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1 วธีิการอานคูมอืการใชงาน

ชุดขับอัตโนมัติ VLT

คูมือการใชงาน

เวอรชันของซอฟตแวร: 6.0x

   

คาํแนะนาํการใชงานเหลานีส้ามารถนําไปใชกบัตัวแปลงความถี่ ชุดขบัอตัโนมัต ิVLT ทั้งหมดที่ใชซอฟตแวรเวอรชัน 6.0x

หมายเลขเวอรชันของซอฟตแวรจะดูไดจากพารามิเตอร 15-43 Software Version

 

1.1.1 วิธีการอานคูมือการใชงาน

ชุดขบัอตัโนมัต ิVLTถูกออกแบบใหเสาอากาศบนมอเตอรไฟฟามีประสิทธิภาพสูง โปรดอานคูมือนี้อยางรอบคอบเพือ่ใหใชงานไดอยางเหมาะสม การใชตัวแปลงความถี่ที-่

ไมถูกตองอาจทาํใหเกดิการทาํงานของตัวแปลงความถี่หรืออปุกรณที่เกีย่วของที่ไมเหมาะสม อายุการใชงานลดลงหรืออาจกอใหเกิดปญหาอื่นๆ

คําแนะนําการใชงานจะชวยคุณในการเริ่มตน ติดตั้ง โปรแกรม และแกไขปญหาชุดขบัอัตโนมัติ VLT.

ของคุณ ชุดขับอตัโนมัติ VLT มีระดับสมรรถนะเพลาสองแบบ FC 301 มีชวงตั้งแตสกาลาร (U/f) ถึง VVC+ และควบคุมมอเตอรอะซิงโครนัสมอเตอรเทานัน้. FC 302 เปน-

ตัวแปลงความถี่สมรรถนะสูงสําหรับมอเตอรอะซิงโครนสั รวมถึงมอเตอรถาวร และจัดการควบคุมมอเตอรหลากหลายประเภท เชน สกาลาร (U/f), VVC+ และการควบคุม-

มอเตอรฟลักซเวกเตอร.

คําแนะนาํการใชงานเหลานี้คลอบคลุมทั้ง FC 301 และ FC 302 เมื่อขอมูลครอบคลุมทัง้ 2 รุน เราจะหมายถึง ชุดขบัอัตโนมัติ VLT มิเชนน้ัน เราจะระบวุาเปน 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

- คําแนะนําการใชงานชุดขับอัตโนมัติ VLT มขีอมูลทีจ่าํเปนสําหรับการเริ่มการทาํงานและการใชงานชุดขับเคลื่อน

- ขอมูลทางเทคนคิเกีย่วกบัการออกแบบชุดขบัทั้งหมดมาจากชุดขับอัตโนมัติ VLTคูมือการออกแบบและรวมถึงการใชงานตัวปอนรหัส, เคร่ืองแยกและอุปกรณ-

เสริมรีเลย

- คูมือการโปรแกรม ชุดขับอตัโนมัต ิVLTมีขอมูลวิธีการตัง้โปรแกรมและมีพารามิเตอรทั้งหมดของตัวแปลงความถี่

- ชุดขับอัตโนมัติ VLT การกาํหนดใหหาขอมูลที่จาํเปนเกีย่วกบัโครงสรางการใชงานโปรฟบสัเพื่อการควบคุม การตรวจดูแล และการตั้งโปรแกรมชุดขับผานทาง

ระบบ  ฟลดบสั

- ชุดขับอัตโนมัติ VLT การกาํหนดใหหาขอมูลทีจ่ําเปนเกีย่วกบัโครงสรางการใชงานดีไวซเนตเพือ่การควบคุม การตรวจดูแล และการตั้งโปรแกรมชุดขับผานทาง

ระบบ fieldbus.

- ชุดขับอัตโนมัติ VLTขอมูลที่จาํเปนเกี่ยวกบัโครงสรางการใชงาน MCT 10เพือ่การติดตั้งและการใชงานของซอฟตแวรบนพีซี

- ขอมูลทีจ่ําเปนเกีย่วกับโครงสรางเครื่องมือใชสําหรับของชุดขับอัตโนมัต ิVLT IP21 / ประเภท 1 IP21 / การใชงานประเภท 1

- ชุดขับอัตโนมัติ VLT 24 V ขอมูลที่จําเปนเกีย่วกับโครงสรางไฟสํารอง เพือ่การติดต้ังอุปกรณเสริมไฟสํารอง DC 24V

ขอมูลทางเทคนิคของDanfoss สามารถหาไดจาก www.danfoss.com/drives

คูมือ
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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 คําย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

ตัวแปลงความถี่ 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

ขดีจาํกดัแรงบดิ TLIM

โวลต V

กระแสเอาทพุทสูงสุด IVLT,MAX

กระแสเอาทพทุทีพ่ิกดัที่จายโดยตัวแปลงความถี่ IVLT,N

 

1.1.5 คําแนะนําในการจํากดัทิง้ 

อปุกรณที่ประกอบดวยชิ้นสวนทางไฟฟาไมสามารถกาํจัดทิง้รวมกบัขยะทั่วไปได

ตองเก็บขยะอเิล็กทรอนิกส และไฟฟาแยกตางหากตามกฎหมายที่บังคับใชในปจจุบันและในระดับทองถ่ิน

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 1 วิธีการอานคูมอืการใชงาน
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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ชนดิ PM ตองแนใจวามอเตอรตัดการเชื่อมตอแลว กอนที่จะเปดตัวแปลงความถีเ่พือ่ซ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 - 480/500 V 0.37 - 7.5 kW 4 นาที

 11 - 75 kW 15 นาที

525 - 600 V 0.75 - 7.5 kW 4 นาที

 11 - 75 kW 15 นาที

525 - 690 V 11 - 75 kW 15 นาที

 

2.1.1 ไฟฟาแรงสูง 

แรงดันไฟฟาของตัวแปลงความถี่ มีอนัตรายเมื่อตัวแปลงความถี่ต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 - 500 V: ทีค่วามสูงเหนือระดับน้ําทะเลมากกวา 3 กม. โปรดติดตอ Danfoss เกี่ยวกับ PELV

525 - 690 V: ทีค่วามสูงเหนือระดับน้ําทะเลมากกวา 2 กม. โปรดติดตอ Danfoss เกี่ยวกับ PELV

 

2.1.2 คําเตือนเก่ียวกับความปลอดปลอดภัย

แรงดันไฟฟาของ ตัวแปลงความถี่ เปนอันตรายเมื่อตออยูกบัแหลงจายไฟหลัก การติดตั้งที่ไมถูกตองของมอเตอร ตัวแปลงความถี่ หรือ fieldbus อาจ

สงผลใหเกิดการเสียชีวิต บาดเจ็บรุนแรง หรืออปุกรณเสียหาย ดังน้ันจะตองปฏบิัติตามคําแนะนาํในคูมือน้ีเชนเดียวกับกฎขอบังคับของทองถ่ินและ-

ระดับประเทศและขอบงัคับดานความปลอดภยั

ขอบังคับดานความปลอดภยั

1. จะตองตัดการจายไฟไปยงั ตัวแปลงความถี ่หากจะตองมีการดําเนินงานซอมแซม ตรวจสอบวาไดตัดการจายไฟแลว และรอจนกวาเวลาที่จําเปนตองรอไดผาน-

ไปกอนที่จะถอดขัว้ของมอเตอรและแหลงจายไฟหลัก

2. ปุม [OFF] บน แผงควบคุม ของ ตัวแปลงความถี่ไมไดตัดการเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟหลัก ดังนัน้จะตองไมใชเปนสวิตชนริภัย

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

ตามกฏขอบังคับในระดับประเทศและทองถ่ิน

4. กระแสรั่วไหลลงดิน มีคาเกินกวา 3.5 mA

5. การปองกนัโหลดเกนิของมอเตอรไมไดรวมอยูในคามาตรฐานจากโรงงาน หากตองการใชฟงกชันน้ี ตั้งคาพารามิเตอร 1-90 Motor Thermal Protection เปนคา-

ขอมูลETRตัดการทาํงาน 1 [4] หรือคาขอมูล ETR การเตือน 1 [3]

6. หามถอดปลั๊กมอเตอรและแหลงจายไฟหลักในขณะที่ ตัวแปลงความถี่ เช่ือมตออยูกับแหลงจายไฟหลัก ตรวจสอบวาแหลงจายไฟหลักถูกปลดแลวและรอ-

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

7. โปรดทราบวา ตัวแปลงความถี ่ มีแหลงแรงดันทีม่ากกวา L1, L2 และ L3 เมื่อติดตั้งการแบงโหลด (การเชื่อมวงจรตัวกลางกระแสตรง) และแหลงจายไฟ-

ภายนอก 24 V DC ตรวจสอบวาทุกแหลงแรงดันถูกปลดออกและรอจนกวาเวลาที่จาํเปนตองรอไดผานไปกอนการเริ่มงานซอม

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 2 คําแนะนําเพื่อความปลอดภัยและคําเตือนทั่วไป
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การเตือนเกีย่วกบัการสตารทที่ไมต้ังใจ

1. มอเตอรสามารถถูกหยุดไดโดยใชคําสั่งดิจติัล คําสั่งบสั คาอางองิหรือการหยดุที่หนาเครื่องในขณะที ่ ตัวแปลงความถี ่ เช่ือมตออยูกบัแหลงจายไฟหลัก เมื่อ-

จําเปนตองพิจารณาเกีย่วกับความปลอดภยัสวนบคุคล (เชน ความเสี่ยงตอการบาดเจบ็ทีเ่กดิจากช้ินสวนของเครื่องจกัรขยบัจากการสตารทโดยไมตั้งใจ) เพือ่ให-

แนใจวาจะไมมีการสตารทโดยไมตั้งใจเกดิขึน้ ฟงกชันการหยดุเหลาน้ีจะไมเพียงพอ ในกรณีดังกลาว ตองตัดแหลงจายไฟหลัก หรือตองเปดทาํงานฟงกชัน การ-

หยุดแบบปลอดภยั (Safe Stop)

2. มอเตอรอาจสตารทในขณะตั้งคาพารามิเตอร หากขอนีจ้ะเปนเหตุใหเกดิอันตรายตอความปลอดภัยของบคุคล (เชน ไดรับบาดเจบ็จากการสัมผสักับชิ้นสวนของ-

เคร่ืองจักรที่เคลื่อนไหว) ตองปองกันการสตารทมอเตอร เชน โดยการใชฟงกชัน การหยุดแบบปลอดภยั (Safe Stop) หรือปองกนั การตัดการเชื่อมตอกับ-

มอเตอร

3. มอเตอรทีถู่กหยดุอยูในขณะทีย่ังเช่ือมตอกับแหลงจายไฟหลัก อาจจะสตารทไดหากเกดิฟอลตขึน้ในอุปกรณอเิล็กทรอนิกของตัวแปลงความถี่ หรือถาโหลดเกิน-

ช่ัวคราว หรือฟอลตในแหลงจายไฟหลัก หรือการเชื่อมตอมอเตอรไดรับการแกไข หากตองปองกนัการสตารทโดยไมตั้งใจเพราะเหตุผลดานความปลอดภยัของ-

บุคคล (เชน ความเสี่ยงตอการบาดเจบ็ทีเ่กดิจากการสัมผัสชิ้นสวนของเครื่องจกัรทีเ่คลื่อนไหว) ฟงกชันหยดุตามปกติของ ตัวแปลงความถี่ จะไมเพียงพอ

ในกรณดีังกลาว ตองตัดแหลงจายไฟหลัก หรือตองเปดทาํงานฟงกชัน การหยุดแบบปลอดภยั (Safe Stop)

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อใชฟงกชัน การหยดุแบบปลอดภยั (Safe Stop) ปฏบิัติตามคําแนะนําในสวน การหยุดแบบปลอดภยั (Safe Stop) ของ ชุดขบัอตัโนมัต ิVLT คูมือ-

การออกแบบ เสมอ

4. สัญญาณควบคุมจาก หรือภายในตัวแปลงความถี่ อาจเปดทาํงานผิดพลาด ถูกหนวงเวลา หรือลมเหลวที่จะแสดงผลโดยส้ินเชิง ซ่ึงเปนกรณทีี่เกิดขึน้ไดยาก เมื่อ-

ใชงานในสถานการณทีค่วามปลอดภยัเปนสิ่งสําคัญยิง่ เชน เมื่อควบคุมฟงกชันเบรคแมเหล็กไฟฟาของการใชงานการชักขึน้ ตองไมพึง่พาสัญญาณควบคุมเหลา-

นี้อยางเดียว

การสัมผัสชิ้นสวนที่มีไฟฟาอาจเปนอันตรายรายแรง แมหลังจากไดตัดการเชื่อมตออปุกรณจากแหลงจายไฟหลัก

และควรดูใหแนใจวา อินพุทแรงดันอื่นๆ ไดถูกปลดการเชื่อมตอแลว เชน แหลงจายไฟภายนอก 24 V DC การแบงรับโหลด (การเชื่อมตอ DC ของวงจร-

ขัน้กลาง) รวมถึงการตอมอเตอรสําหรับการสํารองทางจลน

ระบบทีต่ิดตั้งตัวแปลงความถี่ หากจาํเปน ตองไดรับการติดต้ังอปุกรณตรวจสอบและปองกันเพิ่มเติมตามระเบียบดานความปลอดภยัทีม่ีผลใช เชน

กฎหมายเกีย่วกับเครื่องมือจกัรกล ระเบยีบเพือ่การปองกนัอุบตัิเหตุ ฯลฯ การแกไขตัวแปลงความถี่โดยการจัดการทีซ่อฟตแวรปฏบิตัิการ สามารถ-

กระทําได

โนตสําหรับผูอาน

สถานการณทีเ่ปนอันตรายควรไดรับการบงช้ีโดยผูกาํหนดการทํางานของเครื่อง/ผูรวมระบบเครื่อง ซ่ึงรับผดิชอบในการวางมาตรการปองกันทีจ่าํเปน

ตองติดตั้งอุปกรณตรวจสอบและปองกันเพิม่เติมรวมไวตามระเบยีบดานความปลอดภยัที่มีผลใช เชน กฎหมายเกีย่วกับเครื่องมือจกัรกล ระเบียบเพื่อ-

การปองกันอบุตัิเหตุ

โนตสําหรับผูอาน

รถเครน รถยนต และรอก:

ตองมีระบบสํารองสําหรับการควบคุมเบรคภายนอกเสมอ ไมวาในสถานการณใด ตัวแปลงความถี่ตองไมใชวงจรนริภยัหลัก สอดคลองตามมาตรฐานที-่

เกีย่วของ เชน

รอกและรถเครน: IEC 60204-32

รถยก: EN 81

โหมดปองกัน

หลังจากเกินขอจํากัดของฮารดแวรที่กระแสมอเตอรหรือแรงดันไฟลิงค DC ตัวแปลงความถี่จะเขาสู "โหมดการปองกนั" "โหมดการปองกนั" คือการเปลี่ยนวิธีการปรับแตง

PWM และความถี่ควบคุมชวงต่ําเพื่อลดอตัราการสูญเสีย โดยจะดําเนินตอเนื่องเปนเวลา 10 วินาทหีลังจากเกิดขอบกพรองลาสุด และเพิม่ความนาเชื่อถือรวมทัง้ความแขง็-

แรงของตัวแปลงความถี่ขณะกําหนดการควบคุมมอเตอรแบบสมบูรณแบบอีกคร้ัง

ในการชักรอก "โหมดการปองกนั" จะไมสามารถใชไดเนื่องจากตัวแปลงความถี่จะไมสามารถอยูในโหมดนีต้อไปอกีโดยจะขยายเวลากอนเปดใชงานเบรก ซ่ึงไมแนะนาํ-

ใหทํา

"โหมดปองกนั" สามารถปดใชงานไดโดยต้ังคา พารามิเตอร 14-26 Trip Delay at Inverter Faultเปนศูนย ซ่ึงตัวแปลงความถี่จะตัดการทาํงานทันทีหากเกนิขดีจํากดัของ-

ฮารดแวรตัวใดตัวหน่ึง

โนตสําหรับผูอาน

แนะนําใหปดการใชงานโหมดปองกนัในการใชงานการชักขึ้น(Hoisting) (พารามิเตอร 14-26 Trip Delay at Inverter Fault = 0)

 

2 คําแนะนําเพื่อความปลอดภัยและคําเตือนทั่วไป
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®

8 MG.33.AG.9A - VLT®เปนเครื่องหมายการคาทีจ่ดทะเบยีนของ Danfoss

2  



2.1.3 คําเตือนทั่วไป 

การเตือน

การสัมผสัชิ้นสวนทางไฟฟาอาจมีอนัตรายอยางรายแรง แมวาอปุกรณจะตัดการเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟหลักแลวก็ตาม

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

สําหรับการสํารองทางจลน

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

ใชเวลารอนอยกวานีไ้ดเฉพาะในกรณีที่บงช้ีไวบนปายชือ่สําหรับชุดทีร่ะบเุทานั้น

กระแสร่ัวไหล

กระแสรั่วลงดินจากตัวแปลงความถี ่มีระดับเกิน 3.5 mA เพื่อใหมั่นใจไดวาสายดินมีการเชื่อมตอทางกลที่ดีกับจดุตอลงดิน (ข้ัวตอ 95) ขนาดหนาตัด-

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

อปุกรณปองกันไฟดูด (RCD)

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

พิเศษ ควรใชเฉพาะ RCD ของประเภท B (หนวงเวลา) ทีด่านจายไฟของผลิตภณัฑนีเ้ทานั้น ดูขอมูลเพิ่มเติมเกี่ยวกบัการใชงาน RCD ที่ MN.90.GX.

02

การปองกันสายดินของชุดขับอัตโนมัติ VLT และการใช RCD จะตองปฏบิตัิตามกฏเกณฑของประเทศและทองถ่ินเสมอ

โนตสําหรับผูอาน

สําหรับการประยกุตใชงานการยกหรือการชักรอกในแนวดิ่ง แนะนาํอยางมากที่จะตองตรวจสอบใหแนใจวา โหลดสามารถถูกหยดุไดในกรณีฉกุเฉนิ-

หรือการทาํงานผดิปกติของสวนประกอบใดสวนประกอบหนึ่ง เชน คอนแทกเตอร เปนตน

ถาตัวแปลงความถี่อยูในโหมดสัญญาณเตือน หรือในสถานการณทีเ่กดิแรงดันเกนิ เบรคเชิงกลจะตัด

 

2.1.4 กอนเริม่ตนงานซอมบํารงุ 

1. ใหปลดตัวแปลงความถี่ออกจากแหลงจายไฟหลัก

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

3. รอการถายประจขุอง DC-link ดูระยะเวลาทีฉ่ลากคําเตือน

4. ถอดสายเคเบิลมอเตอร

 

2.1.5 การหยุดแบบปลอดภัยของFC 300

FC 302 และรวมถึงFC 301 ในกรอบหุม A1, cสามารถดําเนนิการฟงกชัน ปดแรงบดินริภยั (ตามที่กําหนดโดย IEC 61800-5-2) หรือ การหยดุ หมวด 0 (ตามที่กาํหนด-

ไวใน EN 60204-1)

FC 301 กรอบหุม A1: เมื่อการหยุดแบบปลอดภยัถูกติดตั้งมาพรอมกบัชุดขับ ตําแหนงที่ 18 ของรหัสชนิดจะตองเปน T หรือ U หากตําแหนงที่ 18 เปน B หรือ X ข้ัว-

ตอ 37 การหยุดแบบปลอดภยั จะไมถูกติดตั้งในชุดขบั

ตัวอยางเชน:

รหัสประเภทสําหรับ FC 301 A1 พรอมกับการหยดุแบบปลอดภยั: FC-301PK75T4Z20H4TGCXXXSXXXXA0BXCXXXXD0

คูมือ
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โดยไดรับการออกแบบและผานการอนุมัติใหเหมาะสมกบัขอกาํหนด:

- Safety Cat. 3 (EN 954-1) / PL “d” (ISO 13849-1)

- ระดับประสิทธิภาพ "d" ใน ISO EN 13849-1

- สมรรถนะ SIL 2 ใน IEC 61508 และ EN 61800-5-2

- SILCL 2 ใน EN 61062

เคร่ืองมือสําหรับใชงานนี้เรียกวาการหยุดแบบปลอดภยั กอนทีจ่ะทาํการผสานและใชการหยดุแบบปลอดภยัในการติดตั้ง การวิเคราะหความเสี่ยงอยางละเอียดในการติดตั้ง-

จะตองไดรับการดําเนินการเพื่อทีจ่ะพิจารณาวา การทํางานการหยดุแบบปลอดภยัและระดับความปลอดภยัมีความเหมาะสมและเพยีงพอหรือไม

หลังการติดตั้งการหยุดแบบปลอดภยั (Safe Stop) ตองดําเนินการตามขอกาํหนดการทดสอบตามทีร่ะบใุนสวนการทดสอบขอกาํหนดหนาที่การ-

ทํางานการหยุดแบบปลอดภยั (Safe Stop) ของคูมือการออกแบบ โดยถือเปนขอบงัคับทีจ่ะตองผานการทดสอบระบบเพือ่ใหเปนไปตามเกณฑความ-

ปลอดภยัหมวด 3 (EN 954-1) / PL “d” (ISO 13849-1)

คาตอไปนีเ้กีย่วของกบัประเภทที่แตกตางกันของระดบัความปลอดภยั:

ระดับประสิทธิภาพ "d":

- MTTFD (เวลาเฉลี่ยตอความลมเหลวทีเ่ปนอนัตราย) 24816 ป

- DC (Diagnstic Coverage): 99,99%

- หมวด 3

สมรรถนะ SIL 2, SILCL 2:

- PFH (ความนาจะเปนของความลมเหลวทีเ่ปนอันตรายตอชั่วโมง) = 7e-10FIT = 7e-19/h

- SFF (เศษสวนความลมเหลวทีป่ลอดภยั) > 99%

- HFT (ความตานทานฟอลตของฮารดแวร) = 0 (สถาปตยกรรม 1oo1D)

เพื่อใหการติดต้ังและใชฟงกชันการหยดุแบบปลอดภยั (Safe Stop) ไดตามขอกําหนดของ Safety Cat. 3 (EN 954-1) / PL “d” (ISO 13849-1) ตองปฏบิัติตามขอมูลที-่

เกี่ยวของและคําแนะนาํใน ชุดขับอตัโนมัต ิ VLT คูมือการออกแบบ MG.33.BX.YY ! ขอมูลและคําแนะนาํในคูมือการใชงานเลมนีย้งัไมเพยีงพอสําหรับการใชงานฟงกชัน-

การหยดุแบบปลอดภยั (Safe Stop) อยางถูกตองและปลอดภยั!

คํายอที่เกีย่วของกบัความปลอดภยัในการทํางาน

คํายอ คาอางอิง คําอธิบาย

หมวด EN 954-1 หมวดความปลอดภยั ระดับ 1-4

FIT  ความลมเหลวในเวลา: 1E-9 ชั่วโมง

HFT IEC 61508 ความตานทานฟอลตของฮารดแวร: HFT = n คาเฉลี่ย, โดยทีฟ่อลต n+1 สามารถเปนสาเหตุความบกพรอง-

ของฟงกชันความปลอดภยั

MTTFd EN ISO 13849-1 เวลาเฉลี่ยตอความลมเหลวที่เปนอนัตราย: (จํานวนรวมของหนวยอายุ) / (จาํนวนความลมเหลวทีเ่ปนอนัตราย-

และตรวจไมพบ) ระหวางรอบการวัดผลทีร่ะบภุายใตเงื่อนไขที่ระบุ

PFHd IEC 61508 ความนาจะเปนของความลมเหลวที่เปนอันตรายตอช่ัวโมง คานี้จะถูกพิจารณาหากอุปกรณนริภยัทํางานระดับ-

สูง (มากกวาหน่ึงครั้งตอป) หรือโหมดตอเนื่องของการทาํงาน โดยที่ความถีข่องความตองการทํางานทีเ่กดิขึ้น-

กบัระบบที่เกีย่วของกับความปลอดภยั สูงกวาหนึง่คร้ังตอป หรือสูงกวาสองครั้งของความถี่การทดสอบพสิูจน

PL EN ISO 13849-1 ระดับประสิทธิภาพ: สอดคลองกับ SIL, ระดับ a-e

SFF IEC 61508 เศษสวนความลมเหลวทีป่ลอดภัย [%] อตัราเปอรเซ็นตของความลมเหลวทีป่ลอดภยัและความลมเหลวที่เปน-

อนัตรายทีต่รวจพบของฟงกชันนริภยัหรือระบบบยอยที่เกี่ยวของกับความลมเหลวทั้งหมด

SIL IEC 61508 ระดับรวมของความปลอดภยั

STO EN 61800-5-2 แรงบิดนิรภยัปด

2 คําแนะนําเพื่อความปลอดภัยและคําเตือนทั่วไป
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2 คําแนะนําเพื่อความปลอดภัยและคําเตือนทั่วไป
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2.1.6 การติดตั้งการหยุดแบบปลอดภัย - FC 302 เฉพาะ (และ FC 301 ใน เฟรมขนาด A1)

ในการติดต้ังการหยดุในหมวด 0 (EN60204) ใหสอดคลองกับหมวด-

ความปลอดภยั 3 (EN 954-1) / PL “d” (ISO 13849-1) ใหปฏบิติัตาม-

คําแนะนําเหลาน้ี:

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

ตัดหรือแยกจมัเปอรจะไมเพียงพอกบัจุดประสงคนี ้ โปรดถอดออก-

ทัง้หมดเพื่อหลีกเลี่ยงการลัดวงจร ดูจัมเปอรทีภ่าพประกอบ

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

การลัดวงจร แหลงจายแรงดัน 24 V DC ตองสามารถถูกตัดวงจรได-

ดวยอุปกรณตัดวงจร Cat. 3 (EN 954-1) / PL “d” (ISO 13849-1)

หากอปุกรณตัดและตัวแปลงความถี่ต้ังอยูในแผงการติดต้ังเดียวกนั

คุณสามารถใชสายเคเบิลทัว่ไปแทนสายแบบมีการปองกนั

3. ฟงกชันการหยดุแบบปลอดภยั (Safe Stop) จะตรงตาม Cat. 3 (EN

954-1) / PL “d” (ISO 13849-1) ตอเมื่อมกีารปกปองโดยเฉพาะจาก-

หรือมีการหลีกเลี่ยงภาวะที่มีสื่อนาํพลังงาน การปกปองดังกลาว-

สามารถทาํไดโดยใช FC 302 ทีม่ีการปองกันระดับ IP54 หรือสูงกวานัน้

หากใช FC 302 ที่มีการปองกนัต่ํากวา (หรือ FC 301 A1 ทีส่งมอบให-

พรอมกบักรอบหุม IP21 เทานั้น) จะถูกใช ดังนั้นตองแนใจวาสภาพ-

แวดลอมการทํางานตรงกบัภายในของสวนหอหุม IP54 แนวทางแกไข-

ทีชั่ดเจน หากมีความเสี่ยงของภาวะที่มีสื่อนําพลังงานในสภาพ-

แวดลอมการทํางาน คอืการติดตั้งอปุกรณในตูที่จะใหการปองกัน IP54

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

ภาพประกอบดานลางแสดงหมวดการหยุด 0 (EN 60204-1) ทีม่ี Safety Cat. 3 (EN 954-1) / PL “d” (ISO 13849-1) การตัดวงจรจะเกดิจากหนาสัมผัสเชื่อมตอของประตู-

เปดออก ภาพประกอบนี้ยังแสดงวิธีการเชื่อมตอสวนของฮารดแวรที่ไมเกีย่วของกบัความปลอดภยัดวย

ภาพประกอบ 2.2: ภาพประกอบมุมมองที่สําคญัของการติดต้ังเพือ่ใหสอดคลองตามหมวดการหยดุ 0 (EN 60204-1) ทีม่ี Safety Cat. 3 (EN 954-1) / PL

“d” (ISO 13849-1)

 

2.1.7 ไฟสายหลักสําหรับ IT

พารามิเตอร 14-50 RFI Filter สามารถใช เพื่อปลดตัวเกบ็ประจ ุRFI ภายในจากตัวกรอง RFI ไปสายดินในตัวแปลงความถี่ 380 - 500 V หากทําเชนน้ี จะทําใหประสิทธิภาพ-

ของ RFI ลดลงไปทีร่ะดับ A2 สําหรับตัวแปลงความถี ่525 - 690 V พารามิเตอร 14-50 RFI Filter จะไมทํางาน สวิตช RFI ไมสมารถที่จะถูกเปดได
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3 วิธีการติดตั้ง
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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: แผนผังแสดงการติดตั้งพืน้ฐาน ซ่ึงประกอบ-

ดวยสายหลัก มอเตอร ปุมสตารท/หยดุ และโพเทนชิโอมิเตอร-

สําหรับการปรับความเร็ว

 

3.1.2 รายการตรวจสอบ

เมื่อนาํตัวแปลงความถี่ออกจากกลอง ตรวจใหแนใจวาเครื่องไมมีความเสียหายและมีความสมบูรณ

สําหรับระดับพลังงานไปดูตารางขนาดเครื่องกลในหนาถัดไป

ขอแนะนําใหเลือกไขควง (ฟลลิปส ไขควงแฉกหรือไขควงดาว) มีดตัด สวาน และมีด ไวใหพรอมสําหรับการถอดเครื่องออกจากกลองและติดต้ังตัวแปลงความถี ่กลอง-

บรรจุสําหรับเคสเหลานี้ประกอบดวยสิง่ของตามทีแ่สดง ถุงใสอุปกรณเสริม เอกสาร และตัวเครื่อง ขึน้อยูกบัวาอปุกรณเสริมทีป่ระกอบไวอาจจะมี 1 หรือ 2 ถุงและเอกสาร-

คูมือ 1 ชุดหรืออาจจะมากกวานัน้

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

3.2.1 การติดตั้งเชิงกล 

ทกุขนาดเฟรมสามารถ ติดตั้งแบบชิดกนั ยกเวนเมื่อใช ชุดกรอบหุม IP21/IP4X/ ประเภท 1 (ดูสวน ตัวเลือกและอปุกรณเสริมของคูมือการออกแบบ)

หากใชชุดเคส IP 21 กับเคส A1, A2 หรือ A3 จะตองมีระยะหางระหวางชุดขับเคลื่อนอยางนอย 50 มม.

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

ความแตกตางสําหรับอากาศที่ไหลผานของเคส

ขนาด-
เฟรม A1* A2 A3 A4 A5 B1 B2 B3 B4 C1 C2 C3 C4

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

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

* FC 301 เทาน้ัน

1. เจาะรูตามระยะทีใ่หมา

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

ตาราง 3.1: การติดตั้งขนาดเฟรม A4, A5, B1, B2, C1 และC2 บนผนังทีไ่มแขง็แรง ตองติดต้ังชุดขบัเคลื่อนบนแผนยดึหลัง A เนือ่งจากอากาศทีไ่หลผานแผนระบาย-

ความรอนมีไมเพยีงพอ

เฟรม
แรงบดิในการขนัฝาปด (Nm)

IP20 IP21 IP55 IP66
A1 * - - -
A2 * * - -
A3 * * - -
A4/A5 - - 2 2
B1 - * 2,2 2,2
B2 - * 2,2 2,2
B3 * - - -
B4 2 - - -
C1 - * 2,2 2,2
C2 - * 2,2 2,2
C3 2 - - -
C4 2 - - -
* = ไมมีสกรูสําหรับใชขนั
- = ไมปรากฏ

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®

18 MG.33.AG.9A - VLT®เปนเครื่องหมายการคาทีจ่ดทะเบียนของ Danfoss

3  



3.2.2 การติดตัง้แผงเจาะทะลุ

ชุดติดตั้งแผงเจาะทะลุมีจาํหนายสําหรบัชุดตัวแปลงความถี่ VLT HVAC FC 102, VLT Aqua Drive และชุดขับอตัโนมัต ิVLT

หากตองการเพิม่การระบายความรอนใหกบัแผนระบายความรอน และลดความลึกของแผง ใหติดต้ังตัวแปลงความถี่ในแผงเจาะทะลุได นอกจากนี้ สามารถนาํพัดลมภายใน-

ออกได

เคร่ืองมือสําหรบัใชงานจะเปนประโยชนสําหรับหอA5 เร่ือยไปจนถึง C2

โนตสําหรับผูอาน

ชดุประกอบนีไ้มสามารถใชไดกับฝาครอบดานหนาแบบหลอ ตองใชฝาครอบพลาสติก IP21 แทน

ขอมูลในตัวเลขการออกคําสั่งจะพบไดจากหมายเลขการออกคําสั่งในคูมือการออกแบบ

ขอมูลรายละเอียดเพิ่มเติมมีอยูในคําแนะนําชุดติดตั้งแผงเจาะทะล,ุ MI.33.HX.YY โดยที ่yy=รหัสภาษา

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 3 วิธีการติดตั้ง
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3.3 การติดตั้งทางไฟฟา

โนตสําหรับผูอาน

สายเคเบิลทั่วไป

การติดตั้งสายเคเบลิตองสอดคลองระเบียบขอบงัคับภายในประเทศเกี่ยวกบัพื้นที่หนาตัดและอุณหภมูิแวดลอม แนะนาํใหใชตัวนําทองแดง (75°C)

ตัวนําอลูมิเนียม

ขั้วตอสามารถตอเขากันกบัตัวนําอลูมิเนียมได แตผวิสัมผสัของตวันาํจะตองสะอาดและจะตองกาํจัดคราบออกซิไดซออกและหุมปดดวยวาสลีนทีม่ีความเปนกลาง-

ปราศจากกรดกอนที่จะเช่ือมตอกับตัวนาํนี้

นอกจากน้ี จะตองขันย้ําสกรูทีข่ั้วตออีกคร้ังหน่ึงหลังจากทีอ่ลูมิเนียมออนตัวได 2 วนั จงึจําเปนอยางยิ่งทีจ่ะตองทาํใหจดุตอที่ข้ัวน้ีมคีวามแนนเพียงพออยูเสมอ มิฉะนัน้ผ-ิ

วอลูมิเนยีมจะเกดิการออกซิไดซขึน้ได

แรงบดิในการขันแน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
และมอเตอร

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 -
A4 0.25-2-2 kW 0.37-4 kW
A5 3-3.7 kW 5.5-7.5 kW -
B1 5.5-7.5 kW 11-15 kW - สายเคเบิลของแหลงจายไฟ ตัวตานทานเบรก การแบงโหลด

และมอเตอร
1.8 Nm

รีเลย 0.5-0.6 Nm
ลงดิน 2-3 Nm

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

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
และมอเตอร

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
และมอเตอร

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
และมอเตอร

10 Nm

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

C2 30-37 kW 55-75 kW 30-75 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
และมอเตอร

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
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3.3.1 การเดินสายไฟควบคุมและสวนกําลังสําหรบัสายเคเบลิแบบไมมีชีล

แรงดันเหนีย่วนํา!

