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1 วธีิการอานคูมอืการใชงาน

VLT AutomationDrive

คูมือการใชงาน

เวอรชันของซอฟตแวร: 5.0x

   

โครงสรางการใชงานจะถูกใชสําหรับตัวแปลงความถึ่ทั้งหมดVLT AutomationDriveกับซอฟทแวรเวอรช่ัน 5.0x

หมายเลขเวอรชันของซอฟตแวรจะดูไดจากพารามิเตอร 15-43 เวอรชันของซอฟตแวร

 

1.1.1 วิธีการอานคูมือการใชงาน

VLT AutomationDriveถูกออกแบบใหเสาอากาศบนมอเตอรไฟฟามีประสิทธิภาพสูง โปรดอานคูมือนี้อยางรอบคอบเพือ่ใหใชงานไดอยางเหมาะสม การใชตัวแปลงความถี่

ทีไ่มถูกตองอาจทาํใหเกิดการทํางานของตัวแปลงความถี่หรืออุปกรณที่เกีย่วของทีไ่มเหมาะสม อายกุารใชงานลดลงหรืออาจกอใหเกดิปญหาอืน่ๆ

โครงสรางการทํางานเหลาน้ีจะชวยคุณในการเริ่มตน การติดตั้ง การโปรแกรม และกําจดัความยุงยากของคุณVLT AutomationDrive.

The VLT AutomationDrive ซ่ึงกลายมาเปนระดับเพิม่-ลดของระดับเสาปฏิบตัิงาน FC 301 จากสกาลาร (U/f) ไปยัง VVC+ และควบคุมมอเตอรอะซิงโครนัสมอเตอร

เทานัน้.FC 302ทีเ่ปนตัวแปลงความถี่ที่มีประสทิธิภาพสูงสําหรบัมอเตอรอะซิงโครนัสเชนเดียวกบัมอเตอรถาวรและการควบคุมประเภทผันแปรของหลักการควบคุมมอเตอร

ตามscalar (U/f), VVC+ และการควบคุมมอเตอรเวกเตอรแรงดึดดูดแมเหล็ก

โครงสรางความถีใ่นการใชงานหลานี้ครอบคลุมทั้ง FC 301 และ FC 302 ซ่ึงขอมูลครอบคลุมทั้ง 2 เนื้อหา โดยจะอางองิถึง FC 300 หรือไมเรากจ็ะอางอิงถึงคุณสมบตัิแตละ

อยางของ FC 301 หรือ FC 302

บทที ่1 วิธีการอานคูมือการใชงาน จะแนะนาํคูมือ และอธิบายเกี่ยวกบัการรับรอง, สัญลักษณ และคํายอทีใ่ชในเอกสารนี้

บทที ่2 โครงสรางดานความปลอดภยัและคําเตอืนทั่วไปนํามาจากโครงสรางในวิธีการควบคมุFC 300อยางถูกตอง

บทที ่3 วิธีการติดต้ัง จะแนะนาํถึงข้ันตอนการติดตั้งทางกลและทางเทคนคิ

บทที ่4 วธีิการตั้งทีช่ี้ใหคุณเห็นถึงการทาํงาน และการตั้งผานFC 300ทางLCP

บทที ่5 ขอมูลจําเพาะทั่วไป จะแสดงขอมูลทางเทคนคิเกีย่วกับFC 300

บทที ่6 การแกไขปญหาเบื้องตน ชวยเหลือคุณในการแกไขปญหาเบือ้งตนที่อาจเกิดข้ึนเมื่อใชงานFC 300

เอกสารที่มีสําหรับFC 300

- โครงสรางVLT AutomationDriveการใชงานมีขอมูลทีจ่ําเปนสําหรับการเริ่มใชงานชุดขับและทําใหชุดขบัทํางาน

- ขอมูลทางเทคนคิเกีย่วกบัการออกแบบชุดขบัทั้งหมดมาจากVLT AutomationDriveคูมือการออกแบบและรวมถึงการใชงานตัวปอนรหสั, เคร่ืองแยกและอุปกรณ

เสริมรีเลย

- VLT AutomationDrive การกาํหนดใหหาขอมูลที่จําเปนเกีย่วกับโครงสรางการใชงานโปรฟบสัเพือ่การควบคุม การตรวจดูแล และการตั้งโปรแกรมชุดขับผาน

ทาง ระบบ  ฟลดบสั

- VLT AutomationDrive การกําหนดใหหาขอมูลทีจ่ําเปนเกี่ยวกบัโครงสรางการใชงานดีไวซเนตเพือ่การควบคุม การตรวจดูแล และการตั้งโปรแกรมชุดขับผาน

ทาง ระบบ fieldbus.

- VLT AutomationDriveขอมูลที่จาํเปนเกีย่วกบัโครงสรางการใชงาน MCT 10เพือ่การติดตั้งและการใชงานของซอฟตแวรบนพีซี

- ขอมูลทีจ่ําเปนเกีย่วกับโครงสรางเครื่องมือใชสําหรับของVLT AutomationDrive IP21 / ประเภท 1 IP21 / การใชงานประเภท 1

- VLT AutomationDrive 24 V ขอมูลทีจ่ําเปนเกี่ยวกบัโครงสรางไฟสํารอง เพื่อการติดตั้งอุปกรณเสริมไฟสํารอง DC 24V

Danfossขอมูลทางเทคนิคสามารถหาไดจากwww.danfoss.com/drives
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1.1.2 การรับรอง 

 

1.1.3 สัญลักษณ 

สัญลักษณที่ใชในคูมือการใชงานน้ี

โนตสําหรับผูอาน

แสดงบางสิง่ที่จะตองสังเกตโดยผูอาน

ระบคุําเตือนทั่วไป

ระบถึุงคําเตือนไฟฟาแรงสูง

∗ แสดงคามาตรฐานจากโรงงาน

 

1 วิธีการอานคูมอืการใชงาน
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®
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1.1.4 อักษรยอ 

กระแสสลับ AC
เกจลวดอเมริกนั AWG
แอมแปร/AMP A
การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอตัโนมัติ AMA
ขดีจาํกดักระแส ILIM

องศาเซลเซียส °C
กระแสตรง DC
ขึน้อยูกบัชุดขบัเคล่ือน D-TYPE
ความเขากนัไดทางแมเหล็กไฟฟา EMC
รีเลยความรอนแบบอเิล็กทรอนิก ETR
ชุดขับ FC
กรัม g
เฮริตซ Hz
กิโลเฮริตซ kHz
แผงควบคุมหนาเครื่อง LCP
เมตร m
ความเหนีย่วนํา Millihenry mH
มิลลิแอมแปร mA
มิลลิวนิาที ms
นาที min
เคร่ืองมือควบคุมการเคลื่อนที่ MCT
นาโนฟารัด nF
นวิตันเมตร Nm
กระแสของมอเตอรทีพ่ิกดั IM,N

ความถี่ของมอเตอรทีพ่ิกดั fM,N

กําลังของมอเตอรทีพ่ิกดั PM,N

แรงดันไฟฟาของมอเตอรทีพ่ิกดั UM,N

พารามิเตอร par.
แรงดันต่ําปองกันพิเศษ PELV
แผงวงจรแผนพิมพ PCB
กระแสเอาทพทุของอินเวอรเตอรทีพ่ิกดั IINV

รอบตอนาที RPM
แบบคืนพลังงานกลับ แบบคืนพลังงานกลับ
วินาที s
ความเร็วซิงโครนัสของมอเตอร ns

ขดีจาํกดัของแรงบิด TLIM

โวลต V

 

1.1.5 คําแนะนําในการจํากดัทิง้ 

อปุกรณทีป่ระกอบดวยชิ้นสวนทางไฟฟาไมสามารถกําจดัทิ้งรวมกับขยะทั่วไปได
ตองเกบ็ขยะอิเล็กทรอนกิส และไฟฟาแยกตางหากตามกฎหมายทีบ่งัคับใชในปจจบุนัและในระดับทองถ่ิน
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2 คําแนะนําเพื่อความปลอดภัยและคําเตือนทั่วไป
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2 คําแนะนาํเพื่อความปลอดภัยและคําเตือนทั่วไป

ตัวเกบ็ประจุดีซีลิงคจะยังคงมีประจุไฟอยูหลังจากปลดการจายไฟแลว เพื่อหลีกเลี่ยงอันตรายจากไฟฟา ใหตัดไฟตัวแปลงความถี่ จากแหลงจายไฟ

หลักกอนดําเนนิการบํารุงรักษา เมื่อใชมอเตอรชนิด PM ตองแนใจวามอเตอรตัดการเชื่อมตอแลว กอนที่จะเปดตัวแปลงความถีเ่พื่อซอมบํารุง ใหรอ

อยางนอยเทากับระยะเวลาดานลางนี้:

แรงดันไฟฟา กําลัง เวลารอ
200 - 240 V 0.25 - 3.7 kW 4 นาที
 5.5 - 37 kW 15 นาที
380 - 500 V 0.37 - 7.5 kW 4 นาที
 11 - 75 kW 15 นาที
525 - 600 V 0.75 - 7.5 kW 4 นาที

 

2.1.1 ไฟฟาแรงสูง 

แรงดันไฟฟาของตัวแปลงความถี่ มีอันตรายเมื่อตัวแปลงความถี่ตออยูกบัแหลงจายไฟหลัก การติดตั้งหรือการใชงานทีไ่มถูกตองของมอเตอรหรือตัว

แปลงความถี ่ อาจทาํใหอุปกรณเสียหาย ทําใหผูปฏบิตัิงานไดรับบาดเจ็บรุนแรงหรือเสียชีวิตได ดังนั้นคําแนะนาํในคูมือนีจ้ะตองไดรับการปฏิบตัิตาม

เชนเดียวกบักฎขอบังคับของทองถ่ินและระดับประเทศและขอบงัคับดานความปลอดภยั

การติดต้ังในที่สูงเหนือระดับนํ้าทะเล

380 - 500V: ทีร่ะดับความสูงเกนิกวา 3 กม. โปรดติดตอDanfoss PELV

525 - 690V: ทีร่ะดับความสูงเกนิกวา 2 กม. โปรดติดตอDanfoss PELV

 

2.1.2 คําเตือนเก่ียวกับความปลอดปลอดภัย

แรงดันไฟฟาของตัวแปลงความถี่มีอันตรายเมื่อตัวแปลงความถี่ตออยูกบัแหลงจายไฟหลัก การติดตั้งมอเตอรโดยตรง ตัวแปลงความถี่หรือ ระบบอาจ

จะมาจากความเสียหายตออปุกรณ การบาดเจ็บอยางหนกัหรือเสียชีวติ ดังนั้นจะตองปฏบิัตติามคําแนะนาํในคูมอืนีเ้ชนเดียวกับกฎขอบังคับของทองถ่ิน

และระดับประเทศและขอบงัคับดานความปลอดภัย

ขอบังคับดานความปลอดภยั

1. จะตองตัดการจายไฟไปยังตัวแปลงความถี ่หากจะตองมีการดําเนนิงานซอม ตรวจสอบวาไดตัดการจายไฟแลว และรอจนกวาเวลาที่จําเปนตองรอไดผานไปกอน

ทีจ่ะถอดขั้วของมอเตอรและแหลงจายไฟหลัก

2. ปุม [OFF] บนแผงควบคุมของตัวแปลงความถี่จะตองไมมีการไมการเชื่อมตอเขากบัแหลงจายไฟหลักและดวยเหตุนีจ้ะตองไมมีการใชกับสวิตชนริภยั

3. อปุกรณตองมีการตอสายดินอยางถูกตอง ผูใชจะตองไดรับการปองกันอนัตรายจากแรงดันไฟฟาจากแหลงจายไฟ และตองปองกันมอเตอรโดยไมใชโหลดเกินตา

มกฏขอบงัคับในระดับประเทศและทองถ่ิน

4. กระแสรั่วลงดินมีคาเกินกวา 3.5 mA

5. การปองกนัโหลดเกนิของมอเตอรไมไดรวมอยูในคามาตรฐานจากโรงงาน ถามีความตองการใชเคร่ืองมือนี ้ ใหตั้งพารามิเตอร1-90 ระบบปองกนัความรอน

มอเตอร คาขอมูลETR1 [4] หรือคาขอมูลETR1 [3]

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

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

7. โปรดจําไววาตัวแปลงความถีจ่ะมีแหลงแรงดันทีม่ากกวา L1, L2 และ L3 เม่ือติดต้ังการแบงโหลด (การเชื่อมวงจรตัวกลางกระแสตรง) และแหลงจายไฟ

ภายนอก 24 VDC ตรวจสอบวาทุกแหลงแรงดนัถูกปลดออกและรอจนกวาเวลาทีจ่ําเปนตองรอไดผานไปกอนการเริ่มงานซอม

 

คูมือ
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2.1.3 คําเตือนทั่วไป 

การเตือน

การสัมผัสชิ้นสวนทางไฟฟาอาจมีอันตรายอยางรายแรง แมวาอปุกรณจะตัดการเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟหลักแลวกต็าม

และควรดูใหแนใจวา อินพุตแรงดันอื่นๆ ไดถูกตัดการเชื่อมตอ เชน การแบงรับโหลด (การเชื่อมตอ DC ของวงจรข้ันกลาง) รวมถึงการตอมอเตอร

สําหรับการสํารองทางจลน

การใชVLT AutomationDrive: ตองรออยางนอยทีสุ่ด 15 นาที

ใชเวลารอนอยกวาน้ีไดเฉพาะในกรณีทีบ่งช้ีไวบนปายชือ่สําหรับชุดทีร่ะบุเทาน้ัน

กระแสรั่วไหล

กระแสรั่วลงดินจากตัวแปลงความถี ่มีระดับเกนิ 3.5 mA เพือ่ใหมั่นใจไดวาสายดินมีการเชื่อมตอทางกลที่ดีกบัจุดตอลงดิน (ข้ัวตอ 95) ขนาดหนาตัด

ของสายเคเบิลจะตองมีขนาดอยางนอย 10 มม.2 หรือ 2 เทาของคาพกิัดของสายดินโดยตอแยกตางหากจากกั น

อุปกรณปองกันไฟดูด (RCD)

ผลิตภณัฑนีอ้าจทําใหเกดิกระแสไฟตรงไหลในตัวนําปองกัน (Protective Conductor) เมื่ออุปกรณกระแสตกคาง (RCD) ถูกใชสําหรับการปองกันเปน

พิเศษ ควรใชเฉพาะ RCD ของประเภท B (หนวงเวลา) ที่ดานจายไฟของผลิตภณัฑนี้เทาน้ัน ดูขอมูลเพิ่มเติมเกีย่วกับการใชงาน RCD ที ่MN.90.GX.

02

การปองกันสายดินของVLT AutomationDrive และการใช RCD จะตองปฏบิัติตามกฏเกณฑของประเทศและทองถ่ินเสมอ

โนตสําหรับผูอาน

สาํหรับการประยุกตใชงานการยกหรือการชักรอกในแนวดิ่ง แนะนําอยางมากทีจ่ะตองตรวจสอบใหแนใจวา โหลดสามารถถูกหยดุไดในกรณีฉกุเฉนิหรือ

การทาํงานผดิปกติของสวนประกอบใดสวนประกอบหนึง่ เชน คอนแทกเตอร เปนตน

ถาตัวแปลงความถี่อยูในโหมดสัญญาณเตือน หรือในสถานการณที่เกิดแรงดันเกิน เบรคเชิงกลจะตัด

 

2.1.4 กอนเริม่ตนงานซอมบาํรงุ 

1. ใหปลดตัวแปลงความถี่ออกจากแหลงจายไฟหลัก

2. ตัดการเชื่อมตอขัว้ตอ 88 และ 89 ของบัสไฟตรงจากการใชงานการแบงโหลด

3. รอการถายประจุของ DC-link ดูระยะเวลาที่ฉลากคําเตือน

4. ถอดสายเคเบิลมอเตอร

 

2.1.5 หลีกเล่ียง การสตารทโดยไมไดต้ังใจ 

ในขณะทีต่ัวแปลงความถี่เช่ือมตออยูกับสายหลัก มอเตอรสามารถสตารท/หยดุไดโดยใชคําสั่งดิจติอล, คําสั่งบสั, คาอางอิงหรือผานทางแผงควบคุมหนาเครื่องLCP

• ปลดตัวแปลงความถี่จากแหลงจายไฟหลักเมือ่พจิารณาถึงความปลอดภยัสวนบุคคลจาํเปนตองหลีกเลี่ยงการสตารทโดยไมไดตั้งใจ

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

• อุปกรณไฟฟาขัดของ, อุณหภูมิสูงกวากําหนด, ขอขัดของที่แหลงจายไฟสํารอง หรือการขาดการเชื่อมตอของจออาจเปนเหตุใหมอเตอรสตารทใหม การหยดุ

แบบปลอดภยั (Safe Stop) ดวยตัวแปลงความถี(่เชน FC 301 ในเคส A1 และ FC 302)เพื่อปองกนัการเริ่มตนอยางไมจงใจ กรณีทีก่ารหยดุแบบปลอดภยัของ

ขั้ว 37 จะลดระดับลงหรือไมมีการเชื่อมตอ

2 คําแนะนําเพื่อความปลอดภัยและคําเตือนทั่วไป
คูมอื
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2.1.6 การหยุดแบบปลอดภัยของ FC 300

FC 302 และ FC 301 ในเคส A1สามารถรองรับเครื่องมือระบบความปลอดภยั ปดแรงบดิอยางปลอดภยั (ตามที่กาํหนดโดย IEC 61800-5-2) หรือ หมวดการหยุด 0 (ตาม

ทีก่ําหนดไวใน EN 60204-1)

FC 301 ในเคส A1: เมื่อการหยุดแบบปลอดภยัถูกรวมเขากบัชุดขับ ตําแหนงที่ 18 ของรหัสตัวเลขจะตองอยูที ่T หรือ U ของแตละตัว หากตําแหนงที่ 18 เปน B หรือ X

การหยดุแบบปลอดภยัของข้ัวตอ 37 จะไมถูกรวมเขาไปดวย

ตัวอยางเชน:

ประเภทตัวเลขสําหรับ FC 301 ในเคส A1 กับการหยดุแบบปลอดภยั: FC-301PK75T4Z20H4TGCXXXSXXXXA0BXCXXXXD0

มนัถูกออกแบบและปรับปรุงใหเหมาะสมสําหรับลําดับความปลอด 3 ในการเรียกรองใน EN 954-1 เคร่ืองมือสําหรับใชงานนีเ้รียกวาการหยดุแบบปลอดภยั กอนที่จะทําการ

ผสานและใชการหยดุแบบปลอดภยัในการติดตั้ง การวเิคราะหความเสี่ยงโดยตลอดในการติดตั้งจะตองไดรับการดําเนนิการเพือ่ทีจ่ะพิจารณาวา การทํางานการหยุดแบบ

ปลอดภยัและหมวดความปลอดภยัมีความเหมาะสมและเพียงพอหรือไม ในคําสั่งติดตั้งและการใชเคร่ืองมอืหยดุแบบปลอดภัยในความเหมาะสมดวยลําดับความปลอดภยั 3

ทีต่องการใน EN 954-1 ขอมูลที่สัมพนัธกนัและโครงสรางVLT AutomationDriveคูมือการออกแบบMG.33.BX.YYจะตองถูกปฏบิัติตาม ขอมูลและคําแนะนาํในคูมือการใช

งานเลมนี้ยงัไมเพียงพอสําหรับการใชงานฟงกชันการหยุดแบบปลอดภยั (Safe Stop) อยางถูกตองและปลอดภยั!

คูมือ
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2.1.7 การตั้งคาการปดแบบปลอดภัย-FC 302เฉพาะ (และFC 301ในเฟรมขนาด A1

ในการติดต้ังการหยดุในหมวด 0 (EN60204) ใหสอดคลองกบัหมวด

ความปลอดภยั 3 (EN954-1) ใหปฏบิติัตามคําแนะนําเหลาน้ี:

1. ตองถอดจดุเช่ือม (จัมเปอร) ระหวางข้ัว 37 และแรงดัน 24 V DC การ

ตัดหรือแยกจมัเปอรจะไมเพียงพอกับจดุประสงคน้ี โปรดถอดออก

ทั้งหมดเพื่อหลีกเลี่ยงการลัดวงจร ดูจมัเปอรที่ภาพประกอบ

2. เช่ือมตอขัว้ตอ 37 กับแรงดัน 24 V DC ดวยสายเคเบิลทีม่ีการปองกัน

การลัดวงจร แหลงจายแรงดัน 24 V DC ตองสามารถถูกตัดวงจรไดดวย

อุปกรณตัดวงจร EN954-1 หมวด 3 หากอุปกรณตัดและตัวแปลงความถี่

ตั้งอยูในแผงการติดตั้งเดียวกนั คุณสามารถใชสายเคเบิลทัว่ไปแทน

สายแบบมีการปองกัน

3. เคร่ืองมือหยดุแบบปลอดภยัเทานัน้ทีต่รงกบัลําดับ 3 ของ EN 954-1

หากมันไดรับการปองกนัโดยเคสปองกันประเภท IP 54 หรือทีสู่งกวา

นั้น เพราะฉะนัน้ FC 302กบัการปองกันประเภททีต่่ํากวา IP54 จะตองมี

การติดต้ังไวดานในตูคาบิเนตที่มีการปองกนั IP54 ไว FC 302กับการ

ปองกันประเภท IP54 หรือประเภททีสู่งกวาที่ไมจําเปนตองมีการ

ปองกันFC 302 A1 จะถูกสงไปพรอมกบัเคส IP21 เทานัน้และจะตองมี

การติดไวในตูคาบเินตชุดขบั Nema 12 หรือ Nema 4

ภาพประกอบ 2.1: บริดจตอเชื่อมระหวางขั้วตอ 37 และ 24 V DC

ภาพประกอบดานลางแสดงหมวดการหยดุ 0 (EN 60204-1) กบัหมวดความปลอดภยั 3 (EN 954-1) การตัดวงจรจะเกิดจากหนาสัมผัสเชื่อมตอของประตูเปดออก ภาพ

ประกอบนีย้ังแสดงวธีิการเชื่อมตอสวนของฮารดแวรทีไ่มเก่ียวของกบัความปลอดภัยดวย

ภาพประกอบ 2.2: ภาพประกอบมุมมองที่สําคัญของการติดต้ังเพื่อใหสอดคลองตามหมวดการหยดุ 0 (EN 60204-1) กับหมวดความปลอดภยั 3 (EN 954-1)

 

2.1.8 ไฟสายหลักสําหรับ IT

พารามิเตอร 14-50 ตัวกรอง RFI สามารถใช เพือ่ปลดตัวเก็บประจ ุ RFI ภายในจากตัวกรอง RFI ไปสายดินในตัวแปลงความถี ่ 380 - 500 V หากทาํเชนน้ี จะทําให

ประสิทธิภาพของ RFI ลดลงไปทีร่ะดับ A2 สําหรับตัวแปลงความถี ่525 - 690 V พารามิเตอร 14-50 ตัวกรอง RFI จะไมทํางาน สวติช RFI ไมสมารถที่จะถูกเปดได

2 คําแนะนําเพื่อความปลอดภัยและคําเตือนทั่วไป
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®
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3 วธีิการติดตั้ง

3.1.1 เกีย่วกับวิธกีารติดตั้ง

บทน้ีจะกลาวถึงการติดตั้งทางไฟฟาและทางกลสําหรับขัว้ตอไฟฟาและขัว้ตอการดควบคุม

การติดต้ังทางไฟฟาสําหรับอุปกรณเสริมมรีะบุไวในคําแนะนําการใชงานและคูมือการออกแบบที่เกี่ยวของ

อานคําแนะนําเพือ่ความปลอดภยักอนทีจ่ะติดต้ังเครื่อง

ภาพประกอบ 3.1: แผนผังแสดงการติดตั้งพื้นฐาน ซ่ึงประกอบดวย

สายหลัก มอเตอร ปุมสตารท/หยุด และโพเทนชิโอมิเตอรสําหรับ

การปรับความเร็ว

 

3.1.2 รายการตรวจสอบ

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

ขนาดเฟรม: A1 A2 A3 A5 B1/B3 B2/B4 C1/C3 C2/C4
IP: 20 20/21 20/21 55/66 20/21/5/66 20/21/55/66 20/21/55/66 20/21/55/66

 

สําหรับระดับพลังงานไปดูตารางขนาดเครื่องกลในหนาถัดไป

ตาราง 3.1: ตารางการแกะกลองบรรจุ

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

ความถี่ การบรรจหีุบหอเพื่อการบรรจเุหลานีป้ระกอบ: ถุง เอกสารประกอบ และสิ่งของ ขึน้อยูกับวาอปุกรณเสริมทีป่ระกอบไวอาจจะมี 1 หรือ 2 ถุงและเอกสารคูมือ 1 ชุดหรือ

อาจจะมากกวานัน้

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 3 วิธีการติดตั้ง
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3.2 การติดตั้งเชิงกล

3.2.1 การติดตั้งเชิงกล 

IP20 ทุกขนาดเฟรม รวมทั้งIP21/IP55 ทกุขนาดเฟรม ยกเวน A1*, A2 และ A3 สามารถติดตั้งแบบชิดกันได การเปดฐานเครื่อง, ชุดขบัของ NEMA 12 และ NEMA 4

สามารถติดตั้งใหชิดกนัได

เมื่อใชชุดเคส IP 21 กับเคส A1, A2 หรือ A3 จะตองใมีระยะหางระหวางชุดขับเทากบั 50 มม.เปนอยางนอย

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

ความแตกตางสําหรับอากาศที่ไหลผานของเคส

ขนาด
เฟรม A1* A2 A3 A5 B1 B2 B3 B4 C1 C2 C3 C4

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

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

ตาราง 3.2: FC 301เทานัน้

1. เจาะรูตามระยะทีใ่หมา

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

ตาราง 3.3: การติดตั้งขนาดเฟรมA5B1B2B3B4C1C2C3และC4บนผนังที่ไมแขง็แรง ชุดขับจะตองติดตั้งบนแผนยึดดานหลัง A เนื่องจากไมมีอากาศที่ไหลผานแผน

ระบายความรอนอยางเพยีงพอ

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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3.2.2 การติดตัง้แผงเจาะทะลุ

ชุดติดตั้งแผงเจาะทะลุจะใชสําหรับชุดตัวแปลงความถี่VLT ชุดขับ Aqua และVLT AutomationDrive

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

ออกได

เคร่ืองมือสําหรบัใชงานจะเปนประโยชนสําหรับหอA5 เร่ือยไปจนถึง C2

โนตสําหรับผูอาน

ชดุประกอบนีไ้มสามารถใชไดกับฝาครอบดานหนาแบบหลอ ไมครอบคลุมหรือครอบคลุมพลาสติก IP21 จะตองถูกใชในการแทนที่

ขอมูลในตัวเลขการออกคําสั่งจะพบไดจากหมายเลขการออกคําสั่งในคูมือการออกแบบ

ขอมูลรายละเอยีดเพิม่เติมมีอยูในคําแนะนําชุดติดตั้งแผงเจาะทะลุ, MI.33.H1.YY โดยที ่yy=รหัสภาษา

คูมือ
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3.3 การติดต้ังทางไฟฟา

โนตสําหรับผูอาน

สายเคเบิลทั่วไป

การติดตั้งสายเคเบลิตองสอดคลองระเบียบขอบงัคับภายในประเทศเกี่ยวกบัพื้นที่หนาตัดและอุณหภมูิแวดลอม แนะนาํใหใชตัวนาํทองแดง

(60/75ฐC)

ตัวนําอลูมิเนียม

ขั้วตอสามารถตอเขากันกบัตัวนําอลูมิเนียมได แตผิวสัมผัสของตัวนําจะตองสะอาดและจะตองกําจดัคราบออกซิไดซออกและหุมปดดวยวาสลีนทีม่ีความเปนกลางปราศจาก

กรดกอนที่จะเชื่อมตอกบัตัวนําน้ี

นอกจากน้ี จะตองขนัย้าํสกรูที่ขัว้ตออกีครั้งหนึง่หลังจากที่อลูมิเนยีมออนตัวได 2 วัน จงึจําเปนอยางยิ่งทีจ่ะตองทาํใหจดุตอที่ข้ัวน้ีมคีวามแนนเพียงพออยูเสมอ มิฉะนั้นผิ

วอลูมิเนยีมจะเกดิการออกซิไดซขึน้ได

แรงบิดในการขันแนน
ขนาดเฟรม 200 - 240 V 380 - 500 V 525 - 690 V สายเคเบิลสําหรับ: แรงบดิในการขันแนน
A1 0.25-1.5 kW 0.37-1.5 kW - สายเคเบิลของแหลงจายไฟ ตัวตานทานเบรก การแบงโหลด และ

มอเตอร
0.5-0.6 Nm

A2 0.25-2.2 kW 0.37-4 kW -
A3 3-3.7 kW 5.5-7.5 kW 0.75-7.5 kW
A5 3-3.7 kW 5.5-7.5 kW 0.75-7.5 kW
B1 5.5-7.5 kW 11-15 kW - สายเคเบิลของแหลงจายไฟ ตัวตานทานเบรก การแบงโหลด และ

มอเตอร
1.8 Nm

รีเลย 0.5-0.6 Nm
ลงดิน 2-3 Nm

B2 11 kW 18.5-22 kW - สายเคเบิลของแหลงจายไฟ ตัวตานทานเบรก การแบงโหลด และ
มอเตอร

4.5 Nm

สายเคเบิลมอเตอร 4.5 Nm
รีเลย 0.5-0.6 Nm
ลงดิน 2-3 Nm

B3 5.5-7.5 kW 11-15 kW - สายเคเบิลของแหลงจายไฟ ตัวตานทานเบรก การแบงโหลด และ
มอเตอร

1.8 Nm

รีเลย 0.5-0.6 Nm
ลงดิน 2-3 Nm

B4 11-15 kW 18.5-30 kW - สายเคเบิลของแหลงจายไฟ ตัวตานทานเบรก การแบงโหลด และ
มอเตอร

4.5 Nm

รีเลย 0.5-0.6 Nm
ลงดิน 2-3 Nm

C1 15-22 kW 30-45 kW - สายเคเบิลของแหลงจายไฟ ตัวตานทานเบรก การแบงโหลด และ
มอเตอร

10 Nm

สายเคเบิลมอเตอร 10 Nm
รีเลย 0.5-0.6 Nm
ลงดิน 2-3 Nm

C2 30-37 kW 55-75 kW - สายเคเบิลของแหลงจายไฟและมอเตอร 14 Nm (สูงไดถึง 95 มม.2)
24 Nm (เกนิไดถึง 95 mm2)

สายเคเบิลสําหรับการแบงโหลด และเบรก 14 Nm
รีเลย 0.5-0.6 Nm
ลงดิน 2-3 Nm

C3 18.5-22 kW 30-37 kW - สายเคเบิลของแหลงจายไฟ ตัวตานทานเบรก การแบงโหลด และ
มอเตอร

10 Nm

รีเลย 0.5-0.6 Nm
ลงดิน 2-3 Nm

C4 37-45 kW 55-75 kW - สายเคเบิลของแหลงจายไฟและมอเตอร 14 Nm (สูงไดถึง 95 มม.2)
24 Nm (เกนิไดถึง 95 mm2)

สายเคเบิลสําหรับการแบงโหลด และเบรก 14 Nm
รีเลย 0.5-0.6 Nm
ลงดิน 2-3 Nm

 

