
 
Drive IT Low Voltage AC Drives 

 
คูมือการใชงาน 
 

ACS550-01 Drives (0.75…90 kW) 
ACS550-U1 Drives (1…150 HP) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

 
การเตรียมการติดตั้ง 
 ขอมูลจําเพาะของเครื่อง 
 ฉลากของเครื่อง 
  ตรวจสอบชนิดของเครื่องที่กําลังติดตั้ง ดังนี้ 

• Serial number จะติดอยูดานบนของเครื่อง บริเวณแผนยึดเครื่องระหวางรูติดตั้ง 
 
 
 
 

• ฉลากรหัสของเครื่องที่ติดอยูบนฮีทซิ้ง - บนดานขวาของฝาครอบปดหนาเครื่อง 
 
 
 
 
 
 
 
 
 รหัสเครื่อง 
  ใชตารางนี้ในการแปลความหมายของรหัสตางๆ ดังนี้ 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 พิกัดและขนาด Frame Size 

ตารางพิกัดที่หนา 168 จะแสดงขอมูลทางเทคนิค และขนาด Frame Size ของไดรฟ  เนื่องจากวาคําแนะนําใน
เอกสารนี้จะขึ้นกับขนาด Frame Size ของไดรฟ  การอานตารางพิกัดจะตองรูคาพิกัดกระแสเอาตพุทจากรหัสของ
เครื่องนี้  ตารางพิกัดจะมีการแบงเปน 2 สวนตามพิกัดแรงดัน 

 



 

 

 แผนผังแสดง Frame R3 และ Frame อื่นๆที่เหมือนกัน 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  คําเตือน! สําหรับระบบ Floating networks ใหถอดสกรู EM1 และ EM3 
 
 
 



 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  คําเตือน! สําหรับระบบ Floating networks ใหถอดสกรู F1 และ F2 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

การตอสาย IP 21 / UL Type 1 Enclosure ดวยสายไฟ 
1. ถอดกลอง conduit/gland ออก 

(ใหดูชุด conduit/gland ขางตน) 
2. ติดตั้งแคลมปยึดสายไฟ สําหรับสายเพาเวอร 

และมอเตอร 
3. สําหรับสายอินพุทเพาเวอรใหปอกฉนวนออก 

เพื่อใหสามารถเดินสายแยกออกจากกันไดอิสระ 
4. สําหรับสายมอเตอรใหปอกฉนวนออก 

และใหเหลือชีลดที่เปนทองแดงถักไวและพันมวน 
ไวใหเปนลักษณะหางหมู 

5. เดินสายทั้งสองเสนผานแคลมป 
6. ปอกสายไฟแตละเสนยอยและยึดเขากับขั้วตอสาย 

รวมถึงสายกราวนดดวย ใหดู “การตอสายเพาเวอร” 
ที่หนา 24 

7. ตอชีลดของสายมอเตอรที่พันไวเขากับตัวถังของเครื่อง 
8. ติดตั้งกลอง conduit/gland และขันแคลมปยึดสายไฟ 

ใหแนน 
9. ติดตั้งแคลมปสําหรับสายภาคควบคุม 
10. ปอกชีลดของสายภาคควบคุมและพันมวนไว 
11. เดินสายภาคควบคุมผานแคลมปและยึดแคลมปใหแนน 
12. ตอสายชีลดที่พันไวของสายดิจิตอลและอนาล็อก I/O  

ที่ X1-1 
13. ตอสายชีลดที่พันไวของ RS485 ที่ x1-28 หรือ X1-32 
14. ตอสายภาคควบคุมเขากับขั้วตอสาย ใหดู “การตอสาย 

ภาคควบคุม” ที่หนา 24 
15. ติดตั้งฝาครอบกลอง conduit/gland (สกรู 1 ตัว) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

การตอสาย IP 21 / UL Type 1 Enclosure ดวยทอรอยสายไฟ 
1. ถอดกลอง conduit/gland ออก 

(ใหดูชุด conduit/gland ขางตน) 
2. ติดตั้ง thin-wall conduit clamp (ไมมีมาให) 
 
 
3. ติดตั้งกลอง conduit/gland 
4. ตอทอรอยสายไฟเขากับกลอง 
 
 
5. เดินสายอินพุทเพาเวอรและมอเตอรผานทอรอยสายไฟ 
6. ปอกสายไฟ 
7. ตอสายเขากับขั้วตอสายรวมถึงสายกราวนดดวย  

ใหดู “การตอสายเพาเวอร” ที่หนา 24 
8. เดินสายภาคควบคุมผานทอรอยสายไฟ 
9. ปอกสายภาคควบคุมและมวนชีลดพันไว 
10. ตอสายชีลดที่พันไวของสายดิจิตอลและอนาล็อก I/O  

ที่ X1-1 
11. ตอสายชีลดที่พันไวของ RS485 ที่ x1-28 หรือ X1-32 
12. ปอกสายภาคควบคุมแตละเสนและตอเขากับขั้วตอสาย 

ใหดู “การตอสายภาคควบคุม” ที่หนา 24 
13. ติดตั้งฝาครอบกลอง conduit/gland (สกรู 1 ตัว) 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

การตอสายภาคเพาเวอร 
 
  คําเตือน! ตรวจสอบใหแนใจกอนวามอเตอรที่ใชสามารถใชไดกับ ACS550    ACS550 นี้จะตอง 
  ไดรับการติดตั้งจากผูที่มีความรูความสามารถที่สอดคลองกับหัวขอ “การเตรียมการติดตั้ง” ที่หนา 8 
  หากมีขอสงสัยใดๆ ใหติดตอ ABB 
 

• ตารางขางลางนี้แสดงถึงการตอสายเพาเวอร 
ขั้วตอ คําอธิบาย หมายเหตุ 

U1, V1, W1 * แหลงจายอินพุท 3 เฟส “การตอสายอินพุทเพาเวอร (เมน)” ที่หนา 174 
PE กราวนด ใชขนาดสายตามกฎแตละทองถิ่น 
U2, V2, W2 เอาตพุทมอเตอร “การตอสายมอเตอร” ที่หนา 174 

* ACS550-X1-XXXX-2 (208…240 V) สามารถใชกับอินพุทเฟสเดยีวได โดยที่คากระแสจะลดคาลง (derated) 50% สําหรับแรงดัน
อินนพุทเฟสเดยีวใหตอที่ U1 และ W1 

 
 อุปกรณเสริมการเบรก 

• สําหรับรุนที่ใชรวมกับอุปกรณการเบรก ใหติดตั้งเพียงอยางใดอยางหนึ่งตามตารางขางลาง ซึ่งขึ้นกับขนาด
ของไดรฟ: 

Frame Size ขั้วตอ คําอธิบาย อุปกรณการเบรก 
R1, R2 BRK+, BRK- Braking resistor Braking resistor 
R3, R4, R5, R6 UDC+, UDC- DC bus • Braking unit หรือ 

• Chopper และ resistor 
 ระบบ Floating Networks 
  สําหรับระบบ Floating Networks (หรือที่เรียกกันวา IT, ungrounded หรือ high impedance networks): 

• ถอด RFI filter ที่ติดตั้งอยูภายในออก ดวยการถอดสกรู EM1 และ EM3 ออก (ขนาด Frame Size R1…R4 ให
ดูที่หนา 18) หรือสกรู F1 และ F2 (ขนาด Frame Size R5…R6 ใหดูที่หนา 19) 

• สําหรับการติดตั้งที่ตองการ EMC ใหตรวจสอบการแพรกระจายที่มีผลตอระบบแรงดันต่ําขางเคียง ในบาง
กรณี การกราวนดในหมอแปลงและสายไฟอาจเพียงพอ  หากมีขอสงสัย  ใหใชหมอแปลงที่มี static screening 
ระหวางขดลวด primary และ secondary 

• หามติดตั้ง filter ภายนอก ซึ่งมีรายการที่หนา 13  การใช RFI filter grounds ทางดานอินพุทเพาเวอรผาน filter 
capacitors อาจจะทําใหเกิดอันตรายและความเสียหายตอไดรฟได 

 
 
 
 
 
การตอสายภาคควบคุม 

  การตอสายภาคควบคุมที่สมบูรณ ใชขอมูลดังนี้ 
• ตารางในหนาถัดไป 



 

 

• “โปรแกรมใชงานสําเร็จรูป” ที่หนา 44 
• “คําอธิบายพารามิเตอร” ที่หนา 64 
• คําแนะนําการใชสายไฟใน “สายภาคควบคุม” ที่หนา 14 

 
 X1 คําอธิบาย 

1 SCR ข้ัวตอสําหรับชีลดของสายสัญญาณ (มีการตอภายในกับกราวนดตัวถงั) 

อนาลอ็กอินพุทชองที ่1, โปรแกรมได คาที่ตัง้จากโรงงาน2 = ความถีอ่างอิง,  ความละเอียด 0.1%,  
ความเที่ยงตรง ±1% 
J1: AI1 OFF: 0…10 V (Rj = 312KΩ) 

2 AI1 

J1: AI1 ON: 0…20 mA (Rj = 100KΩ) 

3 AGND คอมมอนของอนาล็อกอินพุท 

4 +10 V 10 V/10 mA แรงดับเอาตพุทสําหรับอนาล็อกอินพุท potentiometer, ความเที่ยงตรง ±2% 

อนาลอ็กอินพุทชองที ่2, โปรแกรมได คาที่ตัง้จากโรงงาน2 = ความถีอ่างอิง,  ความละเอียด 0.1%,  
ความเที่ยงตรง ±1% 

J1: AI2 OFF: 0…10 V (Rj = 312KΩ) 

5 AI2 

J1: AI2 ON: 0…20 mA (Rj = 100KΩ) 

6 AGND คอมมอนของอนาล็อกอินพุท 

7 AO1 อนาลอ็กเอาตพุท 1, โปรแกรมได คาที่ตัง้จากโรงงาน2 = ความถี,่  0…20 mA (load < 500Ω) 

8 AO2 อนาลอ็กเอาตพุท 2, โปรแกรมได คาที่ตัง้จากโรงงาน2 = กระแส,  0…20 mA (load < 500Ω) 

อน
าล็อ

ก I
/O 

9 AGND คอมมอนของอนาล็อกเอาตพุท 

10 +24V แหลงจายแรงดนัเอาตพุท 24 VDC / 250 mA (เทียบกับ GND)  มีวงจรปองกันลดัวงจร 

11 GND คอมมอนของแรงดนัเอาตพุท 

12 DCOM คอมมอนของดิจิตอลอนิพุท การปอนคาดิจิตอลอินพุท แรงดันตอง ≥ +10V (หรือ ≤ –10V) 
 ระหวางอนิพุทกับ DCOM ซ่ึงมีแหลงจาย 24 V ไวใหที่ ACS550 (X1-10) หรือใชแหลงจาย
ภายนอก 12…24 V 

13 DI1 ดิจิตอลอนิพุท 1,  โปรแกรมได,  คาที่ตัง้จากโรงงาน2 = start/stop 

14 DI2 ดิจิตอลอนิพุท 2,  โปรแกรมได,  คาที่ตัง้จากโรงงาน2 = fwd/rev 

15 DI3 ดิจิตอลอนิพุท 3,  โปรแกรมได,  คาที่ตัง้จากโรงงาน2 = constant speed sel (code) 

16 DI4 ดิจิตอลอนิพุท 4,  โปรแกรมได,  คาที่ตัง้จากโรงงาน2 = constant speed sel (code) 

17 DI5 ดิจิตอลอนิพุท 5,  โปรแกรมได,  คาที่ตัง้จากโรงงาน2 = constant speed sel (code) 

ดิจ
ิตอ

ลอ
ินพ

ุท 1  

18 DI6 ดิจิตอลอนิพุท 6,  โปรแกรมได,  คาที่ตัง้จากโรงงาน2 = ไมใช 

19 RO1C 
20 RO1A 
21 RO1B 

 รีเลยเอาตพุท 1,  โปรแกรมได,  คาที่ตั้งจากโรงงาน2 = Ready 
คาสูงสุด: 250 VAC / 30 VDC, 2 A 
คาต่ําสุด: 500 mW (12 V, 10 mA) 

22 RO2C 
23 RO2A 
24 RO2B 

 รีเลยเอาตพุท 2,  โปรแกรมได,  คาที่ตั้งจากโรงงาน2 = Running 
คาสูงสุด: 250 VAC / 30 VDC, 2 A 
คาต่ําสุด: 500 mW (12 V, 10 mA) 

25 RO3C 
26 RO3A 

รีเล
ยเอ

าตพ
ุท 

27 RO3B 

 รีเลยเอาตพุท 3,  โปรแกรมได,  คาที่ตั้งจากโรงงาน2 = Fault (-1) 
คาสูงสุด: 250 VAC / 30 VDC, 2 A 
คาต่ําสุด: 500 mW (12 V, 10 mA) 

  1 ดิจิตอลอินพุทอิมพีแดนซ 1.5 kΩ แรงดันสูงสุดสําหรับดิจิตอลอินพุทเทากบั 30 V 
  2 คาที่ตั้งจากโรงงานขึ้นกับโปรแกรมสําเร็จรูปที่ใช  ใหดู “โปรแกรมสําเร็จรูป” ที่หนา 44 
 



 

 

 
หมายเหตุ!  ขั้วตอที่ 3 ,6 และ 9 มีความหมายเดียวกัน 
 
 
หมายเหตุ!  สําหรับดานความปลอดภัย สัญญาณFault รีเลย จะแสดงสถานะผิดปกติเมื่อ ACS550 ถูกตัดไฟไปดวย  
 
ขั้วตอดิจิตอลอินพุต สามารถตอไดทั้ง PNP หรือ NPN 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

การสื่อสาร 
ขั้วตอ 28 …..32 ใชสําหรับการติดตอสื่อสารผาน RS485 modbus ใชลายชีลด   
 

หามตอกราวนดของระบบ RS485 ไปที่จุดใดๆ  ใหตอกราวนดของอุปกรณทั้งหมดบนระบบไปที่ขั้ว earthing 
 

ตัวเทอรมิเนเตอรของระบบ RS485 ใหใชตัวตานทาน 120 โอหม ตอที่ปลายทั้ง 2 ขางของระบบ ใหใช DIP สวิตซ  
สําหรับเลือกใชและไมใชตัวเทอรมิเนเตอร ซึ่งดูไดจากตารางขางลาง 

 
 
 
 
 
 

X1 ชื่อ คําอธิบาย 
28 Screen 
29 B 
30 A 
31 AGND 
32 Screen 

 
 
 

 

  1 สําหรับคําอธิบายฟงกชั่น ใหดู “มาตรฐานการสื่อสารผาน serial” ที่หนา 142 
 

 
 



 

 

ตรวจสอบการติดตั้ง 
กอนการจายไฟเขาระบบใหทําการตรวจสอบดังนี้ 

 ตรวจสอบ 
 สภาวะแวดลอมในการติดตั้งตรงตามสเปกของไดรฟ 
 ตัวเครื่องถูกติดตั้งอยางมั่นคงและปลอดภัย 
 พ้ืนที่วางรอบๆเครื่องตรงตามสเปกที่ระบุไวสําหรับการระบายความรอน 
 มอเตอรและสวนขับเคลื่อนพรอมที่จะถูกใชงาน 
 สําหรับระบบ Floating networks : RFI  Filter ภายในเครื่องตองถูกปลดออก 
 ตัวเครื่องไดรับการกราวนดอยางถูกตอง 
 แรงดันไฟฟาทางดานอินพุต ตรงตามระดับแรงดันใชงานของเครื่อง 
 การตออินพุทเพาเวอรที่ U1 ,V1 และ W1 ถูกตอและขันดวยแรงบิดตามสเปกที่ระบุไว 
 ฟวสทางดานอินพุทเพาเวอรไดถูกติดตั้งไว 
 การตอมอเตอรที่ U2 ,V2 และ W2 ถูกตอและขันดวยแรงบิดตามสเปกที่ระบุไว 
 สายของมอเตอรจะตองเดินหางออกจากสายอื่นๆ 
 ไมมีอุปกรณชดเชยคาเพาเวอรแฟคเตอรชนิดคาปาซิเตอรตอที่สายมอเตอร 
 สายภาคควบคุมถูกตอและขันไดตามสเปกที่ระบุไว 
 ไมมีอุปกรณและวัตถุอื่นๆ (เชน สวานหรือเครื่องตัด) อยูภายในตัวเครื่อง 
 ไมมีการตอแหลงจายไฟอื่นๆไปยังมอเตอร (กรณีที่มีการตอบายพาส) 

 
 

การถอดประกอบฝาครอบ 
IP 21 / UL Type 1 

1. ต้ังฝากรอบและเลื่อนเขาไป 
2. ขันสกรูใหแนน 
3. ติดหนาจอแสดงผล 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

IP 54 / UL Type 12 
1. ต้ังฝากรอบและเลื่อนเขาไป 
2. ขันสกรูใหแนน 
3. เลื่อนฝาปดดานบนลง 
4. ขันสกรูของฝาปดดานบน 
5. ติดหนาจอแสดงผล 
 
คําเตือน! ควรติดแผงควบคุมใหแนบสนิท 

 
6. อุปกรณเสริม: ติด lock เพิ่ม (ไมมีให) 

เพื่อมั่นใจวาแผงควบคุมจะไมหลุด 
 
 

การจายไฟ 
ตองติดตั้งฝาครอบกอนการจายไฟทุกครั้ง 

 
คําเตือน! ACS 550 จะทํางานอัตโนมัติ หลังจากจายไฟ  ถามีคําสั่ง Run จากภายนอก 

 
1. การจายไฟเพาเวอร 

เมื่อไฟถูกจายให ACS550 ไป LED สีเขียวจะสวางขึ้น 
 

หมายเหตุ  กอนการปรับเพิ่มความเร็ว ตรวจสอบกอนวามอเตอรหมุนถูกทาง 
 
 
 เร่ิมตน 
  ACS550 มีการต้ังคาพารามิเตอรจากโรงงาน ซึ่งเพียงพอสําหรับการใชงานทั่วๆไป 
  อยางไรก็ตาม ขอมูลขางลางนี้ เปนขั้นตอนตางๆ ที่ควรจะปฏิบัติ 
 ขอมูลมอเตอร 

ขอมูลของมอเตอรที่อยูบนเนมเพลทอาจแตกตางจากคาที่ต้ังไวใน ACS550 การปรับตั้งคาใหถูกตองจะทําใหไดรฟ
มีการควบคุมที่เที่ยงตรงมากขึ้น และมีการปองกันความรอนที่ดีขึ้น 

1.  เก็บขอมูลพิกัดของมอเตอร 
• แรงดัน 
• พิกัดกระแส 
• พิกัดความถี่ 
• พิกัดความเร็ว 
• พิกัดกําลัง 

2. แกไขคาพารามิเตอร 9905…9909 ใหถูกตอง 
• Assistant Control Panel: มีผูชวยเริ่มตนในการปอนคาพารามิเตอรตางๆ (ใหดูที่หนา 34) 



 

 

• Basic Control Panel: ใหดู “โหมดพารามิเตอร” ที่หนา 90 สําหรับคําแนะนําการแกไขคาพารามิเตอร 
 

โปรแกรมสําเร็จรูป 
 
 หมายเหตุ! การเลือกโปรแกรมที่เหมาะสมซึ่งเปนสวนหนึ่งของการออกแบบระบบเนื่องจาก 

การตอสายที่อยูใน “การตอสายภาคควบคุม” ที่หนา 24 จะขึ้นกับโปรแกรมที่เลือกใชนี้ดวย 
 

1. ดูคําอธิบายโปรแกรมใน “โปรแกรมสําเร็จรูป” ที่หนา 44 ใหเลือกใชโปรแกรมที่เหมาะสมกับระบบ 
2. แกคาพารามิเตอร 9902 ใหตรงกับพารามิเตอรที่เลือกใช 

• Assistant Control Panel 
- ใชผูชวยเริ่มตน ซึ่งแสดงการเลือกโปรแกรมในทันที หลังจากที่ไดต้ังคาพารามิเตอรของมอเตอร 
- ใหดู “โหมดพารามิเตอร” ที่หนา 33 สําหรับคําแนะนําการแกไขคาพารามิเตอร 

• Basic Control Panel: ใหดู “โหมดพารามิเตอร” ที่หนา 40 สําหรับคําแนะนําการแกไขคาพารามิเตอร 
 

Tuning - พารามิเตอร 
  ระบบจะมีประสิทธิภาพดีขึ้นจากฟงกช่ันพิเศษ 

1. ดูคําอธิบายพารามิเตอรใน “คําอธิบายพารามิเตอร” เริ่มที่หนา 64 เพื่อเขาสูพารามิเตอร fine tune 
2. ต้ังคาพารามิเตอรใหเหมาะสมถูกตอง 

 
การต้ังคา Fault และ Alarm 

ACS550 มีการตรวจสอบปญหาที่เกิดขึ้นกับระบบอยางมีประสิทธิภาพ  ตัวอยางเชน การเริ่มตนระบบใหทํางาน
อาจจะเกิด fault หรือ alarm ขึ้น ซึ่งแสดงถึงปญหาในการติดตั้ง 

1. Fault และ alarm จะแสดงที่หนาจอแสดงผลดวยตัวเลข 
2. ดูคําอธิบายสําหรับ fault/alarm ที่เกิดขึ้น 

• ใชตาราง fault และ alarm ที่หนา 157 และ 162 ตามลําดับหรือ 
• กดปุม help (เฉพาะ Assistant Control Panel เทานั้น) ขณะที่ fault หรือ alarm แสดงอยู 

3. ต้ังคาระบบหรือพารามิเตอรใหเหมาะสมถูกตอง 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

การเริ่มใชงาน 
 
 

การเริ่มตั้งคาไดรฟ ขั้นตอนนี้เปนการตั้งคาพารามิเตอร เมื่อกําหนดวาจะใชงานไดรฟและการสื่อสารอยางไรขึ้นอยู
กับความตองการในการควบคุมและการสื่อสาร มีขั้นตอนตางๆดังนี้: 
• ผูชวยในการติดตั้ง (ตองการ Assistant Control Panel) เปนขั้นตอนที่นําเขาสูที่ต้ังจากโรงงาน โปรแกรมจะ

ทํางานอัตโนมัติ หลักจากจายไฟครั้งแรกหรือสามารถเขาไดผานทางเมนู 
• โปรแกรมใชงานสําเร็จรูป สามารถเลือกได โดยดูไดจาก “โปรแกรมใชงานสําเร็จรูป” ที่หนา 44 
• การปรับคาอื่นๆเพิ่มเติม สามารถทําไดโดยการใช หนาจอแสดงผลในการปรับคาพารามิเตอรแตละคาดูไดจาก 

“คําอธิบายพารามิเตอร” ที่หนา 64 
 
 
แผงควบคุม (Control Panels) 

ใชหนาจอแสดงผล เพื่อที่จะอานสถานะ การทํางาน และปรับคาพารามิเตอร 
• Assistant Control Panel – แผงควบคุมนี้ (อธิบายดานลางนี้) จะมีการติดตั้งโปรแกรมผูชวย เพื่อที่จะปรับ

คาพารามิเตอรทั่วๆไปไดอยางอัตโนมัติ 
• Basic Control Panel – แผงควบคุมนี้ (อธิบายในสวนถัดไป) เปนอุปกรณพ้ืนฐานสําหรับปอนคาของพาราม

เตอร 
 
Assistant Control Panel 
 

สวนประกอบ 
• สวนแสดงผลตัวเลขดานหนาจอ LCD 
• การเลือกภาษาสําหรับแสดงผล 
• การตอหรือถอดออกจากตัวเครื่องทําไดทุกเวลา 
• โปรแกรมผูชวยทําใหงานตอการติดตั้งระบบ 
• มีฟงกช่ัน กอปปเพื่อยายพารามิเตอรไปยังเครื่องอื่น 
• มีฟงกช่ัน แบกอัฟสําหรับการเก็บขอมูลพารามิเตอร 
• มีการแสดงขอความสําหรับชวยอธิบายความหมาย 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

การควบคุม / การแสดงผล 
ตารางนี้สรุปปุมใชงานตางๆ และสวนแสดงผลบน Assistant Control Panel 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

เอาตพุทโหมด 
ใชโหมดการควบคุมเพื่ออานสถานะการทํางานของไดรฟและเพื่อสั่งใหไดรฟทํางาน 
การเขาโหมดการควบคุม ใหกด EXIT จนกระทั่งหนาจอแสดงผลแสดงขอมูลดังที่จะอธิบายตอไปน้ี 

 

ขอมูลสถานะ 
ดานบน   บรรทัดบนสุดของหนาจอแสดงผลแสดงขอมูลพ้ืนฐานของไดรฟ 
• LOC -  แสดงวาไดรฟถูกควบคุมแบบ Local ซึ่งสามารถควบคุมผานหนาจอแสดงผลนี้ 
• REM -  แสดงวาไดรฟถูกควบคุม Remote เชน ควบคุมผาน I/O (X1) หรือผานทางการสื่อสาร 
•       - แสดงทิศทางการหมุนของมอเตอร ดังนี้: 

 
 
 
 
 
 

สวนแสดงผล LCD – แบงพื้นที่ออกเปน 3 สวน 
• บรรทัดบนสุด – แสดงผลหลายคา ขึ้นกับโหมดใชงาน สําหรับตัวอยางใหดู “ขอมูลสถานะ”ท่ีหนา 26 
• สวนกลาง – แสดงผลหลายคา โดยท่ัวไปจะแสดงคาพารามิเตอร เมนูหรือรายการตางๆ 
• บรรทัดลางสุด – แสดงฟงกช่ันของปุมกด Soft keys ท้ัง 2 ปุม 

ปุมกดท่ี1 - ฟงกช่ันไดหลายคาและถูกกําหนด
ดวยขอความที่อยูดานซายลางของ LCD 

ปุมกดท่ี 2 – ฟงกช่ันไดหลายคา และถูกกําหนด
ดวยขอความที่อยูมุมดานขวาลางของ LCD 

ปุมกดขึ้น – 
• เลือกเมนูขึ้นหรือรายการที่แสดงอยู

บนสวนกลางของหนาจอแสดงผล 
LCD 

• เพิ่มคาของพารามิเตอรท่ีเลือกอยู 
• เพิ่มคาความเร็วอางอิง ถามุมดานขวา

บนเปนแถบสีอยู 

ปุมกดลง- 
• เลือกเมนูลง หรือรายการที่แสดงอยู

บนสวนกลางของหนาจอแสดงผล 
LCD 

• ลดคาของพารามิเตอรท่ีเลือกอยู 
• ลดคาความถี่อางอิง ถามุมดานขวาบน

เปนแถบสีอยู 

หยด – สั่งหยดเครื่อง สตารต – สั่งสตารตเครื่อง

LOC/REM – กดคางไวเพื่อเปลี่ยนโหมด
ควบคุม Local และ Remote 

ปุมชวยเหลือ – แสดงขอมูลขึ้นมาเมื่อมีการ
กดปุม ขอมูลนี้จะอธิบายหัวขอท่ีแสดงอยูบน
สวนแสดงผลตรงกลางขณะนั้น 



 

 

 
การแสดงผล ความหมาย 

ลูกศรการหมุน (ตามเข็มหรือทวนเข็มนาฬิกา)  • ไดรฟกําลังความเร็วอางอิง 
• ทิศทางหมุนเดินหนา          หรือถอยหลัง 

ลูกศรการหมุนกระพริบ ไดรฟกําลังหมุนแตไมใชที่ความเร็วอางอิง 
ลูกศรหยุดนิ่ง ไดรฟหยุด 

• มุมดานขวาบน -  แสดงคาความเร็วอางอิงขณะนั้น 
  

สวนกลาง  การใชพารามิเตอรกลุม 3 4 , ที่สวนกลางของหนาจอแสดงผลสามารถตั้งคาได 
• 3 คา พารามิเตอร 

- คาที่ต้ังไวจะขึ้นกับพารามิเตอร 9904 ถา 9904 = 1 
จะแสดงพารามิเตอร 0102 (ความเร็ว) , 0104 (กระแส), 
0105 (แรงบิด) ถา 9904 = 3 จะแสดงวา 0103  
(ความถี่เอาตพุท) ,0104 (กระแส) , 0105(แรงบิด) 

- ใชพารามิเตอร 3401, 3408 และ 3415 เพื่อเลือกพารามิเตอร (จากกลุม 01) เพื่อแสดงคา  ปอนคา 
“พารามิเตอร” 0100 ผลที่เกิดขึ้นจะไมีมีพารามิเตอรใดแสดงผล  ตัวอยางเชน ถา 3401 = 0100 และ 3415 
= 0100 จะมีพารามิเตอรที่ระบุดวย 3408 ปรากฏที่หนาจอแสดงผลเทานั้น 

- สามารถสเกลแตละพารามิเตอรที่แสดงผลได  ตัวอยางเชน  ใชพารามเตอร 3402…3405 เพื่อสเกล
พารามิเตอรที่ระบุดวย 3401 และการแปลงความเร็วของมอเตอรเปนคาความเร็วของคอนเวเยอร 

• กราฟแทง แสดงไดมากกวา 1 พารามิเตอร 
- ปอนคาลบในพารามิเตอรนี้ (3405, 3412 

หรือ 3418) เพื่อแสดงคาเปนกราฟแทง 
 

ดานลาง 
• มุมทั้ง 2 ขาง – แสดงฟงกช่ันของปุม Soft Keys ขณะนั้น 
• ตรงกลาง – แสดงเวลาปจจุบัน (ถาไดต้ังคาใหแสดงเวลาไว) 

 
การใชงานไดรฟ 

LOC/REM การจายไฟครั้งแรก จะถูกควบคุมแบบรีโมท (REM) ซึ่งเปนการควบคุมผานทางเทอรมินอล X1  
 

การจะเปลี่ยนเปน (LOC) และควบคุมไดรฟผานทางหนาจอแสดงผลใหกดปุม              คางไวจนกระทั่งแสดงขอความ
วา LOCAL CONTROL หรือ LOCAL, KEEP RUN 
• ปลอยปุมกดขณะที่แสดงคําวา LOCAL CONTROL เพื่อที่จะปรับคาความเร็วอางอิงจากเดิมที่ใชคาอางอิงจาก

ภายนอกไดรฟจะหยุดการทํางาน 
• ปลอยปุมกดเมื่อแสดงคําวา LOCAL, KEEP RUN เพื่อที่จะคงสถานะของ Run / Stop และคาความเร็วอางอิงที่มา

จาก I/O เดิมไว 
 

การกลับไปที่การควบคุมแบบรีโมท (REM) ใหกดปุมคางไวจนแสดงคําวา Remote Control 
 

Start / Stop – เพื่อสตารทและหยุดการทํางานของไดรฟดวยการกดปุม Start และ Stop 
 



 

 

ทิศทางการหมุน – เพื่อที่จะเปลี่ยนทิศทางการหมุนใหกด DIR (พารามิเตอร 1003 จะตองต้ังคาเปน 3(REQUEST)) 
 

ความเร็วอางอิง – เพื่อปรับคาความเร็วอางอิง (ทําไดเมื่อมุมดานขวาบนเปนสีแบบ Reverse video เทานั้น) ใหกดปุม UP 
หรือ Down (คาความเร็วอางอิงจะเปลี่ยนในทันทีทันใด) 

 

คาความเร็วอางอิงสามารถปรับคาไดในการควบคุมแบบโหมด Local และสามารถปรับคาพารามิเตอร (ใชกลุม 11 : 
Reference Select) ซึ่งอนุญาติใหแกไขคาในโหมด Remote ได 

 
โหมดอื่นๆ 

ดานขางโหมดควบคุม , Assistant Control Panel จะมี 
• โหมดการใชงานอื่นๆ ซึ่งแสดงผานทาง Main Manu 
• โหมดฟอลตซึ่งแสดงขึ้นมาเมื่อมีฟอลตเกิดขึ้น โหมดฟอลตจะรวมถึงโหมดการชวยเหลือในการตรวจสอบดวย 

 
การเขาสูโหมด Main Menu 

เพื่อเขาสู Main Menu และโหมดอื่นๆ 
1. กด EXIT เพื่อกลับออกจากเมนูหรือรายการอื่นๆที่แสดงอยูขณะนั้น และใหกดจนกระทั้งกลับมาสูโหมด Normal 
2. กด Menu จากโหมด Normal 

ณ จุดนี้ บริเวณสวนกลางของหนาจอแสดงผล 
จะแสดงรายการของโหมดอื่นๆ และที่มุมขวาบน 
จะแสดงขอความวา “Main Menu” 

3. ใชปุม Up / Down เพื่อเลื่อนสูโหมดที่ตองการ 
4. กด Enter1 เพื่อเขาสูโหมดนั้น ซึ่งจะแสดงผล 

แบบ Reverse Video 
 

โหมดพารามิเตอร 
ใชโหมดพารามิเตอรเพื่อแกไขคาพารามิเตอรที่ตองการ 
1. เลือก PARAMETERS จาก Main Menu 
 
2. กดปุม UP/DOWN เพื่อเลือกกลุมพารามิเตอร และกดปุม SEL 

 
 
 
 
3. กดปุม UP/DOWN เพื่อเลือกพารามิเตอรในกลุมนั้นๆ 

 
หมายเหตุ! คาของพารามิเตอรจะปรากฎขึ้นใตพารามิเตอร 
ที่เลือกไว 

 
4. กดปุม EDIT 



 

 

5. กดปุม UP/DOWN เพื่อเพิ่มคาของพารามิเตอร 
 
หมายเหตุ! การดูคาของพารามิเตอรที่ต้ังจากโรงงาน ทําไดโดยการกดปุม UP/DOWN พอมกัน 
 

• กด SAVE เพื่อบันทึกคาที่แกไขหรือกด CANCEL เพื่อออกจากการแกคาพารามิเตอรโดยไมมีการบันทึก 
• กด EXIT เพื่อกลับไปสูรายการกลุมพารามิเตอร และกดอีกครั้งเพื่อกลับสู Main Menu  

 
โหมด Start-up Assistant 

Start-up Assistant จะแนะนําคุณในการโปรแกรมคาพื้นฐานของไดรฟตัวใหม(คุณควรจะเขาใจการใชงานพื้นฐาน
ดังที่อธิบายใน “การควบคุม/การแสดงผล” ที่หนา 26  ตัวชวยนี้จะทําการตรวจสอบคาที่ปอนเขาไปเพื่อปองกันการ
ปอนคาผิดพลาด การใชงานครั้งแรกไดรฟจะถามขอมูลแรกอยางอัตโนมัติ คือ Language Select  
Start-up Assistant จะแบงออกเปนหัวขอ ซึ่งจะแสดงดังตารางถัดไป 
 

หัวขอ คําอธิบาย 
Language Select เลือกภาษาที่ตองการใหแสดงผล 
Motor Set-up ปอนขอมูลจําเพาะของมอเตอร 
Application เลือกโปรแกรมใชงานสําเร็จรูป 
Option Modules เปดการใชงานอุปกรณเสริม ถามีติดตั้งภายในไดรฟ 
Speed Control EXT 1 • เลือกแหลงที่มาของความเร็วอางอิง 

• ตั้งคาลิมิตของความเร็วอางอิง 
• ตั้งคาลิมิตของความเร็ว (หรือความถี่) ใชงาน 
• ตั้งคาอัตราเรงและอัตราหนวง 
• ตั้งเปดการใชงาน brake chopper 

Speed Control EXT 2 • เลือกแหลงที่มาของความเร็วอางอิง 
• ตั้งคาลิมิตของความเร็วอางอิง 

Torque Control • เลือกแหลงที่มาของคาแรงปดอางอิง 
• ตั้งคาลิมิตของแรงปดอางอิง 
• ตั้งคาลิมิตของความเร็วอางอิง 
• ตั้งคาเวลาในการเพิม่แรงปดขึ้นและลดแรงปดลง 

 
PID Control • เลือกแหลงที่มาของคาอางอิง 

• ตั้งคาลิมิตของคาอางอิง 
• ตั้งคาลิมิตของความเร็วอางอิง 
• ตั้งคาลิมิตของคา actual 

Start / Stop Control • เลือก EXT 1 หรือ EXT 2 
• กําหนดทิศทางการหมุน 
• กําหนดโหมดการ Start และ Stop 
• เลือกใช Run Enable Signal 

Protections ตั้งคาลิมิตของแรงบิดและคากระแส 
Output Signals เลือกสัญญาที่ตองการแสดงคาผานรีเลย RO1, RO2,RO3 และรีเลยเสริม(ถาติตตั้ง) 

เลือกสัญญาณที่ตองการแสดงคาอนาล็อกเอาทพุต AO1 และ AO2 
ตั้งคาต่ําสุด ,สูงสุด , การสเกล และการ inverse คา 



 

 

 
โปรแกรมใชงานสําเร็จรูป 

โปรแกรมจะทําการเปลี่ยนคาพารามิเตอรให และใชเพื่อลดความจําเปนในการแกไขคาพารามิเตอรเอง  ซึ่งจะมี
พารามิเตอรบางคาที่ไมถูกแกไข ดังนี้ 
กลุม 99: Start-up Data parameters 
PARAMETER LOCK 1602 
PARAM SAVE 1607 

  กลุม 50…52 พารามิเตอรการสื่อสารแบบ serial 
   

หลังจากเลือกโปรแกรมแลว  การเปลี่ยนพารามิเตอรอื่นๆ ทําไดโดยการแกไขแบบ manual ดวยแผง 
ควบคุม 

   

โปรแกรมใชงานสําเร็จรูปนี้ ถูกตั้งคาใหใชงาน ดวยการตั้งคาในพารามิเตอร 9902 APPLIC MACRO คาที่ต้ังจาก
โรงงาน, 1, ABB Standard 

   

  ในสวนถัดไปจะอธิบายแตละโปรแกรม และไดจัดเตรียมตัวอยางการตอสายสําหรับแตละโปรแกรม 
มาให 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

 
โปรแกรมสําเร็จรูป: ABB Standard (คาที่ต้ังจากโรงงาน) 

โปรแกรมนี้มีไวเพื่อการใชงานทั่วๆไป, 2-wire I/O, 3 คาความเร็วอางอิง ซึ่งเปนโปรแกรมที่ต้ังมาจากโรงงาน  คา
ของพารามิเตอรจะเปนคาที่ต้ังมาจากโรงงานที่กําหนดอยูใน “รายการพารามิเตอรของ ACS550” ที่หนา 53 

 
ตัวอยางการตอสาย: 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

หมายเหตุ 1. คาอางอิงจากภายนอกถูกใช 
เปนคาความเร็วอางอิง  ถาโหมด vector ถูกเลือก 
หมายเหตุ 2. รหัส: 
0 = เปดวงจร,  1 = ตอวงจร 



 

 

โปรแกรมสําเร็จรูป: 3-wire 
โปรแกรมนี้จะใชเมื่อไดรฟถูกควบคุมการทํางานดวย push-buttons แบบกดติดปลอยดับ และตั้งคาความเร็วได 3 
ระดับ  เพื่อเปดการใชงาน ใหต้ังคาของพารามิเตอร 9902 เทากับ 2 (3-wire) 
 

หมายเหตุ! เมื่อสัญญาณอินพุต stop ไมไดตอวงจรไว (ตามรูป)  การใชงาน start/stop ดวยแผงควบคุมจะไม
สามารถใชงานได 

 

 ตัวอยางการตอสาย: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

หมายเหตุ 1. รหัส: 
0 = เปดวงจร,  1 = ตอวงจร 



 

 

โปรแกรมสําเร็จรูป: Alternate 
โปรแกรมนี้ไดกําหนด I/O เพื่อใหมีการควบคุมสัญญาณ DI  เปนลําดับเมื่อตองการเปลี่ยนทิศทางการหมุน เพื่อเปด
การใชงาน ใหต้ังคาของพารามิเตอร 9902 เทากับ 3 (ALTERNATE) 

