาท 19

เซ็ตพอยต 1 20-21 96

เซ็ตพอยตของการเติม 29-05 107

เซ็นเซอร Kty 148

เมนูดวน 63

เลือกสัญญาณดิจิตอล เทอมินอล 27 5-01 80

เวลาเปลี่ยนความเร็วเริ่มตน 3-84 78

เวลาเปลี่ยนความเร็วของเช็ควาลว 3-85 78

เวลาเปลี่ยนความเร็วข้ันปลาย 3-88 79

เวลาในการเติมนํ้าเขาทอ 29-03 107

เวลาไตถงึคายอด 166

เวลาที่เปด 23-00 104

เวลาที่ใชในการเรงความเร็ว 78

เวลาที่ปด 23-02 105

เวลาบูสตสูงสุด 22-46 100

เวลารันต่ําสุด 22-40 99

เวลาหมดเวลารอสัญญาณ 6-00 90

เวลาหลับต่ําสุด 22-41 100

เวอรชันของซอฟตแวรและการรับรอง 9

เสียงรบกวน 165

เหตกุารณ 23-04 107

เอาทพุต ข้ัว 42 6-50 92

เอาทพุทดจิิตอล 162

เอาทพุทมอเตอร 161

เอาทพุทรีเลย 38, 163

เอาทพุทอนาลอ็ก 162

แ
แบบการควบคุมมอเตอร 1-00 75

แปนกด 59
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แฟกเตอรแกไขกําลงั 22-31 98

แรงดนัของมอเตอร 166

แรงดนัคายอดของมอเตอร 166

แรงดนัท่ีไมมีการไหล 22-87 103

แรงดนัท่ีพิกัดความเร็ว 22-88 103

แรงดนัมอเตอร ( Volt) 1-22 75

แหลงจายไฟหลัก 153, 159

แหลงจายไฟหลัก (l1, L2, L3) 161

แหลงจายไฟหลัก 1 X 200 - 240 Vac 152

โ
โหมดเมนูดวน 53

โหมดเมนูหลกั 54, 68

ใ
ใชงานการเติมนํ้าเขาทอ, 29-00 107

ไ
ไฟแสดงสถานะ (led): 53

ไมสอดคลองกับ Ul 20

ก
กระแสมอเตอร ( Amp) 1-24 75

กระแสรั่ว 6

การเชื่อมตอ Usb 40

การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลกัสําหรับ A2 และ A3 24

การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลกัสําหรับ B1, B2 และ B3 27

การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลกัสําหรับ B4, C1 และ C2 28

การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลกัสําหรับ C3 และ C4 28

การเชื่อมตอบัส Dc 34

การเชื่อมตอบัส Rs-485 61

การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ C3 และ C4 34

การเชื่อมตอรีเลย 36

การเดนิสายไฟ 48

การเตือนเกีย่วกบัการสตารทที่ไมตัง้ใจ 5

การเปลีย่นกลุมของคาขอมูลตัวเลข 58

การเปลีย่นขอมูล 58

การเปลีย่นคาขอมูล 59

การเปลีย่นคาตัวอักษร 58

การเริ่มตน 60

การเลอืกพารามิเตอร 68

การใชงานที่มีแรงบิดแบบผันแปร (แบบเสนตรง) (vt) 171

การใชงานที่มีแรงบิดคงท่ี (ct Mode) 171

การไหลที่พิกัดความเร็ว 22-90 103

การกระทําขณะเปด 23-01 104

การกระทําขณะปด 23-03 105

การขันแนนของข้ัวตอ 19

การคํานวณจุดทํางาน 22-82 102

การชดเชยการไหล 22-80 101

การดเสริมเพื่อการสื่อสาร 149

การดควบคุม, เอาทพุท Dc +10 V 163

การดควบคุม, เอาทพุท Dc 24 V 162

การดควบคุม, การสื่อสารแบบอนุกรม Rs-485 161

การดควบคุม, การสือ่สารอนุกรม Usb 164

การดําเนินการตามเวลาที่ตัง้ 23-0* 104

การตรวจพบกําลังต่ํา 22-21 97

การตรวจพบความเร็วต่ํา 22-22 97

การตอลงดินและแหลงจายไฟหลัก It 22

การตัง้คาทั่วไป 1-0* 75

การตัง้คาพลังงานต่ําอัตโนมัต ิ22-20 97

การตัง้คามาตรฐาน 60, 108

การตดิตัง้เชิงกล 16

การตดิตัง้แบบชิดกัน 16

การตดิตัง้แผงเจาะทะลุ 17

การตดิตัง้ทางไฟฟา 41

คูมือการใชงาน
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การตดิตั้งที่สูงมากเหนือระดับนํ้าทะเล 5