3.3.1 การถอดแผนเจาะสําหรับสายเคเบลิเพิม่เติม 

1. ถอดชองรอยสายเคเบลิออกจากตัวแปลงความถี ่(ระวงัอยาใหวัตถุแปลกปลอมหลุดเขาไปในตัวแปลงความถี่เม่ือนาํแผนที่เจาะเตรียมไวออก)

2. ตองมีจุดรับชองรอยสายเคเบลิใกลๆ กบัแผนเจาะทีคุ่ณจะนาํออก

3. ในตอนนี้สามารถนําแผนเจาะออกไดโดยใชสิ่วและคอน

4. นําเศษเสี้ยนออกจากชอง

5. ติดตั้งชองรอยสายเคเบิลกบัตัวแปลงความถี่

 

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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3.3.2 การเชื่อมตอกับแหลงจายไฟหลัก และการตอลงดิน

โนตสําหรับผูอาน

ปล๊ักของตัวเชื่อมที่ใชสําหรับแหลงจายไฟสามารถใชงานไดกบัตัวแปลงความถี่ถึง 7.5 kW

1. ยึดสกรูสองตัวในแผนประกับยึด เลื่อนใหตรงตําแหนงและขันสกรูใหแนน

2. ตรวจดูใหแนใจวาตัวแปลงความถี่มีการตอลงดินอยางเหมาะสม เช่ือมตอไปยงั การเชื่อมตอสายดิน (ขัว้ 95) ใชสกรูจากถุงใสอปุกรณเสริม

3. เสียบปลั๊กคอนเน็กเตอร 91(L1), 92(L2), 93(L3) จากถุงใสอปุกรณเสริม เขากบัขัว้ตอที่มีสัญลักษณ MAINS ที่สวนลางของตัวแปลงความถี่

4. เช่ือมตอสายไฟหลักเขากบัปลั๊กคอนเน็กเตอรหลัก

5. ยึดสายเคเบิลกบัดวยตัวยึดที่ใหมา

โนตสําหรับผูอาน

ตรวจสอบวาแรงดันไฟฟาสายหลักสอดคลองกบัคาแรงดันไฟฟาสายหลักทีร่ะบไุวบนปายชื่อ

ไฟสายหลักสําหรับ IT

หามตอตัวแปลงความถี่ชนิด 400 V ทีม่ีตัวกรอง RFI-filters เขากบัแหลงจายไฟสายหลักที่มีแรงดันระหวางเฟสกับดินสูงเกินกวา 440 V

หนาตัดของสายเคเบิลทเีช่ือมตอลงดินจะตองมีพืน้ทีห่นาตัดอยางนอย 10 มม.2 หรือสองเทาของปลายขั้วสายหลักทีแ่ยกจากกันตามมาตรฐาน EN

50178

การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักจะตองตอเขากบัสวิตชตัดตอนหลัก หากมีสวติชติดตั้งมาดวย

คูมือ
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การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักสําหรับของเคส A1, A2 และ A3

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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ตัวเชื่อมตอหลักของเคสA5(IP 55/66)

เมื่อใชสวติชตัดตอน (ของเคส A5) PEจะตองยึดทางดานซายชองชุดขบั

ภาพประกอบ 3.2: การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักของเคส B1

และ B2 (IP 21/NEMA ประเภท 1 และ IP 55/66/NEMA

ประเภท 12)
ภาพประกอบ 3.3: การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักของเคส B3

(IP20)

ภาพประกอบ 3.4: การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักของเคส B4

(IP20)

ภาพประกอบ 3.5: การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักของเคส C1

และ C2 (IP21/NEMA ประเภท 1 และ IP55/66/NEMA ประเภท

12)

คูมือ
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ภาพประกอบ 3.6: การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักของเคส C3

(IP20)

ภาพประกอบ 3.7: การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักของเคส C4

(IP20)

โดยทัว่ไปสายเคเบลิของแหลงจายไฟเปนสายไมมีชิลด

 

3.3.3 การเช่ือมตอมอเตอร 

โนตสําหรับผูอาน

สายเคเบลิมอเตอรตองเปนแบบชีล ถาใชสายเคเบิลแบบไมมีชีล/ไมมีปลอกโลหะ อาจไมสอดคลองกับขอกาํหนด EMC บางขอ ใชสายเคเบิลมอเตอร

แบบมีชีล/ไมมีชีล ทีต่รงตามขอกาํหนดการแพรกระจาย EMC สําหรับขอมูลเพิ่มเติม โปรดดูที ่ผลการทดสอบ EMC

ดูหัวขอ ขอมูลจําเพาะทั่วไป สําหรับขนาดของภาคตดัขวางและความยาวสายเคเบลิที่เหมาะสม

การปองกันสายเคเบลิ: หลีกเลี่ยงการยดึดวยการบดิเกลียวที่ปลายสายชีล (หางหมู) ซ่ึงจะลดประสิทธิผลในการชีลที่ความถี่สูง ถาจาํเปนตองตัดสวนชีลเพื่อติดตั้งสวิตช

ตัดตอนของมอเตอร หรือคอนแท็คเตอรของมอเตอร ชีลจะตองตอถึงกนัโดยตอเนือ่งและมีอมิพีแดนซ HF (ความถี่สูง)

ตอสวนชีลของสายเคเบลิมอเตอรเขากบัทั้งแผนดีคัปปลิงของตัวแปลงความถี่ และตอไปยงักลองโลหะของมอเตอร

ทาํการเชื่อมตอสวนชีลกับพืน้ทีส่วนใหญที่สุดเทาทีจ่ะทําได (ตัวรัดสายเคเบิล) ซ่ึงทาํไดโดยใชอปุกรณสําหรบัการติดตั้งทีใ่หมาพรอมกบัตัวแปลงความถี่

ถาจาํเปนตองแยกการชีลเพื่อติดตั้งสวติชตัดตอนของมอเตอร หรือรีเลยมอเตอร สวนชีลจะตองตอดวยอมิพแีดนซ HF ที่ต่ําที่สุดเทาทีจ่ะเปนไปได

ความยาวและหนาตัดของสายเคเบิล: ตัวแปลงความถีน่ี้ผานการทดสอบดวยสายเคเบลิที่มีความยาวและพืน้ที่หนาตัดของสายเคเบลิตามทีร่ะบไุว หากภาคตัดขวางเพิม่ขึ้น

คาความเปนตัวเก็บประจขุองสายเคเบลิ ซ่ึงรวมถึงการรั่วไหลของกระแส อาจเพิ่มขึน้ และความยาวสายเคเบิลตองถูกลดลงตามลําดบั พยายามใชสายเคเบลิมอเตอรใหสั้น

ทีสุ่ดเทาทีจ่ะสามารถทําไดเพื่อลดระดับสัญญาณรบกวนและกระแสรั่วไหล

การเปด-ปดความถี:่ เม่ือใชตัวแปลงความถี่รวมกบัตัวกรองคลื่นไซนเพื่อลดเสียงรบกวนจากมอเตอร จะตองตั้งความถ่ีสวิตช่ิงตามคําแนะนําตัวกรองคล่ืนไซนใน

พารามิเตอร 14-01 ความถี่สลับ

1. ขัน แผนดีคลัปปลิง ไปยงัสวนลางของตัวแปลงความถี่ ดวยสกรูและแหวนจากกระเปาอุปกรณเสริมใหแนน

2. ตอสายเคเบิลมอเตอรไปยงัขัว้ตอ 96 (U), 97 (V), 98 (W)

3. เช่ือมตอไปยังจุดสําหรับตอลงดิน (ขั้วตอ 99) บนแผนดีคัปปลิงดวยสกรูจากถุงใสอปุกรณประกอบ

4. เสียบปลั๊กคอนเน็กเตอร 96 (U), 97 (V), 98 (W) (ใชไดถึงขนาด 7.5 kW) และสายเคเบลิมอเตอรกับขั้วตอที่มีคําวา MOTOR

5. ยึดสายเคเบิลแบบชีลเขากบัแผนดีคัปปลงิใหแนน โดยใชสกรูและแหวนจากถุงใสอปุกรณประกอบ

มอเตอรมาตรฐานอะซิงโครนสัสามเฟสทุกชนิดสามารถเชื่อมตอเขากับตัวแปลงความถี่ได โดยปกต ิมอเตอรขนาดเล็กจะเช่ือมตอแบบสตาร (230/400 V, D/Y) โดยปกติ

มอเตอรขนาดใหญจะเชื่อมตอแบบเดลตา (400/690 V Δ) ดูปายชื่อของมอเตอรสําหรับโหมดการเชื่อมตอและแรงดันไฟฟาทีถู่กตอง

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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ภาพประกอบ 3.8: การเชื่อมตอมอเตอรA1, A2 และ A3

ภาพประกอบ 3.9: การเชื่อมตอมอเตอรของเคส A5 (IP 55/66/

NEMA ประเภท 12)

ภาพประกอบ 3.10: การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับเคส B1 และ B2

(IP 21/NEMA ประเภท 1, IP 55/NEMA ประเภท 12 และ IP66/

NEMA ประเภท 4X)
ภาพประกอบ 3.11: การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับเคส B3.

ภาพประกอบ 3.12: การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับเคส B4 .

คูมือ
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ภาพประกอบ 3.13: การเชื่อมตอมอเตอรของเคส C1 และ C2 (IP

21/ NEMA ประเภท 1 และ IP 55/66/ NEMA ประเภท 12)

ภาพประกอบ 3.14: การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับเคส C3 และ C4.

ภาพประกอบ 3.15: ชองเสียบสายสําหรับเคส B1. การใชชองวาง

ทีร่ะบเุปนเพยีงคําแนะนาํเทานัน้ ยังสามารถดําเนนิการในรูปแบบ

อืน่ไดอกี

ภาพประกอบ 3.16: ชองเสียบสายสําหรับเคส B2. การใชชองวาง

ทีร่ะบเุปนเพยีงคําแนะนาํเทานัน้ ยังสามารถดําเนนิการในรูปแบบ

อืน่ไดอกี

ภาพประกอบ 3.17: ชองเสียบสายสําหรับเคส C1 การใชชองวางที่

ระบเุปนเพยีงคําแนะนําเทานัน้ ยังสามารถดําเนนิการในรูปแบบอืน่

ไดอกี

ภาพประกอบ 3.18: ชองเสียบสายสําหรับเคส C2. การใชชองวาง

ทีร่ะบเุปนเพียงคําแนะนาํเทานัน้ ยังสามารถดําเนนิการในรูปแบบ

อืน่ไดอกี

ขัว้ตอที่ 96 97 98 99   
 U V W PE1)  แรงดันมอเตอร 0-100% ของแรงดันแหลงจายไฟหลัก

3 สายออกจากมอเตอร  
 U1 V1 W1

PE1)  ตอแบบเดลตา
W2 U2 V2  6 สายออกจากมอเตอร

 U1 V1 W1 PE1)  ตอแบบสตาร U2, V2, W2
U2, V2, และ W2 จะตองตอเช่ือมโดยแยกตางหากกนั

1)การเชื่อมตอลงดินที่ปลอดภยั

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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โนตสําหรับผูอาน

ในกรณทีี่ใชมอเตอรที่ไมมีกระดาษฉนวนระหวางเฟส หรือ

การเสริมฉนวนอ่ืนๆ ทีเ่หมาะสมสําหรับทาํงานกบัการจายแรง

ดันไฟฟา (เชน ตัวแปลงความถี)่ ใหติดตั้ง ตัวกรองคลื่น

ไซน ทีเ่อาทพทุของตัวแปลงความถี่

 

3.3.4 ฟวส 

การปองกนัวงจรยอย:

เพือ่ปองกันการติดตั้งตออันตรายจากไฟฟาและเพลิงไหม ทุกวงจรยอยในการติดตั้งสวิตชเกียร เคร่ืองจักร ฯลฯ จะตองมีการปองกนัการเกิดไฟฟาลัดวงจรและกระแสไฟเกิน

ตามกฎระเบียบทัง้ในและตางประเทศ

การปองกนัการลัดวงจร:

ตัวแปลงความถี่จะตองไดรับการปองกนัการเกิดไฟฟาลัดวงจรเพื่อหลีกเลี่ยงอนัตรายจากไฟฟาหรือเพลิงไหมDanfoss แนะนําใหใชฟวสตามมีการระบุบรกิารปองกนับคุคล

และอปุกรณไวบนเคสภายในชุดขับ ตัวแปลงความถี่มีการปองกันไฟฟาลัดวงจรไดอยางสมบรูณในกรณีที่เกดิการลัดวงจรที่เอาทพุทของมอเตอร

การปองกันกระแสเกิน:

มีการปองกนัโหลดเกินเพื่อหลีกเลี่ยงอนัตรายจากเพลิงไหม อนัเนือ่งมาจากสายเคเบิลในการติดตั้งมคีวามรอนสูงเกนิไป ตัวแปลงความถี่มีการปองกนักระแสไฟเกินติดต้ัง

อยูภายใน ซ่ึงสามารถใชปองกนัการเกิดโหลดเกินที่ตนทาง (ไมรวมการประยกุตใชงานตาม UL) ดูพารามิเตอร 4-18 ขีดจาํกดักระแส ฟวสหรือตัวตัดวงจรทีส่ามารถใชไดกบั

การปองกนัทีน่อกเหนอืไปจากปจจบุันในการติดตั้ง การปองกันกระแสเกินจะตองดําเนินการเสมอโดยยดึกฎระเบยีบในประเทศ

ฟวสจะตองไดรับการออกแบบสําหรับการปองกันในวงจรซึ่งสามารถจายกระแสสูงสุดไดถึง 100,000 Arms (สมมาตร) แรงดันสูงสุด 500V

ไมสอดคลองกับ UL

หากไมมีความจําเปนทีจ่ะตองสอดคลองกบั UL/cUL แนะนําใหใชฟวสดังตอไปนี้ ซ่ึงจะยงัคงสอดคลองกบัมาตรฐาน EN50178:

ในกรณทีี่เกิดการทาํงานผิดปกติ การไมปฏบิตัิตามคําแนะนําอาจทําใหเกดิความเสียหายตอตัวแปลงความถี่โดยไมจําเปน

FC ประเภท ขนาดฟวสสูงสุด1) แรงดันไฟฟา ประเภท
K25-K75 10A 200-240 V ประเภท gG
1K1-2K2 20A 200-240 V ประเภท gG
3K0-3K7 32A 200-240 V ประเภท gG
5K5-7K5 63A 200-240 V ประเภท gG
11K 80A 200-240 V ประเภท gG

15K-18K5 125A 200-240 V ประเภท gG
22K 160A 200-240 V ประเภท aR
30K 200A 200-240 V ประเภท aR
37K 250A 200-240 V ประเภท aR

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

FC ประเภท ขนาดฟวสสูงสุด1) แรงดันไฟฟา ประเภท
K37-1K5 10A 380-500 V ประเภท gG
2K2-4K0 20A 380-500 V ประเภท gG
5K5-7K5 32A 380-500 V ประเภท gG
11K-18K 63A 380-500 V ประเภท gG
22K 80A 380-500 V ประเภท gG
30K 100A 380-500 V ประเภท gG
37K 125A 380-500 V ประเภท gG
45K 160A 380-500 V ประเภท aR
55K-75K 250A 380-500 V ประเภท aR

คูมือ
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ความสอดคลอง UL

200-240 V

FC ประเภท Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann
kW ประเภท RK1 ประเภท J ประเภท T ประเภท CC ประเภท CC ประเภท CC
K25-K37 KTN-R05 JKS-05 JJN-06 FNQ-R-5 KTK-R-5 LP-CC-5
K55-1K1 KTN-R10 JKS-10 JJN-10 FNQ-R-10 KTK-R-10 LP-CC-10
1K5 KTN-R15 JKS-15 JJN-15 FNQ-R-15 KTK-R-15 LP-CC-15
2K2 KTN-R20 JKS-20 JJN-20 FNQ-R-20 KTK-R-20 LP-CC-20
3K0 JKS-25 JKS-25 KTK-R-25 KTK-R-25 KTK-R-25 LP-CC-25
3K7 KTN-R30 JKS-30 JJN-30 FNQ-R-30 KTK-R-30 LP-CC-30
5K5 KTN-R50 KS-50 JJN-50 - - -
7K5 JKS-60 JKS-60 JJN-60 - - -
11K KTN-R80 JKS-80 JJN-80 - - -
15K-18K5 KTN-R125 JKS-150 JJN-125 - - -

FC ประเภท SIBA ฟวส Littel Ferraz-
Shawmut

Ferraz-
Shawmut

kW ประเภท RK1 ประเภท RK1 ประเภท CC ประเภท RK1
K25-K37 5017906-005 KLN-R05 ATM-R05 A2K-05R
K55-1K1 5017906-010 KLN-R10 ATM-R10 A2K-10R
1K5 5017906-016 KLN-R15 ATM-R15 A2K-15R
2K2 5017906-020 KLN-R20 ATM-R20 A2K-20R
3K0 5017906-025 KLN-R25 ATM-R25 A2K-25R
3K7 5012406-032 KLN-R30 ATM-R30 A2K-30R
5K5 5014006-050 KLN-R50 - A2K-50R
7K5 5014006-063 KLN-R60 - A2K-60R
11K 5014006-080 KLN-R80 - A2K-80R
15K-18K5 2028220-125 KLN-R125 - A2K-125R

FC ประเภท Bussmann SIBA ฟวส Littel Ferraz-
Shawmut

kW ประเภท JFHR2 ประเภท RK1 JFHR2 JFHR2
22K FWX-150 2028220-150 L25S-150 A25X-150
30K FWX-200 2028220-200 L25S-200 A25X-200
37K FWX-250 2028220-250 L25S-250 A25X-250

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

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

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

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

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

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

380-500 V

FC ประเภท Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann
kW ประเภท RK1 ประเภท J ประเภท T ประเภท CC ประเภท CC ประเภท CC
K37-1K1 KTS-R6 JKS-6 JJS-6 FNQ-R-6 KTK-R-6 LP-CC-6
1K5-2K2 KTS-R10 JKS-10 JJS-10 FNQ-R-10 KTK-R-10 LP-CC-10
3K0 KTS-R15 JKS-15 JJS-15 FNQ-R-15 KTK-R-15 LP-CC-15
4K0 KTS-R20 JKS-20 JJS-20 FNQ-R-20 KTK-R-20 LP-CC-20
5K5 KTS-R25 JKS-25 JJS-25 KTK-R-25 KTK-R-25 LP-CC-25
7K5 KTS-R30 JKS-30 JJS-30 FNQ-R-30 KTK-R-30 LP-CC-30
11K KTS-R40 JKS-40 JJS-40 - - -
15K KTS-R50 JKS-50 JJS-50 - - -
18K KTS-R60 JKS-60 JJS-60 - - -
22K KTS-R80 JKS-80 JJS-80 - - -
30K KTS-R100 JKS-100 JJS-100 - - -
37K KTS-R125 JKS-150 JJS-150 - - -
45K KTS-R150 JKS-150 JJS-150 - - -

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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ประเภท FC SIBA ฟวส Littel Ferraz-
Shawmut

Ferraz-
Shawmut

kW ประเภท RK1 ประเภท RK1 ประเภท CC ประเภท RK1
K37-1K1 5017906-006 KLS-R6 ATM-R6 A6K-6R
1K5-2K2 5017906-010 KLS-R10 ATM-R10 A6K-10R
3K0 5017906-016 KLS-R15 ATM-R15 A6K-15R
4K0 5017906-020 KLS-R20 ATM-R20 A6K-20R
5K5 5017906-025 KLS-R25 ATM-R25 A6K-25R
7K5 5012406-032 KLS-R30 ATM-R30 A6K-30R
11K 5014006-040 KLS-R40 - A6K-40R
15K 5014006-050 KLS-R50 - A6K-50R
18K 5014006-063 KLS-R60 - A6K-60R
22K 2028220-100 KLS-R80 - A6K-80R
30K 2028220-125 KLS-R100 - A6K-100R
37K 2028220-125 KLS-R125 - A6K-125R
45K 2028220-160 KLS-R150 - A6K-150R

FC ประเภท Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann
kW JFHR2 ประเภท H ประเภท T JFHR2
55K FWH-200 - - -
75K FWH-250 - - -

FC ประเภท SIBA ฟวส Littel Ferraz-
Shawmut

Ferraz-
Shawmut

kW ประเภท RK1 JFHR2 JFHR2 JFHR2
55K 2028220-200 L50S-225 - A50-P225
75K 2028220-250 L50S-250 A50-P250

ฟวส A50QS จาก Ferraz-Shawmut อาจใชแทนฟวส A50P

*ฟวส 170M แสดงจาก Bussmann ใชเคร่ืองหมายภาพ -/80, -TN/80 ประเภท T, ใชเขม็ฟวส -/110 หรือ TN/110 ประเภท T ทีม่ีขนาดเทากนัและ จํานวน

แอมแปรที่อาจจะทดแทนกันได

550 - 600V

FC ประเภท Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann Bussmann
kW ประเภท RK1 ประเภท J ประเภท T ประเภท CC ประเภท CC ประเภท CC
K75-1K5 KTS-R-5 JKS-5 JJS-6 FNQ-R-5 KTK-R-5 LP-CC-5
2K2-4K0 KTS-R10 JKS-10 JJS-10 FNQ-R-10 KTK-R-10 LP-CC-10
5K5-7K5 KTS-R20 JKS-20 JJS-20 FNQ-R-20 KTK-R-20 LP-CC-20

FC ประเภท SIBA ฟวส Littel Ferraz-
Shawmut

kW ประเภท RK1 ประเภท RK1 ประเภท RK1
K75-1K5 5017906-005 KLSR005 A6K-5R
2K2-4K0 5017906-010 KLSR010 A6K-10R
5K5-7K5 5017906-020 KLSR020 A6K-20R

ประเภท FC Bussmann SIBA Ferraz-
Shawmut

kW JFHR2 ประเภท RK1 ประเภท RK1
P37K 170M3013 2061032.125 6.6URD30D08A0125
P45K 170M3014 2061032.160 6.6URD30D08A0160
P55K 170M3015 2061032.200 6.6URD30D08A0200
P75K 170M3015 2061032.200 6.6URD30D08A0200

*ฟวส 170M แสดงจาก Bussmann ใชเคร่ืองหมายภาพ -/80, -TN/80 ประเภท T, ใชเขม็ฟวส -/110 หรือ TN/110 ประเภท T ทีม่ีขนาดเทากนัและ จํานวน

แอมแปรที่อาจจะทดแทนกันได

ฟวส 170M จาก Bussmann ใชสําหรับชุดขับ 525-600/690 V FC-302 P37K-P75K, FC-102 P75K, หรือ FC-202 P45K-P90K กค็ือ 170M3015

ฟวส 170M จาก Bussmann ใชสําหรับชุดขับ 525-600/690V FC-302 P90K-P132, FC-102 P90K-P132 หรือ FC-202 P110-P160 ก็คือ 170M3018

ฟวส 170M จาก Bussmann ใชสําหรับชุดขับ 525-600/690V FC302 P160-P315, FC-102 P160-P315 หรือ FC-202 P200-P400 ก็คือ 170M5011
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3.3.5 การเขาถงึขัว้ตอสวนควบคุม 

ขัว้ตอทัง้หมดทีต่อกับสายเคเบลิควบคุมจะอยูขางใตฝาปดขัว้ตอดานหนาของตวั

แปลงความถี่ ถอดฝาปดขั้วตอออกโดยใชไขควง

130BT248

ภาพประกอบ 3.19: เขาไปยังขั้วตอควบคุมของเดสA2, A3, B3, B4, C3

และ C4

ถอดฝาครอบดานหนาในการเชื่อมตอขัว้ตอควบคุม เมื่อปดฝาครอบดานหนากลับ

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

ภาพประกอบ 3.20: เขาไปยังข้ัวตอควบคุมของเดสA5, B1, B2, C1 และ C2

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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3.3.6 การติดตั้งทางไฟฟา, ขั้วตอสวนควบคุม 

การติดต้ังสายเคเบลิเขากบัขัว้ตอ:

1. ปลอกฉนวนประมาณ 9-10 มม.

2. ใสไขควง1) ลงในรูสี่เหลี่ยม

3. ใสสายเคเบิลในรูวงกลมที่ติดกัน

4. นําไขควงออก ในตอนนีส้ายเคเบิลถูกตอเขากับข้ัวตอแลว

การถอดสายเคเบลิออกจากขัว้ตอ:

1. ใสไขควง1) ลงในรูสี่เหลี่ยม

2. ดึงสายเคเบิลออกมา

1) สูงสุด 0.4 x 2.5 มม.

1.

2. 3.

คูมือ
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3.4 ตัวอยางการเชื่อมตอ

3.4.1 สตารท/หยุด 

ขั้วตอ 18 = พารามิเตอร 5-10 ตั้งการทํางานของเทอมินอล 18 [8] เร่ิมตน

ขั้วตอ 27 = พารามิเตอร 5-12 ต้ังการทํางานของเทอมินอล 27 [0] ไมมีการ

ทาํงาน (คามาตรฐานลื่นไหล ผกผัน)

ขั้วตอ 37 = การหยดุแบบปลอดภัย (Safe Stop)(ถามี)

 

3.4.2 สตารท/หยุด พลัส 

ขั้วตอ 18 = พารามิเตอร 5-10 ตั้งการทํางานของเทอมินอล 18สตารทคาง [9]

ขั้วตอ 27 = พารามิเตอร 5-12 ต้ังการทํางานของเทอมินอล 27การหยดุผกผัน

[6]

ชั้วตอ 37 = การหยุดแบบปลอดภยั (Safe Stop)(ถามี)

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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3.4.3 ความเร็วเพิม่/ลด 

ขั้วตอ 29/32 = ความเร็วเพิม่/ลด:

ขั้วตอ 18 = พารามิเตอร 5-10 ตั้งการทาํงานของเทอมินอล 18การเริ่ม

ตน [9] (คามาตรฐาน)

ขั้วตอ 27 = พารามิเตอร 5-12 ตั้งการทํางานของเทอมินอล 27 อางองิ

การหยดุคาง [19]

ขั้วตอ 29 = พารามิเตอร 5-13 ตั้งการทาํงานของเทอมินอล 29 เรง

ความเร็ว [21]

ขั้วตอ 32 = พารามิเตอร 5-14 ตั้งการทํางานของเทอมินอล 32 ลด

ความเร็ว [22]

หมายเหตุ: เฉพาะขัว้ตอ 29 ใน FC x02 (x = ประเภทรุน)

 

3.4.4 คาอางองิโพเทนชิโอมิเตอร 

คาอางอิงแรงดันไฟฟาผานโพเทนชิโอมิเตอร:

แหลงคาอางองิ 1 = [1] อินพุทอนาล็อก 53 (คามาตรฐาน)

ขั้วตอ 53, แรงดันต่ํา = 0 โวลต

ขั้วตอ 53, แรงดันสูง = 10 โวลต

ขั้วตอ 53, คาอางอิง/คาปอนกบั ต่ํา = 0 RPM

ขั้วตอ 53, คาอางอิง/คาปอนกลับ สูง = 1500 RPM

สวิตช S201 = ปด (U)

คูมือ
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3.5.1 การติดตั้งทางไฟฟา สายเคเบลิควบคุม 

ภาพประกอบ 3.21: แผนผงัแสดงขัว้ตอทางไฟฟาทั้งหมดโดยไมมีอปุกรณเสริม

A = analog, D = digital

ขัว้ตอ 37 จะใชสําหรับการหยุดแบบปลอดภยั สําหรับโครงสรางในการติดตั้งใหอางองิจากการติดตั้งการหยดุแบบปลอดภยั ในคูมือการออกแบบ

* ขัว้ตอ 37 ไมไดรวมอยูใน FC 301 (ยกเวนFC 301 A1ที่รวมเอาการหยดุแบบปลอดภัยเอาไวดวย)

รีเลย 2 และ ขัว้ตอ 29 ไมมีเคร่ืองมือใชงานอยูในFC 301

ในบางกรณ ี สายเคเบลิควบคุมทีเ่ปนสัญญาณอนาล็อกทีย่าวมากๆ ซ่ึงขึน้อยูกบัการติดต้ัง สงผลใหเกิดวงรอบการตอลงดิน 50/60 Hz มีสัญญาณรบกวนจากสายเคเบิล

แหลงจายไฟหลัก

หากเกิดเหตุการณนีข้ึ้น อาจจําเปนทีจ่ะตองแยกชีลหรือใสตัวเกบ็ประจุ 100 nF ระหวางชีลกบัโครงเคร่ือง

อนิพทุและเอาทพุทดจิติัลและอนาล็อกตองเชื่อมตอไปยงัอนิพทุรวมของตัวแปลงความถี่โดยตอแยกจากกนั (ขัว้ตอ 20, 55, 39) เพือ่หลีกเลี่ยงกระแสลงดินจากทั้งสอง

กลุมสงผลกระทบไปยังกลุมอื่นๆ ตัวอยางเชน สวติช่ิงบนอนิพทุดิจติัลอาจรบกวนสัญญาณอินพุทอนาล็อก

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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ลักษณะขัว้อินพุทของขัว้ตอควบคุม

โนตสําหรับผูอาน

สายเคเบลิควบคุม ตองเปนแบบ มีชีล/ปลอกโลหะ.

ดูทีหั่วขอเร่ือง การตอลงดินสายเคเบลิควบคุมแบบชีล/ปลอกโลหะ เพื่อการเชื่อม

ตอสายเคเบลิควบคุมอยางถูกตอง
130BA681.10

130BA681.10

คูมือ
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3.5.2 สวิตช S201, S202 และ S801 

สวติช S201 (A53) และ S202 (A54) ใชสําหรับเลือกการกําหนดรูปแบบกระแส (0-20 mA) หรือแรงดันไฟฟา (-10 ถึง 10 V) ของข้ัวตออนิพทุอนาล็อก 53 และ 54 ตาม

ลําดับ

สวติช S801 (การตอเช่ือมบสั) สามารถใชเพือ่เปดการทํางานการตอเช่ือมพอรต RS-485 (ขัว้ตอ 68 และ 69)

ดูภาพประกอบแผนผังแสดงขัว้ตอไฟฟาทั้งหมดในหัวขอการติดตั้งทางไฟฟา

การตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน:

S201 (A53) = OFF (อนิพทุแรงดัน)

S202 (A54) = OFF (อนิพทุแรงดัน)

S801 (การตอเช่ือมบสั) = OFF

เมื่อจะเปลี่ยนฟงกชันของ S201 s202 หรือ S801 โปรดระมัดระวังที่จะไมใชแรงสําหรับการทาํงานกับสวิตช แนะนําใหถอดชุด LCP (แปนยดึ)เมื่อ

ทํางานกับสวิตช สวติชจะตองไมถูกใชงานเมื่อตัวแปลงความถี่เปดเครื่องอยู

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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3.6.1 การตั้งคาและการทดสอบขั้นสุดทาย

ในการทดสอบการตั้งคาจะตองแนใจวาตัวแปลงความถีก่ําลังทํางาน แลวใหทาํตามขั้นตอนตอไปนี้

ขัน้ที ่1: หาตําแหนงของปายชื่อมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน

มอเตอรอาจจะเชื่อมตอแบบสตาร (Y) หรือแบบเดลตา(Δ) ขอมูลนีจ้ะมีอยูที่ ขอมูลบนปายชื่อ บนมอเตอร

ขัน้ที ่2: มอเตอรปอนขอมูลปายชื่อ ในรายการพารามิเตอรน้ี

ข้ันแรกในการเขาสูรายการนี้ใหกดปุม [QUICK MENU] จากนั้นกเ็ลือก “การตั้งคา

ดวน Q2”

1. พารามิเตอร1-20 กําลังมอเตอร [kW]
พารามิเตอร 1-21 กําลังมอเตอร [HP]

2. พารามิเตอร 1-22 แรงดันมอเตอร ( Volt)
3. พารามิเตอร1-23 ความถี่มอเตอร ( Hz)
4. พารามิเตอร 1-24 กระแสมอเตอร ( Amp)
5. พารามิเตอร 1-25 ความเร็วรอบมอเตอร ( Rpm)

ขัน้ที ่ 3: กระตุนการเปดอตัโนมัติในการดัดแปลงมอเตอรโดยอัตโนมัติ

(AMA)

การใชงาน AMA จะม่ันใจไดวาสมรรถนะการทํางานเหมาะสมที่สุด การเปดอตัโนมัติของ AMA

1. เช่ือมตอขัว้ตอ 37 กับ ขัว้ตอ 12 (ถาขัว้ตอ 37 วางอยู)

2. เช่ือมตอขัว้ตอ 27 กับขั้วตอ 12 หรือตั้งคาพารามิเตอร 5-12 ตั้งการทํางานของเทอมินอล 27ไวที ่'ไมมีฟงกชัน'

3. กระตุน AMA พารามิเตอร 1-29 ปรับตามมอเตอรออโต(AMA).