 
ตัวอยางการตอสาย: 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

หมายเหตุ 1. รหัส: 
0 = เปดวงจร,  1 = ตอวงจร 



 

 

โปรแกรมสําเร็จรูป: Motor Potentiometer 
โปรแกรมนี้ใชอินเตอรเฟสกับ PLC อยางมีประสิทธิภาพในการปรับความเร็ว โดยการใชสัญญาณดิจิตอลอินพุต
เทานั้น เพื่อเปดการใชงาน ใหต้ังคาของพารามิเตอร 9902 เทากับ 4 (MOTOR POT) 

 
ตัวอยางการตอสาย: 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

หมายเหตุ 1. สําหรับ DI3 และ DI4: 
- ถาสัญญาณทั้งสองทํางานหรือไมทํางานพรอมกัน 
  ความเร็วอางอิงจะไมเปลี่ยนแปลง 
- คาความเร็วอางอิงที่ใชงานอยูจะถูกเกบ็คาไว 
  ในชวงที่มีการหยุดหรือไฟฟาดับ 



 

 

โปรแกรมสําเร็จรูป: Hand-Auto 
โปรแกรมนี้มีการกําหนดคา I/O สําหรับการใชงานในระบบ HVAC เพื่อเปดการใชงาน ใหต้ังคาของพารามิเตอร 
9902 เทากับ 5 (HAND/AUTO) 

 
หมายเหตุ! พารามิเตอร 2108 START INHIBIT จะตองต้ังเปนคาดีฟอลตไว  0 (OFF) 

 
ตัวอยางการตอสาย: 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

โปรแกรมสําเร็จรูป: PID Control 
โปรแกรมนี้มีการตั้งคาพารามิเตอรสําหรับระบบที่มีการควบคุมแบบ closed-loop อยางเชน การควบคุมความดัน, 
การควบคุมอัตราการไหล เพื่อเปดการใชงาน ใหต้ังคาของพารามิเตอร 9902 เทากับ 6 (PID CTRL) 

 
หมายเหตุ! พารามิเตอร 2108 START INHIBIT จะตองต้ังเปนคาดีฟอลตไว  0 (OFF) 

 
ตัวอยางการตอสาย: 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

หมายเหตุ 1. 
Manual: 0…10V => คาความเร็วอางองิ 
PID: 0…10V => 0…100% PID setpoint 

หมายเหตุ 1. รหัส: 
0 = เปดวงจร,  1 = ตอวงจร 



 

 

โปรแกรมสําเร็จรูป: PFC 
โปรแกรมมีการต้ังคาพารามิเตอรสําหรับการควบคุมปมน้ําและพัดลม (PFC) เพื่อเปดการใชงาน ใหต้ังคาของ
พารามิเตอร 9902 เทากับ 7 (PFC CONTROL) 
 

หมายเหตุ! พารามิเตอร 2108 START INHIBIT จะตองต้ังเปนคาดีฟอลตไว  0 (OFF) 
 

ตัวอยางการตอสาย: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

หมายเหตุ 1. 
Manual: 0…10V => 0…50 Hz 
PID/PFC: 0…10V => 0…100% PID setpoint 



 

 

โปรแกรมสําเร็จรูป: Torque Control 
โปรแกรมนี้มีการตั้งคาพารามิเตอรสําหรับระบบที่ตองการควบคุมแรงบิดของมอเตอร  การควบคุมนี้สามารถ
เปลี่ยนเปนการควบคุมความเร็วไดดวย เพื่อเปดการใชงาน ใหต้ังคาของพารามิเตอร 9902 เทากับ 8 (TORQUE 
CONTROL) 

 
ตัวอยางการตอสาย: 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

หมายเหตุ 1. 
- กลับทิศทางการหมุนในการควบคุมแบบ 
  ควบคุมความเร็ว 
- กลับทิศทางของแรงบิดในการควบคุมแบบ 
  ควบคุมแรงบิด 



 

 

 
รายการแสดงพารามิเตอรสาํหรับ ACS550 

 ตารางนี้แสดงพารามิเตอรทั้งหมด ที่หัวตารางจะมีคํายอคือ 
• S =  พารามิเตอรนี้สามารถแกไขคาไดเฉพาะเมื่อไดรฟหยุดการทํางาน 
• ผูใชงาน = วางไวเพื่อใหปอนคาพารามิเตอรที่ใชงาน 

รหัส ชื่อ ชวงท่ีปรับได ความละเอียด คาท่ีโรงงานตั้งไว ผูใชงาน S 
กลุม 99: Start-Up Data 
9901 LANGUAGE 0…10 1 0   
9902 APPLIC MACRO -3…8 1 1   
9904 
 

MOTOR CTRL MODE 
 

1=VECTOR: SPEED, 2=VECTOR: TORQUE, 
3=SCALAR: SPEED 

1 
 

3 
 

  

9905 
 
 

MOTOR NOM VOLT 
 
 

115…345 V 
200…600 V / 
US: 230…690 V 

1 V 
1 V 
 

230 V 
400 V / 
US: 460 V 

  

9906 MOTOR NOM CURR 0.2*I2hd…2.0*I2hd 0.1 A 1.0* I2hd   
9907 
 

MOTOR NOM FREQ 
 

10.0…500 Hz 
 

0.1 Hz 
 

50 Hz / 
US: 60 Hz 

  

9908 
 

MOTOR NOM SPEED 
 

50…18000 rpm 
 

1 rpm 
 

1440 rpm / 
US: 1750 rpm 

  

9909 
 

MOTOR NOM POWER 
 

0.2…2.0*Phd 
 

0.1 kW / 
US: 0.1 HP 

1.0*Phd 
 

  

9910 MOTOR ID RUN 0 = OFF, 1 = ON 1 0   
กลุม 10: Start/Stop/Dir 
1001 EXT1 COMMANDS 0…14 1 2   
1002 EXT2 COMMANDS 0…14 1 0   
1003 DIRECTION 1…3 1 3   
กลุม 11: Reference Select 
1101 KEYPAD REF SEL 1…2 1 1   
1102 EXT1/EXT2 SEL -6…12 1 0   
1103 REF1 SELECT 0…17 1 1   
1104 REF1 MIN 0…500 Hz / 0…30000 rpm 0.1 Hz / 1 rpm 0 Hz / 0 rpm   
1105 
 

REF1 MAX 
 

0…500 Hz / 0…30000 rpm 
 

0.1 Hz / 1 rpm 
 

50 Hz / 1500 rpm 
US: 60 Hz / 1800 rpm 

  

1106 REF2 SELECT 0…19 1 2   
1107 REF2 MIN 0…100% (0…600% for torque) 0.1% 0%   
1108 REF2 MAX 0…100% (0…600% for torque) 0.1% 100%   
กลุม 13: Analogue Inputs 
1301 MINIMUM AI1 0…100% 0.1% 0%   
1302 MAXIMUM AI1 0…100% 0.1% 100%   
1303 FILTER AI1 0…10 s 0.1 s 0.1 s   
1304 MINIMUM AI2 0…100% 0.1% 0%   
1305 MAXIMUM AI2 0…100% 0.1% 100%   
1306 FILTER AI2 0…10 s 0.1 s 0.1 s   
กลุม 14: Relay Outputs 
1401 RELAY OUTPUT 1 0…40 1 1   
1402 RELAY OUTPUT 2 0…40 1 2   
1403 RELAY OUTPUT 3 0…40 1 3   
1404 RO 1 ON DELAY 0…3600 s 0.1 s 0 s   



 

 

1405 RO1 OFF DELAY 0…3600 s 0.1 s 0 s   

 
รหัส ชื่อ ชวงท่ีปรับได ความละเอียด คาท่ีโรงงานตั้งไว ผูใชงาน S 

1406 RO 2 ON DELAY 0…3600 s 0.1 s 0 s   
1407 RO 2 OFF DELAY 0…3600 s 0.1 s 0 s   
1408 RO 3 ON DELAY 0…3600 s 0.1 s 0 s   
1409 RO 3 OFF DELAY 0…3600 s 0.1 s 0 s   
1410 RELAY OUTPUT 4 0…40 1 0   
1411 RELAY OUTPUT 5 0…40 1 0   
1412 RELAY OUTPUT 6 0…40 1 0   
1413 RO 4 ON DELAY 0…3600 s 0.1 s 0 s   
1414 RO 4 OFF DELAY 0…3600 s 0.1 s 0 s   
1415 RO 5 ON DELAY 0…3600 s 0.1 s 0 s   
1416 RO 5 OFF DELAY 0…3600 s 0.1 s 0 s   
1417 RO 6 ON DELAY 0…3600 s 0.1 s 0 s   
1418 RO 6 OFF DELAY 0…3600 s 0.1 s 0 s   
กลุม 15: Analogue Outputs 
1501 AO1 CONTENT 99…199 1 103 POWER  
1502 AO1 CONTENT MIN - - Defined by par. 0103   
1503 AO1 CONTENT MAX - - Defined by par. 0103   
1504 MINIMUM AO1 0.0…20.0 mA 0.1 mA 0 Ma 4mA  
1505 MAXIMUM AO1 0.0…20.0 mA 0.1 mA 20.0 Ma   
1506 FILTER AO1 0…10 s 0.1 s 0.1 s   
1507 AO2 CONTENT 99…199 1 104 SPEED  
1508 AO2 CONTENT MIN - - Defined by par. 0104   
1509 AO2 CONTENT MAX - - Defined by par. 0104   
1510 MINIMUM AO2 0.0…20.0 mA 0.1 mA 0 Ma 4mA  
1511 MAXIMUM AO2 0.0…20.0 mA 0.1 mA 20.0 mA   
1512 FILTER AO2 0…10 s 0.1 s 0.1 s   
กลุม 21: Start/Stop 
2101 START FUNCTION 1…5 1 1 SCALAR FLYST  
2102 STOP FUNCTION 1 = coast, 2 = ramp 1 1   
2103 DC MAGN TIME 0…10 s 0.01 s 0.3 s   
2104 DC CURR CTL 0, 2 - 0   
2105 DC HOLD SPEED 0…3000 rpm 1 rpm 5 rpm   
2106 DC CURR REF 0%…100% 1% 30%   
2107 DC BRAKE TIME 0…250 s 0.1 s 0 s   
2108 START INHIBIT 0 = off, 1 = on 1 0   
2109 EM STOP SEL 0…6, -1…-6 1 0   
2110 TORQ BOOST CURR 0…300% 1 100%   
กลุม 22: Accel/Decel 
2201 ACC/DEC ½ SEL 0…6, -1…-6 1 5   
2202 ACCELER TIME 1 0.0…1800 s 0.1 s 5 s   
2203 DECELER TIME 1 0.0…1800 s 0.1 s 5 s   
2204 RAMP SHAPE 1 0 = linear; 0.1…1000.0 s 0.1 s 0.0 s   
2205 ACCELER TIME 2 0.0…1800 s 0.1 s 60 s   
2206 DECELER TIME 2 0.0…1800 s 0.1 s 60 s   
2207 RAMP SHAPE 2 0 = linear; 0.1…1000.0 s 0.1 s 0.0 s   
2208 EM DEC TIME 0.0…1800 s 0.1 s 1.0 s   
2209 RAMP INPUT 0 0…6, -1…-6 1 0   



 

 

 
กลุม 30: Fault Functions 
3001 AI<MIN FUNCTION 0…3 1 0   
3002 PANEL COMM ERR 1…3 1 1   
3003 EXTERNAL FAULT 1 0…6, -1…-6 1 0   
3004 EXTERNAL FAULT 2 0…6, -1…-6 1 0   
3005 MOT THERM PROT 0 = NOT SEL, 1 = FAULT, 2 = WARNING 1 1 (FAULT)   
3006 MOT THERM TIME 256…9999 s 1 500 s   
3007 MOT LOAD CURVE 50…150% 1 100%   
3008 ZERO SPEED LOAD 25…150% 1 70%   
3009 BRAKE POINT FREQ 1…250 Hz 1 35 Hz   
3010 STALL FUNCTION 0…2 1 0 (NOT SEL) FAULT  
3011 STALL FREQUENCY 0.5…50 Hz 0.1 Hz 20 Hz   
3012 STALL TIME 10…400 s 1 s 20 s   
3013 UNDERLOAD FUNC 0 = NOT SEL, 1 = FAULT, 2 = WARNING - 0 (NOT SEL)   
3014 UNDERLOAD TIME 10…400 s 1 s 20 s   
3015 UNDERLOAD CURVE 1…5 1 1   
3017 EARTH FAULT 0…1 1 1   
3018 COMM FAULT FUNC 0…3 1 0   
3019 COMM FAULT TIME 0…60.0 s 0.1 s 3.0 s   
3021 AI1 FAULT LIMIT 0…100% 0.1% 0%   
3022 AI2 FAULT LIMIT 0…100% 0.1% 0%   

 
กลุม 34: Panel Display / Process Variables 
3401 SIGNAL 1 PARAM 100…199 1 103   
3402 SIGNAL 1 MIN - 1 -   
3403 SIGNAL 1 MAX - 1 -   
3404 OUTPUT 1 DSP FORM 0…7 1 -   
3405 OUTPUT 1 UNIT -128…127 1 .   
3406 OUTPUT 1 MIN - 1 -   
3407 OUTPUT 1 MAX - 1 -   
3408 SIGNAL 2 PARAM 100…199 1 104   
3409 SIGNAL 2 MIN - 1 -   
3410 SIGNAL 2 MAX - 1 -   
3411 OUTPUT 2 DSP FORM 0…7 1 -   
3412 OUTPUT 2 UNIT -128…127 1 .   
3413 OUTPUT 2 MIN - 1 -   
3414 OUTPUT 2 MAX - 1 -   
3415 SIGNAL 3 PARAM 100…199 1 105 POWER  
3416 SIGNAL 3 MIN - 1 -   
3417 SIGNAL 3 MAX - 1 -   
3418 OUTPUT 3 DSP FORM 0…7 1 -   
3419 OUTPUT 3 UNIT -128…127 1 .   
3420 OUTPUT 3 MIN - 1 -   
3421 OUTPUT 3 MAX - 1 -   

 
 
 



 

 

คําอธิบายพารามิเตอร 
  เนื้อหาสวนนี้จะอธิบายสัญญาณที่เกิดขึ้นจริงและพารามิเตอรของ ACS550 
 กลุม 99: Start-up Data 
  กลุมนี้จะเปนการกําหนดขอมูลพิเศษสําหรับการใชงานเริ่มตนระบบเพื่อ: 

• ตั้งคาไดรฟ 
• ปอนขอมูลของมอเตอร 

 
รหัส คําอธิบาย 
9901 
 
 
 
 

LANGUAGE 
เลือกภาษาที่ใชแสดงผล 
0 = ENGLISH                    1 = ENGLISH (AM)                2 = DEUTSCH                  3 = ITALIANO                  4 = ESPANOL 
5 = PORTUGUES              6 = NEDERLANDS                7 = FRANCAIS                 8 = DANSK                      9 = SUOMI 
10 = SVENSKA 

9902 APPLIC MACRO 
เลือกใชงานโปรแกรมสาํเร็จรูป  โปรแกรมจะทาํการแกไขคาพารามิเตอรอยางอตัโนมัต ิ
1 = ABB STANDARD        2 = DEUTSCH                       3 = ALTERNATE               4 = MOTOR POT             5 = HAND/AUTO 
6 = PID CONTROL           6 = PFC CONTROL               8 = TORQUE CTRL                      
0 = USER S1 LOAD          -1 =  USER S1 SAVE             -2 = USER S2 LOAD        -3 = USER S2 SAVE 

9904 MOTOR CTRL MODE 
เลือกโหมดการควบคุมมอเตอร 
1 = VECTOR: SPEED -  โหมดการควบคุมแบบ sensorless vector 

• คาอางอิงที่ 1 เปนคาความเร็วอางอิง ในหนวย rpm 
• คาอางอิงที่ 2 เปนคาความเร็วอางอิง ในหนวย % (100% เปนคาสมบูรณของความเร็วสูงสดุ เทากับคาของพารามิเตอร 2002   
     MAXIMUM SPEED หรือเทากับ 2001 MINIMUM SPEED ถาคาสมบูรณของคาความเร็วต่ําสดุมากกวาคาความเร็วสูงสดุ) 

2 = VECTOR: TORQ. 
• คาอางอิงที่ 1 เปนคาความเร็วอางอิง ในหนวย rpm 
• คาอางอิงที่ 2 เปนคาแรงบิด ในหนวย % (100% เปนคาพิกดัแรงบิด) 

3 = SCALAR: SPEED -  โหมดการควบคุมแบบสกาลา 
• คาอางอิงที่ 1 เปนคาความถี่ ในหนวย Hz 
• คาอางอิงที่ 2 เปนคาความถี่ในหนวย % (100% เปนคาสมบูรณของความถี่สูงสุด เทากับคาของพารามิเตอร 2008   
     MAXIMUM FREQUENCY หรือเทากับ 2007 MINIMUM FREQUENCY ถาคาสมบูรณของคาความเร็วต่ําสดุมากกวา 

            คาความเร็วสูงสุด) 
9905 MOTOR NOM VOLT 

กําหนดคาพิกัดแรงดันของมอเตอร 
• ตองเทากับคาที่อยูบนเนมเพลทของมอเตอร 
• ACS550 ไมสามารถจายแรงดนัใหมอเตอรมากกวาแรงดันไฟฟาที ่
     ไดรับทางดานอินพตุ 

9906 
 

MOTOR NOM CURR 
กําหนดคาพิกัดกระแสของมอเตอร 
• ตองเทากับคาที่อยูบนเนมเพลทของมอเตอร 
• ชวงที่ปรับคาได: (0.2…2.0) * I2hd (คา I2hd เปนคาพิกดักระแสของไดรฟ) 

9907 
 

MOTOR NOM FREQ 
กําหนดคาพิกัดความถีข่องมอเตอร 
• ชวงที่ปรับคาได: 10…500 Hz (ปกต ิ50 หรือ 60 Hz) 
• ตั้งคาความถี่ทีซ่ึ่งแรงดนัเอาตพุทเทากับคาพิกดัแรงดนัของมอเตอร 
• Field weakening point = Nom Freq * Supply Volt / Mot Nom Volt 

 
 

 
 
รหัส คําอธิบาย 



 

 

9908 MOTOR NOM SPEED 
กําหนดคาพิกัดความเรว็ของมอเตอร 
• ตองเทากับคาที่อยูบนเนมเพลทของมอเตอร 

9909 MOTOR NOM POWER 
กําหนดคาพิกัดกําลังของมอเตอร 
• ตองเทากับคาที่อยูบนเนมเพลทของมอเตอร 

9910 MOTOR ID RUN 
พารามิเตอรนี้ใชในการตรวจสอบมอเตอรดวยตัวเอง ทีเ่รียกวา Motor Id Run 
ในระหวางการตรวจสอบ ไดรฟจะตรวจสอบหาคาจําเพาะของมอเตอร และ
จะทําการปรับปรุงการทํางานของไดรฟดวยการสรางโมเดลของมอเตอรขึน้มา 
โมเดลนี้จะมีประสิทธผิลเม่ือ 
• การทํางานที่ใกลความเร็วศูนย 
• การทํางานทีต่องการแรงบิดมากกวาพิกัดแรงบิด, ความเร็วที่มากกวา 

ความเร็วปกติ โดยไมตองมีการวัดความเร็วปอนกลับ 
(ไมตองใช encoder) 

ถาไมมีการทํา Motor Id Run ไดรฟจะใชขอมูลของมอเตอรที่มีอยูในการสราง 
โมเดลของมอเตอรขึน้มา และเม่ือไดรฟมีการใชงานครั้งแรกซึ่งเรียกวา “First 
Start” โมเดลจะถูกอัพเดทอยางอตัโนมัติ * หลงัจากมีการเปลีย่น
คาพารามิเตอรใดๆ เพือ่อัพเดทโมเดล ไดรฟจะทําการ magnetize มอเตอร
เปนเวลา 10 ถึง 15 วินาทีทีค่วามเร็วศูนย 
* การสรางโมเดล First Start จะตองการทําเม่ือพารามิเตอร 9904 = 1 
  (VECTOR: SPEED), หรือ 9904 = 3 (SCALAR: SPEED) และ 2101 = 3 
  (SCALAR FLYSTART) หรือ 5 (FLYSTART + TORQ BOOST) 
หมายเหต:ุ โมเดลมอเตอรจะมีการใชงานกับคาพารามิเตอรที่ไวภายในและ 
พารามิเตอรของมอเตอรที่แกไขได ในการสรางโมเดลนี้ไดรฟจะไมทําการ 
เปลี่ยน user-defined พารามิเตอร 
 
0 = NO ID RUN – ปดการใชงาน Motor Id Run (ไมไดทําการปดการใชงาน
ของโมเดลมอเตอร) 
1 = STANDARD - เปดการใชงาน Motor Id Run สําหรับคําสั่ง start คร้ัง
ถัดไป หลังจากเสรจ็กระบวนการแลว คานี้จะถูกเปลีย่นกลับเปน 0 อัตโนมัต ิ

การใชงาน Motor Id Run: 
1. ถอคคัปปลิ้งโหลดออกจากมอเตอร (หรือลดโหลดใหเหลือนอยทีสุ่ด) 
2. ตรวจสอบวามอเตอรจะทํางานไดอยางปลอดถัย: 

• มอเตอรจะหมุนอยางอตัโนมัติในทศิทางเดนิหนา – ตรวจสอบ
ความปลอดภัยเม่ือมอเตอรหมุนเดนิหนา 

• มอเตอรจะหมุนดวยความเร็ว 50…80% ของพิกัดความเร็ว – 
ตรวจสอบความปลอดภัยที่ความเร็วตางๆนี ้

3. ตรวจสอบคาพารามิเตอรเหลานี้ (ถามีการเปลี่ยนไปจากคาที่ตั้งจาก
โรงงาน) 
• 2001 MINIMUM SPEED ≤ 0 
• 2002 MAXIMUM SPEED > 80% ของพิกัดความเร็วมอเตอร 
• 2003 MAX CURRENT ≥ 100% ของคา I2hd 
• แรงบิดสูงสดุ (พารามิเตอร 2014, 2017 และ/หรือ 2018) > 50% 

4. ที่แผงควบคุมใหเลือก: 
• เลือกพารามิเตอร 
• เลือกกลุม 99 
• เลือกพารามิเตอร 9910 
• ตั้งคาเทากับ 1 และกดปุม Enter – ที่หนาจอจะแสดงคําเตือน 
• กดปุม START – ที่หนาจอจะแสดงสถานะ run 

หมายเหต!ุ การกด STOP หรือยกเลกิคําสั่ง run ขณะที่มีการทาํ ID run 
ในกรณนีี้จะตองมีการทํา  Motor Id Run เพือ่สรางโมเดลมอเตอรใหมอีก
คร้ัง 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

 กลุม 01: Operating Data 
กลุมนี้จะเก็บขอมูลการใชงาน รวมถึงสัญญาณใชงานจริง ที่ไดมาจากการวัดหรือการคํานวณ คาเหลานี้ไมสามารถปรับคาได 

รหัส คําอธิบาย 
0102 
 

SPEED 
ความเร็วทีค่ํานวณไดของมอเตอร (rpm) 

0103 
 

OUTPUT FREQ 
ความถี่ (Hz) ที่จายใหมอเตอร 

0104 
 

CURRENT 
กระแสของมอเตอร ที่วดัไดจาก ACS550 

0105 
 

TORQUE 
แรงบิดเอาตพุท เปนคาที่คํานวณชองแรงบิดทีเ่พลาของมอเตอรในหนวย % ของพิกัดแรงบิด 

0106 
 

POWER 
กําลังของมอเตอรที่วดัไดในหนวย kW 

0107 
 

DC BUS VOLTAGE 
คาแรงดนัที่ DC bus ในหนวย VDC วัดไดจาก ACS550 

0109 
 

OUTPUT VOLTAGE 
แรงดันที่จายใหมอเตอร 

0110 
 

DRIVE TEMP 
อุณหภูมิที่ฮีทซิ้งของไดรฟในหนวยองศาเซลเซยีส 

0111 
 

EXTERNAL REF 1 
คาอางอิงจากภายนอก, REF1, ในหนวย rpm หรือ Hz – หนวย จะตั้งคาไดจากพารามิเตอร 9904 

0112 
 

EXTERNAL REF 2 
คาอางอิงจากภายนอก, REF2, ในหนวย % 

0113 
 

CTRL LOCATION 
เลือกแหลงที่มาของคาอางอิง 
0 = LOCAL 
1 = EXT1 
2 = EXT2 

0114 
 

RUN TIME (R) 
ระยะเวลาสะสมในการทํางานของไดรฟ ในหนวบชั่วโมง (h) 
• สามารถรีเซท็คาไดดวยการกดปุม UP และ DOWN พรอมกัน เม่ืออยูในโหมดพารามิเตอร 

0115 
 

KWH COUNTER (R) 
กําลังงานสะสมในการทํางานของไดรฟ ในหนวบกิโลวตัตชั่วโมง (kWh) 
• สามารถรีเซท็คาไดดวยการกดปุม UP และ DOWN พรอมกัน เม่ืออยูในโหมดพารามิเตอร 

0116 
 

APPL BLK OUTPUT 
ใชบล็อกสญัญาณเอาตพุท 
• การควบคุมแบบ PFC ถา PFC Control ถูกเลอืกใช 
• พารามิเตอร 0112 EXTERNAL REF 2 

0118 
 

DI1-3 STATUS 
ใชแสดงสถานะของดิจติอลอินพทุทั้ง 3  
• สถานะจะแสดงในรูปแบบของเลขฐานสอง 
• 1 แสดงวามีอนิพุทนั้น 
• 0 แสดงวาไมมีอินพทุนัน้ 

0119 
 

DI4-6 STATUS 
ใชแสดงสถานะของดิจติอลอินพทุทั้ง 3  
• ใหดูพารามิเตอร 0118 สถานะของ DI1-3 

 
 
 
 
 
 
 

0120 
 

AI1 
แสดงคาของอนาล็อกอนิพุท1 ในหนวย % 

 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
0121 
 

AI2 
แสดงคาของอนาล็อกอนิพุท2 ในหนวย % 

0122 
 

RO1-3 STATUS 
ใชแสดงสถานะของรีเลยเอาตพุททั้ง 3  
• 1 แสดงวารีเลยทํางาน 
• 0 แสดงวารีเลยไมทํางาน 

0123 
 

RO4-6 STATUS 
สถานะของรีเลยเอาตพุททั้ง 3 ใหดูที่พารามิเตอร 0122 

 
 
 

0124 
 

AO1 
อนาล็อกเอาตพุท1 แสดงคาในหนวย mA 

0125 
 

AO2 
อนาล็อกเอาตพุท2 แสดงคาในหนวย mA 

0126 
 

PID 1 OUTPUT 
คาเอาตพุทของการควบคุมแบบ PID 1 แสดงคาในหนวย % 

0127 
 

PID 2 OUTPUT 
คาเอาตพุทของการควบคุมแบบ PID 2 แสดงคาในหนวย % 

0128 
 

PID 1 SETPNT 
คา setpoint ของ PID 1 
• หนวยและสเกลจะกําหนดดวยพารามิเตอร PID 

0129 
 

PID 2 SETPNT 
คา setpoint ของ PID 2 
• หนวยและสเกลจะกําหนดดวยพารามิเตอร PID 

0130 
 

PID 1 FBK 
คา feedback ของ PID 1 
• หนวยและสเกลจะกําหนดดวยพารามิเตอร PID 

0131 
 

PID 2 FBK 
คา feedback ของ PID 2 
• หนวยและสเกลจะกําหนดดวยพารามิเตอร PID 

0132 
 

PID 1 DEVIATION 
คาความแตกตางระหวางคาอางอิงและคาจริงของ PID 1 
• หนวยและสเกลจะกําหนดดวยพารามิเตอร PID 

0133 
 

PID 2 DEVIATION 
คาความแตกตางระหวางคาอางอิงและคาจริงของ PID 2 
• หนวยและสเกลจะกําหนดดวยพารามิเตอร PID 

0134 
 

COMM RO WORD 
ตําแหนงขอมูลวางสาํหรับการเขียนขอมูลจาก serial link 
• ใชสําหรับการควบคุมรีเลยเอาตพุท 
• ใหดูพารามิเตอร 1401 

0135 
 

COMM VALUE 1 
ตําแหนงขอมูลวางสาํหรับการเขียนขอมูลจาก serial link 

0136 
 

COMM VALUE 2 
ตําแหนงขอมูลวางสาํหรับการเขียนขอมูลจาก serial link 

0137 
 

PROCESS VAR 1 
คาตัวแปร process ที่ 1 
• กําหนดดวยพารามิเตอรในกลุม 34: Panel Display / Process Variables 

0138 
 

PROCESS VAR 2 
คาตัวแปร process ที่ 2 
• กําหนดดวยพารามิเตอรในกลุม 34: Panel Display / Process Variables 

 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
0139 
 

PROCESS VAR 3 
คาตัวแปร process ที่ 3 
• กําหนดดวยพารามิเตอรในกลุม 34: Panel Display / Process Variables 

0140 
 

RUN TIME 
แสดงเวลาใชงานสะสมของไดรฟ แสดงคาในหนวย 1000 ชั่วโมง (kh) 

0141 
 

MWH COUNTER 
แสดงคากําลังงานสะสมในหนวยเมกะวตัตชัว่โมง ซึ่งไมสามารถรีเซ็ทได 

0142 
 

REVOLUTION CNTR 
แสดงคาจํานวนรอบการหมุนของมอเตอร แสดงคาในหนวยลานรอบ 

0143 
 

DRIVE ON TIME (HI) 
แสดงคากําลังงานสะสมในหนวยเวลาในวัน 

0144 
 

DRIVE ON TIME (LO) 
แสดงคากําลังงานสะสมในหนวยเวลาใน 2 วินาที ticks (30 ticks = 60 วินาท)ี 

0145 
 

MOTOR TEMP 
อุณหภูมิของมอเตอร ในหนวยองศาเซลเซียส / PTC resistance ในหนวยโอหม 
• ใชงานไดเฉพาะเมื่อ motor temperature sensor ไดตั้งคาไว ใหดูพารามิเตอร 3501 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

กลุม 03: FB Actual Signals 
กลุมนี้จะใชตรวจดูคาที่ใชในการสื่อสาร 

รหัส คําอธิบาย 
0301 
 

FB CMD WORD 1 
อานคาไดอยางเดยีวของ Fieldbus Command Word 1 
• คําสั่ง  Fieldbus เปนคาํสั่งที่ใชควบคุมไดรฟผาน 

Fieldbus Controller คาํสั่งนี้ประกอบดวย 2 
Command Words   คาํสั่ง Bit-coded ใน Command 
Words จะเปนคําสั่งแตละสถานะของไดรฟ 

• เพื่อควบคุมไดรฟ การใช Command Words แหลง 
อางอิงจากภายนอก (EXT1 หรือ EXT2) ตองถูกใชงาน 
และตั้งคาเปน COMM (ใหดูพารามิเตอร 1001 และ 
1002) 

• หนาจอแสดงผลจะแสดง word ในรูปเลขฐาน 16  
ตัวอยางเชน คา 1 ใน bit 0 เทากับ 0001 และคา 1 ใน  
bit 15 เทากับ 8000 

0302 
 

FB CMD WORD 2 
อานคาไดอยางเดยีวของ Fieldbus Command Word 2 
• ใหดูพารามิเตอร 0301 
 
 
 

 
Bit# 0301, FB CMD WORD 1 0302, FB CMD WORD 2 

0 STOP Reserved 
1 START Reserved 
2 REVERSE Reserved 
3 LOCAL Reserved 
4 RESET Reserved 
5 EXT2 Reserved 
6 RUN_DISABLE Reserved 
7 STPMODE_R Reserved 
8 STPMODE_EM Reserved 
9 STPMODE_C Reserved 

10 RAMP_2 Reserved 
11 RAMP_OUT_0 REF_CONST 
12 RAMP_HOLD REF_AVE 
13 RAMP_IN_0 LINK_ON 
14 RREQ_LOCALLOC REQ_STARTINH 
15 TORQLIM2 OFF_INTERLOCK  

0303 
 

FB STS WORD 1 
อานคาไดอยางเดยีวของ Status Word 1 
• ไดรฟจะสงขอมูลสถานะไปที่ Fieldbus Controller 

ประกอบดวย 2 Status Word 
• หนาจอแสดงผลจะแสดง word ในรูปเลขฐาน 16  

ตัวอยางเชน คา 1 ใน bit 0 เทากับ 0001 และคา 1 ใน  
       bit 15 เทากับ 8000 
 
 
 
 
 
 

0304 
 

FB STS WORD 2 
อานคาไดอยางเดยีวของ Status Word 2 
• ใหดูพารามิเตอร 0303 
 
 
 

 
Bit# 0303, FB STS WORD 1 0304, FB STS WORD 2 

0 READY ALARM 
1 ENABLED REQ_MAINT 
2 STARTED DIRLOCK 
3 RUNNING LOCALLOCK 
4 ZERO_SPEED CTL_MODE 
5 ACCELERATE Reserved 
6 DECELERATE Reserved 
7 AT_SETPOINT Reserved 
8 LIMIT Reserved 
9 SUPERVISION Reserved 

10 REV_REF REQ_CTL 
11 REV_ACT REQ_REF1 
12 PANEL_LOCAL REQ_REF2 
13 FIELDBUS_LOCAL REQ_REF2EXT 
14 EXT2_ACT ACK_STARTINH 
15 FAULT ACK_OFF_ILCK  

 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
0305 
 

FAULT WORD 1 
อานคาไดอยางเดยีวของ Fault Word 1 
• เม่ือ Fault เกิดขึน้ bit ที่เกีย่วของกับ Fault นั้น

จะเทากับ 1 
• แตละ Fault จะแสดงในรูปของ Bit ที่อยูใน 

Fault Word 
• ใหด ู“รายการ Fault” ที่หนา 157 สําหรับ 

คําอธิบาย Fault 
• หนาจอแสดงผลจะแสดง word ในรูปเลขฐาน 

16 ตัวอยางเชน คา 1 ใน bit 0 เทากับ 0001 
และคา 1 ใน bit 15 เทากับ 8000 

 
0306 FAULT WORD 2 

อานคาไดอยางเดยีวของ Fault Word 2 
• ใหดูพารามิเตอร 0305 

0307 
 

FAULT WORD 3 
อานคาไดอยางเดยีวของ Fault Word 3 
• ใหดูพารามิเตอร 0305  
 

 
Bit# 0305, FAULT WORD 1 0306, FAULT WORD 2 0307, FAULT WORD 3 

0 OVERCURRENT UNDERLOAD EFB 1 
1 DC OVERVOLT THERM FAIL EFB 2 
2 DEV OVERTEMP OPEX LINK EFB 3 
3 SHORT CIRC OPEX PWR Reserved 
4 OVERLOAD CURR MEAS Reserved 
5 DC UNDERVOLT SUPPLY PHASE Reserved 
6 AI1 LOSS Reserved Reserved 
7 AI2 LOSS OVERSPEED Reserved 
8 MOT OVERTEMP DC HIGH RUSH Reserved 
9 PANEL LOSS DRIVE ID Reserved 

10 ID RUN FAIL CONFIG FILE Reserved 
11 MOTOR STALL SERIAL 1 ERR System Error 
12 Reserved EFB CON FILE System Error 
13 EXT FLT 1 FORCE TRIP System Error 
14 EXT FLT 2 MOTOR PHASE Hardware Error 
15 EARTH FAULT OUTPUT WIRING Param. Setting Fault  

0308 
 

ALARM WORD 1 
• เม่ือ Alarm เกดิขึน้ bit ที่เกีย่วของกับ Fault 

นั้นจะเทากับ 1 
• แตละ Alarm จะแสดงในรูปของ Bit ที่อยูใน 

Alarm Word 
• Bit จะยังคงคางสถานะอยู จนกวาจะมีการ 
       รีเซ็ท Alarm Word ทั้งหมด (รีเซ็ทดวยการ   
       เขียนคา 0 ไปที่ word) 
• หนาจอแสดงผลจะแสดง word ในรูปเลขฐาน 

16 ตัวอยางเชน คา 1 ใน bit 0 เทากับ 0001 
และคา 1 ใน bit 15 เทากับ 8000 

0309 
 

ALARM WORD 2 
ใหดูพารามิเตอร 0308 
 
 
 
 
 
 

 
Bit# 0308, ALARM WORD 1 0309, ALARM WORD 2 

0 Reserved / OFFBUTTON 0* 
1 PID SLEEP 
2 

Reserved 

ID RUN 
3 DIR LOCK 
4 I/O COMM 
5 AI1 LOSS 
6 AI2 LOSS 
7 PANEL LOSS 
8 Reserved 
9 MOT OVERTEMP 

10 UNDERLOAD 
11 MOTOR STALL 
12 AUTORESET 
13 AUTOCHANGE 
14 PFC INTERLOCK 
15 Reserved BP LOSS 

Reserved 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

 กลุม 04: Fault History 
กลุมนี้จะเก็บ Fault ที่เกิดขึ้นกอนหนานี้ 

รหัส คําอธิบาย 
0401 
 

LAST FAULT 
0 = เคลียร fault ที่เกดิขึ้นทั้งหมด (ที่หนาจอ = NO RECORD) 
n = รหัส fault ของ fault ลาสดุทีเ่กิดขึ้น 

0402 
 

FAULT TIME 1 
แสดงวนัทีท่ี่เกิด fault ลาสดุขึน้ 
• วันที่ – ถา real time clock ถูกใชงาน 
• จํานวนของวนัทีห่ลังจากจายไฟ – ถา real time clock ไมถูกใชงาน หรือไมไดตั้งคาไว 

0403 
 

FAULT TIME 2 
แสดงเวลาที่เกิด fault ลาสดุขึน้ 
• เวลาจริง ในรูปแบบ hh:mm:ss – ถา real time clock ถูกใชงาน 
• เวลาตั้งแตที่มีการจายไฟ ในรูปแบบ hh:mm:ss – ถา real time clock ไมถูกใชงาน หรือไมไดตั้งคาไว 

0404 
 

SPEED AT FLT 
คาความเร็วของมอเตอร (rpm) ในชวงที่มีการเกิด fault ลาสุดขึ้น 

0405 
 

FREQ AT FLT 
คาความถี่ของมอเตอร (Hz) ในชวงที่มีการเกดิ fault ลาสดุขึ้น 

0406 
 

VOLTAGE AT FLT 
คาแรงดนัใน DC bus (V) ในชวงที่มีการเกดิ fault ลาสุดขึ้น 

0407 
 

CURRENT AT FLT 
คากระแสของมอเตอร (A) ในชวงที่มีการเกิด fault ลาสุดขึ้น 

0408 
 

TORQUE AT FLT 
คาแรงบิดของมอเตอร (%) ในชวงที่มีการเกิด fault ลาสดุขึน้ 

0409 
 

STATUS AT FLT 
สถานะของไดรฟ (รหัสเลขฐาน 16) ในชวงที่มีการเกดิ fault ลาสุดขึน้ 

0410 
 

DI1-3 AT FLT 
สถานะของดิจติอลอินพุท 1…3 ในชวงที่มีการเกิด fault ลาสดุขึ้น 

0411 
 

DI4-6 AT FLT 
สถานะของดิจติอลอินพุท 4…6 ในชวงที่มีการเกิด fault ลาสดุขึ้น 

0412 
 

PREVIOUS FAULT 1 
รหัส fault ของ fault ทีส่องทีเ่กิดขึ้นกอนหนา fault ลาสดุ  อานคาไดอยางเดียว 