การถายโอนดวนของการตัง้คาพารามิเตอรเมื่อใช Glcp 59

การทํางานของรีเลย 5-40 88

การประมาณการเสนโคงแบบลเินียร-สี่เหลี่ยม 22-81 101

การปรับเวกเตอรอะซิงโครนัสความถี่ของสเตเตอร 167

การปรับใหเหมาะสมโดยอตัโนมัตจิะใหการประกนัในสมรรถนะ 172

การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอตัโนมัต ิ(ama)) 46

การปรับชวงกวางของพัลส 167

การปองกัน 20

การปองกันและคุณสมบัติ 161

การปองกันกระแสเกนิ 20

การปองกันมอเตอร 161

การลดพิกัดสําหรับแรงดนัอากาศต่ํา 170

การลดพิกดัสําหรับการติดตั้งสายเคเบิลมอเตอรแบบยาวหรือสายเคเบิลที่มีขนาดหนาตัดใหญข้ึน 171

การลดพิกดัสําหรับการรันที่ความเร็วต่ํา 171

การลดพิกัดอุณหภูมิแวดลอม 167

การลืน่ไหล 55

การสื่อสารอนุกรม 164

การหนวงเวลาปมแหง 22-27 98

การหนวงเวลาสิ้นสุดเสนโคง 22-51 101

การหนวงที่ไมไหล 22-24 98

[กําลงัความเร็วสูง Hp] 22-39 99

[กําลงัความเร็วสูง Kw] 22-38 99

กําลงัที่ไมมีการไหล 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

กําหนดเอาทพุทของ เทอมินอล 27 5-30 86

กําหนดความเร็วต่ําสุดมอเตอร 4-11 80

กําหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร 4-13 80

ข
ขนาดเชิงกล 15

ขยะอเิล็กทรอนิกส 9

ขอกําหนดดานความปลอดภัยสําหรับการตดิต้ังเชิงกล 17

ขอความแสดงผล 1 0-37 73

ขอความแสดงผล 2 0-38 73

ขอความแสดงผล 3 0-39 74

ขอความแสดงฟอลต 147

ขอความแสดงสถานะ 51

ขอมูลบนปายชื่อ 45

ข้ัว 29 คาอางอิงสูง/คาปอนคา 5-53 89

ข้ัว 42 สเกลต่ําสุดของเอาทพุต 6-51 93

ข้ัว 42 สเกลสูงสุดของเอาทพุต 6-52 93

ข้ัว 53 แรงดันระดบัต่ํา 6-10 91

ข้ัว 53 แรงดันระดบัสูง 6-11 91

ข้ัว 53 คาอางอิง/คาปอนกลับคา 6-14 91

ข้ัว 54 แรงดันระดบัต่ํา 6-20 91

ข้ัว 54 แรงดันระดบัสูง 6-21 91

ข้ัว 54 คาอางอิง/คาปอนกลับตํ่า 6-24 91

ข้ัว 54 คาอางอิง/คาปอนกลับสูง 6-25 92

ข้ัวตอสวนควบคมุ 40

ค
[ความเร็วเติมนํ้าเขาทอ Hz] 29-02 107

[ความเร็วเติมนํ้าเขาทอ Rpm] 29-01 107

[ความเร็วการปลุกการทํางาน Hz] 22-43 100

[ความเร็วการปลุกการทํางานตอรอบ Rpm] 22-42 100

[ความเร็วต่ํา Hz] 22-33 99

[ความเร็วต่ํา Rpm] 22-32 98

[ความเร็วที่ไมมีการไหล Hz] 22-84 103

[ความเร็วที่ไมมีการไหล Rpm] 22-83 103

[ความเร็วที่จุดการออกแบบ Hz] 22-86 103

[ความเร็วที่จุดการออกแบบ Rpm] 22-85 103

[ความเร็วรอบท่ีเริ่มสตารท Pid Rpm] 20-82 96
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ความเร็วรอบมอเตอร ( Rpm) 1-25 76

