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87/510 ถนนกาญจนาภิเษก แขวงบางบอนเหนือ เขตบางบอน กรุงเทพมหานคร 10150 

โทร 0-2899-6500 โทรสาร 0-2899-7447 



Updated : 01/09/57 UNITRON 

คูมือการใชงาน อินเวอรเตอร

1/66 

สารบัญ  

เร่ือง หนา 

1. คําแนะนํา 2

2. วิธีการติดต้ัง และขอควรระวงั 3

3. รายละเอียดการแสดงผล 6

4. การตั้งโปรแกรม และวิธีการใชเคร่ือง 12

5. ตารางฟงกชัน 14

6. รายละเอียดของฟงกชัน

A. Basic Functions (ฟงกชันพื้นฐาน)

B. Multi-steps Functions (ฟงกชันมัลติสเตป)

C. Terminal Functions (ฟงกชันเทอรมินอล)

D. Protective Functions (ฟงกชันการปองกัน)

E. Technical Functions (ฟงกชันเทคนิคคอล)

23 

35 

42 

52 

56 

7. การดูแลรักษา และการแกปญหาเบ้ืองตน 63 

8. ขอกําหนดของอินเวอรเตอร 66 



Updated : 01/09/57 UNITRON 

คูมือการใชงาน อินเวอรเตอร

2/66 

คําแนะนํา 

ทําการตรวจสอบเคร่ืองอินเวอรเตอรหลังจากท่ีไดรับเคร่ือง ถาพบปญหาเกีย่วกับเคร่ืองอินเวอรเตอรโปรด

ติดตอกับทางบริษัททันที 

   การตรวจสอบรายละเอียดของตัวอินเวอรเตอร 

1. ตรวจสอบแผนเนมเพลตท่ีตัวอินเวอรเตอรวาตรงกับขนาดท่ีเราตองการหรือไม

2. การอานรหัสรุนของอินเวอรเตอร 

การรับประกันผลิตภณัฑ 

ผลิตภัณฑจะไดรับการรับประกันเปนระยะเวลา 12 เดือน ตามเง่ือนไขดังตอไปนี ้

1. อะไหลทุกช้ินภายในเคร่ืองท่ีใชงานในสภาพปกติ ซอมฟรีตามกําหนด ระยะเวลารับประกัน

2. ขอยกเวนในการรับประกัน

2.1   การติดต้ังท่ีผิดไปจากขอกําหนดทางบริษทั

2.2   เคร่ืองถูกทําการแกไข

2.3   เคร่ืองถูกดัดแปลงสภาพผิดไปจากขอท่ีกําหนด

2.4   เสียหายจากการเคล่ือนยาย (ในกรณีเคล่ือนยายเอง)

2.5   เสียหายจากภยัธรรมชาติ เชน น้ําทวม, ฟาผา, แผนดินไหว

2.6   เสียหายจากน้ําเขาเคร่ือง

U    001   i  -   4   DB

2 -  �"#� Power Supply 1∅ 220V 
      และ  3∅ 220V 
4 -รุนPower Supply 3∅ 380 V 

 ��������ค�34�� 

����ว����	���      

 	�5งแ	# 0.5HP - 100HP

UNITRON 

�"#�  IPM 

DB �"#นที่@� Dynamic brake G�	�
 
- �"#�ที่I@#@� Dynamic brake G�	�


3. ตรวจ#�บ���������	����1����1�่า�ก�����ม�#���������"��ก���	ส�����ไม
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วิธีการติดตัง้ และขอควรระวัง 

2.7   เสียหายจากการปอนแรงดันไฟฟาผิด 

2.8   เสียหายอันเนื่องจากสัตว หรือแมลง เขาไปทําความเสียหาย 

2.9   ตูภายนอก ช้ินสวนภายนอกเสียหาย 

2.10   จงใจทําใหเกดิความเสียหาย อุบัติเหตุ หรือจากความประมาท 

2.11   เสียหายอันเปนเหตุสืบเนือ่งมาจากภยัธรรมชาติ เชน ฟาผาหรือน้ําทวม 

1. สภาพแวดลอมท่ีเหมาะสมในการติดตัง้เคร่ือง

- อุณหภูมิอยูในชวง  -10 °C ถึง  50 °C 

- ความช้ืนไมเกนิ  85 % 

- อากาศถายเทไดสะดวก หรือภายในหองท่ีมีการปรับอุณหภูมิ 

- หลีกเล่ียงสถานท่ีๆ มีฝุนละออง, ไอนํ้า, สารเคมี 

- ไมควรติดต้ังบริเวณท่ีมีการส่ันสะเทือน เชน บนตัวเคร่ืองจักร 

- ในกรณีท่ีติดต้ังในตูปดควรติดต้ังใหหางจากตัวอุปกรณไฟฟาอ่ืนๆ ไมนอยกวา 15 ซ.ม.  

เพราะอินเวอรเตอรเปนอุปกรณท่ีกําเนดิความรอน 

2. วิธีการติดตัง้เคร่ืองอินเวอรเตอร

- ติดต้ังเคร่ืองอินเวอรเตอรในแนวตั้ง  หามติดต้ังในแนวนอน และตะแคง หรือกลับทิศทาง 

INVERTER 
 5cm. 5cm. 

 12cm. 

 12cm. 

3. วิธีการตอสายของเคร่ืองอินเวอรเตอร

3.1 สายไฟฟาท่ีใชท้ังทางดานกําลังท้ัง Input และ Output 

- ตอสายไฟเขาท่ีข้ัว R, S, T ของอินเวอรเตอร 

- สายไฟท่ีตอไปยังมอเตอรใชข้ัว U, V, W 

- มาตรฐานของสายไฟฟาตองสามารถทนแรงดันไฟฟากระแสสลับไดไมต่าํกวา 600 โวลท ทนกระแส

ได 125% ของกระแสเอาตพตุของอินเวอรเตอรและฉนวนตองทนอุณหภูมิไดระหวาง 60-70 °C 

- หามตอแมกเนติกคอนแทคเตอรทางดานเอาตพุตของอินเวอรเตอร เพือ่ควบคุมตัวมอเตอร 

INVERTER 

  AIR  FLOW 
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- หามส่ังเดินหรือหยุดเคร่ืองอินเวอรเตอรโดยใชแมกเนติกคอนแทกเตอรเปนตัวตดัตอไฟดานอินพตุท่ี

จายใหกับตัวอินเวอรเตอร 

- แยกสายไฟอินพุตและเอาตพุตของอินเวอรเตอร ออกจากสายไฟของวงจรควบคุมหรือสายสัญญาณ             

ของอุปกรณอ่ืนๆ 

- เคร่ืองท่ีมีขนาดแรงมามากกวา 30 แรงมา ควรติดต้ัง AC Reactor เพื่อปองกันการ Surge Voltage ดาน

อินพุตท่ีจายใหกับอินเวอรเตอร และชวยใหแรงดันอินพตุเรียบข้ึน (Smoothly sinusoidal ) 

- ในกรณีท่ีมีการใชอินเวอรเตอรมากกวาคา Capacity ของหมอแปลงเกนิ 10% ก็ควรจะใช AC  Reactor 

- เคร่ืองอินเวอรเตอรท่ีใชงานจะตองตอระบบ Grounding หรือ Earth [E] ทุกเคร่ืองและหามตอระบบ

กราวดดังภาพ (ค) เพราะจะเกิดการไหลวนของกระแสได 

( ก) 
  INV.1           INV.2        INV.3 

( ข)
 INV.1       INV.2       INV.3 

( ค)INV.1       INV.2       INV.3 

3.2 การตอสายวงจรควบคุม 

- แยกสายวงจรควบคุมการทํางานของอินเวอรเตอร ออกจากสายวงจรกําลังของอุปกรณอ่ืนๆ 

- สายท่ีใชควรเปนสายชีลด และชีลดของสายตองตอลง Ground หรือ Earth ดวย เพื่อปองกันสัญญาณ

รบกวนจากภายนอก 

- เลือกทางเดินของสายวงจรควบคุมใหมีระยะทางส้ันท่ีสุดหรือไมควรเกิน 20 เมตร 

- กรณีท่ีใชการควบคุมความเร็วจากภายนอกดวยแรงดัน 0-10VDC และ สายยาวเกินกวา 15 เมตร  ควร

ใชชุด Frecon  Isolate Unit เพื่อแยกสัญญาณรบกวนออกจากแรงดนัควบคุม 
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4. การตอวงจรเบ้ืองตน UNITRON

 
 
                    

เทอรมินอล ความหมาย เทอรมินอล ความหมาย 

R/L1 (L) VS จุดตอแหลงจายแรงดัน +10VDC 

       S/L2 จุดตอวงจรกําลังดานอนิพุต Vi, Ci จุดตอรับสัญญาณแอนนาลอ็ก 

T/L3 (N) I1, I2, …, I5 จุดตอรับสัญญาณดิจิตอล 

U/T1 O1, O2, O3 จุดตอใหสัญญาณดิจิตอล (Open collector) 

V/T2 จุดตอวงจรกําลังดานเอาทพุต (มอเตอร) VO จุดตอใหสัญญาณแอนนาลอ็ก 

W/T3 FWD จุดตอใหมอเตอรหมุนตามเข็มนาฬกิา 

P1 จุดตอ DC Reactor (P1) REV จุดตอใหมอเตอรหมุนทวนเข็มนาฬิกา 

P2/B1 จุดตอ DC Reactor (P2) และจุดตอ R_Brake (B1) +12 จุดตอแหลงจายแรงดัน +12VDC 

B2 จุดตอ R_Brake (B2) CM จุดตอรวมสัญญาณ 

P จุดตอแหลงจายแรงดัน DC Bus + (ตอชุด Brake P) 

N จุดตอแหลงจายแรงดัน DC Bus – (ตอชุด Brake N) 

NO จุดตอหนาสัมผัสปกติเปด 

จุดตอสายดนิ

NC จดุตอหนาสัมผัสปกติปด 

CMR จุดตอรวมหนาสัมผัส NO–NC 

เทอรมินอล 
TR-   TR+     VS     VI       CI     CM     VO     01      02      03     FWD REV    CM     I1       I2       I3        I4      I5      CM    +12 NO    CMR   NC     

*1 built-in braking unit 

*2 external braking unit
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รายละเอียดจอแสดงผล 

 

 

 

 

 

 

 

 

คีย MOVE 

โหมดการทํางาน: กดเพื่อเลื่อนหลักของ

จอแสดงผลที่ตองการเปล่ียนแปลงคา

ความเร็ว, แรงบิด หรือ SP 

โหมดการโปรแกรม: กดเพือ่เลื่อนหลักของ

ฟงกชันที่ตองการเปล่ียนแปลง

จอแสดงผล (DISPLAY)

แสดงคาความถี่ของ

อินเวอรเตอร หรือ คาแรงบดิ

ในกรณี Torque mode หรือ

คา SP ในกรณี PID mode 

คีย STOP 

โหมดการทํางาน: ใชหยุดการทํางานของ

อินเวอรเตอร และใชลบคาผดิปกตทิี่

แสดงบนจอแสดงผล (ตองแกไขสาเหตุ

ของความผิดปกตกิอน) 

คีย UP/DOWN 

โหมดการทํางาน: ใชเพิ่มหรือลด

ความถี่ของอินเวอรเตอร (คาแรงบดิ 

หรือ SP ตามโหมดการควบคุม)  

โหมดการโปรแกรม: ใชเพิ่มหรือลด

ขอมูลในโปรแกรมที่ตองการ 

คีย SET 

โหมดการทํางาน: กดเพื่อบันทึก

คาความถี่ที่ใชงาน (คาแรงบิด หรือ 

SP ตามโหมดการควบคุม) 

โหมดการโปรแกรม: กดเพือ่บันทึก

คาขอมูลใหมที่ไดทําการ

เปลี่ยนแปลง

คีย RUN 

โหมดการทํางาน: ใชส่ัง

เดินเคร่ืองอินเวอรเตอร 

คีย FUNC 

กดเพื่อเลอืกโหมดการทาํงาน 

หรือโหมดการโปรแกรม 

หลอดไฟ (LED) 

แสดงหนวยของจอแสดงผล 

หลอดไฟ (LED) 

แสดงสถานะ การทํางาน 

ของอินเวอรเตอร 

VOLUME 

โหมดการทํางาน: ปรับเพือ่เพิ่มหรือลด

ความถี่ของอินเวอรเตอร (คาแรงบดิ 

หรือ SP ตามโหมดการควบคุม)  

คีย ENTER 

โหมดการทํางาน: กดเพื่อใหดู

คากระแสขณะ RUN mode 

โหมดการโปรแกรม: กดเพือ่ดูคา

ขอมูลแตละฟงกชนั 
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การตรวจสอบหลังจากจายไฟ 
1) ไมมีขอความเตอืนแสดงบนหนาจอแสดงผล

2) พัดลมติดกับแผนระบายความรอนจะตองหมุน

มี DB ไมมี DB 

การเปดเครือ่งครัง้แรก 
 เม่ือจายไฟใหกับอินเวอรเตอร หนาจอแสดงคําวา “APY” ( กระพรบิ 1 ครัง้ ) หลงัจากนัน้จะแสดงตัวเลข

ความถี่ (50.00Hz ) ตามรูป 

             Power on 

Flicker 1 times 

( Ready to run ) 

Stop mode 
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การตัง้โปรแกรม 

1. กดปุม FUNC ในโหมด STOP สําหรับต้ังโปรแกรม 1 คร้ัง หนาจอจะแสดงผล A-00 เปนลําดับของฟงกชัน ถา

กดแลวจอแสดง คําวา PASS แสดงวาเคร่ืองถูกล็อค การแกไขโปรแกรม ถาตองการแกไขขอมูลตองกดคีย 

MOVE, RUN , SET ตามลําดับ

2. กด MOVE แลวกด UP หรือ DOWN จะเปนการเลือกกลุมของฟงกชัน และกด MOVE อีกคร้ังก็สามารถ

เปล่ียนแปลงคาตัวเลข ในตําแหนงถัดมาทางขวามือไดตามรูป

3. กด ENTER เพ่ือแสดงขอมูลในฟงกชันน้ัน

4. กด UP หรือ DOWN เพ่ือเปล่ียนแปลงขอมูลในฟงกชันท่ีตองการ

5. กด SET เม่ือตองการบันทึกคาขอมูลท่ีไดทําการเปล่ียนแปลง (หนาจอจะแสดง Set เปนการยืนยันการบัน

ทึกขอมูล แลว กลับไปหนาฟงกชัน) หรือถากด Enter  เม่ือตองการกลับไปหนาจอฟงกชัน

6. กด FUNC เพ่ือออกจากโหมดการต้ังคาโปรแกรม หรือถาตองการท่ีจะเปล่ียนแปลงขอมูลในฟงกชันอ่ืนๆ 

อีกใหกลับไปยัง ขั้นตอนท่ี 2 ถึง 5 อีกคร้ังหน่ึง
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FUNC MOVE 

RUN 

SET 

ENTER 

UP 

( Stop mode ) ( Program mode) ( Function group selected ) 

( Function digit selected ) 

( Function parameter changed )   ( Function parameter set ) 

( Function group changed )  

( Function number changed ) 

DOWN 

( Function parameter show ) 

( Program mode ) 

SET 

( Function digit selected )  

( Function number changed ) 

MOVE 

UP 

MOVE 

UP 

UP 

ENTER 

MOVE 

( Stop mode ) 

FUNC 

( Program lock) 
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วิธีสั่งการทํางานทีค่วบคุมดวย Keypad (Keypad operation) 

1. เม่ืออยูในโหมด STOP การเปล่ียนแปลงความถี ่สามารถทําไดโดยกดคีย ขึ้น- ลง

2. กด RUN มอเตอรจะเร่ิมหมนุตามคาเวลาออกตัว (Acceleration Time) ในฟงกชันลําดับที ่A - 10 จนถึง

ความเร็วสูงสดุ (ทิศทางการหมุนจะข้ึนอยูกับการตอของจุดตอ FWDหรอื REV รวมกับจดุตอ CM)

3. ขณะเคร่ืองทํางานกด ENTER เพ่ือดคูากระแสมอเตอร และกดซ้ําเพ่ือกลับสูสภาวะเดิม

4. กด STOP มอเตอรจะหยุดโดยเร่ิมจากความเร็วสูงสุดลงมาจนหยุดน่ิง ตามคาเวลาในการหยุด 

(Deceleration Time) ใน ฟงกชันลําดับที ่A - 11

UP 

DOWN 

RUN 

ENTER 

ENTER 

( Stop mode ) ( Set frequency change ) ( Run mode ) 

( Current monitor ) 

( Frequency monitor ) ( Stop mode ) 

STOP 
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การตั้งคาความถ่ี สามารถเปล่ียนแปลงคาตัวเลขและขอมูลในแตละฟงกชันอยางรวดเร็วโดยการกด MOVE 

1 คร้ังแลวกดคียข้ึน-ลงเพ่ือเปล่ียนแปลงคาตัวเลขท่ีอยูซายมือสุดและกด MOVE อีกคร้ัง ก็จะสามารถเปล่ียนแปลง

คาตัวเลขในตําแหนงถัดมาทางขวามือได ตามรูปดานบน 

MOVE UP SET 

SET 

DOWN

UP SET 

SET UP

MOVE

MOVE

MOVE

MOVE 
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การตั้งโปรแกรม และวิธีการใชเคร่ือง

1. การตั้งโปรแกรมและวิธีการใชงาน

1.1 เม่ือเปดเคร่ืองหนาจอแสดงผลจะกระพริบ APY 1 คร้ัง หลังจากนัน้จะกระพริบเปนคาของความถ่ีคา

สุดทายท่ีถูกบันทึกไว สังเกต LED แสดงสถานะของเคร่ืองท่ีอยูเหนือคีย   STOP   ติด (ขณะนี้เคร่ืองจะ

อยูในสภาวะพรอมทํางาน ถากด RUN  เคร่ืองจะทํางาน หรือกด FUNC  เคร่ืองจะเขาสูโหมด

โปรแกรม) 

1.2 กด   FUNC   1 คร้ัง หนาจอจะแสดง A-00 เปนลําดับของฟงกชันพืน้ฐาน 

1.3 กด   MOVE  เพื่อเลือกกลุมของฟงกชัน 

1.4 กด                 เพื่อเพ่ิมหรือลดลําดับของฟงกชัน 

1.5 กด  ENTER  เม่ือตองการดูขอมูลหรือเพื่อเขาไปแกไขขอมูลในฟงกชัน 

1.6 กด                 เม่ือตองการเปล่ียนแปลงขอมูลในฟงกชันท่ีตองการ 

1.7 กด   SET    เม่ือตองการบันทึกคาขอมูลท่ีไดทําการเปล่ียนแปลง (ถาตองการที่จะเปล่ียนแปลงขอมูล

ในฟงกชันอ่ืนๆ อีก ใหกลับไปปฏิบัติตามขอ 1.3 – 1.7  อีกครั้ง) 

STOP

RUN

SET

ตองการต้ังคา 

ในฟงกชันอื่นอีก? 