4. เลือกระหวางการเปดอตัโนมัต ิAMA. ถาตัวกรองคลื่นไซนถูกเพิม่การใชงานจะถูกเปลี่ยนเฉพาะการเปดอตัโนมัติของ AMAระหวางขั้นตอน AMA

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

6. กดปุม [Hand on] แถบแสดงความคืบหนาในการทํางานถาการเปดอัตโนมัติของ AMA

การหยุดAMA ระหวางการทํางาน

1. กดปุม [OFF] - ตัวแปลงความถี่จะเขาสูหมวดสัญญาณเตือนและหนาจอจะแสดงวา AMAถูกยกเลิกการใชงานโดยผูใช

ความสําเร็จ AMA

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

2. กดปุม [OK] เพื่อออกจาก AMA

คูมือ
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การเปดอัตโนมัติAMA

1. ตัวแปลงความถี่จะเขาสูโหมดสัญญาณเตือน คําอธิบายเกีย่วกบัสัญญาณเตือน ดูไดที่หัวขอ คําเตือนและสัญญาณเตือน

2. "คารายงาน" ใน [Alarm Log] (บันทึกสัญญาณเตือน) จะแสดงลําดับการวัดคร้ังสุดทาย AMAใหดําเนินการกอนทีต่ัวแปลงความถี่จะเขาสูหมวดสัญญาณเตือน

หมายเลขที่มาพรอมกบัคําอธิบายของสัญญาณเตือนจะชวยเหลือคุณในการแกไขปญหาเบือ้งตน หากคุณติดตอ Danfoss เพื่อขอรับการบริการ คุณตองแนใจวา

ไดอางถึงหมายเลขและคําอธิบายของสัญญาณตือน

โนตสําหรับผูอาน

การเปดอตัโนมัต ิAMA มักเกิดขึน้ในกรณีทีม่ีการลงทะเบยีน เพื่อเขาสู หรือความแตกตางมากเกินไประหวางขนาดกําลังมอเตอร และขนาดกําลังของ

ตัวแปลงความถี่

ขัน้ที ่4: กําหนดระดับความเร็วและระดับเวลา

พารามิเตอร3-02 คาอางองิต่ําสุด
พารามิเตอร3-03 คาอางองิสูงสุด

ตาราง 3.4: ต้ังคาขดีจํากดัทีต่องการสําหรับความเร็ว และเวลาที่ใชเปลี่ยน

ความเร็ว

พารามิเตอร 4-11 กําหนดความเร็วต่ําสุดมอเตอร หรือ
พารามิเตอร 4-12 ขีดจาํกดัดานต่ําของความเร็วมอเตอร [Hz]
พารามิเตอร 4-13 กําหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร หรือ
พารามิเตอร 4-14 ขีดจาํกดัดานสูงของความเร็วมอเตอร [Hz]

พารามิเตอร3-41 กําหนดเวลาความเร็วขาขึ้น ชุด 1
พารามิเตอร3-42 กําหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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3.7 การเชื่อมตอเพิม่เติม

3.7.1 ระบบควบคุมเบรกเชิงกล  

ในการทํางานเกีย่วกับการชักรอก/หยอนลง จําเปนตองสามารถควบคุมเบรกไฟฟาเชิงกลได:

• ควบคุมเบรคโดยใชเอาทพุทรีเลยหรือเอาทพทุดิจติัล (ขัว้ตอ 27 และ 29)

• ใหเอาทพุทปด (ปลอดแรงดันไฟฟา) ตราบเทาที่ตัวแปลงความถี่ไมสามารถ ‘รองรับ ’ มอเตอรได ตัวอยางเชน ในกรณทีี่โหลดหนกัเกินไป

• เลือก การควบคุมเบรคเชิงกล [32] ในพารามิเตอร 5-4*สําหรับการทาํงานกับเบรคไฟฟาเชิงกล

• เบรกจะถูกปลอยเมื่อกระแสมอเตอรมีคาเกนิกวาคาทีต่ั้งไวในพารามิเตอร2-20 ตั้งกระแสใหเบรคเชิงกลทาํงาน

• เบรคจะทาํงานเมื่อความถี่เอาทพตุมีคานอยกวาความถี่ทีต่ั้งไวในพารามิเตอร2-21 ตั้งรอบมอฯ ใหเบรคกลทํางานหรือพารามิเตอร2-22 ความเร็วเบรคเริม่ทํางาน

[Hz]และเฉพาะเมื่อตวัแปลงความถี่กาํลังดําเนินการตามคําสั่งหยุด

ถาตัวแปลงความถี่อยูในโหมดสัญญาณเตือน หรือในสถานการณทีเ่กิดแรงดันเกนิ เบรกเชิงกลจะตัดเขาทนัที

 

3.7.2 การตอมอเตอรหลายตัวขนานกัน 

ตัวแปลงความถี่สามารถควบคุมมอเตอรหลายตัวที่เช่ือมตอแบบขนาน การใช

กระแสไฟของมอเตอรโดยรวมตองไมเกินกระแสเอาทพทุ IM,N ทีร่ะบไุวสําหรับตัว

แปลงความถี่

โนตสําหรับผูอาน

การติดตั้งดวยสายเคเบิลทีเ่ช่ือมตอในจุดตอรวมดังทีแ่สดง

ในภาพประกอบดานลางเปนการแนะนาํเมื่อสําหรับความยาว

ของสายเคเบิลทีม่ีระยะสั้นเทาน้ัน

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อมอเตอรหลายตัวเชื่อมตอกันแบบขนาน

พารามิเตอร 1-29 ปรับตามมอเตอรออโต(AMA)จะไม

สามารถใชงานได

โนตสําหรับผูอาน

รีเลยความรอนอิเล็กทรอนิก (ETR) ของตัวแปลงความถี่ไม

สามารถใชเปนการปองกนัมอเตอรสําหรบัมอเตอรแตละตวั

ในระบบที่มีมอเตอรเชื่อมตอกันแบบขนานได ควรจัดใหมีการ

ปองกันมอเตอรเพิ่มเติม เชน ใชเทอรมิสเตอรในมอเตอร

แตละตัว หรือรีเลยความรอนแยกตางหาก (เซอรกิตเบรก

เกอรไมเหมาะสมในการใชสําหรับการปองกนันี้)

อาจมีปญหาเกิดข้ึนขณะสตารท และทีค่า RPM ระดับตํ่าหากขนาดมอเตอรมีความแตกตางกันมาก เน่ืองจากความตานทานไฟฟาสัมพทัธคาสูงของสเตเตอรของมอเตอร

ขนาดเล็กตองการแรงดันไฟฟาระดับสูงกวาเมื่อสตารทที่คา RPM ต่ํา

 

3.7.3 การปองกนัความรอนเกนิของมอเตอร 

รีเลยความรอนแบบอิเล็กทรอนกิในตัวแปลงความถีไ่ดรับการรับรอง UL เมื่อพารามิเตอร1-90 ระบบปองกนัความรอนมอเตอรถูกกําหนดไวสําหรับETR Trip และ

พารามิเตอร 1-24 กระแสมอเตอร ( Amp)ทีถู่กตั้งไวที่กระแสมอเตอรทีพ่ิกดั (ดูจากปายชื่อมอเตอร)

ในสวนของระบบปองกนัความรอนมอเตอร สามารถใชอุปกรณเสริม การดเทอรมิสเตอร PTC MCB 112 การดชุดนีม้ีการรับรอง ATEX เพื่อปองกนัมอเตอรในพืน้ที่ที่อาจเกิด

การระเบิด โซน 1/21 และโซน 2/22 ดูขอมูลเพิ่มเติมใน คูมือการออกแบบ โปรดดูขอมูลเพิ่มเติมในคูมือการออกแบบ

 

คูมือ
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3.7.4 วิธเีช่ือมตอ PC เขากับตัวแปลงความความถี่

หากตองการควบคุมตัวแปลงความถี่จาก PC ใหติดตั้งซอฟทแวรชุดคําสั่ง MCT10

พซีีจะเชื่อมตอผานสาย USB มาตรฐาน (โฮสต/อุปกรณ) หรือผานอินเทอรเฟซ

RS485 ตามทีแ่สดงใน การเชื่อมตอบัส จากคูมือการตั้งโปรแกรม

โนตสําหรับผูอาน

การเชื่อมตอ USB ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลง

จายไฟ (PELV) และขัว้ตอแรงดันไฟฟาแรงสูงอื่นๆ การเชื่อม

ตอดวย USB จะตอกบัจุดตอลงดินปองกนัของตัวแปลง

ความถี่ ใชแลปท็อปแยกตางหากเพื่อเช่ือมตอเปน PC เขา

กับขั้วตอ USB บนตัวแปลงความถี่เทานัน้

ภาพประกอบ 3.22: การเชื่อมตอ USB

 

3.7.5 FC 300ซอฟตแวรพซีี

การเก็บขอมูลลงในพซีีผานทาง 10 ซอฟทแวรคําสั่งของ MCT:

1. เชื่อมตอพซีีเขากบัเครื่องผานทางพอรต USB

2. เปด 10 ซอฟตแวรคําสั่งของ MCT

3. เลือกชองเสียบยเูอสบใีน "ระบบ"

4. เลือก "บันทึก"

5. เลือก "โครงการ"

6. เลือก "วาง"

7. เลือก “บันทึกเปน”

ในตอนนีพ้ารามิเตอรทั้งหมดจะถูกจดัเกบ็

การถายโอนขอมูลจากพีซีไปยงัชุดขับผานทาง10 ซอฟตแวรชุดคําสั่ง

ของ MCT:

1. เช่ือมตอพีซีเขากับเครื่องผานทางพอรต USB

2. เปด10 ซอฟตแวรคําสั่งของ MCT

3. เลือก “เปด” – ไฟลทีเ่ก็บไวจะแสดงขึน้มา

4. เปดไฟลทีต่องการ

5. เลือก “เขียนไปยงัชุดขบั”

ในตอนนี้พารามิเตอรทัง้หมดจะถูกถายโอนไปยังชุดขับ

การแยกคูมือสําหรับ10 ซอฟทแวรคําสั่งของ MCTไดผล

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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4 วธีิการตั้งโปรแกรม

4.1 ภาพ และ ตัวเลขLCP
การตั้งโปรแกรมของตัวแปลงความถี่อยางงายทีสุ่ดจะถูกกําหนดโดยกราฟคLCP ( 102) ซ่ึงจําเปนตองอาศัยคูมือการออกแบบของตัวแปลงความถี่เมื่อใชแผงควบคุมหนา

เคร่ืองแบบตัวเลข (LCP 101)

 

4.1.1 วิธี การตั้ง แบบกราฟฟก  LCP 

ขอแนะนําการใชงานตอไปนี้ใชกับแบบกราฟฟกLCPLCP102

แผงควบคุมกลุมตามหนาที่ได ส่ีกลุม:

1. หนาจอกราฟก พรอมบรรทัดแสดงสถานะ

2. ปุมเมนแูละไฟแสดงสถานะ – สําหรับเปลี่ยนพารามิเตอร และสลับ

ระหวางฟงกชันบนหนาจอ

3. ปุมนาํทางและไฟแสดงสถานะ (LED)

4. ปุมการทํางานและไฟแสดงสถานะ (LED)

ขอมูลทั้งหมดที่แสดงบนจอแสดงผลแบบกราฟฟกLCPสามารถแสดงไดมากถึง 5

รายการชองขอมูลการทํางานในขณะที่แสดง [สถานะ]

บรรทัดแสดงผล:

a. บรรทัดแสดงสถานะ:ขอความสถานะที่แสดงไอคอนและกราฟฟก

b. Line 1-2: บรรทดัขอมูลโอเปอเรเตอรทีแ่สดงขอมูลทีผู่ใชกาํหนดหรือ

เลือกเอง เมื่อกดปุม [Status] จะสามารถเพิ่มบรรทัดพเิศษไดถึงหนึง่

บรรทัด

c. บรรทัดแสดงสถานะ: ขอความสถานะทีแ่สดงขอความ

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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4.1.2 วิธกีารต้ังโปรแกรมดวย แผงควบคุมหนาเครื่องแบบตัวเลข 

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

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

1. การแสดงผลแบบตัวเลข.

2. ปุมเมนูและไฟแสดงสถานะ – สําหรับเปลี่ยนพารามิเตอร และสลับ

ระหวางฟงกชันบนหนาจอ

3. ปุมนาํทางและไฟแสดงสถานะ (LED)

4. ปุมการทํางานและไฟแสดงสถานะ (LED)

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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4.1.3 การเริม่การทดสอบเพือ่ใชงาน

วธีิทีง่ายสําหรบัการทําการเริม่การทดสอบเพือ่ใชงานคือการใชปุมเมนดูวนและตามดวยข้ันตอนปฏบิตัิของชุดคําสั่งดวนโดยใช LCP 102 (อานตารางจากซายไปขวา):

ตัวอยางนํามาใชกับการประยกุตใชงานวงรอบเปด:

กด

Q2 เมนูดวน

0-01 ภาษา ตั้งภาษา  

1-20 กาํลังของมอเตอร ตัง้คากําลังตามปายชื่อของมอเตอร  

1-22 แรงดันของมอเตอร ตั้งคาแรงดันตามปายชื่อ  

1-23 ความถี่ของมอเตอร ตั้งคาความถี่ตามปายชื่อ  

1-24 กระแสของมอเตอร ตั้งคากระแสตามปายชื่อ  

1-25 ความเร็วทีพ่ิกดัของมอเตอร ตั้งคาความเร็วมอเตอรเปน RPM  

5-12 ขัว้ตอ 27 อินพุทดิจติอล
ถาขัว้ตอมีคามาตรฐานเปนลื่นไหลผกผนัจะสามารถเปลี่ยนการตั้งคานี้

ใหเปน ไมทํางาน ไมจําเปนตองเช่ือมตอกบัชั้วตอ 27 เพื่อใชงาน AMA
 

1-29 การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดย

อัตโนมัติ

ตั้งฟงกชัน AMA ตามทีต่องการ ขอแนะนาํใหทํางานดวย AMA จนเสร็จ

สมบรูณ
 

3-02 คาอางอิงต่ําสุด ตัง้คาความเร็วตํ่าสุดของเพลามอเตอร  

3-03 คาอางอิงสูงสุด ตัง้คาความเร็วสูงสุดของเพลามอเตอร  

3-41 เวลาเปลี่ยนความเร็วขาข้ึน 1
ตัง้คาเวลาเพิม่ความเร็วโดยอางองิกบัความเร็วซิงโครนสัของมอเตอร

ns
 

3-42 เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง 1
ตัง้คาเวลาลดความเร็วโดยอางอิงกับความเร็วซิงโครนสัของมอเตอร

ns
 

3-13 ตําแหนงคาอางอิง ตัง้คาตําแหนงจากจุดทีค่าอางอิงตองทาํงานได  

คูมือ
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4.2 วิธีลดัในการติดตั้ง

0-01  ภาษา

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

ตัวแปลงความถี่ สามารถ สงดวยภาษา ทีแ่ตกตางกัน. ภาษาอังกฤษและเยอรมันจะรวมอยูในทุกชุด และภาษา

อังกฤษจะไมสามารถลบหรือแกไขได

[0] * English ภาษาในชุดรายการภาษา 1-4

[1] Deutsch ภาษาในชุดรายการภาษา 1-4

[2] Francais ภาษาในชุดภาษา 1

[3] Dansk ภาษาในชุดภาษา 1

[4] Spanish ภาษาในชุดภาษา 1

[5] Italiano ภาษาในชุดภาษา 1

[6] Svenska ภาษาในชุดภาษา 1

[7] Nederlands ภาษาในชุดภาษา 1

[10] Chinese รูปแบบภาษาที ่2

[20] Suomi ภาษาในชุดภาษา 1

[22] English US สวนของรูปแบบภาษาที ่4

[27] Greek ภาษาในชุดภาษา 4

[28] Bras.port ภาษาในชุดภาษา 4

[36] Slovenian สวนของรูปแบบภาษาที ่3

[39] Korean ภาษาในชดุภาษา 2

[40] Japanese ภาษาในชุดภาษา 2

[41] Turkish ภาษาในชุดภาษา 4

[42] Trad.Chinese ภาษาในชุดภาษา 2

[43] Bulgarian ภาษาในชุดภาษา 3

[44] Srpski ภาษาในชุดภาษา 3

[45] Romanian ภาษาในชุดภาษา 3

[46] Magyar ภาษาในชุดภาษา 3

[47] Czech ภาษาในชุดภาษา 3

[48] Polski ภาษาในชุดภาษา 4

[49] Russian ภาษาในชุดภาษา 3

[50] Thai ภาษาในชุดภาษา 2

[51] Bahasa Indonesia ภาษาในชุดภาษา 2

1-20  กําลังมอเตอร [kW]

พิสัย: หนาที่:
4.00 kW*   [0.09 - 3000.00 kW] ปอนกาํลังมอเตอรทีพ่ิกดัเปนหนวย kW ตามขอมูลปายชื่อมอเตอร คามาตรฐานจะสัมพนัธกับคาเอาทพทุที่

พกิัดที่ระบไุวของชุดขับ

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทาํงาน พารามิเตอรน้ึจะเห็นไดชัดเจนในLCPถา

พารามิเตอร 0-03 การตั้งคาตามทองถ่ินเปนระดับประเทศ  [0]

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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โนตสําหรับผูอาน

ลดลงสี่ขนาด เพิม่ขึน้หนึง่ขนาดจากพกิัดของ VLT ที่กาํหนด

1-22  แรงดันมอเตอร ( Volt)

พิสัย: หนาที่:
400. V*   [10. - 1000. V] ปอนแรงดันมอเตอรที่พกิัดเปนหนวย kW ตามขอมูลปายชื่อมอเตอร คามาตรฐานจะสัมพันธกับคาเอาทพทุที่

พกิัดทีร่ะบไุวของชุดขบั

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

1-23  ความถี่มอเตอร ( Hz)

พิสัย: หนาที่:
50. Hz*   [20 - 1000 Hz] คาความถึ่สูงสุด-ตํ่าสุดของมอเตอร: 20 - 1000 Hz.

เลือกคาความถี่มอเตอรที่พิกัดจากขอมูลปายชื่อมอเตอร หากสวนตางของคาทีถู่กเลือกจาก 50 Hz หรือ 60 Hz

จะตองแกไขการตั้งคาที่ไมเก่ียวของกบัการโหลดในพารามิเตอร 1-50 สรางสนามแมเหล็กมอเตอรทีค่วามเร็ว

ศูนยใหเปนพารามิเตอร 1-53 ความถี่เปลี่ยนโมเดล สําหรับการใชงานที ่87 Hz กับมอเตอร 230/400 V ใหตั้ง

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

พารามิเตอร3-03 คาอางอิงสูงสุดใหเปน 87 Hz

1-24  กระแสมอเตอร ( Amp)

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

ปองกันความรอนเกนิของมอเตอร ฯลฯ

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทาํงาน

1-25  ความเร็วรอบมอเตอร ( Rpm)

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

โดยอตัโนมัติ

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถเปลี่ยนแปลงในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

5-12  ขั้วตอ 27 อินพุทดิจติอล

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกฟงกชันจากชวงอนิพตุดิจิตอลที่มี

ไมใชงาน [0]
รีเซ็ต [1]
ลื่นไหล ผกผนั [2]
ลื่นไหลและรีเซ็ตผกผัน [3]
หยุดดวนผกผนั [4]
เบรกดวยกระแสตรงตรงผกผัน [5]
หยุดผกผนั [6]
สตารท [8]
สตารทคาง [9]
กลับทิศทาง [10]
สตารทกลับทิศ [11]
ใชสตารทไปหนา [12]

คูมือ
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ใชสตารทกลับทศิ [13]
Jog [14]
คาอางองิตั้งลวงหนาบติ 0 [16]
คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนาสวน 1 [17]
บิตตั้งลวงหนา 2 [18]
ล็อกคางคาอางอิง [19]
ล็อกคางเอาทพทุ [20]
ความเร็วเพิ่ม [21]
ความเร็วลด [22]
เลือกชุดคําสั่งบติ 0 [23]
ตั้งคาเลือกบิต 1 [24]
กวดตาม [28]
ชะลอความเร็ว [29]
อนิพทุพัลส [32]
เปลี่ยนความเร็วบติ 0 [34]
การลดความเร็วสวน 1 [35]
ความลมเหลวแบบผกผนัของแหลงจายไฟหลัก [36]
เพิม่ DigiPot [55]
ลด DigiPot [56]
ลบ DigiPot [57]
รีเซ็ตตัวนับ A [62]
รีเซ็ตตัวนับ B [65]

1-29  การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมตัิ(AMA)

อุปกรณเสริม: หนาที่:
ฟงกชัน AMA ใชประโยชนอยางเหมาะสมทีสุ่ดจากสมรรถนะการเคลื่อนทีข่องมอเตอร โดยการปรับพารามิเตอร

มอเตอรขัน้สูงใหเหมาะสมโดยอตัโนมัติ (พารามิเตอร 1-30 ถึง พารามิเตอร 1-35) เมื่อมอเตอรหยดุนิ่ง

ใชงานฟงกชัน AMA โดยกดปุม [Hand on] หลังจากเลือก [1] หรือ [2] ดูเพิ่มเติมที่หัวขอ การปรับใหเหมาะสม

กับมอเตอรโดยอัตโนมัต ิหลังจากลําดับปกติ หนาจอจะแสดง "กด [OK] เพื่อจบการทํางานของ AMA" หลังจาก

กดปุม [OK] ตัวแปลงความถีก่็จะพรอมสาํหรับการทาํงาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทาํงาน

[0] * ปด

[1] ใช AMA แบบสมบรูณ คุณสมบัตคิวามตานทานคงที่ RS, ความตานทานหมุนเวยีน Rr, ความตานทานคงที ่ X1, ความตานทาน

หมุนเวยีน X2 และแรงตานทานหลัก Xh .

FC 301: ผลสําเร็จของ AMA ไมรวมถึงหนวยวดั Xh สําหรับ FC 301 การแทนที ่คา Xh จะถูกกําหนดจากขอมูล

พืน้ฐานของมอเตอร พารามิเตอร 1-35 อาจจะถูกปรับปรุงและบรรจุทางเลือกในการเริม่ตนการทํางาน

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

ระหวางชุดขบัและมอเตอร

หมายเหตุ:

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

• ไมสามารถดําเนินการ AMA ในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางานอยู

• ไมสามารถทํา AMA กบัมอเตอรชนิดแมเหล็กถาวรได

โนตสําหรับผูอาน

เปนสิ่งสําคัญทีจ่ะตองตั้งพารามิเตอร 1-2* ใหถูกตอง เนือ่งจากเปนสวนหนึง่ของอัลกอริธึม AMA ตองดําเนินการ AMA เพือ่ใหไดประสิทธิภาพมอเตอร

ไดนามิคที่เหมาะสมที่สุด ซ่ึงอาจใชเวลานานถึง 10 นาที ขึน้อยูกบัพกิัดกาํลังของมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน

หลีกเลี่ยงแรงบดิที่อาจเกิดขึน้จากภายนอก ในระหวางการทดสอบ AMA

โนตสําหรับผูอาน

หากคาใดคาหนึ่งในพารามิเตอร 1-2* ถูกเปล่ียนไป พารามิเตอร 1-30 ถึงพารามิเตอร 1-39 พารามิเตอรมอเตอรขัน้สูง จะกลับไปเปนคามาตรฐานจาก

โรงงาน

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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3-02  คาอางอิงต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:
0

ReferenceF

eedbackUni

t*

  [-999999.999 - par. 3-03

ReferenceFeedbackUnit]

ปอนคาอางอิงตํ่าสุด คาอางองิต่าํสุดคือคาตํ่าสดุที่ไดรับจากผลรวมของคาอางอิงทัง้หมด

คาอางองิต่ําสุดจะใชเมื่อพารามิเตอร 3-00 คาอางองิชวงการทาํงานมอเตอรถูกตั้งคาไวที่ ต่ําสุด - สูงสุด [0]

หนวยคาอางอิงตํ่าสุดตรงกัน

• การกาํหนดทางเลือกในพารามิเตอร 1-00 แบบการควบคุมมอเตอรหมวดการกําหนด: สําหรับ

วงจรปดความเร็ว [1], RPM; สวนแรงบิด [2], Nm

• หนวยที่ถูกเลือกในพารามิเตอร 3-01 หนวย คาอางอิง/คาปอนกลับ

3-03  คาอางอิงสูงสุด

พิสัย: หนาที่:
1500.000

ReferenceF

eedbackUni

t*

  [par. 3-02 - 999999.999

ReferenceFeedbackUnit]

ปอนคาอางอิงสูงสุด คาอางองิสูงสุดคือคาสูงสดุที่ไดรับจากผลรวมของคาอางอิงทัง้หมด

หนวยคาอางองิสูงสุดจะตรงกนั

• การเลือกรูปทรงภายนอกในพารามิเตอร 1-00 แบบการควบคุมมอเตอร: สําหรับ ปดความเร็วรอบ [1],

RPM; สําหรับ แรงบิด [2], Nm

• หนวยที่เลือกในพารามิเตอร 3-0

3-41  กําหนดเวลาความเร็วขาขึ้น ชุด 1

พิสัย: หนาที่:
3.00 s*   [0.01 - 3600.00 s] ปอนระดับการเพิ่มเวลา อยางเชน อตัราเรงเวลาจาก 0 RPM ใหเปนความเร็วของซิงโครนัสมอเตอร ns เลือก

ระดับการเพิม่เวลามิฉะนัน้เอาทพุทที่ใชอยูในปจจบุันจะไมสามารถขยายขีดจาํกดัปจจบุันใน

พารามิเตอร 4-18 ขีดจาํกดักระแสระดับการเพิ่ม-ลดได คา 0.00 จะตรงกบั 0.01 วนิาท ี ในโหมดความเร็ว ดู

ระดับการลดเวลาในพารามิเตอร3-42 กําหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1

พา ร า มิ เ ต อ ร . 3 − 41 =  
tacc s  x ns RPM

 ref RPM

3-42  กําหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1

พิสัย: หนาที่:
3.00 s*   [0.01 - 3600.00 s] การปอน เวลาในการลด คือ การลดเวลาของความเร็วมอเตอรที่เกดิขึน้จาก ns ใหเปน 0 RPM การเลือก เวลาใน

การลด เชนเมื่อไมมีแรงดันเกินเกดิขึน้ในอินเวอรเตอรเนือ่งจากการทาํงานกําหนดพลังงานอกีคร้ังของมอเตอร

และเชนเมื่อกระแสที่กาํหนดขึน้ไมเกนิขีดจํากัดกระแสที่ตั้งใน พารามิเตอร 4-18 ขดีจํากัดกระแส. คา 0.00

เทากับ 0.01 s ในโหมดความเร็ว ดู เวลาในการลด ในพารามิเตอร3-41 กาํหนดเวลาความเร็วขาขึน้ ชุด 1

พา ร า มิ เ ต อ ร . 3 − 42 =  
tdec s  x ns RPM

 ref RPM
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4.3 พื้นฐานการติดต้ังพารามเิตอร

0-02  หนวยความเร็วมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:
พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทาํงาน

การแสดงผลของจอจะขึ้นอยูกบัการติดตั้งในพารามิเตอร0-02 หนวยความเร็วมอเตอร และ

พารามิเตอร 0-03 การตั้งคาตามทองถ่ิน การตั้งคามาตรฐานของพารามิเตอร0-02 หนวยความเร็วมอเตอร และ

พารามิเตอร 0-03 การตั้งคาตามทองถ่ินจะขึ้นอยูกับขอบเขตของตัวแปลงความถี่โลกทีไ่ดรับการสนบัสนนุ แต

สามารถตั้งโปรแกรมใหมตามตองการได

โนตสําหรับผูอาน

การเปลี่ยน หนวยความเร็วของมอเตอร จะรีเซ็ตพารามเิตอรบางคาใหเปนคาเริ่มตน ขอ

แนะนาํใหเลือกหนวยความเร็วของมอเตอรเปนลําดับแรก กอนที่จะแกไขพารามิเตอรอื่น

[0] RPM เลือกแสดงพารามิเตอรและตัวแปรความเร็วของมอเตอร (เชน คาอางองิ คาปอนกลับ ขดีจํากดั) ในหนวย

ความเร็วของมอเตอร (RPM)

[1] * Hz เลือกแสดงพารามิเตอรและตัวแปรความเร็วของมอเตอร (เชน คาอางอิง คาปอนกลับ ขีดจาํกดั) ในหนวยของ

ความถี่เอาทพุทสําหรับมอเตอร (Hz)

0-50  บันทึกและถายโอนขอมูล

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ไมคัดลอก

[1] ทัง้หมดไปยัง LCP คัดลอกพารามิเตอรในชุดคําสั่งทัง้หมดจากหนวยความจําตัวแปลงความถี่ไปยงัLCPหนวยความจํา

[2] ทัง้หมดจาก LCP คัดลอกพารามิเตอรในชุดคําสั่งทัง้หมดจากLCPหนวยความจาํไปยังหนวยความจาํตัวแปลงความถี่

[3] ขนาดไมตามLCP คัดลอกเฉพาะพารามิเตอรทีไ่มขึน้อยูกบัขนาดของมอเตอรเทานั้น การเลือกในสวนหลังสามารถใชเในการตั้ง

โปรแกรมตวัแปลงความถี่ตาง ๆ ดวยเครื่องมือใหใชงานโดยปราศจากการรบกวนขอมูลมอเตอรเหมือนกนั

[4] ไฟลจากMCO ไปยงัLCP

[5] ไฟลจากLCP ไปยงัMCO

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-03  คุณลักษณะแรงบิด

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกคุณลกัษณะแรงบดิทีต่องการ

VT และ AEO ตางเปนการทาํงานทีป่ระหยดัพลังงาน

[0] * แรงบดิคงที่ เอาทพทุของเพลามอเตอรจะใหแรงบิดคงที่ภายใตการควบคุมทีป่รับความเร็วได

[1] แรงบดิผันแปร เอาทพทุของเพลามอเตอรจะใหแรงบิดผนัแปรภายใตการควบคุมทีป่รับความเร็วได ตั้งระดับแรงบดิผันแปรใน

