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โหมด F  
ฟงกชั่น ชื่อ  การตั้งคา หนวย คา

มาตรฐาน 
Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

F00 ปองกันขอมูล 
(Data Protection) 

0:ไมปองกันการเปลี่ยนแปลงทั้งขอมูลทั่วไป  
    และ  ไมปองกัน การเปลี่ยนแปลงคาความถี่อางอิง 
1: ปองกันการเปลี่ยนแปลงทั้งขอมูลทั่วไป แต ไมปองกัน        
     การเปลี่ยนแปลงคาความถี่อางอิง 
2: ไมปองกันการเปลี่ยนแปลงทัง้ขอมูลทั่วไป แต ปองกัน 
      การเปลี่ยนแปลงคาความถี่อางอิง 
3:  ปองกันการเปลี่ยนแปลงทั้งขอมูลทั่วไป และ ปองกันการ 
      เปลี่ยนแปลงคาความถี่อางอิง 
**กดปุม Stop คางและกดลูกศรเพ่ือเปลี่ยนคา** 
**ตัวอยางคาความถี่อางอิงเชน Frequency command, PID 
command และ Timer operation ** 

 0  
 
 
 

 
 
 

 
 
 

 

 
 

 
 

F01 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

กําหนดวิธีปรับรอบ 1 
(Freq. Command 1) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

0: ปรับรอบจาก                     บน Keypad 
1: ปรับรอบจากสัญญาณ Voltage Input ภายนอก 
     0-10VDC (Terminal 12) 
2: ปรับรอบจากสัญญาณ Current Input ภายนอก 
     4-20mA (Terminal C1) 
3: ปรับรอบจากผลรวมของสัญญาณ Voltage Input  และ 
    Current Input ภายนอก (Terminal 12และ C1) 
5: ปรับรอบจากสัญญาณ Voltage Input ภายนอก 
     0-10VDC (Terminal V2) 
7: ปรับรอบจากสวิตซภายนอก โดยใชสวิตซ 2 ตัว 
     ปรับรอบ ขึ้น-ลง 
11:ปรับรอบจาก Digital Input option card. 
12:ปรับรอบจาก PG/SY option card. 

 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

0 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา หนวย คา
มาตรฐาน 

 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

F02 
 

วิธีการสั่งงาน 
(Operation Method) 

  

0:สั่งใหทํางานจาก Keypad  และ เลือกทศิทางจาก Terminal  
   (FWD) หรือ (REV) 
1:สั่งใหทํางาน และ เลือกทศิทางจาก Terminal (FWD) หรือ  
    (REV) 
2:สั่งใหทํางาน และ เลือกทศิทาง FWD จาก Keypad 
3:สั่งใหทํางาน และ เลือกทศิทาง REV จาก Keypad 

 2 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 

 

F03 คาความถี่สูงสดุ 
(Maximum Frequency) 

25-400 Hz 60.0   

F04 คาความถี่หลกั 
(Base Frequency) 

25-400 Hz 50.0  ปรับตาม 
Name plate 

motor 
F05 ระดับแรงดันที่สมัพันธ

กับ คาความถี่หลัก  
(Rate Voltage at Base 

Frequency) 

0:แรงดันขาออกเปนสัดสวนกับแรงดันขาเขา 
80-240V ควบคุมแรงดันขาออกใหคงที่(เฉพาะรุน 200V) 
160-500V ควบคุมแรงดันขาออกใหคงที่(เฉพาะรุน 400V) 
 

 
V 

 
200 
400 

 ควรปรับไวที่
0 หรือ ปรับ
ตาม Name 
plate Motor 

F06 ระดับแรงดันสูงสุดที่
คาความถี่สูงสดุ  

(Maximum Output 
Voltage) 

80-240V ควบคุมแรงดันขาออกใหสัมพันธกับคาความถี่
สูงสุด(เฉพาะรุน 200V) 
160-500V ควบคุมแรงดันขาออกใหสัมพันธกับคาความถี่
สูงสุด(เฉพาะรุน 400V) 