0413 
 

PREVIOUS FAULT 2 
รหัส fault ของ fault ทีส่ามที่เกิดขึน้กอนหนา fault ลาสดุ  อานคาไดอยางเดียว 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

 กลุม 10: Start/Stop/Dir 
กลุมนี้: 
• กําหนดแหลงควบคุมจากภายนอก (EXT1 และ EXT2) สําหรับคําสั่ง start, stop และเปลี่ยนทิศทางการหมุน 
• ล็อคหรืออนุญาตใหเปลี่ยนทิศทางการหมุน 
เพื่อที่จะเลือกระหวางแหลงควบคุมจากภายนอกทั้ง 2 ใหใชกลุมถัดไป (พารามิเตอร 1102) 

รหัส คําอธิบาย 
1001 
 

EXT1 COMMANDS 
กําหนดแหลงควบคุมจากภายนอก 1 (EXT1) – การกําหนดคําสั่งของ start, stop และ direction 
0 = NOT SEL – ไมใชคําสั่ง start, stop และ direction จากภายนอก 
1 = DI1 – 2-wire Start/Stop 

• Start/Stop ผานทางดิจติอลอินพทุ DI1 (DI1 สั่งงาน = Start; DI1 ไมสั่งงาน = Stop) 
• พารามิเตอร 1003 กําหนดทศิทางการหมุน  การเลอืก 1003 = 3 (REQUEST) มีความหมายเหมือนกับ 1003 = 1 (FWD) 

2 = DI1, 2 – 2-wire Start/Stop, Direction 
• Start/Stop ผานทางดิจติอลอินพทุ DI1 (DI1 สั่งงาน = Start; DI1 ไมสั่งงาน = Stop) 
• การควบคุมทศิทางการหมุน (พารามิเตอร 1003 = 3 (REQUEST)) ผานทางดจิิตอลอนิพุท DI2 (DI2 สั่งงาน = Reverse; ไมสั่งงาน = Forward) 

3 = DI1P, 2P – 3-wire Start/Stop 
• Start/Stop ผานทาง push-button แบบกดตดิปลอยดับ (P หมายถงึ pulse) 
• Start ผานทาง push-button แบบปกติเปด ใหตอกับดจิิตอลอนิพุต DI1 เพื่อที่จะ Start ไดรฟ DI2 จะตองตออยูในชวงที่มีสัญญาณพัลส DI1 
• ตอ Start push-button หลายๆตัวขนานกนั 
• Stop ผานทาง push-button แบบปกติปด ใหตอกับดจิิตอลอนิพุต DI2 
• ตอ Stop push-button หลายๆตัวอนุกรมกนั 
• พารามิเตอร 1003 กําหนดทศิทางการหมุน  การเลอืก 1003 = 3 (REQUEST) มีความหมายเหมือนกับ 1003 = 1 (FWD) 

4 = DI1P, 2P, 3 – 3-wire Start/Stop, Direction 
• Start/Stop ผานทาง push-button แบบกดตดิปลอยดับ ตามที่อธิบายใน DI1P, 2P 
• การควบคุมทศิทางการหมุน (พารามิเตอร 1003 = 3 (REQUEST)) ผานทางดจิิตอลอนิพุท DI3 (DI3 สั่งงาน = Reverse; ไมสั่งงาน = Forward) 

5 = DI1P, 2P, 3P – Start Forward, Start Reverse และ stop 
• Start และ Direction เปนคําสั่งที่ตอเนือ่งกันดวย push-button แบบกดตดิปลอยดับ 2 ตัว (P หมายถึง pulse) 
• Start Forward ผานทาง push-button แบบปกติเปด ใหตอกับดิจิตอลอินพตุ DI1 เพื่อที่จะ Start ไดรฟ DI3 จะตองตออยูในชวงที่มีสัญญาณพัลส DI1 
• Start Reverse ผานทาง push-button แบบปกติเปด ใหตอกับดิจิตอลอินพตุ DI2 เพื่อที่จะ Start ไดรฟ DI3 จะตองตออยูในชวงที่มีสัญญาณพัลส DI2 
• ตอ Start push-button หลายๆตัวขนานกนั 
• Stop ผานทาง push-button แบบปกติปด ใหตอกับดจิิตอลอนิพุต DI3 
• ตอ Stop push-button หลายๆตัวอนุกรมกนั 
• พารามิเตอร 1003 = 3 (REQUEST) 

6 = DI6 – 2-wire Start/Stop 
• Start/Stop ผานทางดิจติอลอินพทุ DI6 (DI6 สั่งงาน = Start; DI6 ไมสั่งงาน = Stop) 
• พารามิเตอร 1003 กําหนดทศิทางการหมุน  การเลอืก 1003 = 3 (REQUEST) มีความหมายเหมือนกับ 1003 = 1 (FWD) 

7 = DI6, 5 – 2-wire Start/Stop/Direction 
• Start/Stop ผานทางดิจติอลอินพทุ DI6 (DI6 สั่งงาน = Start; DI6 ไมสั่งงาน = Stop) 
• การควบคุมทศิทางการหมุน (พารามิเตอร 1003 = 3 (REQUEST)) ผานทางดจิิตอลอนิพุท DI5 (DI5 สั่งงาน = Reverse; ไมสั่งงาน = Forward) 

8 = KEYPAD - แผงควบคุม 
• Start/Stop และ Direction ผานทางแผงควบคมุ เม่ือ EXT1 เปดการใชงาน 
• การควบคุมทศิทางการหมุน ตองใชพารามิเตอร 1003 = 3 (REQUEST) 

9 = DI1F, 2R – คําสั่ง Start/Stop/Direction ผาน DI1และ DI2 
• Start forward = DI1 ถูกใชงาน และ DI2 ไมถูกใชงาน 
• Start reverse = DI1 ไมถูกใชงาน และ DI2 ถูกใชงาน 
• Stop = ทั้ง DI1 และ DI2 ถูกใชงาน และไมถูกใชงาน 
• พารามิเตอร 1003 = 3 (REQUEST) 

10 = COMM 
• Bit 0, 1, 2 ของ Command Word 1 (พารามิเตอร 0301) ใชสําหรบัการ start/stop และ direction 
• ใหดูรายละเอยีดไดจาก คูมือการใชงานของ Fieldbus 

 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
 
 

11 = TIMER FUNCTION 1. – กําหนด Start/Stop ดวย Timer Function 1 (Timer Function ถูกใชงาน = START; Timer Function ไมถูกใชงาน = STOP) 
ใหดูกลุม 36 Timer Functions 
12…14 = TIMER FUNCTION 2…4 - กําหนด Start/Stop ดวย Timer Function 2…4 

1002 
 

EXT2 COMMANDS 
กําหนดแหลงควบคุมจากภายนอก 2 (EXT2) - การกําหนดคําสั่งของ start, stop และ direction 
• ใหดูพารามิเตอร 1001 EXT1 COMMANDS ขางตน 

1003 
 

DIRECTION 
กําหนดทิศทางการหมนุของมอเตอร 
1 = FORWARD – หมุนในทศิทาง forward เทานัน้ 
2 = REVERSE – หมุนในทิศทาง reverse เทานั้น 
3 = REQUEST – ทิศทางการหมุนสามารถเปลี่ยนไดเม่ือมีคําสั่ง 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

 กลุม 11: Reference Select 
กลุมนี้: 
• การเลือกแหลงที่มาของคําสั่ง 
• คุณลักษณะและแหลงที่มาของ REF1 และ REF2 

รหัส คําอธิบาย 
1101 
 

KEYPAD REF SEL 
เลือกคาอางอิงในการควบคุมในโหมด local control 
1 = REF1 (Hz/rpm) - 

• ความเร็วอางอิง (rpm) ถา 9904 = 1 (VECTOR: SPEED) หรือ 2 (VECTOR: TORQ) 
• ความถี่อางอิง (Hz) ถา 9904 = 3 (SCALAR: SPEED) 

2 = REF2 (%) 
1102 
 

EXT1/EXT2 SEL 
กําหนดแหลงที่มาสําหรับการเลือกระหวางแหลงควบคุมภายนอก 2 แหลง EXT1 หรือ EXT2 กําหนดแหลงที่มาสําหรับคําสั่ง Start/Stop/Direction และ
สัญญาณอางอิง 
0 = EXT1 – เลือกแหลงควบคุมจากภายนอก 1 (EXT1) 

• ดูพารามิเตอร 1001 EXT1 COMMANDS สําหรับ Start/Stop/Dir 
• ดูพารามิเตอร 1103 REF1 SELECT สําหรับคาความเร็วอางอิง 

1 = DI1 – กําหนดการควบคุมเปน EXT1 หรือ EXT2 ขึ้นกับสถานะของ DI1 (DI1 ตอวงจร = EXT2; DI1 เปดวงจร EXT1) 
2…6 = DI2…DI6 - กาํหนดการควบคุมเปน EXT1 หรือ EXT2 ขึ้นกบัสถานะของดจิิตอลอนิพุท 
7 = EXT2 - เลอืกแหลงควบคุมจากภายนอก 2 (EXT2) 

• ดูพารามิเตอร 1002 EXT2 COMMANDS สําหรับ Start/Stop/Dir 
• ดูพารามิเตอร 1106 REF2 SELECT สําหรับคาความเร็วอางอิง 

8 = COMM – กําหนดการควบคุมไดรฟผานทางแหลงภายนอก EXT1 หรือ EXT2 ขึ้นกับ fieldbus control word 
• Bit 5 ของ Command Word 1 (พารามิเตอร 0301) กําหนดการเลือกแหลงควบคุมจากภายนอก (EXT1 หรือ EXT2) 
• ใหดูรายละเอยีดไดจากคูมือการใชงาน Fieldbus 

9 = TIMER FUNCTION 1 - กําหนดการควบคุมเปน EXT1 หรือ EXT2 ขึ้นกับสถานะของ Timer Function (Timer Function ทํางาน = EXT2; Timer   
       Function ไมทํางาน = EXT1) ใหดูกลุม 36 Timer Functions 
10…12 = TIMERFUNCTION 2…4 - กําหนดการควบคุมเปน EXT1 หรือ EXT2 ขึ้นกับสถานะของ Timer Function 
-1 = DI1 (INV) - กําหนดการควบคุมเปน EXT1 หรือ EXT2 ขึ้นกับสถานะของ DI1 (DI1 ตอวงจร = EXT1; DI1 เปดวงจร EXT2) 
-2…-6 = DI2 (INV)…DI6 (INV) - กําหนดการควบคุมเปน EXT1 หรือ EXT2 ขึ้นกับสถานะของดิจติอลอนิพุท 

1103 
 

REF1 SELECT 
เลือกแหลงที่มาของสญัญาณอางอิงจากภายนอก REF1 
0 = KEYPAD – กําหนดแหลงอางอิงจากแผงควบคุม 
1 = AI1 – กําหนดอนาล็อกอินพุท 1 (AI1) เปนแหลงอางอิง 
2  = AI2 – กําหนดอนาล็อกอินพทุ 2 (AI2) เปนแหลงอางอิง 
3 = AI1/JOYST - กําหนดอนาล็อกอินพุท 1 (AI1) รวมกับ 
      การทํางานกับ joystick เปนแหลงอางอิง 

• สัญญาณอนิพุทต่าํสดุจะเปนคาอางอิงสูงสดุของไดรฟ 
ในการหมุน reverse การกําหนดคาต่ําสุดใหใชพารามิเตอร 1104 

• สัญญาณอนิพุทตสูงสดุจะเปนคาอางอิงสูงสดุของไดรฟ 
ในการหมุน forward การกําหนดคาสูงสุดใหใชพารามิเตอร 1105 

• คาพารามิเตอร 1003 = 3 (REQUEST) 
คําเตือน! เนื่องจากการตั้งคาอางอิงตํ่าสุด ในคําส่ังการทํางานแบบหมุนกลับทาง 
       จะหมุนดวยความเร็วสูงสุด ดังนัน้จงึไมควรใช 0 V เปนคาอางอิงตํ่าสุด และในกรณีที่สัญญาณหายไป (อินพุทจะเปน 0V) ซึ่งจะมีผลให 
       หมุนกลับทางดวยความเร็วสูงสุด ในกรณนีี้จึงควรต้ังคาใหมีการ fault หรือหยดุไดรฟไปเมื่ออนาลอ็กอินพทุหาย 

• ตั้งคาพารามิเตอร 1301 MINIMUM AI1 (1304 MINIMUM AI2) ที่ 20% (2V หรือ 4 mA) 
• ตั้งคาพารามิเตอร 3021 AI1 FAULT LIMIT ที ่5% หรือมากกวา 
• ตั้งคาพารามิเตอร 3001 AI1< MIN FUNCTION เทากับ 1 (FAULT) = 3 (REQUEST) 

4 = AI2/JOYST - กําหนดอนาล็อกอินพุท 2 (AI2) รวมกับการทํางานกับ joystick เปนแหลงอางอิง 
• ใหดูรายละเอยีดของ (AI1/JOYST) ทางดานบน 
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5 = DI3U, 4D(R) – กาํหนดดจิิตอลอนิพุทเปนคาความเร็วอางอิง (motor potentiometer control) 
• ดิจิตอลอนิพุท DI3 ใชเพิ่มความเร็ว (U หมายถึง “up”) 
• ดิจิตอลอนิพุท DI4 ใชเพิ่มความเร็ว (D หมายถึง “down”)  
• คําสั่ง Stop จะรีเซ็ทคาอางอิงใหเปน 0 (R หมายถึง “reset”) 
• พารามิเตอร 2205 ACCELER TIME 2 จะควบคุมอัตราการเปลี่ยนคาอางอิง 

6 = DI3U, 4D – เหมือนกับ (DI3U, 4D(R)) ดานบน ยกเวน 
• คําสั่ง Stop จะไมรีเซ็ทคาอางอิงใหเปน 0 คาอางอิงจะถกูเก็บไว 
• เม่ือมีการใชงานไดรฟใหมอีกครั้ง ความเร็วของมอเตอรจะเรงขึ้นไปยงัคาอางอิงที่เก็บไวลาสดุ 

7 = DI5U, 6D – เหมือนกับ (DI3U, 4D) ดานบน ยกเวน DI5 และ DI6 จะถูกใชเปนดิจติอลอินพุทแทน 
8 = COMM – กําหนดใหคาอางอิงมาจาก fieldbus 
9 = COMM+AI1 – กําหนดให fieldbus และอนาล็อกอินพุท 1 (AI1) รวมกันเปนคาอางอิง ใหดู Analog Input Reference Correction ดานลาง 
10 = COMM*AI1 – กําหนดให fieldbus และอนาล็อกอินพทุ 1 (AI1) รวมกันเปนคาอางองิ ใหดู Analog Input Reference Correction ดานลาง 
11 = DI3U, 4D (RNC) – เหมือนกับ (DI3U, 4D(R)) ดานบน ยกเวน 

• การเปลี่ยนแหลงอางองิ (EXT1 เปน EXT2, EXT2 เปน EXT1, LOC เปน REM) จะไมมีการเก็บคาอางอิงไว 
12 = DI3U, 4D (NC) – เหมือนกับ (DI3U, 4D) ดานบน ยกเวน 

• การเปลี่ยนแหลงอางองิ (EXT1 เปน EXT2, EXT2 เปน EXT1, LOC เปน REM) จะไมมีการเก็บคาอางอิงไว 
13 = DI5U, 6D (NC) – เหมือนกับ (DI5U, 6D) ดานบน ยกเวน 

• การเปลี่ยนแหลงอางองิ (EXT1 เปน EXT2, EXT2 เปน EXT1, LOC เปน REM) จะไมมีการเก็บคาอางอิงไว 
14 = AI1+AI2 – กําหนดอนาล็อกอินพุท 1 (AI1) และอนาล็อกอินพุท 2 (AI2) รวมกันเปนคาอางอิง ใหดู Analog Input Reference Correction ดานลาง 
15 = AI1*AI2 – กําหนดอนาล็อกอนิพุท 1 (AI1) และอนาล็อกอนิพุท 2 (AI2) รวมกันเปนคาอางอิง ใหดู Analog Input Reference Correction ดานลาง 
16 = AI1-AI2 – กําหนดอนาล็อกอนิพุท 1 (AI1) และอนาล็อกอนิพุท 2 (AI2) รวมกันเปนคาอางอิง ใหดู Analog Input Reference Correction ดานลาง 
17 = AI1/AI2 – กําหนดอนาล็อกอนิพุท 1 (AI1) และอนาล็อกอนิพุท 2 (AI2) รวมกันเปนคาอางอิง ใหดู Analog Input Reference Correction ดานลาง 

 
 

Analog input Reference Correction 
พารามิเตอรคา 9, 10 และ 14…17 เปนสตูรดังตารางขางลาง 

คา คาอางอิง AI ที่คํานวณได 
C + B คาของ C + (คาของ B – 50% ของคาอางอิง) 
C * B คาของ C * (คาของ B / 50% ของคาอางอิง) 
C – B (คาของ C + 50% ของคาอางอิง) – คาของ B 
C / B (คาของ C * 50% ของคาอางอิง) / คาของ B 

 
ที่ซึ่ง 
• C = คาอางอิงหลัก 

( = COMM สําหรับคา 9, 10 และ 
       = AI1 สําหรับคา 14…17) 
• C = คาอางอิง Correcting 

( = AI1 สําหรับคา 9, 10 และ 
       = AI2 สําหรับคา 14…17) 
ตัวอยาง: 
จากรูปแสดงกราฟแหลงอางอิงสําหรับ คา 9, 10 และ 14…17 
• C = 25% 
• P 4012 SETPOINT MIN = 0 
• P 4013 SETPOINT MAX = 0 
• คา B จะเปลีย่นแปลงไปตามเสนแกนนอน 

 
 
 
 
 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
1104 
 

REF1 MIN 
ตั้งคาต่ําสดุสําหรับแหลงอางอิงภายนอก 1 
• สัญญาณอนาลอ็กอนิพุทต่ําสุด (เปน % ของคาสูงสุดในรูปของ 

โวลทหรือแอมป) 
• พารามิเตอร 1301 MINIMUM AI1 หรือ 1304 MINIMUM AI2

ตั้งคาต่ําสดุของสัญญาณอนาลอ็กอนิพุท 
• พารามิเตอรเหลานี้ (reference และการตั้งคา analog min. 

และ max.) สามารถปรับตั้งสเกลและออฟเซ็ทได 
1105 
 

REF1 MAX 
ตั้งคาสูงสุดสําหรับแหลงอางอิงภายนอก 1 
• สัญญาณอนาลอ็กอนิพุทสูงสดุ (เปน % ของคาสูงสุดในรูปของ 

โวลทหรือแอมป) 
• พารามิเตอร 1302 MAXIMUM AI1 หรือ 1305 MAXIMUM 

AI2 ตั้งคาสูงสุดของสญัญาณอนาล็อกอินพทุ 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

1106 
 

REF2 SELECT 
เลือกแหลงที่มาของสญัญาณอางอิงจากภายนอก REF2 
0…17 – เหมือนกับพารามิเตอร 1103 REF1 SELECT 
19 = PID1OUT – เปนคาอางอิงที่ไดจากเอาตพุท PID1 ใหดูกลุม 40 และ 41 
 
 
 
 
 

1107 
 

REF2 MIN 
ตั้งคาต่ําสดุสําหรับแหลงอางอิงภายนอก 2 
• สัญญาณอนาลอ็กอนิพุทต่ําสุด (เปน % ของคาสูงสุดในรูปของโวลทหรือแอมป) 
• พารามิเตอร 1301 MINIMUM AI1 หรือ 1304 MINIMUM AI2 ตั้งคาต่ําสดุของสญัญาณอนาลอ็กอนิพุท 
• พารามิเตอรนี้ใชตั้งคาความถี่อางอิงต่ําสุด 
• คานีเ้ปน % ของ 

− คาความถี่หรือความเรว็สูงสดุ 
− คา process อางอิงสูงสุด 
− คาพิกัดแรงบิด 

1108 
 

REF2 MAX 
ตั้งคาสูงสุดสําหรับแหลงอางอิงภายนอก 2 
• สัญญาณอนาลอ็กอนิพุทสูงสดุ (เปน % ของคาสูงสุดในรูปของโวลทหรือแอมป) 
• พารามิเตอร 1302 MAXIMUM AI1 หรือ 1305 MAXIMUM AI2 ตั้งคาสูงสุดของสญัญาณอนาล็อกอินพุท 
• พารามิเตอรนี้ใชตั้งคาความถี่อางอิงต่ําสุด 
• คานีเ้ปน % ของ 

− คาความถี่หรือความเรว็สูงสดุ 
− คา process อางอิงสูงสุด 
− คาพิกัดแรงบิด 

 
 
 



 

 

 กลุม 12: Constant Speeds 
กลุมนี้ใชกําหนดคาของความเร็วคงที ่
• สามารถโปรแกรมไดสูงสุด 7 คาความเร็วคงที่ ชวงที่ปรับได 0…500 Hz หรือ 0…30000 rpm 
• คาที่ตั้งตองเปนคาบวก 
• การเลือกความเร็วคงที่จะถูกยกเลิกเมื่อ 

− การควบคุมแรงบิดถูกเลือกใช 
− Process PID ถูกเลือกใช 
− ไดรฟอยูในโหมดควบคุมแบบ local 
− PFC (Pump-Fan Control) ถูกเลือกใช 
 
 
 

รหัส คําอธิบาย 
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CONST SPEED SEL 
กําหนดดิจิตอลอินพุทเปนตัวเลือกคาความเรว็คงที ่
0 = NOT SEL – ยกเลกิการใชงานฟงกชั่นนี ้
1 = DI1 – เลือกคาความเร็วคงทีท่ี่ 1 ดวยดิจติอลอินพทุ DI1 

• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจร = คาความเร็วคงที่ 1 
2…6 = DI2…DI6 – เลือกคาความเร็วคงที่ที่ 1 ดวยดจิิตอลอนิพุท DI2…DI6 
7 = DI1, 2 – เลือก 1 ใน 3 ความเร็วคงที่ (1…3) โดยใช DI1 และ DI2 

• ใช 2 ดิจิตอลอนิพุท (0 = DI เปดวงจร, 1 = DI ตอวงจร) 
DI1 DI2 ฟงกชั่น 
0 0 ไมมีคาความเร็วคงที ่
1 0 คาความเร็วคงที่ 1 (1202) 
0 1 คาความเร็วคงที ่2 (1203) 
1 1 คาความเร็วคงที ่3 (1204) 
• สามารถตั้งคา fault speed ซึ่งจะทํางานเม่ือสญัญาณไดหายไป  อางถึงพารามิเตอร 3001 

AI<MIN FUNCTION และพารามิเตอร 3002 PANEL COMM ERR 
8 = DI2, 3 – เลือก 1 ใน 3 ความเร็วคงที่ (1…3) โดยใช DI2 และ DI3 

• ใหดูรายละเอยีด (DI1, 2) ขางบน 
9 = DI3, 4 – เลือก 1 ใน 3 ความเร็วคงที่ (1…3) โดยใช DI3 และ DI4 

• ใหดูรายละเอยีด (DI1, 2) ขางบน 
10 = DI4, 5 – เลือก 1 ใน 3 ความเร็วคงที่ (1…3) โดยใช DI4 และ DI5 

• ใหดูรายละเอยีด (DI1, 2) ขางบน 
11 = DI5, 6 – เลือก 1 ใน 3 ความเร็วคงที่ (1…3) โดยใช DI5 และ DI6 

• ใหดูรายละเอยีด (DI1, 2) ขางบน 
12 = DI1, 2, 3 – เลือก 1 ใน 7 ความเร็วคงที่ (1…7) โดยใช DI1, DI2 และ DI3 

• ใช 3 ดิจิตอลอนิพุท (0 = DI เปดวงจร, 1 = DI ตอวงจร) 
DI1 DI2 DI3 Function 
0 0 0 ไมมีคาความเร็วคงที ่
1 0 0 คาความเร็วคงที่ 1 (1202) 
0 1 0 คาความเร็วคงที ่2 (1203) 
1 1 0 คาความเร็วคงที ่3 (1204) 
0 0 1 คาความเร็วคงที่ 4 (1205) 
1 0 1 คาความเร็วคงที ่5 (1206) 
0 1 1 คาความเร็วคงที ่6 (1207) 
1 1 1 คาความเร็วคงที ่7 (1208)  

 

หมายเหตุ! พารามิเตอร 1208 CONST SPEED 7 เรียกวา fault speed ซึ่งเปดใชงาน กรณีที่สัญญาณหายไป 
อางถึงพารามิเตอร 3001 AI<MIN FUNCTION และพารามิเตอร 3002 PANEL COMM ERROR 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
 
 

13 = DI3, 4, 5 – เลือก 1 ใน 7 ความเร็วคงที่ (1…7) โดยใช DI3, DI4 และ DI5 
• ใหดูรายละเอยีด (DI1, 2, 3) ขางบน 

14 = DI4, 5, 6 – เลือก 1 ใน 7 ความเร็วคงที่ (1…7) โดยใช DI4, DI5 และ DI6 
• ใหดูรายละเอยีด (DI1, 2, 3) ขางบน 

15…18 = TIMER FUNCTION 1…4 – เลือกคาความเร็วคงทีท่ี่ 1 เม่ือ Timer Function ถูกใชงาน ใหดูกลุม 36 Timer Functions 
-1 = DI1 (INV) – เลือกคาความเร็วคงที่ที่ 1 ดวยดิจิตอลอินพุท DI1 

• ทํางานกลับกนั: ดิจิตอลอินพทุเปดวงจร = ความเร็วที่ 1 ถูกเลือก 
-2…-6 = DI2 (INV)…DI6 (INV) – เลือกคาความเร็วคงทีท่ี่ 1 ดวยดจิิตอลอินพทุ DI1 
-7 = DI1, 2 (INV) – เลอืก 1 ใน 3 ความเร็วคงที่ (1…3) โดยใช DI1 และ DI2 

• ทํางานกลับกนั: ใช 2 ดิจิตอลอินพทุ (0 = DI เปดวงจร, 1 = DI ตอวงจร) 
DI1 DI2 Function 
1 1 ไมมีคาความเร็วคงที ่
0 1 คาความเร็วคงที่ 1 (1202) 
1 0 คาความเร็วคงที ่2 (1203) 
0 0 คาความเร็วคงที ่3 (1204) 

-8 = DI2, 3 (INV) – เลอืก 1 ใน 3 ความเร็วคงที่ (1…3) โดยใช DI2 และ DI3 
• ใหดูรายละเอยีด (DI1, 2(INV)) ขางบน 

-9 = DI3, 4 (INV) – เลอืก 1 ใน 3 ความเร็วคงที่ (1…3) โดยใช DI3 และ DI4 
• ใหดูรายละเอยีด (DI1, 2(INV)) ขางบน 

-10 = DI4, 5 (INV) – เลือก 1 ใน 3 ความเร็วคงที่ (1…3) โดยใช DI4 และ DI5 
• ใหดูรายละเอยีด (DI1, 2(INV)) ขางบน 

-11 = DI5, 6 (INV) – เลือก 1 ใน 3 ความเร็วคงที่ (1…3) โดยใช DI5 และ DI6 
• ใหดูรายละเอยีด (DI1, 2(INV)) ขางบน 

-12 = DI1, 2, 3 (INV) – เลือก 1 ใน 7 ความเรว็คงที่ (1…7) โดยใช DI1, DI2 และ DI3 
• ทํางานกลับกนั: ใช 3 ดิจิตอลอินพทุ (0 = DI เปดวงจร, 1 = DI ตอวงจร) 

DI1 DI2 DI3 Function 
1 1 1 ไมมีคาความเร็วคงที ่
0 1 1 คาความเร็วคงที่ 1 (1202) 
1 0 1 คาความเร็วคงที ่2 (1203) 
0 0 1 คาความเร็วคงที ่3 (1204) 
1 1 0 คาความเร็วคงที่ 4 (1205) 
0 1 0 คาความเร็วคงที ่5 (1206) 
1 0 0 คาความเร็วคงที ่6 (1207) 
0 0 0 คาความเร็วคงที ่7 (1208) 

-13 = DI3, 4, 5 (INV) – เลือก 1 ใน 7 ความเรว็คงที่ (1…7) โดยใช DI3, DI4 และ DI5 
• ใหดูรายละเอยีด (DI1, 2, 3(INV)) ขางบน 

-14 = DI4, 5, 6 (INV) – เลือก 1 ใน 7 ความเรว็คงที่ (1…7) โดยใช DI4, DI5 และ DI6 
• ใหดูรายละเอยีด (DI1, 2, 3(INV)) ขางบน 

1202 
 

CONST SPEED 1 
ตั้งคาสําหรับความเร็วคงที่ 1 
• ชวงที่ปรับไดกับหนวยขึ้นกับพารามิเตอร 9904 MOTOR CTRL MODE 
• ชวงที่ปรับได: 0…30000 rpm เม่ือ 9904 = 1 (VECTOR: SPEED) หรือ 2 (VECTOR: TORQ) 
• ชวงที่ปรับได: 0…50 Hz เม่ือ 9904 = 3 (SCALAR: SPEED) 

1203 
… 
1208 

CONST SPEED 2…CONST SPEED 7 
ตั้งคาของแตละความเร็ว ใหดู CONST SPEED 1 ขางตน 

1209 
 

TIMED MODE SEL 
กําหนดเปดการใชงาน Timer, คาความเร็ว  Timer จะถูกใชในการเลอืกความเร็วคงที ่1 หรือเพ่ือจะเปลี่ยนเปนความเร็วคงที่ 2 

 
 กลุม 13: Analog Inputs 



 

 

กลุมนี้ใชกําหนดการตั้งคาลิมิตและฟลเตอรสําหรับอนาล็อกอินพุท 
รหัส คําอธิบาย 
1301 
 

MINIMUM AI1 
กําหนดคาต่ําสุดของอนาลอ็กอนิพุท 
• กําหนดคาเปน % ชองชวงทั้งหมด 
• คาอนาลอ็กอนิพุทต่ําสดุจะเกี่ยวเนื่องกับ 1104 REF1 MIN หรือ 1107 REF2 MIN 
• MINIMUM AI ตองไมมากกวา MAXIMUM AI 
• พารามิเตอรเหลานี้ (reference และการตั้งคา analog min. และ max.) สามารถปรับตั้งสเกลและออฟเซ็ทได 
• ใหดูการตั้งคาพารามิเตอร 1104 
ตัวอยาง ตั้งคาอนาล็อกอินพทุต่ําสุดเปน 4 mA 
• ตั้งคาอนาล็อกอินพุทเปน 0…20 mA 
• คํานวณคาต่ําสุด (4 mA) เปน % ของ 20 mA = 4 mA / 20 mA * 100% = 20% 

1302 MAXIMUM AI1 
กําหนดคาสูงสุดของอนาลอ็กอนิพุท 
• กําหนดคาเปน % ชองชวงทั้งหมด 
• คาอนาลอ็กอนิพุทสูงสดุจะเกี่ยวเนื่องกับ 1105 REF1 MAX หรือ 1108 REF2 MAX 
• ใหดูการตั้งคาพารามิเตอร 1104 

1303 
 

FILTER AI1 
กําหนดคาเวลาคงที่ของฟลเตอรสําหรับอนาลอ็กอนิพุท 1 (AI1) 
• สัญญาณฟลเตอรมาถงึ 63% ของลําดับการเปลี่ยนภายในเวลาทีต่ั้งไว 
 
 
 
 
 
 
 

1304 MINIMUM AI2 
กําหนดคาต่ําสุดของอนาลอ็กอนิพุท 
• ใหดู MINIMUM AI1 ขางตน 

1305 
 

MAXIMUM AI2 
กําหนดคาสูงสุดของอนาลอ็กอนิพุท 
• ใหดู MAXIMUM AI1 ขางตน 

1306 
 

FILTER AI2 
กําหนดคาเวลาคงที่ของฟลเตอรสําหรับอนาลอ็กอนิพุท 2 (AI2) 
• ใหดู FILTER AI1 ขางตน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

 กลุม 14: Relay Output 
กลุมนี้ใชกําหนดสถานะการตํางานของแตละรีเลย 

รหัส คําอธิบาย 
1401 
 

RELAY OUTPUT 1 
กําหนดเหตกุารณหรือสถาวะที่ทาํใหรีเลย 1 ทํางาน 
0 = NOT SEL – ไมใชงานรีเลย 
1 = READY – รีเลยตอวงจรเมื่อไดรฟพรอมใชงาน 

• มีสัญญาณ run enable 
• ไมมี fault เกิดขึน้ 
• แรงดันที่จายเขามาอยูในชวงที่ใชงานได 
• ไมมีคําสั่ง Emergency Stop 

2 = RUN - รีเลยตอวงจรเมื่อไดรฟทํางาน 
3 = FAULT (-1) – รีเลยตอวงจรเมื่อจายไฟใหไดรฟ และเปดวงจรเมื่อเกิด fault ขึ้น 
4 = FAULT – รีเลยตอวงจรเมื่อเกดิ fault ขึ้น 
5 = ALARM – รีเลยตอวงจรเมื่อเกิด alarm ขึ้น 
6 = REVERSED – รีเลยตอวงจรเมื่อมอเตอรหมุนในทศิ reverse 
7 = STARTED – รีเลยตอวงจรเมื่อไดรฟไดรับคําสั่ง start (ถึงแมวาจะไมมีสัญญาณ run enable) เปดวงจรเมื่อมีคาํสั่ง stop หรือเกิด fault ขึ้น 
8 = SUPRV1 OVER – รีเลยตอวงจรเมื่อคาซูเปอรไวซพารามิเตอร (3201) เกินคาลิมิต (3203) 

• ใหดู “กลุม 32: Supervision” ที่หนา 104 
9 = SUPRV1 UNDER - รีเลยตอวงจรเมื่อคาซูเปอรไวซพารามิเตอร (3201) ต่ํากวาคาลิมิต (3202) 

• ใหดู “กลุม 32: Supervision” ที่หนา 104 
10 = SUPRV2 OVER - รีเลยตอวงจรเมื่อคาซเูปอรไวซพารามิเตอร (3204) เกินคาลิมิต (3206) 

• ใหดู “กลุม 32: Supervision” ที่หนา 104 
11 = SUPRV2 UNDER - รีเลยตอวงจรเมื่อคาซูเปอรไวซพารามิเตอร (3204) ต่ํากวาคาลิมิต (3205) 

• ใหดู “กลุม 32: Supervision” ที่หนา 104 
12 = SUPRV3 OVER - รีเลยตอวงจรเมื่อคาซเูปอรไวซพารามิเตอร (3207) เกินคาลิมิต (3209) 

• ใหดู “กลุม 32: Supervision” ที่หนา 104 
13 = SUPRV3 UNDER - รีเลยตอวงจรเมื่อคาซูเปอรไวซพารามิเตอร (3207) ต่ํากวาคาลิมิต (3208) 

• ใหดู “กลุม 32: Supervision” ที่หนา 104 
14 = AT SETPOINT – รีเลยตอวงจรเมื่อความถี่เอาตพุทเทากับความถี่อางอิง 
15 = FAULT (RST) – รีเลยตอวงจรเมื่อเกดิ fault ขึ้น และจะรีเซท็หลังจากที่หมดเวลาดีเลย auto-reset 

• ใหดูพารามิเตอร 3103 DELAY TIME 
16 = FLT/ALARM – รีเลยตอวงจรเมื่อเกดิ fault หรือ alarm ขึ้น 
17 = EXT CTRL – รีเลยตอวงจรเมื่อมีการควบคุมจากภายนอก 
18 = REF 2 SEL – รีเลยตอวงจรเมื่อ EXT2 ถูกเลือก 
19 = CONST FREQ – รีเลยตอวงจรเมื่อมีการเลือกใชคาความเร็วคงที ่
20 = REF LOSS – รีเลยตอวงจรเมื่อคาอางอิงหายไป 
21 = OVERCURRENT – รีเลยตอวงจรเมื่อเกิด fault หรือ alarm overcurrent 
22 = OVERVOLTAGE – รีเลยตอวงจรเมื่อเกิด fault หรือ alarm overvoltage 
23 = DRIVE TEMP – รีเลยตอวงจรเมื่อเกดิ fault หรือ alarm drive overtemperature 
24 = UNDERVOLTAGE – รีเลยตอวงจรเมื่อเกิด fault หรือ alarm undervoltage 
25 = AI1 LOSS – รีเลยตอวงจรเมื่อสญัญาณ AI1 หายไป 
26 = AI2 LOSS – รีเลยตอวงจรเมื่อสญัญาณ AI2 หายไป 
27 = MOTOR TEMP – รีเลยตอวงจรเมื่อเกดิ fault หรือ alarm motor overtemperature 
28 = STALL – รีเลยตอวงจรเมื่อเกิด fault หรือ alarm stall 
29 = UNDERLOAD – รีเลยตอวงจรเมื่อเกิด fault หรือ alarm underload 
30 = PID SLEEP – รีเลยตอวงจรเมื่ออยูในโหมด PID sleep 
31 = PFC – ใชรีเลยในการ start/stop มอเตอรในการควบคุมแบบ PFC (ใหดูกลุม 81: PFC Control) 

• ใชฟงกชั่นนี้ไดเม่ือเลือกการควบคุมแบบ PFC 
• การเลอืก activated / deactivated เม่ือไดรฟไมไดทํางาน 

 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
 32 = AUTOCHANGE – รีเลยตอวงจรเมื่อทํางานแบบ PFC autochange 

• ใชฟงกชั่นนี้ไดเม่ือเลือกการควบคุมแบบ PFC 
33 = FLUX READY – รีเลยตอวงจรเมื่อมีการเหนีย่วนําสนามแมเหล็กในมอเตอรจนสามารถจายแรงบิดที่พิกัดได 
34 = USER S2 – รีเลยตอวงจรเมื่อพารามิเตอรเซ็ท 2 ถูกใชงาน 
35 = COMM – รีเลยตอวงจรเมื่อมีการสือ่สารผาน fieldbus 

• Fieldbus จะเขียนรหสัเลขฐาน 2 ในพารามิเตอร 0134 ซึ่งจะสั่งใหรีเลย 1…6 ตอวงจรได ดงันี้ 
Par.0134 Binary RO6 RO5 RO4 RO3 RO2 RO1 

0 000000 0 0 0 0 0 0 
1 000001 0 0 0 0 0 1 
2 000010 0 0 0 0 1 0 
3 000011 0 0 0 0 1 1 
4 000100 0 0 0 1 0 0 

5…62 … … … … … … … 
63 111111 1 1 1 1 1 1 

• 0 = รีเลยเปดวงจร, 1 = รีเลยตอวงจร 
36 = COMM(-1) - รีเลยตอวงจรเมื่อมีการสือ่สารผาน fieldbus 

• Fieldbus จะเขียนรหสัเลขฐาน 2 ในพารามิเตอร 0134 ซึ่งจะสั่งใหรีเลย 1…6 ตอวงจรได ดงันี้ 
Par.0134 Binary RO6 RO5 RO4 RO3 RO2 RO1 

0 000000 1 1 1 1 1 1 
1 000001 1 1 1 1 1 0 
2 000010 1 1 1 1 0 1 
3 000011 1 1 1 1 0 0 
4 000100 1 1 1 0 1 1 

5…62 … … … … … … … 
63 111111 0 0 0 0 0 0 

• 0 = รีเลยเปดวงจร, 1 = รีเลยตอวงจร 
37 = TIMER FUNCTION 1 – รีเลยตอวงจรเมื่อ Timer Function 1 ถูกใชงาน ใหดูกลุม 36: Timer Functions 
38…40 = TIMER FUNCTION 2…4 – รีเลยตอวงจรเมื่อ Timer Function 2…4 ถูกใชงาน 