พารามิเตอร 14-40 ระดับ VT

[2] ปรับพลังงานอตัโนมัติ ปรับการใชพลังงานใหเหมาะสมอยางอตัโนมัติโดยการทาํใหเกิดสนามแมเหล็กและความถี่ใหนอยทีสุ่ดผาน

ทางพารามิเตอร 14-41 การสรางสนามแมเหล็กต่ําสุด AEO และพารามิเตอร 14-42 ความถี่ AEO ต่ําสุด

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-04  โหมดโอเวอรโหลด

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * แรงบดิสูง ยอมใหมีแรงบดิเกนิไดถึง 160%

[1] แรงบดิปกติ สําหรับมอเตอรทีม่ีขนาดใหญเกนิไป จะยอมใหมีแรงบดิเกนิไดถึง 110%

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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1-90  ระบบปองกันความรอนมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:
ตัวแปลงความถี่จะกาํหนดอณุหภมูิมอเตอรสําหรับ การปองกันมอเตอร ในสองวธีิที่ตางกนัคือ

• ผานเซนเซอรเทอรมิสเตอรซ่ึงเช่ือมตอกบัอินพุตอนาล็อกหรือดิจิตอลพารามิเตอร1-93 แหลงรับ

สัญญาณเทอรมิสเตอร

• การคํานวณผาน (ETR = รีเลยขัว้ตออิเล็กทรอนกิ) ของการโหลดความรอนจะถูกเบสใหการโหลด

และเวลาตํ่าลง โหลดความรอนที่คาํนวณไดจะถูกเปรียบเทยีบกับกระแสของมอเตอรที่พิกดั IM,N และ

ความถี่ของมอเตอรทีพ่ิกดั fM,N การคํานวณจะประมาณความจําเปนในการลดโหลดลงทีค่วามเร็วต่าํ

ลง เพื่อที่จะลด การระบายความรอน จากพัดลมภายในทีป่ระกอบอยูในมอเตอร

[0] * ไมมีการปองกัน มอเตอรทาํการโหลดเกินพิกดัอยางตอเนือ่งจะถูกรองขอก็ตอเมื่อไมมีการเตือนหรือการตัดการทํางานของตัว

เปลงความถี่

[1] เตือนเทอรมิสฯ ใหมีการเตือนเมื่อเทอรมิสเตอรหรือเซนเซอร KTY ทีต่ออยูภายในมอเตอรตอบสนองในเหตุการณทีม่อเตอรมี

อณุหภมูิสงูเกิน

[2] ปดเทอรมิสเตอร หยดุ (ตัดการทํางาน) ตวัแปลงความถี่เมื่อเทอรมิสเตอรทีเ่ช่ือมตออยูในมอเตอรตอบสนองในกรณีทีม่อเตอรมี

อณุหภมูิสูงเกิน

คาการตัดออกของเทอรมิสเตอรจะตองอยูที ่> 3 kΩ

เทอรมิสเตอรแบบผสมผสาน (เซนเซอร PTC) ในมอเตอรสําหรับปองกันการขดตัว

[3] การเตือน ETR 1 โปรดดูรายละเอียดเกีย่วกบัลักษณะดังตอไปนี้

[4] การปด ETR 1

[5] การเตือน ETR 2

[6] การปด ETR 2

[7] การเตือน ETR 3

[8] การปด ETR 3

[9] การเตือน ETR 4

[10] การปด ETR 4

การปองกันมอเตอรสามารถทําไดดวยการสนับสนุนการใชขอบเขตทางเทคนคิ: เซ็นเซอร PTC หรือ KTY (ดูรายละเอยีดเพิม่เติมในการเชื่อมตอเซ็นเซอร KTY) ในการหมุน

ของมอเตอร สวติชกลไกตัดอุณหภมูิ (ประเภท Klixon) หรือการโหลด รีเลย (ETR)กนิพกิัด

การใชอนิพทุดิจติอลและ 24 V เปนแหลงจายไฟสํารอง:

ตัวอยาง: ตัวแปลงความถี่ตัดการทํางานเมื่อมอเตอรมีอณุหภมูิสูงเกินไป

ชุดคําสั่งของพารามิเตอร:

ติดตั้งพารามิเตอร1-90 ระบบปองกนัความรอนมอเตอรทีป่ดเทอรมิสเตอร [2]

ติดตั้งพารามิเตอร1-93 แหลงรับสัญญาณเทอรมิสเตอรไปยังอินพุทดิจติอล [6]

คูมือ
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โดยการใชอินพุทดิจติอลและ 10 V เปนแหลงจายไฟ

ตัวอยาง: การตัดการทํางานของตัวแปลงความถีเ่มื่อมอเตอรมีอณุหภมูิสูงเกินไป

ชุดคําสั่งของพารามิเตอร:

ตั้งพารามิเตอร1-90 ระบบปองกนัความรอนมอเตอรไปยงัการตัดการทาํงานของเทอรมิสเตอร [2]

ติดตั้งพารามิเตอร1-93 แหลงรับสัญญาณเทอรมิสเตอรไปยังอินพุทดิจิตอล [6]

การใชอินพุทอนาล็อกและ 10 V เปนแหลงจายไฟ:

ตัวอยาง: การตัดการทํางานของตัวแปลงความถีเ่มื่อมอเตอรมีอณุหภมูิสูงเกินไป

ชุดคําสั่งของพารามิเตอร:

ตั้งพารามิเตอร1-90 ระบบปองกนัความรอนมอเตอรไปยงัการตัดการทาํงานของเทอรมิสเตอร [2]

ตั้งพารามิเตอร1-93 แหลงรับสัญญาณเทอรมิสเตอรไปยังอนิพทุอนาลอก 54 [2]

อินพุท
ดิจิตอล/อนาล็อก

แรงดันแหลงจายไฟ
โวลต

คาเริ่มตนทํางาน (Threshold)
คาที่ทาํการตัด

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

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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โนตสําหรับผูอาน

ตรวจสอบแรงดันแหลงจายไฟทีเ่ลือกวาเปนไปตามขอกําหนดเฉพาะขององคประกอบเทอรมิสเตอรที่ใช

เลือกการเตือน ETR 1-4ไปยงัการเตือนการกระตุนบนจอแสดงเมื่อมอเตอรถูกโหลดเกนิพกิัด

เลือกการติดการทํางานของ ETR Trip 1-4ไปยงัการตัดการทํางานของตัวแปลงความถี่เมื่อมอเตอรถูกโหลดเกนิพกิัด

ต้ังโปรแกรมสัญญาณการเตือนผานเอาทพุทดิจิตอลตัวใดตัวหนึง่ สัญญาณที่ปรากฏในการเตือน และถาตัดการทาํงานตัวแปลงความถี่ (เตือนเกี่ยวกับความรอน)

ETR (ข้ัวรีเลยอเิล็กทรอนิค)1-4 จะทําการคํานวณการโหลดเมื่อตั้งคาทีเ่ลือกใหอยูทีค่ําสั่งทาํงาน เชน ETR เมื่อเลือกคําสั่งชุด 3 สําหรับตลาดอเมริการเหนอื: การปองกนั

การโหลดเกนิของมอเตอรระดับ 20ในการหาเครื่องมืออีเล็กทรอนคิโหลดเกนิพิกัดของ ETR

1-93  แหลงรับสัญญาณเทอรมสิเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกอินพุตที่จะเช่ือมตอเทอรมิสเตอร (เซนเซอร PTC). อนิพตุอนาล็อกของอปุกรณเสริม [1] หรือ [2] ไม

สามารถเลือกไดหากอนิพตุอนาล็อกพรอมในการใชตามคาอางองิ (เลือกในพารามิเตอร 3-15 คาอางองิแหลง

1, พารามิเตอร 3-16 คาอางอิงแหลง 2 หรือ พารามิเตอร 3-17 คาอางอิงแหลง 3).

เมื่อมีการใช MCB 112 ใหเลือก [0] จะตองเลือก None เสมอ

[0] * ไมมี

[1] อนิพตุอนาล็อก 53

[2] อนิพตุอนาล็อก 54

[3] อนิพทุดิจิตัล 18

[4] อนิพทุดิจิตัล 19

[5] อนิพทุดิจิตัล 32

[6] อนิพทุดิจิตัล 33

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทาํงาน

โนตสําหรับผูอาน

อินพุทดิจิตอลควรต้ังเปน “ไมใชงาน” – ดูพารามิเตอร 5-1*

2-10  ฟงกชนัของเบรค

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ปด ไมไดติดตั้งตัวตานทานเบรค

[1] เบรคตัวตานทาน ตัวตานทานเบรคทํางานรวมกับระบบเพือ่ปลดปลอยพลังงานเบรคสวนเกนิใหเปนความรอน การเชื่อมตอตัว

ตานทานเบรคจะชวยใหใชแรงดันดีซีลิงคเพิม่ขึน้ระหวางการเบรค (การทาํงานแบบสรางพลังงาน) ฟงกชัน

เบรคตัวตานทานจะใชงานไดเฉพาะในตัวแปลงความถี่ทีม่ีเบรคไดนามิครวมอยู

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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[2] เบรคกระแสสลับ ถูกเลือกไปยังแกไขการเบรคโดยปราศจากการใชตัวตานทานเบรค พารามิเตอรนึค้วบคุมการกําเนิดไฟฟาของ

มอเตอรเมื่อทํางานดวยเครื่องโหลดไฟฟา เคร่ืองมือนี้สามารถแกไขเครื่องมือของ OVC ได การเพิ่มการสูญเสีย

ไฟฟาในมอเตอรตามเครื่องมือ OVC ในการเพิม่กําลังบิดของการเบรคโดยปราศจากสวนเกนิของขอกาํหนดแรง

ดันเกิน โปรดบนัทกึวาเบรค AC ไมเปนไปตามการเบรคไดนามิคดวยเครื่องตานทางกระแสไฟฟา

เบรค AC มีไวเพื่อ VVC+ และหมวดการบิดของทั้งการเปดและการปดวงจร

2-11  ตัวตานทานเบรค (โอหม)

พิสัย: หนาที่:
50. Ohm*   [5. - 32000. Ohm] ตั้งคาตัวตานทานเบรคเปนหนวยโอหม คานีใ้ชสําหรับการตรวจสอบกําลังที่สงไปยังตัวตานทานเบรคใน

พารามิเตอร 2-13 การปองกนัเมื่อเกินขีดจาํกดั พารามิเตอรนีจ้ะใชงานไดเฉพาะในตัวแปลงความถี่ที่เบรคไดนา

มิครวมอยู

ถาการเลือกเปน xxxx ใหใชพารามิเตอรนี ้ถาการเลือกเปน xxx.xx ใหใชพารามิเตอร 3-81 ต้ังเวลาความเร็ว

ลง หยุดทนัที

2-12  ขีดจํากัดกําลัง(kW) เบรครีซสีเตอร

พิสัย: หนาที่:
5.000 kW*   [0.001 - 500.000 kW] กําหนดขีดจาํกดัการตรวจสอบของกําลังเบรคทีส่งใหกบัตัวตานทาน

ขีดจาํกดัการตรวจสอบเปนผลคูณของดิวต้ีไซเคิลสูงสุด (120 วินาท)ี และกําลังสูงสุดของตัวตานทานเบรคที่

ดิวตี้ไซเคิลนัน้ ดูทีสู่ตรดานลาง

สําหรับเครื่อง 200 – 240 V
Pคว า มต า นทา น  =  3902 ×  เ ว ล า ทํ า ง า น

R ×  120
สําหรับเครื่อง 380 – 480 V

Pคว า มต า นทา น  =  7782 ×  เ ว ล า ทํ า ง า น
R ×  120

สําหรับเครื่อง 380 – 500 V
Pคว า มต า นทา น  =  8102 ×  เ ว ล า ทํ า ง า น

R ×  120
สําหรับเครื่อง 575 – 600 V

Pคว า มต า นทา น  =  9432 ×  เ ว ล า ทํ า ง า น
R ×  120

พารามิเตอรนีจ้ะใชงานไดเฉพาะในตัวแปลงความถี่ที่เบรคไดนามิครวมอยู

2-13  การปองกันเมื่อเกินขีดจํากัด

อุปกรณเสริม: หนาที่:
พารามิเตอรนีจ้ะใชงานไดเฉพาะในตัวแปลงความถี่ทีเ่บรคไดนามิครวมอยู

พารามิเตอรนีช้วยใหสามารถตรวจสอบกําลังทีส่งใหตัวตานทานเบรค พลังงานจะถูกคํานวณตามพื้นฐานของ

ความตานทาน (พารามิเตอร2-11 ตัวตานทานเบรค (โอหม)), แรงดันการเชื่อมโยง DC และตัวตานทานที่

ปราศจากเวลา

[0] * ปด ไมตองใชการตรวจสอบกาํลังเบรค

[1] คําเตือน

[2] ตัดการทาํงาน ตัดการทาํงานของตัวแปลงความถี่และแสดงสัญญาณเตือนเมื่อคากําลังทีค่ํานวณไดเกิน 100% ของคาขดี

จาํกดัที่ตรวจสอบ

[3] เตือนและตัด

หากการตรวจสอบกําลังตั้งไวที ่ ปด [0] หรือ การเตือน [1] ฟงกชันเบรคจะยงัคงทํางาน แมวาจะเกนิขดีจํากัดการตรวจสอบ ซ่ึงอาจทําใหเกิดโหลดความรอนเกินที่ตัว

ตานทาน นอกจากนี้ ยังสามารถสรางคําเตือนผานรีเลย/เอาทพุตดิจติอลดวย ความแมนยาํในการวดัของการตรวจสอบกําลังจะขึน้อยูกบัความเทีย่งตรงของความตานทาน

ในตัวตานทาน (ดีกวา ฑ 20%)

2-15  การตรวจสอบเบรครีซสีเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกประเภทการทดสอบและฟงกชันการตรวจสอบทีจ่ะตรวจสอบการเชื่อมตอกบัตัวตานทานเบรค หรือตรวจ

สอบวามีตัวตานทานเบรคหรือไม จากนั้นจะแสดงคําเตือนหรือสัญญาณเตือนในกรณทีี่มีฟอลต

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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โนตสําหรับผูอาน

ฟงกชันการปลดตัวตานทานเบรคไดถูกทดสอบระหวางการเปดเครื่อง อยางไรกต็าม การ

ทดสอบ IGBT เบรค จะดําเนนิการเมื่อไมมีการเบรค คําเตือนหรือการตัดการทาํงานจะตัด

การเชื่อมตอฟงกชันเบรค

ลําดับการทดสอบมีดังตอไปนี:้

1. แอมพลิจูดดีซีลิงคริปเปลจะถูกวดัเปนเวลา 300 มิลลิวินาท ีโดยไมมีการเบรค

2. แอมพลิจูดของดีซีลิงคริปเปลจะถูกวัดเปนเวลา 300 มิลลิวินาท ีโดยมีการเบรค

3. ถาขนาดริปเปลของดีซีลิงคในขณะเบรคต่ํากวาขนาดริปเปลของดีซีลิงคกอนการเบรค +1 %: การ

ตรวจสอบเบรคจะเกดิการผดิพลาดโดยการหมุนกลับของการเตือนหรือสัญญาณเตือน

4. ถาขนาดริปเปลของดีซีลิงคในขณะเบรคสูงกวาขนาดรปิเปลของดีซีลิงคกอนการเบรค +1 %: การ

ตรวจสอบเบรคอยูที่ OK

[0] * ปด ตัวตานทานเบรคและ IGBT เบรคสําหรับการลัดวงจรระหวางการเปดเครื่อง ถาเกิดการลัดวงจรคําเตือน 25 จะ

ปรากฏขึน้

[1] คําเตือน

[2] ตัดการทาํงาน ตรวจสอบการลัดวงจรหรอืการตัดการเชื่อมตอของตัวตานทานเบรค หรือการลัดวงจรของ IGBT เบรค หากเกดิ

ความผิดพลาดขึน้ตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางานในขณะทีม่ีการแสดงสัญญาณเตือน (การตัดการทํางานแบบ

ล็อค)

[3] หยดุและตัด ตรวจสอบการลัดวงจรหรอืการตัดการเชื่อมตอของตัวตานทานเบรค หรือการลัดวงจรของ IGBT เบรค ถาเกดิ

ความผิดพลาดการตดัการทาํงานของตวัแปลงความถี่จะลดความเร็วสูระดับล่ืนไหลกอนจงึจะทําการตัดการ

ทาํงาน สัญญาณเตือนการตัดการทํางานแบบล็อคจะแสดงขึน้ (เชน การเตือน 25, 27 หรือ 28)

[4] เบรคกระแสสลับ ตรวจสอบการลัดวงจรหรอืการตัดการเชื่อมตอของตัวตานทานเบรค หรือการลัดวงจรของ IGBT เบรค ถาเกดิ

ความผิดพลาดขึน้ตัวแปลงความถี่จะลดระดับที่ถูกควบคุมลง ตัวเลือกนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานัน้

โนตสําหรับผูอาน

NB!: การลบคําเตือนทีแ่สดงอยูในการเชื่อมตอดวย ปด [0] หรือ คําเตือน [1] โดยวงจรหลักในการจายไฟ ทัง้นีฟ้อลตตองไดรับการแกไขเสียกอน

สําหรับตัวเลือก ปด [0] หรือ คําเตือน [1] ตวัแปลงความถี่จะยงัทํางานอยูแมตรวจพบการเกิดฟอลต

พารามิเตอรนี้จะใชงานไดเฉพาะในตวัแปลงความถี่ที่เบรคไดนามิครวมอยู

 

4.3.1 2-2* เบรกเชิงกล

พารามิเตอรสําหรับการทํางานควบคุมของเบรคแมเหล็กไฟฟา (เชิงกล) โดยทัว่ไปจําเปนสําหรับการใชงานชักรอก

ในการควบคุมเบรคเชิงกล จะตองใชเอาทพตุรีเลย (รีเลย 01 หรือรีเลย 02) หรือเอาทพุตดิจติอลที่โปรแกรมแลว (ขั้วตอ 27 หรือ 29) ตามปกติเอาทพุตน้ีจะตองถูกปด

ระหวางเวลาที่ตัวแปลงความถี่ไมสามารถ ’หยุด’ มอเตอรได อยางในกรณีทีก่ารโหลดมากกวาทีเ่หมาะสม เลือก การควบคุมเบรคเครื่องกล [32] สําหรับการใชประโยชนจาก

อเีล็กทรอนิคแมกเนติคเบรคในพารามิเตอร5-40 กาํหนดการทํางานของรีเลย, พารามิเตอร 5-30 กําหนดเอาทพุทของ เทอมินอล 27 หรือพารามิเตอร 5-31 กําหนดเอาท

พทุของ เทอมินอล 29 เมื่อเลือกการควบคุมเบรคเครื่องกล [32] เบรคเครื่องกลจะถูกปดจากเริ่มตนไปจนถึงเอาทพุตของกระแสไฟฟาอยูสูงกวาระดับที่เลือกไวใน

พารามิเตอร2-20 ตั้งกระแสใหเบรคเชิงกลทํางาน ระหวางการหยดุ เบรคเเครื่องกลจะทาํงานเมื่อความเร็วต่ํากวาระดับที่ระบใุนพารามิเตอร2-21 ตั้งรอบมอฯ ใหเบรคกล

ทาํงาน หากตัวแปลงความถี่เขาสูสภาวะการเตือนหรือกระแสไฟฟามากเกนิไฟหรือสภาวะแรงดันสูงเกนิไป เบรคเครื่องกลจะตัดทันทใีน นี่คือกรณทีี่เกิดขึน้ระหวางการหยดุ

แบบปลอดภยั

โนตสําหรับผูอาน

คุณลักษณะของหมวดปองกนัและหนวยการตัดการทํางาน (พารามิเตอร 14-25 หนวงการปดที่ขดีจํากัดทอรก และ พารามิเตอร 14-26 หนวงการปดที่

ขอผิดพลาดอนิเวอรเตอร) การทาํงานลาชาของเบรคเครื่องกลในสภาวะสัญญาณเตือน คุณลักษณะนีจ้ะตองปดการใชงานในการประยกุตใชเที่เกี่ยว

กับการยก

คูมือ
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2-20  ตั้งกระแสใหเบรคเชิงกลทํางาน

พิสัย: หนาที่:
par. 16-37

A*

  [0.00 - par. 16-37 A] กําหนดกระแสมอเตอรสําหรับการปลอยเบรคเชิงกล เมื่อปรากฏเงือ่นไขสตารท ขดีจํากัดสูงสุดจะถูกกาํหนดไว

ในพารามิเตอร 16-37 กระแสอินเวอรเตอรสูงสุด

2-21  ตั้งรอบมอฯ ใหเบรคกลทํางาน

พิสัย: หนาที่:
0 RPM*   [0 - 30000 RPM] กําหนดความเร็วมอเตอรสําหรับเปดการทาํงานเบรคเชิงกลเม่ือปรากฏเงื่อนไขหยดุ ขดีจํากัดความเร็วระดับสูงที่

ถูกกาํหนดไวในพารามิเตอร 4-53 ตั้งคาเตือนเม่ือเร็วสูงกวากําหนด

2-22  ความเร็วเบรคเริม่ทํางาน [Hz]

พิสัย: หนาที่:
0 Hz*   [0.0 - 5000.0 Hz] กําหนดความถี่มอเตอรสําหรับเปดการทํางานเบรคเชิงกลเม่ือปรากฏเงือ่นไขหยุด

2-23  หนวงเวลาการทํางานของเบรกเชงิกล

พิสัย: หนาที่:
0.0 s*   [0.0 – 5.0 s] ปอนคาเวลาหนวงเบรกของการล่ืนไหลหลังเวลาเปลี่ยนลดความเร็ว เพลาจะถูกพักที่ความเร็วเทากับศูนย

โดยทีแ่รงบดิพักเต็มตัว โปรดตรวจสอบใหแนใจวาเบรกเชิงกลล็อคยึดภาระโหลดแลวกอนทีม่อเตอรจะเขาสู

โหมดลื่นไหล ดูใน สวนควบคุมเบรกกลไก ในคูมือออกแบบ

2-24  Stop Delay

พิสัย: หนาที่:
0.0 s*   [0.0 - 5.0 s] ตั้งชวงเวลาจากคาโมเมนตเมื่อมอเตอรหยดุจนกระทัง่เบรคจะปดลง พารามิเตอรนีเ้ปนสวนหนึง่ของฟงกชันการ

หยุด

2-25  เวลาปลดเบรค

พิสัย: หนาที่:
0.20 s*   [0.00 – 5.00 s] คานี้จะระบเุวลาทีใ่ชสาํหรับเบรคเชิงกลทีจ่ะเปด/ปด พารามิเตอรนีต้องกระทาํเหมือนหมดเวลาเมื่อคาปอนกบั

ของเบรคถูกใชงาน

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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2-26  Torque Ref

พิสัย: หนาที่:
0.00 %*   [0 - 0 %] คาทีต่ั้งจะระบุถึงแรงบดิที่ใชฝนเบรคเชงิกลที่ปด กอนที่จะปลดเบรค

2-27  เวลาที่แรงบิดเปล่ียนแปลง

พิสัย: หนาที่:
0.2 s*   [0.0 – 5.0 s] คาทีต่ั้งจะกําหนดชวงเวลาทีเ่ปลี่ยนแปลงของแรงบดิในทิศทางตามเข็มนาฬกิา

2-28  Gain Boost Factor

พิสัย: หนาที่:
1.00 N/A*   [1.00 - 4.00 N/A] เฉพาะการทาํงานในวงจรปดสนามแมเหล็ก เคร่ืองมือทีใ่ชทําใหแนใจวาการสงผานอยางราบรื่นจากหมวด

ควบคุมแรงบดิไปยังหมวดควบคุมความเร็วเมื่อมอเตอรรับชวงตอในการโหลดจากการเบรค

ภาพประกอบ 4.1: ลาํดับการปลดเบรกสําหรับการควบคมุเบรกเชิงกลของการยก

การทํางานทีล่าชาของเบรค ตัวแปลงความถี่จะเริม่ทํางานอกีคร้ังจากตําแหนงสุดทายในการเบรคเครื่องกล

II) การหยุดอยางชา ๆ: ขณะที่เวลาระหวางทีเ่ร่ิมตนหลาย ๆ คร้ังจะสั้นกวาการตั้งคาในพารามิเตอร2-24 Stop Delay ตัวแปลงความถี่จะเร่ิมตนโดยปราศจาก

การใชงานการเบรคเครื่องกล (เชน การผกผนั)

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

ระดับเพิ่ม-ลด: 0-7

พิสัย: หนาที่:
0.00 %*   [-100.00 - 100.00 %] ปอนคาที่ตางกันของคาอางอิงทีก่ําหนดไวลวงหนา (0-7) ในพารามิเตอรน้ีโดยการใชวิธีการเรีบยงโปรแกรม คา

อางอิงทีต่ั้งไวลวงหนาจะกาํหนดคา RefMAX พารามิเตอร3-03 คาอางอิงสูงสุดไวเปนเปอรเซ็นตถา RefMIN มี

คาที่ตางไปจาก 0 (พารามิเตอร3-02 คาอางองิต่ําสุด) ที่ถูกตั้งโปรแกรมไว คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนาจะถูก

คํานวณเปนเปอรเซ็นตของระดับเพิม่-ลดอางอิงเต็มจาํนวน อยางเชน คาพื้นฐานทีแ่ตกตางกนัระหวาง RefMAX

และ RefMIN หลังจากน้ัน คาดังกลาวจะถูกบวกเขากบั RefMIN เมื่อใชคาอางอิงทีต่ั้งไวลวงหนา เลือกคาอางองิ

แรงบดิทีต่ั้งไวลวงหนา 0 / 1 / 2 [16], [17] หรือ [18] สําหรับอนิพตุดิจิตอลทีเ่กีย่วของในกลุมพารามิเตอร

5.1* อินพุตดิจติอล

คูมือ
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บิตคาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 2 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 0 0 0 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 1 0 0 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 2 0 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 3 0 1 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 4 1 0 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 5 1 0 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 6 1 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 7 1 1 1

3-11  ความเร็ว Jog [Hz]

พิสัย: หนาที่:
0 Hz*   [0.0 - par. 4-14 Hz] ความเร็ว jog เปนความเรว็เอาทพตุคงทีท่ีต่ัวแปลงความถี่กําลังทาํงานเมื่อมีการใชงานฟงกชัน jog

ดูพารามิเตอร 3-80 กําหนดเวลาความเร็วขาขึ้น-ลง Jogประกอบ

3-15  แหลงกําหนดคาอางอิงที่ 1

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกอินพุตคาอางอิงทีใ่ชสําหรับสัญญาณคาอางอิงแรกพารามิเตอร3-15 แหลงกาํหนดคาอางองิที ่ 1,

พารามิเตอร3-16 แหลงกาํหนดคาอางอิงที ่2 และ พารามิเตอร3-17 แหลงกําหนดคาอางองิที ่3 ระบุสัญญาณ

คาอางองิแตกตางกนัไดถึง 3 แบบ ผลรวมของสัญญาณคาอางอิงเหลาน้ีระบคุาอางองิที่แทจริง

[0] ไมมีฟงกชัน

[1] * อนิพตุอนาล็อก 53

[2] อนิพตุอนาล็อก 54

[7] อนิพตุความถี่ 29

[8] อนิพตุความถี่ 33

[11] คาอางอิงบัสภายใน

[20] โพเทนชิโอมิเตอรดิจิตัล

[21] อนิพตุอนาล็อก X30-11 (OPCGPIO - I อปุกรณทัว่ไป /O อปุกรณเสริมที่ใชในการวัด

[22] อนิพตุอนาล็อก X30-12 (OPCGPIO - I อปุกรณทัว่ไป /O อปุกรณเสริมที่ใชในการวัด

3-16  แหลงกําหนดคาอางอิงที่ 2

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกอินพุตคาอางอิงทีจ่ะใชสําหรับสญัญาณคาอางองิที่ 2 พารามิเตอร3-15 แหลงกาํหนดคาอางอิงที ่ 1,

พารามิเตอร3-16 แหลงกําหนดคาอางอิงที ่2และพารามิเตอร3-17 แหลงกําหนดคาอางองิที ่3ระบุสัญญาณคา

อางอิงแตกตางกันไดถึง 3 แบบ ผลรวมของสัญญาณคาอางองิเหลานีร้ะบุคาอางอิงทีแ่ทจริง

[0] ไมมีฟงกชัน

[1] อนิพตุอนาล็อก 53

[2] อนิพตุอนาล็อก 54

[7] อนิพตุความถี่ 29

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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[8] อนิพตุความถี่ 33

[11] คาอางอิงบสัภายใน

[20] * โพเทนชิโอมิเตอรดิจติัล

[21] อนิพตุอนาล็อก X30-11

[22] อนิพตุอนาล็อก X30-12

3-17  แหลงกําหนดคาอางอิงที่ 3

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกอนิพตุคาอางองิทีจ่ะใชสําหรบัสัญญาณคาอางองิ 3 พารามิเตอร3-15 แหลงกําหนดคาอางอิงที่

1พารามิเตอร3-16 แหลงกาํหนดคาอางอิงที ่2 และ พารามิเตอร3-17 แหลงกาํหนดคาอางองิที ่3 ระบุสัญญาณ

คาอางองิแตกตางกันไดถึง 3 แบบ ผลรวมของสัญญาณคาอางอิงเหลานีร้ะบคุาอางอิงที่แทจริง

[0] ไมมีฟงกชัน

[1] อนิพตุอนาล็อก 53

[2] อนิพตุอนาล็อก 54

[7] อนิพตุความถี่ 29

[8] อนิพตุความถี่ 33

[11] * คาอางอิงบสัภายใน

[20] โพเทนชิโอมิเตอรดิจติัล

[21] อนิพตุอนาล็อก X30-11

[22] อนิพตุอนาล็อก X30-12

5-00  เลือกหมวดสัญฯดิจิตอลอิน-เอาท

อุปกรณเสริม: หนาที่:
อนิพุตดิจิตอลและเอาทพุตดิจติอลสามารถตั้งโปรแกรมลวงหนาเพือ่รองรับการทํางานในระบบ PNP หรือ NPN

[0] * PNP การทาํงานบนวงจรตามแนวทางบวก(↕) ระบบ NPN จะถูกดึงต่ําลงถึง GND

[1] NPN การทาํงานบนวงจรตามแนวทางลบ(↕) ระบบ NPN จะถูกดึงสูงถึง + 24V ในตัวแปลงความถี่ภายใน

โนตสําหรับผูอาน

ถาพารามิเตอรนีถู้กเปล่ียนเพียงแคคร้ังเดียวจะตองถูกกระตุนโดยการทาํงานของวงจรไฟฟา

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

5-01  เลือกสัญญาณดิจิตอล เทอมินอล 27

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * อนิพตุ

[1] เอาทพุต

โปรดทราบวา พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปล่ียนในขณะทีม่อเตอรกาํลังทํางาน

5-02  ขั้วตอ 29 โหมด

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * อนิพทุ กาํหนดขัว้ตอ 29 เปนอินพุทดิจิตัล

[1] เอาทพุท กาํหนดขัว้ตอ 29 เปนเอาทพทุดิจิตัล

พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302 เทาน้ัน

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

 

4.3.2 5-1* อินพตุดิจิตอล

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรปูแบบการทาํงานอินพุทสําหรับขัว้ตออนิพทุ

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

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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ฟงกชันอนิพตุดิจิตอล เลือก ขั้วตอ
ไมใชงาน [0] ทั้งหมด *ขั้ว 32, 33
รีเซ็ต [1] ทั้งหมด
ลื่นไหล ผกผนั [2] ทั้งหมด *ขั้ว 27
ลื่นไหลและรีเซ็ตผกผัน [3] ทั้งหมด
หยดุดวนผกผัน [4] ทั้งหมด
เบรกดวยกระแสตรงตรงผกผัน [5] ทั้งหมด
หยดุผกผนั [6] ทั้งหมด
สตารท [8] *ชวง 18 ทัง้หมด
สตารทคาง [9] ทั้งหมด
กลับทิศทาง [10] *ชวง 19 ทัง้หมด
สตารทกลับทิศ [11] ทั้งหมด
ใชสตารทไปหนา [12] ทั้งหมด
ใชสตารทกลับทศิ [13] ทั้งหมด
Jog [14] *ชวง 29 ทัง้หมด
คาอางอิงเปด [15] ทั้งหมด
คาอางองิตั้งลวงหนาบติ 0 [16] ทั้งหมด
คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนาสวน 1 [17] ทั้งหมด
บิตตั้งลวงหนา 2 [18] ทั้งหมด
ล็อกคางคาอางอิง [19] ทั้งหมด
ล็อกคางเอาทพุท [20] ทั้งหมด
ความเร็วเพิ่ม [21] ทั้งหมด
ความเร็วลด [22] ทั้งหมด
เลือกชุดคําสั่งบติ 0 [23] ทั้งหมด
ตั้งคาเลือกบิต 1 [24] ทั้งหมด
หยดุผกผนัอยางแมนยาํ [26] 18, 19
สตารท, หยุดอยางแมนยํา [27] 18, 19
กวดตาม [28] ทั้งหมด
ชะลอความเร็ว [29] ทั้งหมด
อนิพทุตัวนับ [30] 29, 33
อนิพทุพัลส [32] 29, 33
เปลี่ยนความเร็วบติ 0 [34] ทั้งหมด
การลดความเร็วสวน 1 [35] ทั้งหมด
ความลมเหลวแบบผกผนัของแหลงจายไฟหลัก [36] ทั้งหมด
สตารทอยางแมนยาํคาง [40] 18, 19
หยดุผกผนัอยางแมนยาํคาง [41] 18, 19
เพิม่ DigiPot [55] ทั้งหมด
ลด DigiPot [56] ทั้งหมด
ลบ DigiPot [57] ทั้งหมด
ตัวนับ A (ข้ึน) [60] 29, 33
ตัวนับ A (ลง) [61] 29, 33
รีเซ็ตตัวนับ A [62] ทั้งหมด
ตัวนับ B (ข้ึน) [63] 29, 33
ตัวนับ B (ลง) [64] 29, 33
รีเซ็ตตัวนับ B [65] ทั้งหมด
คาปอนกลับ เบรคเชิงกล [70] ทั้งหมด
คาปอนกลับ เบรคเชิงกล กระแสทีล่ดพิกดั [71] ทั้งหมด
การด PTC 1 [80] ทั้งหมด

ขั้วตอมาตรฐาน FC 300 คือ 18, 19, 27, 29, 32 และ 33 ขัว้ตอ MCB 101 คือ X30/2, X30/3 และ X30/4.