 
    

V 

 
200 

 
400 

 

  

F07 การปรับชวงเวลา 
อัตราเรง ACC1 

 

0.00-3600 
ถาตั้งไวที่ 0.00 ตองใช Soft Start ภายนอก 

S 6.00  
 

 
 

F08 การปรับชวงเวลา 
อัตราลด DEC1 

0.00-3600 
การใชอัตราลดที่สั้นกับภาระโหลดมากอาจตองใช Option 

Breaking Resistor 

S 6.00  
 

 
 

F09 
 
 
 
 
 
 

ฟงกชั่น 

การเสริมกาํลังบิด 
(Torque Boost) 

 
 
 
 
 

ชื่อ 

0.0-20%  โดยคาที่ตั้งน้ีสัมพันธกับ Function F05 
การตั้งคาน้ีจะมีผลตอเม่ือเลือก Function F37 เปน 0, 1, 3 
และ 4  
 
 
 
 

การตั้งคา 

% 
 
 
 
 
 
 

หนวย 

ขึ้นอยูกับ    
ขนาด
มอเตอร 

 
 
 
 
คา

 
 
 
 
 
 
 

Function น้ี 

 
 
 
 
 
 
 

หมายเหต ุ



   
 

มาตรฐาน 
 

ไมมีใน 
FVR-E11S 

F10 ปองกันมอเตอร 
จากการใชโหลดเกิน 
แบบอิเล็กทรอนิกส 
(Electronic Thermal 
Overload Protection) 

1.ใชกับมอเตอรทั่วไปที่มีพัดลมระบายความรอนในตัว 
2.ใชกับมอเตอรที่ไมมีพัดลมระบายความรอนหรือมีแตเปน   
    พัดลมภายนอก 

 

         1   

F11 ระดับการปองกนัการ
ใชโหลดเกิน 

(Overload Detection 
Level) 

0.00:ไมใชงาน 
1-135 % 

A 100%ของ
คากระแส
มอเตอร 

  

F12 ชวงเวลารองรับ
คากระแสกระแสท่ีตั้ง

ไวใน F11 
(Thermal Time 

Constant) 

0.5-75.0 Min 5   

F14 การ Restart หลงัจาก
ระดับไฟตกลงชัว่ขณะ  

(Restart mode after 
momentary power fail)  

0:ไม Restart (เกิดการ trip ชั่วคราว) 
1:ไม Restart (เกิดการ trip หลังจากไฟกลับมาสูระดับปกต)ิ 
4: Restart ที่ความถีล่าสุดในขณะไฟตก ใชสําหรบัโหลด   
    ทั่วไป 
5: Restart ที่ความถี่เริ่มตน ใชสาํหรับโหลดท่ีมีความเฉ่ือยต่ํา 

 1 
 

 ฟงกชั่นน้ี
สัมพันธกับ
ฟงกชั่น H13, 
H14,  H16 

F15 
F16 

จํากดัความถี่     (สูงสุด) 
                          (ต่ําสดุ) 

0.0-400 
0.0-400 

Hz 
Hz 

70.00 
0.0 

  

F18 ไปอัสความถี ่
(Bias Frequency) 

-100 ถึง 100  
  (เปนการตั้งคาความถี่เริ่มตน และจํากัดความถีต่่ําสดุ 
  โดยเปนอัตราสวนกับสัญญาณ  อนาลอกอินพุท เชนที่10% 
   Inverter จะทํางานเริ่มตนที่ 10%  ของ อนาลอกอินพุท) 

% 0.00   

 
 

F20 
 

F21 
 

F22 

 
 

DC Braking  
 
กําหนดความถี่ทีใ่ห DC 
Braking เริ่มทํางาน  
ตั้งระดับคากระแสท่ีใช
ในการ Brake 
ตั้งชวงเวลาอัตราลด
ของ DC Braking 