1402 RELAY OUTPUT 2 
กําหนดเหตกุารณหรือสถาวะที่ทาํใหรีเลย 2 ทํางาน 
• ใหดู 1401 RELAY OUTPUT 1 

1403 
 

RELAY OUTPUT 3 
กําหนดเหตกุารณหรือสถาวะที่ทาํใหรีเลย 3 ทํางาน 
• ใหดู 1401 RELAY OUTPUT 1 

1404 
 

RO 1 ON DELAY 
กําหนดคาดเีลยสําหรัยรีเลย 1 
• คาดเีลยนี้จะถูกยกเลิกเม่ือรีเลยเอาตพุท 1401 ตั้งคาเปน PFC 

1405 
 

RO 1 OFF DELAY 
กําหนดคาดเีลยสําหรัยรีเลย 1 
• คาดเีลยนี้จะถูกยกเลิกเม่ือรีเลยเอาตพุท 1401 ตั้งคาเปน PFC 

 
 
 
 
 

1406 
 

RO 2 ON DELAY 
กําหนดคาดเีลยสําหรัยรีเลย 2 
• ใหดู RO 1 ON DELAY 

1407 
 

RO 2 OFF DELAY 
กําหนดคาดเีลยสําหรัยรีเลย 2 
• ใหดู RO 1 OFF DELAY 

 
 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
1408 
 

RO 3 ON DELAY 
กําหนดคาดเีลยสําหรัยรีเลย 3 
• ใหดู RO 1 ON DELAY 

1409 
 

RO 3 OFF DELAY 
กําหนดคาดเีลยสําหรัยรีเลย 3 
• ใหดู RO 1 OFF DELAY 

1410 
… 
1412 

RELAY OUTPUT 4…6 
กําหนดเหตกุารณหรือสถาวะที่ทาํใหรีเลย 4…6 ทํางาน 
• ใหดู 1401 RELAY OUTPUT 1 

1413 
 

RO 4 ON DELAY 
กําหนดคาดเีลยสําหรัยรีเลย 4 
• ใหดู RO 1 ON DELAY 

1414 
 

RO 4 OFF DELAY 
กําหนดคาดเีลยสําหรัยรีเลย 4 
• ใหดู RO 1 OFF DELAY 

1415 
 

RO 5 ON DELAY 
กําหนดคาดเีลยสําหรัยรีเลย 5 
• ใหดู RO 1 ON DELAY 

1416 
 

RO 5 OFF DELAY 
กําหนดคาดเีลยสําหรัยรีเลย 5 
• ใหดู RO 1 OFF DELAY 

1417 
 

RO 6 ON DELAY 
กําหนดคาดเีลยสําหรัยรีเลย 6 
• ใหดู RO 1 ON DELAY 

1418 
 

RO 6 OFF DELAY 
กําหนดคาดเีลยสําหรัยรีเลย 6 
• ใหดู RO 1 OFF DELAY 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

กลุม 15: Analog Outputs 
กลุมนี้ใชกําหนดคาอนาล็อกเอาตพุท (กระแส) ซึ่งสามารถตั้งคาไดดังนี ้
• พารามิเตอรที่อยูในกลุม 01 Operating Data 
• ตั้งคาลิมิตต่ําสุด และสูงสุดของคากระแส 
• ปรับสเกล (และ/หรือกลับคา) โดยกําหนดคาต่ําสุดและสูงสุดของพารามิเตอรที่เลือกไว การกําหนดคาสูงสุด  
          (พารามิเตอร 1503 หรือ 1509) เมื่อนอยกวาคาต่ําสดุ (พารามิเตอร 1502 หรือ 1508) ผลที่ไดจะมีการกลับคา 
• ฟลเตอร 

รหัส คําอธิบาย 
1501 
 

AO1 CONTENT 
กําหนดคาสําหรับอนาล็อกเอาตพุท AO1 
99 = EXCITE PTC – เปนแหลงกระแสสําหรบัเซ็นเซอรชนิด PTC เอาตพุท = 1.6 mA ใหดูกลุม 35 
100 = EXCITE PT100 – เปนแหลงกระแสสาํหรับเซ็นเซอรชนดิ PT100 เอาตพุท = 9.1 mA ใหดูกลุม 35 
101…145 – เอาตพุทตามคาของพารามิเตอรในกลุม 01 Operating Data 

• กําหนดพารามิเตอรดวยตัวเลข (คา 102 = พารามิเตอร 0102) 
1502 
 

AO1 CONTENT MIN 
ตั้งคาต่ําสดุ 

• เลือกพารามิเตอรโดยใชพารามิเตอร 1501 
• คาต่ําสุดจะเปนคานอยที่สดุทีจ่ะแปลงเปนสญัญาณอนาล็อกเอาตพุท 
• พารามิเตอรเหลานี้สามารถปรับตั้งสเกลและออฟเซท็ไดดังรูป 

1503 
 

AO1 CONTENT MAX 
ตั้งคาสูงสุด 

• เลือกพารามิเตอรโดยใชพารามิเตอร 1501 
• คาสูงสุดจะเปนคามากที่สดุที่จะแปลงเปนสญัญาณอนาล็อกเอาตพุท 

1504 
 

MINIMUM AO1 
ตั้งคากระแสต่ําสดุ 

1505 
 

MAXIMUM AO1 
ตั้งคากระแสสูงสดุ 

1506 
 

FILTER AO1 
กําหนดคาเวลาคงที่ของฟลเตอรสําหรับ AO1 

• สัญญาณฟลเตอรมาถงึ 63% ของลําดับการเปลี่ยนภายในเวลาทีต่ั้งไว 
• ใหดูพารามิเตอร 1303 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

1507 
 

AO2 CONTENT 
กําหนดคาสําหรับอนาล็อกเอาตพุท AO2 ใหดู AO1 CONTENT ขางตน 

1508 
 

AO2 CONTENT MIN 
ตั้งคาต่ําสดุ ใหดู AO1 CONTENT MIN ขางตน 

1509 
 

AO2 CONTENT MAX 
ตั้งคาสูงสุด ใหดู AO1 CONTENT MAX ขางตน 

1510 
 

MINIMUM AO2 
ตั้งคากระแสต่ําสดุ ใหดู MINIMUM AO1 ขางตน 

1511 
 

MAXIMUM AO2 
ตั้งคากระแสสูงสดุ ใหดู MAXIMUM AO1 ขางตน 

1512 
 

FILTER AO2 
กําหนดคาเวลาคงที่ของฟลเตอรสําหรับ AO2 ใหดู FILTER AO1 ขางตน 

 
 
 
 
 



 

 

กลุม 16: System Control 
กลุมนี้ใชกําหนดระดับการล็อกระบบ, การรีเซ็ท และการใหใชงาน 

รหัส คําอธิบาย 
1601 
 

RUN ENABLE 
เลือกแหลงที่มาของสญัญาณ run enable 
0 = NOT SEL – อนญุาตใหไดรฟทํางานไดโดยไมตองมีสัญญาณ run enable จากภายนอก 
1 = DI1 –  กําหนดดจิติอลอินพทุ DI1 เปนสญัญาณ run enable 

• ดิจิตอลอนิพุทนี้ตองเลอืกเปน run enable 
• ถาแรงดนัไฟฟาตกและดิจิตอลอนิพุทหายไป ไดรฟจะหยุดไปและไมทาํงานจนกระทั่งมีสญัญาณ run enable กลับมาใหม 

2…6 = DI2…DI6 – กําหนดดจิิตอลอนิพุท DI2…DI6 เปนสัญญาณ run enable 
• ใหดู DI1 ขางตน 

7 = COMM – กําหนด fieldbus Command Word เปนสัญญาณ run enable 
• Bit 6 ของ Command Word 1 (พารามิเตอร 0301) เทากับ 1 จะเปนสญัญาณ run disable 
• ใหดูรายละเอยีดในคูมือการใชงาน fieldbus 

-1 = DI1(INV) – กําหนดการกลับคาของดิจติอลอินพทุ DI1 เปนสญัญาณ run enable 
• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจรจะเปน run enable 
• ถาดิจติอลอนิพุทตอวงจร ไดรฟจะหยดุไปและไมทํางานจนกระทั่งมีสญัญาณ run enable กลับมาใหม 

-2…-6 = DI2(INV)…DI6(INV) – กําหนดการกลับคาของดิจติอลอนิพุท DI2…DI6 เปนสญัญาณ run enable 
• ใหดู DI1(INV) ขางตน 

1602 
 

PARAMETER LOCK 
ใหพิจารณาถามีการเปลี่ยนคาพารามิเตอรจากแผงควบคุม 
• การล็อกนี้จะไมไดผลเม่ือมีการเปลี่ยนโปรแกรมใชงานสําเร็จรูป 
• การล็อกนี้จะไมไดผลเม่ือมีการเปลี่ยนขอมูลจาก fieldbus 

0 = LOCKED – ไมสามารถใชแผงควบคุมในการเปลี่ยนคาพารามิเตอร 
• การล็อกนี้จะถูกปลดไดเม่ือมีการใสรหสัทีถู่กตองที่พารามิเตอร 1603 

1 = OPEN - สามารถใชแผงควบคุมในการเปลี่ยนคาพารามิเตอรได 
2 = NOT SAVED - สามารถใชแผงควบคุมในการเปลี่ยนคาพารามิเตอร แตจะไมถูกเก็บในหนวยความจาํ 

• ตั้งคาพารามิเตอร 1607 PARAM SAVE เปน 1 (SAVE) เพื่อเก็บคาพารามิเตอรทีถู่กเปลี่ยนลงในหนวยความจํา 
1603 
 

PASS CODE 
ปอนรหัสที่ถกูตองเพื่อการปลดล็อก 
• ใหดูพารามิเตอร 1602 ขางตน 
• รหัส 358 ใชปลดล็อก 
• เม่ือปอนเสร็จคาจะกลบัเปน 0 อยางอัตโนมัต ิ

1604 
 

FAULT RESET SEL 
เลือกแหลงที่มาของสญัญาณรีเซ็ท fault  
0 = KEYPAD – กําหนดใหแผงควบคุมเปนแหลงรีเซท็ fault เทานัน้ 

• การรีเซ็ท fault ที่แผงควบคุมสามารถทําไดเสมออยูแลว 
1 = DI1 – กําหนดใหดจิิตอลอินพทุ DI1 เปนแหลงรีเซ็ท fault 

• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจรจะเปนคําสั่งรีเซ็ท 
2…6 = DI2…DI6 – กําหนดใหดจิิตอลอนิพุท DI2…DI6 เปนแหลงรีเซ็ท fault 

• ใหดู DI1 ขางตน 
7 = START/STOP – กําหนดใหคาํสั่ง Stop เปนแหลงรีเซ็ท fault 

• ไมควรใชวิธีนี้เม่ือใชคําสั่ง start, stop และ direction ผานทาง fieldbus 
8 = COMM – กําหนดให fieldbus เปนแหลงรีเซ็ท fault 

• ใช Command Word ที่มีใหผานทาง fieldbus 
• Bit 4 ของ Command Word 1(พารามิเตอร 0301) ใชรีเซ็ทไดรฟ 

-1 = DI1(INV) –  กําหนดการกลับคาของดิจติอลอินพทุ DI1 เปนแหลงรีเซท็ fault 
• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจรจะเปนคําสั่งรีเซ็ท 

-2…-6 = DI2(INV)…DI6(INV) – กําหนดการกลับคาของดิจติอลอนิพุท DI2…DI6 เปนแหลงรีเซท็ fault 
• ใหดู DI1(INV) ขางตน 

 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
1605 
 

USER PAR SET CHG 
กําหนดการควบคุมการเปลี่ยนกลุมพารามิเตอรผูใชงาน 
• ดูพารามิเตอร 9902 (APPLIC MACRO) 
• จะตองหยดุไดรฟกอนที่จะทําการเปลี่ยนกลุมพารามิเตอรผูใชงาน 
• ระหวางการเปลี่ยน ไดรฟจะตองไมทํางาน 
หมายเหต:ุ ตองบันทกึพารามิเตอรของผูใชงานทุกครั้ง หลังจากที่มีการเปลี่ยนพารามิเตอร 
• เม่ือเกดิไฟฟาดับไปหรือพารามิเตอร 9902 (APPLIC MACRO) ถูกเปลี่ยน ไดรฟจะโหลดคาที่บันทกึหลังสดุ กรณทีี่ไมไดมีการบันทึกไวกลุมพารามิเตอร

ผูใชงานจะหายไป 
หมายเหต:ุ คาของพารามิเตอร (1605) จะไมรวมอยูในกลุมพารามิเตอรผูใชงาน และจะไมมีการเปลี่ยนคาถามีการเปลี่ยนกลุมพารามิเตอร 
หมายเหต:ุ สามารถใชรีเลยเอาตพุทในการแสดงสถานะการเลือกของพารามิเตอรผูใชงานกลุม 2 
• ใหดูพารามิเตอร 1401 

0 = NOT SEL – กําหนดใหแผงควบคุม (ใชพารามิเตอร 9902) ในการควบคุมการเปลี่ยนกลุมพารามิเตอรผูใชงานเทานัน้ 
1 = DI1 – กําหนดใหดจิิตอลอินพทุ DI1 ใชในการควบคุมการเปลี่ยนกลุมพารามิเตอรผูใชงาน 

• ไดรฟจะโหลดพารามิเตอรผูใชงานกลุม 1 ที่ขอบขาลงของสญัญาณดิจิตอลอนิพุท 
• ไดรฟจะโหลดพารามิเตอรผูใชงานกลุม 2 ที่ขอบขาขึ้นของสญัญาณดิจิตอลอนิพุท 
• กลุมพารามิเตอรผูใชงานจะเปลี่ยนไดเม่ือไดรฟหยุดอยูเทานัน้ 

2…6 = DI2…DI6 - กาํหนดใหดจิิตอลอนิพุท DI2…DI6 ใชในการควบคุมการเปลี่ยนกลุมพารามิเตอรผูใชงาน 
• ใหด ูDI1 ขางตน 

-1 = DI1(INV) – กําหนดการกลับคาของดิจติอลอินพทุ DI1 ใชในการควบคุมการเปลีย่นกลุมพารามิเตอรผูใชงาน 
• ไดรฟจะโหลดพารามิเตอรผูใชงานกลุม 1 ที่ขอบขาขึ้นของสญัญาณดิจิตอลอนิพุท 
• ไดรฟจะโหลดพารามิเตอรผูใชงานกลุม 2 ที่ขอบขาลงของสญัญาณดิจิตอลอนิพุท 
• กลุมพารามิเตอรผูใชงานจะเปลี่ยนไดเม่ือไดรฟหยุดอยูเทานัน้ 

-2…-6 = DI2(INV)…DI6(INV) – กําหนดการกลับคาของดิจติอลอนิพุท DI2…DI6 ใชในการควบคุมการเปลี่ยนกลุมพารามิเตอรผูใชงาน 
• ใหดู DI1(INV) ขางตน 

1606 
 

LOCAL LOCK 
กําหนดการควบคุมสาํหรับการใชโหมด LOC  โหมด LOC อนุญาตใหควบคุมจากแผงควบคุม 
• เม่ือ LOCAL LOCK ทํางาน แผงควบคุมจะไมสามารถเปลี่ยนเปนโหมด LOC ได 

0 = NOT SEL – ยกเลกิการลอ็ก แผงควบคุมสามารถเลือกโหมด LOC ได 
1 = DI1 – กําหนดใหดจิิตอลอินพทุ DI1 ใชในการควบคุมสาํหรับการตั้ง local lock 

• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจร โหมด local จะถูกลอ็ก 
• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจรสามารถเลือกโหมด LOC ได 

2…6 = DI2…DI6 – กําหนดใหดจิิตอลอนิพุท DI2…DI6 ใชในการควบคุมสําหรับการตั้ง local lock 
• ใหด ูDI1 ขางตน 

7 = ON – ตั้งลอ็กไว แผงควบคุมไมสามารถเลือกโหมด LOC ได 
8 = COMM – กําหนด Bit 14 ของ Command Word 1 ใชในการควบคุมสําหรับการตั้ง local lock 

• ใช Command Word ที่มีใหผานทาง fieldbus 
• Command Word คือ 0301 

-1 = DI(INV) – กําหนดการกลับคาของดิจติอลอนิพุท DI1 ใชในการควบคุมสําหรับการตั้ง local lock 
• ดิจิตอลอนิพุทตเปดวงจร โหมด local จะถูกลอ็ก 
• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจรสามารถเลือกโหมด LOC ได 

-2…-6 = DI2(INV)…DI6(INV) - กําหนดการกลับคาของดิจติอลอนิพุท DI2…DI6 ใชในการควบคุมสาํหรับการตั้ง local lock 
• ใหดู DI1(INV) ขางตน 

1607 
 

PARAM. SAVE 
บันทึกพารามิเตอรทกุคาทีเ่ปลี่ยนแปลงไปลงในหนวยความจํา 
• พารามิเตอรทีถู่กเปลีย่นคาผานทาง fieldbus จะไมมีการบันทึกคาลงในหนวยความจาํ การบันทึกจะตองใชพารามเิตอรนี ้
• ถา 1602 PARAMETER LOCK = 2 (NOT SAVED) พารามิเตอรที่ถูกเปลีย่นคาผานทางแผงควบคุมจะไมถูกบันทึก การบันทึกจะตองใชพารามิเตอรนี ้
• ถา 1602 PARAMETER LOCK = 1 (OPEN) พารามิเตอรที่ถกูเปลี่ยนคาผานทางแผงควบคุมจะถูกบันทึกลงในหนวยความจําทันทีทนัใด 

0 = DONE – คาจะถกูเปลี่ยนเปน 0 อยางอัตโนมัตเิม่ือมีการบันทกึคาพารามิเตอร 
1 = SAVE - บันทึกพารามิเตอรทีเ่ปลี่ยนแปลงไปลงในหนวยความจาํ 

 



 

 

กลุม 20: Limits 
กลุมนี้ใชกําหนดคาลิมิตต่ําสุด และสูงสุดของคาความเร็ว ความถี่ กระแส แรงบิดของมอเตอร 

รหัส คําอธิบาย 
2001 
 

MINIMUM SPEED 
กําหนดคาความเร็วต่ําสุด (rpm) 
• คาบวก (หรือ 0) คาความเร็วต่ําสดุกําหนดได 2 ชวง คือชวงบวกและลบ 
• คาลบ คาความเร็วต่ําสดุกําหนดไดคาเดยีว 
• ดังรูป 
 
 
 

2002 
 

MAXIMUM SPEED 
กําหนดคาความเร็วสูงสุด (rpm) 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

2003 
 

MAX CURRENT 
กําหนดคากระแสสูงสดุที่จายใหมอเตอร (A) 

2005 
 

OVERVOLT CTRL 
ตั้งคาการเปดใชตวัควบคุม DC overvoltage 
• การเบรกอยางรวดเร็วของโหลดที่มีแรงเฉื่อยสูงเปนสาเหตุทาํใหเกดิคาแรงดนัไฟฟาใน DC bus สูงเกนิคาลิมิต เพือ่ปองกันการเกดิ overvoltage การใช

ตัวควบคุมจะทําการลดแรงเบรกอยางอัตโนมัติโดยการเพิ่มคาความถี่ขึ้น 
0 = DISABLE – ยกเลกิการใชงาน 
1 = ENABLE - เปดการใชงาน 
คําเตือน! ถา braking chopper หรือ braking resistor ตออยูกับไดรฟ คาพารามิเตอรนีต้องตั้งเปน 0 

2006 
 

UNDERVOLT CTRL 
ตั้งคาการเปดใชตวัควบคุม DC undervoltage 
• ถาแรงดนั DC bus ตกลงไปเนื่องจากแรงดนัไฟฟาดานอนิพุทหายไป ตัวควบคุม undervoltage จะลดความเร็วมอเตอรเพือ่ที่จะรักษาแรงดัน DC bus 

ไวใหสูงกวาคาลิมิตต่ําสุด 
• เม่ือความเร็วมอเตอรลดลง แรงเฉือ่ยของโหลดจะจายพลังงานกลับมาที่ไดรฟ ทําใหรักษาระดับแรงดัน DC bus ไว เพื่อปองกันการเกดิ undervoltage 
• ตัวควบคุม DC undervoltage จะเพิ่ม power loss ride-through สําหรับระบบที่มีแรงเฉื่อยสูง เชนพัดลม 

0 = DISABLE – ยกเลกิการใชงาน 
1 = ENABLE – เปดการใชงาน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
2007 
 

MINIMUM FREQ 
กําหนดคาความถี่ต่ําสดุ (Hz) ที่จายใหมอเตอร 
• คาบวก (หรือ 0) คาความเร็วต่ําสดุกําหนดได 2 ชวง คือชวงบวกและลบ 
• คาลบ คาความเร็วต่ําสดุกําหนดไดคาเดยีว 
• ดังรูป 
 
 
 

2008 
 

MAXIMUM FREQ 
กําหนดคาความถี่สูงสดุ (Hz) ที่จายใหมอเตอร 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 

2013 
 

MIN TORQUE SEL 
กําหนดการเลอืกระหวางคาลิมิตของแรงบิดต่าํสุด ทั้ง 2 (2015 MIN TORQUE 1 และ 2016 MIN TORQUE 2) 
0 = MIN TORQUE 1 – เลือก 2015 MIN TORQUE 1 เปนคาลิมิตต่าํสุด 
1 = DI1 – กําหนดดิจติอลอนิพุท DI1 ใชในการควบคุมการเลือกคาลมิิตต่ําสดุ 

• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจร ใชคา MIN TORQUE 2 
• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจร ใชคา MIN TORQUE 1 

2…6 = DI2…DI6 – กําหนดดจิิตอลอนิพุท DI2…DI6 ใชในการควบคุมการเลอืกคาลิมิตต่ําสุด 
• ใหดู DI1 ขางตน 

7 = COMM – กําหนด Bit 15 ของ Command Word 1 ใชในการควบคุมการเลือกคาลิมิตต่ําสดุ 
• ใช Command Word ที่มีใหผานทาง fieldbus 
• Command Word คือ 0301 

-1 = DI(INV) – กําหนดการกลับคาของดิจติอลอนิพุท DI1 ใชในการควบคุมการเลือกคาลมิิตต่ําสดุ 
• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจร ใชคา MIN TORQUE 1 
• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจร ใชคา MIN TORQUE 2 

-2…-6 = DI2(INV)…DI6(INV) - กําหนดการกลับคาของดิจติอลอนิพุท DI2…DI6 ใชในการควบคุมการเลือกคาลิมิตต่าํสดุ 
• ใหดู DI1(INV) ขางตน 

2014 
 

MAX TORQUE SEL 
กําหนดการเลอืกระหวางคาลิมิตของแรงบิดสงูสุด ทั้ง 2 (2017 MAX TORQUE 1 และ 2018 MAX TORQUE 2) 
0 = MAX TORQUE 1 – เลือก 2017 MAX TORQUE 1 เปนคาลิมิตสูงสดุ 
1 = DI1 – กําหนดดิจติอลอนิพุท DI1 ใชในการควบคุมการเลือกคาลมิิตสูงสุด 

• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจร ใชคา MAX TORQUE 2 
• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจร ใชคา MAX TORQUE 1 

2…6 = DI2…DI6 – กําหนดดจิิตอลอนิพุท DI2…DI6 ใชในการควบคุมการเลอืกคาลิมิตสูงสุด 
• ใหดู DI1 ขางตน 

7 = COMM – กําหนด Bit 15 ของ Command Word 1 ใชในการควบคุมการเลือกคาลิมิตสูงสุด 
• ใช Command Word ที่มีใหผานทาง fieldbus 
• Command Word คือ 0301 

-1 = DI(INV) – กําหนดการกลับคาของดิจติอลอนิพุท DI1 ใชในการควบคุมการเลือกคาลมิิตสูงสุด 
• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจร ใชคา MAX TORQUE 1 
• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจร ใชคา MAX TORQUE 2 

-2…-6 = DI2(INV)…DI6(INV) - กําหนดการกลับคาของดิจติอลอนิพุท DI2…DI6 ใชในการควบคุมการเลือกคาลิมิตสูงสุด 
• ใหดู DI1(INV) ขางตน 

 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
2015 
 

MIN TORQUE 1 
ตั้งคาลิมิตต่ําสุดคาแรกสําหรับแรงบิด (%) คาเปน % ของพิกัดแรงบิดของมอเตอร 

2016 
 

MIN TORQUE 2 
ตั้งคาลิมิตต่ําสุดคาที่สองสําหรับแรงบิด (%) คาเปน % ของพิกัดแรงบิดของมอเตอร 

2017 
 

MAX TORQUE 1 
ตั้งคาลิมิตสูงสุดคาแรกสําหรับแรงบิด (%) คาเปน % ของพิกัดแรงบิดของมอเตอร 

2018 
 

MAX TORQUE 2 
ตั้งคาลิมิตสูงสุดคาทีส่องสําหรับแรงบิด (%) คาเปน % ของพิกัดแรงบิดของมอเตอร 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

กลุม 21: Start/Stop 
กลุมนี้ใชกําหนดวิธีการ Start และ Stop มอเตอร 

รหัส คําอธิบาย 
2101 
 

START FUNCTION 
เลือกวิธีการ Start 
1 = AUTO – เลือกการสตารทแบบอัตโนมัต ิ

• Vector control mode: ใชไดกับเกือบทุกกรณี มีฟงกชั่น Flying start และการสตารททีค่วามเร็ว 0 
• SCALAR: SPEED mode: สามารถสตารทจากความถี่ 0 ในทันททีันใด 

2 = DC MAGN – เลือกโหมดสตารทแบบ DC Magnetizing 
หมายเหต!ุ การใชโหมดนี้มอเตอรจะไมหมุน 
หมายเหต!ุ ไดรฟจะสตารทไดเม่ือหมดเวลาการทํา pre-magnetizing (พารามิเตอร 2103) ไปแลว ถึงแมวาการทํา motor magnetization ยังไมเสร็จ 
      สมบูรณก็ตาม 

• Vector control mode: การเหนีย่วนาํสนามแมเหล็กที่มอเตอรจะเกดิขึ้นภายในเวลาทีต่ั้งไวในพารามิเตอร 2103 DC MAGN TIME ดวยการจาย
กระแส DC  การเลือกใชวิธีนีจ้ะได break-away torque ที่สูงที่สดุเทาที่จะทําได 

• SCALAR: SPEED mode: การเหนี่ยวนําสนามแมเหล็กที่มอเตอรจะเกิดขึ้นภายในเวลาทีต่ัง้ไวในพารามิเตอร 2103 DC MAGN TIME ดวยการจาย
กระแส DC 

3 = SCALAR FLYSTART – เลือกโหมด flying start 
• Vector control mode: ไมมีใหใชงาน 
• SCALAR: SPEED mode: ไดรฟจะคํานวณหาคาความถี่ที่มอเตอรหมุนอยางอตัโนมัติ เพื่อสั่งใหมอเตอรหมุนอีกครั้ง 

มีประโยชนในกรณทีี่มอเตอรกําลังหมุนอยู และไดรฟจะทําการสตารทอยางนุมนวลที่ความถี่ขณะนั้น 
4 = TORQ BOOST – เลือกโหมด torque boost อยางอัตโนมตัิ (ใชไดกับโหมด SCALAR: SPEED เทานั้น) 

• อาจมีความจาํเปนตองใชในกรณทีี่โหลดตองการแรงบิดในการสตารทสูง 
• การจาย torque boost จะเกิดขึ้นตอนสตารทเทานัน้ และจะหยุดจายเม่ือความถีเ่อาตพุทสูงกวา 25 Hz หรือเทากับคาความถี่อางอิง 
• ในชวงเร่ิมตนจะมีการเหนี่ยวนําสนามแมเหลก็ที่มอเตอรจะเกดิขึ้นภายในเวลาทีต่ั้งไวในพารามิเตอร 2103 DC MAGN TIME ดวยการจาย 
     กระแส DC  
• ใหดูพารามิเตอร 2110 TORQ BOOST CURR 

5 = FLYSTART + TORQ BOOST – เลอืกทัง้ flying start และ torque boost (ใชไดกับโหมด SCALAR: SPEED เทานัน้) 
• Flying start จะกระทําในครั้งแรกและมอเตอรจะถูกเหนี่ยวนํา  ถาความเร็วมอเตอรเปน 0 จะใชโหมด torque boost 

2102 
 

STOP FUNCTION 
เลือกวิธีการหยดุมอเตอร 
1 = COAST – เลือกการหยุดจายไฟใหกับมอเตอร มอเตอรจะหยดุดวยแรงเฉือ่ยเอง 
2 = RAMP – เลือกการใชอัตราหนวงความเร็ว 

• อัตราหนวงความเร็วจะกําหนดดวยพารามิเตอร 2203 DECELER TIME 1 หรือ 2206 DECELER TIME 2 (แลวแตวาใชตวัไหนอยู) 
2103 
 

DC MAGN TIME 
กําหนดเวลาในการทํา pre-magnetizing สําหรับการสตารทแบบ DC Magnetizing 
• ใชพารามิเตอร 2101 เพื่อเลือกโหมดการสตารท 
• หลังจากมีคําสั่งสตารท ไดรฟจะทํา pre-magnetize ในเวลาที่กาํหนด และหลังจากนัน้จึงจะสตารทมอเตอร 
• ควรตั้งเวลา pre-magnetizing ใหเพียงพอทีจ่ะเหนี่ยวนําสนามแมเหล็กไดอยางเต็มที่  ถามากเกินไปก็จะทําใหมอเตอรเกดิความรอนขึน้ได 

2104 
 

DC CURR CTL 
เลือกการจายกระแส DC เพื่อใชในการเบรก 
0 = NOT SEL – ไมมีการใชงาน 
2 = DC BRAKING – เปดการจาย DC Injection Braking หลังจากทีมี่การหยุดมอเตอร 

• ถาพารามิเตอร 2102 STOP FUNCTION เปน 1 (COAST) การเบรกจะเกิดขึน้หลังจากยกเลิกคําสั่งสตารท 
• ถาพารามิเตอร 2102 STOP FUNCTION เปน 2 (RAMP) การเบรกจะเกดิขึน้หลังจากลดความเร็วลง 

2106 
 

DC CURR REF 
กําหนดคากระแส DC ที่จายใหมอเตอร เปน % ของคาพารามิเตอร 9906 (MOTOR NOM CURR) 

2107 
 

DC BRAKE TIME 
กําหนดเวลาในการจายกระแส DC หลังจากที่มีคําสั่งหยดุมอเตอร ถาพารามิเตอร 2104 เปน 2 (DC BRAKING) 

 
 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
2108 
 

START INHIBIT 
ตั้งคาการใชงานฟงกชัน่ Start inhibit ฟงกชั่นนี้ยกเลิกคําสั่งสตารททีค่างอยูในกรณตีางๆ ดงันี้ (ตองการคําสั่งสตารทใหม) 
• Fault ถูกรีเซท็ 
• Run Enable (พารามิเตอร 1601) เปดใชงานขณะที่มีคําสั่งสตารท 
• เปลี่ยนโหมดจาก local เปน remote 
• เปลี่ยนโหมดจาก remote เปน local 
• การควบคุมเปลีย่นจาก EXT1 เปน EXT2 
• การควบคุมเปลีย่นจาก EXT2 เปน EXT1 

0 = OFF – ยกเลกิฟงกชั่น Start inhibit 
1 = ON – เปดใชฟงกชัน่ Start inhibit 

2109 
 

EM STOP SEL 
กําหนดการควบคุมของคําสั่ง Emergency stop ซึ่งจะมีผลทําให 
• มอเตอรลดความเร็วลงดวย emergency stop ramp (พารามิเตอร 2208 EM DEC TIME) 
• ตองการคําสั่ง stop จากภายนอกและตองปลดคําสั่ง emergency stop กอนที่จะรีสตารทใหม 
0 = NOT SEL – ไมมีการใชฟงกชั่น emergency stop ผานทางดิจติอลอนิพุท 
1 = DI1 – กําหนดดิจติอลอนิพุท DI1 เปนคําสั่ง emergency stop 

• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจรจะเปนคําสั่ง emergency stop 
• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจรจะเปนการปลดคําสั่ง emergency stop 

2…6 = DI2…DI6 – กําหนดดจิิตอลอนิพุท DI2…DI6 เปนคําสั่ง emergency stop 
• ใหดู DI1 ขางตน 

-1 = DI1(INV) – กําหนดใหการกลับคาของดจิิตอลอินพทุ DI1 เปนคําสั่ง emergency stop 
• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจรจะเปนคําสั่ง emergency stop 
• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจรจะเปนการปลดคําสั่ง emergency stop 

-2…-6 = DI2(INV)…DI6(INV) – กําหนดใหการกลับคาของดิจิตอลอินพทุ DI2…DI6 เปนคําสั่ง emergency stop 
• ใหดู DI1(INV) ขางตน 

2110 
 

TORQ BOOST CURR 
ตั้งคากระแสสูงสดุในการทํา torque boost 
• ใหดูพารามิเตอร 2101 START FUNCTION 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

กลุม 22: Accel/Decel 
กลุมนี้ใชกําหนดอัตราเรงและอัตราหนวงความเร็ว 

รหัส คําอธิบาย 
2201 
 

ACC/DEC ½ SEL 
กําหนดการควบคุมสาํหรับการเลอืกอตัราเรงและอตัราหนวงความเร็ว 
• กําหนดการใช ramp เปนคู คืออตัราเรงและอตัราหนวงความเร็ว 
• ใหดูรายละเอยีดดานลาง 

0 = NOT SEL – ยกเลกิการเลือก ใชไดเฉพาะคาแรก 
1 = DI1 – กําหนดดิจติอลอนิพุท DI1 เปนการเลือกคูของ ramp 

• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจรเปนการเลอืก ramp คูที ่2 
• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจรเปนการเลือก ramp คูที ่1 

2…6 = DI2…DI6 - กาํหนดดจิิตอลอนิพุท DI2…DI6 เปนการเลือกคูของ ramp 
• ใหดู DI1 ขางตน 

-1 = DI1(INV) - กําหนดใหการกลับคาของดจิติอลอินพทุ DI1 เปนการเลือกคูของ ramp 
• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจรเปนการเลือก ramp คูที่ 2 
• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจรเปนการเลอืก ramp คูที ่1 

-2…-6 = DI2(INV)…DI6(INV) – กําหนดใหการกลับคาของดิจิตอลอินพทุ DI2…DI6 เปนการเลือกคูของ ramp 
• ใหดู DI1(INV) ขางตน 

2202 
 

ACCELER TIME 1 
ตั้งคาเวลาในการเรงความเร็วจาก 0 ถึงความถี่สูงสดุ สําหรับ ramp คูที ่1 ใหดู A ดังรูป 
• เวลาในการเรงความเร็วจริงจะขึน้กับ 2204 RAMP SHAPE ดวย 
• ใหดู 2008 MAXIMUM FREQUENCY 

2203 
 

DECELER TIME 1 
ตั้งคาเวลาในการลดความเร็วจากความถี่สูงสดุลงมาที่ 0 สําหรับ ramp คูที ่1 
• เวลาในการลดความเร็วจริงจะขึน้กับ 2204 RAMP SHAPE ดวย 
• ใหดู 2008 MAXIMUM FREQUENCY 

2204 
 

RAMP SHAPE 1 
เลือกรูปแบบของอัตราเรง/อัตราหนวงความเรว็ สําหรับ ramp คูที่ 1 ใหดู B ดังรูป 
• A 
• A 
0.0 = LINEAR - กําหนดอตัราเรง/อัตราหนวงความเร็วเปนแบบเสนตรง สําหรับ ramp คูที่ 1 
0.1…1000.0 = S-CURVE – กําหนดอัตราเรง/อัตราหนวงความเร็วเปนแบบ s-curve สําหรับ 
ramp คูที่ 1 

 
 
 
 
 
 
 

2205 
 

ACCELER TIME 2 
ตั้งคาเวลาในการเรงความเร็วจาก 0 ถึงความถี่สูงสดุ สําหรับ ramp คูที ่2 ใหดู 2002 ACCELER TIME 1 

2206 
 

DECELER TIME 2 
ตั้งคาเวลาในการลดความเร็วจากความถี่สูงสดุลงมาที่ 0 สําหรับ ramp คูที ่2 ใหดู 2003 DECELER TIME 1 

2207 
 

RAMP SHAPE 2 
เลือกรูปแบบของอัตราเรง/อัตราหนวงความเรว็ สําหรับ ramp คูที่ 2 ใหดู 2004 RAMP SHAPE 1 

2208 
 

EM DEC TIME 
ตั้งคาเวลาในการลดความเร็วจากความถี่สูงสดุลงมาที่ 0 สําหรับกรณ ีemergency 

• ใหดูพารามิเตอร 2109 EM STOP SEL 
• Ramp เปนเสนตรง 

 
 
 
 
 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
2209 
 

RAMP INPUT 0 
กําหนดการควบคุมการปอนคา ramp เปน 0 
0 = NOT SEL - ไมใชงาน 
1 = DI1 - กําหนดดจิิตอลอนิพุท DI1 ใชในการปอนคา ramp เปน 0 

• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจรเปนการปอนคา ramp เปน 0 
• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจรเปนการกลับสูคา ramp ปกติ 

2…6 = DI2…DI6 - กาํหนดดจิิตอลอนิพุท DI2…DI6 ใชในการปอนคา ramp เปน 0 
• ใหดู DI1 ขางตน 

-1 = DI1(INV) - กําหนดใหการกลับคาของดจิติอลอินพทุ DI1 ใชในการปอนคา ramp เปน 0 
• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจรเปนการปอนคา ramp เปน 0 
• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจรเปนการกลับสูคา ramp ปกติ 

-2…-6 = DI2(INV)…DI6(INV) – กําหนดใหการกลับคาของดิจิตอลอินพทุ DI2…DI6 ใชในการปอนคา ramp เปน 0 
• ใหดู DI1(INV) ขางตน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

กลุม 23: Speed Control 
กลุมนี้ใชกําหนดตัวแปรที่ใชสําหรับการควบคุมความเร็ว 

รหัส คําอธิบาย 
2301 
 

PROP GAIN 
ตั้งคา gain สําหรับชุดควบคุมความเร็ว 
• การตั้งคามากเกนิไปจะทําใหเกิดการออสซิเลสของความเร็วได 
• ตามรูปจะแสดงเอาตพุท 

หลังจากอยูในชวง error (error หมายถึงชวงคงที)่ 
หมายเหต!ุ สามารถใชพารามิเตอร 2305 AUTOTUNE RUN 
       เพื่อตั้งคา gain อัตโนมัติได 
 
 

2302 
 

INTEGRATION TIME 
ตั้งคา integration time สําหรับชุดควบคุมความเร็ว 
• คา integration time กาํหนดอตัราในการเปลีย่นแปลงเอาตพุท 
     เพื่อเขาสูสภาวะคงที ่
• คา integration time ที่นอยลง จะทําใหเขาสูชวงคงที่ไดเร็วขึ้น 
• คา integration time ที่นอยเกินไปจะทําใหเกดิสภาวะการ 
     ควบคุมที่ไมคงที่ 
• ตามรูปจะแสดงเอาตพุท 
     หลังจากอยูในชวง error (error หมายถึงชวงคงที)่ 
หมายเหต!ุ สามารถใชพารามิเตอร 2305 AUTOTUNE RUN 
       เพื่อตั้งคา integration time อัตโนมัติได 

2303 
 

DERIVATION TIME 
ตั้งคา derivation time สําหรับชุดควบคุมความเร็ว 
• Derivation มีหนาทีท่ําใหเกิดการตอบสนองเพื่อเขาสูสภาวะคงที่ไดรวดเร็วขึน้ 
• คา derivation time ที่มากขึ้น จะทําใหเอาตพุทเปลี่ยนแปลงไดอยางรวดเร็วขึน้ 
• ถาคา derivation time เปน 0 ชุดควบคุมจะทาํงานแบบ PI  
รูปขางลางแสดงเอาตพุทของชดุควบคุมความเร็ว 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
2304 
 