ขั้วตอ 29 ของเครื่องมือตามเอาทพทุใน FC 302 เทานั้น

ฟงกชันทีใ่ชสําหรับเฉพาะอนิพตุดิจิตอลเดียวเทานั้น จะระบไุวในพารามิเตอรทีเ่กี่ยวของ

อินพุตดิจติอลทั้งหมดสามารถต้ังคาใหเปนฟงกชันเหลานี:้

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

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

[2] ลื่นไหล ผกผัน (คามาตรฐานของอินพุทดิจติอล 27): หยดุแบบล่ืนไหล อินพุท (NC) ผกผัน ตัวแปลงความถี่ปลอยมอเตอรให

ทาํงานในโหมดอิสระ ตรรกะ ’0’ => หยดุแบบล่ืนไหล

[3] ลื่นไหลและรีเซ็ตผกผัน รีเซ็ตและการหยดุแบบล่ืนไหล อนิพทุผกผัน (NC) ปลอยใหมอเตอรในหมวดอิสระและตั้งคาตัวแปลงความถี่

ใหม ตรรกะ ’0’ => หยุดแบบลื่นไหลและรีเซ็ต

[4] หยดุดวนผกผัน อินพุทผกผนั (NC) ทาํใหการหยดุเหมาะสมกับการตั้งเวลาในการลดความเร็วลงอยางเร็วใน

พารามิเตอร 3-81 ตั้งเวลาความเร็วลง หยดุทันท ีเมื่อมอเตอรหยุดเสาจะอยูในหมวดอิสระ ตรรกะ ’0’ => หยุด

ดวน

[5] เบรกดวยกระแสตรงตรงผกผัน อินพุทผกผนัสําหรับการเบรคกระแสตรง (NC) หยุดมอเตอรโดยสงไฟฟากระแสตรงไปยงัมอเตอรเปนชวงระยะ

เวลาหนึ่ง ดูพารามิเตอร 2-01 กระแสในการเบรคกระแสตรงไปจนถึงพารามิเตอร 2-03 ความเร็วตัดเขาของ

เบรคDC[RPM] เครื่องมือใชงานจะทํางานเมื่อคาในพารามิเตอร 2-02 ระยะเวลาจายไฟเบรค DCตางไปจาก 0

เทานั้น ตรรก ’0’ => การเบรค DC

[6] หยดุผกผัน ฟงกชันการหยดุผกผัน สรางการทาํงานการหยุดเมื่อขัว้ตอที่เลือกเปล่ียนจากระดับตรรกะ ’1’ ไปยงั ’0’ การหยุด

คือการทาํตามเวลาในการลดความเร็วทีก่ําหนดไว (พารามิเตอร3-42 กําหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1,

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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พารามิเตอร 3-52 กําหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 2, พารามิเตอร 3-62 กาํหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 3,

พารามิเตอร 3-72 กาํหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 4)

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อตัวแปลงความถี่อยูทีข่ีดจาํกดัแรงบิด และไดรับคําสั่งหยดุ ตัวแปลงความถี่อาจไมหยุด

ดวยตัวเอง เพื่อใหแนใจวาการหยดุของตัวแปลงความถี่กําหนดรูปแบบเอาทพทุดิจติัลไว

ที่ ขีดจาํกดัของแรงบิดและหยดุ [27] และเชื่อมตอเอาทพุทดิจิตัลนี้เขากบัอนิพทุดิจติัลที่

ถูกกาํหนดรูปแบบเปนการลื่นไหล

[8] สตารท (คามาตรฐานอินพุทดิจิตอล 18): เลือกทีจ่ะเร่ิมตนสําหรับคําสั่ง เร่ิมตน/สิ้นสุด ตรรกะ ’1’ = สตารท, ตรรกะ ’0’

= หยุด

[9] สตารทคาง มอเตอรจะเร่ิมทํางานหากจายพลัสใหเปนระยะเวลาอยางนอย 2 ms มอเตอรจะหยดุเมื่อคุณเปดใชการหยุด

ผกผัน

[10] กลับทิศทาง (อินพุทดิจติัล 19 คามาตรฐานจากโรงงาน) เปลี่ยนทศิทางการหมุนของเพลามอเตอร เลือกตรรกะ "1" เพือ่

กลับทศิทาง สญัญาณทีก่ลับทิศทางจะเปล่ียนเฉพาะทศิทางการหมุน แตไมไดทาํใหฟงกชันสตารททาํงาน

เลือกทั้งสองทิศทางในพารามิเตอร 4-10 กําหนดทิศทางการหมุนมอเตอร ฟงกชันนี้ไมทํางานในกระบวนการ

แบบวงรอบปด

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

เวลาเดียวกัน

[12] ใชสตารทไปหนา ปลอยใหหมุนทวนเข็มนาฬกิาและหมุนทนัที

[13] ใชสตารทกลับทศิ ปลอยใหหมุนทนัทแีละหมุนทวนเข็มนาฬกิา

[14] Jog (คามาตรฐานอินพุทดิจิตอล 29): ใชในการทาํงานแบบกระตุนเตือน ดพูารามิเตอร3-11 ความเร็ว Jog [Hz]

[15] คาอางอิงเปด เปล่ียนระหวางคาอางองิภายนอกและคาอางองิทีต่ั้งลวงหนา มันเปนการสมมติวา ภายนอก/คาที่ต้ังไวลวงหนา

[1] ถูกเลือกในพารามิเตอร 3-04 ฟงกชันคาอางองิ ลอจิก '0' = คาอางอิงภายนอกที่ใช; ลอจิก '1' = ใชงานคา

อางอิงหนึ่งในแปดคาทีก่ําหนดลวงหนา

[16] คาอางองิตั้งลวงหนาบติ 0 บติตั้งลวงหนา 0,1 และ 2 ทาํใหสามารถเลือกระหวางคาอางองิทีก่ําหนดลวงหนาแปดคา ตามตารางดานลางนี้

[17] คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนาสวน 1 เหมือนกับบิตตั้งลวงหนา 0 [16]

[18] บิตตั้งลวงหนา 2 เหมือนกับบิตตั้งลวงหนา 0 [16]

บิตคาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 2 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 0 0 0 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 1 0 0 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 2 0 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 3 0 1 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 4 1 0 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 5 1 0 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 6 1 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 7 1 1 1

[19] ล็อกคาอางองิ ล็อกคางคาอางองิทีแ่ทจริง ที่เปนจดุสําหรับการใช/เงื่อนไขสําหรับการเพิม่ความเร็วและลดความเร็วทีจ่ะใชใน

ตอนนี้ ถามีการเพิ่ม/ลดความเร็ว ความเร็วจะเปล่ียนตามระดับเพิ่ม-ลด 2 เสมอ (พารามิเตอร 3-51 กาํหนดเวลา

ความเร็วขาขึ้น ชุด 2 และ พารามิเตอร 3-52 กาํหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 2) ในระดับเพิ่ม-ลด 0 -

พารามิเตอร3-03 คาอางอิงสูงสุด

[20] ล็อกคางเอาทพุท ล็อกคางคาความถี่ของมอเตอรทีแ่ทจริง (Hz) ทีเ่ปนจุดสําหรับการใช/เงือ่นไขสําหรับการเพิ่มความเร็วและลด

ความเร็วที่จะใชในตอนนี ้ ถามีการเพิม่/ลดความเร็ว ความเร็วจะเปลี่ยนตามระดับเพิม่-ลด 2 เสมอ

(พารามิเตอร 3-51 กาํหนดเวลาความเร็วขาขึน้ ชุด 2 และ พารามิเตอร 3-52 กาํหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด

2) ในระดับเพิ่ม-ลด 0 - พารามิเตอร1-23 ความถี่มอเตอร ( Hz)

โนตสําหรับผูอาน

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

“สตารท [8]” ระดับต่ํา หยุดตัวแปลงความถี่ผานขัว้ตอทีโ่ปรแกรมเปน ล่ืนไหล ผกผัน [2]

หรือ ล่ืนไหล รีเซ็ต ผกผนั

[21] ความเร็วเพิ่ม เลือกความเร็วเพิม่และความเร็วลด หากตองการใชการควบคุมดิจิตัลของความเร็วเพิม่/ลด (โพเทนชิโอมิเตอร

ของมอเตอร) ใชการทาํงานนีโ้ดยเลือกลอ็กคางคาอางองิหรือล็อกคางเอาทพุท เมื่อความเร็วเพิม่/ลดนอยกวา

400 msec คาอางองิผลลัพธจะเพิม่ขึน้/ลดลง 0.1 % เมื่อความเร็วขึน้/ลงทํางานมากกวา 400 msec คาอางองิ

ผลลัพธจะทาํตามการต้ังคาทางลาดขึ้น/ลง ในพารามิเตอร 3-x1/ 3-x2

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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ปดเคร่ือง กวดตาม
ความเร็วไมเปลี่ยนแปลง 0 0
ลดตามคา % 1 0
เพ่ิมตามคา % 0 1
ลดตามคา % 1 1

[22] ความเร็วลด เหมือนกบัความเร็วเพิ่ม [21]

[23] เลือกชุดคําสั่งบิต 0 เลือกชุดคําสั่งเลือกบติ 0 หรือเลือกชุดคําสั่งเลือกบิต 1 เพือ่เลือกระหวางชุดคําสั่งหน่ึงในสี่แบบ ตั้งคา

พารามิเตอร 0-10 เลือกชุดคําสั่งใชงานใหเปนชุดคําสั่งมัลติ

[24] ตั้งคาเลือกบิต 1 (คามรตรฐานอินพุทดิจติอล 32): เหมือนกับคําสั่งเลือกสวน 0 [23]

[26] หยดุผกผันอยางแมนยาํ ยืดเวลาของสัญญาณหยุดเพื่อใหการหยุดดวยความเร็วแมนยาํ

สงสัญญาณหยดุผกผนัเมื่อเคร่ืองมือหยดุอยางแมนยาํกาํลังทํางานในพารามิเตอร 1-83 ฟงกชันหยดุอยาง

แมนยํา

ฟงกชันหยุดผกผันอยางแมนยําสามารถใชไดสําหรับขัว้ตอ 18 หรือ 19

[27] สตารท, หยุดอยางแมนยํา ใชเมื่อหยุดระดับเพิม่-ลดอยางแมนยาํ [0] ถูกเลือกในพารามิเตอร 1-83

[28] กวดตาม การเพิ่มคาอางอิงโดยการตั้งคาอตัราสวนรอยละ (เกี่ยวของกัน) ในพารามิเตอร 3-12 เพิ่ม/ชะลอความเร็วเทยีบ

กับปจจบุัน

[29] ชะลอความเร็ว การลดคาอางองิโดยการตัง้คาอัตราสวนรอยละ (เกี่ยวของกัน) ในพารามิเตอร 3-12 เพิ่ม/ชะลอความเร็วเทยีบ

กับปจจบุัน

[30] อนิพทุตัวนับ เครื่องมือหยุดอยางแมนยาํในพารามิเตอร 1-83 ฟงกชันหยดุอยางแมนยําจะแสดงตามเครื่องนบัการหยุดหรือ

เครื่องการนบัความเร็วถวงโดยมีหรือไมมีการตั้งคาใหม คาของเครื่องนับจะตองตั้งไวในพารามิเตอร 1-84 คาตัว

นับหยุดอยางแมนยาํ

[32] อนิพทุพัลส ใชอนกุรมของพัลสเปนคาอางองิหรือคาปอนกลับ ทําการสเกลในกลุมพารามิเตอร 5-5*

[34] เปลี่ยนความเร็วบติ 0 ใชตัวเลือกจากหนึง่ใน 4 ของการเปลี่ยนความเร็วทีม่ีอยูตามตารางดานลาง

[35] การลดความเร็วสวน 1 เหมือนกบับิตทางลาด 0

บิตทางลาดที่ตั้งไวลวงหนา 1 0
เปลี่ยนความเร็ว 1 0 0
ระดับพ่ิม-ลด 2 0 1
ระดับพ่ิม-ลด 3 1 0
ระดับพ่ิม-ลด 4 1 1

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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[36] ความลมเหลวแบบผกผนัของแหลงจาย

ไฟหลัก

การกระตุนพารามิเตอร 14-10 แรงดันเขาลมเหลว สายหลักลมเหลวผกผันจะทํางานในกรณขีองลอจิก .0.

[41] หยดุผกผนัอยางแมนยาํคาง สงสัญญาณหยุดคางเมื่อเคร่ืองมือหยดุอยางแมนยําถูกใชงานในพารามิเตอร 1-83 ฟงกชันหยุดอยางแมนยาํ

ฟงกชันหยดุผกผันอยางแมนยาํคางสามารถใชไดสําหรับขัว้ตอ 18 หรือ 19

[55] เพิม่ DigiPot INCREASE (เพิ่ม) สญัญาณไปยังฟงกชันโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตัลทีอ่ธิบายไวในกลุมพารามิเตอร 3-9*

[56] ลด DigiPot DECREASE (ลด) สัญญาณไปยังฟงกชันโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตัลที่อธิบายไวในกลุมพารามิเตอร 3-9*

[57] ลบ DigiPot CLEAR (ลบ) คาอางองิโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตัลทีอ่ธิบายไวในกลุมพารามิเตอร 3-9*

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

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

[62] รีเซ็ตตัวนับ A อนิพตุสําหรับการรีเซ็ตตัวนบั A.

[63] ตัวนับ B (ข้ัวตอ 29 หรือ 33 เทานัน้) อนิพทุสําหรับการนบัเพิ่มของตัวนบัแบบ SLC

[64] ตัวนับ B (ข้ัวตอ 29 หรือ 33 เทานัน้) อนิพทุสําหรบัการนบัลงของตัวนบัแบบ SLC

[65] รีเซ็ตตัวนับ B อนิพตุสําหรับการรีเซ็ตตัวนบั B

[70] คาปอนกลับ คาปอนกลับเบรค คาปอนกลับเบรคสําหรับการประยกุตใชกบัการยกขึ้น

[71] คาปอนกลับ คาปอนกลับเบรคผกผัน คาปอนกลับเบรคผกผันสําหรับการประยกุตใชกับการชักรอก

[80] การด PTC 1 อนิพทุดิจติัลทุกตัวสามารถตั้งคาใหเปน การด PTC 1 [80] อยางไรกต็ามมีเพียงอินพุทดิจิตัลเดียวเทานัน้ทีจ่ะ

ตองต้ังใหเปนตัวเลือกนี้

 

4.3.3 5-3* ดิจิตอลเอาทพตุ

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบฟงกชันเอาทพุตสําหรับข้ัวตอเอาทพตุ ความม่ันคงขั้นที ่2 ของเอาทพทุดิจติอล คือ การรวมกันสําหรับขั้วตอ 27 และ 29 ตั้งคาเครื่อง

มือ I/O สําหรับขัว้ตอ 27 ในพารามิเตอร5-01 เลือกสัญญาณดิจิตอล เทอมินอล 27 และตั้งคาเครื่องมือ I/O สําหรับขั้วตอ 29 ในพารามิเตอร 5-02 เลือกสัญญาณดิจิตอล

เทอมินอล 29 พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทาํงาน

[0] ไมใชงาน คาต้ังมาตรฐานจากโรงงานสําหรับเอาทพทุดิจิตัลและเอาทพุทรีเลยทัง้หมด

[1] การควบคุมพรอม บอรดควบคุมไดรับแรงดันแหลงจายไฟ

[2] ชุดขบัพรอม ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทาํงาน และจายสัญญาณแหลงจายไฟบนบอรดควบคุม

[3] ชุดขบัพรอม/คุมไกล ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทาํงาน และอยูในโหมดเปดอัตโนมัติ

[4] ใช/ไมเตือน พรอมสําหรับการทํางาน ไมมีการใหคําสั่งสตารทหรือหยดุ (สตารท/ยกเลิกการใช) ไมมีคําเตือน

[5] การรัน VLT มอเตอรกําลังทาํงาน

[6] ทํางาน/ไมเตือน ความเร็วของเอาทพทุจะสูงกวาความเร็วที่ตั้งไวใน พารามิเตอร 1-81 ตํ่าสุดทาํงานทีห่ยุด[RPM] มอเตอรกําลัง

ทาํงานและไมมีคําเตือน

[7] ในชวง/ไมเตือน มอเตอรจะทาํงานภายใตกระแสทีต้ั่งโปรแกรมไวและระดับเพิ่ม-ลดของความเร็วจะตั้งไวใน

พารามิเตอร 4-50 ตั้งเตือนเมื่อกระแสตํ่ากวาระบไุปจนถึงพารามิเตอร 4-53 ตั้งคาเตือนเมื่อเร็วสูงกวากําหนด

ไมมีคําเตือน

[8] ทํางานดวยคาอางองิ/ไมเตือน มอเตอรทาํงานทีค่วามเร็วอางองิ

[9] สัญญาณเตือน สัญญาณเตือนเปดใชเอาทพุท ไมมีคําเตือน

[10] สัญญาณเตือนหรือการเตือน สัญญาณเตือนหรือการเตือนเปดใชเอาทพทุ

[11] ที่ขีดจาํกัดของแรงบดิ ขีดจํากัดแรงบิดจะตั้งไวในพารามิเตอร 4-16 กําหนดคาแรงบดิมอเตอรหรือพารามิเตอร 1-17 ที่ถูกเพิม่มากขึ้น

[12] นอกชวงกระแส กระแสของมอเตอรจะอยูนอกเหนอืระดับเพิม่-ลดที่ตั้งไวในพารามิเตอร 4-18 ขีดจาํกดักระแส

[13] ต่ํากวากระแสดานตํ่า กระแสของมอเตอรจะต่ํากวาทีต่ั้งไวในพารามิเตอร 4-50 ตั้งเตือนเมื่อกระแสต่ํากวาระบุ

[14] สูงกวากระแสดานสูง กระแสของมอเตอรจะสูงกวาทีต่ั้งไวในพารามิเตอร 4-51 ตั้งเตือนเมื่อกระแสสูงกวาระบุ

[15] นอกชวงความเร็ว ความถี่ของเอาทพทุจะอยูนอกเหนอืระดับเพิ่ม-ลดของความถี่ที่ตั้งไวในพารามิเตอร 4-50 ต้ังเตือนเมื่อกระแส

ตํ่ากวาระบ ุและ พารามิเตอร 4-51 ต้ังเตือนเมื่อกระแสสูงกวาระบุ

[16] ต่ํากวาความเร็วต่ํา ความเร็วของเอาทพุทจะต่ํากวาการตั้งคาในพารามิเตอร 4-52 ตั้งคาเตือนเมื่อเร็วต่ํากวากาํหนด

[17] สูงกวาความเร็วสูง ความเร็วของเอาทพุทจะสูงกวาการตั้งคาในพารามิเตอร 4-53 ตั้งคาเตือนเมื่อเร็วสูงกวากาํหนด

[18] ออกนอกชวงปอนกลับ ผลสะทอนกลับทีอ่ยูนอกเหนอืระดับเพิม่-ลดที่ตั้งไวใน พารามิเตอร 4-56 คําเตือนการปอนกลับต่ํา และ

พารามิเตอร 4-57 คําเตือนการปอนกลับสูง

[19] ต่ํากวาคาปอนกลับต่ํา ผลสะทอนกลับทีต่่ํากวาขีดจาํกดัที่ตั้งไวในพารามิเตอร 4-56 คําเตือนการปอนกลับต่ํา

คูมือ
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[20] สูงกวาคาปอนกลับสูง ผลสะทอนกลับทีสู่งกวาขดีจํากดัที่ต้ังไวในพารามิเตอร 4-57 คําเตือนการปอนกลับสูง

[21] การเตือนความรอน คําเตือนความรอนถูกเปดเมื่ออุณหภมูิเกินขดีจํากัดในมอเตอร ตัวแปลงความถี่ เบรค หรือเทอรมิสเตอร

[22] พรอม, ไมเตือนความรอน ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทาํงาน และไมมีคําเตือนอุณหภมูิสูงเกนิ

[23] ระยะไกล, พรอม, ไมเตือนความรอน ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทํางานและอยูในโหมดควบคุมอตัโนมัติ ไมมีคําเตือนอณุหภมูิสูงเกิน

[24] พรอม, ไมมีแรงดันเกนิ/ต่ํา ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทาํงาน และแรงดันของแหลงจายไฟหลักอยูภายในชวงแรงดันที่กาํหนด (ดู

หัวขอ ขอมูลจําเพาะทั่วไป)

[25] กลับทศิทาง กลับทิศทาง ตรรกะ '1' เมื่อมอเตอรหมุนตามเข็มนาฬกิา ตรรกะ ‘0’ เมื่อมอเตอรหมุนทวนเข็มนาฬกิา หาก

มอเตอรไมไดหมุนอยู เอาทพทุจะเปนไปตามคาอางอิง

[26] บสั OK การส่ือสารเปดใชอยู (ไมมีหมดเวลา) ผานพอรตการสื่อสารแบบอนกุรม

[27] ขดีจํากัดของแรงบดิและหยุด ใชในการหยุดแบบลื่นไหลและในเงื่อนไขทีจ่ํากัดแรงบดิ หากตัวแปลงความถี่ไดรับสัญญาณหยดุ และอยูที่ขดี

จาํกดัของแรงบิด สัญญาณจะมีตรรกะเปน ‘0’

[28] เบรค, ไมมีคําเตือน เบรคทาํงานอยู และไมมีคําเตือน

[29] เบรคพรอมไมฟอลต เบรคพรอมสําหรับการทํางานและไมมีฟอลต

[30] เบรคผิดปกต ิ(IGBT) เอาทพุทจะเปนตรรกะ ‘1’ เมื่อเบรค IGBT ลัดวงจร ใชการทํางานนี้เพือ่ปองกันตัวแปลงความถี่ ในกรณทีี่มี

ฟอลตเกิดขึน้บนโมดูลเบรค ใชเอาทพุท/รีเลยเพือ่ตัดแรงดันหลักจากตัวแปลงความถี่

[31] รีเลย 123 รีเลยจะทํางานเมื่อคาํสั่งควบคุม [0] ถูกเลือกไวในกลุมพารามิเตอร 8-**

[32] คุมเบรคเชิงกล ทาํใหสามารถควบคุมเบรคเชิงกลภายนอก ดูรายละเอยีดในหัวขอ การควบคุมเบรคเชิงกล และกลุม

พารามิเตอร 2-2*

[33] หยดุนริภยัทํางาน (เฉพาะ FC 302) ระบุวาการหยุดแบบปลอดภยัทีข่ั้วตอ 37 ไดถูกใชงาน

[40] ออกนอกชวงคาอางองิ

[41] ต่ํากวาคาอางองิ, ต่ํา

[42] เหนือคาอางอิงสูง

[45] ควบคุมบสั การควบคุมเอาทพทุผานบัส การกําหนดเอาทพุทจะถูกกาํหนดในพารามิเตอร 5-90 ควบคุมดิจติัลเอาทพุตและ

รีเลยดวยบสั การกาํหนดเอาทพุทจะถูกเกบ็ไวในกรณทีี่บัสนอกเวลา

[46] ควบคุมบสัเปดเมื่อหมดเวลา การควบคุมเอาทพทุผานบัส ความเร็วของเอาทพตุจะถูกต้ังไวในพารามิเตอร 5-90 ควบคุมดิจติัลเอาทพุตและ

รีเลยดวยบสั ในกรณีทีบ่ัสนอกเวลาในการกําหนดเอาทพทุจะตั้งใหสูง (On)

[47] ควบคุมบสัปดเม่ือหมดเวลา การควบคุมเอาทพทุผานบัส ความเร็วเอาทพุทจะถูกตั้งไวในพารามิเตอร 5-90 ควบคุมดิจิตัลเอาทพตุและรีเลย

ดวยบสั ในกรณทีีบ่ัสนอกเวลาในการกาํหนดเอาทพุทจะต้ังใหตํ่า (Off)

[51] MCO ถูกควบคุม

[55] เอาทพุตพลัส

[60] ตัวเปรียบเทยีบ 0 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* หากตัวเปรียบเทยีบ 0 ถูกประเมินวาเปน TRUE เอาทพุทจะสูง มิฉะน้ัน เอาทพทุจะต่ํา

[61] ตัวเปรียบเทยีบ 1 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* ถาตัวเปรียบเทียบ 1 ถูกประเมินคาตาม TRUE เอาทพทุกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพทุ

จะตํ่า

[62] ตัวเปรียบเทยีบ 2 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* ถาตัวเปรียบเทียบ 2 ถูกประเมินคาตาม TRUE เอาทพทุกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพทุ

จะตํ่า

[63] ตัวเปรียบเทยีบ 3 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* ถาตัวเปรียบเทียบ 3 ถูกประเมินคาตาม TRUE เอาทพทุกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพทุ

จะตํ่า

[64] ตัวเปรียบเทยีบ 4 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* ถาตัวเปรียบเทียบ 4 ถูกประเมินคาตาม TRUE เอาทพทุกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพทุ

จะตํ่า

[65] ตัวเปรียบเทยีบ 5 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* ถาตัวเปรียบเทียบ 5 ถูกประเมินคาตาม TRUE เอาทพทุกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพทุ

จะตํ่า

[70] กฎตรรกะ 0 ดูพารามิเตอรกลุม 13-4* หากกฎตรรกะ 0 ถูกประเมินวาเปน TRUE เอาทพทุจะสูง มิฉะนั้น เอาทพทุจะต่ํา

[71] หลักตรรก 1 ดูพารามิเตอรกลุม 13-4* ถาหลักตรรก 1 ถูกประเมินตาม TRUE เอาทพุทกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพุทจะตํ่า

[72] หลักตรรก 2 ดูพารามิเตอรกลุม 13-4* ถาหลักตรรก 2 ถูกประเมินตาม TRUE เอาทพุทกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพุทจะตํ่า

[73] หลักตรรก 3 ดูพารามิเตอรกลุม 13-4* ถาหลักตรรก 3 ถูกประเมินตาม TRUE เอาทพุทกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพุทจะตํ่า

[74] หลักตรรก 4 ดูพารามิเตอรกลุม 13-4* ถาหลักตรรก 4 ถูกประเมินตาม TRUE เอาทพุทกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพุทจะตํ่า

[75] หลักตรรก 5 ดูพารามิเตอรกลุม 13-4* ถาหลักตรรก 5 ถูกประเมินตาม TRUE เอาทพุทกจ็ะสูงขึน้ มิฉะนัน้ เอาทพุทจะตํ่า

[80] SL เอาทพุทดิจิตอล A ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL เอาทพุทจะสูงขึ้นเมื่อใดกต็ามการทํางานของสมารทลอจกิ

[38]  จะกําหนดเอาทพุทดิจิตอล การสูงข้ึนจะถูกตอบสนอง อนิพทุจะต่ําเมื่อใดกต็ามทีก่ารดําเนนิการ Smart

Logic [32] “ตั้งเอาทพทุดิจิตัล การต่ําลงจะถูกตอบสนอง

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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[81] SL เอาทพุทดิจิตอล B ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อนิพตุจะสูงข้ึนเมื่อใดกต็ามการทาํงานของสมารทลอจกิ

[39] จะกาํหนดเอาทพุตดิจิตอล การสูงข้ึนจะถูกตอบสนอง อนิพทุจะต่ําลงเมื่อใดกต็ามการทํางานของสมารทล

อจิก [33]จะกาํหรดเอาตพุตดิจิตอล การต่ําลงจะถูกตอบสนอง

[82] SL เอาทพุทดิจิตอล C ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อนิพทุจะสูงข้ึนเมื่อใดกต็ามการทาํงานของสมารทลอจิก

[40]จะกาํหนดเอาทพุทดิจิตอล การสูงขึน้จะถูกตอบสนอง อนิพทุจะลงต่ําเมื่อใดกต็ามการทํางานของสมารทล

อจิก [34]จาํกาํหนดเอาทพุทดิจติอล การต่ําลงจะถูกตอบสนอง

[83] SL เอาทพุทดิจิตอล D ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อนิพตุจะสูงข้ึนเมื่อใดกต็ามการทาํงานของสมารทลอจกิ

[41] จะกาํหนดเอาทพุตดิจิตอล การสูงข้ึนจะถูกตอบสนอง อนิพทุจะต่ําลงเมื่อใดกต็ามการทํางานของสมารทล

อจิก [35]จะกาํหนดเอาตพุตดิจติอล การต่ําลงจะถูกตอบสนอง

[84] SL เอาทพุทดิจิตอล E ดพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อนิพตุจะขึน้สูงเมื่อใดกต็ามการทาํงานของสมารทลอจกิ