ชื่อ 

ใชเพ่ือปองกันมอเตอรจากความเฉื่อยในชวง Deceleration to    
  Stop  

0.0-60 
 
0-100 
 
0.00 ไมใชงาน 
0.01-30.00  

การตั้งคา 

 
 

Hz 
 

% 
 

S 
 

หนวย 

 
 

0.0 
 

0 
 

0.00 
 
คา

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



ฟงกชั่น 
 
 

 
 

 
 

 
 

มาตรฐาน 
 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

  หมายเหต ุ

F23 
 

    F24 

ความถี่เริ่มตน 
(staring Frequency) 
ตั้งการตรึงเวลาของ
ความถี่เริ่มตนไว 
(Holding Time) 

0.1-60.0 
 
0.01-10.00 
 

Hz 
 

S 

0.5 
 

0.00 

  

F25 ความถี่หยดุ 
(Stop Frequency) 

0.1-60 
(มอเตอรจะหยุดตามความถี่ทีก่ําหนดเม่ือปรับรอบลง) 

Hz 
 

 

0.2   

 
F26 

 
 
 
 
 
 

F27 

Motor Sound 
คลื่นความถี่พาหะ 

(Carrier Frequency) 
 
 
 
 

 
ลักษณะเสียง 

(Tone) 

 
                                                                             0.75-15Kz  
การแพรกระจายสัญญาณรบกวนจากมอเตอร        สูง-ต่ํา 
อุณหภูมิมอเตอร                                                     สูง-ต่ํา 
การกระเพื่อมของรูปคลื่นกระแสเอาทพุท            ใหญ-เล็ก 
การสูญเสียกระแส                                                  ต่ํา-สูง 
การแพรกระจายของคลื่นแมเหลก็ไฟฟา                ต่ํา-สูง 
การสูญเสียกําลังของ Inverter                                 ต่ํา-สูง 
0:ไมใชงาน 
1:ระดับที่ 1 
2:ระดับที่ 2 
3:ระดับที่ 3 
***ฟงกชั่นน้ีจะมีผลตอเมื่อตั้งคา F26 ไมสูงกวา 7KHz*** 

 
KHz 

 
2 
 
 
 
 
 
 

0 

  

F29 เลือกใชมิเตอรแบบ
อนาลอกหรือมิเตอร

แบบดิจิตอล 

0:Output in Voltage 0-10 VDC (อนาลอกมิเตอร) 
2:Output in pulse 0-6000  P/S (ดจิิตอลมิเตอร) 
 
 

 0   

F30 
 
 
 

การปรับระดับแรงดัน
ใหเหมาะสมกับสเกล

มิเตอร 
(Voltage Adjust) 

0-300 % 100   

 
 
 
 

 



ฟงกชั่น 
 
 

ชื่อ 
 
 

การตั้งคา 
 
 

หนวย 

 

คา
มาตรฐาน 

 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

F31 เลือกคาที่จะนําไป
แสดงบนมิเตอร 

0:ความถี่เอาทพุทกอนชดเชย Slip 
1:ความถี่เอาทพุทหลังขดเชย Slip 
2:กระแสเอาทพุท 
3:แรงดันเอาทพุท 
4:แรงบิดเอาทพุท 
5:คาแฟคเตอรของโหลด(2 เทาของคาโหลดของมอเตอร) 
6:การสี้นเปลืองพลังงาน(2 เทาของคากําลังงานเอาทพุทของ 
    Inverter 
7:จํานวนสัญญาณปอนกลับ PID 
8:จํานวนสัญญาณปอนกลับ PG 
9:แรงดันกระแสตรงที่เปนไฟเลี้ยง Inverter 
10:แสดงระดบัการสื่อสารระบบ RS-485 ในรูปแบบระดับ  
      แรงดัน 0-10V 
13:เอาทพุทมอเตอร KW (2 เทาของคามอเตอรเอาทพุท) 
14:ใชทดสอบสเกลมิเตอรเม่ือเลอืกใชฟงกชั่นน้ีมิเตอรจะ 
       แสดงที่ 100% 
15:คาการสั่งงานที่ควบคุมโดยระบบ PID (SV) 
16:คาเอาทพุททีไ่ดจากการควบคุมโดยระบบ PID (MV) 

