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คําแนะนํา 

ทําการตรวจสอบเคร่ืองอินเวอรเตอรหลังจากท่ีไดรับเคร่ือง ถาพบปญหาเกีย่วกับเคร่ืองอินเวอรเตอรโปรด

ติดตอกับทางบริษัททันที 

   การตรวจสอบรายละเอียดของตัวอินเวอรเตอร 

1. ตรวจสอบแผนเนมเพลตท่ีตัวอินเวอรเตอรวาตรงกับขนาดท่ีเราตองการหรือไม

2. การอานรหัสรุนของอินเวอรเตอร 

การรับประกันผลิตภณัฑ 

ผลิตภัณฑจะไดรับการรับประกันเปนระยะเวลา 12 เดือน ตามเง่ือนไขดังตอไปนี ้

1. อะไหลทุกช้ินภายในเคร่ืองท่ีใชงานในสภาพปกติ ซอมฟรีตามกําหนด ระยะเวลารับประกัน

2. ขอยกเวนในการรับประกัน

2.1   การติดต้ังท่ีผิดไปจากขอกําหนดทางบริษทั

2.2   เคร่ืองถูกทําการแกไข

2.3   เคร่ืองถูกดัดแปลงสภาพผิดไปจากขอท่ีกําหนด

2.4   เสียหายจากการเคล่ือนยาย (ในกรณีเคล่ือนยายเอง)

2.5   เสียหายจากภยัธรรมชาติ เชน น้ําทวม, ฟาผา, แผนดินไหว

2.6   เสียหายจากน้ําเขาเคร่ือง

U    001   i  -   4   DB

2 -  �"#� Power Supply 1∅ 220V 
      และ  3∅ 220V 
4 -รุนPower 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 และขอควรระวัง 

2.7   เสียหายจากการปอนแรงดันไฟฟาผิด 

2.8   เสียหายอันเนื่องจากสัตว หรือแมลง เขาไปทําความเสียหาย 

2.9   ตูภายนอก ช้ินสวนภายนอกเสียหาย 

2.10   จงใจทําใหเกดิความเสียหาย อุบัติเหตุ หรือจากความประมาท 

2.11   เสียหายอันเปนเหตุสืบเนือ่งมาจากภยัธรรมชาติ เชน ฟาผาหรือน้ําทวม 

1. สภาพแวดลอมท่ีเหมาะสมในการติดตัง้เคร่ือง

- อุณหภูมิอยูในชวง  -10 °C ถึง  50 °C 

- ความช้ืนไมเกนิ  85 % 

- อากาศถายเทไดสะดวก หรือภายในหองท่ีมีการปรับอุณหภูมิ 

- หลีกเล่ียงสถานท่ีๆ มีฝุนละออง, ไอนํ้า, สารเคมี 

- ไมควรติดต้ังบริเวณท่ีมีการส่ันสะเทือน เชน บนตัวเคร่ืองจักร 

- ในกรณีท่ีติดต้ังในตูปดควรติดต้ังใหหางจากตัวอุปกรณไฟฟาอ่ืนๆ ไมนอยกวา 15 ซ.ม.  

เพราะอินเวอรเตอรเปนอุปกรณท่ีกําเนดิความรอน 

2. วิธีการติดตัง้เคร่ืองอินเวอรเตอร

- ติดต้ังเคร่ืองอินเวอรเตอรในแนวตั้ง  หามติดต้ังในแนวนอน และตะแคง หรือกลับทิศทาง 

INVERTER 
 5cm. 5cm. 

 12cm. 

 12cm. 

3. วิธีการตอสายของเคร่ืองอินเวอรเตอร

3.1 สายไฟฟาท่ีใชท้ังทางดานกําลังท้ัง Input และ Output 

- ตอสายไฟเขาท่ีข้ัว R, S, T ของอินเวอรเตอร 

- สายไฟท่ีตอไปยังมอเตอรใชข้ัว U, V, W 

- มาตรฐานของสายไฟฟาตองสามารถทนแรงดันไฟฟากระแสสลับไดไมต่าํกวา 600 โวลท ทนกระแส

ได 125% ของกระแสเอาตพตุของอินเวอรเตอรและฉนวนตองทนอุณหภูมิไดระหวาง 60-70 °C 

- หามตอแมกเนติกคอนแทคเตอรทางดานเอาตพุตของอินเวอรเตอร เพือ่ควบคุมตัวมอเตอร 

INVERTER 

  AIR  FLOW 
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- หามส่ังเดินหรือหยุดเคร่ืองอินเวอรเตอรโดยใชแมกเนติกคอนแทกเตอรเปนตัวตดัตอไฟดานอินพตุท่ี

จายใหกับตัวอินเวอรเตอร 

- แยกสายไฟอินพุตและเอาตพุตของอินเวอรเตอร ออกจากสายไฟของวงจรควบคุมหรือสายสัญญาณ             

ของอุปกรณอ่ืนๆ 

- เคร่ืองท่ีมีขนาดแรงมามากกวา 30 แรงมา ควรติดต้ัง AC Reactor เพื่อปองกันการ Surge Voltage ดาน

อินพุตท่ีจายใหกับอินเวอรเตอร และชวยใหแรงดันอินพตุเรียบข้ึน (Smoothly sinusoidal ) 

- ในกรณีท่ีมีการใชอินเวอรเตอรมากกวาคา Capacity ของหมอแปลงเกนิ 10% ก็ควรจะใช AC  Reactor 

- เคร่ืองอินเวอรเตอรท่ีใชงานจะตองตอระบบ Grounding หรือ Earth [E] ทุกเคร่ืองและหามตอระบบ

กราวดดังภาพ (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 การตอสายวงจรควบคุม 

- แยกสายวงจรควบคุมการทํางานของอินเวอรเตอร ออกจากสายวงจรกําลังของอุปกรณอ่ืนๆ 

- สายท่ีใชควรเปนสายชีลด และชีลดของสายตองตอลง Ground หรือ Earth ดวย เพื่อปองกันสัญญาณ

รบกวนจากภายนอก 

- เลือกทางเดินของสายวงจรควบคุมใหมีระยะทางส้ันท่ีสุดหรือไมควรเกิน 20 เมตร 

- กรณีท่ีใชการควบคุมความเร็วจากภายนอกดวยแรงดัน 0-10VDC และ สายยาวเกินกวา 15 เมตร  ควร

ใชชุด Frecon  Isolate Unit เพื่อแยกสัญญาณรบกวนออกจากแรงดนัควบคุม 
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4. การตอวงจรเบ้ืองตน UNITRON

 
 
                    

เทอรมินอล ความหมาย เทอรมินอล ความหมาย 

R/L1 (L) VS จุดตอแหลงจายแรงดัน +10VDC 

       S/L2 จุดตอวงจรกําลังดานอนิพุต Vi, Ci จุดตอรับสัญญาณแอนนาลอ็ก 

T/L3 (N) I1, I2, …, I5 จุดตอรับสัญญาณดิจิตอล 

U/T1 O1, O2, O3 จุดตอใหสัญญาณดิจิตอล (Open collector) 

V/T2 จุดตอวงจรกําลังดานเอาทพุต (มอเตอร) VO จุดตอใหสัญญาณแอนนาลอ็ก 

W/T3 FWD จุดตอใหมอเตอรหมุนตามเข็มนาฬกิา 

P1 จุดตอ DC Reactor (P1) REV จุดตอใหมอเตอรหมุนทวนเข็มนาฬิกา 

P2/B1 จุดตอ DC Reactor (P2) และจุดตอ R_Brake (B1) +12 จุดตอแหลงจายแรงดัน +12VDC 

B2 จุดตอ R_Brake (B2) CM จุดตอรวมสัญญาณ 

P จุดตอแหลงจายแรงดัน DC Bus + (ตอชุด Brake P) 

N จุดตอแหลงจายแรงดัน DC Bus – (ตอชุด Brake N) 

NO จุดตอหนาสัมผัสปกติเปด 

จุดตอสายดนิ

NC จดุตอหนาสัมผัสปกติปด 

CMR จุดตอรวมหนาสัมผัส NO–NC 

เทอรมินอล 
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

จอแสดงผลที่ตองการเปล่ียนแปลงคา

ความเร็ว, แรงบิด หรือ SP 

โหมดการโปรแกรม: กดเพือ่เลื่อนหลักของ

ฟงกชันที่ตองการเปล่ียนแปลง

จอแสดงผล (DISPLAY)

แสดงคาความถี่ของ

อินเวอรเตอร หรือ คาแรงบดิ

ในกรณี Torque mode หรือ

คา SP ในกรณี PID mode 

คีย STOP 

โหมดการทํางาน: ใชหยุดการทํางานของ

อินเวอรเตอร และใชลบคาผดิปกตทิี่

แสดงบนจอแสดงผล (ตองแกไขสาเหตุ

ของความผิดปกตกิอน) 

คีย UP/DOWN 

โหมดการทํางาน: ใชเพิ่มหรือลด

ความถี่ของอินเวอรเตอร (คาแรงบดิ 

หรือ SP ตามโหมดการควบคุม)  

โหมดการโปรแกรม: ใชเพิ่มหรือลด

ขอมูลในโปรแกรมที่ตองการ 

คีย SET 

โหมดการทํางาน: กดเพื่อบันทึก

คาความถี่ที่ใชงาน (คาแรงบิด หรือ 

SP ตามโหมดการควบคุม) 

โหมดการโปรแกรม: กดเพือ่บันทึก

คาขอมูลใหมที่ไดทําการ

เปลี่ยนแปลง

คีย RUN 

โหมดการทํางาน: ใชส่ัง

เดินเคร่ืองอินเวอรเตอร 

คีย FUNC 

กดเพื่อเลอืกโหมดการทาํงาน 

หรือโหมดการโปรแกรม 

หลอดไฟ (LED) 

แสดงหนวยของจอแสดงผล 

หลอดไฟ (LED) 

แสดงสถานะ การทํางาน 

ของอินเวอรเตอร 

VOLUME 

โหมดการทํางาน: ปรับเพือ่เพิ่มหรือลด

ความถี่ของอินเวอรเตอร (คาแรงบดิ 

หรือ SP ตามโหมดการควบคุม)  

คีย ENTER 

โหมดการทํางาน: กดเพื่อใหดู

คากระแสขณะ RUN mode 

โหมดการโปรแกรม: กดเพือ่ดูคา

ขอมูลแตละฟงกชนั 
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การตรวจสอบหลังจากจายไฟ 
1) ไมมีขอความเตอืนแสดงบนหนาจอแสดงผล

2) พัดลมติดกับแผนระบายความรอนจะตองหมุน

มี DB ไมมี DB 

การเปดเครือ่งครัง้แรก 
 เม่ือจายไฟใหกับอินเวอรเตอร หนาจอแสดงคําวา “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. กดปุม FUNC ในโหมด STOP สําหรับต้ังโปรแกรม 1 คร้ัง หนาจอจะแสดงผล A-00 เปนลําดับของฟงกชัน ถา

กดแลวจอแสดง คําวา PASS แสดงวาเคร่ืองถูกล็อค การแกไขโปรแกรม ถาตองการแกไขขอมูลตองกดคีย 

MOVE, RUN , SET ตามลําดับ

2. กด MOVE แลวกด UP หรือ DOWN จะเปนการเลือกกลุมของฟงกชัน และกด MOVE อีกคร้ังก็สามารถ

เปล่ียนแปลงคาตัวเลข ในตําแหนงถัดมาทางขวามือไดตามรูป

3. กด ENTER เพ่ือแสดงขอมูลในฟงกชันน้ัน

4. กด UP หรือ DOWN เพ่ือเปล่ียนแปลงขอมูลในฟงกชันท่ีตองการ

5. กด SET เม่ือตองการบันทึกคาขอมูลท่ีไดทําการเปล่ียนแปลง (หนาจอจะแสดง Set เปนการยืนยันการบัน

ทึกขอมูล แลว กลับไปหนาฟงกชัน) หรือถากด Enter  เม่ือตองการกลับไปหนาจอฟงกชัน

6. กด FUNC เพ่ือออกจากโหมดการต้ังคาโปรแกรม หรือถาตองการท่ีจะเปล่ียนแปลงขอมูลในฟงกชันอ่ืนๆ 

อีกใหกลับไปยัง 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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วิธีสั่งการทํางานทีค่วบคุมดวย Keypad (Keypad operation) 

1. เม่ืออยูในโหมด STOP การเปล่ียนแปลงความถี ่สามารถทําไดโดยกดคีย ขึ้น- ลง

2. กด RUN มอเตอรจะเร่ิมหมนุตามคาเวลาออกตัว (Acceleration Time) ในฟงกชันลําดับที ่A - 10 จนถึง

ความเร็วสูงสดุ (ทิศทางการหมุนจะข้ึนอยูกับการตอของจุดตอ FWDหรอื REV รวมกับจดุตอ CM)

3. ขณะเคร่ืองทํางานกด ENTER เพ่ือดคูากระแสมอเตอร และกดซ้ําเพ่ือกลับสูสภาวะเดิม

4. กด STOP มอเตอรจะหยุดโดยเร่ิมจากความเร็วสูงสุดลงมาจนหยุดน่ิง ตามคาเวลาในการหยุด 

(Deceleration Time) ใน ฟงกชันลําดับที ่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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การตั้งคาความถ่ี สามารถเปล่ียนแปลงคาตัวเลขและขอมูลในแตละฟงกชันอยางรวดเร็วโดยการกด MOVE 

1 คร้ังแลวกดคียข้ึน-ลงเพ่ือเปล่ียนแปลงคาตัวเลขท่ีอยูซายมือสุดและกด MOVE อีกคร้ัง ก็จะสามารถเปล่ียนแปลง

คาตัวเลขในตําแหนงถัดมาทางขวามือได ตามรูปดานบน 

MOVE UP SET 

SET 

DOWN

UP SET 

SET UP

MOVE

MOVE

MOVE

MOVE 
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การตั้งโปรแกรม และวิธีการใชเคร่ือง

1. การตั้งโปรแกรมและวิธีการใชงาน

1.1 เม่ือเปดเคร่ืองหนาจอแสดงผลจะกระพริบ APY 1 คร้ัง หลังจากนัน้จะกระพริบเปนคาของความถ่ีคา

สุดทายท่ีถูกบันทึกไว สังเกต LED แสดงสถานะของเคร่ืองท่ีอยูเหนือคีย   STOP   ติด (ขณะนี้เคร่ืองจะ

อยูในสภาวะพรอมทํางาน ถากด RUN  เคร่ืองจะทํางาน หรือกด FUNC  เคร่ืองจะเขาสูโหมด

โปรแกรม) 

1.2 กด   FUNC   1 คร้ัง หนาจอจะแสดง A-00 เปนลําดับของฟงกชันพืน้ฐาน 

1.3 กด   MOVE  เพื่อเลือกกลุมของฟงกชัน 

1.4 กด                 เพื่อเพ่ิมหรือลดลําดับของฟงกชัน 

1.5 กด  ENTER  เม่ือตองการดูขอมูลหรือเพื่อเขาไปแกไขขอมูลในฟงกชัน 

1.6 กด                 เม่ือตองการเปล่ียนแปลงขอมูลในฟงกชันท่ีตองการ 

1.7 กด   SET    เม่ือตองการบันทึกคาขอมูลท่ีไดทําการเปล่ียนแปลง (ถาตองการที่จะเปล่ียนแปลงขอมูล

ในฟงกชันอ่ืนๆ อีก ใหกลับไปปฏิบัติตามขอ 1.3 – 1.7  อีกครั้ง) 

STOP

RUN

SET

ตองการต้ังคา 

ในฟงกชันอื่นอีก? 