รันสายเคเบิลมอเตอรจากชุดขับเคลื่อนหลายชุดแยกจากกนั แรงดันเหนีย่วนาํจากเอาทพทุสายเคเบิลมอเตอรทีท่ํางานรวมกนัสามารถประจคุาพาซิ-

เตอรของอปุกรณได แมจะปดและล็อคอุปกรณแลว หากไมดําเนนิการรันเอาทพทุสายเคเบลิแยกจากกนัอาจสงผลใหเสียชีวติหรือไดรับบาดเจบ็รุนแรง

รันกาํลังอินพุทของชุดขบัเคล่ือน การเดินสายมอเตอร และการเดินสายควบคุม ในวงจรเมทาลิคหรือเทรยแยกกัน 3 ทาง เพือ่แยกสัญญาณรบกวน-

ความถี่สูง หากไมแยกกาํลัง มอเตอร และการเดินสายควบคุม อาจสงผลใหตัวควบคุมและอุปกรณทืีเ่กีย่วของทํางานไดไมเต็มประสิทธิภาพ

เนื่องจากสายไฟนําพลัสไฟฟาความถี่สูง จงึเปนสิ่งสําคัญทีจ่ะตองรันอินพุทกําลังและกําลังมอเตอรในทอรอยสายที่แยกกนั หากสายไฟขาเขารันในทอรอยสายเดียวกันกบั-

สายไฟมอเตอร พัลสเหลานี้สามารถสงสัญญาณรบกวนไฟฟาควบคูกลับมายงัวงจรกาํลังไฟฟา ควรแยกสายควบคุมตางหากจากสายไฟฟาแรงดันสูงเสมอ

เมื่อไมไดใชสายเคเบลิ แบบถักเกลียว/หุมเกราะ ทอรอยสายอยางนอย 3 ทอ ตองเช่ือมตอกบัอปุกรณเสริมแผง (ดูภาพดานลาง)

• การเดินสายไฟเขาสูกรอบหุม

• การเดินสายไฟจากกรอบหุมไปยงัมอเตอร

• การเดินสายควบคุม

ภาพประกอบ 3.2: การเชื่อมตอการเดินสายควบคุมและสายไฟ
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3.3.2 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

 

3.3.3 การเช่ือมตอกับแหลงจายไฟหลัก และการตอลงดิน

โนตสําหรับผูอาน

ปลั๊กของตัวเชื่อมทีใ่ชสาํหรับแหลงจายไฟสามารถใชงานไดกับตัวแปลงความถี่ถึง 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อุปกรณเสริม

3. เสียบปลั๊กคอนเน็กเตอร 91(L1), 92(L2), 93(L3) จากถุงใสอุปกรณเสริม เขากับขัว้ตอทีม่ีสัญลักษณ MAINS ที่สวนลางของตัวแปลงความถี่

4. เช่ือมตอสายไฟหลักเขากับปลั๊กคอนเนก็เตอรหลัก

5. ยึดสายเคเบิลกับดวยตัวยดึที่ใหมา

โนตสําหรับผูอาน

ตรวจสอบวาแรงดันไฟฟาสายหลักสอดคลองกับคาแรงดันไฟฟาสายหลักทีร่ะบุไวบนปายชื่อ

ไฟสายหลักสําหรับ IT

หามตอตัวแปลงความถี่ชนดิ 400 V ทีม่ีตัวกรอง RFI-filters เขากับแหลงจายไฟสายหลักที่มีแรงดันระหวางเฟสกับดินสูงเกนิกวา 440 V

หนาตัดของสายเคเบิลทเีชื่อมตอลงดินจะตองมีพืน้ที่หนาตัดอยางนอย 10 มม.2 หรือสองเทาของปลายขัว้สายหลักที่แยกจากกนัตามมาตรฐาน EN

50178

การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักจะตองตอเขากับสวิตชตัดตอนหลัก หากมีสวิตชติดตั้งมาดวย

3 วิธีการติดตั้ง
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การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักสําหรับ ขนาดเฟรม A1, A2 และ A3:
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ขัว้ตอหลัก ขนาดเฟรม A4/A5 (IP 55/66)

เมื่อใชสวิตชตัดตอน (ขนาดเฟรม A4/A5) PE จะตองยดึทางดานซายชองชดุขับเคลื่อน

ภาพประกอบ 3.3: การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลักของเคส B1

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

12)

ภาพประกอบ 3.4: การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลัก ขนาด B3

(IP20)

3 วิธีการติดตั้ง
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ภาพประกอบ 3.5: การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลัก ขนาด B4

(IP20)

ภาพประกอบ 3.6: การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลัก ขนาด C1 และ

C2 (IP21/NEMA ประเภท 1 และ IP55/66/NEMA ประเภท 12)

ภาพประกอบ 3.7: การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลัก ขนาด C3

(IP20)
ภาพประกอบ 3.8: การเชื่อมตอแหลงจายไฟหลัก ขนาด C4

(IP20)

โดยทัว่ไปสายเคเบลิของแหลงจายไฟเปนสายเคเบิลแบบไมมีชีล
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3.3.4 การเช่ือมตอมอเตอร 

โนตสําหรับผูอาน

เพื่อใหสอดคลองกับขอกําหนดการแพรกระจาย EMC ขอแนะนําใหใชสายเคเบลิ  แบบถักเกลียว/หุมเกราะ หากใชสายเคเบลิแบบไมมีชีล/ไมหุมเกราะ

โปรดดูสวน การเดินสายไฟและการเดินสายควบคุมสําหรับสายเคเบิลแบบไมมีชีล สําหรับขอมูลเพิ่มเติม โปรดดูที ่ผลการทดสอบ EMC ในคูมือการ-

ออกแบบ

ดูหัวขอ ขอมูลจําเพาะทั่วไป สําหรับขนาดของภาคตดัขวางและความยาวสายเคเบลิที่เหมาะสม

สวนชีลของสายเคเบลิ: หลีกเลี่ยงการยดึดวยการบิดเกลียวที่ปลายสายชีล (หางหมู) ซ่ึงจะลดประสิทธิผลในการชีลทีค่วามถี่สูง ถาจําเป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

ความยาวและพืน้ที่หนาตัดของสายเคเบิล ตัวแปลงความถีน่ี้ผานการทดสอบดวยสายเคเบลิที่มีความยาวและพืน้ทีห่นาตัดของสายเคเบลิตามทีร่ะบไุว หากภาคตัด-

ขวางเพิม่ขึ้น คาความเปนตัวเก็บประจขุองสายเคเบิล ซ่ึงรวมถึงการรั่วไหลของกระแส อาจเพิม่ขึน้ และความยาวสายเคเบิลตองถูกลดลงตามลําดบั พยายามใชสายเคเบิล-

มอเตอรใหสั้นทีสุ่ดเทาที่จะสามารถทําไดเพือ่ลดระดับสัญญาณรบกวนและกระแสรั่วไหล

ความถีส่วิตชิ่ง เมื่อใชตัวแปลงความถี่รวมกับตัวกรองคล่ืนไซน เพื่อลดเสียงรบกวนจากมอเตอร จะตองตั้งความถี่สวติช่ิงตามคําแนะนาํของตัวกรองคลื่นไซน ใน

พารามิเตอร 14-01 Switching Frequency

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นดีคัปปลิงใหแนน โดยใชสกรูและแหวนจากถุงใสอปุกรณประกอบ

มอเตอรมาตรฐานอะซิงโครนสัสามเฟสทุกชนิดสามารถเชื่อมตอเขากับตัวแปลงความถี่ได โดยปกติ มอเตอรขนาดเล็กจะเชื่อมตอแบบสตาร (230/400 V, D/Y) และปกติ-

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

ภาพประกอบ 3.9: การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ A1, A2 และ A3

ภาพประกอบ 3.10: การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ ขนาด A4/A5 (IP

55/66/NEMA ประเภท 12)

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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ภาพประกอบ 3.11: การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ ขนาด B1 และ B2

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

NEMA ประเภท 4X)

ภาพประกอบ 3.12: การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับ ขนาด B3

ภาพประกอบ 3.13: การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับเคส B4 .

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 3 วิธีการติดตั้ง
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ภาพประกอบ 3.14: การเชื่อมตอมอเตอรของเคส C1 และ C2 (IP

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

ภาพประกอบ 3.15: การเชื่อมตอมอเตอรสําหรับเคส C3 และ C4.

ภาพประกอบ 3.16: ชองเสียบสายสําหรับเคส B1. การใชชองวาง-

ทีร่ะบเุปนเพยีงคําแนะนาํเทานัน้ ยังสามารถดําเนนิการในรูปแบบ-

อืน่ไดอกี

ภาพประกอบ 3.17: ชองเสียบสายสําหรับเคส B2. การใชชองวาง-

ทีร่ะบเุปนเพยีงคําแนะนาํเทานัน้ ยังสามารถดําเนนิการในรูปแบบ-

อืน่ไดอกี

ภาพประกอบ 3.18: ชองเสียบสายสําหรับเคส C1 การใชชองวาง-

ทีร่ะบเุปนเพียงคําแนะนาํเทานัน้ ยงัสามารถดําเนินการในรูปแบบ-

อืน่ไดอกี

ภาพประกอบ 3.19: ชองเสียบสายสําหรับเคส C2. การใชชองวาง-

ทีร่ะบเุปนเพียงคําแนะนาํเทานัน้ ยงัสามารถดําเนินการในรูปแบบ-

อืน่ไดอกี

ชองรอยสายเคเบิลหากไมไดใช สามารถปดดวยหวงยางได (สําหรับ IP 21) ขอมูลเพิ่มเติมและหมายเลขสั่งซ้ือสามารถดูไดในคูมือการออกแบบ

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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ขั้วต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อเชื่อมโดยแยกตางหากกนั

1)การเชื่อมตอลงดินที่ปลอดภยั

โนตสําหรับผูอาน

ในกรณทีี่ใชมอเตอรที่ไมมีกระดาษฉนวนระหวางเฟส หรือ-

การเสริมฉนวนอ่ืนๆ ทีเ่หมาะสมสาํหรับทาํงานกับการจาย-

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

ไซน ทีเ่อาทพทุของตัวแปลงความถี่

 

3.3.5 ฟวส 

การปองกนัวงจรยอย:

เพือ่ปองกันการติดตั้งตออันตรายจากไฟฟาและเพลิงไหม ทกุวงจรยอยในการติดตั้งสวติชเกยีร เคร่ืองจกัร ฯลฯ จะตองมีการปองกนัการเกิดไฟฟาลัดวงจรและกระแสไฟ-

เกนิตามกฎระเบยีบทัง้ในและตางประเทศ

การปองกนัการลัดวงจร:

ตัวแปลงความถี่จะตองมีการปองกันการเกิดไฟฟาลัดวงจรเพือ่หลีกเลี่ยงอนัตรายจากไฟฟาหรือเพลิงไหม Danfoss แนะนําใหใชฟวสตามที่ไดระบุไวดานลางนี ้ เพือ่-

ปองกนัผูปฏบิัติงานและอปุกรณอื่นๆ ในกรณทีี่เกดิฟอลตขึ้นภายในชุดขับเคลื่อน ตัวแปลงความถี่มกีารปองกันไฟฟาลดัวงจรไดอยางสมบูรณในกรณีทีเ่กดิการลัดวงจรที่-

เอาทพุทของมอเตอร

การปองกันกระแสเกิน:

มีการปองกนัโหลดเกินเพื่อหลีกเลี่ยงอนัตรายจากเพลิงไหม อนัเนือ่งมาจากสายเคเบลิในการติดตั้งมีความรอนสูงเกินไป ตัวแปลงความถี่มีการปองกนักระแสไฟเกนิติดตั้ง-

อยูภายใน ซ่ึงสามารถใชปองกนัการเกิดโหลดเกินที่ตนทาง (ไมรวมการประยุกตใชงานตาม UL) ดูพารามิเตอร 4-18 Current Limit 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) แรงดันพกิัดตํ่าสุด 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

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 3 วิธีการติดตั้ง
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FC ประเภท ขนาดฟวสสูงสุด1) แรงดันพกิัดต่ําสุด 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

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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FC ประเภท 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 ที่มีขนาดเทากันและ จาํนวน-

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

FC ประเภท 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 ที่มีขนาดเทากันและ จาํนวน-

แอมแปรที่อาจจะทดแทนกันได

ฟวส 170M จาก Bussmann ทีม่ีใหในชุดขบัเคลื่อน 525-600/690 V FC 302 P37K-P75K, FC 102 P75K หรือ  P45K-P90K คือ 170M3015

ฟวส 170M จาก Bussmann ทีม่ีใหในชุดขบัเคลื่อน 525-600/690V FC 302 P90K-P132, FC 102 P90K-P132, หรือ  P110-P160 คือ 170M3018

ฟวส 170M จาก Bussmann ทีม่ีใหในชุดขบัเคลื่อน 525-600/690V FC 302 P160-P315, FC 102 P160-P315, or  P200-P400 คือ 170M5011

คูมือ
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3.3.6 การเขาถงึขัว้ตอสวนควบคุม 

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

แปลงความถี่ ถอดฝาปดขั้วตอออกโดยใชไขควง

ภาพประกอบ 3.20: 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 3.21: เขาไปยังขั้วตอควบคุมของเคส A4, A5, B1, B2, C1

และ C2 enclosures

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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3.3.7 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 Terminal 18 Digital Input [8] เร่ิมตน

ขั้วตอ 27 = พารามิเตอร 5-12 Terminal 27 Digital Input [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 Terminal 18 Digital Inputสตารทคาง [9]

ขั้วตอ 27 = พารามิเตอร 5-12 Terminal 27 Digital Inputการหยุดผกผัน [6]

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

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®

34 MG.33.AG.9A - VLT®เปนเครื่องหมายการคาทีจ่ดทะเบียนของ Danfoss

3  



3.4.3 ความเร็วเพิม่/ลด 

ขั้วตอ 29/32 = ความเร็วเพิม่/ลด:

ขั้วตอ 18 = พารามิเตอร 5-10 Terminal 18 Digital Inputการเริ่ม-

ตน [9] (คามาตรฐาน)

ขั้วตอ 27 = พารามิเตอร 5-12 Terminal 27 Digital Input อางอิงการ-

หยุดคาง [19]

ขั้วตอ 29 = พารามิเตอร 5-13 Terminal 29 Digital Input เรงความเร็ว

[21]

ขั้วตอ 32 = พารามิเตอร 5-14 Terminal 32 Digital Input ลดความเร็ว

[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
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 3 วิธีการติดตั้ง

MG.33.AG.9A - VLT®เปนเครื่องหมายการคาที่จดทะเบียนของ Danfoss 35

  3



3.5.1 การติดตั้งทางไฟฟา สายเคเบลิควบคุม 

ภาพประกอบ 3.22: 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 และขัว้ตอ 29, ไมมีฟงกชันใน FC 301

ในบางกรณ ี สายเคเบลิควบคุมทีเ่ปนสัญญาณอนาล็อกทีย่าวมากๆ ซ่ึงขึน้อยูกับการติดตั้ง สงผลใหเกิดวงรอบการตอลงดิน 50/60 Hz มีสัญญาณรบกวนจากสายเคเบลิ-

แหลงจายไฟหลัก

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

อนิพทุและเอาทพุทดจิติัลและอนาล็อกตองเชื่อมตอไปยงัอนิพทุรวมของตัวแปลงความถี่โดยตอแยกจากกนั (ข้ัวต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

เพื่อใหสอดคลองกับขอกําหนดการแพรกระจาย EMC ขอแนะนาํใหใชสายเคเบลิ  แบบถักเกลียว/หุมเกราะ หากใชสายเคเบิลแบบไมมีชีล/ไมหุมเกราะ

โปรดดูสวน การเดินสายไฟและการเดินสายควบคุมสําหรับสายเคเบิลแบบไมมีชีล สําหรับขอมูลเพิม่เติม โปรดดูที ่ผลการทดสอบ EMC ในคูมือการ-

ออกแบบ

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

MG.33.AG.9A - VLT®เปนเครื่องหมายการคาที่จดทะเบียนของ Danfoss 37

  3



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) ของขัว้ตออินพุทอนาล็อก 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 (อนิพตุแรงดัน)

S202 (A54) = OFF (อนิพตุแรงดัน)

S801 (การตอเช่ือมบสั) = OFF

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อจะเปลี่ยนฟงกชันของ S201 s202 หรือ S801 โปรดระมัดระวงัที่จะไมใชแรงสําหรับการทํางานกบัสวติช แนะนาํใหถอดชุด LCP (แปนยดึ)เมื่อ-

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

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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3.6 การตั้งคาสดุทาย และทดสอบ
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อมูลน้ีจะมีอยูที่ ขอมูลบนปายชื่อ บนมอเตอร

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

ข้ันแรกในการเขาสูรายการนี้ใหกดปุม [QUICK MENU] จากนัน้กเ็ลือก “การตั้ง-

คาดวน Q2”

1. พารามิเตอร 1-20 Motor Power [kW]
พารามิเตอร 1-21 Motor Power [HP]

2. พารามิเตอร 1-22 Motor Voltage
3. พารามิเตอร 1-23 Motor Frequency
4. พารามิเตอร 1-24 Motor Current
5. พารามิเตอร 1-25 Motor Nominal Speed

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 Terminal 27 Digital Inputไวที่ 'ไมมีฟงกชัน'

3. กระตุน AMA พารามิเตอร 1-29 Automatic Motor Adaptation (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

คูมือ
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ความสําเร็จ AMA

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

2. กดปุม [OK] เพือ่ออกจาก AMA

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 และขนาดกาํลังของ-

ตัวแปลงความถี่

ขัน้ที ่4: กําหนดระดับความเร็วและระดับเวลา

พารามิเตอร 3-02 Minimum Reference
พารามิเตอร 3-03 Maximum Reference

ตาราง 3.2: งคาขดีจํากัดที่ตองการสาํหรับความเรว็ และเวลาเปล่ียนความเร็ว

พารามิเตอร 4-11 Motor Speed Low Limit [RPM] หรือ
พารามิเตอร 4-12 Motor Speed Low Limit [Hz]
พารามิเตอร 4-13 Motor Speed High Limit [RPM] หรือ
พารามิเตอร 4-14 Motor Speed High Limit [Hz]

พารามิเตอร 3-41 Ramp 1 Ramp up Time
พารามิเตอร 3-42 Ramp 1 Ramp Down Time

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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3.7 การเชื่อมตอเพิ่มเติม

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 Release Brake Current

• เบรคจะทาํงานเมื่อความถี่เอาทพตุมีคานอยกวาความถี่ทีต่ั้งไวในพารามิเตอร 2-21 Activate Brake Speed [RPM]หรือพารามิเตอร 2-22 Activate Brake Speed

[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 ที่ระบุไวสําหรับ-

ตัวแปลงความถี่

โนตสําหรับผูอาน

การติดตั้งดวยสายเคเบิลทีเ่ช่ือมตอในจุดตอรวมดังทีแ่สดง-

ในภาพประกอบดานลางเปนการแนะนาํเมือ่สําหรับความ-

ยาวของสายเคเบิลทีม่ีระยะสั้นเทาน้ัน

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อมอเตอรหลายตัวเชื่อมตอกันแบบขนาน

พารามิเตอร 1-29 Automatic Motor Adaptation

(AMA)จะไมสามารถใชงานได

โนตสําหรับผูอาน

รีเลยความรอนอิเล็กทรอนิก (ETR) ของตัวแปลงความถี่ไม-

สามารถใชเปนการปองกนัมอเตอรสําหรบัมอเตอรแตละตัว-

ในระบบที่มีมอเตอรเชื่อมตอกันแบบขนานได ควรจัดใหมี-

การปองกันมอเตอรเพิ่มเติม เชน ใชเทอรมิสเตอรใน-

มอเตอรแตละตัว หรือรีเลยความรอนแยกตางหาก (เซอรกิต-

เบรกเกอรไมเหมาะสมในการใชสําหรับการปองกันนี)้

อาจมีปญหาเกิดข้ึนขณะสตารท และที่คา RPM ระดับต่ําหากขนาดมอเตอรมีความแตกตางกันมาก เนือ่งจากความตานทานไฟฟาสัมพทัธคาสูงของสเตเตอรของมอเตอร-

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

คูมือ
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3.7.3 การปองกนัความรอนเกินของมอเตอร 

รเีลยความรอนแบบอิเล็กทรอนกิในตัวแปลงความถีไ่ดรับการรับรอง UL เมื่อพารามิเตอร 1-90 Motor Thermal ProtectionถูกกาํหนดไวสําหรับETR Trip และ

พารามิเตอร 1-24 Motor Currentที่ถูกตั้งไวที่กระแสมอเตอรทีพ่ิกดั (ดูจากปายชื่อมอเตอร)

ในสวนของระบบปองกันความรอนมอเตอร สามารถใชอุปกรณเสริม การดเทอรมิสเตอร PTC MCB 112 การดชุดนีม้ีการรับรอง ATEX เพื่อปองกันมอเตอรในพืน้ทีท่ี่อาจเกิด-

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

 

3.7.4 วิธเีช่ือมตอ PC เขากับตัวแปลงความความถี่

หากตองการควบคุมตัวแปลงความถี่จาก PC ใหติดตั้งซอฟตแวรชุดคําสั่ง MCT 10

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าแรงสูงอืน่ๆ การ-

เช่ือมตอดวย USB จะตอกบัจุดตอลงดินปองกันของตัว-

แปลงความถี่ ใชแลปทอ็ปแยกตางหากเพื่อเช่ือมตอเปน PC

เขากบัขัว้ตอ USB บนตัวแปลงความถี่เทานัน้
ภาพประกอบ 3.23: การเชื่อมตอ USB

 

3.7.5 FC 300ซอฟตแวรพซีี

การจัดเกบ็ขอมูลในพีซีผานทางMCTซอฟตแวรชุดคําสั่ง 10 :

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

2. เปด MCT 10ซอฟตแวรชุดคําสั่ง

3. เลือกชองเสียบยเูอสบใีน "ระบบ"

4. เลือก "บันทึก"

5. เลือก "โครงการ"

6. เลือก "วาง"

7. เลือก “บันทึกเปน”

ในตอนนีพ้ารามิเตอรทั้งหมดจะถูกจดัเกบ็

การถายโอนขอมูลจากพซีีไปยังชุดขบัเคลื่อนผานทาง MCT 10

ซอฟตแวรชุดคําสั่ง:

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

2. เปด MCT 10 ซอฟตแวรชุดคําสั่ง

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

4. เปดไฟลทีต่องการ

5. เลือก “เขียนไปยงัชุดขบั”

ในตอนนี้พารามิเตอรทัง้หมดจะถูกถายโอนไปยังชุดขับ

มีคูมือแยกตางหากสําหรับ MCT 10 ซอฟตแวรชุดคําสั่ง ใหใช

3 วิธีการติดตั้ง
คูมอื
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4 วธีิการตั้งโปรแกรม

4.1 ภาพ และ ตัวเลขLCP
การตั้งโปรแกรมที่งายทีสุ่ด ของตัวแปลงความถี่ดําเนินการดวย LCP (LCP 102)แบบกราฟค ซ่ึงจําเปนตองอาศัยคูมือการออกแบบของตัวแปลงความถี่เมื่อใชแผงควบคุม-

หนาเครื่องแบบตัวเลข (LCP 101)

 

4.1.1 วิธี การตั้ง แบบกราฟฟก  LCP 

ขอแนะนําการใชงานตอไปนีใ้ชกบั LCP (LCP 102)แบบกราฟฟก:

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อความสถานะที่แสดงไอคอนและกราฟก

b. บรรทัด 1-2: บรรทัดแสดงขอมูลผูใช ซ่ึงแสดงขอมูลทีผู่ใชระบหุรือ-

เลือกไว เมื่อกดปุม [Status] จะสามารถเพิม่บรรทัดพเิศษไดถึงหนึ่ง-

บรรทัด

c. บรรทัดแสดงสถานะ: ขอความสถานะจะแสดงเปนขอความ

 

4.1.2 วิธีการตั้งโปรแกรมดวยแผงควบคุมหนาเครื่องแบบตัวเลข 

คําแนะนาํตอไปนี้ใชไดกบัLCP (LCP 101) แบบตัวเลข:

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

1. การแสดงผลแบบตัวเลข.

2. ปุมเมนแูละไฟแสดงสถานะ – สําหรับเปลี่ยนพารามิเตอร และสลับ-

ระหวางฟงกชันบนหนาจอ

3. ปุมนาํทางและไฟแสดงสถานะ (LED)

4. ปุมการทํางานและไฟแสดงสถานะ (LED)

คูมือ
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4.1.3 การเริม่การทดสอบเพือ่ใชงาน

วธีิทีง่ายที่สดุในการเริ่มตนใชงานคือการใชปุมเมนดูวนและปฏบิัติตามกระบวนการต้ังคาดวน LCP 102 (ดูตารางจากซายไปขวา) ตัวอยางนํามาใชกับการประยุกตใชงานวง-

รอบเปด:

กด

Q2 เมนูดวน

พารามิเตอร 0-01 ภาษา ตั้งภาษา  

พารามิเตอร 1-20 Motor Power [kW] ตัง้คากําลังตามปายชื่อของมอเตอร  

พารามิเตอร 1-22 Motor Voltage ตั้งคาแรงดันตามปายชื่อ  

พารามิเตอร 1-23 Motor Frequency ตั้งคาความถี่ตามปายชื่อ  

พารามิเตอร 1-24 Motor Current ตั้งคากระแสตามปายชื่อ  

พารามิเตอร 1-25 Motor Nominal Speed ตั้งคาความเร็วมอเตอรเปน RPM  

พารามิเตอร 5-12 Terminal 27 Digital Input
ถาขั้วตอมีคามาตรฐานเปนลื่นไหลผกผันจะสามารถเปลี่ยนการต้ังคานี้-
ใหเปน ไมทาํงาน ไมมีการเชื่อมตอของขั้วตอ 27 ซ่ึงเปนสิ่งจําเปน-
สําหรับการทํางาน AMA

 

พารามิเตอร 1-29 Automatic Motor
Adaptation (AMA)

ตั้งการทํางาน AMA ที่ตองการ ขอแนะนําใหเปดใชงาน AMA อยาง-
ครบถวน  

พารามิเตอร 3-02 Minimum Reference ตัง้คาความเร็วต่ําสุดของเพลามอเตอร  

พารามิเตอร 3-03 Maximum Reference ตัง้คาความเร็วสูงสุดของเพลามอเตอร  

พารามิเตอร 3-41 Ramp 1 Ramp up Time ตัง้ระดับเพิม่เวลาดวยคาอางองิในการซิงโครนัสความเรว็ของมอเตอร
ns

 

พารามิเตอร 3-42 Ramp 1 Ramp Down Time ตั้วเวลา ลดความเร็วชะลอ โดยอางองิกับความเร็วซิงโครนัสของ-
มอเตอร, ns

 

พารามิเตอร 3-13 จุดทีใ่ชอางอิง ตัง้คาตําแหนงจากจดุทีค่าอางอิงตองทํางานได  

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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4.2 วิธีลดัในการติดตั้ง

0-01  ภาษา

อุปกรณเสริม: หนาที่:
ระบุภาษาทีต่องการใชในการแสดงผล ตัวแปลงความถี ่ มีใหเลือก จัดสงดวย ชุดภาษาแตกตางกัน 4 ภาษา

ภาษาอังกฤษและเยอรมันจะรวมอยูในทุกชุด และภาษาอังกฤษจะไมสามารถลบหรือแกไขได

[0] * English ภาษาในชุดรายการภาษา 1-4

[1] Deutsch ภาษาในชุดรายการภาษา 1-4

[2] Francais สวนของ ชุดภาษา 1

[3] Dansk ภาษาในชุดภาษา 1

[4] Spanish ภาษาในชุดภาษา 1

[5] Italiano ภาษาในชุดภาษา 1

Svenska ภาษาในชุดภาษา 1

[7] Nederlands ภาษาในชุดภาษา 1

[10] Chinese ภาษาใน ชุดภาษา 2

Suomi ภาษาในชุดภาษา 1

[22] English US สวนของรูปแบบภาษาที ่4

Greek ภาษาในชุดภาษา 4

Bras.port ภาษาในชุดภาษา 4

Slovenian สวนของ ชุดภาษา 3

Korean ภาษาใน ชุดภาษา 2

Japanese ภาษาใน ชุดภาษา 2

Turkish สวนของชุดภาษา 4

Trad.Chinese ภาษาใน ชุดภาษา 2

Bulgarian สวนของชุดภาษา 3

Srpski สวนของชุดภาษา 3

Romanian ภาษาในชุดภาษา 3

Magyar ภาษาในชุดภาษา 3

Czech ภาษาในชุดภาษา 3

Polski สวนของชุดภาษา 4

Russian ภาษาในชุดภาษา 3

Thai ภาษาใน ชุดภาษา 2

Bahasa Indonesia ภาษาใน ชุดภาษา 2

คูมือ
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1-20  Motor Power [kW]

พิสัย: หนาที่:
ตามการใช-

งาน*

  [ตามแอปพลิเคชัน] ปอนกาํลังมอเตอรทีพ่ิกดัเปนหนวย kW ตามขอมูลปายชื่อมอเตอร คามาตรฐานจะสัมพันธกับคาเอาทพทุที่-

พกิัดที่ระบไุวของชุดขับ

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

พารามิเตอร 0-03 Regional Settingsเปนระดับประเทศ  [0]

โนตสําหรับผูอาน

ลดลงสี่ขนาด เพิ่มขึน้หน่ึงขนาดจากพกิัดหนวยทีก่ําหนด

1-22  แรงดันมอเตอร ( Volt)

พิสัย: หนาที่:
400. V*   [10. - 1000. V]

1-23  Motor Frequency

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

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

จะตองแกไขการตั้งคาที่ไมเกี่ยวของกับการโหลดในพารามิเตอร 1-50 สรางสนามแมเหล็กมอเตอรที่ความเร็ว-

ศูนยใหเปนพารามิเตอร 1-53 Model Shift Frequency สําหรับการใชงานที ่ 87 Hz กบัมอเตอร 230/400 V

ใหตั้งขอมูลของปายชื่อสําหรับ 230 V/50 Hz แกไขพารามิเตอร 4-13 Motor Speed High Limit [RPM]และ

พารามิเตอร 3-03 Maximum Referenceใหเปน 87 Hz

1-24  กระแสมอเตอร ( Amp)

พิสัย: หนาที่:
7.20 A*   [0.10 - 10000.00 A]

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

1-25  ความเร็วรอบมอเตอร ( Rpm)

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

มอเตอรโดยอัตโนมัติ

โนตสําหรับผูอาน

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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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]
ใชสตารทกลับทศิ [13]
Jog [14]
คาอางองิต้ังลวงหนาบติ 0 [16]
คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนาสวน 1 [17]
บิตต้ังลวงหนา 2 [18]
ล็อกคางคาอางองิ [19]
ล็อกคางเอาทพทุ [20]
ความเร็วเพิม่ [21]
ความเร็วลด [22]
เลือกชุดคําสั่งบติ 0 [23]
ตั้งคาเลือกบติ 1 [24]
กวดตาม [28]
ชะลอความเร็ว [29]
อินพุทพัลส [32]
เปล่ียนความเร็วบิต 0 [34]
การลดความเร็วสวน 1 [35]
ความลมเหลวแบบผกผนัของแหลงจายไฟหลัก [36]
เพิ่ม DigiPot [55]
ลด DigiPot [56]
ลบ DigiPot [57]
รีเซ็ตตัวนับ A [62]
รีเซ็ตตัวนับ B [65]

1-29  ปรับกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ(AMA)

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

พารามิเตอรมอเตอรขั้นสูงใหเหมาะสมโดยอตัโนมัต ิ (พารามิเตอร 1-30 ถึง พารามิเตอร 1-35) เมื่อมอเตอร-

หยดุนิง่

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

สมกับมอเตอรโดยอตัโนมัต ิหลังจากลําดับปกต ิหนาจอจะแสดง: “กด [OK] เพื่อสิ้นสุด AMA” หลังจากกดปุม

[OK] ตัวแปลงความถีก่็จะพรอมสาํหรับการทาํงาน

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

[0] * ปด

[1] ใช AMA แบบสมบรูณ ดําเนนิการ AMA ของความตานทานสเตเตอร RS, ความตานทานโรเตอร Rr, รีแอคแตนซร่ัวไหลดานสเตเตอร 

X1, รีแอคแตนซร่ัวไหลของโรเตอร X2 และ รีแอคแตนซของสายหลัก Xh.

FC 301: AMA ที่สมบรูณไมรวมการวัด Xh สําหรับFC 301 การแทนที ่คา Xh จะถูกกําหนดจากขอมูลพื้นฐาน-

ของมอเตอร พารามิเตอร 1-35 อาจจะถูกปรับปรุงและบรรจุทางเลือกในการเริม่ตนการทํางาน

[2] ใช AMA แบบยอ ดําเนนิการ AMA แบบยอของรีซิสแตนซของสเตเตอร Rs ในระบบเทานัน้ เลือกตัวเลือกนีห้ากตัวกรอง LC ถูก-

ใชระหวางชุดขบัและมอเตอร

หมายเหตุ:

• เพื่อการปรับคาตัวแปลงความถี่ใหไดดีทีสุ่ด ในทาํงานดวย AMA เมื่อมอเตอรเยน็

• ไมสามารถดําเนินการ AMA ในขณะที่มอเตอรกาํลังทํางานอยู

• ไมสามารถทํา AMA กบัมอเตอรชนดิแมเหล็กถาวรได

คูมือ
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โนตสําหรับผูอาน

เปนสิ่งสําคัญทีจ่ะตองตั้งพารามิเตอร 1-2* ใหถูกตอง เนือ่งจากเปนสวนหนึง่ของอัลกอริธึม AMA ตองดําเนินการ AMA เพื่อให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* ถูกเปลี่ยนไป พารามิเตอร 1-30 ถึงพารามิเตอร 1-39 พารามิเตอรมอเตอรขัน้สูง จะกลับไปเปนคามาตรฐานจาก-

โรงงาน

3-02  Minimum Reference

พิสัย: หนาที่:
ตามการใช-

งาน*

  [ตามแอปพลิเคชัน] ปอนคาอางอิงต่ําสุด คาอางองิต่าํสุดคือคาต่ําสดุที่ไดรับจากผลรวมของคาอางองิทัง้หมด

คาอางองิต่ําสุดจะใชเมื่อพารามิเตอร 3-00 Reference Rangeถูกตั้งคาไวที ่ต่ําสุด - สูงสุด [0]

หนวยคาอางองิต่ําสุดตรงกัน

• ตัวเลือกการกําหนดรูปแบบใน พารามิเตอร 1-00 Configuration Mode โหมดการกาํหนดรูปแบบ:

สําหรับวงปดความเร็ว[1], RPM สําหรับ แรงบิด [2], Nm.

• หนวยทีถู่กเลือกในพารามิเตอร 3-01 Reference/Feedback Unit

3-03  Maximum Reference

พิสัย: หนาที่:
ตามการใช-

งาน*

  [ตามแอปพลิเคชัน] ปอนคาอางอิงสูงสุด คาอางองิสูงสุดคือคาสูงสดุที่ไดรับจากผลรวมของคาอางองิทัง้หมด

หนวยคาอางอิงสูงสุดจะตรงกัน

• ทางเลือกของการกําหนดรูปแบบใน พารามิเตอร 1-00 Configuration Mode: สําหรับวงปด-

ความเร็ว[1], RPM สําหรับ แรงบิด [2], Nm.

• หนวยทีถู่กเลือกในพารามิเตอร 3-00 Reference Range

3-41  Ramp 1 Ramp up Time

พิสัย: หนาที่:
ตามการใช-

งาน*

  [ตามแอปพลิเคชัน] ปอนระดับการเพิ่มเวลา อยางเชน อตัราเรงเวลาจาก 0 RPM ใหเปนความเร็วของซิงโครนัสมอเตอร ns  เลือก-

ระดับการเพิม่เวลามิฉะน้ันเอาทพทุที่ใชอยูในปจจุบันจะไมสามารถขยายขดีจํากดัปจจบุันใน

พารามิเตอร 4-18 Current Limitระดับการเพิม่-ลดได คา 0.00 จะตรงกบั 0.01 วนิาท ีในโหมดความเร็ว ดูระดับ-

การลดเวลาในพารามิเตอร 3-42 Ramp 1 Ramp Down Time

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

 ref RPM

3-42  Ramp 1 Ramp Down Time

พิสัย: หนาที่:
ตามการใช-

งาน*

  [ตามแอปพลิเคชัน] การปอน เวลาในการลด คือ การลดเวลาของความเร็วมอเตอรทีเ่กดิขึน้จาก ns ใหเปน 0 RPM การเลือก เวลา-

ในการลด เชนเมื่อไมมีแรงดันเกนิเกิดขึ้นในอนิเวอรเตอรเนือ่งจากการทาํงานกาํหนดพลังงานอีกคร้ังของ-

มอเตอร และเชนเมื่อกระแสที่กาํหนดขึน้ไมเกินขีดจาํกดักระแสที่ต้ังใน พารามิเตอร 4-18 Current Limit.