 0 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
      
 

 
 

 
 
 
 

 
      

 
 

 

 

F33 การปรับระดับพัลส
ใหเหมาะสมกับสเกล

มิเตอร 
(Pulse rate) 

25-6000 P/S 1440   

F37 การเลือกรูปแบบ
โหลด /  การเสรมิ
กําลังบิดอัตโนมัติ / 
การเลือกระบบ
ประหยัดพลังงาน

อัตโนมัต ิ
 

0:โหลดที่ใชแรงบิดไมคงที่ 
1:โหลดที่ใชแรงบิดคงที่ 
2:การเสริมแรงบิดอัตโนมตั ิ
3:การประหยัดพลังงานอัตโนมัตใินชวง ACC/DEC สําหรับ 
   โหลดที่ใชแรงบิดไมคงที่ 
4:การประหยัดพลังงานอัตโนมัตใินชวง ACC/DEC สําหรับ 
   โหลดที่ใชแรงบิดคงที่ 
5:การประหยัดพลังงานอัตโนมัตใินชวง ACC/DEC สําหรับ 
   การเสริมแรงบิดอัตโนมตั ิ
 

 1  สัมพันธกับ 
F09 



ฟงกชั่น 
 
 

ชื่อ 
 
 

การตั้งคา 
 
 

หนวย 

 

คา
มาตรฐาน 

 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

F39 ตั้งการตรึงเวลาของ
ความถี่หยุดไว 
(Holding Time 

Stop Frequency) 

0.00-10.00 S 
 

0.00  
 

 

 
 

F40 
 

F41 

การจาํกัดแรงบิด 1 
(Torque Limit 1 ) 
ระหวางขับมอเตอร 

 
ระหวางหยุดมอเตอร 

 

 
 
20-200 
999 
20-200 
999 

***การเลือกใชการจาํกัดแรงบิดหรือการจํากดักระแสควร
เลือกอยางใดอยางหน่ึงถาใชทั้งสองอยางอาจทําใหการ

ทํางานขัดแยงกนั*** 

 
 

% 
 

% 

 
 

999 
 

999 

  

F42 เลือกวิธีการควบคุม
มอเตอร 

(Select control 
mode) 

0:ควบคุมแรงดันและความถี่ตาม pattern  โดยไมชดเชย Slip 
1:การควบคุมแรงบิดและควบคุม vector ของฟลั๊กขดลวด 
   สเตเตอร และฟลั๊กของขอลวดโรเตอร ใหทํามุม 90 องศา    
   เพราะถาสามารถควบคุมมุมได จะทําใหไดคาแรงบิดที่ 
   ดีทีสุ่ด  
2:ควบคุมแรงดันและความถี่ตาม pattern โดยชดเชย Slip 
3:ควบคุมแรงดันและความถี่ตาม pattern โดยชดเชย Slip  
   โดยใชกับ PG Interface Card 
4:การควบคุมแรงบิดและควบคุม vector (เหมือนขอ1) แตใช 
   กับ PG Interface Card 

 0  
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 
 

 

สัมพันธกับ 
H68 

F43 
 
 

F44 

การจํากัดกระแส 
 
 

ระดับการจํากดั
กระแส 

0:ไมจํากดักระแส 
1:จํากัดกระแสชวงความเร็วคงที่ 
2:จํากัดกระแสชวงอัตราเรงและชวงความเร็วคงท่ี 
20-200  
 

***การเลือกใชการจาํกัดแรงบิดหรือการจํากดักระแสควร
เลือกอยางใดอยางหน่ึงถาใชทั้งสองอยางอาจทําใหการ

ทํางานขัดแยงกนั*** 

 
 
