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1. บทนํา

1.1.1. การรับรอง

1.1.2. สัญลกัษณ

สัญลักษณท่ีใชในคูมือนี้

โนตสําหรับผูอาน
แสดงบางสิ่งท่ีจะตองสังเกตโดยผูอาน

แสดงคําเตือนทั่วไป

แสดงคําเตือนไฟฟาแรงสูง

* แสดงคามาตรฐานจากโรงงาน
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1.1.3. อักษรยอ 

กระแสสลับ AC
เกจลวดอเมริกัน AWG
แอมแปร/AMP A
การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอัตโนมัติ AMA
ขดีจํากดักระแส ILIM

องศาเซลเซียส ฐC
กระแสตรง DC
ขึน้อยูกบัชุดขบั D-TYPE
ความเขากนัไดทางแมเหล็กไฟฟา EMC
รีเลยความรอนแบบอเิล็กทรอนิก ETR
ชุดขบั 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ที่พิกดั IM,N

ความถี่ของมอเตอรทีพ่ิกดั fM,N

กําลังของมอเตอรทีพ่ิกดั PM,N

แรงดันไฟฟาของมอเตอรทีพ่ิกดั UM,N

พารามิเตอร par.
แรงดันต่ําพเิศษทีป่องกัน PELV
แผงวงจรแผนพิมพ PCB
กระแสเอาทพทุของอินเวอรเตอรทีพ่ิกดั IINV

รอบตอนาที RPM
วินาที s
ขดีจํากดัของแรงบิด TLIM

โวลต V

1.1.4. คําจํากัดความ 

ชดุขับ:

D-TYPE
ขนาดและชนดิของชุดขับที่ตอเชื่อมอยู (ขึ้นอยูกับอุปกรณ)

IVLT,MAX

กระแสเอาทพุทสูงสุด

IVLT,N

กระแสเอาทพุทท่ีพิกัดท่ีจายโดยตัวแปลงความถี่

UVLT, MAX

แรงดันเอาทพุทสูงสุด

อินพุท:

คําสั่งควบคุม
คุณสามารถสตารทและหยุดมอเตอรท่ีเชื่อมตออยู
ดวยการใช LCP และอินพุทดิจิตอล
ฟงกชันตางๆ แบงออกเปนสองกลุม

ฟงกชันในกลุมท่ี 1 จะมีลําดับความสําคัญสูงกวา
ฟงกชันในกลุมท่ี 2

กลุมท่ี 1 รีเซต็ หยุดแบบลื่นไหล, รีเซ็ตและ
หยุดแบบลื่นไหล, หยุดแบบดวน,
หยุดดวยการเบรกกระแสตรง และ
ปุม "Off"

กลุมท่ี 2 สตารท, สตารทดวยพัลส, กลับ
ทิศทาง, สตารทกลับทิศทาง, Jog
และ ล็อกคางเอาทพุท
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มอเตอร:

fJOG

ความถี่ของมอเตอรเม่ือเปดใชงานฟงกชัน jog (ผานทางขั้วตอดิจิตอล)

fM
ความถี่ของมอเตอร

fMAX

ความถี่สูงสุดของมอเตอร

fMIN

ความถี่ตํ่าสุดของมอเตอร

fM,N

ความถี่มอเตอรท่ีพิกัด (ขอมูลบนปายชื่อ)

IM

กระแสของมอเตอร

IM,N

กระแสของมอเตอรท่ีพิกัด (ขอมูลบนปายชื่อ)

M-TYPE
ขนาดและประเภทของมอเตอรท่ีตอเชื่อมอยู (ขึ้นอยูกับอุปกรณ)

nM,N

ความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด (ขอมูลบนปายชื่อ)

PM,N

กําลังของมอเตอรท่ีพิกัด (ขอมูลบนปายชื่อ)

TM,N

แรงบิดท่ีพิกัด (มอเตอร)

UM

แรงดันชั่วขณะของมอเตอร

UM,N

แรงดันของมอเตอรท่ีพิกัด (ขอมูลบนปายชื่อ)

แรงบิดในการเบรก
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ηVLT

ประสิทธิภาพของตัวแปลงความถี่จะกําหนดเปนอัตราสวนระหวางกําลังเอาทพุทและกําลังอินพุท

คําสั่งไมใหทําการสตารท:
คําสั่งหยุดเปนคําสั่งควบคุมกลุมท่ี 1 – ดูท่ีกลุมนี้

คําสั่งหยุด
ดูท่ีคําสั่งควบคุม

คาอางอิง:
คาอางอิงอนาล็อก
สัญญาณที่สงไปยังอินพุทอนาล็อก 53 หรือ 54 อาจเปนแรงดันหรือกระแสก็ได
คาอางอิงไบนารี
สัญญาณที่สงไปยังพอรตการสื่อสารแบบอนกุรม
คาอางอิงต้ังลวงหนา
คาอางอิงต้ังลวงหนาที่กําหนดจะถูกต้ังไวระหวาง -100% ถึง +100% ของชวงของคาอางอิง การเลือกคา
อางอิงต้ังลวงหนาทั้ง 8 คาจะเลือกผานทางขั้วตอดิจิตอล

คาอางอิงแบบพัลส
สัญญาณความถี่แบบพัลสท่ีถูกสงไปยังอินพุทดิจิตอล (ขั้วตอ 29 หรือ 33)

RefMAX

ระบุความสัมพันธระหวางอินพุทของคาอางอิงท่ีคาเต็มสเกล 100% (โดยทั่วไปจะเปน 10 V, 20mA) กับคา
อางอิงผลลัพธ คาอางอิงสูงสุดต้ังคาในพารามิเตอร 3-03

RefMIN

ระบุความสัมพันธระหวางอินพุทของคาอางอิงท่ีคา 0% (โดยท่ัวไป 0V, 0mA, 4mA) กับคาอางอิงผลลัพธ
คาอางอิงตํ่าสุดต้ังคาในพารามิเตอร 3-02

อื่นๆ:

อินพุทอนาล็อก
อินพุทอนาล็อกใชสําหรับควบคุมการทํางานของฟงกชันหลายชนดิในตัวแปลงความถี่
อินพุทอนาล็อกมีอยู 2 ประเภทคือ:
อินพุทกระแส 0-20 mA และ 4-20 mA
อินพุทแรงดัน 0-10 V DC (FC 301)
อินพุทแรงดัน -10 - +10 V DC (FC 302)

เอาทพุทอนาล็อก
เอาทพุทอนาล็อกสามารถจายสัญญาณ 0-20 mA, 4-20 mA หรือสัญญาณดิจิตอลได

การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ AMA
อัลกอริธึมของ AMA จะพิจารณาหาคาพารามิเตอรทางไฟฟาของมอเตอรท่ีเชื่อมตออยู ในขณะที่มอเตอร
หยุดนิ่ง

ตัวตานทานเบรก
ตัวตานทานเบรกเปนโมดูลท่ีสามารถดูดซับ กําลังเบรก ท่ีเกิดขึ้นจากระบบการเบรกแบบคืนพลังงานกลับ
กําลังไฟฟาที่เกิดจากระบบการเบรกแบบคืนพลังงานกลับนีจ้ะเพิ่มแรงดันใหกับวงจรขั้นกลางและตัวสับเบรก
ซึ่งจะชวยใหแนใจไดวามีการสงกําลังไปยังตัวตานทานเบรก

คุณลักษณะ CT
คุณลักษณะแบบแรงบิดคงที่ท่ีใชไดกับการใชงานทุกรูปแบบ เชน สายพานลําเลียง ปม และปนจั่น
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ดิจิตอลอินพุท
อินพุทดิจิตอลสามารถใชเพ่ือควบคุมฟงกชันหลากหลายของตัวแปลงความถี่

ดิจิตอลเอาทพุท
ชุดขับมีเอาทพุทแบบโซลิตเสตทสองชุดท่ีสามารถจายไฟ 24 V DC (สูงสุด 40 mA) ได

DSP
ไมโครคอนโทรลเลอรแบบ DSP

ETR
รีเลยความรอนแบบอิเล็กทรอนิกจะคํานวณโหลดความรอนโดยพิจารณาจากโหลดและเวลาในขณะนั้น โดยมี
วัตถุประสงคเพ่ือประเมินอุณหภูมิของมอเตอร

Hiperface®

Hiperface® เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Stegmann

การตั้งคาเร่ิมตน
หากมีการดําเนนิการตั้งคาเร่ิมตน (พารามิเตอร 14-22) ตัวแปลงความถี่จะกลับคืนไปใชการตั้งคามาตรฐาน
จากโรงงาน

รอบการทํางานไมสมํ่าเสมอ
รอบการทํางานแบบไมสม่ําเสมอจะหมายถึงลําดับของรอบการทํางาน ในแตละรอบจะประกอบไปดวยชวง
เวลาท่ีมีโหลดและชวงเวลาที่ไมมีโหลด การทํางานสามารถเปนไดท้ังการทํางานแบบเปนชวง และการทํา
งานแบบไมเปนชวง

LCP
แผงควบคุมหนาเครื่อง (LCP) มีอินเตอรเฟสที่สมบูรณสําหรับการควบคุมและการตั้งโปรแกรมเครื่องใน
ตระกูล FC 300 แผงควบคุมสามารถถอดออกไดและสามารถติดต้ังหางจากตัวแปลงความถี่ไดไกลถึง 3
เมตร หมายความถึงแผงดานหนาโดยใชชุดติดต้ังท่ีเปนอุปกรณเสริม

lsb
บิตท่ีมีความสําคัญตํ่าสุด

msb
บิตท่ีมีความสําคัญสูงสุด

MCM
คํายอแทน Mille Circular Mil ซึ่งเปนหนวยการวดัของอเมริกา สําหรับวดัพื้นที่หนาตัดของสายเคเบิล 1 MCM
= 0.5067 mm2

พารามิเตอรออนไลน/ออฟไลน:
การเปลี่ยนพารามิเตอรออนไลนจะทํางานในทันทีหลังจากมีการเปลี่ยนคาขอมูล การเปลี่ยนพารามิเตอรออฟ
ไลนจะไมทํางานจนกวาคุณจะกดปุม [OK] ท่ี LCP

PID สําหรับกระบวนการ
ตัวเร็กกูเลเตอรชนิด PID จะรักษาความเร็ว ความดัน อุณหภูมิ ฯลฯ ตามท่ีตองการ โดยปรับความถี่เอาทพุทให
สอดคลองกับโหลดที่ผันแปร

อินพุทแบบพัลส/เอ็นโคดเดอรท่ีเพ่ิมขึ้น:
ตัวสงพัลสดิจิตอลแบบภายนอก ใชสําหรับการปอนกลับขอมูลความเร็วมอเตอร เอ็นโคดเดอรจะถูกใชในการ
ประยุกตใชงานท่ีตองการความแมนยําสูงในการควบคุมความเร็ว

คูมือการโปรแกรม FC 300 1. บทนํา
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RCD
อุปกรณกระแสตกคาง

ชุดคําสั่ง
คุณสามารถบันทึกการตั้งคาพารามิเตอรตางๆ ไดในชุดคําสั่งท้ังสี่ชุด และสามารถทําการเปลี่ยนไปมาระหวาง
ชุดคําสั่งตางๆ ท้ังสี่ชุด หรือสามารถแกไขการตั้งคาของชุดคําสั่งชุดใดชุดหนึ่งในขณะที่ยังใชงานชุดคําสั่งอีก
ชุดหนึ่งอยู

SFAVM
รูปแบบสวติชิ่ง ท่ีเรียกวา S tator F lux oriented A synchronous V ector M odulation (การมอดูเลตแบบ
เวกเตอรอะซิงโครนสัตามฟลักซของสเตเตอร) (พารามิเตอร 14-00)

การชดเชยการสลิป
ตัวแปลงความถี่จะชดเชยการสลิปของมอเตอร ดวยการบวกความถี่เขาไปเพิ่มเติม โดยคิดตามขนาดของโหล
ดท่ีวัดได ซึ่งจะทําใหความเร็วมอเตอรมีคาเกือบคงที่

Smart Logic Control (SLC)
SLC เปนชุดลําดับการทํางานที่กําหนดโดยผูใช โดยจะทํางานเมื่อเหตุการณท่ีเก่ียวของท่ีกําหนดโดยผูใช ได
รับการประเมินวาเปนจริงโดย SLC (กลุมพารามิเตอร 13-xx)

บัสมาตรฐานของ FC
ไดแก บัส RS 485 พรอมกับโปรโตคอลของ FC หรือโปรโตคอลของ MC ดูพารามิเตอร 8-30

เทอรมิสเตอร:
ตัวตานทานท่ีขึ้นอยูกับอุณหภูมิซึ่งติดตั้งไวในจุดท่ีมีการตรวจสอบอุณหภูมิ (ตัวแปลงความถี่หรือมอเตอร)

ตัดการทํางาน
สถานะการทํางานเมื่อมีฟอลตเกิดขึ้น เชน ตัวแปลงความถี่มีอุณหภูมิสูงเกิน หรือเมื่อตัวแปลงความถี่ทําการ
ปองกันมอเตอร กระบวนการ หรือระบบกลไก การเร่ิมสตารทใหมอีกคร้ังจะถูกปองกันไวไมใหทําไดจนกวา
สาเหตุของฟอลตจะไดรับการแกไข และสถานะการตัดการทํางานถูกยกเลิกโดยการสั่งรีเซ็ต หรือในบางกรณี
โดยการโปรแกรมใหรีเซ็ตโดยอัตโนมัติ ไมควรใชการตัดการทํางานเพื่อความปลอดภัยของผูปฏิบัติงาน

ตัดล็อกการทํางาน
สถานะการทํางานเมื่อมีฟอลตเกิดขึ้น เมื่อตัวแปลงความถี่กําลังทํางานเพื่อปองกันตัวเองและตองการการ
แทรกแซงทางกายภาพ เชน เม่ือเกิดการลัดวงจรขึ้นที่เอาทพุท ล็อกตัดการทํางานจะถูกยกเลิกไดโดยการ
ตัดการจายไฟจากแหลงจายไฟหลักออกและแกไขสาเหตุของฟอลต แลวจึงทําการเชื่อมตอกับตัวแปลง
ความถี่อีกคร้ัง การเร่ิมสตารทใหมอีกคร้ังจะถูกปองกันไวไมใหทําไดจนกวาสถานะการตัดการทํางานจะถูกยก
เลิกโดยการสั่งรีเซ็ต หรือในบางกรณีโดยการโปรแกรมใหรีเซ็ตโดยอัตโนมัติ ไมควรใชการตัดการทํางานเพื่อ
ความปลอดภัยของผูปฏิบัติงาน

คุณลักษณะ VT
คุณลักษณะแรงบิดแบบผันแปรท่ีใชสําหรับปมและพัดลม

VVCplus
เมื่อเปรียบเทียบกับการควบคุมอัตราสวนแรงดัน/ความถี่คงท่ีแบบมาตรฐานแลว การควบคุมเวกเตอรแรงดัน
(VVCplus) จะชวยปรับปรุงพลศาสตรและเสถียรภาพใหดีขึ้น ท้ังในเวลาท่ีคาอางอิงความเร็วถูกเปล่ียนและให
สัมพันธกับแรงบิดของโหลด

60ฐ AVM
รูปแบบสวติชิ่งท่ีมีชื่อวา การมอดูเลต   เวกเตอร แบบซิงโครนัส แบบ 60ฐ (พารามิเตอร 14-00)

ตัวประกอบกําลัง
ตัวประกอบกําลังเปนคาความสัมพันธระหวาง I1

และ IRMS

กําลัง ตัวประกอบ = 3 x U x I1 x cosϕ
3 x U x IRMS

1. บทนํา คูมอืการโปรแกรม FC 300
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ตัวประกอบกําลังสําหรับการควบคุมแบบ 3 เฟส:
= I1 x cosϕ1

IRMS
=

I1
IRMS

since cosϕ1 = 1

ตัวประกอบกําลังจะระบุขนาดโหลดของตัวแปลง
ความถี่ท่ีแหลงจายไฟหลักจะตองรับภาระ
ยิ่งตัวประกอบกําลังมีคาต่ําลง IRMS ก็จะยิ่งมีคาสูง
ขึ้นสําหรับประสิทธิภาพการทํางานที่ระดับ kW
เดียวกัน

IRMS = I1
2 + I5

2 + I7
2 + .. + In

2

นอกจากนีตั้วประกอบกําลังท่ีมีคาสูงจะยังบงชี้วากระแสฮารโมนคิตางๆ มีคาต่ํา
ขดลวด DC ภายในตัวแปลงความถี่ FC 300 จะทําใหตัวประกอบกําลังมีคาสูงขึ้น ซึ่งจะชวยลดโหลดท่ีจะเปน
ภาระของแหลงจายไฟหลัก

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

ขอบังคับดานความปลอดภัย
1. ตัวแปลงความถี่จะตองถูกปลดจากแหลงจายไฟหลักถาจะตองมีการดําเนินงานซอม ตรวจสอบวา

แหลงจายไฟหลักถูกปลดแลวและรอจนกวาเวลาที่จําเปนตองรอไดผานไปกอนท่ีจะถอดขั้วของ
มอเตอรและแหลงจายไฟหลัก

2. ปุม [STOP/RESET] บนแผงควบคุมของตัวแปลงความถี่ไมไดปลดอุปกรณออกจากแหลงจายไฟ
หลักและดังนัน้ตองไมใชเปนสวทิชเพ่ือความปลอดภัย

3. การลงดินเพื่อการปองกันที่ถูกตองของอุปกรณจะตองถูกกําหนด ผูใชตองไดรับการปกปองจาก
แหลงจายไฟ และมอเตอรตองถูกปองกันจากการมีโหลดเกินตามกฏขอบังคับในระดับประเทศและ
ทองถิ่น

4. กระแสรั่วลงดินสูงกวา 3.5 mA

5. การปองกันโหลดเกินของมอเตอรไมไดรวมอยูในคามาตรฐานจากโรงงาน ถาตองใชฟงกชันนีใ้ห
ต้ังพารามิเตอร 1-90 ใหเปนคาขอมูลของการตัดการทํางานของ ETR หรือ คาขอมูลการเตือนของ
ETR

6. หามถอดปลั๊กมอเตอรและแหลงจายไฟหลักในขณะท่ีตัวแปลงความถี่ยังเชื่อมตออยูกับแหลงจาย
ไฟหลัก ตรวจสอบวาแหลงจายไฟหลักถูกปลดแลวและรอจนกวาเวลาท่ีจําเปนตองรอไดผานไป
กอนที่จะถอดขั้วของมอเตอรและแหลงจายไฟหลัก

7. โปรดจําไววาตัวแปลงความถี่จะมีอินพุทแรงดันที่มากกวา L1, L2 และ L3 เมื่อติดต้ังการแบงโหลด
(การเชื่อมวงจรตัวกลางกระแสตรง) และแหลงจายไฟภายนอก 24 VDC ตรวจสอบวาทุกอินพุ
ทแรงดันถูกปลดออกและรอจนกวาเวลาท่ีจําเปนตองรอไดผานไปกอนการเริ่มงานซอม
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2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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2. วิธีการตั้งโปรแกรม

2.1. แผงควบคุมหนาเครื่องแบบกราฟกและแบบตัวเลข

การตั้งโปรแกรมที่งายท่ีสุดของตัวแปลงความถี่ดําเนนิการดวยแผงควบคุมหนาเร่ืองแบบกราฟค (LCP 102)
ซึ่งจําเปนตองอาศัยคูมือการออกแบบของตัวแปลงความถี่เมื่อใชแผงควบคุมหนาเคร่ืองแบบตัวเลข (LCP
101)

2.1.1. วิธกีารตั้งโปรแกรมบน LCP แบบกราฟก 

ขอแนะนาํการใชงานดังตอไปนีใ้ชกับ LCP แบบกราฟก (LCP 102):

แผงควบคุมถูกแบงออกเปนกลุมตามหนาที่
ได ส่ีกลุม:

1. จอแสดงผลแบบกราฟกพรอมบรรทัด
แสดงสถานะ

2. ปุมเมนแูละไฟแสดงสถานะ – สําหรับ
เปล่ียนพารามิเตอร และสลับระหวาง
ฟงกชันบนหนาจอ

3. ปุมนําทางและไฟแสดงสถานะ (LED)

4. ปุมการทํางานและไฟแสดงสถานะ
(LED)

ขอมูลท้ังหมดแสดงในจอแสดงผล LCP กราฟก ซึ่ง
สามารถแสดงไดมากถึง 5 รายการของขอมูลการ
ทํางานในขณะที่กําลังแสดงผล [Status]

บรรทัดแสดงผล:
a. บรรทัดแสดงสถานะ:  ขอความสถานะ

ท่ีแสดงไอคอนและกราฟก1

b. บรรทัด 1-2: บรรทัดแสดงขอมูลผูใช
ซึ่งแสดงขอมูลท่ีผูใชระบุหรือเลือกไว
เมื่อกดปุม [Status] จะสามารถเพิ่ม
บรรทัดพิเศษไดถึงหนึ่งบรรทัด1

c. บรรทัดแสดงสถานะ: ขอความสถานะ
จะแสดงเปนขอความ1

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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2.1.2. จอแสดงผล LCD

จอแสดงผลแบบ LCD มีพ้ืนหลังไฟสวางและประกอบดวยบรรทัดตัวเลข-ตัวอักษรทั้งหมด 6 แถว บรรทัด
แสดงผลจะแสดงทิศทางการหมุน (ลูกศร), ชุดคําสั่งท่ีเลือกไว รวมถึงการโปรแกรมการตั้งคา จอแสดงผลจะ
แบงออกเปน 3 สวน:

ตอนบน แสดงคาการวดั 2 แบบ ในสถานะการทํา
งานปกติ

บรรทัดบนสุดใน ตอนกลาง แสดงคาการวัดไดถึง
5 แบบ พรอมหนวยที่เก่ียวของ โดยไมคํานึงถึง
สถานะ (ยกเวนกรณีของสัญญาณเตือน/คําเตือน)

ตอนลาง จะแสดงสถานะของตัวแปลงความถี่ทุก
คร้ังในโหมดสถานะ

1
3
0
B
P
0
7
4
.
1
0

Top section

Middle section

Bottom section

แสดงชุดคําสั่งใชงาน (Active Set-up) (ต้ังเปนชุดคําสั่งใชงาน ในพารามิเตอร 0-10) เมื่อต้ังโปรแกรมเปนชุด
คําสั่งแบบอื่นท่ีไมใช ชุดคําสั่งใชงาน หมายเลขของชุดคําสั่งท่ีโปรแกรมไวจะแสดงที่ดานขวา

การปรับความคมชัดของหนาจอแสดงผล

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

คุณสามารถเปลี่ยนแปลงพารามิเตอรสวนใหญในชุดคําสั่งของ FC 300 ไดทันทีผานทางแผงควบคุม ถาไมมี
การสรางรหัสผานไวผานทางพารามิเตอร 0-60 รหัสผานเมนหูลัก หรือผานทางพารามิเตอร 0-65รหัสผาน
เมนูดวน

ไฟแสดงสถานะ (LED):

หากมีคาเกินคาเร่ิมแบง (Threshold) ท่ีกําหนด ไฟ LED ของสัญญาณเตือน และ/หรือ คําเตือน จะสวางขึ้น
ขอความแสดงสถานะและสัญญาณเตือนจะปรากฏที่แผงควบคุม
ON LED จะสวางขึ้นเม่ือตัวแปลงความถี่ไดรับแรงดันหลักหรือผานทางขั้วตอบัว DC หรือแหลงจายไฟฟาภาย
นอก 24 V ในเวลาเดียวกัน ไฟพื้นหลังก็จะสวางขึ้น

• LED สีเขียว/เปด: สวนควบคุมกําลังทํา
งาน

• LED สีเหลือง/เตือน: แสดงการเตือน

• LED สีแดงกะพริบ/สัญญาณเตือน:
แสดงสัญญาณเตือน

130BP040.10

ปุม LCP

ปุมควบคุมจะถูกแบงออกเปนฟงกชันตางๆ ปุมท่ีใต
จอแสดงผลและไฟแสดงสถานะ จะใชสําหรับการ
ต้ังคาพารามิเตอร รวมถึงตัวเลือกการแสดงสถานะ
ในระหวางการทํางานปกติ

130BP045.10

[Status] (สถานะ) จะแสดงสถานะของตัวแปลงความถี่และ/หรือมอเตอร คุณสามารถเลือกท่ีจะแสดงผลคา
ตางๆ ได 3 แบบ โดยการกดปุม [สถานะ]:
คาที่อานได 5 บรรทัด, คาท่ีอานได 4 บรรทัด หรือ ตัวควบคุม Smart Logic

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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ใช [สถานะ] เพ่ือเลือกโหมดของการแสดงผล หรือเพ่ือเปลี่ยนกลับไปโหมดแสดงผล จากโหมดเมนูดวน
โหมดเมนหูลัก หรือโหมดสัญญาณเตือน ปุม [สถานะ] ยังสามารถใชเพ่ือสลับโหมดอานคาเดี่ยวหรือคูไดดวย

[เมนูดวน]  (เมนูดวน)ชวยใหสามารถเขาใชเมนดูวนที่แตกตางกันไดโดยเร็ว เชน:

- เมนูสวนตัว

- ชุดคําสั่งดวน

- การเปลี่ยนแปลงที่ทํา

- การบันทึก

ใช [ เมนูดวน] เพ่ือต้ังโปรแกรมพารามิเตอรในสวนของเมนดูวน โดยสามารถสลับระหวางโหมดเมนดูวนและ
โหมดเมนูหลักไดโดยตรง

[ เมนูหลัก] (เมนหูลัก) ใชสําหรับการตั้งโปรแกรมพารามิเตอรท้ังหมด
คุณสามารถสลับไดโดยตรงระหวางโหมดเมนูหลักและโหมดเมนูดวน
สามารถใชช็อตคัตของพารามิเตอร โดยกดปุม [ เมนูหลัก] คางไว 3 วนิาที ช็อตคัตของพารามิเตอร จะทํา
ใหคุณสามารถเขาไปยังพารามิเตอรใดๆ ก็ไดโดยตรง

[ บันทึกสัญญาณเตือน]  แสดงรายการเตือนของสัญญาณเตือนลาสุด 5 รายการ (หมายเลข A1-A5) หาก
ตองการทราบรายละเอียดเก่ียวกับสัญญาณเตือน ใชปุมนาํทางเพื่อเล่ือนไปยังหมายเลขสัญญาณเตือน และ
กด [OK] ตอนนี้คุณก็จะไดรับขอมูลเก่ียวกับสถานภาพของตัวแปลงความถี่กอนเขาสูโหมดสัญญาณเตือน

[Back] (กลับ) พาคุณกลับไปยังขั้นตอนหรือลําดับกอนหนาในโครงสรางนาํทาง (Navigation Structure)

[ ยกเลิก] (ยกเลิก) ยกเลิกการเปลี่ยนแปลงหรือคําสั่งท่ีคุณทําลาสุด ตราบเทาที่ยังไมมีการเปลี่ยนแปลง
หนาจอแสดงผล

[ขอมลู] ใหขอมูลเก่ียวกับคําสั่ง พารามิเตอร หรือ
ฟงกชันในหนาตางการแสดงผล [ขอมูล] จะให
ขอมูลโดยละเอียดเม่ือเวลาที่ตองการความชวย
เหลือ
ออกจากโหมดขอมูลโดยการกด [Info], [Back],
หรือ [ยกเลิก]

   

ปุมนําทางนําทาง
ใชปุมนําทางเพื่อไปยังตัวเลือกตางๆ ใน [ เมนูดวน], [ เมนูหลัก] และ [ บันทึกสัญญาณเตือน] ใชปุม
เหลานี้เพ่ือเล่ือนเคอรเซอร

[OK] (ตกลง) ใชสําหรับเลือกพารามิเตอรท่ีเคอรเซอรทําเครื่องหมายอยู และสําหรับยืนยันการเปลี่ยนแปลง
ของพารามิเตอร

ปุมควบคุมหนาเครื่องสําหรับควบคุมหนาเคร่ือง
จะอยูท่ีใตแผงควบคุม

130BP046.10

[Hand On] [ดวยมือ] เปดการควบคุมตัวแปลงความถี่ผานทาง LCP นอกจากนี้ [Hand on] ยังใชในการ
สตารทมอเตอรดวย และขณะนีคุ้ณสามารถปอนขอมูลความเร็วมอเตอรไดโดยการใชปุมนําทาง คุณสามารถ
เลือกปุมนี้เปน เปดการใชงาน [1] หรือ ยกเลิกการใชงาน [0] ผานพารามิเตอร 0-40 ปุม [Hand on] บน LCP
สัญญาณหยุดภายนอกจะเปดสัญญาณควบคุม หรือบัสอนุกรมจะมีผลเหนอืคําสั่ง “สตารท” ผานทาง LCP
สัญญาณควบคุมดังตอไปนีจ้ะยังคงทํางานเม่ือ [Hand on] ถูกใชงาน:

• [Hand on] - [Off] - [Auto on]

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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• รีเซ็ต

• ล่ืนไหล หยุด ผกผัน

• กลับทิศทาง

• ชุดคําสั่งเลือกบิต 0- ชุดคําสั่งเลือกบิต 1

• คําสั่งหยุดจากการสื่อสารอนุกรม

• การหยุดแบบรวดเร็ว

• เบรคกระแสตรง

[Off] หยุดมอเตอรท่ีเชื่อมตออยู คุณสามารถเลือกปุมนี้เปน เปดการใชงาน [1] หรือ ยกเลิกการใชทํางาน
[0] ผานพารามิเตอร 0-41 ปุม [Off] บน LCP หากเลือกฟงกชันหยุดจากภายนอก และปุม [Off] ไมทํางาน
คุณสามารถสตารทมอเตอรโดยตัดการเชื่อมตอแรงดัน

[Auto on] ทําใหสามารถควบคุมตัวแปลงความถี่ ผานขั้วตอควบคุม และ/หรือ การสื่อสารอนกุรม เมื่อ
สัญญาณสตารทถูกสงผานขั้วตอสวนควบคุม และ/หรือบัส ตัวแปลงความถี่จะเร่ิมสตารท คุณสามารถเลือกปุม
นีเ้ปน เปดการใชงาน [1] หรือ ยกเลิกการใชงาน [0] ผานพารามิเตอร 0-42 ปุม [Auto on] บน LCP

โนตสําหรับผูอาน
สัญญาณ HAND-OFF-AUTO (ไมควบคุมดวยมือ-อัตโนมัติ) ท่ีเปดการใชงานผานทางอิน
พุทดิจิตัล มีความสําคัญ (Priority) สูงกวาปุมควบคุม [Hand on]-[Auto on]

[รีเซ็ต]ใชเพ่ือรีเซ็ตตัวแปลงความถี่หลังจากสัญญาณเตือน (ตัดการทํางาน) โดยสามารถเลือกเปน  เปดการ
ใชงาน [1] หรือ ยกเลิกการใชงาน [0] ผานพารามิเตอร 0-43 ปุม รีเซ็ต บน LCP

ชอ็ตคัตของพารามิเตอร  สามารถทําไดโดยกดปุม [เมนหูลัก] คางไว 3 วนิาที ช็อตคัตของพารามิเตอร จะ
ทําใหคุณสามารถเขาไปยังพารามิเตอรใดๆ ก็ไดโดยตรง

2.1.3. การถายโอนดวนของการต้ังคาพารามิเตอรระหวางตัวแปลงความถี่
หลายตัว 

เมื่อการตั้งคาชุดขับสมบูรณ เราแนะนําใหคุณเก็บ
ขอมูลไวใน LCP หรือใน PC โดยผานทาง MCT 10
เคร่ืองมือซอฟตแวรสําหรับการตั้งคา

การเก็บขอมลูใน LCP:

1. ไปท่ีพารามิเตอร 0-50 คัดลอกบน LCP

2. กดปุม [OK]

3. เลือก “ท้ังหมดไปยัง LCP”

4. กดปุม [OK]

ในตอนนีก้ารตั้งคาพารามิเตอรท้ังหมดจะถูกจัดเก็บไวใน LCP ซึ่งแสดงดวยแถบแสดงความกาวหนา เมื่อ
ครบ 100% ใหกด [OK]

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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ในตอนนีคุ้ณสามารถเชื่อมตอ LCP กับตัวแปลงความถี่เคร่ืองอ่ืน และคัดลอกการตั้งคาพารามิเตอรมายังตัว
แปลงความถี่เคร่ืองนี้ไดเชนกัน

การถายโอนขอมลูจาก LCP ไปยงัตัวแปลงความถี่ :

1. ไปที่พารามิเตอร 0-50 คัดลอกบน LCP

2. กดปุม [OK]

3. เลือก “ท้ังหมดไปยัง LCP”

4. กดปุม [OK]

ในตอนนี้การตั้งคาพารามิเตอรท่ีเก็บไวใน LCP ไดถูกถายโอนไปยังตัวแปลงความถี่แลว ซึ่งแสดงดวยแถบ
แสดงความกาวหนา เม่ือครบ 100% ใหกด [OK]

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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2.1.4. โหมดแสดงผล 

ในการทํางานปกติ ตัวแปรการทํางานท่ีแตกตางกันถึง 5 แบบ สามารถแสดงขึ้นอยางตอเนื่องในที่ตอนกลาง
ของจอ ดังนี้: 1.1, 1.2 และ 1.3 รวมถึง 2 และ 3

2.1.5. โหมดแสดงผล - เลอืกคาที่อาน 

คุณสามารถสลับระหวางหนาจอสถานะทั้งสาม โดย
กดปุม [Status]
ตัวแปรการทํางานที่มีรูปแบบแตกตางกันจะแสดง
ขึ้นในหนาจอสถานะแตละหนา โปรดดูท่ีดานลาง

ตารางนี้แสดงวิธีการที่คุณสามารถเชื่อมโยงไปยัง
ตัวแปรการทํางานแตละตัว โดยระบุการเชื่อมโยง
ผานพารามิเตอร 0-20, 0-21, 0-22, 0-23 และ
0-24

คาพารามิเตอรแตละคาที่เลือกไวในพารามิเตอร 0-
20 ถึง พารามิเตอร 0-24 มีสเกลและตําแหนง
ทศนิยมเฉพาะ สําหรับคาตัวเลขพารามิเตอรท่ีมีคา
สูงจํานวนหลักสองสามหลักจะแสดงหลังจากจุด
ทศนิยม
เชน: คากระแสท่ีอานได
5.25 A; 15.2 A 105 A.

ตัวแปรการทาํงาน: หนวย:
พารามิเตอร 16-00 คําสั่งควบคุม hex
พารามิเตอร 16-01 คาอางองิ [หนวย]
พารามิเตอร 16-02 คาอางองิ %
พารามิเตอร 16-03 ขอความแสดงสถานะ hex
พารามิเตอร 16-05 คาหลักทีแ่ทจริง %
พารามิเตอร 16-10 กาํลัง [kW]
พารามิเตอร 16-11 กาํลัง [HP]
พารามิเตอร 16-12 แรงดันมอเตอร [V]
พารามิเตอร 16-13 ความถี่ [Hz]
พารามิเตอร 16-14 กระแสของมอเตอร [A]
พารามิเตอร 16-16 แรงบดิ Nm
พารามิเตอร 16-17 ความเร็ว [RPM]
พารามิเตอร 16-18 ความรอนของมอเตอร %
พารามิเตอร 16-20 คามุมของมอเตอร
พารามิเตอร 16-30 แรงดันเชื่อมโยง DC V
พารามิเตอร 16-32 พลังงานเบรค / วินาที kW
พารามิเตอร 16-33 พลังงานเบรค/ 2 นาที kW
พารามิเตอร 16-34 อณุหภมูิแผนระบายความ
รอน

C

พารามิเตอร 16-35 ความรอนของอินเวอรเตอร %
พารามิเตอร 16-36 กระแสอินเวอรเตอรที่พกิัด A
พารามิเตอร 16-37 กระแสอินเวอรเตอรสูงสุด A
พารามิเตอร 16-38 สถานะตัวควบคุม SL
พารามิเตอร 16-39 อณุหภมูิของการดควบคุม C
พารามิเตอร 16-40 บฟัเฟอรการบนัทกึเต็ม
พารามิเตอร 16-50 คาอางองิภายนอก  
พารามิเตอร 16-51 คาอางอิงพลัส
พารามิเตอร 16-52 คาปอนกลับ [หนวย]
พารามิเตอร 16-53 คาอางองิ Digi Pot
พารามิเตอร 16-60 อนิพทุดิจติัล ไปนารี
พารามิเตอร 16-61 ขัว้ตอ 53 การต้ังคาสวิตช V
พารามิเตอร 16-62 อนิพทุอนาล็อก 53  
พารามิเตอร 16-63 ขัว้ตอ 54 การต้ังคาสวิตช V
พารามิเตอร 16-64 อนิพทุอนาล็อก 54  
พารามิเตอร 16-65 เอาทพุทอนาล็อก 42 [mA]
พารามิเตอร 16-66 เอาทพุทดิจติัล [ไบนาร]ี
พารามิเตอร 16-67 อนิพทุ ความถี่ #29 [Hz]
พารามิเตอร 16-68 อนิพทุ ความถี่ #33 [Hz]
พารามิเตอร 16-69 เอาทพุทแบบพัลส #27 [Hz]
พารามิเตอร 16-70 เอาทพุทแบบพัลส #29 [Hz]
พารามิเตอร 16-71 เอาทพุทรีเลย
พารามิเตอร 16-72 ตัวนับ A  
พารามิเตอร 16-73 ตัวนับ B
พารามิเตอร 16-80 ฟลดบัส CTW hex
พารามิเตอร 16-82 REF ฟลดบสั 1 hex
พารามิเตอร 16-84 ตัวเลือกสื่อสาร STW hex
พารามิเตอร 16-85 CTW พอรต FC 1 hex
พารามิเตอร 16-86 REF พอรต FC 1 hex
พารามิเตอร 16-90 ขอความสัญญาณเตือน
พารามิเตอร 16-92 คําเตือน  
พารามิเตอร 16-94 ขอความแสดงสถานะ

หนาจอแสดงสถานะ I:
สถานะคาที่อานไดนีเ้ปนสถานะมาตรฐานหลังจาก
การสตารทหรือการเร่ิมตน
ใช [INFO] เพ่ือดูขอมูลเก่ียวกับวิธีการที่เชื่อมโยง
กับตัวแปรการทํางานท่ีแสดงอยู (1.1, 1.2, 1.3, 2
และ 3)
ดูตัวแปรการทํางานที่แสดงบนหนาจอในภาพ
ประกอบนี้

1
3
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P
0
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หนาจอแสดงสถานะ II:
ดูตัวแปรการทํางาน (1.1, 1.2, 1.3 และ 2) ท่ีแสดง
บนหนาจอในภาพประกอบนี้
ในตัวอยาง ความเร็ว, กระแสของมอเตอร, กําลัง
ของมอเตอร และความถี่ ถูกเลือกใหเปนตัวแปรใน
สวนแรกและสวนที่สอง

1
3
0
B
P
0
6
2
.
1
0

2

1.2

1.3
1.1

หนาจอแสดงสถานะ III:
สถานะนี้จะแสดงเหตุการณและการกระทําของ
Smart Logic Control สําหรับขอมูลเพ่ิมเติม ดูหัว
ขอ Smart Logic Control 1

3
0
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0
6
3
.
1
0

2.1.6. ชุดคําสั่งของพารามเิตอร 

รุน FC 300 สามารถนําไปใชในการทํางานเชิงปฏิบัติท้ังหมด จึงทําใหพารามิเตอรมีจํานวนคอนขางมาก รุนนี้
มีตัวเลือกท่ีสามารถตั้งโปรแกรมไดสองโหมดไดแกโหมดเมนูหลักและโหมดเมนูดวน
โหมดแรกชวยใหสามารถเขาถึงพารามิเตอรท้ังหมด โหมดหลังจะชวยใหผูใชเขาสูพารามิเตอรบางตัวท่ีทํา
ใหสามารถสตารทการทํางานตัวแปลงความถี่ได
คุณสามารถเปลี่ยนพารามิเตอรท้ังในโหมดเมนหูลักและโหมดเมนดูวน โดยไมคํานงึถึงโหมดการตั้งโปรแกรม

2.1.7. การทํางานของปุมเมนูดวน 

กด [Quick Menus] จะปรากฏรายการท่ีแสดงสวน
ตางๆ ท่ีอยูในเมนูดวน
เลือก เมนูผูใชกําหนดเอง เพ่ือแสดงพารามิเตอร
สวนตัวที่เลือกไว พารามิเตอรเหลานีถู้กเลือกใน
พารามิเตอร 0-25 เมนผููใชกําหนดเอง เมนูนี้
สามารถเพิ่มพารามิเตอรท่ีแตกตางๆ กันไดมากภึง
20 พารามิเตอร

เลือก ต้ังคาแบบรวดเร็ว เพ่ือดูพารามิเตอรจํานวนหนึง่ท่ีใชรันมอเตอรใหทํางานไดเหมาะสมในระดับหนึ่ง คา
ต้ังคามาตรฐานจากโรงงานของพารามิเตอรอ่ืนๆ พิจารณาฟงกชันควบคุมตามความตองการ และการกําหนด
รูปแบบของอินพุท/เอาทพุทสัญญาณ (ขั้วตอควบคุม)

การเลือกพารามิเตอรทําไดโดยกดปุมลูกศร พารามิเตอรดังตารางตอไปนี้สามารถเขาถึงได
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พารามิเตอร การกําหนดชื่อ โหลด
0-01 ภาษา  
1-20 กําลังของมอเตอร [kW]
1-22 แรงดันไฟฟาของมอเตอร [V]
1-23 ความถี่ของมอเตอร [Hz]
1-24 กระแสของมอเตอร [A]
1-25 ความเร็วของมอเตอรท่ีพิกัด [rpm]
5-12 ขั้วตอ 27 อินพุทดิจิตัล [0] ไมทํางาน*
1-29 การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ

(AMA)
[1] ใช AMA แบบสมบูรณ

3-02 คาอางอิงตํ่าสุด [rpm]
3-03 คาอางอิงสูงสุด [rpm]
3-41 กําหนดความเร็วขาขึ้น ชุด 1 [sec]
3-42 เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลงชุด 1 [sec]
3-13 ตําแหนงอางอิง  

*ถาขั้วตอ 27 ถูกต้ังคาเปน “ไมมีการทํางาน” ดังนั้นขั้วตอ 27 ก็ไมจําเปนที่จะตองตอเขากับ + 24V

เลือก การเปลี่ยนแปลงท่ีทําแลว เพ่ือดูขอมูลเก่ียวกับ:

• การเปลี่ยนแปลง 10 คร้ังลาสุด ใชปุมนาํทาง [▲] [▼] เพ่ือเล่ือนระหวางพารามิเตอรท่ีเปล่ียน
แปลง 10 ตัวลาสุด

• การเปลี่ยนแปลงที่ทํานัน้นบัจากคามาตรฐานจากโรงงาน

เลือก การบันทึกเพ่ือดูขอมูลเก่ียวกับคาที่อานของบรรทัดแสดงผล ขอมูลจะแสดงเปนกราฟ
สามารถดูเฉพาะพารามิเตอรท่ีแสดงท่ีเลือกไวในพารามิเตอร 0-20 ถึงพารามิเตอร 0-24 เทานั้น สามารถท่ีจะ
เก็บตัวอยางไดถึง 120 ตัวอยางในหนวยความจํา เพ่ือการใชอางอิงตอไป
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2.1.8. การเริ่มการทดสอบเพือ่ใชงาน

วิธีท่ีงายสําหรับการทําการเริ่มการทดสอบเพื่อใชงานคือการใชปุมเมนูดวนและตามดวยขั้นตอนปฏิบัติของชุด
คําสั่งดวนโดยใช LCP 102 (อานตารางจาดซายไปขวา):

กด

Q2 เมนดูวน

0-01 ภาษา ต้ังภาษา  

1-20 กําลังของมอเตอร ต้ังคากําลังตามปายชื่อของมอเตอร  

1-22 แรงดันของมอเตอร ต้ังคาแรงดันตามปายชื่อ  

1-23 ความถี่ของมอเตอร ต้ังคาความถี่ตามปายชื่อ  

1-24 กระแสของมอเตอร ต้ังคากระแสตามปายชื่อ  

1-25 ความเร็วที่พิกัดของ
มอเตอร

ต้ังคาความเร็วมอเตอรเปน RPM  

5-12 ขั้วตอ 27 อินพุ
ทดิจิตอล

ถาขั้วตอมีคามาตรฐานเปนล่ืนไหลผกผันจะ
สามารถเปล่ียนการตั้งคานี้ใหเปน ไมทํางาน
ไมจําเปนตองเชื่อมตอกับชั้วตอ 27 เพ่ือใช
งาน AMA

 

1-29 การปรับใหเหมาะสมกับ
มอเตอรโดยอัตโนมัติ

ต้ังฟงกชัน AMA ตามที่ตองการ ขอแนะนาํ
ใหทํางานดวย AMA จนเสร็จสมบูรณ

 

3-02 คาอางอิงตํ่าสุด ต้ังคาความเร็วต่ําสุดของเพลามอเตอร  

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

3-41 เวลาเปลี่ยนความเร็วขา
ขึ้น 1

ต้ังคาเวลาเพิ่มความเร็วโดยอางอิงกับความ
เร็วปกติของมอเตอร(ท่ีต้ังคาในพารามิเตอร
1-25)

 

3-42 เวลาเปลี่ยนความเร็วขา
ลง 1

ต้ังคาเวลาลดความเร็วโดยอางอิงกับความ
เร็วปกติของมอเตอร(ท่ีต้ังคาในพารามิเตอร
1-25)

 

3-13 ตําแหนงคาอางอิง
ต้ังคาตําแหนงจากจุดท่ีคาอางอิงตองทํา
งานได
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2.1.9. โหมดเมนูหลัก 

เร่ิมโหมดเมนูหลักโดยกดปุม [เมนหูลัก] คาที่อาน
ไดท่ีแสดงที่ดานขวานี้ จะปรากฏบนจอแสดงผล
สวนตอนกลางและตอนลางของจอแสดงผลจะ
แสดงรายการกลุมพารามิเตอร ซึ่งสามารถเลือกได
ดวยการสลับไปมาท่ีปุมขึ้นและลง 1

3
0
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6
6
.
1
0

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

พารามิเตอรท้ังหมดสามารถเปลี่ยนแปลงไดในเมนูหลัก อยางไรก็ตาม บางพารามิเตอรอาจจะ “ไมปรากฎ”
ขึ้นอยูกับตัวเลือกของการกําหนดรูปแบบการควบคุมมอเตอร (พารามิเตอร 1-00) เชน วงรอบเปดจะซอน
พารามิเตอร PID ท้ังหมด ขณะที่ตัวเลือกท่ีใชงานอ่ืนๆ ทําใหมองเห็นกลุมพารามิเตอรไดเพ่ิมขึ้น

2.1.10. การเลือกพารามเิตอร 

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

หมายเลขกลุม กลุมพารามิเตอร:
0 การทํางาน/แสดงผล
1 โหลด/มอเตอร
2 เบรค
3 คาอางอิง/การเปลี่ยนความเร็ว
4 ขดีจํากดั/คําเตือน
5 อนิพทุ/เอาทพุทดิจิตัล
6 อนิพทุ/เอาทพุทอนาล็อก
7 สวนควบคุม
8 การสื่อสาร&ตัวเลือก
9 Profibus
10 โปรโตคอล CAN
11 การสื่อสารที่สํารองไว 1
12 การสื่อสารที่สํารองไว 2
13 Smart Logic
14 ฟงกชันพิเศษ
15 ขอมูลชุดขับเคลื่อน
16 คาขอมูลที่อานได
17 ปอนกลับ มอเตอร

หลังจากเลือกกลุมพารามิเตอร ใหเลือกพารา
มิเตอรโดยใชปุมนําทาง
สวนตอนกลางของจอแสดงผลจะแสดงหมายเลข
และชื่อพารามิเตอร รวมถึงคาพารามิเตอรท่ีเลือก
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2.1.11. การเปล่ียนขอมูล 

ขั้นตอนการเปลี่ยนขอมูลจะเหมือนกันไมวาคุณจะเลือกพารามิเตอรในโหมดเมนูดวนหรือเมนูหลัก กด [OK]
เพ่ือเปล่ียนพารามิเตอรท่ีเลือก
ขั้นตอนการเปลี่ยนขอมูลจะขึ้นอยูกับวาพารามิเตอรท่ีเลือกเปนคาขอมูลตัวเลขหรือตัวอักษร

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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2.1.12. การเปลีย่นคาตัวอักษร 

หากพารามิเตอรท่ีเลือกเปนคาขอความ ใหเปล่ียน
คาขอความโดยใชปุมนาํทาง [▲] [▼]
ปุมเล่ือนขึ้นจะเพิ่มคาและปุมเล่ือนลงจะลดคา วาง
เคอรเซอรเหนือคาที่คุณตองการบันทึกและกด
[OK]
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2.1.13. การเปลีย่นกลุมของคาขอมูลตัวเลข 

หากพารามิเตอรท่ีเลือกแสดงเปนคาขอมูลตัวเลข
ใหเปล่ียนคาขอมูลท่ีเลือกโดยใชปุมนาํทาง [◀]
[▶] เชนเดียวกับปุมนาํทาง [▲] [▼] ใชปุมนาํทาง
[◀] [▶] เพ่ือเล่ือนเคอรเซอรในแนวนอน 1
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ใชปุมนาํทาง [▲] [▼] เพ่ือเปลี่ยนแปลงคาขอมูล
ปุมเล่ือนขึ้นจะเพิ่มคาขอมูลและปุมเล่ือนลงจะลด
คาขอมูล วางเคอรเซอรเหนือคาท่ีคุณตองการ
บันทึกและกด [OK] 1
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2.1.14. การเปลีย่นคาไมรูจบของคาขอมลูตัวเลข 

หากพารามิเตอรท่ีเลือกแสดงเปนคาขอมูลตัวเลข
ใหเปล่ียนคาขอมูลท่ีเลือกโดยใชปุมนาํทาง [◀]
[▶]
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เปล่ียนแปลงหลักท่ีเลือกแบบไมรูจบดวยการปรับ
เปล่ียนคาโดยใชปุมนาํทาง [▲] [▼]
หลักท่ีเลือกจะถูกระบุดวยเคอรเซอร วาง
เคอรเซอรเหนือหลักท่ีคุณตองการบันทึกและกด
[OK]
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2.1.15. การเปล่ียนคาขอมูล,ทีละขัน้ 

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

2.1.16. คาท่ีอานไดและการตั้งโปรแกรมของ พารามิเตอรที่กําหนดดัชนี 

พารามิเตอรจะถูกกําหนดดัชนีเมื่อวางซอนกันในสแต็ค
พารามิเตอร 15-30 ถึง 15-32 ประกอบดวยบันทึกฟอลตซึ่งสามารถอานคาได เลือกพารามิเตอร กด [OK]
และใชปุมนาํทาง [▲] [▼] เพ่ือเล่ือนดูบันทึกของคา

ใชพารามิเตอร 3-10 เปนอีกตัวอยางหนึ่ง:
เลือกพารามิเตอร กด [OK] และใชปุมนําทาง [▲] [▼] เพ่ือเล่ือนดูคาที่กําหนดดัชนี ในการเปลี่ยนคาพารา
มิเตอร ใหเลือกคาที่กําหนดดัชนแีละกด [OK] เปลี่ยนคาโดยใชปุม [▲] [▼] กด [OK] เพ่ือยอมรับการตั้งคา
ใหม กด [CANCEL] เพ่ือยกเลิก กด [Back] เพ่ือออกจากพารามิเตอร

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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2.1.17. วิธกีารตั้งโปรแกรมดวยแผงควบคุมหนาเคร่ืองแบบตัวเลข 

ขอแนะนาํการใชงานดังตอไปนีใ้ชกับ LCP แบบตัว
เลข (LCP 101)
แผงควบคุมถูกแบงออกเปนกลุมตามหนาท่ีได สี่
กลุม:

1. การแสดงผลแบบตัวเลข

2. ปุมเมนแูละไฟแสดงสถานะ – สําหรับ
เปล่ียนพารามิเตอร และสลับระหวาง
ฟงกชันบนหนาจอ

3. ปุมนําทางและไฟแสดงสถานะ (LED)

4. ปุมการทํางานและไฟแสดงสถานะ
(LED)

บรรทัดการแสดงผล:

บรรทัดแสดงสถานะ: ขอความสถานะแสดง
ไอคอนและคาตัวเลข

ไฟแสดงสถานะ (LED):

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

• LED สีเหลือง/Warn: แสดงการเตือน

• LED สีแดงกะพริบ/Alarm: แสดง
สัญญาณเตือน

ปุม LCP
[Menu] เลือกโหมดใดโหมดหนึ่งตามที่มีตอไปนี้:

• สถานะ

• ชุดคําสั่งดวน

• เมนูหลัก

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

โนตสําหรับผูอาน
ไมสามารถคัดลอกพารามิเตอรดวย
แผงควบคุมหนาเครื่องแบบตัวเลข
ของ LCP 101
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เมนูหลัก/การตั้งคาดวนใชเพ่ือการโปรแกรม
พารามิเตอรท้ังหมดหรือพารามิเตอรในเมนูดวนเทา
นั้น (ดูคําอธิบายเพิ่มเติมของ LCP 102 ท่ีอยูขางตน
ของบทนี)้
คาของพารามิเตอรสามารถเปลี่ยนไดโดยใชปุมนํา
ทาง [▲] [▼] เมื่อคานัน้กระพริบอยู
เลือกเมนหูลักโดยการกดปุม [Menu] หลายๆคร้ัง
เลือกกลุมพารามิเตอร [xx-__] และกด [OK]
เลือกพารามิเตอร [__-xx] และกด [OK]
ถาพารามิเตอรเปนพารามิเตอรแบบอารเรย ให
เลือกหมายเลขอารเรยและกดปุม [OK]
เลือกคาขอมูลท่ีตองการและกด [OK]
พารามิเตอรท่ีมีตัวเลือกการทํางานจะแสดงคา เชน
[1], [2], เปนตน สําหรับกคําอธิบายของตัวเลือกท่ี
แตกตางใหดูคําอธิบายเฉพาะของแตละพารา
มิเตอรในสวน การเลือกพารามิเตอร

ใช [Back] เพ่ือยอนกลับไปยังขั้นตอนกอนหนา
ปุมลูกศร [▲] [▼]ใชสําหรับเล่ือนยายระหวางคํา
สั่งและภายในพารามิเตอร
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2.1.18. ปุมควบคุมหนาเครื่อง 

ปุมสําหรับการควบคุมหนาเครื่องจะอยูท่ีใตแผง
ควบคุม

130BP046.10

[Hand on] ใชควบคุมตัวแปลงความถี่ผานทาง LCP นอกจากนี ้ [Hand on] ยังใชในการสตารทมอเตอร
ดวย และขณะนี้ยังสามารถปอนขอมูลความเร็วมอเตอรไดโดยการใชปุมนาํทาง คุณสามารถเลือกปุมนี้เปน
ใช [1] หรือ ยกเลิกใช [0] ผานพารามิเตอร 0-40 การทํางานของปุม [Hand on]
สัญญาณหยุดภายนอกที่ถูกกระตุนโดยสัญญาณควบคุม หรือบัสอนุกรมจะมีความสําคัญเหนือคําสั่ง “สตารท”
ท่ีผานทาง LCP
สัญญาณควบคุมดังตอไปนีจ้ะยังคงทํางานเม่ือ [Hand on] ถูกใชงาน:

• [Hand on] - [Off] - [Auto on]

• รีเซ็ต

• การหยุดล่ืนไหลผกผัน

• กลับทิศทาง

• เลือกชุดคําสั่ง lsb – เลือกชุดคําสั่ง msb

• คําสั่งหยุดจากการสื่อสารอนุกรม

• การหยุดแบบดวน

• เบรคกระแสตรง

[Off] หยุดมอเตอรท่ีเชื่อมตออยู คุณสามารถเลือกปุมนีเ้ปน ใช [1] หรือ ยกเลิกใช [0] ผานพารามิเตอร 0-41
การทํางานของปุม [Off]
หากเลือกฟงกชันหยุดจากภายนอก และปุม [Off] ไมทํางาน คุณสามารถสตารทมอเตอรโดยตัดการเชื่อมตอ
แรงดัน

[Auto on] ทําใหสามารถควบคุมตัวแปลงความถี่ ผานขั้วตอควบคุม และ/หรือการสื่อสารอนุกรม เมื่อ
สัญญาณสตารทถูกสงผานขั้วตอสวนควบคุม และ/หรือบัส ตัวแปลงความถี่จะสตารท คุณสามารถเลือกปุมนี้
เปน ใช [1] หรือ ยกเลิกใช [0] ผานพารามิเตอร 0-42 การทํางานของปุม Auto on
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โนตสําหรับผูอาน
สัญญาณขับดวยมือ-ปด-ขับอัตโนมัติท่ีเปดผานทางการปอนขอมูลทางดิจิตัล มีความสําคัญ
เหนือกวาปุมควบคุม [Hand on]-[Auto On]

[Reset] ใชสําหรับการรีเซ็ตตัวแปลงความถี่หลังจากสัญญาณเตือน (ตัดการทํางาน) โดยสามารถเลือกเปน
ใช [1] หรือ ยกเลิกใช [0] ผานพารามิเตอร 0-43 การทํางานของปุม Reset

2.1.19. การเริ่มตนดวยคามาตรฐานจากโรงงาน 

ทําการเร่ิมตนตัวแปลงความถี่ดวยคามาตรฐานจากโรงงาน ไดสองวิธีคือ

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

1. เลือกพารามิเตอร 14-22

2. กด [OK]

3. เลือก “การเร่ิมตน”

4. กด [OK]

5. ตัดแหลงจายไฟหลักและรอจนจอแสดง
ผลดับ

6. ตอแหลงจายไฟหลักเขาอีกคร้ัง ในตอน
นีต้ัวแปลงความถี่จะถูกรีเซ็ต

พารามิเตอร 14-22 จะเร่ิมตนคาใหมทั้งหมดยกเวน
14-50 RFI 1
8-30 โปรโตคอล
8-31 แอดเดรส
8-32 อัตราบอด

8-35 หนวงเวลาตอบรับต่ําสุด
8-36 หนวงเวลาตอบรับสูงสุด
8-37 หนวงเวลา Inter-char สูงสุด
15-00 ถึง 15-05 ขอมูลการใชงาน
15-20 ถึง 15-22 บันทึกประวตัิ
15-30 ถึง 15-32 บันทึกฟอลต

การเร่ิมตนดวยมือ

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

2a. กด [Status] - [Main Menu] - [OK]
พรอมกันขณะเปดเคร่ือง LCP 102 จอ
แสดงผลแบบกราฟฟก

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

3. ปลอยปุมหลังจาก 5 วินาที
4. ในขณะนีตั้วแปลงความถี่จะถูกโปรแกรม

ตามคามาตรฐานจากโรงงาน

พารามิเตอรนี้จะเริ่มตนใหมทั้งหมด ยกเวน:
15-00 ชั่วโมงใชงาน
15-03 การเปดเครื่อง
15-04 อุณหภมูิสูงเกนิ
15-05 แรงดันสูงเกิน

โนตสําหรับผูอาน
เม่ือคุณดําเนินการเร่ิมตนใหมดวยมือ คุณยังไดรีเซ็ตการสื่อสารอนุกรม การตั้งคาตัวกรอง RFI
(พารามิเตอร 14-50) และการตั้งคาบันทึกฟอลตดวย
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2.2. การเลือกพารามิเตอร

พารามิเตอรสําหรับ FC 300 จะถูกแบงกลุมเปนไวเปนหลายกลุมพารามิเตอร เพ่ือความงายในการเลือกพารา
มิเตอรท่ีถูกตองในการทํางานที่เหมาะสมที่สุดของตัวแปลงความถี่
0-xx พารามิเตอรการทํางานและการแสดงผล

• การตั้งคาพ้ืนฐาน, การจัดการชุดคําสั่ง

• พารามิเตอรของการแสดงผลและแผงควบคุมหนาเคร่ืองสําหรับการเลือกคาท่ีอานได, การเลือก
การตั้งคา และการคัดลอกฟงกชัน

1-xx พารามิเตอรของโหลดและมอเตอร จะรวมทุกพารามิเตอรท่ีเก่ียวของกับโหลดและมอเตอร

2-xx พารามิเตอคเบรค

• เบรคกระแสตรง

• เบรคแบบไดนามิก (เบรคแบบตัวตานทาน)

• เบรคเชิงกล

• การควบคุมแรงดันเกิน (Over-voltage Control)

3-xx พารามิเตอรของคาอางอิงและการเปลี่ยนความเร็วจะรวมฟงกชัน DigiPot (โพเทนชิโอมิเตอร
แบบดิจิตัล)

4-xx พารามิเตอรการเตือนขีดจํากัด; การตั้งคาขีดจํากัดและการเตือน

5-xx อินพุทและเอาทพุทดิจิตัล รวมการควบคุมรีเลย

6-xx อินพุทและเอาทพุทอนาล็อก

7-xx การควบคุม; ตั้งคาพารามิเตอรสําหรับการควบคุมความเร็วและกระบวนการ

8-xx พารามิเตอรของการสื่อสารและอุปกรณเสริมสําหรับการตั้งคาพารามิเตอรของ FC RS485 และพอรต FC
USB

9-xx พารามิเตอร Profibus

10-xx พารามิเตอร DeviceNet และ CAN Fieldbus

13-xx พารามิเตอรตัวควบคุม Smart Logic

14-xx พารามิเตอรฟงกชันพิเศษ

15-xx พารามิเตอรขอมูลชุดขับเคล่ือน

16-xx พารามิเตอรคาที่อานได

17-xx พารามิเตอรอุปกรณเสริมเอ็นโคดเดอร
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2.3. พารามิเตอร: การทํางานและแสดงผล

2.3.1. 0-0* การทํางาน/จอแสดงผล

พารามิเตอรท่ีเก่ียวของกับการทํางานพ้ืนฐานของตัวแปลงความถี่ การทํางานของปุมบน LCP และการกําหนด
คาการแสดงผลของ LCP

2.3.2. 0-0* การตั้งคาพ้ืนฐาน

กลุมพารามิเตอรสําหรับการตั้งคาตัวแปลงความถี่

0-01  ภาษา

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ระบุภาษาที่ตองการใชในการแสดงผล

ตัวแปลงความถี่สามารถจัดสงมาพรอมกับชุดภาษาไดแตกตางกันถึง 4
ภาษา ภาษาอังกฤษและเยอรมันจะรวมอยูในทุกชุด และภาษาอังกฤษ
จะไมสามารถลบหรือแกไขได

[0] * อังกฤษ ภาษาในชุดรายการภาษา 1-4

[1] เยอรมัน ภาษาในชุดรายการภาษา 1-4

[2] ฝร่ังเศส ภาษาในชุดภาษา 1

[3] เดนมารก ภาษาในชุดภาษา 1

[4] สเปน ภาษาในชุดภาษา 1

[5] อิตาลี ภาษาในชุดภาษา 1

[6] สวีเดน ภาษาในชุดภาษา 1

[7] ดัทช ภาษาในชุดภาษา 1

[10] จีน ชุดภาษา 2

[20] ฟนแลนด ภาษาในชุดภาษา 1

[22] อังกฤษ อเมริกัน ภาษาในชุดภาษา 4

[27] กรีก ภาษาในชุดภาษา 4

[28] โปรตุเกส ภาษาในชุดภาษา 4

[36] สโลเวเนีย ภาษาในชุดภาษา 3

[39] เกาหลี ภาษาในชุดภาษา 2

[40] ญี่ปุน ภาษาในชุดภาษา 2

[41] ตุรกี ภาษาในชุดภาษา 4

[42] จีนแบบดั้งเดิม ภาษาในชุดภาษา 2

[43] บัลแกเรีย ภาษาในชุดภาษา 3

[44] เซอรเบีย ภาษาในชุดภาษา 3

[45] โรมาเนีย ภาษาในชุดภาษา 3

[46] ฮังการี ภาษาในชุดภาษา 3
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[47] เช็ก ภาษาในชุดภาษา 3

[48] โปแลนด ภาษาในชุดภาษา 4

[49] รัสเซีย ภาษาในชุดภาษา 3

[50] ไทย ภาษาในชุดภาษา 2

[51] อินโดนีเซีย บาฮาซา ภาษาในชุดภาษา 2

0-02  หนวยความเร็วของมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน
การแสดงที่หนาจอจะขึ้นอยูกับการตั้งคาในพารามิเตอร 0-02 และ 0-
03 การตั้งคามาตรฐานของพารามิเตอร 0-02 และ 0-03 ขึ้นอยูกับวาตัว
แปลงความถี่ท่ีสงมอบอยูในภูมิภาคใดของโลก แตสามารถตั้ง
โปรแกรมใหมหากจําเปน

โนตสําหรับผูอาน
การเปลี่ยน หนวยความเร็วของมอเตอร จะรีเซ็ตพารา
มิเตอรบางคาใหเปนคาเร่ิมตน ขอแนะนําใหเลือกหนวย
ความเร็วของมอเตอรเปนลําดับแรก กอนที่จะแกไข
พารามิเตอรอ่ืน

[0] * RPM เลือกแสดงพารามิเตอรและตัวแปรความเร็วของมอเตอร (เชน คาอาง
อิง คาปอนกลับ ขีดจํากัด) ในหนวยความเร็วของมอเตอร (RPM)

[1] Hz เลือกแสดงพารามิเตอรและตัวแปรความเร็วของมอเตอร (เชน คาอาง
อิง คาปอนกลับ ขีดจํากัด) ในหนวยของความถี่เอาทพุทสําหรับ
มอเตอร (Hz)

0-03  การตั้งคาตามภมูิภาค

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * นานาชาติ ต้ังหนวยในพารามิเตอร 1-20 กําลังของมอเตอร เปน kW และคา
มาตรฐานของพารามิเตอร 1-23 ความถี่ของมอเตอร เปน 50 Hz

[1] อเมริกา ตั้งหนวยของพารามิเตอร 1-21 กําลังของมอเตอร เปน HP และคา
มาตรฐานของพารามิเตอร 1-23 ความถี่ของมอเตอร เปน 60 Hz

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

0-04  สถานการณทํางานเมื่อเปดเครื่อง (ดวยมอื)

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือก โหมดการทํางาน เมื่อเชื่อมตอตัวแปลงความถี่อีกคร้ังกับแรงดัน
หลักหลังจากปดเคร่ืองในโหมดการทํางานดวยมือ (หนาเคร่ือง)

[0] ทําตอ สตารทตัวแปลงความถี่ใหมเพ่ือรักษาคาอางอิงหนาเครื่อง และการตั้ง
คาสตารท/หยุดใหเปนคาเดิม (โดยใช [สตารท/หยุด]) กอนท่ีจะปด
เคร่ืองตัวแปลงความถี่

[1] * บังคับหยุด คาอางอิง=
เกา

สตารทตัวแปลงความถี่ใหมดวยคาอางอิงหนาเคร่ืองท่ีจัดเก็บไว หลัง
จากจายแรงดันหลักกลับมาอีกคร้ังและหลังจากกด [สตารท]

[2] บังคับหยุด คาอางอิง=0 รีเซ็ตคาอางอิงหนาเคร่ืองเปน 0 เมื่อสตารทตัวแปลงความถี่ใหม
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2.3.3. 0-1* การจัดการชุดคําส่ัง