[42] จะกาํหนดเอาทพุตดิจิตอล การสูงข้ึนจะถูกตอบสนอง อนิพทุจะต่ําลงเมื่อใดกต็ามการทํางานของสมารทล

อจิก [36]จะกาํหนดเอาตพุตดิจติอล การต่ําลงจะถูกตอบสนอง

[85] SL เอาทพุทดิจิตอล F ดพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อนิพตุจะสูงข้ึนเมื่อใดกต็ามการทาํงานของสมารทลอจกิ

[43]จะกาํหนดเอาทพุตดิจิตอล การสูงขึน้จะถูกตอบสนอง อนิพทุจะต่ําลงเมื่อใดกต็ามการทํางานของสมารทล

อจิก [37]จะกาํหนดเอาตพุตดิจติอล การต่ําลงจะถูกตอบสนอง

[120] ใชคาอางอิงเคร่ือง เอาทพุทจะสูงขึน้เม่ือตําแหนงพารามิเตอร 3-13 จดุที่ใชอางองิ = [2] หรือเมื่อถูกเชื่อมโยงไปยังการบังคับดวย

มือโดยอตัโนมัติซ่ึงพารามิเตอร 3-13 จดุที่ใชอางอิง = [0] ในบางครั้งตามLCPหมวดการบงัคับดวยมือ

[121] ใชคาอางอิงไกล เอาทพทุจะสูงขึน้เมื่อพารามิเตอร 3-13 จดุที่ใชอางองิ = ระยะไกล [1] หรือเช่ือมโยงไปยงัการบังคับดวยมือ/

อตัโนมัต ิ[0] ในขณะทีL่CPอยูในหมวด

[122] ไมมีสัญญาณเตือน เอาทพุทจะมีคาสูงเมื่อไมมีสัญญาณเตือน

[123] คําสั่งสตารททํางาน เอาทพทุจะมีคาสูงเมื่อใดก็ตามทีม่ีคําสั่งสตารททํางานอยู (เชน ผานการเชื่อมตอบัสอนิพทุดิจติัล หรือ [Hand

on] หรือ [Auto on] และไมมีคําส่ังหยุดหรือสตารทใชงานอยู

[124] ทํางานกลับทศิทาง เอาทพทุมีคาสูงขึน้เมื่อตัวแปลงความถี่กําลังทําใหเคร่ืองนบัหมุนทวนเข็มนาฬกิา (สภาวะแรงบดิของผลตรรก

คือ ‘ทาํงาน’ และ ‘ผกผัน’)

[125] โหมดขับดวยตัวเอง เอาทพทุมีคาสูงขึน้เมื่อตัวแปลงความถี่อยูในหมวดการบังคับดวยมือ (ตามที่ถูกแสดงโดยไฟทีอ่ยูเหนือ [Hand

on] LED)

[126] โหมดขับอัตโนมัติ เอาทพทุมีคาสูงขึน้เมื่อตัวแปลงความถี่อยูในหมวดการบังคับดวยมือ (ตามที่ถูกแสดงโดยไฟทีอ่ยูเหนือ [Auto

on] LED)

5-40  กําหนดการทํางานของรีเลย
เรียง [9]

(รีเลย 1 [0], รีเลย 2 [1], รีเลย 3 [2], รีเลย 4 [3], รีเลย 5 [4], รีเลย 6 [5], รีเลย 6 [5], รีเลย 7 [6], รีเลย 8 [7], รีเลย 9 [8])

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * ไมมีการทาํงาน

[1] การควบคุมพรอม

[2] ชุดขบัพรอม

[3] ขบัพรอม/คุมไกล

[4] ใช/ไมเตือน

[5] การรัน VLT

[6] การรัน/ไมเตือน

[7] ในชวง/ไมเตือน

[8] อางองิ/ไมเตือน

[9] สัญญาณเตือน

[10] สัญฯหรือคําเตือน

[11] ที่ขีดจาํกัดทอรก

[12] นอกชวงกระแส

[13] ต่ํากวากระแส, ต่ํา

[14] สูงกวากระแส, สูง

[15] นอกชวงความเร็ว

[16] ความเร็ว,ตํ่า

[17] ความเร็ว,สูง

คูมือ
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[18] ออกนอกชวงปอนกลับ

[19] ต่ํากวาคาปอนกลับตํ่า

[20] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[21] การเตือนความรอน

[22] พรอม, ไมเตือนรอน

[23] รีโมท,พรอม,ไมเตือน

[24] พรอม, แรงดัน OK

[25] กลับทศิทาง

[26] บสั OK

[27] ขดีทอรก&หยดุ

[28] เบรก, ไมเตือนเบรก

[29] เบรคพรอม, ไมผิด

[30] พรองเบรค(IGBT)

[31] รีเลย 123

[32] คุมเบรคเชิงกล

[33] หยดุปลอดภยัทาํงาน

[36] คําสั่งคุม บติ11

[37] คําสั่งคุม บติ12

[38]

[39]

[40] ออกนอกชวงคาอางองิ

[41] ต่ํากวาคาอางองิ, ต่ํา

[42] สูงกวาคาอางองิ, สูง

[43]

[45] ควบคุมบสั

[46] คุมบสั, 1 ถาหมดเวลา

[47] คุมบสั, 0 ถาหมดเวลา

[51] MCO ถูกควบคุม

[60] ตัวเปรียบเทยีบ 0

[61] ตัวเปรียบเทยีบ 1

[62] ตัวเปรียบเทยีบ 2

[63] ตัวเปรียบเทยีบ 3

[64] ตัวเปรียบเทยีบ 4

[65] ตัวเปรียบเทยีบ 5

[70] กฎตรรกะ 0

[71] กฎตรรกะ 1

[72] กฎตรรกะ 2

[73] กฎตรรกะ 3

[74] กฎตรรกะ 4

[75] กฎตรรกะ 5

[80] SLเอาทพุตดิจฯิA

[81] SLเอาทพุตดิจฯิB

[82] SLเอาทพุตดิจฯิC

[83] SLเอาทพุตดิจฯิD

[84] SLเอาทพุตดิจฯิE

[85] SLเอาทพุตดิจฯิF

[120] คาอางอิงหนาเครื่องที่ใช

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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[121] คาอางอิงไกล

[122] ไมมีสัญฯเตือน

[123] คําสั่งสตารททีใ่ช

[124] การรันกลับทศิ

[125] โหมดดวยตัวเอง

[126] โหมดอัตโนมัติ

14-22  โหมดการทํางาน

อุปกรณเสริม: หนาที่:
ใชพารามิเตอรนีใ้นการกําหนดการใชงานปกติ ทดสอบการใชงาน หรือยอมรับพารามิเตอรเดิมทั้งหมด

พารามิเตอร 15-03 กําลังกลับคืนพารามิเตอร 15-04 อณุหภมูิสูงเกินพารามิเตอร 15-05 โวลตสูงเกนิ เคร่ืองมือ

น้ีจะถูกกระตุนเมื่อกระแสไฟฟาถูกหมุนไปยังตัวแปลงความถี่เทานั้น

เลือก การทาํงานปกต ิ[0] สาํหรับการทํางานปกติของตัวแปลงความถี่กับมอเตอรในการใชงานที่เลือก

เลือก ทดสอบการดควบคุม [1] เพื่อทดสอบอนิพทุและเอาทพุทอนาล็อกและดิจติัล และแรงดันควบคุม +10 V

การทดสอบตองใชคอนเนก็เตอรสําหรับการทดสอบกบัการเชื่อมตอภายใน ใชขั้นตอนตอไปนีส้ําหรับการ

ทดสอบการดควบคุม:

1. เลือก การทดสอบการดควบคุม [1]

2. ตัดไฟจากแหลงจายไฟหลักและรอจนไฟที่จอแสดงผลดับลง

3. ตั้งสวติช S201 (A53) and S202 (A54) = ‘ON’ / I

4. เสียบปลั๊กทดสอบ (ดูดานลาง)

5. ตอแหลงจายไฟหลัก

6. ดําเนินการทดสอบแบบตางๆ

7. ผลลัพธจะถูกแสดงบนLCPและยายตัวแปลงความถี่ไปยงัวงจรไมรูจบ

8. พารามิเตอร14-22 โหมดการทาํงาน เปนการตัง้คาแบบอตัโนมัติในการใชงานปกติ ดําเนินการรอบ

การจายไฟเพื่อสตารทใน การทํางานปกติหลังจากการทดสอบการดควบคุม

ถาการทดสอบ OK:

LCPการดควบคุมสามารถอานคาได OK

ตัดแหลงจายไฟและถอดปล๊ักทดสอบออก ไฟ LED สีเขียวที่การดควบคุมจะสวาง

ถาการทดสอบลมเหลว:

LCPการดควบคุมสามารถอานคาได ลมเหลว I/O

เปลี่ยนตัวแปลงความถี่หรือการดควบคุม ไฟ LED สีแดงที่การดควบคุมจะสวาง การทดสอบปล๊ัก (เชื่อมตามขั้ว

ตอแตละตัว): 18 - 27 - 32; 19 - 29 - 33; 42 - 53 - 54

คูมือ
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เลือก คาเดิม [2] ในการตั้งคาพารามิเตอรใหมใหเปนการต้ังคามาตรฐาน ยกเวนพารามิเตอร 15-03 กําลังกลับ

คืน, พารามิเตอร 15-04 อณุหภมูิสูงเกิน และ พารามิเตอร 15-05 โวลตสูงเกิน ตัวแปลงความถี่จะตั้งคาใหม

ระหวางที่กระแสไฟฟาเพิ่มขึน้ในครั้งตอไป

พารามิเตอร14-22 โหมดการทํางานซ่ึงจะเปนการตั้งคามาตรฐาน ไมมีการใชงาน [0]

[0] * การทํางานปกติ

[1] ทดสอบการดคุม

[2] การเริ่มตน

[3] โหมดการบตู

14-50  ตัวกรอง RFI

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] ปด เลือก ปด [0] ในกรณทีี่ตัวแปลงความถี่ถูกปอนไฟฟาโดยแหลงจายไฟหลักที่แยกโดด ๆ เชน แหลงจายไฟ

หลักเฉพาะ IT

ในหมวดนี้ภายในตัวเกบ็ประจุของตัวกรอง RFI ระหวางฐานเครื่องและวงจรไฟฟาของตัวกรอง RFI จะถูกตัดไป

ยังการหลีกเลี่ยงความเสียหายภายในวงจรและการลดที่สายหลัก จะถูกตัดเพือ่หลีกเลี่ยงความเสียหายของ

วงจรข้ันกลางและลดกลุมประจไุฟฟาตาม IEC 61800-3

[1] * เปด

15-43  เวอรชนัของซอฟตแวร

พิสัย: หนาที่:
0 N/A*   [0 - 0 N/A] ดูเวอรชันซอฟตแวรรวม (หรือ “เวอรชันของแพคเกจ”) )ประกอบดวยซอฟตแวรกาํลังและซอฟตแวรควบคุม

4.4 รายการพารามิเตอร
การเปล่ียนระหวางทาํงาน

”TRUE” (จริง) หมายถึงสามารถเปล่ียนพารามิเตอรขณะที่ตัวแปลงความถี่ทํางานอยู และ ‘FALSE’ (เท็จ ) หมายถึงตัวแปลงความถี่ตองหยดุกอนจงึจะเปลี่ยนคาได

4-ชุดคําสั่ง

'All set-up'(ทกุชุดคําสั่ง): พารามิเตอรแตละตัวสามารถถูกตั้งคาไดอยางอสิระในแตละชุดคําสั่งทั้ง 4 ยกตัวอยางเชน พารามิเตอรตัวหนึง่สามารถมีคาขอมูลที่แตกตางกัน

ได 4 คา

’1 ชุดคําสั่ง’: คาขอมูลจะเหมือนกนัในทกุชุดคําสั่ง

ดัชนีการแปลงคา

ตัวเลขนี้อางอิงถึงตัวเลขการแปลงคาที่ใชเมื่อเขียนหรืออานลงในหรือจากตัวแปลงความถี่

ดัชนีการแปลงคา 100 67 6 5 4 3 2 1 0 -1 -2 -3 -4 -5 -6
แฟคเตอรการ
แปลงคา

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

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

ดูขอมูลเพิม่เติมเกี่ยวกบัประเภทขอมูล 33, 35 และ 54 ใน คูมือการออกแบบสําหรับตัวแปลงความถี่

พารามิเตอรสําหรับตัวแปลงความถี่จะถูกแบงกลุมเปนไวเปนหลายกลุมพารามิเตอร เพือ่ความงายในการเลือกพารามิเตอรที่ถูกตองในการทํางานที่เหมาะสมทีสุ่ดของตัว

แปลงความถี่

0-xx เปนพารามิเตอรการใชงานและการแสดงผลสําหรับการตั้งคาตัวแปลงความถี่พืน้ฐาน

1-xx เปนพารามิเตอรของโหลดและมอเตอร รวมถึงทกุพารามิเตอรที่เกีย่วของกบัโหลดและมอเตอร

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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2-xx พารามิเตอรของเบรก

3-xx เปนพารามิเตอรของคาอางอิงและการเปลี่ยนความเร็ว รวมถึงฟงกชัน DigiPot (โพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจติอล)

4-xx เปนการเตือนถึงขีดจาํกัด และการตั้งคาพารามิเตอรของขดีจํากัดและการเตือน

5-xx อนิพทุและเอาทพุทดิจิตอล รวมถึงการควบคุมรีเลย

6-xx อนิพทุและเอาทพุทอนาล็อก

7-xx การควบคุม การตั้งคาพารามิเตอรสําหรับการควบคุมความเร็วและกระบวนการ

8-xx เปนพารามิเตอรของการสื่อสารและอุปกรณเสรมิ สําหรับการตั้งคาพารามิเตอร RS485 ของ FC และพอรต USB ของ FC

9-xx พารามิเตอรของ Profibus

10-xx พารามิเตอรฟลดบัสของ DeviceNet และ CAN

13-xx พารามิเตอรตัวควบคุม Smart Logic

14-xx พารามิเตอรฟงกชันพิเศษ

15-xx พารามิเตอรขอมูลของชุดขบั

16-xx พารามิเตอรคาทีอ่านได

17-xx พารามิเตอรอุปกรณเสริมเอน็โคดเดอร

32-XX พารามิเตอรพืน้ฐานของ MCO 305

33-xx พารามิเตอรขัน้สูงของ MCO 305

34-xx พารามิเตอรของคาขอมูลที่อานไดของ MCO

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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5 ขอมูลจําเพาะท่ัวไป
คูมอื
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5 ขอมลูจําเพาะทั่วไป

แหลงจายไฟหลัก (L1, L2, L3):

แรงดันไฟฟาของแหลงจาย 200-240 V ±10%

แรงดันไฟฟาของแหลงจาย FC 301:380-480 V / FC 302: 380-500 V ±10%

แรงดันไฟฟาของแหลงจาย FC 302: 525-690 V ±10%

ความถี่ของแหลงจายไฟ 50/60 Hz

ความไมสมดุลสูงสุดช่ัวคราวระหวางเฟสแหลงจายไฟ 3.0 % ของแรงดันไฟฟาพิกดัของแหลงจายไฟ

คาตัวประกอบกําลังแทจริง (λ) ≥ 0.9 คาที่ระบทุี่โหลดพิกดั
ตัวประกอบกาํลังกระจดั (cos ϕ) เ ืกอืบเปนหนึง่ (> 0.98)

การเปดปดแหลงจายไฟดานเขา L1, L2, L3 (การเปดเคร่ือง) ≤ 7.5 kW สูงสุด 2 คร้ัง/นาที

การเปดปดแหลงจายไฟดานเขา L1, L2, L3 (การเปดเคร่ือง) ≤ 11-75 kW สูงสุด 1 คร้ัง/นาที

การเปดปดแหลงจายไฟดานเขา L1, L2, L3 (การเปดเคร่ือง) ≥ 90 kW สูงสุด 1 เวลา /2 นาที

สภาพแวดลอมตามมาตรฐาน EN60664-1 หมวดแรงดันไฟฟาเกิน III/ระดับมลภาวะ 2

เคร่ืองนีเ้หมาะสําหรับใชในวงจรทีม่ีความสามารถในการจายกระแสไมมากกวา 100,000 แอมแปรแบบสมมาตร RMS ที่แรงดันสูงสุด 240/500/600/690 V

เอาทพทุมอเตอร (U, V, W):

แรงดันเอาทพทุ 0 - 100% ของแรงดันแหลงจายไฟ

ความถี่สัญญาณขาออก (0.25-75 kW) FC 301: 0.2 - 1000 Hz /FC 302:0 - 1000 Hz

เอาทพุทของความถี่ (90-1000 kW) 0 - 800* Hz

เอาทพุทของความถี่ในหมวดแรงดูดของแมเหล็ก(FC 302 เทานัน้) 0 - 300 Hz

การเปดปดของเอาทพทุ ไมจํากัด

เวลาทีใ่ชเปลี่ยนความเร็ว 0.01 - 3600 sec.

* ขึน้อยูกบัแรงดันไฟและไฟจาย

คุณลักษณะแรงบิด

แรงบดิเร่ิมตน (แรงบิดคงที)่ สูงสุด 160% เปนเวลา 60 วินาท*ี

แรงบดิเร่ิมตน สูงสุด 180% ไดนานถึง 0.5 วินาท*ี

แรงบดิทีโ่หลดเกิน (แรงบดิคงที)่ สูงสุด 160% เปนเวลา 60 วนิาท*ี

แรงบดิเร่ิมตน (แรงบิดแปรผนั) สูงสุด 110% เปนเวลา 60 วนิาที*

แรงบดิเกนิ (แรงบิดแปรผัน) สูงสุด 110% เปนเวลา 60 วนิาที

*อัตราเฉล่ียตอแรงบิดพกิัด

อนิพทุดิจติอล:

อนิพทุดิจติอลที่สามารถตั้งโปรแกรมได FC 301: 4 (5) / FC 302: 4 (6)

หมายเลขขั้วตอ 18, 19, 271), 291), 32, 33,

ตรรกะ PNP หรือ NPN

ระดับแรงดันไฟฟา 0 - 24 V DC

ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจกิ'0' PNP < 5 V DC

ระดับแรงดันไฟฟา, ตรรกะ '1' PNP > 10 V DC

ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจกิ'0' NPN2) แรงดันไฟ DC 19V

เคร่ืองวดัระดับ, คาตรรก '1' NPN2) แรงดันไฟ DC < 14V

แรงดันไฟฟาสูงสุดทีอ่นิพุท 28 V DC

ชวงความถี่พลัส 0 - 110 kHz

(รอบการทํางาน) ความกวางพัลสต่ําสุด 4.5 ms

ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 4 kΩ

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 5 ขอมลูจําเพาะทั่วไป
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การหยดุแบบปลอดภยัของขั้วตอ 373) (ขั้วตอ 37 เปนคาตรรก PNP คงที)่:

ระดับแรงดันไฟฟา 0 - 24 V DC

ระดับแรงดันไฟฟา, ลอจิก'0' PNP แรงดันไฟ DC < 4V

ระดับแรงดันไฟฟา, ตรรกะ '1' PNP แรงดันไฟ DC > 20V

กระแสอินพุทที่พิกดัที ่24 V 50 mA rms

กระแสอินพุทีพ่กิัด 20 V 60 mA rms

ตัวเกบ็ประจุอนิพทุ 400 nF

อินพุทดิจติอลทั้งหมดถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอืน่ๆ

1) ขัว้ตอ 27 และ 29 ยงัสามารถตั้งโปรแกรมเปนเอาทพุทได

2) ยกเวนอนิพทุการหยุดแบบปลอดภยัชองขัว้ตอ 37

3) ขัว้ตอ 37 มีเฉพาะใน FC 302 และ FC 301A1 พรอมกับการหยดุแบบปลอดภยั ซ่ึงสามารถใชเปนอินพุทของการหยดุแบบปลอดภยั ข้ัวตอ 37 เหมาะสําหรับการติดตั้ง

หมวด 3 ตามมาตรฐาน EN 954-1 (การหยุดแบบปลอดภยั (safe stop) ตามหมวด 0 ของ EN 60204-1) ซ่ึงสอดคลองตามขอกาํหนดเครื่องจกัรกลไฟฟาของยุโรป EU

Machinery Directive 98/37/EC ขัว้ตอ 37 และเคร่ืองมือที่ใชสําหรับการหยดุแบบปลอดภยัจะถูกออกแบบตาม EN 60204-1, EN 50178, EN 61800-2, EN 61800-3,

และ EN 954-1 สาํหรับความถูกตองและปลอดภยัในการใชงานของเครื่องมือที่ใชสําหรับการหยดุแบบปลอดภยัตามขอมูลและโครงสรางทีส่ัมพันธกนัใน หนงัสือคูมือการ

ออกแบบ.

4) FC 302 เทานั้น

อินพุทอนาล็อก:

จาํนวนอินพุทอนาล็อก 2

หมายเลขขั้วตอ 53, 54

โหมด แรงดันหรือกระแส

เลือกโหมด สวติช S201 และสวิตช S202

โหมดแรงดัน สวติช S201/สวิตช S202 = ปด (U)

ระดับแรงดันไฟฟา FC 301: 0 to + 10/ FC 302:-10 to +10 V (เปลี่ยนสเกลได)

ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 10 kΩ

แรงดันสูงสุด ± 20 V

โหมดกระแส สวิตช S201/สวิตช S202 = เปด (I)

ระดับกระแส 0/4 ถึง 20 mA (เปลี่ยนสเกลได)

ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 200 Ω

กระแสสูงสุด 30 mA

ความละเอยีดของอนิพทุอนาล็อก 10 บิต (เคร่ืองหมาย +)

ความแมนยําของอินพุทอนาล็อก ความผิดพลาดสูงสุด 0.5% ของคาเต็มสเกล

แบนดวิดธ FC 301: 20 Hz/ FC 302: 100 Hz

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

5 ขอมูลจําเพาะท่ัวไป
คูมอื
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อนิพทุพลัส/เอ็นโคดเดอร:

อนิพทุพลัส/ตัวเขารหัสทีส่ามารถต้ังโปรแกรมได 2/1

หมายเลขขั้วตอ พัลส/ตัวเขารหัส 291), 332) / 323), 333)

ความถี่สูงสุดที่ข้ัวตอ 29, 32, 33 110 kHz (ขบัแบบลากและดึง)

ความถี่สูงสุดที่ข้ัวตอ 29, 32, 33 5 kHz (คอลเลคเตอรเปด)

ความถี่ต่ําสุดที่ข้ัวตอ 29, 32, 33 4 Hz

ระดับแรงดันไฟฟา ดูสวนทีเ่กีย่วกบัอนิพทุดิจติอล

แรงดันไฟฟาสูงสุดทีอ่นิพุท 28 V DC

ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 4 kΩ

ความแมนยําของอนิพทุแบบพัลส (0.1 - 1 kHz) ความผิดพลาดสูงสุด: 0.1% ของคาเต็มสเกล

ความแมนยําของอนิพทุตัวเขารหัส (1 -110 kHz) ความผดิพลาดสูงสุด: 0.05% ของคาเต็มสเกล

อนิพทุของพัลสและตัวปอนรหัส (ข้ัวตอ 29, 32, 33) จะถูกแยกโดยไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วตอแรงดันสูงอืน่

1) FC 302 เทานั้น

2) อินพุทของพลัสอยูที่ 29 และ 33

3) อินพุทของตัวปอนรหัส: 32 = A และ 33 = B

เอาทพุทดิจิตอล:

เอาตพุทดิจติอล/พลัสที่สามารถตั้งโปรแกรมได 2

หมายเลขขั้วตอ 27, 29 1)

ระดับแรงดันทีเ่อาทพุทดิจติอล/ความถี่ 0 - 24 V

กระแสเอาทพทุสูงสุด (รับหรือจายกระแส) 40 mA

โหลดสูงสุดที่เอาทพทุความถี่ 1 kΩ

โหลดแบบตัวเก็บประจุสูงสุดที่เอาทพุทความถี่ 10 nF

ความถี่เอาทพทุตํ่าสุดทีเ่อาทพุทความถี่ 0 Hz

ความถี่เอาทพทุสูงสุดทีเ่อาทพุทความถี่ 32 kHz

ความแมนยําของเอาทพทุความถี่ ขอผดิพลาดสูงสุด: .1 % ของคาเต็มสเกล

ความละเอยีดของเอาทพุทความถี่ 12 บติ

1) ขั้วตอ 27 และ 29 ยงัสามารถตั้งโปรแกรมเปนอินพุทได

เอาทพุทดิจิตอลถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขัว้ตอแรงดันสูงอืน่ๆ

การเปรียบเทยีบเอาทพทุ:

จาํนวนเอาทพุทอนาล็อกทีโ่ปรแกรมได 1

หมายเลขขั้วตอ 42

ชวงกระแสของเอาทพทุอนาล็อก 0/4 - 20 mA

โหลดลงดินสูงสุด - เอาทพทุอนาล็อก 500 Ω

ความแมนยําของเอาทพทุอนาล็อก ความผดิพลาดสูงสุด: 0.5% ของคาเต็มสเกล

ความละเอยีดของเอาทพทุอนาล็อก 12 บติ

การเปรียบเทยีบจะถูกแยกโดยไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขั้วแรงดันสูงอืน่

การดควบคุม, เอาทพุท DC 24 V:

หมายเลขขั้วตอ 12, 13

แรงดันเอาทพทุ 24 V +1, -3V

โหลดสูงสุด FC 301: 130 mA/ FC 302:200 mA

แหลงจายไฟ DC 24 V ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) แตมีความตางศักยเทากบัอินพุทและเอาทพทุทัง้อนาล็อกและดิจิตัล

การดควบคุม, เอาทพุท DC 10 V:

หมายเลขขั้วตอ 50

แรงดันเอาทพทุ 10.5 V ±0.5 V

โหลดสูงสุด 15 mA

แหลงจายไฟ DC 10 V ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขัว้ตอแรงดันสูงอื่นๆ

การดควบคุม, การสื่อสารแบบอนกุรม RS 485

หมายเลขขั้วตอ 68 (P,TX+, RX+), 69 (N,TX-, RX-)

หมายเลขขั้วตอ 61 จุดตอรวมสําหรับขั้วตอ 68 และ 69

วงจรการสื่อสารแบบอนกุรม RS 485 ทาํงานแยกตางหากจากวงจรสวนกลางอืน่ๆ และถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV)

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 5 ขอมลูจําเพาะทั่วไป
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การดควบคุม, การสื่อสารอนุกรม USB:

มาตรฐาน USB 1.1 (ความเร็วเต็ม)

ปลั๊ก USB ปล๊ัก “อปุกรณ” USB ประเภท B

การเช่ือมตอกับพซีีดําเนนิการโดยผานทางสายเคเบลิ USB แมขาย/อปุกรณมาตรฐาน

การเชื่อมตอ USB ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV) และขัว้ตอแรงดันไฟฟาแรงสูงอ่ืนๆ

การเชื่อมตอกราวด USB ไมได ถูกแยกโดดทางไฟฟาจากสายดินปองกัน ใชแลปทอ็ปแยกตางหากเพื่อเช่ือมตอเปน PC เขากบัขัว้ตอ USB บนตัวแปลงความถี่เทานัน้

เอาทพุทรีเลย:

เอาทพุทรีเลยทีส่ามารถตั้งโปรแกรมได FC 301≤ 7.5 kW: 1 /FC 302kW ทัง้หมด: 2

รีเลย 01 หมายเลขขัว้ตอ 1-3 (เบรค), 1-2 (ทํา)

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (AC-1)1)บน 1-3 (NC), 1-2 (NO) (โหลดตานทาน) แรงดันไฟ AC 240V , 2A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (AC-15)1) (โหลดเหนีย่วนาํ @ cosφ 0.4) 240 V AC, 0.2 A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (DC-1)1) บน 1-2 (NO), 1-3 (NC) (โหลดตานทาน) แรงดันไฟ DC 60V , 1A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (DC-13)1) (โหลดเหนีย่วนาํ) 24 V DC, 0.1A

หมายเลขขั้วตอของรีเลย 02 (เฉพาะFC 302เทาน้ัน) 4-6 (เบรค), 4-5 (ทํา)

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (AC-1)1) บน 4-5 (NO) (โหลดตานทาน)2)3) แรงดันไฟ AC 400V , 2A

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

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (DC-1)1) บน 4-5 (NO) (โหลดตานทาน) แรงดันไฟ DC 80V , 2A

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

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (AC-1)1) บน 4-6 (NC) (โหลดตานทาน) แรงดันไฟ AC 240V , 2A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (AC-15)1) บน 4-6 (NC) (โหลดเหนีย่วนาํ @ cosφ 0.4) 240 V AC, 0.2A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (DC-1)1) บน 4-6 (NC) (โหลดตานทาน) 50 V DC, 2 A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (DC-13)1) บน 4-6 (NC) (โหลดเหน่ียวนํา) 24 V DC, 0.1 A

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

สิ่งแวดลอมตาม EN 60664-1 หมวดแรงดันไฟฟาเกิน III/ระดับมลภาวะ 2

1) สวน 4 และ 5

ของ IEC 60947 การตอรีเลยจะถูกแยกโดยไฟฟาจากจาํนวนที่เหลือของวงจรโดยการเพิม่ไฟฟา (PELV)

2)แบงออกเปนประเภทแรงดันไฟ II

3) การใชงานแรงดันไฟ AC 300V, 2A ของ UL

ความยาวและขนาดหนาตัดของสายเคเบลิควบคุม*:

ความยาวสายมอเตอรสูงสุด มีปลอกโลหะ FC 301: 50 ม. / FC 301 (A1): 25ม./ FC 302: 150 ม.

ความยาวสายมอเตอรสูงสุด ไมมีปลอกโลหะ FC 301: 75 ม. / FC 301 (A1): 50 ม./ FC 302: 300 ม.