 

% 

0 
 
 
 

  
 
       
       
       
       
 

 



ฟงกชั่น 
 

 

ชื่อ 
 

 

การตั้งคา 
 

 

หนวย 

 
คา

มาตรฐาน 
 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

 
 
 

 
F50 

 
 

 
F51 

ปองกันBraking 
Resistor จากการใช
โหลดเกิน  แบบ
อิเล็กทรอนิกส 

ความสามารถในการ
คายพลังงานสะสม 

(Discharging 
Capability) 

คากาํลังงานสูญเสีย
เฉลี่ยของ Braking 

Resistor 
(Allowable average 

loss) 

***การตั้งคาน้ีใชตอเม่ือมีการใช Braking Resistor ภายนอก 
โดยตั้งตามตารางท่ี1 ** 

 
 

0-900 
999:ไมใชงาน 
 
 
0.001-50.000 
0.000:ใชสําหรับ braking resistor ภายใน  

 
 

 
 
 
 

Kws 
 
 
 

Kw 

 
 
 
 

999 
 
 
 

0.000 

  

   โหมด E 

ฟงกชั่น 
 
 

ชื่อ 
 
 

การตั้งคา 
 
 

ชื่อยอ 

 

คา
มาตรฐาน 

 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

E01 
E02 
E03 
E04 
E05 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

การโปรแกรม
ฟงกชั่นการใชงาน
ใหกับ ข้ัว X1, X2, 

X3, X4, X5 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

0:ใชเลือก Multi Frequency 1 Step ใช X1  
1:ใชเลือก Multi Frequency 3 Step ใช X2  
2:ใชเลือก Multi Frequency 7 Step ใช X1, X2, X3  
3:ใชเลือก Multi Frequency 15 Step ใช X1, X2, X3,X4  
 
4:ใชเลือก ACC1/DEC1 หรือ ACC2/DEC2  
   โดย วรจรปดคือRT2/วงจรเปดคือRT1 
    RT1=ACC1/DEC1     RT2=ACC2/DEC2 
  6:การใชงานแบบ 3 Wire เปนฟงกชั่นที่ล็อกการสั่ง 
   ทศิทางมอเตอรลาสดุไว เชนถาปดวงจรข้ัว FWD ไว  
   แลวปดวงจรข้ัว REV ตาม Inverter จะไมสนใจการปด   
    วงจรของ ขั้ว REV  
7:ใชสั่งใหมอเตอรหยุดแบบไมควบคุมเวลา 
8:ใช Reset Alarm ตางๆ  
9:ใชตรวจจับการเกิด Alarm จากภายนอก เชนการ Alarm 
จาก Braking Resistor การใชงานตองเปดวงจรไว 

SS1 

SS2 

SS4 

SS8 

 
RT2/RT1 
 
 

HLD 

 
 

 
BX 
RST 
THR 

 

 

X1=0 
X2=1 
X3=2 
X4=7 
X5=8 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
เลือกความถี่ที่ 

C05-C19 

 

 

เลือกเวลาท่ี 

F07,F08 =RT1 
E10,E11=RT2 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



ฟงกชั่น 
 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

ชื่อยอ 

 
 
 

คา
มาตรฐาน 
 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

 
หมายเหต ุ

  10:ใชเมื่อตองการสลับการทํางานแบบปกติกับการทํางาน 
      แบบ jogging การทํางานแบบ jogging ใชสําหรับงานท่ี 
      เนนทางดานตําแหนง Position Control  
 
 
11.ใชเมื่อตองการสลับวิธีการปรบัรอบ ปดวงจรเปน  
      Frequency Command2 (C30) เปดวงจรเปน    
      Frequency  Command1 (F01) 
 
12.ใชเมื่อตองการสลับพารามิเตอรของมอเตอร  ปด  
      วงจรเปนมอเตอร 2 เปดวงจรเปน  มอเตอร 1  
      คาพารามิเตอรดูรายละเอียดใน Instruction Manual  
 