คา 0.00 เทากบั 0.01 s ในโหมดความเร็ว ดู เวลาในการลด ในพารามิเตอร 3-41 Ramp 1 Ramp up Time

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

 ref RPM

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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4.3 พารามิเตอรการต้ังคาพื้นฐาน

0-02  หนวยความเร็วมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

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

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

พารามิเตอร 0-03 การตั้งคาตามทองถ่ินจะขึน้อยูกบัขอบเขตของตัวแปลงความถี่โลกที่ไดรับการสนบัสนุน

แตสามารถตั้งโปรแกรมใหมตามตองการได

โนตสําหรับผูอาน

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

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

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

ความเร็วของมอเตอร (RPM)

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

ความถี่เอาทพุทสําหรับมอเตอร (Hz)

0-50  LCP Copy

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * No copy

[1] All to LCP คัดลอกพารามิเตอรในชุดคําส่ังทั้งหมดจากหนวยความจําตัวแปลงความถี่ไปยังLCPหนวยความจํา

[2] All from LCP คัดลอกพารามิเตอรในชุดคําสั่งทัง้หมดจากLCPหนวยความจําไปยงัหนวยความจาํตัวแปลงความถี่

[3] Size indep. from LCP คัดลอกเฉพาะพารามิเตอรที่ไมขึน้อยูกับขนาดของมอเตอรเทาน้ัน การเลือกในสวนหลังสามารถใชเในการตั้ง-

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

[4] File from MCO to LCP

[5] File from LCP to MCO

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

1-03  Torque Characteristics

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกคุณลกัษณะแรงบดิทีต่องการ

VT และ AEO ตางเปนการทํางานทีป่ระหยดัพลังงาน

[0] * Constant torque เอาทพทุของเพลามอเตอรจะใหแรงบดิคงทีภ่ายใตการควบคุมทีป่รับความเร็วได

[1] Variable torque เอาทพทุของเพลามอเตอรจะใหแรงบิดผนัแปรภายใตการควบคุมทีป่รับความเร็วได ตั้งระดับแรงบดิผันแปรใน

พารามิเตอร 14-40 ระดับ VT

[2] Auto Energy Optim. ปรับการใชพลังงานใหเหมาะสมที่สุดอัตโนมัติโดยการลดความถี่และการสรางสนามแมเหล็กผานใหต่ําทีสุ่ด-

ทาง พารามิเตอร 14-41 การสรางสนามแมเหล็กต่ําสุด AEO และ พารามิเตอร 14-42 ความถี่ AEO ต่ําสุด

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

1-04  Overload Mode

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

[1] Normal torque สําหรับมอเตอรทีม่ีขนาดใหญเกินไป จะยอมใหมีแรงบิดเกินไดถึง 110%

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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1-90  Motor Thermal Protection

อุปกรณเสริม: หนาที่:
ตัวแปลงความถี่จะกําหนดอณุหภมูิมอเตอรสําหรับ การปองกันมอเตอร ดวยสามวิธีทีต่างกันคือ:

• ผานเซนเซอรเทอรมิสเตอรซ่ึงเชื่อมตอกับอินพุตอนาล็อกหรือดิจิตอลพารามิเตอร 1-93 แหลงรับ-

สัญญาณเทอรมิสเตอร ดูสวน การเชื่อมตอเทอรมิสเตอร PTC

• ผานตัวตรวจจบั KTY ที่เช่ือมตอกบัอนิพทุอนาล็อก (พารามิเตอร 1-96 KTY Thermistor Resource)

ดูสวน การเชื่อมตอตัวตรวจจับ KTY

• การคํานวณผาน (ETR = รีเลยขั้วตออเิล็กทรอนิก) ของการโหลดความรอนจะถูกเบสใหการโหลด-

และเวลาต่ําลง โหลดความรอนที่คํานวณไดจะถูกเปรียบเทียบกับกระแสของมอเตอรที่พกิัด IM,N

และความถี่ของมอเตอรทีพ่ิกดั fM,N การคํานวณจะประมาณความจําเปนในการลดโหลดลงที-่

ความเร็วต่ําลง เพื่อที่จะลด การระบายความรอน จากพัดลมภายในที่ประกอบอยูในมอเตอร

[0] * No protection มอเตอรทาํการโหลดเกนิพิกดัอยางตอเนื่องจะถูกรองขอกต็อเมือ่ไมมีการเตือนหรือการตัดการทํางานของตัว-

เปลงความถี่

[1] Thermistor warning ใหมีการเตือนเมื่อเทอรมิสเตอรหรือเซนเซอร KTY ทีต่ออยูภายในมอเตอรตอบสนองในเหตุการณที่มอเตอรมี-

อุณหภมูิสูงเกนิ

[2] Thermistor trip หยุด (ตัดการทํางาน) ตัวแปลงความถี่เมื่อเทอรมิสเตอรหรือตัวตรวจจบั KTY ที่เชื่อมตออยูในมอเตอรตอบ-

สนองในกรณีทีม่อเตอรมีอณุหภมูิสูงเกิน

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

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

[3] ETR warning 1 โปรดดูรายละเอยีดเกี่ยวกบัลักษณะดังตอไปน้ี

[4] ETR trip 1

[5] ETR warning 2

[6] ETR trip 2

[7] ETR warning 3

[8] ETR trip 3

[9] ETR warning 4

[10] ETR trip 4

เลือกการเตือน ETR 1-4ไปยงัการเตือนการกระตุนบนจอแสดงเมื่อมอเตอรถูกโหลดเกินพิกดั

เลือกการติดการทํางานของ ETR Trip 1-4ไปยงัการตัดการทํางานของตัวแปลงความถี่เมื่อมอเตอรถูกโหลดเกนิพกิัด

ตั้งโปรแกรม สัญญาณการเตือนผานเอาทพุทดิจิตอลตัวใดตัวหนึง่ สัญญาณทีป่รากฏในการเตือน และถาตัดการทํางานตัวแปลงความถี่ (เตือนเกีย่วกับความรอน)

ETR (ข้ัวรีเลยอเิล็กทรอนิค)1-4 จะทาํการคํานวณการโหลดเมื่อตั้งคาทีเ่ลือกใหอยูทีค่ําสั่งทาํงาน เชน ETR เร่ิมการคํานวณเมื่อเลือกชุดคําสั่ง 3 สําหรับตลาด-

อเมริกาเหนือ: ฟงกชัน ETR ใหการปองกันมอเตอรรับโหลดเกนิ คลาส 20 ตามขอกาํหนดของ NEC

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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1-93  แหลงรับสัญญาณเทอรมสิเตอร

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

ไมสามารถเลือกไดหากอินพุทอนาล็อกพรอมในการใชตามคาอางองิ (เลือกในพารามิเตอร 3-15 คาอางอิง-

แหลง 1, พารามิเตอร 3-16 คาอางองิแหล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

ควรตั้งคาอินพุทดิจติัลเปน [0] PNP - ทํางานที ่24V ในพารามิเตอร 5-00

2-10  Brake Function

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

[1] Resistor brake 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

[2] AC brake ถูกเลือกไปยังแกไขการเบรคโดยปราศจากการใชตัวตานทานเบรค พารามิเตอรน้ึควบคุมการกําเนดิไฟฟาของ-

มอเตอรเมื่อทํางานดวยเครื่องโหลดไฟฟา เคร่ืองมือนี้สามารถแกไขเครื่องมือของ OVC ได การเพิ่มการสูญ-

เสียไฟฟาในมอเตอรตามเครื่องมือ OVC ในการเพิ่มกาํลงับิดของการเบรคโดยปราศจากสวนเกนิของขอ-

กาํหนดแรงดันเกิน โปรดบนัทึกวาเบรค AC ไมเปนไปตามการเบรคไดนามิคดวยเครื่องตานทางกระแสไฟฟา

เบรค AC ใชสําหรับ VVC+ และโหมืดการบิดของทั้งการเปดและการปดวงจร

2-11  ตัวตานทานเบรค (โอหม)

พิสัย: หนาที่:
50. Ohm*   [5. - 32000. Ohm]

2-12  ขีดจํากัดกําลัง(kW) เบรครีซสีเตอร

พิสัย: หนาที่:
5.000 kW*   [0.001 - 500.000 kW]

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

R ×  120  [W]

สําหรับเครื่อง 380 – 480 V
Pคว า มต า นทา น  =  7782 ×  เ ว ล า ทํ า ง า น

R ×  120  [W]

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

R ×  120  [W]

สําหรับเครื่อง 575 – 600 V
Pคว า มต า นทา น  =  9432 ×  เ ว ล า ทํ า ง า น

R ×  120  [W]

พารามิเตอรนี้จะใชงานไดเฉพาะในตวัแปลงความถี่ที่มี เบรคไดนามิครวม

คูมือ
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2-13  Brake Power Monitoring

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านทานที-่

ปราศจากเวลา

[0] * Off ไมตองใชการตรวจสอบกาํลังเบรค

[1] Warning แสดงคําเตือนบนจอแสดงเมื่อไฟฟาทีถู่กสงผานสูงกวา 120 วนิาท ี ซ่ึงเกนิกวาขดีจํากัดการเตือนถึง 100%

(พารามิเตอร 2-12 ขดีจํากดักาํลัง(kW) เบรครีซีสเตอร)

คําเตือนจะหายไปเมื่อกาํลังทีส่งลดต่ํากวา 80% ของขีดจาํกดั

[2] Trip ตัดการทาํงานของตัวแปลงความถี่และแสดงสัญญาณเตือนเมื่อคากําลังทีค่ํานวณไดเกิน 100% ของคาขีด-

จาํกดัที่ตรวจสอบ

[3] Warning and trip ใชงานทัง้สองแบบขางตน รวมถึงคําเตือน การตัดการทาํงาน และสัญญาณเตือน

หากการตรวจสอบกําลังตั้งไวที ่ ปด [0] หรือ การเตือน [1] ฟงกชันเบรคจะยงัคงทาํงาน แมวาจะเกนิขีดจาํกัดการตรวจสอบ ซ่ึงอาจทาํใหเกิดโหลดความรอนเกนิทีต่ัว-

ตานทาน นอกจากนี้ ยงัสามารถสรางคําเตือนผานรีเลย/เอาทพตุดิจิตอลดวย ความแมนยําในการวัดของการตรวจสอบกาํลังจะขึ้นอยูกบัความเที่ยงตรงของความตานทาน-

ในตัวตานทาน (ดีกวา ฑ 20%)

2-15  Brake Check

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

สอบวามีตัวตานทานเบรคหรือไม จากนั้นจะแสดงคําเตือนหรือสัญญาณเตือนในกรณทีี่มีฟอลต

โนตสําหรับผูอาน

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

ทดสอบ IGBT เบรค จะดําเนนิการเมื่อไมมีการเบรค คําเตือนหรือการตัดการทาํงานจะตัด-

การเชื่อมตอฟงกชันเบรค

ลําดับการทดสอบมีดังตอไปน้ี:

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

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

3. หากแอมพลิจูดของดีซีลิงคริปเปล ขณะเบรค มีคาต่ํากวาแอมพลิจดูของดีซีลิงคริปเปล กอนการเบรค

+ 1 %: การตรวจสอบเบรคลมเหลวโดยสงกลับคําเตือนหรือสัญญาณเตือน

4. หากแอมพลิจูดของดีซีลิงคริปเปลขณะเบรค มีคาสูงกวาแอมพลจิูดขอดีซีลิงคริปเปลกอนการเบรค +

1 %: การตรวจสอบเบรค OK

[0] * Off ตัวตานทานเบรคและ IGBT เบรคสําหรับการลัดวงจรระหวางการเปดเครื่อง ถาเกดิการลัดวงจรคําเตือน 25

จะปรากฏขึน้

[1] Warning ตัวตานทานเบรคและ IGBT เบรคสําหรับการลัดวงจร และเพื่อรันการทดสอบสําหรับการตัดการเชื่อมตอตัว-

ตานทานเบรคระหวางการเปดเครื่อง

[2] Trip ตรวจสอบการลัดวงจรหรือการตัดการเชื่อมตอของตัวตานทานเบรค หรือการลัดวงจรของ IGBT เบรค หากเกดิ-

ความผิดพลาดข้ึนตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางานในขณะที่มกีารแสดงสัญญาณเตือน (การตัดการทํางาน-

แบบล็อค)

[3] Stop and trip ตรวจสอบการลัดวงจรหรือการตัดการเชื่อมตอของตัวตานทานเบรค หรือการลัดวงจรของ IGBT เบรค หากเกดิ-

ความผดิพลาด ตัวแปลงความถี่จะลดความเร็ว สูระดับลื่นไหลกอนจึงจะทาํการตัดการทํางาน สัญญาณเตือน-

การตัดการทาํงานแบบล็อคจะแสดงขึ้น (เชน การเตือน 25, 27 หรือ 28)

[4] AC brake ตรวจสอบการลัดวงจรหรือการตัดการเชื่อมตอของตัวตานทานเบรค หรือการลัดวงจรของ IGBT เบรค หากเกดิ-

ฟอลต ตัวแปลงความถี่จะดําเนนิการลดความเร็ว แบบควบคุม ตัวเลือกนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานัน้

[5] Trip Lock

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

ลบคําเตือนที่แจงซ่ึงเกี่ยวของกับตัวเลือก ปด[0] หรือ คําเตือน [1] โดยเปดแหลงจายไฟหลักรอบใหม 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พุตรีเลย (รีเลย 01 หรือรีเลย 02) หรือเอาทพุตดิจิตอลที่โปรแกรมแลว (ขัว้ตอ 27 หรือ 29) ตามปกติเอาทพุตน้ีจะตองถูกปด-

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

จากอีเล็กทรอนคิแมกเนติคเบรคในพารามิเตอร 5-40 Function Relay, พารามิเตอร 5-30 Terminal 27 Digital Output หรือพารามิเตอร 5-31 Terminal 29 Digital Output

เมื่อเลือกการควบคุมเบรคเครื่องกล [32] เบรคเครื่องกลจะถูกปดจากเริ่มตนไปจนถึงเอาทพตุของกระแสไฟฟาอยูสูงกวาระดับทีเ่ลือกไวในพารามิเตอร 2-20 Release

Brake Current ระหวางการหยุด เบรคเเครือ่งกลจะทํางานเมื่อความเร็วต่าํกวาระดับทีร่ะบุในพารามิเตอร 2-21 Activate Brake Speed [RPM] หากตัวแปลงความถี่เขาสู-

สภาวะการเตือนหรือกระแสไฟฟามากเกนิไฟหรือสภาวะแรงดันสูงเกินไป เบรคเครื่องกลจะตัดทนัทใีน นีค่ือกรณีทีเ่กิดขึ้นระหวางการหยุดแบบปลอดภยั

โนตสําหรับผูอาน

คุณลักษณะของหมวดปองกนัและหนวยการตัดการทํางาน (พารามิเตอร 14-25 Trip Delay at Torque Limit และ พารามิเตอร 14-26 Trip Delay at

Inverter Fault) การทํางานลาชาของเบรคเครื่องกลในสภาวะสัญญาณเตือน คณุลักษณะนี้จะตองปดการใชงานในการประยกุตใชเทีเ่กีย่วกับการยก

2-20  Release Brake Current

พิสัย: หนาที่:
ตามการใช-

งาน*

  [ตามแอปพลิเคชัน] กาํหนดกระแสมอเตอรสําหรับการปลอยเบรคเชิงกล เมื่อปรากฏเงือ่นไขสตารท คามาตรฐานคือกระแสสูงสุดที-่

อนิเวอรเตอรสามารถใหไดสําหรับขนาดกําลังไฟทีร่ะบ ุ ขีดจาํกดัสูงสุดจะถูกกําหนดไวใน

พารามิเตอร 16-37 Inv. Max. Current

โนตสําหรับผูอาน

เม่ือเอาทพทุการควบคุมเบรคเชิงกลถูกเลือก แตไมมีการเชื่อมตอเบรคเชิงกล การทํางาน-

นีจ้ะไมทาํงานตามการตัง้คามาตรฐาน เนื่องจากกระแสมอเตอรต่ําเกนิไป

คูมือ
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2-21  Activate Brake Speed [RPM]

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

ทีถู่กกําหนดไวในพารามิเตอร 4-53 Warning Speed High

2-22  Activate Brake Speed [Hz]

พิสัย: หนาที่:
ตามการใช-

งาน*

  [ตามแอปพลิเคชัน] กําหนดความถี่มอเตอรสําหรับเปดการทํางานเบรคเชิงกลเม่ือปรากฏเงือ่นไขหยุด

2-23  Activate Brake Delay

พิสัย: หนาที่:
0.0 s*   [0.0 - 5.0 s] ปอนคาเวลาหนวงเบรคของการลื่นไหลหลังเวลาเปลี่ยน ลดความเร็ว เพลาจะถูกพกัทีค่วามเร็วเทากบัศูนย-

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

โหมดลื่นไหล ดูสวนควบคุมเบรกกลไก ในคูมือการออกแบบ

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ชัน-

การหยดุ

2-25  Brake Release Time

พิสัย: หนาที่:
0.20 s*   [0.00 - 5.00 s] คานี้จะระบเุวลาทีใ่ชในการเปดเบรคเชิงกล พารามิเตอรนีต้องกระทาํเหมือนหมดเวลาเมื่อคาปอนกับของเบรค-

ถูกใชงาน

2-26  Torque Ref

พิสัย: หนาที่:
0.00 %*   [0 - 0 %] คาทีต่ั้งจะระบถึุงแรงบิดทีใ่ชฝนเบรคเชิงกลทีป่ด กอนทีจ่ะปลดเบรค

2-27  Torque Ramp Time

พิสัย: หนาที่:
0.2 s*   [0.0 - 5.0 s] คาทีต่ั้งจะกําหนดชวงเวลาทีเ่ปล่ียนแปลงของแรงบดิในทิศทางตามเขม็นาฬิกา

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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2-28  Gain Boost Factor

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

ควบคุมแรงบดิไปยังหมวดควบคุมความเร็วเมื่อมอเตอรรับชวงตอในการโหลดจากการเบรค

ภาพประกอบ 4.1: ลาํดับการปลดเบรกสําหรับการควบคมุเบรกเชิงกลของการยก

I) เปดการหนวงเบรค: ตัวแปลงความถี่จะเร่ิมทํางานอีกครั้งจากตําแหนงสุดทายในการเบรคเครื่องกล

II) การหยดุแบบหนวง: ขณะที่เวลาระหวางทีเ่ร่ิมตนหลาย ๆ คร้ังจะสั้นกวาการตั้งคาใน พารามิเตอร 2-24 Stop Delayตัวแปลงความถี่จะเร่ิมตนโดย-

ปราศจากการใชงานการเบรคเครื่องกล (เชน การผกผนั)

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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3-10  Preset Reference
อารเรย [8]

ระดับเพิม่-ลด: 0-7

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

คาอางอิงทีต่ั้งไวลวงหนาจะกาํหนดคา RefMAX พารามิเตอร 3-03 Maximum Referenceไวเปนเปอรเซ็นตถา

RefMIN มีคาทีต่างไปจาก 0 (พารามิเตอร 3-02 Minimum Reference) ทีถู่กต้ังโปรแกรมไว คาอางอิงที่ตัง้ไว-

ลวงหนาจะถูกคํานวณเปนเปอรเซ็นตของระดับเพิม่-ลดอางองิเต็มจํานวน อยางเชน คาพื้นฐานทีแ่ตกตางกนั-

ระหวาง RefMAX และ RefMIN  หลังจากนั้น คาดังกลาวจะถูกบวกเขากบั RefMIN เมื่อใชคาอางอิงปจจบุนั เลือก-

คาอางอิงปจจบุนั บิต 0 / 1 / 2 [16], [17] หรือ [18] สําหรับอินพุทดิจิตัลที่เกีย่วของในกลุมพารามิเตอร

5-1*

บติคาอางอิงทีต่ั้งไวลวงหนา 2 1 0

คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนา 0 0 0 0

คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนา 1 0 0 1

คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนา 2 0 1 0

คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนา 3 0 1 1

คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนา 4 1 0 0

คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนา 5 1 0 1

คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนา 6 1 1 0

คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนา 7 1 1 1

3-11  Jog Speed [Hz]

พิสัย: หนาที่:
ตามการใช-

งาน*

  [ตามแอปพลิเคชัน] ความเร็ว jog เปนความเรว็เอาทพตุคงทีท่ีต่ัวแปลงความถี่กําลังทาํงานเมื่อมีการใชงานฟงกชัน jog

ดูพารามิเตอร 3-80 Jog Ramp Timeประกอบ

3-15  Reference Resource 1

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกอินพุตคาอางอิงทีใ่ชสําหรับสัญญาณคาอางอิงแรกพารามิเตอร 3-15 Reference Resource 1,

พารามิเตอร 3-16 Reference Resource 2 และ พารามิเตอร 3-17 Reference Resource 3 ระบสุัญญาณคา-

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

[0] No function

[1] * Analog input 53

[2] Analog input 54

[7] Frequency input 29

[8] Frequency input 33

[11] Local bus reference

[20] Digital pot.meter

[21] Analog input X30-11 (อุปกรณทั่วไป I/O อปุกรณเสริมที่ใชในการวัด

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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[22] Analog input X30-12 (อุปกรณทัว่ไป I/O อุปกรณเสริมที่ใชในการวัด

3-16  Reference Resource 2

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกอนิพตุคาอางองิทีจ่ะใชสําหรับสัญญาณคาอางองิที่ 2 พารามิเตอร 3-15 Reference Resource 1,

พารามิเตอร 3-16 Reference Resource 2และพารามิเตอร 3-17 Reference Resource 3ระบสุัญญาณคา-

อางอิงแตกตางกันไดถึง 3 แบบ ผลรวมของสัญญาณคาอางองิเหลานี้ระบุคาอางองิทีแ่ทจริง

[0] No function

[1] Analog input 53

[2] Analog input 54

[7] Frequency input 29

[8] Frequency input 33

[11] Local bus reference

[20] * Digital pot.meter

[21] Analog input X30-11

[22] Analog input X30-12

3-17  Reference Resource 3

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เลือกอนิพตุคาอางองิทีจ่ะใชสําหรบัสัญญาณคาอางองิ 3 พารามิเตอร 3-15 Reference Resource

1พารามิเตอร 3-16 Reference Resource 2 และ พารามิเตอร 3-17 Reference Resource 3 ระบสุัญญาณคา-

อางอิงแตกตางกันไดถึง 3 แบบ ผลรวมของสัญญาณคาอางองิเหลานี้ระบุคาอางองิทีแ่ทจริง

[0] No function

[1] Analog input 53

[2] Analog input 54

[7] Frequency input 29

[8] Frequency input 33

[11] * Local bus reference

[20] Digital pot.meter

[21] Analog input X30-11

[22] Analog input X30-12

คูมือ
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5-00  Digital I/O Mode

อุปกรณเสริม: หนาที่:
อนิพตุดิจิตอลและเอาทพตุดิจติอลสามารถต้ังโปรแกรมลวงหนาเพือ่รองรับการทาํงานในระบบ PNP หรือ NPN

[0] * PNP การทํางานบนวงจรตามแนวทางบวก(↕) ระบบ NPN จะถูกดึงตํ่าลงถึง GND

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

โนตสําหรับผูอาน

ถาพารามิเตอรนี้ถูกเปลี่ยนเพยีงแคคร้ังเดียวจะตองถูกกระตุนโดยการทํางานของวงจรไฟฟา

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

5-01  เลือกสัญญาณดิจิตอล เทอมินอล 27

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

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

โปรดทราบวาพารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกาํลังทํางาน

5-02  Terminal 29 Mode

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

[1] Output กําหนดข้ัวตอ 29 เปนเอาทพทุดิจติัล

พารามิเตอรน้ีมีเฉพาะในFC 302 เทานัน้

พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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4.3.2 5-1* อินพตุดิจิตอล

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรปูแบบการทาํงานอินพุทสําหรับขัว้ตออนิพทุ

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

ฟงกชันอนิพตุดิจิตอล เลือก ขัว้ตอ
ไมมีการทาํงาน [0] ทัง้หมด *ข้ัว 32, 33
รีเซ็ต [1] ทัง้หมด
ลื่นไหล ผกผนั [2] ทัง้หมด *ข้ัว 27
ลื่นไหลและรีเซ็ตผกผัน [3] ทัง้หมด
หยุดดวนผกผนั [4] ทัง้หมด
เบรกดวยกระแสตรงตรงผกผัน [5] ทัง้หมด
หยุดผกผนั [6] ทัง้หมด
สตารท [8] *ชวง 18 ทัง้หมด
สตารทคาง [9] ทัง้หมด
กลับทิศทาง [10] *ชวง 19 ทัง้หมด
สตารทกลับทิศ [11] ทัง้หมด
ใชสตารทไปหนา [12] ทัง้หมด
ใชสตารทกลับทิศ [13] ทัง้หมด
Jog [14] *ชวง 29 ทัง้หมด
คาอางองิเปด [15] ทัง้หมด
คาอางองิต้ังลวงหนาบติ0 [16] ทัง้หมด
คาอางองิต้ังลวงหนาบติ1 [17] ทัง้หมด
คาอางองิต้ังลวงหนาบติ2 [18] ทัง้หมด
ล็อกคางคาอางองิ [19] ทัง้หมด
การคางคาเอาทพทุ [20] ทัง้หมด
ความเร็วเพิม่ [21] ทัง้หมด
ความเร็วลด [22] ทัง้หมด
เลือกชุดคําสั่งบติ 0 [23] ทัง้หมด
ตั้งคาเลือกบติ 1 [24] ทัง้หมด
หยุดผกผนัอยางแมนยาํ [26] 18, 19
สตารท, หยดุอยางแมนยํา [27] 18, 19
กวดตาม [28] ทัง้หมด
ชะลอความเร็ว [29] ทัง้หมด
อินพุทตัวนบั [30] 29, 33
อินพุทแบบพลัซ ทริกขอบ [31] 29, 33
อินพุทแบบพลัซ ตามเวลา [32] 29, 33
เปล่ียนความเร็วบิต 0 [34] ทัง้หมด
การลดความเร็วสวน 1 [35] ทัง้หมด
ผกผันเมนลมเหลว [36] ทัง้หมด
สตารทอยางแมนยาํคาง [40] 18, 19
หยุดผกผนัอยางแมนยาํคาง [41] 18, 19
เพิ่ม DigiPot [55] ทัง้หมด
ลด DigiPot [56] ทัง้หมด
ลบ DigiPot [57] ทัง้หมด
ชักรอก DigiPot [58] ทัง้หมด
ตัวนับ A (ขึน้) [60] 29, 33
ตัวนับ A (ลง) [61] 29, 33
รีเซ็ตตัวนับ A [62] ทัง้หมด
ตัวนับ B (ขึน้) [63] 29, 33
ตัวนับ B (ลง) [64] 29, 33
รีเซ็ตตัวนับ B [65] ทัง้หมด
คาปอนกลับ เบรคเชิงกล [70] ทัง้หมด
คาปอนกลับ เบรคเชิงกล ผกผัน [71] ทัง้หมด
ขอผิดพลาด PID ผกผนั [72] ทัง้หมด
รีเซ็ต PID สวน I [73] ทัง้หมด
ใชงาน PID [74] ทัง้หมด
การด PTC 1 [80] ทัง้หมด

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

การทํางานของขั้วตอ 29 เปนเอาทพุทใน FC 302 เทานั้น

ฟงกชันทีใ่ชสําหรับเฉพาะอนิพุตดิจิตอลเดียวเทานั้น จะระบไุวในพารามิเตอรที่เกี่ยวของ

อนิพตุดิจติอลทัง้หมดสามารถตั้งคาใหเปนฟงกชันเหลาน้ี:

[0] ไมมีการทาํงาน ไมมีการตอบสนองตอสัญญาณทีส่งไปยงัขัว้ตอ

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

[2] ลื่นไหล ผกผนั (อินพุทดิจติัล 27 คามาตรฐานจากโรงงาน) หยุดแบบลื่นไหล, อินพุทผกผนั (NC) ตัวแปลงความถี่ปลอย-

มอเตอรใหทาํงานในโหมดอสิระ ตรรกะ ’0’ => หยุดแบบลื่นไหล

[3] ลื่นไหลและรีเซ็ตผกผัน รีเซ็ตและการหยุดแบบลื่นไหล อนิพทุผกผัน (NC) ปลอยใหมอเตอรในหมวดอิสระและต้ังคาตัวแปลงความถี่-

ใหม ตรรกะ ’0’ => หยุดแบบลื่นไหลและรีเซ็ต

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

พารามิเตอร 3-81 Quick Stop Ramp Time เมื่อมอเตอรหยดุเสาจะอยูในหมวดอสิระ ตรรกะ ’0’ => หยุดดวน

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

ระยะเวลาหนึง่ ดูพารามิเตอร 2-01 DC Brake Currentไปจนถึงพารามิเตอร 2-03 DC Brake Cut In Speed

[RPM] เคร่ืองมือใชงานจะทํางานเม่ือคาในพารามิเตอร 2-02 ระยะเวลาจายไฟเบรค DCตางไปจาก 0 เทานัน้

ตรรก ’0’ => การเบรค DC

[6] หยดุผกผัน ฟงกชันการหยดุผกผัน สรางการทํางานการหยดุเมื่อขั้วตอทีเ่ลือกเปลีย่นจากระดับตรรกะ ’1’ ไปยัง ’0’ การหยดุ-

คือการทาํตามเวลาในการลดความเร็วทีก่ําหนดไว (พารามิเตอร 3-42 Ramp 1 Ramp Down Time,

พารามิเตอร 3-52 Ramp 2 Ramp down Time, พารามิเตอร 3-62 Ramp 3 Ramp down Time,

พารามิเตอร 3-72 Ramp 4 Ramp Down Time)

โนตสําหรับผูอาน

เมื่อตัวแปลงความถี่อยูทีข่ดีจาํกดัแรงบดิ และไดรับคําสั่งหยดุ ตัวแปลงความถี่อาจไม-

หยุดดวยตัวเอง เพื่อใหแนใจวาการหยดุของตัวแปลงความถี่กาํหนดรูปแบบเอาทพุทดิจิตั-

ลไวที่ ขดีจํากัดของแรงบิดและหยดุ [27] และเชื่อมตอเอาทพุทดิจติัลนีเ้ขากับอินพทุดิ-

จิตัลทีถู่กกําหนดรูปแบบเปนการลื่นไหล

[8] สตารท (อินพุทดิจิตัล 18 คามาตรฐาน): เลือกการสตารทสําหรับคําสั่งสตารท/หยดุ ตรรกะ ’1’ = สตารท, ตรรกะ ’0’-

= หยดุ

[9] สตารทคาง มอเตอรจะเร่ิมทาํงานหากจายพัลสใหเปนระยะเวลาอยางนอย 2 ms มอเตอรจะหยุดเมื่อคุณเปดใชการหยุด-

ผกผนั

[10] กลับทศิทาง (อินพุทดิจิตัล 19 คามาตรฐาน) เปลี่ยนทศิทางการหมุนของเพลามอเตอร เลือกตรรกะ "1" เพื่อกลับทิศทาง

สัญญาณที่กลับทศิทางจะเปลี่ยนเฉพาะทิศทางการหมุน แตไมไดทาํใหฟงกชันสตารททาํงาน เลือกทั้งสอง-

ทศิทางในพารามิเตอร 4-10 Motor Speed Direction ฟงกชันน้ีไมทาํงานในกระบวนการแบบวงรอบปด

[11] สตารทกลับทศิ ใชสําหรับการสตารท/หยดุ และสําหรับการกลับทศิทางบนสายเดียวกัน ไมอนญุาตใหสงสัญญาณสตารทที-่

เวลาเดียวกัน

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

[13] ใชสตารทกลับทิศ ปลอยใหหมุนทนัทแีละหมุนทวนเขม็นาฬิกา

[14] Jog (อินพุทดิจิตัล 29 คามาตรฐาน): ใชเพือ่ใชงานความเรว็แบบเหยาะ ดูพารามิเตอร 3-11 Jog Speed [Hz]

[15] คาอางอิงเปด เปลี่ยนระหวางคาอางองิภายนอกและคาอางอิงทีต้ั่งลวงหนา มันเปนการสมมติวา ภายนอก/คาทีต่ั้งไวลวง-

หนา [1] ถูกเลือกในพารามิเตอร 3-04 ฟงกชันคาอางอิง ลอจกิ '0' = การอางองิภายนอกทีใ่ช ลอจกิ '1' =

ใชงานคาอางองิหนึ่งในแปดคาทีก่ําหนดลวงหนา

[16] คาอางองิตั้งลวงหนาบติ0 บติตั้งลวงหนา 0,1 และ 2 ทําใหสามารถเลือกระหวางคาอางองิทีก่าํหนดลวงหนาแปดคา ตามตารางดาน-

ลางนี้

[17] คาอางองิตั้งลวงหนาบติ1 เหมือนกบับิตตั้งลวงหนา 0 [16]

[18] คาอางองิตั้งลวงหนาบติ2 เหมือนกบับิตตั้งลวงหนา 0 [16]

บติคาอางอิงทีต่ั้งไวลวงหนา 2 1 0

คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนา 0 0 0 0

คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนา 1 0 0 1

คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนา 2 0 1 0

คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนา 3 0 1 1

คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนา 4 1 0 0

คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนา 5 1 0 1

คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนา 6 1 1 0

คาอางองิทีต่ั้งไวลวงหนา 7 1 1 1

[19] ล็อกคาอางอิง ล็อกคางคาอางองิทีแ่ทจริง ทีเ่ปนจุดสําหรับการใช/เงื่อนไขสําหรับการเพิม่ความเร็วและลดความเร็วทีจ่ะใชใน-

ตอนนี ้ ถามีการเพิม่/ลดความเร็ว ความเร็วจะเปลี่ยนตามระดับเพิม่-ลด 2 เสมอ (พารามิเตอร 3-51 Ramp 2

Ramp up Time และ พารามิเตอร 3-52 Ramp 2 Ramp down Time) ในระดับเพิ่ม-ลด 0 -

พารามิเตอร 3-03 Maximum Reference

[20] การคางคาเอาทพทุ ล็อกคางคาความถี่ของมอเตอรที่แทจริง (Hz) ที่เปนจดุสําหรับการใช/เงือ่นไขสําหรับการเพิ่มความเร็วและลด-

ความเร็วที่จะใชในตอนนี้ ถามีการเพิม่/ลดความเร็ว ความเร็วจะเปลี่ยนตามระดับเพิ่ม-ลด 2 เสมอ

(พารามิเตอร 3-51 Ramp 2 Ramp up Time และ พารามิเตอร 3-52 Ramp 2 Ramp down Time) ในระดับ-

เพิ่ม-ลด 0 - พารามิเตอร 1-23 Motor Frequency

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

เม่ือการลอ็กคางเอาทพุททํางาน ตัวแปลงความถี่จะไมสามารถหยุดไดโดยผาน-

สัญญาณ “สตารท [8]” ระดับต่ํา หยุดตัวแปลงความถี่ผานขั้วตอที่โปรแกรมเปน ลื่นไหล

ผกผนั [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างอิงผลลัพธจะเพิ่มข้ึน/ลดลง 0.1 % เมื่อความเร็วขึน้/ลงทาํงานมากกวา 400 msec คาอางอิง-

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

ปดเครื่อง กวดตาม

ความเร็วไมเปล่ียนแปลง 0 0

ลดตามคา % 1 0

เพิ่มตามคา % 0 1

ลดตามคา % 1 1

[22] ความเร็วลด เหมือนกับความเร็วเพิม่ [21]

[23] เลือกชุดคําสั่งบติ 0 เลือกชุดคําสั่งเลือกบติ 0 หรือเลือกชุดคําสั่งเลือกบิต 1 เพื่อเลือกระหวางชุดคําสั่งหนึง่ในสี่แบบ ตั้งคา

พารามิเตอร 0-10 Active Set-upใหเปนชุดคําสั่งมัลติ

[24] ตั้งคาเลือกบิต 1 (อินพุทดิจติัล 32 คามาตรฐาน): เหมือนกับเลือกชุดคําสั่งบิต 0 [23]

[26] หยดุผกผนัอยางแมนยาํ ยดืเวลาของสัญญาณหยุดเพือ่ใหการหยดุดวยความเร็วแมนยํา

สงสัญญาณหยุดผกผนัเมื่อเคร่ืองมือหยดุอยางแมนยํากําลังทํางานในพารามิเตอร 1-83 Precise Stop

Function

ฟงกชันหยดุผกผันอยางแมนยําสามารถใชไดสําหรับข้ัวตอ 18 หรือ 19

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

[28] กวดตาม การเพิ่มคาอางอิงโดยการตั้งคาอตัราสวนรอยละ (เกี่ยวของกนั) ในพารามิเตอร 3-12 Catch up/slow Down

Value

[29] ชะลอความเร็ว การลดคาอางองิโดยการตัง้คาอัตราสวนรอยละ (เกีย่วของกัน) ในพารามิเตอร 3-12 Catch up/slow Down

Value

[30] อนิพทุตัวนับ เครื่องมือหยดุอยางแมนยําในพารามิเตอร 1-83 Precise Stop Functionจะแสดงตามเครื่องนบัการหยดุหรือ-

เคร่ืองการนบัความเร็วถวงโดยมีหรือไมมีการตั้งคาใหม คาของเครื่องนับจะตองตั้งไวใน

พารามิเตอร 1-84 Precise Stop Counter Value

[31] ขอบพลัสทีท่ริกเกอร อนิพุทแบบพลัซทีท่ริกเกอรขอบวัดจาํนวนของแฟลนของอพิลัซตอเวลาตัวอยาง ชวยใหความละเอยีดในการ-

จาํแนก(resolution) ทีค่วามถี่สูง แตไมแมนยําที่ความถี่ต่ํา ใชหลักการพัลสสําหรับเอ็นโคดเดอรที่มีความ-

ละเอยีดในการจาํแนก(resolution) ต่ํามาก (เชน 30 ppr)

[32] พัลสตามเวลา อนิพุทแบบพลัซตามเวลาวดัระยะเวลาระหวางแฟลน ชวยใหความละเอยีดในการจําแนก(resolution)

ทีค่วามถี่ต่ํา แตไมแมนยําทีค่วามถี่สูง หลักการนี้มีความถี่ตัด ซ่ึงทาํใหไมเหมาะสําหรับเอน็โคดเดอรทีม่ีความ-

ละเอยีดในการจาํแนก(resolution) ต่ํามาก (เชน 30 ppr) ที่ความเร็วต่ํา

คูมือ
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a: ความละเอยีดของเอน็โคดเดอรตํ่ามาก b: ความละเอียดของเอ็นโคดเดอรมาตรฐาน

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

[35] การลดความเร็วสวน 1 เหมือนกบับิตทางลาด 0

บติทางลาดทีต่ั้งไวลวงหนา 1 0

เปลี่ยนความเร็ว 1 0 0

เปลี่ยนความเร็ว 2 0 1

เปลี่ยนความเร็ว 3 1 0

เปลี่ยนความเร็ว 4 1 1

[36] ผกผันเมนลมเหลว การกระตุนพารามิเตอร 14-10 Mains Failure สายหลักลมเหลวผกผันจะทาํงานในกรณีของลอจิก .0.

[41] หยดุผกผันอยางแมนยาํคาง สงสัญญาณหยดุคางเมื่อเคร่ืองมือหยดุอยางแมนยําถูกใชงานในพารามิเตอร 1-83 Precise Stop Function

ฟงกชันหยุดผกผันอยางแมนยาํคางสามารถใชไดสําหรับข้ัวตอ 18 หรือ 19

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

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

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

[60] ตัวนับ A (ขั้วตอ 29 หรือ 33 เทานัน้) อนิพทุสําหรับการนบัเพิม่ของตัวนบัแบบ SLC

[61] ตัวนับ A (ขั้วตอ 29 หรือ 33 เทานัน้) อนิพทุสําหรับการนบัลงของตัวนบัแบบ SLC

[62] รีเซ็ตตัวนับ A อินพุตสําหรับการรีเซ็ตตัวนับ A.