ใช 

ไม

FUNC 

จบการโปรแกรม

ENTER

FUNC 

MOVE 

จบการทํางาน 

เปดเคร่ือง 
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2. วิธีส่ังการทํางานโดยควบคุมดวย Keypad (Keypad operation)

2.1  กดคีย                    เพื่อต้ังคาความถ่ีท่ีตองการ

2.2  กด     RUN     มอเตอรจะเร่ิมหมุนตามคาเวลาออกตัว (Acceleration time) จนถึงความเร็วหรือความถ่ีท่ีตั้ง

 ไว [ทิศทางการหมุนข้ึนอยูกบัการตอจุดตอ FWD หรือ REV รวมกับจุดตอ CM] 

2.3  ขณะท่ีเคร่ืองทํางานสามารถท่ีจะดูคากระแสของมอเตอรไดโดยกด     ENTER     และกดซํ้าเพื่อกลับสู 

  สภาวะเดิม 

2.4  กด     STOP     มอเตอรจะหยุดหมุนโดยจะเร่ิมลดความเร็วจากท่ีตั้งไวจนหยุดนิ่ง ซ่ึงจะใชเวลาในการหยุด  

 (Deceleration time) ตามท่ีตั้งไวในฟงกชัน 

3. วิธีสั่งโดยควบคุมผานคําส่ังการทํางานจากภายนอก (External Operation)

3.1   เลือกคาขอมูลในฟงกชัน A-03 ใหรับคําส่ังดวย Switch, Control relay, Magnetic

3.3 ตอสายจากหนาสัมผัสปกติเปด ไปเขาท่ีตําแหนง FWD+CM หรือ REV+CM ตามทิศทางท่ีตองการ

3.4 เลือกวิธีการปรับความเร็วดวยสัญญาณ Analog โดยเปล่ียนคาขอมูลในฟงกชัน A-04 ใหรับสัญญาณ

Analog ท้ังนี้เคร่ืองสามารถรับสัญญาณจากภายนอกไดทั้ง 10 แบบ 

- แบบใชคาความตานทานปรับคาได ขนาด 1-5KΩ หรือแหลงจายแรงดัน 0-10VDC โดยต้ังคาขอมูลให

เปน 2 ซ่ึงแบบใชตัวตานทานจะใชจุดตอ VS, Vi, CM และแบบใชแรงดนัจากภายนอกใชจุด Vi, CM 

- แบบใชคากระแส 4-20mA ใหตั้งคาขอมูลเปน 3 ใชจุดตอ Ci, CM  

- แบบรับคําส่ัง Set point มาจากผลรวมของสัญญาณแอนนาล็อกในชอง Vi (แรงดัน 0-10VDC) และ

สัญญาณแอนนาล็อกในชอง Ci (กระแส 4-20mA) ใหตั้งขอมูลเปน 4 

- แบบรับคําส่ัง Set point มาจากผลตางของสัญญาณแอนนาล็อกในชอง Vi (แรงดัน 0-10VDC) และ

สัญญาณแอนนาล็อกในชอง Ci (กระแส 4-20mA) ใหตั้งขอมูลเปน 5 

- แบบรับคําส่ังจากภายนอกเคร่ืองโดยการเพิ่มหรือลดคา Set point จากจุดตอ UP หรือ DOWN 

(โปรแกรมเลือกที่ดิจิตอลอินพุต I1-I5) เขากับจุดตอ CM ใหตั้งขอมูลเปน 6 

- แบบรับคําส่ังจากโวลุมท่ีอยูบน Keypad ชนิด Local ใหตั้งขอมูลเปน 7  

- แบบรับคําส่ังจากโวลุมท่ีอยูบน Keypad ชนิด Remote ใหตั้งขอมูลเปน 8 

- แบบรับคําส่ังแบบดิจิตอลทาง Keypad  (เร่ิมออกตัวดวยคาคําส่ังศูนยหลังจากเคร่ืองหยุด) ใหตั้งขอมูลเปน 9 

- แบบรับคําส่ังผาน RS-485 (MODBUS-RTU) ใหตั้งขอมูลเปน 10 
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ตารางฟงกชัน 

รหัส ฟงกชันพ้ืนฐาน รายละเอียด 
คาท่ี 

ต้ังไว 

โหมดการ 

ควบคุม 

วิธีการ 

ควบคุม 

A-00 เลือกการแสดงผลหนาจอ 1. ความถี่ (Hz) 1 SPD V/F,  SSL  

2. ความเร็วรอบของมอเตอร (rpm)

3. ความเร็วของเคร่ืองจักร

A-01 สัมประสิทธ์ิความเร็วเคร่ืองจักร ตัวคูณคาความถี ่(0.01~200.00) 1.00 

A-02 จํานวนคูโพล (Pole pair) จํานวนโพลของมอเตอรหารสอง (1~8) 2 SPD, PID 

A-03 วิธีส่ังการทํางาน 1. ส่ังการทํางานดวย keypad 1 

2. ส่ังการทํางานจากภายนอกเคร่ืองรูปแบบที่ 1

3. ส่ังการทํางานจากภายนอกเคร่ืองรูปแบบที่ 2

4. ส่ังการทํางานจากภายนอกเคร่ืองแบบ 3-wire

5. RESERVE

6. RESERVE

A-04 การเลือกวิธีรับคําส่ัง 1. รับคําส่ังแบบดิจิตอลทาง Keypad 1 

2. รับคําส่ังแบบแอนนาล็อกเขาทางชอง Vi

(โดยปกติรับเปนแรงดนั 0~10V)

3. รับคําส่ังแบบแอนนาล็อกเขาทางชอง Ci

(โดยปกติรับเปนกระแส 4~20mA)

4. รับคําส่ังจากผลรวมของสัญญาณแอนนาล็อกในชอง Vi และ Ci 

5. รับคําส่ังจากผลตางของสัญญาณแอนนาล็อกในชองVi และ Ci 

6. รับคําส่ังเพิ่มหรือลด Set point แบบ UP-DOWN

7. รับคําส่ังจากโวลุมทีอ่ยูบน Keypad  ชนิด Local

8. รับคําส่ังจากโวลุมทีอ่ยูบน Keypad ชนดิ Remote

9. รับคําส่ังแบบดิจิตอลทาง Keypad

(เร่ิมออกตัวดวยคาคําส่ังศูนย หลังจากหยุดเคร่ือง)

10. RESERVE

A-05 รูปแบบแรงดันและความถี่ (V/F pattern) 1. ความสัมพันธระหวางแรงดันกบัความถี่เปนเชิงเสน 1 SPD,  PID V/F 

2. ความสัมพันธระหวางแรงดันกบัความถี่เปนกําลงัสอง

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 กําหนดคาความถีต่่ําสุด 0.00~ความถี่สูงสุด (Hz) 0.00 

A-09 กําหนดคาความถีสู่งสุด 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 ฟงกชันพื้นฐาน รายละเอียด 
คาท่ี 

ต้ังไว 

โหมดการ

ควบคุม 

วิธีการ

ควบคุม 

A-10 กําหนดคาเวลาการเรงความเร็วที่ 1 0.0~6000.0 วินาที 5.0 SPD, PID V/F,  SSL 

A-11 กําหนดคาเวลาการลดความเร็วที่ 1 0.0~6000.0 วินาที 5.0 

A-12 กําหนดคาแรงบิดเร่ิมตน 0.0~20.0% ของแรงดันฐาน 3.0 SPD,  PID V/F 

A-13 กําหนดคาความถีสู่งสุดในการเพิ่มแรงบิด 0.0~100.0% ของความถี่ฐาน; 0.0 = การเพิ่มแรงบิดแบบอัตโนมัต ิ 10.0 

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

A-15 การชดเชยความถีส่ลิปดานคืนพลังงาน 0. ไมทํางาน 0

1. ทํางาน

A-16 กําหนดวิธีการออกตัว 1. ออกตัวดวยความถี่เร่ิมตน 1 

2. ออกตัวดวยความถี่เร่ิมตนหลังจากการเบรกแบบ DC

3. ออกตัวดวยการหาคาความเร็วขณะนั้น (Search speed)

A-17 ความถี่เร่ิมตน 0.50 0.50~50.00Hz (V/F & SSL) 

A-18 กําหนดเวลาหนวงชวงความถี่เร่ิมตน 0.0~60.0 วินาที 0.0

A-19 ความแรงเบรกชวงเร่ิมตน 1~100% ของพกิดักระแสมอเตอร 30 

A-20 เวลาเบรกชวงเร่ิมตน 0.0~60.0 วินาที 0.0 

A-21 วิธีการเขาจอด 1.  ลดความเร็วจนถึงคาความถ่ีสุดทายและหยุดการทํางาน 1 

2. ลดความเร็วจนถงึคาความถี่สุดทายและทาํการเบรกแบบ DC 

3. หยุดการควบคุมมอเตอรทนัทีโดยใหมอเตอรหมุนอยาง

อิสระ (Free running)

A-22 ความถี่สุดทาย 0.50 0.50~50.00Hz

A-23 ความแรงเบรกชวงเขาจอด 1~100% ของพกิดักระแสมอเตอร 30 

A-24 เวลาเบรกชวงเขาจอด 0.0~60.0 วินาที 0.0 

A-25 ความถี่การสวิตช 1~15kHz 3 

(Switching frequency) 

A-26 การกําหนดขอมูลโรงงาน 0.  ใชคาขอมูลทีท่ําการเปลี่ยนแปลงใหม / ปลดลอ็คการเขาฟงกชัน 0

(Factory setting) 1. ใชคาขอมูลตามที่โรงงานกําหนด

2. ล็อคการเขาฟงกชัน

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 ฟงกชันมัลติสเตป รายละเอียด 
คาท่ี 

ต้ังไว 

โหมดการ

ควบคุม 

วิธีการ

ควบคุม 

B-00 เวลาการเรงความเร็วที่ 2 

B-01 เวลาการลดความเร็วที่ 2 

B-02 เวลาการเรงความเร็วที่ 3 

B-03 เวลาการลดความเร็วที่ 3 

B-04 เวลาการเรงความเร็วที่ 4 

B-05 เวลาการลดความเร็วที่ 4 

B-06 เวลาการเรงความเร็วที่ 5 

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

B-08 เวลาการเรงความเร็วที่ 6 

B-09 เวลาการลดความเร็วที่ 6 

B-10 เวลาการเรงความเร็วที่ 7 

B-11 เวลาการลดความเร็วที่ 7 

B-12 เวลาการเรงความเร็วที่ 8 

B-13 เวลาการลดความเร็วที่ 8 

B-14 เวลาการเรงความเร็วจอก

B-15 เวลาการลดความเร็วจอก

B-16 เวลาการเรงความเร็วซอฟต 0.0~6000.0 วินาที 10.0

B-17 เวลาการลดความเร็วซอฟต

B-18 เวลาเรงความเร็วชวงตนแบบเอส 0.0

B-19 เวลาเรงความเร็วชวงทายแบบเอส 0.0~6000.0 วินาที

B-20 เวลาลดความเร็วชวงตนแบบเอส

B-21 เวลาลดความเร็วชวงทายแบบเอส

B-22 RESERVE

B-23 คําส่ังความเร็วที่ 2 / การจํากัดคาความเร็วที่ 2 20.00 

B-24 คําส่ังความเร็วที่ 3 / การจํากัดคาความเร็วที่ 3 30.00 

B-25 คําส่ังความเร็วที่ 4 / การจํากัดคาความเร็วที่ 4 40.00 

B-26 คําส่ังความเร็วที่ 5 / การจํากัดคาความเร็วที่ 5 0.00~600.00Hz 50.00 

B-27 คําส่ังความเร็วที่ 6 / การจํากัดคาความเร็วที่ 6 60.00 

B-28 คําส่ังความเร็วที่ 7 / การจํากัดคาความเร็วที่ 7 70.00 

B-29 คําส่ังความเร็วที่ 8 / การจํากัดคาความเร็วที่ 8 80.00 

B-30 คําส่ังความเร็วจอก 9 / การจํากัดคาความเร็วที่ 9 5.00 

V/F,SSLSPD



Updated : 01/09/57 UNITRON 

คูมือการใชงาน อินเวอรเตอร

17/66 

รหัส ฟงกชันเทอรมินอล รายละเอียด 
คาท่ี 

ต้ังไว 

โหมดการ

ควบคุม 

วิธีการ

ควบคุม 

B-31 คาความถี่กระโดดขามที่ 1  ดานลาง 0.00Hz ถึง ความถี่กระโดดขามที่ 1 ดานบน

B-32 คาความถี่กระโดดขามที่ 1  ดานบน ความถี่กระโดดขามที่ 1 ดานลาง ถงึ 600.00Hz 

B-33 คาความถี่กระโดดขามที่ 2  ดานลาง 0.00Hz ถึง ความถี่กระโดดขามที่ 2 ดานบน 0.00 SPD, PID V/F, SSL 

B-34 คาความถี่กระโดดขามที่ 2  ดานบน ความถี่กระโดดขามที่ 2 ดานลาง ถงึ 600.00Hz 

B-35 คาความถี่กระโดดขามที่ 3  ดานลาง 0.00Hz ถึง ความถี่กระโดดขามที่ 3 ดานบน

B-36 คาความถี่กระโดดขามที่ 3  ดานบน ความถี่กระโดดขามที่ 3 ดานลาง ถงึ 600.00Hz 

B-37 

B-38 

B-39 

B-40 

B-41 

B-42 

B-43 

B-44 

RESERVE

B-45 เวลาการเรงและลดคําส่ังของตัวควบคุม 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 (จอก) 10.0 
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รหัส ฟงกชันเทอรมินอล รายละเอียด 
คาท่ี 

ต้ังไว 

โหมดการ

ควบคุม 

วิธีการ

ควบคุม 

C-00 ดิจิตอลอินพุตชอง FWD 1. จดุตอ FWD สําหรับคําส่ังหมุนไปหนา 1 

C-01 ดิจิตอลอินพุตชอง REV 2. จดุตอ REV สําหรับคําส่ังหมุนกลับหลัง 2 

C-02 ดิจิตอลอินพุตชอง I1 3. จดุตอ X1 สําหรับรับคําส่ังแบบ MULTI-STEP 3 

C-03 ดิจิตอลอินพุตชอง I2 4. จดุตอ X2 สําหรับรับคําส่ังแบบ MULTI-STEP 4 

C-04 ดิจิตอลอินพุตชอง I3 5. จดุตอ X3 สําหรับรับคําส่ังแบบ MULTI-STEP 5 

C-05 ดิจิตอลอินพุตชอง I4 6. จดุตอ JOG สําหรับรับคําส่ังแบบจอก 6

C-06 ดิจิตอลอินพุตชอง I5 7. จดุตอ RST สําหรับรับสัญญาณรีเซตจากภายนอก 7

8. จุดตอ RH สําหรับการทํางานแบบ 3-wire 

9. จดุตอ UP สําหรับคําส่ังแบบ UP-DOWN

10. จุดตอ DOWN  สําหรับคําส่ังแบบ UP-DOWN 

11. จุดตอ SOFT สําหรับการเรงและลดคําส่ังแบบซอฟต

12. จุดตอ FR  สําหรับการหยุดมอเตอรแบบปลอยหมุนอิสระ

13. จุดตอ THR สําหรับตรวจเช็คโหลดเกินจากภายนอก

14. RESERVE

C-07 1. สัญญาณเร่ิมและหยุดการทํางานของอินเวอรเตอร (SST1) 1 

C-08 2. สัญญาณเร่ิมและหยุดการทํางานในชวง DC brake (SST2) 3 

C-09 

ดิจิตอลเอาตพุตชอง O1 

ดิจิตอลเอาตพุตชอง O2 

RESERVE 3. สัญญาณแสดงความถี่เอาตพตุมีคาอยูในชวงความถ่ีที่กาํหนด (FAR) 

4. สัญญาณแสดงความถี่เอาตพุตมีคามากกวาหรือเทากับความถี่

ที่กําหนด (FDT)

5. สัญญาณแสดงระดับของสัญญาณปอนกลบัตัวควบคุม PID

มีคามากกวาทีก่ําหนด (PDT)

6. สัญญาณเตือนเม่ืออยูในสภาวะโหลดเกิน (OLW)

7. RESERVE

8. RESERVE

C-10 ชวงเวลาของสัญญาณ SST2 ขณะเบรกเร่ิมตน 0~100% 50 

C-11 ชวงเวลาของสัญญาณ SST2 ขณะเบรกเขาจอด 0~100% 50 

C-12 แบนดฮีสเตอริซิสของสัญญาณ FAR 0.0~10.0Hz 0.0 

C-13 ระดับความถี่สําหรับสัญญาณ FDT หรือระดับ 0.0~600.0Hz 50.0 

สัญญาณปอนกลับตัวควบคุม PID 

C-14 แบนดฮีสเตอริซิสของสัญญาณ FDT หรือเวลา 0.0~60.0Hz 0.0 

หนวงของสัญญาณ PDT 

C-15 แอนนาลอ็กอินพตุที่ชอง Vi 1. แรงดัน 0-10V 1 

2. แรงดัน -10 to 10V (การดเสริม)

3. กระแส 4-20mA (แกไข Main board)

C-16 การไบแอสสัญญาณชอง Vi 0.0Hz ถึงคาอัตราขยายสัญญาณชอง 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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รหัส ฟงกชันเทอรมินอล รายละเอียด 
คาท่ี

ต้ังไว 

โหมดการ  

ความคุม 

วิธีการ

ควบคุม 

C-17 ทิศทางการไบแอสสัญญาณชอง Vi 1. ไบแอสคาคําส่ังทางดานบวก 1 

2. ไบแอสคาคําส่ังทางดานลบ

C-18 อัตราขยายสัญญาณชอง Vi คาไบแอสสัญญาณชอง Vi (C-16)  ถึง 600.00Hz  (ที่ 10V หรือ 20mA) 100.0 

C-19 แอนนาลอ็กอินพตุชอง Ci 1. แรงดัน 0-10V (แกไข Main board) 3 

2. แรงดัน –10 to 10V (การดเสริม)

3. กระแส 4-20mA

C-20 การไบแอสสัญญาณชอง Ci 0.0Hz ถึงคาอตัราขยายสัญญาณชอง Ci (C-22) (0V หรือ 4mA) 0.0 

C-21 ทิศทางไบแอสสัญญาณชอง Ci 1. ไบแอสคาคําส่ังทางดานบวก 1 

2. ไบแอสคาคําส่ังทางดานลบ

C-22 อัตราขยายสัญญาณชอง Ci คาไบแอสสัญญาณชอง Ci (C-20)  ถึง 600.00Hz  (ที่10V หรือ 20mA) 100.0 

C-23 ตัวกรองสัญญาณแอนนาลอ็กอนิพุตชอง Vi และ Ci 0.00~3.00 วินาที 0.10 

C-24 แอนนาลอ็กเอาตพุตชอง VO 1. แรงดัน 0-10V 1 

2. กระแส 4-20mA (แกไข Main board)

C-25 สัญญาณแอนนาลอ็กเอาตพุตชอง VO 1. สัญญาณออกแสดงคาคําส่ังอินเวอรเตอร (Set point) 2 

2. สัญญาณออกแสดงคาคําส่ังขณะ Run (Set point Run)