ระบุและควบคุมชุดคําสั่งของพารามิเตอรแตละคา
ตัวแปลงความถี่มีชุดคําสั่งของพารามิเตอรท้ังหมด สี่ชุดท่ีสามารถโปรแกรมแยกจากกันโดยอิสระ ซึ่งทําให
ตัวแปลงความถี่มีความคลองตัวและสามารถที่จะแกปญหาความสามารถในการควบคุมขึ้นสูง และยังชวยลด
ตนทุนอุปกรณควบคุมภายนอก ยกตัวอยางเชน สามารถใชในการโปรแกรมใหตัวแปลงความถี่ทํางานตามการ
ควบคุมรูปแบบเดียวในชุดคําสั่งเดียว (เชน มอเตอร 1 สําหรับการเคลื่อนท่ีแนวนอน) และรูปแบบการควบคุม
อีกแบบหนึง่ในอีกชุดคําสั่งหนึ่ง (เชน มอเตอร 2 สําหรับการเคลื่อนท่ีตามแนวตั้ง) ในรูปแบบอื่น ตัวแปลง
ความถี่อาจใชโดยผูสรางเคร่ืองจักรแบบ OEM ท่ีจะโปรแกรมอยางเดียวกันใหกับเคร่ืองจักรทุกตัวท่ีติดตัว
แปลงความถี่สําหรับชนดิของเคร่ืองจักรท่ีแตกตางกันภายในประเภทเดียวกัน เพ่ือใหมีพารามิเตอรท่ีเหมือน
กันและในระหวางการผลิต/การทดสอบเพื่อใชงานจะสามารถเลือกการตั้งคาไดโดยงายกับเคร่ืองจักรท่ีมีตัว
แปลงความถี่ติดต้ังอยู
ชุดคําสั่งท่ีใชงาน (เชนชุดคําสั่งท่ีตัวแปลงความถี่กําลังดําเนนิการอยู) จะสามารถเลือกไดในพารามิเตอร 0-
10 และจะแสดงใน LCP โดยใช ชุดคําสั่งหลายชุดซึ่งมีความเปนไปไดท่ีจะสลับระหวางชุดคําสั่งท่ีตัวแปลง
ความถี่กําลังทํางานหรือหยุดอยู ผานทางอินพุทดิจิตัลหรือคําสั่งสื่อสารอนกุรม ถาจําเปนที่จะตองเปล่ียนชุด
คําสั่งในขณะกําลังทํางานอยู ตองแนใจวาพารามิเตอร 0-12 ไดโปรแกรมตามท่ีกําหนดแลว โดยใชพารา
มิเตอร 0-11 เปนไปไดท่ีจะแกไขพารามิเตอรภายในชุดคําสั่งใดๆ ในขณะท่ีใชงานตัวแปลงความถี่อยางตอ
เนือ่งในชุดคําสั่งท่ีใชงานซึ่งสามารถตั้งคาใหแตกตางออกไปจากที่กําลังแกไขอยู เมื่อใชพารามิเตอร 0-51
สามารถที่จะคัดลอกการตั้งคาพารามิเตอรระหวางชุดคําสั่งเพื่อใหมีการทดสอบเพื่อใชงานมีความรวดเร็วขึ้น
ถาหากมีการตั้งคาพารามิเตอรท่ีคลายกันที่ตองใชในชุดคําสั่งท่ีแตกตางกัน

0-10  ชุดคําส่ังที่ใชงาน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกชุดคําสั่งใหควบคุมการทํางานของตัวแปลงความถี่

[0] คามาตรฐานจากโรงงาน ไมสามารถเปลี่ยนแปลงได คานี้ประกอบดวยชุดขอมูล Danfoss และ
สามารถใชเปนแหลงขอมูลหากตองการใหชุดคําสั่งกลับคืนสูสภาวะที่
รูจัก

[1] * ชุดคําสั่ง 1 ชุดคําสั่ง 1 [1] ถึง ชุดคําสั่ง 4 [4] เปนคาตั้งของพารามิเตอรแยกตาง
หากภายในพารามิเตอรท้ังหมดที่สามารถตั้งโปรแกรมได

[2] ชุดคําสั่ง 2

[3] ชุดคําสั่ง 3

[4] ชุดคําสั่ง 4

[9] ชุดคําสั่งหลายชุด การเลือกชุดคําสั่งจากระยะไกลโดยใชอินพุทดิจิตัลและพอรตการสื่อ
สารแบบอนกุรม ชุดคําสั่งนี่ใชการตั้งคาจากพารามิเตอร 0-12 'ตัวเลือก
นี้เชื่อมโยงไปยัง' หยุดตัวแปลงความถี่กอนทําการเปลี่ยนแปลงฟงกชัน
วงรอบเปดและวงรอบปด

ใชพารามิเตอร 0-51 คัดลอกชุดคําสั่ง เพ่ือคัดลอกชุดคําสั่งไปยังชุดคําสั่งหนึ่งหรืออ่ืนๆ ท้ังหมด หยุดตัว
แปลงความถี่กอนสลับระหวางชุดคําสั่งแตละชุด โดยที่พารามิเตอรท่ีระบุวา “ไมสามารถเปลี่ยนไดระหวาง
การทํางาน” จะมีคาตางไป เพ่ือหลีกเล่ียงการตั้งคาที่ขัดแยงกันของพารามิเตอรเดียวกันภายในชุดคําสั่งท่ี
ตางกันสองชุด ใหเชื่อมโยงชุดคําสั่งเขาดวยกันโดยใชพารามิเตอร 0-12ชุดคําสั่งนี้เชื่อมโยงกับ พารามิเตอร
ท่ีไมสามารถเปล่ียนแปลงไดระหวางการทํางาน จะถูกระบุวาเปน FALSE ในรายการพารามิเตอรในหัวขอ
รายการพารามิเตอร

0-11  แกไขชุดคําส่ัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกชุดคําสั่งท่ีจะแกไข (ท่ีต้ังโปรแกรมไว) ระหวางการทํางาน ท้ังชุด
คําสั่งท่ีใชงานอยูหรือชุดคําสั่งท่ีไมไดใชงานอยู

[0] คามาตรฐานจากโรงงาน ไมสามารถแกไขไดแตมีประโยชนสําหรับการเปนแหลงขอมูลท่ีจะทํา
ใหชุดคําสั่งอ่ืนๆกลับคืนสูสภาวะที่รูจัก

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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[1] * ชุดคําสั่ง 1 ชุดคําสั่ง 1 [1] ถึง ชุดคําสั่ง 4 [4] สามารถแกไขไดอยางอิสระระหวาง
การทํางาน โดยไมเก่ียวของกับชุดคําสั่งท่ีใชงานอยู

[2] ชุดคําสั่ง 2

[3] ชุดคําสั่ง 3

[4] ชุดคําสั่ง 4

[9] ชุดคําสั่งท่ีใชงาน สามารถแกไขไดระหวางการทํางาน แกไขชุดคําสั่งท่ีเลือกจากแหลง
ขอมูลแบบตางๆ ไดแก LCP, FC RS485, FC USB หรือจุดฟลดบัสถึง 5
จุด

0-12  ชดุคําส่ังนี้เชือ่มโยงไปยัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เพ่ือใหการเปลี่ยนแปลงไมเกิดความขัดแยงจากชุดคําสั่งหนึ่งกับอีกชุด
หนึง่ในระหวางการทํางาน ใหเชื่อมโยงกับชุดคําสั่งท่ีประกอบดวยพารา
มิเตอรท่ีไมสามารถเปลี่ยนไดระหวางการทํางาน การเชื่อมโยงนี้จะทํา
ใหแนใจไดถึงการซิงโครไนสของคาพารามิเตอร “ท่ีไมสามารถเปล่ียน
ไดระหวางการทํางาน” เมื่อยายจากการชุดคําสั่งหนึ่งไปอีกชุดหนึ่ง
ระหวางการทํางาน พารามิเตอร “ท่ีไมสามารถเปล่ียนแปลงไดระหวาง
การทํางาน” จะสามารถระบุใหเปน FALSE ในรายการพารามิเตอรในหัว
ขอ รายการพารามิเตอร

พารามิเตอร 0-12 คุณสมบัติเชื่อมโยงชุดคําสั่ง ใชโดยชุดคําสั่งหลาย
แบบ ในพารามิเตอร 0-10 ชุดคําสั่งท่ีใชอยู ชุดคําสั่งหลายแบบใชเพ่ือ
ยายชุดคําสั่งหนึ่งไปยังอีกชุดระหวางการทํางาน (เชน ในขณะที่
มอเตอรกําลังทํางาน)
ตัวอยางเชน

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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ใชชุดคําสั่งหลายชุดเพ่ือเปลี่ยนจากชุดคําสั่ง 1 ไปเปนชุดคําสั่ง 2 ขณะ
ท่ีมอเตอรกําลังทํางาน ต้ังโปรแกรมชุดคําสั่ง 1 กอน จากนัน้ดูใหแนใจ
วาชุดคําสั่ง 1 และชุดคําสั่ง 2 มีการซิงโครไนสกันแลว (หรือ ‘เชื่อมโยง
แลว’) การซิงโครไนสสามารถดําเนินการไดสองวธิี:
1. เปล่ียนแกไขชุดคําสั่งเปน ชุดคําสั่ง 2 [2] ในพารามิเตอร 0-11 แก
ไขชุดคําสั่ง และตั้งพารามิเตอร 0-12 ชุดคําสั่งนี้เชื่อมโยงกับ กับชุดคํา
สั่ง 1 [1] ซึ่งจะทําใหเร่ิมกระบวนการการเชื่อมโยง (การซิงโครไนซ)

1
3
0
B
P
0
7
5
.
1
0

OR

2. ในขณะท่ีอยูในชุดคําสั่ง 1, ใหคัดลอกชุดคําสั่ง 1 ไปที่ชุดคําสั่ง 2
จากนั้นตั้งพารามิเตอร 0-12 เปน ชุดคําสั่ง 2 [2] ซึ่งจะทําใหเร่ิม
กระบวนการเชื่อมโยง

1
3
0
B
P
0
7
6
.
1
0

หลังจากเชื่อมโยงเสร็จแลว พารามิเตอร 0-13 อานคา: ชุดคําสั่งท่ี
เชื่อมโยง จะอาน {1,2} เพ่ือระบุวา ทุกพารามิเตอรท่ีเปน "ไมสามารถ
เปลี่ยนระหวางทํางาน” มีคาเหมือนกันในชุดคําสั่ง 1 และชุดคําสั่ง 2 ถา
มีการเปลี่ยนแปลงของพารามิเตอรท่ีเปน "ไมสามารถเปลี่ยนระหวาง
ทํางาน เชน พารามิเตอร 1-30 ความตานทานสเตเตอร (Rs) ในชุดคํา
สั่ง 2 จะเกิดการเปล่ียนแปลงโดยอัตโนมัติในชุดคําสั่ง 1 ณ จุดนี้การสับ
เปลี่ยนระหวางชุดคําสั่ง 1 และชุดคําสั่ง 2 ระหวางการทํางานสามารถ
ทําไดแลว

[0] * ไมเชื่อมโยง

[1] ชุดคําสั่ง 1

[2] ชุดคําสั่ง 2

[3] ชุดคําสั่ง 3

[4] ชุดคําสั่ง 4

0-13  คาที่อานได: ชดุคําส่ังที่เชือ่มโยง

อารเรย [5]

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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0* [0 - 255] ดูรายการชุดคําสั่งท้ังหมดที่เชื่อมโยงทางพารามิเตอร 0-12 ชุดคําสั่งนี้
เชื่อมโยงกับ พารามิเตอรมีดัชนีเดียวสําหรับชุดคําสั่งพารามิเตอรรแต
ละชุด คาพารามิเตอรท่ีแสดงสําหรับแตละดัชนแีสดงวากลุมของชุดคํา
สั่งท่ีถูกเชื่อมโยงไปยังการตั้งคาพารามิเตอรนั้น

ดัชนี คา LCP
0 {0}
1 {1,2}
2 {1,2}
3 {3}
4 {4}

ตาราง 2.1: ตัวอยางเชน ชุดคําสั่ง 1 และ 2 ถูกเช่ือมโยงกัน

0-14  คาที่อานได: แกไข ชดุคําส่ัง/ชอง

พิสัย: หนาที่:

0* [0 – FFF.FFF.FFF] ดูการตั้งคาของพารามิเตอร 0-11 แกไขชุดคําสั่ง เพ่ือดูชองการสื่อสาร
ท่ีแตกตางกันแตละชองในสี่แบบ เมื่อตัวเลขแสดงเปนรหัสเลขฐานสิบ
หกเหมือนกับใน LCP แตละตัวเลขจะหมายถึงหนึ่งชอง
ตัวเลข 1-4 ใชแทนเลขชุดคําสั่ง: 'F' หมายถึงคามาตรฐานจากโรงงาน
และ 'A' หมายถึงชุดคําสั่งท่ีใชงาน ชองจากขวาไปซาย ไดแก LCP,
FC-bus, USB, HPFB1-5
ตัวอยางเชน ตัวเลข AAAAAA21h หมายความวา บัส FC เลือกชุดคํา
สั่ง 2 ในพารามิเตอร 0-11, LCP เลือกชุดคําสั่ง 1 และที่เหลือท้ังหมด
ใชชุดคําสั่งท่ีใชงานอยู

2.3.4. 0-2* การแสดงผลใน LCP

กําหนดตัวแปรท่ีจะแสดงในแผงควบคุมหนาเคร่ืองแบบกราฟก

โนตสําหรับผูอาน
โปรดดูท่ีพารามิเตอร 0-37, 0-38 และ 0-39 สําหรับขอมูลเก่ียวกับวธิีการเขียนขอความที่จะ
แสดงผล

เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 1 ตําแหนงซาย

[0] ไมมี ไมไดเลือกการแสดงคา

[953] คําเตือน Profibus

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

[1006] คาท่ีอานไดของตัวนับ
การรับผิดพลาด

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

[1013] พารามิเตอรการเตือน

[1501] ชั่วโมงทํางาน

[1502] ตัวนับ kWh

[1600] คําสั่งควบคุม แสดงคําสั่งควบคุม
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[1601] คาอางอิง [หนวย] คาอางอิงโดยรวม (ผลรวมของดิจิตัล/อนาล็อก/คาตั้งลวงหนา/บัส/คา
อางอิงขณะล็อกคาง/การกวดตามและการชะลอความเร็ว) ในหนวยท่ี
เลือก

[1602] คาอางอิง % คาอางอิงโดยรวม (ผลรวมของดิจิตัล/อนาล็อก/บัส/คาอางอิง
ขณะล็อกคาง/การกวดตามและการชะลอความเร็วเทียบปจจุบัน) ใน
แบบเปอรเซ็นต

[1603] ขอความแสดงสถานะ แสดงขอความแสดงสถานะ

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

[1609] คาอานที่กําหนดเอง

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

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

[1612] แรงดันไฟฟาของ
มอเตอร

แรงดันไฟฟาที่จายใหกับมอเตอร

[1613] ความถี่ ความถี่ของมอเตอร หมายถึงความถี่เอาทพุทจากตัวแปลงความถี่ใน
หนวย Hz

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

[1615] ความถี่ [%] ความถี่ของมอเตอร หมายถึงความถี่เอาทพุทจากตัวแปลงความถี่เปน
เปอรเซ็นต

[1616] แรงบิด แสดงคาโหลดของมอเตอรเปนเปอรเซ็นตของแรงบิดของมอเตอรท่ี
พิกัด

[1617] *ความเร็ว [RPM] ความเร็วเปน RPM (รอบตอนาที) หมายถึงความเร็วเพลาของมอเตอร
ในวงรอบปด

[1618] ความรอนของมอเตอร โหลดความรอนบนมอเตอรท่ีคํานวณโดยการทํางานของ ETR

[1619] อุณหภูมิเซนเซ็อร KTY

[1620] คามุมของมอเตอร

[1621] คามุมเฟส

[1622] แรงบิด %

[1630] แรงดันดีซีลิงค วงจรขั้นกลางในตัวแปลงความถี่

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

[1633] พลังงานเบรค/2 นาที แสดงกําลังเบรคที่ถายโอนไปใหตัวตานทานเบรคภายนอก กําลังเฉล่ีย
จะถูกคํานวณอยางตอเนือ่งใน 120 วินาทีลาสุด

[1634] อุณหภูมิแผนระบาย
ความรอน

แสดงอุณหภูมิของแผนระบายความรอนของตัวแปลงความถี่ ขีดจํากัด
การตัดออกอยูท่ี 95 ฑ 5°C และการตัดกลับอยูท่ี 70 ฑ 5°C

[1635] ความรอนของอินเวอร
เตอร

เปอรเซ็นตโหลดของอินเวอรเตอร

[1636] กระแสอินเวอรเตอรท่ี
พิกัด

กระแสที่พิกัดของตัวแปลงความถี่

[1637] กระแสอินเวอรเตอรสูง
สุด

กระแสสูงสุดของตัวแปลงความถี่

[1638] สถานะตัวควบคุม SL สถานะของเหตุการณท่ีตัวควบคุมสั่งการทํางาน

[1639] อุณหภูมิของการดควบ
คุม

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

[1651] คาอางอิงแบบพัลส ความถ่ีในหนวย Hz ท่ีเชื่อมตอกับอินพุทดิจิตัล (18, 19 หรือ 32, 33)

[1652] คาปอนกลับ [หนวย] คาอางอิงจากอินพุทดิจิตัลท่ีต้ังโปรแกรมไว

[1653] คาอางอิง
ดิจิตัลโพเทนชิโอ

[1660] อินพุทดิจิตัล สถานะของสัญญาณจากขั้วตอดิจิตัล 6 ขั้วตอ (18, 19, 27, 29, 32
และ 33) อินพุท 18 จะตรงกับบิตซายสุด สัญญาณตํ่า = 0; สัญญาณ
สูง = 1

[1661] ขั้วตอ 53 การตั้งคา
สวิตช

การตั้งคาของอินพุทขั้วตอ 54 กระแส = 0; แรงดัน = 1

[1662] อินพุทอนาล็อก 53 คาแทจริงท่ีอินพุท 53 เปนคาอางอิงหรือคาการปองกัน

[1663] ขั้วตอ 54 การตั้งคา
สวิตช

การตั้งคาของอินพุทขั้วตอ 54 กระแส = 0; แรงดัน = 1

[1664] อินพุทอนาล็อก 54 คาแทจริงท่ีอินพุท 54 เปนคาอางอิงหรือคาการปองกัน

[1665] เอาทพุทอนาล็อก 42
[mA]

คาที่แทจริงท่ีเอาทพุท 42 ในหนวย mA ใชพารามิเตอร 6-50 เพ่ือเลือก
คาที่จะแสดง

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

[1667] อินพุท ความถี ่ #29
[Hz]

คาแทจริงของความถี่ท่ีใชท่ีขั้วตอ 29 ท่ีเปนอินพุทแบบอิมพัลส

[1668] อินพุท ความถี ่ #33
[Hz]

คาแทจริงของความถี่ท่ีใชท่ีขั้วตอ 33 ท่ีเปนอินพุทแบบอิมพัลส

[1669] เอาทพุทพัลส #27
[Hz]

คาที่แทจริงของอิมพัลสท่ีใชบนขั้วตอ 27 ในโหมดเอาทพุทดิจิตัล

[1670] เอาทพุทพัลส #29
[Hz]

คาที่แทจริงของอิมพัลสท่ีใชบนขั้วตอ 29 ในโหมดเอาทพุทดิจิตัล

[1671] เอาทพุทรีเลย [ไบนารี]

[1672] ตัวนับ A

[1673] ตัวนับ B

[1674] ตัวนับ หยุดอยางแมนยํา

[1680] คําสั่งควบคุมฟลดบัส 1 คําสั่งควบคุม (CTW) ท่ีไดรับจากบัสหลัก

[1682] คาอางอิงฟลดบัส 1 คาอางอิงหลักท่ีสงพรอมคําสั่งควบคุมจากบัสหลัก

[1684] ตัวเลือกสื่อสาร STW ขอความแสดงสถานะของอุปกรณเสริมการสื่อสารฟลดบัสสวนขยาย

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

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

[1690] ขอความสัญญาณเตือน สัญญาณเตือนหนึ่งคร้ังหรือมากกวาในรหัสเลขฐานสิบหก

[1691] ขอความสัญญาณเตือน
2

สัญญาณเตือนหนึ่งคร้ังหรือมากกวาในรหัสเลขฐานสิบหก

[1692] คําเตือน การเตือนหนึง่คร้ังหรือมากกวาในรหัสเลขฐานสิบหก

[1693] คําเตือน 2 การเตือนหนึง่คร้ังหรือมากกวาในรหัสเลขฐานสิบหก

[1694] สวนขยาย ขอความ
แสดงสถานะ

สภาวะของสถานะหนึ่งสถานะหรือมากกวาในรหัสเลขฐานสิบหก
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[1695] สวนขยาย ขอความ
แสดงสถานะ 2

สภาวะของสถานะหนึง่สถานะหรือมากกวาในรหัสเลขฐานสิบหก

[3401] PCD 1 เขียนไปที่ MCO

[3402] PCD 2 เขียนไปที่ MCO

[3403] PCD 3 เขียนไปที่ MCO

[3404] PCD 4 เขียนไปที่ MCO

[3405] PCD 5 เขียนไปที่ MCO

[3406] PCD 6 เขียนไปที่ MCO

[3407] PCD 7 เขียนไปที่ MCO

[3408] PCD 8 เขียนไปที่ MCO

[3409] PCD 9 เขียนไปที่ MCO

[3410] PCD 10 เขียนไปที่
MCO

[3421] PCD 1 อานจาก MCO

[3422] PCD 2 อานจาก MCO

[3423] PCD 3 อานจาก MCO

[3424] PCD 4 อานจาก MCO

[3425] PCD 5 อานจาก MCO

[3426] PCD 6 อานจาก MCO

[3427] PCD 7 อานจาก MCO

[3428] PCD 8 อานจาก MCO

[3429] PCD 9 อานจาก MCO

[3430] PCD 10 อานจาก MCO

[3440] ดิจิตัลอินพุท

[3441] ดิจิตัลเอาทพุท

[3450] ตําแหนงท่ีแทจริง

[3451] ตําแหนงตามคําสั่ง

[3452] ตําแหนงหลักท่ีแทจริง

[3453] ตําแหนงดัชนีรอง)

[3454] ตําแหนงดัชนีหลัก

[3455] ตําแหนงเสนโคง

[3456] การติดตามผิดพลาด

[3457] ซิงโครไนซผิดพลาด

[3458] ความเร็วที่แทจริง

[3459] ความเร็วหลักท่ีแทจริง

[3460] สถานะการซิงโครไนซ

[3461] สถานะของแกน

[3462] สถานะโปรแกรม

[9913] เวลาหยุดรอ

[9914] การรองขอ Paramdb
อยูในคิว

[1675] อินพุทอนาล็อก X30/11

[1676] อินพุทอนาล็อก X30/12

[1677] เอาทพุทอนาล็อก
X30/8 mA
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0-20  บรรทัดแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[1617] *ความเร็ว [RPM] เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 1 ตําแหนงกลาง ตัวเลือก
เหมือนกับที่อยูในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-2*

0-21  บรรทัดแสดงผล 1.2 ขนาดเล็ก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[1614] *กระแสของมอเตอร [A] เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 1 ตําแหนงกลาง ตัวเลือก
เหมือนกับที่อยูในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-2*

0-22  บรรทัดแสดงผล 1.3 ขนาดเล็ก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[1610] * กําลัง [kW] เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 1 ตําแหนงขวา ตัวเลือก
เหมือนกับที่อยูในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-2*

0-23  บรรทัดแสดงผล 2 ขนาดใหญ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[1613] *ความถี่ [Hz] เลือกตัวแปรสําหรับการแสดงผลในบรรทัด 2 ตัวเลือกจะเหมือนกับตัว
เลือกในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-2

0-24  บรรทัดแสดงผล 3 ขนาดใหญ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกตัวแปรสําหรับแสดงผลในบรรทัดท่ี 2

[1502] * ตัวนับ [kWh]

ตัวเลือกจะเหมือนกับตัวเลือกในรายการสําหรับพารามิเตอร 0-20
บรรทัดแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก

0-25  เมนูสวนตัว

อารเรย [20]

[0 - 9999] ระบุพารามิเตอรไดถึง 50 คา ท่ีจะใหปรากฏในเมนสูวนตัว Q1 ซึ่งเขาใช
งานไดผานทางปุม [Quick Menu] บน LCP พารามิเตอรจะแสดงใน Q1
เมนสูวนตัว ตามลําดับที่ต้ังโปรแกรมในพารามิเตอรอารเรยนี้ ลบพารา
มิเตอรโดยการตั้งคาเปน “0000”
ตัวอยาง การใชเพ่ือใหเขาถึงหนึ่งพารามิเตอรหรือมากกวาจนถึง 20
พารามิเตอรท่ีตองเปล่ียนแปลงเปนประจําไดอยางรวดเร็วสะดวก (ต.ย.
เพ่ือใชในการบํารุงรักษา) หรือโดย OEM เพ่ือท่ีจะใชทดสอบการใช
งานอุปกรณไดโดยสะดวก

2.3.5. การอานคาตามที่กําหนดเองของ LCP , พารามิเตอร 0-3*

มีความเปนไปไดท่ีจะต้ังองคประกอบการแสดงผลตามที่ตองการสําหรับวัตถุประสงคท่ีแตกตางกัน: *คาที่
กําหนดเอง ปรับคาใหไดสัดสวนกับความเร็ว (เสนตรง, กําลังสอง หรือ กําลังสามขึ้นอยูกับหนวยที่เลือกใน
พารามิเตอร 0-30หนวยของคาที่กําหนดเอง ) *ขอความที่แสดง สตริงขอความที่เก็บในพารามิเตอร
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คาอานที่กําหนดเอง
คาท่ีคํานวณไดจะแสดงโดยขึ้นอยูกับการตั้งคาในพารามิเตอร 0-30,หนวยของคาที่กําหนดเอง,พารามิเตอร
0-31คาต่ําสุดของคาที่กําหนดเอง, (เสนตรงเทานั้น), พารามิเตอร 0-32, คาสูงสุดของคาที่กําหนดเอง, พารา
มิเตอร 4-13/4-14,ขีดจํากัดความเร็วของมอเตอรดานสูง และความเร็วแทจริง

ความสัมพันธจะขึ้นอยูกับชนิดของหนวยที่เลือกในพารามิเตอร 0-30 หนวยของคาท่ีกําหนดเอง:

ชนิดของหนวย ความสัมพันธของเร็ว
ไมมีขนาด แบบเสนตรง
ความเร็ว
อัตราการไหล, ปริมาตร
อัตราการไหล, มวล
ความเร็ว
ความยาว
อุณหภูมิ
ความดัน กําลังสอง
กําลัง กําลังสาม

0-30  หนวยของคาอานแบบกําหนดเอง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

มีความเปนไปไดท่ีจะโปรแกรมคาใหแสดงบนจอแสดงผลของ LCP คา
ท่ีไดจะมีความสัมพันธเปนเสนตรง กําลังสอง หรือ กําลังสามกับความ
เร็ว ความสัมพันธนี้จะขึ้นอยูกับหนวยที่เลือก (ดูตารางดานบน) คาท่ี
คํานวณไดจริงจะสามารถอานไดใน คาอานที่กําหนดเอง พารามิเตอร
16-09 และ/หรือท่ีแสดงในจอแสดงผลที่จะทําการเลือกคาอานท่ี
กําหนดเอง [16-09] ในพารามิเตอร 0-20 - 0-24 บรรทัดแสดงผล X.X
ขนาดเล็ก (ขนาดใหญ)

ไมมีขนาด

[0] * ไมมี

[1] %

[5] PPM

ความเร็ว

[10] 1/min

[11] RPM
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[12] Pulse/s

อัตราการไหล ,ปริมาตร

[20] l/s

[21] l/min

[22] l/h

[23] m3/s

[24] m3/min

[25] m3/h

อัตราการไหล, มวล

[30] kg/s

[31] kg/min

[32] kg/h

[33] ton/min

[34] ton/h

ความเร็ว

[40] m/s

[41] m/min

ความยาว

[45] m

อุณหภูมิ

[60] °C

ความดัน

[70] mbar

[71] bar

[72] Pa

[73] kPa

[74] m WG

กําลัง

[80] kW

อัตราการไหล ,ปริมาตร

[120] GPM

[121] gal/s

[122] gal/min

[123] gal/h

[124] CFM

[125] ft3/s

[126] ft3/min

[127] ft3/h

อัตราการไหล, มวล

[130] lb/s

[131] lb/min

[132] lb/h

ความเร็ว

[140] ft/s

[141] ft/min
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ความยาว

[145] ft

อุณหภูมิ

[160] °F

ความดัน

[170] psi

[171] lb/in2

[170] in WG

[173] ft WG

กําลัง

[180] HP

0-31  คาต่ําสุดของคาที่อานแบบกําหนดเอง

พิสัย: หนาที่:

0.00 [0 – พารามิเตอร 0-32] พารามิเตอรนี้ต้ังคาต่ําสุดของคาอานท่ีกําหนดเอง (เกิดขึ้นเมื่อความ
เร็วเปนศูนย) การตั้งคาใหแตกตางไปจาก 0 สามารถทําไดเมื่อเลือก
หนวยใน หนวยของคาอานที่กําหนดเอง, พารามิเตอร 0-30 ใหเปน
แบบเสนตรงเทานั้น สําหรับหนวยแบบกําลังสองและกําลังสามคาต่ํา
สุดจะตองเปนศูนย

0-32  คาสูงสุดของคาที่อานแบบกําหนดเอง

พิสัย: หนาที่:

100.00* [พารามิเตอร 0-31 -
999999.99 ]

พารามิเตอรนีต้ั้งคาสูงสุดเพ่ือท่ีจะแสดงเมื่อความเร็วของมอเตอรถึงคา
ท่ีต้ังสําหรับ ขีดจํากัดสูงสุดความเร็วมอเตอร, (พารามิเตอร 4-13/
4-14).

2.3.6. 0-4* แปนกดของ LCP 

ใชงาน ยกเลิกใชงานและปองกันดวยรหัสผานใหกับปุมแตละปุมบนแปนกดของ LCP

0-40  ปุม [Hand on] บน LCP

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ยกเลิกการใช ไมมีการทํางาน

[1] * ใช ปุม [Hand on] ถูกใชงานอยู

[2] รหัสผาน หลีกเลี่ยงการสตารทท่ีไมไดรับอนุญาตในโหมดขับดวยตัวเอง หาก
พารามิเตอร 0-40 รวมอยูในเมนูดวน ใหระบุรหัสผานในพารามิเตอร
0-65 รหัสผานเมนูดวน ไมเชนนัน้แลวใหระบุรหัสผานในพารามิเตอร 0-
60 รหัสผานเมนหูลัก

0-41  การทํางานของปุม Off

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ยกเลิกการใช หลีกเลี่ยงการหยุดตัวแปลงความถี่โดยไมเจตนา

[1] * ใช

[2] รหัสผาน เพื่อเล่ียงการหยุดโดยไมมีสิทธิ์ หากพารามิเตอร 0-41 รวมอยูในเมนู
ดวน ใหระบุรหัสผานในพารามิเตอร 0-65 รหัสผานเมนดูวน
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0-42  การทํางานของปุม Auto On

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ยกเลิกการใช หลีกเล่ียงการสตารทตัวแปลงความถี่โดยไมเจตนาในโหมดอัตโนมัติ

[1] * ใช

[2] รหัสผาน หลีกเล่ียงการสตารทในโหมดอัตโนมัติโดยไมไดรับอนญุาต หากพารา
มิเตอร 0-42 รวมอยูในเมนดูวน ใหระบุรหัสผานในพารามิเตอร 0-65
รหัสผานเมนูดวน

0-43  [การทํางานของปุม Reset

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ยกเลิกการใช หลีกเล่ียงการรีเซ็ตสัญญาณเตือนโดยไมเจตนา

[1] * ใช

[2] รหัสผาน หลีกเล่ียงการรีเซ็ตโดยไมมีสิทธิ์ หากพารามิเตอร 0-43 รวมอยูในเมนู
ดวน ใหระบุรหัสผานในพารามิเตอร 0-65 รหัสผานเมนดูวน

2.3.7. 0-5* คัดลอก/บันทึก

คัดลอกการตั้งคาพารามิเตอรระหวางชุดคําสั่งและการคัดลอกจาก/ไปยัง LCP

0-50  คัดลอกบน LCP

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมคัดลอก

[1] ท้ังหมดไปยัง LCP คัดลอกพารามิเตอรท้ังหมดในชุดคําสั่งท้ังหมดจากหนวยความจําของ
ตัวแปลงความถี่มายังหนวยความจําของ LCP

[2] ท้ังหมดจาก LCP คัดลอกพารามิเตอรท้ังหมดในชุดคําสั่งท้ังหมดจากหนวยความจําของ
LCP มายังหนวยความจําของตัวแปลงความถี่

[3] ไมขึ้นกับขนาดจาก LCP คัดลอกเฉพาะพารามิเตอรท่ีไมขึ้นอยูกับขนาดของมอเตอรเทานัน้ การ
เลือกขอหลังสามารถใชเพ่ือต้ังโปรแกรมใหตัวแปลงความถี่หลายตัวที่
มีการทํางานเหมือนกันโดยไมเก่ียวของกับขอมูลของมอเตอร

[4] ไฟลจาก MCO ไปยัง
LCP

[5] ไฟลจาก LCP ไปยัง
MCO

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

0-51  คัดลอกชุดคําส่ัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมคัดลอก ไมมีการทํางาน

[1] คัดลอกไปชุดคําสั่ง 1 คัดลอกพารามิเตอรท้ังหมดในชุดคําสั่งท่ีแกไขอยูในปจจุบัน (กําหนด
ในพารามิเตอร 0-11 ชุดคําสั่งท่ีแกไข) เปนชุดคําสั่ง 1

[2] คัดลอกไปชุดคําสั่ง 2 คัดลอกพารามิเตอรท้ังหมดในชุดคําสั่งท่ีแกไขอยูในปจจุบัน (กําหนด
ในพารามิเตอร 0-11 ชุดคําสั่งท่ีแกไข) เปนชุดคําสั่ง 2

[3] คัดลอกไปชุดคําสั่ง 3 คัดลอกพารามิเตอรท้ังหมดในชุดคําสั่งท่ีแกไขอยูในปจจุบัน (กําหนด
ในพารามิเตอร 0-11 ชุดคําสั่งท่ีแกไข) เปนชุดคําสั่ง 3
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[4] คัดลอกไปชุดคําสั่ง 4 คัดลอกพารามิเตอรท้ังหมดในชุดคําสั่งท่ีแกไขอยูในปจจุบัน (กําหนด
ในพารามิเตอร 0-11 ชุดคําสั่งท่ีแกไข) เปนชุดคําสั่ง 4

[9] คัดลอกทั้งหมด คัดลอกพารามิเตอรในชุดคําสั่งปจจุบันใหทับคาแตละชุดคําสั่ง 1-4

2.3.8. 0-6* รหัสผาน

ระบุรหัสผานการเขาใชงานเมนู

0-60  รหัสผานเมนูหลัก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[100] * -9999 - 9999 ระบุรหัสผานท่ีใชสําหรับการเขาสูเมนหูลัก ผานทางปุม [Main Menu]
หากพารามิเตอร 0-61 เขาสูเมนหูลักโดยไมใชรหัสผานต้ังไวท่ี เขาใช
เต็มท่ี [0] พารามิเตอรนีจ้ะถูกขาม

0-61  เขาสูเมนูหลักโดยไมใชรหัสผาน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * เขาใชเต็มท่ี ยกเลิกการใชงานรหัสผานท่ีกําหนดในพารามิเตอร 0-60 รหัสผานของ
เมนหูลัก

[1] อานอยางเดียว ปองกันการแกไขพารามิเตอรของเมนหูลักโดยไมไดรับอนญุาต

[2] เขาใชไมได ปองกันการดูและการแกไขพารามิเตอรของเมนหูลักโดยไมไดรับ
อนญุาต

[3] บัส: อานอยางเดียว ฟงกชันการอานอยางเดียวสําหรับพารามิเตอรบนฟลดบัสและ/หรือบัส
มาตรฐานของ FC

[4] บัส: เขาใชไมได ไมมีอนญาตใหเขาใชพารามิเตอรผานฟลดบัสและ/หรือบัสมาตรฐาน
ของ FC

[5] ท้ังหมด: อานอยางเดียว ฟงกชันการอานอยางเดียวสําหรับพารามิเตอรบน LCP, ฟลดบัส หรือ
บัสมาตรฐานของ FC

[6] ท้ังหมด: เขาใชไมได ไมอนุญาตใหเขาใชจาก LCP ฟลดบัสหรือบัสมาตรฐานของ FC

หาก เขาใชเต็มท่ี [0] ถูกเลือกไว พารามิเตอร 0-60, 0-65 และ 0-66 จะถูกละเวน

0-65  รหัสผานของเมนูดวน

พิสัย: หนาที่:

200* [-9999 - 9999] ระบุรหัสผานท่ีใชสําหรับการเขาสูเมนดูวน ผานทางปุม [Quick Menu]
หากพารามิเตอร 0-66 เขาใชเมนูดวนโดยไมใชรหัสผานต้ังไวท่ี เขาใช
ไดทุกการทํางาน [0] พารามิเตอรนี้จะถูกขาม

0-66  เขาสูเมนูดวนโดยไมใชรหัสผาน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * เขาใชไดทุกการทํางาน ยกเลิกการใชรหัสผานที่กําหนดในพารามิเตอร 0-65 รหัสผานเมนูดวน

[1] อานอยางเดียว ปองกันการแกไขพารามิเตอรของเมนูดวนโดยไมไดรับอนญุาต

[2] เขาใชไมได ปองกันการดูและการแกไขพารามิเตอรของเมนูดวนโดยไมไดรับ
อนญุาต

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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[3] บัส: อานอยางเดียว ฟงกชันการอานอยางเดียวสําหรับพารามิเตอรบนฟลดบัสและ/หรือบัส
มาตรฐานของ FC

[4] บัส: เขาใชไมได ไมอนญุาตใหเขาใชพารามิเตอรผานฟลดบัสและ/หรือบัสมาตรฐาน
ของ FC

[5] ท้ังหมด: อานอยางเดียว ฟงกชันการอานอยางเดียวสําหรับพารามิเตอรบน LCP, ฟลดบัส หรือ
บัสมาตรฐานของ FC

[6] ท้ังหมด: เขาใชไมได ไมอนญุาตใหเขาใชจาก LCP ฟลดบัสหรือบัสมาตรฐานของ FC

หากพารามิเตอร 0-61 เขาไปยังเมนหูลักโดยไมมีรหัสผานต้ังไวท่ี เขาใชไดทุกการทํางาน [0] พารามิเตอรนี้
จะถูกขาม

0-67  รหัสผานการเขาถึงบัส

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 9999] การเขียนไปที่พารามิเตอรนี้ชวยใหผูใชสามารถปลด
ล็อกชุดขับเคล่ือนออกจากบัส/ MCT 10

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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2.4. พารามิเตอร: โหลดและมอเตอร

2.4.1. 1-0* การตั้งคาทั่วไป

ระบุวาตัวแปลงความถี่จะทํางานในโหมดความเร็วหรือแรงบิด และการควบคุม PID ภายในควรจะทํางานหรือ
ไม

1-00  โหมดการกําหนดรูปแบบ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกหลักการควบคุมการใชงานที่จะใชเมื่อคาอางอิงระยะไกล (ผาน
ทางอินพุทอนาล็อกหรือฟลดบัส) ทํางาน คาอางอิงระยะไกลจะทํางาน
ไดตอเมื่อพารามิเตอร 3-13 ตําแหนงอางอิง ต้ังไวท่ี [0] หรือ [1]

[0] ความเร็วสําหรับวงรอบ
เปด

ใชการควบคุมความเร็ว (โดยไมมีสัญญาณปอนกลับจากมอเตอร)
พรอมชดเชยการสลิปอัตโนมัติเพ่ือใหความเร็วเกือบคงท่ีในระดับ
โหลดตางๆ
การชดเชยทํางานอยู แตสามารถยกเลิกการใชงานไดในกลุมพารา
มิเตอร โหลด/มอเตอร1-0*

[1] ความเร็วสําหรับวงรอบ
ปด

ใชคาปอนกลับเอ็นโคดเดอรจากมอเตอร ไดรับแรงบิดคางทั้งหมดที่ 0
RPM
สําหรับความแมนยําของความเร็วที่เพ่ิมขึ้น ใหสงสัญญาณปอนกลับ
และตั้งความเร็วใหกับ PID

[2] แรงบิด เชื่อมตอสัญญาณคาปอนกลับความเร็วของเอ็นโคดเดอรกับ
อินพุทของเอ็นโคดเดอร ใชไดกับตัวเลือก “ฟลักซดวยคาปอนกลับ
จากมอเตอร”, พารามิเตอร 1-01 หลักการควบคุมมอเตอร เทานั้น

[3] กระบวนการ ใชสวนควบคุมกระบวนการในตัวแปลงความถี่ พารามิเตอรควบคุม
กระบวนการจะถูกตั้งคาในกลุมพารามิเตอร 7-2* และ 7-3*

1-01  หลักการควบคุมมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกหลักการควบคุมมอเตอรท่ีจะใช

[0] U/f โหมดมอเตอรแบบพิเศษ สําหรับมอเตอรท่ีเชื่อมตอแบบขนานในการ
ใชงานมอเตอรแบบพิเศษ เม่ือเลือก U/f คุณลักษณะของหลักการควบ
คุมจะสามารถแกไขไดในพารามิเตอร 1-55 และ 1-56

[1] VVCplus หลักการควบคุมเวกเตอรของแรงดันเหมาะสําหรับการประยุกตใชงาน
โดยสวนใหญ ขอไดเปรียบหลักของการทํางานดวย VVCplus คือ โมเดล
มอเตอรท่ีทนทาน

[2] ฟลักซไมมีเซนเซ็อร
(เฉพาะ FC 302)

การควบคุมเวกเตอรของฟลักซโดยไมมีคาปอนกลับจากเอ็นโคดเดอร
สําหรับการติดต้ังท่ีงายและมีความทนทานจากโหลดที่เปล่ียนแปลงฉับ
พลัน

[3] ฟลักซท่ีมีคาปอนกลับ
จากมอเตอร(เฉพาะ FC
302)

การควบคุมความเร็วและแรงบิดท่ีแมนยําสูงมาก เหมาะสําหรับการใช
งานที่มีความตองการความแมนยําสูง

โดยปกติประสิทธิภาพที่ดีท่ีสุดของเพลาจะไดรับเม่ือใชโหมดควบคุมแบบเวกเตอรของฟลักซ 2 โหมด
ฟลักซแบบไมมีเซนเซ็อร [2] และ ฟลักซดวยคาปอนกลับจากเอ็นโคดเดอร [3]

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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1-02  แหลงของคาปอนกลับฟลักซมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกอินเตอรเฟซที่จะรับคาปอนกลับจากมอเตอร

[1] * เอ็นโคดเดอร 24 V เอ็นโคดเดอรชอง A และชอง B สามารถเชื่อมตอไดกับขั้วตอ 32/33
อินพุทดิจิตัลเทานั้น ขั้วตอ 32/33 ตองต้ังโปรแกรมเปน ไมทํางาน

[2] MCB 102 อุปกรณเสริมโมดูลเอนโคดเดอรสามารถกําหนดรูปแบบไดในกลุม
พารามิเตอร 17-1*
พารามิเตอรนีป้รากฏใน FC 302 เทานั้น

[3] MCB 103 โมดูลอินเทอรเฟซรีโซลเวอรท่ีเปนอุปกรณเสริมสามารถกําหนดรูป
แบบไดในกลุมพารามิเตอร 17-5*

[4] MCO 305 เอ็นโคดเดอร
1

อินเตอรเฟสของเอ็นโคดเดอร 1 ของอุปกรณเสริม MCO 305 ตัวควบ
คุมการเคลื่อนที่ท่ีโปรแกรมได

[5] MCO 305 เอ็นโคดเดอร
2

อินเตอรเฟสของเอ็นโคดเดอร 2 ของอุปกรณเสริม MCO 305 ตัวควบ
คุมการเคลื่อนที่ท่ีโปรแกรมได

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-03  คุณลักษณะแรงบิด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกคุณลักษณะแรงบิดท่ีตองการ
VT และ AEO ตางเปนการทํางานที่ประหยัดพลังงาน

[0] * แรงบิดคงที่ เอาทพุทของเพลามอเตอรจะใหแรงบิดคงที่ภายใตการควบคุมท่ีปรับ
ความเร็วได

[1] แรงบิดผันแปร เอาทพุทของเพลามอเตอรจะใหแรงบิดผันแปรภายใตการควบคุมท่ี
ปรับความเร็วได ต้ังระดับแรงบิดผันแปรในพารามิเตอร 14-40ระดับ VT

[2] การปรับการใชพลังงาน
ใหเหมาะสมที่สุด
อัตโนมัติสําหรับ

ปรับการใชพลังงานใหเหมาะสมท่ีสุดอัตโนมัติโดยการลดความถี่และ
การสรางสนามแมเหล็กผานใหตํ่าที่สุดทางพารามิเตอร 14-41 การ
สรางสนามแมเหล็ก AEO ตํ่าสุด และพารามิเตอร 14-42 ความถ่ี AEO
ตํ่าสุด

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-04  โหมดโอเวอรโหลด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * แรงบิดสูง ยอมใหมีแรงบิดเกินไดถึง 160%

[1] แรงบิดปกติ สําหรับมอเตอรท่ีมีขนาดใหญเกินไป จะยอมใหมีแรงบิดเกินไดถึง
110%

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-05  การกําหนดรูปแบบโหมดจากหนาเครื่อง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกโหมดการกําหนดรูปแบบ (พารามิเตอร 1-00) เชน หลักการควบ
คุมการใชงาน เพ่ือใชเมื่อคาอางอิงในเคร่ือง (LCP) ทํางาน คาอางอิง
การทํางานหนาเครื่องสามารถทํางานไดตอเมื่อพารามิเตอร 3-13

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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ตําแหนงอางอิง ต้ังไวท่ี [0] หรือ [2] ตามคามาตรฐาน คาอางอิงใน
เคร่ืองจะแอคทีฟในโหมดทํางานดวยมือเทานั้น

[0] ความเร็วสําหรับวงรอบ
เปด

[1] ความเร็วสําหรับวงรอบ
ปด

[2] * ตามโหมดในพารา
มิเตอร 1-00

2.4.2. 1-1* การเลอืกมอเตอร

กลุมพารามิเตอรสําหรับการตั้งคาขอมูลมอเตอรท่ัวไป
กลุมพารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-10  โครงสรางของมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกประเภทโครงสรางมอเตอร

[0] * อะซิงโครนัส สําหรับมอเตอรชนิดอะซิงโครนัส

[1] PM, SPM ไม salient
(FC 302 เทานั้น)

สําหรับมอเตอรชนดิแมเหล็กถาวร (PM)
โปรดจําไววามอเตอรแบบ PM จะแบงเปน 2 กลุม โดยมีพ้ืนผิวที่ติดต้ัง
หรือแมเหล็กภายใน

โครงสรางของมอเตอรอาจเปนมอเตอรแบบอะซิงโครนัส หรือมอเตอรชนิดแมเหล็กถาวร (PM)

2.4.3. 1-2* ขอมลูมอเตอร

กลุมพารามิเตอร 1-2* ประกอบดวยขอมูลอินพุตจากปายชื่อบนมอเตอรท่ีเชื่อมตอ
พารามิเตอรในกลุมพารามิเตอร 1-2* ไมสามารถปรับไดในขณะท่ีมอเตอรกําลังทํางาน

โนตสําหรับผูอาน
การเปลี่ยนคาในพารามิเตอรเหลานี้จะกระทบกับการตั้งคาของพารามิเตอรอ่ืน

1-20  กําลังของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[0.09 – 1200 kW] ปอนกําลังของมอเตอรท่ีพิกัดเปนหนวย kW ตามขอมูลบนปายชื่อ
มอเตอร คามาตรฐานจะสัมพันธกับคาเอาทพุทที่พิกัดท่ีระบุไวของชุด
ขับ
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน
พารามิเตอรนีส้ามารถมองเห็นไดใน LCP ถาพารามิเตอร 0-03 เปน
นานาชาติ [0].

1-21  กําลังของมอเตอร [HP]

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[0.09 - 500 HP] ปอนกําลังของมอเตอรท่ีพิกัดเปนหนวย HP ตามขอมูลปายชื่อมอเตอร
คามาตรฐานจะสัมพันธกับคาเอาทพุทที่พิกัดท่ีระบุไวของชุดขับ พารา
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มิเตอรนีส้ามารถมองเห็นไดใน LCP ถาพารามิเตอร 0-03 เปน สหรัฐ
[1]

1-22  แรงดันไฟฟาของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

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

1-23  ความถี่ของมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ความถ่ีของมอเตอรตํ่าสุด - สูงสุด: 20- 1000 Hz
เลือกคาความถี่ของมอเตอรจากขอมูลปายชื่อมอเตอร หากเลือกคาที่
แตกตางกันสําหรับความถี่ 50 Hz และ 60 Hz จําเปนจะตองแกไขพารา
มิเตอร 1-50 ถึง 1-53 สวนการทํางาน 87 Hz รวมกับมอเตอร 230/400
V ใหต้ังขอมูลปายชื่อสําหรับ 230 V/50 Hz ปรับพารามิเตอร 4-13 ขีด
จํากัดความเร็วสูงของมอเตอร [RPM] และพารามิเตอร 3-03 คาอางอิง
สูงสุด เปน 87 Hz

[50] * 50 Hz เม่ือพารามิเตอร
0-03 = นานาชาติ

[60] 60 Hz เม่ือพารามิเตอร
0-03 = สหรัฐ

1-24  กระแสของมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[ขึ้นอยู
กับ
ประเภท
ของ
มอเตอร]

ปอนคากระแสของมอเตอรท่ีพิกัดจากขอมูลปายชื่อมอเตอร ขอมูลจะ
นําไปใชสําหรับการคํานวณแรงบิด การปองกันมอเตอร ฯลฯ

1-25  ความเร็วของมอเตอรท่ีพิกัด

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[10 - 60000 RPM] ปอนคาความเร็วมอเตอรท่ีระบุจากขอมูลปายชื่อมอเตอร ขอมูลนี้จะนํา
ไปใชเพ่ือคํานวณการชดเชยมอเตอร

1-26  แรงบิดของมอเตอรท่ีคาพิกัดแบบคงตัว

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[1.0 - 10000.0 Nm] ปอนคาที่ไดจากขอมูลปายชื่อของมอเตอร คามาตรฐานจะสัมพันธกับ
คาเอาทพุทพิกัดท่ีระบุไว พารามิเตอรนีส้ามารถใชไดเมื่อพารามิเตอร
1-10โครงสรางมอเตอร ต้ังไวท่ี PM,SPM ไม salient [1] เชน พารา
มิเตอรนี้จะใชไดสําหรับ PM และมอเตอร SPM ไม salient เทานั้น

1-29  การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ (AMA)

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ฟงกชัน AMA ใชประโยชนอยางเหมาะสมท่ีสุดจากสมรรถนะการ
เคล่ือนที่ของมอเตอร โดยการปรับพารามิเตอรมอเตอรขั้นสูงใหเหมาะ
สมโดยอัตโนมัติ (พารามิเตอร 1-30 ถึง พารามิเตอร 1-35) เมื่อมอเตอร
หยุดนิ่ง
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ใชงานฟงกชัน AMA โดยกดปุม [Hand on] หลังจากเลือก [1] หรือ
[2] ดูเพ่ิมเติมท่ีหัวขอ การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ
จากคูมือการออกแบบ หลังจากลําดับปกติ หนาจอจะแสดง: “กด [OK]
เพ่ือสิ้นสุด AMA” หลังจากกดปุม [OK] ตัวแปลงความถี่ก็จะพรอม
สําหรับการทํางาน

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

[0] * ปด

[1] ใช AMA แบบสมบูรณ ดําเนนิการ AMA ของรีซิสแตนซของสเตเตอร RS, รีซิสแตนซของโร
เตอร Rr, รีแอกแตนซร่ัวไหลของสเตเตอร X1, รีแอกแตน.ร่ัวไหลของโร
เตอร X2 และ รีแอกแตนซของแหลงจายไฟหลัก Xh. เลือกตัวเลือกนี้
หากตัวกรอง LC ถูกใชระหวางชุดขับและมอเตอร
FC 301: AMA สมบูรณไมรวมถึงการวดั Xh สําหรับ FC 301 นอกจาก
นี้ คา Xh จะถูกกําหนดจากฐานขอมูลมอเตอร พารามิเตอร 1-35 รีแอ
คแตนซหลัก (Xh) สามารถจะปรับเปลี่ยนไดเพ่ือใหไดรับประสิทธิภาพ
การสตารทท่ีเหมาะสมที่สุด

[2] ใช AMA แบบยอ ดําเนนิการ AMA แบบยอของรีซิสแตรนซของสเตเตอร Rs ในระบบเทา
นั้น

เลือกประเภทของ AMA ใช AMA แบบสมบูรณ [1]
เลือก AMA แบบยอ [2] สําหรับ
หมายเหตุ:

• เพ่ือการปรับคาตัวแปลงความถี่ใหไดดีท่ีสุด ในทํางานดวย AMA เม่ือมอเตอรเย็น

• ไมสามารถดําเนนิการ AMA ในขณะที่มอเตอรกําลังทํางานอยู

• ไมสามารถทํา AMA กับมอเตอรชนดิแมเหล็กถาวรได

โนตสําหรับผูอาน
เปนสิ่งสําคัญท่ีจะตองต้ังพารามิเตอร 1-2* ขอมูลมอเตอร ใหถูกตอง เนื่องจากเปนสวนหนึ่ง
ของอัลกอริธึมของ AMA ตองดําเนินการ AMA เพ่ือใหไดประสิทธิภาพมอเตอรท่ีผันแปรได
อยางเหมาะสมที่สุด ซึ่งอาจใชเวลานานถึง 10 นาที ขึ้นอยูกับพิกัดกําลังของมอเตอร

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

โนตสําหรับผูอาน
หากคาใดคาหนึ่งในพารามิเตอร 1-2* ขอมูลมอเตอร ถูกเปล่ียนแปลง พารามิเตอร 1-30 ถึง
1-39 พารามิเตอรมอเตอรขั้นสูง จะกลับไปเปนคามาตรฐานจากโรงงาน

2.4.4. 1-3* ขอมลูมอเตอรขั้นสงู

พารามิเตอรสําหรับขอมูลมอเตอรขั้นสูง ขอมูลมอเตอรในพารามิเตอร 1-30 ถึงพารามิเตอร 1-39 ตองตรงกับ
มอเตอรท่ีเก่ียวของ เพ่ือใหมอเตอรทํางานไดอยางเหมาะสมที่สุด คามาตรฐานจากโรงงานจากโรงงาน
กําหนดขึ้นตามคาพารามิเตอรท่ัวไปของมอเตอรจากมอเตอรมาตรฐาน หากการตั้งพารามิเตอรของมอเตอร
ไมถูกตอง อาจสงผลใหระบบชุดขับเคล่ือนทํางานผิดปกติ หากไมทราบขอมูลมอเตอร ขอแนะนําใหทํางาน
ดวยฟงกชัน AMA (การปรับใหเหมาะสมกับมอเตอรโดยอัตโนมัติ) ดูใน การปรับมอเตอรโดยอัตโนมัติ จากคู
มือการออกแบบ ลําดับ AMA จะปรับเปลี่ยนพารามิเตอรท้ังหมดของมอเตอร ยกเวนโมเมนตความเฉื่อยของโร
เตอรและความตานทานสมมูลการสูญเสียท่ีแกนเหล็ก (พารามิเตอร 1-36)
พารามิเตอร 1-3* และ 1-4* ไมสามารถเปลี่ยนแปลงในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน
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ภาพประกอบ 2.1: แผนภมูิเทียบเคียงมอเตอรสําหรับมอเตอรแบบอะซิงโครนัส

1-30  ความตานทานสเตเตอร (Rs)

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[โอหม] ต้ังคาความตานทานสเตเตอร ปอนคาจากปายขอมูลมอเตอรหรือ
ดําเนนิการ AMA กับมอเตอรท่ีเย็น

1-31  ความตานทานของโรเตอร (Rr)

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[โอหม] การปรับ Rr จะเพ่ิมประสิทธิภาพการทํางานของเพลา กําหนดคาความ
ตานทานของโรเตอร โดยใชวิธีการแบบใดแบบหนึง่นี้:

1. รัน AMA ในสภาวะมอเตอรเย็น ตัวแปลงความถี่วัดคาจาก
มอเตอร การชดเชยท้ังหมดจะถูกรีเซ็ตเปน 100%

2. ปอนคา Rr ดวยตนเอง ขอคาดังกลาวไดจากผูจําหนาย
มอเตอร

3. ใชคามาตรฐานจากโรงงานของ Rr ตัวแปลงความถี่จะสราง
การตั้งคาตามขอมูลปายชื่อของมอเตอร

1-33  รีแอกแตนซรั่วไหลของสเตเตอร (X1)

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[โอหม] ต้ังรีแอคแตนซร่ัวไหลของสเตเตอรของมอเตอรโดยใชวิธีการแบบใด
แบบหนึง่นี้:

1. รัน AMA ในสภาวะมอเตอรเย็น ตัวแปลงความถี่วัดคาจาก
มอเตอร

2. ปอนคา X1 ดวยตนเอง ขอคาดังกลาวไดจากผูจําหนาย
มอเตอร

3. ใชคามาตรฐานจากโรงงานของ X1 ตัวแปลงความถี่จะสราง
การตั้งคาตามขอมูลปายชื่อของมอเตอร

1-34  รีแอคแตนซรั่วไหลของโรเตอร (X2)

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[ขนาดที่
สัมพันธ]

โอหม ต้ังรีแอคแตนซร่ัวไหลของโรเตอรของมอเตอรโดยใชวิธีการแบบใด
แบบหนึง่นี้:

1. รัน AMA ในสภาวะมอเตอรเย็น ตัวแปลงความถี่วัดคาจาก
มอเตอร

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300

48  MG.33.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  

2



2. ปอนคา X2 ดวยตนเอง ขอคาดังกลาวไดจากผูจําหนาย
มอเตอร

3. ใชคามาตรฐานจากโรงงานของ X2 ตัวแปลงความถี่จะสราง
การตั้งคาตามขอมูลปายชื่อของมอเตอร

1-35  รีแอกแตนซหลัก (Xh)

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[ขนาดท่ี
สัมพันธ]

โอหม ต้ังรีแอคแตนซหลักของมอเตอรโดยใชวิธีการแบบใดแบบหนึ่งดังนี้:

1. รัน AMA ในสภาวะมอเตอรเย็น ตัวแปลงความถี่วดัคาจาก
มอเตอร

2. ปอนคา Xh ดวยตนเอง ขอคาดังกลาวไดจากผูจําหนาย
มอเตอร

3. ใชคามาตรฐานจากโรงงานของ Xh ตัวแปลงความถี่จะสราง
การตั้งคาตามขอมูลปายชื่อของมอเตอร

1-36  ความตานทานสูญเสียของแกนเหล็ก (Rfe)

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[1 - 10.000 Ω] ปอนคาความตานทานการสูญเสียแกนเหล็กท่ีเทียบเทา (RFe) เพ่ือชด
เชยการสูญเสียแกนเหล็กในมอเตอร
คา RFe จะไมสามารถพบไดดวยการทํา AMA
คา RFe มีความสําคัญเปนพิเศษในแอปพลิเคชั่นควบคุมแรงบิด หากไม
ทราบคา RFe ใหกําหนดพารามิเตอร 1-36 ตามคามาตรฐานจากโรงงาน
จากโรงงาน

1-37  ความเหนี่ยวนําแกน-d (Ld)

พิสัย: หนาที่:

0.0mH [0.0 - 1000.0 mH] ปอนคาความเหนี่ยวนาํแกน d ดูคานีจ้ากเอกสารขอมูลเก่ียวกับมอเตอร
ชนิดแมเหล็กถาวร
พารามิเตอรนีจ้ะทํางานก็ตอเม่ือพารามิเตอร 1-10 โครงสรางมอเตอร มี
คาเปน PM, SPM ไม salient [1] (มอเตอรแมเหล็กถาวร)
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

1-39  ขั้วมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[4] * ขึ้นอยูกับประเภทของ
มอเตอร

คา 2 – 100 ขั้ว

ปอนหมายเลขของขั้วมอเตอร

ขั้ว ~nn@50 Hz ~nn@60 Hz
2 2700 - 2880 3250 - 3460
4 1350 - 1450 1625 - 1730
6 700 - 960 840 - 1153

ตารางนีแ้สดงหมายเลขของขั้วสําหรับชวงความเร็วปกติของมอเตอรประเภทตางๆ โปรดระบุมอเตอรท่ีออก
แบบสําหรับความถี่อ่ืนแยกตางหาก ของขั้วมอเตอรมักจะเปนเลขคี่ เนือ่งจากอางอิงถึงจํานวนขั้วท้ังหมด ไม
ใชจํานวนคูของขั้ว ตัวแปลงความถี่จะสรางการตั้งคาเร่ิมตนของพารามิเตอร 1-39 โดยยึดตามพารามิเตอร
1-23 ความถี่ของมอเตอร และพารามิเตอร 1-25 ความเร็วรอบมอเตอรท่ีพิกัด
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1-40  EMFยอนกลับที่ 1000 RPM

พิสัย: หนาที่:

500 V* [10 - 9000 V] ต้ังคา แรงเคลื่อนเหนีย่วนํายอนกลับ สําหรับการทํางานของมอเตอรท่ี
1000 RPM พารามิเตอรนีจ้ะทํางานก็ตอเม่ือพารามิเตอร 1-10 โครง
สรางมอเตอร มีคาเปน มอเตอร PM [1] (มอเตอรแมเหล็กถาวร r)
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

โนตสําหรับผูอาน
เมื่อใชมอเตอรชนิด PM แนะนาํใหใชตัวตานทานเบรก
ดวย

1-41  ออฟเซต็ของคามมุของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 65535] ปอนมุมออฟเซ็ตท่ีถูกตองระหวางมอเตอร PM และตําแหนงดัชนี (หมุน
รอบเดียว) ของเอ็นโคดเดอรหรือรีโซลเวอรท่ีเชื่อมตออยู ชวงของคา
ของ 0– 65535 ซึ่งตรงกับ 0- 2*pi (เรเดียน) การขอออฟเซ็ตของคา
มุมของมอเตอร หลังจากที่ชุดขับเคลื่อนเร่ิมทํางาน ใหใช DC-hold
และปอนคาพารามิเตอร 16-20 คามุมของมอเตอร ในพารามิเตอรนี้
พารามิเตอรนีจ้ะทํางานก็ตอเม่ือพารามิเตอร 1-10 โครงสรางมอเตอร มี
คาเปน PM, SPM ไม-salient  [1] (มอเตอรแมเหล็กถาวร)

2.4.5. 1-5* การตั้งคาโหลด โหลด

พารามิเตอรสําหรับการตั้งคาท่ีไมขึ้นอยูกับการตั้งคาของมอเตอร

1-50  การสรางสนามแมเหล็กของมอเตอรท่ีความเร็วศูนย

พิสัย: หนาที่:

100% [0 - 300 %] ใชพารามิเตอรนี้ควบคูกับพารามิเตอร 1-51 ความเปนแมเหล็กปกติ
ความเร็วต่ําสุด [RPM] เพ่ือใหได โหลดความรอน ท่ีตางออกไปบน
มอเตอรในขณะที่ทํางานดวยความเร็วต่ํา
ปอนคาซึ่งคิดเปนเปอรเซ็นตของกระแสสรางสนามแมเหล็กท่ีพิกัด
หากการตั้งคานีต้่ําเกินไป แรงบิดบนเพลามอเตอรอาจจะลดลง

1-51  การสรางสนามแมเหล็กปกติท่ีความเร็วต่ําสุด [RPM]

พิสัย: หนาที่:

15
RPM*

[10 - 300 RPM] ต้ังความเร็วที่ตองการสําหรับกระแสแมเหล็กปกติ หากตั้งความเร็วไว
ตํ่ากวาความเร็วสลิปของมอเตอร พารามิเตอร 1-50 สรางสนามแม
เหล็กมอเตอรท่ีความเร็วศูนย  และพารามิเตอร 1-51 จะไมมีความ
หมายแตอยางใด
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ใชพารามิเตอรนี้ควบคูกับพารามิเตอร 1-50 ดูภาพรางสําหรับพารา
มิเตอร 1-50

1-52  การสรางสนามแมเหล็กปกติท่ีความเร็วต่ําสุด [Hz]

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[ขนาดท่ี
สัมพันธ]

0- 250 Hz ต้ังความถ่ีท่ีตองการสําหรับกระแสแมเหล็กปกติ ถาความถี่ถูกต้ังใหตํ่า
กวาความถ่ีสลิปของมอเตอร พารามิเตอร 1-50 การสรางสนามแมเหล็ก
มอเตอรท่ีความเร็วศูนย จะไมทํางาน
ใชพารามิเตอรนี้ควบคูกับพารามิเตอร 1-50 ดูภาพรางสําหรับพารา
มิเตอร 1-50

1-53  ความถี่เปล่ียนโมเดล

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[4.0- 50.0 Hz] เปล่ียนฟลักซโมเดล
ปอนคาความถี่สําหรับเปลี่ยนระหวางสองโมเดลสําหรับกําหนดความ
เร็วมอเตอร เลือกคาโดยพิจารณาจากการตั้งคาในพารามิเตอร 1-00
โหมดการกําหนดรูปแบบ และพารามิเตอร 1-01 หลักการควบคุม
มอเตอร ซึ่งมีสองตัวเลือกคือ: สลับระหวางฟลักซโมเดล1 และ
ฟลักซโมเดล 2 หรือสลับระหวางโหมดกระแสผันแปรและ
ฟลักซโมเดล 2 พารามิเตอรนี้สามารถใชไดกับ FC 302 เทานั้น
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

ฟลักซโมเดล 1 – ฟลักซโมเดล 2
โมเดลนี้ถูกใชเม่ือพารามิเตอร 1-00 ต้ังไวท่ี ความเร็วสําหรับวงรอบปด
[1] หรือ แรงบิด [2] และพารามิเตอร 1-01 ต้ังไวท่ี ฟลักซมีคาปอนกลับ
จากมอเตอร [3] พารามิเตอรนีทํ้าใหสามารถปรับจุดท่ี FC 302 จะ
เปลี่ยนระหวางฟลักซโมเดล 1 และฟลักซโมเดล 2 ซึ่งจะมีประโยชนใน
กรณีของการใชงานเพ่ือควบคุมแรงบิดและความเร็วออนไหว

ภาพประกอบ 2.2: พารามิเตอร 1-00 = [1] ความเร็วสําหรับวงรอบปด หรือ
[2] แรงบิด พารามิเตอร 1-01 = [3] ฟลักซมีคาปอนกลับจากมอเตอร

กระแสผันแปร – ฟลักซโมเดล - ไมมเีซนเซ็อร
โมเดลนี้ถูกใชเม่ือพารามิเตอร 1-00 ต้ังไวท่ี ความเร็วสําหรับวงรอบ
เปด [0] และพารามิเตอร 1-01 ต้ังไวท่ี ฟลักซไมมีเซนเซ็อร [2]
ในความเร็วสําหรับวงรอบเปดในโหมดฟลักซ จะตองระบุความเร็วจาก
การวดักระแส
หากต่ํากวา nnorm x 0.1 ชุดขับเคล่ือนจะทํางานบนโมเดลกระแสผัน
แปร หากต่ํากวา nnorm x 0.125 ชุดขับเคล่ือนจะทํางานบน
ฟลักซโมเดล
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ภาพประกอบ 2.3: พารามิเตอร 1-00 = [0] ความเร็วสําหรับวงรอบเปด
พารามิเตอร 1-01 = [2] ฟลักซไมมีเซนเซ็อร

1-55  คุณลักษณะ U/f - U

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.0 - แรงดันมอเตอรสูง
สุด]

ปอนแรงดันที่จุดความถี่แตละจุด เพ่ือสรางคุณลักษณะ U/f ท่ีตรงกับ
มอเตอรโดยผูใชเอง
จุดความถี่ถูกระบุไวในพารามิเตอร 1-56 คุณลักษณะ U/f - F
พารามิเตอรนี้เปนพารามิเตอรอารเรย [0-5] และจะใชไดก็ตอเม่ือพารา
มิเตอร 1-01 หลักการควบคุมมอเตอร ถูกต้ังไวท่ี U/f [0]

1-56  คุณลักษณะ U/f - F

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[0.0 - ความถี่ของ
มอเตอรสูงสุด]

ปอนจุดความถี่ เพ่ือสรางคุณลักษณะ U/f ท่ีตรงกับมอเตอร
แรงดันท่ีแตละจุดถูกระบุไวในพารามิเตอร 1-55 คุณลักษณะ U/f - U
พารามิเตอรนี้เปนพารามิเตอรอารเรย [0-5] และจะใชไดก็ตอเม่ือพารา
มิเตอร 1-01 หลักการควบคุมมอเตอร ถูกต้ังไวท่ี U/f [0]