ขนาดหนาตัดสูงสุดสําหรับขัว้ตอสายควบคุม ซ่ึงเปนสายออน/สายแขง็โดยไมมีหางปลา 1.5 มม.2/16 AWG

ขนาดหนาตัดสูงสุดสําหรับขัว้ตอสายควบคุม ซ่ึงเปนสายออน/สายแขง็พรอมหางปลา 1 มม.2/18 AWG

ขนาดหนาตัดสูงสุดสําหรับขัว้ตอสายควบคุม ซ่ึงเปนสายออน/สายแขง็พรอมหางปลาและปลอกหุม 0.5 มม.2/20 AWG

ขนาดหนาตัดต่ําสุดสําหรับขัว้ตอสายควบคุม 0.25 มม.2/24 AWG

* สายเคเบิลไฟฟาดูตารางในสวน “ขอมูลทางไฟฟา” ของคูมือการออกแบบ

5 ขอมูลจําเพาะท่ัวไป
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®
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ขอมูลเพิ่มเติมดูไดจากขอมูลทางการไฟฟาในVLT AutomationDriveคูมือการออกแบบ MG.33.BX.YY

สมรรถนะการดควบคุม:

ชวงเวลาการสแกน FC 301: 5 ms /FC 302: 1 ms

คุณลักษณะการควบคุม:

ความละเอยีดในการจาํแนกของความถี่เอาทพุทที่ 0 - 1000 Hz +/- 0.003 Hz

ความแมนยําแบบทาํซํ้าของ การสตารท/หยุดอยางแมนยํา (ข้ัวตอ 18, 19) ≤± 0.1 msec

เวลาตอบสนองของระบบ (ขัว้ตอ 18, 19, 27, 29, 32, 33) ≤ 2 ms

ชวงควบคุมความเรว็ (วงรอบเปด) 1:100 ของความเร็วซิงโครนสั

ชวงควบคุมความเรว็ (วงรอบปด) 1:1000 ของความเร็วซิงโครนสั

ความแมนยําของความเร็ว (วงรอบเปด) 30 - 4000 rpm: ขอผดิพลาด ±8 rpm

ความถูกตองของความเร็ว (วงรอบปด) ขึน้อยูกับความละเอยีดของอุปกรณทีใ่หคาปอนกลับ 0 - 6000 rpm: ขอผิดพลาด ±0.15 rpm

คณุลักษณะการควบคุมทั้งหมดอางอิงกับมอเตอรอะซิงโครนสั 4 ขั้ว

สภาพแวดลอม:

เคส IP 201)/ ประเภท 1, IP 212)/ ประเภท 1, IP 55/ ประเภท 12, IP 66

การทดสอบการส่ัน 1.0 g

ความชื้นสัมพัทธสูงสุด 5% - 93%(IEC 721-3-3; คลาส 3K3 (ไมควบแนน) ระหวางการทํางานของอปุกรณเสริม

สภาพแวดลอมที่รุนแรง (IEC 60068-2-43) การทดสอบ H2S class Kd

อณุหภมูิแวดลอม3) สูงสุด 50oC (เฉลี่ยสูงสุด 24 ช่ัวโมงที ่45oC)

1) เฉพาะรุน ≤ 3.7 kW (200 - 240 V), ≤ 7.5 kW (400 - 480/ 500 V)

2) ชุดกรอบหุมสําหรับรุน ≤ 3.7 kW (200 - 240 V), ≤ 7.5 kW (400 - 480/ 500 V)

3) การลดพิกดัเมื่ออุณหภมิูแวดลอมสูง ดูเงือ่นไขพิเศษในคูมือการออกแบบ

อณุหภมูิแวดลอมตํ่าสุดสําหรับการทํางานเต็มที่ 0 °C

อณุหภมูิแวดลอมตํ่าสุดสําหรับการทํางานแบบลดสมรรถนะลง - 10 °C

อณุหภมูิระหวางการเกบ็/ขนสง -25 - +65/70 °C

ความสูงเหนือระดบัน้าํทะเลสูงสุดโดยไมมีการลดพิกดั 1000 m

การลดพิกดัสําหรับระดับความสูงที่สูงมาก ใหดูเงือ่นไขพิเศษในคูมือการออกแบบ

มาตรฐาน EMC, การปลอยไอเสีย EN 61800-3, EN 61000-6-3/4, EN 55011

มาตรฐาน EMC, ภมูิคุมกนัสัญญาณ

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

ดูหัวขอเงือ่นไขพิเศษในคูมือการออกแบบ AF-650 GP

การปองกนัและคุณสมบัต:ิ

• การปองกนัมอเตอรจากการสะสมความรอนเกนิสะสมแบบอเิล็กทรอนิกเมื่อมีโหลดเกิน

• การตรวจสอบอุณหภมูิของแผนระบายความรอนทําใหแนใจไดวาตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางานหากอุณหภมูิสูงขึน้ถึงระดับที่ต้ังไวลวงหนา อณุหภมูที่โหลด

เกินจะไมสามารถรีเช็คไดจนกวาอณุหภมูิของแผนระบายความรอนจะต่ํากวาคาทีแ่สดงในหนาถัดไป (คําแนะนําอุณหภมูิเหลานีอ้าจแตกตางไปตามขนาดกาํลัง

ของเคสขนาดหนวย เปนตน)

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

• หากเฟสหลักขาดหายไป ตวัแปลงความถี่จะตัดการทาํงานหรือสงคําเตือน (ขึ้นอยูกบัโหลด)

• การตรวจดูแลแรงดันไฟฟาของวงจรขัน้กลางทําใหมั่นใจวาตัวแปลงความถี่นีจ้ะตัดการทํางาน ถาแรงดันของวงจรต่ําหรือสูงเกินไป

• ตัวแปลงความถี่จะตรวจสอบระดับความรุนแรงของอณุหภมูิภายใน กระแสโหลด แรงดันสูงบนวงจรและความเร็วมอเตอรต่ําอยูเสมอ สําหรับการตอบสนองตอ

ระดับทีรุ่นแรง ตวัแปลงความถี่สามารถปรับการสลับความถี่ และ/หรือเปลี่ยนรูปแบบการสลับเพื่อที่จะประกันในสมรรถนะของชุดขับได

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 5 ขอมลูจําเพาะทั่วไป
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6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®
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6 การแกไขปญหาเบื้องตน

6.1.1 คําเตือน/ขอความสัญญาณเตือน 

คําเตือนหรือสัญญาณเตือนจะมีสัญลักษณแสดงดวยไฟสถานะทีเ่กีย่วของอยูทีด่านหนาของตัวแปลงความถี่และระบุดวยรหัสทีห่นาจอแสดงผล

คําเตือนจะยงัทาํงานอยูจนกวาจะไมมีสาเหตุปรากฏแลว ในบางสถานการณ การทํางานของมอเตอรจะยงัเกดิขึน้ตอไป ขอความคําเตือนอาจจะรายแรง แตไมจาํเปนถึงขัน้

ดังกลาว

ในกรณีของสัญญาณเตือน ตวัแปลงความถี่อาจจะตัดการทํางาน สัญญาณเตือนตองไดรับการรีเซ็ตเพื่อเร่ิมตนการทาํงานอีกคร้ังหลังจากแกไขสาเหตุแลว

ซึ่งอาจกระทําได 3 ทาง:

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

2. ผานทางอินพุตดิจิตอลดวยฟงกชัน “รีเซ็ต”

3. ผานทางการสื่อสารแบบอนกุรม/ระบบ อุปกรณเสริม.

โนตสําหรับผูอาน

หลังจากการรีเซ็ตดวยมือกด โดยใชปุม [RESET] บนLCPแลว ตองกดปุม [AUTO ON] เพือ่รีสตารทมอเตอร

หากไมสามารถรีเซ็ตสัญญาณเตือนได เหตุผลอาจเปนเพราะยังไมไดแกไขสาเหตุ หรือสัญญาณเตือนเปนแบบตัดการทํางานแบบล็อค (ดูที่ตารางในหนาตอไป)

สญัญาณเตือนทีเ่ปนการตัดการทาํงานแบบลอ็คเปนการปองกันเพิ่มเติม ซ่ึงหมายความวาแหลงจายไฟหลักตองถูกปดกอนจะสามารถรีเซ็ตสัญญาณเตือนได หลังจากเปด

การทํางานอกีคร้ัง ตัวแปลงความถี่จะไมถูกบล็อกอีกตอไป และจะสามารถรีเซ็ตไดตามขัน้ตอนที่ระบุไวขางตนเมื่อแกไขสาเหตุแลว

สญัญาณเตือนทีไ่มใชแบบตัดการทาํงานแบบล็อค สามารถจะรีเซ็ตไดเชนกนั โดยใชฟงกชันรีเซ็ตอตัโนมัติในพารามิเตอร 14-20 รีเซ็ตโหมด (คําเตือน: เสียงเตือน

อตัโนมัติคือความนาเชื่อถือ)

หากคําเตือนและสัญญาณเตือนมีรหัสกาํกับไวที่ตรงตามตารางในหนาตอไปนี ้ หมายความวาคําเตือนเกิดขึ้นกอนสัญญาณเตือน หรือมิเชนนั้นคุณจะสามารถระบวุาเปนคํา

เตือนหรือสัญญาณเตือนทีแ่สดงขึน้จากฟอลตดังกลาว

ความนาเชื่อถือดังกลาวใชสําหรับเพิ่มน้าํหนกัในพารามิเตอร1-90 ระบบปองกนัความรอนมอเตอร หลังจากสัญญาณเตือนหรือตัดการทาํงาน มอเตอรจะลื่นไถลและ

สัญญาณเตือนและการเตือนจะกะพริบอยู เมื่อปญหาถูกแกไขแลว เฉพาะสัญญาณเตือนจะยงัคงกะพริบตอไปจนกวาตัวแปลงความถี่จะถูกรีเช็ต

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
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No. คําอธิบาย การเตือน สัญญาณเตือน
/ตัดการทาํงาน

สัญญาณเตือน/
ล็อคตัดการทาํงาน

พารามิเตอร
คาอางอิง

1 10 โวลต ต่ํา X    
2 แรงดันต่ํา (X) (X) พารามิเตอร 6-01 ฟงกชันหมดเวลารอ

สัญญาณ
3 ไมมีมอเตอร (X) พารามิเตอร 1-80 การทํางานที่หยดุ
4 เฟสของแหลงจายไฟหลักหายไป (X) (X) (X) พารามิเตอร 14-12 ความไมสมดุลแหลงจาย

ไฟหลัก
5 แรงดันดีซีลิงคสูง X    
6 แรงดันดีซีลิงคต่ํา X
7 แรงดันดีซีเกิน X X   
8 แรงดันกระแสตรงมีคาตํ่าเกนิไป X X
9 อินเวอรเตอรจายโหลดเกิน X X   
10 มอเตอร ของ ETR มีอุณหภมูิสูงเกนิ (X) (X) พารามิเตอร1-90 ระบบปองกนัความรอน

มอเตอร
11 มอเตอรอณุหภมูิสูงเกินโดยเทอรมิสเตอร (X) (X)  พารามิเตอร1-90 ระบบปองกนัความรอน

มอเตอร
12 ขีดจาํกดัของแรงบดิ X X
13 กระแสเกนิ X X X  
14 ฟอลตลงดิน X X X
15 ฮารดแวรไมตรงกัน X X
16 ลัดวงจร X X
17 รหัสควบคุมเกินเวลาทีก่ําหนด (X) (X) พารามิเตอร 8-04 ฟงกชันหมดเวลาคําสั่ง

ควบคุม
22 การปลอยเบรก เบรก
23 ฟอลตกบัพัดลมภายใน X
24 ฟอลตกับพดัลมภายนอก X พารามิเตอร 14-53 การตรวจดูพัดลม
25 ตัวตานทานเบรกลัดวงจร X
26 ขีดจาํกดักําลังของตัวตานทานเบรก (X) (X) พารามิเตอร2-13 การปองกนัเม่ือเกนิขีดจาํกดั
27 ตัวสับเบรคลัดวงจร X X
28 การตรวจสอบเบรก (X) (X) พารามิเตอร2-15 การตรวจสอบเบรครีซีสเตอร
29 อุณหภมูิแผนระบายความรอน X X X
30 เฟส U ของมอเตอรหายไป (X) (X) (X) พารามิเตอร 4-58 ตั้งเตือนเมื่อเฟสมอเตอร

หายไป
31 เฟส V ของมอเตอรหายไป (X) (X) (X) พารามิเตอร 4-58 ตั้งเตือนเมื่อเฟสมอเตอร

หายไป
32 เฟส W ของมอเตอรหายไป (X) (X) (X) พารามิเตอร 4-58 ตั้งเตือนเมื่อเฟสมอเตอร

หายไป
33 ฟอลตแบบกระชาก X X
34 ความผิดพลาดในการสื่อสารของระบบ X X
36 แหลงจายไฟหลักลมเหลว X X
38 ฟอลตภายใน X X
39 เซ็นเซอรแผนระบายความรอน X X
40 โหลดเกินบนเอาทพุทดิจติอล ข้ัวตอ 27 (X) พารามิเตอร5-00 เลือกหมวดสัญฯดิจิตอลอนิ-

เอาท, พารามิเตอร5-01 เลือกสัญญาณ
ดิจิตอล เทอมินอล 27

41 โหลดเกินบนเอาทพุทดิจติอล ข้ัวตอ 29 (X) พารามิเตอร5-00 เลือกหมวดสัญฯดิจิตอลอนิ-
เอาท, พารามิเตอร 5-02 เลือกสัญญาณ

ดิจิตอล เทอมินอล 29
42 โหลดเกินบนเอาทพุทดิจติอลบน X30/6 (X) พารามิเตอร 5-32 ขัว้ X30/6 Digi Out (MCB

101)
42 โหลดเกินบนเอาทพุทดิจติอลบน X30/7 (X) พารามิเตอร 5-33 ขัว้ X30/7 Digi Out (MCB

101)
46 แหลงจายไฟการดกําลัง X X
47 แหลงจายไฟ 24 V มีคาต่ํา X X X
48 แหลงจายไฟ 1.8 V มีคาต่ํา X X
49 ขีดจาํกดัความเร็ว X
50 AMA ลมเหลว X
51 AMA ในการตรวจสอบ Unom ของ Inom X
52 AMA ในการ low Inom X
53 AMA มีขนาดใหญเกนิไป X

ตาราง 6.1: รายการรหัสคําเตือน/สัญญาณเตือน

6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®
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No. คําอธิบาย การเตือน สัญญาณเตือน/
ตัดการทาํงาน

สัญญาณเตือน/
ล็อคตัดการทาํงาน

พารามิเตอร
คาอางอิง

54 AMA มีขนาดเล็กเกินไป X
55 AMA X
56 AMA ถูกระงบัโดยผูใช X
57 AMA นอกเวลา X
58 AMA X X
59 ขีดจาํกดักระแส X
61 ขอผิดพลาดการติดตามผล (X) (X) พารามิเตอร 4-30 ฟงกชันคาปอนกลับ

มอเตอรสูญหาย
62 ความถี่เอาทพทุทีข่ีดจาํกดัสูงสุด X

63 เบรกเชิงกลมีคาตํ่า (X) พารามิเตอร2-20 ตั้งกระแสใหเบรค
เชิงกลทํางาน

64 ขีดจาํกดัแรงดัน X

65 บอรดควบคุมอุณหภมูิสูงเกนิ X X X
66 อุณหภมูิฮทีซิงคต่ํา X
67 การกําหนดรูปแบบการวัด ถูกเปลี่ยน X
68 การหยุดแบบปลอดภยั (X) (X)1) พารามิเตอร 5-19 Terminal 37 Safe

Stop
69 อุณหภมูิ Pwr. Card X X
70 การกําหนดรูปแบบชุดขบัFC X
71 PTC 1 การหยดุแบบปลอดภยั X X1) พารามิเตอร 5-19 Terminal 37 Safe

Stop
72 ความลมเหลวที่เปนอันตราย X1) พารามิเตอร 5-19 Terminal 37 Safe

Stop
73 เร่ิมสตารทการหยุดแบบปลอดภยัอตัโนมัติ
77 โหมดกาํลังที่ลดลง X พารามิเตอร 14-59 Actual Number of

Inverter Units
79 คา PS ไมถูกตอง X X
80 ชุดขับจะถูกตั้งคาพืน้ฐาน X
81 CSIV ผิดปกติ
82 ขอผิดพลาดในพารามิเตอร CSIV
85 ขอผิดพลาดของ Profibus/Profisafe
90 เอน็โคดเดอรไมทํางาน (X) (X) พารามิเตอร 17-61 การตรวจสอบ

สัญญาณปอนกลับ
91 การเปรียบเทียบ 54 X S202
100-199 ดูคําแนะนําการใชงานสําหรับ MCO 305
243 เบรค IGBT X X
244 อุณหภมูิแผนระบายความรอน X X X
245 เซ็นเซอรแผนระบายความรอน X X
246 แหลงจายไฟการดกําลัง X X
247 อุณฯกําลัง X X
248 คา PS ไมถูกตอง X X
250 ชิ้นสวนใหม X พารามิเตอร 14-23 ต้ังคารหัสชนิด
251 หมายเลขรุนรหัส X X

ตาราง 6.2: รายการรหัสคําเตือน/สัญญาณเตือน

(X) ขึ้นอยูกบัพารามิเตอร

1) ไมสามารถรีเซ็ตอัตโนมัติ พารามิเตอร 14-20 รีเซ็ตโหมด

การตัดการทาํงานเปนการดําเนินการเมื่อมีสัญญาณเตือนเกิดขึน้ การตัดการทํางานจะทําใหมอเตอรล่ืนไหลและสามารถรีเช็ตไดโดยการกดปุม RESET หรือรีเซ็ตโดยอนิพุ

ทดิจิตอล (พารามิเตอร5-1*[1]) เหตุการณเริ่มตนทีเ่ปนสาเหตุใหเกิดสัญญาณเตือนจะไมสามารถสรางความเสียหายใหกบัตัวแปลงความถี่หรือสรางสภาวะทีเ่ปนอันตราย

ได การตัดล็อกการทํางานเปนการดําเนนิการเมื่อมีสัญญาณเตือนเกิดขึ้น ซ่ึงอาจสรางความเสียหายใหกับชุดขับหรอืช้ินสวนทีเ่ช่ือมตอ การตัดล็อกการทาํงานสามารถรีเซ็ต

ไดโดยการปดแลวเปดเคร่ืองใหมเทานั้น

ไฟแสดงสถานะ LED
การเตือน สีเหลือง

สัญญาณเตือน สีแดงกะพริบ
ตัดล็อกการทํางาน สีเหลืองและแดง

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน

MG.33.AC.9A – VLT เปนเครื่องหมายจดทะเบยีนการคาของ Danfoss 99

  6



คําสัญญาณเตือน สวนขยายเวิรดสถานะ
บติ เลขฐานสิบ

หก
เลขฐานสิบ ขอความสัญญาณ

เตือน
คําสัญญาณเตือน 2 คําเตือน คําเตือน 2 เพิม่เติม

ขอความแสดงสถานะ
0 00000001 1 การตรวจสอบเบรก รอบบริการ, อาน/

เขยีน
การตรวจสอบเบรก การเปลี่ยนความเร็ว

1 00000002 2 อณุหภมูิ Pwr. Card รอบบริการ (สํารอง
ไว)

อุณหภูมิ Pwr. Card  AMA

2 00000004 4 ฟอลตลงดิน รอบบริการ รหัส
ประเภท/ชิ้นสวน
อะไหล

ฟอลตลงดิน สตารทตามเขม็/ทวนเขม็
นาฬกิา

3 00000008 8 อณุหภมูิการดควบคุม รอบบริการ (สํารอง
ไว)

อุณหภูมิการดควบคุม  ชะลอความเร็ว

4 00000010 16 เวริดควบคุม TO รอบบริการ (สํารอง
ไว)

เวิรดควบคุม TO กวดตาม (Catch Up)

5 00000020 32 กระแสเกิน  กระแสเกนิ  การปอนกลับคาสูง
6 00000040 64 ขดีจํากัดแรงบดิ ขดีจาํกดัแรงบดิ การปอนกลับคาต่ํา
7 00000080 128 มอเตอรอุณหภมูิสูง

เกนิ
 มอเตอรอุณหภูมิสูงเกนิ  กระแสเอาทพทุคาสูง

8 00000100 256 มอเตอร ETR เกนิ มอเตอร ETR เกิน กระแสเอาทพทุคาต่ํา
9 00000200 512 อนิเวอรเตอรจาย

โหลดเกนิ
 อินเวอรเตอรจายโหลดเกิน  ความถี่เอาทพทุสูง

10 00000400 1024 DC แรงดันตํ่าเกนิ DC แรงดันต่ําเกนิ ความถี่เอาทพทุต่ํา
11 00000800 2048 DC แรงดันสูงเกนิ  DC แรงดันสูงเกนิ  ตรวจสอบเบรค OK
12 00001000 4096 ลัดวงจร แรงดัน DC คาตํ่า เบรคสูงสุด
13 00002000 8192 ฟอลตแบบกระชาก  แรงดัน DC คาสูง  การเบรค
14 00004000 16384 เฟสแหลงจายไปหลัก

หายไป
เฟสแหลงจายไปหลัก หายไป ออกนอกพิสัยความเร็ว

15 00008000 32768 AMA ไม OK  ไมมีมอเตอร  OVC ทาํงาน
16 00010000 65536 ความผิดพลาดแรงดัน

ต่ําเกินไป
ความผิดพลาดแรงดันตํ่าเกนิไป เบรคกระแสสลับ

17 00020000 131072 ฟอลตภายใน ขอผิดพลาด KTY 10V ตํ่า เตือน KTY ล็อคเวลารหัสผาน
18 00040000 262144 เบรคเกนิพิกัด ขอผิดพลาดชุดพดัลม เบรคเกินพิกดั เตือนพัดลม ปองกันรหัสผาน
19 00080000 524288 เฟส U หายไป ขอผิดพลาด ECB ตัวตานทานเบรค เตือน ECB  
20 00100000 1048576 เฟส V หายไป เบรค IGBT
21 00200000 2097152 เฟส W หายไป  ขดีจาํกดัความเร็ว   
22 00400000 4194304 ฟอลตที่ ฟลดบสั ฟอลตทีฟ่ลดบสั ไมใช
23 00800000 8388608 แหลงจาย 24 V คาต่ํา  แหลงจาย 24V คาต่ํา  ไมใช
24 01000000 16777216 แหลงจายไฟหลักลม

เหลว
แหลงจายไฟหลักลมเหลว ไมใช

25 02000000 33554432 แหลงจาย 1.8 V ต่ํา  ขดีจาํกดักระแส  ไมใช
26 04000000 67108864 ตัวตานทานเบรค อุณหภูมิต่ํา ไมใช
27 08000000 134217728 เบรค IGBT  ขดีจาํกดัแรงดัน  ไมใช
28 10000000 268435456 เปลี่ยนอุปกรณเสริม ตัวเขารหัสไมทํางาน ไมใช
29 20000000 536870912 ชุดขบัจะถูกติดตั้ง  ขดีเอาทพุต  ไมใช
30 40000000 1073741824 หยดุแบบปลอดภยั

(A68)
PTC 1 หยุดแบบ
ปลอดภยั (A71)

หยุดแบบปลอดภยั (W68) PTC 1 หยดุ
แบบ
ปลอดภยั
(W71)

ไมใช

31 80000000 2147483648 เบรคเชิงกลมีคาตํ่า ความลมเหลวที่เปน
อันตราย (A72)

ขอความแสดงสถานะ สวน
ขยาย

 ไมใช

ตาราง 6.3: คําอธิบายของขอความแสดงสัญญาณเตือน คําเตือน และขอความแสดงสถานะสวนขยาย

ขอความสัญญาณเตือน คําเตือน และสวนขยายเวิรดสถานะ สามารถอานไดจากบสัอนกุรมหรือระบบ ฟลดบสั เพื่อการวินจิฉยั ดูพารามิเตอร 16-94 คําแสดงสถานะแบบ

ขยายประกอบ

คําเตือน 1, แรงดันไฟ 10 V ตํ่า:

แรงดัน 10 V จากขั้วตอ 50 บนการดควบคุมมีคาต่ํากวา 10 V

ปลดโหลดบางสวนออกจากขัว้ตอ 50 เน่ืองจากแหลงจายไฟ 10 V กาํลังจาย

โหลดเกิน คาสูงสุด 15 mA หรือ คาตํ่าสุด 590 Ω.

คําเตือน/สัญญาณเตือน 2, ขอผิดพลาดแรงดันตํ่าเกนิไป:

สัญญาณทีข่ัว้ตอ 53 หรือ 54 มีคาต่ํากวา 50% ของคาทีต่ั้งไวใน

พารามิเตอร 6-10 ขัว้ 53 แรงดันระดับต่ําพารามิเตอร 6-12 ขั้ว 53 กระแสระดับ

ต่ํา พารามิเตอร 6-20 ขัว้ 54 แรงดันระดับต่ําหรือพารามิเตอร 6-22 ขัว้ 54 กระแส

ระดับตํ่า ตามลําดับ

คําเตือน/สัญญาณเตือน 3, ไมมีมอเตอร:

ไมมีมอเตอรตออยูทีเ่อาทพุตของตัวแปลงความถี่

คําเตือน/สัญญาณเตือน 4, เฟสไฟหลักหายไป:

เกิดการหายไปของไฟฟาเฟสหนึง่ทางดานแหลงจายไฟหลัก หรือแรงดันของ

แหลงจายไฟหลักมีความไมสมดุลสูงมากเกินไป

ขอความนี้จะปรากฏเชนกนัเมื่อเกิดฟอลตขึน้ทีว่งจรเรียงกระแสดานอนิพทุของตัว

แปลงความถี่

ตรวจสอบแรงดันแหลงจายไฟและกระแสแหลงจายไฟที่จายมายังตัวแปลง

ความถี่

คําเตือน 5, แรงดัน DC สูง:

แรงดันวงจรขั้นกลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาสูงกวาคาขีดจาํกดัแรงดันเกนิของ

ระบบควบคุม ตัวแปลงความถี่ยงัคงทาํงาน

คําเตือน 6, แรงดันลิงคดีซีตํ่า

แรงดันวงจรขัน้กลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาต่ํากวาคาขีดจํากัดแรงดันต่ําเกนิของ

ระบบควบคุม ตัวแปลงความถี่ยงัคงทาํงาน

คําเตือน/สัญญาณเตือน 7, แรงดันไฟ DC เกนิ:

ถาแรงดันวงจรขัน้กลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาสูงเกินกวาขีดจาํกดั ตัวแปลง

ความถี่จะตัดการทํางานหลังจากเวลาหนึ่ง

การแกไขที่ทําได:

เช่ือมตอตัวตานทานเบรค

ขยายชวงเวลาในการเปลี่ยนแปลงความเร็ว

ใชงานฟงกชันใน พารามิเตอร2-10 ฟงกชันของเบรค

การเพิ่ม พารามิเตอร 14-26 หนวงการปดทีข่อผิดพลาดอนิเวอรเตอร

6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®
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ขดีจาํกดัสัญญาณเตือน/คําเตือน:
3 x 200
- 240 V

3 x 380
- 500 V

3 x 525
- 600 V

[VDC] [VDC] [VDC]
แรงดันต่ําเกินไป 185 373 532
คําเตือนแรงดันต่ํา 205 410 585
คําเตือนแรงดันสูง (ไมมีเบรก
– มีเบรก)

390/405 810/840 943/965

แรงดันเกนิ 410 855 975
    
แรงดันทีร่ะบเุปนแรงดันวงจรขั้นกลางของตัวแปลงความถี่โดยมีคาคลาด
เคลื่อนเทากบั ± 5 % แรงดันไฟฟาของแหลงจายไฟหลักทีเ่กีย่วของจะมี
คาเทากบัแรงดันวงจรขัน้กลาง (ดีซีลิงค) หารดวย 1.35

คําเตือน/สัญญาณเตือน 8, แรงดันไฟ DC ตํ่ากวาเกณฑ:

หากแรงดันไฟฟาวงจรขัน้กลาง (ดีซี) ลดลงต่ํากวาขดีจํากัด “คําเตือนแรงดัน

ไฟฟาต่ํา” (ดูตารางดานบน) ตัวแปลงความถี่จะตรวจสอบวาแหลงจายไฟสํารอง

24 V เช่ือมตออยูหรือไม

ถาไมมีแหลงจายสํารอง 24 V ตออยู ตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางานหลังจาก

เวลาคาหนึง่ซ่ึงขึน้อยูกับแตละเคร่ือง

ในการตรวจสอบวาแหลงจายไฟเหมาะสมกับตัวแปลงความถี่หรือไม ใหดู ขอมูล

จาํเพาะทัว่ไป

คําเตือน/สัญญาณเตือน 9, ตัวแปลงกระแสไฟเกนิกําลัง:

ตัวแปลงความถี่จะตัดการทาํงานเนื่องจากจายโหลดเกิน (กระแสสูงเปนเวลานาน

เกินไป) ตวันบัสําหรับการปองกนัความรอนสะสมของอนิเวอรเตอรดวยการ

คํานวณแบบอิเล็กทรอนกิจะแจงคําเตือนที ่98% และตัดการทาํงานที ่100% ใน

ขณะที่แจงสัญญาณเตือน คุณ ไมสามารถ รีเซ็ตตัวแปลงความถี่จนกวาตัวนบัจะ

กลับมามีคาตํ่ากวา 90%

ฟอลตนีเ้กดิจากตัวแปลงความถี่จายโหลดเกินกวา 100% เปนระยะเวลานานเกิน

ไป

คําเตือน/สัญญาณเตือน 10, มอเตอร ETRอณุหภมิูสูงเกิน:

จากการทํางานของรีเลยความรอนแบบอเิล็กทรอนิก (ETR) พบวามอเตอรมีความ

รอนเกินไป คุณสามารถเลือกไดในกรณีทีต่องการใหตัวแปลงความถี่เตือนหรือ

รองเตือนเมื่อตัวนบัไปถึง 100% ในพารามิเตอร1-90 ระบบปองกันความรอน

มอเตอร ขอผดิพลาดคือ มอเตอรรับภาระเกิน 100% เปนเวลานานเกินไป ตรวจ

สอบวามอเตอรพารามิเตอร 1-24 กระแสมอเตอร ( Amp)ไดรับการแกไขหรือไม

คําเตือน/สัญญาณเตือน 11, เทอรมิสเตอรมอเตอรความรอนเกนิ:

เทอรมิสเตอรหรือการตอเทอรมิสเตอรถูกตัด คุณสามารถเลือกไดในกรณีที่

ตองการใหตัวแปลงความถี่เตือนหรือรองเตือนเมื่อตัวนับไปถงึ 100% ใน

พารามิเตอร1-90 ระบบปองกนัความรอนมอเตอร ตรวจสอบวาเทอรมิสเตอรตออยู

อยางถูกตองหรือไมระหวางขัว้ตอ 53 หรือ 54 (อินพุตแรงดันแบบอนาล็อก) และ

ข้ัวตอ 50 (แหลงจาย + 10 V) หรือ ระหวางขัว้ตอ 18 หรือ 19 (เฉพาะ PNP อินพุต

ดิจติอล) และข้ัวตอ 50 ถามีการใช เซนเซอร KTY ใหตรวจสอบความถูกตองใน

การตอระหวางขั้วตอ 54 และ 55

คําเตือน/สัญญาณเตือน 12, จํากดัแรงบดิ:

ทอรกมีคาสูงกวาคาในพารามิเตอร 4-16 กาํหนดคาแรงบดิมอเตอร (ในการ

ทาํงานของมอเตอร) หรือทอรกมีคาสูงกวาคาในพารามิเตอร 4-17 กาํหนดคาแรง

บดิกรณไีฟยอนกลับ (ในการทํางานการสรางใหม)

คําเตือน/สัญญาณเตือน 13, กระแสเกนิ:

กระแสมีคาเกนิขีดจาํกดักระแสคายอดของอินเวอรเตอร (ประมาณ 200% ของ

กระแสพกิัด) คําเตือนจะแสดงคางไวประมาณ 8-12 วินาท ีหลังจากน้ันตัวแปลง

ความถี่จะตัดการทาํงานและแสดงการเตือน ปดตัวแปลงความถี ่และใหตรวจสอบ

วาเพลาของมอเตอรสามารถหมุนไดหรือไม และขนาดของมอเตอรเหมาะสมกับ

ตัวแปลงความถี่หรือไม

ถามีการเลือก การควบคุมเบรก เชิงกลสวนขยาย การตัดการทาํงานจะสามารถ

รีเซ็ตจากภายนอกได

สัญญาณเตือน 14, ไฟฟอลตลงดิน:

มีการคายประจุจากเฟสเอาทพุตลงดิน ทัง้จากในเคเบิลระหวางตัวแปลงความถี่

และมอเตอร หรือภายในตัวมอเตอรเอง

ปดตัวแปลงความถี่และแกไขฟอลตลงดิน

สัญญาณเตือน 15, ฮารดแวรไมสมบรูณ:

อปุกรณเสริมติดตั้งถาวรไมไดรับการจัดการจากบอรดควบคุมปจจบุัน (ฮารดแวร

หรือซอฟตแวร)