3.  สัญญาณออกแสดงคากระแสมอเตอร

4.  สัญญาณออกแสดงคาแรงดันมอเตอร

5. สัญญาณออกแสดงคาความเร็วมอเตอร

6.  สัญญาณออกแสดงคาแรงบิดมอเตอร

7. สัญญาณออกแสดงคากําลังงานมอเตอร

8. สัญญาณออกแสดงคาแรงดันบัสไฟตรง

9. สัญญาณออกแสดงคาสัญญาณปอนกลับของตัวควบคุม PID 

C-26 การปรับขนาดสัญญาณชอง VO 0~200% ของขนาดสัญญาณอางอิงในชอง 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 
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รหัส ฟงกชันการปองกัน รายละเอียด 
คาท่ี  

ต้ังไว 

โหมดการ  

ความคุม 

วิธีการ

ควบคุม 

D-00 วิธีการตรวจสอบโหลดเกินทางอิเลค็ทรอนิกส 0. ไมทําการตรวจสอบสภาวะโหลดเกิน 1 V/F, SSL 

1. ตรวจสอบดวยวิธี Flat rate PID 

2. ตรวจสอบดวยวิธี Derate

D-01 ระดับการตรวจสอบโหลดเกินทางอิเล็คทรอนิกส 20~105% ของพิกดักระแสอินเวอรเตอร 100

D-02 ระบบการหยุดชั่วขณะอัตโนมัติ 0. ไมทํางาน 3 SPD, PID V/F, SSL 

1. หยุดชั่วขณะเมื่อกระแสเกินกวาที่กําหนด

2. หยุดชั่วขณะเมื่อแรงดันเกินกวาที่กําหนด

3. หยุดชั่วขณะเมื่อกระแส และแรงดันเกินกวาที่กําหนด

4. ลดความเร็วเม่ือกระแสเกินกวาที่กําหนด

D-03 ระดับกระแสสําหรับการหยุดชั่วขณะอัตโนมัต ิ 50~180% ของพิกดักระแสอินเวอรเตอร 120 

D-04 ระดับแรงดันสําหรับการหยุดชั่วขณะอัตโนมัต ิ 80~100% ของแรงดันบัสสูงสุด 90 

D-05 วิธีการออกตัวแบบอัตโนมัติ 0. ไมออกตัวอัตโนมัติ 0 

1. ออกตัวดวยความถี่เร่ิมตน

2. ออกตัวดวยความถี่เร่ิมตนหลังจากเบรกแบบ DC

3. ออกตัวดวยการหาคาความเร็วขณะนั้น (Search speed)

D-06 เวลาหนวงกอนการออกตัวอัตโนมัติ 0.0~60.0 วินาที 0.1

D-07 ความผิดปกติยอนหลัง [1] [2] [3] [4] 0000 

[1]  คือ ความผิดปกติที่เกิดข้ึนคร้ังลาสุด

[2]  คือ ความผิดปกติยอนหลังลําดบัที ่2 

[3]  คือ ความผิดปกติยอนหลังลําดบัที ่3 

[4]  คือ ความผิดปกติยอนหลังลําดบัที ่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 ฟงกชันเทคนคิคอล รายละเอียด 
คาท่ี 

ตั้งไว 

โหมดการ 

ควบคุม 

วิธีการ

ควบคุม 

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

2. โหมดควบคุมความเร็วแบบประหยัดพลังงาน** 

3. โหมดที่ใชตัวควบคุม PID

4. โหมดที่ใชตัวควบคุม PID แบบประหยัดพลังงาน**

5. REVERSE

6. RESERVE

E-01 วิธีการควบคุม 1. แบบ V/F (ลปูเปด) 1 

2. REVERSE 

3. แบบ SENSORLESS (ไมตองใชเซนเซอรวัดความเร็ว)

E-02 อัตราขยายแบบสัดสวนของวงรอบควบคุม ความเร็ว (Kp) 1~9999 300 

E-03 เวลาตอบสนองแบบอินทริกรัลของวงรอบควบคุมความเร็ว (Ti) 1~9999 600

E-04 จํากัดคาแรงบดิเอาตพุต 0~180% ของพิกดัแรงบิดมอเตอร 100

E-05 สัญญาณปอนกลบัสําหรับตัวควบคุมแบบ PID 1. รับสัญญาณปอนกลับทางชอง Vi 2 

2. รับสัญญาณปอนกลับทางชอง Ci

3. รับสัญญาณปอนกลับเปนผลรวมของชอง Vi และ Ci

E-06 แถบสัดสวนของตัวควบคุม PID (PB) 0.1~1000.0% 100.0 

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

E-08 เวลาตอบสนองแบบอนุพันธของตัวควบคุม 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 รอบตอนาท ี(rpm) 1420 

E-12 กระแสในสภาวะไรโหลด 1~100% ของพิกดักระแสอินเวอรเตอร Size 

E-13 พิกัดกระแสมอเตอร 0~180% ของพิกัดกระแสอนิเวอรเตอร Size

E-14 การหาคาพารามิเตอรของมอเตอรแบบอัตโนมัต ิ 0. ไมทําการหาคาพารามิเตอร 0 

1. ทําการหาคาพารามิเตอรดวยวิธีการหมุน

2. ทําการหาคาพารามิเตอรดวยวิธีการหยุดนิ่ง

SPD, PID V/F,SSL 

SPD, PID SSL 

PID V/F,SSL 

SPD, PID V/F,SSL 

SPD, PID SSL 
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รหัส ฟงกชันเทคนคิคอล รายละเอียด 
คาท่ี 

ตั้งไว 

โหมดการ 

ควบคุม 

วิธีการ

ควบคุม 

E-15 ขนาดของอินเวอรเตอร 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 การชดเชยคาแรงดันบัสไฟตรง 1. ใชแรงดันบัสไฟตรงที่ตรวจจับได 1 

2. ใชแรงดันบัสไฟตรงคงที่ 310V หรือ 540V

E-21 อัตราขยายแบบสัดสวนของ วงรอบ 0~9999 300 

ควบคุมกระแส (Kp) 

E-22 เวลาตอบสนองแบบอินทริกรัลของวงรอบ 1~9999 600

ควบคุมกระแส  (Ti) 

E-23 อัตราขยายแบบสัดสวนของการประมาณ 1~9999 300 

คาความเร็ว (Kp) 

E-24 เวลาตอบสนองแบบอินทริกรัลของการ 1~9999 600

ประมาณคาความเร็ว (Ti) 

E-25 คาความตานทานสเตเตอร (Rs) 1~9999 Size 

E-26 คาความตานทานโรเตอร (Rr) 

E-27 คาความเหนี่ยวนําร่ัวไหล (σLs) Size

E-28 คาความเหนี่ยวนําสเตเตอร (Ls) 

E-29 ตัวกรองสัญญาณกระแส 1~256 128 

E-30 รุนอนิเวอรเตอร - - - -

 

 
 

ไมสามารถเปลี่ยนแปลงขอมูลไดในขณะเคร่ืองกําลงัทํางาน 

 สามารถเปลี่ยนแปลงขอมูลไดในขณะเคร่ืองกําลังทํางาน 

โหมดการควบคุม 

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

2. PID =  โหมดที่ใชตัวควบคุม PID ( E-00 = 3 หรือ 4)

วิธีการควบคุม 

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

2. SST = วิธีการควบคุมแบบเวกเตอรไรเซนเซอร ( 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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ฟงกชนัพื้นฐาน 

A-00 ฟงกชันการแสดงผลท่ีหนาจอ (Monitor display selection) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาความเร็วท่ีตองการแสดงบน Keypad โดยใชเปนคําส่ังในโหมดควบคุมความเร็ว (SPD)

ตั้งคา รายละเอียด 
1 แสดงผลเปนคาความถ่ี สามารถตั้งคาไดตั้งแต 0.00~600.00Hz (LED ท่ีตําแหนง Hz สวาง) 

2 แสดงผลเปนคาความเร็วรอบของมอเตอร (LED ท่ีตําแหนง SP สวาง) ความเร็วท่ีแสดงจะแปรผันตาม

ขอมูลในฟงกชัน A-02 ดังสมการ 

ความเร็วรอบ    =    60*ความถ่ี/จํานวนคูของโพล (A-02)    …(1) 
3 แสดงผลเปนคาความเร็วของเคร่ืองจักร (LED ท่ีตําแหนง SP สวาง) ความเร็วท่ีแสดงจะแปรผันตาม

ขอมูลในฟงกชัน A-01 ดังสมการ 

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

หมายเหต ุ 

• ในโหมดท่ีใชตัวควบคุม PID Keypad จะแสดงคาคําส่ังของตัวควบคุม PID เปนเปอรเซ็นตตามพิกัดของ

เซนเซอรท่ีใช (LED ท่ีตําแหนง SP สวาง)

A-01 ฟงกชันสัมประสิทธ์ิความเร็วเคร่ืองจักร (Machine speed coefficient) 

คาสัมประสิทธ์ิในฟงกชันนี้ ใชเปนตัวคูณคาความถ่ีตามสมการท่ี (2) โดยสามารถต้ังคาไดตั้งแต 0.01~200.0

ตัวอยาง ถาเราตองการใหหนาจอแสดงผลความเร็วของเคร่ืองจักรเปน 5.0m/s ในขณะท่ีมอเตอรวิ่งอยูท่ี      

              ความเร็ว 50Hz เราจะตองต้ังคาสัมประสิทธ์ิเทากับ 0.1 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดจํานวนคูของโพลมอเตอร ซ่ึงมีคาเทากับจํานวนโพลของมอเตอรหารดวยสอง สามารถต้ัง

คาไดตั้งแต 1~8

ตัวอยาง  มอเตอร 4 โพล จะมีจํานวนคูของโพลเทากับ 2  

A-02 ฟงกชันจํานวนคูของโพล (Pole pair) 
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A-03 ฟงกชันวิธีส่ังการทํางาน (Operation method) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดวิธีการเร่ิมและหยุดการทํางานของอินเวอรเตอรในทุกโหมดการควบคุม

ตั้งคา รายละเอียด 
1 ส่ังการทํางานโดยใชปุม RUN / STOP บน Keypad และกําหนดทิศทางการหมุนดวยการตอจุด FWD 

หรือ REV เขากับจุด CM หลักการทํางานแสดงในรูปท่ี 1 

2 รับคําส่ังจากภายนอกเคร่ือง (รูปแบบท่ี 1) โดยส่ังการทํางาน และกําหนดทิศทางการหมุนดวยการตอ

จุด FWD หรือ REV เขากับจุด CM ดวยสวิตช หรือหนาสัมผัสของชุดรีเลย (ตองเปนหนาสัมผัสท่ีไมมี

แรงดัน หรือ กระแสไฟฟา) หลักการทํางานแสดงในรูปที่ 2 

3 รับคําส่ังจากภายนอกเคร่ือง (รูปแบบท่ี 2) โดยส่ังการทํางานดวยการตอจุด FWD เขากับจุด CM และ

กําหนดทิศทางการหมุนโดยอาศัยจุดตอ REV หลักการทํางานแสดงในรูปท่ี 3 

4 รับคําส่ังจากภายนอกเคร่ือง โดยส่ังการทํางานดวยการตอจุด RH เขากับจุด CM และกําหนดทิศทางการ

หมุนโดยอาศัยจุดตอ 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  ลําดับการทํางานดวยการส่ังจาก Keypad 
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 Forward signal (FWD+CM)  

 Reverse signal (REV+CM)  

Output frequency 

Direction 

Time 

รูปท่ี 2  ลําดับการทํางานดวยการส่ังจากภายนอก รูปแบบท่ี 1 

 

Forward signal (FWD+CM) 

Reverse signal (REV+CM) 

Output frequency 

Direction 

Time 

รูปท่ี 3  ลําดับการทํางานดวยการส่ังจากภายนอก รูปแบบท่ี 2 

FWD REV RH CM

รูปท่ี 4  การตอสวิตชสําหรับการทํางานแบบ 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  ลําดับการทํางานดวยการส่ังจากภายนอกแบบ 3-wire 

A-04 ฟงกชันวิธีการรับคําสั่ง (Inverter command selection) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดวิธีการรับคําส่ังในแบบตางๆ ไมวาจะเปนแบบดิจิตอลแอนนาล็อกหรือ UP/DOWN

Control

คาคําส่ังท่ีไดจะเปน คําส่ังความเร็ว (1st speed reference) คําส่ังแรงบิด (1st torque reference) หรือคําส่ังของตัว

ควบคุม PID (1st PID reference) ข้ึนกับโหมดการควบคุมท่ีใช (กําหนดโดยฟงกชัน E-00)

ตั้งคา รายละเอียด 
1 รับคําส่ังแบบดิจิตอล ปรับคา Set point ไดดวยการกดปุม           (Up/Down) บน Keypad ความละเอียดในการ

เปล่ียนแปลงคาเทากับ 0.01Hz 

2 รับคําส่ังแบบแอนนาล็อกเขาทางชอง Vi (ปกติรับเปนแรงดัน) ปรับ Set point โดยอาศัยตัวตานทานชนิดปรับ

คาไดขนาด 1~5KΩ หรือแรงดันไฟตรงจากภายนอกมีคา 0~10V ดูรายละเอียดในฟงกชัน C-15 ถึง C-18 

3 รับคําส่ังแบบแอนนาล็อกเขาทางชอง Ci (ปกติรับเปนกระแส) ใชกระแสไฟตรงขนาด 4~20mA ดูรายละเอียด

ในฟงกชัน C-19 ถึง C-22 

4 รับคําส่ัง Set point มาจากผลรวมของสัญญาณแอนนาล็อกในชอง Vi และสัญญาณแอนนาล็อกชอง Ci 

5 รับคําส่ัง Set point มาจากผลตางของสัญญาณแอนนาล็อกในชอง Vi และสัญญาณแอนนาล็อกในชอง Ci 

6 รับคําส่ังจากภายนอกเคร่ือง โดยเพิ่มหรือลด Set point จากการตอจุด UP หรือ DOWN เขากับจุดตอ CM 

ตามลําดับ ในรูปท่ี 6 แสดงตัวอยางโดยเลือกวิธีส่ังการทํางานรูปแบบท่ี 1  

7 รับคําส่ังความเร็วจากโวลุมท่ีอยูบน Keypad ชนิด Local 

8 รับคําส่ังความเร็วจากโวลุมท่ีอยูบน Keypad ชนิด Remote 

9 รับคําส่ังแบบดิจิตอลโดยเร่ิมออกตัวดวยคาคําส่ังศูนยปรับคา Set point ดวยการกดปุม           (Up/Down) บน 

Keypad ความละเอียดในการเปล่ียนแปลงคาเทากับ 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 ฟงกชันรูปแบบของแรงดันและความถ่ี (V/F pattern) 

ฟงกชันนี้ใชสําหรับการควบคุมแบบ V/F เพื่อเลือกรูปแบบของแรงดันกับความถ่ีท่ีจายใหมอเตอร

ดังแสดงในรูปท่ี 7

ตั้งคา รายละเอียด 
1 Linear pattern ความสัมพันธระหวางแรงดันกับความถ่ีเปนเชิงเสน ใชสําหรับโหลดท่ีตองการแรงบิด

คงท่ี เชน สายพานลําเลียง  

2 Square pattern ความสัมพันธระหวางแรงดันกับความถ่ีเปนฟงกชันกําลังสอง เหมาะสําหรับโหลด เชน 

พัดลม, ปมน้ํา ฯลฯ 

 

Output frequencyBase frequency (A-07) 

Base voltage (A-06) 

Output voltage 

A-05 = 1 

A-05 = 2 

รูปท่ี 7  รูปแบบของแรงดัน และความถ่ีเอาตพุต 
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A-06 ฟงกชันแรงดันฐาน (Base voltage) 

ฟงกชันแรงดันฐานจะกําหนดตามคาแรงดันพิกัดของมอเตอร เพื่อใชในการควบคุมแบบ V/F ดังรูปท่ี 7 โดยสามารถ

ตั้งคาแรงดันไดตั้งแต 80~240V สําหรับอินเวอรเตอร รุน 220V และ 200~460V สําหรับอินเวอรเตอร รุน 380V

หมายเหต ุ 
• แรงดันเอาตพุตของอินเวอรเตอร จะมีคาสูงสุดไมเกินแรงดันท่ีปอนทางดานอินพุตของอินเวอรเตอร

A-07 ฟงกชันความถ่ีฐาน (Base frequency) 

ฟงกชันความถ่ีฐานจะกําหนดตามคาความถ่ีพิกัดของมอเตอร คาฐานนี้เปนจุดแบงการทํางานระหวาง ยาน    แรงบิด

คงท่ี (Torque constant) และกําลังงานคงที่ (Power constant) หรือยานลดฟลักซนั่นเอง (Field weakening) ดังในรูปท่ี 7 

โดยสามารถตั้งคาความถ่ีไดตั้งแต 30.00~ 600.00Hz 

A-08 ฟงกชันความถ่ีต่ําสุด (Minimum frequency) 

ฟงกชันนี้ใชสําหรับจํากัดคาตํ่าสุดของความถ่ีเอาตพุต เพื่อปองกันไมใหมอเตอรทํางานท่ีความถ่ีไมเหมาะสม

ดังรูปท่ี 8 โดยสามารถตั้งคาความถ่ีไดตั้งแต 0.00Hz ~ คาความถ่ีสูงสุด (A-09)

A-09 ฟงกชันความถ่ีสูงสุด (Maximum frequency) 

ฟงกชันนี้ใชสําหรับจํากัดคาสูงสุดของความถ่ีเอาตพุต เพ่ือปองกันไมใหมอเตอรทํางานท่ีความถ่ีไมเหมาะสม

