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1.การติดตั้ง (Installation)

1.1 สถานท่ีติดตัง้

 ควรหลีกเล่ียงสถานท่ีติดตัง้ต่อไปนี ้

 - อณุหภมูิสงูหรือตํ่าเกินไป (ควรอยู่ในช่วง -10 ถึง 50 องศาเซลเซียส) 

 - สถานท่ีเปียกชืน้ หรือมีความชืน้สงู (ความชืน้ขึน้อยู่ระหว่าง 20% - 90% RH) 

 - มีละอองฝุ่ น หรือละอองโลหะในอากาศ 

 - ไอระเหยของสารเคมีท่ีมีฤทธิ์กดักรอ่น 

 - ใกลก้บัวตัถท่ีุมีความเส่ียงต่อการเกิดไฟ หรือการระเบิดไดง่้าย 

 - แรงสั่นสะเทือนสงู 

 - แสงแดดส่องถึงโดยตรง 

 หากตอ้งการรายละเอียดเพ่ิมเติม สามารถปรกึษากบัทางบริษัทไดโ้ดยตรง 

1.2 การติดตัง้อินเวอรเ์ตอรใ์นตูค้อนโทรล 

      ควรทาํการติดตัง้อินเวอรเ์ตอรใ์นแนวตัง้ และมั่นใจว่าสามารถระบายอากาศไดดี้ และควรใหม้ีระยะห่างของอินเวอรเ์ตอร์

โดยรอบ ดงันี ้

Clear area 10 cm minimum

INV GD270 
5 cm  5 cm 

minimum minimum 

          10 cm minimum 

Exhaust 

Air intake 
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2. ข้อมูลพืน้ฐานอินเวอรเ์ตอร ์

รุ่น 
กาํลังเอาตพ์ุต 

(kW) 

กระแสอินพตุ 

(A) 

กระแสเอาตพ์ตุ 

(A) 

Default carrier 

frequency (kHz) 

GD270-1R5-4 1.5 5.0 3.7 4 kHz 
GD270-2R2-4 2.2 6 5 4 kHz 

GD270-004-4 4 15 9.5 4 kHz 

GD270-5R5-4 5.5 20 13 4 kHz 

GD270-7R5-4 7.5 27 17 4 kHz 
GD270-011-4 11 35 25 4 kHz 

GD270-015-4 15 44 32 4 kHz 

GD270-018-4 18.5 46 38 2 kHz 

GD270-022-4 22 54 45 2 kHz 
GD270-030-4 30 75 60 2 kHz 

GD270-037-4 37 90 75 2 kHz 

GD270-045-4 45 108 92 2 kHz 

GD270-055-4 55 142 115 2 kHz 
GD270-075-4 75 177 150 2 kHz 

GD270-090-4 90 200 180 2 kHz 

GD270-110-4 110 240 215 2 kHz 

GD270-132-4 132 278 250 2 kHz 
GD270-160-4 160 310 305 2 kHz 

GD270-185-4 185 335 330 2 kHz 

GD270-200-4 200 385 380 2 kHz 

GD270-220-4 220 430 425 2 kHz 
GD270-250-4 250 465 460 2 kHz 

GD270-280-4 280 540 530 2 kHz 

GD270-315-4 315 605 600 2 kHz 

GD270-355-4 355 655 650 2 kHz 
GD270-400-4 400 660 720 2 kHz 

GD270-450-4 
 

 

 

450 745 820 2 kHz 

GD270-500-4 
 

 

 

500 800 860 2 kHz 
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3. รายละเอียดอินเวอรเ์ตอร ์

 

Description Specification 

อินพุต 

แรงดันอินพุต (V) AC PH 380V- 480V -15%-+10% 

กระแสอินพุต (A) Refer to the rated value 

ความถี่อนิพุต (Hz) 50Hz or 60Hz 

เอาตพุ์ต 

แรงดันเอาตพุ์ต (V) 0–Input voltage (V) 

กระแสเอาตพุ์ต (A) Refer to the rated value 

กาํลังเอาตพุ์ต (kW) Refer to the rated value 

ความถี่เอาตพุ์ต (Hz) 0-400 Hz 

รูปแบบ 

การควบคุม 

โหมดการควบคุม SVPWM, SVC 

ชนิดของมอเตอร ์
Asynchronous motor (AM) and  

Permanent magnetic synchronous motor (SM) 

อัตราส่วนความเร็ว 
For asynchronous motors (AMs): 1:200 (SVC) 

For synchronous motors (SMs): 1:20 (SVC) 

ความแม่นยาํของการ

ควบคุมความเร็ว 
± 0.2% (SVC) 

ความคลาดเคล่ือน 

ของความเร็ว 
± 0.3% (SVC) 

แรงบิดออกตัวเร่ิมต้น 
AMs : 0.5 Hz/150%( SVC ) 

SMs : 2.5 Hz/150%( SVC ) 

การตอบสนอง 

ของแรงบิด 
< 20ms (SVC) 

ความแม่นยาํ 

ของการควบคุม

แรงบิด 

± 10% (SVC) 

ระดับโอเวอรโ์หลด 
110% ของพิกัดกระแส 1 นาท ี

ทาํงานทุก 5 นาท ี

อื่น 

อุณหภูมิของ  

และส่ิงแวดล้อม 

-10°C – +50°C จาํเป็นต้องมีการลดพิกัด 

เม่ือมีสภาพแวดล้อมอณุหภูมิเกิน 40°C 

IP 
IP20 สาํหรับ 200kW และตํ่ากว่า 

IP00 สาํหรับต้ังแต่ 220kW ขึน้ไป รองรับชิน้ส่วนเสริมการประกอบ IP20 

Cooling method 
สาํหรับ 1.5kW: ระบายความร้อนด้วยอากาศ 

สาํหรับต้ังแต่ 2.2kW ขึน้ไป : ระบายความร้อนด้วยพัดลม 
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4. แบบวงจรไฟฟ้า (Basic Wiring Diagram) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

 
 

 

 

 

 

จัมเปอรรู์ปตัว U ระหว่าง COM และ PW 
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จุดต่อ รายละเอียด 

+10V แรงดันเอาตพ์ุต +10.5 Vdc 

Al1 จุดต่อ Analog input Al1 : 0-10/0-20mA 

Al2 จุดต่อ Analog input Al2 : -10V - +10V 

GND จุดต่อ 0 V Analog input/ Analog output 

AO0 
แหล่งจ่าย Analog output 0-10V หรือ 0-20mA 

(จัมเปอรท์ี่ J6 เพื่อเลือก output เป็นกระแสหรือแรงดัน) 

AO1 
แหล่งจ่าย Analog output 0-10V หรือ 0-20mA 

(จัมเปอรท์ี่ J7 เพื่อเลือก output เป็นกระแสหรือแรงดัน) 