ใช 

ไม

FUNC 

จบการโปรแกรม

ENTER

FUNC 

MOVE 

จบการทํางาน 

เปดเคร่ือง 
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2. วิธีส่ังการทํางานโดยควบคุมดวย Keypad (Keypad operation)

2.1  กดคีย                    เพื่อต้ังคาความถ่ีท่ีตองการ

2.2  กด     RUN     มอเตอรจะเร่ิมหมุนตามคาเวลาออกตัว (Acceleration time) จนถึงความเร็วหรือความถ่ีท่ีตั้ง

 ไว [ทิศทางการหมุนข้ึนอยูกบัการตอจุดตอ FWD หรือ REV รวมกับจุดตอ CM] 

2.3  ขณะท่ีเคร่ืองทํางานสามารถท่ีจะดูคากระแสของมอเตอรไดโดยกด     ENTER     และกดซํ้าเพื่อกลับสู 

  สภาวะเดิม 

2.4  กด     STOP     มอเตอรจะหยุดหมุนโดยจะเร่ิมลดความเร็วจากท่ีตั้งไวจนหยุดนิ่ง ซ่ึงจะใชเวลาในการหยุด  

 (Deceleration time) ตามท่ีตั้งไวในฟงกชัน 

3. วิธีสั่งโดยควบคุมผานคําส่ังการทํางานจากภายนอก (External Operation)

3.1   เลือกคาขอมูลในฟงกชัน A-03 ใหรับคําส่ังดวย Switch, Control relay, Magnetic

3.3 ตอสายจากหนาสัมผัสปกติเปด ไปเขาท่ีตําแหนง FWD+CM หรือ REV+CM ตามทิศทางท่ีตองการ

3.4 เลือกวิธีการปรับความเร็วดวยสัญญาณ Analog โดยเปล่ียนคาขอมูลในฟงกชัน A-04 ใหรับสัญญาณ

Analog ท้ังนี้เคร่ืองสามารถรับสัญญาณจากภายนอกไดทั้ง 10 แบบ 

- แบบใชคาความตานทานปรับคาได ขนาด 1-5KΩ หรือแหลงจายแรงดัน 0-10VDC โดยต้ังคาขอมูลให

เปน 2 ซ่ึงแบบใชตัวตานทานจะใชจุดตอ VS, Vi, CM และแบบใชแรงดนัจากภายนอกใชจุด Vi, CM 

- แบบใชคากระแส 4-20mA ใหตั้งคาขอมูลเปน 3 ใชจุดตอ Ci, CM  

- แบบรับคําส่ัง Set point มาจากผลรวมของสัญญาณแอนนาล็อกในชอง Vi (แรงดัน 0-10VDC) และ

สัญญาณแอนนาล็อกในชอง Ci (กระแส 4-20mA) ใหตั้งขอมูลเปน 4 

- แบบรับคําส่ัง Set point มาจากผลตางของสัญญาณแอนนาล็อกในชอง Vi (แรงดัน 0-10VDC) และ

สัญญาณแอนนาล็อกในชอง Ci (กระแส 4-20mA) ใหตั้งขอมูลเปน 5 

- แบบรับคําส่ังจากภายนอกเคร่ืองโดยการเพิ่มหรือลดคา Set point จากจุดตอ UP หรือ DOWN 

(โปรแกรมเลือกที่ดิจิตอลอินพุต I1-I5) เขากับจุดตอ CM ใหตั้งขอมูลเปน 6 

- แบบรับคําส่ังจากโวลุมท่ีอยูบน Keypad ชนิด Local ใหตั้งขอมูลเปน 7  

- แบบรับคําส่ังจากโวลุมท่ีอยูบน Keypad ชนิด Remote ใหตั้งขอมูลเปน 8 

- แบบรับคําส่ังแบบดิจิตอลทาง Keypad  (เร่ิมออกตัวดวยคาคําส่ังศูนยหลังจากเคร่ืองหยุด) ใหตั้งขอมูลเปน 9 

- แบบรับคําส่ังผาน RS-485 (MODBUS-RTU) ใหตั้งขอมูลเปน 10 
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ตารางฟงกชัน 

รหัส ฟงกชันพ้ืนฐาน รายละเอียด 
คาท่ี 

ต้ังไว 

โหมดการ 

ควบคุม 

วิธีการ 

ควบคุม 

A-00 เลือกการแสดงผลหนาจอ 1. ความถี่ (Hz) 1 SPD V/F,  SSL  

2. ความเร็วรอบของมอเตอร (rpm)

3. ความเร็วของเคร่ืองจักร

A-01 สัมประสิทธ์ิความเร็วเคร่ืองจักร ตัวคูณคาความถี ่(0.01~200.00) 1.00 

A-02 จํานวนคูโพล (Pole pair) จํานวนโพลของมอเตอรหารสอง (1~8) 2 SPD, PID 

A-03 วิธีส่ังการทํางาน 1. ส่ังการทํางานดวย keypad 1 

2. ส่ังการทํางานจากภายนอกเคร่ืองรูปแบบที่ 1

3. ส่ังการทํางานจากภายนอกเคร่ืองรูปแบบที่ 2

4. ส่ังการทํางานจากภายนอกเคร่ืองแบบ 3-wire

5. RESERVE

6. RESERVE

A-04 การเลือกวิธีรับคําส่ัง 1. รับคําส่ังแบบดิจิตอลทาง Keypad 1 

2. รับคําส่ังแบบแอนนาล็อกเขาทางชอง Vi

(โดยปกติรับเปนแรงดนั 0~10V)

3. รับคําส่ังแบบแอนนาล็อกเขาทางชอง Ci

(โดยปกติรับเปนกระแส 4~20mA)

4. รับคําส่ังจากผลรวมของสัญญาณแอนนาล็อกในชอง Vi และ Ci 

5. รับคําส่ังจากผลตางของสัญญาณแอนนาล็อกในชองVi และ Ci 

6. รับคําส่ังเพิ่มหรือลด Set point แบบ UP-DOWN

7. รับคําส่ังจากโวลุมทีอ่ยูบน Keypad  ชนิด Local

8. รับคําส่ังจากโวลุมทีอ่ยูบน Keypad ชนดิ Remote

9. รับคําส่ังแบบดิจิตอลทาง Keypad

(เร่ิมออกตัวดวยคาคําส่ังศูนย หลังจากหยุดเคร่ือง)

10. RESERVE

A-05 รูปแบบแรงดันและความถี่ (V/F pattern) 1. ความสัมพันธระหวางแรงดันกบัความถี่เปนเชิงเสน 1 SPD,  PID V/F 

2. ความสัมพันธระหวางแรงดันกบัความถี่เปนกําลงัสอง

A-06 แรงดันฐาน (Base voltage) 80~240V (220V Series) 220 SPD,  PID V/F 

200~460V (380V Series) 380 

A-07 ความถี่ฐาน (Base frequency ) 30.00~600.00Hz 50.00 

A-08 กําหนดคาความถีต่่ําสุด 0.00~ความถี่สูงสุด (Hz) 0.00 

A-09 กําหนดคาความถีสู่งสุด ความถี่ต่ําสุด~600.00Hz 120.00 

V/F,  SSL  

V/F,  SSL  SPD, PID 

V/F,  SSL  SPD, PID 

V/F,  SSL  SPD, PID 

V/F,  SSL  SPD, PID 
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รหัส ฟงกชันพื้นฐาน รายละเอียด 
คาท่ี 

ต้ังไว 

โหมดการ

ควบคุม 

วิธีการ

ควบคุม 

A-10 กําหนดคาเวลาการเรงความเร็วที่ 1 0.0~6000.0 วินาที 5.0 SPD, PID V/F,  SSL 

A-11 กําหนดคาเวลาการลดความเร็วที่ 1 0.0~6000.0 วินาที 5.0 

A-12 กําหนดคาแรงบิดเร่ิมตน 0.0~20.0% ของแรงดันฐาน 3.0 SPD,  PID V/F 

A-13 กําหนดคาความถีสู่งสุดในการเพิ่มแรงบิด 0.0~100.0% ของความถี่ฐาน; 0.0 = การเพิ่มแรงบิดแบบอัตโนมัต ิ 10.0 

A-14 การชดเชยความถีส่ลิป 0~200% ของความถี่สลิปพกิัด 0 SPD,  PID 

A-15 การชดเชยความถีส่ลิปดานคืนพลังงาน 0. ไมทํางาน 0

1. ทํางาน

A-16 กําหนดวิธีการออกตัว 1. ออกตัวดวยความถี่เร่ิมตน 1 

2. ออกตัวดวยความถี่เร่ิมตนหลังจากการเบรกแบบ DC

3. ออกตัวดวยการหาคาความเร็วขณะนั้น (Search speed)

A-17 ความถี่เร่ิมตน 0.50 0.50~50.00Hz (V/F & SSL) 

A-18 กําหนดเวลาหนวงชวงความถี่เร่ิมตน 0.0~60.0 วินาที 0.0

A-19 ความแรงเบรกชวงเร่ิมตน 1~100% ของพกิดักระแสมอเตอร 30 

A-20 เวลาเบรกชวงเร่ิมตน 0.0~60.0 วินาที 0.0 

A-21 วิธีการเขาจอด 1.  ลดความเร็วจนถึงคาความถ่ีสุดทายและหยุดการทํางาน 1 

2. ลดความเร็วจนถงึคาความถี่สุดทายและทาํการเบรกแบบ DC 

3. หยุดการควบคุมมอเตอรทนัทีโดยใหมอเตอรหมุนอยาง

อิสระ (Free running)

A-22 ความถี่สุดทาย 0.50 0.50~50.00Hz

A-23 ความแรงเบรกชวงเขาจอด 1~100% ของพกิดักระแสมอเตอร 30 

A-24 เวลาเบรกชวงเขาจอด 0.0~60.0 วินาที 0.0 

A-25 ความถี่การสวิตช 1~15kHz 3 

(Switching frequency) 

A-26 การกําหนดขอมูลโรงงาน 0.  ใชคาขอมูลทีท่ําการเปลี่ยนแปลงใหม / ปลดลอ็คการเขาฟงกชัน 0

(Factory setting) 1. ใชคาขอมูลตามที่โรงงานกําหนด

2. ล็อคการเขาฟงกชัน

SPD,  PID V/F 

V/F,  SSL 

SPD,  PID V/F,  SSL 

SPD,  PID V/F,  SSL 

SPD,  PID V/F,  SSL 

SPD,  PID V/F,  SSL 

SPD,  PID V/F,  SSL 

SPD,  PID V/F,  SSL 

SPD,  PID V/F,  SSL 

SPD,  PID V/F,  SSL 

SPD,  PID V/F,  SSL 

SPD,  PID V/F,  SSL 
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รหัส ฟงกชันมัลติสเตป รายละเอียด 
คาท่ี 

ต้ังไว 

โหมดการ

ควบคุม 

วิธีการ

ควบคุม 

B-00 เวลาการเรงความเร็วที่ 2 

B-01 เวลาการลดความเร็วที่ 2 

B-02 เวลาการเรงความเร็วที่ 3 

B-03 เวลาการลดความเร็วที่ 3 

B-04 เวลาการเรงความเร็วที่ 4 

B-05 เวลาการลดความเร็วที่ 4 

B-06 เวลาการเรงความเร็วที่ 5 

B-07 เวลาการลดความเร็วที่ 5 0.0~6000.0 วินาที 5.0 V/F,SSLSPD, PID

B-08 เวลาการเรงความเร็วที่ 6 

B-09 เวลาการลดความเร็วที่ 6 

B-10 เวลาการเรงความเร็วที่ 7 

B-11 เวลาการลดความเร็วที่ 7 

B-12 เวลาการเรงความเร็วที่ 8 

B-13 เวลาการลดความเร็วที่ 8 

B-14 เวลาการเรงความเร็วจอก

B-15 เวลาการลดความเร็วจอก

B-16 เวลาการเรงความเร็วซอฟต 0.0~6000.0 วินาที 10.0

B-17 เวลาการลดความเร็วซอฟต

B-18 เวลาเรงความเร็วชวงตนแบบเอส 0.0

B-19 เวลาเรงความเร็วชวงทายแบบเอส 0.0~6000.0 วินาที

B-20 เวลาลดความเร็วชวงตนแบบเอส

B-21 เวลาลดความเร็วชวงทายแบบเอส

B-22 RESERVE

B-23 คําส่ังความเร็วที่ 2 / การจํากัดคาความเร็วที่ 2 20.00 

B-24 คําส่ังความเร็วที่ 3 / การจํากัดคาความเร็วที่ 3 30.00 

B-25 คําส่ังความเร็วที่ 4 / การจํากัดคาความเร็วที่ 4 40.00 

B-26 คําส่ังความเร็วที่ 5 / การจํากัดคาความเร็วที่ 5 0.00~600.00Hz 50.00 

B-27 คําส่ังความเร็วที่ 6 / การจํากัดคาความเร็วที่ 6 60.00 

B-28 คําส่ังความเร็วที่ 7 / การจํากัดคาความเร็วที่ 7 70.00 

B-29 คําส่ังความเร็วที่ 8 / การจํากัดคาความเร็วที่ 8 80.00 

B-30 คําส่ังความเร็วจอก 9 / การจํากัดคาความเร็วที่ 9 5.00 

V/F,SSLSPD
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รหัส ฟงกชันเทอรมินอล รายละเอียด 
คาท่ี 

ต้ังไว 

โหมดการ

ควบคุม 

วิธีการ

ควบคุม 

B-31 คาความถี่กระโดดขามที่ 1  ดานลาง 0.00Hz ถึง ความถี่กระโดดขามที่ 1 ดานบน

B-32 คาความถี่กระโดดขามที่ 1  ดานบน ความถี่กระโดดขามที่ 1 ดานลาง ถงึ 600.00Hz 

B-33 คาความถี่กระโดดขามที่ 2  ดานลาง 0.00Hz ถึง ความถี่กระโดดขามที่ 2 ดานบน 0.00 SPD, PID V/F, SSL 

B-34 คาความถี่กระโดดขามที่ 2  ดานบน ความถี่กระโดดขามที่ 2 ดานลาง ถงึ 600.00Hz 

B-35 คาความถี่กระโดดขามที่ 3  ดานลาง 0.00Hz ถึง ความถี่กระโดดขามที่ 3 ดานบน

B-36 คาความถี่กระโดดขามที่ 3  ดานบน ความถี่กระโดดขามที่ 3 ดานลาง ถงึ 600.00Hz 

B-37 

B-38 

B-39 

B-40 

B-41 

B-42 

B-43 

B-44 

RESERVE

B-45 เวลาการเรงและลดคําส่ังของตัวควบคุม PID 0.0~60.0 วินาที 0.1 PID V/F, SSL 

หรือคําส่ังแรงบิดในโหมด V/F 

B-46 คําส่ังของตัวควบคุม PID ที ่2 20.0 

B-47 คําส่ังของตัวควบคุม PID ที ่3 30.0 

B-48 คําส่ังของตัวควบคุม PID ที ่4 40.0 

B-49 คําส่ังของตัวควบคุม PID ที ่5 0.0~100.0% 50.0 PID V/F, SSL 

B-50 คําส่ังของตัวควบคุม PID ที ่6 60.0 

B-51 คําส่ังของตัวควบคุม PID ที ่7 70.0 

B-52 คําส่ังของตัวควบคุม PID ที ่8 80.0 

B-53 คําส่ังของตัวควบคุม PID ที ่9 (จอก) 10.0 
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รหัส ฟงกชันเทอรมินอล รายละเอียด 
คาท่ี 

ต้ังไว 

โหมดการ

ควบคุม 

วิธีการ

ควบคุม 

C-00 ดิจิตอลอินพุตชอง FWD 1. จดุตอ FWD สําหรับคําส่ังหมุนไปหนา 1 

C-01 ดิจิตอลอินพุตชอง REV 2. จดุตอ REV สําหรับคําส่ังหมุนกลับหลัง 2 

C-02 ดิจิตอลอินพุตชอง I1 3. จดุตอ X1 สําหรับรับคําส่ังแบบ MULTI-STEP 3 

C-03 ดิจิตอลอินพุตชอง I2 4. จดุตอ X2 สําหรับรับคําส่ังแบบ MULTI-STEP 4 

C-04 ดิจิตอลอินพุตชอง I3 5. จดุตอ X3 สําหรับรับคําส่ังแบบ MULTI-STEP 5 

C-05 ดิจิตอลอินพุตชอง I4 6. จดุตอ JOG สําหรับรับคําส่ังแบบจอก 6

C-06 ดิจิตอลอินพุตชอง I5 7. จดุตอ RST สําหรับรับสัญญาณรีเซตจากภายนอก 7

8. จุดตอ RH สําหรับการทํางานแบบ 3-wire 

9. จดุตอ UP สําหรับคําส่ังแบบ UP-DOWN

10. จุดตอ DOWN  สําหรับคําส่ังแบบ UP-DOWN 

11. จุดตอ SOFT สําหรับการเรงและลดคําส่ังแบบซอฟต

12. จุดตอ FR  สําหรับการหยุดมอเตอรแบบปลอยหมุนอิสระ

13. จุดตอ THR สําหรับตรวจเช็คโหลดเกินจากภายนอก

14. RESERVE

C-07 1. สัญญาณเร่ิมและหยุดการทํางานของอินเวอรเตอร (SST1) 1 

C-08 2. สัญญาณเร่ิมและหยุดการทํางานในชวง DC brake (SST2) 3 

C-09 

ดิจิตอลเอาตพุตชอง O1 

ดิจิตอลเอาตพุตชอง O2 

RESERVE 3. สัญญาณแสดงความถี่เอาตพตุมีคาอยูในชวงความถ่ีที่กาํหนด (FAR) 

4. สัญญาณแสดงความถี่เอาตพุตมีคามากกวาหรือเทากับความถี่

ที่กําหนด (FDT)

5. สัญญาณแสดงระดับของสัญญาณปอนกลบัตัวควบคุม PID

มีคามากกวาทีก่ําหนด (PDT)

6. สัญญาณเตือนเม่ืออยูในสภาวะโหลดเกิน (OLW)

7. RESERVE

8. RESERVE

C-10 ชวงเวลาของสัญญาณ SST2 ขณะเบรกเร่ิมตน 0~100% 50 

C-11 ชวงเวลาของสัญญาณ SST2 ขณะเบรกเขาจอด 0~100% 50 

C-12 แบนดฮีสเตอริซิสของสัญญาณ FAR 0.0~10.0Hz 0.0 

C-13 ระดับความถี่สําหรับสัญญาณ FDT หรือระดับ 0.0~600.0Hz 50.0 

สัญญาณปอนกลับตัวควบคุม PID 

C-14 แบนดฮีสเตอริซิสของสัญญาณ FDT หรือเวลา 0.0~60.0Hz 0.0 

หนวงของสัญญาณ PDT 

C-15 แอนนาลอ็กอินพตุที่ชอง Vi 1. แรงดัน 0-10V 1 

2. แรงดัน -10 to 10V (การดเสริม)

3. กระแส 4-20mA (แกไข Main board)

C-16 การไบแอสสัญญาณชอง Vi 0.0Hz ถึงคาอัตราขยายสัญญาณชอง Vi (C-18) (0V หรือ 4mA) 0.0 

SPD, PID V/F, SSL 

SPD, PID V/F, SSL 

SPD, PID V/F, SSL 

SPD V/F, SSL 

SPD V/F, SSL 

SPD, PID V/F, SSL 
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คาท่ี

ต้ังไว 
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ความคุม 

วิธีการ

ควบคุม 

C-17 ทิศทางการไบแอสสัญญาณชอง Vi 1. ไบแอสคาคําส่ังทางดานบวก 1 

2. ไบแอสคาคําส่ังทางดานลบ

C-18 อัตราขยายสัญญาณชอง Vi คาไบแอสสัญญาณชอง Vi (C-16)  ถึง 600.00Hz  (ที่ 10V หรือ 20mA) 100.0 

C-19 แอนนาลอ็กอินพตุชอง Ci 1. แรงดัน 0-10V (แกไข Main board) 3 

2. แรงดัน –10 to 10V (การดเสริม)