ดังรูปท่ี 8 โดยสามารถตั้งคาความถ่ีไดตั้งแต คาความถ่ีต่ําสุด (A-08)~600.00Hz

Setting frequency 

Output frequency 

Minimum freq (A-08)

Maximum freq (A-09)

รูปท่ี 8  การจํากัดคาความถ่ีต่าํสุดและสูงสุด 
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ฟงกชันนี้ใชกําหนดเวลาในการเรง และลดความเร็วของมอเตอรแบบเชิงเสน สําหรับคําส่ังความเร็วท่ี 1

(1st speed reference) โดยสามารถต้ังคาเวลาไดตั้งแต 0.0~6000.0 sec

เวลาในฟงกชัน A-10 และ A-11 นี้จะใชเปนเวลาชวงกลางแบบเชิงเสนรวมกับเวลาชวงตน และชวงทายแบบ

เอสในฟงกชัน B-18 ถึง B-21 โดยจะอางอิงท่ีความถ่ี 50Hz นั่นหมายความวา ถาเรากําหนดเวลาในฟงกชัน

A-10 และ A-11 เทากับ 5 sec และเวลาในฟงกชัน B-18 ถึง B-21 เทากับ 0 sec มอเตอรจะเรงและลดความเร็ว

จากคา 0.00Hz ถึง 50.00Hz ภายในเวลา 5 sec นั่นเอง

ตัวอยาง  ถาเราตองการเรง และลดความเร็วมอเตอรจาก 0.00Hz ถึง 100.00Hz แบบเชิงเสนภายในเวลา 5 

 sec เราจะตองต้ังคาเวลาในฟงกชัน A-10 และ A-11 เทากับ 2.5 sec และฟงกชัน B-18 ถึง B-21 

   เทากับ 0 sec ดังในรูปท่ี 9 

Output frequency 

100Hz 

50 Hz 

A-10=2.5 A-11=2.5 

Time 

5 sec 5 sec 

รูปท่ี 9  การตั้งคาเวลาการเรงและลดความเร็วแบบเชิงเสน 
 

หมายเหตุ 

• ในโหมดท่ีใชตัวควบคุม PID ฟงกชันนี้ใชกําหนดเวลาในการเรง และลดความถ่ีแบบเชิงเสน สําหรับคําส่ังของ

ตัวควบคุม PID ท่ี 1 (1st PID reference)

 

A-12 ฟงกชันการเพิ่มแรงบดิ (Torque boost) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาแรงดันเอาตพุตขณะเร่ิมทํางาน เพื่อเพิ่มสมรรถนะทางดานแรงบิดใหกับมอเตอรในชวง

ความถ่ีต่ํา ใชเฉพาะการควบคุมแบบ V/F ดังแสดงในรูปท่ี 10 และ 11 สามารถต้ังคาแรงดันไดตั้งแต 0.0~20.0%

ของแรงดันฐาน (A-06)

A-11 ฟงกชันเวลาการลดความเร็วท่ี 1 (1st deceleration time)

A-10 ฟงกชันเวลาการเรงความเร็วท่ี 1 (1st acceleration time)
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A-13 ฟงกชันกําหนดความถ่ีสูงสุดในการเพิ่มแรงบิด (Maximum frequency for torque boost) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาความถี่สูงสุดในการเพิ่มแรงดันเอาตพุตใหกับมอเตอร ใชเฉพาะการควบคุมแบบ V/F

ดังแสดงในรูปท่ี 10 และ 11 สามารถตั้งคาความถ่ีไดตั้งแต 0.0~100.0% ของความถ่ีฐาน (A-07)

ในกรณีที่เราต้ังคาฟงกชัน A-13=0.0 อินเวอรเตอรจะเพิ่มคาแรงดันเอาตพุตใหมอเตอรตามโหลดแบบอัตโนมัติ

(Automatic torque boost) และเพื่อใหมอเตอรสรางแรงบิดไดอยางเหมาะสม ควรทําการหาคาพารามิเตอรของ

มอเตอรกอนการทํางาน (E-14)

Output frequency

A-12 

Output voltage 

A-13 

A-06 

A-07 

 

รูปท่ี 10  ตัวอยางการเพิ่มแรงบิดใหกับการควบคุม V/F (linear pattern) 

 

Output frequency

A-12 

Output voltage 

A-13 

A-06 

A-07 

รูปท่ี 11  ตัวอยางการเพิ่มแรงบิดใหกับการควบคุม V/F (square pattern) 

A-14 ฟงกชันชดเชยความถ่ีสลิป (Slip compensation) 

ฟงกชันนี้ใชสําหรับชดเชยความเร็วท่ีต่ําลง เนื่องจากการใสโหลดใหกับมอเตอร ใชเฉพาะการควบคุมแบบ V/F

สามารถต้ังคาไดตั้งแต 0~200% ของคาความถ่ีสลิปพิกัด ผลการชดเชยแสดงดังรูปท่ี 12

เพื่อการชดเชยสลิปท่ีถูกตอง ผูใชจะตองต้ังคาในฟงกชันตอไปนี้

พิกัดความเร็วมอเตอร ในฟงกชัน E-11

กระแสในสภาวะไรโหลดในฟงกชัน E-12

พิกัดกระแสมอเตอร ในฟงกชัน E-13
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A-15 ฟงกชันการชดเชยความถ่ีสลิปดานคนืพลังงาน (Slip compensation during regenerative) 

ตั้งคา รายละเอียด 
0 ไมชดเชยความถ่ีสลิปในยานคืนพลังงาน 

1 ชดเชยความถ่ีสลิปท้ังในยานมอเตอรและยานคืนพลังงาน 

Torque 

Regenerative

Motoring 

Speed 

100%

200%

No

200% comp 

No 
100% comp 

รูปท่ี 12  การชดเชยความถ่ีสลิปในยานมอเตอรและยานคืนพลังงาน 

A-16 ฟงกชันวิธีการออกตัว (Starting method) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดวิธีการออกตัวของมอเตอร กอนท่ีจะเรงความเร็วไปหาคา Set point โดยเลือกได 3 วิธี

ตั้งคา รายละเอียด 
1 ออกตัวดวยความถ่ีเร่ิมตน ดูรายละเอียดเพิ่มเติมในฟงกชัน A-17 และ A-18 

2 ออกตัวดวยความถ่ีเร่ิมตนหลังจากการเบรกแบบ DC เพ่ือใหมอเตอรลดความเร็วลงหรือหยุดกอน ซ่ึง

จะชวยใหกระแสขณะออกตัวมีคาตํ่า ดูรายละเอียดเพิ่มเติมในฟงกชัน A-19, A-20 

3 ออกตัวดวยการหาคาความเร็วขณะนั้น (Search speed) นิยมใชในกรณีท่ีมอเตอรยังคงหมุนอยู ความถ่ีท่ี

อินเวอรเตอรจายจะพอดีกับความเร็วทําใหสลิปมีคาตํ่า สงผลใหกระแสในขณะออกตัวนอย ดังแสดง

ในรูปท่ี 13 
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Output frequency 

Time

Base frequency Set point frequency 

Search 

Acceleration Motor speed 

รูปท่ี 13  การ Search speed ดวยวิธี V/F และ Sensorless 

หมายเหตุ 

• กรณีการควบคุมแบบ V/F และแบบเวกเตอรไรเซนเซอร (SSL) ควร Search speed ในขณะท่ีความเร็วมอเตอร

ต่ํากวาคาความถ่ีฐาน (A-06)

A-17 ฟงกชันความถ่ีเร่ิมตน (Start frequency) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาความถ่ีในขณะออกตัวของมอเตอร กอนทําการเรงความเร็วไปหาคา Set point ดังในรูปท่ี

14 โดยสามารถต้ังคาความถี่ไดตั้งแต 0.00~50.00Hz สําหรับการควบคุมแบบเวกเตอร (VEC) และ

0.50~50.00Hz สําหรับการควบคุมแบบ V/F และแบบเวกเตอรไรเซนเซอร (SSL)

หมายเหต ุ

• อินเวอรเตอรจะเร่ิมทํางานเม่ือต้ังคาความถ่ี Set point มากกวาหรือเทากับคาความถ่ีเร่ิมตน

A-18 ฟงกชันเวลาหนวงชวงความถ่ีเร่ิมตน (Hold time at start frequency) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดระยะเวลาในการคงคาความถ่ีเร่ิมตน กอนการเรงความเร็วไปหาคา Set point โดยต้ังคาเวลา

ไดจาก 0.0~60.0 sec ดังในรูปท่ี 14

Output frequency 

Time Hold time (A-18) 

Start freq (A-17) 
Acceleration 

Set point frequency

รูปท่ี 14  ความถ่ีเร่ิมตนและเวลาหนวง 
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A-19 ฟงกชันความแรงเบรกชวงเริ่มตน (DC brake start duty) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาแรงเบรก ในขณะกอนออกตัวไปยังคาความถ่ีเร่ิมตน ดังรูปท่ี 15 โดยสามารถต้ังแรงเบรก

ไดตั้งแต 1~100% ของพกิัดกระแสมอเตอร สําหรับการควบคมุแบบ V/F และแบบเวกเตอรไรเซนเซอร (SSL)

A-20 ฟงกชันเวลาเบรกชวงเริ่มตน (DC brake start time) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดระยะเวลาของการเบรกในขณะกอนออกตัวโดยต้ังคาเวลาไดจาก 0.0~60.0 sec ดังในรูปท่ี 15

Output frequency 

TimeA-20 

Acceleration 

Set point frequency

A-19 

A-17 

รูปท่ี 15  ความแรงและเวลาในการเบรกชวงเร่ิมตน 

A-21 ฟงกชันวิธีการเขาจอด (Braking method) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดวิธีการหยุดมอเตอร โดยเลือกได 3 แบบ

ตั้งคา รายละเอียด 
1 ลดความเร็วลงจนถึงคาความถ่ีสุดทายตามฟงกชัน A-22 และหยุดการทํางาน  

2 ลดความเร็วลงจนถึงคาความถ่ีสุดทายตามฟงกชัน A-22 และทําการเบรกแบบ DC เพื่อใหมอเตอรหยุด

ในเวลาอันส้ัน ดูรายละเอียดเพิ่มเติมในฟงกชัน A-23 และ A-24  

3 หยุดการควบคุมมอเตอรทันที โดยใหมอเตอรหมุนอยางอิสระ (Free running) ดังแสดงในรูปท่ี 16 

A-22 ฟงกชันความถ่ีสุดทาย (Stop frequency) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาความถ่ีสุดทายกอนท่ีอินเวอรเตอรจะหยุดการควบคุมมอเตอร ดังรูปท่ี 16 โดยต้ัง

คาความถ่ีไดตั้งแต 0.00~50.00Hz สําหรับการควบคุมแบบเวกเตอร (VEC) และ 0.50~50.00Hz สําหรับการ

ควบคุมแบบ V/F และแบบเวกเตอรไรเซนเซอร (SSL)
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 Output frequency 

Time 

Stop freq (A-22)

A-21 = 1 

A-21 = 3 

รูปท่ี 16  ความถ่ีสุดทายกอนหยดุการทํางาน 

หมายเหตุ 

• ในกรณีท่ีความถ่ีสุดทาย (A-22) มีคาสูงกวาความถ่ีเร่ิมตน (A-17) อินเวอรเตอรจะทํางานก็ตอเม่ือคาความถ่ี

Set point มากกวาหรือเทากับคาความถ่ีสุดทาย

A-23 ฟงกชันความแรงเบรกชวงเขาจอด (DC brake stop duty) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาแรงเบรก ในขณะเขาจอดหลังจากความถ่ีเอาตพุตมีคาตํ่ากวาความถ่ีสุดทาย ดังในรูปท่ี

17 โดยสามารถต้ังคาแรงเบรกไดตั้งแต 1~100% ของพิกัดกระแสมอเตอร สําหรับการควบคุมแบบ V/F และ

แบบเวกเตอรไรเซนเซอร (SSL)

A-24 ฟงกชันเวลาเบรกชวงเขาจอด (DC brake stop time) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดระยะเวลาของการเบรกในขณะเขาจอดสามารถต้ังคาเวลาไดจาก 0.0~60.0 sec ดังในรูปท่ี 17

 Output frequency 

Time 

A-22 

Deceleration 

A-23 

A-24 

รูปท่ี 17  ความแรงและเวลาในการเบรกชวงเขาจอด 
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ฟงกชนัมัลติเสตป 

A-25 ฟงกชันความถ่ีการสวิตช (Switching frequency) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาความถ่ีการสวิตชของอินเวอรเตอร จากคา 1~15kHz

หมายเหต ุ

• การใชความถ่ีการสวิตชสูงข้ึนจะทําใหเสียงรบกวนลดลง แตการสูญเสียเนื่องจากการสวิตช และกระแสร่ัวไหล

ท่ีมอเตอรจะมีคาเพิ่มข้ึน

A-26 ฟงกชันการกําหนดขอมูล (Factory setting) 

 
 
 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

 

 
 
 
 

ตั้งคา รายละเอียด 
0 ใชคาขอมูลท่ีทําการเปล่ียนแปลงใหม / ปลดล็อกการเขาฟงกชัน 

1 ใชคาขอมูลเดิมต้ังแตฟงกชัน A-00 จนถึง E-14 ตามท่ีโรงงานไดตั้งคาไว (Factory setting) 

2 ล็อกการเขาฟงกชัน เพื่อปองกันการแกไขขอมูล 

B-00 ฟงกชนัเวลาการเรงความเร็วท่ี 2 (2nd acceleration time) 

B-01 ฟงกชนัเวลาการลดความเร็วท่ี 2 (2nd deceleration time)

B-02 ฟงกชนัเวลาการเรงความเร็วท่ี 3 (3rd acceleration time)

B-03 ฟงกชนัเวลาการลดความเร็วท่ี 3 (3rd deceleration time)

B-04 ฟงกชนัเวลาการเรงความเร็วท่ี 4 (4th acceleration time)

B-05 ฟงกชนัเวลาการลดความเร็วท่ี 4 (4th deceleration time)

B-06 ฟงกชนัเวลาการเรงความเร็วท่ี 5 (5th acceleration time)

B-07 ฟงกชนัเวลาการลดความเร็วท่ี 5 (5th deceleration time)

B-08 ฟงกชนัเวลาเรงการความเร็วท่ี 6 (6th acceleration time)

B-09 ฟงกชนัเวลาการลดความเร็วท่ี 6 (6th deceleration time)

B-10 ฟงกชนัเวลาการเรงความเร็วท่ี 7 (7th acceleration time)

B-11 ฟงกชนัเวลาการลดความเร็วท่ี 7 (7th deceleration time)

B-12 ฟงกชนัเวลาการเรงความเร็วท่ี 8 (8th acceleration time)

B-13 ฟงกชนัเวลาการลดความเร็วท่ี 8 (8th deceleration time)
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ในโหมดควบคุมความเร็ว และโหมดท่ีใชตัวควบคุม PID ฟงกชัน B-00 ถึง B-15 ใชกําหนดเวลาในการเรง และ

ลดความเร็วแบบเชิงเสนสําหรับคําส่ังความเร็วท่ี 2 – 8 และความเร็วจอกในฟงกชัน B-23 ถึง B-30 ตามลําดับ

ดังในรูปท่ี 18 โดยสามารถตั้งคาเวลาไดตั้งแต 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  การตัง้คาเวลาเรง และลดความเร็วสําหรับคําส่ังความเร็วตางๆ 

 

 
ในโหมดควบคุมความเร็ว และโหมดท่ีใชตัวควบคุม PID ฟงกชันนี้ใชเปล่ียนเวลาในการเรง และลดความเร็ว

สําหรับคําส่ังความเร็วใดๆ ใหมาเปนเวลาการเรง และลดความเร็วแบบซอฟต โดยอาศัยการตอจุด SOFT เขากับ

จุดตอ CM โดยสามารถตั้งคาเวลาไดตั้งแต 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  การเรงและลดความเร็วแบบซอฟต 

B-14 ฟงกชนัเวลาการเรงความเร็วแบบจอก (Jog acceleration time)

B-15 ฟงกชนัเวลาการลดความเร็วแบบจอก (Jog deceleration time)

B-16 ฟงกชนัเวลาการเรงความเร็วแบบซอฟต (Soft acceleration time)

B-17 ฟงกชนัเวลาการลดความเร็วแบบซอฟต (Soft deceleration time)



Updated : 01/09/57 UNITRON 

คูมือการใชงาน อินเวอรเตอร

37/66 

B-18 ฟงกชนัเวลาเรงความเร็วชวงตนแบบเอส (S-curve accel start time) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดเวลาชวงตน และชวงทายในการเรง และลดความเร็วแบบเอส (S-curve) โดยใชรวมกับเวลา

ชวงกลางในการเรง และลดความเร็วแบบเชิงเสนในฟงกชัน A-10, A-11 และฟงกชัน B-00 ถึง B-17 สามารถตั้ง

คาเวลาแบบเอสไดตั้งแต 0.0~6000.0 sec

เวลาชวงตน และชวงทายของการเรง และลดความเร็วแบบเอสนี้ จะอางอิงท่ีความถ่ี 50 Hz นั่นหมายความวา

ถาเรากําหนดใหเวลาในฟงกชัน B-18 ถึง B-21 มีคาเทากับ 5 sec มอเตอรจะเรง และลดความเร็วจาก 0.00Hz ถึง

50.00Hz โดยมีเวลาในชวงตน และชวงทายแบบเอสชวงละ 5 sec นั่นเอง

เนื่องจากการเรง และการลดความเร็วมีชวงเวลาประกอบกันอยู 3 ชวง ดังนั้นผูใชสามารถสรางรูปแบบการเรง