2.4.6. 1-6* ต้ังคาตาม โหลด

พารามิเตอรสําหรับการปรับการตั้งคาของมอเตอรท่ีไมขึ้นอยูกับโหลด
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1-60  การชดเชยโหลดที่ความเร็วต่ํา

พิสัย: หนาที่:

100%* [0 - 300%] ปอนคา % เพ่ือชดเชยแรงดันโดยสัมพันธกับโหลด เมื่อมอเตอรทํางาน
ดวยความเร็วต่ําและจะไดรับคุณลักษณะ U/f ท่ีเหมาะสมที่สุด ขนาด
มอเตอรจะกําหนดชวงความถี่ท่ีพารามิเตอรนีจ้ะทํางานภายในชวงนั้น

ขนาดมอเตอร ชวงเปลี่ยนแปลง
0.25 kW - 7.5 kW < 10 Hz

1-61  การชดเชยโหลดที่ความเร็วสูง

พิสัย: หนาที่:

100%* [0 - 300%] ปอนคา % เพ่ือชดเชยแรงดันโดยสัมพันธกับโหลด เมื่อมอเตอรทํางาน
ดวยความเร็วสูงและจะไดรับคุณลักษณะ U/f ท่ีเหมาะสมที่สุด ขนาด
มอเตอรจะกําหนดชวงความถี่ท่ีพารามิเตอรนีจ้ะทํางานภายในชวงนั้น

ขนาดมอเตอร ชวงเปลี่ยนแปลง
0.25 kW - 7.5 kW > 10 Hz

1-62  การชดเชยการสลิป

พิสัย: หนาที่:

100%* [-500 - 500 %] ปอนคา % สําหรับการชดเชยการสลิป เพ่ือชดเชยสําหรับชวงที่ยอมรับ
ไดในคาของ nM,N การชดเชยการสลิปจะถูกคํานวณโดยอัตโนมัติ เชน
ตามความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N

ฟงกชันนี้ไมทํางานเมื่อพารามิเตอร 1-00 โหมดกําหนดรูปแบบ ต้ังไว
ท่ี ความเร็วสําหรับวงรอบปด [1] หรือ แรงบิด [2] การควบคุมแรงบิด
ดวยคาปอนกลับความเร็ว หรือเมื่อพารามิเตอร 1-01 หลักการควบคุม
มอเตอร ต้ังไวท่ีโหมดมอเตอรพิเศษU/f [0]

1-63  คาคงที่เวลาชดเชยการลื่นไหล

พิสัย: หนาที่:

0.10s* [0.05 - 5.00 s] ปอนความเร็วในการตอบสนองสําหรับการชดเชยการสลิป คาที่สูงมีผล
ใหการตอบสนองชา และคาที่ต่ํามีผลใหการตอบสนองรวดเร็ว หากเกิด
ปญหารีโซเนนซความถ่ีต่ํา ใหใชการตั้งคาเวลาที่นานขึ้น
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1-64  การหนวงรีโซแนนซ

พิสัย: หนาที่:

100% * [0 - 500 %] ปอนคาการลดรีโซแนนซ ต้ังคาพารามิเตอร 1-64 และพารามิเตอร
1-65  คาคงที่เวลาการลดรีโซแนนซ เพ่ือชวยกําจัดปญหารีโซ
แนนซความถี่สูง เพ่ือลดการแกวงแบบรีโซแนนซนอยลง จะตองเพิ่มคา
ของพารามิเตอร 1-64

1-65  คาคงที่เวลาการหนวงรีโซแนนซ

พิสัย: หนาที่:

5 msec* [5 - 50 msec] ต้ังคาพารามิเตอร 1-64  คาคงที่เวลาการลดรีโซแนนซ และพารา
มิเตอร 1-65 เพ่ือชวยกําจัดปญหารีโซแนนซความถี่สูง ปอนคาเวลาคง
ท่ีท่ีใหผลลดไดดีท่ีสุด

1-66  กระแสต่ําสุดที่ความเร็วต่ํา

พิสัย: หนาที่:

100%* [0 - 200%] ปอนกระแสของมอเตอรตํ่าสุด ท่ีความเร็วต่ํา ดูพารามิเตอร 1-53 ความ
ถี่เปล่ียนโมเดล การเพ่ิมกระแสนีจ้ะชวยปรับปรุงแรงบิดมอเตอรท่ีความ
เร็วต่ํา
พารามิเตอร 1-66 ถูกใชงานเม่ือพารามิเตอร 1-00 โหมดการกําหนดรูป
แบบ = ความเร็วสําหรับวงรอบเปด [0] เทานั้น ชุดขับเคล่ือนจะทํางาน
ดวยกระแสคงที่ผานมอเตอรสําหรับความเร็วต่ํากวา 10 Hz
สําหรับความเร็วสูงกวา 10 Hz โมเดลฟลักซของมอเตอรในชุดขับ
เคล่ือนจะควบคุมมอเตอร พารามิเตอร 4-16 โหมดมอเตอรขีดจํากัด
ของแรงบิด และ/หรือ พารามิเตอร 4-17 โหมดเจเนอเรเตอรขีดจํากัด
ของแรงบิด จะปรับพารามิเตอร 1-66 โดยอัตโนมัติ พารามิเตอรท่ีมีคา
สูงสุดจะปรับพารามิเตอร 1-66 การตั้งคากระแสในพารามิเตอร 1-66
ประกอบดวยกระแสที่สรางแรงบิดและกระแสสรางสนามแมเหล็ก
ตัวอยางเชน ตั้งพารามิเตอร 4-16 กําหนดคาแรงบิดมอเตอร ต้ังไวท่ี
100% และพารามิเตอร 4-17 โหมดขีดจํากัดของแรงบิดของเจน
เนอเรเตอร ต้ังไวท่ี 60% พารามิเตอร 1-66 จะปรับเปนประมาณ 127%
โดยอัตโนมัติ ขึ้นอยูกับขนาดมอเตอร
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

1-67  ประเภทของโหลด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ภาระทางออม สําหรับการประยุกตใชกับสายพานลําเลียง พัดลม และปม

[1] โหลดท่ีเกิดขึ้นจริง สําหรับการประยุกตใชกับการชักรอก เมื่อ โหลดที่เกิดขึ้นจริง [1] ถูก
เลือก ใหตั้งคาพารามิเตอร 1-66 กระแสต่ําสุดท่ีความเร็วต่ํา ใหเปน
ระดับเดียวกับแรงบิดสูงสุด

พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

1-68  แรงเฉือ่ยต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:

0.0048* [0.0001 - พารามิเตอร
1-69]

ปอนโมเมนตขั้นต่ําของแรงเฉื่อยของระบบเชิงกล พารามิเตอร 1-68
และพารามิเตอร 1-69 แรงเฉื่อยสูงสุด ใชสําหรับการปรับอัตราขยาย
ตามสวนในสวนควบคุมความเร็ว ดูพารามิเตอร 7-02 อัตราขยายตาม
สวน ของ PID สําหรับกระบวนการ
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น
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พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-69  แรงเฉือ่ยสูงสุด

พิสัย: หนาที่:

0.0048* [0 - 0.4800] ปอนโมเมนตสูงสุดของแรงเฉื่อยของระบบเชิงกล พารามิเตอร 1-68
และพารามิเตอร 1-69 แรงเฉื่อยขั้นต่ํา และพารามิเตอร 1-69 ใชสําหรับ
การปรับอัตราขยายตามสวนในสวนควบคุมความเร็ว ดูพารามิเตอร
7-02 อัตราขยายตามสวน ของ PID สําหรับกระบวนการ
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่
มอเตอรกําลังทํางาน

2.4.7. 1-7* การปรับการสตารท

พารามิเตอรสําหรับการตั้งคาสตารทมอเตอรแบบพิเศษ

1-71  หนวงเวลาสตารท

พิสัย: หนาที่:

0.0s* [0.0 – 10.0 s] พารามิเตอรนี้อางอิงถึงฟงกชันสตารทที่เลือกในพารามิเตอร 1-72
ฟงกชันสตารท
ปอนเวลาหนวงท่ีตองการกอนดําเนินการเรงความเร็ว

1-72  ฟงกชันสตารท

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือก ฟงกชันสตารท ระหวาง หนวงเวลาสตารท พารามิเตอรนีเ้ชื่อม
โยงกับพารามิเตอร 1-71 หนวงเวลาสตารท

[0] คาง DC/เวลาหนวง จายกระแส DCคาง (พารามิเตอร 2-00) ใหมอเตอรระหวางหนวงเวลา
สตารท

[1] เบรก DC/เวลาหนวง จายกระแสเบรก DC (พารามิเตอร 2-01) ใหมอเตอรระหวางหนวงเวลา
สตารท

[2] * ล่ืนไหล/เวลาหนวง ปลอยเพลาใหล่ืนไหลโดยตัวแปลงระหวางหนวงเวลาสตารท (ปดอิน
เวอรเตอร)

[3] สตารทความเร็ว/กระแส
ตามเข็มนาฬิกา

สามารถทําไดดวย VVC+ เทานั้น
เชื่อมตอการทํางานที่ระบุไวในพารามิเตอร 1-74 ความเร็วสตารท
(RPM) และพารามิเตอร 1-76 กระแสสตารทในการหนวงเวลาสตารท
โดยไมคํานึงถึงคาท่ีปอนโดยสัญญาณอางอิง ความเร็วเอาทพุทจะใช
ในการตั้งคาของความเร็วเร่ิมตนในพารามิเตอร 1-74 หรือพารามิเตอร
1-75 และกระแสเอาทพุทที่ตรงกับการตั้งคาของกระแสเริ่มตนในพารา
มิเตอร 1-76 กระแสเริ่มตน ฟงกชันนีโ้ดยท่ัวไปจะใชเก่ียวกับการชัก
รอกที่ไมมีการถวงน้าํหนัก และโดยเฉพาะการใชกับมอเตอรแบบทรง
กรวยท่ีการสตารทเปนแบบตามเข็มนาฬิกา ตามดวยการหมุนในทิศ
ทางอางอิง

[4] ทํางานตามแนวนอน สามารถทําไดดวย VVC+ เทานั้น
เพ่ือใหไดการทํางานที่ระบุไวในพารามิเตอร 1-74 และพารามิเตอร 1-
76 ในระหวางหนวงเวลาสตารท มอเตอรจะหมุนตามทิศทางอางอิง
หากสัญญาณอางอิงเทากับศูนย (0), พารามิเตอร 1-74 ความเร็ว
สตารท (RPM) จะถูกละเลยและ ความเร็วเอาทพุท จะเทากับศูนย (0)
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กระแสเอาทพุทจะตรงกับการตั้งคาของกระแสสตารทในพารามิเตอร
1-76 กระแสสตารท

[5] VVCplus/ฟลักซตามเข็ม
นาฬิกา

สําหรับการทํางานที่ระบุไวในพารามิเตอร 1-74 เทานั้น (ความเร็ว
สตารทในชวงหนวงเวลาสตารท) กระแสสตารทจะถูกคํานวณโดย
อัตโนมัติ การทํางานนี้จะใชความเร็วสตารทในชวงหนวงเวลาสตารท
เทานั้น ไมวาคาที่ต้ังโดยสัญญาณอางอิงจะเปนเทาใด ความเร็ว
เอาทพุทจะเทากับการตั้งคาความเร็วสตารทในพารามิเตอร 1-74 ความ
เร็ว/กระแส สตารทตามเข็มนาฬิกา  [3] และ VVCplus/ฟลักซตามเข็ม
นาฬิกา [5] โดยปกติแลวจะใชในการชักรอก ความเร็ว/กระแสสตารท
ในทิศทางอางอิง [4] จะใชในการเคลื่อนที่ตามแนวนอนและมีน้ําหนัก
ตาน

[6] การปลอยเบรก เชิงกลท่ี
ยกขึ้น

สําหรับการใชประโยชนของฟงกชันการควบคุมเบรกเชิงกล ในพารา
มิเตอร 2-24 ถึง 2-28 พารามิเตอรนี้จะทํางานเม่ือพารามิเตอร 1-01 ถูก
ต้ังคาเปน [3] ฟลักซดวยคาปอนกลับจากมอเตอร (เฉพาะ FC 302 เทา
นั้น)

1-73  สตารทแบบหาความถี่เริ่มตน [RPM]

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ฟงกชันนีทํ้าใหสามารถกวดตามมอเตอรท่ีกําลังหมุนอยางอิสระเนื่อง
จากแหลงจายไฟหลักหายไป

[0] * ปด ไมมีการทํางาน

[1] เปด ใชตัวแปลงความถี่เพ่ือ “กวดตาม” และควบคุมมอเตอรท่ีหมุนอยู
เมื่อใชงานพารามิเตอร 1-73 พารามิเตอร 1-71 หนวงเวลาสตารท
และ 1-72 ฟงกชันสตารท จะไมมีการทํางาน

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

โนตสําหรับผูอาน
ฟงกชันนีไ้มแนะนําใหใชกับการใชงานชักรอก

1-74  ความเร็วสตารท [RPM]

พิสัย: หนาที่:

0 RPM* [0 - 600 RPM] ต้ังความเร็วสตารทมอเตอร หลังจากที่ไดรับสัญญาณสตารท ความเร็ว
เอาทพุทมอเตอรจะปรับไปยังคาที่ต้ังไว พารามิเตอรนี้สามารถนาํไปใช
กับการใชงานอุปกรณชักรอก (มอเตอรแบบแกนหมุนรูปกรวย) ตั้ง
ฟงกชันสตารทในพารามิเตอร 1-72 ฟงกชันสตารท ไปท่ี [3], [4]
หรือ [5] และตั้งเวลาหนวงการเริ่มตนในพารามิเตอร 1-71 หนวงเวลา
สตารท สัญญาณอางอิงตองปรากฏอยู

1-75  ความเร็วสตารท [Hz]

พิสัย: หนาที่:

0 Hz* [0- 500 Hz] ต้ังความเร็วสตารทมอเตอร หลังจากที่ไดรับสัญญาณสตารท ความเร็ว
เอาทพุทมอเตอรจะปรับไปยังคาที่ต้ังไว พารามิเตอรนี้สามารถนาํไปใช
กับการใชงานอุปกรณชักรอก (มอเตอรแบบแกนหมุนรูปกรวย) ตั้ง
ฟงกชันสตารทในพารามิเตอร 1-72 ฟงกชันสตารท ไปท่ี [3], [4]
หรือ [5] และตั้งเวลาหนวงการเริ่มตนในพารามิเตอร 1-71 หนวงเวลา
สตารท สัญญาณอางอิงตองปรากฏอยู

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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1-76  กระแสสตารท

พิสัย: หนาที่:

0.00 A* [0.00 - พารามิเตอร
1-24]

มอเตอรบางชนิด เชน มอเตอรท่ีมีโรเตอรแบบรูปกรวย จะตองใช
กระแส/ความเร็วสตารท (เรง) เพ่ิมขึ้นเพ่ือปลดเบรคเชิงกล ปรับพารา
มิเตอร 1-74 ความเร็วเร่ิมตน [RPM] และพารามิเตอร 1-76 เพ่ือการเรง
นี้ ต้ังคากระแสที่ตองการเพ่ือปลดเบรคเชิงกล ต้ังพารามิเตอร 1-72
ฟงกชันสตารท ไป [3] หรือ [4] และต้ังเวลาหนวงการเริ่มตนในพารา
มิเตอร 1-71 หนวงเวลาสตารท สัญญาณอางอิงตองปรากฏอยู

2.4.8. 1-8*การปรับการหยุด

พารามิเตอรสําหรับการตั้งคาหยุดแบบพิเศษสําหรับมอเตอร

1-80  การทํางานขณะหยุด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกการทํางานการขับเคล่ือนหลังจากคําสั่งหยุด หรือหลังจากความ
เร็วลดลงถึงคาที่ต้ังไวในพารามิเตอร 1-81 ความเร็วต่ําสุดสําหรับ
ฟงกชันขณะหยุด [RPM]

[0] * ล่ืนไหล ปลอยใหมอเตอรอยูในโหมดหมุนตัวเปลา

[1] DC คาง ใหพลังงานมอเตอรดวยกระแสตรงคาง (ดูพารามิเตอร 2-00)

[2] ตรวจสอบมอเตอร ตรวจสอบวามอเตอรเชื่อมตออยูหรือไม

[3] การสรางสนามแมเหล็ก
กอน

สรางสนามแมเหล็กขึ้นในขณะที่มอเตอรหยุดทํางาน มอเตอรจะ
สามารถเพิ่มแรงบิดไดอยางรวดเร็วเม่ือเร่ิมทํางาน

[4] แรงดัน DC U0

1-81  ความเร็วต่ําสุดสําหรับการทํางานขณะหยุด [RPM]

พิสัย: หนาที่:

3 RPM* [0 - 600 RPM] ต้ังความเร็วท่ีจะเปดใชพารามิเตอร 1-80 ฟงกชันขณะหยุด

1-82  ความเร็วต่ําสุดสําหรับการทํางานขณะหยุด [Hz]

พิสัย: หนาที่:

0.0 Hz* [0.0- 500 Hz] ต้ังความถ่ีเอาทพุทที่จะเปดใชงานพารามิเตอร 1-80 ฟงกชันขณะหยุด

1-83  ฟงกชนัหยุดอยางแมนยํา

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * การหยุดอยางแมนยํา
โดยใชการเปลี่ยนความ
เร็ว

เพ่ือใหไดความแมนยําหลายครั้งระดับสูงท่ีจุดหยุด

[1] หยุดตัวนบัพรอมรีเซ็ต ใหตัวแปลงความถี่เร่ิมทํางานจากการรับสัญญาณสตารทแบบพัลสจน
กระทั่งจํานวนพัลสท่ีโปรแกรมไวโดยผูใชในพารามิเตอร 1-84 คาตัว
นับหยุดอยางแมนยํา ไดรับที่ขั้วตออินพุท 29 หรือขั้วตออินพุท 33
สัญญาณการหยุดภายในจะเปดการทํางานเวลาเปลี่ยนลดความเร็ว
ปกติ (พารามิเตอร 3-42, 3-52, 3-62 หรือ 3-72) ฟงกชันตัวนบัจะถูก
ใชงาน (เวลาสตารท) ท่ีจุดของสัญญาณสตารท (เมื่อเปลี่ยนแปลงจาก
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หยุดไปสตารท) หลังจากการหยุดท่ีแมนยําแตละคร้ัง จํานวนพัลสท่ีถูก
นับระหวางการลดความเร็วลงเหลือ 0 rpm จะถูกรีเซ็ต

[2] หยุดตัวนับโดยไมรีเซ็ต เหมือนกับใน [1] แตจํานวนพัลสท่ีถูกนบัระหวางการลดความเร็วลง
เหลือ 0 rpm จะถูกหักออกจากคาของตัวนบัในพารามิเตอร 1-84

[3] การหยุดชดเชยความเร็ว หยุดท่ีจุดเดียวกันอยางแมนยํา โดยไมคํานึงถึงความเร็วปจจุบัน
สัญญาณการหยุดจะถูกหนวงเวลาภายในเมื่อความเร็วปจจุบันต่ํากวา
ความเร็วสูงสุด (ต้ังคาในพารามิเตอร 4-19)

[4] การหยุดตัวนบัชดเชย
ความเร็วพรอมรีเซ็ต

เหมือนกับใน [3] แตหลังจากการหยุดท่ีแมนยําแตละคร้ัง จํานวน
พัลสท่ีถูกนบัระหวางการลดความเร็วลงเหลือ 0 rpm จะถูกรีเซ็ต

[5] การหยุดตัวนบัชดเชย
ความเร็วโดยไมรีเซ็ต

เหมือนกับใน [3] แตจํานวนพัลสท่ีถูกนบัระหวางการลดความเร็วลง
เหลือ 0 rpm จะถูกหกัออกจากคาของตัวนบัในพารามิเตอร 1-84

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

1-84  หยุดอยางแมนยํา

พิสัย: หนาที่:

100000
*

[0 - 999999999] ปอนคาตัวนับท่ีจะใชในฟงกชันหยุดอยางแมนยําแบบผสมรวม พารา
มิเตอร 1-83
ความถ่ีสูงสุดท่ียินยอมที่ขั้วตอ 29 หรือ 33 คือ 110 kHz

1-85  หนวยเวลาการชดเชยความเร็วหยดุอยางแมนยํา

พิสัย: หนาที่:

10 ms* [1-100 ms] ปอนเวลาหนวงสําหรับเซนเซ็อร, PLC, ฯลฯ สําหรับใชในพารามิเตอร
1-83 ฟงกชันหยุดอยางแมนยํา ในโหมดหยุดท่ีมีการชดเชยความเร็ว
เวลาหนวงท่ีความถี่แตกตางกันจะมีอิทธิพลอยางสําคัญกับฟงกชัน
หยุด

2.4.9. 1-9* อุณหภูมิของมอเตอร

พารามิเตอรสําหรับการตั้งคาการปองกันอุณหภูมิสําหรับมอเตอร

1-90  การปองกันความรอนเกินของมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ตัวแปลงความถี่จะกําหนดอุณหภูมิมอเตอรสําหรับ การปองกันมอเตอร
ในสองวิธีท่ีตางกันคือ

• ผานทางเซ็นเซอรเทอรมิสเตอรซึ่งเชื่อมตอกับอินพุทอนา
ล็อคหรือดิจิตอล (พารามิเตอร 1-93 แหลงจายไฟ
ใหเทอรมิสเตอร)

• ผานการคํานวณ (ETR = รีเลยขั้วตออิเล็กทรอนิก) ของภาระ
ความรอน โดยอิงตามโหลดและเวลาจริง โหลดความรอนท่ี
คํานวณไดจะถูกเปรียบเทียบกับกระแสของมอเตอรท่ีพิกัด
IM,N และความถี่ของมอเตอรท่ีพิกัด fM,N การคํานวณจะ
ประมาณความจําเปนในการลดโหลดลงที่ความเร็วต่ําลง
เพ่ือท่ีจะลด การระบายความรอน จากพัดลมภายในที่
ประกอบอยูในมอเตอร

[0] * ไมมีการปองกัน มอเตอรท่ีโอเวอรโหลดตอเนื่องเมื่อไมตองการใหมีการเตือนหรือตัด
การทํางาน

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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[1] คําเตือน
โดยเทอรมิสเตอร

ใหมีการเตือนเมื่อเทอรมิสเตอรหรือเซนเซอร KTY ท่ีตออยูภายใน
มอเตอรตอบสนองในเหตุการณท่ีมอเตอรมีอุณหภูมิสูงเกิน

[2] ตัดการทํางาน
โดยเทอรมิสเตอร

หยุด (ตัดการทํางาน) ตัวแปลงความถี่เมื่อเทอรมิสเตอรท่ีเชื่อมตออยู
ในมอเตอรตอบสนองในกรณีท่ีมอเตอรมีอุณหภูมิสูงเกิน

คาการตัดของเทอรมิสเตอรตองมากกวา 3 kΩ

เทอรมิสเตอร (เซ็นเซอร PTC) ท่ีรวมเขาไวในมอเตอรสําหรับการ
ปองกันขดลวด

[3] ETR คําเตือน 1

[4] ETR ตัดการทํางาน 1

[5] ETR คําเตือน 2

[6] ETR ตัดการทํางาน 2

[7] ETR คําเตือน 3

[8] ETR ตัดการทํางาน 3

[9] ETR คําเตือน 4

[10] ETR ตัดการทํางาน 4

การปองกันมอเตอรสามารถทําไดโดยใชเทคนิคหลายแบบ เซ็นเซอร PTC หรือ KTY (ดูเพ่ิมเติมใน การเชื่อม
ตอเซ็นเซอร KTY) ในชุดสายมอเตอร สวติชกลไกตัดอุณหภูมิ (ประเภท Klixon) หรือรีเลยความ
รอนอิเล็กทรอนิก (ETR)

โดยการใชอินพุทดิจิตอลและ 24 V เปนแหลงจายไฟ
ตัวอยางเชน ตัวแปลงความถี่ตัดการทํางานเมื่อมอเตอรมีอุณหภูมิสูงเกินไป
ชุดคําสั่งของพารามิเตอร
กําหนดพารามิเตอร 1-90 การปองกันความรอนของมอเตอร เปนตัดการทํางานโดยเทอรมิสเตอร [2]
กําหนดพารามิเตอร 1-93 แหลงจายไฟใหเทอรมิสเตอร เปน อินพุทดิจิตอล [6]

โดยการใชอินพุทดิจิตอลและ 10 V เปนแหลงจายไฟ
ตัวอยางเชน ตัวแปลงความถี่ตัดการทํางานเมื่อมอเตอรมีอุณหภูมิสูงเกินไป
ชุดคําสั่งของพารามิเตอร

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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กําหนดพารามิเตอร 1-90 การปองกันความรอนของมอเตอร เปนตัดการทํางานโดยเทอรมิสเตอร [2]
กําหนดพารามิเตอร 1-93 แหลงจายไฟใหเทอรมิสเตอร เปน อินพุทดิจิตอล [6]

การใชอินพุทอนาล็อคและ 10 V เปนแหลงจายไฟ
ตัวอยางเชน ตัวแปลงความถี่ตัดการทํางานเม่ือมอเตอรมีอุณหภูมิสูงเกินไป
ชุดคําสั่งของพารามิเตอร
กําหนดพารามิเตอร 1-90 การปองกันความรอนของมอเตอร เปนตัดการทํางานโดยเทอรมิสเตอร [2]
กําหนดพารามิเตอร 1-93 แหลงจายไฟเทอรมิสเตอร เปน อินพุทอนาล็อค 54 [2]

อินพุท
ดิจิตอล/อนาล็อค

แรงดันแหลงจายไฟ
โวลต

คาท่ียอมรับได
คาการตัดออก

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

โนตสําหรับผูอาน
ตรวจสอบแรงดันแหลงจายไฟท่ีเลือกวาเปนไปตามขอกําหนดขององคประกอบของ
เทอรมิสเตอรท่ีใชอยู

เลือก ETR คําเตือน 1-4 เพ่ือใชงานการเตือนบนหนาจอเมื่อมอเตอรเกิดโอเวอรโหลด
เลือกETR ตัดการทํางาน 1-4 เพ่ือตัดการทํางานตัวแปลงความถี่ เม่ือมอเตอรมีโหลดเกิน
ต้ังโปรแกรมสัญญาณการเตือนผานเอาทพุทดิจิตอลตัวใดตัวหนึ่ง สัญญาณจะปรากฏในกรณีท่ีเปนการเตือน
และเม่ือตัวแปลงความถี่ตัดการทํางาน (การเตือนดวยความรอน)
ฟงกชัน ETR (รีเลยความรอนแบบอิเล็กทรอนิก) 1-4 จะไมคํานวณโหลดจนกวาคุณเปดเปนชุดคําสั่งท่ีเลือก
การทํางานนี้ไว ตัวอยางเชน ETR จะเร่ิมตนคํานวณเมื่อเลือกชุดคําสั่ง 3 สาํหรับตลาดอเมริกาเหนือ: ฟงกชัน
ETR ใหการปองกันมอเตอรรับโหลดเกิน ท่ีคลาส 20 ตามมาตรฐาน NEC

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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1-91  พัดลมภายนอกมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไม ไมตองการพัดลมภายนอก เชน มอเตอรถูกลดพิกัดท่ีความเร็วต่ํา

[1] ใช ใชพัดลมภายนอกของมอเตอร (การระบายอากาศภายนอก) หรือไม จึง
ไมมีการลดพิกัดของมอเตอรท่ีจําเปนในความเร็วต่ํา กราฟดานลางจะ
ตองปฏิบัติตามหากกระแสมอเตอรมีคาต่ํากวากระแสมอเตอรขั้นต่ํา (ดู
พารามิเตอร 1-24) หากกระแสมอเตอรเกินกระแสขั้นต่ํา เวลาการทํา
งานจะยังลดลงเหมือนกับไมมีการติดต้ังพัดลม

1-93  แหลงจายไฟใหเทอรมสิเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกอินพุทที่จะเชื่อมตอกับเทอรมิสเตอร (เซนเซ็อร PTC) ตัวเลือกอิน
พุทอนาล็อก [1] หรือ [2] จะไมสามารถเลือกได หากใชอินพุทอนา
ล็อกเปนแหลงขอมูลอางอิงอยู (ซึ่งถูกเลือกไวในพารามิเตอร 3-15
แหลงอางอิง 1, 3-16 แหลงอางอิง 2 หรือ 3-17 แหลงอางอิง 3)

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

[0] * ไมมี

[1] อินพุทอนาล็อก 53

[2] อินพุทอนาล็อก 54

[3] อินพุทดิจิตัล 18

[4] อินพุทดิจิตัล 19

[5] อินพุทดิจิตัล 32

[6] อินพุทดิจิตัล 33

2.4.10. การเชื่อมตอเซ็นเซอร KTY

เฉพาะ FC 302)

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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เซ็นเซอร KTY ถูกนํามาใชโดยเฉพาะในมอเตอรเซอรโวที่เปนแมเหล็กถาวร (มอเตอร PM ) สําหรับการปรับ
ต้ังแบบผันแปรของพารามิเตอรของมอเตอร ดังเชนความตานทานของสเตเตอร (พารามิเตอร 1-30) สําหรับ
มอเตอร PM และความตานทานของโรเตอร(พารามิเตอร 1-31) สําหรับมอเตอรแบบอะซิงโครนัส ขึ้นอยูกับ
อุณหภูมิของขดลวด การคํานวณไดแก:

Rs = Rs20° C x (1 + αcu x ΔT) Ω   โดยท่ี  αcu = 0.00393

เซ็นเซอร KTY สามารถใชเพ่ือทําการปองกันมอเตอร (พารามิเตอร 1-97)
FC 302 สามารถควบคุมเซ็นเซอร KTY ได สามชนิดซึ่งกําหนดในพารามิเตอร 1-95 อุณหภูมิเซ็นเซอรท่ีแท
จริงสามารถอานจากพารามิเตอร 16-19

โนตสําหรับผูอาน
ถาอุณหภูมิของมอเตอรมีการใช เทอรมิสเตอรหรือเซ็นเซอร KTY แลว PELV จะไมสอดคลอง
ในกรณีท่ีเกิดการลัดวงจรระหวางขดลวดของมอเตอรกับเซ็นเซอร เพ่ือท่ีจะใหสอดคลองกับ
PELV เซ็นเซอรจะตองแยกออกจากกันใหเพ่ิมมากขึ้น

1-95  ชนิดของเซน็เซอร KTY

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกชนิดของเซ็นเซอร KTY ท่ีใช:

ชนดิของเซ็นเซอร KTY 1 : 1Kohm ท่ี 100 องศาC
ชนดิของเซ็นเซอร KTY 2 : 1Kohm ท่ี 25 องศาC
ชนดิของเซ็นเซอร KTY 3 : 2Kohm ท่ี 25 องศาC

พารามิเตอรนี้ใชเฉพาะ FC 302 เทานั้น

[0] * เซ็นเซอร KTY 1

[1] เซ็นเซอร KTY 2

[2] เซ็นเซอร KTY 3

1-96  แหลงจายไฟใหกับ เทอรมิสเตอร KTY

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกอินพุทอนาล็อคขั้วตอ 54 เพ่ือใชเปนอินพุทของเซ็นเซอร KTY ขั้ว
ตอ 54 ไมสามารถใชเปนแหลงจายไฟใหกับ KTY ไดถามีการใชเปนคา
อางอิงจากการโปรแกรมอื่น (ดูพารามิเตอร 3-15 ถึง 3-17)

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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พารามิเตอรนีใ้ชเฉพาะ FC 302 เทานั้น

โนตสําหรับผูอาน
การเชื่อมตอของเซ็นเซอร KTY ระหวางขั้ว 54 และ55
(สายดิน) ดูภาพใน การเชื่อมตอเซ็นเซอร KTY

[0] * ไมมี

[2] อินพุทอนาล็อค 54

1-97  ระดับชวงทํางานของ KTY

พิสัย: หนาที่:

80ฐ C [-40 - 140ฐ C] เลือกระดับชวงทํางานของเซ็นเซอร KTY สําหรับการปองกันความรอน
เกินของมอเตอร พารามิเตอรนี้ใชเฉพาะ FC 302 เทานั้น

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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2.5. พารามิเตอร: เบรก

2.5.1. 2-** เบรค

กลุมพารามิเตอรสําหรับการตั้งคุณลักษณะของเบรคในตัวแปลงความถี่

2.5.2. 2-0* คุมเบรค DC

กลุมพารามิเตอรสําหรับกําหนดรูปแบบเบรคกระแสตรงและฟงกชันคางกระแสตรง

2-00  กระแส DC คาง

พิสัย: หนาที่:

50 %* [0 - 160%] ปอนคาสําหรับกระแสคางเปนคาเปอรเซ็นตของกระแสของมอเตอรท่ี
พิกัด IM,N โดยต้ังในพารามิเตอร 1-24 กระแสของมอเตอร กระแส DC
คาง 100% เทากับ IM,N

พารามิเตอรนี้จะคางการทํางานของมอเตอร (คางแรงบิด) หรือใหความ
รอนมอเตอร
พารามิเตอรนี้จะทํางานหากเลือก DC คาง ในพารามิเตอร 1-72 ฟงกชัน
สตารท [0] หรือพารามิเตอร 1-80 ฟงกชันขณะหยุด [1]

โนตสําหรับผูอาน
คาสูงสุดขึ้นอยูกับกระแสของมอเตอรท่ีพิกัด
โนตสําหรับผูอาน
หลีกเล่ียงการใชกระแส 100 % นานเกินไป เพราะอาจทําใหมอเตอรไดรับความเสียหาย

2-01  กระแสในการเบรคกระแสตรง

พิสัย: หนาที่:

50%* [0 - 1000 %] ปอนคาสําหรับกระแสไฟเปนคาเปอรเซ็นตของกระแสของมอเตอรท่ี
พิกัด IM,N ดูพารามิเตอร 1-24 กระแสของมอเตอร กระแสการเบรค DC
100% จะตรงกับกับ IM,N

กระแสเบรค DC ใชสําหรับคําสั่งหยุด เมื่อความเร็วต่ํากวาคาตั้งจํากัดใน
พารามิเตอร 2-03 ความเร็วตัดเขาของเบรคกระแสตรง เมื่อ
ฟงกชันเบรค DC ผกผัน ทํางาน หรือผานทางพอรตสื่อสารแบบอนุกรม
กระแสการเบรคจะทํางานระหวางชวงเวลาที่ต้ังในพารามิเตอร 2-02
เวลาเบรค DC

โนตสําหรับผูอาน
คาสูงสุดขึ้นอยูกับกระแสของมอเตอรท่ีพิกัด
โนตสําหรับผูอาน
หลีกเล่ียงการใชกระแส 100 % นานเกินไป เพราะอาจทําใหมอเตอรไดรับความเสียหาย

2-02  เวลาที่ใชการเบรคกระแสตรง

พิสัย: หนาที่:

10.0s* [0.0 - 60.0 s] ต้ังระยะเวลากระแสการเบรค DC ท่ีต้ังในพารามิเตอร 2-01, เมื่อเปด
การทํางานแลว

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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2-03  ความเร็วตัดเขาดวยเบรคกระแสตรง [RPM]

พิสัย: หนาที่:

0 RPM* [0 - พารามิเตอร 4-13] ต้ังความเร็วในการตัดเขา DC สําหรับการใชงานกระแสการเบรค DC ท่ี
ต้ังในพารามิเตอร 2-01, เมื่อใชคําสั่งหยุด

2-04  ความเร็วตัดเขาดวยเบรคกระแสตรง [Hz]

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0 RPM]
*

0 - พารามิเตอร 4-14 ต้ังความเร็วในการตัดเขา DC สําหรับการใชงานกระแสการเบรค DC ท่ี
ต้ังในพารามิเตอร 2-01, เมื่อใชคําสั่งหยุด

2.5.3. 2-1* ฟงกชันพลังงานของเบรค

กลุมพารามิเตอรสําหรับการเลือกพารามิเตอรการเบรคไดนามิค

2-10  การทํางานของเบรค

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ปด ไมไดติดต้ังตัวตานทานเบรค

[1] เบรคตัวตานทาน ตัวตานทานเบรคทํางานรวมกับระบบเพื่อปลดปลอยพลังงานเบรคสวน
เกินใหเปนความรอน การเชื่อมตอตัวตานทานเบรคจะทําใหแรงดันดีซี
ลิงคเพ่ิมขึ้นระหวางการเบรค (การทํางานแบบสรางพลังงาน) การทํา
งานของเบรคตัวตานทานจะใชงานไดเฉพาะในตัวแปลงความถี่ท่ีมี
เบรคไดนามิครวมอยูเทานัน้

[2] เบรคกระแสสลับ

2-11  ตัวตานทานเบรค (โอหม)

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[โอหม] ต้ังคาตัวตานทานเบรคเปนหนวยโอหม คานี้ใชสําหรับการตรวจสอบ
กําลังท่ีสงไปยังตัวตานทานเบรค ในพารามิเตอร 2-13  การปองกันเมื่อ
เกินขีดจํากัด พารามิเตอรนี้จะใชงานไดเฉพาะในตัวแปลงความถี่ท่ี
เบรคไดนามิครวมอยู

2-12  กําลังของเบรค

พิสัย: หนาที่:

kW* [0.001- ขนาดท่ี
สัมพันธ]

กําหนดขีดจํากัดการตรวจสอบของกําลังเบรคที่สงใหกับตัวตานทาน
ขีดจํากัดการตรวจสอบเปนผลคูณของรอบการทํางานสูงสุด (120
วนิาที) และกําลังสูงสุดของตัวตานทานเบรคที่รอบการทํางานนั้น ดูท่ี
สมการดานลาง

สําหรับเครื่อง 200 – 240 V
Pความต านทาน = 3902 × เวลาทํางาน

R × 120
สําหรับเครื่อง 380 – 480 V

Pความต านทาน = 7782 × เวลาทํางาน
R × 120

สําหรับเครื่อง 380 – 500 V
Pความต านทาน = 8102 × เวลาทํางาน

R × 120
สําหรับเครื่อง 575 – 600 V

Pความต านทาน = 9432 × เวลาทํางาน
R × 120

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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พารามิเตอรนี้จะใชงานไดเฉพาะในชุดขับที่มีเบรคไดนามิคติดต้ังอยู

2-13  การตรวจสอบกําลังเบรค

อุปกรณเสริม: หนาที่:

พารามิเตอรนีจ้ะใชงานไดเฉพาะในตัวแปลงความถี่ท่ีเบรคไดนามิ
ครวมอยู
พารามิเตอรนี้ชวยใหสามารถตรวจสอบกําลังท่ีสงใหตัวตานทานเบรค
กําลังจะถูกคํานวณตามพื้นฐานของความตานทาน (พารามิเตอร 2-11
ตัวตานทานเบรค (โอหม), แรงดันดีซีลิงค และเวลาดิวตี้การทํางาน
ของตัวตานทาน

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

[1] การเตือน ใชการทํางานของคําเตือนบนจอแสดงเทื่อกําลังท่ีสงผาน 120 วนิาที
เกิน 100% ของการปองกันเมื่อเกินขีดจํากัด (พารามิเตอร 2-12 ขีด
จํากัดกําลังเบรค (kW))
คําเตือนจะหายไปเมื่อกําลังท่ีสงลดต่ํากวา 80% ของขีดจํากัด

[2] ตัดการทํางาน ตัดการทํางานของตัวแปลงความถี่และแสดงสัญญาณเตือนเมื่อคา
กําลังท่ีคํานวณไดเกิน 100% ของคาขีดจํากัดท่ีตรวจสอบ

[3] เตือนและตัด ใชงานทั้งสองแบบขางตน รวมถึงคําเตือน การตัดการทํางาน และ
สัญญาณเตือน

หากการตรวจสอบกําลังต้ังไวท่ี ปด [0] หรือ การเตือน [1] ฟงกชันเบรคจะยังคงทํางาน แมวาจะเกินขีดจํากัด
การตรวจสอบ ซึ่งอาจทําใหเกิดโหลดความรอนเกินท่ีตัวตานทาน นอกจากนี ้ ยังสามารถสรางคําเตือนผาน
รีเลย/เอาทพุทดิจิตัลดวย ความแมนยําในการวัดของการตรวจสอบกําลังจะขึ้นอยูกับความเท่ียงตรงของ
ความตานทานในตัวตานทาน (ดีกวา ฑ20%)

2-15  การตรวจสอบเบรค

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกประเภทการทดสอบและฟงกชันการตรวจสอบที่จะตรวจสอบการ
เชื่อมตอกับตัวตานทานเบรค หรือตรวจสอบวามีตัวตานทานเบรคหรือ
ไม จากนัน้จะแสดงคําเตือนหรือสัญญาณเตือนในกรณีท่ีมีฟอลต

โนตสําหรับผูอาน
ฟงกชันการปลดตัวตานทานเบรคไดถูกทดสอบระหวาง
การเปดเคร่ือง อยางไรก็ตาม การทดสอบ IGBT เบรค
จะดําเนินการเมื่อไมมีการเบรค คําเตือนหรือการตัดการ
ทํางานจะตัดการเชื่อมตอฟงกชันเบรค

ลําดับการทดสอบมีดังตอไปนี้:

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

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

3. หากแอมพลิจูดของดีซีลิงคริปเปล ขณะเบรค มีคาต่ํากวา
แอมพลิจูดของดีซีลิงคริปเปล กอนการเบรค + 1 %: การ
ตรวจสอบเบรคจะลมเหลว และจะสงกลับคําเตือนหรือ
สัญญาณเตือน

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300

66  MG.33.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  

2



4. หากแอมพลิจูดของดีซีลิงคริปเปลขณะเบรค มีคาสูงกวา
แอมพลิจูดขอดีซีลิงคริปเปลกอนการเบรค + 1 %: การตรวจ
สอบเบรคจะผาน

[0] * ปด ตัวตานทานเบรคและ IGBT เบรคสําหรับการลัดวงจรระหวางการเปด
เคร่ือง หากมีการลัดวงจรเกิดขึ้น คําเตือนจะแสดงขึ้น

[1] การเตือน ตัวตานทานเบรคและ IGBT เบรคสําหรับการลัดวงจร และเพ่ือรันการ
ทดสอบสําหรับการตัดการเชื่อมตอตัวตานทานเบรคระหวางการเปด
เคร่ือง

[2] ตัดการทํางาน ตรวจสอบการลัดวงจรหรือการตัดการเชื่อมตอของตัวตานทานเบรค
หรือการลัดวงจรของ IGBT เบรค หากเกิดฟอลตขึ้นตัวแปลงความถี่จะ
ตัดการทํางานขณะแสดงสัญญาณเตือน (ตัดล็อกการทํางาน)

[3] หยดุและตัด ตรวจสอบการลัดวงจรหรือการตัดการเชื่อมตอของตัวตานทานเบรค
หรือการลัดวงจรของ IGBT เบรค หากเกิดฟอลตขึ้นตัวแปลงความถี่จะ
เปลี่ยนความเร็วขาลงจนเปนแบบลื่นไหลแลวจึงตัดการทํางาน
สัญญาณเตือนการตัดการทํางานแบบล็อกจะแสดงขึ้น

[4] เบรคกระแสสลับ ตรวจสอบการลัดวงจรหรือการตัดการเชื่อมตอของตัวตานทานเบรค
หรือการลัดวงจรของ IGBT เบรค หากเกิดฟอลตขึ้นตัวแปลงความถี่จะ
ดําเนนิการควบคุมการลดความเร็วลง ตัวเลือกนี้มีเฉพาะใน FC 302 เทา
นั้น

โนตสําหรับผูอาน
หมายเหตุ!: ลบคําเตือนที่แจงซึ่งเก่ียวของกับตัวเลือก ปด[0] หรือ คําเตือน [1] โดยเปด
แหลงจายไฟหลักรอบใหม ท้ังนี้ฟอลตตองไดรับการแกไขเสียกอน สําหรับตัวเลือกปด [0]
หรือ คําเตือน [1] ตัวแปลงความถี่จะยังทํางานอยูแมจะตรวจพบการเกิดฟอลต

พารามิเตอรนี้จะใชงานไดเฉพาะในชุดขับที่มีเบรคไดนามิคติดต้ังอยู

2-16  กระแสสูงสุดเบรคกระแสสลับ

พิสัย: หนาที่:

100%* [0 - 1000%] ปอนคากระแสสูงสุดท่ียินยอมเมื่อใชเบรคกระแสสลับเพื่อหลีกเล่ียง
ความรอนสูงเกินไปในการขดตัวของมอเตอร ฟงกชันเบรคกระแสสลับ
จะมีในโหมดฟลักซเทานัน้ (FC 302 เทานั้น)

2-17  การควบคุมแรงดันเกิน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกการควบคุมแรงดันเกิน (OVC) เพ่ือลดความเสี่ยงท่ีชุดขับเคล่ือน
จะตัดการทํางาน เมื่อมีแรงดันเชื่อมโยง DC สูงเกิน เนื่องจากพลังงาน
จากโหลด

[0] * ยกเลิกการใช ไมตองการใช OVC

[1] ใช (ไมใชขณะหยุด) ใชงาน OVC ยกเวนเมื่อใชสัญญาณหยุดเพ่ือหยุดตัวแปลงความถี่

[2] ใช ใช OVC

โนตสําหรับผูอาน
OVC จะตองไมใชงานในการประยุกตใชท่ีเก่ียวกับการยก

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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2.5.4. 2-2* ทํางานกับเบรค

พารามิเตอรสําหรับการทํางานควบคุมของเบรคแมเหล็กไฟฟา (เชิงกล) โดยท่ัวไปจําเปนสําหรับการใชงาน
ชักรอก
ในการควบคุมเบรคเชิงกล จะตองใชเอาทพุทรีเลย (รีเลย 01 หรือรีเลย 02) หรือเอาทพุทดิจิตัลท่ีโปรแกรม
แลว (ขั้วตอ 27 หรือ 29) ตามปกติ เอาทพุทนีจ้ะตองถูกปดระหวางเวลาที่ชุดขับเคล่ือนไมสามารถ ’หยุด’
มอเตอร เชนในกรณีท่ีโหลดสูงเกินไป เลือก การควบคุมเบรคเชิงกล [32] สําหรับการประยุกตใชเบรคไฟฟา
แมเหล็ก ในพารามิเตอร 5-40 รีเลยฟงกชัน, พารามิเตอร 5-30 เอาตพุทดิจิตัล ขั้วตอ 27 หรือพารามิเตอร
5-31 เอาตพุทดิจิตัล ขั้วตอ 29 เม่ือเลือก การควบคุมเบรคเชิงกล [32] เบรคเชิงกลจะถูกปดจากการสตารท
จนกระท่ังกระแสเอาทพุทสูงกวาระดับท่ีเลือกในพารามิเตอร 2-20 กระแสปลอยเบรคเชิงกล ระหวางการ
หยุด เบรคเชิงกลจะทํางานเมื่อความเร็วต่ํากวาระดับที่ระบุในพารามิเตอร 2-21 ความเร็วที่เบรคเชิงกลทํา
งาน [RPM] หากตัวแปลงความถี่เขาสูสภาวะสัญญาณเตือนหรือ สภาพกระแสเกินหรือแรงดันสูงเกิน เบรคเชิง
กลจะทํางานในทันที ซึ่งเปนกรณีเดียวกับในระหวางการหยุดเพ่ือความปลอดภัย

โนตสําหรับผูอาน
คุณลักษณะของโหมดปองกันและหนวงการตัดการทํางาน (พารามิเตอร 14-25 และ 14-26)
อาจจะหนวงการทํางานของเบรคเชิงกลในสภาวะสัญญาณเตือน คุณลักษณะนีจ้ะตองปดการ
ใชงานในการประยุกตใชเท่ีเก่ียวกับการยก

2-20  ตั้งกระแสใหปลอยเบรคเชิงกล

พิสัย: หนาที่:

0.00 A* [0.00 - พารามิเตอร
16-37]

กําหนดกระแสของมอเตอรสําหรับการปลอยเบรคเชิงกล เมื่อปรากฏ
เงือ่นไขสตารท ขีดจํากัดดานบนในพารามิเตอร 16-37 กระแสอินเวอร
เตอรสูงสุด

2-21  ตั้งรอบมอเตอรใหเบรคเชิงกลทํางาน [RPM]

พิสัย: หนาที่:

0 RPM* [0 - 60.000] กําหนดความเร็วมอเตอรสําหรับเปดการทํางานเบรคเชิงกลเม่ือปรากฏ
เงือ่นไขหยุด ขีดจํากัดความเร็วดานบนในพารามิเตอร 4-53 ต้ังคาเตือน
เมื่อเร็วสูงกวากําหนด
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2-22  ความเร็วเบรคเริ่มทํางาน [Hz]

พิสัย: หนาที่:

0 Hz* [0 - 5000] กําหนดความถี่ของมอเตอรสําหรับเปดการทํางานเบรคเชิงกลเมื่อ
ปรากฏเงือ่นไขหยุด

2-23  หนวงเวลาการทํางานของเบรกเชิงกล

พิสัย: หนาที่:

0.0 s* [0.0 – 5.0 s] ปอนคาเวลาหนวงเบรกของการลื่นไหลหลังเวลาเปลี่ยนลดความเร็ว
เพลาจะถูกพักท่ีความเร็วเทากับศูนยโดยท่ีแรงบิดพักเต็มตัว โปรด
ตรวจสอบใหแนใจวาเบรกเชิงกลล็อคยึดภาระโหลดแลวกอนที่มอเตอร
จะเขาสูโหมดลื่นไหล ดูใน สวนควบคุมเบรกกลไก ในคูมือออกแบบ

2-24  การหยุดแบบหนวง

พิสัย: หนาที่:

0.0 s* [0.0 – 5.0 s] ต้ังชวงเวลาจากคาโมเมนตเม่ือมอเตอรหยุดจนกระทั่งเบรคจะปดลง
พารามิเตอรนีเ้ปนสวนหนึง่ของฟงกชันการหยุด

2-25  เวลาปลดเบรค

พิสัย: หนาที่:

0.20 s* [0.00 – 5.00 s] คานี้จะระบุเวลาท่ีใชสําหรับเบรคเชิงกลท่ีจะเปด/ปด พารามิเตอรนี้ตอง
กระทําเหมือนหมดเวลาเมื่อคาปอนกับของเบรคถูกใชงาน

2-26  คาอางอิงแรงบิด

พิสัย: หนาที่:

0.00%* [-100.00 - 100.00 %] คาที่ตั้งจะระบุถึงแรงบิดท่ีใชฝนเบรคเชิงกลท่ีปด กอนที่จะปลดเบรค

2-27  เวลาที่แรงบิดเปล่ียนแปลง

พิสัย: หนาที่:

0.2 s* [0.0 – 5.0 s] คาที่ตั้งจะกําหนดชวงเวลาที่เปล่ียนแปลงของแรงบิดในทิศทางตาม
เข็มนาฬิกา

2-28  ตัวประกอบการเพิ่มอัตราขยาย

พิสัย: หนาที่:

1.00* [0.00 - 4.00] เมื่อชุดควบคุมความเร็วแบบ PID ไดเชื่อมตอกับเอาทพุท (วงรอบ
ปดฟล๊ัก) ตองเปนไปไดท่ีจะอัตราขยายตามสวนของการควบคุมระ
กวาง การทํางานของเบรกแบบหนวงเวลา (พารามิเตอร 2-23) โดยการ
เพ่ิมอัตราขยาย แรงกระแทกเมื่อมอเตอรไดรับจากการเขาควบคุมโหล
ดจากเบรกจะสามารถลดลงได ความเสี่ยงจากการแกวงมีเล็กนอยเนือ่ง
จากความสัมพันธท่ีมีชวงสั้นและความเร็วต่ํา (ศูนย)
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ภาพประกอบ 2.4: ลําดับการปลดเบรกสําหรับการควบคุมเบรกเชิงกลของการยก
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2.6. พารามิเตอร: คาอางอิง/การเปลี่ยนความเร็ว

2.6.1. 3-** คาอางอิง/ขดีจํากัดคาอางอิง/การเปลีย่นความเร็ว

พารามิเตอรสําหรับการจัดการคาอางอิง คําจํากัดความของขีดจํากัดและการกําหนดรูปแบบการตอบสนองตอ
การเปลี่ยนแปลงของตัวแปลงความถี่

2.6.2. 3-0* ขดีจํากัดคาอางอิง

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

3-00  ชวงคาอางอิง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกชวงสําหรับสัญญาณอางอิงและสัญญาณปอนกลับ คาของ
สัญญาณสามารถเปนคาบวกทั้งคู หรือเปนคาบวกและคาลบ ขีดจํากัด
ตํ่าสุดอาจเปนคาลบ หากวาไมไดเลือก ความเร็วสําหรับวงรอบปด [1]
ควบคุมหรือ กระบวนการ [3] ท่ีถูกเลือกในพารามิเตอร 1-00 โหมดการ
กําหนดรูปแบบ

[0] ตํ่าสุด - สูงสุด สําหรับคาบวกเทานั้น

[1] -สูงสุด - +สูงสุด สําหรับคาที่เปนทั้งบวกและลบ

3-05  หนวยคาอางอิง/คาปอนกลับ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกชุดท่ีจfะใชในคาอางอิงและคาปอนกลับการควบคุมการประมวล
ผล PID

[0] ไมมี

[1] %

[2] * RPM

[3] Hz

[4] Nm

[5] PPM

[10] 1/min

[12] Pulse/s

[20] I/s

[21] I/min

[22] I/h

[23] m3/s

[24] m3/min

[25] m3/h

[30] kg/s

[31] kg/min

[32] kg/h

[33] t/min

[34] t/h

[40] m/s

[41] m/min
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[45] m

[60] บ C

[70] Mbar

[71] Bar

[72] Pa

[73] kPa

[74] m WG

[80] kW

[120] GPM

[121] gal/s

[122] gal/min

[123] gal/h

[124] CFM

[125] ft3/s

[126] ft3/min

[127] ft3/h

[130] Ib/s

[131] Ib/min

[132] Ib/h

[140] ft/s

[141] ft/min

[145] ft

[150] Ib ft

[160] บ F

[170] psi

[171] Ib/in2

[172] in WG

[173] ft WG

[180] HP

3-02  คาอางอิงต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:

0.000 * [-100000.000 - พารา
มิเตอร 3-03]

ปอนคาอางอิงตํ่าสุด คาอางอิงตํ่าสุดคือคาต่ําสุดท่ีไดรับจากผลรวม
ของคาอางอิงท้ังหมด
คาอางอิงตํ่าสุดจะใชไดก็ตอเมื่อพารามิเตอร 3-00 ชวงคาอางอิง ถูกต้ัง
ไวท่ีตํ่าสุด - สูงสุด [0].
หนวยคาอางอิงตํ่าสุดตรงกัน

• ตัวเลือกการกําหนดรูปแบบในพารามิเตอร 1-00 โหมดการ
กําหนดรูปแบบ: สําหรับความเร็วสําหรับวงรอบปด[1], RPM;
สําหรับ แรงบิด [2], Nm

• หนวยที่เลือกในพารามิเตอร 3-01 หนวยของคาอางอิง/คา
ปอนกลับ
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3-03  คาอางอิงสูงสุด

พิสัย: หนาที่:

1500.00
0*

[พารามิเตอร 3-02 -
100000.000]

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

หนวยคาอางอิงสูงสุดจะตรงกัน
• ตัวเลือกการกําหนดรูปแบบในพารามิเตอร 1-00 โหมดการ

กําหนดรูปแบบ: สําหรับวงรอบปดความเร็ว[1], RPM;
สําหรับ แรงบิด [2], Nm

• หนวยที่เลือกในพารามิเตอร 3-01 หนวยของคาอางอิง/คา
ปอนกลับ

3-04  ฟงกชนัคาอางอิง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ผลรวม รวมแหลงคาอางอิงภายนอกและคาที่กําหนดลวงหนา

[1] ภายนอก/คาลวงหนา ใชแหลงคาอางอิงภายนอกหรือคาที่กําหนดลวงหนา

เลื่อนระหวางคาภายนอกและคาตั้งลวงหนาผานคําสั่งทางอินพุตดิจิตัล

2.6.3. 3-1* คาอางอิง

พารามิเตอรสําหรับการตั้งคาแหลงคาอางอิง
เลือกคาอางอิงลวงหนา เลือกคาอางอิงท่ีกําหนดลวงหนา บิต 0 / 1 / 2[16], [17] หรือ [18] สําหรับอินพุต
ดิจิตอลท่ีเก่ียวของในกลุมพารามิเตอร 5.1* อินพุตดิจิตอล

3-10  คาอางอิงตั้งลวงหนา

อารเรย [8]
ชวง: 0-7

0.00%* [-100.00 - 100.00 %] ปอนคาอางอิงต้ังลวงหนาแตกตางกันไดถึงแปดคา (0-7) ในพารา
มิเตอรนี้ โดยใชการตั้งคาอารเรย คาอางอิงท่ีต้ังลวงหนาจะระบุเปน
เปอรเซ็นตของคาของคา RefMAX (พารามิเตอร 3-03 คาอางอิงสูงสุด)
ถา RefMIN ท่ีไมใช 0 (พารามิเตอร 3-02 คาอางอิงตํ่าสุด) ถูก
โปรแกรม คาอางอิงต้ังลวงหนาจะถูกคํานวณเปนเปอรเซ็นตของคาชวง
อางอิงเต็มจํานวน เชน จากคาที่แตกตางกันระหวาง RefMAX และ
RefMIN หลังจากนัน้ คาดังกลาวจะถูกบวกเขากับ RefMIN เม่ือใชคาอาง
อิงต้ังลวงหนา ใหเลือกคาอางอิงต้ังลวงหนา บิต 0 / 1 / 2 [16], [17]
หรือ [18] สําหรับอินพุทดิจิตอลที่เก่ียวของในกลุมพารามิเตอร 5.1*
อินพุทดิจิตอล
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บิตคาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 2 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 0 0 0 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 1 0 0 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 2 0 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 3 0 1 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 4 1 0 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 5 1 0 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 6 1 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 7 1 1 1

3-11  ความเร็ว Jog

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.0 - พารามิเตอร
4-14]

ความเร็ว jog เปนความเร็วเอาทพุทคงท่ีท่ีตัวแปลงความถี่กําลังทํางาน
เมื่อมีการใชงานฟงกชัน jog
ดูพารามิเตอร 3-80 ประกอบ

3-12  คากวดตาม/ชะลอความเร็ว

พิสัย: หนาที่:

0.00% [0.00 - 100.00%] ใหปอนคาเปอรเซ็นต (สัมพัทธ) ซึ่งใชเพ่ิมหรือหักออกจากคาอางอิงท่ี
แทจริงสําหรับการกวดตามหรือชะลอตามลําดับ หากเลือก กวดตาม
ผานทางอินพุทดิจิตอล (พารามิเตอร 5-10 ถึงพารามิเตอร 5-15) คา
เปอรเซ็นต (สัมพัทธ) จะถูกบวกเขากับคาอางอิงรวม หากเลือก ชะลอ
ผานทางอินพุทดิจิตอล (พารามิเตอร 5-10 ถึงพารามิเตอร 5-15) คา
เปอรเซ็นต (สัมพัทธ) จะถูกหักออกจากคาอางอิงรวม สามารถใชการ
ทํางานแบบขยายไดดวยฟงกชัน DigiPot ดูกลุมพารามิเตอร 3-9*
ดิจิตอลโพเทนชิโอ.