ACC COMPENSATION 
ตั้งคา derivation time สําหรับการชดเชยการเรงความเร็ว 
• การเพิ่มคา derivative ของคาอางอิงไปที่เอาตพุทของชดุควบคุมความเร็วเพื่อชดเชยแรงเฉือ่ยที่เกิดขึน้ในชวงที่มีการเรงความเร็ว 
• 2303 DERIVATION TIME อธิบายหลกัการของ derivative 
• ตั้งคาพารามิเตอรนี้ระหวาง 50 ถึง 100% ของผลรวมของคาเวลาคงที่ทางกลสาํหรับมอเตอรและเครื่องจักร 
• ตามรูปแสดงความเร็วในการตอบสนองเมื่อโหลดมีแรงเฉื่อยสูงถูกเรงความเร็วขึน้ตาม ramp 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

2305 
 

AUTOTUNE RUN 
สั่งเริ่มการตรวจสอบมอเตอรอยางอตัโนมัต ิ
0 = OFF – ไมไดทํากระบวนการ Autotune (ไมไดเปนการยกเลกิหรอืหามการทํา Autotune) 
1 = ON – สั่งใหทาํ Autotune คาจะกลับไปที่ OFF อยางอตัโนมัต ิ
วิธีการ: 
หมายเหต!ุ ตองตอโหลดของมอเตอรไว 
• มอเตอรหมุนทีค่วามเรว็คงทีท่ี่ 20 ถึง 40% ของพิกัดความเร็ว 
• เปลี่ยนพารามิเตอร 2305 เปน ON 

ไดรฟ: 
• เรงความเร็วมอเตอรขึน้ 
• คํานวณหาคา proportional gain และ integration time 
• เปลี่ยนพารามิเตอร 2301 และ 2302 
• รีเซ็ทคา 2305 เปน OFF 

 
กลุม 24: Torque Control 

กลุมนี้ใชกําหนดตัวแปรสําหรับการควบคุมแรงบิด 
รหัส คําอธิบาย 
2401 
 

TORQ RAMP UP 
กําหนดคาเวลาอางอิงในการเพิ่มแรงบิด – เวลาต่ําสดุสาํหรับคาอางองิที่เพิ่มจาก 0 ไปสูคาพิกัดแรงบิดของมอเตอร 

2402 
 

TORQ RAMP DOWN 
กําหนดคาเวลาอางอิงในการลดแรงบิด – เวลาต่ําสดุสาํหรับคาอางองิที่ลดจากคาพิกดัแรงบิดของมอเตอรไปสู 0  

 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

กลุม 25: Critical Speeds 
กลุมนี้ใชกําหนดคาของความเร็ววิกฤต 3 คา หรือชวงของความเร็วที่ควรจะหลีกเลี่ยง ตัวอยางเชน ปญหาการเกิด 
เรโซแนนซทางกลที่ความเร็วใดความเร็วหนึ่ง 

รหัส คําอธิบาย 
2501 
 

CRIT SPEED SEL 
ตั้งเปดการใชงานฟงกชั่นความเร็ววิกฤต ซึ่งจะเปน 
การหลกีเลี่ยงชวงของความเร็วทีก่ําหนดไว 
0 = OFF – ไมใชงานฟงกชั่นความเร็ววิกฤต 
1 = ON – ใชงานฟงกชั่นความเร็ววิกฤต 
ตัวอยาง: เพื่อหลีกเลี่ยงความเร็วทีท่ําใหพัดลมเกิดการสั่นสะเทือนทีรุ่นแรง: 
• พิจารณาปญหาชวงความเร็ว กําหนดใหพบวาเกิดขึ้นที:่ 

18…23 Hz และ 46…52 Hz 
• ตั้งคา 2501 CRIT SPEED SEL =1 
• ตั้งคา 2502 CRIT SPEED 1 LO = 18 Hz 
• ตั้งคา 2503 CRIT SPEED 1 HI = 23 Hz 
• ตั้งคา 2504 CRIT SPEED 2 LO = 46 Hz 
• ตั้งคา 2505 CRIT SPEED 2 HI = 52 Hz 

2502 
 

CRIT SPEED 1 LO 
ตั้งคาลิมิตต่ําสุดสําหรับความเร็ววิกฤตที่ 1 
• คาจะตองนอยกวาหรือเทากับ 2503 CRIT SPEED 1 HI 
• หนวยจะเปน rpm ยกเวนวา 9904 MOTOR CTRL MODE = 3 (SCALAR: SPEED) หนวยจะเปน Hz 

2503 
 

CRIT SPEED 1 HI 
ตั้งคาลิมิตสูงสุดสําหรบัความเร็ววิกฤตที่ 1 
• คาจะตองมากกวาหรือเทากับ 2502 CRIT SPEED 1 LO 
• หนวยจะเปน rpm ยกเวนวา 9904 MOTOR CTRL MODE = 3 (SCALAR: SPEED) หนวยจะเปน Hz 

2504 
 

CRIT SPEED 2 LO 
ตั้งคาลิมิตต่ําสุดสําหรับความเร็ววิกฤตที่ 2 
• ใหดูพารามิเตอร 2502 

2505 
 

CRIT SPEED 2 HI 
ตั้งคาลิมิตสูงสุดสําหรบัความเร็ววิกฤตที่ 2 
• ใหดูพารามิเตอร 2503 

2506 
 

CRIT SPEED 3 LO 
ตั้งคาลิมิตต่ําสุดสําหรับความเร็ววิกฤตที่ 3 
• ใหดูพารามิเตอร 2502 

2507 
 

CRIT SPEED 3 HI 
ตั้งคาลิมิตสูงสุดสําหรบัความเร็ววิกฤตที่ 3 
• ใหดูพารามิเตอร 2503 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

กลุม 26: Motor Control 
 
รหัส คําอธิบาย 
2601 
 

FLUX OPTIMIZATION 
เปลี่ยนปริมาณฟลั๊กแมเหลก็ ซึ่งขึ้นกับขนาดของโหลดจริง Flux Optimization สามารถลดพลังงานทีส่ญูเสยีไปและเสียงรบกวนที่เกิดขึ้น 
ควรจะเปดใชงานสําหรบัไดรฟที่ทํางานต่ํากวาพิกัดของโหลด 
0 = ไมใชงาน 
1 = เปดใชงาน 

2602 
 

FLUX BRAKING 
เปนการลดความเร็วอยางรวดเร็วโดยการลดระดับของสนามแมเหลก็ 
ในมอเตอรเม่ือตองการ แทนที่การลดความเร็วดวย ramp โดยการเพิม่ 
คาฟลั๊กแมเหล็กในมอเตอร พลังงานของระบบทางกลจะถูกเปลี่ยนเปน 
พลังงานความรอนภายในมอเตอร 
0 = ไมใชงาน 
1 = เปดใชงาน 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

2603 
 

IR COMP VOLT 
ตั้งคาแรงดัน IR compensation ซึ่งใชที่ความเร็ว 0 Hz 
• ตองการพารามิเตอร 9904 MOTOR CTRL MODE = 3 

(SCALAR: SPEED) 
• ควรตั้งคา IR compensation ใหต่ําเทาที่จะทาํไดเพื่อปองกนั 
     ความรอนที่สูงเกิน 
• คาของ IR compensation ที่ใชงาน 
 

380…480 V Units 
PN (kW) 3 7.5 15 37 132 
IR comp (V) 21 18 15 10 4  

2604 
 

IR COMP FREQ 
ตั้งคาความถี่ที่ IR compensation เทากับ 0 V (เปน % ของความถี ่
ของมอเตอร 

IR Compensation 
• เม่ือเปดใชงาน IR Compensation จะจายแรงดันบูสตใหกับมอเตอร 

       ที่ความเร็วต่ํา การใช IR Compensation สําหรับตัวอยาง ในการใชงาน 
       ที่ตองการ breakaway torque สูงๆ 
 
 
 
 
 
 
 

2605 
 

U/f RATIO 
เลือกรูปแบบสําหรับอตัราสวน U/f (แรงดันตอความถี่) ต่ํากวาคา field weakening point 
1 = LINEAR – เหมาะสําหรับระบบที่เปนแรงบิดคงที ่
2 = SQUARE – เหมาะสําหรับระบบที่เปนแรงบิดแปรผัน เชน ปมแบบหอยโขง และพัดลม 

2606 
 

SWITCHING FREQ 
ตั้งคาความถี่สวิตซิ่งสําหรับไดรฟ 
• คาความถี่สวติซิ่งทีสู่งจะทําใหมีเสียงรบกวนนอยลง 

 
 
 
 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
2607 
 

SW FREQ CTRL 
คาความถี่สวติชิ่งจะลดคาลง ถาอุณหภูมิภายในของ ACS550 สูงเกินกวา 90 °C ดังรูป 
ฟงกชั่นนีอ้นญุาตใหใชคาความถี่สวติซิ่งสูงสุดเทาที่ทําได ซึ่งขึ้นกับสภาวะการใชงาน 
การใชความถีส่วิตชิ่งทีสู่งจะมีผลทําใหเสยีงรบกวนลดลงได 
0 = OFF - ไมใชฟงกชั่นนี ้
1 = ON - คาความถีส่วิตชิ่งจะถูกลิมิตไวดังรูป 
 
 

2608 
 

SLIP COMP RATIO 
ตั้งคา gain สําหรับการชดเชยคาสลิป (slip compensation) ในหนวย % 
• มอเตอรชนิดกรงกระรอกจะมีสลิปเกิดขึ้นเม่ือมีโหลด ความถี่ที่เพิ่มขึน้จะตองมีการเพิ่มแรงบิดใหมอเตอรเพื่อชดเชยสลิปทีเ่กิดขึ้น 
• ตองการพารามิเตอร 9904 MOTOR CTRL MODE = 3 (SCALAR: SPEED) 

0 = ไมมีการชดเชยสลปิ 
1…200 = เพิ่มคาชดเชยสลิป 100% หมายถงึมีการชดเชยสลิปสูงสดุ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

กลุม 29: Maintenance Trig 
กลุมนี้จะประกอบดวยระดับการใชงาน และจุดทริก (trigger point) เมื่อมีการใชงานถึงจุดทริก 

  ใหสังเกตการแสดงผลที่หนาจอแสดงผลเพื่อการบํารุงรักษา 
รหัส คําอธิบาย 
2901 
 

COOLING FAN TRIG 
ตั้งคาทริกสําหรับการนบัการใชงานพัดลมระบายความรอนของไดรฟ 
• 0.0  = ไมใช 

2902 
 

COOLING FAN ACT 
แสดงคาจริงของการนบัการใชงานพัดลมระบายความรอนของไดรฟ 
• พารามิเตอรนีจ้ะรีเซท็ไดเม่ือมีการเขียนคา 0.0 

2903 
 

REVOLUTION TRIG 
ตั้งคาทริกสําหรับการนบัจํานวนรอบการหมุนสะสมของมอเตอร 
• 0.0  = ไมใช 

2904 
 

REVOLUTION ACT 
แสดงคาจริงของการนบัจํานวนรอบการหมุนสะสมของมอเตอร 
• พารามิเตอรนีจ้ะรีเซท็ไดเม่ือมีการเขียนคา 0.0 

2905 
 

RUN TIME TRIG 
ตั้งคาทริกสําหรับการนบัเวลาการใชงานของไดรฟ 
• 0.0  = ไมใช 

2906 
 

RUN TIME ACT 
แสดงคาจริงของการนบัเวลาการใชงานของไดรฟ 
• พารามิเตอรนีจ้ะรีเซท็ไดเม่ือมีการเขียนคา 0.0 

2907 
 

USER MWh TRIG 
ตั้งคาทริกสําหรับการนบัการใชพลังงานสะสมของไดรฟ (หนวยเปนเมกะวัตต) 
• 0.0  = ไมใช 

2908 
 

USER MWh ACT 
แสดงคาจริงของการนบัการใชพลังงานสะสมของไดรฟ (หนวยเปนเมกะวัตต) 
• พารามิเตอรนีจ้ะรีเซท็ไดเม่ือมีการเขียนคา 0.0 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

กลุม 30: Fault Functions 
กลุมนี้ใชกําหนดสถานะการณที่ไดรฟอาจจะเกิด fault ได  และควรจะทําอยางไรเมื่อเกิด fault ขึ้น 

รหัส คําอธิบาย 
3001 
 

AI<MIN FUNCTION 
กําหนดการตอบสนองของไดรฟถาสญัญาณอนาล็อกอินพุท (AI) ตกลงต่ํากวาคาลิมิต 
• 3021 AI1 FAULT LIMIT และ 3022 AI2 FAULT LIMIT ใชตั้งคาลิมิตต่ําสุด 

0 = NOT SEL – ไมมีการตอบสนองใดๆ 
1 = FAULT – แสดง fault (7, AI1 LOSS หรือ 8, AI2 LOSS)และไดรฟจะหยดุแบบตัดการจายไฟ 
2 = CONST SP 7 – แสดงคาํเตอืน (2006, AI1 LOSS หรือ 2007, AI2 LOSS) และตั้งคาความเร็วโดยใช 1208 CONST SPEED 7 
3 = LAST SPEED – แสดงคาํเตอืน (2006, AI1 LOSS หรือ 2007, AI2 LOSS) และตั้งคาความเร็วโดยใชคาที่ใชงานลาสุด 
   คานี้จะเปนความเร็วเฉลีย่ในชวง 10 วินาททีี่ผานมา 
คําเตือน! ถาเลือก CONST SP 7 หรือ LAST SPEED ตองแนใจกอนวาการใชงานที่ตอเนือ่งจะปลอดภัยเม่ือสญัญาณอนาลอ็กอนิพุทไดหายไป 

3002 
 

PANEL COMM ERR 
กําหนดการตอบสนองของไดรฟเพื่อควบคุมความผิดพลาดที่เกดิจากการสือ่สารกับแผงควบคุม 
1 = FAULT - แสดง fault (10, PANEL LOSS)และไดรฟจะหยุดแบบตัดการจายไฟ 
2 = CONST SP 7 – แสดงคาํเตอืน (2008, PANEL LOSS) และตั้งคาความเร็วโดยใช 1208 CONST SPEED 7 
3 = LAST SPEED – แสดงคาํเตอืน (2008, PANEL LOSS) และตั้งคาความเร็วโดยใชคาทีใ่ชงานลาสุด 
   คานี้จะเปนความเร็วเฉลีย่ในชวง 10 วินาททีี่ผานมา 
คําเตือน! ถาเลือก CONST SP 7 หรือ LAST SPEED ตองแนใจกอนวาการใชงานที่ตอเนือ่งจะปลอดภัยเม่ือการสื่อสารกับแผงควบคุมหายไป 

3003 
 

EXTERNAL FAULT 1 
กําหนดสัญญาณอนิพุท fault จากภายนอก 1 
0 = NOT SEL – ไมใชงานสญัญาณ fault จากภายนอก 
1 = DI1 – กําหนดดิจติอลอนิพุท DI1 เปนสัญญาณ fault จากภายนอก 

• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจรจะแสดง fault ไดรฟจะแสดงผล (14, EXT FAULT 1) และไดรฟจะหยุดแบบตดัการจายไฟ 
2…6 = DI2…DI6 – กําหนดดจิิตอลอนิพุท DI2…DI6 เปนสัญญาณ fault จากภายนอก 

• ใหดู DI1 ขางตน 
-1 = DI1(INV) - กําหนดการกลับคาของดิจติอลอนิพุท DI1 เปนสัญญาณ fault จากภายนอก 

• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจรจะแสดง fault ไดรฟจะแสดงผล (14, EXT FAULT 1) และไดรฟจะหยุดแบบตดัการจายไฟ 
-2…-6 = DI2(INV)…DI6(INV) - กําหนดการกลับคาของดิจติอลอนิพุท DI2…DI6 เปนสญัญาณ fault จากภายนอก 

• ใหดู DI1(INV) ขางตน 
3004 
 

EXTERNAL FAULT 2 
กําหนดสัญญาณอนิพุท fault จากภายนอก 2 
• ใหดูพารามิเตอร 3003 ขางตน 

3005 
 

MOT THERM PROT 
กําหนดการตอบสนองของไดรฟกับการเกดิมอเตอรรอน (overheat) 
0 = NOT SEL – ไมมีการตอบสนองใดๆ 
1 = FAULT – เม่ือคาความรอนทีค่ํานวณไดของมอเตอรสูงกวา 90 °C หนาจอจะแสดงคําเตือน (2010, MOT OVERTEMP) 
   เม่ือคาความรอนที่คาํนวณไดของมอเตอรสงูกวา 110 °C หนาจอจะแสดง fault (9, MOT OVERTEMP) และไดรฟจะหยุดแบบตดัการจายไฟ 
2 = WARNING – เม่ือคาความรอนทีค่ํานวณไดของมอเตอรสูงกวา 90 °C หนาจอจะแสดงคําเตือน (2010, MOT OVERTEMP) 

3006 
 

MOT THERM TIME 
ตั้งคาเวลาคงที่ของสําหรับการเกดิความรอนของมอเตอร 
• เวลานี้ตองการสําหรับความรอนของมอเตอรที่สูงถึง 63% ดวยการใชงานโหลดคงที ่
• สําหรับการปองกนัคาความรอนตามมาตรฐาน UL สําหรับมอเตอรคลาส NEMA 

MOTOR THERM TIME เทากับ 35 เทาของ t6 ที่ซึ่ง t6 (เปนหนวยวนิาที) เปน 
คาจําเพาะของมอเตอรที่มาจากผูผลิต ซึ่งเปนเวลาทีส่ามารถใชงานมอเตอรได 
อยางปลอดภัยทีก่ระแสสูงถึง 6 เทาของพิกดักระแส 

• คาเวลาความรอนสําหรับมอเตอรคลาส 10 เทากับ 350 วินาท,ี คลาส 20  
เทากับ 700 วินาที และคลาส 30 เทากับ 1050 วินาท ี

 
 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
3007 
 

MOT LOAD CURVE 
ตั้งคาโหลดที่ใชงานสูงสุดของมอเตอร 
• เม่ือตั้งคาเทากับ 100% คานี้จะเทากับคาของพารามิเตอร 

9906 MOTOR NOM CURRENT 
• ปรับระดับของ load curve ถาอณุหภูมิแวดลอมสูงกวาปกต ิ

3008 
 

ZERO SPEED LOAD 
ตั้งคากระแสสูงสดูทีค่วามเร็ว 0 
• คานีส้ัมพันธกับ 9906 MOTOR NOM CURR 

BRAKE POINT FREQ 
ตั้งคาความถี่ break point สําหรับ motor load curve 

 
 
 
 
 
 
 
 
 3009 

 

ตัวอยาง: เวลาในการปองกันความรอนเม่ือพารามิเตอร 3005 MOT THERM TIME, 3006 MOT LOAD CURVE และ 3007 ZERO SPEED LOAD 
   เปนคาที่ตั้งจากโรงงาน 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3010 
 

STALL FUNCTION 
พารามิเตอรนีก้ําหนดการใชงานของฟงกชัน่ Stall การปองกันนี้จะทํางาน 
ถาไดรฟทํางานอยูในสภาวะ Stall (ดังรูป) สําหรับเวลาจะกําหนดโดย 3012 
STALL TIME  “User Limit” จะถูกกําหนดในกลุม 20 ดวย 2017 MAX  
TORQUR 1, 2018 MAX TORQUE 2 หรือลมิิตดวยอินพุทจาก COMM 
0 = NOT SEL – ไมใชการปองกัน Stall 
1 = FAULT – เม่ือไดรฟทํางานอยูในสภาวะ Stall สําหรับเวลาจะตั้งดวย 
      3012 STALL TIME: 

• ไดรฟจะหยดุแบบตัดการจายไฟ 
• Fault จะถูกแสดงขึ้น 

2 = WARNING – เม่ือไดรฟทํางานอยูในสภาวะ Stall สําหรับเวลาจะตั้งดวย 
      3012 STALL TIME: 

• คําเตือนจะถกูแสดงขึน้ 
• คําเตือนจะหายไปเมื่อไดรฟออกจากสภาวะ Stall เปนเวลาครึ่งนึงของ 

เวลาที่ตั้งดวยพารามิเตอร 3012 STALL TIME 
3011 
 

STALL FREQUENCY 
พารามิเตอรนี้ใชตั้งคาความถี่สาํหรับฟงกชั่น Stall ดังรูป 

3012 
 

STALL TIME 
พารามิเตอรนี้ใชตั้งคาเวลาสาํหรับฟงกชั่น Stall 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
3013 
 

UNDERLOAD FUNCTION 
เม่ือโหลดของมอเตอรหายไปแสดงวาอาจจะมีความผิดปกติเกดิขึน้  การปองกันนีท้ํางานถา: 
• แรงบิดมอเตอรตกลงไปต่ํากวา load curve ที่เลอืกดวยพารามิเตอร 3015 UNDERLOAD CURVE 
• สภาวะนีค้งอยูนานกวาเวลาที่ตั้งดวยพารามิเตอร 3014 UNDERLOAD TIME 
• ความถี่เอาตพุทมีคาสูงกวา 10% ของพิกัดความถี่ 

0 = NOT SEL – ไมใชงานการปองกนั underload 
1 = FAULT – เม่ือการปองกันทํางานขึน้มา ไดรฟจะหยุดแบบตดัการจายไฟ และ fault จะถูกแสดงขึน้ 
2 = WARNING - คําเตือนจะถกูแสดงขึน้ 

3014 
 

UNDERLOAD TIME 
ลิมิตเวลาสาํหรับการปองกัน underload 

3015 
 

UNDERLOAD CURVE 
พารามิเตอรนีจ้ะมีใหเลอืก 5 รูปแบบดวยกัน ซึง่แสดงดังรูป 
• ถาโหลดตกลงต่ํากวา curve ที่ตั้งไว เปนเวลามากกวา 

ที่ตั้งไวดวยพารามิเตอร 3014 การปองกัน underload 
จะทํางานขึน้มา 

• Curve 1…3 จะมาถึงคาสูงสุดที่พิกัดความถีข่องมอเตอร 
ที่ตั้งดวยพารามิเตอร 9907 MOTOR NOM FREQ 

• TM = พิกัดแรงบิดของมอเตอร 
• fN = พิกัดความถี่ของมอเตอร 

 
 
 
 

3017 
 

EARTH FAULT 
กําหนดการตอบสนองของไดรฟถาไดรฟตรวจพบวาเกิด ground fault ในมอเตอรหรือที่สายของมอเตอร 
0 = NO – ไมมีการตอบสนองใดๆ 
1 = FAULT – แสดง fault (16, EARTH FAULT) และไดรฟจะหยุดแบบตัดการจายไฟ 

3018 
 

COMM FAULT FUNC 
กําหนดการตอบสนองของไดรฟถาการสื่อสารผานทาง fieldbus หายไป 
0 = NOT SEL - ไมมีการตอบสนองใดๆ 
1 = FAULT - แสดง fault (28, SERIAL 1 ERR) และไดรฟจะหยุดแบบตัดการจายไฟ 
2 = CONST SP7 – แสดงคาํเตอืน (2005, I/O COMM) และตั้งคาความเร็วโดยใช 1208 CONST SPEED 7 “alarm speed” จะยังคงคางอยูจนกระทั่ง 
     มีการเขียนคาอางองิผานทาง fieldbus อีกครั้ง 
3 = LAST SPEED – แสดงคาํเตอืน (2005, I/O COMM) และตั้งคาความเร็วโดยใชคาที่ใชงานลาสุด  คานี้จะเปนความเร็วเฉลีย่ในชวง 10 วินาททีี่ผานมา 
     “alarm speed” จะยังคงคางอยูจนกระทั่งมีการเขียนคาอางอิงผานทาง fieldbus อีกครัง้ 
 
ขอควรระวัง: ถาเลอืก CONST SP 7 หรือ LAST SPEED ตองแนใจกอนวาการใชงานทีต่อเนือ่งจะปลอดภัยเม่ือการสื่อสารผานทาง fieldbus หายไป 

3019 
 

COMM FAULT TIME 
ตั้งคาเวลา communication fault รวมกับ 3018 COMM FAULT FUNC 

3021 
 

AI1 FAULT LIMIT 
ตั้งคาระดับการ fault สําหรับอนาล็อกอินพทุ 1  ใหดู 3001 AI<MIN FUNCTION 

3022 
 

AI2 FAULT LIMIT 
ตั้งคาระดับการ fault สําหรับอนาล็อกอินพทุ 2  ใหดู 3001 AI<MIN FUNCTION 

 
 
 
 
 
 



 

 

กลุม 31: Automatic Reset 
กลุมนี้กําหนดสภาวะสําหรับการรีเซ็ทอยางอัตโนมัติ ซึ่งจะเกิดขึ้นหลังจากที่มี fault เกิดขึ้น ไดรฟจะคงสภาวะไวดวยเวลาคาหนึ่ง 
หลังจากนั้นจึงจะรีสตารทอยางอัตโนมัติ และสามารถลิมิตจํานวนครั้งในการรีเซ็ทในชวงเวลาที่กําหนด และสามารถที่จะรีสตารท
อยางอัตโนมัติสําหรับ fault ที่เปลี่ยนแปลงไป 

รหัส คําอธิบาย 
3101 
 

NR OF TRIALS 
ตั้งคาจาํนวนครั้งในการรีเซ็ทอยางอัตโนมัติภายในเวลาทีก่ําหนดไวดวย 3102 TRIAL TIME 
• ถาจํานวนครั้งในการรีเซ็ทเกินกวาคานี้ (ภายในเวลาทีก่ําหนด)  
• การสตารทจะทําไดเม่ือเสร็จสิ้นการรีเซท็จากแผงควบคุม หรือจากแหลงทีเ่ลอืกไวดวย 

1604 FAULT RESET SEL 
3102 
 

TRIAL TIME 
ตั้งคาเวลาที่ใชสําหรับการนับและลิมิตจํานวนครั้งของการรีเซท็ 
• ใหด ู3101 NR OF TRIALS 

ตัวอยาง: fault 3 คร้ังที่เกดิขึน้ภายใน trial time คร้ังสุดทาย 
ที่ถูกรีเซ็ทได ถาคาของ 3101 NR OF TRIAL เทากับ 3 หรือ
มากกวา 
 
 
 
 
 

3103 
 

DELAY TIME 
ตั้งคาหนวงเวลากอนทีจ่ะรีสตารท เม่ือเกิดมี fault ขึ้น 
• ถา DELAY TIME = 0 ไดรฟจะรีเซ็ททันทีทนัใด 

3104 
 

AR OVERCURRENT 
ตั้งการรีเซท็อตัโนมัติสาํหรับฟงกชั่น overcurrent 
0 = DISABLE – ไมมีการรีเซ็ทอตัโนมัต ิ
1 = ENABLE - มีการรีเซ็ทอัตโนมัต ิ
• การรีเซ็ท fault (DC OVERCURRENT) อยางอัตโนมัติ จะทําหลังจากหมดเวลาที่หนวงไวดวย 3103 DELAY TIME และไดรฟจะทํางานตามปกต ิ

3105 
 

AR OVERVOLTAGE 
ตั้งการรีเซท็อตัโนมัติสาํหรับฟงกชั่น overvoltage 
0 = DISABLE – ไมมีการรีเซ็ทอตัโนมัต ิ
1 = ENABLE - มีการรีเซ็ทอัตโนมัต ิ
• การรีเซ็ท fault (DC OVERVOLTAGE) อยางอัตโนมัติ จะทําหลังจากหมดเวลาที่หนวงไวดวย 3103 DELAY TIME และไดรฟจะทํางานตามปกต ิ

3106 
 

AR UNDERVOLTAGE 
ตั้งการรีเซท็อตัโนมัติสาํหรับฟงกชั่น undervoltage 
0 = DISABLE – ไมมีการรีเซ็ทอตัโนมัต ิ
1 = ENABLE - มีการรีเซ็ทอัตโนมัต ิ
• การรีเซ็ท fault (DC UNDERVOLTAGE) อยางอัตโนมัติ จะทําหลังจากหมดเวลาทีห่นวงไวดวย 3103 DELAY TIME และไดรฟจะทํางานตามปกต ิ

3107 
 

AR AI<MIN 
ตั้งการรีเซท็อตัโนมัติสาํหรับกรณทีี่อนาล็อกอนิพุทนอยกวาคาต่ําสุดที่ตั้งไว 
0 = DISABLE – ไมมีการรีเซ็ทอตัโนมัต ิ
1 = ENABLE - มีการรีเซ็ทอัตโนมัต ิ
• การรีเซ็ท fault (AI<MIN) อยางอตัโนมัติ จะทาํหลังจากหมดเวลาทีห่นวงไวดวย 3103 DELAY TIME และไดรฟจะทํางานตามปกต ิ
คําเตือน! เม่ือสัญญาณอนาลอ็กอนิพุทกลับมาเปนปกติ ไดรฟจะรีสตารท แมวาจะหยุดไปเปนเวลานาน ตองแนใจวาการรีสตารทที่หยดุไปนานนี ้
จะไมเปนสาเหตทุําใหเกิดอนัตราย และ/หรือความเสยีหายตออุปกรณใดๆ 

3108 
 

AR EXTERNAL FAULT 
ตั้งการรีเซท็อตัโนมัติสาํหรับ fault จากภายนอก 
0 = DISABLE – ไมมีการรีเซ็ทอตัโนมัต ิ
1 = ENABLE - มีการรีเซ็ทอัตโนมัต ิ
• การรีเซ็ท fault (EXTERNAL FAULT 1 หรือ EXTERNAL FAULT 2) อยางอตัโนมัติ จะทําหลังจากหมดเวลาทีห่นวงไวดวย 3103 DELAY TIME และ

ไดรฟจะทํางานตามปกต ิ

 
 
 
 
 



 

 

กลุม 32: Supervision 
กลุมนี้ใชกําหนดมอนิเตอรสําหรับสัญญาณที่มาจากกลุม 01 Operating Data ซึ่งเปนการมอนิเตอรคาพารามิเตอรที่เลือกไวและจะสั่ง
ใหรีเลยทํางานเมื่อคาพารามิเตอรผานจุดที่ลิมิตไว  ใชกลุม 14 Relay Outputs เพื่อกําหนดรีเลย และรีเลยจะทํางานไดเมื่อมีสัญญาณที่
ต่ําหรือสูงเกินไป 

รหัส คําอธิบาย 
3201 
 

SUPERV 1 PARAM 
เลือกคาพารามิเตอรทีต่องการมอนิเตอรคาแรก 
• ตองเปนพารามิเตอรทีอ่ยูในกลุม 01 Operating Data 
• ถาคาพารามิเตอรผานคาลิมิต  จะสั่งใหรีเลยทํางาน 
• คาลิมิตจะกําหนดในกลุมนี ้
• รีเลยเอาตพุทจะตองกาํหนดในกลุม 14 Relay Outputs 

LO ≤ HI  
มอนิเตอรดวยรีเลยเอาตพุท เม่ือ LO ≤ HI 
• กรณี A = พารามิเตอร 1401 RELAY OUTPUT 1 (หรือ 1402  

RELAY OUTPUT 2, etc) คาคือ SUPRV1 OVER หรือ SUPRV2 
OVER ใชสําหรับมอนิเตอรเม่ือคาสูงกวาคาลมิิตที่ตั้งไว และรีเลย 
จะยังคงคางสภาวะอยูจนกวาคาจะต่ํากวาคาลิมิตดานต่าํ 

• กรณี B = พารามิเตอร 1401 RELAY OUTPUT 1 (หรือ 1402  
RELAY OUTPUT 2, etc) คาคือ SUPRV1 UNDER หรือ SUPRV2 
UNDER ใชสําหรับมอนิเตอรเม่ือคาตกต่ํากวาคาลิมิตทีต่ั้งไว และรีเลย 
จะยังคงคางสภาวะอยูจนกวาคาจะสูงกวาคาลิมิตดานสูง 

LO > HI  
มอนิเตอรดวยรีเลยเอาตพุท เม่ือ LO > HI 
คาลิมิตต่ําสุด (HI 3203) จะทํางานขึ้นมากอน และจะคางสภาวะอยูจนกวา 
คาจะสูงกวาคาลิมิตสูงสุด (LO 3202) ซึ่งจะทาํใหลิมิตนั้น active ขึ้นมา 
คาลิมิตนั้นจะยังคง active อยูจนกระทั่งคาทีม่อนิเตอรอยูต่ํากวาคาลิมิตต่ําสุด 
(HI 3203) ซึ่งจะทําใหลิมิตนัน้ active ขึ้นมา 
• กรณี A = พารามิเตอร 1401 RELAY OUTPUT 1 (หรือ 1402  

RELAY OUTPUT 2, etc) คาคือ SUPRV1 OVER หรือ SUPRV2 
OVER เร่ิมแรกรีเลยจะเปดวงจร และจะตอวงจรเมื่อคาที่มอนเิตอร 
สูงกวาคาลิมิตที่ active อยู 

• กรณี B = พารามิเตอร 1401 RELAY OUTPUT 1 (หรือ 1402  
RELAY OUTPUT 2, etc) คาคือ SUPRV1 UNDER หรือ SUPRV2 
UNDER เร่ิมแรกรีเลยจะตอวงจร และจะเปดวงจรเมื่อคาที่มอนเิตอร 
ต่ํากวาคาลิมิตที่ active อยู 

3202 
 

SUPERV 1 LIM LO 
ตั้งคาลิมิตดานต่าํ สําหรับพารามิเตอรที่ตองการมอนิเตอรคาแรก 
ใหด ู3201 SUPERV 1 PARAM ดานบน 

3203 
 

SUPERV 1 LIM HI 
ตั้งคาลิมิตดานสูง สาํหรับพารามิเตอรที่ตองการมอนิเตอรคาแรก 
ใหด ู3201 SUPERV 1 PARAM ดานบน 

 
 
 
LO ≤ HI 
หมายเหต!ุ กรณี LO ≤ HI แสดง hysteresis แบบปกติ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
LO > HI 
หมายเหต!ุ กรณี LO ≤ HI แสดง hysteresis แบบพิเศษ 
    ดวยการแบงคาลิมิตเปน 2 คา 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3204 
 

SUPERV 2 PARAM 
เลือกคาพารามิเตอรทีต่องการมอนิเตอรคาทีส่อง ใหด ู3201 SUPERV 1 PARAM ดานบน 

3205 
 

SUPERV 2 LIM LO 
ตั้งคาลิมิตดานต่าํ สําหรับพารามิเตอรที่ตองการมอนิเตอรคาที่สอง ใหด ู3204 SUPERV 2 PARAM ดานบน 

3206 
 

SUPERV 2 LIM HI 
ตั้งคาลิมิตดานสูง สาํหรับพารามิเตอรที่ตองการมอนิเตอรคาที่สอง ใหด ู3204 SUPERV 2 PARAM ดานบน 

3207 
 

SUPERV 3 PARAM 
เลือกคาพารามิเตอรทีต่องการมอนิเตอรคาทีส่าม ใหด ู3201 SUPERV 1 PARAM ดานบน 

 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
3208 
 

SUPERV 3 LIM LO 
ตั้งคาลิมิตดานต่าํ สําหรับพารามิเตอรที่ตองการมอนิเตอรคาที่สาม ใหด ู3207 SUPERV 3 PARAM ดานบน 

3209 
 

SUPERV 3 LIM HI 
ตั้งคาลิมิตดานสูง สาํหรับพารามิเตอรที่ตองการมอนิเตอรคาที่สาม ใหด ู3207 SUPERV 3 PARAM ดานบน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

กลุม 33: Information 
กลุมนี้ใชแสดงขอมูลเกี่ยวกับโปรแกรมที่บรรจุอยูในไดรฟ: 
เวอรชั่นและวันที่ผานการตรวจสอบ 

รหัส คําอธิบาย 
3301 
 

FW VERSION 
แสดงเวอรชัน่ของโปรแกรมที่ใชงานของไดรฟ 

3302 
 

LP VERSION 
แสดงเวอรชัน่ของ loading package 

3303 
 

TEST DATE 
แสดงวนัทีผ่านการตรวจสอบ (yy.ww) 

3304 
 

DRIVE RATING 
แสดงพิกดักระแสและแรงดันของไดรฟ  ในรูปแบบของ XXXY 
• XXX = แสดงคาพิกดักระแสของไดรฟ ในหนวย A และถาแสดงตัวอกัษร A จะแสดงจดุทศนิยม เชน XXX = 8A8 หมายความวาคาพิกดักระแส 

เทากับ 8.8 A 
• Y = แสดงคาพกิัดแรงดันของไดรฟ ถา Y = 2 แสดงวาพิกดัแรงดนัเทากับ 208…240 V และ Y = 4 แสดงวาพิกัดแรงดันเทากับ 380…480 V 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

กลุม 34: Panel Display Process Variables 
กลุมนี้ใชกําหนดขอมูลที่ใหแสดงบนหนาจอ (บริเวณสวนกลาง) 

รหัส คําอธิบาย 
3401 
 

SIGNAL1 PARAM 
เลือกพารามิเตอรแรก (กําหนดดวยตัวเลข) ทีจ่ะแสดงบนหนาจอ 
• พารามิเตอรในกลุม 01 ที่สามารถจะเลอืกได 
• การแสดงผลสามารถทีจ่ะปรับสเกล เปลี่ยนหนวย 
     หรือแสดงเปนแผนภูมิแทง 
• ดูการกําหนดคาไดดังรูป 

100 = ไมเลือก - ไมมีการแสดงผล 
101…199 = แสดงพารามิเตอร 0101…0199 ถาไมมีพารามิเตอรจะแสดงผลเปน “n.a.” 