RO1A 
Relay output : R01A คือ NO / RO1B คือ NC / RO1C คือ common 

Capacity : 3A/AC250V, 1A/DC30V 
RO1B 

RO1C 

RO2A 
Relay output : R02A คือ NO / RO2B คือ NC / RO2C คือ common 

Capacity : 3A/AC250V, 1A/DC30V 
RO2B 

RO2C 

COM Common จุดต่อ +24V 

Y1 
Switch capacity : 50mA/30V / ช่วงความถ่ีดา้นเอาตพ์ุต 0-1 kHz 

1 ช่อง : Y1 (Open collector) โดยใช้ร่วมกับเทอรม์ินอล S4  (เลือก J10) 

485+ 
จุดต่อสัญญาณ 485+, 485- 

485- 

PE ชุดกราวดเ์ทอรม์นิอล 

PW จุดต่อไฟ 12-24V เพื่อสั่งงานไปยังจุดต่ออินพุตของเทอรม์ินอล 

24V +24V output  200mA 

COM Common จุดต่อ +24V 

S1 ดิจิตอลอินพตุ 1  

S2 ดิจิตอลอินพตุ 2 

S3 ดิจิตอลอินพตุ 3 

S4 ดิจิตอลอินพตุ 4 

HDIA จุดต่อสัญญาณความถ่ีพัลส ์: 50kHz 
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5. แบบไฟฟ้าชุดวงจรหลัก (Wiring diagram of main circuit) 

 

 
 

         AC 3PH 380V Main circuit wiring diagram 

 

                            

                                                                                 
 
       รูป 1-1 เทอรม์ินอล 1.5-7.5kw                             รูป 1-2 เทอรม์ินอล 11 - 15kw 

 

                          
                 รูป 1-3 เทอรม์นิอล 18.5-22kw                                       รูป 1-4 เทอรม์นิอล 30-37kw 

 

                       
                 รูป 1-5 เทอรม์นิอล 45kw                                                 รูป 1-5 เทอรม์ินอล 55-90kw 
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Terminal Terminal name Function description 

R, S, T จุดต่อไฟขาเข้า จุดต่อ AC input 3 เฟส 

U, V, W จุดต่อไฟด้านขาออกจาก Inverter จุดต่อ AC output 3 เฟส 

(+)  

(+) (-) DC bus voltage 

(+) และ (-) สามารถแชรบ์ัส DC หรือเชื่อมตอ่ 

กับไฟ DC ภายนอกได้ 

(+) และ (-) เป็นจุดต่อสาํหรับ เบรกยูนิต (-) 

PE 
ความต้านทานของกราวด ์

ต้องน้อยกว่า 10 ohm 

เคร่ืองจักรแต่ละเคร่ืองจาํเป็นต้องต่อชดุกราวด ์

เพื่อลดการร่ัวไหลของไฟฟ้า 
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6. หน้าจอและการใช้งาน

      Standard LED keypad               Film keypad  Optional LCD keypad 

หมายเลข ชื่อ รายละเอียด 

1 LED 

RUN/TUNE 
 LED ดับ แสดงสถานะ อินเวอร์เตอรห์ยุดการทาํงาน 
 LED กระพริบ แสดงสถานะ อยู่ในโหมด autotune  

 LED ติด แสดงสถานะอินเวอรเ์ตอรท์าํงาน 

FWD/REV 
 LED ดับ แสดงสถานะอินเวอรเ์ตอรส่ั์งหมุนเดินหน้า 

 LED ติด แสดงสถานะอินเวอรเ์ตอรส่ั์งหมุนถอยหลัง 

LOCAL/REMOT 

 LED ดับ แสดงสถานะ อินเวอรเ์ตอรส่ั์งงานด้วย keypad 

 LED กระพริบ แสดงสถานะส่ังงานด้วยเทอรมิ์นอล 

 LED ติด แสดงสถานะส่ังงานด้วยรีโมท keypad 

TRIP 
LED ดับ อินเวอรเ์ตอรอ์ยู่ในสภาวะปกติ 

LED ติด แสดงสัญญาณเตือนสภาวะผิดปกติ 

2 UnitLED 

Hz ความถ่ี 

RPM ความเร็วรอบ 

A กระแส 

% เปอรเ์ซ็นต ์

V โวลต ์

3 Display LED 5 หลักแสดงค่า มอนิเตอร ์สัญญาณเตอืน และความถ่ี 

4 Digital Potentiometer ปรับค่าความถ่ี รายละเอียดที่พารามเิตอร ์ P08.42 
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หมายเลข ชื่อ รายละเอียด 

5 ปุ่ มกด 

 

 

ปุ่ มโปรแกรม เข้าหรือออกจากเมนูพารามิเตอร ์

 

 

ปุ่ มเอ็นเทอร ์ เข้าดูค่าในพารามิเตอร ์และยืนยันค่าทีต่ั้งค่า 

 

 

ปุ่ มขึน้ เพิ่มค่าพารามิเตอรข์ึน้ 

 

 

ปุ่ มลง ลดค่าพารามิเตอรล์ง 

 

 

ปุ่ มเลื่อนขวา ปุ่ มเลื่อนหลัก และเปลี่ยนค่าการแสดงผล 

 

 

ปุ่ มสั่งทาํงาน สั่งทาํงานอินเวอรเ์ตอร ์Keypad 

 

 

ปุ่ มหยุดทาํงาน 

รีเซ็ต 

สั่งหยุดทาํงานอินเวอรเ์ตอร ์Keypad 

และปุ่ มรีเซต็ 

 

 

 

ปุ่ มทาํงานลัด 

JOG 

เลือกรูปแบบการสั่งงานด้วย  

พารามิเตอร ์P07.02 
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7. พารามิเตอร ์

 

ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ค่าเดิม 

P00 กลุ่มพารามิเตอรพ์ืน้ฐาน 

P00.00 เลือกโหมดการทาํงาน 
0 : Sensorless vector control mode 0 

1 : Sensorless vector control mode 1 

2 : SVVCM control 

2 

 

P00.01 เลือกคาํส่ังการทาํงาน 

0 : ส่ังงานท่ีหน้าจออินเวอรเ์ตอร ์

1 : ส่ังงานท่ีเทอรมิ์นอล 

2 : ส่ังงานจากการส่ือสารภายนอก 

0 

 

P00.02 

 

เลือกชนิดของสัญญาณ 

การส่ังการ 

0 : MODBUS 

1 : PROFIBUS\CANopen 

2 : Ethernet 

3 : EtherCat/Profinet 

4 : PLC programmable card 

5 : Wireless card  

 

0 

 