[63] ตัวนับ B (ขั้วตอ 29 หรือ 33 เทานัน้) อนิพทุสําหรับการนบัเพิม่ของตัวนบัแบบ SLC

[64] ตัวนับ B (ขั้วตอ 29 หรือ 33 เทานัน้) อนิพทุสําหรับการนบัลงของตัวนบัแบบ SLC

[65] รีเซ็ตตัวนับ B อินพุตสําหรับการรีเซ็ตตัวนับ B

[70] คาปอนกลับ คาปอนกลับเบรค คาปอนกลับเบรคสําหรับการประยกุตใชกับการยกขึ้น: ตั้งคาพารามิเตอร 1-01 เปน [3] ฟลักซทีม่ีการปอนกลับ-

ของมอเตอร ต้ังคาพารามิเตอร 1-72 เปน [6] อางอิงเบรคกลยกขึน้

[71] คาปอนกลับ คาปอนกลับเบรคผกผัน คาปอนกลับเบรคผกผันสําหรับการประยุกตใชกบัการชักรอก

[72] ขอผดิพลาด PID ผกผัน เมื่อเปดใชงาน จะแปลงขอผดิพลาดของผลลัพธจากตัวควบคุม PID สําหรับกระบวนการ สามารถใชไดหาก-

ตั้ง "โหมดการกาํหนดรูปแบบ" เปน "ตัวมวนพื้นผวิ", "OL ความเร็ว PID แบบขยาย" หรือ "CL ความเร็ว PID

แบบขยาย"

[73] รีเซ็ต PID สวน I เมื่อเปดใชงาน จะรีเซ็ตสวน I ของตัวควคุม PID สําหรับกระบวนการ มีคาเทากับพารามิเตอร 7-40 สามารถ-

ใชไดหากต้ัง "โหมดการกาํหนดรูปแบบ" เปน "ตัวมวนพืน้ผวิ", "OL ความเร็ว PID แบบขยาย" หรือ "CL

ความเร็ว PID แบบขยาย"

[74] ใชงาน PID เมื่อเปดใชงาน จะใชตัวควบคุม PID สําหรับกระบวนการแบบขยาย มีคาเทากับพารามิเตอร 7-50 สามารถใชได-

หากต้ัง "โหมดการกาํหนดรูปแบบ" เปน "OL ความเร็ว PID แบบขยาย" หรือ "CL ความเร็ว PID แบบขยาย

[80] การด PTC 1 อินพุทดิจติัลทกุตัวสามารถต้ังคาใหเปน การด PTC 1 [80] อยางไรกต็ามมีเพยีงอนิพทุดิจิตัลเดยีวเทาน้ันที่จะ-

ตองตั้งใหเปนตัวเลือกนี้

 

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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4.3.3 5-3* ดิจิตอลเอาทพตุ

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบฟงกชันเอาทพุตสําหรับข้ัวตอเอาทพตุ ความมั่นคงข้ันที ่2 ของเอาทพุทดิจติอล คือ การรวมกนัสําหรับขัว้ตอ 27 และ 29 ตั้งคาเครื่อง-

มือ I/O สําหรับข้ัวตอ 27 ในพารามิเตอร 5-01 เลือกสัญญาณดิจิตอล เทอมินอล 27 และต้ังคาเครื่องมือ I/O สําหรับข้ัวตอ 29 ในพารามิเตอร 5-02 Terminal 29 Mode

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะทีม่อเตอรกําลังทํางาน

[0] ไมมีการทาํงาน คาต้ังมาตรฐานจากโรงงานสําหรับเอาทพทุดิจิตัลและเอาทพุทรีเลยทัง้หมด

[1] การควบคุมพรอม การดควบคุมพรอม เชน: ตรวจไมพบการปอนกลับจากชุดขับเคลื่อน ที่ไดรับการจายไฟควบคุมจาก 24 V

(MCB107) ภายนอก และกระแสหลักไปชุดขบัเคล่ือน

[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มีการเตือนทาํงาน

[5] VLT ทาํงาน มอเตอรกําลังทาํงาน และมีแรงบิดเพลา

[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 Warning Current Lowไปจนถึงพารามิเตอร 4-53 Warning Speed High ไมมีคําเตือน

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

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

[10] สัญญาณเตือน/เตือน สัญญาณเตือนหรือการเตือนเปดใชเอาทพทุ

[11] ที่ขีดจาํกัดของแรงบดิ เกินขีดจาํกดัของแรงบิดทีต่ั้งคาใน พารามิเตอร 4-16 Torque Limit Motor Mode หรือพารามิเตอร 4-17

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

[13] ต่ํากวากระแสดานตํ่า กระแสของมอเตอรจะต่ํากวาทีต่ั้งไวในพารามิเตอร 4-50 Warning Current Low

[14] สูงกวากระแสดานสูง กระแสของมอเตอรจะสูงกวาทีต่ั้งไวในพารามิเตอร 4-51 Warning Current High

[15] นอกชวงความเร็ว ความถี่ของเอาทพทุจะอยูนอกเหนอืระดับเพิ่ม-ลดของความถี่ที่ตั้งไวในพารามิเตอร 4-52 Warning Speed

Low และ พารามิเตอร 4-53 Warning Speed High

[16] ต่ํากวาความเร็วต่ํา ความเร็วของเอาทพุทจะต่ํากวาการตั้งคาในพารามิเตอร 4-52 Warning Speed Low

[17] สูงกวาความเร็วสูง ความเร็วของเอาทพุทจะสูงกวาการตั้งคาในพารามิเตอร 4-53 Warning Speed High

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

พารามิเตอร 4-57 Warning Feedback High

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

[20] สูงกวาคาปอนกลับสูง ผลสะทอนกลับทีสู่งกวาขีดจาํกดัที่ตั้งไวในพารามิเตอร 4-57 Warning Feedback High

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

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

[23] ระยะไกล, พรอม, ไมเตือนความรอน ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทํางานและอยูในโหมดควบคุมอัตโนมัติ ไมมีคําเตือนอุณหภมูิสูงเกนิ

[24] พรอม, ไมมีแรงดันเกนิ/ต่ํา ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทาํงาน และแรงดันของแหลงจายไฟหลักอยูภายในชวงแรงดันที่-

กาํหนด (ดูหัวขอ ขอมูลจาํเพาะทั่วไป ในคูมือการออกแบบ)

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

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

[26] บัส OK การสื่อสารเปดใชอยู (ไมมีหมดเวลา) ผานพอรตการสื่อสารแบบอนุกรม

[27] ขดีจํากัดของแรงบิดและหยดุ ใชในการหยุดแบบลื่นไหลและในเงือ่นไขทีจ่าํกดัแรงบดิ หากตัวแปลงความถี่ไดรับสัญญาณหยดุ และอยูทีข่ดี-

จาํกัดของแรงบดิ สัญญาณจะมีตรรกะเปน ‘0’

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

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

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

ฟอลตเกดิขึน้บนโมดูลเบรค ใชเอาทพุท/รีเลยเพื่อตัดแรงดันหลักจากตัวแปลงความถี่

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

[32] คุมเบรคเชิงกล ทาํใหสามารถควบคุมเบรคเชิงกลภายนอก ดูรายละเอียดในหัวขอ การควบคุมเบรคเชิงกล และกลุมพารามิเตอร

2-2*

[33] หยดุนิรภยัทาํงาน (FC 302 เทานั้น) ระบุวาการหยุดแบบปลอดภยัทีข่ั้วตอ 37 ไดถูกใชงาน

คูมือ
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[40] ออกนอกชวงคาอางองิ ทาํงานเมื่อความเร็วจริงอยูนอกชวงการตั้งคาในพารามิเตอร 4-52 ถึง 4-55

[41] ต่ํากวาคาอางองิ, ต่ํา ทาํงานเมือ่ความเร็วจริงต่ํากวาการตั้งคาอางองิความเร็ว

[42] เหนือคาอางอิงสูง ทาํงานเมือ่ความเร็วจริงสูงกวาการตั้งคาอางองิความเร็ว

[43] ขดีจํากัด PID สวนขยาย

[45] ควบคุมบสั การควบคุมเอาทพทุผานบัส ความเร็วของเอาทพตุจะถูกต้ังไวในพารามิเตอร 5-90 Digital & Relay Bus

Control การกําหนดเอาทพทุจะถูกเก็บไวในกรณีที่บสันอกเวลา

[46] ควบคุมบสัเปดเมื่อหมดเวลา การควบคุมเอาทพทุผานบัส ความเร็วของเอาทพตุจะถูกต้ังไวในพารามิเตอร 5-90 Digital & Relay Bus

Control ในกรณทีี่บัสนอกเวลาในการกาํหนดเอาทพุทจะต้ังใหสูง (On)

[47] ควบคุมบสัปดเม่ือหมดเวลา การควบคุมเอาทพทุผานบัส ความเร็วของเอาทพตุจะถูกต้ังไวในพารามิเตอร 5-90 Digital & Relay Bus

Control ในกรณทีี่บัสนอกเวลาในการกาํหนดเอาทพุทจะต้ังใหต่ํา (Off)

[51] MCO ถูกควบคุม ทาํงานเมื่อ MCO 302 หรือ MCO 305 เชื่อมตออยู เอาทพทุถูกควบคุมจากตัวเลือก

[55] เอาทพุทพัลส

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

จะตํ่า

[61] ตัวเปรียบเทยีบ 1 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* ถาตัวเปรียบเทยีบ 1 ถูกประเมินคาตาม TRUE เอาทพทุก็จะสูงขึ้น มิฉะน้ัน เอาทพทุ-

จะตํ่า

[62] ตัวเปรียบเทยีบ 2 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* ถาตัวเปรียบเทยีบ 2 ถูกประเมินคาตาม TRUE เอาทพทุก็จะสูงขึ้น มิฉะน้ัน เอาทพทุ-

จะตํ่า

[63] ตัวเปรียบเทยีบ 3 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* ถาตัวเปรียบเทยีบ 3 ถูกประเมินคาตาม TRUE เอาทพทุกจ็ะสูงขึ้น มิฉะน้ัน เอาทพทุ-

จะตํ่า

[64] ตัวเปรียบเทยีบ 4 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* ถาตัวเปรียบเทยีบ 4 ถูกประเมินคาตาม TRUE เอาทพทุก็จะสูงขึ้น มิฉะน้ัน เอาทพทุ-

จะตํ่า

[65] ตัวเปรียบเทยีบ 5 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* ถาตัวเปรียบเทยีบ 5 ถูกประเมินคาตาม TRUE เอาทพทุก็จะสูงขึ้น มิฉะน้ัน เอาทพทุ-

จะตํ่า

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

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

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

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

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

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

[80] SL เอาทพุทดิจิตอล A ดูพารามิเตอร 13-52 SL Controller Action เอาทพุทจะสูงขึน้เมื่อใดก็ตามการทาํงานของสมารทลอจกิ [38]

จะกําหนดเอาทพุทดิจติอล การสูงขึน้จะถูกตอบสนอง อินพุทจะต่ําเมื่อใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart Logic

[32] “ตั้งเอาทพุทดิจิตัล การต่ําลงจะถูกตอบสนอง

[81] SL เอาทพุทดิจิตอล B ดูพารามิเตอร 13-52 SL Controller Action อินพุตจะสูงขึน้เมื่อใดก็ตามการทํางานของสมารทลอจกิ [39]

จะกําหนดเอาทพุตดิจิตอล การสูงขึ้นจะถูกตอบสนอง อนิพทุจะต่ําลงเมือ่ใดกต็ามการทํางานของสมารทลอจกิ

[33]จะกําหรดเอาตพตุดิจิตอล การต่ําลงจะถูกตอบสนอง

[82] SL เอาทพุทดิจิตอล C ดูพารามิเตอร 13-52 SL Controller Action อินพุทจะสูงขึ้นเมื่อใดก็ตามการทาํงานของสมารทลอจิก

[40]จะกําหนดเอาทพุทดิจิตอล การสูงขึน้จะถูกตอบสนอง อนิพุทจะลงต่ําเมื่อใดก็ตามการทํางานของสมาร-

ทลอจิก [34]จาํกําหนดเอาทพทุดิจติอล การต่ําลงจะถูกตอบสนอง

[83] SL เอาทพุทดิจิตอล D ดูพารามิเตอร 13-52 SL Controller Action อินพุตจะสูงขึน้เมื่อใดก็ตามการทํางานของสมารทลอจกิ [41]

จะกําหนดเอาทพุตดิจิตอล การสูงขึ้นจะถูกตอบสนอง อนิพทุจะต่ําลงเมือ่ใดกต็ามการทํางานของสมารทลอจกิ

[35]จะกําหนดเอาตพุตดิจิตอล การต่ําลงจะถูกตอบสนอง

[84] SL เอาทพุทดิจิตอล E ดูพารามิเตอร 13-52 SL Controller Action อินพุตจะข้ึนสูงเมื่อใดก็ตามการทํางานของสมารทลอจกิ [42]

จะกําหนดเอาทพุตดิจิตอล การสูงขึ้นจะถูกตอบสนอง อนิพทุจะต่ําลงเมือ่ใดกต็ามการทํางานของสมารทลอจกิ

[36]จะกําหนดเอาตพุตดิจิตอล การต่ําลงจะถูกตอบสนอง

[85] SL เอาทพุทดิจิตอล F ดูพารามิเตอร 13-52 SL Controller Action อินพุตจะสูงขึ้นเมื่อใดก็ตามการทาํงานของสมารทลอจิก

[43]จะกําหนดเอาทพตุดิจิตอล การสูงขึ้นจะถูกตอบสนอง อนิพุทจะตํ่าลงเมื่อใดก็ตามการทํางานของสมาร-

ทลอจิก [37]จะกาํหนดเอาตพุตดิจติอล การตํ่าลงจะถูกตอบสนอง

[120] ใชคาอางองิเครื่อง เอาทพุทจะสูงขึน้เมื่อตําแหนงพารามิเตอร 3-13 จดุที่ใชอางอิง = [2] หรือเมื่อถูกเช่ือมโยงไปยงัการบังคับ-

ดวยมือโดยอตัโนมัติซ่ึงพารามิเตอร 3-13 จุดทีใ่ชอางองิ = [0] ในบางครั้งตามLCPหมวดการบงัคับดวยมือ

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื
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ตาํแหนงอางองิทีต่ั้งในพารามิเตอร 3-13 คาอางองิปรับทีห่นา-

เคร่ือง

ทํางาน [120]

คาอางองิจากระยะไกล

ทาํงาน [121]

ตําแหนงอางองิ: พารามิเตอรหนาเครื่อง 3-13

[2]

1 0

ตําแหนงอางองิ: พารามิเตอรระยะไกล. 3-13

[1]

0 1

ตําแหนงอางองิ: เช่ือมกบัการควบคุมดวยมือ/

อัตโนมัติ

  

ดวยมือ 1 0

ควบคุมดวยมือ -> ปด 1 0

อัตโนมัติ -> ปด 0 0

อัตโนมัติ 0 1

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

อตัโนมัต ิ[0] ในขณะทีL่CPอยูในหมวด ดูขางตน

[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  Function Relay
อารเรย [9]

(รีเลย 1 [0], (รีเลย 2 [1], (รีเลย 3 [2] (MCB 113), (รีเลย 4 [3] (MCB 113), (รีเลย 5 [4] (MCB 113), (รีเลย 6 [5] (MCB 113), (รีเลย 7 [6] (MCB 105), (รีเลย

8 [7] (MCB 105), (รีเลย 9 [8] (MCB 105))

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] * No operation เอาทพุทรีเลยและดิจติัลทั้งหมดเปนคามาตรฐานตั้งอยูที ่“ไมทํางาน”

[1] Control ready การดควบคุมพรอม เชน: ตรวจไมพบการปอนกลับจากชุดขับเคลื่อน ที่ไดรับการจายไฟควบคุมจาก 24 V

(MCB107) ภายนอก และกระแสหลักไปชุดขบัเคล่ือน

[2] Drive ready ชุดขบัเคลื่อนไมพรอมทํางาน การจายไฟหลักและไฟควบคุม OK

[3] Drive rdy/rem ctrl ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทาํงาน และอยูในโหมดเปดอัตโนมัติ

[4] Enable / no warning พรอมสําหรับการทํางาน ไมมีการใหคําสั่งสตารทหรือหยดุ (สตารท/ยกเลิกการใช) ไมมีการเตือนทาํงาน

[5] VLT running มอเตอรกําลังรัน และมีแรงบดิเพลา

[6] Running / no warning ความเร็วเอาทพุทสูงกวาความเร็วทีต่ั้งไวในพารามิเตอร 1-81 ความเร็วต่ําสุดสําหรับฟงกชันขณะหยุด [RPM]

มอเตอรกําลังทาํงานและไมมีคําเตือน

[7] Run in range/no warn มอเตอรจะทาํงานภายใตกระแสทีต้ั่งโปรแกรมไวและระดับเพิ่ม-ลดของความเร็วที่ต้ังไวใน

พารามิเตอร 4-50 Warning Current Low และพารามิเตอร 4-53 Warning Speed High ไมมีการเตือน

[8] Run on ref/no warn มอเตอรทาํงานทีค่วามเร็วอางองิ ไมมีการเตือน

[9] Alarm สัญญาณเตือนเปดใชเอาทพุท ไมมีการเตือน

[10] Alarm or warning สัญญาณเตือนหรือการเตือนเปดใชเอาทพทุ

[11] At torque limit เกินขีดจาํกดัแรงบดิที่ตั้งไวในพารามิเตอร 4-16 Torque Limit Motor Mode หรือ พารามิเตอร 4-17 Torque

Limit Generator Mode

[12] Out of current range กระแสของมอเตอรจะอยูนอกเหนอืระดับเพิม่-ลดที่ตั้งไวในพารามิเตอร 4-18 Current Limit

คูมือ
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[13] Below current, low กระแสของมอเตอรจะต่ํากวาที่ตั้งไวในพารามิเตอร 4-50 Warning Current Low

[14] Above current, high กระแสของมอเตอรจะสูงกวาที่ตั้งไวในพารามิเตอร 4-51 Warning Current High

[15] Out of speed range ความถี่ของเอาทพทุจะอยูนอกเหนอืระดับเพิม่-ลดของความถี่ทีต่ั้งไวในพารามิเตอร 4-52 Warning Speed

Low และ พารามิเตอร 4-53 Warning Speed High

[16] Below speed, low ความเร็วของเอาทพทุจะตํ่ากวาการต้ังคาใน พารามิเตอร 4-52 Warning Speed Low

[17] Above speed, high ความเร็วของเอาทพทุจะสูงกวาการต้ังคาในพารามิเตอร 4-53 Warning Speed High

[18] Out of feedb. range ผลสะทอนกลับทีอ่ยูนอกเหนอืระดับเพิ่ม-ลดที่ต้ังไวใน พารามิเตอร 4-56 Warning Feedback Low และ

พารามิเตอร 4-57 Warning Feedback High

[19] Below feedback, low ผลสะทอนกลับทีต่่ํากวาขดีจํากดัที่ต้ังไวในพารามิเตอร 4-56 Warning Feedback Low

[20] Above feedback, high ผลสะทอนกลับทีสู่งกวาขดีจํากดัที่ต้ังไวในพารามิเตอร 4-57 Warning Feedback High

[21] Thermal warning คําเตือนความรอนถูกเปดเมื่ออุณหภมูิเกินขดีจํากัดในมอเตอร ตัวแปลงความถี่ ตัวตานทานเบรค หรือเทอร-

มิสเตอรที่เช่ือมอยู

[22] Ready,no thermal W ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทาํงาน และไมมีคําเตือนอุณหภมูิสูงเกนิ

[23] Remote,ready,no TW ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทํางานและอยูในโหมดควบคุมอตัโนมัติ ไมมีคําเตือนอณุหภมูิสูงเกิน

[24] Ready, Voltage OK ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทาํงาน และแรงดันของแหลงจายไฟหลักอยูภายในชวงแรงดันที-่

กําหนด (ดูหัวขอ ขอมูลจําเพาะทั่วไป)

[25] Reverse ตรรกะ 1 เมื่อมอเตอรหมุนตามเขม็นาฬิกา ตรรกะ ‘0’ เมื่อมอเตอรหมุนทวนเข็มนาฬิกา หากมอเตอรไมไดหมุน-

อยู เอาทพุทจะเปนไปตามคาอางอิง

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

[27] Torque limit & stop ใชในการหยุดแบบลื่นไหลและในเงื่อนไขทีจ่ํากัดแรงบดิ หากตัวแปลงความถี่ไดรับสัญญาณหยุด และอยูใน-

ขีดจาํกดัของแรงบดิ สัญญาณจะมีตรรกะเปน ‘0’

[28] Brake, no brake war เบรคทาํงานอยู และไมมีคําเตือน

[29] Brake ready, no fault เบรคพรอมสําหรับการทํางานและไมมีฟอลต

[30] Brake fault (IGBT) เอาทพุทจะเปนตรรกะ ‘1’ เมื่อเบรค IGBT ลัดวงจร ใชการทาํงานนี้เพื่อปองกนัตัวแปลงความถี่ ในกรณีที่ม-ี

ฟอลตเกิดขึน้บนโมดูลเบรค ใชเอาทพทุดิจติัล/รีเลยเพื่อตัดแรงดันหลักจากตัวแปลงความถี่

[31] Relay 123 เอาทพุตดิจิตัล/รีเลยถูกใชงานเมื่อเวริดควบคุม [0] ถูกเลือกไวในกลุมพารามิเตอร 8**

[32] Mech brake ctrl การเลือกการควบคุมเบรคเชิงกล เมื่อพารามิเตอรที่เลือกในกลุมพารามิเตอร 2.2x ทาํงาน เอาทพุทตองไดรับ-

การเสริมกําลังเพือ่สงนํากระแสสําหรับคอยลในเบรค ปกติแลวแกไขไดโดยการเชื่อมตอรีเลยภายนอกกับ-

เอาทพุตดิจิตัลทีเ่ลือก

[33] Safe stop active (FC 302 เทานัน้) ระบุวาการหยดุแบบปลอดภยัที่ข้ัวตอ 37 ไดถูกใชงาน

[36] Control word bit 11 เปดทาํงานรีเลย 1 โดยเวิรดควบคุมจาก fieldbus ไมมีผลกระทบตอการทํางานอื่นในตัวแปลงความถี่ การใช-

งานทั่วไป: ควบคุมอปุกรณเสริมจาก fieldbus ฟงกชันนีใ้ชไดเมื่อโปรไฟล FC [0] ในพารามิเตอร par 8-10 ถูก-

เลือก

[37] Control word bit 12 เปดใชงานรีเลย 2 FC 302 เทานั้น) โดยเวริดควบคุมจาก fieldbus ไมมีผลกระทบตอการทาํงานอืน่ในตัวแปลง-

ความถี่ การใชงานทั่วไป: ควบคุมอุปกรณเสริมจาก fieldbus ฟงกชันน้ีใชไดเมื่อโปรไฟล FC [0]

ในพารามิเตอร par 8-10 ถูกเลือก

[38] Motor feedback error ความลมเหลวในวงรอบการปอนกลับความเร็วจากมอเตอรที่รันในวงรอบแบบปด ในทีสุ่ดแลวเอาทพทุจะ-

สามารถถูกใชเพือ่เตรียมการสวิตชชุดขับเคลื่อนในวงรอบเปดในกรณีฉกุเฉนิ

[39] Tracking error เมื่อความแตกตางระหวางความเร็วทีค่ํานวณและความเร็วจริงในพารามิเตอร 4-35 มากกวาทีเ่ลือก เอาทพตุดิ-

จติัล/รีเลยจะทาํงาน

[40] Out of ref range ทาํงานเมื่อความเร็วจริงอยูนอกชวงการตั้งคาในพารามิเตอร 4-52 ถึง 4-55

[41] Below reference, low ทาํงานเมือ่ความเร็วจริงต่ํากวาการตั้งคาอางองิความเร็ว

[42] Above ref, high ทาํงานเมือ่ความเร็วจริงสูงกวาการตั้งคาอางองิความเร็ว

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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[43] Extended PID Limit

[45] Bus ctrl. ควบคุมเอาทพตุดิจิตัล/รีเลยผานบสั สถานะของเอาทพุทตั้งคาในพารามิเตอร 5-90 ‘บัสควบคุมดิจิตัลและ-

รีเลย’ การกาํหนดเอาทพทุจะถูกเก็บไวในกรณีที่บสันอกเวลา

[46] Bus ctrl, 1 if timeout การควบคุมเอาทพทุผานบสั ความเร็วของเอาทพตุจะถูกตั้งไวในพารามิเตอร 5-90 Digital & Relay Bus

Control ในกรณีทีบ่ัสนอกเวลาในการกาํหนดเอาทพุทจะตั้งใหสูง (On)

[47] Bus ctrl, 0 if timeout การควบคุมเอาทพทุผานบสั ความเร็วของเอาทพตุจะถูกตั้งไวในพารามิเตอร 5-90 Digital & Relay Bus

Control ในกรณีทีบ่ัสนอกเวลาในการกาํหนดเอาทพุทจะตั้งใหต่ํา (Off)

[51] MCO controlled ทาํงานเมื่อ MCO 302 หรือ MCO 305 เช่ือมตออยู เอาทพุทถูกควบคุมจากตัวเลือก

[60] Comparator 0 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* (การควบคุมแบบ Smart Logic) หากตัวเปรียบเทียบ 0 ใน SLC เปน TRUE เอาทพุท-

จะมีคาสูง มิฉะนั้น เอาทพุทจะต่ํา

[61] Comparator 1 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* (การควบคุมแบบ Smart Logic) หากตัวเปรียบเทียบ 1 ใน SLC เปน TRUE เอาทพุท-

จะมีคาสูง มิฉะนั้น เอาทพุทจะต่ํา

[62] Comparator 2 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* (การควบคุมแบบ Smart Logic) หากตัวเปรียบเทียบ 2 ใน SLC เปน TRUE เอาทพุท-

จะมีคาสูง มิฉะนั้น เอาทพุทจะต่ํา

[63] Comparator 3 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* (การควบคุมแบบ Smart Logic) หากตัวเปรียบเทียบ 3 ใน SLC เปน TRUE เอาทพุท-

จะมีคาสูง มิฉะนั้น เอาทพุทจะต่ํา

[64] Comparator 4 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* (การควบคุมแบบ Smart Logic) หากตัวเปรียบเทียบ 4 ใน SLC เปน TRUE เอาทพุท-

จะมีคาสูง มิฉะนั้น เอาทพุทจะต่ํา

[65] Comparator 5 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* (การควบคุมแบบ Smart Logic) หากตัวเปรียบเทียบ 5 ใน SLC เปน TRUE เอาทพุท-

จะมีคาสูง มิฉะนั้น เอาทพุทจะต่ํา

[70] Logic rule 0 ดูกลุมพารามิเตอร 13-4* (การควบคุมแบบ Smart Logic) หากกฎตรรกะ 0 ใน SLC เปน TRUE เอาทพทุจะมี-

คาสูง มิฉะนั้น เอาทพุทจะต่ํา

[71] Logic rule 1 ดูกลุมพารามิเตอร 13-4* (การควบคุมแบบ Smart Logic) หากกฎตรรกะ 1 ใน SLC เปน TRUE เอาทพทุจะมี-

คาสูง มิฉะนั้น เอาทพุทจะต่ํา

[72] Logic rule 2 ดูกลุมพารามิเตอร 13-4* (การควบคุมแบบ Smart Logic) หากกฎตรรกะ 2 ใน SLC เปน TRUE เอาทพทุจะมี-

คาสูง มิฉะนั้น เอาทพุทจะต่ํา

[73] Logic rule 3 ดูกลุมพารามิเตอร 13-4* (การควบคุมแบบ Smart Logic) หากกฎตรรกะ 3 ใน SLC เปน TRUE เอาทพทุจะมี-

คาสูง มิฉะนั้น เอาทพุทจะต่ํา

[74] Logic rule 4 ดูกลุมพารามิเตอร 13-4* (การควบคุมแบบ Smart Logic) หากกฎตรรกะ 4 ใน SLC เปน TRUE เอาทพทุจะมี-

คาสูง มิฉะนั้น เอาทพุทจะต่ํา

[75] Logic rule 5 ดูกลุมพารามิเตอร 13-4* (การควบคุมแบบ Smart Logic) หากกฎตรรกะ 5 ใน SLC เปน TRUE เอาทพทุจะมี-

คาสูง มิฉะนั้น เอาทพุทจะต่ํา

[80] SL digital output A ดูพารามิเตอร 13-52 "การกระทําของตัวควบคุม SL" เอาทพุท A มีคาต่ําในการกระทาํของ Smart Logic [32]

เอาทพทุ A มีคาสูงในการกระทาํของ Smart Logic [38]

[81] SL digital output B ดูพารามิเตอร 13-52 "การกระทาํของตวัควบคุม SL" เอาทพทุ B มีคาต่ําในการกระทําของ Smart Logic [33]

เอาทพทุ B มีคาl^'ในการกระทําของ Smart Logic [39]

[82] SL digital output C ดูพารามิเตอร 13-52 "การกระทําของตัวควบคุม SL" เอาทพุท C มีคาต่ําในการกระทาํของ Smart Logic [34]

เอาทพทุ C มีคาสูงในการกระทําของ Smart Logic [40]

[83] SL digital output D ดูพารามิเตอร 13-52 "การกระทําของตัวควบคุม SL" เอาทพทุ D มีคาต่ําในการกระทาํของ Smart Logic [35]

เอาทพทุ D มีคาสูงในการกระทําของ Smart Logic [41]

[84] SL digital output E ดูพารามิเตอร 13-52 "การกระทําของตัวควบคุม SL" เอาทพทุ E มีคาตํ่าในการกระทําของ Smart Logic [36]

เอาทพทุ E มีคาสูงในการกระทําของ Smart Logic [42]

[85] SL digital output F ดูพารามิเตอร 13-52 "การกระทําของตัวควบคุม SL" เอาทพุท F มีคาต่ําในการกระทาํของ Smart Logic [37]

เอาทพทุ F มีคาสูงในการกระทาํของ Smart Logic [43]

[120] Local ref active เอาทพุทจะสูง เมื่อพารามิเตอร 3-13 ตําแหนงอางอิง = [2] หนาเครื่อง หรือเม่ือพารามิเตอร 3-13 ตําแหนง-

อางอิง = [0] เช่ือมโยงอัตโนมัติ/ดวยตัวเอง ในขณะเดียวกนักบัที ่LCP อยูในโหมดเปดดวยมือ
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ตาํแหนงอางองิทีต่ั้งในพารามิเตอร 3-13 คาอางองิปรับทีห่นา-

เคร่ือง

ทาํงาน [120]

คาอางอิงจากระยะไกล

ทํางาน [121]

ตําแหนงอางอิง: พารามิเตอรหนาเครื่อง 3-13

[2]

1 0

ตําแหนงอางอิง: พารามิเตอรระยะไกล. 3-13

[1]

0 1

ตําแหนงอางอิง: เช่ือมกับการควบคุมดวยมือ/

อตัโนมัติ

  

ดวยมือ 1 0

ควบคุมดวยมือ -> ปด 1 0

อตัโนมัต ิ-> ปด 0 0

อตัโนมัติ 0 1

[121] Remote ref active เอาทพทุจะสูง เมื่อพารามิเตอร 3-13 ตําแหนงอางองิ= ระยะไกล [1] หรือเช่ือมโยงอัตโนมัต/ิดวยมือ [0]

ในขณะที ่LCP อยูในโหมด [Auto on] ดูขางตน

[122] No alarm เอาทพุทจะมีคาสูงเมื่อไมมีสัญญาณเตือน

[123] Start command activ เอาทพทุจะมีคาสูงเมื่อคําส่ังสตารทสงู (เชน ผานการเชื่อมตอบัส อินพุทดิจิตัล หรือ [เปดดวยมือ] หรือ [เปด-

อัตโนมัติ] และคําสั่งหยุดเปนคําส่ังสุดทาย

[124] Running reverse เอาทพทุมีคาสูงข้ึนเมื่อตัวแปลงความถีก่ําลังทําใหเคร่ืองนบัหมุนทวนเขม็นาฬกิา (สภาวะแรงบิดของผลตรรก

คือ ‘ทาํงาน’ และ ‘ผกผัน’)

[125] Drive in hand mode เอาทพทุมีคาสูงข้ึนเมื่อตัวแปลงความถี่อยูในหมวดการบังคับดวยมือ (ตามที่ถูกแสดงโดยไฟที่อยูเหนือ [Hand

on] LED)

[126] Drive in auto mode เอาทพุทมีคาสูงขึ้นเมื่อตัวแปลงความถี่อยูในโหมด "อัตโนมัติ" (ตามที่ระบุโดยไฟทีอ่ยูเหนือ [เปดอตัโนมัต]ิ)

14-22  Operation Mode

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

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

นี้จะถูกกระตุนเมื่อกระแสไฟฟาถูกหมุนไปยงัตัวแปลงความถี่เทานั้น

เลือก การทาํงานปกติ [0] สาํหรับการทาํงานปกติของตัวแปลงความถี่กับมอเตอรในการใชงานที่เลือก

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

การทดสอบตองใชคอนเน็กเตอรสําหรับการทดสอบกับการเชื่อมตอภายใน ใชขัน้ตอนต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ายตัวแปลงความถี่ไปยังวงจรไมรูจบ

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

การจายไฟเพื่อสตารทใน การทํางานปกติหลังจากการทดสอบการดควบคุม

ถาการทดสอบสําเร็จ:

LCP การดควบคุมสามารถอานคาได สําเร็จ

ตัดแหลงจายไฟและถอดปลั๊กทดสอบออก ไฟ LED สีเขยีวทีก่ารดควบคุมจะสวาง

ถาการทดสอบลมเหลว:

LCP การดควบคุมสามารถอานคาได ลมเหลว I/O

เปลี่ยนตัวแปลงความถี่หรือการดควบคุม ไฟ LED สแีดงทีก่ารดควบคุมจะสวาง การทดสอบปลั๊ก (เช่ือมตามข้ัว-

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

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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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 Operation Modeซ่ึงจะเปนการตั้งคามาตรฐาน ไมมีการใชงาน [0]

[0] * Normal operation

[1] Control card test

[2] Initialisation

[3] Boot mode

14-50  ตัวกรอง RFI

อุปกรณเสริม: หนาที่:
[0] ปด เลือก ปด [0] เทานัน้ในกรณีทีต่ัวแปลงความถี่ถูกปอนไฟฟาโดยแหลงจายไฟหลักทีแ่ยกกัน (แหลงจายไฟ-

หลัก IT)

ในโหมดนี ้ตัวเก็บประจุภายในของตัวกรอง RFI ระหวางฐานเครื่องและวงจรไฟฟาหลักของตัวกรอง RFI จะถูก-

ตัดเพื่อลดกระแสคาพาซิเตอรลงดิน

[1] * เปด เลือก เปด [1] เพื่อใหแนใจวาตัวแปลงความถี่สอดคลองกบั EMC

15-43  เวอรชันของซอฟตแวร

พิสัย: หนาที่:
0 N/A*   [0 - 0 N/A] ดูเวอรชันซอฟตแวร รวม (หรือ ‘แพคเกจเวอรชัน’) ทีป่ระกอบดวยซอฟตแวรกาํลังและซอฟตแวรควบคมุ
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4.4 รายการพารามเิตอร
การเปล่ียนระหวางทาํงาน

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

4 ชุดคําสั่ง

’All set-up’ (ทกุชุดคําสั่ง): พารามิเตอรแตละตวัสามารถถูกตั้งคาไดอยางอสิระในแตละชุดคําสั่งทั้ง 4 ยกตัวอยางเชน พารามิเตอรตัวหนึง่สามารถมีคาขอมูลทีแ่ตกตาง-

กันได 4 คา

’ชุดคําส่ัง 1’: คาขอมูลจะเหมือนกนัในทกุชุดคําสั่ง

ดัชนีการแปลงคา

ตัวเลขนี้อางอิงถึงตัวเลขการแปลงคาที่ใชเมื่อเขียนหรืออานลงในหรือจากตัวแปลงความถี่

ดัชนีการ-
แปลงค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มีเคร่ืองหมาย 8 Uint8
6 ไมมีเคร่ืองหมาย 16 Uint16
7 ไมมีเคร่ืองหมาย 32 Uint32
9 สตริงทีม่องเห็นได VisStr
33 คามาตรฐาน 2 ไบต N2
35 อนกุรมบติของตัวแปรบลูีน 16 ตัว V2
54 ความแตกตางของเวลาแบบไมมีวนัที่ TimD

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

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
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พารามิเตอรสําหรับตัวแปลงความถี่จะถูกแบงกลุมไวเปนหลายกลุมพารามิเตอร เพือ่ความงายในการเลือกพารามิเตอรที่ถูกตองในการทํางานทีเ่หมาะสมทีสุ่ดของตัวแปลง-

ความถี่

0-** เปนพารามิเตอรการใชงานและการแสดงผลสําหรับการตั้งคาตัวแปลงความถี่พื้นฐาน

1-** เปนพารามิเตอรของโหลดและมอเตอร รวมถึงทกุพารามิเตอรทีเ่กี่ยวของกบัโหลดและมอเตอร

2-** พารามิเตอรเบรค

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

4-** เปนการเตือนถึงขีดจาํกดั และการตั้งคาพารามิเตอรของขีดจํากัดและการเตือน

5-** อินพุทและเอาทพทุดิจิตอล รวมถึงการควบคุมรีเลย

6-** อินพุทและเอาทพทุอนาล็อก

7-** การควบคุม การตั้งคาพารามิเตอรสําหรับการควบคุมความเร็วและกระบวนการ

8-** เปนพารามิเตอรของการสื่อสารและตัวเลือก สําหรับการต้ังคาพารามิเตอร RS485 ของ FC และพอรต USB ของ FC

9-** พารามิเตอรของ Profibus

10-** พารามิเตอร DeviceNet และ CAN Fieldbus

13-** พารามิเตอรตัวควบคุม Smart Logic

14-** พารามิเตอรฟงกชันพเิศษ

15-** พารามิเตอรขอมูลของชุดขบัเคลื่อน

16-** พารามิเตอรคาขอมูลที่อานได

17-** พารามิเตอรตัวเลือกของเอ็นโคดเดอร

32-** พารามิเตอรพื้นฐานของ MCO 305

33-** พารามิเตอรขัน้สูงของ MCO 305

34-** พารามิเตอรของคาขอมูลทีอ่านไดของ MCO
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4.4.1 0-** การทํางาน/จอแสดงผล

เลขที-่
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําส่ัง FC 302
เทานัน้

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทํางาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

0-0* การตั้งคาพื้นฐาน
0-01 ภาษา [0] อังกฤษ 1 set-up TRUE - Uint8
0-02 หนวยความเร็วมอเตอร [0] RPM 2 set-ups FALSE - Uint8
0-03 การตั้งคาตามทองถ่ิน [0] นานาชาติ 2 set-ups FALSE - Uint8
0-04 เลือกการทาํงานเมื่อเร่ิมจายไฟ [1] บังคับหยดุ คา=เกา All set-ups TRUE - Uint8
0-09 Performance Monitor 0.0 % All set-ups TRUE -1 Uint16
0-1* การใชงานชุดคําสั่ง
0-10 เลือกชุดคําสั่งใชงาน [1] ชุดคําสั่ง 1 1 set-up TRUE - Uint8
0-11 เลือกแกไขชุดคําสั่ง [1] ชุดคําสั่ง 1 All set-ups TRUE - Uint8
0-12 เชื่อมโยงไปยงัชุดคําสัง่ [0] ไมเช่ือมโยง All set-ups FALSE - Uint8
0-13 อานคาชุดคําสั่งทีเ่ช่ือมโยง 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
0-14 อานชุดคําสั่งทีแ่กไข/แชนแนล 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
0-2* คาหนาจอ
0-20 การแสดงคาบรรทัดที ่1.1 1617 All set-ups TRUE - Uint16
0-21 การแสดงคาบรรทัดที ่1.2 1614 All set-ups TRUE - Uint16
0-22 การแสดงคาบรรทัดที ่1.3 1610 All set-ups TRUE - Uint16
0-23 การแสดงคาบรรทัดที ่2 1613 All set-ups TRUE - Uint16
0-24 การแสดงคาบรรทัดที ่3 1602 All set-ups TRUE - Uint16
0-25 เมนผููใชกําหนดเอง ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint16
0-3* คา LCP กําหนดเอง
0-30 หนวยสําหรับคาทีอ่านไดที่ผูใชกาํหนดเอง [0] ไมมี All set-ups TRUE - Uint8
0-31 คาตํ่าสุดของคาอานไดที่ผูใชกําหนดเอง 0.00 CustomReadoutUnit All set-ups TRUE -2 Int32
0-32 คาสูงสุดของคาทีอ่านไดทีผู่ใชกาํหนดเอง 100.00 CustomReadoutUnit All set-ups TRUE -2 Int32

0-37 Display Text 1 0 N/A 1 set-up TRUE 0
VisStr[

25]

0-38 Display Text 2 0 N/A 1 set-up TRUE 0
VisStr[

25]

0-39 Display Text 3 0 N/A 1 set-up TRUE 0
VisStr[

25]
0-4* ปุมหนาจอ
0-40 การทํางานของปุม Hand On null All set-ups TRUE - Uint8
0-41 การทํางานของปุม Off null All set-ups TRUE - Uint8
0-42 การทํางานของปุม Auto On null All set-ups TRUE - Uint8
0-43 การทํางานของปุม Reset null All set-ups TRUE - Uint8
0-44 [Off/Reset] Key on LCP null All set-ups TRUE - Uint8
0-45 [Drive Bypass] Key on LCP null All set-ups TRUE - Uint8
0-5* เกบ็
0-50 บันทึกและถายโอนขอมูล [0] ไมคัดลอก All set-ups FALSE - Uint8
0-51 บันทึกและถายโอนชุดคําสั่ง [0] ไมคัดลอก All set-ups FALSE - Uint8
0-6* รหัสผาน
0-60 รหัสผานเมนูหลัก 100 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
0-61 ตั้งเขาเมนไูมมีรหัสผาน [0] เขาใชเต็มที่ 1 set-up TRUE - Uint8
0-65 รหัสผานของเมนดูวน 200 N/A 1 set-up TRUE 0 Int16
0-66 ตั้งเขาเมนดูวนไมมีรหัสผาน [0] เขาใชเต็มที่ 1 set-up TRUE - Uint8
0-67 รหัสผานการเขาถึงบัส 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
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4.4.2 1-** โหลด/มอเตอร

เลขที่-
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําสั่ง FC 302
เทาน้ัน

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทาํงาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