[ความเร็วสุดทายของการเปล่ียนความเร็วของเช็ควาลว Hz] 3-87 79

[ความเร็วสุดทายของการเปล่ียนความเร็วของเช็ควาลว Rpm] 3-86 79

[ความเร็วสูง Hz] 22-37 99

[ความเร็วสูง Rpm] 22-36 99

ความถี่มอเตอร ( Hz) 1-23 75

ความยาวและขนาดหนาตดัของสายเคเบิล 161

คาเวลา Integral ของ Pid 20-94 96

คาเวลา Proportional ของ Pid 20-93 96

คาอางอิงต่ําสุด 3-02 77

คาอางอิงที่กําหนดลวงหนา 3-10 77

คาอางอิงปลุกการทํางาน/คาความตางของคาปอนกลบั 22-44 100

คาอางอิงสูงสุด 3-03 77

คําเตอืนทั่วไป 4

คําแนะนําในการกําจดัท้ิง 9

คํายอและมาตรฐาน 12

คณุลักษณะแรงบิด 161

คณุลักษณะการควบคมุ 163

จ
จอแสดงผลแบบกราฟก 51

ช
ชุดคําสั่งของพารามิเตอร 63

ชุดคําส่ังพารามิเตอรที่มีประสิทธิภาพสําหรับการประยุกตใชงานกับนํ้า 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

ตวัอยางการเดินสายและการทดสอบ 39

ตารางการแกะกลองบรรจุ 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

บูสตเซ็ตพอยต 22-45 100

ป
ประสิทธิภาพ 165

ปรับตามมอเตอรออโต(ama) 1-29 76

ปมจุม 48

ปายชื่อมอเตอร 45

คูมือการใชงาน
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พ
พารามิเตอรที่เปนดัชนี 59

ฟ
ฟงกชัน/ที่ไมไหล 22-23 98

ฟงกชันการใชงานเกีย่วกับนํ้า 29-** 107

ฟงกชันปมแหง 22-26 98

ฟงกชันสิ้นสุดเสนโคง 22-50 100

ฟงกชันหมดเวลารอสัญญาณ 6-01 90

ฟวส 20

ภ
ภาพรวมการเดนิสายมอเตอร 30

ภาพรวมของการเดนิสายหลัก 23

ภาษา - พารามิเตอร 0-01 69

ม
มอเตอรถงั 48

มีการระบายความรอน 171

มีชีล/ปลอกโลหะ 41

ร
ระดับแรงดนัไฟฟา 161

รายการตรวจสอบ 13

รีแอค็แตนซการรั่วของสเตเตอร 76

รีแอค็แตนซหลกั 76

รูปแบบเวลา 0-72 74

ล
ลิขสิทธ์ิ การจํากัดความรับผิดชอบและสิทธ์ิในการทบทวน 3

ว
วงจรข้ันกลาง 147, 165, 166

วงรอบปดของชุดขับ 20-** 94

วิธีเชื่อมตอ Pc เขากับตวัแปลงความความถี่ 61

วิธีเชื่อมตอมอเตอร - เดนิหนา 28

วิธีใชงาน Lcp แบบกราฟก (glcp) 51

วิธีการเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟหลักและการตอสายดนิสําหรับ B1 และ B2 27

ส
สตริงของรหัสประเภท (t/c) 12

สตริงรหัสชนิด 11

สตารท/หยุด 47

สภาพแวดลอม 163

สภาพของการระบายความรอน 16

สมรรถนะเอาทพุท (u, V, W) 161

สมรรถนะการดควบคมุ 164

สวิตช S201, S202 และ S801 44

สายเคเบิลควบคุม 41

สายเคเบิลทั่วไป 19

ห
หนวยคาอางองิ/คาปอนกลับ 20-12 94

หมายเหตุเกี่ยวกับความปลอดภัย 5

อ
อัตราการเติมนํ้าเขาทอ 29-04 107

อินพุตดจิิตอล: 161

อินพุทอนาลอ็ก 162
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อปุกรณเสริมในการเชื่อมตอเบรก 35

อปุกรณปองกนัไฟดูด 6
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