P00.03 ความถ่ีสูงสุด P00.04 – 630.00Hz 50.00Hz 

P00.04 จาํกัดความถ่ีสูงสุด P00.05 – P00.03 50.00Hz 

P00.05 จาํกัดความถ่ีตํ่าสุด 0.00Hz – P00.04 0.00 Hz 

P00.06 เลือกการควบคุมความถ่ี A 0 : ต้ังค่าจากหน้าจอ 

1 : ต้ังค่าจาก อินพุต  Al1 โวลุ่มท่ีหน้าจออินเวอรเ์ตอร ์

2 : ต้ังค่าจาก อินพุต Al2 

3 : ต้ังค่าจาก อินพุต  Al3 

4 : ต้ังค่าจาก อินพุต HDIA 

5 : ต้ังค่าจาก โปรแกรม PLC ภายใน 

6 : ต้ังค่าจากความถ่ีล่วงหน้า Multi-step speed  

7 : ต้ังค่าจาก โปรแกรม PID 

8 : ต้ังค่าจาก ระบบส่ือสารแบบ MODBUS  

9 : ต้ังค่าจาก ระบบส่ือสารแบบ PROFIBUS/CANopen  

10 : ต้ังค่าจาก ระบบส่ือสารแบบ Ethernet  

13 : ต้ังค่าจาก ระบบส่ือสารแบบ Ethernet/Profinet  

14 : ต้ังค่าจากการด์ออฟชั่น 

18 : Keypad (for small power models) 

0 

 

 

 

P00.07 

 

 

 

เลือกการควบคุมความถ่ี B 

 

 

 

15 
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ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ค่าเดิม 

P00.08 
ความถ่ีอา้งอิง 

ของคาํส่ัง B 

0 : ความถ่ีเอาตพ์ุตสูงสุด 

1 : คาํส่ังความถ่ี A 
0 

 

 

P00.09 

 

 

ฟังกช์ันการคาํนวณ 

0 : A ค่าความถ่ีใช้งาน ต้ังท่ีจุด A  

1 : B คา่ความถ่ีใช้งาน ต้ังท่ีจุด B 

2 : A + B ค่าความถี่ใช้งาน ต้ังโดยผลรวมของ A+B 

3 : A – B ค่าความถ่ีใช้งาน ต้ังโดยผลลบของ A-B 

4 : Max (A, B) ค่าความถี่ใช้งาน ต้ังโดยค่าท่ีมากท่ีสุดระหว่าง A และ B  

5 : Min (A, B) ค่าความถ่ีใช้งาน ต้ังโดยค่าน้อยท่ีสุดระหว่าง A และ B 

 

 

0 

 

P00.10 ต้ังความถ่ีหน้าจอ 0.00Hz – P00.03 50.00Hz 

P00.11 เวลาเร่งความเร็ว 1  

0.0 – 3600.0 s 

 

ตาม

Model 

P00.12 เวลาลดความเร็ว 1 
ตาม

Model 

 

P00.13 

 

ทิศทางการการหมุน 

0 : อินเวอรเ์ตอรส่ั์งหมุนเดินหน้า 

1 : อินเวอรเ์ตอรส่ั์งหมุนถอยหลัง 

2 : ป้องกันการกลับทางหมุนของอินเวอรเ์ตอร ์

 

0 

P00.14 ความถ่ีพาหะ 1.2 – 15.0 kHz 
ตาม

Model 

P00.15 การจูนมอเตอร ์
0 : ไม่ทาํการจูน         2 : จูนแบบไม่หมุน 1     4 : จูนแบบหมุน 2 

1 : จูนแบบหมุน 1      3 : จูนแบบไม่หมุน 2     5 : จูนแบบไม่หมุน 3 0 

P00.16 ตัวเลือกฟังกช์ัน AVR 
0 : ไม่ทาํงาน 

1 : เปิดใช้งาน 
1 

 

P00.18 

 

คืนค่าโรงงาน 

0 : ไม่ทาํงาน 

1 : คืนค่าโรงงาน 

2 : ล้างบันทึกคา่ error 

0 



 
 
  
 

12 
 

 

 

 

ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ค่าเดิม 

P01 กลุ่มพารามิเตอรพ์ืน้ฐาน 

P01.00 โหมดการเริ่มทาํงาน 

0 : เริ่มทาํงานเม่ือส่ังจ่ายความถ่ี 

1 : เริ่มทาํงานหลังจากจ่าย DC braking 

2 : เริ่มต้นหลังจากจับทิศทางการหมุนและความเร็วโดยอัตโนมัติ 

0 

P01.01 ต้ังค่าความถ่ีเริ่มทาํงาน 0.00 – 50.00Hz 0.50Hz 

P01.02 เวลาหน่วงก่อนเริ่มทาํงาน 0.0 – 50.0s 0.0s 

P01.03 ความแรงของดีซี เบรก 0.0 – 100.0% 0.0% 

P01.04 ช่วงเวลา ดีซีเบรก 0.00 – 50.00s 0.00s 

P01.05 
รูปแบบเวลา 

เร่ง/ลด ความเร็ว 

0 : แบบเส้นตรง 

1 : แบบโค้ง S 
0 

P01.06 เวลาเริ่ม (S curve) 
 0.0 – 50.0s 0.1s 

P01.07 เวลาหยุด (S curve) 

P01.08 โหมดการหยุด 
0 : หยุดตามเวลาลดความเร็ว 

1 : หยุดตามแรงเฉ่ือยของมอเตอร ์
0 

P01.09 ความถ่ีทาํงาน DC braking 0.00Hz – P00.03 0.00Hz 

P01.10 เวลาหน่วง DC braking 0.00 – 30.00s 0.00s 

P01.11 ความแรง DC braking 0.0 – 100.0% 0.0% 

P01.12 เวลาทาํงาน DC braking 0.0 – 50.0s 0.00s 

P01.13 ช่วงเวลาเปล่ียนทางหมุน 0.0 – 3600.0s 0.0s 

P01.14 เลือกการเปล่ียนทางหมุน 

0 : เปล่ียนหลังจากความถ่ีเป็น 0 

1 : เปล่ียนหลังจากเริ่มความถ่ี 

2 : กลับทางหลังจากหยุดทาํงาน และหน่วงเวลา (P01.13) 

1 

P01.15 ความถ่ีหยุดทาํงาน 0.00 – 100.00Hz 0.50Hz 

P01.16 
การตรวจจบัความถ่ี 

หยุดทาํงาน 

0 : ตรวจจับความเร็วท่ีต้ังไว้ 

1 : ตรวจจับจากความเร็วป้อนกลับ  (ใช้ในโหมดเวกเตอรค์อลโทรล) 
0 

P01.17 
เวลาการตรวจจบั 

ความเร็วป้อนกลับ 

0.00– 100.00s 

(โดยเซต P01.16 = 1 เท่าน้ัน) 
0.50s 

P01.18 
ป้องกันการทาํงาน

เทอรมิ์นอลขณะจา่ยไฟเข้า 

0 : ป้องกันการทาํงาน 

1 : ไม่ป้องกันการทาํงาน 
0 

P01.19 

เลือกการทาํงาน  

เม่ือความถ่ีตํ่ากว่า 

ความถ่ีตํ่าสุด 

0 : ทาํงานท่ีความถ่ีตํ่าสุด 

1 : หยุดการทาํงาน 

2 : อินเวอรเ์ตอรจ์ะหยุดการทาํงาน จนกว่าความถ่ีจะมากกว่าความถี่ตํา่สุด  

ในระยะเวลาท่ีกาํหนดใน P01.20 อินเวอรเ์ตอรจ์งึจะเริ่มทาํงานใหม่ (sleep) 