และการลดความเร็วไดอยางละ 8 แบบอิสระตอกัน ดังรูปท่ี 20 โดยการต้ังคาเวลาในรูปแบบตางๆ แสดงดัง

ตารางท่ี 1

1 

2

3

4

Output frequency 

Time 

Output frequency 

5 6 7 8 

Time 

รูปท่ี 20  รูปแบบการเรงความเร็วอยางอิสระท้ัง 8 แบบ 

B-19 ฟงกชนัเวลาเรงความเร็วชวงทายแบบเอส (S-curve accel end time) 

B-20 ฟงกชนัเวลาลดความเร็วชวงตนแบบเอส (S-curve decel start time) 

B-21 ฟงกชนัเวลาลดความเร็วชวงทายแบบเอส (S-curve decel end time) 
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ตารางท่ี 1  รูปแบบการต้ังคาเวลาการเรงแบบเอส 

เวลาชวงตนแบบเอส เวลาชวงกลางแบบเชิงเสน เวลาชวงทายแบบเอส 

1 ไมมี ไมมี ไมมี 

2 ไมมี มี ไมมี 

3 มี ไมมี ไมมี 

4 ไมมี ไมมี มี 

5 มี ไมมี มี 

6 มี มี ไมมี 

7 ไมมี มี มี 

8 มี มี มี 

ตัวอยาง  ถาเรากําหนดเวลาการเรง และลดความเร็วแบบเชิงเสนในฟงกชัน A-10 และ A-11 ใหเทากับเวลา

                 การเรงและลดความเร็วแบบเอสในฟงกชัน B-18 ถึง B-21 คือ 5 sec ดังนั้นเวลาท่ีใชในการเรง      

                 และลดความเร็วรวมจาก 0.00Hz ถึง 50.00Hz จะมีคาเทากับ 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  การเรงและลดความเร็วแบบเอสจาก 0.00Hz ไป 50.00Hz 

หมายเหต ุ

• สวนโหมดท่ีใชตัวควบคุม PID ฟงกชันนีใ้ชกําหนดเวลาชวงตนและชวงทายในการ เรง และลดความถ่ีแบบเอส

ซึ่งจะใชรวมกับเวลาชวงกลางในฟงกชัน A-10, A-11 และฟงกชัน B-00 ถึง B-17
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ในโหมดควบคุมความเร็ว (SPD) ฟงกชัน B-23 ถึง B-30 ใชกําหนดคาคําส่ังความเร็วท่ี 2 – 8 และความเร็วจอก

โดยอาศัยการตอจุด X1, X2, X3 หรือ JOG เขากับจุดตอ CM ตามตารางท่ี 2 ลําดับการทํางานแสดงดังในรูปท่ี

22 โดยต้ังคาความเร็วไดตั้งแต 0.00~600.00Hz  

ตารางที ่2  ความสัมพันธระหวางคําส่ังกับการตอจุด 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

คําส่ังจอก ON/OFF ON/OFF ON/OFF ON 

หมายเหต ุ

• ไมวาโหมดการควบคุมจะเปนแบบใด คําส่ังจอกจะมีความสําคัญสูงสุดเม่ือเทียบกับคําส่ังอ่ืนๆ ดังตารางท่ี 2

B-23 ฟงกชนัคําส่ังความเร็วท่ี 2 (2nd speed reference; SPD) / การจํากัดคาความเร็วท่ี 2 (2nd speed limit; TRQ)

B-24 ฟงกชนัคําส่ังความเร็วท่ี 3 (3rd speed reference; SPD) / การจํากัดคาความเร็วท่ี 3 (3rd speed limit; TRQ)

B-25 ฟงกชนัคําส่ังความเร็วท่ี 4 (4th speed reference; SPD) / การจํากัดคาความเร็วท่ี 4 (4th speed limit; TRQ)

B-27 ฟงกชนัคําส่ังความเร็วท่ี 6 (6th speed reference; SPD) / การจํากัดคาความเร็วท่ี 6 (6th speed limit; TRQ)

B-26 ฟงกชนัคําส่ังความเร็วท่ี 5 (5th speed reference; SPD) / การจํากัดคาความเร็วท่ี 5 (5th speed limit; TRQ)

B-29 ฟงกชนัคําส่ังความเร็วท่ี 8 (8th speed reference; SPD) / การจํากัดคาความเร็วท่ี 8 (8th speed limit; TRQ)

B-30 ฟงกชนัคําส่ังความเร็วจอก (Jog speed reference; SPD) / การจํากัดคาความเร็วท่ี 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  ลําดับการทํางานเมื่อใชจุดตอ X1, X2, X3 และ JOG 

 

 

 

 

 

 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดชวงความถ่ีท่ีไมใหมอเตอรทํางาน เพื่อหลีกเล่ียงการส่ันอันเนื่องจากระบบทางกล โดยทํา

การจํากัดคาความถ่ีดานบนและดานลางได 3 ชวง ดังรูปท่ี 23 สามารถต้ังคาความถ่ีดานลางไดตั้งแต 0.00Hz

จนถึงคาความถ่ีดานบน และต้ังคาความถ่ีดานบนไดตัง้แตคาความถ่ีดานลางจนถึง 600.00Hz

B-31 ฟงกชนัการจํากัดความถ่ีกระโดดขามท่ี 1 ดานลาง (1st Jump frequency bottom)

B-32 ฟงกชนัการจํากัดความถ่ีกระโดดขามท่ี 1 ดานบน (1st Jump frequency top)

B-33 ฟงกชนัการจํากัดความถ่ีกระโดดขามท่ี 2 ดานลาง (2nd Jump frequency bottom)

B-34 ฟงกชนัการจํากัดความถ่ีกระโดดขามท่ี 2 ดานบน (2nd Jump frequency top)

B-35 ฟงกชนัการจํากัดความถ่ีกระโดดขามท่ี 3 ดานลาง (3rd Jump frequency bottom)

B-36 ฟงกชนัการจํากัดความถ่ีกระโดดขามท่ี 3 ดานบน (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  ชวงความถ่ีในการกระโดดขาม 

ฟงกชันนี้ใชเฉพาะโหมดการควบคุมแรงบิด ใชกําหนดคาคําส่ังแรงบิดท่ี 2-8 และคําส่ังแรงบิดท่ี 9 (คําส่ังจอก)

โดยอาศัยการตอจุด X1, X2, X3 หรือ JOG เขากับจุดตอ CM ดังตารางท่ี 2 สามารถต้ังคาไดตั้งแต 0.0~200.0%

ของพิกัดแรงบิดมอเตอร

B-45 ฟงกชนัเวลาการเรงและลดคําส่ังของตัวควบคุม PID หรือคําส่ังแรงบิดในโหมด V/F (PID reference accel/decel time) 

ฟงกชันนี้ใชในโหมดการควบคุมแบบ PID เพื่อกําหนดเวลาในการเรงและลดคําส่ังท่ี 1-9 ของตัวควบคุม PID

แบบเชิงเสน ในฟงกชัน B-46 ถึง B-53 ตามลําดับ สามารถตั้งเวลาไดตั้งแต 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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ฟงกชันเทอรมินอล

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาคําส่ังของตัวควบคุม PID ท่ี  2 – 8 และคําส่ังท่ี 9 (คําส่ังจอก) ดังในรูปท่ี 24 โดยอาศัยการ

ตอจุด X1, X2, X3 หรือ JOG เขากับจุดตอ CM ตามตารางท่ี 2 สามารถตั้งคาคําส่ังไดตั้งแต 0.0~100.0% ของ

พิกัดเซนเซอรท่ีใชงาน

Time 

PID signal 

Set point1 

Set point2 

Set point3 

Process value 

X1+CM X2+CM 

FWD+CM 

Accel/Decel (B-45) 

B-46 ฟงกชนัคําส่ังของตัวควบคุม PID ท่ี 2 (2nd PID reference)

B-47 ฟงกชนัคําส่ังของตัวควบคุม PID ท่ี 3 (3rd PID reference)

B-48 ฟงกชนัคําส่ังของตัวควบคุม PID ท่ี 4 (4th PID reference)

B-49 ฟงกชนัคําส่ังของตัวควบคุม PID ท่ี 5 (5th PID reference)

B-50 ฟงกชนัคําส่ังของตัวควบคุม PID ท่ี 6 (6th PID reference)

B-51 ฟงกชนัคําส่ังของตัวควบคุม PID ท่ี 7 (7th PID reference)

B-52 ฟงกชนัคําส่ังของตัวควบคุม PID ท่ี 8 (8th PID reference)

B-53 ฟงกชนัคําส่ังของตัวควบคุม PID ท่ี 9 (Jog PID reference)

ุ

ุ

รูปที ่24  รูปแบบคําส่ังของตัวควบคมุแบบ PID 

C-00 ฟงกชันอนิพุตแบบดจิิตอลท่ี 1 (Digital input terminal FWD) 

C-01 ฟงกชันอินพตุแบบดจิิตอลท่ี 2 (Digital input terminal REV) 

C-02 ฟงกชันอนิพตุแบบดจิิตอลท่ี 3 (Digital input terminal I1) 

C-03 ฟงกชันอนิพตุแบบดจิิตอลท่ี 4 (Digital input terminal I2) 

C-04 ฟงกชันอินพุตแบบดจิิตอลท่ี 5 (Digital input terminal I3) 
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ฟงกชันนี้ใชกําหนดหนาท่ีของภาครับท่ีเปนแบบดิจิตอลท้ัง 5 (I-1 ถึง I-5) โดยสามารถเลือกอยางอิสระแตตอง

ไมซํ้ากัน ดังนี้

ตั้งคา รายละเอียด 
1 จุดตอ FWD สําหรับคําส่ังหมุนไปหนา 

2 จุดตอ REV สําหรับคําส่ังหมุนกลับหลัง 

3 จุดตอ X1 สําหรับรับคําส่ังแบบ MULTI-STEP 

4 จุดตอ X2 สําหรับรับคําส่ังแบบ MULTI-STEP 

5 จุดตอ X3 สําหรับรับคําส่ังแบบ MULTI-STEP 

6 จุดตอ JOG สําหรับรับคําส่ังแบบจอก 

7 จุดตอ RST สําหรับรับสัญญาณรีเซตจากภายนอก 

8 จุดตอ RH สําหรับการทํางานแบบ 3-wire 

9 จุดตอ UP สําหรับคําส่ังแบบ UP-DOWN 

10 จุดตอ DOWN สําหรับคําส่ังแบบ UP-DOWN 

11 จุดตอ SOFT สําหรับการเรงและลดคําส่ังแบบซอฟต 

12 จุดตอ FR สําหรับการหยุดมอเตอรแบบปลอยหมุนอิสระ 

13 จุดตอ THR สําหรับตรวจเช็คโหลดเกินจากภายนอก 

14  RESERVE  

C-07 ฟงกชันเอาตพตุแบบดจิิตอลท่ี 1 (Digital output terminal O1) 

C-08 ฟงกชันเอาตพุตแบบดิจิตอลท่ี 2 (Digital output terminal O2) 

C-09 RESERVE

C-05 ฟงกชันอนิพุตแบบดิจิตอลท่ี 6 (Digital input terminal I4) 

C-06 ฟงกชันอินพุตแบบดจิิตอลท่ี 7 (Digital input terminal I5) 
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ฟงกชันนี้ใชกําหนดหนาท่ีของภาคออกท่ีเปนแบบดิจิตอล ดังนี้

ตั้งคา รายละเอียด 
1 Start / Stop signal (SST1) 

ใหสัญญาณออกในขณะท่ีมอเตอรเร่ิมจนกระท่ังหยุดการทํางาน 

2 Start / Stop signal with DC brake (SST2) 

ใหสัญญาณออกภายในชวงเบรกเร่ิมตนจนกระท่ังชวงเบรกขณะเขาจอด ดูรายละเอียดเพิ่มเติมในฟงกชัน C-10, C-11 

3 Frequency agreement signal (FAR) 

ใหสัญญาณออกเม่ือความถ่ีเอาตพุตเทากับคาความถ่ี Set point ดูรายละเอียดเพิ่มเติมในฟงกชัน C-12 

4 Frequency level detection signal (FDT) 

ใหสัญญาณออกเม่ือความถ่ีเอาตพุตมากกวา หรือ เทากับความถ่ีท่ีกําหนด ดูรายละเอียดเพิ่มเติมในฟงกชัน C-13, C-14 

5 PID feedback level detection signal (PDT)   

ใหสัญญาณออกเม่ือระดับสัญญาณปอนกลับตัวควบคุม PID มีคามากกวาหรือเทากับระดับท่ีกําหนดในฟงกชัน 

C-13 โดยหนวงเวลาสัญญาณตามฟงกชัน C-14  

6 Overload warning signal (OLW) 

ใหสัญญาณออกเม่ือมอเตอรมีโหลดเกินกวาระดับการตรวจสอบทางอิเล็กทรอนิกส ในฟงกชัน D-01 และจะ

หยุดใหสัญญาณออกเม่ือโหลดมีคาตํ่ากวาระดับการตรวจสอบ ตามปริมาณการสะสมของโหลด ดังแสดงในรูป

ท่ี 25  

7 RESERVE

8 

 Output current 

D-01 

Time 

OWL signal 

motor temperature up 

temperature  
down 

รูปท่ี 25  สัญญาณ OLW ขณะโหลดเกินกวาระดับการตรวจสอบ D-01 

RESERVE
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C-10 ฟงกชันชวงเวลาของสัญญาณ SST2 ขณะเบรกเริ่มตน (SST2 in DC brake start) 

ฟงกชันนีใ้ชกําหนดระยะเวลาการใหสัญญาณ SST2 หลังจากเบรกขณะเริม่ตนเริม่ทาํงาน สามารถตัง้คาได

ตั้งแต 0~100% ของเวลาการเบรกตามฟงกชัน A-20 แสดงดังรูปท่ี 26

C-11 ฟงกชันชวงเวลาของสัญญาณ SST2 ขณะเบรกเขาจอด (SST2 in DC brake stop) 

ฟงกชันนีใ้ชกําหนดระยะเวลาการใหสัญญาณ SST2 หลังจากเบรกขณะเขาจอดเริม่ทาํงาน สามารถตัง้คาได

ตั้งแต 0~100% ของเวลาการเบรกตามฟงกชัน 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 ฟงกชันแบนดฮีสเตอริซิสสําหรับสัญญาณ FAR (FAR hysteresis) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดชวงความถ่ีฮีสเตอริซิส เพื่อใชสรางสัญญาณ FAR ตามสมการท่ี 3 แบนดฮีสเตอริซิสมีเพื่อ

ปองกันไมใหสัญญาณ FAR เปล่ียนแปลงไปมาในขณะท่ีคาํส่ังความถ่ีไมนิ่ง (กรณีรับคําส่ังเปนสัญญาณแอน

นาล็อก) สามารถต้ังคาแบนดไดตั้งแต 0.0~10.0Hz ดังรูปท่ี 27

( F
S
−hys

FA
) ≤ F

O
≤ ( F

S
+hys

FA
)

…(3) 
หมายเหตุ 

• คําส่ังความถ่ี (FSP) ท่ีใชสรางสัญญาณ FAR เปนคําส่ังความถ่ีท่ี 1-8 และคําส่ังจอก ข้ึนอยูกับรูปแบบการทํางาน

ในขณะน้ัน
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Output frequency 

REV 

Time 

30Hz 

-50Hz
-30Hz

C-09

FAR signal 

รูปที ่27  การต้ังแบนดความถ่ีแบบฮีสเตอริซิสสําหรับสัญญาณ FAR 

C-12 

FWD
50Hz 

C-13 ฟงกชันระดับความถ่ีสําหรับสัญญาณ FDT หรือระดับสัญญาณปอนกลับตัวควบคุม PID (FDT level or PDT level) 

ในโหมดการควบคมุความเรว็ (SPD) ฟงกชันนีใ้ชกําหนดระดบัความถีเ่อาตพุตในการสรางสญัญาณ FDT ตาม

สมการท่ี 4 สามารถต้ังระดับคาความถ่ีไดตั้งแต 0.0~600.0Hz ดังรายละเอียดในรปูท่ี 28

ในโหมดทีใ่ชตัวควบคมุ PID ฟงกชันนีใ้ชกําหนดระดบัสญัญาณปอนกลบัตวัควบคมุ PID  ในการสราง

สัญญาณ PDT สามารถต้ังคาระดับสัญญาณปอนกลับไดตั้งแต 0.0~100.0% ดังรายละเอียดในรปูท่ี 29

C-14 ฟงกชันแบนดฮีสเตอริซิสสําหรับสัญญาณ FDT หรือเวลาหนวงสําหรับสัญญาณ PDT (FDT hysteresis or PDT hysteresis) 

ในโหมดการควบคุมความเร็ว (SPD) ฟงกชันนี้ใชกําหนดชางความถ่ีฮิสเตอริซิส เพื่อสรางสัญญาณ FDT ตาม

สมการท่ี 4 แบนดฮิสเตอริซิสมีเพื่อปองกันไมใหสัญญาณ FDT เปล่ียนแปลงไปมาในขณะความถ่ีไมนิ่ง ( กรณี

รับคําส่ังเปนสญัญาณแอนนาล็อก) สามารถต้ังคาแบนดไดตั้งแต 0.0~60.0Hz ดังรายละเอียดในรปูท่ี 28