3402 
 

SIGNAL1 MIN 
กําหนดคาต่ําสุดสําหรับพารามิเตอรที่แสดงผลคาแรก  ใชพารามิเตอร 
3402, 3403, 3406 และ 3407  สําหรับตวัอยางการเปลี่ยนหนวยของ 
พารามเตอรกลุม 01 เชน 0102 SPEED (หนวย rpm) ไปเปนความเร็วของ
คอนเวเยอรทีข่ับเคลื่อนดวยมอเตอร (หนวย ft/min)  คาตั้งตนจะอยูในรูป
ของ min. และ max. และคาที่แสดงผลกจ็ะอยูในรูป min. และ max. ดังรูป 
สวนหนวยทีแ่สดงผลจะใชพารามิเตอร 3405 
 
 

3403 
 

SIGNAL1 MAX 
กําหนดคาสูงสุดสําหรบัพารามิเตอรที่แสดงผลคาแรก 

 
 
 

3404 
 

OUTPUT1 DSP FORM 
กําหนดรูปแบบของการแสดงจาํนวนคาทศนยิมสําหรับพารามิเตอรที่
แสดงผลคาแรก 
• ปอนจํานวนของคาทศนิยมที่ใหแสดงผล 
• ใหดูตารางดานขวา สําหรับตัวอยางการแสดงคา pi (3.14159) 

 
 
 
 
 
 

 
คา 3404 การแสดงผล ชวงที่แสดงผล 

0 ± 3 
1 ± 3.1 
2 ± 3.14 
3 ± 3.142 

-32768…+32767 
(มีเครื่องหมาย) 

4 3 
5 3.1 
6 3.14 
7 3.142 

0…65535 
(ไมมีเครื่องหมาย) 

 

3405 
 

OUTPUT1 DSP UNIT 
เลือกหนวยที่ใชแสดงผลสําหรับพารามิเตอรทีแ่สดงผลคาแรก 
• ปอนคาบวกในพารามิเตอร 3405 สําหรับการแสดงผลเปนตัวเลข 
• ปอนคาลบในพารามิเตอร 3405 สําหรับการแสดงผลเปนแผนภูมิแทง 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3406 
 

OUTPUT1 MIN 
ตั้งคาต่ําสดุที่ใหแสดงผล สําหรับพารามิเตอรที่แสดงผลคาแรก 

 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
3407 
 

OUTPUT1 MAX 
ตั้งคาสูงสุดที่ใหแสดงผล สําหรับพารามิเตอรที่แสดงผลคาแรก 

3408 
 

SIGNAL2 PARAM 
เลือกพารามิเตอรที่สอง (กําหนดดวยตัวเลข) ที่จะแสดงบนหนาจอ ใหดูพารามิเตอร 3401 

3409 
 

SIGNAL2 MIN 
กําหนดคาต่ําสุดสําหรับพารามิเตอรที่แสดงผลคาที่สอง ใหดูพารามิเตอร 3402 

3410 
 

SIGNAL2 MAX 
กําหนดคาสูงสุดสําหรบัพารามิเตอรที่แสดงผลคาที่สอง ใหดูพารามิเตอร 3403 

3411 
 

OUTPUT2 DSP FORM 
กําหนดรูปแบบของการแสดงจาํนวนคาทศนยิมสําหรับพารามิเตอรที่แสดงผลคาที่สอง ใหดูพารามิเตอร 3404 

3412 
 

OUTPUT2 DSP UNIT 
เลือกหนวยที่ใชแสดงผลสําหรับพารามิเตอรทีแ่สดงผลคาทีส่อง ใหดูพารามิเตอร 3405 

3413 
 

OUTPUT2 MIN 
ตั้งคาต่ําสดุที่ใหแสดงผล สําหรับพารามิเตอรที่แสดงผลคาที่สอง ใหดูพารามิเตอร 3406 

3414 
 

OUTPUT2 MAX 
ตั้งคาสูงสุดที่ใหแสดงผล สําหรับพารามิเตอรที่แสดงผลคาที่สอง ใหดูพารามิเตอร 3407 

3415 
 

SIGNAL3 PARAM 
เลือกพารามิเตอรที่สาม (กําหนดดวยตัวเลข) ที่จะแสดงบนหนาจอ ใหดูพารามิเตอร 3401 

3416 
 

SIGNAL3 MIN 
กําหนดคาต่ําสุดสําหรับพารามิเตอรที่แสดงผลคาที่สาม ใหดูพารามเิตอร 3402 

3417 
 

SIGNAL3 MAX 
กําหนดคาสูงสุดสําหรบัพารามิเตอรที่แสดงผลคาที่สาม ใหดูพารามิเตอร 3403 

3418 
 

OUTPUT3 DSP FORM 
กําหนดรูปแบบของการแสดงจาํนวนคาทศนยิมสําหรับพารามิเตอรที่แสดงผลคาที่สาม ใหดูพารามิเตอร 3404 

3419 
 

OUTPUT3 DSP UNIT 
เลือกหนวยที่ใชแสดงผลสําหรับพารามิเตอรทีแ่สดงผลคาทีส่าม ใหดพูารามิเตอร 3405 

3420 
 

OUTPUT3 MIN 
ตั้งคาต่ําสดุที่ใหแสดงผล สําหรับพารามิเตอรที่แสดงผลคาที่สาม ใหดูพารามิเตอร 3406 

3421 
 

OUTPUT3 MAX 
ตั้งคาสูงสุดที่ใหแสดงผล สําหรับพารามิเตอรที่แสดงผลคาที่สาม ใหดูพารามิเตอร 3407 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

กลุม 35: Motor Temp Meas 
กลุมนี้ใชกําหนดการตรวจสอบความรอนในมอเตอร โดยการใชเซ็นเซอรวัดอุณหภูมิ  ซึ่งมีวีธีการตอดังรูปขางลาง 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  คําเตือน! ตามมาตรฐาน IEC60664 ตองการ 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  สําหรับ fault อื่นๆ หรือการปองกันดวยการคํานวณคาความรอนของมอเตอร ใหดูกลุม 30 Fault Functions 
รหัส คําอธิบาย 
3501 
 

SENSOR TYPE 
กําหนดชนิดของเซ็นเซอรที่ใชวัดความรอนของมอเตอร, PT100 (°C) หรือ PTC (ohm) 
ใหดูพารามิเตอร 1501 และ 1507 
0 = ไมมี 
1 = 1 x PT100 – เซน็เซอรชนดิ PT100  1 ตัว 

• อนาล็อกเอาตพุท AO1 หรือ AO2 จะจายกระแสคงที่ใหกับเซ็นเซอร 
• ความตานทานของเซน็เซอรจะเพิ่มขึ้นเม่ืออุณหภูมิของมอเตอรสูงขึน้ ซึ่งจะทําใหแรงดันที่ตกครอมเซน็เซอรสูงขึน้ 
• การอานคาอณุหภูมิจะอานคาแรงดนัดวยอนาล็อกอินพุท AI1 หรือ AI2 และแปลงคาเปนองศาเซลเซียส 

2 = 2 x PT100 – เซน็เซอรชนดิ PT100  2 ตัว 



 

 

• การใชงานจะเหมือนกบั 1 x PT100 
3 = 3 x PT100 – เซน็เซอรชนดิ PT100  3 ตัว 

• การใชงานจะเหมือนกบั 1 x PT100 
4 =  PTC – เซน็เซอรชนิด PTC 

• อนาล็อกเอาตพุทจะจายกระแสคงที่ใหกับเซน็เซอร 
• ความตานทานของเซน็เซอรจะเพิ่มขึ้นอยางรวดเร็วเม่ืออุณหภูมิของมอเตอร 

สูงมากกวาคาอณุหภูมิอางอิง (Tref) การอานคาอุณหภูมิจะอานคาแรงดันดวย 
อนาล็อกอินพุท AI1 และแปลงคาเปนโอหม แสดงดังรูป 

อุณหภูม ิ ความตานทาน 
ปกต ิ 0…1.5 kohm 
สูงกวาปกต ิ ≥ 4 kohm 

5 = THERMISTOR (0) – เซ็นเซอรชนดิเทอรมิสเตอร 
• การปองกันความรอนของมอเตอรจะถูกสั่งผานทางดิจิตอลอินพุท ใหตอทั้ง PTC หรือเทอรมิสเตอรแบบปกติปดกับดิจิตอลอนิพุท 

ไดรฟจะอานสถานะของดิจิตอลอนิพุท ซึ่งแสดงคาดังตารางขางตน 
• เม่ือดิจติอลอินพทุเทากบั ‘0’ ความรอนของมอเตอรจะมีคาสูงเกิน 
• ใหดูรูปคําแนะนาํในชวงตนของกลุมนี ้

6 = THERMISTOR (1) - เซ็นเซอรชนดิเทอรมิสเตอร 
• การปองกันความรอนของมอเตอรจะถูกสั่งผานทางดิจิตอลอินพุท ใหตอเทอรมิสเตอรแบบปกติเปดกับดิจติอลอินพทุ 

ไดรฟจะอานสถานะของดิจิตอลอนิพุท ซึ่งแสดงคาดังตารางขางตน 
• เม่ือดิจติอลอินพทุเทากบั ‘1’ ความรอนของมอเตอรจะมีคาสูงเกิน 
• ใหดูรูปคําแนะนาํในชวงตนของกลุมนี ้

3502 
 

INPUT SELECTION 
 กําหนดอนิพุทเพื่อใชสาํหรับเซ็นเซอรวดัอณุหภูมิ 
1 = AI1 – PT100   PTC 
2 = AI2 – PT100   PTC 
3…8 = DI1…DI6 – เทอรมิสเตอร 

3503 
 

ALARM LIMIT 
กําหนด alarm สําหรับการวัดคาความรอนของมอเตอร 
• เม่ืออุณหภูมิของมอเตอรสูงกวาคาลิมิต ไดรฟจะแสดง alarm (2010, MOTOR OVERTEMP) 
สําหรับเทอรมิสเตอร 
0 = ไมใชงาน 
1 = ใชงาน 

3504 
 

FAULT LIMIT 
 กําหนด fault สําหรับการวัดคาความรอนของมอเตอร 
• เม่ืออุณหภูมิของมอเตอรสูงกวาคาลิมิต ไดรฟจะแสดง fault (9, MOTOR OVERTEMP) และไดรฟจะหยดุ 
สําหรับเทอรมิสเตอร 
0 = ไมใชงาน 
1 = ใชงาน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

กลุม 36: Timer Functions 
กลุมนี้ใชกําหนด Timer function 
• 4 daily starts/stops 
• 4 weekly starts/stops, overrides 
• 4 timed functions สําหรับการเก็บคาไทเมอรที่ถูกเลือก 
Timer function สามารถที่จะใชรวมกันหลายตัวได และใชหลายฟงกชั่นในไทเมอรตัวเดียวกันได 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  พารามิเตอรที่เลือกใชไดเพียง 1 ฟงกชั่นเทานั้น 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
3601 
 

TIMERS ENABLE 
 กําหนดแหลงที่มาของสัญญาณเปดการใชงาน timer 
0 = NOT SEL – ไมมีการใชงาน Timer function 
1 = DI1 – กําหนดดิจติอลอนิพุท DI1 สัญญาณเปดการใชงาน timer function 

• ดิจิตอลอนิพุทตองตอวงจรเพื่อเปดการใชงาน timer function 
2…6 = DI2…DI6 – กําหนดดจิิตอลอนิพุท DI2…DI6 สัญญาณเปดการใชงาน timer function 
7 = ENABLED – เปดการใชงาน timer function 
-1 = DI1(INV) – กําหนดการกลับคาของดิจติอลอินพทุ DI1 สัญญาณเปดการใชงาน timer function 

• ดิจิตอลอนิพุทตองเปดวงจรเพื่อเปดการใชงาน timer function 
-2…-6 = DI2(INV)…DI6(INV) - กําหนดการกลับคาของดิจติอลอนิพุท DI2…DI6 สัญญาณเปดการใชงาน timer function 

3602 
 

START TIME 1 
กําหนดเวลาในการสตารทประจําวัน 
• คานีจ้ะเปลีย่นไดขั้นละ 2 วินาท ี
• ถาคาพารามิเตอรเทากบั 07:00:00 หมายความวา 

Timer จะทํางานที่เวลา 7 a.m. 
• จากรูปแสดงการใช Timer หลายตัว ในเวลาที่แตกตางกัน 

ภายใน 1 สัปดาห 
 
 
 
 

3603 
 

STOP TIME 1 
กําหนดเวลาในการหยดุประจําวัน 
• คานีจ้ะเปลีย่นไดขั้นละ 2 วินาท ี
• ถาคาพารามิเตอรเทากบั 09:00:00 หมายความวา 
     Timer หยุดลงที่เวลา 9 a.m. 

3604 
 

START DAY 1 
กําหนดวนัทีส่ตารทในแตละสัปดาห 
1 = วันจนัทร 
… 
7 = วันอาทติย 
• ถาคาพารามิเตอรเทากบั 1 หมายความวา Timer 1 weekly จะทาํงานตั้งแตเที่ยงคนืของวนัจันทร (00:00:00) 

3605 
 

STOP DAY 1 
กําหนดวนัทีห่ยดุในแตละสัปดาห 
1 = วันจนัทร 
… 
7 = วันอาทติย 

• ถาคาพารามิเตอรเทากบั 5 หมายความวา Timer 1 weekly จะหยุดลงที่เวลาเที่ยงคืนของวนัศุกร (23:59:58) 
3606 
 

START TIME 2 
กําหนดเวลาการสตารทของ Timer 2 daily 
• ใหดูพารามิเตอร 3602 

3607 
 

STOP TIME 2 
กําหนดเวลาการหยดุของ Timer 2 daily 
• ใหดูพารามิเตอร 3603 

3608 
 

START DAY 2 
กําหนดวนัสตารทของ Timer 2 daily 
• ใหดูพารามิเตอร 3604 

3609 
 

STOP DAY 2 
กําหนดวนัหยุดของ Timer 2 daily 
• ใหดูพารามิเตอร 3605 

 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
3610 
 

START TIME 3 
กําหนดเวลาการสตารทของ Timer 3 daily 
• ใหดูพารามิเตอร 3602 

3611 
 

STOP TIME 3 
กําหนดเวลาการหยดุของ Timer 3 daily 
• ใหดูพารามิเตอร 3603 

3612 
 

START DAY 3 
กําหนดวนัสตารทของ Timer 3 daily 
• ใหดูพารามิเตอร 3604 

3613 
 

STOP DAY 3 
กําหนดวนัหยุดของ Timer 3 daily 
• ใหดูพารามิเตอร 3605 

3614 
 

START TIME 4 
กําหนดเวลาการสตารทของ Timer 4 daily 
• ใหดูพารามิเตอร 3602 

3615 
 

STOP TIME 4 
กําหนดเวลาการหยดุของ Timer 4 daily 
• ใหดูพารามิเตอร 3603 

3616 
 

START DAY 4 
กําหนดวนัสตารทของ Timer 4 daily 
• ใหดูพารามิเตอร 3604 

3617 
 

STOP DAY 4 
กําหนดวนัหยุดของ Timer 4 daily 
• ใหดูพารามิเตอร 3605 

3622 
 

BOOSTER SEL 
เลือกแหลงที่มาสําหรับสัญญาณบูสเตอร 
0 = NOT SEL – ไมใชสัญญาณ Override 
1 = DI1 – กําหนดดิจติอลอนิพุท DI1 เปนสัญญาณบูสเตอร 
2…6 = DI2…DI6 – กําหนดดจิิตอลอนิพุท DI2…DI6 เปนสัญญาณบูสเตอร 
-1 = DI1(INV) – กําหนดการกลับคาของดิจติอลอินพทุ DI1 เปนสญัญาณบูสเตอร 
-2…-6 = DI2(INV)…DI6(INV) - กําหนดการกลับคาของดิจติอลอนิพุท DI2…DI6 เปนสญัญาณบูสเตอร 

3623 
 

BOOSTER TIME 
กําหนดเวลาในการ ON บูสเตอร เวลานีจ้ะเร่ิมนับเม่ือสัญญาณบูสเตอร 
ถูกปลดออกไป   ถาคานี้เทากับ 01:30:00 เวลาของบูสเตอรจะเทากบั  
1 ชั่วโมง 30 นาที หลังจากทีส่ญัญาณมาจาก DI ถูกปลดออก 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
3626 
 

TIMER FUNC1 SRC 
เลือกฟงกชั่นของ Timer ที่ตองการ 
0 = NOT SEL 
1 = T1 
2 = T2 
3 = T2 + T1 
4 = T3 
5 = T3 + T1 
6 = T3 + T2 
7 = T3 + T2 + T1 
8 = T4 
9 = T4 + T1 
10 = T4 + T2 
11 = T4 + T2 + T1 
12 = T4 + T3 
13 =  T4 + T3 + T1 
14 =  T4 + T3 + T2 
15 =  T4 + T3 + T2 + T1 
16 =  BOOSTER (B) 
17 = B + T1 
18 = B + T2 
19 = B + T2 + T1 
20 = B + T3 
21 = B + T3 + T1 
22 = B + T3 + T2 
23 = B + T3 + T2 + T1 
24 = B + T4 
25 = B + T4 + T1 
26 = B + T4 + T2 
27 = B + T4 + T2 + T1 
28 = B + T4 + T3 
29 =  B + T4 + T3 + T1 
30 =  B + T4 + T3 + T2 
31 =  B + T4 + T3 + T2 + T1 

3627 
 

TIMER FUNC2 SRC 
• ใหดูพารามิเตอร 3626 

3628 
 

TIMER FUNC3 SRC 
• ใหดูพารามิเตอร 3626 

3629 
 

TIMER FUNC4 SRC 
• ใหดูพารามิเตอร 3626 

 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

กลุม 40: Process PID Set 1 
กลุมนี้ใชกําหนดโหมดการทํางานของ PID สําหรับไดรฟ  ในโหมดการควบคุม PID ไดรฟจะเปรียบเทียบ 
คาสัญญาณอางอิง (setpoint) กับสัญญาณจริง (feedback) และทําการปรับความเร็วของไดรฟอยางอัตโนมัติ 
เพื่อใหสัมพันธกับคาทั้ง 2    ความแตกตางระหวางสัญญาณ 2 คานี้จะเปนคา error 
3 กลุมของพารามิเตอรที่กําหนดการควบคุม PID: 
• กลุม 40 Process PID Set 1 กําหนดคา process PID กลุมที่ 1 โดยปกติจะใชคาพารามิเตอรกลุมนี้ 
• กลุม 41 Process PID Set 2 กําหนดคา process PID กลุมที่ 2 

ทั้งกลุม 40 และ 41 จะมีพารามิเตอรเหมือนกัน ยกเวนสําหรับพารามิเตอรที่ใชเลือก PID set (4027) 
• กลุม 42 External / Trimming PID กําหนด: 

- พารามิเตอรควบคมุของ PID จากภายนอก หรือ 
- พารามิเตอร trimming input สําหรับคาอางอิงความเร็ว / ความถี ่

รหัส คําอธิบาย 
4001 
 

GAIN 
กําหนดคา gain ของชุดควบคุม PID 
• ชวงการปรับตั้ง 0.1…100 
ใชคา proportional gain และ integration time เพื่อปรับการตอบสนองของระบบ 
• การตั้งคา proportional gain ต่ํา และ integration time สูง ระบบจะเขาสูการทํางานคงที่ได แตมีการตอบสนองที่ชา 
• การตั้งคา proportional gain สูงมาก และ integration time ต่ํามาก ระบบจะไมมีความเสถยีร 
ขั้นตอน: 
• เร่ิมตน ตั้งคา: 

• 4001 GAIN = 0.0 
• 4002 INTEGRATION TIME = 20 วินาท ี

• สตารทระบบขึ้นและตรวจสอบดวูาระบบเขาสูคา setpoint อยางรวดเร็ว และมีความเสถยีรหรือไม  ถาไม ใหเพิ่มคา GAIN (4001) 
จนกระทั่งสญัญาณจริง (หรือความเร็วของไดรฟ) เกิดการแกวงอยางคงที่  อาจมีความจําเปนตอง start/stop เพื่อใหเกดิการแกวงขึน้ 

• ลดคา GAIN (4001) จนกวาการแกวงหายไป 
• ตั้งคา GAIN (4001) ไปที่ 0.4 ถึง 0.6 เทาของคาขางตน 
• ลดคา INTEGRATION TIME (4002) จนกวาสัญญาณ feedback (หรือความเร็วของไดรฟ) เกิดการแกวงอยางคงที่  อาจมีความจําเปนตอง start/stop 

เพื่อใหเกดิการแกวงขึน้ 
• เพิ่มคา INTEGRATION TIME (4002) จนกวาการแกวงหายไป 
• ตั้งคา INTEGRATION TIME (4002) ไปที่ 1.15 ถึง 1.5 เทาของคาขางตน 
• ถาสญัญาณ feedback มีความถี่สูงรบกวน ใหเพิ่มคาของพารามิเตอร 1303 FILTER AI1 หรือ 1306 FILTER AI2 

4002 
 

INTEGRATION TIME 
กําหนดคาเวลา integration ของชุดควบคุม PID 
Integration time ใชเพื่อเพ่ิมเอาตพุทดวยคา error 
• คา error เปนคาคงทีแ่ละ 100% 
• Gain = 1 
• Integration time ของ 1 วินาที แสดงวาการเปลี่ยนแปลง 100% 

จะเกดิขึน้ภายในเวลา 1 วินาท ี
0.0 = NOT SEL – ไมใช integration (I-part ของชุดควบคุม) 
0.1…600.0 = Integration time (วินาที) 
ใหดู 4001 สําหรับขัน้ตอนการปรับตั้ง 
 

 
 
 
 
 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
4003 
 

DERIVATION TIME 
กําหนดคาเวลา derivation ของชุดควบคุม PID 
• สามารถเพิ่มคา derivation ของ error ใหกับเอาตพุทของ PID 

คา derivation คือคาอตัราการเปลีย่นแปลง error  
     ตัวอยาง  ถาคา error ใน process เปลี่ยนแปลงเปนเสนตรง 
     คาคงที่ derivative จะเพิ่มใหกับเอาตพุทของ PID 
• Error-derivative ถูกกรองคาดวย 1-pole filter คาเวลาคงที ่

ของฟลเตอรจะกําหนดดวยพารามิเตอร 4004 PID DERIV FILTER 
0.0 = NOT SEL – ไมมีการใช error-derivative ของเอาตพุทของ 
     ชุดควบคุม PID 
0.1…10.0 = Derivation time (วินาท)ี 
 
 
 

4004 
 

PID DERIV FILTER 
กําหนดเวลาคงที่ของฟลเตอรสําหรับ error-derivative ของเอาตพุทของชุดควบคุม PID 
• กอนที่จะมีการเพิ่มคาใหกับเอาตพุทของชดุควบคุม PID, error-derivative ถูกกรองคาดวย 1-pole filter 
• การเพิ่มคาเวลาอยางตอเนือ่งของ error-derivative จะเปนการลดสญัญาณรบกวน 
0.0 = NOT SEL - ไมมีการใช error-derivative filter 
0.1…10.0 = Filter time (วินาท)ี 

4005 
 

ERROR VALUE ING 
เลือกคาปกติ หรือกลับคาระหวางสญัญาณ feedback และความเร็วของไดรฟ 
0 = NO – ปกติ ลดคาสัญญาณ feedback เพิ่มคาความเร็วของไดรฟ  Error = Ref - Fbk 
1 = YES – กลับคา ลดคาสญัญาณ feedback ลดคาความเร็วของไดรฟ  Error = Fbk - Ref 

4006 
 

UNIT 
เลือกหนวยของคาจริงของชุดควบคุม PID (พารามิเตอร PID1 0128, 0130 และ 0132) 
• ใหดูพารามิเตอร 3405 สําหรับรายการที่มีมาให 

4007 
 

DSP FORMAT 
กําหนดตําแหนงจดุทศนิยมของคาจริงของชุดควบคุม PID 
• ปอนจํานวนของคาทศนิยมที่ใหแสดงผล 
• ใหดูตารางดานขวา สําหรับตัวอยางการแสดงคา pi (3.14159) 
 
 

 
คาของ 4007 คาที่เขามา คาแสดงผล 

0 0003 3 
1 0031 3.1 
2 0314 3.14 
3 3142 3.142  

4008 
 

0 % VALUE 
กําหนด (ใชรวมกับพารามิเตอรถดัไป) สเกลของคาจริงของชุดควบคมุ PID 
(พารามิเตอร PID1 0128, 0130 และ 0132) 
• หนวยและสเกลกําหนดดวยพารามิเตอร 4006 และ 4007 
 

4009 
 

100 % VALUE 
กําหนด (ใชรวมกับพารามิเตอรกอนหนา) สเกลของคาจริงของชุดควบคุม PID 
• หนวยและสเกลกําหนดดวยพารามิเตอร 4006 และ 4007 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
4010 
 

SET POINT SEL 
กําหนดแหลงที่มาของสัญญาณอางอิงสําหรบัชุดควบคุม PID 

• พารามิเตอรนีจ้ะไมถูกใชเม่ือ PID regulator ถูกบายพาสไป (ใหดู 8121 REG BYPASS CTRL) 
0 = KEYPAD – กําหนดแหลงอางอิงจากแผงควบคุม 
1 = AI1 – กําหนดอนาล็อกอินพุท 1 (AI1) เปนแหลงอางอิง 
 2  = AI2 – กําหนดอนาล็อกอินพทุ 2 (AI2) เปนแหลงอางอิง 
8 = COMM – กําหนดใหคาอางอิงมาจาก fieldbus 
9 = COMM+AI1 – กําหนดให fieldbus และอนาล็อกอินพุท 1 (AI1) รวมกันเปนคาอางอิง ใหดู Analog Input Reference Correction ดานลาง 
10 = COMM*AI1 – กําหนดให fieldbus และอนาล็อกอินพทุ 1 (AI1) รวมกันเปนคาอางองิ ใหดู Analog Input Reference Correction ดานลาง 
11 = DI3U, 4D (RNC) – เหมือนกับ (DI3U, 4D(R)) ดานบน ยกเวน 

• DI3 ใชเพิ่มคาความเร็ว (U หมายถึง “up”) 
• DI4 ใชลดคาความเร็วอางอิง (D หมายถึง “down”) 
• พารามิเตอร 2205 ACCELER TIME 2 ควบคมุการเปลี่ยนคาของสญัญาณอางอิง 
• R = คําสั่งหยดุจะรีเซ็ทคาอางอิงเปน 0 
• NC = ไมมีการบันทึกคาอางอิง 

12 = DI3U, 4D (NC) – เหมือนกับ (DI3U, 4D) ดานบน ยกเวน 
• คําสั่งหยุดจะไมรีเซ็ทคาอางอิงเปน 0 การรีสตารทมอเตอรจะเรงความเร็วขึ้นดวยอตัราเรงทีเ่ลือกไวไปสูคาอางอิงทีบั่นทึกไว 

13 = DI5U, 6D (NC) – เหมือนกับ (DI5U, 6D) ดานบน ยกเวน 
• ใชดิจิตอลอนิพุท DI5 และ DI6 

14 = AI1+AI2 – กําหนดอนาล็อกอินพุท 1 (AI1) และอนาล็อกอินพุท 2 (AI2) รวมกันเปนคาอางอิง ใหดู Analog Input Reference Correction ดานลาง 
15 = AI1*AI2 – กําหนดอนาล็อกอนิพุท 1 (AI1) และอนาล็อกอนิพุท 2 (AI2) รวมกันเปนคาอางอิง ใหดู Analog Input Reference Correction ดานลาง 
16 = AI1-AI2 – กําหนดอนาล็อกอนิพุท 1 (AI1) และอนาล็อกอนิพุท 2 (AI2) รวมกันเปนคาอางอิง ใหดู Analog Input Reference Correction ดานลาง 
17 = AI1/AI2 – กําหนดอนาล็อกอนิพุท 1 (AI1) และอนาล็อกอนิพุท 2 (AI2) รวมกันเปนคาอางอิง ใหดู Analog Input Reference Correction ดานลาง
19 = INTERNAL – ใชคาคงที่ ของคาพารามิเตอร 4011 

 
 

Analog Input Reference Correction 
พารามิเตอรคา 9, 10 และ 14…17 เปนสตูรดังตารางขางลาง 

คา คาอางอิง AI ที่คํานวณได 
C + B คาของ C + (คาของ B – 50% ของคาอางอิง) 
C * B คาของ C * (คาของ B / 50% ของคาอางอิง) 
C – B (คาของ C + 50% ของคาอางอิง) – คาของ B 
C / B (คาของ C * 50% ของคาอางอิง) / คาของ B 

 
ที่ซึ่ง 
• C = คาอางอิงหลัก 

( = COMM สําหรับคา 9, 10 และ 
       = AI1 สําหรับคา 14…17) 
• C = คาอางอิง Correcting 

( = AI1 สําหรับคา 9, 10 และ 
       = AI2 สําหรับคา 14…17) 
ตัวอยาง: 
จากรูปแสดงกราฟแหลงอางอิงสําหรับ คา 9, 10 และ 14…17 
• C = 25% 
• P 4012 SETPOINT MIN = 0 
• P 4013 SETPOINT MAX = 0 
• คา B จะเปลีย่นแปลงไปตามเสนแกนนอน 

4011 
 

INTERNAL SETPNT 
ตั้งคาคงที่ใชสาํหรับคาอางอิง process 
• หนวยและสเกลจะกําหนดดวยพารามิเตอร 4006 และ 4007 
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4012 
 

SETPOINT MIN 
ตั้งคาต่ําสดุของแหลงทีม่าของสญัญาณอางองิ  ใหดูพารามิเตอร 4010 

4013 
 

SETPOINT MAX 
ตั้งคาสูงสุดของแหลงทีม่าของสญัญาณอางองิ  ใหดูพารามิเตอร 4010 

4014 
 

FBK SEL 
กําหนดชดุควบคุมของ PID feedback (สัญญาณจริง) 
• สามารถกําหนดการรวมกันของคาจริง 2 คา (ACT1 และ ACT2) เปนสญัญาณ feedback 
• ใชพารามิเตอร 4016 กําหนดแหลงที่มาสําหรบัคาจริง 1 (ACT1) 
• ใชพารามิเตอร 4017 กําหนดแหลงที่มาสําหรบัคาจริง 2 (ACT2) 
1 = ACT1 
2 = ACT1 - ACT2 
3 = ACT1 + ACT2 
4 = ACT1 * ACT2 
5 = ACT1 / ACT2 
6 = MIN (A1, A2) 
7 = MAX (A1, A2) 
8 = SQRT (A1 - A2)  
9 = SQA1 + SQA2 

4015 
 

FBK MULTIPLIER 
กําหนดตัวคณูพิเศษสําหรับคา PID feedback ที่กําหนดดวยพารามิเตอร 4014 
• ใชในระบบที่มีการคํานวณอตัราการไหลจากคาความแตกตางของความดัน 
0 = NOT USED 
-32.768…32.768 = ตวัคูณ ใหกับสัญญาณทีก่ําหนดดวยพารามิเตอร 4014 FBK SEL 
ตัวอยาง: FBK  = ตัวคูณ  x  SQRT (A1 – A2) 

4016 
 

ACT1 INPUT 
กําหนดแหลงที่มาของคาจริง 1 (ACT1) 
0 = AI1 – ใชอนาล็อกอินพุท1 สําหรับ ACT1 
1 = AI2 – ใชอนาล็อกอินพุท2 สําหรับ ACT1 
2 = Current - ใชคากระแสสําหรับ ACT1 

• Min ACT1 = 0 
• Max ACT1 = 2 x คาพกิัดกระแส 

3 = Torque - ใชคาแรงบิดสําหรับ ACT1 
• Min ACT1 = -2 x คาพิกัดแรงบิด 
• Max ACT1 = 2 x คาพกิัดแรงบิด 

4 = Power – ใชคากําลังสําหรับ ACT1 
• Min ACT1 = -2 x คาพิกัดกําลัง 
• Max ACT1 = 2 x คาพกิัดกําลัง 

4017 
 

ACT2 INPUT 
กําหนดแหลงที่มาของคาจริง 2 (ACT2) 
0 = AI1 – ใชอนาล็อกอินพุท1 สําหรับ ACT2 
1 = AI2 – ใชอนาล็อกอินพุท2 สําหรับ ACT2 
2 = Current - ใชคากระแสสําหรับ ACT2 

• Min ACT2 = 0 
• Max ACT2 = 2 x คาพกิัดกระแส 

3 = Torque - ใชคาแรงบิดสําหรับ ACT2 
• Min ACT2 = -2 x คาพิกัดแรงบิด 
• Max ACT2 = 2 x คาพกิัดแรงบิด 

4 = Power – ใชคากําลังสําหรับ ACT2 
• Min ACT2 = -2 x คาพิกัดกําลัง 
• Max ACT2 = 2 x คาพกิัดกําลัง 
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4018 
 

ACT1 MINIMUM 
ตั้งคาต่ําสดุของ ACT1 
• ใชรวมกับการตั้งคา min/max ของอนาลอ็กอนิพุท (1301 MINIMUM 

AI1, 1302 MAXIMUM AI1) 
• ปรับสเกลของอนาล็อกอินพุทใหตรงกับคาจริง 
• จากรูป A = Normal; B = Inversion (ACT1 MINIMUM > ACT1  

MAXIMUM) 
4019 
 

ACT1 MAXIMUM 
ตั้งคาสูงสุดของ ACT1 
• ใหดู 4018 ACT1 MINIMUM 

4020 
 

ACT2 MINIMUM 
ตั้งคาต่ําสดุของ ACT2 
• ใหดู 4018 ACT1 MINIMUM 

4021 
 

ACT2 MAXIMUM 
ตั้งคาสูงสุดของ ACT2 
• ใหดู 4018 ACT1 MINIMUM 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

4022 
 

SLEEP SELECTION 
 กําหนดการควบคุมสําหรับฟงกชั่น PID sleep 
0 = NOT SEL – ไมมีการใชฟงกชั่น PID sleep 
1 = DI1 - กําหนดดิจติอลอนิพุท DI1 เปนการควบคุมสําหรับฟงกชั่น PID sleep 

• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจรจะเปดการใชฟงกชั่น PID sleep 
• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจรจะยกเลิกการใชฟงกชัน่ PID sleep 

2…6 = DI2…DI6 – กําหนดดจิิตอลอนิพุท DI2…DI6 เปนการควบคุมสําหรับฟงกชัน่ PID sleep 
• ใหดู DI1 ขางตน 

7 = INTERNAL – กําหนดเอาตพุท rpm/ความถี่  คาอางอิงและคาจริงของ process เปนการควบคุมสาํหรับฟงกชั่น PID sleep 
    อางถึงพารามิเตอร 4025 WAKE-UP DEV และ 4023 PID SLEEP LEVEL 
-1 = DI1(INV) – กําหนดการกลับคาของดิจติอลอินพทุ DI1 เปนการควบคุมสําหรับฟงกชั่น PID sleep 

• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจรจะเปดการใชฟงกชั่น PID sleep 
• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจรจะยกเลิกการใชฟงกชัน่ PID sleep 

-2…-6 = DI2(INV)…DI6(INV) – กําหนดการกลับคาของดิจติอลอนิพุท DI2…DI6 เปนการควบคุมสําหรับฟงกชั่น PID sleep 
• ใหดู DI1(INV) ขางตน 
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4023 
 

PID SLEEP LEVEL 
ตั้งคาความเร็ว / ความถี่ของมอเตอรทีจ่ะทาํใหเขาสูฟงกชัน่ PID sleep  เม่ือคาความเร็ว / 
ความถี่ของมอเตอรต่ํากวาคานี้เปนเวลาอยางนอยเทากับคาของ 4024 PID SLEEP DELAY 
ฟงกชั่น PID sleep ก็จะ ON ขึ้นมา (ไดรฟจะหยุดลง) 
• ตองการพารามิเตอร 4022 = 7 INTERNAL 
• ใหดูรูป: A = PID output level; B = PID process feedback 

4024 
 

PID SLEEP DELAY 
ตั้งคาหนวงเวลาสําหรบัฟงกชั่น PID sleep - เม่ือคาความเร็ว / ความถี่ของมอเตอรต่ํากวาคา
ของ 4023 PID SLEEP LEVEL เปนเวลาอยางนอยเทากับคานี้ ฟงกชัน่ PID sleep ก็จะ ON 
ขึ้นมา (ไดรฟจะหยดุลง) 
• ใหดูพารามิเตอร 4023 PID SLEEP LEVEL ขางตน 

4025 
 

WAKE-UP DEVIATION 
กําหนด wake-up deviation – เม่ือเกิดความแตกตางจากคาอางอิงมากกวาคานี้ เปนเวลา
อยางนอยเทากับคาของ 4026 WAKE-UP DELAY ชุดควบคุม PID จะรีสตารทขึ้นมาใหม 
• พารามิเตอร 4006 และ 4007 ใชกําหนดหนวยและสเกล 
• พารามิเตอร 4005 = 0 

Wake-up level = Setpoint – Wake-up deviation 
• พารามิเตอร 4005 = 1 
     Wake-up level = Setpoint + Wake-up deviation 
• Wake-up level สามารถตั้งคาใหสูงหรือต่ํากวา setpoint ได 
จากรูป: 
• C = Wake-up level เม่ือพารามิเตอร 4005 = 1 
• D = Wake-up level เม่ือพารามิเตอร 4005 = 0 
• E = Feedback มีคาสงูกวา wake-up level และเปนเวลามากกวา 4026 

       WAKE-UP DELAY – ฟงกชั่น PID จะรีสตารทขึน้มาใหม 
• F = Feedback มีคาต่าํกวา wake-up level และเปนเวลามากกวา 4026 
     WAKE-UP DELAY – ฟงกชั่น PID จะรีสตารทขึ้นมาใหม 

4026 
 

WAKE-UP DELAY 
กําหนดคา  wake-up delay – เม่ือเกิดความแตกตางจากคาอางอิงมากกวาคาของ 4025 
WAKE-UP DEVIATION เปนเวลาอยางนอยเทากับคานี ้ชุดควบคุม PID จะรีสตารทขึ้นมา
ใหม 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

4027 
 

PID 1 PARAM SET 
กําหนดวิธกีารเลือกระหวาง PID Set 1 และ PID Set 2 
เม่ือใช Set 1, จะใชพารามิเตอร 4001…4026 
เม่ือใช Set 2, จะใชพารามิเตอร 4101…4126 
0 = SET 1 – ใชงาน PID Set 1 (พารามิเตอร 4001…4026) 
1 = DI1 – กําหนดดิจติอลอนิพุท DI1 เปนการควบคุมสําหรับการเลอืก PID Set 

• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจรจะเลอืกใช PID Set 2 
• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจรจะเลอืกใช PID Set 1 

2…6 = DI2…DI6 – กําหนดดจิิตอลอนิพุท DI2…DI6 เปนการควบคุมสําหรับการเลือก PID Set 
• ใหดู DI1 ขางตน 

7 = SET 2 – ใชงาน PID Set 2 (พารามิเตอร 4101…4126) 
8…11 = TIMER FUNCTION 1…4 – กําหนด Timer function เปนการควบคุมสาํหรับการเลือก PID Set (Timer function ไมทํางาน = PID Set 1; 
       Timer function ทาํงาน = PID Set 2) 

• ใหดูพารามิเตอรกลุม 36: Timer Functions 
-1 = DI1(INV) – กําหนดการกลับคาของดิจติอลอินพทุ DI1 เปนการควบคุมสําหรับการเลอืก PID Set 

• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจรจะเลอืกใช PID Set 1 
• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจรจะเลอืกใช PID Set 2 

-2…-6 = DI2(INV)…DI6(INV) – กําหนดการกลับคาของดิจติอลอนิพุท DI2…DI6 เปนการควบคุมสําหรับการเลือก PID Set 
• ใหดู DI1(INV) ขางตน 

 



 

 

กลุม 41: Process PID Set 2 
พารามิเตอรในกลุมนี้เปนของ PID Set 2 การใชงานของพารามิเตอร 4101…4126 เหมือนกับคาของพารามิเตอร 
4001…4026  พารามิเตอรของ PID Set 2 นี้จะถูกเลือกดวยพารามิเตอร 4027 PID 1 PARAM SET 

 
กลุม 42: External / Trimming PID 

กลุมนี้ใชกําหนดคาพารามิเตอณืที่ใชสําหรับ External / Trimming PID 
การใชงานของพารามิเตอร 4201…4221 เหมือนกับคาของ Set 1 (และ Set 2) 
พารามิเตอร 4001…4021 (4101…4201)  พารามิเตอรกลุม 40 และ 41 ใชกําหนดคาพารามิเตอร 
สําหรับ process PID 

รหัส คําอธิบาย 
4228 
 

ACTIVATE 
กําหนดแหลงที่มาสําหรับการเปดใชงานฟงกชั่น PID จากภายนอก 

• ตองการพารามิเตอร 4230 TRIM MODE = 0 NOT SEL 
0 = NOT SEL – ไมใชงานฟงกชั่น PID จากภายนอก 
1 = DI1 - กําหนดดิจติอลอนิพุท DI1 เปนการควบคุมสําหรับเปดใชงานฟงกชัน่ PID จากภายนอก 

• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจรจะเปดใชงานฟงกชั่น PID จากภายนอก 
• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจรจะยกเลิกการใชงานฟงกชั่น PID จากภายนอก 

2…6 = DI2…DI6 – กําหนดดจิิตอลอนิพุท DI2…DI6 เปนการควบคุมสําหรับเปดใชงานฟงกชั่น PID จากภายนอก 
• ใหดู DI1 ขางตน 