0 
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ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ค่าเดิม 

P02 กลุ่มมอเตอร ์

P02.00 Motor type 1 
0 : Asynchronous motor (AM) 

1 : Synchronous motor (SM) 0 

 

P02.01 

ขนาดกาํลัง 

Asynchronous motor 1 
0.1 – 3000.0kW 

ตาม

Model 

 

P02.02 

ความถ่ีของ  

Asynchronous motor 1 
0.01Hz – P00.03  

50.00 

Hz 

 

 P02.03 

ความเร็วรอบของ 

Asynchronous motor 1 
0.1 – 60000rpm 

ตาม

Model 

 

P02.04 

แรงดันของ 

Asynchronous motor 1 
0 – 1200V 

ตาม

Model 

 

P02.05 

 

กระแสของ 

Asynchronous motor 1 
0.8 – 6000.0A 

ตาม

Model 

P02.06 - P02.14 (ดูในคู่มือฉบบัเต็ม) 

ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ค่าเดิม 

P01.20 
ส่ังทาํงานหลังจากใช ้

คาํส่ัง Sleep 
0.0 – 3600.0s 0.0s 

P01.21 รีสตารท์หลังจากปิดเครื่อง 
0 : ไม่ทาํงาน 

1 : ทาํงาน 0 

P01.22 
เวลารอการ 

รีสตารท์หลังจากปิดเครื่อง 
0.00 – 3600.0s 1.0s 

P01.23 เวลาเริ่มหน่วง 0.00 – 600.0s 0.0s 

P01.24 
เวลาหน่วงการหยุด

ความเร็ว 
0.0 – 600.0s 0.0s 

 

P01.25 

 

เลือกเอาตพ์ุต  0Hz 

0 : ไม่มีแรงดันเอาตพ์ุต 

1 : มีแรงดันเอาตพ์ุต 

2 : กระแสดีซีเบรก  

 

0 

P01.26 - P01.41 ดูในคู่มือฉบับเต็ม 
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ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ค่าเดิม 

P02.15 
กาํลังของ 

Synchronous motor 1 
0.1 – 3000.0kW ตาม

Model 

P02.16 
ความถ่ีของ 

Synchronous motor 1 
0.01Hz – P00.03 50.00 

Hz 

P02.17 
จาํนวนโพลของ 

Synchronous motor 1 
1 – 128 2 

P02.18 
แรงดันของ 

Synchronous Motor 1 
 0 - 1200V 

ตาม

Model 

P02.19 
กระแสของ 

Synchronous motor 1 
0.8 – 6000.0 A 

ตาม

Model 

P02.20 - P02.25 (ดูในคู่มือฉบบัเต็ม) 

 

P02.26 การป้องกันโอเวอรโ์หลด 

0 : ไม่มีการป้องกัน 

1 : ตามขนาดกระแสมอเตอร ์

2 : ตามความถ่ีของมอเตอร ์

2 

P02.27 ระดับโอเวอรโ์หลด 20.0% - 120.0% 100.0% 

P02.28 
แสดงผลพลังงาน 

มอเตอร ์1 
ช่วงการต้ังค่า: 0.00 – 3.00 1.00 

P02.29 
แสดงพารามิเตอร ์

มอเตอร ์1 

0 : แสดงตามประเภทมอเตอร ์

1 : แสดงท้ังหมด 
0 

P02.30 
ความเฉ่ือยระบบ  

มอเตอร ์1 
0 – 30.000kgm2 0 

P03 กลุ่มการควบคุมแบบเวกเตอร ์ (ดูในคู่มือฉบบัเต็ม) 

P04 กลุ่มการควบคุม V/F control (ดูในคู่มือฉบบัเต็ม) 
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ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ค่าเดิม 

P05 กลุ่มต้ังค่าสัญญาณอินพุต 

P05.00 เลือกอินพุต HDI 

0x00–0x11 

Ones: HDIA input type 

0 : HDIA is high-speed pulse input 

1 : HDIA is digital input 

0 

P05.01 เลือกอินพุตท่ี S1 0 : No function 

1 : Forward running 

2 : Reverse running 

3 : Tree-wire running control 

4 : Forward jogging 

5 : Reverse jogging 

6 : Coast to stop 

7 : Fault reset 

8 : Running pause 

9 : External fault input 

10 : Frequency increase (UP) 

11 : Frequency decrease (DOWN) 

12 : Clear frequency increase/decrease setting 

13 : Switch-over between setup A and setup B 

14 : Switch-over between combination setup and setup A 

15 : Switch-over between combination setup and setup B 

16 : Multi-step speed terminal 1 

17 : Multi-step speed terminal 2 

18 : Multi-step speed terminal 3 

19 : Multi-step speed terminal 4 

20 : Multi-step speed pause 

21 : Acceleration/deceleration time selection 1 

22 : Acceleration/deceleration time selection 2 

23 : Simple PLC stop reset 

24 : Simple PLC pause 

25 : PID control pause 

26-27 : Reserved 

28 : Counter reset 

29 : Switch-over between speed control and torque control 

30 : Acceleration/deceleration disabled 

1 

P05.02 เลือกอินพุตท่ี S2 4 

P05.03 เลือกอินพุตท่ี S3 7 

P05.04 เลือกอินพุตท่ี S4 0 

P05.05 เลือกอินพุตท่ี HDIA 0 
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ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ค่าเดิม 

  

31 : Counter trigger 

32 : Reserved 

33 : Clear frequency increase/decrease setting temporarily 

34 : DC brake 

35 : Switch-over between motor 1 and motor 2 

36 : Switch the running command channel to keypad 

37 : Switch the running command channel to terminal 

38 : Switch the running command channel to communication 

39 : Pre-exciting command 

40 : Clear electricity consumption  

41 : Keep electricity consumption  

42 : Switch the setting source of braking torque upper limit to keypad  

43–72 : Reserved  

73 : PID2 start  

74 : PID2 stop  

75 : Pause PID2 integral  

76 : Pause PID2 control  

77 : Switch PID2 polarities  

78 : Disable HVAC (only in stopped state)  

79 : Trigger fire signal  

80 : Pause PID1 control  

81 : Pause PID1 integral  

82 : Switch PID1 polarities  

83 : Trigger sleep mode  

84 : Trigger wakeup mode  

85 : Manual polling  

86 : Pump cleaning signal  

87 : Water level upper limit of inlet pool  

88 : Water level lower limit of inlet pool  

89 : Water shortage level of inlet pool  

90 : Manual soft startup (Reserved) 