1-0* การตั้งคาทั่วไป
1-00 แบบการควบคุมมอเตอร null All set-ups TRUE - Uint8
1-01 หลักการควบคุมมอเตอร null All set-ups FALSE - Uint8
1-02 แหลงของการปอนกลับฟลักซมอเตอร [1] เอ็นโคดเดอร 24V All set-ups x FALSE - Uint8
1-03 คุณลักษณะแรงบิด [0] แรงบดิคงที่ All set-ups TRUE - Uint8
1-04 โหมดโอเวอรโหลด [0] แรงบิดสูง All set-ups FALSE - Uint8
1-05 การกําหนดรูปแบบโหมดจากหนาเครื่อง [2] ตามพารามิเตอร 1-00 All set-ups TRUE - Uint8
1-06 Clockwise Direction [0] Normal All set-ups FALSE - Uint8
1-1* การเลือกมอเตอร
1-10 โครงสรางของมอเตอร [0] อะซิงโครนสั All set-ups FALSE - Uint8
1-2* ขอมูลเนมเพลท
1-20 กําลังมอเตอร [kW] ExpressionLimit All set-ups FALSE 1 Uint32
1-21 กําลังมอเตอร [HP] ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-22 แรงดันมอเตอร ( Volt) ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-23 ความถี่มอเตอร ( Hz) ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint16
1-24 กระแสมอเตอร ( Amp) ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
1-25 ความเร็วรอบมอเตอร ( Rpm) ExpressionLimit All set-ups FALSE 67 Uint16
1-26 แรงบดิมอเตอรทีค่าพกิดัแบบคงตัว ExpressionLimit All set-ups FALSE -1 Uint32
1-29 ปรับตามมอเตอรออโต(AMA) [0] ปด All set-ups FALSE - Uint8
1-3* ขอมูลมอฯช้ันสูง
1-30 ความตานทานสเตเตอร (Rs) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-31 ความตานทานโรเตอร (Rr) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-33 Stator Leakage Reactance (X1) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-34 Rotor Leakage Reactance (X2) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-35 Main Reactance (Xh) ExpressionLimit All set-ups FALSE -4 Uint32
1-36 Iron Loss Resistance (Rfe) ExpressionLimit All set-ups FALSE -3 Uint32
1-37 ความเหนี่ยวนาํแกน-d (Ld) ExpressionLimit All set-ups x FALSE -4 Int32
1-39 Motor Poles ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint8
1-40 Back EMF ที ่1000 RPM ExpressionLimit All set-ups x FALSE 0 Uint16
1-41 ออฟเซ็ตของคามุมมอเตอร 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
1-5* ต้ังไมตามโหลด
1-50 สรางสนามแมเหล็กมอเตอรที่ความเร็วศูนย 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-51 ค.เร็วต่ําสุด สรางสนามแมเหล็กปกติ[RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
1-52 ค.เร็วต่ําสุดที่สรางสนามแมเหล็กปกติ[Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-53 ความถี่เปลี่ยนโมเดล ExpressionLimit All set-ups x FALSE -1 Uint16
1-54 Voltage reduction in fieldweakening 0 V All set-ups FALSE 0 Uint8
1-55 คุณลักษณะ U/f - U ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-56 คุณลักษณะ U/f - F ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-58 Flystart Test Pulses Current 30 % All set-ups FALSE 0 Uint16
1-59 Flystart Test Pulses Frequency 200 % All set-ups FALSE 0 Uint16
1-6* ต้ังคาตามโหลด
1-60 การชดเชยโหลดที่ความเร็วตํ่า 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
1-61 การชดเชยโหลดที่ความเร็วสูง 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
1-62 การชดเชยการเลื่อนไหล ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
1-63 คาคงที่เวลาชดเชยการล่ืนไหล ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
1-64 การลดรีโซแนนซ 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
1-65 คาเวลาคงที่การลดรีโซแนนซ 5 ms All set-ups TRUE -3 Uint8
1-66 กระแสต่ําสุดที่ความเร็วตํ่า 100 % All set-ups x TRUE 0 Uint8
1-67 ประเภทของโหลด [0] ภาระทางออม All set-ups x TRUE - Uint8
1-68 แรงเฉือ่ยต่ําสุด ExpressionLimit All set-ups x FALSE -4 Uint32
1-69 แรงเฉือ่ยสูงสุด ExpressionLimit All set-ups x FALSE -4 Uint32
1-7* ปรับคาสตารท
1-71 หนวงเวลาสตารท 0.0 s All set-ups TRUE -1 Uint8
1-72 ฟงกชันสตารท [2] เวลาลื่นไหล/หนวง All set-ups TRUE - Uint8
1-73 การสตารทขณะมอเตอรหมุน [0] ยกเลิกการใช All set-ups FALSE - Uint8
1-74 ความเร็วรอบที่เร่ิมสตารท ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
1-75 ความเร็วสตารท [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-76 กระแสที่เร่ิมสตารท 0.00 A All set-ups TRUE -2 Uint32
1-8* ปรับตอนหยดุ
1-80 การทาํงานทีห่ยุด [0] ล่ืนไหล All set-ups TRUE - Uint8
1-81 ต่ําสุดทาํงานทีห่ยุด[RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
1-82 ความเร็วต่ําสุดสําหรับฟงกชันขณะหยดุ [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
1-83 ฟงกชันหยุดอยางแมนยาํ [0] หยดุ เปลี่ยนความเร็ว All set-ups FALSE - Uint8
1-84 คาตัวนับหยุดอยางแมนยาํ 100000 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
1-85 หนวงเวลาชดเชยความเร็วหยุดแมนยาํ 10 ms All set-ups TRUE -3 Uint8
1-9* อณุหภมิูมอเตอร
1-90 ระบบปองกันความรอนมอเตอร [0] ไมมีการปองกัน All set-ups TRUE - Uint8
1-91 มีพัดลมพเิศษภายนอกมอเตอร [0] เลขที่ All set-ups TRUE - Uint16
1-93 แหลงสําหรับเทอรมิสเตอร [0] ไมมี All set-ups TRUE - Uint8
1-95 ชนิดเซนเซอร KTY [0] เซนเซอร KTY 1 All set-ups x TRUE - Uint8
1-96 แหลงเทอรมิสเตอร KTY [0] ไมมี All set-ups x TRUE - Uint8
1-97 คาเริ่มตน KTY 80 °C 1 set-up x TRUE 100 Int16
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4.4.3 2-** เบรก

เลขที-่
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําส่ัง FC 302
เทานัน้

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทํางาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

2-0* คุมเบรค DC
2-00 กระแสไฟ DC คางใหมอเตอร 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
2-01 กระแสในการเบรคกระแสตรง 50 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-02 ระยะเวลาจายไฟเบรค DC 10.0 s All set-ups TRUE -1 Uint16
2-03 ความเร็วตัดเขาของเบรคDC[RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
2-04 ความเร็วตัดเขาของเบรคDC[Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
2-05 คาอางอิงสูงสุด MaxReference (P303) All set-ups TRUE -3 Int32
2-1* คุมผานเบรครีฯ
2-10 ฟงกชันของเบรค null All set-ups TRUE - Uint8
2-11 ตัวตานทานเบรค (โอหม) ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
2-12 ขดีจํากดักาํลัง(kW) เบรครีซีสเตอร ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
2-13 การปองกันเมื่อเกนิขีดจาํกัด [0] ปด All set-ups TRUE - Uint8
2-15 การตรวจสอบเบรครีซีสเตอร [0] ปด All set-ups TRUE - Uint8
2-16 กระแสสูงสุดเบรคกระแสสลับ 100.0 % All set-ups TRUE -1 Uint32
2-17 การควบคุมแรงดันเกนิ [0] ยกเลิกการใช All set-ups TRUE - Uint8
2-18 เงือ่นไขการตรวจสอบเบรค [0] เมื่อเร่ิมตนจายไฟฟา All set-ups TRUE - Uint8
2-19 Over-voltage Gain 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
2-2* ทํางานกบัเบรค
2-20 ตั้งกระแสใหเบรคเชิงกลทํางาน ImaxVLT (P1637) All set-ups TRUE -2 Uint32
2-21 ตั้งรอบมอฯ ใหเบรคกลทํางาน ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
2-22 ความเร็วเบรคเริม่ทํางาน [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
2-23 หนวงเวลาการทํางานของเบรคเชิงกล 0.0 s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-24 หนวงการหยดุ 0.0 s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-25 เวลาปลดเบรค 0.20 s All set-ups TRUE -2 Uint16
2-26 คาอางอิงแรงบิด 0.00 % All set-ups TRUE -2 Int16
2-27 เวลาที่แรงบดิเปลี่ยนแปลง 0.2 s All set-ups TRUE -1 Uint8
2-28 ตัวประกอบการเพิม่อตัราขยาย 1.00 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16

 

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®

74 MG.33.AG.9A - VLT®เปนเครื่องหมายการคาทีจ่ดทะเบียนของ Danfoss

4  



4.4.4 3-** คาอางองิ/การเปล่ียนความเร็ว

เลขที่-
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําสั่ง FC 302
เทาน้ัน

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทาํงาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

3-0* ขดีอางองิ
3-00 คาอางองิชวงการทํางานมอเตอร null All set-ups TRUE - Uint8
3-01 หนวย คาอางอิง/คาปอนกลับ null All set-ups TRUE - Uint8
3-02 คาอางอิงต่ําสุด ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
3-03 คาอางอิงสูงสุด ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
3-04 ฟงกชันคาอางอิง [0] รวมคาอางอิง All set-ups TRUE - Uint8
3-1* คาอางอิง
3-10 คาอางองิทีก่ําหนดลวงหนา 0.00 % All set-ups TRUE -2 Int16
3-11 ความเร็ว Jog [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
3-12 เพิ่ม/ชะลอความเร็วเทยีบกบัปจจบุนั 0.00 % All set-ups TRUE -2 Int16
3-13 จดุที่ใชอางองิ [0] เชื่อมเอง/ออโต All set-ups TRUE - Uint8
3-14 คาอางองิสัมพทัธต้ังลวงหนา 0.00 % All set-ups TRUE -2 Int32
3-15 แหลงกาํหนดคาอางองิที่ 1 null All set-ups TRUE - Uint8
3-16 แหลงกาํหนดคาอางองิที่ 2 null All set-ups TRUE - Uint8
3-17 แหลงกาํหนดคาอางองิที่ 3 null All set-ups TRUE - Uint8
3-18 คาอางอิงทีเ่ปลี่ยนระดับสัมพัทธ [0] ไมมีฟงกชัน All set-ups TRUE - Uint8
3-19 ความเร็ว Jog [RPM] ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
3-4* ขึน้-ลงชุด1
3-40 ประเภทความเร็วชุด 1 [0] แบบเสนตรง All set-ups TRUE - Uint8
3-41 กําหนดเวลาความเร็วขาขึ้น ชุด 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-42 กําหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 1 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-45 S-rampเปลี่ยนความเร็ว1ขณะเรงสตารท 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-46 S-rampเปลี่ยนความเร็ว1ขณะเรงสิ้นสุด 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-47 S-rampเปลี่ยนความเร็ว1ขณะลดสตารท 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-48 S-rampเปลี่ยนความเร็ว1ขณะลดสิ้นสุด 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-5* เปลี่ยนเร็ว 2
3-50 ประเภทความเร็วชุด 2 [0] แบบเสนตรง All set-ups TRUE - Uint8
3-51 กําหนดเวลาความเร็วขาขึ้น ชุด 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-52 กําหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 2 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-55 S-rampเปลี่ยนความเร็ว2ขณะเรงสตารท 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-56 S-rampเปลี่ยนความเร็ว2ขณะเรงสิ้นสุด 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-57 S-rampเปลี่ยนความเร็ว2ขณะลดสตารท 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-58 S-rampเปลี่ยนความเร็ว2ขณะลดสิ้นสุด 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-6* เปลี่ยนเร็ว 3
3-60 ประเภทความเร็วชุด 3 [0] แบบเสนตรง All set-ups TRUE - Uint8
3-61 กําหนดเวลาความเร็วขาขึ้น ชุด 3 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-62 กําหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 3 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-65 S-rampเปลี่ยนความเร็ว3ขณะเรงสตารท 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-66 S-rampเปลี่ยนความเร็ว3ขณะเรงสิ้นสุด 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-67 S-rampเปลี่ยนความเร็ว3ขณะลดสตารท 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-68 S-rampเปลี่ยนความเร็ว3ขณะลดสิ้นสุด 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-7* เปลี่ยนเร็ว 4
3-70 ประเภทความเร็วชุด 4 [0] แบบเสนตรง All set-ups TRUE - Uint8
3-71 กําหนดเวลาความเร็วขาขึ้น ชุด 4 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-72 กําหนดเวลาความเร็วขาลง ชุด 4 ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-75 S-rampเปลี่ยนความเร็ว4ขณะเรงสตารท 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-76 S-rampเปลี่ยนความเร็ว4ขณะเรงสิ้นสุด 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-77 S-rampเปลี่ยนความเร็ว4ขณะลดสตารท 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-78 S-rampเปลี่ยนความเร็ว4ขณะลดสิ้นสุด 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-8* ขึน้-ลงอื่น
3-80 กําหนดเวลาความเร็วขาขึ้น-ลง Jog ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint32
3-81 ตั้งเวลาความเร็วลง หยุดทนัที ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -2 Uint32
3-82 ประเภทการเปลี่ยนความเร็วหยุดดวน [0] แบบเสนตรง All set-ups TRUE - Uint8
3-83 อัตราสวนเปลี่ยนเร็วS หยุดดวนลด สตารท 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-84 อัตราสวนเปลี่ยนเร็วS หยุดดวนลด สิ้นสุด 50 % All set-ups TRUE 0 Uint8
3-9* ดิจิตอลโพเทน
3-90 ขนาดข้ัน 0.10 % All set-ups TRUE -2 Uint16
3-91 เวลาเปลี่ยนความเร็ว 1.00 s All set-ups TRUE -2 Uint32
3-92 การเรียกคืนกําลัง [0] ปด All set-ups TRUE - Uint8
3-93 ขีดจาํกดัสูงสุด 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
3-94 ขีดจาํกดัต่ําสุด -100 % All set-ups TRUE 0 Int16
3-95 หนวงเวลาในการเปลี่ยนความเร็ว ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 TimD
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4.4.5 4-** ขีดจํากดั/การเตือน

เลขที-่
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําส่ัง FC 302
เทานัน้

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทํางาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

4-1* ต้ังคามอเตอร
4-10 กําหนดทิศทางการหมุนมอเตอร null All set-ups FALSE - Uint8
4-11 กําหนดความเร็วต่ําสุดมอเตอร ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-12 ขดีจํากดัดานต่ําของความเร็วมอเตอร [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-13 กําหนดความเร็วสูงสุดมอเตอร ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-14 ขดีจํากดัดานสูงของความเร็วมอเตอร [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-16 กําหนดคาแรงบดิมอเตอร ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-17 กําหนดคาแรงบดิกรณไีฟยอนกลับ 100.0 % All set-ups TRUE -1 Uint16
4-18 ขดีจํากดักระแส ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint32
4-19 ตั้งความถ่ีสูงสุดของมอเตอร 132.0 Hz All set-ups FALSE -1 Uint16
4-2* แฟคเตอรจํากดั
4-20 แหลงแฟคเตอรจํากัดทอรก [0] ไมมีฟงกชัน All set-ups TRUE - Uint8
4-21 แหลงแฟคเตอรจํากัดความเร็ว [0] ไมมีฟงกชัน All set-ups TRUE - Uint8
4-3* ตรวจความเร็วมอเตอร
4-30 ฟงกชันคาปอนกลับมอเตอรสูญหาย [2] ตัดการทํางาน All set-ups TRUE - Uint8
4-31 ความเร็วคาปอนกลับมอเตอรผดิพลาด 300 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-32 ครบเวลา คาปอนกลับมอเตอรสูญหาย 0.05 s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-34 ฟงกชันตรวจสอบขอผดิพลาด null All set-ups TRUE - Uint8
4-35 การตรวจสอบขอผิดพลาด 10 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-36 การตรวจสอบขอผดิพลาดหมดเวลา 1.00 s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-37 ตรวจสอบขอผิดพลาดเปลี่ยนความเร็ว 100 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
4-38 ตรวจสอบขอผิดพลาดหมดเวลาเปลี่ยนความเร็ว 1.00 s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-39 ขอผิดพลาดหลังหมดเวลาเปลี่ยนความเร็ว 5.00 s All set-ups TRUE -2 Uint16
4-5* คาเกดิสัญญาณ
4-50 ตั้งเตือนเมื่อกระแสต่ํากวาระบุ 0.00 A All set-ups TRUE -2 Uint32
4-51 ตั้งเตือนเมื่อกระแสสูงกวาระบุ ImaxVLT (P1637) All set-ups TRUE -2 Uint32
4-52 ตั้งคาเตือนเมื่อเร็วต่ํากวากาํหนด 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16

4-53 ตั้งคาเตือนเมื่อเร็วสูงกวากาํหนด
outputSpeedHighLimit

(P413) All set-ups TRUE 67 Uint16
4-54 คําเตือนคาอางองิต่ํา -999999.999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
4-55 คําเตือนคาอางองิสูง 999999.999 N/A All set-ups TRUE -3 Int32

4-56 คําเตือนการปอนกลับตํ่า
-999999.999

ReferenceFeedbackUnit All set-ups TRUE -3 Int32

4-57 คําเตือนการปอนกลับสูง
999999.999

ReferenceFeedbackUnit All set-ups TRUE -3 Int32
4-58 ตั้งเตือนเมื่อเฟสมอเตอรหายไป null All set-ups TRUE - Uint8
4-6* ความเร็วขาม
4-60 ชวงเริ่มตนความเร็วกระโดดขาม ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-61 ขามความเร็วจาก [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
4-62 ชวงจบความเร็วกระโดดขาม ExpressionLimit All set-ups TRUE 67 Uint16
4-63 ขามความเร็วไปยงั [Hz] ExpressionLimit All set-ups TRUE -1 Uint16
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4.4.6 5-** อินพทุ/เอาทพทุดิจิตอล

เลขที่-
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําสั่ง FC 302
เทาน้ัน

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทาํงาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

5-0* โหมด I/O ดิจิตอล
5-00 เลือกหมวดสัญฯดิจติอลอิน-เอาท [0] PNP All set-ups FALSE - Uint8
5-01 เลือกสัญญาณดิจติอล เทอมินอล 27 [0] อนิพตุ All set-ups TRUE - Uint8
5-02 เลือกสัญญาณดิจติอล เทอมินอล 29 [0] อนิพตุ All set-ups x TRUE - Uint8
5-1* ดิจิตอลอิน
5-10 ตั้งการทํางานของเทอมินอล 18 null All set-ups TRUE - Uint8
5-11 ตั้งการทํางานของเทอมินอล 19 null All set-ups TRUE - Uint8
5-12 ตั้งการทํางานของเทอมินอล 27 null All set-ups TRUE - Uint8
5-13 ตั้งการทํางานของเทอมินอล 29 null All set-ups x TRUE - Uint8
5-14 ตั้งการทํางานของเทอมินอล 32 null All set-ups TRUE - Uint8
5-15 ตั้งการทํางานของเทอมินอล 33 null All set-ups TRUE - Uint8
5-16 ขั้ว X30/2 อนิพทุดิจิตัล null All set-ups TRUE - Uint8
5-17 ขั้ว X30/3 อนิพทุดิจิตัล null All set-ups TRUE - Uint8
5-18 ขั้ว X30/4 อนิพทุดิจิตัล null All set-ups TRUE - Uint8
5-19 ขั้วตอ 37 การหยุดแบบปลอดภยั [1] เตือนหยดุแบบเซฟ 1 set-up TRUE - Uint8
5-20 ขั้วตอ X46/1 อินพุทดิจิตอล [0] ไมมีการทํางาน All set-ups TRUE - Uint8
5-21 ขั้วตอ X46/3 อินพุทดิจิตอล [0] ไมมีการทํางาน All set-ups TRUE - Uint8
5-22 ขั้วตอ X46/5 อินพุทดิจิตอล [0] ไมมีการทํางาน All set-ups TRUE - Uint8
5-23 ขั้วตอ X46/7 อินพุทดิจิตอล [0] ไมมีการทํางาน All set-ups TRUE - Uint8
5-24 ขั้วตอ X46/9 อินพุทดิจิตอล [0] ไมมีการทํางาน All set-ups TRUE - Uint8
5-25 ขั้วตอ X46/11 อินพุทดิจติอล [0] ไมมีการทํางาน All set-ups TRUE - Uint8
5-26 ขั้วตอ X46/13 อินพุทดิจติอล [0] ไมมีการทํางาน All set-ups TRUE - Uint8
5-3* ดิจิตอลเอาต
5-30 กําหนดเอาทพทุของ เทอมินอล 27 null All set-ups TRUE - Uint8
5-31 กําหนดเอาทพทุของ เทอมินอล 29 null All set-ups x TRUE - Uint8
5-32 ขั้ว X30/6 Digi Out (MCB 101) null All set-ups TRUE - Uint8
5-33 ขั้ว X30/7 Digi Out (MCB 101) null All set-ups TRUE - Uint8
5-4* รีเลย
5-40 กําหนดการทาํงานของรีเลย null All set-ups TRUE - Uint8
5-41 หนวงเวลา On Delay ของรีเลย 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint16
5-42 หนวงเวลา Off Delay ของรีเลย 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint16
5-5* อนิพตุพลัส
5-50 ตั้งรับความถี่พลัสตํ่าเทอมินอล29 100 Hz All set-ups x TRUE 0 Uint32
5-51 ตั้งรับความถี่พลัสตํ่าเทอมินอล29 100 Hz All set-ups x TRUE 0 Uint32

5-52 ขั้ว29 คาอางองิต่ํา/คาปอนกลับ
0.000

ReferenceFeedbackUnit All set-ups x TRUE -3 Int32
5-53 ขั้ว 29 คาอางองิสูง/คาปอนคา ExpressionLimit All set-ups x TRUE -3 Int32
5-54 คาคงที่เวลาตัวกรองพัลส #29 100 ms All set-ups x FALSE -3 Uint16
5-55 ตั้งรับความถี่พลัสตํ่าเทอมินอล33 100 Hz All set-ups TRUE 0 Uint32
5-56 ตั้งรับความถี่พลัสตํ่าเทอมินอล32 100 Hz All set-ups TRUE 0 Uint32

5-57 ขั้ว33 คาอางองิต่ํา/คาปอนกลับ
0.000

ReferenceFeedbackUnit All set-ups TRUE -3 Int32
5-58 ขั้ว 33 คาอางองิสูง/คาปอนคา ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
5-59 คาคงที่เวลาตัวกรองพัลส #33 100 ms All set-ups FALSE -3 Uint16
5-6* คาพลัสที่อานได
5-60 ขั้ว 27 ตัวแปรเอาทพุตพลัส null All set-ups TRUE - Uint8
5-62 เอาทพุทพัลส ความถี่สูงสุด #27 ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
5-63 ขั้ว 29 ตัวแปรเอาทพุตพลัส null All set-ups x TRUE - Uint8
5-65 เอาทพุทพัลส ความถี่สูงสุด #29 ExpressionLimit All set-ups x TRUE 0 Uint32
5-66 ขั้ว X30/6 ตัวแปรเอาทพุทพลัส null All set-ups TRUE - Uint8
5-68 เอาทพุทพัลส ความถี่สูงสุด #X30/6 ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint32
5-7* อนิฯเขารหัส24V
5-70 เทอม 32/33 พัลสตอรอบ 1024 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
5-71 เงื่อนไข 32/33 ทศิทางตัวเขารหัส [0] ตามเขม็นาฬิกา All set-ups FALSE - Uint8
5-9* บสัถูกควบคุม
5-90 ควบคุมดิจิตัลเอาทพุตและรีเลยดวยบสั 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
5-93 เอาทพุทพัลส #27 ควบคุมบสั 0.00 % All set-ups TRUE -2 N2
5-94 เอาทพุทพัลส #27 ตั้งคาหมดเวลาลวงหนา 0.00 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
5-95 เอาทพุทพัลส #29 ควบคุมบสั 0.00 % All set-ups x TRUE -2 N2
5-96 เอาทพุทพัลส #29 ตั้งคาหมดเวลาลวงหนา 0.00 % 1 set-up x TRUE -2 Uint16
5-97 เอาทพุทพัลส #X30/6 บัสควบคุม 0.00 % All set-ups TRUE -2 N2
5-98 เอาทพุทพัลส #X30/6หมดเวลาตั้งลวงหนา 0.00 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
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4.4.7 6-** อินพทุ/เอาทพทุอนาล็อก

เลขที-่
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําส่ัง FC 302
เทานัน้

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทํางาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

6-0* โหมด I/O อนาล็อก
6-00 เวลาหมดเวลารอสัญญาณ 10 s All set-ups TRUE 0 Uint8
6-01 ฟงกชันหมดเวลารอสัญญาณ [0] ปด All set-ups TRUE - Uint8
6-1* อนิพตุอนาล็อก 1
6-10 ขัว้ 53 แรงดันระดับต่ํา 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-11 ขัว้ 53 แรงดันระดับสูง 10.00 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-12 ขัว้ 53 กระแสระดับต่ํา 0.14 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-13 ขัว้ 53 กระแสระดับสูง 20.00 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-14 ขัว้ 53 คาอางองิ/คาปอนกลับคา 0 ReferenceFeedbackUnit All set-ups TRUE -3 Int32
6-15 ขัว้ 53 คาอางองิ/คาปอนกลับคา ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-16 ขัว้ 53 คาคงทีเ่วลาตัวกรอง 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-2* อนิพตุอนาล็อก 2
6-20 ขัว้ 54 แรงดันระดับต่ํา 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-21 ขัว้ 54 แรงดันระดับสูง 10.00 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-22 ขัว้ 54 กระแสระดับต่ํา 0.14 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-23 ขัว้ 54 กระแสระดับสูง 20.00 mA All set-ups TRUE -5 Int16
6-24 ขัว้ 54 คาอางองิ/คาปอนกลับต่ํา 0 ReferenceFeedbackUnit All set-ups TRUE -3 Int32
6-25 ขัว้ 54 คาอางองิ/คาปอนกลับสูง ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-26 ขัว้ 54 คาคงทีเ่วลาตัวกรอง 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-3* อนิพทุอนาล็อก 3
6-30 ขัว้ X30/11 แรงดันต่ํา 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-31 ขัว้ X30/11 แรงดันสูง 10.00 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-34 ขัว้ X30/11 คาอางอิง/คาปอนกลับต่ํา 0 ReferenceFeedbackUnit All set-ups TRUE -3 Int32
6-35 ขัว้ X30/11 คาอางอิง/คาปอนกลับสูง ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-36 ขัว้ X30/11 คาคงที่เวลาตัวกรอง 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-4* อนิพทุอนาล็อก 4
6-40 ขัว้ X30/12 แรงดันต่ํา 0.07 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-41 ขัว้ X30/12 แรงดันสูง 10.00 V All set-ups TRUE -2 Int16
6-44 ขัว้ X30/12 คาอางอิง/คาปอนกลับต่ํา 0 ReferenceFeedbackUnit All set-ups TRUE -3 Int32
6-45 ขัว้ X30/12 คาอางอิง/คาปอนกลับสูง ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Int32
6-46 ขัว้ X30/12 คาคงที่เวลาตัวกรอง 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
6-5* เอาตพทุอนาฯ1
6-50 เอาทพตุ ขัว้ 42 null All set-ups TRUE - Uint8
6-51 ขัว้ 42 สเกลต่ําสุดของเอาทพุต 0.00 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-52 ขัว้ 42 สเกลสูงสุดของเอาทพุต 100.00 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-53 ขัว้ 42 ควบคุมบสัเอาทพุท 0.00 % All set-ups TRUE -2 N2
6-54 ขัว้ 42 คาหมดเวลาเอาทพุทที่ตั้งไวลวงหนา 0.00 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-55 ขัว้ตอ 42 ตัวกรองเอาทพุท [0] ปด 1 set-up TRUE - Uint8
6-6* เอาทพุทอนาล็อก 2
6-60 ขัว้ X30/8 เอาทพทุ null All set-ups TRUE - Uint8
6-61 ขัว้ X30/8 สเกลตํ่าสุด 0.00 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-62 ขัว้ X30/8 สเกลสูงสุด 100.00 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-63 ขัว้ตอ X30/8 บัสควบคุม 0.00 % All set-ups TRUE -2 N2
6-64 ขัว้ X30/8 คาหมดเวลาเอาทพุทตั้งลวงหนา 0.00 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-7* เอาทพุทอนาล็อก 3
6-70 ขัว้ตอ X45/1 เอาทพุท null All set-ups TRUE - Uint8
6-71 ขัว้ตอ X45/1 สเกลต่ําสุด 0.00 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-72 ขัว้ตอ X45/1 สเกลสูงสุด 100.00 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-73 ขัว้ตอ X45/1 บัสควบคุม 0.00 % All set-ups TRUE -2 N2
6-74 ขัว้ X45/1 คาหมดเวลาเอาทพุทตั้งลวงหนา 0.00 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
6-8* เอาทพุทอนาล็อก 4
6-80 ขัว้ตอ X45/3 เอาทพุท null All set-ups TRUE - Uint8
6-81 ขัว้ตอ X45/3 สเกลต่ําสุด 0.00 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-82 ขัว้ตอ X45/3 สเกลสูงสุด 100.00 % All set-ups TRUE -2 Int16
6-83 ขัว้ตอ X45/3 บัสควบคุม 0.00 % All set-ups TRUE -2 N2
6-84 ขัว้ X45/3 คาหมดเวลาเอาทพุทตั้งลวงหนา 0.00 % 1 set-up TRUE -2 Uint16
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4.4.8 7-** ตัวควบคุม

เลขที่-
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําสั่ง FC 302
เทาน้ัน

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทาํงาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

7-0* คุม PIDความเร็ว
7-00 แหลงคาปอนกลับPIDค.เร็ว null All set-ups FALSE - Uint8
7-02 อัตราขยายตามสวนPIDโหมดเร็ว ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
7-03 เวลารวมความเร็ว PID ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint32
7-04 คาเวลา D ใน PID ในโหมดความเร็ว ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16
7-05 ขีดแตกตาง PID โหมดความเร็ว 5.0 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
7-06 เวลาวงจรกรองต่ําPIDโหมดเร็ว ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint16
7-07 อัตราสวนเกยีรการปอนกลับความเร็ว PID 1.0000 N/A All set-ups FALSE -4 Uint32
7-08 แฟคเตอรปอนไปหนา PID ความเร็ว 0 % All set-ups FALSE 0 Uint16
7-1* การควบคุมแรงบิด PI
7-12 อัตราขยายตามสวน สําหรับแรงบดิ PI 100 % All set-ups TRUE 0 Uint16
7-13 เวลารวมของแรงบิด PI 0.020 s All set-ups TRUE -3 Uint16
7-2* ควบคุมการปอนกลับ
7-20 Process CL Feedback 1 Resource [0] ไมมีฟงกชัน All set-ups TRUE - Uint8
7-22 Process CL Feedback 2 Resource [0] ไมมีฟงกชัน All set-ups TRUE - Uint8
7-3* ควบคุมPIDกระบวนฯ
7-30 ควบคุมปกติ/ผกผนั PID กระบวนการ [0] ปกติ All set-ups TRUE - Uint8
7-31 ปองกันAntiWindupกระบวนฯ [1] เปด All set-ups TRUE - Uint8
7-32 คาความเร็วเริ่มตนของ PID กระบวนฯ 0 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
7-33 อัตราขยาย P ของ PID สําหรับกระบวนการ 0.01 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
7-34 คาเวลา I ของ PID สําหรับกระบวนการ 10000.00 s All set-ups TRUE -2 Uint32
7-35 คาเวลา D ของ PID สําหรับกระบวนการ 0.00 s All set-ups TRUE -2 Uint16
7-36 ขีดจาํกดัขยาย D PID กระบวนการ 5.0 N/A All set-ups TRUE -1 Uint16
7-38 แฟคเตอรปอนไปหนาPIDกระบวนฯ 0 % All set-ups TRUE 0 Uint16
7-39 แบนวิดทอางอิงเมื่อสถานะเปด 5 % All set-ups TRUE 0 Uint8
7-4* Adv. Process PID I
7-40 PID กระบวนการ รีเซ็ต I-part [0] เลขที่ All set-ups TRUE - Uint8
7-41 PID กระบวนการ ควบคุม เอาทพุทคาลบ -100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-42 PID กระบวนการ ควบคุม เอาทพุทคาบวก 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-43 PID สเกลอตัราสวนที่อางอิง ตํ่าสุด 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-44 PID สเกลอตัราสวนที่อางอิง สูงสุด 100 % All set-ups TRUE 0 Int16
7-45 PID กระบวนการ แหลงปอนเดินหนา [0] ไมมีฟงกชัน All set-ups TRUE - Uint8
7-46 PID ปอนเดินปกติ/ คุมผกผัน [0] ปกติ All set-ups TRUE - Uint8
7-49 PID กระบวนการ เอาทพุทปกติ/ ควบคุมผกผัน [0] ปกติ All set-ups TRUE - Uint8
7-5* Adv. Process PID II
7-50 PID กระบวนการ PID สวนขยาย [1] ใช All set-ups TRUE - Uint8
7-51 PID กระบวนการ อตัราขยายปอนเดินหนา 1.00 N/A All set-ups TRUE -2 Uint16
7-52 PID เปลี่ยนเพิม่ความเร็วเดินหนา 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint32
7-53 PID เปลี่ยนลดความเร็วเดินหนา 0.01 s All set-ups TRUE -2 Uint32
7-56 PID กระบวนการ เวลากรองอางอิง 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
7-57 PID กระบวนการ เวลากรองคาปอนกลับ 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
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4.4.9 8-** การสื่อสารและอปุกรณเสริม

เลขที-่
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําส่ัง FC 302
เทานัน้

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทํางาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

8-0* การตั้งคาทั่วไป
8-01 ไซตควบคุม [0] คาดิจฯิและคําคุม All set-ups TRUE - Uint8
8-02 แหลงคําสั่งควบคุม null All set-ups TRUE - Uint8
8-03 เวลาหมดเวลาคําสั่งควบคุม 1.0 s 1 set-up TRUE -1 Uint32
8-04 ฟงกชันหมดเวลาคําสั่งควบคุม null 1 set-up TRUE - Uint8
8-05 ฟงกชันสิ้นสุดการหมดเวลา [1] ใชการตั้งคาตอ 1 set-up TRUE - Uint8
8-06 รีเซ็ตการหมดเวลาคําสั่งควบคุม [0] ไมรีเซ็ต All set-ups TRUE - Uint8
8-07 การวินจิฉยัการตัดปด [0] ยกเลิกใช 2 set-ups TRUE - Uint8
8-08 Readout Filtering null All set-ups TRUE - Uint8
8-1* ต้ังคาคําควบคุม
8-10 Control Word Profile (โปรไฟลคุม) [0] โปรไฟล FC All set-ups TRUE - Uint8
8-13 เวิรดสถานะทีก่ําหนดคาได STW null All set-ups TRUE - Uint8
8-14 เวิรดควบคุม CTW ที่กาํหนดรูปแบบได [1] คามาตรฐานโปรไฟล All set-ups TRUE - Uint8
8-3* ต้ังคาพอรต FC
8-30 โปรโตคอล [0] FC 1 set-up TRUE - Uint8
8-31 ที่อยู 1 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
8-32 อัตราบอดพอรต FC null 1 set-up TRUE - Uint8
8-33 พาริต้ี/บติหยุด [0] ภาวะคู 1 บติหยุด 1 set-up TRUE - Uint8
8-34 Estimated cycle time 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
8-35 การหนวงเวลาตอบรับต่ําสุด 10 ms All set-ups TRUE -3 Uint16
8-36 การหนวงเวลาตอบรับสูงสุด ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 Uint16
8-37 หนวงเวลา inter-char สูงสุด ExpressionLimit 1 set-up TRUE -5 Uint16
8-4* ชุดโปรโตคอล FC MC
8-40 การเลือกขอความที่สง [1] มาตรฐาน1 2 set-ups TRUE - Uint8
8-41 Parameters for signals 0 All set-ups FALSE - Uint16
8-42 PCD write configuration ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
8-43 PCD read configuration ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
8-5* ดิจิตอล/บสั
8-50 การเลือกลื่นไหล [3] ตรรกะ OR (หรือ) All set-ups TRUE - Uint8
8-51 การเลือกหยดุแบบรวดเร็ว [3] ตรรกะ OR (หรือ) All set-ups TRUE - Uint8
8-52 การเลือกเบรคกระแสตรง [3] ตรรกะ OR (หรือ) All set-ups TRUE - Uint8
8-53 เลือกการสตารท [3] ตรรกะ OR (หรือ) All set-ups TRUE - Uint8
8-54 การเลือกกลับทศิทาง [3] ตรรกะ OR (หรือ) All set-ups TRUE - Uint8
8-55 การเลือกการตั้งคา [3] ตรรกะ OR (หรือ) All set-ups TRUE - Uint8
8-56 เลือกคาอางอิงทีก่ําหนดลวงหนา [3] ตรรกะ OR (หรือ) All set-ups TRUE - Uint8
8-57 Profidrive OFF2 Select [3] ตรรกะ OR (หรือ) All set-ups TRUE - Uint8
8-58 Profidrive OFF3 Select [3] ตรรกะ OR (หรือ) All set-ups TRUE - Uint8
8-8* การวินิจฉัยพอรท FC
8-80 การนับขอความที่บัส 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-81 การนับขอผดิพลาดที่บัส 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-82 ขอความรองที่ไดรับ 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-83 การนบัขอผดิพลาดของระบบรอง 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
8-9* บัสเหยาะ
8-90 ความเร็วบสัเหยาะ 1 100 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
8-91 ความเร็วบสัเหยาะ 2 200 RPM All set-ups TRUE 67 Uint16
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4.4.10 9-** Profibus

เลขที่-
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําสั่ง FC 302
เทาน้ัน

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทาํงาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

9-00 จดุตั้ง 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-07 คาทีแ่ทจริง 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-15 การกําหนดรูปแบบการเขยีน PCD ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
9-16 การกําหนดรูปแบบการอาน PCD ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
9-18 โหนดแอดเดรส 126 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint8
9-22 การเลือกขอความ [100] None 1 set-up TRUE - Uint8
9-23 พารามิเตอรสําหรับสัญญาณ 0 All set-ups TRUE - Uint16
9-27 การแกไขพารามิเตอร [1] ใช 2 set-ups FALSE - Uint16
9-28 การควบคุมการประมวล [1] เปดวงมาสเตอร 2 set-ups FALSE - Uint8
9-44 ตัวนบัขอความแสดงการเกิดฟอลต 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-45 รหัสฟอลต 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-47 หมายเลขฟอลต 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-52 ตัวนบัสถานการณฟอลต 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-53 คําเตือน Profibus 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-63 อัตราบอดที่แทจริง [255] ไมพบอตัราบอด All set-ups TRUE - Uint8
9-64 การระบุอปุกรณ 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16

9-65 หมายเลขโปรไฟล 0 N/A All set-ups TRUE 0
OctStr[

2]
9-67 คําสั่งควบคุม 1 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-68 คําแสดงสถานะ 1 0 N/A All set-ups TRUE 0 V2
9-71 บนัทึกคา Profibus [0] ปด All set-ups TRUE - Uint8
9-72 รีเซ็ตชุดขับดวยProfibus [0] ไมมีดําเนินการ 1 set-up FALSE - Uint8
9-75 DO Identification 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
9-80 พารามิเตอรที่ระบ ุ(1) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-81 พารามิเตอรที่ระบ ุ(2) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-82 พารามิเตอรที่ระบ ุ(3) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-83 พารามิเตอรที่ระบ ุ(4) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-84 พารามิเตอรที่ระบ ุ(5) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-90 พารามิเตอรทีเ่ปล่ียนแปลง (1) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-91 พารามิเตอรทีเ่ปล่ียนแปลง (2) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-92 พารามิเตอรทีเ่ปล่ียนแปลง (3) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-93 พารามิเตอรทีเ่ปล่ียนแปลง (4) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-94 พารามิเตอรทีเ่ปล่ียนแปลง (5) 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
9-99 ตัวนบัชุด Profibus 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16