3. กระแส 4-20mA

C-20 การไบแอสสัญญาณชอง Ci 0.0Hz ถึงคาอตัราขยายสัญญาณชอง Ci (C-22) (0V หรือ 4mA) 0.0 

C-21 ทิศทางไบแอสสัญญาณชอง Ci 1. ไบแอสคาคําส่ังทางดานบวก 1 

2. ไบแอสคาคําส่ังทางดานลบ

C-22 อัตราขยายสัญญาณชอง Ci คาไบแอสสัญญาณชอง Ci (C-20)  ถึง 600.00Hz  (ที่10V หรือ 20mA) 100.0 

C-23 ตัวกรองสัญญาณแอนนาลอ็กอนิพุตชอง Vi และ Ci 0.00~3.00 วินาที 0.10 

C-24 แอนนาลอ็กเอาตพุตชอง VO 1. แรงดัน 0-10V 1 

2. กระแส 4-20mA (แกไข Main board)

C-25 สัญญาณแอนนาลอ็กเอาตพุตชอง VO 1. สัญญาณออกแสดงคาคําส่ังอินเวอรเตอร (Set point) 2 

2. สัญญาณออกแสดงคาคําส่ังขณะ Run (Set point Run)

3.  สัญญาณออกแสดงคากระแสมอเตอร

4.  สัญญาณออกแสดงคาแรงดันมอเตอร

5. สัญญาณออกแสดงคาความเร็วมอเตอร

6.  สัญญาณออกแสดงคาแรงบิดมอเตอร

7. สัญญาณออกแสดงคากําลังงานมอเตอร

8. สัญญาณออกแสดงคาแรงดันบัสไฟตรง

9. สัญญาณออกแสดงคาสัญญาณปอนกลับของตัวควบคุม PID 

C-26 การปรับขนาดสัญญาณชอง VO 0~200% ของขนาดสัญญาณอางอิงในชอง VO 100 

C-27 

C-28 

C-29 

C-30 

C-31 

C-32 

C-33 

C-34 

SPD, PID V/F, SSL 

SPD, PID V/F, SSL 

SPD, PID V/F, SSL 

SPD, PID V/F, SSL 

RESERVE 



Updated : 01/09/57 UNITRON 

คูมือการใชงาน อินเวอรเตอร

20/66 

รหัส ฟงกชันการปองกัน รายละเอียด 
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ควบคุม 

D-00 วิธีการตรวจสอบโหลดเกินทางอิเลค็ทรอนิกส 0. ไมทําการตรวจสอบสภาวะโหลดเกิน 1 V/F, SSL 

1. ตรวจสอบดวยวิธี Flat rate PID 

2. ตรวจสอบดวยวิธี Derate

D-01 ระดับการตรวจสอบโหลดเกินทางอิเล็คทรอนิกส 20~105% ของพิกดักระแสอินเวอรเตอร 100

D-02 ระบบการหยุดชั่วขณะอัตโนมัติ 0. ไมทํางาน 3 SPD, PID V/F, SSL 

1. หยุดชั่วขณะเมื่อกระแสเกินกวาที่กําหนด

2. หยุดชั่วขณะเมื่อแรงดันเกินกวาที่กําหนด

3. หยุดชั่วขณะเมื่อกระแส และแรงดันเกินกวาที่กําหนด

4. ลดความเร็วเม่ือกระแสเกินกวาที่กําหนด

D-03 ระดับกระแสสําหรับการหยุดชั่วขณะอัตโนมัต ิ 50~180% ของพิกดักระแสอินเวอรเตอร 120 

D-04 ระดับแรงดันสําหรับการหยุดชั่วขณะอัตโนมัต ิ 80~100% ของแรงดันบัสสูงสุด 90 

D-05 วิธีการออกตัวแบบอัตโนมัติ 0. ไมออกตัวอัตโนมัติ 0 

1. ออกตัวดวยความถี่เร่ิมตน

2. ออกตัวดวยความถี่เร่ิมตนหลังจากเบรกแบบ DC

3. ออกตัวดวยการหาคาความเร็วขณะนั้น (Search speed)

D-06 เวลาหนวงกอนการออกตัวอัตโนมัติ 0.0~60.0 วินาที 0.1

D-07 ความผิดปกติยอนหลัง [1] [2] [3] [4] 0000 

[1]  คือ ความผิดปกติที่เกิดข้ึนคร้ังลาสุด

[2]  คือ ความผิดปกติยอนหลังลําดบัที ่2 

[3]  คือ ความผิดปกติยอนหลังลําดบัที ่3 

[4]  คือ ความผิดปกติยอนหลังลําดบัที ่4 

D-08 

D-09 

D-10 

D-11 

D-12 

RESERVE 

SPD, PID V/F, SSL 

SPD, PID V/F, SSL 

SPD, PID V/F, SSL 

SPD, PID V/F
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รหัส ฟงกชันเทคนคิคอล รายละเอียด 
คาท่ี 

ตั้งไว 

โหมดการ 

ควบคุม 

วิธีการ

ควบคุม 

E-00 โหมดการควบคุม 1. โหมดการควบคุมความเร็ว 1 SPD, PID V/F,SSL 

2. โหมดควบคุมความเร็วแบบประหยัดพลังงาน** 

3. โหมดที่ใชตัวควบคุม PID

4. โหมดที่ใชตัวควบคุม PID แบบประหยัดพลังงาน**

5. REVERSE

6. RESERVE

E-01 วิธีการควบคุม 1. แบบ V/F (ลปูเปด) 1 

2. REVERSE 

3. แบบ SENSORLESS (ไมตองใชเซนเซอรวัดความเร็ว)

E-02 อัตราขยายแบบสัดสวนของวงรอบควบคุม ความเร็ว (Kp) 1~9999 300 

E-03 เวลาตอบสนองแบบอินทริกรัลของวงรอบควบคุมความเร็ว (Ti) 1~9999 600

E-04 จํากัดคาแรงบดิเอาตพุต 0~180% ของพิกดัแรงบิดมอเตอร 100

E-05 สัญญาณปอนกลบัสําหรับตัวควบคุมแบบ PID 1. รับสัญญาณปอนกลับทางชอง Vi 2 

2. รับสัญญาณปอนกลับทางชอง Ci

3. รับสัญญาณปอนกลับเปนผลรวมของชอง Vi และ Ci

E-06 แถบสัดสวนของตัวควบคุม PID (PB) 0.1~1000.0% 100.0 

E-07 เวลาตอบสนองแบบอินทริกรัลของตัวควบคุม PID (Ti) 0.0~600.0 วินาท ี 1.0

E-08 เวลาตอบสนองแบบอนุพันธของตัวควบคุม PID (Td) 0.00~60.00 วินาท ี 0.00

E-09 ทิศทางการควบคุมของตัวควบคุม PID 1. แบบ Forward action 2

2. แบบ Reverse action

E-10 RESERVE

E-11 พิกัดความเร็วมอเตอร 1~9999 รอบตอนาท ี(rpm) 1420 

E-12 กระแสในสภาวะไรโหลด 1~100% ของพิกดักระแสอินเวอรเตอร Size 

E-13 พิกัดกระแสมอเตอร 0~180% ของพิกัดกระแสอนิเวอรเตอร Size

E-14 การหาคาพารามิเตอรของมอเตอรแบบอัตโนมัต ิ 0. ไมทําการหาคาพารามิเตอร 0 

1. ทําการหาคาพารามิเตอรดวยวิธีการหมุน

2. ทําการหาคาพารามิเตอรดวยวิธีการหยุดนิ่ง

SPD, PID V/F,SSL 

SPD, PID SSL 

PID V/F,SSL 

SPD, PID V/F,SSL 

SPD, PID SSL 
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วิธีการ

ควบคุม 

E-15 ขนาดของอินเวอรเตอร P00.5~P400 (380V Series) Size 

dP0.5~dP7.5 (380V Series) 

AS0.5~AS7.5 (380V Series) 

00.5P~100P (220V Series) 

0.5dP~05dP (220V Series) 

0.5AS~05AS (220V Series) 

E-16 ขนาดของมอเตอร P01~P400 (380V Series) Size

0.5HP~75HP (220V Series) 

E-17 สเกลแรงดัน 80~240V (220V Series) Factory 

200~460V (380V Series) 

E-18 สเกลกระแส 1~9999 Size

E-19 การชดเชยผลเวลาประวิง 0~100% ของเวลา  6.25 ไมโครวินาที Size

E-20 การชดเชยคาแรงดันบัสไฟตรง 1. ใชแรงดันบัสไฟตรงที่ตรวจจับได 1 

2. ใชแรงดันบัสไฟตรงคงที่ 310V หรือ 540V

E-21 อัตราขยายแบบสัดสวนของ วงรอบ 0~9999 300 

ควบคุมกระแส (Kp) 

E-22 เวลาตอบสนองแบบอินทริกรัลของวงรอบ 1~9999 600

ควบคุมกระแส  (Ti) 

E-23 อัตราขยายแบบสัดสวนของการประมาณ 1~9999 300 

คาความเร็ว (Kp) 

E-24 เวลาตอบสนองแบบอินทริกรัลของการ 1~9999 600

ประมาณคาความเร็ว (Ti) 

E-25 คาความตานทานสเตเตอร (Rs) 1~9999 Size 

E-26 คาความตานทานโรเตอร (Rr) 

E-27 คาความเหนี่ยวนําร่ัวไหล (σLs) Size

E-28 คาความเหนี่ยวนําสเตเตอร (Ls) 

E-29 ตัวกรองสัญญาณกระแส 1~256 128 

E-30 รุนอนิเวอรเตอร - - - -

 

 
 

ไมสามารถเปลี่ยนแปลงขอมูลไดในขณะเคร่ืองกําลงัทํางาน 

 สามารถเปลี่ยนแปลงขอมูลไดในขณะเคร่ืองกําลังทํางาน 

โหมดการควบคุม 

1. SPD = โหมดการควบคุมความเร็ว ( E-00 = 1 หรือ 2 )

2. PID =  โหมดที่ใชตัวควบคุม PID ( E-00 = 3 หรือ 4)

วิธีการควบคุม 

1. V/F  = วิธีการควบคุมแบบ V/F ( E-01 = 1 )

2. SST = วิธีการควบคุมแบบเวกเตอรไรเซนเซอร ( E-01 =  3 )

หมายเหตุ :   ** กําลังพัฒนา 

SPD, PID V/F,SSL 

SPD, PID V/F,SSL 

SPD, PID V/F

SPD, PID SSL 

SPD, PID SSL 

SPD, PID SSL 

SPD, PID V/F,SSL 
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ฟงกชนัพื้นฐาน 

A-00 ฟงกชันการแสดงผลท่ีหนาจอ (Monitor display selection) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาความเร็วท่ีตองการแสดงบน Keypad โดยใชเปนคําส่ังในโหมดควบคุมความเร็ว (SPD)

ตั้งคา รายละเอียด 
1 แสดงผลเปนคาความถ่ี สามารถตั้งคาไดตั้งแต 0.00~600.00Hz (LED ท่ีตําแหนง Hz สวาง) 

2 แสดงผลเปนคาความเร็วรอบของมอเตอร (LED ท่ีตําแหนง SP สวาง) ความเร็วท่ีแสดงจะแปรผันตาม

ขอมูลในฟงกชัน A-02 ดังสมการ 

ความเร็วรอบ    =    60*ความถ่ี/จํานวนคูของโพล (A-02)    …(1) 
3 แสดงผลเปนคาความเร็วของเคร่ืองจักร (LED ท่ีตําแหนง SP สวาง) ความเร็วท่ีแสดงจะแปรผันตาม

ขอมูลในฟงกชัน A-01 ดังสมการ 

ความเร็วเคร่ืองจักร    =    สัมประสิทธ์ิ (A-01)* ความถ่ี       …(2) 

หมายเหต ุ 

• ในโหมดท่ีใชตัวควบคุม PID Keypad จะแสดงคาคําส่ังของตัวควบคุม PID เปนเปอรเซ็นตตามพิกัดของ

เซนเซอรท่ีใช (LED ท่ีตําแหนง SP สวาง)

A-01 ฟงกชันสัมประสิทธ์ิความเร็วเคร่ืองจักร (Machine speed coefficient) 

คาสัมประสิทธ์ิในฟงกชันนี้ ใชเปนตัวคูณคาความถ่ีตามสมการท่ี (2) โดยสามารถต้ังคาไดตั้งแต 0.01~200.0

ตัวอยาง ถาเราตองการใหหนาจอแสดงผลความเร็วของเคร่ืองจักรเปน 5.0m/s ในขณะท่ีมอเตอรวิ่งอยูท่ี      

              ความเร็ว 50Hz เราจะตองต้ังคาสัมประสิทธ์ิเทากับ 0.1 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดจํานวนคูของโพลมอเตอร ซ่ึงมีคาเทากับจํานวนโพลของมอเตอรหารดวยสอง สามารถต้ัง

คาไดตั้งแต 1~8

ตัวอยาง  มอเตอร 4 โพล จะมีจํานวนคูของโพลเทากับ 2  

A-02 ฟงกชันจํานวนคูของโพล (Pole pair) 
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A-03 ฟงกชันวิธีส่ังการทํางาน (Operation method) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดวิธีการเร่ิมและหยุดการทํางานของอินเวอรเตอรในทุกโหมดการควบคุม

ตั้งคา รายละเอียด 
1 ส่ังการทํางานโดยใชปุม RUN / STOP บน Keypad และกําหนดทิศทางการหมุนดวยการตอจุด FWD 

หรือ REV เขากับจุด CM หลักการทํางานแสดงในรูปท่ี 1 

2 รับคําส่ังจากภายนอกเคร่ือง (รูปแบบท่ี 1) โดยส่ังการทํางาน และกําหนดทิศทางการหมุนดวยการตอ

จุด FWD หรือ REV เขากับจุด CM ดวยสวิตช หรือหนาสัมผัสของชุดรีเลย (ตองเปนหนาสัมผัสท่ีไมมี

แรงดัน หรือ กระแสไฟฟา) หลักการทํางานแสดงในรูปที่ 2 

3 รับคําส่ังจากภายนอกเคร่ือง (รูปแบบท่ี 2) โดยส่ังการทํางานดวยการตอจุด FWD เขากับจุด CM และ

กําหนดทิศทางการหมุนโดยอาศัยจุดตอ REV หลักการทํางานแสดงในรูปท่ี 3 

4 รับคําส่ังจากภายนอกเคร่ือง โดยส่ังการทํางานดวยการตอจุด RH เขากับจุด CM และกําหนดทิศทางการ

หมุนโดยอาศัยจุดตอ FWD หรือ REV ดังรูปท่ี  4 หลักการทํางานแสดงในรูปท่ี 5 

5 RESERVE

6 RESERVE

 

Press RUN key Press STOP key 

 Forward signal (FWD+CM)  

 Reverse signal (REV+CM)  

Output frequency 

Direction 

Time 

รูปท่ี 1  ลําดับการทํางานดวยการส่ังจาก Keypad 
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 Forward signal (FWD+CM)  

 Reverse signal (REV+CM)  

Output frequency 

Direction 

Time 

รูปท่ี 2  ลําดับการทํางานดวยการส่ังจากภายนอก รูปแบบท่ี 1 

 

Forward signal (FWD+CM) 

Reverse signal (REV+CM) 

Output frequency 

Direction 

Time 

รูปท่ี 3  ลําดับการทํางานดวยการส่ังจากภายนอก รูปแบบท่ี 2 

FWD REV RH CM

รูปท่ี 4  การตอสวิตชสําหรับการทํางานแบบ 3-wire 
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Direction 

Time 

 

Reset Hold signal (RH+CM) 

Forward signal (FWD+CM) 

Rerverse signal (REV+CM) 

Output frequency 

รูปท่ี 5  ลําดับการทํางานดวยการส่ังจากภายนอกแบบ 3-wire 

A-04 ฟงกชันวิธีการรับคําสั่ง (Inverter command selection) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดวิธีการรับคําส่ังในแบบตางๆ ไมวาจะเปนแบบดิจิตอลแอนนาล็อกหรือ UP/DOWN

Control

คาคําส่ังท่ีไดจะเปน คําส่ังความเร็ว (1st speed reference) คําส่ังแรงบิด (1st torque reference) หรือคําส่ังของตัว

ควบคุม PID (1st PID reference) ข้ึนกับโหมดการควบคุมท่ีใช (กําหนดโดยฟงกชัน E-00)

ตั้งคา รายละเอียด 
1 รับคําส่ังแบบดิจิตอล ปรับคา Set point ไดดวยการกดปุม           (Up/Down) บน Keypad ความละเอียดในการ

เปล่ียนแปลงคาเทากับ 0.01Hz 

2 รับคําส่ังแบบแอนนาล็อกเขาทางชอง Vi (ปกติรับเปนแรงดัน) ปรับ Set point โดยอาศัยตัวตานทานชนิดปรับ

คาไดขนาด 1~5KΩ หรือแรงดันไฟตรงจากภายนอกมีคา 0~10V ดูรายละเอียดในฟงกชัน C-15 ถึง C-18 

3 รับคําส่ังแบบแอนนาล็อกเขาทางชอง Ci (ปกติรับเปนกระแส) ใชกระแสไฟตรงขนาด 4~20mA ดูรายละเอียด

ในฟงกชัน C-19 ถึง C-22 

4 รับคําส่ัง Set point มาจากผลรวมของสัญญาณแอนนาล็อกในชอง Vi และสัญญาณแอนนาล็อกชอง Ci 

5 รับคําส่ัง Set point มาจากผลตางของสัญญาณแอนนาล็อกในชอง Vi และสัญญาณแอนนาล็อกในชอง Ci 

6 รับคําส่ังจากภายนอกเคร่ือง โดยเพิ่มหรือลด Set point จากการตอจุด UP หรือ DOWN เขากับจุดตอ CM 

ตามลําดับ ในรูปท่ี 6 แสดงตัวอยางโดยเลือกวิธีส่ังการทํางานรูปแบบท่ี 1  

7 รับคําส่ังความเร็วจากโวลุมท่ีอยูบน Keypad ชนิด Local 

8 รับคําส่ังความเร็วจากโวลุมท่ีอยูบน Keypad ชนิด Remote 

9 รับคําส่ังแบบดิจิตอลโดยเร่ิมออกตัวดวยคาคําส่ังศูนยปรับคา Set point ดวยการกดปุม           (Up/Down) บน 

Keypad ความละเอียดในการเปล่ียนแปลงคาเทากับ 0.01Hz 

10. RESERVE 
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Forward signal (FWD+CM) 

Reverse signal (REV+CM) 

Output frequency 

Up signal (UP+CM) 

Down signal (DOWN+CM) 

Direction 

Time 

รูปท่ี 6  ลําดับการทํางานกรณีรับคําส่ัง Set point จาก UP/DOWN 

A-05 ฟงกชันรูปแบบของแรงดันและความถ่ี (V/F pattern) 

ฟงกชันนี้ใชสําหรับการควบคุมแบบ V/F เพื่อเลือกรูปแบบของแรงดันกับความถ่ีท่ีจายใหมอเตอร

ดังแสดงในรูปท่ี 7

ตั้งคา รายละเอียด 
1 Linear pattern ความสัมพันธระหวางแรงดันกับความถ่ีเปนเชิงเสน ใชสําหรับโหลดท่ีตองการแรงบิด

คงท่ี เชน สายพานลําเลียง  

2 Square pattern ความสัมพันธระหวางแรงดันกับความถ่ีเปนฟงกชันกําลังสอง เหมาะสําหรับโหลด เชน 

พัดลม, ปมน้ํา ฯลฯ 

 