91 : Enable condensation protection 

92–95 : Reserved  
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ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ค่าเดิม 

  96 : Manual soft startup for motor A  

97 : Manual soft startup for motor B  

98 : Manual soft startup for motor C  

99 : Manual soft startup for motor D  

100 : Manual soft startup for motor E  

101 : Manual soft startup for motor F  

102 : Manual soft startup for motor G 

103 : Manual soft startup for motor H  

 

104 : Disable motor A  105 : Disable motor B 

106 : Disable motor C 107 : Disable motor D 

108 : Disable motor E  109 : Disable motor F  

110 : Disable motor G  111 : Disable motor H 

P05.08 ขั้วของเทอรมิ์นอลอินพุต 
0 : the input terminal is positive 

1 : the input terminal is negative 
0x000 

P05.09 เวลาตัวกรองดิจิตอล 0.000 – 1.000s 0.010s 

P05.10 การต้ังคา่เทอรมิ์นอล 0x000 – 0x3F (0. ปิด 1. เปิด) 

BIT0 : S1 virtual terminal 

BIT1 : S2 virtual terminal 

BIT2 : S3 virtual terminal 

BIT3 : S4 virtual terminal 

BIT4 : HDIA virtual terminal 

BIT5 : Reserved 

0x00 
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ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ค่าเดิม 

P05.11 โหมดการควบคุม 

การทาํงานเทอรมิ์นอล 

0 : 2-Wire control 1 

 
 

1 : 2- Wire control 2 

 
 

2 : 3- Wire control 1 

 
 

3 : 3-Wire control 2 

 

 

 

 

 

 

 

0 
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ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ค่าเดิม 

P05.12 

- 

P05-21 

เวลาหน่วง เปิด-ปิด 

อินพุต S1-S4 , HDIA 

 

0.000 – 50.000s 

 

0.000s 

P05.24 คา่ตํ่าสุดของ AI1 0.00V – P05.26 0.00V 

P05.25 เปอรเ์ซ็นตํา่สุดของ AI1 -300.0% - 300.0% 0.0% 

P05.26 ค่าสูงสุดของ AI1 P05.24 – 10.00V 10.00V 

P05.27 เปอรเ์ซ็นสูงสุดของ AI1 -300.0% - 300.0% 100.0% 

P05.28 เวลากรองของ AI1 0.000s – 10.000s 0.030s 

P05.29 คา่ตํ่าสุดของ AI2 -10.00V – P05.31 -10.00V 

P05.30 เปอรเ์ซ็นตํา่สุดของ AI2 -100.0% - 100.0% -100.0% 

P05.31 คา่ตํ่าสุดของ AI2 P05.29 – P05.33 0.00V 

P05.32 เปอรเ์ซ็นตํา่สุดของ AI2 -300.0% - 300.0% 0.0% 

P05.33 ค่ากลาง AI2 P05.31 – P05.35 0.00V 

P05.34 เปอรเ์ซ็นตํา่สุดของ AI2 -300.0% - 300.0% 0.0% 

P05.35 ค่าสูงสุดของ AI2 P05.33 – 10.00V 10.00V 

P05.36 เปอรเ์ซ็นสูงสุดของ AI2 -300.0% - 300.0% 100.0% 

P05.37 เวลากรองของ AI2 0.000s – 10.000s 0.030s 

P05.38 
เลือกฟังกช์ันอินพุต  

high-speed pulse HDIA  

0 : ต้ังค่าท่ีความถ่ีอินพุต 

1 : Reserved 
0 

P05.39 คา่ตํ่าสุดของ HDIA 0.000 kHz – P05.41 
0.000 

kHz 

P05.40 เปอรเ์ซ็นตํา่สุดของ HDIA -300.0% - 300.0% 0.0% 

P05.41 ค่าสูงสุงของ HDIA P05.39 – 50.000KHz 
50.000 

KHz 

P05.42 เปอรเ์ซ็นตํา่สุดของ HDIA -300.0% - 300.0% 100.0% 

P05.43 เวลากรองของ HDIA 0.000s – 10.000s 0.030s 

P05.50 เลือกรบัสัญญาณของ Al1 
0 : แรงดัน 

1 : กระแส 0 

P05.53- P05.57 (ดูในคู่มือฉบบัเต็ม) 
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ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ค่าเดิม 

P06 กลุ่มต้ังค่าสัญญาณเอาตพ์ุต 

P06.01 เอาตพ์ุต Y1 0 : Invalid 

1 : In operation 

2 : Forward  

3 : Reverse 

4 : Jogging 

5 : Inverter fault 

6 : Frequency level detection FDT1 

7 : Frequency level detection FDT2 

8 : Frequency reached 

9 : Running in zero speed 

10 : Reach upper limit frequency 

11 : Reach lower limit frequency 

12 : Ready to run 

13 : In pre-exciting 

14 : Overload pre-alarm 

15 : Underload pre-alarm 

16 : Simple PLC stage completed 

17 : Simple PLC cycle completed 

18 : Reach set counting value 

19 : Reach designated counting value 

20 : External fault is valid 

21 : Reserved 

22 : Reach running time 

23 : Virtual terminal output of MODBUS communication 

24 : Virtual terminal output of POROFIBUS /CANopen communication 

25 : Virtual terminal output of Ethernet communication 

26 : DC bus voltage established 

27-32 : Reserved 

33 : Speed limit reached during torque control 

34 : PROFINET communication virtual terminal output  

35–36 : Reserved  

37 : Any frequency reached  

38–47 : Reserved  

48 : Fire mode activated 

0 

P06.02 Reserved 0 

P06.03 รีเลยเ์อาตพ์ุต RO1 1 

P06.04 รีเลยเ์อาตพ์ุต RO2 5 
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ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ค่าเดิม 

  49 : Pre-alarm of PID1 feedback too low  

50 : Pre-alarm of PID1 feedback too high  

51 : PID1 in sleep  

52 : PID2 in startup  

53 : PID2 stopped  

54 : Indication of run with backup pressure  

55 : Water shortage indication of inlet pool  

56 : Pre-alarm output  

57 : Control variable-frequency circulation motor A 

58 : Control variable-frequency circulation motor B  

59 : Control variable-frequency circulation motor C  

60 : Control variable-frequency circulation motor D  

61 : Control variable-frequency circulation motor E  

62 : Control variable-frequency circulation motor F  

63 : Control variable-frequency circulation motor G 

64 : Control variable-frequency circulation motor H 

 

P06.05 เลือกสถานะของเอาตพ์ุต 

ฟังกช์ันน้ีจะใช้เพื่อเซตสถานะจุดต่อเอาตพ์ุต 

เม่ือเซตบิตเป็น 0 สถานะอินพุตจะเป็นบวก (positive) 

เม่ือเซตบิตเป็น 1 สถานะอินพุตจะเป็นบวก (negative) 