7 = DRIVE RUN – กําหนดคําสั่งสตารทเปนการควบคุมสําหรับเปดใชงานฟงกชัน่ PID จากภายนอก 
• เม่ือมีคําสั่งสตารท ฟงกชั่น PID จากภายนอกจะถกูเปดใชงานขึ้น 

8 = ON – กําหนดการจายไฟใหไดรฟเปนการควบคุมสําหรับเปดใชงานฟงกชัน่ PID จากภายนอก 
• เม่ือมีการจายไฟใหไดรฟ ฟงกชั่น PID จากภายนอกจะถกูเปดใชงานขึ้น 

9…12 = TIMER FUNCTION 1…4 – กําหนด Timer function เปนการควบคุมสาํหรับเปดใชงานฟงกชั่น PID จากภายนอก (เม่ือ Timer function ได ON   
       ขึ้นมา ฟงกชั่น PID จากภายนอกจะถูกเปดใชงานขึน้) 

• ใหดูพารามิเตอรกลุม 36: Timer Functions 
-1 = DI1(INV) – กําหนดการกลับคาของดิจติอลอินพทุ DI1 เปนการควบคุมสําหรับเปดใชงานฟงกชั่น PID จากภายนอก 

• ดิจิตอลอนิพุทตอวงจรจะยกเลิกการใชงานฟงกชั่น PID จากภายนอก 
• ดิจิตอลอนิพุทเปดวงจรจะเปดใชงานฟงกชั่น PID จากภายนอก 

-2…-6 = DI2(INV)…DI6(INV) – กําหนดการกลับคาของดิจติอลอนิพุท DI2…DI6 เปนการควบคุมสําหรับเปดใชงานฟงกชัน่ PID จากภายนอก 
• ใหดู DI1(INV) ขางตน 

4229 
 

OFFSET 
กําหนดคาออฟเซ็ทสําหรับ PID output 
• เม่ือ PID เปดใชงานขึน้ เอาตพุทจะเริ่มตนจากคานี ้
• เม่ือ PID ถูกยกเลิกการใชงานขึ้น เอาตพุทจะถกูรีเซ็ท 
• พารามิเตอรนีจ้ะถูกใชงาน เม่ือ 4230 TRIM MODE ≠ 0 (trim mode ถูกใชงาน) 

4230 
 

TRIM MODE 
เลือกชนดิของ trim  
0 = NOT SEL – ไมใชงานฟงกชั่น trim 
1 = PROPORTIONAL – เพิ่มคา trim factor เปนสัดสวนกับความเร็วอางอิง rpm/Hz 
2 = DIRECT - เพิ่มคา trim factor ซึ่งขึ้นกับคาของ control loop’s maximum limit 

4231 
 

TRIM SCALE 
กําหนดคาตัวคณู (เปน %, คาบวกหรือคาลบ) ที่ใชใน trim mode 

 
 
 
 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
4232 
 

CORRECTION SRC 
กําหนดคาอางอิง trimming 
1 = PID2 REF – ใชคา REF MAX (สวิตซ A หรือ B) 

• 1105 REF1 MAX เม่ือ REF1 ใชงานอยู (A) 
• 1108 REF2 MAX เม่ือ REF2 ใชงานอยู (B) 

2 = PID2 OUTPUT – ใชคาสมบูรณของความเร็วหรือความถี่สูงสดุ (สวิตซ C) 
• 2002 MAXIMUM SPEED ถา 9904 MOTOR CONTROL MODE = 1 SPEED หรือ 2 TORQUE 
• 2008 MAXIMUM FREQUENCY ถา 9904 MOTOR CONTROL MODE = 3 SCALAR 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

กลุม 51: Ext Comm Module 
กลุมนี้ใชกําหนดตัวแปรสําหรับโมดูลการสื่อสารผาน fieldbus 
อางถึงเอกสารของโมดูลการสื่อสาร เมื่อตองการขอมูลเพิ่มเติมของคาพารามิเตอรเหลานี้ 

รหัส คําอธิบาย 
5101 
 

FBA TYPE 
แสดงชนดิของโมดูลตัวแปลง fieldbus 
0 = ไมมีการตอใชงาน  ตรวจสอบคูมือการใชงาน fieldbus ในบท “Mechanical Installation” และตรวจสอบวาพารามิเตอร 9802 เทากับ 4 = EXT FBA 
1 = PROFIBUS-DP 
16 = INTERBUS 
21 = LONWORKS 
32 = CANOPEN 
64 = MODBUS PLUS 
101 = CONTROLNET 
128 = ETHERNET 

5102 
… 
5126 

FB PAR 2…FB PAR 26 
อางถึงเอกสารของโมดูลการสื่อสาร เมื่อตองการขอมูลเพิ่มเติมของคาพารามิเตอรเหลานี้ 

5127 
 

FBA PAR REFRESH 
ตกลงการเปลี่ยนคาพารามิเตอรของ fieldbus 
• หลังจากการรีเฟรช คานี้จะเปลี่ยนเปน DONE อยางอัตโนมัต ิ

5128 
 

FILE CPI FW REV 
แสดงคา CPI firmware revision ของการชดุโปรแกรมของตัวแปลง fieldbus แสดงในรูปแบบ xyz ซึ่ง 
• x = ตัวเลข revision หลัก 
• y = ตัวเลข revision รอง 
• z = correction number 
ตัวอยาง: 107 = revision 1.07 

5129 
 

FILE CONFIG ID 
แสดงคา revision ของการชุดโปรแกรมของตวัแปลง fieldbus 

5130 
 

FILE CONFIG REV 
เก็บคา revision ของการชุดโปรแกรมของตัวแปลง fieldbus 
ตัวอยาง: 1 = revision 1 

5131 
 

FBA STATUS 
เก็บคาสถานะของโมดลูตัวแปลง fieldbus 
0 = IDLE 
1 = EXEC. INIT 
2 = TIME OUT 
3 = CONFIT ERROR 
4 = OFF-LINE 
5 = ON-LINE 
6 = RESET 

5132 
 

FBA CPI FW REV 
แสดงคา revision ของโปรแกรม CPI ของตัวแปลง fieldbus แสดงในรูปแบบ xyz ซึ่ง 
• x = ตัวเลข revision หลัก 
• y = ตัวเลข revision รอง 
• z = correction number 
ตัวอยาง: 107 = revision 1.07 

 
 
 
 



 

 

รหัส คําอธิบาย 
5133 
 

FBA APPL FW REV 
แสดงคา revision ของโปรแกรม application ของตัวแปลง fieldbus แสดงในรูปแบบ xyz ซึ่ง 
• x = ตัวเลข revision หลัก 
• y = ตัวเลข revision รอง 
• z = correction number 
ตัวอยาง: 107 = revision 1.07 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

กลุม 52: Panel Communication 
กลุมนี้ใชกําหนดการตั้งคาการสื่อสารสําหรับแผงควบคุมของไดรฟ 
โดยปกติ การใชงานแผงควบคุมที่มีมาให ไมจําเปนตองมีการแกไขคาใดๆ ในกลุมนี้ 
ในกลุมนี้ การเปลี่ยนแปลงคาพารามิเตอรจะมีผลเมื่อมีการจายไฟในครั้งถัดไป 

รหัส คําอธิบาย 
5201 
 

STATION ID 
กําหนด address ของไดรฟ 
• การตั้งคา address ตรงกัน 2 ตัว จะไมสามารถ on-line ได 
• ชวงที่ปรับได: 1…247 

5202 
 

BAUDRATE 
กําหนดความเร็วในการสื่อสารของไดรฟ หนวย kbits/s 
9.6 
19.2 
38.4 
57.6 
115.2 

5203 PARITY 
ตั้งคารูปแบบขอมูลที่ใชในการสือ่สาร 
0 = 8N1 – No parity, 1 stop bit 
1 = 8N2 – No parity, 2 stop bits 
2 = 8E1 – Even parity, 1 stop bit 
3 = 8O1 – Odd parity, 1 stop bit 

5204 
 

OK MESSAGES 
เก็บคาการนับของขอความที่ไดรับจากไดรฟอยางถูกตอง 
• ในการใชงานปกติ ตัวนับนี้จะเพิ่มคาขึน้เรื่อยๆ 

5205 
 

PARITY ERRORS 
เก็บคาการนับของขอความที่เกดิ parity error  เม่ือคานี้มีคาสูง ใหตรวจสอบวา 
• การตั้งคา parity ถูกตองหรือไม 
• ระดับของสญัญาณรบกวนที่เกดิจากคลื่นสนามแมเหลก็ – สัญญาณรบกวนสูงจะทําใหเกดิ error ขึ้น 

5206 
 

FRAME ERRORS 
เก็บคาการนับของขอความที่เกดิ framing error  เม่ือคานี้มีคาสูง ใหตรวจสอบวา 
• การตั้งคาความเร็วในการสื่อสารถูกตองหรือไม 
• ระดับของสญัญาณรบกวนที่เกดิจากคลื่นสนามแมเหลก็ – สัญญาณรบกวนสูงจะทําใหเกดิ error ขึ้น 

5207 
 

BUFFER OVERRUNS 
เก็บคาการนับของตัวอกัษรที่ไดรับ แตไมไดเกบ็ลงในบัฟเฟอร 
• จํานวนขอความที่รับไดสูงสุดเทากับ 128 ไบต 
• เม่ือขอความที่ไดรับเกนิ 128 ไบต จะเกิดโอเวอรโฟลวขึ้น  ตัวอกัษรทีเ่กินนี้จะถูกนับไว 

5208 
 

CRC ERRORS 
เก็บคาการนับของขอความที่เกดิ CRC error ที่ไดรฟไดรับ  เม่ือคานีมี้คาสูง ใหตรวจสอบวา 
• ระดับของสญัญาณรบกวนที่เกดิจากคลื่นสนามแมเหลก็ – สัญญาณรบกวนสูงจะทําใหเกดิ error ขึ้น 
• การคํานวณ CRC ที่อาจเกดิขึ้นได 

 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

กลุม 53: EFB Protocol 
กลุมนี้ใชกําหนดคาตัวแปรที่ใชสําหรับโปรโตคอลการสื่อสาร fieldbus (EFB) ที่มีมาให 
โปรโตคอล EFB มาตรฐานของ ACS550 คือ Modbus ใหดู “Standard Serial Communication” เร่ิมตนที่หนา 142 

รหัส คําอธิบาย 
5301 
 

EFB PROTOCOL ID 
เก็บคาเฉพาะตัวและ program revision ของโปรโตคอล 
• รูปแบบ: XXYY, ที่ซึ่ง xx  = protocol ID และ YY = program revision 

5302 
 

EFB STATION ID 
กําหนดคา address 
• การตั้งคา address นี้จะตองไมซ้ํากนั 

5303 
 

EFB BAUDRATE 
กําหนดความเร็วในการสื่อสารของไดรฟ หนวย kbits/s 
1.2 kbits/s 
2.4 kbits/s 
4.8 kbits/s 
9.6 kbits/s 
19.2 kbits/s 
38.4 kbits/s 
57.6 kbits/s 

5304 EFB PARITY 
ตั้งคารูปแบบขอมูลที่ใชในการสือ่สาร 
0 = 8N1 – 8 data bits, No parity, 1 stop bit 
1 = 8N2 – 8 data bits, No parity, 2 stop bits 
2 = 8E1 – 8 data bits, Even parity, 1 stop bit 
3 = 8O1 – 8 data bits, Odd parity, 1 stop bit 

5305 
 

EFB CTRL PROFILE 
เลือกโพรไฟลการสื่อสาร 
0 = ABB DRIVES – การใชงานของ Control Word และ Status Word ตรงกับโพรไฟลของ ABB Drives 
1 = ACS550 – โพรไฟลแบบ 32 bit (สําหรับผูใชงานขัน้สูง) 

5306 
 

EFB OK MESSAGES 
เก็บคาการนับของขอความที่ไดรับจากไดรฟอยางถูกตอง 
• ในการใชงานปกติ ตัวนับนี้จะเพิ่มคาขึน้เรื่อยๆ 

5307 
 

EFB CRC ERRORS 
เก็บคาการนับของขอความที่เกดิ CRC error ที่ไดรฟไดรับ  เม่ือคานีมี้คาสูง ใหตรวจสอบวา 
• ระดับของสญัญาณรบกวนที่เกดิจากคลื่นสนามแมเหลก็ – สัญญาณรบกวนสูงจะทําใหเกดิ error ขึ้น 
• การคํานวณ CRC ที่อาจเกดิขึ้นได 

5308 
 

EFB UART ERRORS 
เก็บคาการนับของขอความที่มีตัวอกัษร error ที่ไดรฟไดรับ 

5309 
 

EFB STATUS 
เก็บคาสถานะของโปรโตคอล EFB 
0 = IDLE 
1 = EXEC. INIT 
2 = TIME OUT 
3 = CONFIG ERROR 
4 = OFF-LINE 
5 = ON-LINE 
6 = RESET 
7 = LISTEN ONLY 

5310 
 

EFB PAR 10 
พารามิเตอรเฉพาะทีอ่างจาก Modbus Register 40005 

 



 

 

 
รหัส คําอธิบาย 
5311 
 

EFB PAR 11 
พารามิเตอรเฉพาะทีอ่างจาก Modbus Register 40006 

5312 
 

EFB PAR 12 
พารามิเตอรเฉพาะทีอ่างจาก Modbus Register 40007 

5313 
 

EFB PAR 13 
พารามิเตอรเฉพาะทีอ่างจาก Modbus Register 40008 

5314 
 

EFB PAR 14 
พารามิเตอรเฉพาะทีอ่างจาก Modbus Register 40009 

5315 
 

EFB PAR 15 
พารามิเตอรเฉพาะทีอ่างจาก Modbus Register 40010 

5316 
 

EFB PAR 16 
พารามิเตอรเฉพาะทีอ่างจาก Modbus Register 40011 

5317 
 

EFB PAR 17 
พารามิเตอรเฉพาะทีอ่างจาก Modbus Register 40012 

5318 
… 
5320 

EFB PAR 18… EFB PAR 20 
สงวนไว 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

กลุม 81: PFC Control 
กลุมนี้ใชแสดงขอมูลเกี่ยวกับโปรแกรมที่บรรจุอยูในไดรฟ: 
 

รหัส คําอธิบาย 
8103 
 

REFERENCE STEP 1 
ตั้งคา % ที่จะเพิ่มคาใหกับ process reference 
• ใชเฉพาะเมื่อมีมอเตอร auxiliary (ความเร็วคงที่) อยางนอย 1 ตัวทาํงานอยู 
• คาทีต่ั้งจากโรงงานเทากับ 0 
ตัวอยาง: การใชงาน ACS550 กับระบบที่มีปม 3 ตัวตอขนานกันในการสรางความดันน้ําในทอ 
• 4011 INTERNAL SETPNT ใชตั้งคาความดนัอางอิงคงที่ ที่ใชควบคมุความดันในทอ 
• การรักษาความเร็วของปมจะทํางานเพยีงตัวเดียว เม่ือมีการใชน้ําในระดับต่ํา 
• เม่ือการใชงานน้ําเพิ่มขึน้ ปมที่ทํางานดวยความเร็วคงที่ตวัแรกจะถูกสั่งขึ้นมา ถดัมาคือ ตวัที่สอง ตามลําดับ 
• เม่ืออัตราการไหลเพิ่มขึ้น ความดนัน้ําที่ปลายทอจะตกลงไป สัมพันธกับความดนัน้ําที่วัดที่ดานอนิพุต 

auxiliary motor จะทํางานขึ้นมาทีละตัวเพือ่เพิ่มแรงดันน้ํา การเปลีย่นแปลงที่เกดิขึน้จะพยายามรักษาความดันที่เอาตพุทใหใกลเคียงกับคาอางอิง 
• เม่ือปม auxiliary ตัวแรกทํางาน  คาอางอิงจะเพิ่มขึ้นดวยพารามิเตอร 8103 REFERENCE STEP 1 
• เม่ือปม auxiliary ทั้งตวัแรกและตัวที่สองทํางาน  คาอางอิงจะเพิ่มขึน้ดวยพารามิเตอร 8103 REFERENCE STEP 1 + 8104 REFERENCE STEP 2 
• เม่ือปม auxiliary ทั้งสามทํางาน  คาอางอิงจะเพิ่มขึ้นดวยพารามิเตอร 8103 REFERENCE STEP 1 + 8104 REFERENCE STEP 2 + 8105 

REFERENCE STEP 3 
รหัส คําอธิบาย 
8104 
 

REFERENCE STEP 2 
ตั้งคา % ที่จะเพิ่มคาใหกับ process reference 
• ใชเฉพาะเมื่อมีมอเตอร auxiliary (ความเร็วคงที่) อยางนอย 2 ตัวทาํงานอยู 
• ใหดูพารามิเตอร 8103 REFERENCE STEP 1 

8105 
 

REFERENCE STEP 3 
ตั้งคา % ที่จะเพิ่มคาใหกับ process reference 
• ใชเฉพาะเมื่อมีมอเตอร auxiliary (ความเร็วคงที่) อยางนอย 3 ตัวทาํงานอยู 
• ใหดูพารามิเตอร 8103 REFERENCE STEP 1 
START FREQ 1 
ตั้งคาความถี่ลิมิตที่ใชเพื่อสตารทมอเตอร auxiliary ตัวแรก  ซึ่งมอเตอร auxiliary ตัวแรกจะสตารทถา: 

8109 
 

• ไมมีมอเตอร auxiliary ตัวใดทาํงานอยู 
• ความถี่เอาตพุทของ ACS550 มีคาเกินกวาคาลิมิต: 

8109 + 1 Hz 
• ความถี่เอาตพุทยังคงเกินกวาคาลิมิต relaxed 

(8109 – 1 Hz) เปนเวลาอยางนอยเทากับ 8115 AUX MOT START D 
หลังจากมอเตอร auxiliary ตัวแรกทํางาน: 
• ความถี่เอาตพุทจะลดลงดวยคา = 

(8109 START FREQ 1) – (8112 LOW FREQ 1) 
• ผลที่เกดิขึน้ ความเร็วของมอเตอร speed regulated จะลดลงเพื่อชดเชย 
     สําหรับการสตารทของมอเตอร auxiliary 
จากรูป: 
• A = (8109 START FREQ 1) – (8112 LOW FREQ 1) 
• B = ความถีเ่อาตพุทเพิม่ขึ้นในระหวางที่มีดีเลยการสตารท 
• C = แสดงสถานะการทํางานของมอเตอร auxiliary (1 = On) 
หมายเหต!ุ คาของ 8109 START FREQ 1 ตองอยูระหวาง 
• 8112 LOW FREQ 1 
• (2008 MAXIMUM FREQ) - 1 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

8110 
 

START FREQ 2 
ตั้งคาความถี่ลิมิตที่ใชเพื่อสตารทมอเตอร auxiliary ตัวทีส่อง 
• ใหดู 8109 START FREQ 1 
มอเตอร auxiliary ตัวทีส่องจะสตารทถา: 
• มอเตอร auxiliary ตัวแรกทํางานอยู 



 

 

• ความถี่เอาตพุทของ ACS550 มีคาเกินกวาคาลิมิต: 8110 + 1 Hz 
• ความถี่เอาตพุทยังคงเกินกวาคาลิมิต relaxed (8110 – 1 Hz) เปนเวลาอยางนอยเทากับ 8115 AUX MOT START D 

8111 
 

START FREQ 3 
ตั้งคาความถี่ลิมิตที่ใชเพื่อสตารทมอเตอร auxiliary ตัวทีส่าม 
• ใหดู 8109 START FREQ 1 
มอเตอร auxiliary ตัวทีส่ามจะสตารทถา: 
• มอเตอร auxiliary สองตัวแรกทํางานอยู 
• ความถี่เอาตพุทของ ACS550 มีคาเกินกวาคาลิมิต: 8111 + 1 Hz 
• ความถี่เอาตพุทยังคงเกินกวาคาลิมิต relaxed (8111 – 1 Hz) เปนเวลาอยางนอยเทากับ 8115 AUX MOT START D 

รหัส คําอธิบาย 
8112 
 

LOW FREQ 1 
ตั้งคาความถี่ลิมิตที่ใชเพื่อหยดุมอเตอร auxiliary ตัวแรก  ซึ่งมอเตอร auxiliary ตัวแรกจะหยุดลงถา: 
• มอเตอร auxiliary ตัวแรกทํางานอยูเพยีงตัวเดยีว 
• ความถี่เอาตพุทของ ACS550 มีคาต่ํากวาคาลิมิต: 

8112 - 1 Hz 
• ความถี่เอาตพุทยังคงต่าํกวาคาลิมิต relaxed 

(8112 + 1 Hz) เปนเวลาอยางนอยเทากับ 8116 AUX MOT STOP D 
หลังจากมอเตอร auxiliary ตัวแรกหยุดลง: 
• ความถี่เอาตพุทจะเพิ่มขึ้นดวยคา = 

(8109 START FREQ 1) – (8112 LOW FREQ 1) 
• ผลที่เกดิขึน้ ความเร็วของมอเตอร speed regulated จะเพิ่มขึ้นเพื่อชดเชย 
     สําหรับการหยดุของมอเตอร auxiliary 
จากรูป: 
• A = (8109 START FREQ 1) – (8112 LOW FREQ 1) 
• B = ความถีเ่อาตพุทเพิม่ขึ้นในระหวางที่มีดีเลยการหยุด 
• C = แสดงสถานะการทํางานของมอเตอร auxiliary (1 = On) 
• เสนสีเทา = hysteresis – ถาเวลาถกูสงวนไว เสนทางการยอนกลับ 

จะไมเหมือนเสนทางเดมิ สําหรับรายละเอียดบนเสนทางการสตารท 
ใหดูรูป 8109 START FREQ 1 

หมายเหต!ุ คาของ Low Frequency 1 ตองอยูระหวาง 
• (2007 MINIMUM FREQ) + 1 
• 8109 START FREQ 1 

8113 
 

LOW FREQ 2 
ตั้งคาความถี่ลิมิตที่ใชเพื่อหยดุมอเตอร auxiliary ตัวทีส่อง 
• ใหดู 8112 LOW FREQ 1 
มอเตอร auxiliary ตัวทีส่องจะหยดุลงถา: 
• มอเตอร auxiliary สองตัวแรกทํางานอยู 
• ความถี่เอาตพุทของ ACS550 มีคาต่ํากวาคาลิมิต: 8113 - 1 Hz 
• ความถี่เอาตพุทยังคงต่าํกวาคาลิมิต relaxed (8113 + 1 Hz) เปนเวลาอยางนอยเทากับ 8116 AUX MOT STOP D 

8114 
 

LOW FREQ 3 
ตั้งคาความถี่ลิมิตที่ใชเพื่อหยดุมอเตอร auxiliary ตัวทีส่าม 
• ใหดู 8112 LOW FREQ 1 
มอเตอร auxiliary ตัวทีส่ามจะหยุดลงถา: 
• มอเตอร auxiliary ทั้งสามตัวทํางานอยู 
• ความถี่เอาตพุทของ ACS550 มีคาต่ํากวาคาลิมิต: 8114 - 1 Hz 
• ความถี่เอาตพุทยังคงต่าํกวาคาลิมิต relaxed (8114 + 1 Hz) เปนเวลาอยางนอยเทากับ 8116 AUX MOT STOP D 

8115 
 

AUX MOT START D 
ตั้งคาหนวงเวลาการสตารทสําหรับมอเตอร auxiliary 
• ความถี่เอาตพุทตองยังคงสูงกวาคาความถี่ลิมิตการสตารท (พารามิเตอร 8109, 8110 หรือ 8111) เปนชวงเวลากอนที่จะสตารทมอเตอร auxiliary 
• ใหดู 8109 START FREQ 1 

8116 
 

AUX MOT STOP D 
ตั้งคาหนวงเวลาการหยุดสาํหรับมอเตอร auxiliary 



 

 

• ความถี่เอาตพุทตองยังคงต่ํากวาคาความถีล่ิมิตต่ํา (พารามิเตอร 8112, 8113 หรือ 8114) เปนชวงเวลากอนทีจ่ะหยุดมอเตอร auxiliary 
• ใหดู 8112 LOW FREQ 1 

รหัส คําอธิบาย 
8117 
 

NR OF AUX MOT 
ตั้งคาจาํนวนของมอเตอร auxiliary 
• มอเตอร auxiliary แตละตัวตองการรีเลยเอาตพุท  ซึ่งใชเพื่อสงสญัญาณ start/stop 
• ถาใชฟงกชั่น Autochange จะตองการรีเลยเอาตพุทเพิ่มสาํหรับการรกัษาความเร็วของมอเตอร 
• รายละเอียดขางลางจะบอกวิธีการตั้งคารีเลยเอาตพุท 
รีเลยเอาตพุท 
• ACS550 จะมีรีเลยเอาตพุท RO1…RO3 มาให 
• โมดูลดิจติอลเอาตพุทภายนอกที่ตดิตั้งเพิ่มจะมีรีเลยเอาตพุท RO4…RO6 มาให 
• กําหนดคาพารามิเตอร 1401…1403 และ 1410…1412 ตามลําดับ การใชงานของรีเลย RO1…RO6 ใหกําหนดคาพารามิเตอร ดวยคา 31 PFC 
• ACS550 จะสั่งมอเตอร auxiliary ดวยรีเลยเพิ่มขึ้นตามลําดับ ถาไมมีการใชฟงกชั่น Autochange  มอเตอร auxiliary ตัวแรกจะถูกสั่งขึน้มาผานรีเลย 

ตัวทีห่นึ่งดวยการตั้งคาพารามิเตอร = 31 PFC  ถามีการใชฟงกชั่น Autochange  การสั่งมอเตอรมีการหมุนวนลําดับได เร่ิมตน มอเตอร speed 
regulated จะเปนตัวแรกที่ตอผานรีเลยตัวที่หนึ่งดวยการตั้งคาพารามิเตอร = 31 PFC  มอเตอร auxiliary ตัวแรกจะถูกตอผานรีเลยตวัทีส่องดวยการตั้ง
คาพารามิเตอร = 31 PFC 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

 
 
รหัส คําอธิบาย 
 
 

• ตารางขางลางแสดงเปนการกําหนดคา PFC motor สําหรับการตั้งคาในรีเลยเอาตพุท 
พารามิเตอร (1401…1403 และ 1410…1412) จะตั้งคาไดทั้ง = 31 (PFC) หรือ X (คาอื่นทีไ่มใช PFC) และไมมีฟงกชั่น Autochange 
(8118 AUTOCHNG INTERV = 0) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
* = รีเลยเอาตพุท 1 ตัวที่เพิ่มขึ้น สาํหรับการใชงานใน PFC มอเตอรนี้จะอยูในโหมด “sleep” เม่ือมอเตอรตัวอื่นหมุนอยู 
• ตารางขางลางแสดงเปนการกําหนดคา PFC motor สําหรับการตั้งคาในรีเลยเอาตพุท 

พารามิเตอร (1401…1403 และ 1410…1412) จะตั้งคาไดทั้ง = 31 (PFC) หรือ X (คาอื่นทีไ่มใช PFC) และมีฟงกชั่น Autochange 
     (8118 AUTOCHNG INTERV = คา > 0) 
 
 
 
 
 
 
 
 
** = ไมมีมอเตอร auxiliary แตมีการใชฟงกชัน่ Autochange การทาํงานเปนการควบคุมดวย PID 

8117 
 

AUTOCHNG INTERV 
ควบคุมการทาํงานของฟงกชั่น Autochange และตั้งคาชวงเวลาระหวาง 
การเปลี่ยนแปลง 
• ชวงเวลา Autochange จะใชงานไดเม่ือมอเตอร speed regulated 
     ทํางานอยู 
• ใหดูพารามิเตอร 8119 AUTOCHNG LEVEL สําหรับอธิบาย 

ฟงกชั่น Autochange 
• ไดรฟจะหยดุแบบตัดการจายไฟเม่ือ Autochange เร่ิมทํางาน 
• การเปดใชงาน Autochange ตองการคาพารามิเตอร 8120 

INTERLOCKS = คา > 0 
0.0 = NOT SEL – ไมใชฟงกชั่น Autochange 
0.1…336 = ชวงเวลาการทํางาน (เวลาเมื่อสญัญาณสตารท ON ขึน้มา) 
     ระหวางการเปลี่ยนมอเตอรอยางอตัโนมัต ิ
คําเตือน! เม่ือเปดใชฟงกชั่น Autochange ตองการการปลดล็อก (คาพารา   
    มิเตอร 8120 INTERLOCKS = คา > 0) ระหวางการ Autochange 
     เอาตพุทของไดรฟจะถูกปลดออก เพื่อปองกันความเสยีหายที่อาจเกิดกับ   
     หนาสัมผสั 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

  
 
 
 



 

 

 
 
รหัส คําอธิบาย 
8119 
 

AUTOCHNG LEVEL 
ตั้งคาลิมิตดานบน เปน % ของเอาตพุท สําหรบัลอจิก Autochange เม่ือเอาตพุทจาก PID/PFC เกินกวาคาลิมิตนี ้ Autochange จะถูกปองกันไว 
ตัวอยางเชน การใชพารามิเตอรนีเ้พื่อยกเวน Autochange เม่ือ ระบบปม-พัดลมกําลังทาํงานใกลความสามารถสงูสุด 
Autochange Overview 
จุดประสงคของการทํา Autochange คือเพ่ือแบงการทํางานของมอเตอรแตละตัวใหเทากนั ที่แตละการทํา Autochange: 
• มอเตอรที่สลับมาตอกบัเอาตพุทของ ACS550 – มอเตอร speed regulated 
• ลําดับการสตารทมอเตอรจะหมุนวนไปตามลาํดับ 
ฟงกชั่น Autochange จะตองการ: 
• คอนแทคเตอรภายนอกสําหรับการสลับมาตอกับเอาตพุทของไดรฟ 
• พารามิเตอร 8120 INTERLOCK = คา > 0 
Autochange จะทํางานเมื่อ: 
• เวลาการทํางานตั้งแตการ Autochange คร้ังทีแ่ลว ถึงคาทีต่ั้งไวดวย 8118 AUTOCHNG INTERV 
• อินพุท PFC มีคาต่ํากวาระดับที่ตั้งไวที่พารามิเตอร 8119 AUTOCHNG LEVEL 
หมายเหต!ุ ACS550 จะหยดุดวยการตัดไฟทุกครั้งเม่ือ Autochange ทํางาน 
ฟงกชั่น Autochange จะมีการทํางานดังนี:้ 
• เร่ิมตนการเปลี่ยน เม่ือเวลาการทํางานตั้งแตการ Autochange คร้ังทีแ่ลว 
     ถึงคา 8118 AUTOCHNG INTERV และอนิพุท PFC มีคาต่ํากวาลิมิต 
     8119 AUTOCHNG LEVEL 
• มอเตอร speed regulated จะหยดุลง 
• Off คอนแทคเตอรของมอเตอร speed regulated 
• เพิ่มคาลําดับการสตารทใหกับตัวนับ (Stating Order Counter) 
• ระบุมอเตอรตัวถัดไปทีจ่ะเปนมอเตอร speed regulated 
• Off คอนแทคเตอรของมอเตอรขางตน ถามอเตอรทํางานอยู 
• On คอนแทคเตอรของมอเตอร speed regulated ตัวใหม 
• หนวงเวลาการสตารทมอเตอรเปนเวลา 8122 PFC START DELAY                     A = บริเวณที่เหนือกวา 8119 AUTOCHNG LEVEL - 
• สตารทมอเตอร speed regulated                                                                           ไมอนุญาตใหมีการ Autochange 
• ระบุมอเตอร auxiliary ถัดไปในลําดับการหมุนวน                                               B = เกิดการAutochange 
• On คอนแทคเตอรของมอเตอรขางตน แตถามีเฉพาะมอเตอร speed                   1PFC, etc. = เอาตพุท PID ของแตละมอเตอร 

regulated ตัวใหมทํางานอยู – ในขั้นนี้จํานวนของมอเตอรทีท่ํางาน 
กอนและหลัง Autochange จะเทากนั 

• ทํางานตาม PFC ปกติตอไป 
Starting Order Counter 
การทํางานของ Starting Order Counter: 
• กําหนดพารามิเตอรของรีเลยเอาตพุท (1401…1403 และ 1410…1412) 

เร่ิมตนลาํดับของมอเตอร (พารามิเตอรต่ําสดุที่กําหนดคาเทากับ 31 (PFC) จะเปน 
รีเลยของ 1PFC มอเตอรตัวแรกจะสตารทขึ้นมา 

• ชวงเร่ิมตน 1PFC = มอเตอร speed regulated, 2PFC = มอเตอร auxiliary ตัวแรก 
• การเลือ่นลําดับ Autochange คร้ังที่หนึ่ง: 2PFC = มอเตอร speed regulated, 

3PFC = มอเตอร auxiliary ตัวแรก, …, 1PFC = มอเตอร auxiliary ตัวสุดทาย 
• การเลือ่นลําดับ Autochange คร้ังถัดไปจะทาํงานอีกครั้ง 
• ถา Autochange ไมสามารถสตารทมอเตอรทีต่องการไดเนื่องจากเกดิปญหาใดๆ 

ก็ตาม ที่หนาจอจะแสดง alarm (2015, PFC INTERLOCK) 
• เม่ือ ACS550 ถูกตดัการจายไฟ ตัวนับจะเก็บคาการ Autochange คร้ังลาสดุไว 

ในหนวยความจํา เม่ือมีการจายไฟกลับคนืมา ลําดับการ Autochange จะใชคา 
ที่เก็บในหนวยความจาํ 

• ถาการตั้งคา PFC ของรีเลยเปลี่ยนแปลงไป (หรือ PFC enable เปลีย่นไป) 
     ลําดับการหมุนวนจะถูกรีเซท็ 
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INTERLOCKS 
กําหนดการใชงานของฟงกชั่น Interlock  เม่ือฟงกชั่น Interlock เปดใชงาน: 
• Interlock จะทํางานไดเม่ือไมมีสัญญาณคําสัง่ 
• Interlock จะไมทํางานเม่ือมีสัญญาณคําสั่ง 
• ACS550 จะไมสตารทถาสญัญาณคําสั่งเกิดขึ้นเม่ือ Interlock ของมอเตอร speed regulated ทํางานอยู – ที่หนาจอจะแสดง alarm (2015, PFC 

INTERLOCK) 
วงจรการตอของ Interlock แตละตัวเปนดังนี:้ 
• ตอหนาสัมผัสของการ On/Off มอเตอร เขากบัวงจร Interlock – ลอจิก PFC ของไดรฟจะจาํการหยดุของมอเตอรตัวนัน้ และจะสตารทมอเตอรตัวถดัไป

ที่ใชงานได 
• ตอหนาสัมผัสของเทอรมอลรีเลยของมอเตอร (หรืออุปกรณปองกนัมอเตอรอยางอืน่) เขากบัอินพุท Interlock -  ลอจิก PFC ของไดรฟจะตรวจสอบวาถา

มี fault เกดิขึน้ก็จะหยดุมอเตอรตัวนั้นลง 
0 = NOT SEL – ยกเลกิฟงกชั่น Interlock 

• ตองการ 8118 AUTOCHNG INTERV = 0 
1 = DI1 - เปดใชฟงกชัน่ Interlock และกําหนดดิจติอลอนิพุท (เร่ิมดวย DI1) เปนสัญญาณ Interlock สําหรับรีเลย PFC แตละตัว 

• จํานวนของรีเลย PFC (จํานวนของพารามิเตอร 1401…1403 และ 1410…1412) ดวยคา = 31 PFC 
• สถานะของฟงกชั่น Autochange  (ยกเลิกถา 8118 AUTOCHNG INTERV = 0 และคาอืน่ๆ เปดใชงาน 
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2 = DI2 – เปดใชฟงกชั่น Interlock และกําหนดดิจิตอลอินพุท (เร่ิมดวย DI2) เปนสัญญาณ Interlock สําหรับรีเลย PFC แตละตัว 
• จํานวนของรีเลย PFC (จํานวนของพารามิเตอร 1401…1403 และ 1410…1412) ดวยคา = 31 PFC 
• สถานะของฟงกชั่น Autochange  (ยกเลิกถา 8118 AUTOCHNG INTERV = 0 และคาอืน่ๆ เปดใชงาน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

 
 
รหัส คําอธิบาย 
 
 

3 = DI3 - เปดใชฟงกชัน่ Interlock และกําหนดดิจติอลอนิพุท (เร่ิมดวย DI3) เปนสัญญาณ Interlock สําหรับรีเลย PFC แตละตัว 
• จํานวนของรีเลย PFC (จํานวนของพารามิเตอร 1401…1403 และ 1410…1412) ดวยคา = 31 PFC 
• สถานะของฟงกชั่น Autochange  (ยกเลิกถา 8118 AUTOCHNG INTERV = 0 และคาอืน่ๆ เปดใชงาน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
4 = DI4 - เปดใชฟงกชัน่ Interlock และกําหนดดิจติอลอนิพุท (เร่ิมดวย DI4) เปนสัญญาณ Interlock สําหรับรีเลย PFC แตละตัว 

• จํานวนของรีเลย PFC (จํานวนของพารามิเตอร 1401…1403 และ 1410…1412) ดวยคา = 31 PFC 
• สถานะของฟงกชั่น Autochange  (ยกเลิกถา 8118 AUTOCHNG INTERV = 0 และคาอืน่ๆ เปดใชงาน 
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5 = DI5 - เปดใชฟงกชัน่ Interlock และกําหนดดิจติอลอนิพุท (เร่ิมดวย DI5) เปนสัญญาณ Interlock สําหรับรีเลย PFC แตละตัว 
• จํานวนของรีเลย PFC (จํานวนของพารามิเตอร 1401…1403 และ 1410…1412) ดวยคา = 31 PFC 
• สถานะของฟงกชั่น Autochange  (ยกเลิกถา 8118 AUTOCHNG INTERV = 0 และคาอืน่ๆ เปดใชงาน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
6 = DI6 - เปดใชฟงกชัน่ Interlock และกําหนดดิจติอลอนิพุท (เร่ิมดวย DI3) เปนสัญญาณ Interlock สําหรับมอเตอร speed regulated 

• ตองการ 8118 AUTOCHNG INTERV = 0 
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REG BYPASS CTRL 
เลือกการควบคุม Regulator by-pass เม่ือเปดใชงาน ซึ่งการควบคมุนี้จะไมผานชุด PID regulator 
• ใชการควบคุม Regulator by-pass เฉพาะการใชงานในกรณีพิเศษ 
0 = NO – ยกเลิกการควบคุม Regulator by-pass 
       ไดรฟจะใชคาอางอิง PFC ปกต:ิ 1106 REF2 SELECT 
1 = YES - เปดใชงานการควบคุม Regulator by-pass 

• Process PID regulator จะถูกบายพาส 
คาจริงของ PID จะถูกใชเปนคาอางอิง PFC (อินพุท) 
โดยปกติคา EXT REF2 จะถูกใชเปนคาอางองิ PFC 

• ไดรฟจะใชสญัญาณ feedback ที่กําหนดดวย 4014 
FBK SEL (หรือ 4114) สําหรับคาความถี่อางอิง PFC 

• จากรูปแสดงความสัมพันธระหวางสัญญาณควบคุม 
4014 FBK SEL (หรือ 4114) และความถีข่องมอเตอร 
speed regulated ในระบบมอเตอร 3 ตัว 

ตัวอยาง: ตามไดอะแกรมขางลาง อัตราการไหลที่ออกจาก 
สถานีสูบน้ําจะถกูควบคุมดวยการวัดอัตราการไหลทีท่อขาเขา (A) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