Output frequencyBase frequency (A-07) 

Base voltage (A-06) 

Output voltage 

A-05 = 1 

A-05 = 2 

รูปท่ี 7  รูปแบบของแรงดัน และความถ่ีเอาตพุต 
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A-06 ฟงกชันแรงดันฐาน (Base voltage) 

ฟงกชันแรงดันฐานจะกําหนดตามคาแรงดันพิกัดของมอเตอร เพื่อใชในการควบคุมแบบ V/F ดังรูปท่ี 7 โดยสามารถ

ตั้งคาแรงดันไดตั้งแต 80~240V สําหรับอินเวอรเตอร รุน 220V และ 200~460V สําหรับอินเวอรเตอร รุน 380V

หมายเหต ุ 
• แรงดันเอาตพุตของอินเวอรเตอร จะมีคาสูงสุดไมเกินแรงดันท่ีปอนทางดานอินพุตของอินเวอรเตอร

A-07 ฟงกชันความถ่ีฐาน (Base frequency) 

ฟงกชันความถ่ีฐานจะกําหนดตามคาความถ่ีพิกัดของมอเตอร คาฐานนี้เปนจุดแบงการทํางานระหวาง ยาน    แรงบิด

คงท่ี (Torque constant) และกําลังงานคงที่ (Power constant) หรือยานลดฟลักซนั่นเอง (Field weakening) ดังในรูปท่ี 7 

โดยสามารถตั้งคาความถ่ีไดตั้งแต 30.00~ 600.00Hz 

A-08 ฟงกชันความถ่ีต่ําสุด (Minimum frequency) 

ฟงกชันนี้ใชสําหรับจํากัดคาตํ่าสุดของความถ่ีเอาตพุต เพื่อปองกันไมใหมอเตอรทํางานท่ีความถ่ีไมเหมาะสม

ดังรูปท่ี 8 โดยสามารถตั้งคาความถ่ีไดตั้งแต 0.00Hz ~ คาความถ่ีสูงสุด (A-09)

A-09 ฟงกชันความถ่ีสูงสุด (Maximum frequency) 

ฟงกชันนี้ใชสําหรับจํากัดคาสูงสุดของความถ่ีเอาตพุต เพ่ือปองกันไมใหมอเตอรทํางานท่ีความถ่ีไมเหมาะสม

ดังรูปท่ี 8 โดยสามารถตั้งคาความถ่ีไดตั้งแต คาความถ่ีต่ําสุด (A-08)~600.00Hz

Setting frequency 

Output frequency 

Minimum freq (A-08)

Maximum freq (A-09)

รูปท่ี 8  การจํากัดคาความถ่ีต่าํสุดและสูงสุด 
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ฟงกชันนี้ใชกําหนดเวลาในการเรง และลดความเร็วของมอเตอรแบบเชิงเสน สําหรับคําส่ังความเร็วท่ี 1

(1st speed reference) โดยสามารถต้ังคาเวลาไดตั้งแต 0.0~6000.0 sec

เวลาในฟงกชัน A-10 และ A-11 นี้จะใชเปนเวลาชวงกลางแบบเชิงเสนรวมกับเวลาชวงตน และชวงทายแบบ

เอสในฟงกชัน B-18 ถึง B-21 โดยจะอางอิงท่ีความถ่ี 50Hz นั่นหมายความวา ถาเรากําหนดเวลาในฟงกชัน

A-10 และ A-11 เทากับ 5 sec และเวลาในฟงกชัน B-18 ถึง B-21 เทากับ 0 sec มอเตอรจะเรงและลดความเร็ว

จากคา 0.00Hz ถึง 50.00Hz ภายในเวลา 5 sec นั่นเอง

ตัวอยาง  ถาเราตองการเรง และลดความเร็วมอเตอรจาก 0.00Hz ถึง 100.00Hz แบบเชิงเสนภายในเวลา 5 

 sec เราจะตองต้ังคาเวลาในฟงกชัน A-10 และ A-11 เทากับ 2.5 sec และฟงกชัน B-18 ถึง B-21 

   เทากับ 0 sec ดังในรูปท่ี 9 

Output frequency 

100Hz 

50 Hz 

A-10=2.5 A-11=2.5 

Time 

5 sec 5 sec 

รูปท่ี 9  การตั้งคาเวลาการเรงและลดความเร็วแบบเชิงเสน 
 

หมายเหตุ 

• ในโหมดท่ีใชตัวควบคุม PID ฟงกชันนี้ใชกําหนดเวลาในการเรง และลดความถ่ีแบบเชิงเสน สําหรับคําส่ังของ

ตัวควบคุม PID ท่ี 1 (1st PID reference)

 

A-12 ฟงกชันการเพิ่มแรงบดิ (Torque boost) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาแรงดันเอาตพุตขณะเร่ิมทํางาน เพื่อเพิ่มสมรรถนะทางดานแรงบิดใหกับมอเตอรในชวง

ความถ่ีต่ํา ใชเฉพาะการควบคุมแบบ V/F ดังแสดงในรูปท่ี 10 และ 11 สามารถต้ังคาแรงดันไดตั้งแต 0.0~20.0%

ของแรงดันฐาน (A-06)

A-11 ฟงกชันเวลาการลดความเร็วท่ี 1 (1st deceleration time)

A-10 ฟงกชันเวลาการเรงความเร็วท่ี 1 (1st acceleration time)
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A-13 ฟงกชันกําหนดความถ่ีสูงสุดในการเพิ่มแรงบิด (Maximum frequency for torque boost) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาความถี่สูงสุดในการเพิ่มแรงดันเอาตพุตใหกับมอเตอร ใชเฉพาะการควบคุมแบบ V/F

ดังแสดงในรูปท่ี 10 และ 11 สามารถตั้งคาความถ่ีไดตั้งแต 0.0~100.0% ของความถ่ีฐาน (A-07)

ในกรณีที่เราต้ังคาฟงกชัน A-13=0.0 อินเวอรเตอรจะเพิ่มคาแรงดันเอาตพุตใหมอเตอรตามโหลดแบบอัตโนมัติ

(Automatic torque boost) และเพื่อใหมอเตอรสรางแรงบิดไดอยางเหมาะสม ควรทําการหาคาพารามิเตอรของ

มอเตอรกอนการทํางาน (E-14)

Output frequency

A-12 

Output voltage 

A-13 

A-06 

A-07 

 

รูปท่ี 10  ตัวอยางการเพิ่มแรงบิดใหกับการควบคุม V/F (linear pattern) 

 

Output frequency

A-12 

Output voltage 

A-13 

A-06 

A-07 

รูปท่ี 11  ตัวอยางการเพิ่มแรงบิดใหกับการควบคุม V/F (square pattern) 

A-14 ฟงกชันชดเชยความถ่ีสลิป (Slip compensation) 

ฟงกชันนี้ใชสําหรับชดเชยความเร็วท่ีต่ําลง เนื่องจากการใสโหลดใหกับมอเตอร ใชเฉพาะการควบคุมแบบ V/F

สามารถต้ังคาไดตั้งแต 0~200% ของคาความถ่ีสลิปพิกัด ผลการชดเชยแสดงดังรูปท่ี 12

เพื่อการชดเชยสลิปท่ีถูกตอง ผูใชจะตองต้ังคาในฟงกชันตอไปนี้

พิกัดความเร็วมอเตอร ในฟงกชัน E-11

กระแสในสภาวะไรโหลดในฟงกชัน E-12

พิกัดกระแสมอเตอร ในฟงกชัน E-13
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A-15 ฟงกชันการชดเชยความถ่ีสลิปดานคนืพลังงาน (Slip compensation during regenerative) 

ตั้งคา รายละเอียด 
0 ไมชดเชยความถ่ีสลิปในยานคืนพลังงาน 

1 ชดเชยความถ่ีสลิปท้ังในยานมอเตอรและยานคืนพลังงาน 

Torque 

Regenerative

Motoring 

Speed 

100%

200%

No

200% comp 

No 
100% comp 

รูปท่ี 12  การชดเชยความถ่ีสลิปในยานมอเตอรและยานคืนพลังงาน 

A-16 ฟงกชันวิธีการออกตัว (Starting method) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดวิธีการออกตัวของมอเตอร กอนท่ีจะเรงความเร็วไปหาคา Set point โดยเลือกได 3 วิธี

ตั้งคา รายละเอียด 
1 ออกตัวดวยความถ่ีเร่ิมตน ดูรายละเอียดเพิ่มเติมในฟงกชัน A-17 และ A-18 

2 ออกตัวดวยความถ่ีเร่ิมตนหลังจากการเบรกแบบ DC เพ่ือใหมอเตอรลดความเร็วลงหรือหยุดกอน ซ่ึง

จะชวยใหกระแสขณะออกตัวมีคาตํ่า ดูรายละเอียดเพิ่มเติมในฟงกชัน A-19, A-20 

3 ออกตัวดวยการหาคาความเร็วขณะนั้น (Search speed) นิยมใชในกรณีท่ีมอเตอรยังคงหมุนอยู ความถ่ีท่ี

อินเวอรเตอรจายจะพอดีกับความเร็วทําใหสลิปมีคาตํ่า สงผลใหกระแสในขณะออกตัวนอย ดังแสดง

ในรูปท่ี 13 
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Output frequency 

Time

Base frequency Set point frequency 

Search 

Acceleration Motor speed 

รูปท่ี 13  การ Search speed ดวยวิธี V/F และ Sensorless 

หมายเหตุ 

• กรณีการควบคุมแบบ V/F และแบบเวกเตอรไรเซนเซอร (SSL) ควร Search speed ในขณะท่ีความเร็วมอเตอร

ต่ํากวาคาความถ่ีฐาน (A-06)

A-17 ฟงกชันความถ่ีเร่ิมตน (Start frequency) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาความถ่ีในขณะออกตัวของมอเตอร กอนทําการเรงความเร็วไปหาคา Set point ดังในรูปท่ี

14 โดยสามารถต้ังคาความถี่ไดตั้งแต 0.00~50.00Hz สําหรับการควบคุมแบบเวกเตอร (VEC) และ

0.50~50.00Hz สําหรับการควบคุมแบบ V/F และแบบเวกเตอรไรเซนเซอร (SSL)

หมายเหต ุ

• อินเวอรเตอรจะเร่ิมทํางานเม่ือต้ังคาความถ่ี Set point มากกวาหรือเทากับคาความถ่ีเร่ิมตน

A-18 ฟงกชันเวลาหนวงชวงความถ่ีเร่ิมตน (Hold time at start frequency) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดระยะเวลาในการคงคาความถ่ีเร่ิมตน กอนการเรงความเร็วไปหาคา Set point โดยต้ังคาเวลา

ไดจาก 0.0~60.0 sec ดังในรูปท่ี 14

Output frequency 

Time Hold time (A-18) 

Start freq (A-17) 
Acceleration 

Set point frequency

รูปท่ี 14  ความถ่ีเร่ิมตนและเวลาหนวง 
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A-19 ฟงกชันความแรงเบรกชวงเริ่มตน (DC brake start duty) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาแรงเบรก ในขณะกอนออกตัวไปยังคาความถ่ีเร่ิมตน ดังรูปท่ี 15 โดยสามารถต้ังแรงเบรก

ไดตั้งแต 1~100% ของพกิัดกระแสมอเตอร สําหรับการควบคมุแบบ V/F และแบบเวกเตอรไรเซนเซอร (SSL)

A-20 ฟงกชันเวลาเบรกชวงเริ่มตน (DC brake start time) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดระยะเวลาของการเบรกในขณะกอนออกตัวโดยต้ังคาเวลาไดจาก 0.0~60.0 sec ดังในรูปท่ี 15

Output frequency 

TimeA-20 

Acceleration 

Set point frequency

A-19 

A-17 

รูปท่ี 15  ความแรงและเวลาในการเบรกชวงเร่ิมตน 

A-21 ฟงกชันวิธีการเขาจอด (Braking method) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดวิธีการหยุดมอเตอร โดยเลือกได 3 แบบ

ตั้งคา รายละเอียด 
1 ลดความเร็วลงจนถึงคาความถ่ีสุดทายตามฟงกชัน A-22 และหยุดการทํางาน  

2 ลดความเร็วลงจนถึงคาความถ่ีสุดทายตามฟงกชัน A-22 และทําการเบรกแบบ DC เพื่อใหมอเตอรหยุด

ในเวลาอันส้ัน ดูรายละเอียดเพิ่มเติมในฟงกชัน A-23 และ A-24  

3 หยุดการควบคุมมอเตอรทันที โดยใหมอเตอรหมุนอยางอิสระ (Free running) ดังแสดงในรูปท่ี 16 

A-22 ฟงกชันความถ่ีสุดทาย (Stop frequency) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาความถ่ีสุดทายกอนท่ีอินเวอรเตอรจะหยุดการควบคุมมอเตอร ดังรูปท่ี 16 โดยต้ัง

คาความถ่ีไดตั้งแต 0.00~50.00Hz สําหรับการควบคุมแบบเวกเตอร (VEC) และ 0.50~50.00Hz สําหรับการ

ควบคุมแบบ V/F และแบบเวกเตอรไรเซนเซอร (SSL)
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 Output frequency 

Time 

Stop freq (A-22)

A-21 = 1 

A-21 = 3 

รูปท่ี 16  ความถ่ีสุดทายกอนหยดุการทํางาน 

หมายเหตุ 

• ในกรณีท่ีความถ่ีสุดทาย (A-22) มีคาสูงกวาความถ่ีเร่ิมตน (A-17) อินเวอรเตอรจะทํางานก็ตอเม่ือคาความถ่ี

Set point มากกวาหรือเทากับคาความถ่ีสุดทาย

A-23 ฟงกชันความแรงเบรกชวงเขาจอด (DC brake stop duty) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาแรงเบรก ในขณะเขาจอดหลังจากความถ่ีเอาตพุตมีคาตํ่ากวาความถ่ีสุดทาย ดังในรูปท่ี

17 โดยสามารถต้ังคาแรงเบรกไดตั้งแต 1~100% ของพิกัดกระแสมอเตอร สําหรับการควบคุมแบบ V/F และ

แบบเวกเตอรไรเซนเซอร (SSL)

A-24 ฟงกชันเวลาเบรกชวงเขาจอด (DC brake stop time) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดระยะเวลาของการเบรกในขณะเขาจอดสามารถต้ังคาเวลาไดจาก 0.0~60.0 sec ดังในรูปท่ี 17

 Output frequency 

Time 

A-22 

Deceleration 

A-23 

A-24 

รูปท่ี 17  ความแรงและเวลาในการเบรกชวงเขาจอด 
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ฟงกชนัมัลติเสตป 

A-25 ฟงกชันความถ่ีการสวิตช (Switching frequency) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาความถ่ีการสวิตชของอินเวอรเตอร จากคา 1~15kHz

หมายเหต ุ

• การใชความถ่ีการสวิตชสูงข้ึนจะทําใหเสียงรบกวนลดลง แตการสูญเสียเนื่องจากการสวิตช และกระแสร่ัวไหล

ท่ีมอเตอรจะมีคาเพิ่มข้ึน

A-26 ฟงกชันการกําหนดขอมูล (Factory setting) 

 
 
 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

ตั้งคา รายละเอียด 
0 ใชคาขอมูลท่ีทําการเปล่ียนแปลงใหม / ปลดล็อกการเขาฟงกชัน 

1 ใชคาขอมูลเดิมต้ังแตฟงกชัน A-00 จนถึง E-14 ตามท่ีโรงงานไดตั้งคาไว (Factory setting) 

2 ล็อกการเขาฟงกชัน เพื่อปองกันการแกไขขอมูล 

B-00 ฟงกชนัเวลาการเรงความเร็วท่ี 2 (2nd acceleration time) 

B-01 ฟงกชนัเวลาการลดความเร็วท่ี 2 (2nd deceleration time)

B-02 ฟงกชนัเวลาการเรงความเร็วท่ี 3 (3rd acceleration time)

B-03 ฟงกชนัเวลาการลดความเร็วท่ี 3 (3rd deceleration time)

B-04 ฟงกชนัเวลาการเรงความเร็วท่ี 4 (4th acceleration time)

B-05 ฟงกชนัเวลาการลดความเร็วท่ี 4 (4th deceleration time)

B-06 ฟงกชนัเวลาการเรงความเร็วท่ี 5 (5th acceleration time)

B-07 ฟงกชนัเวลาการลดความเร็วท่ี 5 (5th deceleration time)

B-08 ฟงกชนัเวลาเรงการความเร็วท่ี 6 (6th acceleration time)

B-09 ฟงกชนัเวลาการลดความเร็วท่ี 6 (6th deceleration time)

B-10 ฟงกชนัเวลาการเรงความเร็วท่ี 7 (7th acceleration time)

B-11 ฟงกชนัเวลาการลดความเร็วท่ี 7 (7th deceleration time)

B-12 ฟงกชนัเวลาการเรงความเร็วท่ี 8 (8th acceleration time)

B-13 ฟงกชนัเวลาการลดความเร็วท่ี 8 (8th deceleration time)
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ในโหมดควบคุมความเร็ว และโหมดท่ีใชตัวควบคุม PID ฟงกชัน B-00 ถึง B-15 ใชกําหนดเวลาในการเรง และ

ลดความเร็วแบบเชิงเสนสําหรับคําส่ังความเร็วท่ี 2 – 8 และความเร็วจอกในฟงกชัน B-23 ถึง B-30 ตามลําดับ

ดังในรูปท่ี 18 โดยสามารถตั้งคาเวลาไดตั้งแต 0.0~ 6000.0 sec

Output frequency 

Time 

Accel1 

Speed1 
Decel JOG 

 Speed JOG 

Speed2 

Accel2 

Decel2 

JOG+CM X1+CM 

FWD+CM 

รูปท่ี 18  การตัง้คาเวลาเรง และลดความเร็วสําหรับคําส่ังความเร็วตางๆ 

 

 
ในโหมดควบคุมความเร็ว และโหมดท่ีใชตัวควบคุม PID ฟงกชันนี้ใชเปล่ียนเวลาในการเรง และลดความเร็ว

สําหรับคําส่ังความเร็วใดๆ ใหมาเปนเวลาการเรง และลดความเร็วแบบซอฟต โดยอาศัยการตอจุด SOFT เขากับ

จุดตอ CM โดยสามารถตั้งคาเวลาไดตั้งแต 0.0~ 6000.0 sec ดังแสดงในรูปท่ี 19

Output frequency 

Time 

Press RUN 
k

Press Stop
k

SOFT 

Set point frequency B-16 B-17 

A-10 A-11 

รูปท่ี 19  การเรงและลดความเร็วแบบซอฟต 

B-14 ฟงกชนัเวลาการเรงความเร็วแบบจอก (Jog acceleration time)

B-15 ฟงกชนัเวลาการลดความเร็วแบบจอก (Jog deceleration time)

B-16 ฟงกชนัเวลาการเรงความเร็วแบบซอฟต (Soft acceleration time)

B-17 ฟงกชนัเวลาการลดความเร็วแบบซอฟต (Soft deceleration time)



Updated : 01/09/57 UNITRON 

คูมือการใชงาน อินเวอรเตอร

37/66 

B-18 ฟงกชนัเวลาเรงความเร็วชวงตนแบบเอส (S-curve accel start time) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดเวลาชวงตน และชวงทายในการเรง และลดความเร็วแบบเอส (S-curve) โดยใชรวมกับเวลา