 
ขอบเขตการเซตค่า: 0x0–0xF 

00 

P06.06 
หน่วงเวลาการ เปิด

เทอรมิ์นอล Y1 0.000 – 50.000s 0.000s 

P06.07 
หน่วงเวลาการ ปิด

เทอรมิ์นอลY1 0.000 – 50.000s 0.000s 

P06.10 หน่วงเวลา เปิด RO1 0.000 – 50.000s 0.000s 

P06.11 หน่วงเวลา ปิด RO1 0.000 – 50.000s 0.000s 

P06.12 หน่วงเวลา เปิด RO2 0.000 – 50.000s 0.000s 

P06.13 หน่วงเวลา ปิด RO2 0.000 – 50.000s 0.000s 
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ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ค่าเดิม 

P06.14 
เลือกการทาํงาน 

เอาตพ์ุต AO1 

0 : Running frequency (0–Max. output frequency)  

1 : Set frequency (0–Max. output frequency)  

2 : Ramp reference frequency (0–Max. output frequency)  

3 : Rotational speed (0–Speed corresponding to max. output frequency)  

4 : Output (0–Twice the inverter unit rated current)  

5 : Output current (0–Twice the motor rated current)  

6 : Output (0–1.5 times the inverter unit rated voltage)  

7 : Output power (0–Twice the motor rated power)  

8 : Set torque (0–Twice the motor rated torque)  

9 : Output torque (Absolute value, 0–±Twice the motor rated torque)  

10 : AI1 input (0–10V/0–20mA)  

11 : AI2 input (0–10V)  

12 : AI3 input (0–10V/0–20mA)  

13 : HDIA input (0.00–50.00kHz)  

14 : Value 1 set through Modbus communication (0–1000)  

15 : Value 2 set through Modbus communication (0–1000)  

16 : Value 1 set through PROFIBUS/CANopen communication (0–1000)  

17 : Value 2 set through PROFIBUS/CANopen communication (0–1000)  

18 : Value 1 set through Ethernet communication (0–1000)  

19 : Value 2 set through Ethernet communication (0–1000)  

20 : Reserved  

21 : Value 1 set through PROFINET communication (0–1000)  

22 : Torque current (bipolar, 0–Triple the motor rated current)  

23 : Exciting current (bipolar, 0–Triple the motor rated current)  

24 : Set frequency (bipolar, 0–Max. output frequency)  

25 : Ramp reference frequency (bipolar, 0–Max. output frequency)  

26 : Rotational speed  

       (bipolar, 0–Speed corresponding to max. output frequency)  

27 : Value 2 set through PROFINET communication (0–1000)  

28 : C_AO1 (Set P27.00 to 1. 0–1000)  

29 : C_AO2 (Set P27.00 to 1. 0–1000)  

30 : Rotational speed (0–Twice the motor rated synchronous speed) 

31 : Output torque  

32 : PID1 output  

33 : PID2 output  

0 

 

P06.15 

 

เลือกการทาํงาน 

เอาตพ์ุต AO0 

 

0 
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ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ค่าเดิม 

  34 : PID1 reference value  

36 : PID2 reference value  

38–47 : Reserved 

35 : PID1 feedback value  

37 : PID2 feedback value  

 

P06.17 เปอรเ์ซ็นตต์ํ่าสุดของ 

AO1 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

ขอบเขตการเซตค่า P06.17: -300.0%–P06.19 

ขอบเขตการเซตค่า P06.18: 0.00V–10.00V 

ขอบเขตการเซตค่า P06.19: P06.17–300.0% 

ขอบเขตการเซตค่า P06.20: 0.00V–10.00V 

ขอบเขตการเซตค่า P06.21: 0.000s–10.000s 

0.0% 

P06.18 คา่ตํ่าสุดของ AO1 0.00V 

P06.19 เปอรเ์ซ็นตสู์งสุด AO1 100.0% 

P06.20 คา่สูงสุดของ AO1 10.00V 

P06.21 เวลาการกรองของ AO1 0.000s 

P06.22 เปอรเ์ซ็นตต์ํ่าสุดของ AO0 -300.0% – P06.23 0.0% 

P06.23 คา่ตํ่าสุดของ AO0 0.00V – 10.00V 0.00V 

P06.24 เปอรเ์ซ็นตสู์งสุด AO0 P06.35 – 300.0% 100.0% 

P06.25 คา่สูงสุดของ AO0  0.00V – 10.00V 10.00V 

P06.26 เวลาการกรองของ AO0 0.000s – 10.000s 0.000s 

P06.33 ค่าการตรวจจับความถ่ี 0 – P00.03 1.00Hz 

P06.34 เวลาในการตรวจจบัความถ่ี 0 – 3600.0s 0.5s 
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ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ค่าเดิม 

P17 กลุ่มฟังกช์ันแสดงสถานะ 

P17.00 ต้ังค่าความถ่ี 0.00Hz – P00.03 50.00Hz 

P17.01 ความถ่ีเอาตพ์ุต 0.00Hz – P00.03 0.00Hz 

P17.02 ความถ่ีอา้งอิง 0.00Hz – P00.03 0.00Hz 

P17.03 แรงดันเอาตพ์ุต 0 – 1200V 0 V 

P17.04 กระแสเอาตพ์ุต 0.0 – 5000.0A 0.0A 

P17.05 ความเร็วมอเตอร ์ 0 – 65535 RPM 0 RPM 

P17.06 กระแสแรงบิด -3000.0 – 3000.0A 0.0A 

P17.07 กระแสขณะพีค -3000.0 – 3000.0A 0.0A 

P17.08 กาํลังมอเตอร ์ -300.0 – 300.0% 0.0% 

P17.09 แรงบิดมอเตอร ์ -250.0 – 250.0% 0.0% 

P17.10 ความถ่ีของมอเตอร ์ 0.00 – P00.03 0.00Hz 

P17.11 แรงดัน DC bus 0.0 – 2000.0V 0V 

P17.12 สถานะดิจิตอลอินพุต 0000 - 03F 0 

P17.13 สถานะดิจิตอลเอาตพ์ุต 0000 - 03F 0 

P17.14 
ตัวแปรการปรบั 

แบบดิจิตอล 
0.00Hz – P00.03 0.00Hz 

P17.15 ค่าอา้งอิงแรงบิด -300.0% - 300.0% 0.0% 

P17.16 ความเร็วเชิงเส้น 0 - 65535 0 

P17.18 การนับคา่ 0 - 65535 0 

P17.19 แรงดันอินพุต Al1 0.00 – 10.00V 0.00V 

P17.20 แรงดันอินพุต Al2 0.00 – 10.00V 0.00V 

P17.21 ความถ่ีอินพุต HDIA 0.000 – 50.000kHz 
0.000 

kHz 

P17.23 ค่าอา่งอิง PID -100.0 – 100.0% 0.0% 

P17.24 ค่าป้อนกลับ PID -100.0 – 100.0% 0.0% 

P17.25 
ค่า Power factor  

ของมอเตอร ์
-1.00 - 1.00 1.00 

P17.26 -  P17.63 (ดูในคู่มือฉบบัเต็ม) 
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8. ฟังกช์ั่นกรุ๊ป 