3-13  จุดที่ใชอางอิง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกจุดท่ีใชอางอิงเพื่อเร่ิมใชงาน

[0] * เชื่อมเอง/ออโต ใชคาอางอิงการทํางานหนาเคร่ืองเมื่ออยูในโหมดขับดวยตัวเอง หรือ
คาอางอิงการทํางานระยะไกลเม่ืออยูในโหมดอัตโนมัติ

[1] ระยะไกล ใชคาอางอิงการทํางานระยะไกลทั้งโหมดขับดวยตัวเองและอัตโนมัติ

[2] หนาเคร่ือง ใชคาอางอิงการทํางานหนาเคร่ืองท้ังโหมดขับดวยตัวเองและอัตโนมัติ
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3-14  คาอางอิงสัมพัทธตั้งลวงหนา

พิสัย: หนาที่:

0.00%* [-200.00 - 200.00 %] คาอางอิงท่ีแทจริง (X) ซึ่งเพิ่มขึ้นหรือลดลงดวยคาเปอรเซ็นต Y ต้ังคา
ในพารามิเตอร 3-14 ผลลัพธนีใ้นคาอางอิงท่ีแทจริง Z คาอางอิงท่ีแท
จริง (X) เปนผลรวมของอินพุทที่ถูกเลือกในพารามิเตอร 3-15, แหลง
อางอิง1, พารามิเตอร 3-16, แหลงอางอิง 2, พารามิเตอร3-17, แหลง
อางอิง 3 และพารามิเตอร8-02, แหลงขอความแสดงการควบคุม

3-15  แหลงคาอางอิง 1

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกอินพุทคาอางอิงท่ีจะใชสําหรับสัญญาณคาอางอิงลําดับที่หนึ่ง
พารามิเตอร 3-15, 3-16 และ 3-17 ระบุสัญญาณคาอางอิงแตกตางกัน
ไดถึง 3 แบบ ผลรวมของสัญญาณคาอางอิงเหลานีจ้ะระบุคาอางอิงท่ี
แทจริง

[0] ไมมีการทํางาน

[1] * อินพุทอนาล็อก 53

[2] อินพุทอนาล็อก 54

[7] อินพุทความถี่ 29
(เฉพาะ FC 302)

[8] อินพุทความถี่ 33

[11] คาอางอิงบัสภายใน

[20] โพเทนชิโอมิเตอรดิจิตัล

[21] อินพุทอนาล็อก X30-11

[22] อินพุทอนาล็อก X30-12

3-16  แหลงคาอางอิง 2

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกอินพุทคาอางอิงท่ีจะใชสําหรับสัญญาณคาอางอิงท่ีสอง พารา
มิเตอร 3-15, 3-16 และ 3-17 จะระบุสัญญาณคาอางอิงแตกตางกันได
ถึงสามแบบ ผลรวมของสัญญาณคาอางอิงเหลานีจ้ะระบุคาอางอิงท่ีแท
จริง

[0] ไมมีการทํางาน
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[1] อินพุทอนาล็อก 53

[2] อินพุทอนาล็อก 54

[7] อินพุทความถ่ี 29
(เฉพาะ FC 302)

[8] อินพุทความถ่ี 33

[11] คาอางอิงบัสภายใน

[20] * โพเทนชิโอมิเตอรดิจิตัล

[21] อินพุทอนาล็อก X30-11

[22] อินพุทอนาล็อก X30-12

3-17  แหลงคาอางอิง 3

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกอินพุทคาอางอิงท่ีจะใชสําหรับสัญญาณคาอางอิงท่ีสาม พารา
มิเตอร 3-15 3-16 และ 3-17 ระบุสัญญาณคาอางอิงแตกตางกันไดถึง
3 แบบ ผลรวมของสัญญาณคาอางอิงเหลานีจ้ะระบุคาอางอิงท่ีแทจริง

[0] ไมมีการทํางาน

[1] อินพุทอนาล็อก 53

[2] อินพุทอนาล็อก 54

[7] อินพุทความถ่ี 29
(เฉพาะ FC 302)

[8] อินพุทความถ่ี 33

[11] * คาอางอิงบัสภายใน

[20] โพเทนชิโอมิเตอรดิจิตัล

[21] อินพุทอนาล็อก X30-11

[22] อินพุทอนาล็อก X30-12

3-18  แหลงอางอิงที่ตั้งสเกลแบบสัมพัทธ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกคาตัวแปรที่จะนาํไปเพิ่มกับคาคงที่ (ระบุในพารามิเตอร 3-14คา
อางอิงสัมพัทธต้ังลวงหนา) ผลรวมของคาคงท่ีและคาตัวแปร (ระบุ
ดวย Y ในภาพประกอบดานลางนี้) จะถูกคูณดวยคาอางอิงท่ีแทจริง
(ระบุดวย X ในภาพประกอบดานลางนี้) จากนัน้ผลคูณนีจ้ะถูกเพ่ิมลงใน
คาอางอิงท่ีแทจริง (X+X*Y/100) เพ่ือใหคาอางอิงผลลัพธท่ีแทจริง

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

[0] * ไมมีการทํางาน

[1] อินพุทอนาล็อก 53

[2] อินพุทอนาล็อก 54

[7] อินพุทความถ่ี 29
(เฉพาะ FC 302)

[8] อินพุทความถ่ี 33

[11] คาอางอิงบัสภายใน
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[20] โพเทนชิโอมิเตอรดิจิตัล

[21] อินพุทอนาล็อก X30-11

[22] อินพุทอนาล็อก X30-12

3-19  ความเร็ว Jog

พิสัย: หนาที่:

150
RPM*

[0-พารามิเตอร 4-13
RPM]

ปอนคาสําหรับความเร็ว jog nJOG ซึ่งเปนความเร็วเอาทพุทคงท่ี ตัว
แปลงความถี่จะทํางานที่ความเร็วนี้เมื่อเปดใชฟงกชัน Jog ขีดจํากัดสูง
สุดจะถูกระบุไวในพารามิเตอร 4-13 ขีดจํากัดสูงสุดความเร็วมอเตอร
(RPM)
ดูพารามิเตอร 3-80 ประกอบ

2.6.4. การเปลีย่นความเร็ว
3-4* การเปลี่ยนความเร็ว 1

สําหรับความเร็วแตละแบบในสี่แบบ (พารามิเตอร 3-4*, 3-5*, 3-6* และ 3-7*) กําหนดคาพารามิเตอร
เปล่ียนความเร็ว: ประเภทการเปลี่ยนความเร็ว, เวลาเปลี่ยนความเร็ว (ระยะเวลาที่ใชในการเพิ่มความเร็วและ
ลดความเร็ว) และระดับการกระตุกของ การเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S

สตารทโดยการตั้งคาเวลาการลาดเปนแบบเสนตรงที่ตรงกับตัวเลข

หากเลือก การเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S ใหต้ังระดับของการชดเชยการกระตุกท่ีไมใชเชิงเสน ตามจําเปน ต้ัง
การชดเชยการกระตุก โดยระบุอัตราสวนของเวลาการเปลี่ยนเพิ่มและลดความเร็ว ซึ่งการเรงหรือการชะลอจะ
ผันแปร (เชน เพ่ิมขึ้นหรือลดลง) การตั้งคาการเรงหรือการชะลอของ การเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S สามารถ
ระบุเปนเปอรเซ็นตของเวลาเปลี่ยนความเร็วที่แทจริง

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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3-40  ประเภทการเปลี่ยนความเร็วชุด 1

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกประเภทการเปลี่ยนความเร็ว ขึ้นอยูกับความตองการเรง/ลดความ
เร็ว
การเปลี่ยนความเร็วแบบเสนตรงจะใหการเพิ่มท่ีคงท่ีระหวางการปรับ
ความเร็ว การเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S จะเพ่ิมความเร็วแบบไมเปนเสน
ตรง เปนการชดเชยการกระตุกในการใชงาน

[0] * เสนตรง

[1] การเปลี่ยนความเร็วแบบ
ตัว S ท่ีมีการกระตุกคงท่ี

การเรงดวยการกระตุกนอยสุด

[2] การเปลี่ยนความเร็วแบบ
ตัว S ท่ีมีเวลาคงท่ี

การเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S อางอิงจากคาที่ต้ังในพารามิเตอร 3-41
และ 3-42

โนตสําหรับผูอาน
หากเลือกการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S [1] และคาอางอิงระหวางความเร็วถูกเปลี่ยน เวลา
ของความเร็วอาจจะยืดออกไปเพื่อใหตรงกับความเปนจริงของการเคลื่อนท่ีกระตุกอิสระ ซึ่ง
อาจมีผลใหการเร่ิมตนหรือหยุดใชเวลานานขึ้น
อาจจําเปนตองปรับอัตราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว Sหรือตัวเร่ิมตนการสวติชเพ่ิมเติม

3-41  เวลาเปลี่ยนความเรว็ขาขึ้น ชุด 1

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.01 – 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาขึ้น เชน เวลาที่ใชในการเรงความเร็วจาก 0
RPM ไปสูความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) เลือกเวลา
เปล่ียนความเร็วขาขึ้น เชน กระแสเอาทพุทไมเกินขีดจํากัดกระแสใน
พารามิเตอร 4-18 ระหวางการเพิ่ม คา 0.00 จะตรงกับ 0.01 วินาที ใน
โหมดความเร็ว ดูเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลงในพารามิเตอร 3-42

พารามิ เตอร. 3− 41 =
tacc s x nM, N (พารามิ เตอร. 1− 25) RPM

Δ ref RPM
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3-42  เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง ชุด 1

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.01 - 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง เชน เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลงจาก
ความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) ถึง 0 RPM เลือกเวลา
ท่ีใชในการลดความเร็ว เชนเม่ือไมมีแรงดันเกินเกิดขึ้นในอินเวอรเตอร
เนื่องจากการทํางานคืนพลังงานกลับของมอเตอร และเชนเมื่อกระแสที่
กําหนดขึ้นไมเกินขีดจํากัดกระแสที่ต้ังในพารามิเตอร 4-18 คา 0.00
ตรงกับ 0.01 วนิาทีในโหมดความเร็ว ดูเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง ใน
พารามิเตอร 3-41

พารามิ เตอร. 3− 42 =
tacc s x nM, N (พารามิ เตอร. 1− 25) RPM

Δ ref RPM

3-45  อัตราการสวนเปล่ียนความเร็วแบบตัว S 1 ขณะเรง สตารท

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-41) ท่ีแรงบิดการเรงจะเพิ่มขึ้น คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทากับลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ท่ีเกิดขึ้นในการใชงาน

3-46  อัตราสวนการเปล่ียนความเร็วแบบตัว S 1 ขณะเรง ส้ินสุด

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-41) ท่ีแรงบิดการเรงจะลดลง คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

3-47  อัตราสวนการเปล่ียนความเร็วแบบตัว S 1 ขณะลด สตารท

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็วลง (พารา
มิเตอร 3-42) ท่ีแรงบิดการชะลอเพิ่มขึ้น คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน
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3-48  อตัราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S 1 ขณะลด ส้ินสุด

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็วลง (พารา
มิเตอร 3-42) ท่ีแรงบิดการชะลอลดลง คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

2.6.5. 3-5* เปลี่ยนเร็ว 2

เลือกพารามิเตอรการเปลี่ยนความเร็ว ดู 3-4*

3-50  ประเภทการเปลี่ยนความเร็วชุด 2

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกประเภทการเปลี่ยนความเร็วโดยขึ้นอยูกับความตองการเรง/ลด
ความเร็ว การเปลี่ยนความเร็วแบบเสนตรงจะใหการเพิ่มท่ีคงท่ีระหวาง
การปรับความเร็ว การเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S จะเพ่ิมความเร็วแบบไม
เปนเสนตรง เปนการชดเชยการกระตุกในการใชงาน

[0] * เสนตรง

[1] การเปลี่ยนความเร็วแบบ
ตัว S ท่ีมีการกระตุกคงท่ี

การเรงดวยการกระตุกนอยสุด

[2] การเปลี่ยนความเร็วแบบ
ตัว S ท่ีมีเวลาคงท่ี

การเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S อางอิงจากคาที่ต้ังในพารามิเตอร 3-51
และ 3-52

โนตสําหรับผูอาน
หากเลือกการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S [1] และคาอางอิงระหวางความเร็วถูกเปลี่ยน เวลา
ของความเร็วอาจจะยืดออกไปเพื่อใหตรงกับความเปนจริงของการเคลื่อนท่ีกระตุกอิสระ ซึ่ง
อาจมีผลใหการเร่ิมตนหรือหยุดใชเวลานานขึ้น
อาจจําเปนตองปรับอัตราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S หรือตัวเร่ิมตนการสวติชเพ่ิมเติม

3-51  เวลาเปลี่ยนความเรว็ขาขึ้น ชุด 2

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.01 – 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาขึ้น เชน เวลาที่ใชในการเรงความเร็วจาก 0
RPM ไปสูความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) เลือกเวลา
เปล่ียนความเร็วขาขึ้น เชน กระแสเอาทพุทไมเกินขีดจํากัดกระแสใน
พารามิเตอร 4-18 ระหวางการเพิ่ม คา 0.00 จะตรงกับ 0.01 วินาที ใน
โหมดความเร็ว ดูเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลงในพารามิเตอร 3-52

พารามิ เตอร. 3− 51 =
tacc s x nM, N (พารามิ เตอร. 1− 25) RPM

Δ ref RPM

3-52  เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง ชุด 2

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.01 - 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง เชน เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลงจาก
ความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) ถึง 0 RPM เลือกเวลา
ท่ีใชในการลดความเร็ว เชนเมื่อไมมีแรงดันเกินเกิดขึ้นในอินเวอรเตอร
เนือ่งจากการทํางานคืนพลังงานกลับของมอเตอร และเชนเมื่อกระแสที่
กําหนดขึ้นไมเกินขีดจํากัดกระแสที่ต้ังในพารามิเตอร 4-18 คา 0.00
ตรงกับ 0.01 วนิาทีในโหมดความเร็ว ดูเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง ใน
พารามิเตอร 3-51
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พารามิ เตอร. 3− 52 =
tdec s x nM, N (พารามิ เตอร. 1− 25) RPM

Δ ref RPM

3-55  อัตราสวนการเปล่ียนความเร็วแบบตัว S 2 ขณะเรง สตารท

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-51) ท่ีแรงบิดการเรงจะเพิ่มขึ้น คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

3-56  อัตราสวนการเปล่ียนความเร็วแบบตัว S 2 ขณะเรง ส้ินสุด

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-51) ท่ีแรงบิดการเรงจะลดลง คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

3-57  อัตราสวนการเปล่ียนความเร็วแบบตัว S 2 ขณะลด สตารท

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็วลง (พารา
มิเตอร 3-52) ท่ีแรงบิดการชะลอเพิ่มขึ้น คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทากับลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

3-58  อัตราสวนการเปล่ียนความเร็วแบบตัว S 2 ขณะลด ส้ินสุด

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็วลง (พารา
มิเตอร 3-52) ท่ีแรงบิดการชะลอลดลง คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

2.6.6. 3-6* การเปลี่ยนความเร็ว 3

กําหนดคาพารามิเตอรเปล่ียนความเร็ว ดู 3-4*

3-60  ประเภทการเปลี่ยนความเร็วชุด 3

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกประเภทความเร็ว ขึ้นอยูกับความตองการเรงและชะลอ การเปลี่ยน
ความเร็วแบบเสนตรงจะใหการเพ่ิมท่ีคงท่ีระหวางการปรับความเร็ว การ
เปลี่ยนความเร็วแบบตัว S จะเพ่ิมความเร็วแบบไมเปนเสนตรง เปนการ
ชดเชยการกระตุกในการใชงาน

[0] * เสนตรง

[1] การเปลี่ยนความเร็วแบบ
ตัว S ท่ีมีการกระตุกคงท่ี

เรงดวยการกระตุกนอยสุด

[2] การเปลี่ยนความเร็วแบบ
ตัว S ท่ีมีเวลาคงที่

การเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S อางอิงจากคาที่ต้ังในพารามิเตอร 3-61
และ 3-62
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โนตสําหรับผูอาน
หากเลือกการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S [1] และคาอางอิงระหวางความเร็วถูกเปลี่ยน เวลา
ของความเร็วอาจจะยืดออกไปเพื่อใหตรงกับความเปนจริงของการเคลื่อนท่ีกระตุกอิสระ ซึ่ง
อาจมีผลใหการเร่ิมตนหรือหยุดใชเวลานานขึ้น
อาจจําเปนตองปรับอัตราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว Sหรือตัวเร่ิมตนการสวติชเพ่ิมเติม

3-61  เวลาเปลี่ยนความเรว็ขาขึ้น ชุด 3

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.01 – 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาขึ้น เชน เวลาที่ใชในการเรงความเร็วจาก 0
RPM ไปสูความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) เลือกเวลา
เปล่ียนความเร็วขาขึ้น เชน กระแสเอาทพุทไมเกินขีดจํากัดกระแสใน
พารามิเตอร 4-18 ระหวางการเพิ่ม คา 0.00 จะตรงกับ 0.01 วินาที ใน
โหมดความเร็ว ดูเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลงในพารามิเตอร 3-62

3-62  เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง ชุด 3

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.01 – 3600.00 s ] ปอนเวลาที่ใชในการลดความเร็ว เชน เวลาที่ใชในการลดความเร็วจาก
ความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) ถึง 0 RPM เลือก
เวลาที่ใชในการลดความเร็ว เชนเมื่อไมมีแรงดันเกินเกิดขึ้นในอินเวอร
เตอรเนื่องจากการทํางานคืนพลังงานกลับของมอเตอร และเชนเม่ือ
กระแสที่กําหนดขึ้นไมเกินขีดจํากัดกระแสที่ตั้งในพารามิเตอร 4-18 คา
0.00 ตรงกับ 0.01 วนิาทีในโหมดความเร็ว ดูเวลาเปลี่ยนความเร็วขา
ลง ในพารามิเตอร 3-61

พารามิ เตอร. 3− 62 =
tdec s x nM, N (พารามิ เตอร. 1− 25) RPM

Δ ref RPM

3-65  อตัราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S 3 ขณะเรง สตารท

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-61) ท่ีแรงบิดการเรงจะเพ่ิมขึ้น คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

3-66  อตัราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S 3 ขณะเรง ส้ินสุด

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-61) ท่ีแรงบิดการเรงจะลดลง คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

3-67  อตัราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S 3 ขณะลด สตารท

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็วลง (พารา
มิเตอร 3-62) ท่ีแรงบิดการชะลอเพิ่มขึ้น คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน
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3-68  อัตราสวนการเปล่ียนความเร็วแบบตัว S 3 ขณะลด ส้ินสุด

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็วลง (พารา
มิเตอร 3-62) ท่ีแรงบิดการชะลอลดลง คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

2.6.7. 3-7* การเปลี่ยนความเร็ว 4

กําหนดคาพารามิเตอรเปล่ียนความเร็ว ดู 3-4*

3-70  ประเภทการเปลี่ยนความเร็วชุด 4

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกประเภทความเร็ว ขึ้นอยูกับความตองการเรงและชะลอ การเปลี่ยน
ความเร็วแบบเสนตรงจะใหการเพ่ิมท่ีคงท่ีระหวางการปรับความเร็ว การ
เปลี่ยนความเร็วแบบตัว S จะเพ่ิมความเร็วแบบไมเปนเสนตรง เปนการ
ชดเชยการกระตุกในการใชงาน

[0] * เสนตรง

[1] การเปลี่ยนความเร็วแบบ
ตัว S ท่ีมีการกระตุกคงท่ี

เรงดวยการกระตุกนอยสุด

[2] การเปลี่ยนความเร็วแบบ
ตัว S ท่ีมีเวลาคงที่

การเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S อางอิงจากคาที่ต้ังในพารามิเตอร 3-71
และ 3-72

โนตสําหรับผูอาน
หากเลือกการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S [1] และคาอางอิงระหวางความเร็วถูกเปล่ียน เวลา
ของความเร็วอาจจะยืดออกไปเพ่ือใหตรงกับความเปนจริงของการเคล่ือนที่กระตุกอิสระ ซึ่ง
อาจมีผลใหการเร่ิมตนหรือหยุดใชเวลานานขึ้น
อาจจําเปนตองปรับอัตราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว Sหรือตัวเร่ิมตนการสวิตชเพ่ิมเติม

3-71  เวลาเปลี่ยนความเร็วขาขึ้น ชุด 4

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.01 – 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาขึ้น เชน เวลาที่ใชในการเรงความเร็วจาก 0
RPM ไปสูความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) เลือกเวลา
เปลี่ยนความเร็วขาขึ้น เชน กระแสเอาทพุทไมเกินขีดจํากัดกระแสใน
พารามิเตอร 4-18 ระหวางการเพิ่ม คา 0.00 จะตรงกับ 0.01 วินาที ใน
โหมดความเร็ว ดูเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลงในพารามิเตอร 3-72

พารามิ เตอร. 3− 71 =
tacc s x nM, N (พารามิ เตอร. 1− 25) RPM

Δ ref RPM

3-72  เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง ชุด 4

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.01 – 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง เชน เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลงจาก
ความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (พารามิเตอร 1-25) ถึง 0 RPM เลือกเวลา
ท่ีใชในการลดความเร็ว เชนเม่ือไมมีแรงดันเกินเกิดขึ้นในอินเวอรเตอร
เนื่องจากการทํางานคืนพลังงานกลับของมอเตอร และเชนเมื่อกระแสที่
กําหนดขึ้นไมเกินขีดจํากัดกระแสที่ต้ังในพารามิเตอร 4-18 คา 0.00
ตรงกับ 0.01 วนิาทีในโหมดความเร็ว ดูเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง ใน
พารามิเตอร 3-71
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พารามิ เตอร. 3− 72 =
tdec s x nM, N (พารามิ เตอร. 1− 25) RPM

Δ ref RPM

3-75  อตัราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S 4 ขณะเรง สตารท

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-71) ท่ีแรงบิดการเรงจะเพ่ิมขึ้น คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

3-76  อตัราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S 4 ขณะเรง ส้ินสุด

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็ว (พารา
มิเตอร 3-71) ท่ีแรงบิดการเรงจะลดลง คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

3-77  อตัราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S 4 ขณะลด สตารท

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็วลง (พารา
มิเตอร 3-72) ท่ีแรงบิดการชะลอเพิ่มขึ้น คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

3-78  อตัราสวนการเปลี่ยนความเร็วแบบตัว S 4 ขณะลด ส้ินสุด

พิสัย: หนาที่:

50%* [1 - 99%] ปอนอัตราสวนของเวลาทั้งหมดสําหรับการเปลี่ยนความเร็วลง (พารา
มิเตอร 3-72) ท่ีแรงบิดการชะลอลดลง คาเปอรเซ็นตท่ีมากกวา หมาย
ถึงสามารถชดเชยการกระตุกไดดีกวา และเทานั้นลดการกระตุกของ
แรงบิดลง ในการใชงาน

2.6.8. 3-8* การเปลี่ยนความเร็วแบบอื่น

กําหนดคาพารามิเตอรสําหรับการเปลี่ยนความเร็วแบบพิเศษ เชน Jog หรือการหยุดทันที

3-80  เวลาเปลี่ยนความเร็วแบบ Jog

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.01 – 3600.00 s] ปอนเวลาที่ใชในการเพิ่มความเร็ว jog เชน เวลาท่ีใชในการลดความเร็ว
จาก 0 RPM ไปสูความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด nM,N (ท่ีต้ังในพารามิเตอร
1-25 ความเร็วรอบมอเตอรท่ีพิกัด) ดูใหแนใจวากระแสเอาทพุทรีโซ
แนนซท่ีจําเปนสําหรับเวลาเปลี่ยนความเร็ว jog ท่ีระบุ ไมเกินขีดจํากัด
กระแสในพารามิเตอร 4-18 เวลาเปลี่ยนความเร็ว jog เร่ิมตนเม่ือมีการ
ทํางานของสัญญาณ jog ผานแผงควบคุม อินพุทดิจิตอลท่ีเลือก หรือ
พอรตการสื่อสารอนกุรม
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พารามิ เตอร. 3− 80 =
t jog s x nM, N (พารามิ เตอร. 1− 25) RPM
Δ บัน ทึก ความเร็ว (พารามิ เตอร. 3 − 19) RPM

3-81  เวลาเปลี่ยนความเร็วแบบหยุดดวน

พิสัย: หนาที่:

3 s* [0.01 – 3600.00 s] ปอนเวลาเปลี่ยนความเร็วแบบหยุดดวน เชน เวลาชะลอจากความเร็ว
มอเตอรท่ีพิกัด ไปจนถึง 0 RPM ดูใหแนใจวาไมมีแรงดันเกินในอินเวอร
เตอร อันเนื่องมาจากการสรางพลังงานยอนกลับของมอเตอร ท่ีจําเปน
เพ่ือใหไดรับเวลาลดความเร็วท่ีกําหนด ดูใหแนใจวากระแสที่สรางขึ้นท่ี
จําเปนเพื่อใหไดรับเวลาลดความเร็วที่กําหนดไมเกินขีดจํากัดกระแส
(ท่ีต้ังในพารามิเตอร 4-18) การหยุดดวนจะทํางานไดโดยสัญญาณใน
อินพุทดิจิตอลท่ีต้ังเลือกไว หรือผานพอรตสื่อสารแบบอนกุรม

พารามิ เตอร. 3− 81 =
tQstop s x nM, N (พารามิ เตอร. 1− 25) RPM

Δ jog ref (พารามิ เตอร. 3 − 19) RPM
2.6.9. 3-9* ดิจติอลโพเทนทิโอมิเตอร

ฟงกชันโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตอลชวยใหผูใชสามารถเพิ่มหรือลดคาอางอิงแทจริง โดยการปรับการตั้ง
คาดิจิตอลอินพุทโดยใชฟงกชัน เพ่ิม, ลด หรือ ลบ เมื่อตองการใชฟงกชันนี้ ตองมีอยางนอย หนึง่อินพุทดิจิต
อลจะตองต้ังคาเปน เพ่ิม หรือ ลด
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3-90  ขนาดของขั้น

พิสัย: หนาที่:

0.10%* [0.01 - 200.00%] ปอนขนาดการเพิ่มท่ีจําเปนสําหรับ INCREASE/DECREASE (เพ่ิม/ลด)
เปนเปอรเซ็นตของความเร็วพิกัด ท่ีต้ังในพารามิเตอร 1-25 หากเปดใช
งาน INCREASE / DECREASE (เพ่ิม/ลด) คาอางอิงผลลัพธจะถูก
เพ่ิม/ลดตามปริมาณท่ีต้ังในพารามิเตอรนี้

3-91  เวลาเปลี่ยนความเร็ว

พิสัย: หนาที่:

1.00 s* [0.000 – 3600.00 s] ปอนความเร็วเพิ่ม/ลด เชน เวลาสําหรับการปรับของคาอางอิงจาก 0%
ถึง 100% ของฟงกชันโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตอลท่ีระบุ
(INCREASE (เพ่ิม), DECREASE (ลด) หรือ CLEAR (ลาง))
หาก เพ่ิม/ลด ถูกเปดใชนานกวาระยะหนวงเวลาเพิ่ม/ลดความเร็วที่ระบุ
ไวในพารามิเตอร 3-95 คาอางอิงท่ีแทจริงจะเพิ่ม/ลด ตามเวลาเปลี่ยน
ความเร็วนี้ เวลาเปลี่ยนความเร็วถูกระบุเปนเวลาที่ใชเพ่ือปรับคาอางอิง
ตามขนาดขั้นที่ระบุในพารามิเตอร 3-90 ขนาดขั้น

3-92  การเรียกคืนกําลัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ปด รีเซ็ตคาอางอิงโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตอลไปที่ 0% หลังจากเปด
เคร่ือง

[1] เปด เรียกคืนคาอางอิงโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตอลลาสุดหลังจากเปด
เคร่ือง

3-93  ขีดจํากัดสูงสุด

พิสัย: หนาที่:

100%* [-200 - 200 %] ต้ังคาที่ยินยอมไดสูงสุดสําหรับคาอางอิงผลลัพธ แนะนําใหใชหาก
ดิจิตัลโพเทนชิโอใชสําหรับการปรับคาอางอิงผลลัพธแบบละเอียดเทา
นั้น
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3-94  ขีดจํากัดต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:

-100%* [-200 - 200 %] ต้ังคาที่ยินยอมไดตํ่าสุดสําหรับคาอางอิงผลลัพธ แนะนําใหใชหาก
ดิจิตัลโพเทนชิโอใชสําหรับการปรับคาอางอิงผลลัพธแบบละเอียดเทา
นั้น

3-95  หนวงเวลาเปลี่ยนความเร็ว

พิสัย: หนาที่:

1,000 s* [0.000 – 3600.00 s] ปอนคาหนวงเวลาที่จําเปนจากการทํางานของฟงกชันโพเทนชิโอ
มิเตอรแบบดิจิตัล จนกวาตัวแปลงความถี่จะเร่ิมเปล่ียนความเร็วตามคา
อางอิง หากตั้งคาหนวงเวลาไวท่ี 0 ms การเปลี่ยนความเร็วจะเร่ิมขึ้นใน
ทันทีท่ี INCREASE / DECREASE (เพ่ิม/ลด) ถูกใชงาน ดูเพ่ิมเติมท่ี
พารามิเตอร 3-91 เวลาเปลี่ยนความเร็ว
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2.7. พารามิเตอร: ขีดจํากัด/คําเตือน

2.7.1. 4-** ขดีจํากดั / การเตือน 

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบขีดจํากัดและการเตือน

2.7.2. 4-1* ขดีจํากดัของมอเตอร

ระบุขีดจํากัดแรงบิด กระแส และความเร็วสําหรับมอเตอร และปฏิกริยาของตัวแปลงความถี่เม่ือเกินขีดจํากัด
ขีดจํากัดอาจทําใหเกิดขอความขึ้นที่จอแสดงผล คําเตือนมักจะทําใหเกิดขอความขึ้นที่จอแสดงผลหรือท่ี
ฟลดบัส ฟงกชันการตรวจสอบอาจเปนจุดเร่ิมคําเตือนหรือการตัดการทํางาน ซึ่งตัวแปลงความถี่จะหยุดและ
สรางขอความสัญญาณเตือน

4-10  ทิศทางการหมุนของมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกทิศทางความเร็วมอเตอรท่ีตองการ ใชพารามิเตอรนี้เพ่ือปองกัน
การกลับทิศทางที่ไมตองการ เมื่อพารามิเตอร 1-00 โหมดการกําหนด
รูปแบบ ถูกต้ังไวท่ีกระบวนการ [3], พารามิเตอร 4-10 จะถูกต้ังไวท่ี
ตามเข็มนาฬิกา [0] ตามคามาตรฐาน การตั้งคาในพารามิเตอร 4-10 ไม
ไดจํากัดตัวเลือกสําหรับการตั้งคา พารามิเตอร 4-13
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

[0] * ตามเข็มนาฬิกา

[1] ทวนเข็มนาฬิกา

[2] ท้ังสองทิศทาง

4-11  ขดีจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร [RPM]

พิสัย: หนาที่:

0 RPM* [0 - พารามิเตอร 4-13] ปอนขีดจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร ขีดจํากัดความเร็วต่ําของ
มอเตอรสามารถตั้งใหตรงกับความเร็วมอเตอรขั้นต่ําท่ีผูผลิตแนะนํา ขีด
จํากัดความเร็วต่ําของมอเตอรตองไมเกินการตั้งคาในพารามิเตอร 4-13
ขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร [RPM]

4-12  ขดีจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร [Hz]

พิสัย: หนาที่:

0 Hz* [0 - พารามิเตอร 4-14] ปอนขีดจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร ขีดจํากัดความเร็วต่ําของ
มอเตอร สามารถตั้งใหตรงกับความถี่เอาทพุทต่ําสุดของเพลามอเตอร
ขีดจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร ตองไมเกินการตั้งคาในพารามิเตอร
4-14 ขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร [Hz]

4-13  ขดีจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร [RPM]

พิสัย: หนาที่:

3600
RPM

[พารามิเตอร 4-11 -
60,000]

ปอนขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร ขีดจํากัดความเร็วสูงของ
มอเตอรสามารถตั้งใหตรงกับความเร็วสูงของเพลามอเตอรสุดท่ีผูผลิต
แนะนํา ขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอรตองไมเกินการตั้งคาในพารา
มิเตอร 4-11 ขีดจํากัดความเร็วต่ําของมอเตอร [RPM]
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โนตสําหรับผูอาน
ความถ่ีเอาทพุทสูงสุดไมสามารถเกิน 10% ความถี่การสลับของอินเวอรเตอร (พารามิเตอร
14-01)

4-14  ขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร [Hz]

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ*

[0- 1000 Hz] ปอนขีดจํากัดความเร็วสูงของมอเตอร ขีดจํากัดสูงสําหรับความเร็ว
มอเตอรสามารถตั้งใหตรงกับความถ่ีสูงสุดของเพลามอเตอรท่ีแนะนาํ
โดยผูผลิต ขีดจํากัดสูงสุดสําหรับความเร็วมอเตอรตองไมเกินการตั้งคา
ในพารามิเตอร 4-12 ขีดจํากัดตํ่าสุดสําหรับความเร็วมอเตอร [Hz]
เฉพาะพารามิเตอร 4-11 หรือ 4-12 จะแสดงผลโดยขึ้นอยูกับพารา
มิเตอรอ่ืนที่ต้ังคาในเมนูหลัก และขึ้นอยูกับคามาตรฐานจากโรงงาน
ตามตําแหนงทางภูมิศาสตรบนโลก

โนตสําหรับผูอาน
ความถ่ีเอาทพุทสูงสุดไมสามารถเกิน 10% ความถี่การสลับของอินเวอรเตอร (พารามิเตอร
14-01)

4-16  โหมดขีดจํากัดของแรงบิดของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

160.0 %
*

[0.0 - ขีดจํากัดผันแปร
%]

ต้ังขีดจํากัดของแรงบิดสําหรับการทํางานของมอเตอร ขีดจํากัดของ
แรงบิดจะใชในชวงความเร็วจนถึงความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด (พารา
มิเตอร 1-25) เพ่ือปองกันไมใหมอเตอรไปถึงแรงบิดหยุดกลางคัน คา
มาตรฐานที่ตั้งจากโรงงานจะเทากับ 1.6 x แรงบิดมอเตอรท่ีพิกัด (คาท่ี
คํานวณได) หากการตั้งคาในพารามิเตอร 1-00 ถึงพารามิเตอร 1-26
ถูกเปล่ียน พารามิเตอร 4-16 ถึง 4-18 จะไมรีเซ็ตเปนคามาตรฐานจาก
โรงงานโดยอัตโนมัติ

การเปลี่ยนพารามิเตอร 4-16 โหมดขีดจํากัดของแรงบิดของมอเตอร เมื่อพารามิเตอร 1-00 ต้ัง
คาเปน ความเร็วสําหรับวงรอบเปด [0], พารามิเตอร 1-66 กระแสต่ําสุดท่ีความเร็วต่ํา จะไดรับ
การปรับใหมโดยอัตโนมัติ
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4-17  โหมดขีดจํากัดของแรงบิดของเจนเนอเรเตอร

พิสัย: หนาที่:

100.0 %
*

[0.0 - ขีดจํากัดผันแปร
%]

ต้ังขีดจํากัดของแรงบิดสําหรับการทํางานในโหมดขีดจํากัดของแรงบิด
ของเจนเนอเรเตอร ขีดจํากัดของแรงบิดจะใชงานในชวงความเร็วจนถึง
ความเร็วมอเตอรท่ีพิกัด (พารามิเตอร 1-25) ดูรายละเอียดเพ่ิมเติมใน
ภาพประกอบสําหรับพารามิเตอร 4-16 รวมท้ังพารามิเตอร 14-25

4-18  ขีดจํากัดกระแส

พิสัย: หนาที่:

160.0 %
*

[0.0 - ขีดจํากัดผันแปร
%]

ต้ังขีดจํากัดกระแสสําหรับการทํางานของมอเตอร เพ่ือปองกันไมให
มอเตอรไปถึงแรงบิดหยุดกลางคัน คามาตรฐานที่ต้ังจากโรงงานจะเทา
กับ 1.6 x แรงบิดมอเตอรท่ีพิกัด (คาที่คํานวณได) หากการตั้งคาใน
พารามิเตอร 1-00 ถึงพารามิเตอร 1-26 ถูกเปลี่ยน พารามิเตอร 4-16
ถึงพารามิเตอร 4-18 จะไมรีเซ็ตเปนคามาตรฐานจากโรงงานโดย
อัตโนมัติ
เมื่อตองการไดแรงบิดเอาทพุทสูงสุดและปองกันมอเตอรจากการหยุด
กลางคันขอแนะนําวา ไมควรตั้งคาพารามิเตอร 4-18 ใหตํ่ากวาพารา
มิเตอร 4-16 และ 4-17 (ขีดจํากัดของแรงบิด)

4-19  ความถี่เอาทพุทสูงสุด

พิสัย: หนาที่:

132.0
Hz*

[0.0- 1000.0 Hz] กําหนดขีดจํากัดสุดทายในความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่ เพ่ือ
ปรับปรุงความปลอดภัยในการประยุกตใชงานที่คุณตองการหลีกเล่ียง
การเกิดความเร็วสูงเกินโดยไมตั้งใจ ขีดจํากัดนี้เปนคาสุดทายในการ
กําหนดรูปแบบทั้งหมด (ไมขึ้นอยูกับการตั้งคาในพารามิเตอร 1-00)

โนตสําหรับผูอาน
ความถี่เอาทพุทสูงสุดไมสามารถเกิน 10% ความถี่การสลับของอินเวอรเตอร (พารามิเตอร
14-01)

พารามิเตอร 4-19 ไมสามารถปรับไดขณะท่ีมอเตอรกําลังทํางาน

4-20  ตัวเลือกของแหลงที่เปนตัวประกอบของขีดจํากัดของแรงบิด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกอินพุทอนาล็อกสําหรับการสเกลการตั้งคาในพารามิเตอร 4-16
และ 4-17 จาก 0% ถึง100% (หรือผกผัน) ระดับของสัญญาณที่สอด
คลองกับ 0% และ 100% จะถูกระบุในการสเกลของอินพุทอนาล็อก
เชน กลุมพารามิเตอร 6-1* พารามิเตอรนี้จะทํางานเม่ือพารามิเตอร
1-00 โหมดการกําหนดรูปแบบ อยูใน Sความเร็วสําหรับวงรอบเปด
หรือ ความเร็วสําหรับวงรอบปดเทานั้น

[0] * ไมมีการทํางาน

[2] อินพุทอนาล็อก 53

[4] อินพุทอนาล็อก 53 ผก
ผัน

[6] อินพุทอนาล็อก 54

[8] อินพุทอนาล็อก 54 ผก
ผัน

[10] อินพุทอนาล็อก X30-11
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[12] อินพุทอนาล็อก X30-11
ผกผัน

[14] อินพุทอนาล็อก X30-12

[16] อินพุทอนาล็อก X30-12
ผกผัน

4-21  ตัวเลือกของแหลงตัวประกอบขีดจํากัดของแรงบิด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกอินพุทอนาล็อกสําหรับการสเกลการตั้งคาในพารามิเตอร 4-19
จาก 0% ถึง100% (หรือผกผัน) ระดับของสัญญาณที่สอดคลองกับ
0% และ 100% จะถูกระบุในการสเกลของอินพุทอนาล็อก เชน กลุม
พารามิเตอร 6-1* พารามิเตอรนีจ้ะทํางานเมื่อพารามิเตอร 1-00 โหมด
การกําหนดรูปแบบ อยูใน โหมดแรงบิดเทานั้น

[0] * ไมมีการทํางาน

[2] อินพุทอนาล็อก 53

[4] อินพุทอนาล็อก 53 ผก
ผัน

[6] อินพุทอนาล็อก 54

[8] อินพุทอนาล็อก 54 ผก
ผัน

[10] อินพุทอนาล็อก X30-11

[12] อินพุทอนาล็อก X30-11
ผกผัน

[14] อินพุทอนาล็อก X30-12

[16] อินพุทอนาล็อก X30-12
ผกผัน

2.7.3. 4-3* การตรวจสอบคาปอนกลับจากมอเตอร

กลุมพารามิเตอรนีร้วมถึงการตั้งคาสําหรับการตรวจสอบและการจัดการของอุปกรณคาปอนกลับจากมอเตอร
เชน เอ็นโคดเดอรและรีโซลเวอร

4-30  ฟงกชนัไมพบคาปอนกลับจากมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกการตอบสนองของตัวแปลงความถี่ท่ีควรจะดําเนินการในกรณีท่ี
ตรวจพบฟอลตของคาปอนกลับ การดําเนินการที่เลือกจะทํางานเมื่อ
สัญญาณคาปอนกลับแตกตางกับสัญญาณเอาทพุทมากกวาคาที่ระบุ
ในพารามิเตอร 4-31 ระหวางเวลาที่ต้ังในพารามิเตอร 4-32

[0] ยกเลิกการใช

[1] การเตือน

[2] * ตัดการทํางาน

4-31  ความเร็วคาปอนกลับจากมอเตอรผิดพลาด

พิสัย: หนาที่:

300
RPM*

[1-600 RPM] เลือกขอผิดพลาดของความเร็วที่ติดตามสูงสุดท่ีอนุญาตจากการ
คํานวณและความเร็วหมุนของเพลาที่แทจริง

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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4-32  หมดเวลาไมพบคาปอนกลับจากมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

0.05 s* [0.00 - 60.00 sec] ต้ังคาหมดเวลาท่ีอนุญาตใหความเร็วผิดพลาดเกินไปจากคาที่ตั้งใน
พารามิเตอร 4-31

2.7.4. 4-5* การเตือนท่ีปรับได

ระบุขีดจํากัดท่ีจะใหมีการเตือนเกิดขึ้นที่สามารถปรับได สําหรับกระแส ความเร็ว คาอางอิง และคาปอนกลับ
แสดงคําเตือนบนจอแสดงผล เอาทพุทที่ต้ังโปรแกรมไว หรือบัสอนุกรม

แสดงคําเตือนบนจอแสดงผล เอาทพุทที่ต้ังโปรแกรมไว หรือบัสอนุกรม

4-50  การเตือนกระแสต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.00 A* [0.00 - พารามิเตอร
4-51]

ปอนคา ILOW เมื่อกระแสของมอเตอรตํ่ากวาขีดจํากัดนี้ หนาจอจะขึ้น
คา กระแสต่ํา สามารถตั้งโปรแกรมเอาทพุทสัญญาณ เพ่ือสราง
สัญญาณสถานะบนขั้วตอ 27 หรือ 29 รวมท้ังบนเอาทพุทรีเลย 01
หรือ 02 โปรดดูจากภาพรางในสวนนี้

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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4-51  การเตือนกระแสสูง

พิสัย: หนาที่:

พารา
มิเตอร
16-37
A*

[พารามิเตอร 4-50 -
พารามิเตอร 16-37]

ปอนคา I HIGH เมื่อกระแสของมอเตอรสูงเกินกวาขีดจํากัดนี้ หนาจอจะ
ขึ้นคา กระแสสูง สามารถตั้งโปรแกรมเอาทพุทสัญญาณ เพ่ือสราง
สัญญาณสถานะบนขั้วตอ 27 หรือ 29 รวมท้ังบนเอาทพุทรีเลย 01
หรือ 02 โปรดดูจากภาพรางในสวนนี้

4-52  การเตือนความเร็วต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0 RPM* [0 - พารามิเตอร 4-13] ปอนคา nLOW เม่ือความเร็วมอเตอรต่ําเกินกวาขีดจํากัดนี้ หนาจอจะขึ้น
คา ความเร็วต่ํา สามารถตั้งโปรแกรมเอาทพุทสัญญาณ เพ่ือสราง
สัญญาณสถานะบนขั้วตอ 27 หรือ 29 (เฉพาะ FC 302)รวมทั้งบน
เอาทพุทรีเลย 01 หรือ 02 (เฉพาะ FC 302)

4-53  การเตือนความเร็วสูง

พิสัย: หนาที่:

พารา
มิเตอร
4-13
RPM*

[พารามิเตอร 4-52 -
พารามิเตอร 4-13]

ปอนคา nHIGH เมื่อความเร็วมอเตอรสูงเกินกวาขีดจํากัดนี้ หนาจอจะขึ้น
คา ความเร็วสูง สามารถตั้งโปรแกรมเอาทพุทสัญญาณ เพ่ือสราง
สัญญาณสถานะบนขั้วตอ 27 หรือ 29 รวมท้ังบนเอาทพุทรีเลย 01
หรือ 02 ใหต้ังขีดจํากัดสัญญาณดานบนของความเร็วมอเตอร nHIGH

ภายในชวงการทํางานปกติของตัวแปลงความถี่ โปรดดูจากภาพรางใน
สวนนี้

4-54  การเตือนคาอางอิงต่ํา

พิสัย: หนาที่:

-999999
.999*

[-999999.999 - พารา
มิเตอร 4-55]

ปอนขีดจํากัดคาอางอิงดานต่ํากวา เม่ือคาอางอิงท่ีแทจริงมีคาต่ํากวา
ขีดจํากัดนี้ หนาจอจะแสดงผล คาอางอิงตํ่า สามารถตั้งโปรแกรมให
เอาทพุทสัญญาณสรางสัญญาณสถานะบนขั้วตอ 27 หรือ 29 รวมทั้ง
บนเอาทพุทรีเลย 01 หรือ 02

4-55  การเตือนคาอางอิงสูง

พิสัย: หนาที่:

999999.
999*

[พารามิเตอร 4-54 -
999999.999]

ปอนขีดจํากัดคาอางอิงดานสูงกวา เมื่อคาอางอิงท่ีแทจริงมีคาสูงเกิน
กวาขีดจํากัดนี้ หนาจอจะแสดงผล Ref High (คาอางอิงสูง) สามารถตั้ง
โปรแกรมใหเอาทพุทสัญญาณสรางสัญญาณสถานะบนขั้วตอ 27 หรือ
29 รวมท้ังบนเอาทพุทรีเลย 01 หรือ 02

4-56  การเตือนคาปอนกลับต่ํา

พิสัย: หนาที่:

-999999
.999*

[-999999.999 - พารา
มิเตอร 4-57]

ปอนขีดจํากัดคาปอนกลับดานต่ํา เมื่อคาปอนกลับมีคาต่ํากวาขีดจํากัด
นี้ หนาจอจะแสดงผล คาปอนกลับต่ํา สามารถตั้งโปรแกรมให
เอาทพุทสัญญาณสรางสัญญาณสถานะบนขั้วตอ 27 หรือ 29 รวมทั้ง
บนเอาทพุทรีเลย 01 หรือ 02

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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4-57  การเตือนคาปอนกลับสูง

พิสัย: หนาที่:

999999.
999*

[พารามิเตอร 4-56 -
999999.999]

ปอนขีดจํากัดคาปอนกลับดานสูงกวา เมื่อคาปอนกลับมีคาสูงเกินกวา
ขีดจํากัดนี้ หนาจอจะแสดงผล Feedb High (คาปอนกลับสูง) สามารถ
ต้ังโปรแกรมใหเอาทพุทสัญญาณสรางสัญญาณสถานะบนขั้วตอ 27
หรือ 29 รวมท้ังบนเอาทพุทรีเลย 01 หรือ 02

4-58   ฟงกชนัเฟสมอเตอรหายไป

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ปด แสดงสัญญาณเตือนในเหตุการณท่ีเฟสมอเตอรหายไป

[1] * เปด ไมแสดงสัญญาณเตือนในเหตุการณท่ีเฟสมอเตอรหายไป อยางไรก็
ตาม หากมอเตอรทํางานเพียงแค 2 เฟส มอเตอรอาจไดรับความเสีย
หาย/ความรอนเกิน ดังนั้น ขอแนะนําอยางจริงจังใหคงการตั้งคา เปด

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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2.7.5. 4-6* บายพาสความเร็ว

ระบุยานการขามความเร็วสําหรับการเพ่ิม/ลดคววามเร็ว
บางระบบกําหนดใหหลีกเลี่ยงความถี่หรือความเร็วเอาทพุทบางคา เนื่องจากปญหาการรีโซแนนซในระบบ
ชวงความเร็วหรือความถี่สูงสุดสี่แบบจะสามารถหลีกเล่ียงได

4-60  บายพาสความเร็วจาก [RPM]

อารเรย [4]

4-60  บายพาสความเร็วจาก [RPM]

พิสัย: หนาที่:

0 RPM* [0 - พารามิเตอร 4-13] บางระบบกําหนดใหหลีกเลี่ยงความเร็วเอาทพุทบางคา เนือ่งจาก
ปญหาการรีโซแนนซในระบบ ปอนขีดจํากัดดานต่ําของความเร็วที่จะ
หลีกเลี่ยง

4-61  บายพาสความเร็วจาก [Hz]

อารเรย [4]

0 Hz* [0 – พารามิเตอร 4-14
Hz]

บางระบบกําหนดใหหลีกเลี่ยงความเร็วเอาทพุทบางคา เนือ่งจาก
ปญหาการรีโซแนนซในระบบ ปอนขีดจํากัดดานต่ําของความเร็วที่จะ
หลีกเลี่ยง

4-62  บายพาสความเร็วถึง [RPM]

อารเรย [4]

0 RPM* [0 - พารามิเตอร 4-13] บางระบบกําหนดใหหลีกเลี่ยงความเร็วเอาทพุทบางคา เนือ่งจาก
ปญหาการรีโซแนนซในระบบ ปอนขีดจํากัดดานบนของความเร็วที่จะ
หลีกเลี่ยง

4-63  บายพาสความเร็วถึง [Hz]

อารเรย [4]

0 Hz* [0 - พารามิเตอร 4-14] บางระบบกําหนดใหหลีกเลี่ยงความเร็วเอาทพุทบางคา เนือ่งจาก
ปญหาการรีโซแนนซในระบบ ปอนขีดจํากัดดานบนของความเร็วที่จะ
หลีกเลี่ยง

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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2.8. พารามิเตอร: ดิจิตอลขาเขา/ขาออก

2.8.1. 5-** อินพุท/เอาทพุทดิจิตัล

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาอินพุทและเอาทพุทดิจิตัล

2.8.2. 5-0* โหมด I/O ดิจิตัล

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบโหมด IO NPN/PNP และต้ังตา IO เปนอินพุทหรือเอาทพุท

5-00  โหมด I/O ดิจิตัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

อินพุทดิจิตัลและเอาทพุทดิจิตัลสามารถตั้งโปรแกรมลวงหนาเพื่อรอง
รับการทํางานในระบบ PNP หรือ NPN

[0] * PNP การกระทําบนพัลสท่ีมีทิศทางเปนบวก(↕) ระบบ PNP จะถูกดึงลงไป
ยัง GND

[1] NPN การกระทําบนพัลสท่ีมีทิศทางเปนลบ(↕) ระบบ NPN จะถูกดึงสูงถึง +
24 V ภายในตัวแปลงความถี่

โนตสําหรับผูอาน
ในขณะที่เปล่ียนพารามิเตอรนี้ จะตองปดแลวเปดเคร่ืองใหมกอนพารามิเตอรท่ีเปลี่ยนจะทํา
งาน

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

5-01  ขั้วตอ 27 โหมด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * อินพุท กําหนดขั้วตอ 27 เปนอินพุทดิจิตัล

[1] เอาทพุท กําหนดขั้วตอ 27 เปนเอาทพุทดิจิตัล

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปล่ียนในขณะที่
มอเตอรกําลังทํางาน

5-02  ขั้วตอ 29 โหมด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * อินพุท กําหนดขั้วตอ 29 เปนอินพุทดิจิตัล

[1] เอาทพุท กําหนดขั้วตอ 29 เปนเอาทพุทดิจิตัล

พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

2.8.3. 5-1* อินพุทดิจติัล

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการทํางานอินพุทสําหรับขั้วตออินพุท
อินพุทดิจิตัลถูกใชในการเลือกฟงกชันการทํางานที่หลากหลายในตัวแปลงความถี่ อินพุ
ทดิจิตัลทุกตัวสามารถตั้งคาใหเปนฟงกชันการทํางานดังตอไปนี้:
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ฟงกชันอินพทุดิจิตัล เลือก ขัว้ตอ
ไมใชงาน [0] ทัง้หมด *ข้ัวตอ 32, 33
รีเซ็ต [1] ทัง้หมด
ลื่นไหล ผกผนั [2] ทัง้หมด *ข้ัวตอ 27
ลื่นไหลและรีเซ็ตผกผัน [3] ทัง้หมด
หยุดดวนผกผนั [4] ทัง้หมด
เบรคดวยกระแสตรงตรงผกผนั [5] ทัง้หมด
หยุดผกผนั [6] ทัง้หมด
สตารท [8] ทัง้หมด *ข้ัวตอ 18
สตารทคาง [9] ทัง้หมด
กลับทิศทาง [10] ทัง้หมด *ข้ัวตอ 19
สตารทกลับทศิ [11] ทัง้หมด
ใชสตารทไปหนา [12] ทัง้หมด
ใชสตารทกลับทิศ [13] ทัง้หมด
Jog [14] ทัง้หมด *ข้ัวตอ 29
คาอางอิงทีต่ั้งลวงหนาเปด [15] ทัง้หมด
คาอางองิตั้งลวงหนาบติ 0 [16] ทัง้หมด
คาอางองิตั้งลวงหนาบติ 1 [17] ทัง้หมด
คาอางองิตั้งลวงหนาบติ 2 [18] ทัง้หมด
ล็อกคางคาอางองิ [19] ทัง้หมด
ล็อกคางเอาทพทุ [20] ทัง้หมด
ความเร็วเพิม่ [21] ทัง้หมด
ความเร็วลด [22] ทัง้หมด
เลือกชุดคําสั่งบติ 0 [23] ทัง้หมด
เลือกชุดคําสั่งบติ 1 [24] ทัง้หมด
หยุดผกผนัอยางแมนยาํ [26] 18, 19
สตารท, หยดุอยางแมนยํา [27] 18, 19
กวดตาม [28] ทัง้หมด
ชะลอความเร็ว [29] ทัง้หมด
อินพุทตัวนบั [30] 29, 33
อินพุทพลัส [32] 29, 33
เปลี่ยนความเร็วบิต 0 [34] ทัง้หมด
เปลี่ยนความเร็วบิต 1 [35] ทัง้หมด
ความลมเหลวแบบผกผันของแหลงจายไฟหลัก [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
ตัวนบั A (ขึน้) [60] 29, 33
ตัวนบั A (ลง) [61] 29, 33
รีเซ็ตตัวนบั A [62] ทัง้หมด
ตัวนบั B (ขึน้) [63] 29, 33
ตัวนบั B (ลง) [64] 29, 33
รีเซ็ตตัวนบั B [65] ทัง้หมด
คาปอนกลับ เบรคเชิงกล [70] ทัง้หมด
คาปอนกลับ เบรคเชิงกล กระแสที่ลดพิกดั [71] ทัง้หมด
การด PTC 1 [80] ทัง้หมด

ท้ังหมด = ขั้วตอ 18, 19, 27, 29, 32, 33, X30/2, X30/3, X30/4. X30/ เปนขั้วบน MCB 101
รีเลย 29 จะมีเฉพาะใน FC 302

ฟงกชันจะถูกกําหนดใหใชกับอินพุทดิจิตัลเพียงอินพุทเดียวเทานั้น ตามท่ีระบุไวในพารามิเตอรท่ีเก่ียวของ

อินพุทดิจิตัลท้ังหมดสามารถตั้งโปรแกรมเพื่อทํางานเหลานี้:

[0] ไมใชงาน ไมมีการตอบสนองตอสัญญาณท่ีสงไปยังขั้วตอ

[1] รีเซ็ต รีเซ็ตตัวแปลงความถี่หลังจากตัดการทํางาน/สัญญาณเตือน สัญญาณ
เตือนบางสวนไมสามารถรีเซ็ตได

[2] ล่ืนไหล ผกผัน (อินพุทดิจิตัล 27 คามาตรฐานจากโรงงาน) หยุดแบบลื่นไหล,
อินพุทผกผัน (NC) ตัวแปลงความถี่ปลอยมอเตอรใหทํางานในโหมด
อิสระ ตรรกะ ’0’ => หยุดแบบลื่นไหล

[3] ล่ืนไหลและรีเซ็ตผกผัน รีเซ็ตและการหยดุแบบลื่นไหล อินพุทผกผัน (NC) ปลอยมอเตอรให
หมุนตัวเปลาและรีเซ็ตชุดขับ ตรรกะ ’0’ => หยุดแบบลื่นไหลและรีเซ็ต

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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[4] หยุดดวนผกผัน อินพุทผกผัน (NC) สรางการหยุดท่ีตรงกับเวลาเปลี่ยนความเร็วสําหรับ
การหยุดดวน ท่ีต้ังในพารามิเตอร 3-81 เม่ือมอเตอรหยุดหมุนเพลาจะ
อยูในโหมดหมุนตัวเปลา ตรรกะ ’0’ => หยุดดวน

[5] เบรคดวยกระแสตรงตรง
ผกผัน

อินพุทผกผันสําหรับการเบรคกระแสตรง (NC) หยุดมอเตอรโดยสงไฟ
ฟากระแสตรงไปยังมอเตอรเปนชวงระยะเวลาหนึ่ง ดูพารามิเตอร 2-01
ถึงพารามิเตอร 2-03 ฟงกชันนีจ้ะทํางานเฉพาะในกรณีท่ีคาในพารา
มิเตอร 2-02 แตกตางจาก 0 ตรรกะ ’0’ => การเบรคกระแสตรง

[6] หยุดผกผัน ฟงกชันการหยุดผกผัน สรางการทํางานการหยุดเมื่อขั้วตอท่ีเลือก
เปล่ียนจากระดับตรรกะ ’1’ ไปยัง ’0’ ดําเนนิการหยุดตามเวลาเปลี่ยน
ความเร็วที่เลือกไว (พารามิเตอร 3-42, พารามิเตอร 3-52, พารา
มิเตอร 3-62, พารามิเตอร 3-72)

โนตสําหรับผูอาน
เมื่อตัวแปลงความถี่อยูท่ีขีดจํากัดของแรงบิด และไดรับ
คําสั่งหยุด ตัวแปลงความถี่อาจไมหยุดดวยตัวเอง เพ่ือ
ใหแนใจวาการหยุดของตัวแปลงความถี่กําหนดรูป
แบบเอาทพุทดิจิตัลไวท่ี ขีดจํากัดของแรงบิดและหยุด
[27] และเชื่อมตอเอาทพุทดิจิตัลนี้เขากับอินพุ
ทดิจิตัลท่ีถูกกําหนดรูปแบบเปนการลื่นไหล

[8] สตารท (อินพุทดิจิตัล 18 คามาตรฐานจากโรงงาน) เลือกการสตารทสําหรับคํา
สั่งสตารท/หยุด ตรรกะ ’1’ = สตารท, ตรรกะ ’0’ = หยุด

[9] สตารทคาง มอเตอรจะเร่ิมทํางานหากจายพัลสใหเปนระยะเวลาอยางนอย 2 ms
มอเตอรจะหยุดเมื่อคุณใชการหยุดผกผัน

[10] กลับทิศทาง (อินพุทดิจิตัล 19 คามาตรฐานจากโรงงาน) เปล่ียนทิศทางการหมุน
ของเพลามอเตอร เลือกตรรกะ "1" เพ่ือกลับทิศทาง สัญญาณที่กลับ
ทิศทางจะเปลี่ยนเฉพาะทิศทางการหมุน แตไมไดทําใหฟงกชันสตารท
ทํางาน เลือกสองทิศทางในพารามิเตอร 4-10 ทิศทางความเร็ว
มอเตอร ฟงกชันนี้ไมทํางานในกระบวนการแบบวงรอบปด

[11] สตารทกลับทิศ ใชสําหรับการสตารท/หยุด และสําหรับการกลับทิศทางบนสายเดียว
กัน ไมอนญุาตใหสงสัญญาณสตารทที่เวลาเดียวกัน

[12] ใชสตารทไปหนา หมุนเพลาของมอเตอรตามเข็มนาฬิกาเมื่อสตารท

[13] ใชสตารทกลับทิศ หมุนเพลาของมอเตอรทวนเข็มนาฬิกาเมื่อสตารท

[14] Jog (อินพุทดิจิตัล 29 คามาตรฐานจากโรงงาน) ใชเพ่ือใชงานความเร็วแบบ
เหยาะ ดูท่ีพารามเิตอร 3-11

[15] คาอางอิงท่ีต้ังลวงหนา
เปด

เปล่ียนระหวางคาอางอิงภายนอกและคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนา ในกรณี
สมมติเชนภายนอก/ตั้งลวงหนา [1] ถูกเลือกไวในพารามิเตอร 3-04
ตรรกะ '0' = คาอางอิงภายนอกจะทํางาน; ตรรกะ '1' = หนึง่ในแปดคา
อางอิงท่ีต้ังลวงหนาจะทํางาน

[16] คาอางอิงต้ังลวงหนาบิต
0

บิตต้ังลวงหนา 0,1 และ 2 ทําใหสามารถเลือกระหวางคาอางอิงท่ี
กําหนดลวงหนาแปดคา ตามตารางดานลางนี้

[17] คาอางอิงต้ังลวงหนาบิต
1

เหมือนกับบิตต้ังลวงหนา 0 [16]

[18] คาอางอิงต้ังลวงหนาบิต
2

เหมือนกับบิตต้ังลวงหนา 0 [16]
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บิตคาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 2 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 0 0 0 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 1 0 0 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 2 0 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 3 0 1 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 4 1 0 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 5 1 0 1
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 6 1 1 0
คาอางอิงท่ีตั้งไวลวงหนา 7 1 1 1

[19] ล็อกคาอางอิง ล็อกคางคาอางอิงท่ีแทจริง ท่ีเปนจุดสําหรับการใช/เงือ่นไขสําหรับการ
เพ่ิมความเร็วและลดความเร็วที่จะใชในตอนนี้ หากใชการเพิ่ม/ลด
ความเร็ว การเปลี่ยนความเร็วจะเปนไปตามการเปลี่ยนความเร็ว 2
(พารามิเตอร 3-51 และ 3-52) ในชวง 0 - พารามิเตอร 3-03 คาอางอิง
สูงสุด

[20] ล็อกคางเอาทพุท ล็อกคางคาความถี่ของมอเตอรท่ีแทจริง (Hz) ท่ีเปนจุดสําหรับการใช/
เงื่อนไขสําหรับการเพิ่มความเร็วและลดความเร็วที่จะใชในตอนนี้ หาก
ใชการเพิ่ม/ลด ความเร็ว การเปลี่ยนความเร็วจะเปนไปตามการเปลี่ยน
ความเร็ว 2 (พารามิเตอร 3-51 และ 3-52) เสมอ ในชวง 0 - พารา
มิเตอร 1-23 ความถี่ของมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน
เมื่อการล็อกคางเอาทพุททํางาน ตัวแปลงความถี่จะไม
สามารถหยุดไดโดยผานสัญญาณ “สตารท [8]” ระดับ
ตํ่า หยุดตัวแปลงความถี่ผานขั้วตอท่ีโปรแกรมเปน ล่ืน
ไหล ผกผัน [2] หรือ ล่ืนไหล รีเซ็ต ผกผัน

[21] ความเร็วเพิ่ม เลือกความเร็วเพิ่มและความเร็วลด หากตองการใชการควบ
คุมดิจิตัลของความเร็วเพิ่ม/ลด (โพเทนชิโอมิเตอรของมอเตอร) ใช
การทํางานนีโ้ดยเลือกล็อกคางคาอางอิงหรือล็อกคางเอาทพุท เมื่อ
ความเร็วเพิ่ม/ลดนอยกวา 400 msec คาอางอิงผลลัพธจะเพ่ิมขึ้น/ลด
ลง 0.1 % เมื่อความเร็วขึ้น/ลงทํางานมากกวา 400 msec คาอางอิงผล
ลัพธจะทําตามการตั้งคาทางลาดขึ้น/ลง ในพารามิเตอร 3-x1/ 3-x2

ปดเคร่ือง กวดตาม
ความเร็วไมเปลี่ยนแปลง 0 0
ลดตามคา % 1 0
เพ่ิมตามคา % 0 1
ลดตามคา % 1 1

[22] ความเร็วลด เหมือนกับความเร็วเพิ่ม [21]

[23] เลือกชุดคําสั่งบิต 0 เลือกชุดคําสั่งเลือกบิต 0 หรือเลือกชุดคําสั่งเลือกบิต 1 เพ่ือเลือก
ระหวางชุดคําสั่งหนึง่ในสี่แบบ ต้ังพารามิเตอร 0-10 ชุดคําสั่งท่ีใช เปน
ชุดคําสั่งหลายชุด

[24] เลือกชุดคําสั่งบิต 1 (อินพุทดิจิตัล 32 คามาตรฐานจากโรงงาน) เหมือนกับเลือกชุดคําสั่ง
บิต 0 [23]

[26] หยุดผกผันอยางแมนยํา ยืดเวลาของสัญญาณหยุดเพ่ือใหการหยุดดวยความเร็วแมนยํา
สงสัญญาณหยุดผกผันเมื่อฟงกชันหยุดอยางแมนยําถูกใชงานในพารา
มิเตอร 1-83 ฟงกชันหยุดอยางแมนยํา
ฟงกชันหยุดผกผันอยางแมนยําสามารถใชไดสําหรับขั้วตอ 18 หรือ 19

[27] สตารท, หยุดอยางแมน
ยํา

ใชเมื่อหยุดความเร็วอยางแมนยํา [0] ถูกเลือกในพารามิเตอร 1-83
ฟงกชันหยุดอยางแมนยํา
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[28] กวดตาม เพิ่มหรือลดคาอางอิงท่ีต้ังในพารามิเตอร 3-12

[29] ชะลอความเร็ว เหมือนกับกวดตาม [28]

[30] อินพุทตัวนับ ฟงกชันหยุดอยางแมนยําในพารามิเตอร 1-83 จะทําหนาที่เปนตัวหยุด
ตัวนับหรือตัวหยุดตัวนับที่ชดเชยความเร็วโดยมีหรือไมมีการรีเซ็ต คา
ของตัวนับตองถูกต้ังในพารามิเตอร 1-84

[32] อินพุทพัลส ใชอนกุรมของพัลสเปนคาอางอิงหรือคาปอนกลับ ทําการสเกลในกลุม
พารามิเตอร 5-5*

[34] เปล่ียนความเร็วบิต 0 ใชตัวเลือกจากหนึ่งใน 4 ของการเปลี่ยนความเร็วที่มีอยูตามตารางดาน
ลาง

[35] เปล่ียนความเร็วบิต 1 เหมือนกับบิตทางลาด 0

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

[36] ความลมเหลวแบบผก
ผันของแหลงจายไฟ
หลัก

ใชพารามิเตอร 14-10 แหลงจายไฟหลักลมเหลว สายหลักลมเหลวผก
ผันจะทํางานในกรณีของลอจิก .0.