ชวงกลางในการเรง และลดความเร็วแบบเชิงเสนในฟงกชัน A-10, A-11 และฟงกชัน B-00 ถึง B-17 สามารถตั้ง

คาเวลาแบบเอสไดตั้งแต 0.0~6000.0 sec

เวลาชวงตน และชวงทายของการเรง และลดความเร็วแบบเอสนี้ จะอางอิงท่ีความถ่ี 50 Hz นั่นหมายความวา

ถาเรากําหนดใหเวลาในฟงกชัน B-18 ถึง B-21 มีคาเทากับ 5 sec มอเตอรจะเรง และลดความเร็วจาก 0.00Hz ถึง

50.00Hz โดยมีเวลาในชวงตน และชวงทายแบบเอสชวงละ 5 sec นั่นเอง

เนื่องจากการเรง และการลดความเร็วมีชวงเวลาประกอบกันอยู 3 ชวง ดังนั้นผูใชสามารถสรางรูปแบบการเรง

และการลดความเร็วไดอยางละ 8 แบบอิสระตอกัน ดังรูปท่ี 20 โดยการต้ังคาเวลาในรูปแบบตางๆ แสดงดัง

ตารางท่ี 1

1 

2

3

4

Output frequency 

Time 

Output frequency 

5 6 7 8 

Time 

รูปท่ี 20  รูปแบบการเรงความเร็วอยางอิสระท้ัง 8 แบบ 

B-19 ฟงกชนัเวลาเรงความเร็วชวงทายแบบเอส (S-curve accel end time) 

B-20 ฟงกชนัเวลาลดความเร็วชวงตนแบบเอส (S-curve decel start time) 

B-21 ฟงกชนัเวลาลดความเร็วชวงทายแบบเอส (S-curve decel end time) 



Updated : 01/09/57 UNITRON 

คูมือการใชงาน อินเวอรเตอร

38/66 

ตารางท่ี 1  รูปแบบการต้ังคาเวลาการเรงแบบเอส 

เวลาชวงตนแบบเอส เวลาชวงกลางแบบเชิงเสน เวลาชวงทายแบบเอส 

1 ไมมี ไมมี ไมมี 

2 ไมมี มี ไมมี 

3 มี ไมมี ไมมี 

4 ไมมี ไมมี มี 

5 มี ไมมี มี 

6 มี มี ไมมี 

7 ไมมี มี มี 

8 มี มี มี 

ตัวอยาง  ถาเรากําหนดเวลาการเรง และลดความเร็วแบบเชิงเสนในฟงกชัน A-10 และ A-11 ใหเทากับเวลา

                 การเรงและลดความเร็วแบบเอสในฟงกชัน B-18 ถึง B-21 คือ 5 sec ดังนั้นเวลาท่ีใชในการเรง      

                 และลดความเร็วรวมจาก 0.00Hz ถึง 50.00Hz จะมีคาเทากับ 15 sec ดังรูปท่ี 21 

Output frequency 

Time 

5 sec 

50Hz 

B-18 A-10 B-19 B-20 A-11 B-21

5 sec 5 sec 5 sec 5 sec 5 sec

รูปท่ี 21  การเรงและลดความเร็วแบบเอสจาก 0.00Hz ไป 50.00Hz 

หมายเหต ุ

• สวนโหมดท่ีใชตัวควบคุม PID ฟงกชันนีใ้ชกําหนดเวลาชวงตนและชวงทายในการ เรง และลดความถ่ีแบบเอส

ซึ่งจะใชรวมกับเวลาชวงกลางในฟงกชัน A-10, A-11 และฟงกชัน B-00 ถึง B-17
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ในโหมดควบคุมความเร็ว (SPD) ฟงกชัน B-23 ถึง B-30 ใชกําหนดคาคําส่ังความเร็วท่ี 2 – 8 และความเร็วจอก

โดยอาศัยการตอจุด X1, X2, X3 หรือ JOG เขากับจุดตอ CM ตามตารางท่ี 2 ลําดับการทํางานแสดงดังในรูปท่ี

22 โดยต้ังคาความเร็วไดตั้งแต 0.00~600.00Hz  

ตารางที ่2  ความสัมพันธระหวางคําส่ังกับการตอจุด X1, X2, X3 และ JOG

X1 X2 X3 JOG

คําส่ังท่ี 1 OFF OFF OFF OFF

คําส่ังท่ี 2 ON OFF OFF OFF

คําส่ังท่ี 3 OFF ON OFF OFF

คําส่ังท่ี 4 ON ON OFF OFF

คําส่ังท่ี 5 OFF OFF ON OFF

คําส่ังท่ี 6 ON OFF ON OFF

คําส่ังท่ี 7 OFF ON ON OFF

คําส่ังท่ี 8 ON ON ON OFF

คําส่ังจอก ON/OFF ON/OFF ON/OFF ON 

หมายเหต ุ

• ไมวาโหมดการควบคุมจะเปนแบบใด คําส่ังจอกจะมีความสําคัญสูงสุดเม่ือเทียบกับคําส่ังอ่ืนๆ ดังตารางท่ี 2

B-23 ฟงกชนัคําส่ังความเร็วท่ี 2 (2nd speed reference; SPD) / การจํากัดคาความเร็วท่ี 2 (2nd speed limit; TRQ)

B-24 ฟงกชนัคําส่ังความเร็วท่ี 3 (3rd speed reference; SPD) / การจํากัดคาความเร็วท่ี 3 (3rd speed limit; TRQ)

B-25 ฟงกชนัคําส่ังความเร็วท่ี 4 (4th speed reference; SPD) / การจํากัดคาความเร็วท่ี 4 (4th speed limit; TRQ)

B-27 ฟงกชนัคําส่ังความเร็วท่ี 6 (6th speed reference; SPD) / การจํากัดคาความเร็วท่ี 6 (6th speed limit; TRQ)

B-26 ฟงกชนัคําส่ังความเร็วท่ี 5 (5th speed reference; SPD) / การจํากัดคาความเร็วท่ี 5 (5th speed limit; TRQ)

B-29 ฟงกชนัคําส่ังความเร็วท่ี 8 (8th speed reference; SPD) / การจํากัดคาความเร็วท่ี 8 (8th speed limit; TRQ)

B-30 ฟงกชนัคําส่ังความเร็วจอก (Jog speed reference; SPD) / การจํากัดคาความเร็วท่ี 9 (9th speed limit; TRQ)

B-22 RESERVE
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FWD signal 

X1 signal

Output frequency 

X2 signal 

X3 signal 

FWD 

Time 

JOG signal 

B-23 
B-24 

B-25 
B-26 

B-27 
B-28 

B-29 

B-30 
Speed1 

รูปท่ี 22  ลําดับการทํางานเมื่อใชจุดตอ X1, X2, X3 และ JOG 

 

 

 

 

 

 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดชวงความถ่ีท่ีไมใหมอเตอรทํางาน เพื่อหลีกเล่ียงการส่ันอันเนื่องจากระบบทางกล โดยทํา

การจํากัดคาความถ่ีดานบนและดานลางได 3 ชวง ดังรูปท่ี 23 สามารถต้ังคาความถ่ีดานลางไดตั้งแต 0.00Hz

จนถึงคาความถ่ีดานบน และต้ังคาความถ่ีดานบนไดตัง้แตคาความถ่ีดานลางจนถึง 600.00Hz

B-31 ฟงกชนัการจํากัดความถ่ีกระโดดขามท่ี 1 ดานลาง (1st Jump frequency bottom)

B-32 ฟงกชนัการจํากัดความถ่ีกระโดดขามท่ี 1 ดานบน (1st Jump frequency top)

B-33 ฟงกชนัการจํากัดความถ่ีกระโดดขามท่ี 2 ดานลาง (2nd Jump frequency bottom)

B-34 ฟงกชนัการจํากัดความถ่ีกระโดดขามท่ี 2 ดานบน (2nd Jump frequency top)

B-35 ฟงกชนัการจํากัดความถ่ีกระโดดขามท่ี 3 ดานลาง (3rd Jump frequency bottom)

B-36 ฟงกชนัการจํากัดความถ่ีกระโดดขามท่ี 3 ดานบน (3rd Jump frequency top)
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Setting frequency 

Output frequency 

B-36 

B-35 

B-34 

B-33 

B-32 

B-31 

รูปท่ี 23  ชวงความถ่ีในการกระโดดขาม 

ฟงกชันนี้ใชเฉพาะโหมดการควบคุมแรงบิด ใชกําหนดคาคําส่ังแรงบิดท่ี 2-8 และคําส่ังแรงบิดท่ี 9 (คําส่ังจอก)

โดยอาศัยการตอจุด X1, X2, X3 หรือ JOG เขากับจุดตอ CM ดังตารางท่ี 2 สามารถต้ังคาไดตั้งแต 0.0~200.0%

ของพิกัดแรงบิดมอเตอร

B-45 ฟงกชนัเวลาการเรงและลดคําส่ังของตัวควบคุม PID หรือคําส่ังแรงบิดในโหมด V/F (PID reference accel/decel time) 

ฟงกชันนี้ใชในโหมดการควบคุมแบบ PID เพื่อกําหนดเวลาในการเรงและลดคําส่ังท่ี 1-9 ของตัวควบคุม PID

แบบเชิงเสน ในฟงกชัน B-46 ถึง B-53 ตามลําดับ สามารถตั้งเวลาไดตั้งแต 0.0~60.0 sec

B-37 
 
 RESERVE

B-39 
 
 RESERVE

B-40 
 
 RESERVE

B-38 
 
 RESERVE

B-41 
 
 RESERVE

B-42 
 
 RESERVE

B-43 
 
 RESERVE

B-44 
 
 RESERVE
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ฟงกชันเทอรมินอล

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาคําส่ังของตัวควบคุม PID ท่ี  2 – 8 และคําส่ังท่ี 9 (คําส่ังจอก) ดังในรูปท่ี 24 โดยอาศัยการ

ตอจุด X1, X2, X3 หรือ JOG เขากับจุดตอ CM ตามตารางท่ี 2 สามารถตั้งคาคําส่ังไดตั้งแต 0.0~100.0% ของ

พิกัดเซนเซอรท่ีใชงาน

Time 

PID signal 

Set point1 

Set point2 

Set point3 

Process value 

X1+CM X2+CM 

FWD+CM 

Accel/Decel (B-45) 

B-46 ฟงกชนัคําส่ังของตัวควบคุม PID ท่ี 2 (2nd PID reference)

B-47 ฟงกชนัคําส่ังของตัวควบคุม PID ท่ี 3 (3rd PID reference)

B-48 ฟงกชนัคําส่ังของตัวควบคุม PID ท่ี 4 (4th PID reference)

B-49 ฟงกชนัคําส่ังของตัวควบคุม PID ท่ี 5 (5th PID reference)

B-50 ฟงกชนัคําส่ังของตัวควบคุม PID ท่ี 6 (6th PID reference)

B-51 ฟงกชนัคําส่ังของตัวควบคุม PID ท่ี 7 (7th PID reference)

B-52 ฟงกชนัคําส่ังของตัวควบคุม PID ท่ี 8 (8th PID reference)

B-53 ฟงกชนัคําส่ังของตัวควบคุม PID ท่ี 9 (Jog PID reference)

ุ

ุ

รูปที ่24  รูปแบบคําส่ังของตัวควบคมุแบบ PID 

C-00 ฟงกชันอนิพุตแบบดจิิตอลท่ี 1 (Digital input terminal FWD) 

C-01 ฟงกชันอินพตุแบบดจิิตอลท่ี 2 (Digital input terminal REV) 

C-02 ฟงกชันอนิพตุแบบดจิิตอลท่ี 3 (Digital input terminal I1) 

C-03 ฟงกชันอนิพตุแบบดจิิตอลท่ี 4 (Digital input terminal I2) 

C-04 ฟงกชันอินพุตแบบดจิิตอลท่ี 5 (Digital input terminal I3) 
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ฟงกชันนี้ใชกําหนดหนาท่ีของภาครับท่ีเปนแบบดิจิตอลท้ัง 5 (I-1 ถึง I-5) โดยสามารถเลือกอยางอิสระแตตอง

ไมซํ้ากัน ดังนี้

ตั้งคา รายละเอียด 
1 จุดตอ FWD สําหรับคําส่ังหมุนไปหนา 

2 จุดตอ REV สําหรับคําส่ังหมุนกลับหลัง 

3 จุดตอ X1 สําหรับรับคําส่ังแบบ MULTI-STEP 

4 จุดตอ X2 สําหรับรับคําส่ังแบบ MULTI-STEP 

5 จุดตอ X3 สําหรับรับคําส่ังแบบ MULTI-STEP 

6 จุดตอ JOG สําหรับรับคําส่ังแบบจอก 

7 จุดตอ RST สําหรับรับสัญญาณรีเซตจากภายนอก 

8 จุดตอ RH สําหรับการทํางานแบบ 3-wire 

9 จุดตอ UP สําหรับคําส่ังแบบ UP-DOWN 

10 จุดตอ DOWN สําหรับคําส่ังแบบ UP-DOWN 

11 จุดตอ SOFT สําหรับการเรงและลดคําส่ังแบบซอฟต 

12 จุดตอ FR สําหรับการหยุดมอเตอรแบบปลอยหมุนอิสระ 

13 จุดตอ THR สําหรับตรวจเช็คโหลดเกินจากภายนอก 

14  RESERVE  

C-07 ฟงกชันเอาตพตุแบบดจิิตอลท่ี 1 (Digital output terminal O1) 

C-08 ฟงกชันเอาตพุตแบบดิจิตอลท่ี 2 (Digital output terminal O2) 

C-09 RESERVE

C-05 ฟงกชันอนิพุตแบบดิจิตอลท่ี 6 (Digital input terminal I4) 

C-06 ฟงกชันอินพุตแบบดจิิตอลท่ี 7 (Digital input terminal I5) 
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ฟงกชันนี้ใชกําหนดหนาท่ีของภาคออกท่ีเปนแบบดิจิตอล ดังนี้

ตั้งคา รายละเอียด 
1 Start / Stop signal (SST1) 

ใหสัญญาณออกในขณะท่ีมอเตอรเร่ิมจนกระท่ังหยุดการทํางาน 

2 Start / Stop signal with DC brake (SST2) 

ใหสัญญาณออกภายในชวงเบรกเร่ิมตนจนกระท่ังชวงเบรกขณะเขาจอด ดูรายละเอียดเพิ่มเติมในฟงกชัน C-10, C-11 

3 Frequency agreement signal (FAR) 

ใหสัญญาณออกเม่ือความถ่ีเอาตพุตเทากับคาความถ่ี Set point ดูรายละเอียดเพิ่มเติมในฟงกชัน C-12 

4 Frequency level detection signal (FDT) 

ใหสัญญาณออกเม่ือความถ่ีเอาตพุตมากกวา หรือ เทากับความถ่ีท่ีกําหนด ดูรายละเอียดเพิ่มเติมในฟงกชัน C-13, C-14 

5 PID feedback level detection signal (PDT)   

ใหสัญญาณออกเม่ือระดับสัญญาณปอนกลับตัวควบคุม PID มีคามากกวาหรือเทากับระดับท่ีกําหนดในฟงกชัน 

C-13 โดยหนวงเวลาสัญญาณตามฟงกชัน C-14  

6 Overload warning signal (OLW) 

ใหสัญญาณออกเม่ือมอเตอรมีโหลดเกินกวาระดับการตรวจสอบทางอิเล็กทรอนิกส ในฟงกชัน D-01 และจะ

หยุดใหสัญญาณออกเม่ือโหลดมีคาตํ่ากวาระดับการตรวจสอบ ตามปริมาณการสะสมของโหลด ดังแสดงในรูป

ท่ี 25  

7 RESERVE

8 

 Output current 

D-01 

Time 

OWL signal 

motor temperature up 

temperature  
down 

รูปท่ี 25  สัญญาณ OLW ขณะโหลดเกินกวาระดับการตรวจสอบ D-01 

RESERVE
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C-10 ฟงกชันชวงเวลาของสัญญาณ SST2 ขณะเบรกเริ่มตน (SST2 in DC brake start) 

ฟงกชันนีใ้ชกําหนดระยะเวลาการใหสัญญาณ SST2 หลังจากเบรกขณะเริม่ตนเริม่ทาํงาน สามารถตัง้คาได

ตั้งแต 0~100% ของเวลาการเบรกตามฟงกชัน A-20 แสดงดังรูปท่ี 26

C-11 ฟงกชันชวงเวลาของสัญญาณ SST2 ขณะเบรกเขาจอด (SST2 in DC brake stop) 

ฟงกชันนีใ้ชกําหนดระยะเวลาการใหสัญญาณ SST2 หลังจากเบรกขณะเขาจอดเริม่ทาํงาน สามารถตัง้คาได

ตั้งแต 0~100% ของเวลาการเบรกตามฟงกชัน A-24 แสดงดังรูปท่ี 26

 Output frequency 

Time Set point2 

Set point1 

C-C-1108 

A-24 A-20 

C-C-10 07 

SST2 signal 

รูปที ่26  การต้ังเวลาของสัญญาณ SST2 ในขณะเบรก 

C-12 ฟงกชันแบนดฮีสเตอริซิสสําหรับสัญญาณ FAR (FAR hysteresis) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดชวงความถ่ีฮีสเตอริซิส เพื่อใชสรางสัญญาณ FAR ตามสมการท่ี 3 แบนดฮีสเตอริซิสมีเพื่อ

ปองกันไมใหสัญญาณ FAR เปล่ียนแปลงไปมาในขณะท่ีคาํส่ังความถ่ีไมนิ่ง (กรณีรับคําส่ังเปนสัญญาณแอน

นาล็อก) สามารถต้ังคาแบนดไดตั้งแต 0.0~10.0Hz ดังรูปท่ี 27

( F
S
−hys

FA
) ≤ F

O
≤ ( F

S
+hys

FA
)

…(3) 
หมายเหตุ 

• คําส่ังความถ่ี (FSP) ท่ีใชสรางสัญญาณ FAR เปนคําส่ังความถ่ีท่ี 1-8 และคําส่ังจอก ข้ึนอยูกับรูปแบบการทํางาน

ในขณะน้ัน



Updated : 01/09/57 UNITRON 

คูมือการใชงาน อินเวอรเตอร

46/66 

Output frequency 

REV 

Time 

30Hz 

-50Hz
-30Hz

C-09

FAR signal 

รูปที ่27  การต้ังแบนดความถ่ีแบบฮีสเตอริซิสสําหรับสัญญาณ FAR 

C-12 

FWD
50Hz 

C-13 ฟงกชันระดับความถ่ีสําหรับสัญญาณ FDT หรือระดับสัญญาณปอนกลับตัวควบคุม PID (FDT level or PDT level) 

ในโหมดการควบคมุความเรว็ (SPD) ฟงกชันนีใ้ชกําหนดระดบัความถีเ่อาตพุตในการสรางสญัญาณ FDT ตาม

สมการท่ี 4 สามารถต้ังระดับคาความถ่ีไดตั้งแต 0.0~600.0Hz ดังรายละเอียดในรปูท่ี 28

ในโหมดทีใ่ชตัวควบคมุ PID ฟงกชันนีใ้ชกําหนดระดบัสญัญาณปอนกลบัตวัควบคมุ PID  ในการสราง

สัญญาณ PDT สามารถต้ังคาระดับสัญญาณปอนกลับไดตั้งแต 0.0~100.0% ดังรายละเอียดในรปูท่ี 29

C-14 ฟงกชันแบนดฮีสเตอริซิสสําหรับสัญญาณ FDT หรือเวลาหนวงสําหรับสัญญาณ PDT (FDT hysteresis or PDT hysteresis) 