  

ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ต้ังค่า 

GROP ส่ังงานภายนอก ใช้โวลลุ่มภายนอก 

P00.01 
เลือกการส่ังงาน

อินเวอรเ์ตอร ์

0 : ส่ังงานท่ีหน้าจออินเวอรเ์ตอร ์

1 : ส่ังงานท่ีเทอรมิ์นอล 

2 : ส่ังงานจากการส่ือสารภายนอก 

1 

P00.06 
เลือกการควบคุม

ความถ่ี A 
2  : Al2 2 

    

ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ต้ังค่า 

GROP ส่ังงานหน้าจอ ปรับความถ่ีหน้าจอ 

P00.01 
เลือกการส่ังงาน

อินเวอรเ์ตอร ์

0 : ส่ังงานท่ีหน้าจออินเวอรเ์ตอร ์

1 : ส่ังงานท่ีเทอรมิ์นอล 

2 : ส่ังงานจากการส่ือสารภายนอก 

0 

P00.06 
เลือกการควบคุม

ความถ่ี A 
0   : Keypad 0 

    

ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ต้ังค่า 

GROP การควบคุมทาํงานเทอรมิ์นอลแบบ 3-Wire 

P00.01 
เลือกการส่ังงาน

อินเวอรเ์ตอร ์

0 : ส่ังงานท่ีหน้าจออินเวอรเ์ตอร ์

1 : ส่ังงานท่ีเทอรมิ์นอล 

2 : ส่ังงานจากการส่ือสารภายนอก 

1 

P05.01 เลือกหน้าท่ี S1 Forward running 1 

P05.02 เลือกหน้าท่ี S2 Reverse running 2 

P05.03 เลือกหน้าท่ี S3 3-Wire control 3 

P05.11 โหมดการควบคุม 3 : 3-Wire control 2 3 
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ฟังกช์ัน หน้าท่ี ลักษณะหน้าท่ีการทาํงาน ต้ังค่า 

GROP ส่ังงานภายนอก Multispeed 

P00.01 
เลือกการส่ังงาน

อินเวอรเ์ตอร ์

0 : ส่ังงานท่ีหน้าจออินเวอรเ์ตอร ์

1 : ส่ังงานท่ีเทอรมิ์นอล 

2 : ส่ังงานจากการส่ือสารภายนอก 

1 

P00.06 
เลือกการควบคุม

ความถ่ี A 
0 : ต้ังค่าจากหน้าจอ 0 

P05.02 เลือกหน้าท่ี S2 Multi-step speed 1 16 

P05.03 เลือกหน้าท่ี S3 Multi-step speed 2 17 

P05.04 เลือกหน้าท่ี S4 Multi-step speed 3 18 

P10.02 
Multi-step speed 

0 
ความเร็วท่ี 0 FW/REV 0.0% 

P10.04 
Multi-step speed 

1 
ความเร็วท่ี 1 0.0% 

P10.06 
Multi-step speed 

2 
ความเร็วท่ี 2 0.0% 

P10.08 
Multi-step speed 

3 
ความเร็วท่ี 3 0.0% 

P10.10 

- 

P10.32 

Multi-step speed 

4-15 
ความเร็วท่ี 4-15 0.0% 



 
 
  
 

27 
 

9. สัญญาณเตือนและการแก้ไข 

รหัส จดุท่ีผิดปกติ สาเหตุ การแก้ไข 

OUt1 IGBT Ph-U ผิดปกติ • เวลาเพิ่มความเร็วส้ันเกินไป 

• IGBT ผิดปกติ 

• เกิดจากสัญญาณรบกวน 

• การต่อสายไฟเข้าไม่ดี 

• การต่อสายดินไม่ดี 

• เพิ่มเวลา การเพิ่มความเร็ว 

• เปล่ียน Power 

• เปล่ียนสายไฟ 

• ติดต้ังชุดลดสัญญาณรบกวน 

OUt2 IGBT Ph-V ผิดปกติ 

OUt3 IGBT Ph-W ผิดปกติ 

OC1 
กระแสเกินขณะเพิ่ม

ความเร็ว 

• เวลาเพิ่มความเร็วส้ันเกินไป 

• แรงดันไฟเข้าตํ่าเกินไป 

• กาํลังอินเวอรเ์ตอรน้์อยเกินไป 

• โหลด ผิดปกติ 

• กราวดลั์ดวงจรหรอืเอาตพ์ุต 

ออกไม่ครบเฟส 

• ไม่เปิดใช้งานฟังกช์ันป้องกันแรงดันเกิน 

• เพิ่มเวลา การเพิ่มความเร็ว 

• เช็คแรงดันไฟเข้า 

• เลือกขนาดอินเวอรใ์ห้ใหญข่ึน้ 

• เช็คระบบกราวด ์สายไฟ  

โหลดของเครื่องจักร 

• วัดแรงดันเอาตพ์ุต 

• เช็คฟังกช์ันท่ีใช้งาน 

OC2 
กระแสเกินขณะลด

ความเร็ว 

OC3 
กระแสเกินขณะ 

ความเร็วคงท่ี 

OV1 
แรงดันเกินขณะ 

เพิ่มความเร็ว 
• แรงดันไฟเข้าผิดปกติ 

• กาํลังไฟย้อนกลับสูงเกิน 

• ไม่ได้ติดตต้ังชุดเบรก 

• ไม่ได้เปิดใช้งานชุดเบรก 

• เช็คแรงดันไฟเข้า 

• เพิ่มชุดเบรกในกรณีท่ีต้องการออก

ตัวหรือหยุดแบบรวดเร็ว 

• เช็คฟังกช์ันท่ีใช้งาน 

OV2 แรงดันเกินขณะลดความเร็ว 

OV3 
แรงดันเกินขณะ 

ความเร็วคงท่ี 

UV แรงดัน ดีซ ีตํ่า 

• แรงดันไฟเข้าตํ่าเกินไป 

• ไม่เปิดใช้งานฟังกช์ันป้องกัน 

แรงดันเกิน 

• เช็คแรงดันไฟเข้า 

• เช็คฟังกช์ันท่ีใช้งาน 

OL1 มอเตอรโ์อเวอรโ์หลด 

• แรงดันไฟเข้าตํ่าเกินไป 

• ต้ังค่ากระแสของมอเตอรผิ์ด 

• โหลดเกินขนาดของมอเตอร ์

• เช็คแรงดันไฟเข้า 

• ต้ังค่ากระแสของมอเตอร ์

• เช็คโหลดของมอเตอร ์

OL2 อินเวอรเ์ตอรโ์อเวอรโ์หลด 
• เวลาเพิ่มความเร็ว ส้ันเกินไป 

• แรงดันไฟเข้าตํ่าเกินไฟ 

• เพิ่มเวลาการเพิ่มความเร็ว 

• เช็คแรงดันไฟเข้า 

OL3 อิเล็กทรคิ โอเวอรโ์หลด 
• การเตือนก่อนกระแสจะเกินค่า 

โอเวอรโ์หลดท่ีต้ังไว้ 
• เช็คโหลดและคา่โอเวอรโ์หลดท่ีต้ัง 
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รหัส จดุท่ีผิดปกติ สาเหตุ การแก้ไข 