ในโหมดทีใ่ชตัวควบคมุ PID ฟงกชันนี ้ใชกําหนดเวลาหนวงการเริม่ตนของสญัญาณ PDT สามารถตัง้ความคา

เวลาหนวงไดตั้งแต 0.0~60.0 Sec ดังรายละเอียดในรปูท่ี 29

FDT ON: FOUT ≥ level FDT

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

…(4) 



Updated : 01/09/57 UNITRON 

คูมือการใชงาน อินเวอรเตอร

47/66 

Output  
frequency 

FWD

REV 

Time 

30Hz 

50Hz 

-50 Hz 

-30 Hz 

C-14 

C-13 

FDT signal 

รูปที ่28  การต้ังระดับ และชวงความถีฮ่ีสเตอริซิสสําหรับสัญญาณ FDT 

 C-14 

C-13 

Time 

PDT signal 

PID feedback signal 

รูปที ่29  สัญญาณ PDT ขณะระด ับสัญญาณปอนกลับ PID มีคาเกินกวา

ํ

C-15 ฟงกชันอินพุตแบบแอนนาล็อกท่ี 1 (Analog input terminal Vi) 

ฟงกชันนี้ใชเลือกรูปแบบของสัญญาณท่ีเขาจุดตอ Vi

ตั้งคา รายละเอียด 
1 รับแรงดันไฟตรงขนาด 0~10V 

2 รับแรงดันไฟตรงขนาด -10~10V โดยตองมีบอรดเสริม 

3 รับกระแสไฟตรงขนาด 4~20mA โดยตองแกไขบอรด 

หมายเหตุ 
• ในการเปล่ียนแปลงการรับสัญญาณชอง Vi จากแรงดันมาเปนกระแส ผูใชจําเปนตองตอ RCi (200Ω) และ

        RP25 (200KΩ) บนบอรดควบคุมดวย 

ในฟงกชัน C-13 ถึง C-15 ใชสรางรูปแบบของคําส่ังจากสัญญาณชอง Vi ไมวาจะเปนคําส่ังความเร็ว (1st speed 

reference) คําส่ังแรงบิด (1st torque reference) หรือคําส่ังของตัวควบคุม PID (1st PID reference) เม่ือผูใชเลือก

ฟงกชันวิธีการรับคําส่ัง A-04 เทากับ 2, 4 หรือ 5  
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C-16 ฟงกชันการไบแอสสัญญาณชอง Vi (Bias setting for Vi) 

คาไบแอสสัญญาณชอง Vi เปนคาคําส่ังท่ีผูใชกําหนดเม่ือสัญญาณแรงดันมีขนาดเทากับ 0V (กรณีรับเปน

แรงดัน) หรือสัญญาณกระแสขนาด 4mA (กรณีรับเปนกระแส) ในโหมดควบคุมความเร็วสามารถต้ังคาได

ตั้งแต 0.0Hz จนถึงคาอัตราขยายสัญญาณในฟงกชัน C-18 สวนโหมดควบคุมแรงบิด และโหมดท่ีใชตัวควบคุม

PID สามารถต้ังคาได ตั้งแต 0.0% จนถึงคาอัตราขยายสัญญาณในฟงกชัน C-18

C-17 ฟงกชันทิศทางไบแอสสัญญาณชอง Vi (Direction of bias Vi) 

ทิศทางการไบแอสสัญญาณชอง Vi ใชกําหนดเคร่ืองหมายของคาคําส่ังเม่ือสัญญาณแรงดันมีขนาดเทากับ 0V

หรือสัญญาณกระแสมีขนาดเทากับ 4mA

ตั้งคา รายละเอียด 

1 ไบแอสคาคําส่ังทางดานบวก 

2 ไบแอสคาคําส่ังทางดานลบ  

C-18 ฟงกชันอัตราขยายสัญญาณชอง Vi (Gain setting for Vi) 

อัตราขยายสัญญาณชอง Vi เปนคาคําส่ังท่ีผูใชกําหนดเม่ือสัญญาณแรงดันมีขนาดเทากับ 10V (กรณีรับเปน

แรงดัน) หรือสัญญาณกระแสมีขนาด 20mA (กรณีรับเปนกระแส) ในโหมดควบคุมความเร็วสามารถตั้งคาได

จาก คาไบแอสสัญญาณในฟงกชัน C-16 จนถึง 600.0Hz สําหรับโหมดควบคุมแรงบิดสามารถตั้งคาไดจาก คา

ไบแอสสัญญาณ (C-16) จนถึง 200.0% ของพิกัดแรงบิดมอเตอร สวนโหมดท่ีใชตัวควบคุม PID สามารถต้ังคา

ไดจาก คาไบแอสสัญญาณ (C-16) จนถึง 100.0% ของพิกัดเซนเซอรท่ีใช

ตัวอยาง  ในรปูที ่30 แสดงการสรางรปูแบบคาํสัง่ความถีจ่ากการรบัแรงดนั ขนาด 0~10V เขาทางชอง Vi 

                 โดยกําหนดใหอัตราขยายในฟงกชัน C-18 = 50.0Hz และคาไบแอสในฟงกชัน C-16 = 10.0Hz        

                 ในทิศทางดานบวก (ฟงกชัน C-17 = 1) และดานลบ (ฟงกชัน 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  รูปแบบการสรางคําส่ังความถ่ีจากการรับแรงดัน 0~10V (4~20mA) 
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ตัวอยาง  ในรปูที ่31 แสดงการสรางรปูแบบคาํสัง่ความถีจ่ากการรบัแรงดนั -10~10V เขาทางชอง Vi โดย

                 กําหนดใหอัตราขยายในฟงกชัน C-18 = 100.0Hz และคาไบแอสในฟงกชัน C-16 = 20.0Hz ใน

                 ทิศทางดานบวก (ฟงกชัน C-17 = 1) และดานลบ (ฟงกชัน 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  รูปแบบการสรางคําส่ังความถ่ีจากการรับแรงดัน -10~10V 

C-19 ฟงกชันอินพตุแบบแอนนาล็อกท่ี 2 (Analog input terminal Ci) 

ฟงกชันนี้ใชเลือกรูปแบบของสัญญาณท่ีเขาจุดตอ Ci

ตั้งคา รายละเอียด 

1 รับแรงดันไฟตรงขนาด 0~10V โดยตองแกไขบอรด 

2 รับแรงดันไฟตรงขนาด -10~10V โดยตองมีบอรดเสริม 

3 รับกระแสไฟตรงขนาด 4~20mA  

หมายเหตุ 

• ในการเปล่ียนแปลงการรับสัญญาณชอง Ci จากกระแสมาเปนแรงดัน ผูใชจําเปนตองถอด R24 (200Ω) และ

RP26 (200KΩ) บนบอรดควบคุมออกดวย

ในฟงกชัน C-17 ถึง C-19 ใชสรางรูปแบบของคําส่ังจากสัญญาณชอง Ci ไมวาจะเปนคําส่ังความเร็ว (1st speed 

reference) คําส่ังแรงบิด (1st torque reference) หรือคําส่ังของตัวควบคุม PID (1st PID reference) เม่ือผูใชเลือก

ฟงกชันวิธีการรับคําส่ัง A-04 เทากับ 3, 4 หรือ 5 

C-20 ฟงกชันการไบแอสสัญญาณชอง Ci (Bias setting for Ci) 

คาไบแอสสัญญาณชอง Ci เปนคาคําส่ังท่ีผูใชกําหนดเม่ือสัญญาณแรงดันมีขนาดเทากับ 0V (กรณีรับเปน

แรงดัน) หรือสัญญาณกระแสขนาด 4mA (กรณีรับเปนกระแส) ในโหมดควบคุมความเร็วสามารถต้ังคาได

ตั้งแต 0.0Hz จนถึงคาอัตราขยายสัญญาณในฟงกชัน C-22 สวนโหมดควบคุมแรงบิดและโหมดท่ีใชตัวควบคุม

PID สามารถต้ังคาได ตั้งแต 0.0% จนถึงคาอัตราขยายสัญญาณในฟงกชัน C-22
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C-21 ฟงกชันทิศทางไบแอสสัญญาณชอง Ci (Direction of bias Ci) 

ทิศทางการไบแอสสัญญาณชอง Ci ใชกําหนดเครื่องหมายของคาคําส่ังเม่ือสัญญาณแรงดันมีขนาดเทากับ 0V

หรือสัญญาณกระแสมีขนาดเทากับ 4mA

ตั้งคา รายละเอียด 

1 ไบแอสคาคําส่ังทางดานบวก 

2 ไบแอสคาคําส่ังทางดานลบ  

C-22 ฟงกชันอัตราขยายสัญญาณชอง Ci (Gain setting for Ci) 

อัตราขยายสัญญาณชอง Ci เปนคาคําส่ังท่ีผูใชกําหนดเมื่อสัญญาณแรงดันมีขนาดเทากับ 10V (กรณีรับเปน

แรงดัน) หรือสัญญาณกระแสมีขนาด 20mA (กรณีรับเปนกระแส) ในโหมดควบคุมความเร็วสามารถตั้งคาได

จาก คาไบแอสสัญญาณในฟงกชัน C-20 จนถึง 600.0Hz สําหรับโหมดควบคุมแรงบิดสามารถต้ังคาไดจาก    คา

ไบแอสสัญญาณ (C-20) จนถึง 200.0% ของพิกัดแรงบิดมอเตอร สวนโหมดท่ีใชตัวควบคุม PID สามารถ ตั้งคา

ไดจากคาไบแอสสัญญาณ (C-20) จนถึง 100.0% ของพิกัดเซนเซอรท่ีใช

ตัวอยาง  ในรปูที ่32 แสดงการสรางรปูแบบของคาํสัง่ความถีท่ี่เกิดจากผลรวมของสญัญาณในชอง Vi ซึ่ง

              สมมุติใหสัญญาณมลีักษณะตามรปูที ่31 ขวามือ กับสญัญาณในชอง Ci ซึ่งสมมตุิใหสัญญาณม ี

 ลักษณะตามรปูท่ี 30 ซายมอื คําส่ังความถ่ีที่ไดจะอยูในบริเวณทีแ่รเงา 

C-23 ฟงกชันตัวกรองสัญญาณแอนนาล็อกชอง Vi & Ci (Analog input filter) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาคงท่ีทางเวลา (Time constant) สําหรับกรองสัญญาณแอนนาล็อกจากชอง Vi และ Ci เพือ่

กําจัดสัญญาณรบกวน สามารถตั้งคาคงท่ีทางเวลาไดจาก 0.00~3.00 sec

Freq command 

10V  

150.0Hz 

-130.0Hz 

-10V  
Vi 

110.0Hz 

-90.0Hz 

Ci (0V) 

Ci (10V) 

รูปที ่32  รูปแบบคําส่ังความถ่ีจากผลรวมของสัญญาณชอง Vi และ Ci 
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C-24 ฟงกชันเอาตพตุแบบแอนนาล็อก (Analog output terminal VO) 

ฟงกชันนี้ใชเลือกรูปแบบของสัญญาณท่ีออกจากจุดตอ VO1

C-25 ฟงกชันสัญญาณชอง VO (Analog output signal) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดหนาท่ีของภาคออกท่ีเปนแบบแอนนาล็อก ดังนี้

ตั้งคา รายละเอียด 

1 

สัญญาณออกแสดงคาคําส่ัง Set-point ตามโหมดการควบคุม โดยคิด 100% duty ท่ีความถ่ีสูงสุดตาม

ฟงกชัน A-09 ในโหมดควบคุมความเร็ว และ 100.0% ของคาคําส่ังในโหมดควบคุมแรงบิดและโหมด

ท่ีใชตัวควบคุม PID 

2 สัญญาณออกแสดงคาคําส่ัง Set-point ขณะ Run ตามโหมดการควบคุม 

3 สัญญาณออกแสดงคากระแสมอเตอร โดยคิด 100% duty ท่ีพิกัดกระแสอินเวอรเตอร 

4 สัญญาณออกแสดงคาแรงดันท่ีจายใหมอเตอร โดยคิด 100% duty ท่ีแรงดันฐานตามฟงกชัน A-06 

5 สัญญาณออกแสดงคาความเร็วมอเตอร โดยคิด 100% duty ท่ีความถ่ีสูงสุดตามฟงกชัน A-09 

6 สัญญาณออกแสดงคาแรงบิดมอเตอร โดยคิด 100% duty ท่ีพิกัดแรงบิดมอเตอร 

7 สัญญาณออกแสดงคากําลังงานท่ีมอเตอรใช โดยคิด 100% duty ท่ีพิกัดกําลังของอินเวอรเตอร 

8 สัญญาณออกแสดงคาแรงดันบัสไฟตรง โดยคิด 100% duty ท่ีระดับแรงดันบัสไฟตรงสูงสุด 

9 สัญญาณออกแสดงคาสัญญาณปอนกลับของตัวควบคุม PID โดยคิด 100% duty ท่ีพิกัดเซ็นเซอรท่ีใช 

C-26 ฟงกชันการปรับขนาดสัญญาณชอง VO (Adjust analog output) 

ฟงกชันนี้ใชปรับขนาดสัญญาณแอนนาล็อกในชอง VO เพื่อเพิ่มความละเอียดหรือลดขนาดของสัญญาณตาม

ความเหมาะสม สามารถปรับคาไดตั้งแต 0~200%

ตัวอยาง  ถาเราตองการตอมิเตอรเพ่ือแสดงคาความดันของระบบ โดยพิกัดของเซนเซอรท่ีใชอยูท่ี 10 บาร 

   แรงดันออกจากชอง VO อยูท่ี 10V แตเนื่องจากเราทําการควบคุมความดันอยูไมเกิน 6 บาร เรา 

               สามารถเพ่ิมความละเอียดในการแสดงผลโดยใชคาฟงกชัน C-26 = 150% เพราะฉะน้ันท่ีความ 

   ดัน 6 บาร แรงดันออกจะเทากับ 9V 

ตั้งคา รายละเอียด 

1 จายแรงดันไฟตรงขนาด 0-10V 

2 จายกระแสไฟตรงขนาด 4-20mA โดยตองแกบอรด 
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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 

ฟงกชนัการปองกัน 

ฟงกชันนี้ใชปองกันการทํางานของมอเตอรในสภาวะโหลดเกินกวาท่ีกําหนด โดยเลือกวิธีการตรวจสอบ

ได 3 แบบ ดังนี้

D-00 ฟงกชันวิธีการตรวจสอบโหลดเกินทางอิเล็กทรอนิกส (Electronic thermal overload) 

ตั้งคา รายละเอียด 

0 ไมทําการตรวจสอบสภาวะโหลดเกิน ใชสําหรับมอเตอรท่ีมีการระบายความรอนท่ีดี 

1 ตรวจสอบดวยวิธี Flat rate โดยพิจารณาจากขนาดกระแสเพียงอยางเดียว ซึ่งตรงกับเสนกราฟ Derate 

กรณีความถ่ีมากกวาหรือเทากับ 50Hz ดังในรูปท่ี 33 แสดงความสัมพันธระหวางเวลากอนท่ี           

อินเวอรเตอรจะตดัการทํางานท่ีสภาวะโหลดคาตางๆ  

2 ตรวจสอบดวยวิธี Derate โดยพิจารณาขนาดของกระแสรวมกับความถ่ีเอาตพุต ดังในรูปท่ี 35 แสดง

การตรวจสอบสภาวะโหลดเกินท่ีคาความถ่ีตางๆ จะเห็นวาเม่ือความถ่ีต่ําลงกระแสที่ใชตรวจสอบ

สภาวะโหลดเกินจะลดลงตาม ซ่ึงสัมพันธกับความสามารถในการระบายความรอนดวยพัดลมท่ีติดกับ

มอเตอร (เม่ือความเร็วตํ่าลง การระบายความรอนจะลดลง) 
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D-01 ฟงกชันระดับการตรวจสอบโหลดเกินทางอิเล็กทรอนิกส (Electronic thermal level) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดระดับกระแสจากคา 20~105% ของพิกัดกระแสอินเวอรเตอร เพ่ือใชเปนคาระดับการ

ตรวจสอบกรณีมอเตอรมีโหลดเกินกวาท่ีกําหนด 1.2 เทาภายในระยะเวลา 1 นาที

ตัวอยาง ถาเรากําหนดวิธีการตรวจสอบเปนแบบ Flat rate และระดับการตรวจสอบอยูท่ี 100% ของพิกัด

กระแสอินเวอรเตอร นั่นหมายความวาท่ี 1.2 เทาของระดับการตรวจสอบ คือ 120% มอเตอร 

สามารถมีโหลดคานีต้อเนือ่งไดนาน 1 นาทดีังจดุ X ในรปูที ่33 สําหรับกรณทีี่เราใชขนาดมอเตอร 

ในฟงกชัน E-16 ไมเทากับขนาดอินเวอรเตอรในฟงกชัน E-15 ระดับการตรวจสอบจะปรับตามคา 

ความจุของมอเตอรตออินเวอรเตอรอัตโนมัติ 

D-02 ฟงกชันระบบการหยุดชั่วขณะอัตโนมัต ิ(Stall prevention) 

ฟงกชันนี้ใชปองกันการเกิด Fault สําหรับอินเวอรเตอร เนื่องจากกระแสมอเตอร หรือแรงดันบัสไฟตรงมีคา

        สูงเกินกําหนดโดยเลือกวิธีการตรวจสอบได 4 แบบ ดังน้ี 

ตั้งคา รายละเอียด 
0 ไมทําการตรวจสอบเง่ือนไขการหยุดช่ัวขณะอัตโนมัติ 

1 
ตรวจสอบในขณะเรงความเร็ว และหยุดช่ัวขณะอัตโนมัติ เม่ือกระแสมีขนาดเกินกวาท่ีกําหนดใน