ในโหมดการควบคุมความเร็ว (SPD) ฟงกชันนี้ใชกําหนดชางความถ่ีฮิสเตอริซิส เพื่อสรางสัญญาณ FDT ตาม

สมการท่ี 4 แบนดฮิสเตอริซิสมีเพื่อปองกันไมใหสัญญาณ FDT เปล่ียนแปลงไปมาในขณะความถ่ีไมนิ่ง ( กรณี

รับคําส่ังเปนสญัญาณแอนนาล็อก) สามารถต้ังคาแบนดไดตั้งแต 0.0~60.0Hz ดังรายละเอียดในรปูท่ี 28

ในโหมดทีใ่ชตัวควบคมุ PID ฟงกชันนี ้ใชกําหนดเวลาหนวงการเริม่ตนของสญัญาณ PDT สามารถตัง้ความคา

เวลาหนวงไดตั้งแต 0.0~60.0 Sec ดังรายละเอียดในรปูท่ี 29

FDT ON: FOUT ≥ level FDT

( level FDT − hyst FDT )FDT OFF : FOUT ≤

…(4) 
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Output  
frequency 

FWD

REV 

Time 

30Hz 

50Hz 

-50 Hz 

-30 Hz 

C-14 

C-13 

FDT signal 

รูปที ่28  การต้ังระดับ และชวงความถีฮ่ีสเตอริซิสสําหรับสัญญาณ FDT 

 C-14 

C-13 

Time 

PDT signal 

PID feedback signal 

รูปที ่29  สัญญาณ PDT ขณะระด ับสัญญาณปอนกลับ PID มีคาเกินกวา

ํ

C-15 ฟงกชันอินพุตแบบแอนนาล็อกท่ี 1 (Analog input terminal Vi) 

ฟงกชันนี้ใชเลือกรูปแบบของสัญญาณท่ีเขาจุดตอ Vi

ตั้งคา รายละเอียด 
1 รับแรงดันไฟตรงขนาด 0~10V 

2 รับแรงดันไฟตรงขนาด -10~10V โดยตองมีบอรดเสริม 

3 รับกระแสไฟตรงขนาด 4~20mA โดยตองแกไขบอรด 

หมายเหตุ 
• ในการเปล่ียนแปลงการรับสัญญาณชอง Vi จากแรงดันมาเปนกระแส ผูใชจําเปนตองตอ RCi (200Ω) และ

        RP25 (200KΩ) บนบอรดควบคุมดวย 

ในฟงกชัน C-13 ถึง C-15 ใชสรางรูปแบบของคําส่ังจากสัญญาณชอง Vi ไมวาจะเปนคําส่ังความเร็ว (1st speed 

reference) คําส่ังแรงบิด (1st torque reference) หรือคําส่ังของตัวควบคุม PID (1st PID reference) เม่ือผูใชเลือก

ฟงกชันวิธีการรับคําส่ัง A-04 เทากับ 2, 4 หรือ 5  
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C-16 ฟงกชันการไบแอสสัญญาณชอง Vi (Bias setting for Vi) 

คาไบแอสสัญญาณชอง Vi เปนคาคําส่ังท่ีผูใชกําหนดเม่ือสัญญาณแรงดันมีขนาดเทากับ 0V (กรณีรับเปน

แรงดัน) หรือสัญญาณกระแสขนาด 4mA (กรณีรับเปนกระแส) ในโหมดควบคุมความเร็วสามารถต้ังคาได

ตั้งแต 0.0Hz จนถึงคาอัตราขยายสัญญาณในฟงกชัน C-18 สวนโหมดควบคุมแรงบิด และโหมดท่ีใชตัวควบคุม

PID สามารถต้ังคาได ตั้งแต 0.0% จนถึงคาอัตราขยายสัญญาณในฟงกชัน C-18

C-17 ฟงกชันทิศทางไบแอสสัญญาณชอง Vi (Direction of bias Vi) 

ทิศทางการไบแอสสัญญาณชอง Vi ใชกําหนดเคร่ืองหมายของคาคําส่ังเม่ือสัญญาณแรงดันมีขนาดเทากับ 0V

หรือสัญญาณกระแสมีขนาดเทากับ 4mA

ตั้งคา รายละเอียด 

1 ไบแอสคาคําส่ังทางดานบวก 

2 ไบแอสคาคําส่ังทางดานลบ  

C-18 ฟงกชันอัตราขยายสัญญาณชอง Vi (Gain setting for Vi) 

อัตราขยายสัญญาณชอง Vi เปนคาคําส่ังท่ีผูใชกําหนดเม่ือสัญญาณแรงดันมีขนาดเทากับ 10V (กรณีรับเปน

แรงดัน) หรือสัญญาณกระแสมีขนาด 20mA (กรณีรับเปนกระแส) ในโหมดควบคุมความเร็วสามารถตั้งคาได

จาก คาไบแอสสัญญาณในฟงกชัน C-16 จนถึง 600.0Hz สําหรับโหมดควบคุมแรงบิดสามารถตั้งคาไดจาก คา

ไบแอสสัญญาณ (C-16) จนถึง 200.0% ของพิกัดแรงบิดมอเตอร สวนโหมดท่ีใชตัวควบคุม PID สามารถต้ังคา

ไดจาก คาไบแอสสัญญาณ (C-16) จนถึง 100.0% ของพิกัดเซนเซอรท่ีใช

ตัวอยาง  ในรปูที ่30 แสดงการสรางรปูแบบคาํสัง่ความถีจ่ากการรบัแรงดนั ขนาด 0~10V เขาทางชอง Vi 

                 โดยกําหนดใหอัตราขยายในฟงกชัน C-18 = 50.0Hz และคาไบแอสในฟงกชัน C-16 = 10.0Hz        

                 ในทิศทางดานบวก (ฟงกชัน C-17 = 1) และดานลบ (ฟงกชัน C-17 = 2) 

Bias setting 

Freq command 

10V (20mA) 

Gain setting 

0V (4mA) 

50.0Hz

10.0Hz 

Bias setting

Freq command 

10V (20mA) 

Gain setting 

0V (4mA)

50.0Hz 

-10.0 Hz 

รูปที ่30  รูปแบบการสรางคําส่ังความถ่ีจากการรับแรงดัน 0~10V (4~20mA) 
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ตัวอยาง  ในรปูที ่31 แสดงการสรางรปูแบบคาํสัง่ความถีจ่ากการรบัแรงดนั -10~10V เขาทางชอง Vi โดย

                 กําหนดใหอัตราขยายในฟงกชัน C-18 = 100.0Hz และคาไบแอสในฟงกชัน C-16 = 20.0Hz ใน

                 ทิศทางดานบวก (ฟงกชัน C-17 = 1) และดานลบ (ฟงกชัน C-17 = 2) 

Bias setting 

10V  

Freq command 

100.0Hz Gain setting

-60.0Hz 
-10V 

20.0Hz 

Bias setting 
10V  

Freq command 

100.0Hz Gain setting 

-140.0Hz

-10V  -20.0Hz 

รูปที ่31  รูปแบบการสรางคําส่ังความถ่ีจากการรับแรงดัน -10~10V 

C-19 ฟงกชันอินพตุแบบแอนนาล็อกท่ี 2 (Analog input terminal Ci) 

ฟงกชันนี้ใชเลือกรูปแบบของสัญญาณท่ีเขาจุดตอ Ci

ตั้งคา รายละเอียด 

1 รับแรงดันไฟตรงขนาด 0~10V โดยตองแกไขบอรด 

2 รับแรงดันไฟตรงขนาด -10~10V โดยตองมีบอรดเสริม 

3 รับกระแสไฟตรงขนาด 4~20mA  

หมายเหตุ 

• ในการเปล่ียนแปลงการรับสัญญาณชอง Ci จากกระแสมาเปนแรงดัน ผูใชจําเปนตองถอด R24 (200Ω) และ

RP26 (200KΩ) บนบอรดควบคุมออกดวย

ในฟงกชัน C-17 ถึง C-19 ใชสรางรูปแบบของคําส่ังจากสัญญาณชอง Ci ไมวาจะเปนคําส่ังความเร็ว (1st speed 

reference) คําส่ังแรงบิด (1st torque reference) หรือคําส่ังของตัวควบคุม PID (1st PID reference) เม่ือผูใชเลือก

ฟงกชันวิธีการรับคําส่ัง A-04 เทากับ 3, 4 หรือ 5 

C-20 ฟงกชันการไบแอสสัญญาณชอง Ci (Bias setting for Ci) 

คาไบแอสสัญญาณชอง Ci เปนคาคําส่ังท่ีผูใชกําหนดเม่ือสัญญาณแรงดันมีขนาดเทากับ 0V (กรณีรับเปน

แรงดัน) หรือสัญญาณกระแสขนาด 4mA (กรณีรับเปนกระแส) ในโหมดควบคุมความเร็วสามารถต้ังคาได

ตั้งแต 0.0Hz จนถึงคาอัตราขยายสัญญาณในฟงกชัน C-22 สวนโหมดควบคุมแรงบิดและโหมดท่ีใชตัวควบคุม

PID สามารถต้ังคาได ตั้งแต 0.0% จนถึงคาอัตราขยายสัญญาณในฟงกชัน C-22
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C-21 ฟงกชันทิศทางไบแอสสัญญาณชอง Ci (Direction of bias Ci) 

ทิศทางการไบแอสสัญญาณชอง Ci ใชกําหนดเครื่องหมายของคาคําส่ังเม่ือสัญญาณแรงดันมีขนาดเทากับ 0V

หรือสัญญาณกระแสมีขนาดเทากับ 4mA

ตั้งคา รายละเอียด 

1 ไบแอสคาคําส่ังทางดานบวก 

2 ไบแอสคาคําส่ังทางดานลบ  

C-22 ฟงกชันอัตราขยายสัญญาณชอง Ci (Gain setting for Ci) 

อัตราขยายสัญญาณชอง Ci เปนคาคําส่ังท่ีผูใชกําหนดเมื่อสัญญาณแรงดันมีขนาดเทากับ 10V (กรณีรับเปน

แรงดัน) หรือสัญญาณกระแสมีขนาด 20mA (กรณีรับเปนกระแส) ในโหมดควบคุมความเร็วสามารถตั้งคาได

จาก คาไบแอสสัญญาณในฟงกชัน C-20 จนถึง 600.0Hz สําหรับโหมดควบคุมแรงบิดสามารถต้ังคาไดจาก    คา

ไบแอสสัญญาณ (C-20) จนถึง 200.0% ของพิกัดแรงบิดมอเตอร สวนโหมดท่ีใชตัวควบคุม PID สามารถ ตั้งคา

ไดจากคาไบแอสสัญญาณ (C-20) จนถึง 100.0% ของพิกัดเซนเซอรท่ีใช

ตัวอยาง  ในรปูที ่32 แสดงการสรางรปูแบบของคาํสัง่ความถีท่ี่เกิดจากผลรวมของสญัญาณในชอง Vi ซึ่ง

              สมมุติใหสัญญาณมลีักษณะตามรปูที ่31 ขวามือ กับสญัญาณในชอง Ci ซึ่งสมมตุิใหสัญญาณม ี

 ลักษณะตามรปูท่ี 30 ซายมอื คําส่ังความถ่ีที่ไดจะอยูในบริเวณทีแ่รเงา 

C-23 ฟงกชันตัวกรองสัญญาณแอนนาล็อกชอง Vi & Ci (Analog input filter) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาคงท่ีทางเวลา (Time constant) สําหรับกรองสัญญาณแอนนาล็อกจากชอง Vi และ Ci เพือ่

กําจัดสัญญาณรบกวน สามารถตั้งคาคงท่ีทางเวลาไดจาก 0.00~3.00 sec

Freq command 

10V  

150.0Hz 

-130.0Hz 

-10V  
Vi 

110.0Hz 

-90.0Hz 

Ci (0V) 

Ci (10V) 

รูปที ่32  รูปแบบคําส่ังความถ่ีจากผลรวมของสัญญาณชอง Vi และ Ci 
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C-24 ฟงกชันเอาตพตุแบบแอนนาล็อก (Analog output terminal VO) 

ฟงกชันนี้ใชเลือกรูปแบบของสัญญาณท่ีออกจากจุดตอ VO1

C-25 ฟงกชันสัญญาณชอง VO (Analog output signal) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดหนาท่ีของภาคออกท่ีเปนแบบแอนนาล็อก ดังนี้

ตั้งคา รายละเอียด 

1 

สัญญาณออกแสดงคาคําส่ัง Set-point ตามโหมดการควบคุม โดยคิด 100% duty ท่ีความถ่ีสูงสุดตาม

ฟงกชัน A-09 ในโหมดควบคุมความเร็ว และ 100.0% ของคาคําส่ังในโหมดควบคุมแรงบิดและโหมด

ท่ีใชตัวควบคุม PID 

2 สัญญาณออกแสดงคาคําส่ัง Set-point ขณะ Run ตามโหมดการควบคุม 

3 สัญญาณออกแสดงคากระแสมอเตอร โดยคิด 100% duty ท่ีพิกัดกระแสอินเวอรเตอร 

4 สัญญาณออกแสดงคาแรงดันท่ีจายใหมอเตอร โดยคิด 100% duty ท่ีแรงดันฐานตามฟงกชัน A-06 

5 สัญญาณออกแสดงคาความเร็วมอเตอร โดยคิด 100% duty ท่ีความถ่ีสูงสุดตามฟงกชัน A-09 

6 สัญญาณออกแสดงคาแรงบิดมอเตอร โดยคิด 100% duty ท่ีพิกัดแรงบิดมอเตอร 

7 สัญญาณออกแสดงคากําลังงานท่ีมอเตอรใช โดยคิด 100% duty ท่ีพิกัดกําลังของอินเวอรเตอร 

8 สัญญาณออกแสดงคาแรงดันบัสไฟตรง โดยคิด 100% duty ท่ีระดับแรงดันบัสไฟตรงสูงสุด 

9 สัญญาณออกแสดงคาสัญญาณปอนกลับของตัวควบคุม PID โดยคิด 100% duty ท่ีพิกัดเซ็นเซอรท่ีใช 

C-26 ฟงกชันการปรับขนาดสัญญาณชอง VO (Adjust analog output) 

ฟงกชันนี้ใชปรับขนาดสัญญาณแอนนาล็อกในชอง VO เพื่อเพิ่มความละเอียดหรือลดขนาดของสัญญาณตาม

ความเหมาะสม สามารถปรับคาไดตั้งแต 0~200%

ตัวอยาง  ถาเราตองการตอมิเตอรเพ่ือแสดงคาความดันของระบบ โดยพิกัดของเซนเซอรท่ีใชอยูท่ี 10 บาร 

   แรงดันออกจากชอง VO อยูท่ี 10V แตเนื่องจากเราทําการควบคุมความดันอยูไมเกิน 6 บาร เรา 

               สามารถเพ่ิมความละเอียดในการแสดงผลโดยใชคาฟงกชัน C-26 = 150% เพราะฉะน้ันท่ีความ 

   ดัน 6 บาร แรงดันออกจะเทากับ 9V 

ตั้งคา รายละเอียด 

1 จายแรงดันไฟตรงขนาด 0-10V 

2 จายกระแสไฟตรงขนาด 4-20mA โดยตองแกบอรด 
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C-27 RESERVE 

C-28 RESERVE 

C-29 RESERVE 

C-30 RESERVE 

C-31 RESERVE 

C-32 RESERVE 

C-33 RESERVE 

C-34 RESERVE 

ฟงกชนัการปองกัน 

ฟงกชันนี้ใชปองกันการทํางานของมอเตอรในสภาวะโหลดเกินกวาท่ีกําหนด โดยเลือกวิธีการตรวจสอบ

ได 3 แบบ ดังนี้

D-00 ฟงกชันวิธีการตรวจสอบโหลดเกินทางอิเล็กทรอนิกส (Electronic thermal overload) 

ตั้งคา รายละเอียด 

0 ไมทําการตรวจสอบสภาวะโหลดเกิน ใชสําหรับมอเตอรท่ีมีการระบายความรอนท่ีดี 

1 ตรวจสอบดวยวิธี Flat rate โดยพิจารณาจากขนาดกระแสเพียงอยางเดียว ซึ่งตรงกับเสนกราฟ Derate 

กรณีความถ่ีมากกวาหรือเทากับ 50Hz ดังในรูปท่ี 33 แสดงความสัมพันธระหวางเวลากอนท่ี           

อินเวอรเตอรจะตดัการทํางานท่ีสภาวะโหลดคาตางๆ  

2 ตรวจสอบดวยวิธี Derate โดยพิจารณาขนาดของกระแสรวมกับความถ่ีเอาตพุต ดังในรูปท่ี 35 แสดง

การตรวจสอบสภาวะโหลดเกินท่ีคาความถ่ีตางๆ จะเห็นวาเม่ือความถ่ีต่ําลงกระแสที่ใชตรวจสอบ

สภาวะโหลดเกินจะลดลงตาม ซ่ึงสัมพันธกับความสามารถในการระบายความรอนดวยพัดลมท่ีติดกับ

มอเตอร (เม่ือความเร็วตํ่าลง การระบายความรอนจะลดลง) 
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D-01 ฟงกชันระดับการตรวจสอบโหลดเกินทางอิเล็กทรอนิกส (Electronic thermal level) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดระดับกระแสจากคา 20~105% ของพิกัดกระแสอินเวอรเตอร เพ่ือใชเปนคาระดับการ

ตรวจสอบกรณีมอเตอรมีโหลดเกินกวาท่ีกําหนด 1.2 เทาภายในระยะเวลา 1 นาที

ตัวอยาง ถาเรากําหนดวิธีการตรวจสอบเปนแบบ Flat rate และระดับการตรวจสอบอยูท่ี 100% ของพิกัด

กระแสอินเวอรเตอร นั่นหมายความวาท่ี 1.2 เทาของระดับการตรวจสอบ คือ 120% มอเตอร 

สามารถมีโหลดคานีต้อเนือ่งไดนาน 1 นาทดีังจดุ X ในรปูที ่33 สําหรับกรณทีี่เราใชขนาดมอเตอร 

ในฟงกชัน E-16 ไมเทากับขนาดอินเวอรเตอรในฟงกชัน E-15 ระดับการตรวจสอบจะปรับตามคา 

ความจุของมอเตอรตออินเวอรเตอรอัตโนมัติ 

D-02 ฟงกชันระบบการหยุดชั่วขณะอัตโนมัต ิ(Stall prevention) 

ฟงกชันนี้ใชปองกันการเกิด Fault สําหรับอินเวอรเตอร เนื่องจากกระแสมอเตอร หรือแรงดันบัสไฟตรงมีคา

        สูงเกินกําหนดโดยเลือกวิธีการตรวจสอบได 4 แบบ ดังน้ี 

ตั้งคา รายละเอียด 
0 ไมทําการตรวจสอบเง่ือนไขการหยุดช่ัวขณะอัตโนมัติ 

1 
ตรวจสอบในขณะเรงความเร็ว และหยุดช่ัวขณะอัตโนมัติ เม่ือกระแสมีขนาดเกินกวาท่ีกําหนดใน

ฟงกชัน D-03  

2 
ตรวจสอบในขณะลดความเร็ว และจะหยุดช่ัวขณะอัตโนมัติ เม่ือแรงดันบัสไฟตรงมีขนาดเกินกวาท่ี

กําหนดในฟงกชัน D-04 

3 ตรวจสอบขณะเรงและลดความเร็ว ตามตัวเลือก 1 และ 2 

4 
ตรวจสอบขณะสภาวะอยูตัว และจะลดความเร็วช่ัวขณะอัตโนมัติ เม่ือกระแสมีขนาดเกินกวาท่ีกําหนด