[41] หยุดผกผันอยางแมนยํา
คาง

สงสัญญาณหยุดคางเมื่อฟงกชันหยุดอยางแมนยําถูกใชงานในพารา
มิเตอร 1-83 ฟงกชันหยุดอยางแมนยํา ฟงกชันหยุดผกผันอยางแมนยํา
คางสามารถใชไดสําหรับขั้วตอ 18 หรือ 19

[55] เพ่ิม DigiPot INCREASE (เพ่ิม) สัญญาณไปยังฟงกชันโพเทนชิโอมิเตอรแบบ
ดิจิตัลท่ีอธิบายไวในกลุมพารามิเตอร 3-9*

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

[57] ลบ DigiPot CLEAR (ลบ) คาอางอิงโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตัลท่ีอธิบายไวใน
กลุมพารามิเตอร 3-9*

[60] ตัวนับ A (ขั้วตอ 29 หรือ 33 เทานั้น) อินพุทสําหรับการนบัเพิ่มของตัวนับแบบ
SLC

[61] ตัวนับ A (ขั้วตอ 29 หรือ 33 เทานั้น) อินพุทสําหรับการนบัลงของตัวนับแบบ
SLC

[62] รีเซ็ตตัวนับ A อินพุทสําหรับการรีเซ็ตตัวนบั A

[63] ตัวนับ B (ขั้วตอ 29 หรือ 33 เทานั้น) อินพุทสําหรับการนบัเพิ่มของตัวนับแบบ
SLC

[64] ตัวนับ B (ขั้วตอ 29 หรือ 33 เทานั้น) อินพุทสําหรับการนบัลงของตัวนับแบบ
SLC
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[65] รีเซ็ตตัวนับ B อินพุทสําหรับการรีเซ็ตตัวนบั B

[70] คาปอนกลับ คาปอน
กลับเบรค

คาปอนกลับเบรคสําหรับการประยุกตใชกับการยกขึ้น

[71] คาปอนกลับ คาปอน
กลับเบรคผกผัน

คาปอนกลับเบรคผกผันสําหรับการประยุกตใชกับการชักรอก

[80] การด PTC 1 อินพุทดิจิตัลทุกตัวสามารถตั้งคาใหเปน การด PTC 1 [80] อยางไรก็
ตามมเีพียงอินพุทดิจิตัลเดียวเทานั้นที่จะตองต้ังใหเปนตัวเลือกนี้

5-10  ขั้วตอ 18 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[8] * สตารท เลือกฟงกชันจากชวงอินพุทดิจิตัลท่ีมี

5-11  ขั้วตอ 19 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[10] * กลับทิศทาง เลือกฟงกชันจากชวงอินพุทดิจิตัลท่ีมี

5-12  ขั้วตอ 27 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[2] * ล่ืนไหล ผกผัน เลือกฟงกชันจากชวงอินพุทดิจิตัลท่ีมี

5-13  ขั้วตอ 29 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกฟงกชันจากชวงอินพุทดิจิตอลที่มี และตัวเลือกเพิ่มเติม [60],
[61], [63] และ [64] ตัวนบัจะถูกใชในฟงกชัน Smart Logic Control
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

[14] * Jog

[60] ตัวนับ A (ขึ้น)

[61] ตัวนับ A (ลง)

[63] ตัวนับ B (ขึ้น)

[64] ตัวนับ B (ลง)

5-14  ขั้วตอ 32 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน เลือกฟงกชันจากชวงอินพุทดิจิตัลท่ีมี

5-15  ขั้วตอ 33 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกฟงกชันจากชวงอินพุทดิจิตอลที่มี และตัวเลือกเพิ่มเติม [60],
[61], [63] และ [64] ตัวนับจะถูกใชในฟงกชัน Smart Logic Control

[0] * ไมใชงาน

[60] ตัวนับ A (ขึ้น)

[61] ตัวนับ A (ลง)

[63] ตัวนับ B (ขึ้น)

[64] ตัวนับ B (ลง)

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม

 MG.33.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  101

2



5-16  ขั้วตอ X30/3 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน พารามิเตอรนีทํ้างานเม่ือโมดูลตัวเลือก MCB 101 ไดรับการติดต้ังในตัว
แปลงความถี่
ทําตามฟงกชันที่ระบุใน 5-1*

5-17  ขั้วตอ X30/4 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน พารามิเตอรนีทํ้างานเม่ือโมดูลตัวเลือก MCB 101 ไดรับการติดต้ังในตัว
แปลงความถี่
ทําตามฟงกชันที่ระบุใน 5-1*

5-18  ขั้วตอ X30/4 อินพุทดิจติัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน พารามิเตอรนีทํ้างานเม่ือโมดูลตัวเลือก MCB 101 ไดรับการติดต้ังในตัว
แปลงความถี่
ทําตามฟงกชันที่ระบุใน 5-1*

5-19  ขั้วตอ 37 การหยดุแบบปลอดภัย

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[1] * สัญญาณเตือนการหยุด
แบบปลอดภัย

เล่ือนตัวแปลงความถี่เมื่อเปดใชระบบหยุดแบบปลอดภัย รีเซ็ตเองจาก
LCD สัญญาณดิจิตอล หรือจาก Fieldbus

[3] รีเซ็ตการหยุดแบบ
ปลอดภัยอัตโนมัติ

ตัวแปลงความถี่จะทํางานแบบลื่นไหลเมื่อการหยุดแบบปลอดภัยทํา
งาน (ขั้วตอ 37 ปด) เมื่อวงจรการหยุดอยางปลอดภัยถูกกําหนดอีก
คร้ัง ชุดขับเคล่ือนจะดําเนนิการตอไปโดยไมตองรีเซ็ตดวยมือ

[4] สัญญาณเตือน PTC 1 เล่ือนตัวแปลงความถี่เมื่อเปดใชระบบหยุดแบบปลอดภัย รีเซ็ตเองจาก
LCD สัญญาณดิจิตอล หรือจาก Fieldbus ตัวเลือก 4 จะใชไดเมื่อ MCB
112 การดเทอรมิสเตอรแบบ PTC ถูกตอเชื่อมแลวเทานั้น

[5] การเตือน PTC 1 ตัวแปลงความถี่จะทํางานแบบลื่นไหลเมื่อการหยุดแบบปลอดภัยทํา
งาน (ขั้วตอ 37 ปด) เมื่อสรางวงจรหยุดแบบปลอดภัยใหมเสร็จสิ้น ชุด
ขับจะทํางานตอไปโดยไมมีการรีเซ็ตดวยมือ เวนแตในกรณีท่ีสัญญาณ
ดิจิตอลขาเขาที่ต้ังไวสําหรับการด PTC 1 [80] ยังเปดใชงานอยู ตัว
เลือก 5 จะใชไดเมื่อ MCB 112 การดเทอรมิสเตอรแบบ PTC ถูกตอ
เชื่อมแลวเทานั้น

[6] PTC 1 และรีเลย A ใชตัวเลือกนีเ้มื่อ PTC ตอกับปุมหยุดผานรีเลยระบบความปลอดภัยท่ี
T-37 เลื่อนตัวแปลงความถี่เมื่อเปดใชระบบหยุดแบบปลอดภัย รี
เซ็ตเองจาก LCD สัญญาณดิจิตอล หรือจาก Fieldbus ตัวเลือก 6 จะใช
ไดเมื่อ MCB 112 การดเทอรมิสเตอรแบบ PTC ถูกตอเชื่อมแลวเทานัน้

[7] PTC 1 และรีเลย W ใชตัวเลือกนีเ้มื่อ PTC ตอกับปุมหยุดผานรีเลยระบบความปลอดภัยท่ี
T-37 เล่ือนตัวแปลงความถี่เมื่อเปดใชระบบหยุดแบบปลอดภัย (ขั้ว 37
ปดอยู) เมื่อสรางวงจรหยุดแบบปลอดภัยใหมเสร็จสิ้น ชุดขับจะทํางาน
ตอไปโดยไมมีการรีเซ็ตดวยมือ เวนแตในกรณีท่ีสัญญาณดิจิตอลขา
เขาท่ีต้ังไวสําหรบัการด PTC 1 [80] (ยัง) เปดใชงานอยู ตัวเลือก 7 จะ
ใชไดเม่ือ MCB 112 การดเทอรมิสเตอรแบบ PTC ถูกตอเชื่อมแลวเทา
นั้น

[8] PTC 1 และรีเลย A/W ตัวเลือกนีช้วยใหสามารถใชสัญญาณเตือนรวมกับคําเตือนได ตัวเลือก
8 จะใชไดเมื่อ MCB 112 การดเทอรมิสเตอรแบบ PTC ถูกตอเชื่อมแลว
เทานั้น
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[9] PTC 1 และรีเลย W/A ตัวเลือกนี้ชวยใหสามารถใชสัญญาณเตือนรวมกับคําเตือนได ตัวเลือก
9 จะใชไดเมื่อ MCB 112 การดเทอรมิสเตอรแบบ PTC ถูกตอเชื่อมแลว
เทานั้น

โนตสําหรับผูอาน
ในกรณีท่ีเลือกรีเซ็ตอัตโนมัติ/คําเตือน ชุดขับจะเปดรับการรีสตารทอัตโนมัติ

ภาพรวมฟงกชั่น สัญญาณเตือนและ
คําเตือน

การทํางาน หมายเลข PTC รีเลย
ไมมีการทํางาน [0] - -
สัญญาณเตือนการหยุด
แบบปลอดภัย

[1]* - หยุดแบบปลอดภัย [A68]

คําเตือนการหยุดแบบ
ปลอดภัย

[3] - หยุดแบบปลอดภัย [W68]

สัญญาณเตือน PTC 1 [4] PTC 1 หยุดแบบปลอดภัย
[A71]

-

การเตือน PTC 1 [5] PTC 1 หยุดแบบปลอดภัย
[W71]

-

PTC 1 และรีเลย A [6] PTC 1 หยุดแบบปลอดภัย
[A71]

หยุดแบบปลอดภัย [A68]

PTC 1 และรีเลย W [7] PTC 1 หยุดแบบปลอดภัย
[W71]

หยุดแบบปลอดภัย [W68]

PTC 1 และรีเลย A/W [8] PTC 1 หยุดแบบปลอดภัย
[A71]

หยุดแบบปลอดภัย [W68]

PTC 1 และรีเลย W/A [9] PTC 1 หยุดแบบปลอดภัย
[W71]

หยุดแบบปลอดภัย [A68]

W หมายถึงคําเตือน สวน A หมายถึงสัญญาณเตือน ดูขอมูลเพิ่มเติมไดจาก สัญญาณเตือนและคําเตือน การ
แกไขปญหา ในคูมือการออกแบบหรือจากคําแนะนําในการใชงาน
ความลมเหลวรายแรงที่เก่ียวของกับการหยุดแบบปลอดภัยจะแสดงดวยสัญญาณเตือน: ความลมเหลวราย
แรง [A72]

2.8.4. 5-3* เอาทพทุดิจติัล

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบฟงกชันเอาทพุทสําหรับขั้วตอเอาทพุท เอาทพุทดิจิตัลแบบโซ
ลิดสเตท 2 ชุด จะเหมือนกันในขั้วตอ 27 และ 29 ต้ังฟงกชันการทํางาน I/O สําหรับขั้วตอ 27 ในพารา
มิเตอร 5-01 โหมดขั้วตอ 27 และตั้งการทํางาน I/O สําหรับขั้วตอ 29 ใน พารามิเตอร 5-02 โหมดขั้วตอ 29
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

[0] ไมใชงาน คาตั้งมาตรฐานจากโรงงานสําหรับเอาทพุทดิจิตัลและเอาทพุทรี
เลยท้ังหมด

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

[2] ชุดขับพรอม ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทํางาน และจายสัญญาณแหลงจาย
ไฟบนบอรดควบคุม

[3] ชุดขับพรอม/คุมไกล ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทํางาน และอยูในโหมดเปดอัตโนมัติ

[4] ใช/ไมเตือน พรอมสําหรับการทํางาน ไมมีการใหคําสั่งสตารทหรือหยุด (สตารท/ยก
เลิกการใช) ไมมีคําเตือน

[5] การรัน VLT มอเตอรกําลังทํางาน
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[6] ทํางาน/ไมเตือน ความเร็วเอาทพุทสูงกวาความเร็วที่ต้ังไวในพารามิเตอร 1-81 ความเร็ว
ตํ่าสุดสําหรับฟงกชันขณะหยุด [RPM] มอเตอรกําลังทํางานและไมมีคํา
เตือน

[7] ในชวง/ไมเตือน มอเตอรกําลังทํางานภายในชวงกระแสและความเร็วที่ต้ังไวในพารา
มิเตอร 4-50 ถึงพารามิเตอร 4-53 โดยไมมีการเตือน

[8] ทํางานดวยคาอางอิง/
ไมเตือน

มอเตอรทํางานที่ความเร็วอางอิง

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

[10] สัญญาณเตือนหรือการ
เตือน

สัญญาณเตือนหรือการเตือนเปดใชเอาทพุท

[11] ท่ีขีดจํากัดของแรงบิด เกินขีดจํากัดของแรงบิดท่ีตั้งไวในพารามิเตอร 4-16 หรือพารามิเตอร
1-17

[12] นอกชวงกระแส กระแสของมอเตอรออกนอกชวงที่ต้ังไวในพารามิเตอร 4-18

[13] ตํ่ากวากระแสดานต่ํา กระแสของมอเตอรตํ่ากวาคาที่ต้ังไวในพารามิเตอร 4-50

[14] สูงกวากระแสดานสูง กระแสของมอเตอรสูงกวาคาที่ต้ังไวในพารามิเตอร 4-51

[15] นอกชวงความเร็ว ความถ่ีขาออกอยูนอกชวงความถี่ท่ีต้ังไวในพารามิเตอรขีดจํากัดตางๆ

[16] ตํ่ากวาความเร็วต่ํา ความเร็วเอาทพุทต่ํากวาการตั้งคาในพารามิเตอร 4-52

[17] สูงกวาความเร็วสูง ความเร็วเอาทพุทสูงกวาการตั้งคาในพารามิเตอร 4-53

[18] นอกชวงปอนกลับ คาปอนกลับอยูนอกชวงที่ต้ังในพารามิเตอร 4-56 และ 4-57

[19] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา คาปอนกลับต่ํากวาขีดจํากัดท่ีต้ังในพารามิเตอร 4-56 การเตือนคาปอน
กลับต่ํา

[20] สูงกวาคาปอนกลับสูง คาปอนกลับสูงกวาขีดจํากัดท่ีต้ังในพารามิเตอร 4-57 การเตือนคาปอน
กลับสูง

[21] การเตือนความรอน การเตือนความรอนถูกเปดเม่ืออุณหภูมิเกินขีดจํากัดในมอเตอร ตัว
แปลงความถี่ ตัวตานทานเบรค หรือเทอรมิสเตอร

[22] พรอม, ไมเตือนความ
รอน

ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทํางาน และไมมีคําเตือนอุณหภูมิสูง
เกิน

[23] ระยะไกล, พรอม, ไม
เตือนความรอน

ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทํางานและอยูในโหมดควบคุม
อัตโนมัติ ไมมีคําเตือนอุณหภมูิสูงเกิน

[24] พรอม, ไมมีแรงดันเกิน/
ตํ่า

ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทํางาน และแรงดันของแหลงจายไฟ
หลักอยูภายในชวงแรงดันที่กําหนด (ดูหัวขอ ขอมูลจําเพาะท่ัวไป)

[25] กลับทิศทาง กลับทิศทาง ตรรกะ 1 เมื่อมอเตอรหมุนตามเข็มนาฬิกา ตรรกะ ‘0’ เมื่อ
มอเตอรหมุนทวนเข็มนาฬิกา หากมอเตอรไมไดหมุนอยู เอาทพุทจะ
เปนไปตามคาอางอิง

[26] บัสปกติ การสื่อสารเปดใชอยู (ไมมีหมดเวลา) ผานพอรตการสื่อสารแบบ
อนกุรม

[27] ขีดจํากัดของแรงบิดและ
หยุด

ใชในการหยุดแบบลื่นไหลและในสภาวะที่จํากัดแรงบิด หากตัวแปลง
ความถ่ีไดรับสัญญาณหยุด และอยูท่ีขีดจํากัดของแรงบิด สญัญาณจะมี
ตรรกะเปน ‘0’

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

[29] เบรคพรอมไมฟอลต เบรคพรอมสําหรับการทํางานและไมมีฟอลต
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[30] เบรคผิดปกติ (IGBT) เอาทพุทจะเปนตรรกะ ‘1’ เมื่อเบรค IGBT ลัดวงจร ใชการทํางานนีเ้พ่ือ
ปองกันตัวแปลงความถี่ ในกรณีท่ีมีฟอลตเกิดขึ้นบนโมดูลเบรค
ใชเอาทพุท/รีเลยเพ่ือตัดแรงดันหลักจากตัวแปลงความถี่

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

[32] คุมเบรคเชิงกล ทําใหสามารถควบคุมเบรคเชิงกลภายนอก ดูรายละเอียดในหัวขอ การ
ควบคุมเบรคเชิงกล และกลุมพารามิเตอร 2-2*

[33] หยุดนริภัยทํางาน
(เฉพาะ FC 302)

ระบุวาการหยุดแบบปลอดภัยท่ีขั้วตอ 37 ไดถูกใชงาน

[40] นอกชวงคาอางอิง

[41] ตํ่ากวาคาอางอิงตํ่า

[42] สูงกวาคาอางอิงสูง

[45] บัสควบคุม

[46] ควบคุมบัสเปดเม่ือหมด
เวลา

[47] ควบคุมบัสปดเมื่อหมด
เวลา

[51] MCO ถูกควบคุม

[55] เอาทพุทพัลส

[60] ตัวเปรียบเทียบ 0 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* หากตัวเปรียบเทียบ 0 ถูกประเมินวาเปน
TRUE เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[61] ตัวเปรียบเทียบ 1 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* หากตัวเปรียบเทียบ 1 ถูกประเมินวาเปน
TRUE เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[62] ตัวเปรียบเทียบ 2 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* หากตัวเปรียบเทียบ 2 ถูกประเมินวาเปน
TRUE เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[63] ตัวเปรียบเทียบ 3 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* หากตัวเปรียบเทียบ 3 ถูกประเมินวาเปน
TRUE เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[64] ตัวเปรียบเทียบ 4 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* หากตัวเปรียบเทียบ 4 ถูกประเมินวาเปน
TRUE เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[65] ตัวเปรียบเทียบ 5 ดูกลุมพารามิเตอร 13-1* หากตวัเปรียบเทียบ 5 ถูกประเมินวาเปน
TRUE เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[70] กฎตรรกะ 0 ดูกลุมพารามิเตอร 13-4* หากกฎตรรกะ 0 ถูกประเมินวาเปน TRUE
เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[71] กฎตรรกะ 1 ดูกลุมพารามิเตอร 13-4* หากกฎตรรกะ 1 ถูกประเมินวาเปน TRUE
เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[72] กฎตรรกะ 2 ดูกลุมพารามิเตอร 13-4* หากกฎตรรกะ 2 ถูกประเมินวาเปน TRUE
เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[73] กฎตรรกะ 3 ดูกลุมพารามิเตอร 13-4* หากกฎตรรกะ 3 ถูกประเมินวาเปน TRUE
เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[74] กฎตรรกะ 4 ดูกลุมพารามิเตอร 13-4* หากกฎตรรกะ 4 ถูกประเมินวาเปน TRUE
เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา

[75] กฎตรรกะ 5 ดูกลุมพารามิเตอร 13-4* หากกฎตรรกะ 5 ถูกประเมินวาเปน TRUE
เอาทพุทจะสูง มิฉะนัน้ เอาทพุทจะต่ํา
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[80] SL เอาทพุทดิจิตัล A ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL เอาทพุทจะขึ้นสูง
เมื่อใดก็ตามท่ีการดําเนินการของ Smart Logic [38]
ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A สูงถูกดําเนินการ อินพุทจะต่ําเมื่อใดก็ตามท่ีการ
ดําเนนิการ Smart Logic [32] “ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A ต่ํา” ถูกดําเนนิการ

[81] SL เอาทพุทดิจิตัล B ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อินพุทจะขึ้นสูงเมื่อ
ใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart Logic [39] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A เปน
สูงถูกดําเนนิการ อินพุทจะลงต่ําเมื่อใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart
Logic [33] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A ตํ่า ถูกดําเนนิการ

[82] SL เอาทพุทดิจิตัล C ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อินพุทจะขึ้นสูงเมื่อ
ใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart Logic [40] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A เปน
สูงถูกดําเนนิการ อินพุทจะลงต่ําเมื่อใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart
Logic [34] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A ตํ่า ถูกดําเนนิการ

[83] SL เอาทพุทดิจิตัล D ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อินพุทจะขึ้นสูงเมื่อ
ใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart Logic [41] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A เปน
สูงถูกดําเนนิการ อินพุทจะลงต่ําเมื่อใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart
Logic [35] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A ตํ่า ถูกดําเนนิการ

[84] SL เอาทพุทดิจิตัล E ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อินพุทจะขึ้นสูงเมื่อ
ใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart Logic [42] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A เปน
สูงถูกดําเนนิการ อินพุทจะลงต่ําเมื่อใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart
Logic [36] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A ตํ่า ถูกดําเนนิการ

[85] SL เอาทพุทดิจิตัล F ดูพารามิเตอร 13-52 การกระทําของตัวควบคุม SL อินพุทจะขึ้นสูงเมื่อ
ใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart Logic [43] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A เปน
สูงถูกดําเนนิการ อินพุทจะลงต่ําเมื่อใดก็ตามที่การดําเนินการ Smart
Logic [37] ต้ังเอาทพุทดิจิตัล A ตํ่า ถูกดําเนนิการ

[120] ใชคาอางอิงเคร่ือง เอาทพุทจะสูง เม่ือพารามิเตอร 3-13 ตําแหนงอางอิง = [2] หนา
เคร่ือง หรือเมื่อพารามิเตอร 3-13 ตําแหนงอางอิง = [0] เชื่อมโยง
อัตโนมัติ/ดวยตัวเอง ในขณะเดียวกันกับท่ี LCP อยูในโหมดเปดดวยมือ

[121] ใชคาอางอิงไกล เอาทพุทจะสูง เมื่อพารามิเตอร 3-13 ตําแหนงอางอิง= ระยะไกล [1]
หรือเชื่อมโยงอัตโนมัติ/ดวยมือ [0] ในขณะท่ี LCP อยูในโหมด [Auto
on]

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

[123] คําสั่งสตารททํางาน เอาทพุทจะมีคาสูงเมื่อใดก็ตามท่ีมีคําสั่งสตารททํางานอยู (เชน ผาน
การเชื่อมตอบัสอินพุทดิจิตัล หรือ [Hand on] หรือ [Auto on] และไม
มีคําสั่งหยุดหรือสตารทใชงานอยู

[124] ทํางานกลับทิศทาง เอาทพุทจะมีคาสูงเมื่อชุดขับกําลังทํางานในทิศทางทวนเข็มนาฬิกา
(ผลคูณแบบตรรกะของบิตสถานะ “ทํางาน” และ “กลับทิศทาง”)

[125] โหมดขับดวยตัวเอง เอาทพุทจะมีคาสูงเมื่อชุดขับอยูในโหมดควบคุมดวยมือ (ไฟ LED
เหนอื [Hand on] จะติด)

[126] โหมดขับอัตโนมัติ เอาทพุทจะมีคาสูงเมื่อชุดขับอยูในโหมดควบคุมอัตโนมัติ (ไฟ LED
เหนอื [Auto on] จะติด)

5-30  ขั้วตอ 27 เอาทพุทดิจิตัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[45] บัสควบคุม ควบคุมเอาทพุทผานทางบัส สถานะของเอาทพุทถูกต้ังในพารามิเตอร
5-90 สถานะเอาทพุทจะคงอยูในกรณีท่ีบัสหมดเวลา
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[46] ควบคุมบัสเปดเม่ือหมด
เวลา

ควบคุมเอาทพุทผานทางบัส สถานะของเอาทพุทถูกต้ังในพารามิเตอร
5-90 ในกรณีท่ีบัสหมดเวลาสถานะของเอาทพุทจะถูกต้ังไวท่ีสูง (เปด)

[47] ควบคุมบัสปดเมื่อหมด
เวลา

ควบคุมเอาทพุทผานทางบัส สถานะของเอาทพุทถูกต้ังในพารามิเตอร
5-90 ในกรณีท่ีบัสหมดเวลาสถานะของเอาทพุทจะถูกต้ังไวท่ีตํ่า (ปด)

5-31  ขั้วตอ 29 เอาทพุทดิจิตัล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[45] บัสควบคุม ควบคุมเอาทพุทผานทางบัส สถานะของเอาทพุทถูกต้ังในพารามิเตอร
5-90 สถานะเอาทพุทจะคงอยูในกรณีท่ีบัสหมดเวลา

[46] ควบคุมบัสเปดเม่ือหมด
เวลา

ควบคุมเอาทพุทผานทางบัส สถานะของเอาทพุทถูกต้ังในพารามิเตอร
5-90 ในกรณีท่ีบัสหมดเวลาสถานะของเอาทพุทจะถูกต้ังไวท่ีสูง (เปด)

[47] ควบคุมบัสปดเมื่อหมด
เวลา

ควบคุมเอาทพุทผานทางบัส สถานะของเอาทพุทถูกต้ังในพารามิเตอร
5-90 ในกรณีท่ีบัสหมดเวลาสถานะของเอาทพุทจะถูกต้ังไวท่ีตํ่า (ปด)

พารามิเตอรนี้ใชเฉพาะ FC 302 เทานั้น

5-32  ขั้วตอ X30/6 เอาทพุทดิจิตัล (MCB 101)

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน พารามิเตอรนีทํ้างานเม่ือโมดูลตัวเลือก MCB 101 ไดรับการติดต้ังในตัว
แปลงความถี่
ทําตามฟงกชันที่ระบุใน 5-3*

5-33  ขั้วตอ X30/7 เอาทพุทดิจิตัล (MCB 101)

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน พารามิเตอรนีทํ้างานเม่ือโมดูลตัวเลือก MCB 101 ไดรับการติดต้ังในตัว
แปลงความถี่
ทําตามฟงกชันที่ระบุใน 5-3*

2.8.5. 5-4* รีเลย

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบจังหวะเวลาและฟงกชันเอาทพุทของรีเลย

5-40  การทํางานของรีเลย

อุปกรณเสริม: หนาที่:

รีเลย 2 มีอยูใน FC 302 เทานั้น การทํางานของพารามิเตอร 5-40 มีไว
สําหรับพารามิเตอร 5-3* รวมถึงตัวเลือก 36 และ 37

การทํางานของพารามิเตอร 5-40 มีไวสําหรับพารามิเตอร 5-30 รวมถึง
ตัวเลือก 36 และ 37 รีเลย 2 มีอยูใน FC 302 เทานั้น รีเลย 7, 8 และ 9
มีอยูในโมดุลตัวเลือก MCB 105 Relay

[1] (รีเลย 1)

[2] (รีเลย 2)

[7] รีเลย 7

[8] รีเลย 8

[9] รีเลย 9

[36] คําสั่งควบคุม บิต11

[37] คําสั่งควบคุม บิต12
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5-41  หนวงเวลาเปดของรีเลย

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

0.01 s* [0.01 – 600.00 s ] ปอนเวลาหนวงของเวลาตัดเขารีเลย เลือกรีเลยหนึง่ตัวจากรีเลยเชิงกล
ท่ีมีอยู และ MCO 105 ในฟงกชันอารเรย ดูท่ีพารามิเตอร 5-40

5-42  หนวงเวลาปดของรีเลย

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

0.01 s* [0.01 - 600.00 s] ปอนการหนวงเวลาของเวลาตัดรีเลย เลือกรีเลยหนึง่ตัวจากรีเลยเชิง
กลท่ีมีอยู และ MCO 105 ในฟงกชันอารเรย ดูท่ีพารามิเตอร 5-40

ถาเงือ่นไข Event ท่ีเลือกเปลี่ยนกอนการหมดเวลาการเปด หรือ ปด
ของตัวตั้งเวลารีเลย เอาทพุทรีเลยจะไมไดรับผล

2.8.6. 5-5* อินพุทพลัส

พารามิเตอรอินพุทแบบพัลสจะใชเพ่ือระบุกรอบที่เหมาะสําหรับสวนคาอางอิงอิมพัลส โดยการกําหนดรูปแบบ
การสเกลและการตั้งคาฟลเตอรสําหรับอินพุทพัลส ขั้วตออินพุท 29 หรือ 33 ทําหนาท่ีเปนอินพุทคาอางอิง
ความถี่ ต้ังคาขั้วตอ 29 (พารามิเตอร 5-13) หรือขั้วตอ 33 (พารามิเตอร 5-15) ไปที่ อินพุทแบบพัลส [32]
ถาขั้วตอ 29 ถูกใชเปนอินพุท ใหต้ังพารามิเตอร 5-01 เปน อินพุท [0]
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5-50  ขั้วตอ 29 ความถี่ต่ํา

พิสัย: หนาที่:

100 Hz* [0- 110000 Hz] ปอนขีดจํากัดความถี่ตํ่าที่ตรงกับความเร็วต่ําของเพลามอเตอร (เชน คา
อางอิงตํ่า) ในพารามิเตอร 5-52 โปรดดูแผนภาพในสวนนี้
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

5-51  ขั้วตอ 29 ความถี่สูง

พิสัย: หนาที่:

100 Hz [0- 110000 Hz] ปอนขีดจํากัดความถี่สูงท่ีตรงกับความเร็วสูงของเพลามอเตอร (เชน คา
อางอิงสูง) ในพารามิเตอร 5-53
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

5-52  ขั้วตอ 29 คาอางอิง/คาปอนกลับ ต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.000* [-1000000.000 - พารา
มิเตอร 5-53]

ปอนขีดจํากัดคาอางอิงตํ่าสําหรับความเร็วเพลามอเตอร [RPM] รวมถึง
คาปอนกลับต่ําสุดดวย โปรดดูพารามิเตอร 5-57 กําหนดขั้วตอ 29 เปน
เอาทพุทดิจิตอล (พารามิเตอร 5-02 =เอาทพุท [1] และพารามิเตอร
5-13 = คาที่มีผล)
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

5-53  ขั้วตอ 29 คาอางอิง/คาปอนกลับ สูง

พิสัย: หนาที่:

1500.00
0*

[พารามิเตอร 5-52 -
1000000.000]

ปอนคาอางอิงระดับสูง [RPM] สําหรับความเร็วเพลามอเตอรและคา
ปอนกลับระดับสูง ดูเพ่ิมเติมท่ีพารามิเตอร 5-58 เลือกขั้วตอ 29 เปน
เอาทพุทดิจิตอล (พารามิเตอร 5-02 =เอาทพุท [1] และพารามิเตอร
5-13 = คาที่มีผล)
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

5-54  คาคงที่เวลาตัวกรองพัลส #29

พิสัย: หนาที่:

100 ms* [1 - 1000 ms] ปอนคาคงที่เวลาของตัวกรองพัลส ตัวกรองพัลสลดทอนการออส
ซิลเลตในสัญญาณปอนกลับ ซึ่งเปนประโยชนหากมีการรบกวนระดับ
สูงในระบบ คาคงที่ระดับสูงจะมีผลใหการลดทอนดีขึ้น แตก็จะเพ่ิมการ
หนวงเวลาผานตัวกรองดวย พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน
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5-55  ขั้วตอ 33 ความถี่ต่ํา

พิสัย: หนาที่:

100Hz* [0- 110000 Hz] ปอนความถี่ตํ่าที่ตรงกับความเร็วต่ําของเพลามอเตอร (เชน คาอางอิง
ตํ่า) ในพารามิเตอร 5-57 โปรดดูแผนภาพในสวนนี้

5-56  ขั้วตอ 33 ความถี่สูง

พิสัย: หนาที่:

100Hz* [0- 110000 Hz] ปอนความถี่สูงท่ีตรงกับความเร็วสูงของเพลามอเตอร (เชน คาอางอิง
สูง) ในพารามิเตอร 5-58

5-57  ขั้วตอ 33 คาอางอิง/คาปอนกลับ คา

พิสัย: หนาที่:

0.000 * [-100000.000 – พารา
มิเตอร 5-58]

ปอนคาอางอิงตํ่า [RPM] สําหรับความเร็วเพลามอเตอร ซึ่งจะเปนคา
ปอนกลับต่ําเชนกัน ดูเพ่ิมเติมท่ีพารามิเตอร 5-52

5-58  ขั้วตอ 33 คาอางอิง/คาปอนกลับ สูง

พิสัย: หนาที่:

1500.00
0*

[พารามิเตอร 5-57 -
100000.000]

ปอนคาอางอิงสูง [RPM] สําหรับความเร็วเพลามอเตอร ดูเพ่ิมเติมท่ี
พารามิเตอร 5-53ขั้วตอ 29 คาอางอิง/คาปอนกลับสูง

5-59  คาคงที่เวลาตัวกรองพัลส #33

พิสัย: หนาที่:

100 ms [1 - 1000 ms] ปอนคาคงที่เวลาของตัวกรองพัลส ตัวกรองผานต่ําจะลดอิทธิพลและ
ลดทอนการออสซิลเลตของสัญญาณปอนกลับจากสวนควบคุม
ซึ่งจะมีประโยชน เชน ในกรณีท่ีมีสัญญาณรบกวนจํานวนมากเกิดขึ้นใน
ระบบ พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํา
งาน

2.8.7. 5-6* เอาทพุทพลัส

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการสเกลและฟงกชันเอาทพุทของเอาทพุทพัลส เอาทพุทพัลสถูก
กําหนดใหกับขั้วตอ 27 หรือ 29 เลือกขั้วตอ 27 เอาทพุทในพารามิเตอร 5-01 และขั้วตอ 29 เอาทพุทในพารา
มิเตอร 5-02
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ตัวเลือกสําหรับตัวแปรเอาทพุทที่อานได:

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการสเกลและฟงกชัน
เอาทพุทของเอาทพุทพัลส เอาทพุทพัลสถูกกําหนดใหกับขั้วตอ 27
หรือ 29 เลือกขั้วตอ 27 เอาทพุทในพารามิเตอร 5-01 และขั้วตอ 29
เอาทพุทในพารามิเตอร 5-02

[0] * ไมใชงาน

[45] การควบคุมบัส

[48] หมดเวลาการควบคุม
ผานบัส

[51] MCO ถูกควบคุม

[100] ความถี่เอาทพุท

[101] คาอางอิง

[102] คาปอนกลับ

[103] กระแสของมอเตอร

[104] แรงบิดตามขีดจํากัด

[105] แรงบิดตามพิกัด

[106] กําลัง

[107] ความเร็ว

[108] แรงบิด

[109] ความถี่ขาออกสูงสุด

5-60  ขั้วตอ 27 ตัวแปรเอาทพุทพัลส

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ไมใชงาน เลือกตัวแปรเพื่อดูบนหนาจอของขั้วตอ 27
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

5-62  ความถี่สูงสุดเอาทพุทพัลส #27

พิสัย: หนาที่:

5000
Hz*

[0- 32000 Hz] กําหนดความถี่สูงสุดสําหรับขั้วตอ 27 ตามตัวแปรเอาทพุทท่ีเลือกใน
พารามิเตอร 5-60
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

5-63  ขั้วตอ 29 ตัวแปรเอาทพุทพัลส

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน เลือกตัวแปรเพื่อดูบนหนาจอของขั้วตอ 29 พารามิเตอรนี้มีเฉพาะใน FC
302 เทานั้น
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

5-65  ความถี่สูงสุดเอาทพุทพัลส #29

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[5000H
z] *

0- 32000 Hz กําหนดความถี่สูงสุดสําหรับขั้วตอ 29 ตามตัวแปรเอาทพุทที่กําหนดใน
พารามิเตอร 5-63
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน
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5-66  ขั้วตอ X30/6 ตัวแปรเอาทพุทพัลส

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมใชงาน เลือกตัวแปรสําหรับคาท่ีอานไดท่ีเลือกบนขั้วตอ X30/6 พารามิเตอรนี้
ไมสามารถปรับไดขณะท่ีมอเตอรกําลังทํางาน
พารามิเตอรนีทํ้างานเม่ือโมดูลตัวเลือก MCB 101 ไดรับการติดต้ังในตัว
แปลงความถี่

5-68  ความถี่สูงสุดเอาทพุทพัลส #X30/6

พิสัย: หนาที่:

5000Hz
*

[0- 32000 Hz] ต้ังความถี่สูงสุดบนขั้วตอ X30/6 ตามตัวแปรเอาทพุทในพารามิเตอร 5-
66 พารามิเตอรนีไ้มสามารถปรับไดขณะท่ีมอเตอรกําลังทํางาน
พารามิเตอรนีทํ้างานเม่ือโมดูลตัวเลือก MCB 101 ไดรับการติดต้ังในตัว
แปลงความถี่

2.8.8. 5-7* อินพุทเอ็นโคดเดอร 24 V

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบเอ็นโคดเดอร 24 V
เชื่อมตอเอ็นโคดเดอร 24 V เขากับขั้วตอ 12 (แหลงจาย 24 V DC), ขั้วตอ 32 (ชอง A), ขั้วตอ 33 (ชอง B),
and ขั้วตอ 20 (GND) อินพุทดิจิตัล 32/33 จะใชงานสําหรับอินพุทเอ็นโคดเดอร เมื่อเอ็นโคดเดอร 24V
(พารามิเตอร 1-02) หรือ เอ็นโคดเดอร 24 V (พารามิเตอร 7-00) ถูกเลือกเอาไว เอ็นโคดเดอรใชเปนแบบ
ชองคู (A และ B) ชนิด 24 V ความถี่อินพุทสูงสุด: 110 kHz.

5-70  ขั้วตอ 32/33 พัลสตอรอบ

พิสัย: หนาที่:

1024PP
R*

[128 - 4096 PPR] ต้ังพัลสของเอ็นโคดเดอร ตอรอบการหมุนบนเพลามอเตอร อานคาท่ี
ถูกตองจากเอ็นโคดเดอร
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน
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5-71  เงือ่นไข 32/33 ทิศทางของเอ็นโคดเดอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เปลี่ยนทิศทางการหมุนของเอ็นโคดเดอรท่ีตรวจพบ โดยไมเปล่ียนสาย
ท่ีตอไปยังเอ็นโคดเดอร

[0] * ตามเข็มนาฬิกา ตั้งชอง A 90บ (องศาไฟฟา) ใหตามหลังชอง B ตามการหมุนตามเข็ม
นาฬิกาของเพลาเอ็นโคดเดอร

[1] ทวนเข็มนาฬิกา ตั้งชอง A 90บ (องศาไฟฟา) ใหนําหนาชอง B ตามการหมุนตามเข็ม
นาฬิกาของเพลาเอ็นโคดเดอร

พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

2.8.9. 5-9* บสัควบคุม 

พารามิเตอรกลุมนีเ้ลือกเอาทพุทดิจิตัลและรีเลยผานทางการตั้งคาฟลดบัส

5-90  บัสควบคุมดิจิตัลและรีเลย

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * 0 – FFFFFFFF พารามิเตอรนีจ้ะคางสถานะของเอาทพุทดิจิตัลและรีเลยท่ีควบคุมโดย
บัส
ตรรกะ '1' บงชี้วาเอาทพุทสูงหรือทํางาน
ตรรกะ '0' บงชี้วาเอาทพุทต่ําหรือไมทํางาน

บิต 0 เอาทพุทดิจิตัลขัว้ตอ 27
บิต 1 เอาทพุทดิจิตัลขัว้ตอ 29
บิต 2 เอาทพุทดิจิตัลขัว้ตอ X 30/6
บิต 3 เอาทพุทดิจิตัลขัว้ตอ X 30/7
บิต 4 ขั้วตอเอาทพุท รีเลย 1
บิต 5 ขั้วตอเอาทพุท รีเลย 2
บิต 6 อุปกรณเสริม B รีเลย 1 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 7 อุปกรณเสริม B รีเลย 2 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 8 อุปกรณเสริม B รีเลย 3 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 9-15 สํารองสําหรับขัว้ตอในอนาคต
บิต 16 อุปกรณเสริม C รีเลย 1 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 17 อุปกรณเสริม C รีเลย 2 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 18 อุปกรณเสริม C รีเลย 3 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 19 อุปกรณเสริม C รีเลย 4 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 20 อุปกรณเสริม C รีเลย 5 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 21 อุปกรณเสริม C รีเลย 6 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 22 อุปกรณเสริม C รีเลย 7 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 23 อุปกรณเสริม C รีเลย 8 ขั้วตอเอาทพุท
บิต 24-31 สํารองสําหรับขัว้ตอในอนาคต

5-93  เอาทพุทพัลส #27 ควบคุมบัส

พิสัย: หนาที่:

0%* [0.00 - 100.00%] ต้ังความถ่ีเอาทพุทที่ถูกโอนยายไปยังเอาทพุทขั้วตอ 27 เมื่อขั้วตอถูก
กําหนดรูปแบบใหเปน 'บัสที่ถูกควบคุม' ในพารามิเตอร 5-60 [45]

5-94  เอาทพุทพัลส # 27 ตั้งหมดเวลาลวงหนา

พิสัย: หนาที่:

0.00%* [0.00 - 100.00%] ต้ังความถ่ีเอาทพุทที่ถูกโอนยายไปยังเอาทพุทขั้วตอ 27 เมื่อขั้วตอถูก
กําหนดรูปแบบใหเปน 'หมดเวลาควบคุมบัส' ในพารามิเตอร 5-60 [48]
และถูกตรวจพบวาหมดเวลา
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5-95  เอาทพุทพัลส #29 ควบคุมบัส

พิสัย: หนาที่:

0%* [0.00 - 100.00%] ต้ังความถี่เอาทพุทที่ถูกโอนยายไปยังเอาทพุทขั้วตอ 29 เมื่อขั้วตอถูก
กําหนดรูปแบบใหเปน 'บัสที่ถูกควบคุม' ในพารามิเตอร 5-60 [45]
พารามิเตอรนี้ใชเฉพาะ FC 302 เทานั้น

5-96  เอาทพุทพัลส # 29 ตั้งหมดเวลาลวงหนา

พิสัย: หนาที่:

0.00%* [0.00 - 100.00%] ต้ังความถี่เอาทพุทที่ถูกโอนยายไปยังเอาทพุทขั้วตอ 29 เมื่อขั้วตอถูก
กําหนดรูปแบบใหเปน 'หมดเวลาควบคุมบัส' ในพารามิเตอร 5-60 [48]
และถูกตรวจพบวาหมดเวลา
พารามิเตอรนี้ใชเฉพาะ FC 302 เทานั้น
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2.9. พารามิเตอร: อนาล็อกขาเขา/ขาออก

2.9.1. 6-** อินพุท/เอาทพุทอนาลอ็ก

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาอินพุทและเอาทพุทอนาล็อก

2.9.2. 6-0* โหมด I/O อนาล็อก

อินพุทอนาล็อกสามารถกําหนดไดอิสระโดยอาจจะเปนอินพุทแรงดัน (FC301: 0..10 V, FC 302: 0..+/-
10V) หรือกระแส (FC 301/302: 0/4..20 mA)

โนตสําหรับผูอาน
เทอรมิสเตอรสามารถเชื่อมตอไดท้ังอินพุทอนาล็อกหรือดิจิตัล

6-00  คาเวลาการหมดเวลาเมือ่แรงดันต่ําเกินไป

พิสัย: หนาที่:

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

6-01  ฟงกชนัหมดเวลาเมือ่แรงดันต่ําเกินไป

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกฟงกชันหมดเวลา ฟงกชันที่ต้ังในพารามิเตอร 6-01 จะทํางานเมื่อ
สัญญาณอินพุทที่ขั้วตอ 53 หรือ 54 มีคาต่ํากวา 50% ของคาในพารา
มิเตอร 6-10, พารามิเตอร 6-12, พารามิเตอร 6-20 หรือพารามิเตอร 6-
22 สําหรับชวงเวลาที่ระบุไวในพารามิเตอร 6-00 ถาการหมดเวลาเกิด
ขึ้นหลายตัวพรอมกัน ตัวแปลงความถี่จะจัดลําดับความสําคัญฟงกชัน
การหมดเวลาดังตอไปนี้:

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

2. พารามิเตอร 5-74 ฟงกชันเมื่อเอ็นโคดเดอรหายไป

3. พารามิเตอร 8-04 ฟงกชันหมดเวลาคําสั่งควบคุม
ความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่ สามารถเปน:

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

• [2] ทําการลบลางไปยังการหยุด

• [3] ทําการลบลางไปยังความเร็ว Jog

• [4] ทําการลบลางไปยังความเร็วสูงสุด

• [5] ทําการลบลางไปยังการหยุดโดยมีการตัดการทํางานตาม
มา

[0] * ปด

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม

 MG.33.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  115

2



[1] ล็อกคางเอาทพุท

[2] หยุด

[3] การ Jog

[4] ความเร็วสูงสุด

[5] หยุดและตัดการทํางาน

2.9.3. 6-1* อินพุทอนาลอ็ก 1

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการสเกลและการจํากัดคา สําหรับอินพุทอนาล็อก 1 (ขั้วตอ 53).

6-10  ขั้วตอ 53 แรงดันต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.07 V* [FC 301: 0V – พารา
มิเตอร 6-11]
[FC 302: -10V – พารา
มิเตอร 6-11]

ปอนคาแรงดันต่ํา การสเกลอินพุทอนาล็อกนี้ควรสอดคลองกับคาอาง
อิงตํ่าสุด ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-14 โปรดดูหัวขอการจัดการคาอางอิง

6-11  ขั้วตอ 53 แรงดันสูง

พิสัย: หนาที่:

10.0V* [พารามิเตอร 6-10 ถึง
10.0 V]

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

6-12  ขั้วตอ 53 กระแสต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.14
mA*

[0.0 ถึง พารามิเตอร
6-13 mA]

ปอนคากระแสต่ํา สัญญาณอางอิงนี้ควรตรงกับคาอางอิงขั้นต่ํา ท่ีต้ังใน
พารามิเตอร 3-02 คานีต้องต้ังท่ี >2 mA เพ่ือเปดทํางานฟงกชันหมด
เวลา Live Zero ในพารามิเตอร 6-01

6-13  ขั้วตอ 53 กระแสสูง

พิสัย: หนาที่:

20.0
mA*

[ พารามิเตอร 6-12 ถึง
20.0 mA]

ปอนคากระแสดานสูงใหตรงกับคาอางอิง/คาปอนกลับดานสูงท่ีต้ังใน
พารามิเตอร 6-15
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6-14  ขั้วตอ 53 คาอางอิง/คาปอนกลับ ต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.000
หนวย*

[-1000000.000 ถึง
พารามิเตอร 6-15]

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

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

พิสัย: หนาที่:

1500.0
00 หนวย
*

[พารามิเตอร 6-14 ถึง
1000000.000]

ปอนคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหตรงกับคาอางอิงปอนกลับสูงสุด ท่ี
ต้ังในพารามิเตอร 6-11 และ 6-13

6-16  ขั้วตอ 53 คาคงที่เวลาตัวกรอง

พิสัย: หนาที่:

0.001s* [0.001 – 10.000 s] ปอนคาคงที่เวลา สวนนีคื้อคาคงท่ีเวลาตัวกรองผานต่ําแบบดิจิตอล
อันดับที่ 1 สําหรับจํากัดสัญญาณรบกวนทางไฟฟาบนขั้วตอ 53 คาคงที่
เวลาที่สูงจะเพิ่มประสิทธิภาพการลดทอนการรบกวนได แตก็จะเร่ิม
ระยะหนวงเวลาท่ีผานตัวกรอง
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

2.9.4. 6-2* อินพทุอนาล็อก 2

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการสเกลและการจํากัดคา สําหรับอินพุทอนาล็อก 2 (ขั้วตอ 54).

6-20  ขั้วตอ 54 แรงดันต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.07 V* [FC 301: 0V – พารา
มิเตอร 6-11]
[FC 302: -10V – พารา
มิเตอร 6-11]

ปอนคาแรงดันต่ํา การสเกลอินพุทอนาล็อกนีค้วรตรงกับคาอางอิงตํ่า
สุด ท่ีต้ังในพารามิเตอร 3-02 โปรดดูสวน การจัดการคาอางอิง

6-21  ขั้วตอ 54 แรงดันสูง

พิสัย: หนาที่:

10.0V* [พารามิเตอร 6-20 ถึง
10.0 V]

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

6-22  ขั้วตอ 54 กระแสตํ่า

พิสัย: หนาที่:

0.14
mA*

[0.0 ถึง พารามิเตอร
6-23 mA]

ปอนคากระแสต่ํา สัญญาณอางอิงนี้ควรตรงกับคาอางอิงขั้นต่ํา ท่ีต้ังใน
พารามิเตอร 3-02 คานีต้องตั้งท่ี >2 mA เพ่ือเปดทํางานฟงกชันหมด
เวลาเม่ือแรงดันต่ําเกินไปในพารามิเตอร 6-01

6-23  ขั้วตอ 54 กระแสสูง

พิสัย: หนาที่:

20.0
mA*

[พารามิเตอร 6-22 ถึง
20.0 mA]

ปอนคากระแสดานสูงใหตรงกับคาอางอิง/คาปอนกลับดานสูงท่ีตั้งใน
พารามิเตอร 6-25.
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6-24  ขั้วตอ 54 คาอางอิง/คาปอนกลับ ต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.000
หนวย*

[-1000000.000 ถึง
พารามิเตอร 6-25]

ปอนคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหตรงกับคาอางอิงปอนกลับต่ําสุด ท่ี
ต้ังในพารามิเตอร 3-02

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

พิสัย: หนาที่:

1500.0
00 หนวย
*

[พารามิเตอร 6-24 ถึง
1000000.000]

ปอนคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหตรงกับคาอางอิงปอนกลับสูงสุด ท่ี
ต้ังในพารามิเตอร 3-03

6-26  ขั้วตอ 54 คาคงที่เวลาตัวกรอง

พิสัย: หนาที่:

0.001s* [0.001 – 10.000 s] ปอนคาคงที่เวลา สวนนี้คือคาคงท่ีเวลาตัวกรองผานต่ําแบบดิจิตอล
อันดับท่ี 1 สําหรับจํากัดสัญญาณรบกวนทางไฟฟาบนขั้วตอ 54 คาคงที่
เวลาที่สูงจะเพิ่มประสิทธิภาพการลดทอนการรบกวนได แตก็จะเร่ิม
ระยะหนวงเวลาที่ผานตัวกรอง
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

2.9.5. 6-3* อินพุทอนาลอ็ก 3 (MCB 101)

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการสเกลและการจํากัดคา สําหรับอินพุทอนาล็อก 3 (X30/11) ท่ี
อยูบนโมดูลอุปกรณเสริม MCB 101

6-30  ขั้วตอ X30/11 แรงดันต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.07 V* [0 - พารามิเตอร 6-31] ต้ังคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหสอดคลองกับคาอางอิง/คาปอนกลับ
ดานต่ํา (ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-34)

6-31  ขั้วตอ X30/11 แรงดันสูง

พิสัย: หนาที่:

10.0 V* [พารามิเตอร 6-30 ถึง
10.0 V]

ต้ังคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหสอดคลองกับคาอางอิง/คาปอนกลับ
ดานสูง (ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-35)

6-34  ขั้วตอ X30/11 คาอางอิง/คาปอนกลับ คา

พิสัย: หนาที่:

0.000
หนวย*

[1000000.000 ถึง
พารามิเตอร 6-35]

ต้ังคาการสเกลอินพุตอนาล็อกใหสอดคลองกับคาแรงดันไฟฟา ดาน
ตํ่า (ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-30)

6-35  ขั้วตอ X30/11 คาอางอิง/คาปอนกลับ คา

พิสัย: หนาที่:

1500.0
00 หนวย

[พารามิเตอร 6-34 ถึง
1000000.000]

ต้ังคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหสอดคลองกับคาแรงดันไฟฟา ดาน
สูง (ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-31)
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6-36  ขั้วตอ X30/11 คาคงที่เวลาตัวกรอง

พิสัย: หนาที่:

0.001s* [0.001 – 10.000 s] คาคงที่เวลาตัวกรองผานต่ําแบบดิจิตอลอันดับที่ 1   สําหรับจํากัด
สัญญาณรบกวนทางไฟฟาบนขั้วตอ X30/11
พารามิเตอร 6-36 ไมสามารถเปลี่ยนแปลงไดขณะที่มอเตอรกําลังทํา
งาน

2.9.6. 6-4* อินพทุอนาล็อก 4 (MCB 101)

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการสเกลและการจํากัดคา สําหรับอินพุทอนาล็อก 4 (X30/12) ท่ี
อยูบนโมดูลอุปกรณเสริม MCB 101

6-40  ขั้วตอ X30/12 แรงดันต่ํา

พิสัย: หนาที่:

0.7 V* [0 ถึง พารามิเตอร
6-41]

ต้ังคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหสอดคลองกับคาอางอิง/คาปอนกลับ
ดานต่ํา ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-44

6-41  ขั้วตอ X30/12 แรงดันสูง

พิสัย: หนาที่:

10.0V* [พารามิเตอร 6-40 ถึง
10.0 V]

ต้ังคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหสอดคลองกับคาอางอิง/คาปอนกลับ
ดานสูง ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-45

6-44  ขั้วตอ X30/12 คาอางอิง/คาปอนกลับ คา

พิสัย: หนาที่:

0.000
หนวย*

[-1000000.000 ถึง
พารามิเตอร 6-45]

ต้ังคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหสอดคลองกับคาแรงดันไฟฟา ดาน
ตํ่า ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-44

6-45  ขั้วตอ X30/12 คาอางอิง/คาปอนกลับ คา

พิสัย: หนาที่:

1500.0
00 หนวย
*

[พารามิเตอร 6-44 ถึง
1000000.000]

ต้ังคาการสเกลอินพุทอนาล็อกใหสอดคลองกับคาแรงดันไฟฟา ดาน
สูง ท่ีต้ังในพารามิเตอร 6-41

6-46  ขั้วตอ X30/12 คาคงที่เวลาตัวกรอง

พิสัย: หนาที่:

0.001s* [0.001 – 10.000 s] คาคงที่เวลาตัวกรองผานต่ําแบบดิจิตอลอันดับที่ 1   สําหรับจํากัด
สัญญาณรบกวนทางไฟฟาบนขั้วตอ X30/12
พารามิเตอร 6-46 ไมสามารถเปลี่ยนแปลงไดขณะที่มอเตอรกําลังทํา
งาน

2.9.7. 6-5* เอาทพทุอนาลอ็ก 1

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการสเกลและขีดจํากัดสําหรับเอาทพุทอนาล็อก 1 เชน ขั้วตอ 42
เอาทพุทอนาล็อกคือเอาทพุทกระแส: 0/4 - 20 mA ขั้วตอจุดรวม (ลงดิน) (ขั้วตอ 39) เปนขั้วตอเดียวกับและ
มีศักยทางไฟฟาเทากับจุดตอรวม (ลงดิน) ของทั้งดิจิตัลและอนาล็อกรวม ความละเอียดของ
เอาทพุทอนาล็อก คือ 12 บิต
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6-50  ขั้วตอ 42 เอาทพุท

อุปกรณเสริม: หนาที่:

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

[0] ไมใชงาน

[52] MCO 305 0-20 mA

[53] MCO 305 4-20 mA

[100] ความถี่เอาทพุท

[101] คาอางอิง

[102] คาปอนกลับ

[103] กระแสของมอเตอร

[104] แรงบิดตามขีดจํากัด

[105] แรงบิดตามพิกัด

[106] กําลัง

[107] ความเร็ว

[108] แรงบิด

[109] ความถี่ขาออกสูงสุด
0-20 mA

[130] ความถี่เอาทพุท 4-20
mA

[131] คาอางอิง 4-20 mA

[132] คาปอนกลับ 4-20 mA

[133] กระแสของมอเตอร
4-20 mA

[134] แรงบิด % ขีดจํากัด
4-20 mA

[135] แรงบิด %ปกติ 4-20
mA

[136] กําลัง 4-20 mA

[137] ความเร็ว 4-20 mA

[138] แรงบิด 4-20 mA

[139] บัสควบคุม 0-20 mA

[140] บัสควบคุม 4-20 mA

[141] บัสควบคุม 0-20 mA,
หมดเวลา

[142] บัสควบคุม 4-20 mA,
หมดเวลา

[150] ความถี่ขาออกสูงสุด
4-20 mA

6-51  ขั้วตอ 42 สเกลต่ําสุดของเอาทพุท

พิสัย: หนาที่:

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

พิสัย: หนาที่:

100 %* [000 – 200%] สเกลเอาทพุทสูงสุดของสัญญาณอนาล็อกที่เลือกในขั้วตอ 42 แลวตั้ง
คาเปนคาสูงสุดของเอาทพุทสัญญาณกระแส สเกลเอาทพุทเพื่อให
กระแสต่ํากวา 20 mA ท่ีคาเต็มสเกล หรือ 20 mA ท่ีเอาทพุทระดับต่ํา
กวา 100% ของคาสัญญาณสูงสุด หากกระแสเอาทพุทที่ตองการคือ
20 mA ท่ีคาระหวาง 0 - 100% ของคาเอาทพุทเต็มสเกล ใหต้ัง
โปรแกรมคาเปอรเซ็นตในพารามิเตอร เชน 50% = 20 mA หากกระแส
ระหวาง 4 และ 20 mA เปนคาที่ตองการ ท่ีเอาทพุทสูงสุด (100%) ให
คํานวณคาเปอรเซ็นตดังนี้:

20 mA / ท่ีต องการ สูงสุด กระแส x 100 % i.e. 10 mA : 20
10 x 100 = 200 %

6-53  ขั้วตอ 42 บัสควบคุมเอาทพุท

พิสัย: หนาที่:

0.00%* [0.00 – 100.00 %] คางระดับของเอาทพุท 42 หากควบคุมโดยบัส

6-54  ขั้วตอ 42 คาหมดเวลาเอาทพุทท่ีตั้งไวลวงหนา

พิสัย: หนาที่:

0.00%* [0.00 – 100.00 %] คางระดับที่กําหนดไวลวงหนาของเอาทพุท 42
ในกรณีท่ีหมดเวลาบัสและฟงกชันหมดเวลาถูกเลือกไวในพารามิเตอร
6-50 เอาตพุทจะถูกกําหนดลวงหนาไวท่ีระดับนี้

2.9.8. 6-6* เอาทพตุอนาลอ็ก 2 (MCB 101)

เอาทพุตอนาล็อกเปนเอาทพุตกระแส: 0/4 - 20 mA. ขั้วตอจุดรวม (กราวด) (ขั้วตอ X30/7) เปนขั้วตอเดียว
กับและมีศักยทางไฟฟาเทากับจุดตอรวม (กราวด) อนาล็อก ความละเอียดของเอาทพุทอนาล็อก คือ 12 บิต
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6-60  ขั้วตอ X30/8 เอาทพุท

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ไมใชงาน

[100] ความถี่เอาทพุท (0 .
1000 Hz), 0.20 mA

[101] ความถี่เอาทพุท (0 .
1000 Hz), 4.20 mA
คาอางอิง (Refmin-
max),0.20 mA

[102] คาอางอิง (Ref min-
max), 4.20 mA
คาปอนกลับ (FB min-
max) 0.20 mA

[103] คาปอนกลับ (FB min-
max) 4.20 mA
กระแสของมอเตอร (0-
Imax) 0.20 mA

[104] กระแสของมอเตอร (0-
Imax) 4.20 mA
แรงบิดสัมพัทธกับขีด
จํากัด 0-Tlim,0.20 mA

[105] แรงบิดสัมพัทธกับขีด
จํากัด 0-Tlim, 4.20 mA
แรงบิดสัมพัทธกับพิกัด
0-Tnom,0.20 mA

[106] แรงบิดสัมพัทธกับพิกัด
0-Tnom, 4.20 mA
กําลัง (0-Pnom), 0.20
mA

[107] กําลัง (0-Pnom), 4.20
mA
ความเร็ว (0-
Speedmax), 0.20 mA

[108] ความเร็ว (0-
Speedmax), 4.20 mA
แรงบิด (แรงบิด
+/-160%), 0-20 mA

[130] แรงบิด (แรงบิด
+/-160%), 4-20 mA
ความถี่เอาทพุท 4-20
mA

[131] คาอางอิง 4-20 mA

[132] คาปอนกลับ 4-20 mA

[133] กระแสของมอเตอร
4-20 mA

[134] แรงบิด % ขีดจํากัด
4-20 mA

[135] แรงบิด %ปกติ 4-20
mA

[136] กําลัง 4-20 mA

[137] ความเร็ว 4-20 mA
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[138] แรงบิด 4-20 mA

[139] ควบคุมบัส 0-20 mA

[140] ควบคุมบัส 4-20 mA

[141] ควบคุมบัส 0-20 mA,
หมดเวลา

[142] ควบคุมบัส 4-20 mA,
หมดเวลา

[150] ความถี่ขาออกสูงสุด
4-20 mA

6-61  ขั้วตอ X30/8 สเกลต่ําสุดของเอาทพุต

พิสัย: หนาที่:

0%* [0.00 - 200 %] ทําการสเกลเอาทพุตตํ่าสุดของสัญญาณอนาล็อกที่เลือกในขั้วตอ
X30/8 สเกลคาต่ําสุดเปนเปอรเซ็นตของคาสัญญาณสูงสุด เชน 0mA
(หรือ 0 Hz) ตองการใหเปนที่ 25% ของคาเอาทพุตสูงสุด และจะถูกต้ัง
โปรแกรมที่ 25% คานี้ไมสามารถสูงกวาการตั้งคาท่ีเก่ียวของในพารา
มิเตอร 6-62 หากคาต่ํากวา 100%
พารามิเตอรนีทํ้างานเม่ือโมดูลตัวเลือก MCB 101 ไดรับการติดต้ังในตัว
แปลงความถี่

6-62  ขั้วตอ X30/8 สเกลสูงสุดของเอาทพุท

พิสัย: หนาที่:

100%* [0.00 - 200 %] ทําการสเกลเอาทพุทสูงสุดของสัญญาณอนาล็อกที่เลือกในขั้วตอ
X30/8 สเกลคาใหเปนคาเอาทพุทสัญญาณกระแสสูงสุดท่ีตองการ
สเกลเอาทพุทเพื่อใหกระแสต่ํากวา 20 mA ท่ีคาเต็มสเกล หรือ 20 mA
ท่ีเอาทพุทระดับต่ํากวา 100% ของคาสัญญาณสูงสุด หากกระแส
เอาทพุทท่ีตองการคือ 20 mA ท่ีคาระหวาง 0 - 100% ของคา
เอาทพุทเต็มสเกล ใหต้ังโปรแกรมคาเปอรเซ็นตในพารามิเตอร เชน
50% = 20 mA หากกระแสระหวาง 4 และ 20 mA เปนคาที่ตองการ ท่ี
เอาทพุทสูงสุด (100%) ใหคํานวณคาเปอรเซ็นตดังนี้:

20 mA / ท่ีต องการ สูงสุด กระแส x 100 %

i.e. 10 mA : 20
10 x 100 = 200 %
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2.10. พารามิเตอร: คอนโทรลเลอร

2.10.1. 7-** ตัวควบคุม

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการควบคุมการประยุกตใชงาน

2.10.2. 7-0* ตัวควบคุมความเร็ว PID

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบตัวควบคุม PID ความเร็ว

7-00  แหลงคาปอนกลับความเร็ว PID

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกเอ็นโคดเดอรสําหรับคาปอนกลับวงรอบปด
คาปอนกลับอาจมาจากเอ็นโคดเดอร (โดยท่ัวไปติดต้ังอยูกับอุปกรณท่ี
ใชงาน) ท่ีตางจากมอเตอรท่ีติดต้ังการปอนเอ็นโคดเดอร ท่ีเลือกใน
พารามิเตอร 1-02
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

[0] ปอนกลับมอเตอรพารา
มิเตอร 1-02 (FC 302
เทานั้น)

[1] เอ็นโคดเดอร 24V

[2] MCB 102

[3] MCB 103

[4] MCO เอ็นโคดเดอร 1

[5] MCO เอ็นโคดเดอร 2

โนตสําหรับผูอาน
หากใชเอ็นโคดเดอรแยกตางหาก (FC 302 เทานั้น) เพ่ือเปล่ียนการตั้งคาทางลาดของพารา
มิเตอรในกลุมตอไปนี้: 3-4*, 3-5*, 3-6*, 3-7* และ 3-8* ตองถูกปรับเปลี่ยนใหตรงกับอัตรา
สวนเกียรระหวางเอ็นโคดเดอรท้ังสอง

7-02  อัตราขยายตามสวน

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0.000 - 1.000] ปอนคาการปรับอัตราขยายตามสวนของตัวควบคุมความเร็ว การปรับ
อัตราขยายตามสวนจะขยายขนาดของความคลาดเคลื่อน (เชน ความ
เบ่ียงเบนระหวางสัญญาณปอนกลับและคาที่ต้ัง) พารามิเตอรนี้ใชกับ
พารามิเตอร 1-00 การควบคุม ความเร็วสําหรับวงรอบเปด [0] และ
ความเร็วสําหรับวงรอบปด [1] การควบคุมท่ีรวดเร็วจะเกิดขึ้นไดท่ีอัตรา
การขยายสัญญาณคาสูง แตหากการอัตราขยายสัญญาณมีระดับสูงเกิน
ไป กระบวนการอาจจะขาดเสถียรภาพ

7-03  เวลารวมความเร็ว PID

พิสัย: หนาที่:

8.0 ms* [2.0 - 20000.0 ms] ปอนคาเวลารวมของตัวควบคุมความเร็ว ซึ่งจะกําหนดเวลาที่ตัวควบคุม
PID ภายในจะใชในการแกไขความคลาดเคลื่อน หากความคลาด
เคล่ือนมากขึ้น อัตราขยายจะเพิ่มเร็วขึ้น คาเวลารวมเปนผลใหเกิดการ
หนวงเวลาของสัญญาณ ซึ่งเทากับลดทอนผลกระทบ และสามารถใช
เพ่ือกําจัดความคลาดเคลื่อนของความเร็วสถานะคงที่ได ไดรับการควบ
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คุมท่ีรวดเร็วผานทางเวลารวมที่สั้น แตหากเวลารวมสั้นเกินไป กระบวน
การอาจจะไมเสถียร เวลารวมที่นานเกินไปจะยกเลิกการทํางานเวลา
รวม นาํไปสูการเบ่ียงเบนจากคาอางอิงท่ีกําหนดไดอยางมาก เนือ่งจาก
ตัวกํากับกระบวนการใชเวลานานเกินไปในการควบคุมความคาดเคลื่อน
พารามิเตอรนีใ้ชกับการควบคุม ความเร็วสําหรับวงรอบเปด [0] และ
ความเร็วสําหรับวงรอบปด [1] ท่ีต้ังในพารามิเตอร 1-00 โหมดการ
กําหนดรูปแบบ

7-04  คาเวลาที่เปล่ียนแปลงใน PID ในโหมดความเร็ว

พิสัย: หนาที่:

30.0 ms [0.0 - 200.0 ms] ปอนคาเวลาที่เปล่ียนแปลงของตัวควบคุมความเร็ว ตัวดิฟเฟอเรนชิ
เอตจะไมตอบสนองตอขอผิดพลาดคงท่ี แตจะใหคาอัตราขยายที่เปน
สัดสวนกับอัตราการเปลี่ยนแปลงของคาปอนกลับความเร็ว หากความ
คลาดเคลื่อนเปลี่ยนแปลงเร็วขึ้น อัตราขยายจากตัวดิฟเฟอเรนชิเอ
ตก็จะมีผลมากขึ้นดวย อัตราขยายจะมีสัดสวนตามความเร็วของการ
เปลี่ยนแปลงของความคลาดเคลื่อน การตั้งคาพารามิเตอรนีเ้ปนศูนยจะ
ปดการใชงานตัวดิฟเฟอเรนชิเอต คาพารามิเตอรนี้ใชกับพารามิเตอร 1-
00 การควบคุม ความเร็วสําหรับวงรอบปด [1]

7-05  ขีดจํากัดอัตราขยายที่เปล่ียนแปลงของความเร็ว PID

พิสัย: หนาที่:

5.000* [1.0 - 20.0] ต้ังคาขีดจํากัดสําหรับอัตราขยายที่ไดจากตัวดิฟเฟอเรนชิเอต เนือ่ง
จากอัตราขยายที่เปลี่ยนแปลงเพิ่มขึ้นท่ีความถี่สูงขึ้น การกําหนดขีด
จํากัดอัตราขยายจะเปนประโยชนไมนอย ตัวอยางเชน การตั้งคา D-link
ท่ีแทจริงท่ีความถี่ตํ่า และคา D-link คงท่ีท่ีความถี่สูง คาพารามิเตอรนี้
ใชกับพารามิเตอร 1-00 การควบคุม ความเร็วสําหรับวงรอบปด [1]

7-06  เวลาตัวกรองผานต่ําความเร็ว PID

พิสัย: หนาที่:

10.0
ms*

[1.0 - 100.0 ms] กําหนดคาคงที่เวลาสําหรับตัวกรองผานต่ําควบคุมความเร็ว วงจรกรอง
ผานต่ําจะปรับปรุงสมรรถนะการทํางานในสภาวะคงที่ และลดทอนการ
ออสซิลเลตในสัญญาณปอนกลับ ซึ่งจะมีประโยชน หากมีสัญญาณรบ
กวนจํานวนมากเกิดขึ้นในระบบ ดังภาพประกอบดานลาง ตัวอยางเชน
หากคาคงท่ีเวลา (τ) ต้ังโปรแกรมที่ 100 ms ความถี่ตัดออก (cut-off)
สําหรับตัวกรองผานต่ําจะเปน 1/0.1= 10 RAD/sec. ตรงกับ (10/2 x
p) = 1.6 Hz ตัวคุมคา PID จะควบคุมแตสัญญาณปอนกลับที่มีการแปร
เปลี่ยนเปนความถี่นอยกวา 1.6 Hz หากสัญญาณปอนกลับมีการแปรคา
โดยมีความถี่สูงกวา 1.6 Hz ตัวคุมคา PID จะไมตอบสนอง
โปรดจําไววาการกรองท่ีรุนแรงสามารถทําความเสียหายกับสมรรถนะ
เชิงไดนามิคได
คาพารามิเตอรนี้ใชกับพารามิเตอร 1-00 การควบคุม ความเร็วสําหรับวง
รอบปด [1] และ แรงบิด [2]
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7-08  ตัวประกอบล้ําหนาที่ปอนใหกับตัวควบคุมความเร็วแบบ PID

พิสัย: หนาที่:

0%* [0 - 500%] สัญญาณอางอิงท่ีไมผานตัวควบคุมความเร็วตามจํานวนที่ระบุ คุณ
ลักษณะนีเ้พ่ิมสมรรถนะดานพลวัตรของวงรอบควบคุมความเร็ว

2.10.3. 7-2* ควบคุม คาปอนกลับ

เลือกแหลงท่ีจะใชสําหรับคาปอนกลับสําหรับการควบคุม PID สําหรับกระบวนการ และวิธีการจัดการคาปอน
กลับนี้

7-20  แหลงคาปอนกลับของการควบคุมกระบวนการ 1

อุปกรณเสริม: หนาที่:

สัญญาณคาปอนกลับที่มีประสิทธิภาพมาจากผลรวมของสัญญาณอิน
พุทสองคาที่แตกตางกัน
เลือกอินพุทของตัวแปลงความถี่ท่ีควรจะใชเปนแหลงสัญญาณอางอิง
ตัวแรกของสัญญาณเหลานี ้ สัญญาณอางอิงตัวท่ีสองจะระบุไวในพารา
มิเตอร 7-22

[0] * ไมมีการทํางาน

[1] อินพุทอนาล็อก 53

[2] อินพุทอนาล็อก 54

[3] อินพุทความถ่ี 29
(เฉพาะ FC 302)

[4] อินพุทความถ่ี 33

[5] คาปอนกลับบัส 1

[6] คาปอนกลับบัส 2

[7] อินพุทอนาล็อก X30/11

[8] อินพุทอนาล็อก X30/12

7-22  แหลงคาปอนกลับของการควบคุมกระบวนการ 2

อุปกรณเสริม: หนาที่:

สัญญาณคาปอนกลับที่มีประสิทธิภาพมาจากผลรวมของสัญญาณอิน
พุทสองคาที่แตกตางกัน เลือกอินพุทของตัวแปลงความถี่ท่ีควรจะใช
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เปนแหลงสัญญาณอางอิงตัวที่สองของสัญญาณเหลานี้ สัญญาณอาง
อิงตัวแรกจะระบุไวในพารามิเตอร 7-21

[0] * ไมมีการทํางาน

[1] อินพุทอนาล็อก 53

[2] อินพุทอนาล็อก 54

[3] อินพุทความถี่ 29
(เฉพาะ FC 302)

[4] อินพุทความถี่ 33

[5] คาปอนกลับบัส 1

[6] คาปอนกลับบัส 2

[7] อินพุทอนาล็อก X30/11

[8] อินพุทอนาล็อก X30/12

2.10.4. 7-3* ควบคุมกระบวนการ PID 

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบตัวควบคุมกระบวนการ PID

7-30  ควบคุมปกติ/ผกผัน PID สําหรับกระบวนการ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

การควบคุมคาปกติและผกผันจะนําไปใชโดยใชความแตกตางระหวาง
สัญญาณอางอิงและสัญญาณปอนกลับ

[0] * ปกติ กําหนดการควบคุมกระบวนการเพื่อเพิ่มความถี่เอาทพุท

[1] ผกผัน เพื่อกําหนดการควบคุมกระบวนการใหลดความถี่ของเอาทพุท

7-31  ปองกัน AntiWindup สําหรับกระบวนการ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ปด หยุดขอบังคับของขอผิดพลาดเมื่อไมสามารถปรับความถี่เอาทพุทได
อีกตอไป

[1] เปด ใชขอบังคับของขอผิดพลาดตอไปเม่ือไมสามารถปรับเพิ่มหรือลด
ความถี่เอาทพุทได

7-32  คาสตารทควบคุม PID สําหรับกระบวนการ

พิสัย: หนาที่:

0 RPM* [0 - 6000 RPM] ปอนความเร็วมอเตอรท่ีจะใหไดรับเพื่อเปนสัญญาณสตารทสําหรับ
ดําเนนิการการควบคุม PID เมื่อเปดเคร่ือง ตัวแปลงความถี่จะดําเนิน
การเปลี่ยนความเร็ว และจากนั้นจึงทํางานภายใตการควบคุมความเร็ว
สําหรับวงรอบเปด ดังนัน้ เมื่อขึ้นถึงจุดของความเร็วการสตารท PID
สําหรับกระบวนการ ตัวแปลงความถี่จะเปล่ียนไปเปนการควบคุม PID
สําหรับกระบวนการ

7-33  อัตราขยายตามสวน ของ PID สําหรับกระบวนการ

พิสัย: หนาที่:

0.01 N/
A*

[0.00 – 10.00 N/A] ปอนคาอัตราขยายตามสวนID การปรับอัตราขยายตามสวนจะขยาย
ขนาดของความคลาดเคลื่อนระหวางสัญญาณปอนกลับและคาที่ตั้ง
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7-34  คาเวลา I ของ PID สําหรับกระบวนการ

พิสัย: หนาที่:

10000.0
0 s*

[0.01 - 10000.00] ปอนคาเวลาอินทิเกรต PID ตัวอินทิเกรตจะใหคาอัตราขยายที่เพ่ิมขึ้น
สําหรับความคลาดเคลื่อนระหวางคาตั้งกับคาปอนกลับท่ีมีคาคงที่ คา
เวลาอินทิเกรตคือคาเวลาที่ตัวอินทิเกรตตองใชเพ่ิมคาอัตราขยายจน
เทากับคาอัตราขยายตามสวน

7-35  คาเวลาที่เปล่ียนแปลงของ PID สําหรับกระบวนการ

พิสัย: หนาที่:

0.00 s* [0.00 – 10.00 s] ปอนคาเวลาดิฟเฟอเรนชิเอต PID คาดิฟเฟอเรนชิเอตไมมีปฏิกริยากับ
ความคลาดเคลื่อนคงที่ แตใหสวนขยายเฉพาะเมื่อความคลาดเคลื่อน
เปล่ียนแปลง หากคาเวลาดิฟเฟอเรนชิเอต PID สั้นลง อัตราขยายจาก
ตัวดิฟเฟอเรนชิเอตจะมีผลมากขึ้น

7-36  ขีดจํากัดขยายที่เปล่ียนแปลง PID สําหรับกระบวนการ

พิสัย: หนาที่:

5.0 N/
A*

[1.0 – 50.0 N/A] ปอนคาขีดจํากัดสําหรับคาอัตราขยายของตัวดิฟเฟอเรนชิเอต (DG)
หากไมมีการจํากัด DG จะมีคาเพิ่มตัวการเปลี่ยนแปลงรวดเร็ว การ
จํากัดคา DG เพ่ือใหไดคาอัตราขยายแบบดิฟเฟอเรนชิเอตจริงท่ีการ
เปล่ียนแปลงชา และไดคาอัตราขยายจากตัวดิฟเฟอเรนชิเอตที่คงท่ี
เมื่อการเปลี่ยนแปลงรวดเร็วมาก

7-38  แฟคเตอรปอนไปหนา PID สําหรับกระบวนการ

พิสัย: หนาที่:

0%* [0 - 500%] ปอนแฟคเตอรการปอนไปหนา PID กระบวน (FF) แฟคเตอร FF จะสง
สวนคงท่ีของสัญญาณอางอิงเพื่อขามการควบคุม PID ดังนัน้การควบ
คุม PID จึงมีผลกับสวนท่ีเหลือของสัญญาณควบคุมเทานั้น การเปลี่ยน
แปลงใดๆของพารามิเตอรนี้ จึงมีผลกระทบตอความเร็วมอเตอร. เมื่อ
แฟคเตอร FF ทํางาน จะใหโอเวอรชูตท่ีนอยลง และทําใหมีไดนามิ
กท่ีรวดเร็วเมื่อมีการเปลี่ยนแปลงของคาเปาหมาย (เซ็ตพอยต) พารา
มิเตอร 7-38 จะทํางานเมื่อพารามิเตอร 1-00 โหมดการกําหนดรูปแบบ
ต้ังคาไวเปน [3] กระบวนการ