13.ใชเมื่อตองการสลับวิธีการเบรก ปดวงจรเปนแบบ  
      DC Braking (F20-F22) เปดวงจรเปนแบบ    
      Normal Braking ซึ่งมีหลายแบบ 
 
14.ใชเมื่อตองการสลับการจํากดัแรงบิด ปดวงจรเปนแบบ  
      Torque limit 2 (E16-E17) เปดวงจรเปนแบบ    
      Torque limit 1 (F40-F41) 
17.ใชสวิตซสั่งปรับรอบเพิ่ม (UP) 
18.ใชสวิตซสั่งปรับรอบลง   (Down) 
*นอกจากนี้ยังมีเง่ือนไขการใชงานอ่ืนๆ ที่เกี่ยวของเม่ือใช 
   งานรวมกัน เชน PID, Multi Frequency  และ   
    Communication link  ควรศึกษาใน Instruction   
    Manual* 
19.ใชปองกันการเปลี่ยนแปลงขอมูลจาก Keypad โดยเมื่อ 
      ปดวงจรจะสามารเปล่ียนแปลงขอมูลได  แตตองเลือก  
      F00 เปน 0 หรือ 2 
 
 

JOG 
 
 
 
 
 

Hz2/Hz1 
 
 
 

M2/M1 
 
 
 

DCBRK 
 
 
 

TL2/TL1 
 
 

Up 
Down 

 
 
 
 

WEKP 

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

เลือกความถี่ที่
C20 และ
เลือก 

ACC/DEC   
ที่ H54 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ตั้ง F01 หรือ 
C30  = 7 

เลือกเง่ือนไข 
ทํางานที่ H61 

 

 
 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

ชื่อยอ 

 

คา
มาตรฐาน 

 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

20:ใชเพ่ือยกเลกิการใช PID เม่ือปดวงจรจะเปนการยกเลิก   
       การใช PID และจะเปนการใชงานแบบปกติแทน  
21:ใชสลบัการกลับสัญญาณอนาลอกอินพุท ปดวงจรจะเปน 
      การกลับสัญญาณ เปดวงจรจะเปนสัญญาณปกติ  
      นอกจากน้ีเง่ือนไขการทํางานยังข้ึนอยูกับฟงกชั่น C53  
      และ J01 ดวย 
24:ใชเมื่อตองการสลับการทํางานแบบปกติกับการทํางาน 
      โดยผานการควบคุมจากการสื่อสาร แบบ RS-485 โดย 
      เม่ือปดวงจรจะเปนการใช RS-485  
25:ใชเพ่ือเปดปดการดูสัญญาณการสื่อสารแบบดิจิตอลท่ี    
       ผานการสื่อสารแบบ RS-485 
26:ใชเพ่ือเปดปดระบบการ Restart หลัง ไฟตกชัว่คราว  
      พรอมกับหาจุดที่เหมาะสมในการ start มอเตอร แบบ 
      อัตโนมัติเน่ืองจากอาจจะมีพลังงานสะสมอยู ทั้งน้ีการ 
      คนหาอัตโนมัติใชไดกับมอเตอรเดินรอบเบาอยางเดียว 
30:เม่ือเปดวงจรฟงกชั่นน้ีจะสั่งหยุดมอเตอรโดยใชอัตราลด 
      ที่ไดตั้งไวใน H56 และหลังจากมอเตอรหยุดแลว  
      Inverter จะแสดง ER6 ที่หนาจอ (Forced Stop) 
33:ใชเมื่อตองการตัดคาประกอบ I และ D ในระบบ PID  
      ออกไป ปดวงจรจะใชเฉพาะคา P และเม่ือเปดวงจรจะใช  
      คาประกอบทุกตัว คือ P, I และ D  
34:ใชเมื่อตองการคงคาประกอบ I ของระบบประมวล PID  
42:ยังไมไดโปรแกรมจากโรงงาน 
43:ยังไมไดโปรแกรมจากโรงงาน 
44:ยังไมไดโปรแกรมจากโรงงาน 
45:ยังไมไดโปรแกรมจากโรงงาน 
 