SPO ไฟออกไม่ครบเฟส • แรงดันเฟส U V W ออกไม่ครบ 
• เช็คมอเตอร ์

• เช็คสายไฟ 

SPI ไฟเขา้ไม่ครบเฟส • ไฟขาเขา้มาไม่ครบทุกเฟส 
• เช็คสายไฟ 

• เช็คแรงดันไฟขาเข้า 

OH1 Rectify รอ้นเกิน • พัดลมเสีย 

• อุณหภูมิภายนอกสูงเกิน 

• ค่าเวลาโอเวอรโ์หลดนานเกินไป 

• ทาํความสะอาดอินเวอรเ์ตอร ์

• ลดอุณหภูมิภายนอก 

• เปล่ียนพัดลมอินเวอรเ์ตอร ์OH2 IGBT ร้อนเกิน 

EF Fault จากภายนอก • สัญญาณเตือนจากภายนอก • เช็คสัญญาณจากอินพุต 

CE การส่ือสารผิดพลาด 

• Baud rate ไม่ตรงกัน 

• วายริ่งสายไม่ถูกss 

• Address ไม่ตรงกัน 

• มีสัญญาณรบกวน 

• ต้ัง Baud rate 

• เช็คสายสัญญาณ 

• ต้ัง Address 

• เพิ่มอุปกรณป้์องกันสัญญาณรบกวน 

ItE ตรวจจับกระแสผิดปกติ 
• จดุต่อชุดคอนโทรลบอรด์เสียหาย 

• วงจรอินเวอรเ์ตอรเ์กิดความเสียหาย 

• เช็คจุดต่อ 

• เปล่ียนชุดวงจรอินเวอรเ์ตอร ์

tE ออโตจูนนิง ผิดปกติ 

• ขนาดของมอเตอรไ์ม่เหมาะสม 

• พารามิเตอรม์อเตอรไ์ม่ถูกต้อง 

• ค่าชดเชยระหว่างพารามิเตอรอ์อโตจูน

กับพารามิเตอรพ์ืน้ฐานมีคา่ต่างกันมาก 

• การออโตจูนนานเกินไป 

• เปล่ียนโหมดอินเวอรเ์ตอร ์

• ต้ังค่าพารามิเตอรต์ามมอเตอร ์

• ปลดโหลดมอเตอร ์

• เช็คสายมอเตอร ์

• เช็คว่ามีความถ่ีสูงสุดเป็น 2/3 ของ

ความถ่ีท่ีกาํหนด 

EEP EEPROM 
• การผิดพลาดจากการอา่นและเขียน 

• EEPROM เสียหาย 

• กด STOP/RST เพือ่รีเซ็ต 

• เปล่ียนเมนคอนโทรล 

PIDE 
สัญญาณป้อนกลับ PID

ผิดปกติ 

• สัญญาณป้อนกลับ PID หยุดการส่ง 

• แหล่งจ่ายสัญญาณป้อนกลับ PID 

หายไป 

• เช็คสัญญาณป้อนกลับ 

• เช็คแหล่งจา่ยสัญญาณป้อนกลับ 

bCE เบรกยูนิต ผิดปกติ 
• วงจรเบรก เกิดความเสีบหาย 

• ขนาดของ ตัวต้านทานเบรกไม่เพียงพอ 

• เช็ควงจรเบรก 

• เพิ่มตัวต้านทานเบรก 
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รหัส จดุท่ีผิดปกติ สาเหตุ การแก้ไข 

ETH1 กราวด ์ผิดปกติ1 • เอาตพ์ุตลักวงจรลงกราวด ์

• วงจรตรวจจับกระแสผิดปกติ 

• แรงมอเตอรท่ี์เกิดขึน้จริงแตกต่างจาก

พลังงานอินเวอรเ์ตอร ์

• เช็คสายมอเตอร ์

• เปล่ียนเมนคอลโทรล 

• เซ็ตค่าพารามิเตอรใ์ห้ถูกต้อง 
ETH2 กราวด ์ผิดปกติ2 

dEu 
การเบี่ยงเบนความเร็ว

ผิดปกติ 
• โหลดหนักเกินไป 

• เช็คโหลดปกติหรือไม่ 

• เพิ่มเวลาในการตรวจจบั 

• เช็คพารามมิเตอร ์

STo การต้ังคา่ผิดปกติ • ค่าพารามิเตอรม์อเตอรไ์ม่ถูกต้อง 

• เช็คโหลดปกติหรือไม่ 

• เช็คพารามิเตอร ์

• เพิ่มเวลาในการตรวจจบั 

END เวลาทาํงาน 
• เวลาทาํงานจริงของอินเวอรเ์ตอรอ์ยู่

เหนือระยะเวลาในการต้ังค่าภายใน 
• ติดต่อผู้ขาย 

PCE 
การส่ือสารด้วยหน้าจอ

ผิดปกติ 

• สายหน้าจอเสียหาย 

• สายหน้าจอยาวเกินไป 

และเกิดสัญญาณรบกวน 

• เกิดความผิดปกติของวงจรในการ

ส่ือสารระหว่างหน้าจอกับเมนบอรด์ 

• เช็คสายหน้าจอ 

• เช็คสภาพแวดล้อมและหลีกเล่ียง

สัญญาณรบรวน 

• ติดต่อผู้ขาย 

DNE 
การโหลดคา่พารามิเตอร์

ผิดปกติ 

• สายหน้าจอเสียหาย 

• สายหน้าจอยาวเกินไปและเกิด

สัญญาณรบกวน 

• เกิดความผิดปกติของขอ้มูลในหน้าจอ 

• เช็คสายหน้าจอ 

• ติดต่อผู้ขาย 

LL โหลดตํ่ากว่าคา่ท่ีต้ัง 
• อินเวอรเ์ตอรจ์ะเตือนล่วงหน้า 

ค่าโหลดตํ่ากว่าค่าท่ีต้ังไว้ 
• เช็คโหลดและคา่โหลดตํ่าสุดท่ีต้ังไว้ 

PoFF ระบบแรงดัน ล้มเหลว • ระบบปิดอยู่ หรอืแรงดันบัสตํ่าเกินไป • ตรวจสอบแรงดันอินพุต 
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