ในฟงกชัน D-03 

         motor current (%) 

รูปที ่33  การตรวจสอบสภาวะโหลดเกินทีร่ะดับ 100% ดวยวิธี Derate 
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D-03 ฟงกชันระดับกระแสสําหรับการหยุดชั่วขณะอัตโนมัติ (Stall prevention current level) 

ฟงกชันนีใ้ชกําหนดระดับกระแสมอเตอร เพือ่หยุดการเรงความเร็วขึน้ช่ัวขณะ ดังในรูปท่ี 34 หรือลดความเร็ว

ลงช่ัวขณะ ดังในรูปท่ี 35 โดยสามารถต้ังคาไดตั้งแต 50~180%   ของพิกัดกระแสอินเวอรเตอร

D-04 ฟงกชันระดับแรงดนัสําหรับการหยุดชั่วขณะอัตโนมัติ (Stall prevention voltage level) 

ฟงกชันนีใ้ชกําหนดระดับแรงดนับสัไฟตรงเพือ่หยุดการลดความเรว็ลงชัว่ขณะ ดังในรปูที ่34 สามารถตัง้คาได

ตั้งแต 80~100% ของแรงดันบัสไฟตรงสูงสุด (800V ในรุน 380 และ 400V ในรุน 220)

 Output frequency 

Motor current 

Time 

Time 

Output frequency 

DC-BUS voltage 

Time 

Time 

D-03 D-04 

รูปที ่34  การหยุดเรง และลดความเร็วชัว่ขณะแบบอัตโนมัติ 

รูปที ่35  การลดความเร็วเมือ่กระแสมีขนาดเกินกวาท่ีกําหนด 

D-03 

D-05 ฟงกชันวิธีการออกตัวแบบอัตโนมัต ิ(Auto restart method) 

ฟงกชันนี้ใชสําหรับการเร่ิมทํางานใหมอัตโนมัติ หลังจากเกิดไฟตก หรือไฟดับในขณะท่ีเคร่ืองกําลังทํางานอยู
(Run mode) โดยสามารถเลือกวิธีการออกตัวได 4 แบบ ดังนี้
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 oc_A         oc_b         oc_C        oc_d         -LU-         -OU-        OL-1        OL-2        -PL-         OC-A       OC-b       OC-C        OC-d        -OH-         -En- 

ตั้งคา รายละเอียด 

0 ไมออกตัวอัตโนมัติ (ออกตัวตามฟงกชัน A-16) 

1 ออกตัวดวยความถ่ีเร่ิมตน ตามฟงกชัน A-17 และ A-18 

2 ออกตัวดวยความถ่ีเร่ิมตนหลังจากการเบรกแบบ DC เพ่ือใหมอเตอรลดความเร็วลงหรือหยุดกอน ซ่ึง

จะชวยใหกระแสขณะออกตัวมีคาตํ่า ตามฟงกชัน A-19 และ A-20 

3 ออกตัวดวยการหาคาความเร็วขณะนั้น (Search speed) นิยมใชในกรณีท่ีมอเตอรยังคงหมุนอยูความถ่ีท่ี

อินเวอรเตอรจายจะพอดีกับความเร็วทําใหสลิปมีคาตํ่า กระแสขณะออกตัวจะนอย  

หมายเหต ุ 

• เม่ือเรากําหนดใหมอเตอรออกตัวแบบอัตโนมัติ (D-05 = 1, 2 หรือ 3) กรณีไฟดับช่ัวครูมอเตอรจะออกตัวแบบ

อัตโนมัติ เม่ือผูใชตั้งคาในฟงกชัน A-03 เทากับ 1 หรือมีคําส่ังการทํางานจากภายนอกคางอยูในกรณีท่ีผูใชตั้งคา

ฟงกชัน A-03 เทากับ 2 ถึง 4 สวนกรณีไฟดับนานมอเตอรจะออกตัวแบบอัตโนมัติ ก็ตอเม่ือมีคําส่ังการทํางาน

จากภายนอกคางอยูและมีการตั้งคาในฟงกชัน A-03 เทากับ 2 ถึง 4 เทานั้น

D-06 ฟงกชันเวลาหนวงกอนการออกตัวอัตโนมัต ิ(Restart time) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดเวลาหนวงจาก 0.0~60.0 sec เพื่อไมใหมอเตอรออกตัวทันทีหลังจากท่ีไฟมาเม่ือผูใชเลือก

การออกตัวแบบอัตโนมัติ

D-07 ความผดิปกติยอนหลัง (History fault) 

ฟงกชันนี้ใชเก็บคาความผิดปกติท่ีเกิดข้ึนกับอินเวอรเตอร 4 คร้ังหลังสุด

1. ความผิดปกติที่เกิดขึ้นคร้ังลาสุด

2. ความผิดปกติยอนหลังลําดับท่ี 2

3. ความผิดปกติยอนหลังลําดับท่ี 3

4. ความผิดปกติยอนหลังลําดับท่ี 4

รหัส 1 2 3 4 5 6 7 8 9 A b C d E F 

ความผิดปกติ                   

5   1    F   9 

1   2    3  4  



Updated : 01/09/57 UNITRON 

คูมือการใชงาน อินเวอรเตอร

56/66 

D-08 RESERVE

 D-09 RESERVE

 D-10 RESERVE

 D-11 RESERVE

D-12 RESERVE

ฟงกชนัเทคนคิคอล 

E-00 ฟงกชนัโหมดการควบคุม (Control mode selection) 

ตั้งคา รายละเอียด 
1 โหมดควบคุมความเร็ว (SPD) ใชสําหรับงานท่ีตองการปรับความเร็วมอเตอรจาก 0.00~600.00Hz  

2 โหมดควบคุมความเร็วแบบประหยัดพลังงาน (กําลังพัฒนา) 

3 
โหมดท่ีใชตัวควบคุม PID ใชสําหรับงานท่ีตองการควบคุมผานทางความเร็วมอเตอร ไดแก การควบคุม

ความดัน การควบคุมอุณหภูมิ เปนตน สามารถปรับคําส่ังไดจาก 0.0~100.0% ของพิกัดเซนเซอรท่ีใช 

4 โหมดท่ีใชตัวควบคุม PID แบบประหยัดพลังงาน (กําลังพัฒนา) 

5 RESERVE

Tm 

Wm

(a) 4-quadrant 

Tm 

Wm

(b) 3-quadrant (FWD+CM) 

Tm 

Wm 

(c) 3-quadrant (REV+CM) 

รูปที ่36  โหมดการควบคุมแรงบิดแบบ 3Q และ 4Q 

6 RESERVE
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E-01 ฟงกชนัวิธีการควบคุม (Control method selection) 

ตั้งคา รายละเอียด 

1 V/F control เปนวิธีการควบคุมมอเตอรท่ีอาศัยการปรับรูปแบบของแรงดันกับความถ่ี   

2 RESERVE

3 Sensorless vector control (SSL) เปนวิธีท่ีใหสมรรถนะในการควบคุมสูงรองจากการควบคุมแบบ

เวกเตอร (VEC) ไมตองใชเซนเซอรวัดความเร็วแตตองทราบคาพารามิเตอรของมอเตอร 

 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาอัตราขยายของตัวควบคุมแบบ PI ในวงรอบควบคุมความเร็ว ดังในรูปท่ี 37 เพื่อให

ผลตอบสนองของความเร็วมอเตอรติดตามคาคําส่ังไดอยางถูกตอง สามารถต้ังคา Kp และ Ti ไดจาก 1~9999

)
sT

1
1(kp

i

+
*

mT*
mω

mω

+
-

(E-04)

(E-02, E-03)

รูปที ่37  บล็อกไดอะแกรมในสวนวงรอบควบคุมความเร็ว 

E-04 ฟงกชนัจํากัดคาแรงบดิเอาตพตุ (Torque limiter) 

ฟงกชันนีใ้ชจํากัดคาแรงบดิเอาตพุตทีจ่ายใหมอเตอรในทกุโหมดการทาํงาน สามารถตัง้คาไดตั้งแต

0.0~180.0% ของพิกัดมอเตอร ในรูปท่ี 37 แสดงการจํากัดคาแรงบิดในโหมดควบคุมความเร็ว

E-05 ฟงกชนัสัญญาณปอนกลับสําหรับตวัควบคุมแบบ PID (PID controller feedback) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดภาครับของสัญญาณปอนกลับ สําหรับโหมดการควบคุมแบบ PID โดยจะตองไมซํ้ากับการ

รับคําส่ัง (Set point) ในฟงกชัน A-04

ตั้งคา รายละเอียด 

1 รับสัญญาณปอนกลับทางชอง Vi โดยเลือกชนิดสัญญาณ และสรางรูปแบบตามฟงกชัน C-15 ถึง C-18 

2 รับสัญญาณปอนกลับทางชอง Ci โดยเลือกชนิดสัญญาณ และสรางรูปแบบตามฟงกชัน C-19 ถึง C-22 

3 รับสัญญาณปอนกลับจากผลรวมของสัญญาณในชอง Vi และ Ci 

E-02 ฟงกชนัอัตราขยายแบบสัดสวนของวงรอบควบคุมความเร็ว (Speed loop proportional gain Kp)

E-03 ฟงกชนัเวลาตอบสนองแบบอินทิกรัลของวงรอบควบคุมความเร็ว (Speed loop integral time Ti)
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ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาอัตราขยายของตัวควบคุมแบบ PID ซึ่งเปนตัวกําหนดผลตอบสนองของระบบ ดังรูปท่ี

38 โดยเอาตพุตของตัวควบคุม PID หรือคําส่ังความถ่ีจะถูกจํากัดดวยคาความถ่ีตําสุด และความถ่ีสูงสุดใน

ฟงกชัน A-08 และ A-09 ตามลําดับ

)sT
sT

1
1(

PB

1
d

i
++

+
- (A-08, A-09)

(E-06, E-07, E-08)

Inverter
Drive circuit

IM
F*Set point (SP)

Process value (PV)

รูปที ่38  บล็อกไดอะแกรมระบบท่ีใชตัวควบคมุ PID 

แถบสัดสวน (PB) ใชสําหรับเพิ่มหรือลดผลตอบสนองของระบบ ถาใชคา PB มากจะทําใหระบบตอบสนองได

ชา แตถาใชคานอยเกินไปอาจทําใหระบบแกวงได สามารถตั้งคา PB ไดจาก 0.1~1000.0%

เวลาตอบสนองแบบอินทิกรัล (Ti) ใชสําหรับกําจัดคาความผิดพลาดในสภาวะอยูตัวของระบบ (Offset) ถาใช

คา Ti มากเกินไปจะทําใหผลตอบสนองของระบบชา แตถาใชนอยเกินไปอาจทําใหระบบแกวงไดเชนเดียวกัน

สามารถต้ังคา Ti ไดจาก 0.0~600.0 sec

เวลาตอบสนองแบบอนุพันธ (Td) ใชสําหรับเพิ่มผลตอบสนองของสัญญาณปอนกลับ ถาใชคา Td มากเกินไป

อาจทําใหระบบแกวงไดและเน่ืองจากตัวควบคุมนี้ตอบสนองไวตออัตราการเปล่ียนแปลงของสัญญาณ

ปอนกลับจึงไมควรใชกับระบบท่ีมีสัญญาณรบกวนสูง โดยสามารถตั้งคา Td ไดจาก 0.00~60.00 sec

หมายเหต ุ

• ตัวควบคุมแบบ PI ใชสําหรับกระบวนการท่ีคอนขางไว เชน การควบคุมความดัน สวนตัวควบคุมแบบ PID จะ

ใชกับกระบวนการที่คอนขางชา เชน การควบคุมอุณหภูมิ

E-06 ฟงกชนัแถบสัดสวนของตัวควบคุม PID (PID proportional band PB)

E-07 ฟงกชนัเวลาตอบสนองแบบอินทิกรัลของตัวควบคุม PID (PID integral time Ti)

E-08 ฟงกชนัเวลาตอบสนองแบบอนพุันธของตัวควบคมุ PID (PID derivative time Td)
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E-09 ฟงกชนัทิศทางการควบคุมของตัวควบคุม PID (PID control action) 

ตั้งคา รายละเอียด 

1 Forward action มีลักษณะคือ ความถ่ีเอาตพุตจะมีคาเพิ่มข้ึนเม่ือคาความผิดพลาดของระบบ (SP-PV) มีคา

เปนลบ และจะมีคาลดลงเม่ือคาความผิดพลาดของระบบเปนบวก เชน การควบคุมอุณหภูมิในระบบทํา

ความเย็น 

2 Reverse action มีลักษณะคือ ความถ่ีเอาตพุตจะมีคาเพิ่มข้ึนเม่ือคาความผิดพลาดของระบบ (SP-PV) มีคา

เปนบวก และจะมีคาลดลงเม่ือคาความผิดพลาดของระบบเปนลบ เชน การควบคุมความดันในระบบปม 

E-10 RESERVE 

E-11 ฟงกชนัพิกัดความเร็วมอเตอร (Rated motor speed) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาพิกัดความเร็วตาม Name plate ของมอเตอร โดยสามารถตั้งคาความเร็วไดจาก 1~9999 rpm

E-12 ฟงกชนักระแสในสภาวะไรโหลด (No load current) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคากระแสของมอเตอรในสภาวะไรโหลด โดยสามารถต้ังคาไดจาก 1~100% ของพิกัด

กระแสอินเวอรเตอร

E-13 ฟงกชนัพิกัดกระแสมอเตอร (Rated motor current) 

ฟงกชันนีใ้ชกําหนดคาพิกัดกระแสตาม Name plate ของมอเตอร โดยสามารถตัง้คาไดจาก 1~200% ของพิกัด 

กระแสอินเวอรเตอร

ตัวอยาง  ถาเราใชอินเวอรเตอรขนาด 5HP ซ่ึงมีพิกัดกระแสอยูท่ี 9A ขับมอเตอรขนาด 3HP ซ่ึงมีพิกัด 

   กระแสอยูท่ี 5.2A และคากระแสขณะไมมีโหลดเทากับ 2.5A เราสามารถคํานวณคาตางๆ ใน 

   ฟงกชัน ไดดังนี้ 

E-12 = (2.5*100)/9 = 28%

E-13 = (5.2*100)/9 = 58%
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E-14 ฟงกชนัการหาคาพารามิเตอรของมอเตอรแบบอัตโนมัติ (Auto tuning parameters) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดวิธีการหาคาพารามิเตอรท่ีจําเปนตอการควบคุมมอเตอร แบงเปน 2 วิธี คือ

ตั้งคา รายละเอียด 
0 ไมทําการหาคาพารามิเตอรของมอเตอร 

1 การหาคาพารามิเตอรดวยวิธีการหมุน วิธีนี้จะตองทําในขณะท่ีมอเตอรไมมีโหลด โดยมอเตอรจะหมุน

ไปท่ีคําส่ังความเร็วท่ี 1 (ตาม Keypad) ดวยเวลาการเรง และลดความเร็วตามฟงกชัน A-10, A-11, B-18 

ถึง B-21 และออกตัวดวยฟงกชันการเพิ่มแรงบิด A-12 และ A-13 

2 การหาคาพารามิเตอรดวยวิธีหยุดนิ่ง วิธีนี้สามารถทําในขณะท่ีมอเตอรมีโหลดหรือไมมีโหลดก็ได  

กอนการหาคาพารามิเตอรแบบอัตโนมัติ เราจะตองทําการต้ังคาในฟงกชันตอไปนี้
จํานวนคูของโพล ในฟงกชัน A-02

คาฐานแรงดันและฐานความถ่ี ในฟงกชัน A-06 และ A-07

พิกัดความเร็วมอเตอร ในฟงกชัน E-11

คาพิกัดกระแสมอเตอร ในฟงกชัน E-13

คาพารามิเตอรท่ีไดหลังจากการหาคาแบบอัตโนมัติ ไดแก

กระแสในสภาวะไรโหลด ในฟงกชัน E-12

เวลาประวิง ในฟงกชัน E-19

อัตราขยายวงรอบควบคุมกระแส ในฟงกชัน E-21 และ E-22

ssrs L,L,R,R σ  ในฟงกชัน E-25 ถึง E-28

 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดขนาดของอินเวอรเตอรและขนาดของมอเตอร ตามแรงมาท่ีใช สําหรับรุน 380V สามารถต้ัง

คาไดตั้งแต 0.5HP จนถึง 400HP (P0.5~P400) สวนรุน 220V สามารถต้ังคาไดตั้งแต 0.5HP จนถึง 100HP

(0.5HP~100HP)

หมายเหตุ 
• การเปล่ียนคาในฟงกชันนี้จะสงผลใหฟงกชัน E-18 จนถึง E-28 กลับมาใชคากลางตามท่ีผูผลิตไดกําหนดไว

E-17 ฟงกชนัสเกลแรงดัน (Voltage scaling) 

ฟงกชันนี้ใชเปนสเกลของแรงดันสําหรับการควบคุมมอเตอร โดยกําหนดคาสเกลตามขนาดของแรงดันสายท่ีปอน

ทางดานอินพุตของอินเวอรเตอร สามารถต้ังคาไดตั้งแต 80~240V (ในรุน 220V) และ 200~460V (ในรุน 380V)

E-15 ฟงกชนัขนาดของอินเวอรเตอร (Size of inverter)

E-16 ฟงกชนัขนาดของมอเตอร (Size of motor)
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E-18 ฟงกชนัสเกลกระแส (Current scaling) 

ฟงกชันนี้ใชเปนสเกลของกระแสสําหรับการควบคุมมอเตอร และใชแสดงคากระแสบน Keypad สามารถต้ังคา

ไดตั้งแต 1~9999

โดยปกติเม่ือมีการตั้งคาฟงกชันขนาดของอินเวอรเตอร (E-15) หรือขนาดของมอเตอร (E-16) เคร่ืองจะคํานวณ

คาสเกลโดยประมาณใหอัตโนมัติ หากตองการปรับละเอียดสามารถกระทําโดยปรับคาสเกลจนกระท่ังกระแสท่ี

แสดงบน Keypad ตรงกับกระแสของมอเตอร

E-19 ฟงกชนัการชดเชยผลเวลาประวิง (Deadtime compensation) 

ฟงกชันนี้ใชสําหรับชดเชยผลเวลาประวิงของอินเวอรเตอร ซ่ึงผลของเวลาประวิงนี้จะเพิ่มข้ึนตามความถ่ีการ

สวิตช และขนาดอินเวอรเตอรท่ีใหญข้ึน ทําใหแรงดันท่ีจายใหมอเตอรมีคาตํ่าลงสงผลตอการทํางานในชวง

ความถ่ีต่ํา โดยสามารถชดเชยไดตั้งแต 0~100% ของเวลา 6.25 secμ

E-20 ฟงกชนัการชดเชยคาแรงดันบัสไฟตรง (DC bus compensation) 

ฟงกชันนี้ใชเลือกคาแรงดันบัสไฟตรง เพื่อใชในการสรางสัญญาณ PMW สําหรับการควบคุมแบบ V/F

ตั้งคา รายละเอียด 

1 ใชคาแรงดันบัสไฟตรงท่ีตรวจจับได 

2 ใชคาแรงดันบัสไฟตรงคงท่ี คือ 310V (ในรุน220VAC) และ 540V (ในรุน380VAC) 

 
 
 

 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาอัตราขยายของตัวควบคุมแบบ PI ในวงรอบควบคุมกระแส ดังรูปท่ี 41 เพื่อให