ฟงกชัน D-03  

2 
ตรวจสอบในขณะลดความเร็ว และจะหยุดช่ัวขณะอัตโนมัติ เม่ือแรงดันบัสไฟตรงมีขนาดเกินกวาท่ี

กําหนดในฟงกชัน D-04 

3 ตรวจสอบขณะเรงและลดความเร็ว ตามตัวเลือก 1 และ 2 

4 
ตรวจสอบขณะสภาวะอยูตัว และจะลดความเร็วช่ัวขณะอัตโนมัติ เม่ือกระแสมีขนาดเกินกวาท่ีกําหนด

ในฟงกชัน D-03 

         motor current (%) 

รูปที ่33  การตรวจสอบสภาวะโหลดเกินทีร่ะดับ 100% ดวยวิธี Derate 
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D-03 ฟงกชันระดับกระแสสําหรับการหยุดชั่วขณะอัตโนมัติ (Stall prevention current level) 

ฟงกชันนีใ้ชกําหนดระดับกระแสมอเตอร เพือ่หยุดการเรงความเร็วขึน้ช่ัวขณะ ดังในรูปท่ี 34 หรือลดความเร็ว

ลงช่ัวขณะ ดังในรูปท่ี 35 โดยสามารถต้ังคาไดตั้งแต 50~180%   ของพิกัดกระแสอินเวอรเตอร

D-04 ฟงกชันระดับแรงดนัสําหรับการหยุดชั่วขณะอัตโนมัติ (Stall prevention voltage level) 

ฟงกชันนีใ้ชกําหนดระดับแรงดนับสัไฟตรงเพือ่หยุดการลดความเรว็ลงชัว่ขณะ ดังในรปูที ่34 สามารถตัง้คาได

ตั้งแต 80~100% ของแรงดันบัสไฟตรงสูงสุด (800V ในรุน 380 และ 400V ในรุน 220)

 Output frequency 

Motor current 

Time 

Time 

Output frequency 

DC-BUS voltage 

Time 

Time 

D-03 D-04 

รูปที ่34  การหยุดเรง และลดความเร็วชัว่ขณะแบบอัตโนมัติ 

รูปที ่35  การลดความเร็วเมือ่กระแสมีขนาดเกินกวาท่ีกําหนด 

D-03 

D-05 ฟงกชันวิธีการออกตัวแบบอัตโนมัต ิ(Auto restart method) 

ฟงกชันนี้ใชสําหรับการเร่ิมทํางานใหมอัตโนมัติ 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- 

ตั้งคา รายละเอียด 

0 ไมออกตัวอัตโนมัติ (ออกตัวตามฟงกชัน A-16) 

1 ออกตัวดวยความถ่ีเร่ิมตน ตามฟงกชัน A-17 และ A-18 

2 ออกตัวดวยความถ่ีเร่ิมตนหลังจากการเบรกแบบ DC เพ่ือใหมอเตอรลดความเร็วลงหรือหยุดกอน ซ่ึง

จะชวยใหกระแสขณะออกตัวมีคาตํ่า ตามฟงกชัน A-19 และ A-20 

3 ออกตัวดวยการหาคาความเร็วขณะนั้น (Search speed) นิยมใชในกรณีท่ีมอเตอรยังคงหมุนอยูความถ่ีท่ี

อินเวอรเตอรจายจะพอดีกับความเร็วทําใหสลิปมีคาตํ่า กระแสขณะออกตัวจะนอย  

หมายเหต ุ 

• เม่ือเรากําหนดใหมอเตอรออกตัวแบบอัตโนมัติ (D-05 = 1, 2 หรือ 3) กรณีไฟดับช่ัวครูมอเตอรจะออกตัวแบบ

อัตโนมัติ เม่ือผูใชตั้งคาในฟงกชัน A-03 เทากับ 1 หรือมีคําส่ังการทํางานจากภายนอกคางอยูในกรณีท่ีผูใชตั้งคา

ฟงกชัน A-03 เทากับ 2 ถึง 4 สวนกรณีไฟดับนานมอเตอรจะออกตัวแบบอัตโนมัติ ก็ตอเม่ือมีคําส่ังการทํางาน

จากภายนอกคางอยูและมีการตั้งคาในฟงกชัน A-03 เทากับ 2 ถึง 4 เทานั้น

D-06 ฟงกชันเวลาหนวงกอนการออกตัวอัตโนมัต ิ(Restart time) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดเวลาหนวงจาก 0.0~60.0 sec เพื่อไมใหมอเตอรออกตัวทันทีหลังจากท่ีไฟมาเม่ือผูใชเลือก

การออกตัวแบบอัตโนมัติ

D-07 ความผดิปกติยอนหลัง (History fault) 

ฟงกชันนี้ใชเก็บคาความผิดปกติท่ีเกิดข้ึนกับอินเวอรเตอร 4 คร้ังหลังสุด

1. ความผิดปกติที่เกิดขึ้นคร้ังลาสุด

2. ความผิดปกติยอนหลังลําดับท่ี 2

3. ความผิดปกติยอนหลังลําดับท่ี 3

4. ความผิดปกติยอนหลังลําดับท่ี 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  
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D-08 RESERVE

 D-09 RESERVE

 D-10 RESERVE

 D-11 RESERVE

D-12 RESERVE

ฟงกชนัเทคนคิคอล 

E-00 ฟงกชนัโหมดการควบคุม (Control mode selection) 

ตั้งคา รายละเอียด 
1 โหมดควบคุมความเร็ว (SPD) ใชสําหรับงานท่ีตองการปรับความเร็วมอเตอรจาก 0.00~600.00Hz  

2 โหมดควบคุมความเร็วแบบประหยัดพลังงาน (กําลังพัฒนา) 

3 
โหมดท่ีใชตัวควบคุม PID ใชสําหรับงานท่ีตองการควบคุมผานทางความเร็วมอเตอร ไดแก การควบคุม

ความดัน การควบคุมอุณหภูมิ เปนตน สามารถปรับคําส่ังไดจาก 0.0~100.0% ของพิกัดเซนเซอรท่ีใช 

4 โหมดท่ีใชตัวควบคุม 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



Updated : 01/09/57 UNITRON 

คูมือการใชงาน อินเวอรเตอร

57/66 

E-01 ฟงกชนัวิธีการควบคุม (Control method selection) 

ตั้งคา รายละเอียด 

1 V/F control เปนวิธีการควบคุมมอเตอรท่ีอาศัยการปรับรูปแบบของแรงดันกับความถ่ี   

2 RESERVE

3 Sensorless vector control (SSL) เปนวิธีท่ีใหสมรรถนะในการควบคุมสูงรองจากการควบคุมแบบ

เวกเตอร (VEC) ไมตองใชเซนเซอรวัดความเร็วแตตองทราบคาพารามิเตอรของมอเตอร 

 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาอัตราขยายของตัวควบคุมแบบ PI ในวงรอบควบคุมความเร็ว ดังในรูปท่ี 37 เพื่อให

ผลตอบสนองของความเร็วมอเตอรติดตามคาคําส่ังไดอยางถูกตอง สามารถต้ังคา Kp และ Ti ไดจาก 1~9999

)
sT

1
1(kp

i

+
*

mT*
mω

mω

+
-

(E-04)

(E-02, E-03)

รูปที ่37  บล็อกไดอะแกรมในสวนวงรอบควบคุมความเร็ว 

E-04 ฟงกชนัจํากัดคาแรงบดิเอาตพตุ (Torque limiter) 

ฟงกชันนีใ้ชจํากัดคาแรงบดิเอาตพุตทีจ่ายใหมอเตอรในทกุโหมดการทาํงาน สามารถตัง้คาไดตั้งแต

0.0~180.0% ของพิกัดมอเตอร ในรูปท่ี 37 แสดงการจํากัดคาแรงบิดในโหมดควบคุมความเร็ว

E-05 ฟงกชนัสัญญาณปอนกลับสําหรับตวัควบคุมแบบ PID (PID controller feedback) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดภาครับของสัญญาณปอนกลับ สําหรับโหมดการควบคุมแบบ PID โดยจะตองไมซํ้ากับการ

รับคําส่ัง (Set point) ในฟงกชัน A-04

ตั้งคา รายละเอียด 

1 รับสัญญาณปอนกลับทางชอง Vi โดยเลือกชนิดสัญญาณ และสรางรูปแบบตามฟงกชัน C-15 ถึง C-18 

2 รับสัญญาณปอนกลับทางชอง Ci โดยเลือกชนิดสัญญาณ และสรางรูปแบบตามฟงกชัน C-19 ถึง C-22 

3 รับสัญญาณปอนกลับจากผลรวมของสัญญาณในชอง Vi และ Ci 

E-02 ฟงกชนัอัตราขยายแบบสัดสวนของวงรอบควบคุมความเร็ว (Speed loop proportional gain Kp)

E-03 ฟงกชนัเวลาตอบสนองแบบอินทิกรัลของวงรอบควบคุมความเร็ว (Speed loop integral time Ti)
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ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาอัตราขยายของตัวควบคุมแบบ PID ซึ่งเปนตัวกําหนดผลตอบสนองของระบบ ดังรูปท่ี

38 โดยเอาตพุตของตัวควบคุม PID หรือคําส่ังความถ่ีจะถูกจํากัดดวยคาความถ่ีตําสุด และความถ่ีสูงสุดใน

ฟงกชัน 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  บล็อกไดอะแกรมระบบท่ีใชตัวควบคมุ PID 

แถบสัดสวน (PB) ใชสําหรับเพิ่มหรือลดผลตอบสนองของระบบ ถาใชคา PB มากจะทําใหระบบตอบสนองได

ชา แตถาใชคานอยเกินไปอาจทําใหระบบแกวงได สามารถตั้งคา PB ไดจาก 0.1~1000.0%

เวลาตอบสนองแบบอินทิกรัล (Ti) ใชสําหรับกําจัดคาความผิดพลาดในสภาวะอยูตัวของระบบ (Offset) ถาใช

คา Ti มากเกินไปจะทําใหผลตอบสนองของระบบชา แตถาใชนอยเกินไปอาจทําใหระบบแกวงไดเชนเดียวกัน

สามารถต้ังคา Ti ไดจาก 0.0~600.0 sec

เวลาตอบสนองแบบอนุพันธ (Td) ใชสําหรับเพิ่มผลตอบสนองของสัญญาณปอนกลับ ถาใชคา Td มากเกินไป

อาจทําใหระบบแกวงไดและเน่ืองจากตัวควบคุมนี้ตอบสนองไวตออัตราการเปล่ียนแปลงของสัญญาณ

ปอนกลับจึงไมควรใชกับระบบท่ีมีสัญญาณรบกวนสูง โดยสามารถตั้งคา Td ไดจาก 0.00~60.00 sec

หมายเหต ุ

• ตัวควบคุมแบบ PI ใชสําหรับกระบวนการท่ีคอนขางไว เชน การควบคุมความดัน สวนตัวควบคุมแบบ PID จะ

ใชกับกระบวนการที่คอนขางชา เชน การควบคุมอุณหภูมิ

E-06 ฟงกชนัแถบสัดสวนของตัวควบคุม PID (PID proportional band PB)

E-07 ฟงกชนัเวลาตอบสนองแบบอินทิกรัลของตัวควบคุม PID (PID integral time Ti)

E-08 ฟงกชนัเวลาตอบสนองแบบอนพุันธของตัวควบคมุ PID (PID derivative time Td)
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E-09 ฟงกชนัทิศทางการควบคุมของตัวควบคุม PID (PID control action) 

ตั้งคา รายละเอียด 

1 Forward action มีลักษณะคือ ความถ่ีเอาตพุตจะมีคาเพิ่มข้ึนเม่ือคาความผิดพลาดของระบบ (SP-PV) มีคา

เปนลบ และจะมีคาลดลงเม่ือคาความผิดพลาดของระบบเปนบวก เชน การควบคุมอุณหภูมิในระบบทํา

ความเย็น 

2 Reverse action มีลักษณะคือ ความถ่ีเอาตพุตจะมีคาเพิ่มข้ึนเม่ือคาความผิดพลาดของระบบ (SP-PV) มีคา

เปนบวก และจะมีคาลดลงเม่ือคาความผิดพลาดของระบบเปนลบ เชน การควบคุมความดันในระบบปม 

E-10 RESERVE 

E-11 ฟงกชนัพิกัดความเร็วมอเตอร (Rated motor speed) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาพิกัดความเร็วตาม Name plate ของมอเตอร โดยสามารถตั้งคาความเร็วไดจาก 1~9999 rpm

E-12 ฟงกชนักระแสในสภาวะไรโหลด (No load current) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคากระแสของมอเตอรในสภาวะไรโหลด โดยสามารถต้ังคาไดจาก 1~100% ของพิกัด

กระแสอินเวอรเตอร

E-13 ฟงกชนัพิกัดกระแสมอเตอร (Rated motor current) 

ฟงกชันนีใ้ชกําหนดคาพิกัดกระแสตาม Name plate ของมอเตอร โดยสามารถตัง้คาไดจาก 1~200% ของพิกัด 

กระแสอินเวอรเตอร

ตัวอยาง  ถาเราใชอินเวอรเตอรขนาด 5HP ซ่ึงมีพิกัดกระแสอยูท่ี 9A ขับมอเตอรขนาด 3HP ซ่ึงมีพิกัด 

   กระแสอยูท่ี 5.2A และคากระแสขณะไมมีโหลดเทากับ 2.5A เราสามารถคํานวณคาตางๆ ใน 

   ฟงกชัน ไดดังนี้ 

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

E-13 = (5.2*100)/9 = 58%
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E-14 ฟงกชนัการหาคาพารามิเตอรของมอเตอรแบบอัตโนมัติ (Auto tuning parameters) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดวิธีการหาคาพารามิเตอรท่ีจําเปนตอการควบคุมมอเตอร แบงเปน 2 วิธี คือ

ตั้งคา รายละเอียด 
0 ไมทําการหาคาพารามิเตอรของมอเตอร 

1 การหาคาพารามิเตอรดวยวิธีการหมุน วิธีนี้จะตองทําในขณะท่ีมอเตอรไมมีโหลด โดยมอเตอรจะหมุน

ไปท่ีคําส่ังความเร็วท่ี 1 (ตาม Keypad) ดวยเวลาการเรง และลดความเร็วตามฟงกชัน A-10, A-11, B-18 

ถึง B-21 และออกตัวดวยฟงกชันการเพิ่มแรงบิด A-12 และ A-13 

2 การหาคาพารามิเตอรดวยวิธีหยุดนิ่ง วิธีนี้สามารถทําในขณะท่ีมอเตอรมีโหลดหรือไมมีโหลดก็ได  

กอนการหาคาพารามิเตอรแบบอัตโนมัติ เราจะตองทําการต้ังคาในฟงกชันตอไปนี้
จํานวนคูของโพล ในฟงกชัน A-02

คาฐานแรงดันและฐานความถ่ี ในฟงกชัน A-06 และ A-07

พิกัดความเร็วมอเตอร ในฟงกชัน E-11

คาพิกัดกระแสมอเตอร ในฟงกชัน E-13

คาพารามิเตอรท่ีไดหลังจากการหาคาแบบอัตโนมัติ ไดแก

กระแสในสภาวะไรโหลด ในฟงกชัน E-12

เวลาประวิง ในฟงกชัน E-19

อัตราขยายวงรอบควบคุมกระแส ในฟงกชัน E-21 และ E-22

ssrs L,L,R,R σ  ในฟงกชัน E-25 ถึง E-28

 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดขนาดของอินเวอรเตอรและขนาดของมอเตอร ตามแรงมาท่ีใช สําหรับรุน 380V สามารถต้ัง

คาไดตั้งแต 0.5HP จนถึง 400HP (P0.5~P400) สวนรุน 220V สามารถต้ังคาไดตั้งแต 0.5HP จนถึง 100HP

(0.5HP~100HP)

หมายเหตุ 
• การเปล่ียนคาในฟงกชันนี้จะสงผลใหฟงกชัน E-18 จนถึง E-28 กลับมาใชคากลางตามท่ีผูผลิตไดกําหนดไว

E-17 ฟงกชนัสเกลแรงดัน (Voltage scaling) 

ฟงกชันนี้ใชเปนสเกลของแรงดันสําหรับการควบคุมมอเตอร โดยกําหนดคาสเกลตามขนาดของแรงดันสายท่ีปอน

ทางดานอินพุตของอินเวอรเตอร สามารถต้ังคาไดตั้งแต 80~240V (ในรุน 220V) และ 200~460V (ในรุน 380V)

E-15 ฟงกชนัขนาดของอินเวอรเตอร (Size of inverter)

E-16 ฟงกชนัขนาดของมอเตอร (Size of motor)
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E-18 ฟงกชนัสเกลกระแส (Current scaling) 

ฟงกชันนี้ใชเปนสเกลของกระแสสําหรับการควบคุมมอเตอร และใชแสดงคากระแสบน Keypad สามารถต้ังคา

ไดตั้งแต 1~9999

โดยปกติเม่ือมีการตั้งคาฟงกชันขนาดของอินเวอรเตอร (E-15) หรือขนาดของมอเตอร (E-16) เคร่ืองจะคํานวณ

คาสเกลโดยประมาณใหอัตโนมัติ หากตองการปรับละเอียดสามารถกระทําโดยปรับคาสเกลจนกระท่ังกระแสท่ี