8122 
 

PFC START DELAY 
ตั้งคาหนวงเวลาการสตารทสําหรับมอเตอร speed regulated ในระบบ การใชเวลาหนวงจะทํางานดังนี ้
• On คอนแทคเตอรของมอเตอร speed regulated – จะตอมอเตอรเขากับเอาตพุทของ ACS550 
• หนวงเวลาการสตารทมอเตอรเปนเวลา 8122 PFC START DELAY 
• สตารทมอเตอร speed regulated 
• สตารทมอเตอร auxiliary ใหดูพารามิเตอร 8115 สําหรับการหนวงเวลา 
คําเตือน! มอเตอรที่ใชชุดสตารทสตาร-เดลตา จะตองใช PFC Start Delay นี ้
• หลังจากรีเลยเอาตพุทของ ACS550 ทํางาน ชุดสตารทสตาร-เดลตาจะตอคอนแทคเตอรสตารกอนแลวจึงตอคอนแทคเตอรเดลตา หลังจากนัน้ไดรฟจึง

จายไฟออกไป 
• คา PFC Start Delay นี้ตองมากกวาเวลาของชุดสตารทสตาร-เดลตา 

8123 
 

PFC ENABLE 
เลือกการควบคุม PFC 
• ใชตอ หรือตัดมอเตอร auxiliary ตามการใชงานทีเ่พิ่มขึ้นหรอืลดลง  พารามิเตอร 8109 START FREQ 1 ถึง 8114 LOW FREQ 3 ใชกําหนดจุดใน 
     การสลับในคาของความถี่เอาตพุทของไดรฟ 
• ปรับลดคาของมอเตอร speed regulated เม่ือมีการตอมอเตอร auxiliary เพิ่มขึ้น และปรับเพิ่มคาของมอเตอร speed regulated เม่ือมีการปลด

มอเตอร auxiliary ออกไป 
• ใชฟงกชั่น Interlock  ถามีการเปดใช 
• ตองการพารามิเตอร 9904 MOTOR CTRL MODE = 3 SCALAR 
0 = NOT SEL – ยกเลกิการควบคุม PFC 
1 = ACTIVE - ใชการควบคุม PFC 
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ACC IN AUX STOP 
ตั้งคาเวลาในการเรง PFC จากคา 0 ถึงความถี่สูงสดุ 
• ใชกับมอเตอร speed regulated เม่ือมีการปลดมอเตอร auxiliary ออก 
• ใชคานีแ้ทนคาอัตราเรงเดิมที่กาํหนดในกลุม 22: Accel / Decel 
• ใชคานี้จนกวาการเพิ่มคาของมอเตอร speed regulated ดวยจํานวน

เทากับเอาตพุทของมอเตอร auxiliary ที่ปลดออกไป หลังจากนัน้ก็จะใช
อัตราเรงทีก่ําหนดในกลุม 22: Accel / Decel 

0 = NOT SEL 
0.1…1800 = ใชฟงกชั่นนีโ้ดยใชคานี้เปนอตัราเรง 

8125 
 

DEC IN AUX STOP 
ตั้งคาเวลาในการลดความเร็ว PFC จากคาความถี่สูงสดุลงมาที่ 0 
• ใชกับมอเตอร speed regulated เม่ือมีการตอมอเตอร auxiliary 
• ใชคานีแ้ทนคาอัตราหนวงเดิมที่กําหนดในกลุม 22: Accel / Decel 
• ใชคานี้จนกวาการลดคาของมอเตอร speed regulated ดวยจํานวน

เทากับเอาตพุทของมอเตอร auxiliary ที่ตอเขาไป หลังจากนัน้กจ็ะใช
อัตราเรงทีก่ําหนดในกลุม 22: Accel / Decel 

0 = NOT SEL 
0.1…1800 = ใชฟงกชั่นนีโ้ดยใชคานี้เปนอตัราหนวง 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
• A = การเรงของมอเตอร speed regulated ดวยคาพารามเตอรในกลุม 

22 (2202 หรือ 2205) 
• A = การหนวงของมอเตอร speed regulated ดวยคาพารามเตอรใน

กลุม 22 (2203 หรือ 2206) 
• การสตารทมอเตอร auxiliary การหนวงความเร็วของมอเตอร speed 

regulated จะใชคา 8125 DEC IN AUX START 
• การหยดุมอเตอร auxiliary การเรงความเร็วของมอเตอร speed 

regulated จะใชคา 8124 ACC IN AUX STOP 
8126 
 

TIMED AUTOCHNG 
ตั้งคา Autochange ดวยการใช Timer function  ใหดูพารามิเตอร 8119 AUTOCHANGE LEVEL 
0 = NOT SEL 
1 = Timer function 1 – เปดใช Autochange เม่ือ Timer function 1 ทํางาน 
2…4 = Timer function 2…4 - เปดใช Autochange เม่ือ Timer function 2…4 ทํางาน 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

 
กลุม 98: Options 

กลุมนี้ใชกําหนดออปชั่น สําหรับการติดตอสื่อสารกับไดรฟ 
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COMM PROT SEL 
เลือกโปรโตคอลของการสื่อสาร 
0 = NOT SEL – ไมมีการสื่อสาร 
1 = STD MODBUS – ใชการสื่อสารผาน Modbus ดวยการตอแบบ RS485 serial (X1-communications terminal) 

• ใหดูพารามิเตอรกลุม 53 EFB PROTOCOL 
4 = EXT FBA – ใชการสื่อสารผานโมดลูตัวแปลง fieldbus ในสล็อต 2 ของไดรฟ 

• ใหดูพารามิเตอรกลุม 51 EXT COMM MODULE 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

การวิเคราะหตรวจสอบ 
 
 
  คําเตือน! หามทําการวัดคาใดๆ  การเปล่ียนชิ้นสวนหรือการขั้นตอนการเซอรวิสใดๆ 
  ไมไดอธิบายในคูมือนี้  ซึ่งการกระทําใดๆจะมีผลทําใหการรับประกันหมดลง 
  การทําการแกไขอาจเกิดอันตราย ทําใหเสียเวลาและคาใชจายเพิ่มขึ้น 
 
 
  คําเตือน! การติดตั้งทางไฟฟาทั้งหมดและงานการบํารุงรักษาอธิบายในบทนี้ 
  ซึ่งกระทําโดยผูทีมีความชํานาญ และควรปฏิบัติตามคําแนะนําดานความปลอดภัย 

ที่หนาแรกของคูมือนี้   
 
 
การแสดงผล 
  ไดรฟจะตรวจสอบความผิดพลาดที่เกิดขึ้นและรายงานผลโดย: 

• หลอด LED สีเขยีวและสีแดง บนดานหนาของไดรฟ 
• สถานะ LED บนแผงควบคุม (ถามีการติดตั้ง Assistant Control Panel) 
• ที่แผงควบคุมจะแสดงผล 
• คาพารามิเตอร Bit ของ Fault Word และ Alarm Word (พารามิเตอร 0305 ถึง 0309) 

ใหดู ”กลุม 03: FB Actual Signals” ที่หนา 69 
 
  รูปแบบการแสดงผลจะขึ้นอยูกับความรุนแรงของ error ซึ่งสามารถที่จะระบุความรุนแรงสําหรับ 
  Error หลายๆ ตัวได โดย: 

• เพิกเฉยกับ error ที่เกิดขึ้น 
• รายงานเปน alarm 
• รายงานเปน fault 
 

สีแดง - Faults 
  ไดรฟตรวจสอบพบวาเกิด error ที่รุนแรงขึ้น โดย: 

• หลอด LED สีแดงสวางขึ้น (ทั้งติดคางและกระพริบ) 
• ต้ังคา Bit ของพารามิเตอร Fault Word (0305 หรือ 0307) 
• แสดงรหัสของ Fault ที่เกิดขึ้นบนหนาจอแสดงผล 
• หยุดมอเตอร (ถามอเตอรหมุนอยู) 
รหัส Fault บนหนาจอแสดงผล จะแสดงผลชั่วคราว การกดปุมใดๆ ดังนี้: MENU, ENTER, UP หรือ 

  DOWN จะทําใหขอความ fault หายไป  และขอความนี้จะปรากฎอีกครั้งหลังจากเวลาผานไปครูหนึ่ง 
  ถาไมมีการกดปุมใดๆ อีก และ fault ยังคงคางอยู 
 



 

 

 สีเขียวกระพริบ - Alarms 
  สําหรับ errors ที่มีความรุนแรงนอย จะเรียกวา alarms  สําหรับสถานการณเหลานี้ ไดรฟจะมีการแสดง 

ผลเมื่อตรวจพบวามีสิ่งผิดปกติเกิดขึ้น และสิ่งที่เกิดขึ้นมีดังนี้: 
• หลอด LED สีเขยีวกระพริบ 
• ต้ังคา Bit ของพารามิเตอร Alarm Word (0308 หรือ 0309) ใหดูกลุม 03: FB Actual Signals ที่หนา 69 สําหรับ

คําอธิบาย Bit 
• แสดงรหัสและชื่อของ Alarm ที่เกิดขึ้นบนหนาจอแสดงผล 
ขอความ Alarm จะหายไปจากหนาจอแสดงผลเมื่อเวลาผานไป และจะมีขอความกลับมาอีกครั้งเมื่อยังคงมีสภาวะที่
ทําใหเกิด alarm นั้นได 

 
การแกไข Faults 
  คําแนะนําการแกไขสําหรับ faults คือ 

• ใชตาราง Fault ขางลางนี้เพื่อหาสาเหตุที่อาจเกิดขึ้นได 
• รีเซ็ทไดรฟ  ใหดู ”การรีเซ็ท Fault” ที่หนา 161 

รายการ Fault 
 

รหัส Fault ช่ือ Fault ท่ีหนาจอ คําอธิบายและคําแนะนําการแกไข 
1 OVERCURRENT กระแสเอาตพุทมีคาสูงเกิน ใหตรวจสอบวา 

• โหลดของมอเตอรสูงเกิน 
• เวลาในการเรงนอยเกินไป (พารามิเตอร 2202 ACCELER TIME 1 และ 2205 

ACCELER TIME2) 
• มอเตอรผิดปกติ 

2 DC OVERVOLT วงจร DC มีคาแรงดันสูงเกิน ใหตรวจสอบวา 
• เกิดแรงดันสูงเกินท้ังแบบ static หรือ transient ทางดานอินพุท 
• เวลาในการลดความเร็วนอยเกินไป (พารามิเตอร 2203 DECELER TIME 1 และ 

2206 DECELER TIME2) 
• เลือกขนาด brake chopper เล็กเกินไป (ถามีการติดตั้ง) 

3 DEV OVERTEMP ฮีทซิ้งของไดรฟมีความรอนสูงเกิน  มีอุณหภูมิสูงกวา 115°C (239 F)  ใหตรวจสอบวา 
• พัดลมระบายความรอนเสีย 
• มีการปดกั้นทางเดินของอากาศ 
• ฝุนหรือส่ิงสกปรกที่เกาะบนฮีทซิ้ง 
• อุณหภูมิแวดลอมสูงเกิน 
• โหลดของมอเตอรสูงเกิน 

4 SHORT CIRC คากระแสผิดปกติ  ใหตรวจสอบวา 
• เกิดการลัดวงจรที่สายมอเตอรหรือท่ีมอเตอร 
• ความผิดปกติของไฟฟาทางดานอินพุท 

 
 
 
 
 
 



 

 

รหัส Fault ช่ือ Fault ท่ีหนาจอ คําอธิบายและคําแนะนําการแกไข 
5 OVERLOAD สภาวะอินเวอรเตอรโอเวอรโหลด กระแสเอาตพุทสูงเกินคาพิกัดของไดรฟท่ีแสดงที่

หนา 168 
6 DC UNDERVOLT วงจร DC มีคาแรงดันนอยเกินไป  ใหตรวจสอบวา 

• ไฟขาดเฟสทางดานอินพุท 
• ฟวสขาด 
• แรงดันอินพุทตก 

7 AI1 LOSS สัญญาณอนาล็อกอินพุท1 หายไป มีคาต่ํากวาคา AI1FLT LIMIT (3021) 
ใหตรวจสอบวา 
• แหลงจายหรือการตอสายของอนาล็อกอินพุท 
• การตั้งคาพารามิเตอร AI1FLT LIMIT (3021) และ 3001 AI<MIN FUNCTION 

8 AI2 LOSS สัญญาณอนาล็อกอินพุท2 หายไป มีคาต่ํากวาคา AI2FLT LIMIT (3022) 
ใหตรวจสอบวา 
• แหลงจายหรือการตอสายของอนาล็อกอินพุท 
• การตั้งคาพารามิเตอร AI2FLT LIMIT (3022) และ 3001 AI<MIN FUNCTION 

9 MOT OVERTEMP มอเตอรมีความรอนสูงเกิน ขึ้นกับท้ังการคํานวณของไดรฟหรือจกการวัดอุณหภูมิจริง 
• ตรวจสอบการเกิดโอเวอรโหลดของมอเตอร 
• การตั้งคาพารามิเตอรท่ีใชคํานวณคาความรอน (3005…3009) 
• ตรวจสอบเซ็นเซอรวัดอุณหภูมิและพารามิเตอรกลุม 35 

10 PANEL LOSS การสื่อสารกับแผงควบคุมหายไป 
• ไดรฟอยูในโหมด local (ท่ีหนาจอแสดง LOC) 
• ไดรฟอยูในโหมด remote (REM)  
ใหตรวจสอบวา 
• การตอสาย 
• พารามิเตอร 3002 
• พารามิเตอร กลุม 10: Command Inputs และกลุม 11: Reference Select (ถา

ไดรฟอยูในโหมด REM) 
11 ID RUN FAIL การทํามอเตอร ID run ไมสําเร็จ  ใหตรวจสอบวา 

• การตอสายมอเตอร 
12 MOTOR STALL มอเตอรเกิดการติดขัด (stall) มอเตอรทํางานอยูในภาวะ stall ใหตรวจสอบวา 

• โหลดสูงเกิน 
• กําลังของมอเตอรไมพอ 
• พารามิเตอร 3010…3012 

13 RESERVED สงวนไว 
14 EXT FAULT 1 ดิจิตอลอินพุทกําหนด fault ท่ีเกิดจากภายนอก 1 ใหดูพารามิเตอร 3003 EXTERNAL 

FAULT 1 
15 EXT FAULT 2 ดิจิตอลอินพุทกําหนด fault ท่ีเกิดจากภายนอก 2 ใหดูพารามิเตอร 3004 EXTERNAL 

FAULT 2 
16 EARTH FAULT โหลดทางดานอินพุทเพาเวอรเกิดไมบาลานซ 

• ตรวจสอบมอเตอรและสายมอเตอร 
• ตรวจสอบความยาวสายมอเตอรไมสูงเกินคาท่ีกําหนด 

17 UNDERLOAD โหลดของมอเตอรตํ่าเกินไป  ใหตรวจสอบวา 
• โหลดหายไป 
• พารามิเตอร 3013 UNDERLOAD FUNCTION…3015 UNDERLOAD CURVE 

 
 



 

 

 
รหัส Fault ช่ือ Fault ท่ีหนาจอ คําอธิบายและคําแนะนําการแกไข 
18 THERM FAIL Fault ภายใน  เทอรมิสเตอรท่ีใชวัดความรอนภายในไดรฟเกิดการเปดวงจรหรือ 

ลัดวงจร   ใหติดตอตัวแทนจําหนาย ABB 
19 OPEX LINK Fault ภายใน  เกิดปญหาการสื่อสารของ fiber optic ระหวางแผนวงจร OITF และ 

OINT  ใหติดตอตัวแทนจําหนาย ABB 
20 OPEX PWR Fault ภายใน  สภาวะแรงดันต่ําท่ีตรวจพบที่แหลงจาย OINT  ใหติดตอตัวแทน

จําหนาย ABB 
21 CURR MEAS Fault ภายใน  กระแสที่วัดไดเกินชวงที่รับได  ใหติดตอตัวแทนจําหนาย ABB 
22 SUPPLY PHASE เกิดการกระเพื่อมอยางรุนแรงของแรงดันใน DC link  ใหตรวจสอบวา 

• แรงดันดานอินพุทมีเฟสหายไป 
• ฟวสขาด 

23 RESERVED สงวนไว 
24 OVERSPEED ความเร็วมอเตอรสูงเกินกวา 120% ของคาระหวางคาของ 2001 MINIMUM SPEED 

หรือ 2002 MAXIMUM SPEED  ใหตรวจสอบวา 
• การตั้งคาพารามิเตอร 2001 และ 2002 
• แรงบิดในการเบรกของมอเตอรเพียงพอหรือไม 
• การใชการควบคุมแรงบิด (torque control) 
• Brake chopper หรือ resistor 

25 RESERVED สงวนไว 
26 DRIVE ID Fault ภายใน  คา Block Drive ID ไมถูกตอง  ใหติดตอตัวแทนจําหนาย ABB 
27 CONFIG FILE การตั้งคาภายในผิดพลาด  ใหติดตอตัวแทนจําหนาย ABB 
28 SERIAL 1 ERR หมดเวลา (timed out) ของการสื่อสารผาน fieldbus  ใหตรวจสอบวา 

• การตั้งคา fault (3018 COMM FAULT FUNC และ 3019 COMM FAULT TIME) 
• การตั้งคาการสื่อสาร (กลุม 51 หรือ 53 ท่ีเหมาะสม) 
• การตอสายที่ไมดีพอ หรือมีสัญญาณรบกวน 

29 EFB CON FILE Error ท่ีอานไดจากตัวแปลง fieldbus 
30 FORCE TRIP Fault ท่ีเกิดจากการสั่งทาง fieldbus  ใหดูคูมือการใชงาน fieldbus 
31 EFB 1 
32 EFB 2 
33 EFB 3 

รหัส Fault ท่ีสงวนไวสําหรับโปรโตคอล EFB 

34 MOTOR PHASE Fault ในวงจรมอเตอร เม่ือเฟสใดเฟสหนึ่งของมอเตอรหายไป  ใหตรวจสอบวา 
• มอเตอรผิดปกติ 
• สายมอเตอรผิดปกติ 
• เทอรมอลรีเลยผิดปกติ (ถาติดตั้ง) 
• Fault ภายใน 

35 OUTPUT WIRING Error ท่ีการตอสายเพาเวอร 
• ตอสายอินพุทเพาเวอรเขากับเอาตพุทของไดรฟ 
• เกิด Ground faults 

 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

 
รหัส Fault ช่ือ Fault ท่ีหนาจอ คําอธิบายและคําแนะนําการแกไข 
101 SERF 

CORRUPT 
102 SERF IITFILE 
103 SERF MACRO 
104 SERF 

EFBPROT 
105 SERF BPFILE 

Error ท่ีเกิดภายในไดรฟ  ใหติดตอตัวแทนจําหนาย ABB 

201 DSP T1 
OVERLOAD 

202 DSP T2 
OVERLOAD 

203 DSP T3 
OVERLOAD 

204 DSP STACK 
ERROR 

205 DSP REV 
ERROR 

Error ท่ีเกิดในระบบ  ใหติดตอตัวแทนจําหนาย ABB 

206 OMIO ID 
ERROR 

 

  Faults ที่แสดงการตั้งคาพารามิเตอรที่ไมถูกตอง แสดงดังตารางขางลาง 
 

รหัส Fault ช่ือ Fault ท่ีหนาจอ คําอธิบายและคําแนะนําการแกไข 
1000 PAR HZRPM คาของพารามิเตอรท่ีขัดกัน  ใหตรวจสอบวา 

• 2001 MINIMUM SPEED > 2002 MAXIMUM SPEED 
• 2007 MININUM FREQ > 2008 MAXIMUM FREQ 
• 2001 MINIMUM SPEED / 9908 MOTOR NOM SPEED > 128 (หรือ <-128) 
• 2002 MAXIMUM SPEED / 9908 MOTOR NOM SPEED > 128 (หรือ <-128) 
• 2007 MINIMUM FREQ / 9907 MOTOR NOM FREQ > 128 (หรือ <-128) 
• 2008 MAXIMUM FREQ / 9907 MOTOR NOM FREQ > 128 (หรือ <-128) 

1001 PAR PFCREFNG คาของพารามิเตอรท่ีขัดกัน  ใหตรวจสอบวา 
• 2007 MINIMUM FREQ เปนคาลบ เม่ือ 8123 PFC ENABLE ทํางาน 

1002 PAR PFCIOCNF คาของพารามิเตอรท่ีขัดกัน จํานวนของรีเลยท่ีโปรแกรมไวไมตรงกับการตั้งคา 
Interlock เม่ือ 8123 PFC ENABLE ทํางาน  ใหตรวจสอบวา 
• รีเลยเอาตพุทพารามิเตอร 1401…1403 และ 1410…1412 
• 8117 NR OF AUX MOTORS, 8118 AUTOCHANGE INTERV และ 8120 

INTERLOCKS 
1003 PAR AI SCALE คาของพารามิเตอรท่ีขัดกัน  ใหตรวจสอบวา 

• 1301 AI 1 MIN > 1302 AI 1 MAX 
• 1304 AI 2 MIN > 1305 AI 2 MAX 

1004 PAR AO SCALE คาของพารามิเตอรท่ีขัดกัน  ใหตรวจสอบวา 
• 1504 AO 1 MIN > 1505 AO 1 MAX 
• 1510 AO 2 MIN > 1511 AO 2 MAX 

 
 
 



 

 

 
รหัส Fault ช่ือ Fault ท่ีหนาจอ คําอธิบายและคําแนะนําการแกไข 
1005 PAR PCU 2 คาของพารามิเตอรสําหรับวงจรควบคุมเพาเวอรท่ีขัดกัน คาพิกัดกําลังของมอเตอรท่ี

ผิดปกติ  ใหตรวจสอบวา 
• 1.1 ≤ (9906 MOTOR NOM CURR * 9905 MOTOR NOM VOLT * 1.73 / PN) ≤ 2.6 
• ท่ีซึ่ง: PN = 1000 * 9909 MOTOR NOM POWER (ถาหนวยเปน kW) 

หรือ PN = 746 * 9909 MOTOR NOM POWER (ถาหนวยเปน HP) 
1006 PAR EXT PO คาของพารามิเตอรท่ีขัดกัน  ใหตรวจสอบวา 

• โมดูลรีเลยไมถูกตอเพิ่ม 
• 1410…1412 RELAY OUTPUTS 4…6 มีคาไมเทากับ 0 

1007 PAR FBUS คาของพารามิเตอรท่ีขัดกัน  ใหตรวจสอบวา 
• พารามิเตอรท่ีต้ังคา fieldbus (เชน 1001 EXT1 COMMANDS = 10 (COMM) 

แต 9802 COMM PROT SEL = 0 
1008 PAR PFCMODE คาของพารามิเตอรท่ีขัดกัน  - 9904 MOTOR CTRL MODE ตอง = 3 (SCALAR: 

SPEED) เม่ือ 8123 PFC ENABLE ทํางาน 
1009 PAR PCU 1 คาของพารามิเตอรสําหรับวงจรควบคุมเพาเวอรท่ีขัดกัน คาพิกัดความถี่หรือความเร็ว

ของมอเตอรท่ีผิดปกติ  ใหตรวจสอบวา 
• 1 ≤ (60 * 9907 MOTOR NOM FREQ) / 9908 MOTOR NOM SPEED ≤ 16 
• 0.8 ≤ 9908 MOTOR NOM SPEED /  

(120 * 9907 MOTOR NOM FREQ / Motor Poles) ≤ 0.992 
 
 การรีเซ็ท Fault 

ACS550 สามารถตั้งคาใหทําการรีเซ็ท fault อยางอัตโนมัติได:  อางถึงพารามิเตอรกลุม 31: Automatic Reset 
 
  คําเตือน! ถาคําสั่งสตารทท่ีมาจากภายนอกทํางานยังคงทํางานอยูคางอยู 
  ACS550 อาจจะทําการสตารทอยางทันทีทันใดหลังจากที่มีการรีเซ็ท fault 
 
 LED สีแดงกระพริบ 
  การรีเซ็ท fault ที่แสดงดวย LED สีแดงกระพริบ: 

• ปดแหลงจายไฟดานอินพุทเปนเวลา 5 นาที 
LED สีแดง 

 การรีเซ็ท fault ที่แสดงดวย LED สีแดง (ไมกระพริบ) แกไขปญหาที่เกิดขึ้นและทําขั้นตอนดังนี้: 
• ที่แผงควบคุม: กดปุม RESET 
• ปดแหลงจายไฟดานอินพุทเปนเวลา 5 นาที 
ขึ้นกับคาของ 1604 FAULT RESET SELECT ขั้นตอนดังนี้สามารถที่จะรีเซ็ทไดรฟไดดวย 
• ดิจิตอลอินพุท 
• การสื่อสารทาง serial 
เมื่อ fault หายไป มอเตอรสามารถสตารทตอได 

 
 
 
 



 

 

  ประวัติ fault 
สําหรับการอางอิง  รหัส fault 3 คาลาสุดจะถูกเก็บในพารามิเตอร 0401, 0412, 0413 สําหรับ fault ที่เกิด
ลาสุด (แสดงดวยพารามิเตอร 0401) สําหรับขอมลูของไดรฟเพิ่มเติม (ในพารามิเตอร 0402…0411) เพื่อ
ใชในการแกไขปญหา  สําหรับตัวอยาง พารามิเตอร 0404 จะเก็บคาความเร็วของมอเตอรขณะที่เกิด fault 

 
   การลบคาประวัติของ fault (ทั้งหมดของกลุม 04 พารามิเตอร Fault History) 

1. ใชแผงควบคุมเขาโหมดพารามิเตอร  เลือกพารามิเตอร 0401 
2. กดปุม EDIT (หรือ ENTER บนแผงควบคุม) 
3. กดปุม UP และ DOWN พรอมกัน 
4. กดปุม SAVE 

 
การแกไข Alarms 

คําแนะนําการแกไขสําหรับ alarms คือ 
• พิจารณาวา Alarm นั้นตองการการแกไขหรือไม 
• ใชตาราง Fault ขางลางนี้เพื่อหาสาเหตุที่อาจเกิดขึ้นได 

รายการ Alarm 
 

รหัส Alarm แสดงผล คําอธิบาย 
2001 
2002 
2003 

Reserved 

2004 DIR LOCK การเปลี่ยนทิศทางการหมุนท่ีไมอนุญาต 
• ไมพยายามที่จะเปลี่ยนทิศทางการหมุน หรือ 
• เปลี่ยนพารามิเตอร 1003 DIRECTION เพื่ออนุญาตใหเปลี่ยนทิศทางการหมุน 

(ถาการหมุนกลับทางมีความปลอดภัย) 
2005 I/O COMM หมดเวลา (timed out) การสื่อสาร  ใหตรวจสอบวา 

• ต้ังคา fault (3018 COMM FAULT FUNC และ 3019 COMM FAULT TIME) 
• ต้ังคาการสื่อสาร (กลุม 51 หรือ 53 ท่ีเหมาะสม) 
• การตอสายที่ไมดีพอ และ/หรือมีสัญญาณรบกวน 

2006 AI1 LOSS สัญญาณอนาล็อกอินพุท1 หายไป มีคาต่ํากวาคา AI1FLT LIMIT (3021) 
ใหตรวจสอบวา 
• แหลงจายหรือการตอสายของอนาล็อกอินพุท 
• การตั้งคาพารามิเตอร AI1FLT LIMIT (3021) 
• พารามิเตอรท่ีต้ังวาใหเกิด Alarm/Fault  (3001) 

2007 AI2 LOSS สัญญาณอนาล็อกอินพุท2 หายไป มีคาต่ํากวาคา AI2FLT LIMIT (3022) 
ใหตรวจสอบวา 
• แหลงจายหรือการตอสายของอนาล็อกอินพุท 
• การตั้งคาพารามิเตอร AI2FLT LIMIT (3022) 
• พารามิเตอรท่ีต้ังวาใหเกิด Alarm/Fault  (3001) 

 
 

รหัส Alarm แสดงผล คําอธิบาย 



 

 

2008 PANEL LOSS การสื่อสารกับแผงควบคุมหายไป 
• ไดรฟอยูในโหมด local (ท่ีหนาจอแสดง LOC) 
• ไดรฟอยูในโหมด remote (REM)  
ใหตรวจสอบวา 
• การตอสาย 
• พารามิเตอร 3002 
• พารามิเตอร กลุม 10: Command Inputs และกลุม 11: Reference Select 

(ถาไดรฟอยูในโหมด REM) 
2009 Reserved 
2010 MOT OVERTEMP มอเตอรมีความรอนสูงเกิน ขึ้นกับท้ังการคํานวณของไดรฟหรือจกการวัดอุณหภูมิ

จริง 
• ตรวจสอบการเกิดโอเวอรโหลดของมอเตอร 
• การตั้งคาพารามิเตอรท่ีใชคํานวณคาความรอน (3005…3009) 
• ตรวจสอบเซ็นเซอรวัดอุณหภูมิและพารามิเตอรกลุม 35 

2011 UNDERLOAD โหลดของมอเตอรตํ่าเกินไป  ใหตรวจสอบวา 
• การเลือกขนาดของมอเตอรและไดรฟ 
• พารามิเตอร 3013 UNDERLOAD FUNCTION…3015 UNDERLOAD 

CURVE 
2012 MOTOR STALL มอเตอรเกิดการติดขัด (stall) มอเตอรทํางานอยูในภาวะ stall ใหตรวจสอบวา 
2013 
(note 1) 

AUTORESET Alarm น้ีเตือนเพื่อแสดงวามีการรีเซ็ท fault อยางอัตโนมัติ 
• การตั้งการรีเซ็ทอยางอัตโนมัติ ใชพารามิเตอรกลุม 31 AUTOMATIC RESET 

2014 
(note 1) 

AUTOCHANGE Alarm น้ีเตือนเพื่อแสดงวาฟงกชั่น PFC Autochange ทํางานอยู 
• การควบคุม PFC ใชพารามิเตอรกลุม 81 PFC CONTROL และเลือก 

“Application Macro: PFC” ท่ีหนา 51 
2015 PFC INTERLOCK Alarm น้ีเตือนเพื่อแสดงวาฟงกชั่น PFC interlocks ทํางานอยู  ซึ่งหมายความวา 

ไดรฟไมสามารถสตารทได ดังน้ี: 
• มอเตอรใดๆ (เม่ือ Autochange ถูกใช) 
• มอเตอร speed regulated (เม่ือ Autochange ไมถูกใช) 

2016 
2017 

Reserved 

2018 
(note 1) 

PID SLEEP Alarm น้ีเตือนเพื่อแสดงวาฟงกชั่น PFC sleep ทํางานอยู  ซึ่งหมายความวา 
ไดรฟสามารถเรงความเร็วขึ้นเม่ือส้ินสุดฟงกชั่น PFC sleep 
• การควบคุม PID sleep ใชพารามิเตอร 4022…4026 หรือ 4122…4126 

note 1.  ถึงแมวาเมื่อรีเลยเอาตพุทถูกตัง้คาใหแสดง alarm (ตัวอยาง  พารามิเตอร 1401 RELAY OUTPUT 1 = 5 (ALARM) หรือ 16 
(FLT/ALARM) alarm นี้จะไมถูกแสดงดวยรีเลยเอาตพุท 

 
 
 
 
 
 
 
 
 



 

 

การรักษาบํารุง 
 
 
  คําเตือน! ถาคําสั่งสตารทท่ีมาจากภายนอกทํางานยังคงทํางานอยูคางอยู 
  ACS550 อาจจะทําการสตารทอยางทันทีทันใดหลังจากที่มีการรีเซ็ท fault 
 
 
ระยะเวลาการรักษาบํารุง 
  ถาติดตั้งอยูในสภาพแวดลอมที่เหมาะสม  ไดรฟตองการการบํารุงรักษาเพียงเล็กนอย 
  ตารางนี้แสดงระยะเวลาการบํารุงรักษาที่แนะนําจาก ABB 

การรักษาบํารุง ระยะเวลา คําแนะนํา 
ตรวจสอบอุณหภูมิของฮีทซิ้งและทํา
ความสะอาด 

ขึ้นกับสภาพแวดลอม (ทุก 
6…12 เดือน) 

ใหดู “ฮีทซิ้ง” ที่หนา 164 

เปลี่ยนพัดลมระบายอากาศ ทุก 5 ป ใหดู “การเปลี่ยนพัดลมระบาย
อากาศ” ที่หนา 165 

เปลี่ยนพัดลมระบายอากาศที่อยู
ภายใน enclosure 
(IP 54/UL Type 12 units) 

ทุก 3 ป ใหดู “การเปลี่ยนพัดลมระบาย
อากาศภายใน enclosure” ที่
หนา 165 

เปลี่ยนตัวเก็บประจ ุ
(Frame size R5 และ R6) 

ทุก 10 ป ใหดู “ตัวเก็บประจุ” 
ที่หนา 166 

เปลี่ยนแบตเตอรี่ใน Advanced 
Control Panel 

ทุก 10 ป ใหดู “แบตเตอรี่” 
ที่หนา 62 

 
ฮีทซ้ิง (Heatsink) 
  ครีบระบายความรอนจะมีการสะสมของฝุนจากลมที่ระบายอากาศ  เนื่องจากความสกปรกนี้จะทําให 

ประสิทธิภาพการระบายความรอนนอยลง  ซึ่งจะทําใหเกิด overtemperature fault ได  ในสภาพแวดลอมปกติ (ไม
สกปรก, ไมสะอาด) ใหทําการตรวจสอบฮีทซิ้งทุกๆ ป  ในสภาพแวดลอมที่สกปรกจะตองมีการตรวจสอบที่บอย
ขึ้น 

  การทําความสะอาดฮีทซิ้ง มีดังนี้ (เมื่อมีความจําเปน) 
1. ปลดแหลงจายไฟของไดรฟออก 
2. ถอดพัดลมระบายอากาศ (ใหดู “การเปลี่ยนพัดลมระบายอากาศ” ที่หนา 165) 
3. เปาทําความสะอาดดวยอากาศ (ไมมีความชื้น) จากทางดานลางขึ้นบน ขณะเดียวกันใหใชเครื่องดูดฝุนดูดฝุน

ละอองที่ชองอากาศดานบน 
 

  หมายเหตุ: ถามีความเสี่ยงที่ฝุนละอองจะเขาไปในตัวเครื่อง การทําความสะอาด 
ควรจะทําที่หองอื่น 

 

4. เปลี่ยนพัดลมระบายอากาศ 
5. จายไฟคืน 

 



 

 

การเปล่ียนพัดลมระบายอากาศ 
พัดลมระบายอากาศของไดรฟมีอายุการใชงานประมาณ 60,000 ช่ัวโมง ที่อุณหภูมิสูงสุดที่ระบุไวและไดรฟจาย
โหลด อายุการใชงานของพัดลมจะเพิ่มขึ้นเปน 2 เทาทุกๆ 10°C (18 F) ที่ลดลงไปของอุณหภูมิพัดลม (อุณหภูมิพัด
ลมขึ้นกับอุณหภูมิแวดลอมและโหลดของไดรฟ) 

 
การเสียของพัดลมสามารถคาดการณไดจากเสียงรบกวนที่เพิ่มขึ้นจากตลับลูกปนของพัดลมและอุณหภูมิที่เพิ่มขึ้น
ในฮีทซิ้งถึงแมวาฮีตซิ้งยังสะอาดอยู  ถาไดรฟทํางานที่จุดวิกฤตนี้ แนะนําใหทําการเปลี่ยนพัดลมระบายอากาศ
แมวาอาการเหลานี้เพิ่งเกิดขึ้น พัดลมระบายอากาศหาไดจาก ABB 
 

 Frame Size R1…R4 
  การเปลี่ยนพัดลม: 

1. ปลดแหลงจายไฟของไดรฟออก 
2. ถอดฝาครอบออก 
3. สําหรับ Frame Size: 

• R1, R2: กดคลิปบนฝาของพัดลม และยกขึ้น 
• R3, R4: กดกระเดื่องที่อยูที่ดานซายของพัดลม  
        หมุนพัดลมขึ้นและถอดออก 

4. ถอดสายไฟของพัดลม 
5. ติดตั้งพัดลมดวยขั้นตอนยอนขึ้น 
6. จายไฟคืน 
 

Frame Size R5…R6 
  การเปลี่ยนพัดลม: 

1. ปลดแหลงจายไฟของไดรฟออก 
2. ถอดสกรูที่ยึดพัดลมออก 
3. ถอดสายไฟของพัดลม 
4. ติดตั้งพัดลมดวยขั้นตอนยอนขึ้น 
5. จายไฟคืน 

 
การเปล่ียนพัดลมภายใน Endlosure 
  IP 54 / UL Type 12 enclosures จะมีพัดลม 

ระบายอากาศที่ติดตั้งอยูภายใน 
 
 
 
 
 
 



 

 

Frame Size R1…R4 
  การเปลี่ยนพัดลม: 

1. ปลดแหลงจายไฟของไดรฟออก 
2. ถอดฝาครอบดานหนาออก 
3. พัดลมจะยึดอยูบนตัวถังที่มีตะขอ 

ใหกดคลิปทั้ง 4 มุมเขาหาตรงกลางเพื่อ 
ปลดตะขอเกี่ยวออก 

4. เมื่อตะขอปลดออก ใหดึงตัวถังพัดลมขึ้น 
5. ถอดสายไฟของพัดลม 
6. ติดตั้งพัดลมดวยขั้นตอนยอนขึ้น 

• ทิศทางลมขึ้นขางบน (ใหดูลูกศรที่พัดลม) 
• สายของพัดลมอยูที่ดานหนา 
• ทําเครื่องหมายที่มุมดานขวาลางที่ตะขอเกี่ยว 
• สายพัดลมที่ดานหนาพัดลมจะตอที่ดานบนของไดรฟ 

7. จายไฟคืน 
 

Frame Size R5…R6 
การเปลี่ยนพัดลม: 
1. ปลดแหลงจายไฟของไดรฟออก 
2. ถอดฝาครอบดานหนาออก 
3. ยกพัดลมออกและถอดสายไฟ 
4. ติดตั้งพัดลมดวยขั้นตอนยอนขึ้น 
5. จายไฟคืน 

 
ตัวเก็บประจุ 

วงจร  DC link จะมีตัวเก็บประจุอยูหลายตัว  ซึ่งมีอายุการใชงานระหวาง 35,000…90,000 ช่ัวโมงขึ้นกับโหลดของ
ไดรฟและอุณหภูมิแวดลอม  อายุการใชงานของตัวเก็บประจุจะยาวนานขึ้นเมื่อใชงานที่อุณหภูมิแวดลอมต่ําลง 

 
การเสียของตัวเก็บประจุไมสามารถคาดการณได  การเสียของตัวเก็บประจุมักจะเกิดตอเนื่องจากการเสียของฟวส  
ใหติดตอ ABB ถาสงสัยวาตัวเก็บประจุเสีย  การเปลี่ยนสําหรับ frame size R5 และ R6 หาไดจาก ABB 

 
แผงควบคุม (Control Panel) 
 
 การทําความสะอาด 
  ใชผาชุบน้ําหมาดๆ ทําความสะอาดแผงควบคุม  หลีกเลี่ยงการถูแรงๆ ซึ่งอาจทําใหเกิดรอยที่หนาจอได 
 



 

 

แบตเตอรี ่
แบตเตอรี่มีใชใน Assistant Control Panel เทานั้น ซึ่งมีฟงกช่ันนาฬิกาอยู  แบตเตอรี่จะรักษาการทํางานของนาฬิกา
ไวในหนวยความจําระหวางที่เกิดไฟฟาดับไป 

 
อายุการใชงานของแบตเตอรี่มีมากกวา 10 ป  การถอดแบตเตอรี่ ใหใชเหรียญในการหมุนฝาครอบของแบตเตอรี่ที่
อยูดานหลังแผงควบคุม  แบตเตอรี่ที่เปลี่ยนใชชนิด CR2032 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 