สัญญาณเตือน 16, ลัดวงจร

มีการลดัวงจรในมอเตอรหรือทีข่ั้วตอมอเตอร

ปดตัวแปลงความถี่และแกไขการลัดวงจร

คําเตือน/สัญญาณเตือน 17, รหสัควบคุมเกนิกําหนดเวลา:

ไมมีการสื่อสารไปยังตัวแปลงความถี่

คําเตือนจะทํางานเมื่อพารามิเตอร 8-04 ฟงกชันหมดเวลาคําสั่งควบคุม ไมไดตั้ง

ไวทีO่FF เทานัน้

ถาพารามิเตอร 8-04 ฟงกชันหมดเวลาคําสั่งควบคุมถูกตั้งคาเปน หยดุ (Stop)

และ ตัดการทาํงาน (Trip) คําเตือนจะแสดงขึน้และตัวแปลงความถี่จะลดความเร็ว

ลงจนกระทัง่ตัดการทํางาน และแสดงสัญญาณเตือน

พารามิเตอร 8-03 เวลาหมดเวลาคําสั่งควบคุมเพื่อเพิ่มความนาเชื่อถือ

สัญญาณเตือน 23, ฟอลตกบัพดัลมภายใน:

ฟงกชันการเตือนของพัดลมเปนฟงกชันการปองกนัเพิ่มเติมที่ตรวจสอบวาพัดลม

กําลังทํางานหรือวาถูกติดตั้งอยูหรือไม พัดลมเครื่องเตือนภยัจะถูกยกเลิกการใช

งานไดในพารามิเตอร 14-53 การตรวจดูพดัลม(เมื่อตั้งคาการยกเลิกการใชงาน

เปน [0] )

สัญญาณเตือน 24, ฟอลตกับพัดลมตัวนอก:

ฟงกชันการเตือนของพัดลมเปนฟงกชันการปองกนัเพิ่มเติมที่ตรวจสอบวาพัดลม

กําลังทํางานหรือวาถูกติดตั้งอยูหรือไม พัดลมเครื่องเตือนภยัจะถูกยกเลิกการใช

งานไดในพารามิเตอร 14-53 การตรวจดูพดัลม(เมื่อตั้งคาการยกเลิกการใชงาน

เปน [0] )

คําเตือน 25, ตัวตานทานเบรกลัดวงจร:

ตัวตานทานเบรกไดรับการตรวจระหวางการทํางาน ถาเกดิลัดวงจรขึน้ ฟงกชัน

เบรกจะถูกตัดออก และมีการแสดงคําเตือน ตัวแปลงความถี่จะยังคงทาํงานอยู แต

ไมมีฟงกชันเบรค ปดตัวแปลงความถี่และเปล่ียนตัวตานทานเบรค (ดู

พารามิเตอร2-15 การตรวจสอบเบรครีซีสเตอร)

คําเตือน/สัญญาณเตือน 26, จํากดักําลังตัวตานทานเบรก:

กําลังทีส่งไปยังตัวตานทานเบรคจะถกูคํานวณเปนเปอรเซ็นต โดยเปนคาเฉลี่ยใน

ชวง 120 วนิาทีลาสุด โดยคํานวณจากคาความตานทานของตัวตานทานเบรค

(พารามิเตอร2-11 ตัวตานทานเบรค (โอหม)) และแรงดันวงจรขัน้กลาง คําเตือน

จะแสดงเมื่อกําลังเบรกทีต่ัวตานทานตองดูดซับเขาไปมีคาสูงกวา 90% ถาเลือก

ตัดการทํางาน [2] ไวในพารามิเตอร2-13 การปองกันเมื่อเกนิขีดจาํกัด ตัวแปลง

ความถี่จะตัดการทาํงานออก และแสดงสัญญาณเตือน เมื่อกาํลังเบรคที่ตัว

ตานทานตองดดูซับเขาไปมีคาสูงกวา 100%

สัญญาณเตือน/คําเตือน 27, ฟอลตกับตัวสับเบรก:

ตัวตานทานเบรคไดรับการตรวจดูแลระหวางการทาํงาน ถาเกิดลัดวงจรขึ้น

ฟงกชันเบรคจะถูกตัดออกและมีการแสดงคําเตือน ตัวแปลงความถี่ยงัสามารถ

ทํางานไดแตเนือ่งจากตัวตานทานเบรคไดเกดิการลัดวงจรไปแลว กําลังจาํนวน

มากจะยังคงถูกสงไปยงัตวัตานทานเบรคถึงแมวาตัวตานทานจะไมทาํงานแลว

ก็ตาม

ปดตัวแปลงความถี ่และนาํตัวตานทานเบรกออก

สัญญาณเตือน/การเตือนนีอ้าจะเกิดขึน้หากตัวตานทานเบรกมีความรอนเกิน ขัว้

ตอ 104 ถึง 106 มีไวสําหรับตัวตานทานเบรก อนิพทุ KliXon โปรดดูหัวขอสวติช

อุณหภมูิของตัวตานทานเบรก

คําเตือน: มีความเส่ียงทีก่ําลังจํานวนมากจะถูกถายโอนไป

ยงัตัวตานทานเบรคถาทรานซิสเตอรเบรคเกดิการลัดวงจร

สัญญาณเตือน/คําเตือน 28, ตรวจสอบเบรกลมเหลว:

ความผิดพลาดของตัวตานทานเบรค: ตัวตานทานเบรคไมไดถูกตอเอาไว/ไม

ทํางาน

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน

MG.33.AC.9A – VLT เปนเครื่องหมายจดทะเบียนการคาของ Danfoss 101
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สัญญาณเตือน 29, ชุดขบัอณุหภมิูเกนิ:

ถาเคสทีใ่ชเปนแบบ IP 20 หรือ IP 21/ประเภท 1 อุณหภมูิของแผนระบายความ

รอนที่จะตัดการทํางานที ่95oC +5oC อุณหภมูิทีผ่ดิพลาดจะไมสามารถตั้งคาใหม

ไดจนกวาอณุหภมูิของแผนระบายความรอนจะลดลงต่ํากวา 70oC +5oC

ฟอลตอาจเกดิจาก:

- อุณหภมูิแวดลอมมีคาสูงเกนิไป

- สายเคเบลิมอเตอรยาวเกนิไป

สัญญาณเตือน 30, มอเตอรเฟส U สูญหาย:

เฟส U ของมอเตอรระหวางตัวแปลงความถี่และมอเตอรหายไป

ปดตัวแปลงความถี ่ตรวจสอบเฟส U ของมอเตอร

สัญญาณเตือน 31, มอเตอรเฟส V สูญหาย:

เฟส V ของมอเตอรระหวางตัวแปลงความถี่และมอเตอรหายไป

ปดตัวแปลงความถี ่ตรวจสอบเฟส V ของมอเตอร

สัญญาณเตือน 32, มอเตอรเฟส W สูญหาย:

เฟส W ของมอเตอรระหวางตัวแปลงความถี่และมอเตอรหายไป

ปดตัวแปลงความถี ่ตรวจสอบเฟส W ของมอเตอร

สัญญาณเตือน 33, ฟอลตแบบกระชาก:

มีการเปดเคร่ืองเกดิข้ึนหลายครั้งเกนิไปภายในชวงระยะเวลาสัน้ ดูบทคุขอมูล

จาํเพาะทัว่ไปสําหรับตัวเลขพลังงานทีเ่พิ่มขึ้นภายใน 1 นาที

คําเตือน/สัญญาณเตือน 34,เกดิความผิดพลาดในการสื่อสารของระบบ

ฟลดบัสบน อปุกรณเสริมระบบ ไมทาํงาน ณ เวลานัน้ ตรวจสอบอณุหภมูิที่สัมพันธ

กบัเกณฑการวดัและเกณฑที่ทําใหแนใจวาไดรับการบรรจุทีถู่กตองในชุดขบัของ

สลอต A

คําเตือน/สัญญาณเตือน 36, ขอผิดพลาดระบบไฟหลัก:

การเตือนและสัญญาณเตือนน้ีจะทํางานเมื่อแรงดันที่จายใหกับตัวแปลงความถี่

หายไปและพารามิเตอร 14-10 แรงดันเขาลมเหลวไมไดตั้งคาไวทีป่ด ความถูก

ตองที่นาเชื่ออถือ: ตรวจสอบวาฟวสเขากับตัวแปลงความถี่

สัญญาณเตือน 38, ฟอลตภายใน:

โดยสัญญาณเตือนนีอ้าจจะมีความจําเปนในการแจงความผดิพลาดภายในชุดขับ

ของคุณDanfossไปยังผูจัดจาํหนาย ขอความสัญญาณเตือนทั่วไปบางรายการ:

0 พอรตอนุกรมไมสามารถเริ่มใชงานได เกิดความลมเหลวที่
รุนแรงกับฮารดแวร

256 ขอมูล EEPROM ของแหลงจายไฟมีเสียหายหรือเกาเกินไป
512 ขอมูล EEPROM ของบอรดควบคุมมีเสียหายหรือเกาเกินไป
513 การอานขอมูล EEPROM ไดหมดเวลาในการสื่อสาร
514 การอานขอมูล EEPROM ไดหมดเวลาในการสื่อสาร
515 การควบคุมการปรับใชงานไมสามารถจาํแนกขอมูล EEPROM
516 ไมสามารถเขียนลง EEPROM ไดเนื่องจากคําสั่งเขียนกาํลัง

ดําเนินการอยู
517 คําส่ังเขยีนไดหมดเวลาลง
518 เกดิความลมเหลวใน EEPROM
519 ขอมูลบารโคดใน EEPROM 1024 สูญหายหรือไมสมบูรณ

ทําใหไมสามารถสงขอความ 1279 CAN ได (1027 แสดง
ความนาเชื่อถือของฮารดแวรเกดิการผดิพลาด)

1281 ตัวประมวลผลสัญญาณดิจติอล (DSP) กะพริบหมดเวลา
1282 เวอรชันซอฟตแวรของชุดควบคุมตัวประมวลผลไมตรงกัน
1283 เวอรชันขอมูล EEPROM ของแหลงจายไฟไมตรงกัน
1284 ไมสามารถอานเวอรชันของตัวประมวลผลสัญญาณดิจติอล

(DSP)
1299 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสลอต A เกาเกนิไป
1300 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสลอต B เกาเกนิไป
1311 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสลอต C0เกาเกินไป
1312 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสลอต C1เกาเกินไป
1315 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสล็อต A ไมไดรับการรองรับ (ไม

อนุญาต)
1316 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสล็อต B ไมไดรับการรองรับ (ไม

อนุญาต)
1317 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสลอต C0 ไมไดรับการรองรับ (ไม

อนุญาต)
1318 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสล็อต C1 ไมไดรับการรองรับ (ไม

อนุญาต)

1536 ขอยกเวนในการควบคุมทีป่รบัตามการใชงาน (AOC) ไดถูก
บันทึก ขอมูลการแกไขจดุบกพรองถูกเขียนลงในLCP

1792 การเฝาติดตาม DSP เปดใชงาน การแกไขจุดบกพรองของ
ขอมูลสวนของแหลงจายไฟ ทาํใหขอมูลการควบคุมที่ปรับ
ตามมอเตอร (MOC) โอนยายไมสมบูรณ

2049 ขอมูลการเริ่มตนใหมของแหลงจายไฟ
2315 ไมมีเวอรชันซอฟตแวรจากชุดแหลงจายไฟ
2816 โมดูลบนชุดบอรดควบคุมสแตกขอมูลทีม่ีสถานะเต็ม
2817 ตวักาํหนดตารางเวลาทํางานชา
2818 ทาํงานเร็ว
2819 เธรดของพารามิเตอร
2820 LCPสแตกขอมูล LCP มีสถานะเต็ม
2821 พอรตอนุกรมมีสถานะเต็ม
2822 พอรต USB มีสถานะเต็ม

3072-5122 คาพารามิเตอรเกนิขีดจาํกัดที่ระบไุว ดําเนินการเริ่มตนใชงาน
หมายเลขพารามิเตอรที่เปนสาเหตุของสัญญาณเตือน: จะถึง
โคดจาก 3072 ตัวอยางโคด 3238 ทีผ่ิดพลาด: 3238-3072
= 166 อยูภายนอกเหนอืขดีจํากัด

5123 อปุกรณเสริมในสลอต A: ฮารดแวรเขากันไมไดกบัฮารดแวร
ของบอรดควบคุม

5124 อปุกรณเสริมในสลอต B: ฮารดแวรเขากันไมไดกับฮารดแวร
ของบอรดควบคุม

5125 อปุกรณเสริมในสลอต C0: ฮารดแวรเขากนัไมไดกับ
ฮารดแวรของบอรดควบคุม

5126 อปุกรณเสริมในสลอต C1: ฮารดแวรเขากนัไมไดกับ
ฮารดแวรของบอรดควบคุม

5376-6231 หนวยความจาํไมพอ

คําเตือน 40, โหลดเกินบนเอาทพุทดิจิตอล ขั้วตอ 27

ตรวจสอบโหลดทีเ่ช่ือมตออยูกบัขัว้ 27 หรือถอดสายที่ลัดวงจรออก ตรวจสอบ

พารามิเตอร5-00 เลือกหมวดสัญฯดิจิตอลอนิ-เอาทและพารามิเตอร5-01 เลือก

สัญญาณดิจิตอล เทอมินอล 27

คําเตือน 41, โหลดเกินบนเอาทพุทดิจิตอล ขั้วตอ 29:

ตรวจสอบโหลดทีเ่ช่ือมตออยูกบัขัว้ 29 หรือถอดสายที่ลัดวงจรออก ตรวจสอบ

พารามิเตอร5-00 เลือกหมวดสัญฯดิจติอลอิน-เอาทและพารามิเตอร 5-02 เลือก

สัญญาณดิจิตอล เทอมินอล 29

คําเตือน 42, โหลดเกินบนเอาทพุทดิจิตอล บน X30/6:

ตรวจสอบโหลดทีเ่ช่ือมตออยูกบัขัว้ X30/6 หรือถอดสายที่ลัดวงจรออก ตรวจ

สอบพารามิเตอร 5-32 ขัว้ X30/6 Digi Out (MCB 101)

คําเตือน 42, โหลดเกินของเอาทพุทดิจิตอล บน X30/7

ตรวจสอบโหลดทีเ่ช่ือมตออยูกบัขัว้ X30/7 หรือถอดสายที่ลัดวงจรออก ตรวจ

สอบพารามิเตอร 5-33 ขัว้ X30/7 Digi Out (MCB 101)

คําเตือน 47, แหลงจายไฟ 24 V มีคาตํ่า:

แหลงจายไฟตรงสํารองภายนอก DC 24V อาจจายโหลดเกนิ ฉะนัน้ใหติดตอ

ตัวแทนจาํหนาย Danfoss ของคุณDanfoss

คําเตือน 48, แหลงจายไฟ 1.8 V มีคาตํ่า:

ติดตอตัวแทนจาํหนายของคุณDanfoss

คําเตือน 49, จํากดัความเร็ว:

ความเร็วไมอยูภายในระดับเพิม่-ลดที่กาํหนดไวในพารามิเตอร 4-11 กาํหนด

ความเร็วต่ําสุดมอเตอร และพารามิเตอร 4-13 กําหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร

สัญญาณเตือน 50, AMA

ติดตอตัวแทนจาํหนายของคุณDanfoss

สัญญาณเตือน 51, AMA

การตั้งคาของแรงดันโวลตมอเตอร กระแสมอเตอร และกาํลังมอเตอรอาจสมมติ

ไดวาผิดพลาด ตรวตสอบการติดต้ัง

สัญญาณเตือน 52, AMA

กระแสมอเตอรมีคาต่ําเกินไป ตรวจสอบการต้ังคา

สัญญาณเตือน 53, AMA มอเตอรมีขนาดใหญเกนิไป:

มอเตอรมีขนาดใหญเกนิไปสําหรับ AMA จะทํางานได

สัญญาณเตือน 54, AMA มอเตอรมีขนาดเล็กเกินไป:

มอเตอรมีขนาดเล็กเกินไปสาํหรับ AMA จะทํางานได

6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®
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สัญญาณเตือน 55, AMA นอกเหนือไปจากระดับเพิ่ม-ลดพารามิเตอรของ

คาพารามิเตอรที่หาไดจากมอเตอรทีอ่ยูนอกเหนือระดับเพิ่ม-ลดที่รับได

สัญญาณเตือน 56, AMA ที่ถูกระงับโดยผูใช:

AMA ถูกระงับโดยผูใช

สัญญาณเตือน 57, AMA เกนิกําหนดเวลา:

พยายามเริ่ม AMA หลาย ๆ คร้ังจนกวา AMA จะทํางานได โปรดระวังไววา การทาํ

งานซ้ําๆ กนัหลายครั้งอาจจะทําใหมอเตอรรอนถึงระดับที่คาความตานทาน Rs

และ Rr มีคาเพิม่ขึ้นได แตโดยทัว่ไปแลว จะไมทําใหเกิดความเสียหายรายแรง

สัญญาณเตือน 58, AMAฟอลตภายใน:

ติดตอตัวแทนจําหนายของคุณDanfoss

คําเตือน 59, จํากัดกระแส:

กระแสมีคาสูงกวาที่ระบไุวในพารามิเตอร 4-18 ขดีจํากดักระแส

คําเตือน 61, ขอผิดพลาดการติดตาม:

ความผิดพลาดระหวางความเร็วทีค่าํนวณไดกบัเครื่องวดัความเร็วดวยอุปกรณ

ตรวจสอบผลสะทอนกลับ การติดตั้งเคร่ืองมือที่ใชสําหรับเตือน/รองเตือน/ทาํให

เสียหายในพารามิเตอร 4-30 ฟงกชันคาปอนกลับมอเตอรสูญหาย การติดตั้ง

ความผดิพลาดที่รับไดในพารามิเตอร 4-31 ความเร็วคาปอนกลับมอเตอรผดิ

พลาดและการติดตั้งความผิดพลาดทีเ่กิดขึ้นภายในเวลาทีย่อมรับไดใน

พารามิเตอร 4-32 ครบเวลา คาปอนกลับมอเตอรสูญหาย ระหวางที่เคร่ืองมือ

สําหรับใชงานเกิดบกพรองอาจจะเกดิขึน้ได

คําเตือน 62, ความถี่เอาทพุทที่ขีดจํากดัสูงสุด:

ความถี่ของเอาทพทุมีคาสูงกวาคาทีก่าํหนดไวใน พารามิเตอร 4-19 ตั้งความถ่ี

สูงสุดของมอเตอร

สัญญาณเตือน 63, เบรกเชิงกลตํ่า:

กระแสมอเตอรที่แทจริงไมเกินกระแส “ปลอยเบรค” ภายในกรอบเวลา “หนวงการ

สตารท”

คําเตือน 64, จํากัดแรงดันไฟ:

ทีค่าโหลดและความเรว็นีต้องการแรงดันไฟฟาของมอเตอรที่มีคาสูงกวาแรงดันดี

ซีลิงคทีม่ีอยู

คําเตือน/สัญญาณเตือน 65 /ตัดการงาน, การดควบคุมความรอนเกนิ:

การควบคุมอณุหภมูิสวนเกิน: การติดอณุหภมูิของการดควบคุมอยูที ่80oC

คําเ ืตือน 66, อณุหภมิูฮทีซิงคตํ่า:

อณุหภมูิของแผนระบายความรอน (heat sink) จะถูกวัดเปน 0oC เคร่ืองหมายที่

เคร่ืองตรวจจบัอุณหภมูิแสดงจะไดรับความเสียหาย ดวยเหตุนี้ความเร็วของ

พดัลมก็จะเพิม่ขึ้นจนถึงความเร็วสูงสุดในสวนของเคสพลังงานหรือการดควบคมุ

จะมีอณุหภมูิสูงมาก

สัญญาณเตือน 67, อปุกรณเสริมอปุกรณเสริมจะถกูเปลี่ยน:

อปุกรณเสริมตัวเดียวหรือหลายตัวจะมีแตละหนวยไปเรื่อย ๆ จนกวากาํลังจะลด

ลง

สัญญาณเตือน 68, ระบบหยุดแบบปลอดภยั:

การหยดุแบบปลอดภยัถูกใชงาน เพือ่ทีจ่ะกลับมาทํางานปกติอกีคร้ัง ใหจายแรง

ดันไฟ DC 24V ไปยงัT-37 จากนัน้กจ็ะสงสัญญาณรีเซ็ต (ผาน บสั, I/O ดิจิตอล,

หรือกด [RESET])

คําเตือน 68, ระบบหยุดแบบปลอดภยั:

การหยดุแบบปลอดภยัถูกใชงาน การทํางานจะกลับเขาสูภาวะปกติเม่ือปดใชงาน

ระบบหยดุแบบปลอดภยั คําเตือน: รีสตารทอตัโนมัติ!

สัญญาณเตือน 70, การกําหนดคาFC ไมถกูตอง:

การรวมทีเ่กดิขึ้นของบอรดควบคุมและบอรดไฟฟาไมถูกตอง

สัญญาณเตือน 71, PTC 1 หยดุแบบปลอดภยั:

การหยดุแบบปลอดภยัจะถูกใชงานจากการดเทอรมิสเตอร PTC MCB 112

(มอเตอรรอนเกินไป) การกลับเขาสูการทาํงานปกติไดเมื่อ MCB 112 ใชแรงดัน

ไฟ DC 24 V ไปที่ T-37 อีกคร้ัง (เมื่ออุณหภูมิมอเตอรอยูในระดับทีย่อมรับได)

และเมื่อสัญญาณอนิพทุดิจิตอล MCB 112 ที่มาจากภายนอก ถูกปดการทํางาน ใน

กรณีน้ี สัญญาณรีเซ็ตจะตองถูกสงออกไป (ผานบัส, I/O ดิจิตอล หรือโดยกดปุม

[RESET])

คําเตือน 71, PTC 1 หยุดแบบปลอดภัย:

การหยดุแบบปลอดภยัจะถูกเปดใชงานจากการดเทอรมิสเตอร PTC MCB 112

(มอเตอรรอนเกินไป) การกลับเขาสูการใชงานปกติเม่ือ MCB 112 ใชแรงดันไฟ

DC 24V ไปที ่ T-37 อกีครั้ง (เมื่ออณุหภมูิมอเตอรอยูในระดับทีย่อมรับได) และ

เมื่อสัญญาณดิจิตอลอนิพทุ MCB 112 ที่สงมาจากภายนอกถูกปดการทํางานลง

คําเตือน: รีสตารทอตัโนมัต!ิ

สัญญาณเตือน 72, ความลมเหลวที่เปนอนัตราย:

ระบบหยุดแบบปลอดภยัพรอมล็อครอบ ระดับสัญญาณแทรกในการหยดุแบบ

ปลอดภยัและสัญญาณอินพุทดิจิตอล PTC MCB 112 ของการดเทอรมิสเตอร

สัญญาณเตือน 80, ชุดขับที่ติดต้ังคาเริ่มตนเปนคามาตรฐาน:

การติดตั้งพารามิเตอรจะทาํการตัง้คาเริ่มตนเปนคามาตรฐานภายหลังทําการรีเซ็ต

ดวยมือ (สามนิว้)

สัญญาณเตือน 90, ตัวเขารหสัสูญหาย:

ตรวจสอบการเชื่อมตอกับตัวปอนรหัสและแทนที ่MCB 102.

สัญญาณเตือน 91, อินพุทอนาล็อก 54 ต้ังคาผิด

สวิตช S202 ตองต้ังในตําแหนง OFF (อินพุทแรงดัน) เมื่อเซ็นเซอร KTY ถูกตอ

เขากับอินพุทอนาล็อกข้ัวตอ 54

สัญญาณเตือน 250, ชิ้นสวนอะไหลใหม:

แหลงจายไฟ หรือแหลงจายไฟของโหมดสวติช (SMPS) ถูกสับเปล่ียน ตัวแปลง

ความถี่แบบรหัสจะตองทาํการตั้งใหมใน EEPROM เลือกรหัสทีถู่กตองใน

พารามิเตอร 14-23 ตั้งคารหัสชนิดตามฉลากบนเครื่อง โปรดจาํไววาตองเลือก

“บันทึกลง EEPROM" เพือ่ใหเสร็จสมบรูณ

สัญญาณเตือน 251, รหสั ตัวเลข:

ตัวแปลงความถี่ไดรับรหัส ตัวเลข.

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
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ดัชนี

1
101 38

102 37

A
Ama 33

E
Etr 101

G
Gain Boost Factor 2-28 51

I
Ip21 / ประเภท 1 3

L
Led 37, 38

S
Stop Delay 2-24 50

T
Torque Ref 2-26 51

U
Usb 93

เ
เทอรมิสเตอร 45

เลือกสัญญาณดิจิตอล เทอมินอล 27 5-01 53

เลือกหมวดสัญฯดิจติอลอนิ-เอาท 5-00 53

เวอรชันของซอฟตแวร 15-43 62

เอาทพุตรีเลย 94

เอาทพุทดจิิตอล 93

เอาทพุทมอเตอร 91

เอาทพุทรีเลย 57

แ
แผงควบคมุหนาเครื่อง 38

แผนดีคลัปปลิง 20

แรงดนั Dc 100

แรงดนัมอเตอร ( Volt) 1-22 41

แรงตานทานหลัก 42

แหลงกําหนดคาอางองิที่ 1 3-15 52

แหลงกําหนดคาอางองิที่ 2 3-16 52

แหลงกําหนดคาอางองิที่ 3 3-17 53

แหลงจายไฟหลกั (l1, L2, L3) 91

แหลงรับสัญญาณเทอรมิสเตอร 1-93 47

โ
โหมดโอเวอรโหลด 1-04 44

โหมดการทํางาน 14-22 61

ดัชนี
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®
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ไ
ไมสอดคลองกับ Ul 23

ก
กระแสมอเตอร ( Amp) 1-24 41

กระแสรั่วไหล 8

กลายมาเปนระดับเพ่ิม-ลดของระดับเสาปฏิบัตงิาน 3

กวดตาม 56

การเขาถึงข้ัวตอสวนควบคมุ 26

การเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟหลัก 17

การเชื่อมตอมอเตอร 20

การเปรียบเทียบเอาทพุท 93

การเปดอัตโนมัตใินการดดัแปลงมอเตอรโดยอัตโนมัติ (ama) 33

การแสดงผลแบบตวัเลข 38

การควบคมุเบรก 101

การดควบคุม, เอาทพุต Dc 24 V 93

การดควบคุม, เอาทพุท Dc +10 V 93

การดควบคุม, การสื่อสารแบบอนุกรม Rs 485 93

การดควบคุม, การสือ่สารอนุกรม Usb 94

การตรวจสอบเบรครีซีสเตอร 2-15 48

การตอมอเตอรหลายตวัขนานกัน 35

การตัง้คามาตรฐาน 62

การตดิตัง้เชิงกล 14

การตดิตัง้แผงเจาะทะลุ 15

การตดิตัง้ทางไฟฟา 27, 30

การถอดแผนเจาะสําหรับสายเคเบิลเพ่ิมเติม 16

การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอัตโนมัต(ิama) 1-29 42

การปองกันเมื่อเกนิขีดจํากัด 2-13 48

การปองกันและคณุสมบัติ 95

การปองกันความรอนเกินของมอเตอร 35

การปองกนัมอเตอร 45, 95

การระบายความรอน 45

การรับรอง 4

การลดัวงจร 23

การสตารทโดยไมไดตั้งใจ 8

การหยุดแบบปลอดภัย 9

[กําลังมอเตอร Kw] 1-20 40

กําหนดเวลาความเร็วขาข้ึน ชุด 1 3-41 43

กําหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1 3-42 43

กําหนดการทํางานของรีเลย 5-40 59

ข
ขนาดเชิงกล 11

ขอความสถานะที่แสดง 37

ขอความสัญญาณเตอืน 97

ของปายชื่อมอเตอร 33

ขอมูลที่จําเปนเกี่ยวกับโครงสรางไฟสํารอง 3

ขอมูลท่ีจําเปนเกีย่วกบัโครงสรางการใชงาน Mct 10 3

ขอมูลบนปายชื่อ 33

ข้ัวตอทางไฟฟาทั้งหมด 30

ข้ัวตอสวนควบคมุ 27

ข้ัวรีเลยอิเลก็ทรอนิค 47

ขีดจํากดักําลงั(kw) เบรครีซีสเตอร 2-12 48

ค
[ความเร็ว Jog Hz] 3-11 52

[ความเร็วเบรคเริ่มทํางาน Hz] 2-22 50

ความเร็วเพิ่ม/ลด 29

ความเร็วรอบมอเตอร ( Rpm) 1-25 41

ความตานทานคงที่ 42

ความถี่มอเตอร ( Hz) 1-23 41

ความยาวและขนาดหนาตดัของสายเคเบิล 94

ความยาวและขนาดหนาตดัของสายเคเบิล-ตอ 95

คาอางองิแรงดนัไฟฟาผานโพเทนชิโอมิเตอร 29

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® ดัชนี
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คาอางองิโพเทนชิโอมิเตอร 29

คาอางอิงต่ําสุด 3-02 43

คาอางองิท่ีกําหนดลวงหนา 3-10 51

คาอางอิงสูงสุด 3-03 43

คําเตอืน 97

คําเตอืนเกี่ยวกับความปลอดปลอดภัย 7

คําเตอืนทั่วไป 8

คําแนะนําในการจํากดัทิ้ง 5

คุณลักษณะแรงบิด 1-03 44, 91

คุณลักษณะการควบคุม 95

ง
งานซอมบํารุง 8

ช
ชุดภาษา 1 40

ต
ตั้งกระแสใหเบรคเชิงกลทํางาน 2-20 50

ตั้งรอบมอฯ ใหเบรคกลทํางาน 2-21 50

ตัวกรอง Rfi 14-50 62

ตัวกรองคลื่นไซน 23

ตัวตานทานเบรค (โอหม) 2-11 48

ติดตั้งแบบชิดกันได 14

บ
บันทึกและถายโอนขอมูล 0-50 44

ป
ปอนขอมูลปายชื่อ 33

ฟ
ฟงกชันของเบรค 2-10 47

ฟวส 23

ภ
ภาษา 0-01 40

ม
มีการใช เซนเซอร Kty 101

มีชีล/ปลอกโลหะ 31

ร
ระดับแรงดนัไฟฟา 91

ระบบ 3

ระบบควบคมุเบรกเชิงกล 35

ระบบปองกนัความรอนมอเตอร 1-90 45

รายการตรวจสอบ 11

รูปแบบภาษาที่ 2 40

รูปแบบภาษาที่ 3 40

รูปแบบภาษาที่ 4 40

ว
วงจรข้ันกลาง 100

ส
สตารท/หยุด 28

สตารท/หยุด พัลส 28

สภาพแวดลอม 95

สภาพของการระบายความรอน 14

ดัชนี
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®
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สมรรถนะเอาทพุท (u, V, W) 91

สมรรถนะการดควบคุม 95

สวิตช S201, S202 และ S801 32

สัญลกัษณ 4

สายเคเบิลควบคุม 30, 31

ห
หนวยความเร็วมอเตอร 0-02 44

หนาจอกราฟก 37

อ
อกัษรยอ 5

อนิพุทดิจติอล: 91

อนิพุทพัลส/เอ็นโคดเดอร 93

อนิพุทอนาลอ็ก 92

อปุกรณเสริมระบบ 102

อปุกรณปองกนัไฟดูด (rcd) 8

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® ดัชนี
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