ผลตอบสนองของกระแสมอเตอรติดตามคาคําส่ังอยางถูกตอง โดยสามารถตั้งคา Kp และ Ti ไดจาก 0~9999

)
sT

1
1(kp

i

+
*

SVΔ*
si

si

+
-

(E-21, E-22)

รูปท่ี 41  บล็อกไดอะแกรมในสวนวงรอบควบคุมกระแส 

E-21 ฟงกชนัอัตราขยายแบบสัดสวนของวงรอบควบคุมกระแส (Current loop proportional gain Kp)

E-22 ฟงกชนัเวลาตอบสนองแบบอินทิกรัลของวงรอบควบคุมกระแส (Current loop integral time Ti)
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ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาอัตราขยายของตัวควบคุมแบบ PI ที่ใชในการประมาณคาความเร็วสําหรับการควบคุม

แบบเวกเตอรไรเซนเซอร (SSL) ดังแสดงในรูปท่ี 40 เพื่อใหผลตอบสนองของคาความเร็วประมาณติดตามคา

ความเร็วจริงอยางถูกตอง โดยสามารถตั้งคา Kp และ Ti ไดจาก 1~9999

)
sT

1
1(kp

i

++
-

(E-23, E-24)

mω

isq

isq

รูปที ่40  บล็อกไดอะแกรมในสวนการประมาณคาความเร็ว 

 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาพารามิเตอรของมอเตอร , , ,
s r s s

R R L Lσ เพื่อใชในการควบคุมแบบเวกเตอร (VEC) 

และการควบคุมเวกเตอรแบบไรเซนเซอร (SSL) สามารถตั้งคาพารามิเตอรเหลานี้ไดตั้งแต 1~9999

หมายเหตุ 

• คากลางท่ีใชเปนคาพารามิเตอรจะถูกกําหนดโดยผูผลิตเคร่ือง ซ่ึงขอมูลของคาพารามิเตอรไดมาจากมอเตอร

มาตรฐาน 220/380V 50Hz 4 poles ดังนั้นถามอเตอรของผูใชแตกตางออกไปจึงควรทําการหาคาพารามิเตอร

แบบอัตโนมัติตามฟงกชัน E-14 กอนการทํางาน

E-29 ฟงกชนัตัวกรองสัญญาณกระแส (Current filter) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาคงท่ีทางเวลา (Time constant) เพื่อกําจัดสัญญาณรบกวนของกระแส สามารถต้ังคาได

ตั้งแต 1~256

E-30 ฟงกชนัแสดงรุนอินเวอรเตอร (Inverter version) 

ฟงกชันนี้ใชบอกรุนของอินเวอรเตอรท่ีกําลังใชงานอยู เชน IH2.9

E-23 ฟงกชนัอัตราขยายแบบสัดสวนของการประมาณคาความเร็ว (Adaptive proportional gain Kp)

E-24 ฟงกชนัเวลาตอบสนองแบบอินทิกรัลของการประมาณคาความเร็ว (Adaptive integral time Ti)

E-25 ฟงกชนัคาความตานทานสเตเตอร (Stator resistance sR )

E-26 ฟงกชนัคาความตานทานโรเตอร (Rotor resistance rR )

E-27 ฟงกชนัคาความเหนี่ยวนําร่ัวไหล (Leakage inductance sLσ )

E-28 ฟงกชนัคาความเหนี่ยวนําสเตเตอร (Stator inductance sL )
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การดูแลรักษาและการแกไขปญหาเบื้องตน

การดูแลรักษาเบ้ืองตน 

1. ควรทําการปดแหลงจายไฟเพื่อไมใหเกิดอันตราย

2. ควรรอใหสัญญาณไฟ LED ท่ีตําแหนง Charge ดับสนิทกอน

3. ผูท่ีจะทําการตรวจเช็ค ควรเปนผูมีความรูทางไฟฟา และรูจักอุปกรณภายในเคร่ืองอินเวอรเตอรเปนอยางดี

4. หามทําการดดัแปลงวงจรภายในเคร่ืองอินเวอรเตอรโดยเด็ดขาด

สวนประกอบ การตรวจเช็ค ข้ันตอนการปฏิบัติ 

สกร,ู นอตท่ีเทอรมินอล ตรวจสอบจุดตอตางๆ หลวมหรือไม ขันสกรู, นอตใหแนน 

แผงระบายความรอน ตรวจเช็คคราบฝุนละอองท่ีติดอยูบนแผงระบาย

ความรอน 

ใหใชลมแหงเปาไลฝุน 

แผงวงจร ตรวจเช็คคราบฝุนและคราบนํ้ามัน ใหใชลมแหงเปาไลฝุนเทาน้ัน 

พัดลมระบายความรอน ตรวจสอบวา พัดลมยังหมุนปกติดีหรือไม ถาหมุนชาผิดปกติ หรือไมหมนุใหเปลี่ยน      

พัดลมใหม 

อุปกรณทางดานเพาเวอร ตรวจเช็คคราบฝุนละออง ใหใชลมแหงเปาไลฝุนเทาน้ัน 

ปญหาท่ีเกิดกับอินเวอรเตอร และการแกไขปญหาเบื้องตน 

รหัส รายละเอียด และความหมาย วิธีแกไขเบ้ืองตน 

OC-A 

/oc_A 

กระแสเกิน หรือวงจรทางดานเอาตพุต U, V, W ขณะ

เครื่องกําลังเพ่ิมความเร็ว  

1. ปลดสายมอเตอรออกจากจุดตอ U, V, W ของเครื่อง

อินเวอรเตอร

2. ทดลอง RUN เครื่องอินเวอรเตอร

3. ถา RUN ได ใหตรวจสอบมอเตอรวาช็อตหรอืไม

4. ถา RUN ไมได ใหตรวจสอบ Acceleration time วาเร็ว

เกินไปหรือไม และดูกระแสหนาจอของอินเวอรเตอรวา

เกินพิกัดหรือไม

OC-b 

/oc_b 

กระแสเกิน หรือวงจรทางดานเอาตพุต U, V, W ขณะ 

DC Brake ทํางาน  

1. ลดเปอรเซ็นตแรงเบรก และเวลาเบรกใหเหมาะสม

OC-C 
/oc_C 

กระแสเกิน หรือวงจรทางดานเอาตพุต U, V, W ขณะ

เครื่องทํางานท่ีความเร็วคงท่ี  

1. ตรวจสอบเหมือนกรณี OC-A (1-3)

OC-d 

/oc_d 

กระแสเกิน หรือวงจรทางดานเอาตพุต U, V, W ขณะ

เครื่องกําลังลดความเร็ว  

1. ตรวจสอบเหมือนกรณี OC-A (1-3)

2. เช็คเวลาในการหยุดวาส้ันเกินไปหรือไม

หมายเหตุ 

OC-A, OC-b, OC-C, OC-d เปนการแจงความผิดปกติเนื่องจากกระแสเกินทางดานฮารดแวร 

oc_A, oc_b, oc_C, oc_d เปนการแจงความผิดปกติเนื่องจากกระแสเกินทางดานซอฟตแวร 
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รหัส รายละเอียด และความหมาย วิธีแกไขเบ้ืองตน 

-OH- อุณหภูมิ IPM Module สูงเกิน 100 ºC 1. ตรวจสอบพัดลมระบายความรอนวาเสียหรือไม

2. ตรวจสอบสภาพแวดลอมท่ีติดต้ังวามีอุณหภูมเิกินกวา

50 ºC หรือไม

-OU- -  แรงดันท่ี DC-Bus สูงเกินกวา 800V 

   (รุน 380V) และ 400V (รุน 220V) 

- โหลดมีแรงเฉื่อยสูง หรือเวลาในการหยุดส้ันเกินไป 

1. ตรวจสอบแรงดันดานอินพุต

2. เพิ่มเวลาในการหยุดมากข้ึน

3. ตอ Braking resistor หรือ Dynamic brake เพิ่มเติม

-LU- แรงดันท่ี DC-Bus ตํ่าเกินกวา 310V 

(รุน 380V) และ 180V (รุน 220V) 

1. ตรวจเช็คอุปกรณจายแรงดันดานอินพุต

2. ตรวจเช็คแรงดันดานอินพุตแตละเฟส

-PL- ไฟดับ ไฟตก หรือแรงดันการไฟฟาไมครบเฟส หรือ 

MC ของอินเวอรเตอรไมทํางาน 

1. ตรวจเช็คแรงดันดานอินพุตแตละเฟส

2. ตรวจสอบการทํางานของ MC วาทํางานหรือไม

OL-1 หนาสัมผัส O/L ภายนอกเปดวงจร 1. ตรวจสอบการต้ังคาฟงกชัน C-00 ถึง C-04 เทากับ 11 หรือไม

2. ตรวจเช็คจุดตอ CM  กับจุดตอท่ีถูกกําหนดเปน THR 

3. ตรวจเช็คการต้ัง O/L ภายนอก

OL-2 ชุด O/L อิเล็คทรอนิคสทํางานเน่ืองจากกระแส 

มอเตอรเกินพิกัด 150% ใน 1 นาที 

1. หาสาเหตุกระแสเกินท่ีตัวมอเตอร

2. ตรวจสอบการต้ังคาฟงกชัน D-00 และ D-01

3. ตรวจสอบการต้ังคาฟงกชัน E-16

Err1 กําหนดคาในฟงกชัน C-00 ถึง C-04 

(ดิจิตอลอินพุต (I1-I5)) มีคาซํ้าซอน 

ตรวจสอบคาดิจิตอลอินพุตท่ีกําหนดในฟงกชัน C-00 ถึง  

C-04 ซ้ํากันหรอืไม และแกไขใหถูกตอง 

Err2 คาคําส่ัง PID และคาสัญญาณปอนกลับไมถูกตอง (คา

คําส่ัง Command ท่ีกําหนดในฟงกชัน A-04 ซ้ํากับคา 

Feedback ท่ีกําหนดในฟงกชัน E-05) 

ตรวจสอบการกําหนดคาในฟงกชัน A-04 ตองไมซ้ํากับคาท่ี

กําหนดในฟงกชัน E-05 

Err3 Sequence ของแรงดันการไฟฟา R, S, T ไมตรงกับ 

Sequence ของแรงดันดาน U, V, W (Line changeover) 

สลับสายไฟท่ีเอาตพุต U, V, W 1 คู หรือสลบัสายไฟท่ี 

อินพุต R, S, T 1 คู 

-nC- ไมตอสายเอาตพุต U, V, W หรอื คากระแสมอเตอรตํ่า

กวา 5% ของพิกดักระแสอนิเวอรเตอร  

1. ตรวจสอบการตอสายอินเวอรเตอรกับมอเตอร

2. ตรวจสอบคากระแสมอเตอรวาตํ่ากวา 5% ของพิกัดกระแส

อินเวอรเตอรหรอืไม

-OS- ความเรว็จรงิหรอืความเรว็ประมาณมีคาเกินกวาท่ีต้ังไว 1. ตรวจเช็คการตอโหลดของมอเตอร

2. ตรวจสอบการต้ังคาฟงกชัน D-12

CPU, Sci การติดตอสือ่สารทาง Keypad ผดิพลาด ตรวจสอบสาย Keypad 

PASS การปองกันการเขาฟงกชัน กด MOVE – RUN – SET 
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คุณลักษณะของการออกตัว 

เม่ือมีการนําอินเวอรเตอรมาใชขับมอเตอรแทนการตอกับแหลงจายโดยตรง คุณลักษณะของการออกตัว

ดวยอินเวอรเตอรจะแตกตางจากการออกตัวดวยแหลงจายโดยตรง ซ่ึงการออกตัวดวยอินเวอรเตอรจะออกตัวดวย

แรงบิดท่ีนอยกวา ดังน้ันจะชวยลดการกระชากของเคร่ืองจักรทําใหการสึกหรอนอยลงกวาการออกตัวดวยแหลงจาย

โดยตรง และการออกตัวดวยอินเวอรเตอรในโหมด V/F สามารถปรับแรงบิดเร่ิมตนใหมากข้ึนได และในโหมด 

Sensorless จะสามารถใหแรงบิดเร่ิมตนไดถึง 180% แตก็จะข้ึนอยูกับคุณสมบัติของมอเตอรดวย และถาเม่ือไหรท่ี

แรงบิดเร่ิมตนมีคาสูงมากเกินไป ใหผูใชเลือกอินเวอรเตอร และมอเตอรใหมีขนาดใหญข้ึน ตามความเหมาะสมของ

งาน (พิจารณาไดจากกระแสในการออกตัว และกระแสท่ีสภาวะปกติ) 

การเลือกขนาดของอินเวอรเตอรท่ีเหมาะสม 

การเลือกใชงานอินเวอรเตอรท่ีเหมาะสมนั้น ควรเลือกจากขนาดของมอเตอรท่ีใช หรือจากคากระแสท่ีใช

งาน (อาจเปนมอเตอรท่ีมีจํานวนโพลสูง หรือมอเตอรพิเศษ หรือการตอมอเตอรหลายตัวแบบขนาน) โดยใหนํา

คากระแสท่ีใชงานท้ังหมด แลวคูณดวย 1.05 ถึง 1.1 ซ่ึงคาท่ีไดจะเปนคาท่ีใชนําไปเลือกขนาดของอินเวอรเตอร 

การกําหนดคาเวลาในการออกตัว/หยุด 

เวลาในการออกตัว/หยุดที่เหมาะสมในการใชงานน้ัน จะข้ึนอยูกับการคํานวณจากแรงบิดและคา GD2  ของ

โหลด โดยใชสมการตามตารางดานลางนี้ 

แตในการควบคุมมอเตอรดวยอินเวอรเตอรนั้น เราสามารถกําหนดเวลาในการออกตัว/หยุดไดตามความ

ตองการ แตเราก็ควรกําหนดใหมีคามากกวาคาท่ีคํานวณไดจากสมการ 

ระบบหนวย SI ระบบหนวยท่ัวไป 

เวลาในการ

ออกตัว 

ta = (Jm+JL)(∆N) ………… (วินาที)
        9.56(Tm-TL) 

ta = (GD2
m+GD2

L)(∆N)   ………… (วินาที)
            375(Tm-TL) 

เวลาในการ

หยุด 

td = (Jm+JL)(∆N) ………… (วินาที)
 9.56(TB+TL) 

td = (GD2
m+D2

L)(∆N)   …………  (วินาที)
            375(TB+TL) 

เงื่อนไข 

Jm = โมเมนทออฟอินนิเชียของมอเตอร (kge.m2) 

JL = โมเมนทออฟอินนิเชียของโหลด (kge.m2) 

∆N = ผลตางความเร็วในการหมุนระหวางกอนกับหลัง

ออกตัว/หยุด (นาที-1) 

TL = แรงบิดท่ีโหลด  (Ne.m) 

Tm = พิกัดแรงบิดของมอเตอร x 1.2~1.3 (Ne.m) ...V/F 

     = พิกัดแรงบิดของมอเตอร x 1.5 (Ne.m) …Vector  

TB = พิกัดแรงบิดของมอเตอร x 0.2  (Ne.m) 

(เมื่อมีการใช R-brake หรอื ชุด R-brake ซึ่งคา TB จะเทากับ 

พิกัดแรงบิดของมอเตอร x 0.8~1.0) 

GD2
m = GD2 ของมอเตอร (kg.m2) 

GD2
L  = GD2 ของโหลด  (kg.m2) 

∆N = ผลตางความเร็วในการหมุนระหวางกอนกับหลัง

ออกตัว/หยุด (รอบ/นาที) 

TL = แรงบิดท่ีโหลด  (kg.m) 

Tm = พิกัดแรงบิดของมอเตอร x 1.2~1.3 (Ne.m)...V/F 

     = พิกัดแรงบิดของมอเตอร x 1.5 (Ne.m) …Vector  

TB = พิกัดแรงบิดของมอเตอร x 0.2  (kg.m) 

(เมื่อมีการใช R-brake หรอื ชุด R-brake ซึ่งคา TB จะ

เทากับ พิกัดแรงบิดของมอเตอร x 0.8~1.0) 
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ขนาด (มม.) 

HW

D 

ขอกําหนดของอินเวอรเตอร 

UNITRON รุน 200V 

ขนาดมอเตอรใชงาน    (KW) 0.4 0.75 1.5 2.2 3.7 5.5 7.5 11 15 18.5 22 30 37 45 55 75 

ชนิด U200 - _ _ _ - 2 

รุน    (HP) 0.5 001 002 003 005 008 010 015 020 025 030 040 050 060 075 100 

พิกัดกระแสขาออก   (A) 3 5 7 11 17 23 31 45 58 70 81 111 135 170 210 270 

พิกัดแรงดันขาออก 3Ø 0V to 240V (แรงดันขาออกสูงสุดไมเกินแรงดันดานอินพุต) 

พิกัด 

เอาตพุต 

การรับโหลดเกินพิกัด 110% ใน 1 นาท ี 

เบรกดวย วงจรไดนามิกเบรก เสริม 

ไฟฟา ตัวตานทานไดนามิกเบรก เสริม 

กําลังไฟฟา แรงดัน / ความถ่ี 1Ø   200V ~ 240V, 50/60Hz 3Ø  200V ~240V, 50/60Hz 

อินพุต การทนแรงดัน / ความถ่ี แรงดัน +10 / -15%, ความถี ่±5% 

การระบายความรอน ระบายความรอนดวยพัดลม 

กลอง (รุน.) BP-08 M20 M40 M60 M100 WP200 

น้ําหนัก (kg.) 1.10 1.20 1.25 1.90 2.10 9.65 10.4 10.4 18.3 18.3 - - - - - 

UNITRON รุน 400V 

ขนาดมอเตอรใชงาน         (KW) 0.4 0.75 1.5 2.2 3.7 5.5 7.5 11 15 18.5 22 30 37 45 55 75 110 130 150 180 220 260 

ชนิด U200 - _ _ _- 4 

รุน       (HP) 0.5 001 002 003 005 008 010 015 020 025 030 040 050 060 075 100 150 175 200 250 300 350 

พิกัดกระแสขาออก       (A) 1.5 2.5 3.7 5.5 9 13 18 24 30 39 45 60 70 85 108 140 210 250 280 350 420 490 

พิกัดแรงดันขาออก 3Ø 0V to 460V (แรงดันขาออกสูงสุดไมเกินแรงดันขาเขา) 

พิกัด 

เอาตพุต 

การรับโหลดเกินพิกัด 110% ใน 1 นาที 

เบรกดวย วงจรไดนามิกเบรก เสริม 

ไฟฟา ตัวตานทานไดนามิกเบรก เสริม 

กําลังไฟฟา แรงดัน / ความถ่ี 3Ø 360V to 460V, 50/60Hz 

อินพุต การทนแรงดัน / ความถ่ี แรงดัน +10 / -15%, ความถ่ี ±5% 

การระบายความรอน ระบายความรอนดวยพัดลม 

กลอง         (รุน.) 

นํ้าหนัก           (kg.) 1.30 1.30 1.30 1.30 2.15 2.30 6.90 10.1 10.6 15.7 18.3 18.3 30 33 72 80 210 240 270 300 360 - 

 

ห 

Model WP200 WP400 

W 750 850 

H 1410 1765 

D 410 510 

BP-08 M10 M20 M40 M60 M100 

145 218 260 280 350 500 

195 215 287 390 584 630 

150 210 190 250 260 330 

BP-03

- 

90 

125 

176 

190 

300

400

560 

- 

BP-08 M20 M40 M60 M100 BP-03 M10 WP200 WP400

BP-03 

113 

130 

140 
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