7-39  แบนดวิดทอางอิงเมื่อสถานะเปด

พิสัย: หนาที่:

5%* [0 - 200%] ปอนแบนวดิทอางอิงเม่ือสถานะเปด เมื่อคาความคลาดเคลื่อนของการ
ควบคุม PID (ความแตกตางระหวางคาอางอิงกับคาปอนกลับ) มีคา
นอยกวาคาที่ตั้งไวของพารามิเตอร บิตสถานะของการอยูภายในคาอาง
อิงมีคาเปน สูง เชน = (1)
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2.11. พารามิเตอร: การสื่อสารและอุปกรณเสริม

2.11.1. 8-** การสือ่สารและอุปกรณเสริม

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาการสื่อสารและอุปกรณเสริม

2.11.2. 8-0* การตั้งคาทั่วไป

การตั้งคาทั่วไปสําหรับการสื่อสารและอุปกรณเสริม

8-01  จุดควบคุม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * คาดิจิตัลและคําสั่งควบ
คุม

ควบคุมโดยใชท้ังอินพุทดิจิตัลและคําสั่งควบคุม

[1] คาดิจิตัลเทานัน้ ควบคุมโดยใชอินพุทดิจิตัลเทานั้น

[2] เฉพาะคําสั่งควบคุม ควบคุมโดยใชคําสั่งควบคุมเทานัน้

การตั้งคาในพารามิเตอรนี้จะลบลางการตั้งคาในพารามิเตอร 8-50 ถึง
8-56

8-02  แหลงคําส่ังควบคุม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ไมมี

[1] FC RS485

[2] USB ของ FC

[3] อุปกรณเสริม A

[4] อุปกรณเสริม B

[5] อุปกรณเสริม C0

[6] อุปกรณเสริม C1

[30] External Can เลือกแหลงขอมูลของคําสั่งควบคุม: หนึง่ในสองอินเตอรเฟซอนกุรม
หรือสี่อินเตอรเฟซอนุกรมของอุปกรณเสริมท่ีติดต้ังไว ระหวางการเริ่ม
เปดเคร่ือง ตัวแปลงความถี่จะต้ังคาพารามิเตอรนี้เปน อุปกรณเสริม A
[3] โดยอัตโนมัติหากตรวจพบวามีการติดต้ังอุปกรณเสริมฟลดบัสที่ถูก
ตองในสล็อต A หากถอดอุปกรณเสริมออก ตัวแปลงความถี่จะตรวจพบ
ความเปลี่ยนแปลงในการกําหนดรูปแบบ แลวกําหนดพารามิเตอร 8-02
กลับเปนคามาตรฐานจากโรงงาน FC RS485 และจากนัน้ตัวแปลงความ
ถี่จะตัดการทํางาน ถาอุปกรณเสริมถูกติดต้ังหลังการเร่ิมตนเปดเคร่ือง
การตั้งคาของพารามิเตอร 8-02 จะไมเปล่ียนแปลง แตตัวแปลงความถี่
จะตัดการทํางาน และแสดง: สัญญาณเตือน 67 อุปกรณเสริมท่ีเปล่ียน
แปลง
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

8-03  เวลาหมดเวลาคําส่ังควบคุม

พิสัย: หนาที่:

1.0s* [0.1 – 18000.0 s] ปอนเวลาสูงสุดท่ีคาดวาจะตองใชในการรับขอความสองชุดติดกัน หาก
เกินเวลานี้ จะระบุวามีการหยุดการสื่อสารอนกุรม จากนั้นฟงกชันที่
เลือกในพารามิเตอร 8-04 ฟงกชันหมดเวลาคําสั่งควบคุม จะดําเนนิการ
ตอไป ตัวนับการหมดเวลาจะทํางานตามคําสั่งควบคุมท่ีถูกตอง

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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8-04  ฟงกชนัหมดเวลาคําส่ังควบคุม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ปด

[1] ล็อกคางเอาทพุท

[2] หยุด

[3] การ Jog

[4] ความเร็วสูงสุด

[5] หยุดและตัดการทํางาน

[7] เลือกชุดคําสั่ง 1

[8] เลือกชุดคําสั่ง 2

[9] เลือกชุดคําสั่ง 3

[10] เลือกชุดคําสั่ง 4 เลือกฟงกชันหมดเวลา ฟงกชันการหมดเวลาจะถูกใชงานหากคําสั่ง
ควบคุมไมไดรับการอัพเดตภายในชวงเวลาที่ระบุในพารามิเตอร 8-03
เวลาหมดเวลาคําสั่งควบคุม

- ปด [0]: การควบคุมผานบัสอนุกรม (ฟลดบัสหรือมาตรฐาน)
จะทําตอ โดยใชคําสั่งควบคุมลาสุด

- ล็อกคางเอาทพุท [1]: ความถี่เอาทพุทจะถูกล็อกคางจนกวา
การสื่อสารจะกลับมาอีกคร้ัง

- หยุด [2]: หยุดพรอมกับรีสตารทอัตโนมัติเมื่อการสื่อสาร
กลับมาอีกคร้ัง

- Jogging [3]: มอเตอรทํางานที่ความถี่ JOG (เหยาะ) จนกวา
การสื่อสารจะกลับมาอีกคร้ัง

- ความถ่ีสูงสุด [4]: มอเตอรทํางานที่ความถี่สูงสุดจนกวาการ
สื่อสารจะกลับมาอีกคร้ัง

- หยุดและตัด [5]: หยุดมอเตอร จากนัน้รีเซ็ตตัวแปลงความถี่
เพ่ือรีสตารท: ผานฟลดบัส ผานปุมรีเซ็ตบน LCP หรือผานอิน
พุทดิจิตอล

- เลือกชุดคําสั่ง 1-4 [7] - [10]: ตัวเลือกนี้จะเปลี่ยนชุดคําสั่ง
เมื่อทําการสื่อสารอีกคร้ัง หลังการหมดเวลาคําสั่งควบคุม
หากการสื่อสารที่กลับมาอีกคร้ังมีผลใหสถานะการหมดเวลา
หายไป พารามิเตอร 8-05 ฟงกชันสิ้นสุดการหมดเวลา จะระบุ
วาจะนาํเอาชุดคําสั่งท่ีใชกอนหมดเวลามาใชอีกคร้ังหรือจะ
ใชชุดคําสั่งตามท่ีฟงกชันการหมดเวลาอนมุัติ โปรดจําไววา
การกําหนดโครงแบบตอไปนี้มีความจําเปนเพื่อเปลี่ยนชุดคํา
สั่งหลังจากหมดเวลา: กําหนดพารามิเตอร 0-10 ชุดคําสั่งท่ี
ใชงานอยูเปนการตั้งคาหลายแบบ [9] และเลือกลิงคท่ีเก่ียว
ของในพารามิเตอร 0-12 ชุดคําสั่งนี้เชื่อมโยงกับ

8-05  ฟงกชนัส้ินสุดการหมดเวลา

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] คางชุดคําสั่ง คางชุดคําสั่งท่ีเลือกในพารามิเตอร 8-04 และแสดงคําเตือนจนกวาคา
พารามิเตอร 8-06 จะเปล่ียน จากนัน้ตัวแปลงความถี่จะเรียกใชชุดคําสั่ง
เร่ิมแรกตอ

[1] * ใชชุดคําสั่งตอไป ใชชุดคําสั่งท่ีใชงานอยูตอไปกอนหมดเวลา

เลือกการกระทําหลังจากไดรับคําสั่งควบคุมท่ีถูกตองหลังจากชวงหมด
เวลา พารามิเตอรนีจ้ะทํางานตอเมื่อพารามิเตอร 8-04 ถูกต้ังไวท่ี [ชุด
คําสั่ง 1-4]
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8-06  รีเซต็การหมดเวลาคําส่ังควบคุม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมรีเซ็ต

[1] ทําการรีเซ็ต เลือก ทําการรีเซ็ต [1] เพ่ือนาํตัวแปลงความถี่กลับไปสูชุดคําสั่งเร่ิม
แรกหลังจากการหมดเวลาของคําสั่งควบคุม เม่ือต้ังคาเปน ทําการ
รีเซ็ต [1] ตัวแปลงความถี่จะดําเนินการรีเซ็ตและกลับไปสูการตั้งคา ไม
รีเซ็ต [0] ในทันที
เลือก ไมรีเซ็ต [0] เพ่ือคงชุดคําสั่งท่ีระบุในพารามิเตอร 8-04 เอาไว,
เลือกชุดคําสั่ง 1-4หลังจากหมดเวลาของคําสั่งควบคุม
พารามิเตอรนีจ้ะทํางานตอเมื่อ คางการต้ังคา [0] ถูกเลือกไวในพารา
มิเตอร 8-05 ฟงกชันสิ้นสุดการหมดเวลา

8-07  ทริกเกอรการวินิจฉัย

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ยกเลิกการใช

[1] เมื่อมีสัญญาณ

[2] ทริกเกอรสัญญาณ
เดือน/การเตือน

พารามิเตอรนีเ้ปดใชและควบคุมฟงกชันการวินิจฉัยตัวแปลงความถี่
และยินยอมการขยายขอมูลวินจิฉัยเปน 24 ไบต

โนตสําหรับผูอาน
เก่ียวของกับ Profibus เทานั้น

- ใชงานไมได [0]: ไมสงขอมูลการวนิิจฉัยแบบขยาย แมวาจะ
ปรากฏขึ้นในตัวแปลงความถี่

- เมื่อมีสัญญาณ [1]: สงขอมูลการวินจิฉัยแบบขยายเมื่อ
ปรากฏสัญญาณเตือนหนึ่งคร้ังขึ้นไปในพารามิเตอรสัญญาณ
เตือน 16-90 หรือ 9-53

- ทริกเกอรสัญญาณเดือน/การเตือน [2]: สงขอมูลการวินิจฉัย
แบบขยายหากปรากฏสัญญาณเตือนหรือการเตือนหนึง่คร้ัง
ขึ้นไปในพารามิเตอรสัญญาณเตือน 16-90, 9-53 หรือพารา
มิเตอรการเตือน 16-92

เนื้อหาของเฟรมการวินิจฉัยแบบขยาย เปนดังนี้:

ไบต เนือ้หา คําอธิบาย
0 - 5 ขอมูลการวินจิฉยั DP

แบบมาตรฐาน
ขอมูลการวนิิจฉยั DP แบบมาตรฐาน

6 ความยาว PDU xx หัวเรื่องของขอมูลการวนิิจฉยัสวนขยาย
7 ประเภทสถานะ = 0x81 หัวเรื่องของขอมูลการวนิิจฉยัสวนขยาย
8 สล็อต = 0 หัวเรื่องของขอมูลการวนิิจฉยัสวนขยาย
9 ขอมูลสถานะ = 0 หัวเรื่องของขอมูลการวนิิจฉยัสวนขยาย
10 - 13 พารามิเตอร VLT 16-92 คําเตือน VLT
14 - 17 VLT พารามิเตอร 16-03 ขอความแสดงสถานะ VLT
18 - 21 พารามิเตอร VLT 16-90 ขอความสัญญาณเตือน VLT
22 - 23 พารามิเตอร VLT 9-53 คําเตือนการสื่อสาร (Profibus)

การใชการวินจิฉัยอาจมีผลตอการเพิ่มความคับคั่งของสัญญาณบัส
ฟงกชันการวินิจฉัยไมไดรับการสนบัสนุนจากฟลดบัสทุกประเภท

2.11.3. 8-1* ตั้งคา คําสัง่ควบคุม

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบโปรไฟลคําสั่งควบคุมของอุปกรณเสริม

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม

 MG.33.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  131

2



8-10  โปรไฟลคําส่ังควบคุม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * โปรไฟลของ FC

[1] โปรไฟล PROFIdrive

[5] ODVA

[7] CANopen DSP 402 เลือกการแปลความของคําสั่งควบคุมและขอความแสดงสถานะ ใหตรง
กับฟลดบัสที่ติดต้ังไว เฉพาะการเลือกที่ถูกตองสําหรับฟลดบัสที่ติดต้ัง
ไวในสล็อต A เทานั้นท่ีจะมองเห็นบนหนาจอ LCP
สําหรับคําแนะนําในการเลือก โปรไฟล FC [0] และโปรไฟล
PROFIdrive [1] โปรดดูท่ีสวน การสื่อสารอนุกรมผาน RS 485
Interface
สําหรับคําแนะนาํเพิ่มเติมในการเลือก โปรไฟล PROFIdrive [1],
ODVA [5] และ CANopen DSP 402 [7] โปรดดูจากคูมือการใชงาน
(Operating Instructions) สําหรับฟลดบัสที่ติดต้ัง

8-13  ขอความแสดงสถานะของ STW ท่ีกําหนดรูปแบบได

อุปกรณเสริม: หนาที่:

พารามิเตอรนี้จะใชงานการกําหนดคาของบิต 12 – 15 ในขอความ
แสดงสถานะ

[0] ไมมีการทํางาน

[1] * คามาตรฐานโปรไฟล ฟงกชันจะตรงกับคามาตรฐานของโปรไฟลท่ีเลือกในพารามิเตอร 8-10

[2] สัญญาณเตือน 68 เทา
นั้น

ต้ังในกรณีของสัญญาณเตือน 68 เทานั้น

[3] ตัดการทํางานยกเวน
สัญญาณเตือน 68

ต้ังในกรณีท่ีตัดการทํางาน ยกเวนหากการตัดการทํางานสั่งการโดย
สัญญาณเตือน 68

[16] T37 สถานะ DI บิตนีแ้สดงสถานะของขั้วตอ 37
“0” แสดงวา T37 มีคาต่ํา (หยุดแบบปลอดภัย)
“1” แสดงวา T37 มีคาสูง (ปกติ)

2.11.4. 8-3* การต้ังคาพอรต FC

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบพอรต FC

8-30  โปรโตคอล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * FC

[1] FC MC เลือกโปรโตคอลสําหรับพอรต FC (มาตรฐาน)

8-31  แอดเดรส

พิสัย: หนาที่:

1* [1 - 126 ] ปอนท่ีอยูสําหรับพอรต FC (มาตรฐาน)
ชวงท่ีใชงานได: 1 - 126.

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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8-32  อัตราบอดพอรต FC

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] 2400 บอด

[1] 4800 บอด

[2] * 9600 บอด

[3] 19200 บอด

[4] 38400 บอด

[7] 115200 บอด การเลือกอัตราบอดสําหรับพอรต FC (มาตรฐาน)

8-35  หนวงเวลาตอบรับต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:

10ms* [1 - 500 ms] ระบุเวลาหนวง ตํ่าสุดระหวางการรับคําขอและสงการโตตอบ ใชสําหรับ
แกปญหาการหนวงเวลาสงกลับ ของโมเด็ม

8-36  หนวงเวลาตอบรับสูงสุดหนวงเวลาตอบรับสูงสุด

พิสัย: หนาที่:

5000ms
*

[1 - 10000 ms] ระบุเวลาหนวง สูงสุดท่ียอมรับไดระหวางการสงคําขอและการรับคํา
ตอบ หากเกินเวลาหนวงท่ีกําหนด จะทําใหหมดเวลาของคําสั่งควบคุม

8-37  หนวงเวลา Inter-Char สูงสุด

พิสัย: หนาที่:

25ms* [0 - 30 ms] ระบุรอบเวลาสูงสุดท่ียอมรับไดระหวางการรับของสองไบต พารามิเตอร
นี้จะใชงานการหมดเวลา หากการสงถูกขัดจังหวะ
พารามิเตอรนีจ้ะทํางานตอเมื่อพารามิเตอร 8-30 ถูกต้ังไวท่ีโปรโตคอล
FC MC [1]

8-40  ตั้งคาโปรโตคอล FC MC

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[1] * มาตรฐานการสงขอ
ความผานสาย 1

[200] การสงขอความผานสาย
ท่ีกําหนดเอง

ใชงานการสงขอความผานสายที่กําหนดรูปแบบไดอิสระหรือแบบ
มาตรฐานสําหรับ พอรตของ FC

2.11.5. 8-5* ดิจติัล/บสั

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบเวริดควบคุมของดิจิตัล/บัสที่รวมกันอยู

8-50  เลือกการลื่นไหล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] อินพุทดิจิตัล

[1] บัส

[2] ตรรกะ AND (และ)

[3] * ตรรกะ OR (หรือ)

เลือกการควบคุมฟงกชันการลื่นไหลผานขั้วตอ (อินพุทดิจิตัล) และ/
หรือ ผานบัส

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนีจ้ะทํางานตอเมื่อพารามิเตอร 8-01 หนวยควบคุม ต้ังไวท่ี [0] คําสั่งควบคุม
และดิจิตัล

8-51  เลือกหยุดดวน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] อินพุทดิจิตัล

[1] บัส

[2] ตรรกะ AND (และ)

[3] * ตรรกะ OR (หรือ) เลือกการควบคุมฟงกชันหยุดทันทีผานขั้วตอ (อินพุทดิจิตอล) และ/
หรือ ผานบัส

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนี้จะทํางานตอเมื่อพารามิเตอร 8-01 หนวย
ควบคุม ต้ังไวท่ี [0] คําสั่งควบคุมและดิจิตัล

8-52  เลือกเบรคกระแสตรง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] อินพุทดิจิตัล

[1] บัส

[2] ตรรกะ AND (และ)

[3] * ตรรกะ OR (หรือ)

เลือกการควบคุมฟงกชันเบรคกระแสตรงผานขั้วตอ (อินพุทดิจิตัล)
และ/หรือ ผานบัส

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนีจ้ะทํางานตอเมื่อพารามิเตอร 8-01 หนวยควบคุม ต้ังไวท่ี [0] คําสั่งควบคุม
และดิจิตัล

8-53  เลือกสตารท

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] อินพุทดิจิตัล

[1] บัส เปดการทํางานคําสั่งสตารทผานพอรตการสื่อสารแบบอนกุรมหรือตัว
เลือกฟลดบัส

[2] ตรรกะ AND (และ) เปดการทํางานคําสั่งสตารทผานฟลดบัส/พอรตการสื่อสารแบบอนกุรม
และผานหนึง่ในอินพุทดิจิตัลเพิ่มเติม

[3] * ตรรกะ OR (หรือ) เปดการทํางานคําสั่งสตารทผานฟลดบัส/พอรตการสื่อสารแบบอนกุรม
หรือผานหนึ่งในอินพุทดิจิตัล

เลือกการควบคุมฟงกชันสตารทตัวแปลงความถี่ผานขั้วตอ (อิน
พุทดิจิตัล) และ/หรือ ผานบัส

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนีจ้ะทํางานตอเมื่อพารามิเตอร 8-01 หนวยควบคุม ต้ังไวท่ี [0] คําสั่งควบคุม
และดิจิตัล

8-54  เลือกกลับทิศทาง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] อินพุทดิจิตัล

[1] บัส

[2] ตรรกะ AND (และ)

[3] * ตรรกะ OR (หรือ) เลือกการควบคุมฟงกชันกลับทิศทางตัวแปลงความถี่ผานขั้วตอ (อิน
พุทดิจิตัล) และ/หรือ ผานบัส
เลือก บัส [1] เพ่ือเปดการทํางานคําสั่งกลับทิศทางผานพอรตการสื่อ
สารแบบอนกุรมหรือตัวเลือกฟลดบัส
เลือก ตรรกะ AND [2] เพ่ือเปดการทํางานคําสั่งกลับทิศทางผานฟลด
บัส/พอรตการสื่อสารแบบอนุกรม, เพ่ิม และ ผานหนึง่ในอินพุทดิจิตัล
เลือก ตรรกะ OR [3] เพ่ือเปดการทํางานคําสั่งกลับทิศทางผานฟลด
บัส/พอรตการสื่อสารแบบอนุกรม, เพ่ิม หรือ ผานหนึ่งในอินพุทดิจิตัล

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนี้จะทํางานตอเม่ือพารามิเตอร 8-01 หนวย
ควบคุม ต้ังไวท่ี [0] คําสั่งควบคุมและดิจิตัล

8-55  เลือกชุดคําส่ัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] อินพุทดิจิตัล

[1] บัส เปดการทํางานการเลือกชุดคําสั่งผานพอรตการสื่อสารแบบอนุกรมหรือ
ตัวเลือกฟลดบัส

[2] ตรรกะ AND (และ) เปดการทํางานการเลือกชุดคําสั่งผานฟลดบัส/พอรตการสื่อสารแบบ
อนกุรม และผานหนึ่งในอินพุทดิจิตัลเพ่ิมเติม

[3] * ตรรกะ OR (หรือ) เปดการทํางานการเลือกชุดคําสั่งผานฟลดบัส/พอรตการสื่อสารแบบ
อนกุรม หรือผานหนึ่งในอินพุทดิจิตัล

เลือกการควบคุมการเลือกชุดคําสั่งของตัวแปลงความถี่ผานขั้วตอ (อิน
พุทดิจิตัล) และ/หรือ ผานฟลดบัส

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนีจ้ะทํางานตอเมื่อพารามิเตอร 8-01 หนวยควบคุม ต้ังไวท่ี [0] คําสั่งควบคุม
และดิจิตัล

8-56  เลือกคาอางอิงที่ตั้งลวงหนา

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] อินพุทดิจิตัล

[1] บัส เปดการทํางานการเลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนาผานพอรตการสื่อสาร
แบบอนกุรมหรือตัวเลือกฟลดบัส
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[2] ตรรกะ AND (และ) เปดการทํางานการเลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนาผานฟลดบัส/พอรตการ
สื่อสารแบบอนุกรม และผานหนึง่ในอินพุทดิจิตัลเพิ่มเติม

[3] * ตรรกะ OR (หรือ) เปดการทํางานการเลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนาผานฟลดบัส/พอรตการ
สื่อสารแบบอนุกรม หรือผานหนึ่งในอินพุทดิจิตัล

เลือกการควบคุมการเลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนาของตัวแปลงความถี่
ผานขั้วตอ (อินพุทดิจิตัล) และ/หรือ ผานบัส

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนีจ้ะทํางานตอเมื่อพารามิเตอร 8-01 หนวยควบคุม ต้ังไวท่ี [0] คําสั่งควบคุม
และดิจิตัล

2.11.6. 8-9* บัสเหยาะ (Jog) 

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบบัสเหยาะ (Jog)

8-90  ความเร็วบัส Jog 1

พิสัย: หนาที่:

100
RPM*

[0-พารามิเตอร 4-13
RPM]

ปอนความเร็วเหยาะ (Jog) ซึ่งจะเปนความเร็วเหยาะ (Jog) คงท่ีท่ีเปด
ทํางานผานพอรตอนุกรมหรืออุปกรณเสริมฟลดบัส

8-91  ความเร็วบัส Jog 2

พิสัย: หนาที่:

200
RPM*

[0-พารามิเตอร 4-13
RPM]

ปอนความเร็วเหยาะ (Jog) ซึ่งจะเปนความเร็วเหยาะ (Jog) คงท่ีท่ีเปด
ทํางานผานพอรตอนุกรมหรืออุปกรณเสริมฟลดบัส
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2.12. พารามิเตอร: Profibus

2.12.1. 9-** Profibus

กลุมพารามิเตอรสําหรับพารามิเตอรท่ีระบุของ Profibus ท้ังหมด

9-00  เซต็พอยต

พิสัย: หนาที่:

0* [0-65535] พารามิเตอรนีรั้บคาอางอิงวงรอบจาก ระบบหลักประเภท 2หากการจัด
ลําดับความสําคัญการควบคุมถูกต้ังเปน ระบบหลักประเภท 2คาอางอิง
ของตัวแปลงความถี่จะนํามาจากพารามิเตอรนี้ โดยจะไมสนใจคาอาง
อิงวงรอบ

9-07  คาที่แทจริง

พิสัย: หนาที่:

0* [0-65535] พารามิเตอรนีจ้ะสงคา MAV สําหรับ ระบบหลักประเภท 2พารามิเตอรจะ
ใชไดตอเมื่อการจัดลําดับความสําคัญการควบคุมต้ังไวท่ี ระบบหลัก
ประเภท 2

9-15  การกําหนดรูปแบบการเขียน PCD

อารเรย [10]

ไมมี

3-02 คาอางอิงตํ่าสุด

3-03 คาอางอิงสูงสุด

3-12 คากวดตาม/ชะลอ
ความเร็ว

3-41 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาขึ้น ชุด 1

3-42 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาลง ชุด 1

3-51 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาขึ้น ชุด 2

3-52 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาลง ชุด 2

3-80 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาขึ้น-ลง Jog

3-81 ต้ังเวลาความเร็ว
ลง หยุดทันที่

4-11 กําหนดความเร็ว
ตํ่าสุดมอเตอร [RPM]

4-13 กําหนดความเร็ว
สูงสุดมอเตอร [RPM]

4-16 กําหนดคาแรงบิด
มอเตอร
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4-17 โหมดขีดจํากัด
ของแรงบิดของเจน
เนอเรเตอร

7-28 คาปอนกลับต่ําสุด

7-29 คาปอนกลับสูงสุด

8-90 ความเร็วบัส Jog 1

8-91 ความเร็วบัส Jog 2

16-80 CTW ฟลดบัส 1

16-82 REF ฟลดบัส 1

34-01 PCD 1 เขียนไป
ยัง MCO

34-02 PCD 2 เขียนไป
ยัง MCO

34-03 PCD 3 เขียนไป
ยัง MCO

34-04 PCD 4 เขียนไป
ยัง MCO

34-05 PCD 5 เขียนไป
ยัง MCO

34-06 PCD 6 เขียนไป
ยัง MCO

34-07 PCD 7 เขียนไป
ยัง MCO

34-08 PCD 8 เขียนไป
ยัง MCO

34-09 PCD 9 เขียนไป
ยัง MCO

34-10 PCD 10 เขียนไป
ยัง MCO

เลือกพารามิเตอรท่ีจะกําหนดใหกับ PCD 3 ถึง 10 ของขอความท่ีสง
จํานวนของ PCD ท่ีใชไดขึ้นอยูกับประเภทของขอความ จากนั้นคาใน
PCD 3 ถึง 10 จะเขียนลงในพารามิเตอรท่ีเลือก เปนแบบคาขอมูล หรือ
อีกทางหนึ่ง ใหระบุขอความ Profibus มาตรฐานในพารามิเตอร 9-22

9-16  การกําหนดรูปแบบการอาน PCD

อารเรย [10]

ไมมี

16-00 คําสั่งควบคุม

16-01 คาอางอิง
[หนวย]

16-02 คาอางอิง %

16-03 ขอความแสดง
สถานะ

16-04 คาหลักท่ีแทจริง
[Unit]

16-05 คาหลักท่ีแทจริง
[%]

16-09 คาที่อานไดตาม
ท่ีกําหนด
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16-10 กําลัง [kW]

16-11 กําลัง [hp]

16-12 แรงดันมอเตอร

16-13 ความถี่

16-14 กระแสของ
มอเตอร

16-16 แรงบิด
16-17 ความเร็ว [RPM]

16-18 ความรอนของ
มอเตอร

16-19 อุณหภูมิ
เซนเซ็อร KTY

16-21 มุมเฟส

16-30 แรงดันการเชื่อม
โยง DC

16-32 พลังงานเบรค /
วินาที

16-33 พลังงานเบรค/ 2
นาที 16-34 อุณหภูมิ
แผนระบายความรอน

16-35 ความรอนของอิน
เวอรเตอร

16-38 สถานะการควบ
คุม SL

16-39 อุณหภูมิของ
การดควบคุม

16-50 คาอางอิงภาย
นอก

16-51 คาอางอิงพัลส

16-52 คาปอนกลับ
[หนวย]

16-53 คาอางอิง Digi
Pot

16-60 อินพุทดิจิตัล

16-61 ขั้ว53 การตั้งคา
สวิตช

16-62 อินพุทอนาล็อก
53

16-63 ขั้ว54 การตั้งคา
สวิตช

16-64 อินพุทอนาล็อก
54

16-65
เอาทพุทอนาล็อก 42
[mA]

16-66 เอาทพุทดิจิตัล
[ไบนารี]

16-67 ความถี่ #29
[Hz]
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16-68 ความถ่ี #33
[Hz]

16-69
เอาทพุทแบบพัลส #27
[Hz]

16-70
เอาทพุทแบบพัลส #29
[Hz]

16-71
เอาทพุทแบบพัลส
[bin]

16-84 ตัวเลือกสื่อสาร
STW [Binary]

16-85 พอรท FC
สัญญาณ CTW 1

16-90 ขอความ
สัญญาณเตือน

16-91 ขอความ
สัญญาณเตือน 2

16-92 คําเตือน

16-93 คําเตือน 2

16-94 สวนขยายขอ
ความแสดงสถานะ

16-95 สวนขยายขอ
ความแสดงสถานะ 2

34-21 PCD 1 อานจาก
MCO

34-22 PCD 2 อานจาก
MCO

34-23 PCD 3 อานจาก
MCO

34-24 PCD 4 อานจาก
MCO

34-25 PCD 5 อานจาก
MCO

34-26 PCD 6 อานจาก
MCO

34-27 PCD 7 อานจาก
MCO

34-28 PCD 8 อานจาก
MCO

34-29 PCD 9 อานจาก
MCO

34-30 PCD 10 อาน
จาก MCO

34-40 อินพุทดิจิตอล

34-41 เอาทพุทดิจิตอล

34-50 ตําแหนงท่ีแท
จริง

34-51 ตําแหนงท่ีสั่ง
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34-52 ตําแหนงหลักท่ี
แทจริง

34-53 ตําแหนงดัชนรีอง

34-54 ตําแหนงดัชนี
หลัก

34-55 ตําแหนงเสนโคง

34-56 การติดตามผิด
พลาด

34-57 ซิงโครไนซผิด
พลาด

34-58 ความเร็วที่แท
จริง

34-59 ความเร็วหลักท่ี
แทจริง

34-60 สถานะการ
ซิงโครไนซ

34-61 สถานะของแกน

34-62 สถานะโปรแกรม เลือกพารามิเตอรท่ีจะกําหนดใหกับ PCD 3 ถึง 10 ของขอความท่ีสง
จํานวนของ PCD ท่ีใชไดขึ้นอยูกับประเภทของขอความ PCD 3 ถึง 10
จะเก็บคาขอมูลท่ีแทจริงของพารามิเตอรท่ีเลือก สําหรับขอความ
Profibus มาตรฐาน ดูท่ีพารามิเตอร 9-22

9-18  แอดเดรสของโหนด

พิสัย: หนาที่:

126* [0 - 126] ปอนแอดเดรสสถานใีนพารามิเตอรนี้ หรืออีกทางเลือกหนึง่โดยการใช
สวทิชของฮารดแวร เพ่ือใหสามารถปรับแอดเดรสสถานีในพารามิเตอร
9-18 ได สวทิชของฮารดแวรตองถูกตั้งไวท่ี 126 หรือ 127 (หมายถึง
ทุกสวิทชต้ังคาที่ ‘on’) มิเชนนัน้พารามิเตอรนี้จะแสดงการตั้งคาท่ีแท
จริงของการสลับ

9-22  การเลือกการสงขอความ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[1] มาตรฐาน1

[101] PPO 1

[102] PPO 2

[103] PPO 3

[104] PPO 4

[105] PPO 5

[106] PPO 6

[107] PPO 7

[108] * PPO 8 อานอยางเดียว

แสดงรูปแบบโครงขายการสื่อสารของ Profibus

9-23  พารามเิตอรสําหรับสัญญาณ

อารเรย [1000]
อานอยางเดียว
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พารามิเตอรนี้บรรจุรายการของสัญญาณที่ใชไดสําหรับการเลือกใน
พารามิเตอร 9-15 และ 9-16

9-27  การแกไขพารามิเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

สามารถแกไขพารามิเตอรผานทาง Profibus, อินเตอรเฟซ RS485
มาตรฐาน หรือ LCP

[0] ยกเลิกการใช ยกเลิกการแกไขผาน Profibus

[1] * ใช เปดใชการแกไขผาน Profibus

9-28  การควบคุมการประมวลผล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

การควบคุมการประมวลผล (การตั้งคาคําสั่งควบคุม, คาอางอิงความ
เร็ว และขอมูลประมวลผล) สามารถทําไดผานทาง Profibus หรือฟลด
บัสมาตรฐาน แตไมสามารถทําทั้งสองทางในเวลาเดียวกัน คุณสามารถ
ควบคุมหนาเคร่ืองไดเสมอผานทาง LCP การควบคุมผานสวนควบคุม
กระบวนการสามารถทําไดทางขั้วตอหรือฟลดบัส ขึ้นอยูกับการตั้งคาใน
พารามิเตอร 8-50 ถึง 8-56

[0] ยกเลิกใช ปดใชการควบคุมกระบวนการผานทาง Profibus และยกเลิกใชการควบ
คุมนี้ทางฟลดบัสมาตรฐาน หรือ Profibus Master class 2

[1] * เปดวงมาสเตอร เปดใชการควบคุมกระบวนการผานทาง Profibus Master Class 1 และ
ยกเลิกใชการควบคุมนี้ทางฟลดบัสมาตรฐาน หรือ Profibus Master
class 2

9-44  ตัวนับขอความฟอลต

พิสัย: หนาที่:

0* [0-65535] พารามิเตอรนี้แสดงหมายเลขของเหตุการณของขอผิดพลาดในพารา
มิเตอร 9-45 และ 9-47 ความจุของบัฟเฟอรสูงสุดเทากับเหตุการณ
ความผิดพลาด 8 เหตุการณ บัฟเฟอรและตัวนับถูกตั้งใหเปน 0 เมื่อรี
เซ็ตหรือจายไฟเขาเคร่ือง

9-45  รหัสฟอลต

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 0] บัฟเฟอรนีม้ีขอความสัญญาณเตือนสําหรับทุกสัญญาณเตือนและการ
เตือนที่ไดเกิดขึ้นตั้งแตการรีเซ็ตคร้ังลาสุดหรือการจายไฟเขาเคร่ือง
ความจุของบัฟเฟอรสูงสุดเทากับเหตุการณความผิดพลาด 8 เหตุการณ

9-47  หมายเลขฟอลต

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 0] บัฟเฟอรนีม้ีหมายเลขสัญญาณเตือน (เชน 2 สําหรับขอผิดพลาด live
zero , 4 สําหรับการสูญเสียเฟสของแหลงจายไฟหลัก) สําหรับทุก
สัญญาณเตือนและการเตือนท่ีไดเกิดขึ้นตั้งแตการีเช็ตคร้ังลาสุดหรือ
การจายไฟเขาเคร่ือง ความจุของบัฟเฟอรสูงสุดเทากับเหตุการณความ
ผิดพลาด 8 เหตุการณ
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9-52  ตัวนับสถานการณฟอลต

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 1000] พารามิเตอรนีแ้สดงหมายเลขของเหตุการณขอผิดพลาดที่ไดเกิดขึ้น
ต้ังแตการรีเซ็ตคร้ังลาสุดหรือการจายไฟเขาเครื่อง

9-53  คําเตือน Profibus

อุปกรณเสริม: หนาที่:

พารามิเตอรนี้จะแสดงการเตือนการสื่อสาร Profibus โปรดดูท่ีคูมือการ
ใชงาน Profibusสําหรับขอมูลเพ่ิมเติม

อานอยางเดียว

บิต: ความหมาย:
0 ไมไดเช่ือมตอกบั DP-หลัก
1 ไมใช
2 FDL (ช้ันการเชื่อมโยงขอมูลฟลดบสั) ไม OK
3 ไดรับคําสั่งลางขอมูล
4 คาที่แทจริงไมไดรับการอพัเดต
5 คนหาอัตราบอด
6 PROFIBUS ASIC ไมสง
7 การตั้งคาเริ่มตน PROFIBUS ไม OK
8 ชุดขบัเคลื่อนตัดการทาํงาน
9 CAN ภายใน ผิดพลาด
10 ขอความการกาํหนดรูปแบบ PLC ไมถูกตอง
11 ID ทีผ่ดิ สงโดย PLC
12 เกิดขอผดิพลาดภายใน
13 ไมไดกาํหนดรูปแบบ
14 ใชการทาํงานหมดเวลา
15 คําเตือน 34 ทาํงาน

9-63  อัตราบอดที่แทจริง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

พารามิเตอรนีจ้ะแสดงอัตราบอดของ Profibus ท่ีแทจริง Profibus
Master จะต้ังอัตราบอดโดยอัตโนมัติ

อานอยางเดียว

[0] 9.6 kbit/s

[1] 19.2 kbit/s

[2] 93.75 kbit/s

[3] 187.5 kbit/s

[4] 500 kbit/s

[6] 1500 kbit/s

[7] 3000 kbit/s

[8] 6000 kbit/s

[9] 12000 kbit/s

[10] 31.25 kbit/s

[11] 45 45 kbit/s

[255] ไมพบอัตราบอด

9-64  การบงชีอุ้ปกรณ

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 0] พารามิเตอรนี้แสดงการบงชี้ของอุปกรณ โปรดดูท่ีคูมือการใชงาน
สําหรับ ProfibusMG33CXYY สําหรับขอมูลเพ่ิมเติม
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9-65  หมายเลขโปรไฟล

พิสัย: หนาที่:

อานอยางเดียว

0* [0 - 0] พารามิเตอรนี้ประกอบดวยตัวระบุโปรไฟล ไบต 1 จะบรรจุหมายเลขโปร
ไฟล และไบต 2 เปนหมายเลขเวอรชันของโปรไฟล

โนตสําหรับผูอาน
พารามิเตอรนี้จะมองไมเห็นผานทาง LCP

9-67  คําส่ังควบคุม 1

พิสัย: หนาที่:

0* [0-65535] พารามิเตอรนี้ยอมรับคําสั่งควบคุมจากตัวหลักคลาส 2 ในรูปแบบ
ดียวกับ PCD 1

9-68  ขอความแสดงสถานะ 1

พิสัย: หนาที่:

0* [0-65535] พารามิเตอรนี้ยอมรับคําสั่งควบคุมจากตัวหลักคลาส 2 ในรูปแบบ
ดียวกับ PCD 2

9-70  แกไขชดุคําส่ัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกชุดคําสั่งท่ีจะแกไข

[0] คาตั้งจากโรงงาน ใชขอมูลมาตรฐาน ตัวเลือกนีส้ามารถใชเปนแหลงขอมูลเพื่อใหชุดคํา
สั่งอ่ืนๆ กลับคืนสูสภาวะท่ีรูจัก

[1] * การตั้งคา 1 แกไขชุดคําสั่ง 1

[2] การตั้งคา 2 แกไขชุดคําสั่ง 2

[3] การตั้งคา 3 แกไขชุดคําสั่ง 3

[4] การตั้งคา 4 แกไขชุดคําสั่ง 4

[9] เลือกชุดคําสั่ง ตามชุดคําสั่งท่ีใชงานที่เลือกในพารามิเตอร 0-10

พารามิเตอรนีม้ีไวเปนพิเศษสําหรับ LCPและฟลดบัส ดูเพ่ิมเติมท่ีพารามิเตอร 0-11 แกไขชุดคําสั่ง

9-71  บันทึกคาขอมูล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

คาพารามิเตอรท่ีเปล่ียนแปลงทาง Profibus จะไมไดรับการจัดเก็บลง
ในหนวยความจําถาวรโดยอัตโนมัติ ใชพารามิเตอรนี้เพ่ือเปดการทํา
งานฟงกชันที่จะเรียกคืนคาพารามิเตอรในหนวยความจําถาวร
EEPROM ดังนั้นคาพารามิเตอรท่ีมีการเปลี่ยนแปลงจะไดรับการคงไว
เมื่อปดเคร่ือง

[0] * ปด ยกเลิกการทํางานฟงกชันจัดเก็บหนวยความจําถาวร
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[1] เก็บการแกไขคา จัดเก็บคาพารามิเตอรท้ังหมดในชุดคําสั่งท่ีเลือกในพารามิเตอร 9-70
ในหนวยความจําถาวร การเลือกนี้จะกลับไปเปนปด [0] เมื่อคาทั้งหมด
ไดรับการจัดเก็บ

[2] เก็บตั้งคาทั้งหมด จัดเก็บคาพารามิเตอรท้ังหมดสําหรับชุดคําสั่งไวในหนวยความจําถาวร
การเลือกนีจ้ะกลับไปเปน ปด [0] เม่ือคาพารามิเตอรท้ังหมดไดรับการ
จัดเก็บ

9-72  รีเซต็ชุดขับ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมมีดําเนินการ

[1] รีเซ็ตเมื่อเปดเคร่ือง รีเซ็ตตัวแปลงความถี่เม่ือเปดเคร่ือง สําหรับรอบของกําลังไฟฟา

[3] รีเซ็ตอุปฯเสริม รีเซ็ตอุปกรณเสริม Profibus เทานั้น จะมีประโยชนหลังจากเปลี่ยนการ
ต้ังคาบางอยางในกลุมพารามิเตอร 9-**, เชน พารามิเตอร 9-18
เมื่อรีเซ็ตแลว ตัวแปลงความถี่จะหายไปจากฟลดบัส ซึ่งอาจสงผลให
เกิดขอผิดพลาดการสื่อสารจากระบบหลัก

9-80  พารามเิตอรท่ีระบุ (1)

อารเรย [116]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

อานอยางเดียว

0* [0 - 115] พารามิเตอรนีจ้ะแสดงรายการของพารามิเตอรตัวแปลงความถี่ท้ังหมด
ท่ีระบุสําหรับ Profibus

9-81  พารามเิตอรท่ีระบุ (2)

อารเรย [116]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

อานอยางเดียว

0* [0 - 115] พารามิเตอรนีจ้ะแสดงรายการของพารามิเตอรตัวแปลงความถี่ท้ังหมด
ท่ีระบุสําหรับ Profibus

9-82  พารามเิตอรท่ีระบุ (3)

อารเรย [116]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

อานอยางเดียว
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0* [0 - 115] พารามิเตอรนี้จะแสดงรายการของพารามิเตอรตัวแปลงความถี่ท้ังหมด
ท่ีระบุสําหรับ Profibus

9-83  พารามเิตอรท่ีระบุ (4)

อารเรย [116]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

อานอยางเดียว

0* [0 - 115] พารามิเตอรนี้จะแสดงรายการของพารามิเตอรตัวแปลงความถี่ท้ังหมด
ท่ีระบุสําหรับ Profibus

9-84  พารามเิตอรท่ีระบุ (5)

พิสัย: หนาที่:

อารเรย [116]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

อานอยางเดียว

0* [0 - 115] พารามิเตอรนี้จะแสดงรายการของพารามิเตอรตัวแปลงความถี่ท้ังหมด
ท่ีระบุสําหรับ Profibus

9-90  พารามเิตอรท่ีเปล่ียนแปลง (1)

อารเรย [116]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

อานอยางเดียว

0* [0 - 115] พารามิเตอรนี้จะแสดงรายการของพารามิเตอรตัวแปลงความถี่ท้ังหมด
ท่ีเบ่ียงเบนจากคามาตรฐานจากโรงงาน

9-91  พารามเิตอรท่ีเปล่ียนแปลง (2)

อารเรย [116]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

อานอยางเดียว

0* [0 - 115] พารามิเตอรนี้จะแสดงรายการของพารามิเตอรตัวแปลงความถี่ท้ังหมด
ท่ีเบ่ียงเบนจากการตั้งคามาตรฐาน
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9-92  พารามเิตอรท่ีเปล่ียนแปลง (3)

อารเรย [116]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

อานอยางเดียว

0* [0 - 115] พารามิเตอรนีจ้ะแสดงรายการของพารามิเตอรตัวแปลงความถี่ท้ังหมด
ท่ีเบ่ียงเบนจากการตั้งคามาตรฐาน

9-94  พารามเิตอรท่ีเปล่ียนแปลง (5)

อารเรย [116]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

อานอยางเดียว

0* [0 - 115] พารามิเตอรนีจ้ะแสดงรายการของพารามิเตอรตัวแปลงความถี่ท้ังหมด
ท่ีเบ่ียงเบนจากการตั้งคามาตรฐาน

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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2.13. พารามิเตอร: DeviceNet CAN Fieldbus

2.13.1. 10-** ฟลดบัส DeviceNet และ CAN 

กลุมพารามิเตอรสําหรับพารามิเตอรของฟลดบัส DeviceNet CAN

2.13.2. 10-0* การต้ังคาทั่วไป

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการตั้งคารวมสําหรับอุปกรณเสริมฟลดบัส CAN

10-00  โปรโตคอล CAN

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] CANopen

[1] * DeviceNet ดูโปรโตคอล CAN ท่ีใชงาน

โนตสําหรับผูอาน
อุปกรณเสริมจะขึ้นอยูกับตัวเลือกที่ติดต้ัง

10-01  อัตราบอดที่เลือก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[16] 10 Kbps

[17] 20 Kbps

[18]
[19]

50 Kbps
100 Kbps

[20] * 125 Kbps

[21] 250 Kbps

[22] 500 Kbps เลือกความเร็วการสงฟลดบัส การเลือกจะตองตรงกับกับอัตราเร็วใน
การสงของตัวระบบหลัก และ โหนดฟลดบัสอ่ืนๆ

10-02  MAC ID

พิสัย: หนาที่:

63* [0 - 127] การเลือกแอดเดรสของสถานี ทุกๆ สถานท่ีีตออยูกับเน็ตเวิรคเดียวกัน
จะตองมีแอดเดรสที่แนนอนชัดเจน

10-05  คาที่อานไดของตัวนับการสงผิดพลาด

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 255] ดูจํานวนขอผิดพลาดการสงการควบคุม CAN นับจากการเปดเคร่ืองคร้ัง
สุดทาย

10-06  คาที่อานไดของตัวนับการรับผิดพลาด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] 0 - 255 ดูจํานวนขอผิดพลาดการรับการควบคุม CAN นับจากการเปดเคร่ืองคร้ัง
สุดทาย

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300

148  MG.33.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  

2



10-07  ขอมูลท่ีอานไดของตัวนับบัสปด

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 255] ดูจํานวนเหตุการณบัสปดนับจากเปดเคร่ืองทํางานลาสุด

2.13.3. 10-1* DeviceNet 

พารามิเตอรระบุสําหรับฟลดบัส DeviceNet

10-10  การเลือกประเภทขอมูลท่ีจะประมวลผล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

เลือกตัวอยาง (ขอความ) การสงขอมูล ตัวอยางที่มีอยูจะขึ้นอยูกับการ
ต้ังคาของพารามิเตอร 8-10 โปรไฟลเวิรดควบคุม
เมื่อพารามิเตอร 8-10 ถูกต้ังคาเปน [0] โปรไฟล FC , พารามิเตอร 10-
10 ตัวเลือก [0] และ [1] จะสามารถใชงานได
เมื่อพารามิเตอร 8-10 ถูกต้ังคาเปน [5] ODVA พารามิเตอร 10-10 ตัว
เลือก [2] และ [3] จะสามารถใชงานได
ตัวอยาง 100/150 และ 101/151 เปนการระบุจาก Danfoss ตัวอยาง
20/70 และ 21/71 เปนโปรไฟลชุดขับเคล่ือน AC ท่ีระบุจาก ODVA
สําหรับคําแนะนําการเลือกขอความ โปรดดูท่ีคูมือ DeviceNet
Operating Instructions (คูมือการใชงาน DeviceNet)
โปรดทราบวาการเปลี่ยนแปลงในพารามิเตอรนี้ จะถูกประมวลผลใน
ทันที

[0] ตัวอยาง 100/150

[1] ตัวอยาง 101/151

[2] ตัวอยาง 20/70

[3] ตัวอยาง 21/71

10-11  เขียนคารูปแบบขอมูลท่ีจะประมวลผล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0 ] * ไมมี

3-02 คาอางอิงตํ่าสุด

3-03 คาอางอิงสูงสุด

3-12 คากวดตาม/ชะลอ
ความเร็ว

3-41 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาขึ้น ชุด 1

3-42 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาลง ชุด 1

3-51 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาขึ้น ชุด 2

3-52 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาลง ชุด 2

3-80 เวลาเปลี่ยนความ
เร็วขาขึ้น-ลง

3-81 ต้ังเวลาความเร็ว
ลงหยุดทันที

4-11 กําหนดความเร็ว
ตํ่าสุดมอเตอร
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4-13 กําหนดความเร็ว
สูงสุดมอเตอร

4-16 กําหนดคาแรงบิด
มอเตอร

4-17 โหมดขีดจํากัด
ของแรงบิดของเจน
เนอเรเตอร

7-28 คาปอนกลับต่ําสุด

7-29 คาปอนกลับสูงสุด

8-90 ความเร็วบัส Jog 1

8-91 ความเร็วบัส Jog 2

16-80 CTW ฟลดบัส 1
(คาถาวร)

16-82 REF ฟลดบัส 1
(คาถาวร)

34-01 PCD 1 เขียนไป
ยัง MCO

34-02 PCD 2 เขียนไป
ยัง MCO

34-03 PCD 3 เขียนไป
ยัง MCO

34-04 PCD 4 เขียนไป
ยัง MCO

34-05 PCD 5 เขียนไป
ยัง MCO

34-06 PCD 6 เขียนไป
ยัง MCO

34-07 PCD 7 เขียนไป
ยัง MCO

34-08 PCD 8 เขียนไป
ยัง MCO

34-09 PCD 9 เขียนไป
ยัง MCO

34-10 PCD 10 เขียนไป
ยัง MCO

เลือกกระบวนการเขียนขอมูลสําหรับ I/O Assembly Instances
101/151 องคประกอบ [2] และ [3] ของอารเรยนี้สามารถเลือกได องค
ประกอบ [0] และ [1] ของอารเรยเปนการกําหนดถาวร

10-12  อานคารูปแบบขอมูลท่ีประมวลผล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ไมมี

16-00 คําสั่งควบคุม

16-01 คาอางอิง
[หนวย]

16-02 คาอางอิง %

16-03 ขอความแสดง
สถานะ (คาถาวร)

16-04 คาหลักท่ีแทจริง
[Unit]
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16-05 คาหลักท่ีแทจริง
[%] (คาถาวร)

16-10 กําลัง [kW]

16-11 กําลัง [hp]

16-12 แรงดันมอเตอร

16-13 ความถี่

16-14 กระแสของ
มอเตอร

16-16 แรงบิด

16-17 ความเร็ว [RPM]

16-18 ความรอนของ
มอเตอร

16-19 อุณหภูมิ
เซนเซ็อร KTY

16-21 มุมเฟส

16-30 แรงดันการเชื่อม
โยง DC

16-32 พลังงานเบรค/
วินาที

16-33 พลังงานเบรค/2
นาที

16-34 อุณหภูมิแผน
ระบายความรอน

16-35 ความรอนของอิน
เวอรเตอร

16-38 สถานะการควบ
คุม SL

16-39 อุณหภูมิของ
การดควบคุม

16-50 คาอางอิงภาย
นอก

16-51 คาอางอิงพัลส

16-52 คาปอนกลับ
[หนวย]

16-53 คาอางอิง Digi
Pot

16-60 อินพุทดิจิตัล

16-61 ขั้ว53 การตั้งคา
สวิตช

16-62 อินพุทอนาล็อก
53

16-63 ขั้ว54 การตั้งคา
สวิตช

16-64 อินพุทอนาล็อก
54

16-65
เอาทพุทอนาล็อก 42
[mA]
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16-66 เอาทพุทดิจิตัล
[ไบนารี]

16-67 ความถ่ี #29
[Hz]

16-68 ความถ่ี #33
[Hz]

16-69
เอาทพุทแบบพัลส #27
[Hz]

16-70
เอาทพุทแบบพัลส #29
[Hz]

16-71 เอาทพุทรีเลย
[bin]

16-84 อุปกรณเสริมการ
สื่อสาร STW

16-85 CTW พอรต FC 1

16-90 ขอความ
สัญญาณเตือน

16-91 ขอความ
สัญญาณเตือน 2

16-92 คําเตือน

16-93 คําเตือน 2

16-94 สวนขยายขอ
ความแสดงสถานะ

16-95 สวนขยายขอ
ความแสดงสถานะ 2

34-21 PCD 1 อานจาก
MCO

34-22 PCD 2 อานจาก
MCO

34-23 PCD 3 อานจาก
MCO

34-24 PCD 4 อานจาก
MCO

34-25 PCD 5 อานจาก
MCO

34-26 PCD 6 อานจาก
MCO

34-27 PCD 7 อานจาก
MCO

34-28 PCD 8 อานจาก
MCO

34-29 PCD 9 อานจาก
MCO

34-30 PCD 10 อาน
จาก MCO

34-40 อินพุทดิจิตอล

34-41 เอาทพุทดิจิตอล
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34-50 ตําแหนงท่ีแท
จริง

34-51 ตําแหนงท่ีสั่ง

34-52 ตําแหนงหลักท่ี
แทจริง

34-53 ตําแหนงดัชนรีอง

34-54 ตําแหนงดัชนี
หลัก

34-55 ตําแหนงเสนโคง

34-56 การติดตามผิด
พลาด

34-57 ซิงโครไนซผิด
พลาด

34-58 ความเร็วที่แท
จริง

34-59 ความเร็วหลักท่ี
แทจริง

34-60 สถานะการ
ซิงโครไนซ

34-61 สถานะของแกน

34-62 สถานะโปรแกรม เลือกขอมูลประมวลผลสําหรับ I/O Assembly Instances (I/O ระบุไว
ลวงหนา) 101/151 องคประกอบ [2] และ [3] ของอารเรยนี้สามารถ
เลือกได องคประกอบ [0] และ [1] ของอารเรยเปนการกําหนดถาวร

10-13  พารามิเตอรการเตือน

พิสัย: หนาที่:

0* [0 – FFFF] ดูคําเตือนเฉพาะของ DeviceNet หนึ่งบิตจะถูกกําหนดใหกับการเตือน
แตละแบบ โปรดดูท่ีคูมือการใชงาน DeviceNet (MG.33.DX.YY)
สําหรับขอมูลเพิ่มเติม

บติ: ความหมาย:
0 บสัไมทาํงาน
1 หมดเวลาการเชื่อมตอชัดแจง
2 การเชื่อมตอ I/O
3 ถึงขีดจาํกดัของการลอง
4 คาแทจริงไมไดอัพเดต
5 บสั CAN ปด
6 ขอผดิพลาดสง I/O
7 ขอผดิพลาดการเริ่มตน
8 ไมมีการจายไฟใหบสั
9 บสัปด
10 ขอผดิพลาดยงัคงอยู
11 คําเตือนขอผดิพลาด
12 ขอผดิพลาด MAC ID ซํ้า
13 RX เกิดโอเวอรรันของคิว
14 TX เกดิโอเวอรรันของคิว
15 CAN เกดิโอเวอรรัน

10-14  คาอางอิงเน็ต

อานอยางเดียวจาก LCP

เปดแหลงคาอางอิงในตัวอยาง 21/71 และ 20/70
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[0] * ปด เปดใชคาอางอิงผานอินพุตอนาล็อก/ดิจิตอล

[1] เปด เปดใชคาอางอิงผานฟลดบัส

10-15  การควบคุมเน็ต

อานอยางเดียวจาก LCP

เลือกแหลงขอมูลควบคุมในตัวอยาง 21/71 และ 20-70

[0] * ปด เปดใชการควบคุมผานอินพุตอนาล็อก/ดิจิตอล

[1] เปด เปดใชการควบคุมผานฟลดบัส

2.13.4. 10-2* ตัวกรอง COS

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบการตั้งคาตัวกรอง COS

10-20  ตัวกรอง COS 1

พิสัย: หนาที่:

0000* [0 – FFFF] ปอนคาสําหรับตัวกรอง COS 1 เพ่ือต้ังคาฟลเตอร มาสค สําหรับขอ
ความแสดงสถานะ เมื่อทํางานในสถานะ COS (Change-Of-State)
ฟงกชันนีจ้ะกรองบิตในขอความแสดงสถานะที่ไมควรสงออกไปหากมี
การเปลี่ยนแปลง

10-21  ตัวกรอง COS 2

พิสัย: หนาที่:

0000* [0 – FFFF] ปอนคาสําหรับตัวกรอง COS 2 เพ่ือต้ังคาหนากากของตัวกรอง สําหรับ
คาหลักท่ีแทจริง เมื่อทํางานในสถานะ COS (Change-Of-State) คุณ
สามารถกรองบิตในคาหลักท่ีแทจริงท่ีไมควรสงออกไปหากมีการ
เปล่ียนแปลง

10-22  ตัวกรอง COS 3

พิสัย: หนาที่:

0000* [0 – FFFF] ปอนคาสําหรับตัวกรอง COS 3 เพ่ือต้ังคามาสกของฟลเตอรสําหรับ
PCD 3 เมื่อทํางานในฟงกชัน COS (Change-Of-State) ฟงกชันนี้จะ
กรองบิตใน PCD 3 ท่ีไมควรสงออกไปหากมีการเปลี่ยนแปลง

10-23  ตัวกรอง COS 4

พิสัย: หนาที่:

0000* [0 – FFFF] ปอนคาสําหรับ COS การกรอง 4 เพ่ือต้ังคาฟลเตอร มาสคสําหรับ PCD
4 เมื่อทํางานในสถานะ COS (Change-Of-State) ฟงกชันนีจ้ะกรองบิต
ใน PCD 4 ท่ีไมควรสงออกไปหากมีการเปลี่ยนแปลง

2.13.5. 10-3* ใชพารามเิตอร 

กลุมพารามิเตอรนี้จะชวยใหสามารถเขาใชพารามิเตอรท่ีจัดดัชนไีว และตั้งคาการโปรแกรมที่ระบุไว
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10-30  ดัชนีอารเรย

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 255]

อานอยางเดียวจาก LCP ดูพารามิเตอรแบบอารเรย พารามิเตอรนีจ้ะใชไดเม่ือตอติดต้ังฟลดบัส
DeviceNet

10-31  การจดัเก็บคาขอมลู

อุปกรณเสริม: หนาที่:

คาพารามิเตอรท่ีเปล่ียนแปลงทาง DeviceNet จะไมไดรับการจัดเก็บ
ลงในหนวยความจําถาวรโดยอัตโนมัติ ใชพารามิเตอรนี้เพ่ือเปดการทํา
งานฟงกชันที่จะเรียกคืนคาพารามิเตอรในหนวยความจําถาวร
EEPROM ดังนัน้คาพารามิเตอรท่ีมีการเปลี่ยนแปลงจะไดรับการคงไว
เมื่อปดเคร่ือง

[0] * ปด ยกเลิกการทํางานฟงกชันจัดเก็บหนวยความจําถาวร

[1] เก็บการแกไขคา จัดเก็บคาพารามิเตอรท้ังหมดจากชุดคําสั่งท่ีใชมาไวในหนวยความจํา
ถาวร การเลือกนีจ้ะกลับไปเปนปด [0] เม่ือคาท้ังหมดไดรับการจัดเก็บ

[2] เก็บตั้งคาทั้งหมด จัดเก็บคาพารามิเตอรท้ังหมดสําหรับชุดคําสั่งไวในหนวยความจําถาวร
การเลือกนีจ้ะกลับไปเปน ปด [0] เม่ือคาพารามิเตอรท้ังหมดไดรับการ
จัดเก็บ

10-32  การทบทวน Devicenet

อุปกรณเสริม: หนาที่:

การทบทวนหลัก

การทบทวนยอย ดูหมายเลขการปรับรุนของ DeviceNet พารามิเตอรนี้ใชสําหรับการ
สรางไฟล EDS

10-33  จัดเก็บทุกครั้ง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ปด ยกเลิกการจัดเก็บขอมูลในหนวยความจําถาวร

[1] เปด จัดเก็บขอมูลพารามิเตอรท่ีไดรับผานทาง DeviceNet ในหนวยความจํา
ถาวร EEPROM ใหเปนคามาตรฐาน

10-39  พารามเิตอร F ของ Devicenet

อารเรย [1000]

ไมมีการเขาใชงาน LCP

0* [0 - 0] พารามิเตอรนีใ้ชสําหรับกําหนดรูปแบบตัวแปลงความถี่ผานทาง
DeviceNet และสรางไฟล EDS
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2.14. พารามิเตอร: Smart logic

2.14.1. 13-** คุณลกัษณะของ โปรแกรม

Smart Logic Control (SLC) เปนการเรียงลําดับการกระทําที่ผูใชระบุไวซึ่งจะไดรับการประมวลผลโดย SLC
(ดูพารามิเตอร 13-52 [x]) เม่ือ เหตุการณ เก่ียวของท่ีกําหนดโดยผูใช (ดูพารามิเตอร 13-51[x]) ไดรับการ
ประเมินจาก SLC วาเปน TRUE (จริง) เหตุการณและ การดําเนนิการ แตละตัวจะถูกกําหนดหมายเลขและ
เชื่อมโยงเขาดวยกันเปนคู (สถานะ) ซึ่งหมายความวาเมื่อ เหตุการณ [0] สําเร็จ (ไดรับคา TRUE (จริง)) การ
กระทํา [0] จะไดรับการปฏิบัติ หลังจากนี ้เงือ่นไขของ เหตุการณ [1] จะไดรับการประเมินและหากเปน TRUE
(จริง) การกระทํา [1] จะไดรับการปฏิบัติตอๆ ไป ในแตละรอบ จะมีการประเมิน เหตุการณ เพียงหนึง่คร้ังเทา
นั้น หาก เหตุการณ ถูกประเมินเปน FALSE (เท็จ) จะไมมีสิ่งใดเกิดขึ้น (ใน SLC) ระหวางรอบการสแกน
ปจจุบัน และไมมี เหตุการณ อ่ืนใดไดรับการประเมินตอ ซึ่งหมายความวาเมื่อ SLC เร่ิมตน จะทําการประเมิน
เหตุการณ [0] (และเฉพาะ เหตุการณ [0] เทานั้น) ในแตละรอบการสแกน เม่ือใดก็ตามท่ีเหตุการณ [0] ถูก
ประเมินเปน TRUE (จริง) SLC จึงจะลงมือปฏิบัติ การกระทํา[0] และเร่ิมประเมินเหตุการณ [1] คุณสามารถตั้ง
โปรแกรมจาก 1 ถึง 20 เหตุการณ และ การกระทํา
เมื่อ เหตุการณ / การกระทํา สุดทายไดรับการปฏิบัติ การเรียงลําดับจะเร่ิมตนใหมอีกคร้ังจาก เหตุการณ
[0] / การกระทํา [0] ภาพประกอบนี้แสดงตัวอยางของ เหตุการณ / การกระทํา สามชุด:

การสตารทและการหยุด SLC:
การสตารทและการหยุด SLC สามารถทําไดโดยเลือก “เปด [1]” หรือ “ปด [0]” ในพารามิเตอร 13-00 จาก
นั้น SLC จะเร่ิมตนที่สถานะ 0 เสมอ (โดยจะประเมิน event [0]) SLC จะเร่ิมตนทํางานเม่ือเหตุการณการ
สตารท (ระบุในพารามิเตอร 13-01 เหตุการณการสตารท) ถูกประเมินเปน TRUE (จริง) (โดยท่ี On [1] ถูก
เลือกในพารามิเตอร 13-00) SLC จะหยุดเมื่อ เหตุการณการหยุด (พารามิเตอร 13-02) เปน จริง พารา
มิเตอร 13-03 จะรีเซ็ตพารามิเตอร SLC และเริ่มตนการตั้งโปรแกรมต้ังแตแรก

2.14.2. 13-0* การต้ังคา SLC 

ใชการตั้งคา SLC เพ่ือสั่งทํางาน หยุดการทํางาน และรีเซ็ตการควบคุมแบบ Smart Logic

13-00  โหมดตัวควบคุม SL

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ปด ยกเลิกการใชงานตัวควบคุม Smart Logic

[1] เปด เปดใชงานตัวควบคุม Smart Logic
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13-01  เหตุการณการสตารท

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] เท็จ

[1] จริง

[2] ทํางาน

[3] ในชวง

[4] ตามคาอางอิง

[5] ขีดจํากัดของแรงบิด

[6] ขีดจํากัดกระแส

[7] นอกชวงกระแส

[8] ตํ่ากวากระแสระดับต่ํา

[9] สูงกวากระแสระดับสูง

[10] นอกชวงความเร็ว

[11] ตํ่ากวาความเร็วต่ํา

[12] สูงกวาความเร็วสูง

[13] ออกนอกชวงปอนกลับ

[14] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา

[15] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[16] การเตือนความรอน

[17] แรงดันหลักอยูนอกชวง

[18] กลับทิศทาง

[19] การเตือน

[20] สัญญาณเตือน (ตัดทํา
งาน)

[21] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อกการทํางาน)

[22] ตัวเปรียบเทียบ 0

[23] ตัวเปรียบเทียบ 1

[24] ตัวเปรียบเทียบ 2

[25] ตัวเปรียบเทียบ 3

[26] กฎตรรกะ 0

[27] กฎตรรกะ 1

[28] กฎตรรกะ 2

[29] กฎตรรกะ 3

[33] อินพุทดิจิตัล DI18

[34] อินพุทดิจิตัล DI19

[35] อินพทุดิจิตัล DI27

[36] อินพุทดิจิตัล DI29 (FC
302 เทานั้น)

[37] อินพุทดิจิตัล DI32

[38] อินพุทดิจิตัล DI33

[39] * คําสั่งสตารท

[40] ชุดขับหยุด

[41] รีเซ็ตตัดการทํางาน

[42] รีเซ็ตตัดการทํางาน
อัตโนมัติ
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[43] ปุม OK