Hz/PID 
 

IVS 
 
 
 

LE 
 
 

U-D 
 

STM 
 
 
 

STOP 
 
 

PID-Rst 
 
 

PID-Hld  
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ใช
รวมกับ 

H09 และ 
H49 

 

 



ฟงกชั่น ชื่อ  การตั้งคา หนวย คา
มาตรฐาน 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

E10 การปรับชวงเวลา
อัตราเรง ACC2 

0.00-3600 
ถาตั้งไวที่ 0.00 ตองใช Soft Start ภายนอก 

S 10.00  
 

 
 

E11 การปรับชวงเวลา
อัตราลด DEC2 

 

0.00-3600 
การใชอัตราลดที่สั้นกับภาระโหลดมากอาจตองใช Option 

Breaking Resistor 

S 10.00  
 

 
 

 
 

E16 
 

E17 

การจาํกัดแรงบิด 2 
(Torque Limit 2 ) 

ระหวางขับ
มอเตอร 

ระหวางหยุด
มอเตอร 

 

 
 
20-200 
999 
20-200 
999 

***การเลือกใชการจํากัดแรงบิดหรือการจํากดักระแสควร
เลือกอยางใดอยางหน่ึงถาใชทั้งสองอยางอาจทําใหการ

ทํางานขัดแยงกนั*** 

 
 

% 
 

% 

 
 

999 
 

999 

  

ฟงกชั่น ชื่อ  การตั้งคา ชื่อยอ 

 

คา
มาตรฐาน 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

E20 
E21 
E27 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

การโปรแกรม
ฟงกชั่นการใชงาน
ใหกับ Transistor 

Output และ Relay 
Output  

 
*ในรุน E11S 
ไมสามารถ
โปรแกรม 

Relay Output ได* 
 
 
 
 
 
 
 

0:อยูในสถานะทํางานเมื่อ Run Inverter 
1:อยูในสถานะทํางานเมื่อคาความแตกตางระหวาง ความถี ่
   เอาทพุทและความถี่อางอิง อยูในยานที่อางอิง  
   ดูรูปที่ 1 ประกอบ 
2:อยูในสถานะทํางานเมื่อความถ่ีเอาทพุทเกินจากความถี่ที ่
   ไดอางอิงไวใน E31 และอยูในสถานะไมทํางานเมื่อความถี ่
   เอาทพุททต่าํกวาระดับที่อางอิงไวใน E32 
3.อยูในสถานะทํางานเมื่อแรงดันไฟเลี้ยง Inverter ต่ํากวาคา 
   มาตรฐาน     
4.อยูในสถานะทํางานเมื่อทํางานในชวง Braking Torque  
   และอยูในสถานะไมทํางานเมื่อทํางานในชวง Driving  
    Torque 
5.อยูในสถานะทํางานเมื่อมีการจาํกดั ความถี่เอาทพุทจาก 
   ฟงกชั่นดังตอไปน้ี F40, F41, E16, E17, F43, F44, H12=1, 
   H69 = 2 หรือ 4 และ J65=3 
 
 

RUN 
FAR 

 
 

FDT 
 
 

LU. 
 