แสดงบน Keypad ตรงกับกระแสของมอเตอร

E-19 ฟงกชนัการชดเชยผลเวลาประวิง (Deadtime compensation) 

ฟงกชันนี้ใชสําหรับชดเชยผลเวลาประวิงของอินเวอรเตอร ซ่ึงผลของเวลาประวิงนี้จะเพิ่มข้ึนตามความถ่ีการ

สวิตช และขนาดอินเวอรเตอรท่ีใหญข้ึน ทําใหแรงดันท่ีจายใหมอเตอรมีคาตํ่าลงสงผลตอการทํางานในชวง

ความถ่ีต่ํา โดยสามารถชดเชยไดตั้งแต 0~100% ของเวลา 6.25 secμ

E-20 ฟงกชนัการชดเชยคาแรงดันบัสไฟตรง (DC bus compensation) 

ฟงกชันนี้ใชเลือกคาแรงดันบัสไฟตรง เพื่อใชในการสรางสัญญาณ PMW สําหรับการควบคุมแบบ V/F

ตั้งคา รายละเอียด 

1 ใชคาแรงดันบัสไฟตรงท่ีตรวจจับได 

2 ใชคาแรงดันบัสไฟตรงคงท่ี คือ 310V (ในรุน220VAC) และ 540V (ในรุน380VAC) 

 
 
 

 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาอัตราขยายของตัวควบคุมแบบ PI ในวงรอบควบคุมกระแส ดังรูปท่ี 41 เพื่อให

ผลตอบสนองของกระแสมอเตอรติดตามคาคําส่ังอยางถูกตอง โดยสามารถตั้งคา Kp และ Ti ไดจาก 0~9999

)
sT

1
1(kp

i

+
*

SVΔ*
si

si

+
-

(E-21, E-22)

รูปท่ี 41  บล็อกไดอะแกรมในสวนวงรอบควบคุมกระแส 

E-21 ฟงกชนัอัตราขยายแบบสัดสวนของวงรอบควบคุมกระแส (Current loop proportional gain Kp)

E-22 ฟงกชนัเวลาตอบสนองแบบอินทิกรัลของวงรอบควบคุมกระแส (Current loop integral time Ti)
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ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาอัตราขยายของตัวควบคุมแบบ PI ที่ใชในการประมาณคาความเร็วสําหรับการควบคุม

แบบเวกเตอรไรเซนเซอร (SSL) ดังแสดงในรูปท่ี 40 เพื่อใหผลตอบสนองของคาความเร็วประมาณติดตามคา

ความเร็วจริงอยางถูกตอง โดยสามารถตั้งคา Kp และ Ti ไดจาก 1~9999

)
sT

1
1(kp

i

++
-

(E-23, E-24)

mω

isq

isq

รูปที ่40  บล็อกไดอะแกรมในสวนการประมาณคาความเร็ว 

 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาพารามิเตอรของมอเตอร , , ,
s r s s

R R L Lσ เพื่อใชในการควบคุมแบบเวกเตอร (VEC) 

และการควบคุมเวกเตอรแบบไรเซนเซอร (SSL) สามารถตั้งคาพารามิเตอรเหลานี้ไดตั้งแต 1~9999

หมายเหตุ 

• คากลางท่ีใชเปนคาพารามิเตอรจะถูกกําหนดโดยผูผลิตเคร่ือง ซ่ึงขอมูลของคาพารามิเตอรไดมาจากมอเตอร

มาตรฐาน 220/380V 50Hz 4 poles ดังนั้นถามอเตอรของผูใชแตกตางออกไปจึงควรทําการหาคาพารามิเตอร

แบบอัตโนมัติตามฟงกชัน E-14 กอนการทํางาน

E-29 ฟงกชนัตัวกรองสัญญาณกระแส (Current filter) 

ฟงกชันนี้ใชกําหนดคาคงท่ีทางเวลา (Time constant) เพื่อกําจัดสัญญาณรบกวนของกระแส สามารถต้ังคาได

ตั้งแต 1~256

E-30 ฟงกชนัแสดงรุนอินเวอรเตอร (Inverter version) 

ฟงกชันนี้ใชบอกรุนของอินเวอรเตอรท่ีกําลังใชงานอยู เชน IH2.9

E-23 ฟงกชนัอัตราขยายแบบสัดสวนของการประมาณคาความเร็ว (Adaptive proportional gain Kp)

E-24 ฟงกชนัเวลาตอบสนองแบบอินทิกรัลของการประมาณคาความเร็ว (Adaptive integral time Ti)

E-25 ฟงกชนัคาความตานทานสเตเตอร (Stator resistance sR )

E-26 ฟงกชนัคาความตานทานโรเตอร (Rotor resistance rR )

E-27 ฟงกชนัคาความเหนี่ยวนําร่ัวไหล (Leakage inductance sLσ )

E-28 ฟงกชนัคาความเหนี่ยวนําสเตเตอร (Stator inductance sL )
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การดูแลรักษาและการแกไขปญหาเบื้องตน

การดูแลรักษาเบ้ืองตน 

1. ควรทําการปดแหลงจายไฟเพื่อไมใหเกิดอันตราย

2. ควรรอใหสัญญาณไฟ LED ท่ีตําแหนง Charge ดับสนิทกอน

3. ผูท่ีจะทําการตรวจเช็ค ควรเปนผูมีความรูทางไฟฟา และรูจักอุปกรณภายในเคร่ืองอินเวอรเตอรเปนอยางดี

4. หามทําการดดัแปลงวงจรภายในเคร่ืองอินเวอรเตอรโดยเด็ดขาด

สวนประกอบ การตรวจเช็ค ข้ันตอนการปฏิบัติ 

สกร,ู นอตท่ีเทอรมินอล ตรวจสอบจุดตอตางๆ หลวมหรือไม ขันสกรู, นอตใหแนน 

แผงระบายความรอน ตรวจเช็คคราบฝุนละอองท่ีติดอยูบนแผงระบาย

ความรอน 

ใหใชลมแหงเปาไลฝุน 

แผงวงจร ตรวจเช็คคราบฝุนและคราบนํ้ามัน ใหใชลมแหงเปาไลฝุนเทาน้ัน 

พัดลมระบายความรอน ตรวจสอบวา พัดลมยังหมุนปกติดีหรือไม ถาหมุนชาผิดปกติ หรือไมหมนุใหเปลี่ยน      

พัดลมใหม 

อุปกรณทางดานเพาเวอร ตรวจเช็คคราบฝุนละออง ใหใชลมแหงเปาไลฝุนเทาน้ัน 

ปญหาท่ีเกิดกับอินเวอรเตอร และการแกไขปญหาเบื้องตน 

รหัส รายละเอียด และความหมาย วิธีแกไขเบ้ืองตน 

OC-A 

/oc_A 

กระแสเกิน หรือวงจรทางดานเอาตพุต U, V, W ขณะ

เครื่องกําลังเพ่ิมความเร็ว  

1. ปลดสายมอเตอรออกจากจุดตอ U, V, W ของเครื่อง

อินเวอรเตอร

2. ทดลอง RUN เครื่องอินเวอรเตอร

3. ถา RUN ได ใหตรวจสอบมอเตอรวาช็อตหรอืไม

4. ถา RUN ไมได ใหตรวจสอบ Acceleration time วาเร็ว

เกินไปหรือไม และดูกระแสหนาจอของอินเวอรเตอรวา

เกินพิกัดหรือไม

OC-b 

/oc_b 

กระแสเกิน หรือวงจรทางดานเอาตพุต U, V, W ขณะ 

DC Brake ทํางาน  

1. ลดเปอรเซ็นตแรงเบรก และเวลาเบรกใหเหมาะสม

OC-C 
/oc_C 

กระแสเกิน หรือวงจรทางดานเอาตพุต U, V, W ขณะ

เครื่องทํางานท่ีความเร็วคงท่ี  

1. ตรวจสอบเหมือนกรณี OC-A (1-3)

OC-d 

/oc_d 

กระแสเกิน หรือวงจรทางดานเอาตพุต U, V, W ขณะ

เครื่องกําลังลดความเร็ว  

1. ตรวจสอบเหมือนกรณี OC-A (1-3)

2. เช็คเวลาในการหยุดวาส้ันเกินไปหรือไม

หมายเหตุ 

OC-A, OC-b, OC-C, OC-d เปนการแจงความผิดปกติเนื่องจากกระแสเกินทางดานฮารดแวร 

oc_A, oc_b, oc_C, oc_d เปนการแจงความผิดปกติเนื่องจากกระแสเกินทางดานซอฟตแวร 
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รหัส รายละเอียด และความหมาย วิธีแกไขเบ้ืองตน 

-OH- อุณหภูมิ IPM Module สูงเกิน 100 ºC 1. ตรวจสอบพัดลมระบายความรอนวาเสียหรือไม

2. ตรวจสอบสภาพแวดลอมท่ีติดต้ังวามีอุณหภูมเิกินกวา

50 ºC หรือไม

-OU- -  แรงดันท่ี DC-Bus สูงเกินกวา 800V 

   (รุน 380V) และ 400V (รุน 220V) 

- โหลดมีแรงเฉื่อยสูง หรือเวลาในการหยุดส้ันเกินไป 

1. ตรวจสอบแรงดันดานอินพุต

2. เพิ่มเวลาในการหยุดมากข้ึน

3. ตอ Braking resistor หรือ Dynamic brake เพิ่มเติม

-LU- แรงดันท่ี DC-Bus ตํ่าเกินกวา 310V 

(รุน 380V) และ 180V (รุน 220V) 

1. ตรวจเช็คอุปกรณจายแรงดันดานอินพุต

2. ตรวจเช็คแรงดันดานอินพุตแตละเฟส

-PL- ไฟดับ ไฟตก หรือแรงดันการไฟฟาไมครบเฟส หรือ 

MC ของอินเวอรเตอรไมทํางาน 

1. ตรวจเช็คแรงดันดานอินพุตแตละเฟส

2. ตรวจสอบการทํางานของ MC วาทํางานหรือไม

OL-1 หนาสัมผัส O/L ภายนอกเปดวงจร 1. ตรวจสอบการต้ังคาฟงกชัน C-00 ถึง C-04 เทากับ 11 หรือไม

2. ตรวจเช็คจุดตอ CM  กับจุดตอท่ีถูกกําหนดเปน THR 

3. ตรวจเช็คการต้ัง O/L ภายนอก

OL-2 ชุด O/L อิเล็คทรอนิคสทํางานเน่ืองจากกระแส 

มอเตอรเกินพิกัด 150% ใน 1 นาที 

1. หาสาเหตุกระแสเกินท่ีตัวมอเตอร

2. ตรวจสอบการต้ังคาฟงกชัน D-00 และ D-01

3. ตรวจสอบการต้ังคาฟงกชัน E-16

Err1 กําหนดคาในฟงกชัน C-00 ถึง C-04 

(ดิจิตอลอินพุต (I1-I5)) มีคาซํ้าซอน 

ตรวจสอบคาดิจิตอลอินพุตท่ีกําหนดในฟงกชัน C-00 ถึง  

C-04 ซ้ํากันหรอืไม และแกไขใหถูกตอง 

Err2 คาคําส่ัง PID และคาสัญญาณปอนกลับไมถูกตอง (คา

คําส่ัง Command ท่ีกําหนดในฟงกชัน A-04 ซ้ํากับคา 

Feedback ท่ีกําหนดในฟงกชัน E-05) 

ตรวจสอบการกําหนดคาในฟงกชัน A-04 ตองไมซ้ํากับคาท่ี

กําหนดในฟงกชัน E-05 

Err3 Sequence ของแรงดันการไฟฟา R, S, T ไมตรงกับ 

Sequence ของแรงดันดาน U, V, W (Line changeover) 

สลับสายไฟท่ีเอาตพุต U, V, W 1 คู หรือสลบัสายไฟท่ี 

อินพุต R, S, T 1 คู 

-nC- ไมตอสายเอาตพุต U, V, W หรอื คากระแสมอเตอรตํ่า

กวา 5% ของพิกดักระแสอนิเวอรเตอร  

1. ตรวจสอบการตอสายอินเวอรเตอรกับมอเตอร

2. ตรวจสอบคากระแสมอเตอรวาตํ่ากวา 5% ของพิกัดกระแส

อินเวอรเตอรหรอืไม

-OS- ความเรว็จรงิหรอืความเรว็ประมาณมีคาเกินกวาท่ีต้ังไว 1. ตรวจเช็คการตอโหลดของมอเตอร

2. ตรวจสอบการต้ังคาฟงกชัน D-12

CPU, Sci การติดตอสือ่สารทาง Keypad ผดิพลาด ตรวจสอบสาย Keypad 

PASS การปองกันการเขาฟงกชัน กด MOVE – RUN – SET 
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คุณลักษณะของการออกตัว 

เม่ือมีการนําอินเวอรเตอรมาใชขับมอเตอรแทนการตอกับแหลงจายโดยตรง คุณลักษณะของการออกตัว

ดวยอินเวอรเตอรจะแตกตางจากการออกตัวดวยแหลงจายโดยตรง ซ่ึงการออกตัวดวยอินเวอรเตอรจะออกตัวดวย

แรงบิดท่ีนอยกวา ดังน้ันจะชวยลดการกระชากของเคร่ืองจักรทําใหการสึกหรอนอยลงกวาการออกตัวดวยแหลงจาย

โดยตรง และการออกตัวดวยอินเวอรเตอรในโหมด V/F สามารถปรับแรงบิดเร่ิมตนใหมากข้ึนได และในโหมด 

Sensorless จะสามารถใหแรงบิดเร่ิมตนไดถึง 180% แตก็จะข้ึนอยูกับคุณสมบัติของมอเตอรดวย และถาเม่ือไหรท่ี

แรงบิดเร่ิมตนมีคาสูงมากเกินไป ใหผูใชเลือกอินเวอรเตอร และมอเตอรใหมีขนาดใหญข้ึน ตามความเหมาะสมของ

งาน (พิจารณาไดจากกระแสในการออกตัว และกระแสท่ีสภาวะปกติ) 

การเลือกขนาดของอินเวอรเตอรท่ีเหมาะสม 

การเลือกใชงานอินเวอรเตอรท่ีเหมาะสมนั้น ควรเลือกจากขนาดของมอเตอรท่ีใช หรือจากคากระแสท่ีใช

งาน (อาจเปนมอเตอรท่ีมีจํานวนโพลสูง หรือมอเตอรพิเศษ หรือการตอมอเตอรหลายตัวแบบขนาน) โดยใหนํา

คากระแสท่ีใชงานท้ังหมด แลวคูณดวย 1.05 ถึง 1.1 ซ่ึงคาท่ีไดจะเปนคาท่ีใชนําไปเลือกขนาดของอินเวอรเตอร 

การกําหนดคาเวลาในการออกตัว/หยุด 

เวลาในการออกตัว/หยุดที่เหมาะสมในการใชงานน้ัน จะข้ึนอยูกับการคํานวณจากแรงบิดและคา GD2  ของ

โหลด โดยใชสมการตามตารางดานลางนี้ 

แตในการควบคุมมอเตอรดวยอินเวอรเตอรนั้น เราสามารถกําหนดเวลาในการออกตัว/หยุดไดตามความ

ตองการ แตเราก็ควรกําหนดใหมีคามากกวาคาท่ีคํานวณไดจากสมการ 

ระบบหนวย SI ระบบหนวยท่ัวไป 

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 = โมเมนทออฟอินนิเชียของมอเตอร (kge.m2) 

JL = โมเมนทออฟอินนิเชียของโหลด (kge.m2) 

∆N = ผลตางความเร็วในการหมุนระหวางกอนกับหลัง

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 ซึ่งคา TB จะเทากับ 

พิกัดแรงบิดของมอเตอร x 0.8~1.0) 

GD2
m = GD2 ของมอเตอร (kg.m2) 

GD2
L  = GD2 ของโหลด  (kg.m2) 

∆N = ผลตางความเร็วในการหมุนระหวางกอนกับหลัง

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 ซึ่งคา TB จะ

เทากับ พิกัดแรงบิดของมอเตอร x 0.8~1.0) 
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ขนาด (มม.) 

HW

D 

ขอกําหนดของอินเวอรเตอร 

UNITRON รุน 200V 

ขนาดมอเตอรใชงาน    (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 

รุน    (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 (แรงดันขาออกสูงสุดไมเกินแรงดันดานอินพุต) 

พิกัด 

เอาตพุต 

การรับโหลดเกินพิกัด 110% ใน 1 นาท ี 

เบรกดวย วงจรไดนามิกเบรก เสริม 

ไฟฟา ตัวตานทานไดนามิกเบรก เสริม 

กําลังไฟฟา แรงดัน / ความถ่ี 1Ø   200V ~ 240V, 50/60Hz 3Ø  200V ~240V, 50/60Hz 

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

การระบายความรอน ระบายความรอนดวยพัดลม 

กลอง (รุน.) 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 รุน 400V 

ขนาดมอเตอรใชงาน         (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 

รุน       (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 (แรงดันขาออกสูงสุดไมเกินแรงดันขาเขา) 

พิกัด 

เอาตพุต 

การรับโหลดเกินพิกัด 110% ใน 1 นาที 

เบรกดวย วงจรไดนามิกเบรก เสริม 

ไฟฟา ตัวตานทานไดนามิกเบรก เสริม 

กําลังไฟฟา แรงดัน / ความถ่ี 3Ø 360V to 460V, 50/60Hz 

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

การระบายความรอน ระบายความรอนดวยพัดลม 

กลอง         (รุน.) 

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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