[44] ปุม รีเซ็ต

[45] ปุมเล่ือนดานซาย

[46] ปุมเล่ือนดานขวา

[47] ปุมเล่ือนขึ้น

[48] ปุมเล่ือนลง

[50] ตัวเปรียบเทียบ 4

[51] ตัวเปรียบเทียบ 5

[60] กฎตรรกะ 4

[61] กฎตรรกะ 5 เลือกอินพุทบูลีน (TRUE (จริง) หรือ FALSE(เท็จ)) เพ่ือใชงานการควบ
คุมแบบ Smart Logic
False (เท็จ) [0] ปอนคาคงที่สําหรับ FALSE (เท็จ) ในเหตุการณ
True (จริง) [1] ปอนคาคงที่สําหรับ TRUE (จริง) ในเหตุการณ
กําลังทํางาน [2] มอเตอรกําลังทํางาน
ในชวง [3] มอเตอรกําลังทํางานอยูภายในชวงของกระแสและความเร็ว
ท่ีโปรแกรมไวในพารามิเตอร 4-50 ถึงพารามิเตอร 4-53
ตามคาอางอิง [4] มอเตอรกําลังทํางานตามคาอางอิง
ขีดจํากัดของแรงบิด [5] แรงบิดสูงเกินกวาขีดจํากัดของแรงบิดท่ีต้ังคา
ในพารามิเตอร 4-16 หรือ 4-17
ขีดจํากัดกระแส [6] กระแสสูงเกินกวาขีดจํากัดกระแสของมอเตอรท่ีตั้ง
คาในพารามิเตอร 4-18
นอกชวงกระแส [7] กระแสของมอเตอรอยูนอกชวงของคาที่ต้ังใน
พารามิเตอร 4-18
นอยกวากระแสดานต่ํา [8] กระแสของมอเตอรตํ่ากวาคาที่ต้ังไวใน
พารามิเตอร 4-50
เหนอืกวากระแสดานสูง [9] กระแสของมอเตอรสูงกวาคาที่ต้ังไวใน
พารามิเตอร 4-51
นอกชวงความเร็ว [10] ความเร็วอยูนอกชวงของคาที่ต้ังไวในพารา
มิเตอร 4-52 และ 4-53
นอยกวาความเร็วดานต่ํา [11] ความเร็วเอาทพุทอยูตํ่ากวาการตั้งคาใน
พารามิเตอร 4-52
เหนอืกวาความเร็วดานสูง [12] ความเร็วเอาทพุทอยูสูงกวาการตั้งคา
ในพารามิเตอร 4-53
นอกชวงคาปอนกลับ [13] คาปอนกลับอยูนอกชวงที่ต้ังคาในพารา
มิเตอร 4-56 และ 4-57
นอยกวาคาปอนกลับดานต่ํา [14] คาปอนกลับต่ํากวาขีดจํากัดท่ีต้ังคา
ในพารามิเตอร 4-56
เหนอืกวาคาปอนกลับดานสูง [15] คาปอนกลับสูงกวาขีดจํากัดท่ีต้ังคา
ในพารามิเตอร 4-57
การเตือนความรอน [16] การเตือนความรอนถูกเปดเม่ืออุณหภูมิเกินขีด
จํากัดในมอเตอร ตัวแปลงความถี่ เบรคความตานทาน
หรือเทอรมิสเตอร
แรงดันหลักอยูนอกชวง [17] แรงดันหลักอยูนอกชวงของแรงดันท่ีระบุ
กลับทิศทาง [18] เอาทพุทจะมีคาสูงเมื่อชุดขับเคล่ือนกําลังทํางานใน
ทิศทางทวนเข็มนาฬิกา (ผลคูณแบบโลจิกของบิตสถานะ “กําลังทํา
งาน” และ “กลับทิศทาง”)
การเตือน [19] การเตือนใชงานอยู
สัญญาณเตือน (ตัดการทํางาน) [20] สัญญาณเตือน (ตัดการทํางาน)
ใชงานอยู
สัญญาณเตือน (ตัดล็อกการทํางาน) [21] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อกการทํางาน)ใชงานอยู
ตัวเปรียบเทียบ 0 [22] ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ 0
ตัวเปรียบเทียบ 1 [23] ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ 1
ตัวเปรียบเทียบ 2 [24] ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ 2
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ตัวเปรียบเทียบ 3 [25] ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ 3
กฎตรรกะ 0 [26] ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 0
กฎตรรกะ 1 [27] ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 1
กฎตรรกะ 2 [28] ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 2
กฎตรรกะ 3 [29] ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 3
อินพุทดิจิตัล DI18 [33] ใชผลลัพธของอินพุทดิจิตัล18
อินพุทดิจิตัล DI19 [34] ใชผลลัพธของอินพุทดิจิตัล19
อินพุทดิจิตัล DI27 [35] ใชผลลัพธของอินพุทดิจิตัล27
อินพุทดิจิตัล DI29 เฉพาะ FC302 [36] ใชผลลัพธของอินพุทดิจิตัล29
อินพุทดิจิตัล DI32 [37] ใชผลลัพธของอินพุทดิจิตัล32
อินพุทดิจิตัล DI33 [38] ใชผลลัพธของอินพุทดิจิตัล33
คําสั่งสตารท [39] คําสั่งสตารทถูกสั่งออกไปแลว
ชุดขับหยุด [40] คําสั่งหยุด ( jog, หยุด, หยุดดวน, ล่ืนไหล) ไดถูกสั่ง
ออกไป และไมไดมาจาก SLC เอง
รีเช็ตตัดการทํางาน [41] รีเช็ตถูกสั่งออกไป
รีเซ็ตตัดการทํางานอัตโนมัติ [42] รีเซ็ตอัตโนมัติทํางาน
ปุม OK [43] ปุม OK ถูกกด
ปุม รีเซ็ต [44] ปุม รีเซ็ต ถูกกด
ปุมเล่ือนดานซาย [45] ปุมเล่ือนดานซายถูกกด
ปุมเล่ือนดานขวา [46] ปุมเลื่อนดานขวาถูกกด
ปุมเล่ือนขึ้น [47] ปุมเล่ือนขึ้นถูกกด
ปุมเล่ือนลง [48] ปุมเล่ือนลงถูกกด
ตัวเปรียบเทียบ 4 [50] ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ 4
ตัวเปรียบเทียบ 5 [51] ใชผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ 5
กฎตรรกะ 4 [60] ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 4
กฎตรรกะ 5 [61] ใชผลลัพธของกฎตรรกะ 5

13-02  เหตุการณการหยุด

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] เท็จ

[1] จริง

[2] ทํางาน

[3] ในชวง

[4] ตามคาอางอิง

[5] ขีดจํากัดของแรงบิด

[6] ขีดจํากัดกระแส

[7] นอกชวงกระแส

[8] ตํ่ากวากระแสระดับต่ํา

[9] สูงกวากระแสระดับสูง

[10] นอกชวงความเร็ว

[11] ตํ่ากวาความเร็วต่ํา

[12] สูงกวาความเร็วสูง

[13] ออกนอกชวงปอนกลับ

[14] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา

[15] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[16] การเตือนความรอน

[17] แรงดันหลักอยูนอกชวง

[18] กลับทิศทาง

[19] การเตือน
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[20] สัญญาณเตือน (ตัดทํา
งาน)

[21] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อคการทํางาน)

[22] ตัวเปรียบเทียบ 0

[23] ตัวเปรียบเทียบ 1

[24] ตัวเปรียบเทียบ 2

[25] ตัวเปรียบเทียบ 3

[26] กฎตรรกะ 0

[27] กฎตรรกะ 1

[28] กฎตรรกะ 2

[29] กฎตรรกะ 3

[30] หมดเวลา SL 0

[31] หมดเวลา SL 1

[32] หมดเวลา SL 2

[33] อินพุทดิจิตอล DI18

[34] อินพุทดิจิตอล DI19

[35] อินพุทดิจิตอล DI27

[36] อินพุทดิจิตอล DI29
(FC 302 เทานั้น)

[37] อินพุทดิจิตอล DI32

[38] อินพุทดิจิตอล DI33

[39] คําสั่งสตารท

[40] ชุดขับหยุด

[41] รีเซ็ตตัดการทํางาน

[42] รีเซ็ตตัดการทํางาน
อัตโนมัติ

[43] ปุม OK

[44] ปุม รีเซ็ต

[45] ปุมเล่ือนดานซาย

[46] ปุมเล่ือนดานขวา

[47] ปุมเล่ือนขึ้น

[48] ปุมเล่ือนลง

[50] ตัวเปรียบเทียบ 4

[51] ตัวเปรียบเทียบ 5

[60] กฎตรรกะ 4

[61] กฎตรรกะ 5

[70] หมดเวลา SL 3

[71] หมดเวลา SL 4

[72] หมดเวลา SL 5

[73] หมดเวลา SL 6

[74] หมดเวลา SL 7 เลือกอินพุทบูลีน (TRUE (จริง) หรือ FALSE(เท็จ)) เพ่ือใชงานการควบ
คุมแบบ Smart Logic
สําหรับคําอธิบาย [0] - [61] ใหดูท่ี 13-01 เหตุท่ีสตารท
หมดเวลา SL 3 [70] ตัวตั้งเวลา 3 ของ Smart logic controller หมด
เวลา
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หมดเวลา SL 4 [71] ตัวตั้งเวลา 4 ของ Smart logic controller หมด
เวลา
หมดเวลา SL 5 [72] ตัวตั้งเวลา 5 ของ Smart logic controller หมด
เวลา
หมดเวลา SL 6 [73] ตัวตั้งเวลา 6 ของ Smart logic controller หมด
เวลา
หมดเวลา SL 7 [74] ตัวตั้งเวลา 7 ของ Smart logic controller หมด
เวลา

13-03  รีเซต็ SLC

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * หามรีเซ็ต SLC รักษาการตั้งคาที่โปรแกรมไวทุกคาพารามิเตอรกลุม 13 (13-*)

[1] รีเซ็ต SLC รีเซ็ตทุกคาพารามิเตอรกลุม 13 (13-*) ไปเปนคามาตรฐาน

2.14.3. 13-1* ตัวเปรียบเทียบ

ตัวเปรียบเทียบใชสําหรับการเปรียบเทียบตัวแปรตอเนือ่ง (เชน ความถี่เอาทพุท, กระแสเอาทพุท, อินพุทอ
นาล็อก ฯลฯ) กับคาที่ต้ังไวลวงหนาแบบแนนอน นกจากนีย้ังมีคาดิจิตัลท่ีอาจจะถูกเปรียบเทียบกับคาเวลาคง
ท่ี ดูคําอธิบายเพิ่มเติมในพารามิเตอร 13-10 ตัวเปรียบเทียบจะไดรับการประเมินหนึ่งคร้ังในแตละรอบการ
สแกน ใชผลลัพธ (TRUE (จริง) หรือ FALSE (เท็จ)) โดยตรง พารามิเตอรท้ังหมดในกลุมพารามิเตอรนี้เปน
พารามิเตอรแบบอารเรย ท่ีมีดัชนี 0 ถึง 5 เลือกดัชนี 0 เพ่ือต้ังโปรแกรมตัวเปรียบเทียบ 0 เลือกดัชน ี1 เพ่ือต้ัง
โปรแกรมตัวเปรียบเทียบ 1 และตอๆ ไป

13-10  โอเปอรแรนดตัวเปรียบเทียบ

อารเรย [6]

ตัวเลือก [1] ถึง [31] เปนตัวแปรที่จะถูกเปรียบเทียบโดยอางอิงจากคาของตัวแปรเอง ตัวเลือก [50] ถึง
[186] เปนคาดิจิตัล (TRUE/FALSE) ท่ีการเปรียบเทียบอางอิงจากระยะเวลาในระกวางที่ถูกต้ังคาเปน TRUE
หรือ FALSE ตามลําดับ ดูท่ีพารามิเตอร 13-11
เลือกตัวแปรที่จะถูกตรวจสอบโดยตัวเปรียบเทียบ

[0] * ยกเลิกการใช (ไมใช) ปดการใชงาน [0] ตัวเปรียบเทียบถูกปดการใชงาน

[1] คาอางอิง คาอางอิง[1] คาอางอิงไกล (ไมใชท่ีตัวเครื่อง) แสดงเปนเปอรเซ็นต

[2] คาปอนกลับ คาปอนกลับ [2] ในหนวยของ [RPM] หรือ [Hz]

[3] ความเร็วของมอเตอร ความเร็วของมอเตอร [3] [RPM] หรือ [Hz]

[4] กระแสของมอเตอร กระแสของมอเตอร [4] [A]

[5] แรงบิดของมอเตอร แรงบิดของมอเตอร [5] [Nm]

[6] กําลังของมอเตอร กําลังของมอเตอร [6] [kW] หรือ [hp]

[7] แรงดันของมอเตอร แรงดันของมอเตอร[7] [V]

[8] แรงดัน DC ล้ิงค แรงดัน DC ลิงค[8] [V]

[9] ความรอนของมอเตอร ความรอนของมอเตอร [9] แสดงเปนเปอรเซ็นต

[10] ความรอนของ VLT ความรอนของ VLT [10] แสดงเปนเปอรเซ็นต

[11] อุณหภูมิแผนระบาย
ความรอน

อุณหภูมิแผนระบายความรอน [11] แสดงเปนเปอรเซ็นต
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[12] อินพุทอนาล็อก AI53 อินพุทอนาล็อก AI53 [12] แสดงเปนเปอรเซ็นต

[13] อินพุทอนาล็อก AI54 อินพุทอนาล็อก AI54 [13] แสดงเปนเปอรเซ็นต

[14] อนาล็อก AIFB10 อินพุทอนาล็อก AIFB10 [14] [V]

[15] อนาล็อก AIS24V อินพุทอนาล็อก AIS24V [15] [V] อินพุทอนาล็อกAICCT [17] [ฐ].

[17] อนาล็อก AICCT

[18] อินพุทพัลส FI29
(เฉพาะ FC 302 เทา
นั้น)

อินพุทพัลส FI29 (เฉพาะ FC302) [18] แสดงเปนเปอรเซ็นต

[19] อินพุทพัลส FI33 อินพุทอนาล็อก FI33 [19] แสดงเปนเปอรเซ็นต

[20] หมายเลขสัญญาณ
เตือน

หมายเลขสัญญาณเตือน [20] หมายเลขขอผิดพลาด

[30] ตัวนับ A ตัวนับ A [30] จํานวนที่นับ

[31] ตัวนับ B ตัวนับ B [31] จํานวนท่ีนบั

[50] เท็จ False (เท็จ) [50] ปอนคาคงที่สําหรับ FALSE (เท็จ) ในเหตุการณ

[51] จริง True (จริง) [51] ปอนคาคงที่สําหรับ True (จริง) ในเหตุการณ

[52] การควบคุมพรอม ควบคุมพรอม [52] บอรดควบคุมไดรับแรงดันจากแหลงจายไฟฟา

[53] ชุดขับพรอม ชุดขับเคล่ือนพรอม [53] ตัวแปลงความถี่พรอมสําหรับการทํางาน และ
จายสัญญาณบนบอรดควบคุม

[54] ทํางาน กําลังทํางาน [54] มอเตอรกําลังทํางาน

[55] กลับทิศทาง กลับทิศทาง [55] เอาทพุทจะมีคาเปนสูงเม่ือใดก็ตามที่ชุดขับเคล่ือน
กําลังทํางานในทิศทางทวนเข็มนาฬิกา (ผลคูณแบบโลจิกของบิตสถา
นะ “กําลังทํางาน” และ “กลับทิศทาง”)

[56] ในชวง ในชวง [56] มอเตอรกําลังทํางานอยูภายในชวงของกระแสและความ
เร็วที่โปรแกรมไวในพารามิเตอร 4-50 ถึงพารามิเตอร 4-53

[60] ตามคาอางอิง ตามคาอางอิง [60] มอเตอรกําลังทํางานตามคาอางอิง

[61] ตํ่ากวาคาอางอิง, ตํ่า นอยกวาคาอางอิงดานต่ํา [61] มอเตอรกําลังทํางานดวยคาท่ีอยูตํ่ากวา
คาที่อยูในพารามิเตอร 4-54 “การเตือนคาอางอิงต่ํา”

[62] เหนือคาอางอิงดานสูง เหนอืกวาคาอางอิงดานสูง [62] มอเตอรกําลังทํางานดวยคาที่เหนือ
กวาคาที่อยูในพารามิเตอร 4-55 “การเตือนคาอางอิงสูง”

[65] ขีดจํากัดของแรงบิด ขีดจํากัดของแรงบิด [65] แรงบิดสูงเกินกวาขีดจํากัดของแรงบิดท่ีตั้ง
คาในพารามิเตอร 4-16 หรือ 4-17

[66] ขีดจํากัดกระแส ขีดจํากัดกระแส [66] กระแสสูงเกินกวาขีดจํากัดกระแสของมอเตอรท่ี
ต้ังคาในพารามิเตอร 4-18

[67] นอกชวงกระแส นอกชวงกระแส [67] กระแสของมอเตอรอยูนอกชวงของคาที่ต้ังใน
พารามิเตอร 4-18

[68] ตํ่ากวากระแสระดับต่ํา นอยกวากระแสดานต่ํา [68] กระแสของมอเตอรตํ่ากวาคาที่ต้ังไวใน
พารามิเตอร 4-50

[69] สูงกวากระแสระดับสูง เหนอืกวากระแสดานสูง [69] กระแสของมอเตอรสูงกวาคาที่ต้ังไวใน
พารามิเตอร 4-51

[70] นอกชวงความเร็ว นอกชวงความเร็ว [70] ความเร็วอยูนอกชวงของคาที่ต้ังไวในพารา
มิเตอร 4-52 และ 4-53
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[71] ตํ่ากวาความเร็วต่ํา นอยกวาความเร็วดานต่ํา [71] ความเร็วเอาทพุทอยูตํ่ากวาการตั้งคาใน
พารามิเตอร 4-52

[72] สูงกวาความเร็วสูง เหนอืกวาความเร็วดานสูง [72] ความเร็วเอาทพุทอยูสูงกวาการตั้งคา
ในพารามิเตอร 4-53

[75] ออกนอกชวงปอนกลับ นอกชวงคาปอนกลับ [75] คาปอนกลับอยูนอกชวงที่ต้ังคาในพารา
มิเตอร 4-56 และ 4-57

[76] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา นอยกวาคาปอนกลับดานต่ํา [76] คาปอนกลับต่ํากวาขีดจํากัดท่ีต้ังคา
ในพารามิเตอร 4-56

[77] สูงกวาคาปอนกลับสูง เหนอืกวาคาปอนกลับดานสูง [77] คาปอนกลับสูงกวาขีดจํากัดท่ีต้ังคา
ในพารามิเตอร 4-57

[80] การเตือนความรอน การเตือนความรอน [80] การเตือนความรอนถูกเปดเมื่ออุณหภูมิเกินขีด
จํากัดในมอเตอร ตัวแปลงความถี่ เบรค หรือเทอรมิสเตอร

[82] แรงดันหลักอยูนอกชวง แรงดันหลักอยูนอกชวง [82] แรงดันหลักอยูนอกชวงของแรงดันที่ระบุ

[85] การเตือน การเตือน [85] การเตือนใชงานอยู

[86] สัญญาณเตือน (ตัดทํา
งาน)

สัญญาณเตือน (ตัดการทํางาน) [86] สัญญาณเตือน (ตัดการทํางาน)
ใชงานอยู

[87] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อกการทํางาน)

สัญญาณเตือน (ตัดล็อกการทํางาน) [87] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อกการทํางาน) ใชงานอยู

[90] บัสปกติ บัสปกต ิ[90] การสื่อสารท่ีเปดใชอยู (ไมหมดเวลา) ผานทางพอรตการ
สื่อสารแบบอนุกรม

[91] ขีดจํากัดของแรงบิดและ
การหยุด

ขีดจํากัดของแรงบิดและการหยุด [91] เม่ือตัวแปลงความถี่ไดรับ
สัญญาณหยุดในและอยูในขณะท่ีเกิดขีดจํากัดของแรงบิด สัญญาณจะ
มีตรรกะเทากับ “0”

[92] เบรคผิดปกติ (IGBT) ขอผิดพลาดของเบรค(IGBT) [92] เบรค IGBT ลัดวงจร

[93] การควบคุมเบรคเชิงกล การควบคุมเบรคเชิงกล [93] เบรคเชิงกลใชงานอยู

[94] การหยุดแบบปลอดภัย
ทํางาน (เฉพาะ FC 302)

ใชงานการหยุดแบบปลอดภัย(เฉพาะFC302)[94] ใชงานการหยุดแบบ
ปลอดภัย DI 37

[100] ตัวเปรียบเทียบ 0 ตัวเปรียบเทียบ 0 [100] ผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ0

[101] ตัวเปรียบเทียบ 1 ตัวเปรียบเทียบ 1 [101] ผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ1

[102] ตัวเปรียบเทียบ 2 ตัวเปรียบเทียบ 2 [102] ผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ2

[103] ตัวเปรียบเทียบ 3 ตัวเปรียบเทียบ 3 [103] ผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ3

[104] ตัวเปรียบเทียบ 4 ตัวเปรียบเทียบ 4 [104] ผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ4

[105] ตัวเปรียบเทียบ 5 ตัวเปรียบเทียบ 5 [105] ผลลัพธของตัวเปรียบเทียบ5

[110] กฎตรรกะ 0 กฎตรรกะ 0 [110] ผลลัพธของกฎตรรกะ 0

[111] กฎตรรกะ 1 กฎตรรกะ 1 [111] ผลลัพธของกฎตรรกะ 1

[112] กฎตรรกะ 2 กฎตรรกะ 2 [112] ผลลัพธของกฎตรรกะ 2

[113] กฎตรรกะ 3 กฎตรรกะ 3 [113] ผลลัพธของกฎตรรกะ 3

[114] กฎตรรกะ 4 กฎตรรกะ 4 [114] ผลลัพธของกฎตรรกะ 4

[115] กฎตรรกะ 5 กฎตรรกะ 5 [115] ผลลัพธของกฎตรรกะ 5
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[120] หมดเวลา SL 0 หมดเวลา SL 0 [120] ผลลัพธของตัวตั้งเวลา SLC 0

[121] หมดเวลา SL 1 หมดเวลา SL 1 [121] ผลลัพธของตัวตั้งเวลา SLC 1

[122] หมดเวลา SL 2 หมดเวลา SL 2 [122] ผลลัพธของตัวตั้งเวลา SLC 2

[123] หมดเวลา SL 3 หมดเวลา SL 3 [123] ผลลัพธของตัวตั้งเวลา SLC 3

[124] หมดเวลา SL 4 หมดเวลา SL 4 [124] ผลลัพธของตัวตั้งเวลา SLC 4

[125] หมดเวลา SL 5 หมดเวลา SL 5 [125] ผลลัพธของตัวตั้งเวลา SLC 5

[126] หมดเวลา SL 6 หมดเวลา SL 6 [126] ผลลัพธของตัวตั้งเวลา SLC 6

[127] หมดเวลา SL 7 หมดเวลา SL 7 [127] ผลลัพธของตัวตั้งเวลา SLC 7

[130] อินพุทดิจิตัล DI18 อินพุทดิจิตัล DI18 [130] อินพุทดิจิตัล 18 คาสูง = True

[131] อินพุทดิจิตัล DI19 อินพุทดิจิตัล DI19 [131] อินพุทดิจิตัล 19 คาสูง = True

[132] อินพุทดิจิตัล DI27 อินพุทดิจิตัล DI27 [132] อินพุทดิจิตัล 27 คาสูง = True

[133] อินพุทดิจิตัล DI29 อินพุทดิจิตัล DI29 [133] อินพุทดิจิตัล 29 คาสูง = True

[134] อินพุทดิจิตัล DI32 อินพุทดิจิตัล DI32 [134] อินพุทดิจิตัล 32 คาสูง = True

[135] อินพุทดิจิตัล DI33 อินพุทดิจิตัล DI33 [135] อินพุทดิจิตัล 33 คาสูง = True

[150] SLเอาทพุทดิจิตัล A เอาทพุทดิจิตัล A ของ SL [150] ใชผลลัพทจากเอาทพุท A ของ SLC

[151] SLเอาทพุทดิจิตัลB เอาทพุทดิจิตัล B ของ SL [151] ใชผลลัพทจากเอาทพุท B ของ SLC

[152] SLเอาทพุทดิจิตัลC เอาทพุทดิจิตัล C ของ SL [152] ใชผลลัพทจากเอาทพุท C ของ SLC

[153] SLเอาทพุทดิจิตัล D เอาทพุทดิจิตัล D ของ SL [153] ใชผลลัพทจากเอาทพุท D ของ SLC

[154] SLเอาทพุทดิจิตัล E เอาทพุทดิจิตัล E ของ SL [154] ใชผลลัพทจากเอาทพุท E ของ SLC

[155] SLเอาทพุทดิจิตัล F เอาทพุทดิจิตัล F ของ SL [155] ใชผลลัพทจากเอาทพุท F ของ SLC

[160] รีเลย 1 รีเลย1 [160] ใชงานรีเลย 1

[161] รีเลย 2 รีเลย2 [161] ใชงานรีเลย 2

[180] คาอางอิงหนาเคร่ืองท่ี
ใช

ใชงานคาอางอิงในตัวเครื่อง [180] มีคาสูงเมื่อพารามิเตอร 3-13
“ตําแหนงอางอิง” = [2] ตัวเคร่ือง หรือเมื่อพารามิเตอร 3-13 เปน [0]
ไดเชื่อมโยงไปยัง HAND AUTO ในเวลาเดียวกันกับท่ี LCP อยูใน
โหมด HAND ON

[181] คาอางอิงไกลทํางาน เปดใชคาอางอิงไกล [181] มีคาสูงเมื่อพารามิเตอร 3-13 “ตําแหนง
อางอิง” = [1] ระยะไกล หรือ [0] ไดเชื่อมโยงไปยัง Hand/Auto ใน
ขณะที่LCP อยูในโหมดAuto

[182] คําสั่งสตารท คําสั่งสตารท [182] มีคาสูงเม่ือใชงานคําสั่งสตารทและไมมีคําสั่งหยุด

[183] ชุดขับหยุด ชุดขับหยุด [183] คําสั่งหยุด ( jog, หยุด, หยุดดวน, ลื่นไหล) ไดถูกสั่ง
ออกไป และไมไดมาจาก SLC เอง

[185] โหมดขับดวยตัวเอง ขับในโหมดควบคุมดวยมือ [185] สูงเมื่อชุดขับอยูในโหมดขับดวยมือ

[186] โหมดขับอัตโนมัติ ชุดขับเคล่ือนในโหมดอัตโนมัติ [186] มีคาสูงเม่ือชุดขับเคล่ือนอยูใน
โหมดอัตโนมัติ
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13-11  โอเปอรเรเตอรตัวเปรียบเทียบ

อารเรย [6]

สําหรับพารามิเตอร 13-10 ท่ีมีคาจาก [0] ถึง [31] ดังตอไปนี้ถูกตอง:

เลือกตัวออเปอรเรเตอรท่ีจะใชในการเปรียบเทียบ

[0] < เลือก < [0] สําหรับผลลัพธของการประเมินผลที่จะเปน TRUE (จริง)
เมื่อตัวแปรที่เลือกในพารามิเตอร 13-10 มีคานอยกวาคาถาวรในพารา
มิเตอร 13-12 ผลลัพธจะเปน FALSE (เท็จ) หากตัวแปรที่เลือกในพารา
มิเตอร 13-10 มีคาสูงกวาคาถาวรในพารามิเตอร 13-12

[1] * ≈ เลือก ≈ [1] สําหรับผลลัพธของการประเมินผลที่จะเปน TRUE (จริง)
เมื่อตัวแปรที่เลือกในพารามิเตอร 13-10 มีคาโดยประมาณเทากับคา
ถาวรในพารามิเตอร 13-12

[2] > เลือก > [2] สําหรับการกลับตรรกะของตัวเลือก < [0]

13-12  คาตัวเปรียบเทียบ

อารเรย [6]

0.000 * [-100000.000 -
100000.000]

ปอน “ระดับการทริกเกอร” สําหรับตัวแปรที่ถูกตรวจสอบโดยตัวเปรียบ
เทียบนี้ นีจ่ะเปนอารเรยพารามิเตอรท่ีมีคาตัวเปรียบเทียบ 0 ถึง 5

2.14.4. 13-2* ตัวตั้งเวลา

กลุมพารามิเตอรนี้ประกอบดวยพารามิเตอรตัวจับเวลา
ใชผลลัพธ (TRUE (จริง) หรือ FALSE(เท็จ)) จาก ตัวตั้งเวลา ไดโดยตรงเพ่ือระบุ Event (ดูพารามิเตอร 13-
51) หรือใชเปนอินพุตบูลีนในกฎตรรกะ (ดูพารามิเตอร 13-40, 13-42 หรือ 13-44) ตัวตั้งเวลาจะเปนคา
FALSE (เท็จ) ตอเมื่อเร่ิมตนโดยการกระทํา (เชน “ตัวตั้งเวลาสตารท 1 [29]”) จนกระทั่งผานคาตัวตั้งเวลาท่ี
ปอนในพารามิเตอรนี้ จากนั้นคาจะกลายเปน TRUE (จริง) อีกคร้ัง
พารามิเตอรท้ังหมดในกลุมพารามิเตอรนี้เปนพารามิเตอรแบบอารเรย ท่ีมีดัชนี 0 ถึง 2 เลือกดัชนี 0 เพ่ือต้ัง
โปรแกรมตัวตั้งเวลา 0 เลือกดัชนี 1 เพ่ือต้ังโปรแกรมตัวตั้งเวลา 1 และตอๆ ไป

13-20  ตัวตั้งเวลาตัวควบคุม SL

อารเรย [8]

0.00s* [00:00:00.000 -
99:59:59.999]

ปอนคาเพื่อระบุระยะเวลาของเอาทพุท FALSE (เท็จ) จากตัวตั้งเวลาที่
ต้ังโปรแกรมไว ตัวตั้งเวลาจะเปน FALSE (เท็จ) หากเริ่มตนจากดวยการ
กระทํา (เชน ตัวตั้งเวลาสตารท 1 [29]) และจนกวาคาตั้งเวลาที่ปอนไว
จะผานไป

2.14.5. 13-4* กฎตรรกะ

รวมอินพุตบูลีนไดถึงสามแบบ (อินพุต TRUE (จริง) / FALSE (เท็จ)) จากตัวตั้งเวลา, ตัวเปรียบเทียบ, อินพุต
ดิจิตอล, บิตสถานะ และ Event โดยใชออเปอรเรเตอรตรรกะ AND (และ),OR (หรือ), NOT (ไม) เลือกอินพุต
บูลีนสําหรับการคํานวณในพารามิเตอร 13-40, 13-42 และ 13-44 ระบุตัวโอเปอรเรเตอรท่ีจะใชเพ่ือรวมอินพุต
ท่ีเลือกในพารามิเตอร 13-41 และ 13-43 แบบโลจิก
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ลําดับความสําคัญของการคํานวณ
ผลลัพธของพารามิเตอร 13-40, 13-41 และ 13-42 จะไดรับการคํานวณกอน ผลลัพธ (TRUE (จริง)/ FALSE
(เท็จ)) ของการคํานวณนีจ้ะถูกรวมไวในการตั้งคาของพารามิเตอร 13-43 และ 13-44 และสงเปนผลลัพธสุด
ทาย (TRUE (จริง)/ FALSE (เท็จ)) ของกฏตรรกะ

13-40  บูลีนกฎตรรกะ 1

อารเรย [6]

[0] * เท็จ

[1] จริง

[2] ทํางาน

[3] ในชวง

[4] ตามคาอางอิง

[5] ขีดจํากัดของแรงบิด

[6] ขีดจํากัดกระแส

[7] นอกชวงกระแส

[8] ตํ่ากวากระแสระดับต่ํา

[9] สูงกวากระแสระดับสูง

[10] นอกชวงความเร็ว

[11] ตํ่ากวาความเร็วต่ํา

[12] สูงกวาความเร็วสูง

[13] ออกนอกชวงปอนกลับ

[14] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา

[15]
[16]

สูงกวาคาปอนกลับสูง
การเตือนความรอน

[17] นอกชวงแรงดันไฟ
ฟหลัก

[18] กลับทิศทาง

[19] การเตือน

[20] สัญญาณเตือน (ตัดทํา
งาน)

[21] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อกการทํางาน)

[22] ตัวเปรียบเทียบ 0

[23] ตัวเปรียบเทียบ 1

[24] ตัวเปรียบเทียบ 2

[25] ตัวเปรียบเทียบ 3

[26] กฎตรรกะ 0

[27] กฎตรรกะ 1

[28] กฎตรรกะ 2

[29] กฎตรรกะ 3

[30] หมดเวลา SL 0

[31] หมดเวลา SL 1

[32] หมดเวลา SL 2

[33] อินพุทดิจิตัล DI18

[34] อินพุทดิจิตัล DI19
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[35] อินพุทดิจิตัล DI27

[36] อินพุทดิจิตัล DI29 (FC
302 เทานั้น)

[37] อินพุทดิจิตัล DI32

[38] อินพุทดิจิตัล DI33

[39] คําสั่งสตารท

[40] ชุดขับหยุด

[41] รีเซ็ตตัดการทํางาน

[42] รีเซ็ตตัดการทํางาน
อัตโนมัติ

[43] ปุม OK

[44] ปุม รีเซ็ต

[45] ปุมเล่ือนดานซาย

[46] ปุมเล่ือนดานขวา

[47] ปุมเล่ือนขึ้น

[48] ปุมเล่ือนลง

[50] ตัวเปรียบเทียบ 4

[51] ตัวเปรียบเทียบ 5

[60] กฎตรรกะ 4

[61] กฎตรรกะ 5

[70] หมดเวลา SL 3

[71] หมดเวลา SL 4

[72] หมดเวลา SL 5

[73] หมดเวลา SL 6

[74] หมดเวลา SL 7 เลือกอินพุทบูลีน (TRUE (จริง) หรือ FALSE (เท็จ)) ตัวแรกสําหรับกฎ
ตรรกะที่เลือก
ดูพารามิเตอร 13-01 สตารทเหตุการณ ([0] - [61]) และพารามิเตอร
13-02 หยุดเหตุการณ ([70] - [74]) สําหรับคําอธิบายเพิ่มเติม

13-41  โอเปอรเรเตอรกฎตรรกะ 1

อารเรย [6]

เลือกตัวโอเปอรเรเตอรตรรกะตัวแรกที่ใชกับอินพุทบูลีนจากพารา
มิเตอร 13-40 และ 13-42
[13- XX] จะแจงถึงอินพุทบูลีนของพารามิเตอร 13-*

[0] * ยกเลิกการใช (ไมใช) ขามพารามิเตอร 13-42, 13-43 และ 13-44

[1] AND ประเมินนิพจน [13-40] AND [13-42]

[2] OR ประเมินนิพจน [13-40] OR [13-42]

[3] AND NOT ประเมินนิพจน [13-40] AND NOT [13-42]

[4] OR NOT ประเมินนิพจน [13-40] OR NOT [13-42]

[5] NOT AND ประเมินนิพจน NOT [13-40] AND [13-42]

[6] Not OR ประเมินนิพจน NOT [13-40] OR [13-42]

[7] NOT AND NOT ประเมินนิพจน NOT [13-40] AND NOT [13-42]
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[8] Not OR Not ประเมินนิพจน NOT [13-40] OR NOT [13-42]

13-42  บูลีนกฎตรรกะ 2

อารเรย [6]

[0] เท็จ

[1] จริง

[2] ทํางาน

[3] ในชวง

[4] ตามคาอางอิง

[5] ขีดจํากัดของแรงบิด

[6] ขีดจํากัดกระแส

[7] นอกชวงกระแส

[8] ตํ่ากวากระแสระดับต่ํา

[9] สูงกวากระแสระดับสูง

[10] นอกชวงความเร็ว

[11] ตํ่ากวาความเร็วต่ํา

[12] สูงกวาความเร็วสูง

[13] ออกนอกชวงปอนกลับ

[14] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา

[15] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[16] การเตือนความรอน

[17] แรงดันหลกัอยูนอกชวง

[18] กลับทิศทาง

[19] การเตือน

[20] สัญญาณเตือน (ตัดทํา
งาน)

[21] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อกการทํางาน)

[22] ตัวเปรียบเทียบ 0

[23] ตัวเปรียบเทียบ 1

[24] ตัวเปรียบเทียบ 2

[25] ตัวเปรียบเทียบ 3

[26] กฎตรรกะ 0

[27] กฎตรรกะ 1

[28] กฎตรรกะ 2

[29] กฎตรรกะ 3

[30] หมดเวลา SL 0

[31] หมดเวลา SL 1

[32] หมดเวลา SL 2

[33] อินพุทดิจิตัล DI18

[34] อินพุทดิจิตัล DI19

[35] อินพุทดิจิตัล DI27

[36] อินพุทดิจิตัล DI29 (FC
302 เทานั้น)
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[37] อินพุทดิจิตัล DI32

[38] อินพุทดิจิตัล DI33

[39] คําสั่งสตารท

[40] ชุดขับหยุด

[41] รีเซ็ตตัดการทํางาน

[42] รีเซ็ตตัดการทํางาน
อัตโนมัติ

[43] ปุม OK

[44] ปุม รีเซ็ต

[45] ปุมเล่ือนดานซาย

[46] ปุมเล่ือนดานขวา

[47] ปุมเล่ือนขึ้น

[48] ปุมเล่ือนลง

[50] ตัวเปรียบเทียบ 4

[51] ตัวเปรียบเทียบ 5

[60] กฎตรรกะ 4

[61] กฎตรรกะ 5

[70] หมดเวลา SL 3

[71] หมดเวลา SL 4

[72] หมดเวลา SL 5

[73] หมดเวลา SL 6

[74] หมดเวลา SL 7 เลือกอินพุทบูลีน (TRUE (จริง) หรือ FALSE (เท็จ)) ท่ีสองสําหรับกฎ
ตรรกะที่เลือก ดูพารามิเตอร 13-01 สตารทเหตุการณ ([0] - [61]) และ
พารามิเตอร 13-02 หยุดเหตุการณ ([70] - [74]) สําหรับคําอธิบายเพิ่ม
เติม

13-43  โอเปอรเรเตอรกฎตรรกะ 2

อารเรย [6]

เลือกออเปอรเรเตอรเชิงตรรกะที่สองท่ีจะใชกับอินพุทบูลีนที่จะคํานวณ
ในพารามิเตอร 13-40, 13-41 และ 13-42 และอินพุทบูลีนที่มาจาก
พารามิเตอร 13-42
[13-44] จะแจงถึงอินพุทบูลีนของพารามิเตอร 13-44
[13-40/13-42] จะแจงถึงอินพุทบูลีนที่จะคํานวณในพารามิเตอร 13-
40, 13-41 และ 13-42 DISABLED (ยกเลิกใชงาน) [0] (การตั้งคาจาก
โรงงาน) เลือกตัวเลือกนีเ้พ่ือขามพารามิเตอร 13-44

[0] * ยกเลิกการใช (ไมใช)

[1] AND ประเมินนิพจน [13-40/13-42] AND [13-44]

[2] OR ประเมินนิพจน [13-40/13-42] OR [13-44]

[3] AND NOT ประเมินนิพจน [13-40/13-42] AND NOT [13-44]

[4] OR NOT ประเมินนิพจน [13-40/13-42] OR NOT [13-44]

[5] NOT AND ประเมินนิพจน NOT [13-40/13-42] AND [13-44]

[6] NOT OR ประเมินนิพจน NOT [13-40/13-42] OR [13-44]
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[7] NOT AND NOT ประเมินนิพจน NOT [13-40/13-42] AND [13-44] และประเมินนิ
พจน AND NOT [13-44]

[8] NOT OR NOT ประเมินนิพจน NOT [13-40/13-42] OR NOT [13-44]

13-44  บูลีนกฎตรรกะ 3

อารเรย [6]

[0] เท็จ

[1] จริง

[2] ทํางาน

[3] ในชวง

[4] ตามคาอางอิง

[5] ขีดจํากัดของแรงบิด

[6] ขีดจํากัดกระแส

[7] นอกชวงกระแส

[8] ตํ่ากวากระแสระดับต่ํา

[9] สูงกวากระแสระดับสูง

[10] นอกชวงความเร็ว

[11] ตํ่ากวาความเร็วต่ํา

[12] สูงกวาความเร็วสูง

[13] ออกนอกชวงปอนกลับ

[14] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา

[15] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[16] การเตือนความรอน

[17] แรงดนัหลักอยูนอกชวง

[18] กลับทิศทาง

[19] การเตือน

[20] สัญญาณเตือน (ตัดทํา
งาน)

[21] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อกการทํางาน)

[22] ตัวเปรียบเทียบ 0

[23]
[24]

ตัวเปรียบเทียบ 1
ตัวเปรียบเทียบ 2

[25] ตัวเปรียบเทียบ 3

[26] กฎตรรกะ 0

[27] กฎตรรกะ 1

[28] กฎตรรกะ 2

[29] กฎตรรกะ 3

[30] หมดเวลา SL 0

[31] หมดเวลา SL 1

[32] หมดเวลา SL 2

[33] อินพุทดิจิตัล DI18

[34] อินพุทดจิิตัล DI19

[35] อินพุทดิจิตัล DI27
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[36] อินพุทดิจิตัล DI29 (FC
302 เทานั้น)

[37] อินพุทดิจิตัล DI32

[38] อินพุทดิจิตัล DI33

[39] คําสั่งสตารท

[40] ชุดขับหยุด

[41] รีเซ็ตตัดการทํางาน

[42] รีเซ็ตตัดการทํางาน
อัตโนมัติ

[43] ปุม OK

[44] ปุม รีเซ็ต

[45] ปุมเล่ือนดานซาย

[46] ปุมเล่ือนดานขวา

[47] ปุมเล่ือนขึ้น

[48] ปุมเล่ือนลง

[50] ตัวเปรียบเทียบ 4

[51] ตัวเปรียบเทียบ 5

[60] กฎตรรกะ 4

[61] กฎตรรกะ 5

[70] หมดเวลา SL 3

[71] หมดเวลา SL 4

[72] หมดเวลา SL 5

[73] หมดเวลา SL 6

[74] หมดเวลา SL 7 เลือกอินพุทบูลีน (TRUE (จริง) หรือ FALSE (เท็จ)) ท่ีสามสําหรับกฎ
ตรรกะที่เลือก ดูพารามิเตอร 13-01 สตารทเหตุการณ ([0] - [61]) และ
พารามิเตอร 13-02 หยุดเหตุการณ ([70] - [74]) สําหรับคําอธิบายเพิ่ม
เติม

2.14.6. 13-5* สถานะ

พารามิเตอรสําหรับการตั้งโปรแกรม Smart Logic Controller

13-51  เหตุการณตัวควบคุม SL

อารเรย [20]

[0] เท็จ

[1] จริง

[2] ทํางาน

[3] ในชวง

[4] ตามคาอางอิง

[5] ขีดจํากัดของแรงบิด

[6] ขีดจํากัดกระแส

[7] นอกชวงกระแส

[8] ตํ่ากวากระแสระดับต่ํา

[9] สูงกวากระแสระดับสูง
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[10] นอกชวงความเร็ว

[11] ตํ่ากวาความเร็วต่ํา

[12] สูงกวาความเร็วสูง

[13] ออกนอกชวงปอนกลับ

[14] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา

[15] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[16] การเตือนความรอน

[17] แรงดันหลักอยูนอกชวง

[18] กลับทิศทาง

[19] การเตือน

[20] สัญญาณเตือน (ตัดทํา
งาน)

[21] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อกการทํางาน)

[22]
[23]

ตัวเปรียบเทียบ 0
ตัวเปรียบเทียบ 1

[24] ตัวเปรียบเทียบ 2

[25] ตัวเปรียบเทียบ 3

[26] กฎตรรกะ 0

[27] กฎตรรกะ 1

[28] กฎตรรกะ 2

[29] กฎตรรกะ 3

[30] หมดเวลา SL 0

[31]
[32]

หมดเวลา SL 1
หมดเวลา SL 2

[33] อินพุทดิจิตัล DI18

[34] อินพุทดิจิตัล DI19

[35] อินพุทดิจิตัล DI27

[36] อินพุทดิจิตัล DI29 (FC
302 เทานั้น)

[37] อินพุทดิจิตัล DI32

[38] อินพุทดิจิตัล DI33

[39] คําสั่งสตารท

[40] ชุดขับหยุด

[41] รีเซ็ตตัดการทํางาน

[42] รีเซ็ตตัดการทํางาน
อัตโนมัติ

[43] ปุม OK

[44] ปุม รีเซ็ต

[45] ปุมเล่ือนดานซาย

[46] ปุมเล่ือนดานขวา

[47] ปุมเล่ือนขึ้น

[48] ปุมเล่ือนลง

[50] ตัวเปรียบเทียบ 4

[51] ตัวเปรียบเทียบ 5

[60] กฎตรรกะ 4

[61] กฎตรรกะ 5
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[70] หมดเวลา SL 3

[71] หมดเวลา SL 4

[72] หมดเวลา SL 5

[73] หมดเวลา SL 6

[74] หมดเวลา SL 7 เลือกอินพุทบูลีน (TRUE (จริง) หรือ FALSE(เท็จ)) เพ่ือระบุเหตุการณ
Smart Logic Controller ดูพารามิเตอร 13-01 สตารทเหตุการณ ([0]
- [61]) และพารามิเตอร 13-02 หยุดเหตุการณ ([70] - [74]) สําหรับ
คําอธิบายเพ่ิมเติม

13-52  การกระทําของตัวควบคุม SL

อารเรย [20]

[0] * ยกเลิกการใช เลือกการกระทําที่ตรงกับเหตุการณ SLC การกระทําจะถูกสั่งการเมื่อ
เหตุการณท่ีเก่ียวของ (ท่ีระบุในพารามิเตอร 13-51) ไดรับการประเมิน
วาเปนจริง การกระทําตอไปนี้สามารถเลือกได:

*ยกเลิกการใช (ไมใช) [0]

[1] ไมมีดําเนินการ ไมมีการกระทํา [1]

[2] เลือกชุดคําสั่ง 1 เลือกชุดคําสั่ง 1 [2] เปล่ียนชุดคําสั่งท่ีใชงาน (พารามิเตอร 0-10)
เปน “1”

[3] เลือกชุดคําสั่ง 2 เลือกชุดคําสั่ง 2 [3] เปล่ียนชุดคําสั่งท่ีใชงาน (พารามิเตอร 0-10)
เปน “2”

[4] เลือกชุดคําสั่ง 3 เลือกชุดคําสั่ง 3 [4] เปล่ียนชุดคําสั่งท่ีใชงาน (พารามิเตอร 0-10)
เปน “3”

[5] เลือกชุดคําสั่ง 4 เลือกชุดคําสั่ง 4 [5] เปล่ียนชุดคําสั่งท่ีใชงาน (พารามิเตอร 0-10)
เปน “4” หากมีการเปลี่ยนชุดคําสั่ง คานัน้จะรวมกับคําสั่งต้ังคาอ่ืนๆ ท่ี
มาจากทั้งอินพุทดิจิตัลหรือจากฟลดบัส

[10] เลือกลวงหนา 0 เลือกคาอางอิงต้ังลวงหนา 0 [10] เลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนา 0

[11] เลือกลวงหนา 1 เลือกคาอางอิงต้ังลวงหนา 1 [11] เลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนา 1

[12] เลือกลวงหนา 2 เลือกคาอางอิงต้ังลวงหนา 2 [12] เลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนา 2

[13] เลือกลวงหนา 3 เลือกคาอางอิงต้ังลวงหนา 3 [13] เลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนา 3

[14] เลือกลวงหนา 4 เลือกคาอางอิงต้ังลวงหนา 4 [14] เลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนา 4

[15] เลือกลวงหนา 5 เลือกคาอางอิงต้ังลวงหนา 5 [15] เลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนา 5

[16] เลือกลวงหนา 6 เลือกคาอางอิงต้ังลวงหนา 6 [16] เลือกคาอางอิงท่ีต้ังลวงหนา 6

[17] เลือกลวงหนา 7 เลือกคาอางอิงท่ีกําหนดไวลวงหนา 7 [17] เลือกคาอางอิงท่ีกําหนดไว
ลวงหนา 7 หากมีการเปลี่ยนคาอางอิงท่ีกําหนดไวลวงหนาที่ใชอยู คานี้
จะรวมเขากับคําสั่งคาอางอิงท่ีกําหนดไวลวงหนาอื่นๆ ท่ีมาจากทั้งอินพุ
ทดิจิตัลหรือจากฟลดบัส

[18] เลือกเปล่ียนความเร็ว 1 เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 1 [18] เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 1

[19] เลือกเปล่ียนความเร็ว 2 เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 2 [19] เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 2

[20] เลือกเปล่ียนความเร็ว 3 เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 3 [20] เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 3

[21] เลือกเปล่ียนความเร็ว 4 เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 4 [21] เลือกการเปลี่ยนความเร็ว 4
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[22] หมุน หมุน [22] ออกคําสั่งสตารทใหกับตัวแปลงความถี่

[23] กลับทิศหมุน กลับทิศหมุน [23] ออกคําสั่งสตารทกลับทิศทางใหกับตัวแปลงความถี่

[24] หยุด หยุด [24] ออกคําสั่งหยุดใหกับตัวแปลงความถี่

[25] Qstop หยุดดวน [25] – ออกคําสั่งหยุดดวนใหกับตัวแปลงความถี

[26] หยุดดวยกระแสตรง หยุดดวยกระแสตรง [26] ออกคําสั่งหยุดดวยกระแสตรงใหกับตัวแปลง
ความถ่ี

[27] ล่ืนไหล ล่ืนไหล [27] ตัวแปลงความถี่หยุดแบบลื่นไหลทันที คําสั่งหยุดท้ัง
หมด รวมถึงคําสั่งล่ืนไหล จะหยุด SLC

[28] ล็อกคางเอาทพุท ล็อกคางเอาทพุท [28] ล็อกคางความถี่เอาทพุทของตัวแปลงความถี่

[29] ตัวตั้งเวลาสตารท 0 ตัวตั้งเวลาสตารท 0 [29] ตัวตั้งเวลาสตารท 0 ดูพารามิเตอร 13-20
สําหรับคําอธิบายเพิ่มเติม

[30] ตัวตั้งเวลาสตารท 1 ตัวตั้งเวลาสตารท 1 [30] ตัวตั้งเวลาสตารท 1 ดูพารามิเตอร 13-20
สําหรับคําอธิบายเพิ่มเติม

[31] ตัวตั้งเวลาสตารท 2 ตัวตั้งเวลาสตารท 2 [31] ตัวตั้งเวลาสตารท 2 ดูพารามิเตอร 13-20
สําหรับคําอธิบายเพิ่มเติม

[32] เอาทพุทดิจิตัล A ตํ่า ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล A คาต่ํา [32] – เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท A
ของ SL จะมีคาต่ํา

[33] เอาทพุทดิจิตัล B ตํ่า ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล B คาต่ํา [33] – เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท B
ของ SL จะมีคาต่ํา

[34] เอาทพุทดิจิตัล C ตํ่า ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล C คาต่ํา [34] - เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท C
ของSL จะมีคาต่ํา

[35] เอาทพุทดิจิตัล D ตํ่า ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล D คาต่ํา [35] - เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท D
ของ SL จะมีคาต่ํา

[36] เอาทพุทดิจิตัล E ตํ่า ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล E คาต่ํา [36] – เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท E
ของ SL จะมีคาต่ํา

[37] เอาทพุทดิจิตัล F ตํ่า ต้ังคาดิจิตัลเอาทพุท F คาต่ํา [37] – เอาทพุทใดๆท่ีเปนเอาทพุท F
ของ SL จะมีคาต่ํา

[38] เอาทพุทดิจิตัล A สูง ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล A คาสูง [38] – เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท A
ของ SL จะมีคาสูง

[39] เอาทพุทดิจิตัล B สูง ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล B คาสูง [39] – เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท B
ของ SL จะมีคาสูง

[40] เอาทพุทดิจิตัล C สูง ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล C คาสูง [40] – เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท C
ของ SL จะมีคาสูง

[41] เอาทพุทดิจิตัล D สูง ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล D คาสูง [41] – เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท D
ของ SL จะมีคาสูง

[42] เอาทพุทดิจิตัล E สูง ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล E คาสูง [42] – เอาทพุทใดๆที่เปนเอาทพุท E
ของ SL จะมีคาสูง

[43] เอาทพุทดิจิตัล F สูง ต้ังคาเอาทพุทดิจิตัล F คาสูง [43] – เอาทพุทใดๆท่ีเปนเอาทพุท F
ของ SL จะมีคาสูง

[60] รีเซ็ตตัวนับ A รีเซ็ตตัวนับ A [60] รีเซ็ตตัวนับ A เปนศูนย

[61] รีเซ็ตตัวนับ B รีเซ็ตตัวนับ B [61] รีเซ็ตตัวนับ B เปนศูนย

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300

174  MG.33.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  

2



[70] สตารทตัวตั้งเวลา 3 ตัวตั้งเวลาสตารท 3 [70] - ตัวตั้งเวลาสตารท 3 ดูพารามิเตอร 13-20
สําหรับคําอธิบายเพิ่มเติม

[71] สตารทตัวตั้งเวลา 4 ตัวตั้งเวลาสตารท 4 [71] - ตัวตั้งเวลาสตารท 4 ดูพารามิเตอร 13-20
สําหรับคําอธิบายเพิ่มเติม

[72] สตารทตัวตั้งเวลา 5 ตัวตั้งเวลาสตารท 5 [72] - ตัวตั้งเวลาสตารท 5 ดูพารามิเตอร 13-20
สําหรับคําอธิบายเพิ่มเติม

[73] สตารทตัวตั้งเวลา 6 ตัวตั้งเวลาสตารท 6 [73] - ตัวตั้งเวลาสตารท 6 ดูพารามิเตอร 13-20
สําหรับคําอธิบายเพิ่มเติม

[74] สตารทตัวตั้งเวลา 7 ตัวตั้งเวลาสตารท 7 [74] - ตัวตั้งเวลาสตารท 7 ดูพารามิเตอร 13-20
สําหรับคําอธิบายเพิ่มเติม
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2.15. พารามิเตอร: ฟงกชันพิเศษ

2.15.1. 14-** ฟงกชันพเิศษ 

กลุมพารามิเตอรสําหรับการกําหนดคาฟงกชันตัวแปลงความถี่พิเศษ

2.15.2. 14-0* สวิตช่ิงของอินเวอรเตอร 

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบสวติชิ่งของอินเวอรเตอร

14-00  รูปแบบสวิตชิ่ง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] 60 AVM

[1] * SFAVM เลือกรูปแบบสวติชิ่ง: 60ฐ AVM หรือ SFAVM

14-01  ความถี่สวิตชิ่ง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[1] 1.5 kHz

14-03  โอเวอรโมดูเลชัน่

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ปด

[1] * เปด เลือก เปด [1] เพ่ือเชื่อมตอฟงกชันโอเวอรมอดูเลชั่นสําหรับแรง
ดันเอาทพุท เพ่ือใหไดรับแรงดันเอาทพุทท่ีสูงกวาแรงดันหลัก 15%
เลือก ปด [0] สําหรับการไมมีการโอเวอรโมดูเลชั่นของแรง
ดันเอาทพุท เพ่ือหลีกเล่ียงระลอก (Ripple) ของแรงบิดบนเพลา
มอเตอร คุณสมบัตินีม้ีประโยชนสําหรับการใชงาน เชน เคร่ืองเจียร

14-04  PWM แบบสุม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ปด

[1] เปด เลือก เปด [1] เพ่ือเปล่ียนเสียงรบกวนการสลับมอเตอรจากเสียงกริ่ง
ชัดเจน ใหเปนเสียงรบกวนที่ไมชัดเจน"ขาว" เบาลง ซึ่งสามารถทําได
ดวยการปรับการซิงโครไนสของความกวางพัลสเฟสเอาทพุทท่ีมีการ
มอดูเลตลงเล็กนอยและสุม
เลือก ปด [0] สําหรับการไมเปล่ียนแปลงเสียงรบกวนการสลับมอเตอร

2.15.3. 14-1* เปด/ปดแหลงจายไฟหลัก

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบ การตรวจดูแล/การจัดการ และการลมเหลวของแหลงจายไฟหลัก ถา
ปรากฏวาแหลงจายไฟหลักลมเหลว ตัวแปลงความถี่จะพยายามควบคุมตอไปจนกวากําลังในลิงค DC จะถูก
ปลดปลอยจนหมด

14-10  แหลงจายไฟหลักลมเหลว

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมมีการทํางาน
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[1] การลดความเร็วแบบ
ควบคุม

[2] การลดความเร็วแบบ
ควบคุมและตัดการทํา
งาน

[3] แบบล่ืนไหล

[4] การสํารองพลังงานจลน

[5] การสํารองพลังงาน
จลนและตัดการทํางาน

[6] สัญญาณเตือน ฟงกชัน : เลือกฟงกชันที่จะทําใหตัวแปลงความถี่จะตองกระทําเมื่อคา
ถึงระดับคากระตุนในพารามิเตอร 14-11
พารามิเตอร 14-10 ไมสามารถเปลี่ยนแปลงไดขณะที่มอเตอรกําลังทํา
งาน

การลดความเร็วแบบควบคุม
ตัวแปลงความถี่จะดําเนนิการลดความเร็วแบบควบคุม ถาหากพารา
มิเตอร 2-10 เทากับ [0]หรือเบรก AC ปดอยู [2] การลดลงจะทําตาม
การลดลงของแรงดันเกิน ถาหากพารามิเตอร 2-10 เทากับ [1] เบรก
ความตานทาน การลดลงจะทําตามการตั้งคาในพารามิเตอร 3-81 เวลา
ลดลงของการหยุดแบบดวน

การลดความเร็วแบบควบคุม [1]:
หลังจากมีพลังงานไฟฟาจายกลับเขามา ตัวแปลงความถี่จะพรอม
สําหรับการสตารท การลดความเร็วแบบควบคุมและตัดการทํางาน [2]:
หลังจากมีพลังงานไฟฟาจายกลับเขามา จําเปนตองรีเซ็ตตัวแปลง
ความถี่สําหรับการสตารท

1. แหลงจายไฟฟากลับมากอนพลังงานจากโมเมนตของแรง
เฉื่อย DC จากโหลดจะมีคาต่ําเกินไป ตัวแปลงความถี่จะ
ดําเนนิการลดความเร็วแบบควบคุมเมื่อถึงระดับคาของพารา
มิเตอร 14-11
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2. ตัวแปลงความถี่จะดําเนนิการลดความเร็วแบบควบคุมนาน
ตราบเทาที่พลังงานใน ลิงค DC จะยังคงอยู หลังจากจุดนี้
มอเตอรจะล่ืนไหล

การสํารองพลังงานจลน:
ตัวแปลงความถี่จะสํารองพลังงานจลน ถาหากพารามิเตอร 2-10 เทา
กับ [0]หรือเบรก AC [2] ปดอยู ารลดลงจะเปนไปตามการลดลงของ
แรงดันเกิน ถาหากพารามิเตอร 2-10 เทากับ [1] เบรกความตานทาน
การลดลงจะทําตามการตั้งคาในพารามิเตอร 3-81 เวลาลดลงของการ
หยุดแบบดวน

การสํารองพลังงานจลน[4]: ตัวแปลงความถี่จะทํางานตอไปตราบเทา
ท่ีมีพลังงานในระบบเนื่องจากแรงเฉื่อยท่ีเกิดขึ้นจากโหลด

การสํารองพลังงานจลน[5]: ตัวแปลงความถี่จะไตความเร็วขึ้นตราบ
เทาที่พลังงานยังคงมีอยูจากโมเมนตของแรงเฉื่อยจากโหลด ถาแรง
ดัน DC มีคาต่ํากวาคาในพารามิเตอร 14-11 แลวตัวแปลงความถี่จะตัด
การทํางาน

14-11  แรงดันหลักเมื่อเกิดฟอลตท่ีแหลงจายไฟหลัก

พิสัย: หนาที่:

342 V* [150 - 600 V] พารามิเตอรนี้กําหนดชวงของแรงดันซึ่งฟงกชันที่ถูกเลือกในพารา
มิเตอร 14-10 ควรจะถูกกระตุน

14-12  การทํางานเมือ่แหลงจายไฟหลักไมสมดุล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ตัดการทํางาน

[1] การเตือน

[2] ยกเลิกการใช เมื่อตรวจพบความไมสมดุลอยางรุนแรงของแหลงจายไฟหลัก:
เลือก ตัดการทํางาน [0] เพ่ือตัดการทํางานของตัวแปลงความถี่
เลือก การเตือน [1] เพ่ือแสดงคําเตือน หรือ
เลือก ยกเลิกการใช [2] สําหรับการไมกระทําการ
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การทํางานภายในสภาวะไมสมดุลรุนแรงนี้จะลดอายุการใชงานของ
มอเตอร ถือวาเปนสิ่งรายแรงหากมอเตอรทํางานใกลระดับภาระโหล
ดท่ีระบุอยางตอเนื่อง (เชน การรันปมหรือพัดลมท่ีใกลเคียงความเร็ว
เต็มท่ี)

2.15.4. 14-2* รีเซ็ตตัดทํางาน 

พารามิเตอรสําหรับการกําหนดรูปแบบ การจัดการการรีเซ็ตอัตโนมัติ การจัดการการตัดการทํางานพิเศษ และ
การเร่ิมตนตั้งคาการทํางานหรือการทดสอบตัวเองของการดควบคุม

14-20  โหมดรีเซต็

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * รีเซ็ตดวยมือ

[1] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 1

[2] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 2

[3] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 3

[4] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 4

[5] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 5

[6] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 6

[7] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 7

[8] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 8

[9] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 9

[10] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 10

[11] รีเซต็อัตโนมัติ x 15

[12] รีเซ็ตอัตโนมัติ x 20

[13] รีเซ็ตอัตโนมัติไมรูจบ เลือกฟงกชันการรีเซ็ตหลังจากการตัดการทํางาน เมื่อรีเซ็ตแลวตัว
แปลงความถี่จึงจะสามารถรีสตารทได
เลือก รีเซ็ตดวยมือ [0] เพ่ือทําการรีเซ็ตผานทางปุม [RESET] หรือทาง
อินพุทดิจิตัล
เลือก รีเซ็ตอัตโนมัติ x 1…x20 [1]-[12] เพ่ือทําการรีเซ็ตอัตโนมัติ
ระหวาง 1 และ 20 หลังจากตัดการทํางาน
เลือก รีเซ็ตอัตโนมัติไมรูจบ [13] สําหรับการรีเซ็ตตอเนื่องหลังจากตัด
การทํางาน

โนตสําหรับผูอาน
มอเตอรอาจสตารทโดยไมแจงเตือน หากจํานวนคร้ังท่ี
ระบุของการรีเซ็ตอัตโนมัติครบตามที่ต้ังภายใน 10
นาที ตัวแปลงความถี่จะเขาสูโหมด รีเซ็ตดวยมือ [0]
หลังจากทําการรีเซ็ตดวยมือ คาที่ต้ังของพารามิเตอร
14-20 จะกลับไปเปนการเลือกเร่ิมแรก หากจํานวนครั้ง
ของ การรีเซ็ตอัตโนมัติ ไมครบภายใน 10 นาที หรือเม่ือ
มีการรีเซ็ตดวยมือ ตัวนับการรีเซ็ตอัตโนมัติภายในจะ
กลับไปเปนคาศูนย

โนตสําหรับผูอาน
รีเซ็ตอัตโนมัติจะยังคงทํางานอยูสําหรับการรี
เซ็ตฟงกชันการหยุดแบบปลอดภัยในเฟรมแวรเวอรชัน
< 4.3x
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14-21  เวลาเริ่มสตารทใหมอัตโนมัติ

พิสัย: หนาที่:

10s* [0 - 600 s] ปอนรอบเวลานบัจากการตัดการทํางานกระทั่งฟงกชันรีเซ็ตอัตโนมัติ
เร่ิมตน พารามิเตอรนีจ้ะทํางานตอเมื่อพารามิเตอร 14-20 ถูกต้ังไวท่ี รี
เซ็ตอัตโนมัติ [1] - [13]

14-22  โหมดการทํางาน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] *
[1]

การทํางานปกติ
ทดสอบการดควบคุม

[2] การเร่ิมตน ใชพารามิเตอรนีเ้พ่ือระบุการทํางานปกติ เพ่ือทําการทดสอบ หรือเพื่อ
เร่ิมตนพารามิเตอรท้ังหมด ยกเวน พารามิเตอร 15-03, 15-04 และ 15-
05 ฟงกชันนีจ้ะทํางานตอเมื่อจายกําลังไฟใหกับตัวแปลงความถี่แลว
เลือก การทํางานปกต ิ [0] สําหรับการทํางานปกติของตัวแปลงความถี่
กับมอเตอรในการใชงานที่เลือก
เลือก ทดสอบการดควบคุม [1] เพ่ือทดสอบอินพุ
ทและเอาทพุทอนาล็อกและดิจิตัล และแรงดันควบคุม +10 V การทด
สอบตองใชคอนเนก็เตอรสําหรับการทดสอบกับการเชื่อมตอภายใน ใช
ขั้นตอนตอไปนี้สําหรับการทดสอบการดควบคุม:

1. เลือก การทดสอบการดควบคุม [1]

2. ตัดไฟจากแหลงจายไฟหลักและรอจนไฟที่จอแสดงผลดับ
ลง

3. ต้ังสวิตช S201 (A53) และ S202 (A54) = ‘ON’ /I

4. เสียบปล๊ักทดสอบ (ดูดานลาง)

5. ตอแหลงจายไฟหลัก

6. ดําเนนิการทดสอบแบบตางๆ

7. ผลลัพธจะถูกแจงขึ้นที่ LCP และตัวแปลงความถี่จะเขาสูวง
รอบแบบไมรูจบ

8. พารามิเตอร 14-22 ไดรับการตั้งคาเปนการทํางานปกติโดย
อัตโนมัติ ดําเนนิการรอบการจายไฟเพื่อสตารทใน การทํา
งานปกติหลังจากการทดสอบการดควบคุม

หากการทดสอบเปนปกติ:
คาที่อานไดบน LCP: การดควบคุมปกติ
ตัดแหลงจายไฟและถอดปลั๊กทดสอบออก ไฟ LED สีเขียวที่การดควบ
คุมจะสวาง

ถาการทดสอบลมเหลว:
คาที่อานไดบน LCP: ความลมเหลว I/O การดควบคุม
เปล่ียนตัวแปลงความถี่หรือการดควบคุม ไฟ LED สีแดงท่ีการดควบคุม
จะสวาง ปล๊ักทดสอบ (เชื่อมตอขั้วตอดังตอไปนี้เขาดวยกัน): 18 - 27
- 32; 19 - 29 - 33; 42 - 53 - 54
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เลือก การเร่ิมตน [2] เพ่ือรีเซ็ตคาพารามิเตอรท้ังหมดไปเปนคา
มาตรฐานจากโรงงาน ยกเวนพารามิเตอร 15-03, 15-04 และ 15-05
ตัวแปลงความถี่จะรีเซ็ตระหวางการเปดเคร่ืองคร้ังถัดไป
พารามิเตอร 14-22 ยังจะกลับไปเปนคามาตรฐานจากโรงงานการทํา
งานปกติ [0] ดวย

14-25  หนวงตัดการทํางานที่ขีดจาํกัดของแรงบิด

พิสัย: หนาที่:

60 s* [0 – 60 s] ปอนคาหนวงเวลาตัดการทํางานของขีดจํากัดของแรงบิด เปนวินาที
เมื่อแรงบิดเอาทพุทขึ้นถึงขีดจํากัดของแรงบิด (พารามิเตอร 4-16
และ 4-17) การเตือนจะแสดงขึ้น หากการเตือนนี้แสดงขึ้นตอเนือ่งเปน
เวลานานตามที่ระบุในพารามิเตอรนี้ ตัวแปลงความถี่จะตัดการทํางาน
ยกเลิกการใชการหนวยเวลาตัดการทํางานโดยตั้งพารามิเตอรไป 60 s
= OFF การตรวจสอบความรอนของตัวแปลงความถี่จะยังคงทํางานอยู

14-26  หนวงตัดการทํางานที่ฟอลตของอินเวอรเตอร

พิสัย: หนาที่:

ขนาดที่
สัมพันธ

[0 – 30 s] เมื่อตัวแปลงความถี่ตรวจพบแรงดันสูงเกินไปในการปดตามเวลาที่ต้ัง
ไว จะไดรับผลกระทบหลังจากเวลาท่ีต้ังไว
หากคา = 0 โหมดปองกัน จะถูกปดการใชงาน

โนตสําหรับผูอาน
แนะนําใหปดการใชงานโหมดปองกันในการประยุกตใช
งานการชักรอก

14-29  รหัสบริการ

พิสัย: หนาที่:

000000 [000000 Hex - FFFFF] สําหรับการบริการภายในเทานัน้
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2.15.5. 14-3* การควบคุมขีดจํากัดกระแส

FC 300 Series มีตัวคุมคาจํากัดกระแสแบบเบ็ดเสร็จ ซึ่งจะทํางานเมื่อกระแสของมอเตอรและแรงบิด สูงกวา
ขีดจํากัดของแรงบิด ท่ีต้ังในในพารามิเตอร 4-16 และ 4-17
เมื่อตัวแปลงความถี่ทํางานขึ้นถึงขีดจํากัดกระแสในระหวางการทํางานของมอเตอรหรือการทํางานแบบคืน
พลังงานกลับ ตัวแปลงความถี่จะพยายามทําใหคาแรงบิดลดตํ่ากวาขีดจํากัดท่ีกําหนดไวลวงหนาโดยเร็วที่
สุดเทาท่ีจะทําไดโดยไมสูญเสียการควบคุมมอเตอร
ขณะที่ควบคมุกระแสทํางาน ตัวแปลงความถี่จะสามารถหยุดได โดยการตั้งอินพุทดิจิตัลใดๆ เปน ล่ืนไหล ผก
ผัน [2] หรือ ล่ืนไหลและรีเซ็ตผกผัน [3]. สัญญาณใดๆ บนขั้วตอ 18 ถึง 33 จะไมทํางานจนกวาตัวแปลงความ
ถ่ีจะหางจากขีดจํากัดกระแสดังกลาว
ดวยการใชอินพุทดิจิตัลท่ีต้ังเปน ล่ืนไหล ผกผัน [2] หรือ ลื่นไหลและรีเซ็ตผกผัน [3] มอเตอรจะไมใชเวลา
เปล่ียนลดความเร็ว เนือ่งจากชุดขับเคล่ือนอยูในชวงล่ืนไหล หากจําเปนตองใชการหยุดดวน ใหใชฟงกชัน
ควบคุมเบรคเชิงกล ควบคูกับเบรคเชิงกลไฟฟาภายนอกท่ีติดอยูกับแอปพลิเคชั่น

14-30  ตัวคุมขีดกระแส อัตราขยายตาม

พิสัย: หนาที่:

100 %* [0 - 500 %] ปอนคาอัตราขยายตามสัดสวนสําหรับตัวควบคุมขีดจํากัดกระแส การ
เลือกคาที่สูงจะทําใหตัวควบคุมตอบสนองเร็วขึ้น การตั้งคาระดับสูง
เกินไปนาํไปสูความไรเสียรภาพของตัวควบคุม

14-31  เวลารวมของตัวควบคุมขีดจํากัดกระแส

พิสัย: หนาที่:

0.020 s* [0.002 – 2.000 s] ควบคุมคาคงท่ีเวลาการอินทิเกรตในการควบคุมขีดจํากัดกระแส การตั้ง
คาใหระดับต่ําลงจะทําใหการตอบสนองเร็วขึ้น การตั้งคาระดับต่ําเกิน
ไปนําไปสูความไรเสถียรภาพของตัวควบคุม

2.15.6. 14-4* ปรับพลังงานใหเหมาะสม

พารามิเตอรสําหรับการปรับระดับการปรับใหเหมาะสมที่สุดเพื่อลดการใชพลังงาน ท้ังในโหมด แรงบิดผัน
แปร (VT) และ การปรับใหเหมาะสมที่สุดเพื่อลดการใชพลังงาน (Automatic Energy Optimization :AEO)

14-40  ระดับ VT

พิสัย: หนาที่:

66%* [40 - 90%] ปอนคาระดับการสรางสนามแมเหล็กมอเตอรท่ีความเร็วต่ํา การเลือกคา
ระดับต่ําจะลดการสูญเสียพลังงานในมอเตอร แตจะลดความจุภาระลง
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

14-41  การสรางสนามแมเหล็ก AEO ต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:

40%* [40 - 75%] ปอนคาการสรางสนามแมเหล็กตํ่าสุดท่ียอมใหทําไดสําหรับ AEO การ
เลือกคาระดับต่ําจะลดการสูญเสียพลังงานในมอเตอร แตจะลดความ
ตานทานที่มีตอภาระเปลี่ยนแปลงฉับพลันเชนกัน
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14-42  ความถี่ AEO ต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:

10Hz* [5- 40 Hz] ปอนคาความถี่ตํ่าสุด ซึ่งการปรับใหเหมาะสมที่สุดเพ่ือลดการใช
พลังงาน (AEO) ท่ีจะทํางาน

14-43  ตัวประกอบกําลังของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

0.66* [0.40 - 0.95] คาตั้งของตัวประกอบกําลัง (Cos(phi)) จะถูกต้ังโดยอัตโนมัติเพ่ือให
ไดสมรรถนะ AEO ท่ีเหมาะสมที่สุด โดยทั่วไปพารามิเตอรนี้ควรจะไม
เปลี่ยนแปลง อยางไรก็ตามในบางสถานการณอาจจําเปนตองปอนคา
ใหมเพ่ือปรับใหเหมาะสม

2.15.7. 14-5* สภาพแวดลอม 

พารามิเตอรนี้ชวยใหตัวแปลงความถี่สามารถทํางานภายใตสภาวะแวดลอมพิเศษ

14-50  RFI 1

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ปด

[1] * เปด เลือก เปด [1] เพ่ือใหม่ันใจไดวาตัวแปลงความถี่สอดคลองกับ
มาตรฐาน EMC
เลือก ปด [0] ตอเมื่อตัวแปลงความถี่ไดรับไฟฟาจากแหลงจายไฟหลัก
ท่ีมีการแยกโดดทางไฟฟา เชน แหลงจายไฟหลัก IT ในโหมดนี้ การ
เก็บประจุของ RFI ภายใน (ตัวเก็บประจุตัวกรอง) ระหวางโครงเครื่อง
และ วงจรตัวกรอง RFI ท่ีสายหลัก จะถูกตัดเพ่ือหลีกเล่ียงความเสีย
หายของวงจรขั้นกลางและลดกระแสตัวเก็บประจุท่ีไหลลงดิน (ตาม
มาตรฐาน IEC 61800-3)

14-52  การควบคุมพัดลม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * อัตโนมัติ

[1]
[2]

เปด 50%
เปด 75%

[3] เปด 100% เลือกความเร็วต่ําสุดของพัดลมภายใน
เลือก อัตโนมัติ [0] เพ่ือสั่งใหพัดลมทํางานเม่ืออุณหภูมิภายในตัว
แปลงความถี่อยูในชวง 35ฐ C ถึง 55ฐ C โดยประมาณ
พัดลมทํางานดวยความเร็วต่ําที่อุณหภูมิตํ่ากวา 35ฐ C และดวยความ
เร็วเต็มพิกัดท่ีประมาณ 55ฐ C.