 

4.4.11 10-** ฟลดบสั CAN

เลขที่-
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําสั่ง FC 302
เทาน้ัน

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทาํงาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

10-0* การต้ังคาทั่วไป
10-00 โปรโตคอล CAN null 2 set-ups FALSE - Uint8
10-01 อัตราบอดที่เลือก null 2 set-ups TRUE - Uint8
10-02 MAC ID ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Uint8
10-05 คาทีอ่านได สงตัวนับขอผดิพลาด 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-06 คาทีอ่านได รับตัวนบัขอผิดพลาด 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-07 คาขอมูลที่อานไดบสัปดตัวนบั 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint8
10-1* DeviceNet
10-10 การเลือกประเภทขอมูลการประมวล null All set-ups TRUE - Uint8
10-11 เขยีนคารูปแบบขอมูลประมวล ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
10-12 อานคารูปแบบขอมูลประมวล ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
10-13 พารามิเตอรคําเตือน 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
10-14 คาอางองิเน็ต [0] ปด 2 set-ups TRUE - Uint8
10-15 การควบคุมเน็ต [0] ปด 2 set-ups TRUE - Uint8
10-2* ตัวกรอง COS
10-20 ตัวกรอง COS 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-21 ตัวกรอง COS 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-22 ตัวกรอง COS 3 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-23 ตัวกรอง COS 4 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
10-3* ใชพารามิเตอร
10-30 ดัชนีอารเรย 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
10-31 คาขอมูลจัดเก็บ [0] ปด All set-ups TRUE - Uint8
10-32 การแกไข Devicenet ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
10-33 จดัเกบ็ทกุคร้ัง [0] ปด 1 set-up TRUE - Uint8
10-34 รหัสผลิตภณัฑ DeviceNet ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint16
10-39 พารามิเตอร Devicenet F 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
10-5* CANopen
10-50 ตั้งคาการเขียน Process Data ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
10-51 ตั้งคาการอาน Process Data ExpressionLimit 2 set-ups TRUE - Uint16
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4.4.12 12-** Ethernet

เลขที-่
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําสั่ง FC 302
เทานั้น

เปลี่ยนระหวาง-
การทาํงาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

12-0* การตั้งคา IP
12-00 การกําหนดทีอ่ยู IP null 2 set-ups TRUE - Uint8
12-01 ที่อยู IP 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-02 Subnet Mask 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-03 เกตเวยคามาตรฐาน 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-04 เซิรฟเวอร DHCP 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 OctStr[4]
12-05 หมดอายุเชา ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 TimD
12-06 ช่ือเซิรฟเวอร 0 N/A 1 set-up TRUE 0 OctStr[4]
12-07 ช่ือโดเมน 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[48]
12-08 ช่ือโฮสต 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[48]
12-09 ฟสิคัล แอดเดรส 0 N/A 1 set-up TRUE 0 VisStr[17]
12-1* พาราฯลิงกอีเทอรเน็ต
12-10 สถานะลิงก [0] ไมมีลิงก 1 set-up TRUE - Uint8
12-11 ระยะเวลาเชื่อมโยง ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 TimD
12-12 ติดตออัตโนมัติ [1] เปด 2 set-ups TRUE - Uint8
12-13 ความเร็วการลิงก [0] ไมมี 2 set-ups TRUE - Uint8
12-14 Link Duplex [1] Full Duplex 2 set-ups TRUE - Uint8
12-2* ประมวลผลขอมูล
12-20 Instance ควบคุม ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint8
12-21 เขยีนคารูปแบบขอมูลประมวล ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
12-22 อานคารูปแบบขอมูลประมวล ExpressionLimit All set-ups TRUE - Uint16
12-28 การจดัเกบ็คาขอมูล [0] ปด All set-ups TRUE - Uint8
12-29 จัดเก็บทกุคร้ัง [0] ปด 1 set-up TRUE - Uint8
12-3* EtherNet/IP
12-30 พารามิเตอรการเตือน 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-31 คาอางอิงเน็ต [0] ปด 2 set-ups TRUE - Uint8
12-32 การควบคุมเนต็ [0] ปด 2 set-ups TRUE - Uint8
12-33 การแกไข CIP ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
12-34 รหัสผลิตภณัฑ CIP ExpressionLimit 1 set-up TRUE 0 Uint16
12-35 พารามิเตอร EDS 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-37 ตัวจบัเวลาปดกั้น COS 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-38 ตัวกรอง COS 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-4* Modbus TCP
12-40 Status Parameter 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-41 Slave Message Count 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-42 Slave Exception Message Count 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
12-8* บริการอีเทอรเน็ตอืน่ๆ
12-80 เซิรฟเวอร FTP [0] ยกเลิกการใช 2 set-ups TRUE - Uint8
12-81 เซิรฟเวอร HTTP [0] ยกเลิกการใช 2 set-ups TRUE - Uint8
12-82 บริการ SMTP [0] ยกเลิกการใช 2 set-ups TRUE - Uint8
12-89 Transparent Socket Channel Port ExpressionLimit 2 set-ups TRUE 0 Uint16
12-9* บริการอีเทอรเน็ตสูง
12-90 วินยิฉยัสายเคเบิล [0] ยกเลิกการใช 2 set-ups TRUE - Uint8
12-91 MDI-X [1] ใช 2 set-ups TRUE - Uint8
12-92 การตรวจสอบ IGMP [1] ใช 2 set-ups TRUE - Uint8
12-93 ความยาวสายผดิพลาด 0 N/A 1 set-up TRUE 0 Uint16
12-94 ปองกนัการกระจายกลุม -1 % 2 set-ups TRUE 0 Int8
12-95 ตัวกรองการกระจายกลุม [0] แบบกระจายเทานั้น 2 set-ups TRUE - Uint8
12-96 Port Mirroring [0] Disable 2 set-ups TRUE - Uint8
12-98 ตัวนบัอนิเตอรเฟซ 4000 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
12-99 ตัวนบัมีเดีย 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
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4.4.13 13-** ตรรกะ Smart

เลขที่-
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําสั่ง FC 302
เทาน้ัน

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทาํงาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

13-0* การต้ังคา SLC
13-00 โหมดตัวควบคุม SL null 2 set-ups TRUE - Uint8
13-01 Event การสตารท null 2 set-ups TRUE - Uint8
13-02 Event การหยุด null 2 set-ups TRUE - Uint8
13-03 รีเซ็ต SLC [0] หามรีเซ็ต SLC All set-ups TRUE - Uint8
13-1* ตัวเปรียบเทียบ
13-10 โอเปอรแรนดตัวเปรียบเทียบ null 2 set-ups TRUE - Uint8
13-11 โอเปอรเรเตอรตัวเปรียบเทียบ null 2 set-ups TRUE - Uint8
13-12 คาตัวเปรียบเทียบ ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -3 Int32
13-2* ตัวต้ังเวลา
13-20 ตัวตั้งเวลาตัวควบคุม SL ExpressionLimit 1 set-up TRUE -3 TimD
13-4* กฏตรรกะ
13-40 บลูีนกฎตรรกะ 1 null 2 set-ups TRUE - Uint8
13-41 โอเปอรเรเตอรกฎตรรกะ 1 null 2 set-ups TRUE - Uint8
13-42 บลูีนกฎตรรกะ 2 null 2 set-ups TRUE - Uint8
13-43 โอเปอรเรเตอรกฎตรรกะ 2 null 2 set-ups TRUE - Uint8
13-44 บลูีนกฎตรรกะ 3 null 2 set-ups TRUE - Uint8
13-5* สถานะ
13-51 เหตุการณตัวควบคุม SL null 2 set-ups TRUE - Uint8
13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL null 2 set-ups TRUE - Uint8
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4.4.14 14-** ฟงกชันพิเศษ

เลขที-่
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําส่ัง FC 302
เทานัน้

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทํางาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

14-0* สลับอนิเวอรฯ
14-00 รูปแบบการสลับ null All set-ups TRUE - Uint8
14-01 ความถี่สลับ null All set-ups TRUE - Uint8
14-03 โอเวอรโมดูเลช่ัน [1] On All set-ups FALSE - Uint8
14-04 PWM สุม [0] ปด All set-ups TRUE - Uint8
14-06 Dead Time Compensation [1] เปด All set-ups TRUE - Uint8
14-1* เปด/ปดสายหลัก
14-10 แรงดันเขาลมเหลว [0] ไมมีฟงกชัน All set-ups FALSE - Uint8
14-11 แรงดันสายหลักที่ขอผิดสายหลัก ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint16
14-12 ความไมสมดุลแหลงจายไฟหลัก [0] ตัดการทํางาน All set-ups TRUE - Uint8
14-13 แฟกเตอรขัน้ไฟหลักลมเหลว 1.0 N/A All set-ups TRUE -1 Uint8
14-14 Kin. Backup Time Out 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
14-2* รีเซ็ตตัดทํางาน
14-20 รีเซ็ตโหมด [0] รีเซ็ตดวยมือกด All set-ups TRUE - Uint8
14-21 เวลาเริ่มตนใหมอตัโนมัติ 10 s All set-ups TRUE 0 Uint16
14-22 โหมดการทาํงาน [0] การทํางานปกติ All set-ups TRUE - Uint8
14-23 ตั้งคารหัสชนิด null 2 set-ups FALSE - Uint8
14-24 หนวงตัดการทาํงานทีข่ีดจาํกดักระแส 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
14-25 หนวงการปดทีข่ดีจํากดัทอรก 60 s All set-ups TRUE 0 Uint8
14-26 หนวงการปดทีข่อผิดพลาดอินเวอรเตอร ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint8
14-28 การตั้งคาการผลิต [0] ไมมีดําเนนิการ All set-ups TRUE - Uint8
14-29 รหัสบริการ 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
14-3* คุมขดีกระแส
14-30 คุมจํากัดกระแสโดยอัตราขยายตามสวน 100 % All set-ups FALSE 0 Uint16
14-31 ควบคุมขดีจํากดักระแสดวยเวลารวม 0.020 s All set-ups FALSE -3 Uint16
14-32 ควบคุมขดีจํากดักระแส เวลาตัวกรอง 1.0 ms All set-ups TRUE -4 Uint16
14-35 ปองกนัหยดุกลางคัน [1] ใช All set-ups FALSE - Uint8
14-4* ปรับพลังเหมาะสม
14-40 ระดับ VT 66 % All set-ups FALSE 0 Uint8
14-41 การสรางสนามแมเหล็กต่ําสุด AEO ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Uint8
14-42 ความถี่ AEO ต่ําสุด 10 Hz All set-ups TRUE 0 Uint8
14-43 ตัวประกอบกําลังของมอเตอร ExpressionLimit All set-ups TRUE -2 Uint16
14-5* สภาพแวดลอม
14-50 ตัวกรอง RFI [1] เปด 1 set-up x FALSE - Uint8
14-51 DC Link Compensation [1] เปด 1 set-up TRUE - Uint8
14-52 การควบคุมพัดลม [0] อัตโนมัติ All set-ups TRUE - Uint8
14-53 การตรวจดูพดัลม [1] คําเตือน All set-ups TRUE - Uint8
14-55 ตัวกรองเอาทพตุ [0] ไมมีฟลเตอร All set-ups FALSE - Uint8
14-56 ตวักรองเอาทพทุชนิดตัวเก็บประจุ 2.0 uF All set-ups FALSE -7 Uint16
14-57 ตวักรองเอาทพุทแบบตวัเหนีย่วนํา 7.000 mH All set-ups FALSE -6 Uint16
14-59 จํานวนที่แทจริงของหนวยอนิเวอรเตอร ExpressionLimit 1 set-up x FALSE 0 Uint8
14-7* ความเขากนัได
14-72 ขอความสัญญาณเตือนของ VLT 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
14-73 คําเตือนของ VLT 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
14-74 VLT สวนขยาย ขอความแสดงสถานะ 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
14-8* อปุกรณเสริม
14-80 อุปกรณเสริมใชไฟจาย 24VDC จากภายนอก [1] ใช 2 set-ups FALSE - Uint8
14-9* การตั้งคาฟอลต
14-90 ระดับฟอลต null 1 set-up TRUE - Uint8
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4.4.15 15-** ขอมูลชุดขบั

เลขที่-
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําสั่ง FC 302
เทานัน้

เปล่ียนระหวาง-
การทาํงาน

ดัชนีการ
แปลงผัน

ประเภท

15-0* ขอมูลการทํางาน
15-00 เวลาการทํางาน 0 h All set-ups FALSE 74 Uint32
15-01 ช่ัวโมงการรัน 0 h All set-ups FALSE 74 Uint32
15-02 ตัวนับ kWh 0 kWh All set-ups FALSE 75 Uint32
15-03 กาํลังกลับคืน 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
15-04 อณุหภมูิสูงเกิน 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-05 โวลตสูงเกนิ 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-06 รีเซ็ตตัวนับ kWh [0] ไมรีเซ็ต All set-ups TRUE - Uint8
15-07 รีเซ็ตตัวนับชั่วโมงการรัน [0] ไมรีเซ็ต All set-ups TRUE - Uint8
15-1* ต้ังคาบนัทึกขอมูล
15-10 แหลงสําหรับการบันทกึ 0 2 set-ups TRUE - Uint16
15-11 ชวงการบนัทกึ ExpressionLimit 2 set-ups TRUE -3 TimD
15-12 Event การทริก [0] เท็จ 1 set-up TRUE - Uint8
15-13 โหมดการบนัทกึ [0] บนัทกึตลอดเวลา 2 set-ups TRUE - Uint8
15-14 สุมเก็บขอมูลกอนการทริก 50 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
15-2* บนัทึกประวัติ
15-20 บันทึกประวัต:ิเหตุการณ 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
15-21 บันทึกประวัต:ิคา 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
15-22 บันทึกประวัต:ิเวลา 0 ms All set-ups FALSE -3 Uint32
15-3* บนัทึกขอผิด
15-30 บันทึกขอบกพรอง:รหัสขอผิดพลาด 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
15-31 บันทึกขอบกพรอง:คา 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
15-32 บันทึกขอบกพรอง:เวลา 0 s All set-ups FALSE 0 Uint32
15-4* การระบชุุดขบัเคลื่อน
15-40 ประเภท FC 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[6]
15-41 สวนกาํลัง 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-42 แรงดันไฟฟา 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-43 เวอรชันของซอฟตแวร 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[5]
15-44 สตริงรหัสชนิดทีส่ั่ง 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]
15-45 สตริงรหัสชนิดจริง 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]
15-46 หมายเลขสั่งซ้ือตัวแปลงความถี่ 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[8]
15-47 หมายเลขสั่งซ้ือการดกาํลัง 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[8]
15-48 เลข ไอดีของ LCP 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-49 ไอดีซอฟตแวรการดควบคุม 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-50 ไอดีซอฟตแวรการดกาํลัง 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-51 หมายเลขซีเรียลตัวแปลงความถี่ 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[10]
15-53 หมายเลขซีเรียลการดกําลัง 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[19]
15-59 CSIV Filename ExpressionLimit 1 set-up FALSE 0 VisStr[16]
15-6* การระบตัุวเลือก
15-60 ติดต้ังอปุกรณเสริม 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-61 เวอรชันซอฟตแวรของอปุกรณเสริม 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-62 หมายเลขสั่งซ้ือของอปุกรณเสริม 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[8]
15-63 หมายเลขเครื่องของอุปกรณเสริม 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[18]
15-70 อปุกรณเสริมในสล็อต A 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-71 เวอรชันอุปกรณเสริมสล็อต A 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-72 อปุกรณเสริมในสล็อต B 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-73 เวอรชันอุปกรณเสริมสล็อต B 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-74 อปุกรณเสริมในสล็อต C0 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-75 สล็อต C0 เวอรชันซอฟตแวรอปุกรณเสริม 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-76 อปุกรณเสริมในสล็อต C1 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[30]
15-77 สล็อต C1 เวอรชันซอฟตแวรอปุกรณเสริม 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[20]
15-9* ขอมูลพารามิเตอร
15-92 พารามิเตอรทีก่ําหนด 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-93 พารามิเตอรทีแ่กไข 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
15-98 การระบชุุดขับเคลื่อน 0 N/A All set-ups FALSE 0 VisStr[40]
15-99 พารามิเตอร Metadata 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
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4.4.16 16-** คาขอมูลทีอ่านได

เลขที-่
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําส่ัง FC 302
เทานัน้

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทํางาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

16-0* สถานะท่ัวไป
16-00 คําส่ังควบคุม 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2

16-01 คาอางอิง [หนวย]
0.000

ReferenceFeedbackUnit All set-ups FALSE -3 Int32
16-02 คาอางอิง % 0.0 % All set-ups FALSE -1 Int16
16-03 คําแสดงสถานะ 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-05 คาหลักทีแ่ทจริง [%] 0.00 % All set-ups FALSE -2 N2
16-09 คาทีก่ําหนดเอง 0.00 CustomReadoutUnit All set-ups FALSE -2 Int32
16-1* สถานะมอเตอร
16-10 กําลัง [kW] 0.00 kW All set-ups FALSE 1 Int32
16-11 กําลัง [hp] 0.00 hp All set-ups FALSE -2 Int32
16-12 แรงดันมอเตอร 0.0 V All set-ups FALSE -1 Uint16
16-13 ความถี่ 0.0 Hz All set-ups FALSE -1 Uint16
16-14 กระแสมอเตอร 0.00 A All set-ups FALSE -2 Int32
16-15 ความถี่ [%] 0.00 % All set-ups FALSE -2 N2
16-16 แรงบดิ [Nm] 0.0 Nm All set-ups FALSE -1 Int16
16-17 ความเร็ว [RPM] 0 RPM All set-ups FALSE 67 Int32
16-18 ความรอนมอเตอร 0 % All set-ups FALSE 0 Uint8
16-19 อุณหภมูิตัวตรวจจับ KTY 0 °C All set-ups FALSE 100 Int16
16-20 คามุมมอเตอร 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
16-21 Torque [%] High Res. 0.0 % All set-ups FALSE -1 Int16
16-22 ทอรก [%] 0 % All set-ups FALSE 0 Int16
16-25 แรงบดิ [Nm] สูง 0.0 Nm All set-ups FALSE -1 Int32
16-3* สถานะชุดขบัเคลื่อน
16-30 แรงดันการเชื่อมโยง DC 0 V All set-ups FALSE 0 Uint16
16-32 พลังงานเบรค /s 0.000 kW All set-ups FALSE 0 Uint32
16-33 พลังงานเบรค /2 นาที 0.000 kW All set-ups FALSE 0 Uint32
16-34 อุณหภมูิฮีทซิงค 0 °C All set-ups FALSE 100 Uint8
16-35 ความรอนอนิเวอรเตอร 0 % All set-ups FALSE 0 Uint8
16-36 กระแสอนิเวอรเตอรปกติ ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
16-37 กระแสอนิเวอรเตอรสูงสุด ExpressionLimit All set-ups FALSE -2 Uint32
16-38 สถานะตัวควบคุม SL 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
16-39 อุณหภมูิการดควบคุม 0 °C All set-ups FALSE 100 Uint8
16-40 บัฟเฟอรการบันทกึเต็ม [0] เลขที่ All set-ups TRUE - Uint8

16-41 บรรทัดสถานะดานลาง LCP 0 N/A All set-ups TRUE 0
VisStr[

50]
16-49 Current Fault Source 0 N/A All set-ups x TRUE 0 Uint8
16-5* อางอิง & ปอนกลับ
16-50 คาอางอิงภายนอก 0.0 N/A All set-ups FALSE -1 Int16
16-51 คาอางองิพัลส 0.0 N/A All set-ups FALSE -1 Int16

16-52 การปอนกลับ [หนวย]
0.000

ReferenceFeedbackUnit All set-ups FALSE -3 Int32
16-53 คาอางอิง Digi Pot 0.00 N/A All set-ups FALSE -2 Int16
16-6* อนิพตุ & เอาตพุท
16-60 อินพุตดิจิตอล 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
16-61 ขัว้ 53 การตั้งคาสวิตช [0] กระแส All set-ups FALSE - Uint8
16-62 อินพุตอนาล็อก 53 0.000 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-63 ขัว้ 54 การตั้งคาสวิตช [0] กระแส All set-ups FALSE - Uint8
16-64 อินพุตอนาล็อก 54 0.000 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-65 เอาทพตุอนาล็อก 42 [mA] 0.000 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-66 เอาทพตุดิจิตอล [bin] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
16-67 Freq.อินพุตความถี่ #29 [Hz] 0 N/A All set-ups x FALSE 0 Int32
16-68 อินพุตความถี่ #33 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-69 เอาทพุตแบบพัลส #27 [Hz] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int32
16-70 เอาทพุตแบบพัลส #29 [Hz] 0 N/A All set-ups x FALSE 0 Int32
16-71 เอาทพทุรีเลย [bin] 0 N/A All set-ups FALSE 0 Int16
16-72 ตัวนับ A 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
16-73 ตัวนับ B 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
16-74 ตัวนับ หยดุอยางแมนยํา 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint32
16-75 อินพุทอนาล็อก X30/11 0.000 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-76 อินพุทอนาล็อก X30/12 0.000 N/A All set-ups FALSE -3 Int32
16-77 เอาทพทุอนาล็อก X30/8 [mA] 0.000 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-78 เอาทพทุอนาล็อก X45/1 [mA] 0.000 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-79 เอาทพทุอนาล็อก X45/3 [mA] 0.000 N/A All set-ups FALSE -3 Int16
16-8* ฟลดบัส
16-80 CTW ฟลดบัส 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-82 REF ฟลดบสั 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 N2
16-84 ตัวเลือกสื่อสาร STW 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-85 CTW พอรต FC 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 V2
16-86 REF พอรต FC 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 N2
16-9* คาที่อานได
16-90 คําสัญญาณเตือน 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-91 คําสัญญาณเตือน 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-92 คําเตือน 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-93 คําเตือน 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
16-94 คําแสดงสถานะแบบขยาย 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
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4.4.17 17-** ตัวเลือกคาปอนกลับมอเตอร

เลขที่-
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําสั่ง FC 302
เทาน้ัน

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทาํงาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

17-1* อินเตอรเฟส Inc. Enc.
17-10 ชนิดของสัญญาณ [1] RS422 (5V TTL) All set-ups FALSE - Uint8
17-11 ความละเอียดในการจาํแนก (PPR) 1024 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
17-2* อินเตอรเฟสAbs.Enc.
17-20 การเลือกโปรโตคอล [0] ไมมี All set-ups FALSE - Uint8
17-21 ความละเอียดในการจาํแนก (ตําแหนง/รอบ) ExpressionLimit All set-ups FALSE 0 Uint32
17-24 ความยาวขอมูล SSI 13 N/A All set-ups FALSE 0 Uint8
17-25 อัตรานาฬกิา ExpressionLimit All set-ups FALSE 3 Uint16
17-26 รูปแบบขอมูล SSI [0] โคด Gray All set-ups FALSE - Uint8
17-34 อัตราบอด HIPERFACE [4] 9600 All set-ups FALSE - Uint8
17-5* อินเตอรเฟซรีโซลเวอร
17-50 ขั้ว 2 N/A 1 set-up FALSE 0 Uint8
17-51 แรงดันอินพุต 7.0 V 1 set-up FALSE -1 Uint8
17-52 ความถี่อินพุต 10.0 kHz 1 set-up FALSE 2 Uint8
17-53 สัดสวนการแปลง 0.5 N/A 1 set-up FALSE -1 Uint8
17-56 Encoder Sim. Resolution [0] Disabled 1 set-up FALSE - Uint8
17-59 อินเตอรเฟซรีโซลเวอร [0] ยกเลิกการใช All set-ups FALSE - Uint8
17-6* ตรวจดูและใชงาน
17-60 ทิศทางปอนกลับ [0] ตามเขม็นาฬิกา All set-ups FALSE - Uint8
17-61 การตรวจสอบสัญญาณปอนกลับ [1] คําเตือน All set-ups TRUE - Uint8

 

4.4.18 18-** Data Readouts 2

เลขที่-
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําสั่ง FC 302
เทาน้ัน

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทาํงาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

18-3* Analog Readouts
18-36 Analog Input X48/2 [mA] 0.000 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
18-37 Temp. Input X48/4 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int16
18-38 Temp. Input X48/7 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int16
18-39 Temp. Input X48/10 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int16
18-6* Inputs & Outputs 2
18-60 Digital Input 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint16
18-90 คา PID ที่อานได
18-90 ขอผิดพลาด PID กระบวนการ 0.0 % All set-ups FALSE -1 Int16
18-91 เอาทพุท PID กระบวนการ 0.0 % All set-ups FALSE -1 Int16
18-92 PID กระบวนการ เอาทพุททีม่ีการควบคุม 0.0 % All set-ups FALSE -1 Int16
18-93 PID กระบวนการ เอาทพุททีส่เกลอตัราขยาย 0.0 % All set-ups FALSE -1 Int16
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4.4.19 30-** Special Features

เลขที-่
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําส่ัง FC 302
เทานัน้

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทํางาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

30-0* Wobbler
30-00 โหมดการสาย [0] ถี่ สัมบูรณ เวลา สัมบรูณ All set-ups FALSE - Uint8
30-01 ความถี่เดลตาการสาย [Hz] 5.0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint8
30-02 ความถี่เดลตาการสาย [%] 25 % All set-ups TRUE 0 Uint8
30-03 ความถี่เดลตาการสาย แหลงการสเกล [0] ไมมีฟงกชัน All set-ups TRUE - Uint8
30-04 ความถี่จัมพการสาย [Hz] 0.0 Hz All set-ups TRUE -1 Uint8
30-05 ความถี่จัมพการสาย [%] 0 % All set-ups TRUE 0 Uint8
30-06 เวลาจัมพการสาย ExpressionLimit All set-ups TRUE -3 Uint16
30-07 เวลาลําดับการสาย 10.0 s All set-ups TRUE -1 Uint16
30-08 เวลาขึน้/ลงของการสาย 5.0 s All set-ups TRUE -1 Uint16
30-09 ฟงกชันการสายแบบสุม [0] ปด All set-ups TRUE - Uint8
30-10 อัตราสวนการสาย 1.0 N/A All set-ups TRUE -1 Uint8
30-11 อัตราสวนการสายแบบสุมสูงสุด 10.0 N/A All set-ups TRUE -1 Uint8
30-12 อัตราสวนการสายแบบสุมต่ําสุด 0.1 N/A All set-ups TRUE -1 Uint8
30-19 ความถี่เดลตาการสาย ที่มีการสเกล 0.0 Hz All set-ups FALSE -1 Uint16
30-2* Adv. Start Adjust
30-20 High Starting Torque Time [s] 0.00 s All set-ups x TRUE -2 Uint8
30-21 High Starting Torque Current [%] 100.0 % All set-ups x TRUE -1 Uint32
30-22 Locked Rotor Protection [0] ปด All set-ups x TRUE - Uint8
30-23 Locked Rotor Detection Time [s] 0.10 s All set-ups x TRUE -2 Uint8
30-8* ความเขากนัได (I)
30-80 ความเหนีย่วนําแกน-d (Ld) ExpressionLimit All set-ups x FALSE -6 Int32
30-81 ตัวตานทานเบรค (โอหม) ExpressionLimit 1 set-up TRUE -2 Uint32
30-83 อัตราขยายตามสวนPIDโหมดเร็ว ExpressionLimit All set-ups TRUE -4 Uint32
30-84 คาอตัราขยาย P ใน PID สําหรับกระบวนการ 0.100 N/A All set-ups TRUE -3 Uint16
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4.4.20 32-** คาพืน้ฐาน MCO

เลขที่-
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําสั่ง FC 302
เทาน้ัน

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทาํงาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

32-0* เอ็นโคดเดอร 2
32-00 ชนิดสัญญาณแบบเพิม่ [1] RS422 (5V TTL) 2 set-ups TRUE - Uint8
32-01 ความละเอียดแบบเพิม่: 1024 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-02 โปรโตคอลสัมบูรณ [0] ไมมี 2 set-ups TRUE - Uint8
32-03 ความละเอียดสัมบูรณ 8192 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-05 ความยาวขอมูลเอน็โคดเดอรสัมบรูณ 25 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
32-06 ความถี่นาฬิกาเอ็นโคดเดอรสัมบรูณ 262.000 kHz 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-07 การสรางนาฬิกาเอ็นโคดเดอรสัมบรูณ [1] เปด 2 set-ups TRUE - Uint8
32-08 ความยาวเคเบลิเอน็โคดเดอรสัมบรูณ 0 m 2 set-ups TRUE 0 Uint16
32-09 การตรวจสอบเอน็โคดเดอร [0] ปด 2 set-ups TRUE - Uint8
32-10 ทิศทางการหมุน [1] ไมมีดําเนินการ 2 set-ups TRUE - Uint8
32-11 ตัวหารหนวยผูใช 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-12 ตัวตั้งหนวยผูใช 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-3* เอ็นโคดเดอร 1
32-30 ชนิดสัญญาณแบบเพิม่ [1] RS422 (5V TTL) 2 set-ups TRUE - Uint8
32-31 ความละเอียดแบบเพิม่: 1024 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-32 โปรโตคอลสัมบูรณ [0] ไมมี 2 set-ups TRUE - Uint8
32-33 ความละเอียดสัมบูรณ 8192 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-35 ความยาวขอมูลเอน็โคดเดอรสัมบรูณ 25 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint8
32-36 ความถี่นาฬิกาเอ็นโคดเดอรสัมบรูณ 262.000 kHz 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-37 การสรางนาฬิกาเอ็นโคดเดอรสัมบรูณ [1] เปด 2 set-ups TRUE - Uint8
32-38 ความยาวเคเบลิเอน็โคดเดอรสัมบรูณ 0 m 2 set-ups TRUE 0 Uint16
32-39 การตรวจสอบเอน็โคดเดอร [0] ปด 2 set-ups TRUE - Uint8
32-40 การหยดุเอน็โคดเดอร [1] เปด 2 set-ups TRUE - Uint8
32-5* แหลงคาปอนกลับ
32-50 สวนสํารองตนทาง [2] ตัวเขารหัส 2 2 set-ups TRUE - Uint8
32-51 สิ่งตอไปใน MCO 302 [1] ตัดการทาํงาน 2 set-ups TRUE - Uint8
32-6* ตัวควบคุมPID
32-60 แฟคเตอรสัดสวน 30 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-61 ตัวประกอบอนพุนัธุ 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-62 แฟคเตอรจาํนวนเต็ม 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-63 คาจํากัดสําหรับผลรวมจํานวนเต็ม 1000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
32-64 แบนดวดิธPID 1000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
32-65 ความเร็วปอนขางหนา 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-66 การเรงปอนขางหนา 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-67 ความผดิพลาดจุดคลาดเคลื่อนสูงสุด 20000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-68 ลักษณะกลับทศิของระบบรอง [0] กลับทิศได 2 set-ups TRUE - Uint8
32-69 เวลาสุมสําหรับควบคุม PID 1 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint16
32-70 เวลาสแกนสําหรับโปรไฟลไดนาโม 1 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint8
32-71 ขนาดของหนาตางควบคุม (การทาํงาน) 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-72 ขนาดของหนาตางควบคุม (ยกเลิกทํางาน) 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-8* ความเร็ว & การเรง
32-80 ความเร็วสูงสุด (เอ็นโคดเดอร) 1500 RPM 2 set-ups TRUE 67 Uint32
32-81 การไตความเร็วส้ันทีสุ่ด 1.000 s 2 set-ups TRUE -3 Uint32
32-82 ชนิดการไตความเร็ว [0] แบบเสนตรง 2 set-ups TRUE - Uint8
32-83 ความละเอียดความเร็ว 100 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-84 คามาตรฐานความเร็ว 50 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-85 คามาตรฐานการเรง 50 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
32-9* การพฒันา
32-90 ดีบักแหลงที่มา [0] การดควบคุม 2 set-ups TRUE - Uint8
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4.4.21 33-** คา MCO ขั้นสูง

เลขที-่
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําส่ัง FC 302
เทานัน้

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทํางาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

33-0* เคลื่อนที่ home
33-00 บังคับ home [0] Home ไมบงัคับ 2 set-ups TRUE - Uint8
33-01 ออฟเซ็ตจุดศูนยสําหรับตําแหนง home 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-02 เปล่ียนความเร็วเคลื่อนที ่home 10 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-03 ความเร็วเคลื่อนที ่home 10 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-04 การทํางานระหวาง HomeMotion [0] กลับทศิและตัวชี้ 2 set-ups TRUE - Uint8
33-1* การซิงโครไนส
33-10 แฟคเตอรหลักการซิงโครไนส (M:S) 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-11 แฟคเตอรรองการซิงโครไนส (M:S) 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-12 ออฟเซ็ตตําแหนงซิงโครไนซ 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-13 หนาตางความถูกตองสําหรับซิงคตําแหนง 1000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-14 จํากัดความเร็วรองสัมพทัธ 0 % 2 set-ups TRUE 0 Uint8
33-15 จํานวนมารกเกอรของระบบหลัก 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-16 จํานวนมารกเกอรของระบบรอง 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-17 ระยะมารกเกอรหลัก 4096 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-18 ระยะมารกเกอรรอง 4096 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-19 ชนิดมารกเกอรหลัก [0] เอ็นโคดเดอร Z บวก 2 set-ups TRUE - Uint8
33-20 ชนิดมารกเกอรรอง [0] เอ็นโคดเดอร Z บวก 2 set-ups TRUE - Uint8
33-21 หนาตางความคลาดเคลื่อนมารกเกอรหลัก 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-22 หนาตางความคลาดเคลื่อนมารกเกอรหลัก 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-23 เร่ิมการทาํงานสําหรับซิงคมารกเกอร [0] ฟงกชันสตารท 1 2 set-ups TRUE - Uint16
33-24 จํานวนมารกเกอรของขอผดิพลาด 10 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-25 จํานวนมารกเกอรของระบบพรอม 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-26 ตัวกรองความเร็ว 0 us 2 set-ups TRUE -6 Int32
33-27 เวลาตัวกรองออฟเซ็ต 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint32
33-28 กําหนดคาตัวกรองมารกเกอร [0] ตัวกรองมารกเกอร 1 2 set-ups TRUE - Uint8
33-29 เวลาตัวกรองสาํหรับตัวกรองมารกเกอร 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Int32
33-30 การแกไขมารกเกอรสูงสุด 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint32
33-31 ชนิดการซิงโครไนส [0] มาตรฐาน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-4* จัดการคาจํากดั
33-40 การทํางานที่สวติชจาํกดัสิ้นสุด [0] เรียกตัวจัดการ 2 set-ups TRUE - Uint8
33-41 จํากัดสิ้นสุดซอฟตแวรลบ -500000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-42 จํากัดสิ้นสุดซอฟตแวรบวก 500000 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int32
33-43 ใชงานจาํกดัสิ้นสุดซอฟตแวรลบ [0] ไมใชงาน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-44 ใชงานจาํกดัสิ้นสุดซอฟตแวรบวก [0] ไมใชงาน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-45 เวลาในหนาตางเปาหมาย 0 ms 2 set-ups TRUE -3 Uint8
33-46 คาเปาหมายของคาจาํกดัหนาตาง 1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-47 ขนาดของหนาตางเปาหมาย 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
33-5* กําหนดคา I/O
33-50 ขัว้ X57/1 อนิพตุดิจติอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-51 ขัว้ X57/2 อนิพตุดิจติอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-52 ขัว้ X57/3 อนิพตุดิจติอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-53 ขัว้ X57/4 อนิพตุดิจติอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-54 ขัว้ X57/5 อนิพตุดิจติอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-55 ขัว้ X57/6 อนิพตุดิจติอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-56 ขัว้ X57/7 อนิพตุดิจติอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-57 ขัว้ X57/8 อนิพตุดิจติอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-58 ขัว้ X57/9 อนิพตุดิจติอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-59 ขัว้ X57/10 อนิพตุดิจิตอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-60 โหมดขั้ว X59/1 และ X59/2 [1] เอาทพุต 2 set-ups FALSE - Uint8
33-61 ขัว้ X59/1 อนิพตุดิจติอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-62 ขัว้ X59/2 อนิพตุดิจติอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-63 ขัว้ X59/1 เอาทพุตดิจติอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-64 ขัว้ X59/2 เอาทพุตดิจติอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-65 ขัว้ X59/3 เอาทพุตดิจติอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-66 ขัว้ X59/4 เอาทพุตดิจติอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-67 ขัว้ X59/5 เอาทพุตดิจติอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-68 ขัว้ X59/6 เอาทพุตดิจติอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-69 ขัว้ X59/7 เอาทพุตดิจติอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-70 ขัว้ X59/8 เอาทพุตดิจติอล [0] ไมมีฟงกชัน 2 set-ups TRUE - Uint8
33-8* พารามิเตอรรวม
33-80 หมายเลขโปรแกรมที่ใชงาน -1 N/A 2 set-ups TRUE 0 Int8
33-81 สถานะเปดเคร่ือง [1] เปดมอเตอร 2 set-ups TRUE - Uint8
33-82 ตรวจสอบสถานะชุดขบั [1] เปด 2 set-ups TRUE - Uint8
33-83 การทํางานหลังผดิพลาด [0] ลื่นไหล 2 set-ups TRUE - Uint8
33-84 การทํางานหลัง Esc. [0] หยดุแบบควบคุม 2 set-ups TRUE - Uint8
33-85 MCO จายโดย 24VDC นอก [0] เลขที่ 2 set-ups TRUE - Uint8
33-86 ขัว้ตอเมื่อมีสัญญาณเตือน [0] รีเลย 1 2 set-ups TRUE - Uint8
33-87 ภาวะขั้วตอเมื่อมีสัญญาณเตือน [0] ไมดําเนินการใดๆ 2 set-ups TRUE - Uint8
33-88 เวิรดสถานะเม่ือมีสัญญาณเตือน 0 N/A 2 set-ups TRUE 0 Uint16
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4.4.22 34-** คาขอมูล MCO ที่อานได

เลขที่-
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําสั่ง FC 302
เทาน้ัน

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทาํงาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

34-0* PCD เขียนพารามิเตอร
34-01 PCD 1 เขยีนไปที ่MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-02 PCD 2 เขยีนไปที ่MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-03 PCD 3 เขยีนไปที ่MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-04 PCD 4 เขยีนไปที ่MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-05 PCD 5 เขยีนไปที ่MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-06 PCD 6 เขยีนไปที ่MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-07 PCD 7 เขยีนไปที ่MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-08 PCD 8 เขยีนไปที ่MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-09 PCD 9 เขยีนไปที ่MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-10 PCD 10 เขยีนไปที ่MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-2* PCD อานพารามิเตอร
34-21 PCD 1 อานจาก MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-22 PCD 2 อานจาก MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-23 PCD 3 อานจาก MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-24 PCD 4 อานจาก MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-25 PCD 5 อานจาก MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-26 PCD 6 อานจาก MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-27 PCD 7 อานจาก MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-28 PCD 8 อานจาก MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-29 PCD 9 อานจาก MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-30 PCD 10 อานจาก MCO 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-4* อินพุต & เอาตพทุ
34-40 ดิจิตอลอนิพตุ 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-41 ดิจิตอลเอาทพตุ 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-5* ประมวลขอมูล
34-50 ตําแหนงทีแ่ทจริง 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-51 คําสั่งตําแหนง 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-52 ตําแหนงหลักที่แทจริงของตัวหลัก 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-53 ตําแหนงดัชนรีอง (Slave) 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-54 ตําแหนงดัชนหีลัก (Master) 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-55 ตําแหนงเสนโคง 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-56 Track ผิดพลาด 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-57 ซิงโครไนซผดิพลาด 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-58 ความเร็วที่แทจริง 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-59 ความเร็วหลักที่แทจริงของตัวหลัก 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-60 สถานะการซิงโครไนซ 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-61 สถานะแกน 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-62 สถานะโปรแกรม 0 N/A All set-ups TRUE 0 Int32
34-64 สถานะ MCO 302 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-65 ควบคุม MCO 302 0 N/A All set-ups TRUE 0 Uint16
34-7* คาวินิจฉัย
34-70 คําสัญญาณเตือน MCO 1 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32
34-71 คําสัญญาณเตือน MCO 2 0 N/A All set-ups FALSE 0 Uint32

 

คูมือ
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4.4.23 35-** Sensor Input Option

เลขที-่
พารา-
มิเตอร

คําอธิบายพารามิเตอร คามาตรฐาน 4 ชุดคําส่ัง FC 302
เทานัน้

เปลี่ยน-
ระหวางการ-
ทํางาน

ดัชนกีาร
แปลงผนั

ประเภท

35-0* Temp. Input Mode
35-00 Term. X48/4 Temp. Unit [60] °C All set-ups TRUE - Uint8
35-01 Term. X48/4 Input Type [0] Not Connected All set-ups TRUE - Uint8
35-02 Term. X48/7 Temp. Unit [60] °C All set-ups TRUE - Uint8
35-03 Term. X48/7 Input Type [0] Not Connected All set-ups TRUE - Uint8
35-04 Term. X48/10 Temp. Unit [60] °C All set-ups TRUE - Uint8
35-05 Term. X48/10 Input Type [0] Not Connected All set-ups TRUE - Uint8
35-06 Temperature Sensor Alarm Function [5] หยดุและตัด All set-ups TRUE - Uint8
35-1* Temp. Input X48/4
35-14 Term. X48/4 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
35-15 Term. X48/4 Temp. Monitor [0] ยกเลิกการใช All set-ups TRUE - Uint8
35-16 Term. X48/4 Low Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
35-17 Term. X48/4 High Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
35-2* Temp. Input X48/7
35-24 Term. X48/7 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
35-25 Term. X48/7 Temp. Monitor [0] ยกเลิกการใช All set-ups TRUE - Uint8
35-26 Term. X48/7 Low Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
35-27 Term. X48/7 High Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
35-3* Temp. Input X48/10
35-34 Term. X48/10 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16
35-35 Term. X48/10 Temp. Monitor [0] ยกเลิกการใช All set-ups TRUE - Uint8
35-36 Term. X48/10 Low Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
35-37 Term. X48/10 High Temp. Limit ExpressionLimit All set-ups TRUE 0 Int16
35-4* Analog Input X48/2
35-42 Term. X48/2 Low Current 4.00 mA All set-ups TRUE -5 Int16
35-43 Term. X48/2 High Current 20.00 mA All set-ups TRUE -5 Int16
35-44 Term. X48/2 Low Ref./Feedb. Value 0.000 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
35-45 Term. X48/2 High Ref./Feedb. Value 100.000 N/A All set-ups TRUE -3 Int32
35-46 Term. X48/2 Filter Time Constant 0.001 s All set-ups TRUE -3 Uint16

4 วิธีการตั้งโปรแกรม
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®

92 MG.33.AG.9A - VLT®เปนเครื่องหมายการคาทีจ่ดทะเบียนของ Danfoss

4  



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%

FC 302: 525-600 V ±10%

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

แรงดันไฟฟาสายหลักตํ่า / การลดลงของแรงดันไฟฟาสายหลัก:

ระหวางแรงดันไฟฟาสายหลักตํ่าหรือการลดลงของแรงดันไฟฟาสายหลัก FC จะทํางานตอไปจนกระทั่งแรงดันวงจรขัน้กลางลดต่ํากวาระดับหยุดตํ่าสุด ซ่ึงโดยปกติจะมี-

คาต่ําลง 15% จากคาแรงดันทีพ่ิกดัต่ําสุดของตัวแปลงความถี่ การเปดเครื่องหรือแรงบดิเตม็กําลังไมสามารถทาํไดเม่ือแรงดันไฟฟาสายหลักต่ํากวา 10% จากแรงดัน-

ไฟฟาทีพ่ิกดัไวต่ําสุดของตัวแปลงความถี่

ความถี่ของแหลงจายไฟ 50/60 Hz ±5%

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

แฟคเตอรกําลังจริง (λ) ≥ 0.9 ทีร่ะบทุี่โหลดพิกดั
ตัวประกอบกาํลังการแทนที่ (cos ϕ) เกือบเปนหนึ่ง (> 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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 วนิาท*ี

แรงบดิเร่ิมตน สูงสุด 180% สูงถึง 0.5 วนิาท*ี

แรงบดิโอเวอรโหลด (แรงบิดคงที)่ สูงสุด 160% เปนเวลา 60 วนิาท*ี

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

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

*อัตราเฉล่ียตอแรงบิดพกิัด

อนิพทุดิจติอล:

อนิพทุดิจติอลที่สามารถตั้งโปรแกรมได FC 301: 4 (5)1) / FC 302: 4 (6)1)

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

การหยดุแบบปลอดภยั (Safe Stop) ขัว้ตอ 373, 5) (ขัว้ตอ 37 เปนคาตรรก PNP คงที)่:

ระดับแรงดันไฟฟา 0 - 24 V DC

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

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

กระแสอินพุททีพ่ิกดัที ่24 V 50 mA rms

คูมือ
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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นอนิพทุการหยุดแบบปลอดภยัของขัว้ตอ 37

3) ขัว้ตอ 37 มีเฉพาะใน FC 302 และ FC 301 A1 พรอมกบัการหยุดแบบปลอดภยั ซ่ึง สามารถใชเปนอินพุทของการหยุดแบบปลอดภยั ขั้วตอ 37 เหมาะสําหรับการติด-

ต้ังหมวด 3 ตามมาตรฐาน EN 954-1 (การหยุดแบบปลอดภยั (safe stop) ตามหมวด 0 ของ EN 60204-1) ซ่ึงสอดคลองตามขอกําหนดเครื่องจักรกลไฟฟาของยโุรป 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 สําหรับการใชงานฟงกชันการหยุดแบบปลอดภยั (Safe Stop) อยางถูกตองและปลอดภยั โปรดปฏบิตัิตามขอมูลและคําแนะนาํที่เกีย่วของในคูมือการ-

ออกแบบ

4) FC 302 เทานั้น

5) เมื่อใชคอนแทคเตอรกับขดลวดไฟตรง (DC coil) ภายในรวมกบัการหยุดแบบปลอดภยั (Safe Stop) เปนสิ่งสําคัญทีจ่ะทาํใหกระแสวนกลับจากขดลวดเมื่อปดการ-

ทาํงาน ซ่ึงสามารถทําไดโดยใชไดโอดวงลอฟรี (หรืออีกทางหนึ่งคือ MOV 30 หรือ 50 V เพื่อเวลาตอบสนองทีเ่ร็วข้ึน) ทั่วทั้งขดลวด คอนแทคเตอรทัว่ไปสามารถหาซื้อ-

ไดพรอมกบัไดโอดนี้

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 ถึง + 10/ FC 302: -10 ถึง +10 V (เปลี่ยนสเกลได)

ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 10 kΩ

แรงดันสูงสุด ± 20 V

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

ระดับกระแส 0/4 ถึง 20 mA (เปลี่ยนสเกลได)

ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 200 Ω

กระแสสูงสุด 30 mA

ความละเอยีดของอนิพทุอนาล็อก 10 บิต (เคร่ืองหมาย +)

ความแมนยําของอินพุทอนาล็อก ความผิดพลาดสูงสุด 0.5% ของคาเต็มสเกล

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

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

อินพุทพลัส/เอ็นโคดเดอร:

อินพุทพลัส/ตัวเขารหัสทีส่ามารถตั้งโปรแกรมได 2/1

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

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

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

ความถี่ตํ่าสุดทีข่ั้วตอ 29, 32, 33 4 Hz

ระดับแรงดันไฟฟา ดูสวนทีเ่กีย่วกับอนิพทุดิจติอล

แรงดันไฟฟาสูงสุดทีอ่ินพุท 28 V DC

ความตานทานอินพุท, Ri ประมาณ 4 kΩ

ความแมนยาํของอินพุทแบบพัลส (0.1 - 1 kHz) ความผดิพลาดสูงสุด: 0.1% ของคาเต็มสเกล

5 ขอมูลจําเพาะท่ัวไป
คูมอื
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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ที ่29 และ 33

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

เอาทพุตดิจติอล:

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 ความผดิพลาดสูงสุด: 0.1% 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วนกลางอื่นๆ และถูกแยกโดดทางไฟฟาจากแรงดันแหลงจายไฟ (PELV)

การดควบคุม, การสื่อสารอนุกรม USB:

มาตรฐาน USB 1.1 (ความเร็วเต็ม)

ปลั๊ก USB ปลั๊ก “อุปกรณ” USB ประเภท B

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

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

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

เอาทพตุรีเลย:

เอาทพุทรีเลยทีส่ามารถต้ังโปรแกรมได FC 301kW ทั้งหมด:1 / FC 302 kW ทัง้หมด: 2

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

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

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

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

โหลดสูงสุดที่ข้ัวตอ (DC-13)1) (โหลดเหนี่ยวนาํ) 24 V DC, 0.1A

คูมือ
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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 m / FC 301 (A1): 25 ม./ FC 302: 150 m

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

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

ขอมูลเพิม่เติมดูไดจาก ขอมูลทางไฟฟา ใน ชุดขับอตัโนมัต ิVLT คูมือการออกแบบ MG.33.BX.YY

สมรรถนะการดควบคุม:

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

คุณลักษณะการควบคุม:

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

¤ÇÒÁà·ÕèÂ§µÃ§«éÓ¢Í§ ÊµÒÃì·/ËÂØ´·ÕèáÁè¹ÂÓ (¢ÑéÇ 18, 19) ≤± 0.1 msec

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

ชวงควบคุมความเร็ว (วงรอบเปด) 1:100 ของความเร็วซิงโครนัส

ชวงควบคุมความเร็ว (วงรอบปด) 1:1000 ของความเร็วซิงโครนัส

ความแมนยาํของความเร็ว (วงรอบเปด) 30 - 4000 rpm: ความคลาดเคล่ือน ±8 rpm

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

คุณลักษณะการควบคุมทั้งหมดอางอิงกับมอเตอรอะซิงโครนสั 4 ขั้ว

สภาพแวดลอม:

กรอบหุม IP 201)/ ประเภท 1, IP 212)/ ประเภท1, IP 55/ ประเภท 12, IP 66

การทดสอบการสั่น 1.0 g

ความชื้นสัมพัทธสูงสุด 5% - 93%(IEC 721-3-3 คลาส 3K3 (ไมกล่ันตัว) ระหวางการทาํงาน

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

อุณหภมูิแวดล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) การลดพิกดัเมื่ออณุหภมูิแวดลอมสูง ดูเงือ่นไขพเิศษในคูมือการออกแบบ

อุณหภมูิแวดลอมต่ําสุดสําหรับการทํางานเต็มที่ 0 °C

อุณหภมูิแวดลอมต่ําสุดสําหรับการทํางานแบบลดสมรรถนะลง - 10 °C

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

ความสูงเหนือระดับนํ้าทะเลสูงสุดโดยไมมีการลดพิกดั 1000 m

การลดพิกดัสําหรับระดับความสูงทีสู่งมาก ใหดูเงือ่นไขพเิศษในคูมือการออกแบบ

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

มาตรฐาน EMC, ภมิูคุมกันสัญญาณ

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อเงือ่นไขพิเศษใน

5 ขอมูลจําเพาะท่ัวไป
คูมอื
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การปองกนัและคุณสมบัต:ิ

• การปองกนัมอเตอรจากการสะสมความรอนเกนิสะสมแบบอเิล็กทรอนิกเมื่อมีโหลดเกิน

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

เกินจะไมสามารถรีเช็คไดจนกวาอณุหภมูิของแผนระบายความรอนจะต่ํากวาคาทีแ่สดงในหนาถัดไป (คําแนะนาํอณุหภมูิเหลานี้อาจแตกต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
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6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
คูมอื
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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 การทาํงานของมอเตอรจะยังเกดิขึ้นตอไป ขอความคําเตือนอาจจะรายแรง แตไมจาํเปนถึงขั้น-

ดังกลาว

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

ซึ่งอาจกระทําได 3 ทาง:

1. ดวยการใชปุมควบคุม [RESET] บน 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ชันรีเซ็ตอัตโนมัติในพารามิเตอร 14-20 รีเซ็ตโหมด (คําเตือน: เปนไปไดทีจ่ะ-

เปนการปลุกอตัโนมัต)ิ

หากคําเตือนและสัญญาณเตือนมีรหัสกาํกับไวที่ตรงตามตารางในหนาตอไปนี ้ หมายความวาคําเตือนเกดิขึน้กอนสัญญาณเตือน หรือมิเชนนัน้คุณจะสามารถระบุวาเปนคํา-

เตือนหรือสัญญาณเตือนทีแ่สดงขึน้จากฟอลตดังกลาว

ตัวอยางเชน มีความเปนไปไดใน พารามิเตอร 1-90 Motor Thermal Protection หลังจากสัญญาณเตือนหรือตัดการทํางาน มอเตอรจะล่ืนไถลและสัญญาณเตือนและการ-

เตือนจะกะพริบอยู เมื่อปญหาถูกแกไขแลว เฉพาะสัญญาณเตือนจะยังคงกะพริบตอไปจนกวาตัวแปลงความถี่จะถูกรีเช็ต

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

MG.33.AG.9A - VLT®เปนเครื่องหมายการคาที่จดทะเบียนของ Danfoss 99

  6



No. คําอธิบาย การเตือน สัญญาณเตือน/ตัด-
การทาํงาน

สัญญาณเตือน/ล็อคตัด-
การทาํงาน

พารามิเตอร
คาอางองิ

1 10 โวลต ต่ํา X    
2 แรงดันต่ํา (X) (X) พารามิเตอร 6-01 Live Zero

Timeout Function
3 ไมมีมอเตอร (X) พารามิเตอร 1-80 Function

at Stop
4 เฟสของแหลงจายไฟหลักหายไป (X) (X) (X) พารามิเตอร 14-12 

Function at Mains
Imbalance

5 แรงดันดีซีลิงคสูง X    
6 แรงดันดีซีลิงคต่ํา X
7 แรงดันดีซีเกนิ X X   
8 แรงดันกระแสตรงมีคาต่ําเกินไป X X
9 อินเวอรเตอรจายโหลดเกิน X X   
10 มอเตอร ETR อุณหภมูิสูงเกนิ (X) (X) พารามิเตอร 1-90 Motor

Thermal Protection
11 มอเตอรอุณหภมูิสูงเกินโดยเทอรมิสเตอร (X) (X)  พารามิเตอร 1-90 Motor

Thermal Protection
12 ขดีจํากดัแรงบดิ 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 รหัสควบคุมเกนิเวลาทีก่าํหนด (X) (X) พารามิเตอร 8-04 Control

Word Timeout Function
22 การปลอยเบรก เบรก (X) (X) กลุมพารามิเตอร 2-2*
23 ฟอลตกับพดัลมภายใน X
24 ฟอลตกับพดัลมภายนอก X พารามิเตอร 14-53 การ-

ตรวจดูพัดลม
25 ตัวตานทานเบรกลัดวงจร X
26 ขดีจํากดักาํลังของตัวตานทานเบรก (X) (X) พารามิเตอร 2-13 Brake

Power Monitoring
27 ตัวสับเบรคลัดวงจร X X
28 การตรวจสอบเบรค (X) (X) พารามิเตอร 2-15 Brake

Check
29 อุณหภมูิระบาย X X X
30 เฟส U ของมอเตอรหายไป (X) (X) (X) พารามิเตอร 4-58 ตั้งเตือน-

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

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

เมื่อเฟสมอเตอรหายไป
33 ฟอลตแบบกระชาก X X
34 ความผดิพลาดในการสื่อสารของระบบ X X
36 เมนลมเหลว X X
37 เฟสไมสมดุล X
38 ฟอลตภายใน X X
39 เซ็นเซอรระบาย X X
40 โหลดเกินบนเอาทพุทดิจิตอล ขั้วตอ 27 (X) พารามิเตอร 5-00 Digital I/

O Mode,
พารามิเตอร 5-01 เลือก-
สัญญาณดิจิตอล เทอมิ-

นอล 27
41 โหลดเกินบนเอาทพุทดิจิตอล ขั้วตอ 29 (X) พารามิเตอร 5-00 Digital I/

O Mode,
พารามิเตอร 5-02 Terminal

29 Mode
42 โหลดเกินของเอาทพุตดิจติัลบน X30/6 (X) พารามิเตอร 5-32 Term

X30/6 Digi Out (MCB 101)
42 โหลดเกินของเอาทพุตดิจติัลบน X30/7 (X) พารามิเตอร 5-33 Term

X30/7 Digi Out (MCB 101)
45 ฟอลตลงดิน 2 X X X
46 แหลงจายไฟการดกาํลัง 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 ขดีจํากดัความเร็ว X
50 AMA การปรับเทียบลมเหลว X
51 ตรวจสอบAMA Unom และ Inom X
52 AMA ตํ่า Inom X
53 AMA มอเตอรใหญ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/ตัด-
การทาํงาน

สัญญาณเตือน/ล็อคตัดการ-
ทํางาน

พารามิเตอร
คาอางองิ

54 AMA มอเตอรเล็กเกนิไป X
55 AMA พารามิเตอรอยูนอกชวง X
56 AMA ถูกขัดจงัหวะโดยผูใช X
57 AMA นอกเวลา X
58 AMA ฟอลตภายใน X X
59 ขีดจาํกดักระแส X
60 อินเตอรล็อกนอก X X
61 คาปอนกลับผิด (X) (X) พารามิเตอร 4-30 Motor

Feedback Loss Function
62 ความถี่เอาทพทุทีข่ีดจาํกดัสูงสุด X
63 เบรกเชิงกลมีคาตํ่า (X) พารามิเตอร 2-20 Release

Brake Current
64 ขีดจาํกดัแรงดัน X
65 บอรดควบคุมอุณหภมูิสูงเกนิ X X X
66 อุณหภมูิฮทีซิงคตํ่า X
67 การกําหนดรูปแบบการวัด ถูกเปลี่ยน X
68 หยุดปลอดภยั (X) (X)1) พารามิเตอร 5-19 Terminal

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

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

37 Safe Stop
73 เร่ิมหยุดออโต (X) (X) พารามิเตอร 5-19 Terminal

37 Safe Stop
76 ตั้งคาหนวยกําลัง X
77 โหมดกาํลังที่ลด X พารามิเตอร 14-59 Actual

Number of Inverter Units
78 การตรวจสอบขอผดิพลาด (X) (X) พารามิเตอร 4-34 Tracking

Error Function
79 คา PS ไมถูกตอง X X
80 ชุดขับจะถูกตั้งคาพืน้ฐาน X
81 CSIV ผิดปกติ X
82 พาราฯCSIVผิด X
85 ขอผิดพลาดของ Profibus/Profisafe X
90 ตรวจสอบการปอนกลับ (X) (X) พารามิเตอร 17-61 

Feedback Signal
Monitoring

91 การเปรียบเทียบ 54 X S202
100-
199 ดูคําแนะนําการใชงานสําหรับ MCO 305

243 เบรค IGBT X X
244 อุณหภมูิระบาย X X X
245 เซ็นเซอรระบาย X X
246 ไฟการดกําลัง X X
247 อุณฯกําลัง X X
248 คา PS ไมถูกตอง X X
250 ชิ้นสวนใหม X พารามิเตอร 14-23 

Typecode Setting
251 รหัสประเภท ใหม X X

ตาราง 6.2: รายการรหัสคําเตือน/สัญญาณเตือน

(X) ขึ้นอยูกบัพารามิเตอร

1) ไมสามารถรีเซ็ตอัตโนมัติ พารามิเตอร 14-20 รีเซ็ตโหมด

การตัดการทาํงานเปนการดําเนินการเมื่อมีสัญญาณเตือนเกิดขึน้ การตัดการทํางานจะทําใหมอเตอรลื่นไหลและสามารถรีเช็ตไดโดยการกดปุม RESET หรือรีเซ็ตโดยอินพุ-

ทดิจิตอล (กลุมพารามิเตอร 5-1* [1]) เหตุการณเร่ิมตนที่เปนสาเหตุใหเกดิสญัญาณเตือนจะไมสามารถสรางความเสียหายใหกับตัวแปลงความถี่หรือสรางสภาวะที่เปน-

อนัตรายได การตัดล็อกการทํางานเปนการดําเนินการเมื่อมีสัญญาณเตือนเกิดขึน้ ซ่ึงอาจสรางความเสียหายใหกบัชุดขบัหรือชิ้นสวนที่เช่ือมตอ การตัดล็อกการทาํงาน-

สามารถรีเซ็ตได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
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คําสัญญาณเตือน สวนขยายเวิรดสถานะ
บติ เลขฐานสิบ-

หก
เลขฐานสิบ ขอความสัญญาณ-

เตือน
คําสัญญาณเตือน 2 คําเตือน คําเตือน 2 ขอความแสดงสถานะ-

แบบขยาย
0 00000001 1 การตรวจสอบเบรค

(A28)
รอบบริการ, อาน/
เขียน

การตรวจสอบเบรค (W28) สํารองไว การเปลี่ยนความเร็ว

1 00000002 2 อุณหภมูิแผนระบาย-
ความรอน (A29)

รอบ-
บริการ (สํารองไว)

อุณหภมูิแผนระบายความรอน
(W29)

สํารองไว AMA กาํลังทํางาน

2 00000004 4 ฟอลตลงดิน (A14) รอบบริการ รหัส-
ประเภท/ช้ินสวน-
อะไหล

ฟอลตลงดิน (W14) สํารองไว สตารทตามเขม็/ทวน-
เขม็นาฬิกา

3 00000008 8 อุณหภมูิการดควบคุม
(A65)

รอบ-
บริการ (สํารองไว)

อุณหภมูิการดควบคุม (W65) สํารองไว ชะลอความเร็ว

4 00000010 16 เวิรดควบคุม TO (A17) รอบ-
บริการ (สํารองไว)

เวิรดควบคุม TO (W17) กวดตาม (Catch Up)

5 00000020 32 กระแสเกิน (A13) สํารองไว กระแสเกนิ (W13) สํารองไว การปอนกลับคาสูง
6 00000040 64 ขีดจาํกัดแรงบิด (A12) สํารองไว ขีดจาํกดัแรงบิด (W12) สํารองไว การปอนกลับคาตํ่า
7 00000080 128 มอเตอรอณุหภมูิสูงเกิน

(A11)
สํารองไว มอเตอรอณุหภมูิสูงเกิน (W11) สํารองไว กระแสเอาทพุทคาสูง

8 00000100 256 มอเตอร ETR เกินr
(A10)

สํารองไว มอเตอรETR เกนิ (W10) สํารองไว กระแสเอาทพุทคาตํ่า

9 00000200 512 อินเวอรเตอรจาย-
โหลดเกิน (A9)

สํารองไว อินเวอรเตอร โหลดเกิน (W9) สํารองไว ความถี่เอาทพทุสูง

10 00000400 1024 DC แรงดันต่ําเกิน (A8) สํารองไว DC แรงดันต่ําเกิน (W8) ความถี่เอาทพทุต่ํา
11 00000800 2048 DC แรงดันสูงเกิน (A7) สํารองไว DC แรงดันสูงเกิน (W7)  ตรวจสอบเบรค OK
12 00001000 4096 ลัดวงจร (A16) สํารองไว แรงดัน DC คาต่ํา (W6) สํารองไว เบรคสูงสุด
13 00002000 8192 ฟอลตแบบกระชาก

(A33)
สํารองไว แรงดัน DC คาสูง (W5)  การเบรค

14 00004000 16384 เฟสแหลงจายไปหลัก
หายไป (A4)

สํารองไว เฟสแหลงจายไปหลัก หายไป
(W4)

ออกนอกพิสัยความเร็ว

15 00008000 32768 AMA ไม OK สํารองไว ไมมีมอเตอร (W3)  OVC ทํางาน
16 00010000 65536 ความผดิพลาดแรงดัน-

ตํ่าเกนิไป (A2)
สํารองไว ความผดิพลาดแรงดันต่ํา-

เกินไป (W2)
เบรค AC

17 00020000 131072 ฟอลตภายใน (A38) ขอผดิพลาด KTY 10V ต่ํา (W1) เตือน KTY ล็อคเวลารหัสผาน
18 00040000 262144 เบรคเกนิพกิัด (A26) ขอผดิพลาดชุดพัดลม เบรคเกินพิกดั (W26) เตือนพัดลม ปองกันรหัสผาน
19 00080000 524288 เฟส U หายไป (A30) ขอผดิพลาด ECB ตัวตานทานเบรค (W25) เตือน ECB  
20 00100000 1048576 เฟส V หายไป (A31) สํารองไว เบรค IGBT (W27) สํารองไว
21 00200000 2097152 เฟส W หายไป (A32) สํารองไว ขีดจาํกดัความเร็ว (W49) สํารองไว  
22 00400000 4194304 ฟอลตที ่Fieldbus

(A34)
สํารองไว ฟอลตที่ Fieldbus (W34) สํารองไว ไมใช

23 00800000 8388608 แหลงจาย 24 V คาต่ํา
(A47)

สํารองไว แหลงจาย 24V คาตํ่า (W47) สํารองไว ไมใช

24 01000000 16777216 แหลงจายไฟหลักลม-
เหลว (A36)

สํารองไว แหลงจายไฟหลักลมเหลว
(W36)

สํารองไว ไมใช

25 02000000 33554432 แหลงจาย 1.8 V ต่ํา
(A48)

สํารองไว ขีดจาํกดักระแส (W59) สํารองไว ไมใช

26 04000000 67108864 ตัวตานทานเบรค
(A25)

สํารองไว อุณหภมูิต่ํา (W66) สํารองไว ไมใช

27 08000000 134217728 เบรค IGBT (A27) สํารองไว ขีดจาํกดัแรงดัน (W64) สํารองไว ไมใช
28 10000000 268435456 เปลี่ยนอปุกรณเสริม

(A67)
สํารองไว เอ็นโคดเดอรไมทํางาน (W90) สํารองไว ไมใช

29 20000000 536870912 ชุดขับเคลื่อน เร่ิมตน-
ใหม(A80)

ฟอลตการปอนกลับ
(A61, A90)

ฟอลตการปอนกลับ (W61,
W90)

 ไมใช

30 40000000 1073741824 หยดุแบบปลอดภยั
(A68)

PTC 1 หยดุแบบ-
ปลอดภยั (A71)

หยุดแบบปลอดภยั (W68) PTC 1 หยดุ-
แบบปลอดภยั
(W71)

ไมใช

31 80000000 2147483648 เบรคเชิงกลมีคาตํ่า
(A63)

ความลมเหลวทีเ่ปน-
อนัตราย (A72)

ขอความแสดงสถานะ สวน-
ขยาย

 ไมใช

ตาราง 6.3: คําอธิบายของขอความแสดงสัญญาณเตือน คําเตือน และขอความแสดงสถานะสวนขยาย

ขอความสัญญาณเตือน คําเตือน และสวนขยายเวริดสถานะ สามารถอานไดจากบัสอนุกรมหรือระบบ ฟลดบสั เพื่อการวนิิจฉยั ดูพารามิเตอร 16-94 Ext. Status

Wordประกอบ

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 Terminal 53 Low Voltageพารามิเตอร 6-12 Terminal 53

Low Currentพารามิเตอร 6-20 Terminal 54 Low Voltageหรือ

พารามิเตอร 6-22 Terminal 54 Low Currentตามลําดับ

คําเตือน/สัญญาณเตือน 3, ไมมีมอเตอร:

ไมมีมอเตอรตออยูทีเ่อาทพุตของตัวแปลงความถี่

คําเตือน/สัญญาณเตือน 4, เฟสไฟหลักหายไป:

เกดิการหายไปของไฟฟาเฟสหนึง่ทางดานแหลงจายไฟหลัก หรือแรงดันของ-

แหลงจายไฟหลักมีความไมสมดุลสูงมากเกินไป

ขอความนีจ้ะปรากฏเชนกันเมื่อเกดิฟอลตขึน้ทีว่งจรเรียงกระแสดานอนิพทุของ-

ตัวแปลงความถี่

ตรวจสอบแรงดันแหลงจายไฟและกระแสแหลงจายไฟทีจ่ายมายงัตัวแปลง-

ความถี่

คําเตือน 5, แรงดัน DC สูง:

แรงดันวงจรขั้นกลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาสูงกวาคาขีดจํากัดแรงดันเกินของ-

ระบบควบคุม ตัวแปลงความถี่ยงัคงทาํงาน

6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®

102 MG.33.AG.9A - VLT®เปนเครื่องหมายการคาที่จดทะเบียนของ Danfoss
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คําเตือน 6, แรงดันลิงคดีซีตํ่า

แรงดันวงจรข้ันกลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาต่ํากวาคาขีดจํากัดแรงดันต่ําเกนิของ-

ระบบควบคุม ตวัแปลงความถี่ยงัคงทํางาน

คําเตือน/สัญญาณเตือน 7, แรงดันไฟ DC เกิน:

ถาแรงดันวงจรขั้นกลาง (แรงดันดีซีลิงค) มีคาสูงเกินกวาขีดจาํกดั ตัวแปลง-

ความถี่จะตัดการทาํงานหลังจากเวลาหนึง่

การแกไขที่ทําได:

เช่ือมตอตัวตานทานเบรค

ขยายชวงเวลาในการเปล่ียนแปลงความเรว็

ใชงานฟงกชันใน พารามิเตอร 2-10 Brake Function

การเพิม่ พารามิเตอร 14-26 Trip Delay at Inverter Fault

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
คําเตือนแรงดัน-
สูง (ไมมีเบรก –
มีเบรก)

390/405 810/840 943/965

แรงดันเกนิ 410 855 975
    
แรงดันทีร่ะบเุปนแรงดันวงจรขั้นกลางของตวัแปลงความถี่โดยมีค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) ลดลงตํ่ากวาขีดจาํกัด “คําเตือนแรงดัน-

ไฟฟาต่ํา” (ดูตารางดานบน) ตัวแปลงความถี่จะตรวจสอบวาแหลงจายไฟสํารอง

24 V เช่ือมตออยูหรือไม

ถาไมมีแหลงจายสํารอง 24 V ตออยู ตัวแปลงความถีจ่ะตัดการทํางานหลังจาก-

เวลาคาหนึง่ซ่ึงขึน้อยูกับแตละเคร่ือง

ในการตรวจสอบวาแหลงจายไฟเหมาะสมกับตัวแปลงความถี่หรือไม ใหดู ขอมูล-

จาํเพาะทัว่ไป

คําเตือน/สัญญาณเตือน 9, ตัวแปลงกระแสไฟเกนิกําลัง:

ตัวแปลงความถี่จะตัดการทาํงานเนื่องจากจายโหลดเกิน (กระแสสูงเปนเวลา-

นานเกนิไป) ตัวนับสําหรับการปองกันความรอนสะสมของอินเวอรเตอรดวยการ-

คํานวณแบบอิเล็กทรอนกิจะแจงคําเตือนที ่ 98% และตัดการทาํงานที ่ 100%

ในขณะที่แจงสัญญาณเตือน คุณ ไมสามารถ รีเซ็ตตัวแปลงความถี่จนกวาตัวนับ-

จะกลับมามีคาต่ํากวา 90%

ฟอลตนีเ้กดิจากตัวแปลงความถี่จายโหลดเกินกวา 100% เปนระยะเวลานาน-

เกินไป

คําเตือน/สัญญาณเตือน 10, มอเตอร ETRอณุหภมิูสูงเกิน:

จากการทํางานของรีเลยความรอนแบบอเิล็กทรอนิก (ETR) พบวามอเตอรมี-

ความรอนเกินไป คุณสามารถเลือกไดในกรณทีีต่องการใหตัวแปลงความถี่เตือน-

หรือรองเตือนเมื่อตัวนับไปถึง 100% ในพารามิเตอร 1-90 Motor Thermal

Protection ขอผดิพลาดคือ มอเตอรรับภาระเกิน 100% เปนเวลานานเกนิไป

ตรวจสอบวามอเตอรพารามิเตอร 1-24 Motor Currentไดรับการแกไขหรือไม

คําเตือน/สัญญาณเตือน 11, เทอรมิสเตอรมอเตอรความรอนเกนิ:

เทอรมิสเตอรหรือการตอเทอรมิสเตอรถูกตัด คุณสามารถเลือกไดในกรณทีี่-

ตองการใหตัวแปลงความถี่เตือนหรือรองเตือนเมื่อตัวนับไปถงึ 100% ใน

พารามิเตอร 1-90 Motor Thermal Protection ตรวจสอบวาเทอรมิสเตอรตออยู-

อยางถูกตองหรือไมระหวางขัว้ตอ 53 หรือ 54 (อนิพตุแรงดันแบบอนาล็อก)

และขัว้ตอ 50 (แหลงจาย + 10 V) หรือ ระหวางขั้วตอ 18 หรือ 19 (เฉพาะ PNP

อนิพตุดิจติอล) และขัว้ตอ 50 ถามีการใช เซนเซอร KTY ใหตรวจสอบความถูก-

ตองในการตอระหวางขัว้ตอ 54 และ 55

คําเตือน/สัญญาณเตือน 12, จํากดัแรงบดิ:

แรงบิดมีคาสูงกวาคาในพารามิเตอร 4-16 Torque Limit Motor Mode (ในการ-

ทํางานของมอเตอร) หรือแรงบิดมีคาสูงกวาคาในพารามิเตอร 4-17 Torque

Limit Generator Mode (ในการทํางานการสรางใหม)

คําเตือน/สัญญาณเตือน 13, กระแสเกิน:

กระแสมีคาเกินขดีจํากดักระแสคายอดของอนิเวอรเตอร (ประมาณ 200% ของ-

กระแสพิกดั) คาํเตือนจะแสดงคางไวประมาณ 8-12 วินาท ีหลังจากน้ันตัวแปลง-

ความถี่จะตัดการทาํงานและแสดงการเตือน ปดตัวแปลงความถี ่ และใหตรวจ-

สอบวาเพลาของมอเตอรสามารถหมุนไดหรือไม และขนาดของมอเตอรเหมาะ-

สมกับตัวแปลงความถี่หรือไม

ถามีการเลือก การควบคุมเบรก เชิงกลสวนขยาย การตัดการทํางานจะสามารถ-

รีเซ็ตจากภายนอกได

สัญญาณเตือน 14, ไฟฟอลตลงดิน:

มีการคายประจุจากเฟสเอาทพตุลงดิน ทัง้จากในเคเบลิระหวางตัวแปลงความถี-่

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

มีการลัดวงจรในมอเตอรหรือทีข่ั้วตอมอเตอร

ปดตัวแปลงความถี่และแกไขการลัดวงจร

คําเตือน/สัญญาณเตือน 17, รหสัควบคุมเกนิกําหนดเวลา:

ไมมีการสื่อสารไปยังตัวแปลงความถี่

คําเตือนจะทํางานเมื่อพารามิเตอร 8-04 Control Word Timeout Function

ไมไดตั้งไวที่OFF เทานัน้

หาก พารามิเตอร 8-04 Control Word Timeout Function ถูกตั้งคาเปน หยดุ

(Stop) และ ตัดการทาํงาน (Trip) คําเตือนจะแสดงขึ้นและตัวแปลงความถี่จะ ลด-

ความเร็ว จนกระทั่งตัดการทํางาน และแสดงสัญญาณเตือน

พารามิเตอร 8-03 Control Word Timeout Time อาจจะเพิม่ขึน้

คําเตือน/สัญญาณเตือน 22, การเบรคเชิงกลชักรอก:

คาทีร่ายงานจะแสดงประเภท 0 = คาอางอิงแรงบิดไมถึงกอนหมดเวลา 1 = ไมมี-

การปอนกลับเบรกกอนหมดเวลา

สัญญาณเตือน 23, ฟอลตกบัพดัลมภายใน:

ฟงกชันการเตือนของพัดลมเปนฟงกชันการปองกันเพิ่มเติมทีต่รวจสอบวาพดัลม-

กําลังทํางานหรือวาถูกติดตั้งอยูหรือไม พดัลมเครื่องเตือนภยัจะถูกยกเลิกการใช-

งานไดในพารามิเตอร 14-53 การตรวจดูพัดลม(เมื่อต้ังคาการยกเลิกการใชงาน-

เปน [0] )

สัญญาณเตือน 24, ฟอลตกับพัดลมตัวนอก:

ฟงกชันการเตือนของพัดลมเปนฟงกชันการปองกันเพิ่มเติมทีต่รวจสอบวาพดัลม-

กําลังทํางานหรือวาถูกติดตั้งอยูหรือไม พดัลมเครื่องเตือนภยัจะถูกยกเลิกการใช-

งานไดในพารามิเตอร 14-53 การตรวจดูพัดลม(เมื่อต้ังคาการยกเลิกการใชงาน-

เปน [0] )

คําเตือน 25, ตัวตานทานเบรกลัดวงจร:

ตัวตานทานเบรกไดรับการตรวจระหวางการทํางาน ถาเกดิลัดวงจรข้ึน ฟงกชัน-

เบรกจะถูกตัดออก และมีการแสดงคําเตือน ตวัแปลงความถี่จะยงัคงทํางานอยู

แตไมมีฟงกชันเบรค ปดตัวแปลงความถี่และเปลี่ยนตัวตานทานเบรค (ดู

พารามิเตอร 2-15 Brake Check)

คําเตือน/สัญญาณเตือน 26, จํากดักําลังตัวตานทานเบรก:

กําลังทีส่งไปยังตัวตานทานเบรคจะถกูคํานวณเปนเปอรเซ็นต โดยเปนคาเฉลี่ย-

ในช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 Brake Power Monitoring ตัวแปลง-

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

MG.33.AG.9A - VLT®เปนเครื่องหมายการคาทีจ่ดทะเบยีนของ Danfoss 103
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ความถี่จะตัดการทาํงานออก และแสดงสัญญาณเตือน เมื่อกาํลังเบรคทีต่ัว-

ตานทานตองดดูซับเขาไปมีคาสูงกวา 100%

การเตือน/สัญญาณเตือน 27, ฟอลตกบัตัวสับเบรก:

ตัวตานทานเบรคไดรับการตรวจดูแลระหวางการทํางาน ถาเกิดลัดวงจรขึ้น

ฟงกชันเบรคจะถูกตัดออกและมีการแสดงคําเตือน ตัวแปลงความถี่ยังสามารถ-

ทาํงานไดแตเนือ่งจากตัวตานทานเบรคไดเกดิการลัดวงจรไปแลว กาํลังจาํนวน-

มากจะยังคงถูกสงไปยงัตวัตานทานเบรคถึงแมวาตวัตานทานจะไมทาํงานแลว-

ก็ตาม

ปดตัวแปลงความถี ่และนาํตัวตานทานเบรกออก

สัญญาณเตือน/การเตือนนี้อาจะเกดิขึน้หากตัวตานทานเบรกมีความรอนเกิน ข้ัว-

ตอ 104 ถึง 106 มีไวสําหรับตัวตานทานเบรก อินพุท KliXon โปรดดูหัวขอสวติช-

อุณหภมูิของตัวตานทานเบรก

การเตือน มีความเสี่ยงที่กาํลังจาํนวนมากจะถูกถายโอนไป-

ยงัตัวตานทานเบรกถาทรานซิสเตอรเบรกเกิดการลัดวงจร

สัญญาณเตือน/คําเตือน 28, ตรวจสอบเบรกลมเหลว:

ฟอลตที่ตัวตานทานเบรค: ตัวตานทานเบรกไมไดถูกตอเอาไว/ไมทาํงาน

สัญญาณเตือน 29, ชุดขบัอณุหภมิูเกนิ:

ถา เคสทีใ่ชเปนแบบ IP 20 หรือ IP 21/ประเภท 1, อณุหภมูิของแผนระบายความ-

รอนที่จะตัดการทํางานที ่ 95 ºC +5 ºC ฟอลตของอุณหภมูิจะไมสามารถตั้งคา-

ใหมไดจนกวาอุณหภมูิของแผนระบายความรอนจะลดลงต่ํากวา 70 ºC +5 ºC

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บสับนการด อุปกรณเสริมการสื่อสาร ทํางานไมถูกตอง ตรวจสอบอณุหภมูิที่-

สัมพนัธกบัเกณฑการวดัและเกณฑที่ทาํใหแนใจวาไดรับการบรรจทุี่ถูกตองใน-

ชุดขับของสลอต A ตรวจสอบการเดินสายไฟของfieldbus

คําเตือน/สัญญาณเตือน 36, ขอผิดพลาดระบบไฟหลัก:

การเตือนและสัญญาณเตือนนีจ้ะทํางานเมื่อแรงดันที่จายใหกับตัวแปลงความถี่-

หายไปและพารามิเตอร 14-10 Mains Failureไมไดตั้งคาไวทีป่ด การแกไขที่-

ทาํได: ตรวจสอบฟวส ที่ตอกบัตัวแปลงความถี่

สัญญาณเตือน 37, เฟสไมสมดุล:

มีความไมสมดุลของกระแสระหวางชุดกาํลังไฟ

สัญญาณเตือน 38, ฟอลตภายใน:

โดยสัญญาณเตือนนี้อาจจะมีความจําเปนในการแจงความผดิพลาดภายในชุดขับ-

เคลื่อนของคุณไปยงั Danfoss ผูจัดจาํหนาย ขอความสัญญาณเตือนทัว่ไปบาง-

รายการ:

0 พอรตอนกุรมไมสามารถเริ่มใชงานได เกดิความลมเหลวที-่
รุนแรงกบัฮาร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สามารถจําแนกขอมูล EEPROM
516 ไมสามารถเขยีนลง EEPROM ไดเนือ่งจากคําสั่งเขยีนกําลัง-

ดําเนนิการอยู
517 คําสั่งเขียนไดหมดเวลาลง
518 เกิดความลมเหลวใน EEPROM
519 ไมสามารถสงขอมูลบารโคดใน EEPROM 1024 – 1279 CAN

โทรเลข (1027 ระบคุวามลมเหลวของฮารดแวรทีอ่าจเกดิขึน้)
1281 ตัวประมวลผลสัญญาณดิจิตอล (DSP) กะพริบหมดเวลา
1282 เวอรชันซอฟตแวรของชุดควบคุมตัวประมวลผลไมตรงกัน
1283 เวอรชันขอมูล EEPROM ของแหลงจายไฟไมตรงกนั
1284 ไมสามารถอานเวอรชันของตัวประมวลผลสัญญาณดิจิตอล

(DSP)
1299 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสลอต A เกาเกินไป
1300 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสลอต B เกาเกินไป
1311 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสลอต C0เกาเกนิไป
1312 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสลอต C1เกาเกนิไป
1315 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสล็อต A ไมไดรับการ-

รองรับ (ไมอนุญาต)
1316 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสล็อต B ไมไดรับการ-

รองรับ (ไมอนุญาต)
1317 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสลอต C0 ไมไดรับการ-

รองรับ (ไมอนุญาต)
1318 ซอฟตแวรอปุกรณเสริมในสล็อต C1 ไมไดรับการ-

รองรับ (ไมอนุญาต)
1536 ขอยกเวนในการควบคุมที่ปรบัตามการใชงาน (AOC) ไดถูก-

บนัทกึ ขอมูลการแกไขจุดบกพรองถูกเขียนลงในLCP
1792 การเฝาติดตาม DSP เปดใชงาน การแกไขจดุบกพรองของ-

ขอมูลสวนของแหลงจายไฟ ทาํใหขอมูลการควบคุมทีป่รับตาม-
มอเตอร (MOC) โอนยายไมสมบูรณ

2049 ขอมูลการเริ่มตนใหมของแหลงจายไฟ
2315 ไมมีเวอรชันซอฟตแวรจากชุดแหลงจายไฟ
2816 โมดูลบนชุดบอรดควบคุมสแตกขอมูลที่มีสถานะเต็ม
2817 ตัวกาํหนดตารางเวลาทาํงานชา
2818 ทาํงานเร็ว
2819 เธรดของพารามิเตอร
2820 LCPสแตกขอมูล LCP มีสถานะเต็ม
2821 พอรตอนกุรมมีสถานะเต็ม
2822 พอรต USB มีสถานะเต็ม

3072-
5122

คาพารามิเตอรเกนิขดีจํากัดทีร่ะบไุว ดําเนินการเริ่มตนใชงาน
หมายเลขพารามิเตอรที่เปนสาเหตุของสัญญาณเตือน: ดึงรหัส-
จาก 3072 ตย. รหัสขอผิดพลาด 3238: 3238-3072 = 166
แสดงวาอยูเกนิขดีจํากัด

5123 อปุกรณเสริมในสลอต A: ฮารดแวรเขากนัไมไดกับฮารดแวร-
ของบอรดควบคุม

5124 อปุกรณเสริมในสลอต B: ฮารดแวรเขากนัไมไดกับฮารดแวร-
ของบอรดควบคุม

5125 อปุกรณเสริมในสลอต C0: ฮารดแวรเขากันไมไดกบัฮารดแวร-
ของบอรดควบคุม

5126 อปุกรณเสริมในสลอต C1: ฮารดแวรเขากันไมไดกบัฮารดแวร-
ของบอรดควบคุม

5376-
6231

ความจาํไมพอ

สัญญาณเตือน39, เซนเซอรแผนระบายความรอน

ไมมีการปอนกลับจากเซนเซอรแผนระบายความรอน

สัญญาณจากตัวตรวจจับอุณหภมูิ IGBT ไมปรากฏในการดกําลัง ปญหาอาจเกิด-

จากการดกาํลัง จากการดชุดขับเคลื่อนเกต หรือสายเคเบลิริบบิน้ระหวางการด-

กําลังกบัการดชุดขบัเคล่ือนเกต

คําเตือน 40, โหลดเกินบนเอาทพุทดิจิตอล ขั้วตอ 27

ตรวจสอบโหลดทีเ่ช่ือมตออยูกบัขัว้ 27 หรือถอดสายที่ลัดวงจรออก ตรวจสอบ

พารามิเตอร 5-00 Digital I/O Modeและพารามิเตอร 5-01 เลือกสัญญาณดิจติอล

เทอมินอล 27

6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®
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คําเตือน 41, โหลดเกินบนเอาทพุทดิจิตอล ขัว้ตอ 29:

ตรวจสอบโหลดที่เช่ือมตออยูกบัขัว้ 29 หรือถอดสายทีล่ัดวงจรออก ตรวจสอบ

พารามิเตอร 5-00 Digital I/O Modeและพารามิเตอร 5-02 Terminal 29 Mode

คําเตือน 42, โหลดเกินบนเอาทพุทดิจิตอล บน X30/6:

ตรวจสอบโหลดที่เช่ือมตออยูกบัขัว้ X30/6 หรือถอดสายที่ลัดวงจรออก ตรวจ-

สอบพารามิเตอร 5-32 Term X30/6 Digi Out (MCB 101)

คําเตือน 42, โหลดเกินของเอาทพุทดิจิตอล บน X30/7

ตรวจสอบโหลดที่เช่ือมตออยูกบัขัว้ X30/7 หรือถอดสายที่ลัดวงจรออก ตรวจ-

สอบพารามิเตอร 5-33 Term X30/7 Digi Out (MCB 101)

สัญญาณเตือน 45, ฟอลตลงดิน 2:

มีการคายกระแสจากเฟสเอาทพุตลงดิน อาจเกดิในสายเคเบิลระหวางตัวแปลง-

ความถี่ และมอเตอร หรือในตัวมอเตอรเอง ปดตัวแปลงความถี่และแกไขฟอลตล-

งดิน สัญญาณเตือนนีถู้กตรวจพบในลําดับทดสอบการเดินเครื่อง

สัญญาณเตือน 46, แหลงจายไฟการดกําลัง

แหลงจายไฟบนการดกําลังอยูนอกชวง

มีแหลงจายไฟสามแหลงทีม่าจากแหลงจายไฟโหมดสวติช (SMPS) บนการด-

กาํลัง: 24 V, 5V, +/- 18V. เมื่อจายไฟดวย 24 VDC โดยใชอปุกรณเสริม MCB

107 มีเพยีงแหลงจายไฟ 24 V และ 5 V เทานั้นทีถู่กตรวจสอบ เมื่อจายไฟดวย-

แรงดันไฟฟาหลักสามขัน้ตอน การจายไฟทั้งสามขัน้ตอนจะถูกตรวจสอบ

คําเตือน 47, แหลงจายไฟ 24 V มีคาตํ่า:

แหลงจายไฟตรงสํารองภายนอก DC 24V อาจจายโหลดเกนิ ฉะนัน้ใหติดตอ-

ตัวแทนจําหนาย Danfoss ของคุณ

คําเตือน 48, แหลงจายไฟ 1.8 V มีคาตํ่า:

ติดตอตัวแทนจําหนาย Danfoss ของคุณ

คําเตือน 49, จํากัดความเร็ว:

ความเร็วไมอยูภายในระดับเพิ่ม-ลดทีก่ําหนดไวในพารามิเตอร 4-11 Motor

Speed Low Limit [RPM] และพารามิเตอร 4-13 Motor Speed High Limit

[RPM]

สัญญาณเตือน 50, การปรับเทียบAMA ลมเหลว:

มอเตอรนีไ้มเหมาะสําหรับขนาดของชุดขับเคลื่อนนัน้ๆ เร่ิมขัน้ตอนAMA อกีคร้ัง-

โดย พารามิเตอร 1-29 Automatic Motor Adaptation (AMA) ในทายที่สุดใหใช-

ฟงกชันAMAแบบลด If still failing; ใหตรวจสอบขอมูลมอเตอร

สัญญาณเตือน 51, ตรวจสอบAMA Unom และ Inom:

การตั้งคาของแรงดันโวลตมอเตอร กระแสมอเตอร และกาํลังมอเตอรอาจสมมต-ิ

ไดวาผิดพลาด ตรวตสอบการติดตั้ง

สัญญาณเตือน 52, AMA Inom ตํ่า:

กระแสมอเตอรมีคาต่ําเกินไป ตรวจสอบการตั้งคา

สัญญาณเตือน 53, AMA มอเตอรมีขนาดใหญเกินไป:

มอเตอรใหญเกินไปสําหรับ AMA ที่จะจัดการได

สัญญาณเตือน 54, AMA มอเตอรมีขนาดเล็กเกินไป:

มอเตอรมีขนาดเล็กเกนิไปสําหรับ AMA จะทาํงานได

สัญญาณเตือน 55, AMA นอกเหนือไปจากระดับเพิ่ม-ลดพารามิเตอรของ

คาพารามิเตอรที่หาไดจากมอเตอรทีอ่ยูนอกเหนือระดับเพิ่ม-ลดที่รับได

สัญญาณเตือน 56, AMA ที่ถูกระงับโดยผูใช:

AMA ถูกระงับโดยผูใช

สัญญาณเตือน 57, AMA หมดเวลา:

พยายามเริ่ม AMA หลาย ๆ  คร้ังจนกวา AMA จะทาํงานได โปรดระวงัไววา การทํา-

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าย Danfoss ของคุณ

คําเตือน 59, จํากัดกระแส:

กระแสมีคาสูงกวาที่ระบไุวในพารามิเตอร 4-18 Current Limit

การเตือน 60, อนิเตอรล็อกภายนอก

มีการทาํงานของอนิเตอรล็อกภายนอก เพือ่ใหกลับมาทํางานโดยปกติอกีคร้ัง

ใหจายไฟ 24 V DC ทีข่ั้วตอทีโ่ปรแกรมไวสําหรับอนิเตอรล็อกภายนอก จากนัน้-

รีเซ็ตตัวแปลงความถี่ (ผานการสื่อสารแบบอนกุรม, I/O ดิจิตอล หรือโดยการกด-

ปุม [Reset]) บนแปนกด

การเตือน/สัญญาณเตือน 61, ขอผิดพลาดการปอนกลับ:

ความผิดพลาดระหวางความเร็วที่คํานวณไดกบัเครือ่งวดัความเร็วดวยอปุกรณ-

ตรวจสอบผลสะทอนกลับ การติดตั้งเคร่ืองมือทีใ่ชสําหรับเตือน/รองเตือน/ทาํให-

เสียหายในพารามิเตอร 4-30 Motor Feedback Loss Function การติดตั้งความ-

ผดิพลาดทีร่ับไดในพารามิเตอร 4-31 Motor Feedback Speed Errorและการติด-

ตั้งความผิดพลาดทีเ่กดิขึน้ภายในเวลาที่ยอมรับไดในพารามิเตอร 4-32 Motor

Feedback Loss Timeout ระหวางทีเ่คร่ืองมือสําหรับใชงานเกิดบกพรองอาจจะ-

เกิดขึ้นได

คําเตือน 62, ความถีเ่อาทพทุที่ขีดจํากดัสูงสุด:

ความถี่ของเอาทพทุมีคาสูงกวาคาที่กาํหนดไวใน พารามิเตอร 4-19 Max Output

Frequency นีเ่ปนการเตือนในโหมด VVCplus และสัญญาณเตือน (ตัดการ-

ทํางาน) ในโหมด Flux

สัญญาณเตือน 63, เบรกเชิงกลตํ่า:

กระแสมอเตอรทีแ่ทจริงไมเกินกระแส “ปลอยเบรค” ภายในกรอบเวลา “หนวง-

การสตารท”

คําเตือน 64, จํากดัแรงดันไฟ:

ทีค่าโหลดและความเร็วน้ีตองการแรงดันไฟฟาของมอเตอรทีม่ีคาสูงกวาแรงดัน-

ดีซีลิงคที่มีอยู

คําเตือน/สัญญาณเตือน 65 /ตัดการงาน, การดควบคุมความรอนเกนิ:

การดควบคุมอุณหภมูิสูงเกนิ: อณุหภมิูตัดการทาํงานของการดควบคุมคือ 80° C

การเตือน 66, อณุหภมิูฮทีซิงคตํ่า:

อุณหภมูิของแผนระบายความรอน (heat sink) จะถูกวดัเปน 0oC เคร่ืองหมายที่-

เคร่ืองตรวจจบัอณุหภมูิแสดงจะไดรับความเสียหาย ดวยเหตุน้ีความเร็วของ-

พัดลมก็จะเพิม่ขึน้จนถึงความเร็วสูงสุดในสวนของเคสพลังงานหรือการดควบคุม-

จะมีอุณหภมูิสูงมาก

สัญญาณเตือน 67, อปุกรณเสริมอุปกรณเสริมจะถูกเปลี่ยน:

อุปกรณเสริมตัวเดียวหรือหลายตัวจะมีแตละหนวยไปเรื่อย ๆ จนกวากาํลังจะลด-

ลง

สัญญาณเตือน 68, ระบบหยดุแบบปลอดภยั:

การหยดุแบบปลอดภยัถูกใชงาน หากตองการกลับสูการทํางานปกติ ใหจายแรง-

ดัน 24 V DC ที่ขัว้ตอT-37 กดปุมรีเซ็ตบน LCP

คําเตือน 68, ระบบหยดุแบบปลอดภยั:

การหยดุแบบปลอดภยัถูกใชงาน การทํางานจะกลับเขาสูภาวะปกติเมือ่ปดใชงาน-

ระบบหยุดแบบปลอดภยั การเตือน รีสตารทอัตโนมัติ!

สัญญาณเตือน 69, อุณหภมิูการดกําลัง

ตัวตรวจจับอณุหภมูิบนการดกําลังรอนหรือเย็นเกนิไป

การแกไขปญหาเบ้ืองตน:

ตรวจสอบการทํางานของพัดลมทีป่ระตู

ตรวจสอบวาวงจรกรองสําหรับพัดลมที่ประตูไมไดอุดตัน

ตรวจสอบวาแผนกัน้ติดตั้งถูกตองแลวบนชุดขับเคลื่อน IP 21 และ IP

54 (NEMA 1 และ NEMA 12)

สัญญาณเตือน 70, การกําหนดรูปแบบชุดขับเคลื่อน FC ไมถกูตอง:

การรวมที่เกดิขึน้ของบอรดควบคุมและบอรดไฟฟาไมถูกตอง

สัญญาณเตือน 71, PTC 1 หยุดแบบปลอดภัย:

การหยดุแบบปลอดภยัจะถูกใชงานจากการดเทอรมิสเตอร PTC MCB 112

(มอเตอรรอนเกินไป) การกลับเขาสูการทาํงานปกติไดเมื่อ MCB 112 ใชแรง-

ดันไฟ DC 24 V ไปที ่ T-37 อีกคร้ัง (เมื่ออณุหภมูิมอเตอรอยูในระดับที่-

ยอมรับได) และเมื่อสัญญาณอินพุทดิจิตอล MCB 112 ที่มาจากภายนอก ถูกปด-

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® 6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
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การทาํงาน ในกรณนีี้ สัญญาณรีเซ็ตจะตองถูกสงออกไป (ผานบัส, I/O ดิจติอล

หรือโดยกดปุม [RESET])

คําเตือน 71, PTC 1 หยดุแบบปลอดภยั:

การหยดุแบบปลอดภยัจะถูกใชงานจากการดเทอรมิสเตอร PTC MCB 112

(มอเตอรรอนเกินไป) การกลับเขาสูการทาํงานปกติไดเมื่อ MCB 112 ใชแรง-

ดันไฟ DC 24 V ไปที ่ T-37 อีกคร้ัง (เม่ืออณุหภมูิมอเตอรอยูในระดับที่-

ยอมรับได) และเมื่อสัญญาณอินพุทดิจิตอล MCB 112 ที่มาจากภายนอก ถูกปด-

การทาํงาน การเตือน รีสตารทอตัโนมัติ

สัญญาณเตือน 72, ความลมเหลวที่เปนอนัตราย:

ระบบหยุดแบบปลอดภยัพรอมล็อครอบ สัญญาณเตือนความลมเหลวที่เปน-

อันตรายจะแสดงขึน้หากการรวมตัวของคําสั่งหยุดแบบปลอดภยั (Safe Stop)

ไมใชสิ่งที่คาดไว กรณีนีจ้ะเกิดขึ้นหากการดเทอรมิสเตอร MCB 112 VLT PTC

เปดใชงาน X44/ 10 แตการหยุดแบบปลอดภยั (Safe Stop) ไมไดถูกเปดใชงาน

นอกจากน้ี หาก MCB 112 เปนอปุกรณเดยีวทีใ่ชการหยดุแบบปลอดภยั (Safe

Stop) (โดยระบผุานทางการเลือก [4] หรือ [5] ในพารามิเตอร 5-19) การรวมตัว-

โดยไมไดคาดไวจะมีการทาํงานการหยุดแบบปลอดภยั (Safe Stop) โดยที ่X44/

10 ไมไดทาํงาน ตารางตอไปนี้สรุปการรวมตัวทีไ่มไดคาดไว ซ่ึงนาํไปสูสัญญาณ-

เตือน 72 โปรดทราบวาหาก X44/ 10 ถูกเปดทํางานในการเลือก 2 หรือ 3

สัญญาณนี้จะถูกละทิง้! อยางไรก็ตาม MCB 112 จะยังคงสามารถเปดทาํงานการ-

หยุดแบบปลอดภยั (Safe Stop) ได

การทํางาน No. X44/ 10 (DI) การหยดุ-

แบบ-

ปลอดภยั

(Safe Stop)

T37

การเตือน PTC 1 [4] + -

  - +

สัญญาณเตือน PTC 1 [5] + -

  - +

PTC 1 และรีเลย A [6] + -

PTC 1 และรีเลย W [7] + -

PTC 1 และรีเลย A/W [8] + -

PTC 1 และรีเลย W/A [9] + -

+ = เปดทาํงาน

- = ไมไดเปดทาํงาน

การเตือน 73, เร่ิมสตารทการหยดุแบบปลอดภยัอัตโนมัติ

หยุดแบบปลอดภยั โปรดทราบวาดวยการเปดใชการรีสตารทอัตโนมัติ มอเตอร-

อาจสตารทเมื่อฟอลตถูกลบออกแลว

คําเตือน 76, การตั้งคาหนวยกําลัง

จาํนวนหนวยกําลังทีต่องการไมตรงกับจาํนวนหนวยกาํลังทีใ่ชงานอยูที่ตรวจ-

วดัได

การแกไขปญหาเบ้ืองตน:

เมื่อแทนทีโ่มดูลเฟรม F ซ่ึงจะเกดิขึ้นหากขอมูลกําลังเฉพาะในการดกําลังโมดูล-

ไมตรงกับสวนทีเ่หลือของชุดขับเคลื่อน โปรดยืนยนัวาชิ้นสวนอะไหลและสาย-

ไฟของอะไหลเปนหมายเลขชิ้นสวนทีถู่กตอง

การเตือน 77, โหมดกําลังที่ลดลง

การเตือนน้ีบงช้ีวาชุดขบัเคล่ือนกําลังทํางานในโหมดกาํลังทีล่ดลง (คือต่ํากวา-

จาํนวนสวนอินเวอรเตอรทีไ่ดรับอนญุาต) การเตือนน้ีจะเกดิขึ้นบนรอบการจายไฟ-

เมื่อชุดขับเคลื่อนถูกตั้งใหรันดวยอินเวอรเตอรจํานวนนอยลงและยงัรันอยู

สัญญาณเตือน 78, การตรวจสอบขอผิดพลาด:

วามแตกตางระหวางคาเซ็ตพอยตและคาจริงเกนิคาใน

พารามิเตอร 4-35 Tracking Error ยกเลิกฟงกชัน พารามิเตอร 4-34 Tracking

Error Function หรือเลือกสัญญาณเตือน/การเตือนไดเชนกันใน

พารามิเตอร 4-34 Tracking Error Function ตรวจสอบกลไกรอบๆ โหลดและ-

มอเตอร ตรวจสอบการเชื่อมตอการปอนกลับจากมอเตอร - เอ็นโคดเดอร มาถึง-

ชุดขับเคลื่อน เลือกฟงกชันการปอนกลับของมอเตอรใน พารามิเตอร 4-30 Motor

Feedback Loss Function ปรับชวงการตรวจสอบขอผิดพลาดใน

พารามิเตอร 4-35 Tracking Error และ พารามิเตอร 4-37 Tracking Error

Ramping

สัญญาณเตือน 79, การกําหนดคาสวนกําลังไมถกูตอง

การดการสเกลเปนหมายเลขชิ้นสวนที่ไมถูกตองหรือไมไดติดตั้งไว นอกจากน้ี

ยังไมสามารถติดตั้งตัวเชื่อมตอ MK102 บนการดกําลังได

สัญญาณเตือน 80, ชดุขบัเคลื่อนที่ติดต้ังคาเริ่มตนเปนคามาตรฐาน:

การติดต้ังพารามิเตอรจะทําการตั้งคาเริ่มตนเปนคามาตรฐานภายหลังทาํการ-

รีเซ็ตดวยมือ (สามนิว้)

สัญญาณเตือน 81, CSIV ผิดปกติ

ไฟล CSIV มีขอผิดพลาดไวยากรณ

สัญญาณเตือน 82, พารามิเตอร CSIV ผิดพลาด

CSIV ลมเหลวในการเริ่มพารามิเตอร

สัญญาณเตือน 85, PB ลมเหลวหนัก:

ขอผิดพลาดของ Profibus/Profisafe

สัญญาณเตือน 86, อันตราย DI ลมเหลว:

เซนเซอรผดิพลาด

สัญญาณเตือน 90, ตรวจคาปอนกลับ:

ตรวจสอบการเชื่อมตอกับตัวเลือกเอ็นโคดเดอร/รีโซฟเวอรและแทนที ่ MCB

102or MCB 103

สัญญาณเตือน 91, อินพุทอนาล็อก 54 ต้ังคาผิด

สวิตช S202 ตองต้ังในตําแหนง OFF (อินพุทแรงดัน) เมื่อเซ็นเซอร KTY ถูกตอ-

เขากบัอินพุทอนาล็อกขั้วตอ 54

การเตือน/สัญญาณเตือน 243, เบรก IGBT

สัญญาณเตือนนี้สําหรับชุดขบัเคลื่อน เฟรม F เทานั้น ซ่ึงเทากับสัญญาณ-

เตือน 27 คารายงานในบนัทกึสัญญาณเตือนบงช้ีวาโมดูลกาํลังตัวใดที่ทาํใหเกิด-

สัญญาณเตือน:

1 = โมดูลอนิเวอรเตอรซาย

2 = โมดูลอนิเวอรเตอรกลางในชุดขับเคลื่อน F2 หรือ F4

2 = โมดูลอนิเวสเตอรขวาในชุดขับเคลื่อน F1 หรือ F3

3 = โมดูลอนิเวสเตอรขวาในชุดขับเคลื่อน F2 หรือ F4

5 = ชุดวงจรเรียงกระแส

การเตือน 244, อณุหภมิูฮีทซิงค

สัญญาณเตือนนี้สําหรับชุดขบัเคลื่อน เฟรม F เทานั้น ซ่ึงเทากับสัญญาณ-

เตือน 29 คารายงานในบนัทกึสัญญาณเตือนบงช้ีวาโมดูลกาํลังตัวใดที่ทาํใหเกิด-

สัญญาณเตือน:

1 = โมดูลอนิเวอรเตอรซาย

2 = โมดูลอนิเวอรเตอรกลางในชุดขับเคลื่อน F2 หรือ F4

2 = โมดูลอนิเวสเตอรขวาในชุดขับเคลื่อน F1 หรือ F3

3 = โมดูลอนิเวสเตอรขวาในชุดขับเคลื่อน F2 หรือ F4

5 = ชุดวงจรเรียงกระแส

6 การแกไขปญหาเบ้ืองตน
คูมอื
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สัญญาณเตือน 245, เซนเซอรแผนระบายความรอน

สัญญาณเตือนนีส้ําหรับชุดขับเคลื่อน เฟรม F เทานั้น ซ่ึงเทากับสัญญาณ-

เตือน 39 คารายงานในบนัทึกสัญญาณเตอืนบงช้ีวาโมดูลกําลังตัวใดที่ทาํใหเกิด-

สัญญาณเตือน:

1 = โมดูลอินเวอรเตอรซาย

2 = โมดูลอินเวอรเตอรกลางในชุดขับเคลื่อน F2 หรือ F4

2 = โมดูลอินเวสเตอรขวาในชุดขับเคลื่อน F1 หรือ F3

3 = โมดูลอินเวสเตอรขวาในชุดขับเคลื่อน F2 หรือ F4

5 = ชุดวงจรเรียงกระแส

สัญญาณเตือน 246, แหลงจายไฟการดกําลัง

สัญญาณเตือนนีส้ําหรับชุดขับเคลื่อน เฟรม F เทานั้น ซ่ึงเทากับสัญญาณ-

เตือน 46 คารายงานในบนัทึกสัญญาณเตอืนบงช้ีวาโมดูลกําลังตัวใดที่ทาํใหเกิด-

สัญญาณเตือน:

1 = โมดูลอินเวอรเตอรซาย

2 = โมดูลอินเวอรเตอรกลางในชุดขับเคลื่อน F2 หรือ F4

2 = โมดูลอินเวสเตอรขวาในชุดขับเคลื่อน F1 หรือ F3

3 = โมดูลอินเวสเตอรขวาในชุดขับเคลื่อน F2 หรือ F4

5 = ชุดวงจรเรียงกระแส

สัญญาณเตือน 247, อุณหภมิูการดกําลัง

สัญญาณเตือนน้ีสําหรับชุดขับเคลื่อน เฟรม F เทานั้น ซ่ึงเทากับสัญญาณ-

เตือน 69 คารายงานในบนัทกึสัญญาณเตือนบงช้ีวาโมดูลกําลังตัวใดที่ทาํใหเกิด-

สัญญาณเตือน:

1 = โมดูลอนิเวอรเตอรซาย

2 = โมดูลอนิเวอรเตอรกลางในชุดขับเคลื่อน F2 หรือ F4

2 = โมดูลอนิเวสเตอรขวาในชุดขับเคลื่อน F1 หรือ F3

3 = โมดูลอนิเวสเตอรขวาในชุดขับเคลื่อน F2 หรือ F4

5 = ชุดวงจรเรียงกระแส

สัญญาณเตือน 248, การกําหนดคาสวนกําลังไมถกูตอง

สัญญาณเตือนน้ีสําหรับชุดขับเคลื่อน เฟรม F เทานั้น ซ่ึงเทากับสัญญาณ-

เตือน 79 คารายงานในบนัทกึสัญญาณเตือนบงช้ีวาโมดูลกําลังตัวใดที่ทาํใหเกิด-

สัญญาณเตือน:

1 = โมดูลอนิเวอรเตอรซาย

2 = โมดูลอนิเวอรเตอรกลางในชุดขับเคลื่อน F2 หรือ F4

2 = โมดูลอนิเวสเตอรขวาในชุดขับเคลื่อน F1 หรือ F3

3 = โมดูลอนิเวสเตอรขวาในชุดขับเคลื่อน F2 หรือ F4

5 = ชุดวงจรเรียงกระแส

สัญญาณเตือน 250, ชิ้นสวนอะไหลใหม:

แหลงจายไฟ หรือแหลงจายไฟของโหมดสวิตช (SMPS) ถูกสับเปล่ียน ตัวแปลง-

ความถี่แบบรหัสจะตองทาํการตั้งใหมใน EEPROM เลือกรหัสทีถู่กตองใน

พารามิเตอร 14-23 Typecode Settingตามฉลากบนเครื่อง โปรดจาํไววาตอง-

เลือก “บันทึกลง EEPROM" เพือ่ใหเสร็จสมบรูณ

สัญญาณเตือน 251, รหสั ตัวเลข:

ตัวแปลงความถี่ไดรับรหัส ตัวเลข.

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

MG.33.AG.9A - VLT®เปนเครื่องหมายการคาทีจ่ดทะเบยีนของ Danfoss 107

  6



ดัชนี

A
Activate Brake Delay 2-23 54

[Activate Brake Speed Rpm] 2-21 54

Ama 39

B
Brake Check 2-15 52

Brake Function 2-10 51

Brake Power Monitoring 2-13 52

Brake Release Time 2-25 54

D
Digital I/o Mode 5-00 58

E
Etr 103

F
Function Relay 5-40 65

G
Gain Boost Factor 2-28 55

I
Ip21 / ประเภท 1 3

L
Lcp Copy 0-50 49

Led 43

M
Mcb 113 65

Motor Frequency 1-23 46

Motor Thermal Protection 1-90 50

O
Operation Mode 14-22 68

Overload Mode 1-04 49

P
Preset Reference 3-10 56

R
Reference Resource 1 3-15 56

Reference Resource 2 3-16 57

Reference Resource 3 3-17 57

S
Stop Delay 2-24 54

T
Terminal 29 Mode 5-02 58

Torque Characteristics 1-03 49

Torque Ramp Time 2-27 54

Torque Ref 2-26 54

ดัชนี
คูมอื

การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT®

108 MG.33.AG.9A - VLT®เปนเครื่องหมายการคาที่จดทะเบียนของ Danfoss



เ
เทอรมิสเตอร 50

เลอืกสัญญาณดจิิตอล เทอมินอล 27 5-01 58

เวอรชันของซอฟตแวร 15-43 69

เอาทพุตดจิติัล 95

เอาทพุตรีเลย 95

เอาทพุทมอเตอร 93

เอาทพุทรีเลย 63

เอาทพุทอนาลอ็ก 95

แ
แบบถักเกลียว/หุมเกราะ 21, 26, 37

แผงควบคมุหนาเครื่องแบบตัวเลข 43

แผนดีคลปัปลิง 26

แรงดนั Dc 102

แรงดนัมอเตอร ( Volt) 1-22 46

แหลงจายไฟหลัก (l1, L2, L3) 93

แหลงรับสัญญาณเทอรมิสเตอร 1-93 51

โ
โหมดปองกัน 8

ไ
ไมสอดคลองกับ Ul 29

ก
กระแสมอเตอร ( Amp) 1-24 46

กระแสรั่วไหล 9

กวดตาม 61

การเขาถึงข้ัวตอสวนควบคมุ 32

การเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟหลัก 22

การเชื่อมตอมอเตอร 26

การเปดอัตโนมัตใินการดดัแปลงมอเตอรโดยอัตโนมัติ (ama) 39

การแสดงผลแบบตวัเลข 43

การควบคมุเบรก 103

การดควบคุม, เอาทพุต 24 V Dc 95

การดควบคุม, เอาทพุต Dc +10 V 95

การดควบคุม, การสื่อสารแบบอนุกรม Rs-485 95

การดควบคุม, การสือ่สารอนุกรม Usb 95

การตอมอเตอรหลายตวัขนานกัน 41

การตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน 70

การตดิตัง้เชิงกล 18

การตดิตัง้แผงเจาะทะลุ 19

การตดิตัง้ทางไฟฟา 33, 36

การถอดแผนเจาะสําหรับสายเคเบิลเพ่ิมเติม 22

การปองกันและคณุสมบัติ 97

การปองกันความรอนเกินของมอเตอร 42

การปองกนัมอเตอร 50, 97

การระบายความรอน 50

การรับรอง 4

การลดัวงจร 29

การหยุดแบบปลอดภัย 9

ข
ขนาดเชิงกล 16

ขอความสถานะ 43

ขอความสัญญาณเตอืน 99

ของปายชื่อมอเตอร 39

ขอมูลที่จําเปนเกี่ยวกับโครงสรางไฟสํารอง 3

ขอมูลท่ีจําเปนเกีย่วกบัโครงสรางการใชงาน Mct 10 3

ขอมูลบนปายชื่อ 39

ข้ัวตอทางไฟฟาทั้งหมด 36

คูมือ
การใชงานชุดขับอัตโนมัติ FC 300 VLT® ดัชนี

MG.33.AG.9A - VLT®เปนเครื่องหมายการคาทีจ่ดทะเบยีนของ Danfoss 109



ข้ัวตอสวนควบคมุ 33

ข้ัวรีเลยอเิล็กทรอนิค 50

ขีดจํากดักําลงั(kw) เบรครีซีสเตอร 2-12 51

ค
ความเร็วเพิ่ม/ลด 35

ความเร็วรอบมอเตอร ( Rpm) 1-25 46

ความยาวและขนาดหนาตัดของสายเคเบิล-ตอ 96

ความยาวของสายเคเบิลและหนาตัด 96

คาอางอิงแรงดนัไฟฟาผานโพเทนชิโอมิเตอร 35

คาอางองิโพเทนชิโอมิเตอร 35

คําเตอืน 99

คําเตอืนเกี่ยวกับความปลอดปลอดภัย 7

คําเตอืนทั่วไป 9

คําแนะนําในการจํากดัทิ้ง 5

คํายอ 5

คุณลักษณะแรงบิด 93

คุณลักษณะการควบคุม 96

ง
งานซอมบํารุง 9

ช
ชุดภาษา 1 45

ชุดภาษา 2 45

ชุดภาษา 3 45

ต
ตัวกรอง Rfi 14-50 69

ตัวกรองคลื่นไซน 29

ตัวตานทานเบรค (โอหม) 2-11 51

ติดตั้งแบบชิดกัน 18

ป
ปรับกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ(ama) 1-29 47

ปอนขอมูลปายชื่อ 39

ฟ
ฟวส 29

ภ
ภาษา 0-01 45

ม
มีการใช เซนเซอร Kty 103

ร
ระดับแรงดนัไฟฟา 93

ระดับสมรรถนะเพลาสองแบบ 3

ระบบ 3

ระบบควบคมุเบรกเชิงกล 41

รายการตรวจสอบ 15

รีแอคแตนซของสายหลัก 47

รูปแบบภาษาที่ 4 45

ว
วงจรข้ันกลาง 102

ส
สตารท/หยุด 34

ดัชนี
คูมอื
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สตารท/หยุด พัลส 34

สภาพแวดลอม 96

สภาพของการระบายความรอน 18

สมรรถนะเอาทพุต (u, V, W) 93

สมรรถนะการดควบคุม 96

สวิตช S201, S202 และ S801 38

สัญลกัษณ 4

สายเคเบิลควบคุม 36

ห
หนวยความเร็วมอเตอร 0-02 49

หนาจอกราฟก 43

อ
อนิพุตดจิติอล: 93

อนิพุตอนาล็อก 94

อนิพุทพัลส/เอ็นโคดเดอร 94

อปุกรณเสริมการสื่อสาร 104

อปุกรณปองกนัไฟดูด (rcd) 9
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