14-53  การตรวจสอบพัดลม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ยกเลิกการใช

[1] * การเตือน

[2] ตัดการทํางาน

เลือกปฏิกิริยาที่ตัวแปลงความถี่ควรจะดําเนินการในกรณีท่ีตรวจพบ
ฟอลตของพัดลม
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14-55  ตัวกรองเทอาพุท

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมมีตัวกรอง

[1] ตัวกรองคลื่นทราย เลือกชนิดของตัวกรองเอาทพุทที่เชื่อมตอ พารามิเตอรนีไ้มสามารถ
ปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

14-56  ตัวกรองเอาทพุทชนิดตัวเก็บประจุ

พิสัย: หนาที่:

2.0 μF* [0.1 - 6500.0 μF] ต้ังคาการเก็บประจุของตัวกรองเอาทพุท คาการเหนี่ยวนําจะอยูบนแผน
ปายของตัวกรอง

โนตสําหรับผูอาน
ซึ่งจําเปนสําหรับการปรับแกชดเชยในโหมดฟลักซ
(พารามิเตอร 1-01)

14-57  ตัวกรองเอาทพุทแบบตัวเหนี่ยวนํา

พิสัย: หนาที่:

7.000
mH*

[0.001 – 65.000 mH] ต้ังคาการเหนี่ยวนําของตัวกรองเอาทพุท คาการเหนีย่วนาํจะอยูบน
แผนปายของตัวกรอง

โนตสําหรับผูอาน
ซึ่งจําเปนสําหรับการปรับแกชดเชยในโหมดฟลักซ
(พารามิเตอร 1-01)

2.15.8. 14-7* ความเขากันได

พารามิเตอรนีส้ําหรับการตั้งคาความเขากันไดของ VLT 3000, VLT 5000 กับ FC 300

14-72  ขอความสัญญาณเตือนของ VLT

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 4294967295] อานขอความสัญญาณเตือนที่สอดคลองกับVLT 3000 หรือ VLT 5000

14-73  คําเตือนของ VLT

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 4294967295] อานคําเตือนที่สอดคลองกับVLT 3000 หรือ VLT 5000

14-74  VLT สวนขยาย ขอความแสดงสถานะ

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 4294967295] อานขอความแสดงสถานะสวนขยายที่สอดคลองกับ VLT 3000 หรือ
VLT 5000
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2.16. พารามิเตอร: ขอมูลชุดขับ

2.16.1. 15-** ขอมูลชุดขับ 

กลุมพารามิเตอรท่ีมีขอมูลตัวแปลงความถี่ เชน ขอมูลการใชงาน การกําหนดคาของฮารดแวรและเวอรชัน
ของซอฟตแวร

2.16.2. 15-0* ขอมูลการใชงาน

กลุมพารามิเตอรนี้จะเก็บขอมูลการทํางาน เชน ชั่วโมงการทํางาน, ตัวนับ kWh, จํานวนการเปดเคร่ือง

15-00  ชั่วโมงใชงาน

พิสัย: หนาที่:

0 h* [0 - 2147483647 h] ดูจํานวนชั่วโมงการใชงานตัวแปลงความถี่ คาจะถูกบันทึกเมื่อปดเคร่ือง

15-01  ชั่วโมงทํางาน

พิสัย: หนาที่:

0 h* [0 - 2147483647 h] ดูจํานวนชั่วโมงที่มอเตอรทํางาน รีเซ็ตตัวนับในพารามิเตอร 15-07 คา
จะถูกบันทึกเมื่อปดตัวแปลงความถี่

15-02  ตัวนับ kWh

พิสัย: หนาที่:

0kWh* [0 - 2147483647
kWh]

เก็บบันทึกปริมาณการใชพลังงานไฟฟาเปนคาเฉล่ียในหนึ่งชั่วโมง รี
เซ็ตตัวนับในพารามิเตอร 15-06

15-03  การเปดเครื่อง

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 2147483647] ดูจํานวนครั้งท่ีจายไฟเขาตัวแปลงความถี่

15-04  อุณหภูมสูิงเกิน

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 65535] ดูจํานวนครั้งท่ีเกิดขึ้นของฟอลตจากอุณหภูมิของตัวแปลงความถี่

15-05  แรงดันสูงเกิน

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 65535] ดูจํานวนครั้งของแรงดันเกินของตัวแปลงความถี่ท่ีเกิดขึ้น
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15-06  รีเซต็ตัวนับ KWH

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมรีเซ็ต

[1] รีเซ็ตตัวนับ เลือก รีเซ็ต [1] และกด [OK] เพ่ือรีเซ็ตตัวนับ KWH เปนศูนย (ดูพารา
มิเตอร 15-02)
เลือก ไมรีเซ็ต [0] หากไมตองการรีเซ็ตตัวนับ KWH

โนตสําหรับผูอาน
การรีเซ็ตจะดําเนินการโดยกดปุม [OK]

15-07  รเีซ็ตตวันับชั่วโมงทํางาน

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมรีเซ็ต

[1] รีเซ็ตตัวนับ เลือก รีเซ็ต [1] และกด [OK] เพ่ือรีเซ็ตตัวนับชั่วโมงการทํางานเปน
ศูนย (ดูพารามิเตอร 15-01) ไมสามารถเลือกพารามิเตอรนีผ้านทาง
พอรตอนกุรม RS 485
เลือก ไมรีเซ็ต [0] หากไมตองการรีเซ็ตตัวนบัชั่วโมงทํางาน

2.16.3. 15-1* ต้ังคาบนัทึกขอมูล 

การบันทึกขอมูล จะใชทําการบันทึกขอมูลตอเนื่องจากแหลงขอมูลไดถึง 4 แหลง (พารามิเตอร15-10) ท่ี
อัตราการบันทึกเฉพาะสําหรับแตละแหลง (พารามิเตอร15-11) เหตุการณท่ีจะทริกเกอรการทํางาน (พารา
มิเตอร15-12) และหนาตางขอมูล (พารามิเตอร15-14) ถูกใชในการเริ่มตนและหยุดการบันทึกขอมูลตาม
เงื่อนไข

15-10  แหลงสําหรับการบันทึก

อารเรย [4]

ไมมี

14-72 ขอความ
สัญญาณเตือนของ VLT

14-73 คําเตือนของ VLT

14-74 VLT สวนขยาย
ขอความแสดงสถานะ

[16-00
คําสั่ง
ควบคุม]

16-01 คาอางอิง
[หนวย]

16-02 คาอางอิง %

16-03 ขอความแสดง
สถานะ

16-10 กําลัง [kW]

16-11 กําลัง [hp]

16-12 แรงดันมอเตอร
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16-13 ความถี่

16-14 กระแสของ
มอเตอร

16-16 แรงบิด

16-17 ความเร็ว [RPM]

16-18 ความรอนของ
มอเตอร

16-30 แรงดันการเชื่อม
โยง DC

16-32 พลังงานเบรค /
วินาที

16-33 พลังงานเบรค /2
นาที

16-34 อุณหภูมิแผน
ระบายความรอน

16-35 ความรอนของอิน
เวอรเตอร

16-50 คาอางอิงภาย
นอก

16-51 คาอางอิงพัลส

16-52 คาปอนกลับ
[หนวย]

16-54 คาปอนกลับ 1
[หนวย]

16-55 คาปอนกลับ 2
[หนวย]

16-56 คาปอนกลับ 3
[หนวย]

16-60 อินพุทดิจิตัล

16-62 อินพุทอนาล็อก
53

16-64 อินพุทอนาล็อก
54

16-65
เอาทพุทอนาล็อก 42
[mA]

16-66 เอาทพุทดิจิตัล
[ไบนารี]

16-75 อินพุทอนาล็อก
X30/11

16-76 อินพุทอนาล็อก
X30/12

16-77
เอาทพุทอนาล็อก
X30/8 [mA]

16-90 ขอความ
สัญญาณเตือน

16-92 คําเตือน

16-94 สวนขยายขอ
ความแสดงสถานะ
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34-70 ขอความ
สัญญาณเตือน 1 ของ
MCO

34-71 ขอความ
สัญญาณเตือน 2 ของ
MCO

เลือกตัวแปลงที่จะทําการบันทึก

15-11  ชวงการบันทึก

พิสัย: หนาที่:

1ms* [1 - 86400000 ms] ปอนชวงเวลาระยะหางเปนมิลลิวินาที ระหวางการสุมคาตัวแปรแตละ
คร้ังท่ีจะบันทึก

15-12  เหตุการณทริกเกอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * เท็จ

[1] จริง

[2] ทํางาน

[3] ในชวง

[4] ตามคาอางอิง

[5] ขีดจํากัดของแรงบิด

[6] ขีดจํากัดกระแส

[7] นอกชวงกระแส

[8] ตํ่ากวากระแสระดับต่ํา

[9] สูงกวากระแสระดับสูง

[10] นอกชวงความเร็ว

[11] ตํ่ากวาความเร็วต่ํา

[12] สูงกวาความเร็วสูง

[13] ออกนอกชวงปอนกลับ

[14] ตํ่ากวาคาปอนกลับต่ํา

[15] สูงกวาคาปอนกลับสูง

[16] การเตือนความรอน

[17] นอกชวงแรงดันไฟ
ฟหลัก

[18] กลับทิศทาง

[19] การเตือน

[20] สัญญาณเตือน (ตัดทํา
งาน)

[21] สัญญาณเตือน (ตัด
ล็อกการทํางาน)

[22] ตัวเปรียบเทียบ 0

[23] ตัวเปรียบเทียบ 1

[24] ตัวเปรียบเทียบ 2

[25] ตัวเปรียบเทียบ 3

[26] กฎตรรกะ 0

[27] กฎตรรกะ 1

[28] กฎตรรกะ 2

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300

188  MG.33.M2.9A - VLT ®  เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบยีนของ Danfoss  

2



[29] กฎตรรกะ 3

[33] อินพุทดิจิตัล DI18

[34] อินพุทดิจิตัล DI19

[35] อินพุทดิจิตัล DI27

[36] อินพุทดิจิตัล DI29 (FC
302 เทานั้น)

[37] อินพุทดิจิตัล DI32

[38] อินพุทดิจิตัล DI33

[50] ตัวเปรียบเทียบ 4

[51] ตัวเปรียบเทียบ 5

[60] กฎตรรกะ 4

[61] กฎตรรกะ 5 เลือกเหตุการณเพ่ือการทริก เมื่อเหตุการณนัน้เกิดขึ้น หนาตางขอมลูจะ
ถูกใชในการคางคาการบันทึก หลังจากนัน้บันทึกจะเก็บอัตรา
เปอรเซ็นตของตัวอยางที่ระบุกอนและหลังเหตุการณท่ีทําใหเกิด
การทริก (พารามิเตอร 15-14)

15-13  โหมดการบันทึก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * บันทึกตลอดเวลา

[1] บันทึก 1 คร้ังเมื่อทริก เลือก บันทึกเสมอ  [0] เพ่ือทําการบันทึกอยางตอเนือ่ง
เลือก บันทึก 1 คร้ังเม่ือทริก [1] เพ่ือเร่ิมและหยุดการบันทึกอยางมี
เงื่อนไข โดยใชพารามิเตอร 15-12 และพารามิเตอร 15-14

15-14  สุมเก็บขอมลูกอนทริกเกอร

พิสัย: หนาที่:

50* [0 - 100] ปอนเปอรเซ็นตของตัวอยางทั้งหมดกอนเหตุการณจะทรกเกอร ซึ่งจะ
ทําการเก็บไวในบันทึก ดูเพ่ิมเติมท่ีพารามิเตอร 15-12 และ 15-13

2.16.4. 15-2* บนัทึกประวัติ 

ดูรายการขอมูลท่ีบันทึกไวถึง 50 รายการ ผานทางพารามิเตอรอารเรยในกลุมพารามิเตอรนี้ สําหรับพารา
มิเตอรท้ังหมดในกลุม [0] คือขอมูลลาสุด และ [49] คือขอมูลเกาสุด ขอมูลจะถูกบันทึกทุกคร้ังท่ีเกิด
เหตุการณ (Event) (ระวังการสับสนกับเหตุการณ (Event) จาก SLC) เหตุการณ ในเนือ้หานี้จะถูกนิยามวาเปน
การเปลี่ยนแปลงในเรื่องใดเรื่องหนึ่งตอไปนี้:

1. อินพุทดิจิตัล

2. เอาทพุทดิจิตัล (ไมไดรับการตรวจสอบในซอฟตแวรเวอรชันนี้)

3. เวริดคําเตือน

4. เวริดสัญญาณเตือน

5. เวริดสถานะ

6. เวริดควบคุม

7. สวนขยายเวริดสถานะ

เหตุการณ (Event) จะถูกบันทึกเปนคาและลงเวลาเปน msec ชวงเวลาระหวางสองเหตุการณ (Event)จะขึ้น
อยูกับความถี่ท่ี เหตุการณ (Event) เกิดขึ้น (สูงสุดหนึ่งคร้ังในทุกๆ รอบการสแกน) การบันทึกขอมูลจะเกิดขึ้น
อยางตอเนื่อง แตหากเกิดสัญญาณเตือนขึ้น บันทึกจะถูกจัดเก็บและสามารถดูคาไดท่ีจอแสดงผล คุณสมบัติ
นีม้ีประโยชน เชน เมื่อทําการบํารุงรักษาหลังตัดการทํางาน ดูบันทึกประวัติท่ีอยูในพารามิเตอรนีผ้านทาง
พอรตสื่อสารอนกุรมหรือผานทางจอแสดงผล
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15-20  บันทึกประวัติ: เหตุการณ

อารเรย [50]

0* [0 - 255] แสดงประเภทเหตุการณของเหตุการณท่ีบันทึก

15-21  บันทึกประวัติ: คา

อารเรย [50]

0* [0 - 2147483647] ดูคาของเหตุการณท่ีบันทึก ตีความคาเหตุการณตามตารางนี้:

อนิพทุดิจติัล คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-60 สําหรับคําอธิบาย
หลังจากแปลงเปนคาไบนารีแลว

เอาทพุทดิจิตัล (ไมไดรับการ
ตรวจสอบในซอฟตแวร
เวอรชันนี)้

คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-66 สําหรับคําอธิบาย
หลังจากแปลงเปนคาไบนารีแลว

เวริดคําเตือน คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-92 สําหรับคําอธิบาย
เวริดสัญญาณเตือน คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-90 สําหรับคําอธิบาย
เวริดสถานะ คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-03 สําหรับคําอธิบาย

หลังจากแปลงเปนคาไบนารีแลว
เวริดควบคุม คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-00 สําหรับคําอธิบาย
สวนขยายเวริดสถานะ คาทศนิยม ดูพารามิเตอร 16-94 สําหรับคําอธิบาย

15-22  บันทึกประวัติ: เวลา

อารเรย [50]

0* [0 - 2147483647] ดูเวลาที่เกิดเหตุการณท่ีบันทึก เวลาจะวดัเปนหนวย ms นบัจากเริ่ม
สตารทตัวแปลงความถี่ คาสูงสุดตรงกับคา 24 วันโดยประมาณ หมาย
ความวาการนบัจะเร่ิมตนจาก 0 ใหมหลังจากชวงเวลานี้

2.16.5. 15-3* บันทึกการเกดิฟอลต 

พารามิเตอรในกลุมนีเ้ปนพารามิเตอรอารเรย โดยสามารถดูบันทึกฟอลตไดถึง 10 เหตุการณ [0] คือขอมูล
บันทึกลาสุด และ [9] คือเกาสุด รหัสขอผิดพลาด คา และเวลา สามารถดูไดสําหรับขอมูลท่ีมีการบันทึกไวท้ัง
หมด

15-30  บันทึกฟอลต: รหัสขอผิดพลาด

อารเรย [10]

0* [0 - 255] ดูรหัสขอผิดพลาดและหาความหมายในบท การแกไขปญหาเบื้องตน
ของคูมือการออกแบบ FC 300
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15-31  บันทึกฟอลต: คา

อารเรย [10]

0* [-32767 - 32767] ดูคําอธิบายเพิ่มเติมของขอผิดพลาด สวนใหญพารามิเตอรนี้จะใชควบ
คูกับสัญญาณเตือน 38 “ฟอลตภายใน”

15-32  บันทึกการเกิดฟอลต: เวลา

อารเรย [10]

0* [0 - 2147483647] ดูเวลาที่เกิดเหตุการณท่ีบันทึก เวลาจะวดัเปนหนวยวินาที นับจากเริ่ม
สตารทตัวแปลงความถี่

2.16.6. 15-4* การระบชุุดขบัเคล่ือน 

พารามิเตอรบรรจุขอมูลสําหรับการอานเทานั้น เก่ียวกับรูปแบบฮารดแวรและซอฟตแวรของตัวแปลงความถี่

15-40  ประเภท FC

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูประเภทของ FC คาที่อานไดจะตรงกับในชองกําลังของคําจํากัดความ
รหัสประเภทของรุน FC 300 (อักขระ1-6)

15-41  สวนกําลัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูประเภทของ FC คาที่อานไดจะตรงกับในชองกําลังของคําจํากัดความ
รหัสประเภทของรุน FC 300 (อักขระ7-10)

15-42  แรงดันไฟฟา

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูประเภทของ FC คาที่อานไดจะตรงกับในชองกําลังของคําจํากัดความ
รหัสประเภทของรุน FC 300 (อักขระ11-12)

15-43  เวอรชันของซอฟตแวร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูเวอรชันซอฟตแวรรวม (หรือ “เวอรชันของแพคเกจ” )ประกอบดวย
ซอฟตแวรกําลังและซอฟตแวรควบคุม

15-44  สตริงรหัสชนิดที่ส่ังซือ้

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูสตริงรหัสชนิดสําหรับสั่งซื้อตัวแปลงความถี่อีกคร้ังในรูปแบบดั้งเดิม
ของเครื่อง

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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15-45  สตริงรหัสชนิดจริง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูสตริงรหัสประเภทจริง

15-46  หมายเลขคําส่ังซื้อตัวแปลงความถี่

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูตัวเลขสั่งซื้อ 8 หลักท่ีใชสําหรับสั่งซื้อตัวแปลงความถี่อีกคร้ังในรูป
แบบด้ังเดิมของเคร่ือง

15-47  หมายเลขคําส่ังซื้อการดกําลัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูหมายเลขสั่งซื้อการดกําลัง

15-48  หมายเลขไอดีของ LCP

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูหมายเลขไอดีของ LCP

15-49  หมายเลขไอดีซอฟตแวรของการดควบคุม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูหมายเลขเวอรชันซอฟตแวรของการดควบคุม

15-50  หมายเลขไอดีซอฟตแวรของการดกําลัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูหมายเลขเวอรชันซอฟตแวรของการดกําลัง

15-51  หมายเลขซีเรียลตัวแปลงความถี่

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูหมายเลขซีเรียลตัวแปลงความถี่

15-53  หมายเลขซีเรียลการดกําลัง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูหมายเลขซีเรียลการดกําลัง

2.16.7. การระบตุัวเลอืก 15-6* 

กลุมพารามิเตอรสําหรับการอานอยางเดียวนี้ประกอบดวยขอมูลเก่ียวกับการกําหนดรูปแบบฮารดแวรและ
ซอฟตแวรของอุปกรณเสริมท่ีติดต้ังในสล็อต A, B C0 และ C1

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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15-60  อุปกรณเสริมที่ติดตั้ง

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูประเภทอุปกรณเสริมท่ีติดต้ังไว

15-61  เวอรชันซอฟตแวรของอุปกรณเสริม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูเวอรชันซอฟตแวรของอุปกรณเสริมท่ีติดต้ังไว

15-62  หมายเลขคําส่ังซื้ออุปกรณเสริม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

แสดงหมายเลขการสั่งซื้อสําหรับอุปกรณเสริมท่ีติดตั้งอยู

15-63  หมายเลขซเีรียลของอุปกรณเสริม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

ดูหมายเลขซีเรียลของอุปกรณเสริมท่ีติดตั้งไว

2.16.8. 15-9* ขอมูลพารามิเตอร 

รายการพารามิเตอร

15-92  พารามเิตอรท่ีกําหนด

อารเรย [1000]

0* [0 - 9999] ดูรายการพารามิเตอรท้ังหมดท่ีกําหนดในตัวแปลงความถี่ รายการจะ
สิ้นสุดดวย 0

15-93  พารามเิตอรท่ีแกไข

อารเรย [1000]

0* [0 - 9999] ดูรายการพารามิเตอรท่ีมีการเปลี่ยนแปลงจากการตั้งคามาตรฐาน
รายการจะสิ้นสุดดวย 0 การเปลี่ยนแปลงอาจไมสามารถสังเกตเห็นได
จนกวาจะผานไปแลว 30 วนิาที หลังจากการนําไปใชงาน

15-99  พารามเิตอร Metadata

อารเรย [30]

0* [0 - 9999] พารามิเตอรนี้ประกอบดวยขอมูลท่ีเคร่ืองมือซอฟตแวร MCT10 ใช

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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2.17. พารามิเตอร: คาขอมูลที่อานได

2.17.1. 16-** คาขอมูลที่อานได

กลุมพารามิเตอรสําหรับอานคาขอมูล ต.ย. คาอางอิงแทจริง แรงดัน การควบคุม สัญญาณเตือน การเตือนและ
ขอความแสดงสถานะ

2.17.2. 16-0* สถานะท่ัวไป

พารามิเตอรสําหรับการอานสถานะทั่วไป เชน คาอางอิงท่ีคํานวณได เวริดควบคุมท่ีใชงาน และสถานะอื่นๆ

16-00  คําส่ังควบคุม

พิสัย: หนาที่:

0* [0 – FFFF] ดูเวิรดสถานะท่ีสงจากตัวแปลงความถี่ผานทางพอรตการสื่อสารอนกุรม
ในรูปของรหัสเลขฐานสิบหก

16-01  คาอางอิง [หนวย]

พิสัย: หนาที่:

0.000* [-999999.000 -
999999.000]

ดูคาอางอิงปจจุบันที่ใชกับอิมพัลสหรืออนาล็อกในเครื่อง ซึ่งเปนผล
จากการกําหนดรูปแบบที่เลือกในพารามิเตอร 1-00 (Hz, Nm หรือ
RPM)

16-02  -200.0 - 200.0 %

พิสัย: หนาที่:

0.0%* [] ดูคาอางอิงโดยรวม คาอางอิงโดยรวมคือผลรวมของคาอางอิงดิจิตัล,
อนาล็อก, คาที่ต้ังไวลวงหนา, บัส และคาอางอิงขณะล็อกคาง รวมถึง
การเพิ่ม/ลดความเร็วเมื่อเทียบกับคาปจจุบัน

16-03  ขอความแสดงสถานะ

พิสัย: หนาที่:

0* [0 – FFFF] ดูขอความแสดงสถานะที่สงจากตัวแปลงความถี่ผานทางพอรตการสื่อ
สารอนกุรม ในรูปของรหัสเลขฐานสิบหก

16-05  คาหลักที่แทจริง [%]

พิสัย: หนาที่:

0%* [-100 ถึง +100%] ดูขอความขนาดสองไบตท่ีสงไปพรอมกับขอความแสดงสถานะใหกับ
บัสของระบบหลักเพื่อรายงานคาหลักท่ีแทจริง

16-09  คาอานที่กําหนดเอง

พิสัย: หนาที่:

0.00
หนวย*

[x.xx - x.xx หนวย] ดูคาที่ตั้งของคาอานที่กําหนดเองจากพารามิเตอร 0-30 ถึงพารา
มิเตอร 0-32

2.17.3. 16-1* สถานะมอเตอร 

พารามิเตอรสําหรับการรายงานคาสถานะของมอเตอร

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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16-10  กําลัง [kW]

พิสัย: หนาที่:

0.0kW* [0.0 – 1000.0 kW] ดูกําลังของมอเตอรเปนหนวย kW คาที่แสดงจะไดรับการคํานวณจาก
แรงดันมอเตอรท่ีแทจริงและกระแสของมอเตอร คาจะถูกกรอง ดังนั้น
อาจใชเวลาประมาณ 30 มิลลิวินาทีนับตั้งแตมีการเปลี่ยนแปลงคาอิน
พุทจนกระทั่งคาขอมูลท่ีอานมีการเปลี่ยนแปลง

16-11  กําลัง [hp]

พิสัย: หนาที่:

0.00
hp*

[0.00 - 1000.00 hp] ดูกําลังของมอเตอรเปนคา hp คาท่ีแสดงจะไดรับการคํานวณจากแรง
ดันมอเตอรท่ีแทจริงและกระแสของมอเตอร คาจะถูกกรอง ดังนั้นอาจ
ใชเวลาประมาณ 30 มิลลิวินาทีนับตั้งแตมีการเปลี่ยนแปลงคาอิน
พุทจนกระทั่งคาขอมูลท่ีอานมีการเปลี่ยนแปลง

16-12  แรงดันไฟฟาของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

0.0V* [0.0 - 6000.0 V] ดูแรงดันมอเตอร คาที่ไดจากการคํานวณจะนําไปใชในการควบคุม
มอเตอร

16-13  ความถี่ของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

0.0Hz* [0.0- 6500.0 Hz] ดูความถี่มอเตอร โดยไมมีการลดรีโซแนนซ

16-14  กระแสของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

0.00A* [0.00 - 0.00 A] ดูกระแสของมอเตอรท่ีวัดเปนคาเฉล่ีย, IRMS คาจะถูกกรอง ดังนั้นอาจ
ใชเวลาประมาณ 30 มิลลิวินาทีนับตั้งแตมีการเปลี่ยนแปลงคาอิน
พุทจนกระทั่งคาขอมูลท่ีอานมีการเปลี่ยนแปลง

16-15  ความถี่ [%]

พิสัย: หนาที่:

0.00%* [0.00 - 0.00 %] ดูเวิรดขนาดสองไบตท่ีแสดงความถี่ท่ีแทจริงของมอเตอร (โดยไมมี
การลดทอนการรีโซแนนซ) เปนเปอรเซ็นต (สเกล 0000-4000 Hex)
ของพารามิเตอร 4-19 ความถี่เอาทพุทสูงสุด ต้ังคาพารามิเตอร 9-16
ดัชนท่ีี 1 ใหสงคาออกมาพรอมกับขอความแสดงสถานะ แทนการสง
MAV

16-16  แรงบิด

พิสัย: หนาที่:

0.0Nm* [-3000.0 - 3000.0
Nm]

ดูคาแรงบิดพรอมทิศทางที่เกิดขึ้นที่เพลามอเตอร ความเปนเชิงเสนจะ
ไมแนนอนระหวางกระแสของมอเตอร 160% และแรงบิดท่ีสัมพันธกับ
แรงบิดท่ีพิกัด มอเตอรบางตัวอาจจายแรงบิดมากกวา 160% ดวยเหตุนี้
คาต่ําสุดและคาสูงสุดจะขึ้นอยูกับกระแสของมอเตอรสูงสุด รวมถึง
มอเตอรท่ีใช คาจะถูกกรอง ดังนัน้อาจใชเวลาประมาณ 30 มิลลิวนิาที
นับตั้งแตมกีารเปลี่ยนแปลงคาอินพุทจนกระทั่งคาขอมูลท่ีอานมีการ
เปลี่ยนแปลง

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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16-17  ความเร็ว [RPM]

พิสัย: หนาที่:

0 RPM* [0 - 0 RPM] ดู RPM ท่ีแทจริงของมอเตอร ในวงรอบเปดหรือวงรอบปด การควบคุม
กระบวนการ RPM ของมอเตอรจะถูกประเมิน ในโหมดความเร็ววงรอบ
ปด RPM ของมอเตอรจะถูกประเมิน

16-18  ความรอนของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

0 %* [0 - 100 %] ดูภาระความรอน ท่ีคํานวณไดบนมอเตอร ขีดจํากัดการตัดคือ 100%
พ้ืนฐานสําหรับการคํานวณคือฟงกชันETR ท่ีเลือกในพารามิเตอร 1-90

16-19  อุณหภูมเิซนเซ็อร KTY

พิสัย: หนาที่:

0°C * [0 - xxx°C ] การสงกลับคาอุณหภูมิจริงในเซนเซ็อร KTY ท่ีเกิดขึ้นในมอเตอร
ดูท่ีพารามิเตอร 1-9*

16-20  คามมุของมอเตอร

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 65535] ดูคาออฟเซ็ตมุม ณ ปจจุบันของเอ็นโคดเดอร/รีโซลเวอร สัมพัทธกับ
ตําแหนงดัชนี คาจะอยูในชวง 0-65535 ซึ่งตรงกับ0-2*pi (เรเดียน)

16-22  แรงบิด [%]

พิสัย: หนาที่:

0%* [-200 - 200%] คาที่แสดงเปนแรงบิดท่ีเปนเปอรเซ็นตของคาแรงบิดปกติท่ีอยูบนปาย
และนาํไปใชกับเพลาของมอเตอร

2.17.4. 16-3* สถานะชุดขับ

พารามิเตอรสําหรับการรายงานสถานะของตัวแปลงความถี่

16-30  แรงดันดีซีลิงค

พิสัย: หนาที่:

0V* [0 - 10000 V] ดูคาท่ีวดัได คาจะถูกกรอง ดังนัน้อาจใชเวลาประมาณ 30 วนิาทีนับ
ต้ังแตมีการเปลี่ยนแปลงคาอินพุทจนกระท่ังคาขอมูลท่ีอานมีการ
เปล่ียนแปลง

16-32  พลังงานเบรค /วินาที

พิสัย: หนาที่:

0.000k
W*

[0.000 – 0.000 kW] ดูกําลังเบรคท่ีสงไปใหตัวตานทานเบรคภายนอก ระบุเปนคาตัวอยาง

16-33  พลังงานเบรค/2 นาที

พิสัย: หนาที่:

0.000k
W*

[0.000 – 500,000 kW] ดูกําลังเบรคท่ีสงไปใหตัวตานทานเบรคภายนอก กําลังเฉล่ียจะถูก
คํานวณจากฐานเฉลี่ยในชวง 120 วนิาที ลาสุด

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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16-34  อุณหภูมแิผนระบายความรอน

พิสัย: หนาที่:

0°C* [0 - 255 °C] ดูอุณหภูมิแผนระบายความรอนของตัวแปลงความถี่ ขีดจํากัดการตัด
ออกอยูท่ี 90 ±5°C และการตัดกลับเขาทํางานของมอเตอรอยูท่ี 60
±5°C

16-35  ความรอนของอนิเวอรเตอร

พิสัย: หนาที่:

0 %* [0 - 0 %] ดูคาโหลดของอินเวอรเตอรเปนคาเปอรเซ็นต

16-36  กระแสอินเวอรเตอรท่ีพิกัด

พิสัย: หนาที่:

A* [0.01 - 10000.00 A] ดูกระแสพิกัดของอินเวอรเตอร ซึ่งควรจะเทากับขอมูลท่ีปายชื่อของ
มอเตอรท่ีเชื่อมตออยู ขอมูลจะนําไปใชสําหรับการคํานวณแรงบิด การ
ปองกันมอเตอร ฯลฯ

16-37  กระแสอินเวอรเตอรสูงสุด

พิสัย: หนาที่:

A* [0.01 - 10000.00 A] ดูกระแสสูงสุดของอินเวอรเตอร ซึ่งควรจะเทากับขอมูลท่ีปายชื่อของ
มอเตอรท่ีเชื่อมตออยู ขอมูลจะนําไปใชสําหรับการคํานวณแรงบิด การ
ปองกันมอเตอร ฯลฯ

16-38  สถานะตัวควบคุม SL

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 100] ดูสถานะของเหตุการณภายใตการกระทําการโดยตัวควบคุม SL

16-39  อุณหภูมขิองการดควบคุม

พิสัย: หนาที่:

0°C* [0 - 100 °C] ดูอุณหภูมิบนการดควบคุม ระบุเปนองศาเซลเซียส

16-40  บัฟเฟอรการบันทึกเต็ม

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไม

[1] ใช ดูวาบัฟเฟอรการบันทึกเต็มหรือไม (ดูพารามิเตอร 15-1)* บัฟเฟอรการ
บันทึกจะไมเต็มเมื่อพารามิเตอร 15-13 โหมดการบันทึก ต้ังไวท่ี บันทึก
เสมอ [0]

2.17.5. 16-5* คาอางอิงและคาปอนกลับ

พารามิเตอรสําหรับการรายงานอินพุทอางอิง และอินพุทปอนกลับ

16-50  คาอางอิงภายนอก

พิสัย: หนาที่:

0.0* [-200.0 - 200.0] ดูคาอางอิงโดยรวม ผลรวมของคาอางอิงดิจิตัล, อนาล็อก, คาที่ต้ังไว
ลวงหนา, บัส และคาอางอิงขณะล็อกคาง รวมถึงการกวดตาม/ชะลอ
เมื่อเทียบกับคาปจจุบัน

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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16-51  คาอางอิงแบบพัลส

พิสัย: หนาที่:

0.0* [-200 - 200] ดูคาอางอิงจากอินพุทดิจิตอลที่ต้ังโปรแกรมไว คาที่อานไดยังจะ
สะทอนถึงอิมพัลสจากเอ็นโคดเดอรท่ีเพ่ิมขึ้นดวย

16-52  คาปอนกลับ [หนวย]

พิสัย: หนาที่:

0.0* [-999999.999 -
999999.999]

ดูคาคาปอนกลับที่เปนผลลัพธจากการเลือกหนวยและการสเกล ใน
พารามิเตอร 3-00, 3-01, 3-02 และ 3-03

16-53  คาอางอิงดิจิตัลโพเทนชโิอ

พิสัย: หนาที่:

0.0* [-200 - 200] ดูสวนที่เก่ียวของของโพเทนชิโอมิเตอรแบบดิจิตัล ตอคาอางอิงท่ีแท
จริง

2.17.6. 16-6* อินพุตและเอาทพุต

พารามิเตอรสําหรับรายงานพอรต IO แบบดิจิตอลและอนาล็อก

16-60  อินพุทดิจิตัล

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 63] ดูสถานะสัญญาณจากอินพุทดิจิตัลท่ีใชงานอยู ตัวอยางเชน อินพุท 18
ท่ีตรงกับบิต 5 '0' = ไมมีสัญญาณ ,'1' = สัญญาณเชื่อมตอแลว

บิต 0 อินพุทดิจิตัล ขั้วตอ 33
บิต 1 อินพุทดิจิตัล ขั้วตอ 32
บิต 2 อินพุทดิจิตัล ขั้วตอ 29
บิต 3 อินพุทดิจิตัล ขั้วตอ 27
บิต 4 อินพุทดิจิตัล ขั้วตอ 19
บิต 5 อินพุทดิจิตัล ขั้วตอ 18
บิต 6 อินพุทดิจิตัล ขั้วตอ 37
บิต 7 อินพุทดิจิตัล GP I/O ขั้วตอ X30/4
บิต 8 อินพุทดิจิตัล GP I/O ขั้วตอ X30/3
บิต 9 อินพุทดิจิตัล GP I/O ขั้วตอ X30/2
บิต 10-63 สํารองสําหรับขั้วตอในอนาคต

16-61  ขั้ว 53 การตั้งคาสวิตช

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * กระแส

[1] แรงดันไฟฟา ดูการตั้งคาของอินพุทขั้วตอ 53 กระแส = 0; แรงดัน = 1

16-62  อินพุทอนาล็อก 53

พิสัย: หนาที่:

0.000* [-20.000 - 20.000] ดูคาที่แทจริงท่ีอินพุท 53

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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16-63  ขั้ว 54 การตั้งคาสวิตช

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * กระแส

[1] แรงดันไฟฟา ดูการตั้งคาของอินพุทขั้วตอ 54 กระแส = 0; แรงดัน = 1

16-64  อินพุทอนาล็อก 54

พิสัย: หนาที่:

0.000* [-20.000 - 20.000] ดูคาที่แทจริงท่ีอินพุท 54

16-65  เอาทพุทอนาล็อก 42 [mA]

พิสัย: หนาที่:

0.000* [0.000 - 30.000] ดูคาที่แทจริงท่ีเอาทพุท 42 ในหนวย mA คาท่ีแสดงจะสะทอนถึงการ
เลือกในพารามิเตอร 06-50

16-66  เอาทพุทดิจติัล [ไบนารี]

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 115] ดูคาไบนารีของเอาทพุทดิจิตัลท้ังหมด

16-67  อินพุท ความถี ่#29 [Hz]

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 0] ดูอัตราความถี่ท่ีแทจริงบนขั้วตอ 29

16-68  อินพุท ความถี ่#33 [Hz]

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 130000] ดูคาที่แทจริงของความถี่ท่ีใชบนขั้วตอ 33 เปนอินพุทอิมพัลส

16-69  เอาทพุทพัลส #27 [Hz]

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 40000] ดูคาที่แทจริงของอิมพัลสท่ีใชบนขั้วตอ 27 ในโหมดเอาทพุทดิจิตัล

16-70  เอาทพุทพัลส #29 [Hz]

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 40000] ดูคาที่แทจริงของพัลสบนขั้วตอ 29 ในโหมดเอาทพุทดิจิตัล
พารามิเตอรนีม้ีเฉพาะใน FC 302 เทานั้น

16-71  เอาทพุทรีเลย [ไบนารี]

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 31] ดูการตั้งคาของทุกรีเลย

คูมือการโปรแกรม FC 300 2. วิธีการตั้งโปรแกรม
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16-72  ตัวนับ A

พิสัย: หนาที่:

0* [-2147483648
-2147483647]

ดูคาปจจุบันของตัวนับ A ตัวนับมีประโยชนในการใชเปนโอเปอแร
นดของตัวเปรียบเทียบ (พารามิเตอร13-10)
คานี้สามารถที่จะทําไดท้ังรีเซ็ตหรือเปลี่ยนคาผานทางอินพุทดิจิตัล
(กลุมพารามิเตอร 5-1*) หรือ โดยการใชการกระทํา ของ SLC (พารา
มิเตอร 13-52)

16-73  ตัวนับ B

พิสัย: หนาที่:

0* [-2147483648
-2147483647]

ดูคาปจจุบันของตัวนับ B ตัวนับมีประโยชนในการใชเปนโอเปอแร
นดของตัวเปรียบเทียบ (พารามิเตอร 13-10)
คานี้สามารถที่จะทําไดท้ังรีเซ็ตหรือเปลี่ยนคาผานทางอินพุทดิจิตัล
(กลุมพารามิเตอร 5-1*) หรือ โดยการใชการกระทํา ของ SLC (พารา
มิเตอร 13-52)

16-74  ตัวนับการหยุดอยางแมนยํา

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 2147483647] สงกลับคาตัวนับจริงของตัวนับแมนยํา (พารามิเตอร 1-84)

16-75  อินพุทอนาล็อก X30/11

พิสัย: หนาที่:

0.000* [0.000 - 0.000] ดูคาแทจริงท่ีอินพุท X30/11 ของ MCB 101

16-76  อินพุทอนาล็อก X30/12

พิสัย: หนาที่:

0.000* [0.000 - 0.000] ดูคาแทจริงท่ีอินพุท X30/12 ของ MCB 101

16-77  16-77 เอาทพุทอนาล็อก X30/8 [mA]

พิสัย: หนาที่:

0.000* [0.000 - 0.000] ดูคาที่แทจริงท่ีอินพุท X30/8 ในหนวย mA

2.17.7. 16-8* ฟลดบัสและพอรต FC

พารามิเตอรสําหรับรายงานคาอางอิงบัส และคําสั่งควบคุม
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16-80  คําส่ังควบคุมฟลดบัส 1

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 65535] ดูเวิรดควบคุมขนาดสองไบต (CTW) ท่ีไดรับจาก Bus-Master การตี
ความเวริดควบคุมจะข้ึนอยูกับอุปกรณเสริมฟลดบัสที่ติดต้ังอยูและโปร
ไฟลเวิรดควบคุมท่ีเลือกในพารามิเตอร 8-10
สําหรับขอมูลเพิ่มเติม ดูท่ีคูมือฟลดบัสท่ีเก่ียวของ

16-82  คาอางอิงฟลดบัส 1

พิสัย: หนาที่:

0* [-200 - 200] ดูเวิรดขนาดสองไบตท่ีสงพรอมเวิรดควบคุมจาก Bus-Master เพ่ือต้ัง
คาอางอิง
สําหรับขอมูลเพิ่มเติม ดูท่ีคูมือฟลดบัสท่ีเก่ียวของ

16-84  ตัวเลือกส่ือสาร STW

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 65535] ดูเวิรดสถานะแบบขยายของอุปกรณเสริมการสื่อสารฟลดบัส
สําหรับขอมูลเพิ่มเติม ดูท่ีคูมือฟลดบัสท่ีเก่ียวของ

16-85  คําส่ังควบคุมพอรต FC 1

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 65535] ดูเวิรดควบคุมขนาดสองไบต (CTW) ท่ีไดรับจาก Bus-Master การตี
ความเวริดควบคุมจะข้ึนอยูกับอุปกรณเสริมฟลดบัสที่ติดต้ังอยูและโปร
ไฟลเวิรดควบคุมท่ีเลือกในพารามิเตอร 8-10

16-86  คาอางอิงพอรต FC 1

พิสัย: หนาที่:

0* [0 - 0] ดูเวิรดสถานะขนาดสองไบต (STW) ท่ีสงไปยัง Bus-Master การตี
ความเวริดสถานะจะขึ้นอยูกับอุปกรณเสริมฟลดบัสที่ติดต้ังอยูและโปร
ไฟลเวิรดควบคุมท่ีเลือกในพารามิเตอร 8-10

2.17.8. 16-9* คาที่อานไดจากการวินิจฉัย

พารามิเตอรท่ีแสดงสัญญาณเตือน, คําเตือน และสวนขยายเวริดควบคุม

16-90  ขอความแสดงสัญญาณเตือน

พิสัย: หนาที่:

0* [0 – FFFFFFFF] ดูขอความแสดงสัญญาณเตือนท่ีสงจากพอรตการสื่อสารอนุกรม ในรูป
ของรหัสเลขฐานสิบหก

16-90  ขอความสัญญาณเตือน 2

พิสัย: หนาที่:

0* [0 – FFFFFFFF] ดูขอความแสดงสัญญาณเตือนท่ีสงจากพอรตการสื่อสารอนุกรม ในรูป
ของรหัสเลขฐานสิบหก
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16-92  คําเตือน

พิสัย: หนาที่:

0* [0 – FFFFFFFF] ดูคําเตือนที่สงผานทางพอรตการสื่อสารอนกุรม ในรูปของรหัสเลขฐาน
สิบหก

16-93  คําเตือน 2

พิสัย: หนาที่:

0* [0 – FFFF] ดูคําเตือนที่สงผานทางพอรตการสื่อสารอนกุรม ในรูปของรหัสเลขฐาน
สิบหก

16-94  สวนขยาย ขอความแสดงสถานะ

พิสัย: หนาที่:

0* [0 – FFFF] สงกลับคําเตือนแบบขยายท่ีสงผานพอรตสื่อสารอนุกรมดวยรหัส hex

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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2.18. พารามิเตอร: อินพุทเอ็นโคดเดอร

2.18.1. 17-** ตัวเลือกปอนกลับ มอเตอร

พารามิเตอรเพ่ิมเติมสําหรับการกําหนดรูปแบบตัวเลือกคาปอนกลับเอ็นโคดเดอร (MCB102) หรือรีโซลเวอร
(MCB103)

2.18.2. 17-1* อินเตอรเฟส Inc. Enc.

พารามิเตอรในกลุมนีจ้ะกําหนดรูปแบบอินเตอรเฟสแบบเพิ่มของอุปกรณเสริม MCB102 โปรดสังเกตวาทั้ง
อินเตอรเฟสแบบเพิ่มและแบบสมบูรณ จะทํางานในเวลาเดียวกัน

17-10  ชนิดของสัญญาณ

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ไมมี

[1] * TTL (5V, RS422)

[2] SinCos เลือกชนิดการเพ่ิม (แชนเนล A/B ) ของเอ็นโคดเดอรท่ีใช ดูขอมูลได
จากแผนขอมูลของเอ็นโคดเดอร
เลือก ไมมี [0] ถาเซนเซ็อรคาปอนกลับเปนแบบสมบูรณเทานัน้
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

17-11  ความละเอียดในการจําแนก (PPR)

พิสัย: หนาที่:

1024* [10 - 10000] ปอนคาความละเอียดของแทรคแบบเพิ่ม เชน จํานวนพัลส หรือ คาบตอ
รอบการหมุน
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

2.18.3. 17-2* อินเตอรเฟส Abs. Enc.

พารามิเตอรในกลุมนีจ้ะกําหนดรูปแบบอินเตอรเฟสแบบสมบูรณของอุปกรณเสริม MCB102 โปรดสังเกตวา
ท้ังอินเตอรเฟสแบบเพ่ิมและแบบสมบูรณ จะทํางานในเวลาเดียวกัน

17-20  การเลือกโปรโตคอล

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ไมมี

[1] HIPERFACE

[2] EnDat

[4] SSI เลือก HIPERFACE [1] ถาเอ็นโคดเดอรเปนแบบสมบูรณเทานั้น
เลือก ไมมี [0] ถาเซนเซ็อรคาปอนกลับเปนเอ็นโคดเดอรแบบเพ่ิมเทา
นั้น
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

17-21  ความละเอียดในการจําแนก (ตําแหนง/รอบ)

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[512] 512

[1024] 1024

[2048] 2048

[4096] 4096
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[8192] SSI 4 - 8192

[16384] 16384

[32768] HIPERFACE 512 -
32768

เลือกความละเอียดของเอ็นโคดเดอรแบบสมบูรณ เชน จํานวนการนบั
ตอรอบการหมุน.
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน คา
ขึ้นอยูกับการตั้งคาในพารามิเตอร 17-20

17-24  ความยาวขอมูล SSI

พิสัย: หนาที่:

13* [13 - 25] ต้ังจํานวนบิตสําหรับขอความ SSI เลือก 13 บิตสําหรับเอ็นโค
ดเดอรรอบเดียว และ 25 บิตสําหรับเอ็นโคดเดอรหลายรอบ

17-25  อัตรานาฬิกา

พิสัย: หนาที่:

260kHz
*

[100 - 260 kHz] ต้ังอัตรานาฬิกา SSI ดวยสายเคเบิลเอ็นโคดเดอรท่ียาว อัตรานาฬิกาจะ
ตองลดลง

17-26  รูปแบบขอมลู SSI

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * เกรยโคด

[1] ไบนารีโคด ต้ังรูปแบบวนัที่ของขอมูล SSI เลือกระหวางรูปแบบเกรยและไบนาร่ี

17-34  อัตราบอด HIPERFACE

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] 600

[1] 1200

[2] 2400

[3] 4800

[4] * 9600

[5] 19200

[6] 38400 เลือกอัตราบอดของเอ็นโคดเดอรท่ีติดต้ังอยู
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน
พารามิเตอรสามารถเขาถึงไดเมื่อพารามิเตอร 17-20 ถูกต้ังเปน
HIPERFACE [1]

2.18.4. 17-5* อินเทอรเฟซของรีโซลเวอร

กลุมพารามิเตอร 17-5* ใชสําหรับการตั้งคาพารามิเตอรสําหรับอุปกรณเสริม MCB 103 รีโซลเวอร
โดยปกติคาปอนกลับขอรีโซลเวอรจะใชเปนคาปอนกลับของมอเตอรท่ีมาจากมอเตอรชนิดแมเหล็กถาวร
โดยพารามิเตอร 1-01 ต้ังคาเปน ฟลักซดวยคาปอนกลับจากมอเตอร
พารามิเตอรของรีโวลเวอรนีไ้มสามารถปรับเปลี่ยนในขณะท่ีมอเตอรกําลังทํางาน

17-50  ขั้วรีโซลเวอร

พิสัย: หนาที่:

2* [2-2] ต้ังจํานวนของขั่วบนรีโซลเวอร
คาที่ระบุในแผนขอมูลสําหรับรีโซลเวอร
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17-51  แรงดันอินพุทรีโซลเวอร

พิสัย: หนาที่:

7.0V* [4.0 - 8.0 V] ต้ังแรงดันอินพุทใหกับรีโซลเวอร แรงดันไฟฟาจะเปนคา RMS
คานี้มีอยูในแผนขอมูลสําหรับรีโซลเวอร

17-52  ความถี่อนิพุทรโีซลเวอร

พิสัย: หนาที่:

10.0kHz
*

[2.0 - 15.0 kHz] ต้ังความถ่ีอินพุทใหกับรีโซลเวอร
คาที่ระบุในแผนขอมูลสําหรับรีโซลเวอร

17-53  อัตราแปลงของรีโซลเวอร

พิสัย: หนาที่:

0.5* [0.1 - 1.1] ต้ังอัตราแปลงสําหรับรีโซลเวอร
อัตราแปลงเทากับ:

Tอัตราสวน =
VOut
VIn

คาที่ระบุในแผนขอมูลสําหรับรีโซลเวอร

17-59  อินเทอรเฟซของรีโซลเวอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ยกเลิกการใช

[1] ใช ใชงานอุปกรณเสริมรีโซลเวอร MCB 103 เมื่อพารามิเตอรของรีโว
ลเวอรถูกเลือก
เพ่ือหลีกเล่ียงความเสียหายตอรีโซลเวอร พารามิเตอร 17-50 ถึงพารา
มิเตอร 17-53 จะตองถูกปรับคากอนการใชงานพารามิเตอรนี้

2.18.5. 17-6* การตรวจสอบและการประยุกต

กลุมพารามิเตอรนี้มีสําหรับการเลือกฟงกชันเพิ่มเติม เมื่ออุปกรณเสริมเอ็นโคดเดอร MCB102 หรือ อุปกรณ
เสริมรีโซลเวอร MCB103 ติดต้ังลงในสลอต B เพ่ือเปนคาปอนกลับความเร็ว
พารามิเตอรการตรวจสอบและการประยุกตไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน

17-60  เอ็นโคดเดอรทิศทางบวก

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] * ตามเข็มนาฬิกา

[1] ทวนเข็มนาฬิกา เปลี่ยนทิศทางการหมุนของเอ็นโคดเดอรท่ีตรวจพบ โดยไมเปล่ียนสาย
ท่ีตอไปยังเอ็นโคดเดอร
พารามิเตอรนี้ไมสามารถปรับเปลี่ยนในขณะที่มอเตอรกําลังทํางาน
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17-61  การตรวจสอบสัญญาณเอ็นโคดเดอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:

[0] ยกเลิกการใช

[1] * การเตือน

[2] ตัดการทํางาน เลือกปฏิกริยาที่ตัวแปลงความถี่ควรจะดําเนินการในกรณีท่ีตรวจพบ
สัญญาณเอ็นโคดเดอรบกพรอง
ฟงกชันของเอ็นโคดเดอรในพารามิเตอร 17-61 คือการตรวจสอบทาง
ไฟฟาของวงจรฮารดแวรในระบบเอ็นโคดเดอร

2. วิธีการตั้งโปรแกรม คูมอืการโปรแกรม FC 300
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2.19. รายการคาพารามิเตอร

รุน FC
All (ท้ังหมด) = ใชไดสําหรับรุน FC 301 และ FC 302
01 = ใชไดเฉพาะสําหรับ FC 301
02 = ใชไดเฉพาะสําหรับ FC 302

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

4-ชุดคําสั่ง (4-Set-up)
'All set-ups' (ชุดคําสั่งท้ังหมด): พารามิเตอรแตละตัวสามารถถูกต้ังคาอยางอิสระไดในแตละชุดคําสั่งท้ัง 4
เชน พารามิเตอรตัวหนึง่สามารถมีคาขอมูลท่ีแตกตางกันได 4 อยาง
’1 set-up’ (1 ชุดคําสั่ง): คาขอมูลจะเหมือนกันในทุกชุดคําสั่ง

ดัชนีการแปลงคา
ตัวเลขที่อางอิงถึงตัวเลขการแปลงคาเม่ือเขียนหรืออานโดยตัวแปลงความถี่

ดัชนีการแปลง
คา

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

แฟคเตอรการ
แปลงคา

1 1/60 100000
0

100000 10000 1000 100 10 1 0.1 0.01 0.00
1

0.000
1

0.0000
1

0.000001

ประเภทขอมูล คําอธิบาย ประเภท
2 จํานวนเตม็ 8 Int8
3 จํานวนเตม็ 16 Int16
4 จํานวนเตม็ 32 Int32
5 คาเลข 8 ที่ไมมีเครื่องหมาย Uint8
6 คาเลข 16 ที่ไมมีเครื่องหมาย Uint16
7 คาเลข 32 ที่ไมมีเครื่องหมาย Uint32
9 สตริงที่มองเห็นได VisStr
33 คา Normalize 2 ไบต N2
35 อนุกรมบิตของตัวแปรบูลีน 16 ตวั V2
54 ความแตกตางของเวลาแบบไมมีวันที่ TimD
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โหมดการทํางาน 28, 180

โหมดการบันทึก 15-13 189

โหมดขีดจํากดัของแรงบิดของเจนเนอเรเตอร 90

โหมดตัวควบคุม Sl 13-00 156

โหมดรีเซ็ต 14-20 179

โหลดความรอน 50

ใ
ใชพารามิเตอร 154

ไ
ไฟแสดงสถานะ 12
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ก
กระแส 64

กระแสใหปลอยเบรคเชิงกล 68

กระแสของมอเตอร 46

กวดตาม 100

การเบรคกระแสตรง 64

การเปลีย่นกลุมของคาขอมูลตัวเลข 21

การเปลีย่นขอมูล 20

การเปลีย่นคาไมรูจบของคาขอมูลตัวเลข 21

การเปลีย่นคาขอมูล 22

การเปลีย่นคาตัวอักษร 21

การเริ่มตน 25

การเรียกคืนกําลัง 86

การเลอืกพารามิเตอร 20

การควบคมุเน็ต 10-15 154

การควบคมุแรงดันเกิน 67

การควบคมุการประมวลผล 9-28 142

การจายไฟเขาเครื่อง 15-03 185

การตรวจสอบเบรค 66

การตรวจสอบกําลังเบรค 66

การตรวจสอบพัดลม 14-53 183

การตรวจสอบสัญญาณเอ็นโคดเดอร 206

การตัง้คาตามภูมิภาค 28

การตั้งคามาตรฐานจากโรงงาน 207

การถายโอนดวนของการตัง้คาพารามิเตอรระหวางตัวแปลงความถี่หลายตวั 14

การทํางานขณะหยุด 57

การทํางานของปุม Reset 40

การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรโดยอัตโนมัต ิ(ama) 46

การปองกันความรอนเกินของมอเตอร 58

การปองกนัมอเตอร 58

การระบายความรอน 58

การระบุตัวเลอืก 15-6* 192

การสรางสนามแมเหลก็กอน 57

การสรางสนามแมเหลก็ของมอเตอรที่ความเร็วศนูย 1-50 50

การสรางสนามแมเหลก็ต่ําสุด 14-41 182

การสื่อสารแบบอนุกรม 6

กําลงั Hp 16-11 195

กําลงัเบรก 6

กําลงัของเบรค 65

กําลงัของมอเตอร 45

กําลงัของมอเตอร [hp] 45

ข
ขนาดของขั้น 86

ขอความแสดงสถานะของ Stw ที่กําหนดรูปแบบได 8-13 132

ขอความแสดงสัญญาณเตือน 16-90 201

ขอความแสดงสัญญาณเตือน 16-91 201

ขอความสถานะ 11

ขอความสัญญาณเตอืน 131

ขอมูลชุดขับ 185

ข้ัวตอ 29 ความถีต่่ํา 109

ข้ัวตอ 33 ความถีต่่ํา 5-55 109

ข้ัวตอ 33 ความถีสู่ง 5-56 110

ข้ัวตอ 33 คาอางองิ/คาปอนกลบัต่ํา 5-57 110

ข้ัวตอ 42 สเกลต่ําสุดของเอาทพุท 6-51 120

ข้ัวตอ 53 แรงดันสูง 6-11 116

ข้ัวตอ 53 กระแสต่ํา 116

ข้ัวตอ 53 กระแสสูง 116

ข้ัวตอ 54 กระแสต่ํา 117

ข้ัวตอ 54 กระแสสูง 117

ข้ัวตอ 54 การตั้งคาสวิตช 16-63 198

ข้ัวตอ X30/6 ตวัแปรเอาทพุทพัลส 5-66 111

ข้ัวมอเตอร 49

ขีดจํากดัความเร็วสูงของมอเตอร[hz] 4-14 89
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ขีดจํากัดต่ําสุด 87

ขีดจํากัดสูงสุด 86

ค
ความเร็ว Jog 74, 77

ความเร็วเอาทพุท 55

ความเร็วของมอเตอรที่พิกัด 46

ความเร็วต่ําสุดสําหรับฟงกชนัขณะหยุด [hz] 1-82 57

ความเร็วบัส Jog 2 136

ความเร็วมอเตอรที่พิกัด 5

ความเร็วสตารท [hz] 56

ความเร็วสตารท [rpm] 56

ความเหน่ียวนําแกน-d (ld) 49

ความตานทานของโรเตอร (rr) 48

ความตานทานสเตเตอร (rs) 48

ความตานทานสูญเสียของแกนเหลก็ (rfe) 49

ความถี ่Aeo ต่ําสุด 14-42 182

ความถีเ่อาทพุทสูงสุด 90

ความถีข่องมอเตอร 46, 195

ความถีต่่ําสุดสําหรับการทํางานขณะหยุด 1-81 57

ความถีส่วิตชิ่ง 176

ความถีสู่งสุดเอาทพุทพัลส #29 5-65 111

ความถีสู่งสุดเอาทพุทพัลส #x30/6 5-68 112

คดัลอกบน Lcp 40

คาเวลาการหมดเวลาเมื่อแรงดนัต่ําเกินไป 6-00 115

คากวดตาม/ชะลอความเร็ว 74

คาขอมูลจดัเกบ็ 10-31 155

คาคงที่เวลาตวักรองพัลส #33 5-59 110

คาง Dc 55

คาปอนกลับจากมอเตอร 43

คามาตรฐานจากโรงงาน 25

คาหลกัที่แทจริง [%] 16-05 194

คาอางองิเน็ต 10-14 153

คาอางอิงแบบพัลส 198

คาอางอิงตัง้ลวงหนา 73

คาอางอิงภายนอก 197

คาอางอิงสูงสุด 73

คาอางอิงหนาเครื่อง 28

คําเตอืน 16-92 201

คําเตอืน 2 202

คําเตอืน Profibus 143

คําเตอืนทั่วไป 3

คําจํากัดความ 4

จ
จอแสดงผลแบบกราฟก 11

จัดเก็บทุกครั้ง 10-33 155

จุดควบคมุ 8-01 129

ช
ชวงการบันทึก 15-11 188

ชัว่โมงท่ีทํางาน 15-01 185

ชุดคําสั่งของพารามิเตอร 17

ชุดคําสั่งที่ใชงาน 29

ชุดภาษา 1 27

ชุดภาษา 2 27

ชุดภาษา 3 27

ชุดภาษา 4 27

ต
ตวักรองเอาทพุท 14-55 184

ตวัควบคมุขีดจํากัดกระแส 14-30 182

ตวัตานทานเบรค (โอหม) 2-11 65

ตวันับ Kwh 15-02 185
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ตัวนับการหยุดอยางแมนยํา 200

ตัวประกอบล้ําหนาท่ีปอนใหกับตัวควบคุมความเร็วแบบ Pid 126

ตามเข็มนาฬิกา 55, 56, 88, 113, 205

ติดตั้งอุปกรณเสริม 15-60 192

ท
ทวนเข็มนาฬิกา 88

ท่ีแหลงจายไฟหลกั 9

ทีละข้ัน 22

บ
บรรทัดแสดงผล 2 ขนาดใหญ 36

บรรทัดแสดงผล 3 ขนาดใหญ 0-24 36

บันทึกประวัติ: เวลา 15-22 190

บันทึกประวัติ: เหตุการณ 15-20 190

บันทึกประวัติ: คา 15-21 190

บันทึกฟอลต: เวลา 15-32 191

บันทึกฟอลต: คา 15-31 190

บันทึกฟอลต: รหัสขอผิดพลาด 190

ป
ประเภทการเปลี่ยนความเร็วชุด 1 78

ประเภทของโหลด 54

ปุมควบคุมหนาเครื่อง 24

พ
พัลสของเอ็นโคดเดอร 112

พารามิเตอร F ของ Devicenet 10-39 155

พารามิเตอรที่แกไข 15-93 193

พารามิเตอรที่กําหนด 15-92 193

พารามิเตอรที่กําหนดดัชนี 22

ฟ
ฟงกชันเฟสมอเตอรหายไป 4-58 94

ฟงกชันพิเศษ 176

ฟงกชันสตารท 55

ฟงกชันสิ้นสุดการหมดเวลา 8-05 130

ฟงกชันหมดเวลาคําสั่งควบคมุ 130

ฟงกชันหยุดอยางแมนยํา 57

ฟลดบัส Devicenet และ Can 148

ภ
ภาระความรอน 196

ภาระทางออม 54

ภาษา 27

ร
รหัสผานการเขาถึงบัส 42

รหัสผานของเมนูดวน 41

ระดับ Vt 14-40 182

รีเซ็ต 14

รีเซ็ตการหมดเวลาคําสั่งควบคมุ 131

รีเซ็ตตวันับ Kwh 15-06 185

รีเลยความรอนแบบอเิล็กทรอนิก 60

รีแอกแตนซของแหลงจายไฟหลัก 47

รีแอกแตนซรั่วไหลของสเตเตอร 47

รีแอกแตนซรั่วไหลของสเตเตอร (x1) 48

รีแอกแตนซหลัก (xh) 49

รีแอคแตนซรั่วไหลของโรเตอร (x2) 48
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ล
ลอ็กคางเอาทพุท 4

ลืน่ไหล 14

ว
วงจรตัวกรอง Rfi ท่ีสายหลัก 183

ส
สตริงรหัสชนิดจริง 15-45 191

สตริงรหัสชนิดที่สั่งซื้อ 15-44 191

สตารทแบบหาความถีเ่ริ่มตน 56

สถานการณทํางานเมื่อเปดเครื่อง (ดวยมือ) 28

สวนขยาย ขอความแสดงสถานะ 202

ห
หนวงเวลาเปลีย่นความเร็ว 87

หนวงเวลาสตารท 55

หนวงตดัการทํางานที่ขีดจํากัดของแรงบดิ 181

หนวยความเร็วของมอเตอร 28

หมายเลขไอดีของ Lcp 192

หมายเลขไอดีของ Lcp 15-48 192

หมายเลขไอดีซอฟตแวรของการดกําลัง 15-50 192

หมายเลขไอดีสําหรับซอฟตแวรของการดควบคมุ 15-49 192

หมายเลขการสั่งซื้อการดกําลงั 15-47 192

หมายเลขการสั่งซื้อชุดขับเคลื่อน 15-46 192

หมายเลขการสั่งซื้ออปุกรณเสริม 15-62 193

หมายเลขซีเรียลการดกําลัง 15-53 192

หมายเลขซีเรียลของอุปกรณเสริม15-63 193

หมายเลขซีเรียลชุดขับเคลื่อน 15-51 192

หยุดอยางแมนยํา 58

อ
ออฟเซ็ตของคามุมของมอเตอร 50

อกัษรยอ 4

อตัราขยายตามสวน 124

อตัราบอด 25

อนิพุท ความถี ่#33 [hz] 199

อนิพุทดิจิตัล 16-60 198

อนิพุทพัลส 29, 16-67 199

อนิพุทอนาลอ็ก 6

อณุหภูมิแผนระบายความรอน 197

อณุหภูมิสูงเกนิ 15-04 185
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