B/D 
 
 

IOL 
 
 
 
 

Y1=0 
Y2=7 

30A/B/C=99 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



ฟงกชั่น ชื่อ 

 

การตั้งคา ชื่อยอ 

 
คา

มาตรฐาน 
 
 

Function น้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6:อยูในสถานะทํางานเมื่อ Inverter กําลังทํางานอยูในชวง  
    Restart Mode และเม่ือ Inverter ทํางานจนถึงระดับ  
    ความถี่ที่อางอิงแลวจะอยูในสถานะไมทํางาน ทั้งน้ี  
    ฟงกชั่น F14  ตองตั้งเปน 4 หรอื 5 
7:อยูในสถานะทํางานเมื่อมอเตอรอยู ในสภาวะ Overload  
    ซึ่งจะตรวจจับกอนที่ Inverter จะ Trip OL1 ซึ่งระดับและ 
    เวลาการตรวจจับสามารถตั้งไดที่ฟงกชั่น E34 และ E35   
10:อยูในสถานะทํางานเม่ือ Inverter พรอมที่จะใชงาน 
21:อยูในสถานะทํางานเม่ือคาความแตกตางระหวาง ความถี ่
     เอาทพุทและความถี่อางอิง อยูในยานที่อางอิง  
     ดูรูปที่ 1 ประกอบ 
22:อยูในสถานะทํางานหลังจากมีการจํากัด ความถี่เอาทพุท  
     20 ms หรือมากกวา จาก ฟงกชั่นดังตอไปน้ี F40, F41,  
      E16, E17, F43, F44, H12=1, H69 = 2 หรือ 4 และ  
      J65=3  
26:อยูในสถานะทํางานในขณะท่ีมีการ Auto Reset จากการ 
     ใชฟงกชั่น H04 และ H05 
28:อยูในสถานะทํางานเม่ืออุณหภูมิที่ Heat Sink เพ่ิมสูงขึ้น 
     จนใกลระดับตรวจจับความรอนที่จะเกิด Alarm  OH1  
     โดยจะตรวจจับกอนที่จะถึงระดับ OH1 5 องศาเซลเซียส  
      และจะกลับสูสถานะไมทํางานเมื่ออุณหภูมิตกลงจากจดุ 
      ตรวจจับ 8 องศาเซลเซียส 
30:อยูในสถานะทํางานเม่ืออุปกรณของ Inverter อยางใด 
      อยางหน่ึงหมดอายกุารใชงาน เชน Main Capacitor,  
      Capacitor บน PCB หรือ Cooling Fan  
33:อยูในสถานะทํางานเม่ือฟงกชั่น E65 ที่ใชตรวจจับระดับ 
      สัญญาณอนาลอกอินพุททํางาน 
35:อยูในสถานะทํางานเม่ือ Inverter ทํางานท่ีระดบัความถี ่
     เริ่มตน(Starting Frequency)หรือต่ํากวา 
36:อยูในสถานะทํางานเม่ือฟงกชั่น H70 ที่ใชปองกันการเกดิ  
      Trip OH1 และ OLU ทํางาน 
 

 

IPF 
 
 
 

OL 
 
 

RDY 
FAR2 

 
 

IOL2 
 
 
 

TRY 
 

OH 
 
 
 
 

LIFE 
 
 

Ref-Off 
 

RUN2 
 

OLP 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

 
 
 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

 
 

 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



ฟงกชั่น 

 

 

ชื่อ 

 
การตั้งคา 

 
 

ชื่อยอ 

 

 

คา
มาตรฐาน 

Function น้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

 
 
 

  37:อยูในสถานะทํางานเม่ือฟงกชั่น E34 และ E35 ที่ใช 
     ตรวจจับระดบักระแสท่ี 1 ทํางาน และจะกลับมาสู 
     สถานะไมทํางานเม่ือระดับกระแสลดลงจนถึง 90% ของ 
     ระดับกระแสที่ตั้งเอาไว 
38:อยูในสถานะทํางานเม่ือฟงกชั่น E37 และ E38 ที่ใช 
     ตรวจจับระดบักระแสท่ี 2 ทํางาน และจะกลับมาสู 
     สถานะไมทํางานเม่ือระดับกระแสลดลงจนถึง 90% ของ 
     ระดับกระแสที่ตั้งเอาไว 
42:อยูในสถานะทํางานเม่ืออยูในเง่ือนไขการทํางานของ   
      ฟงกชั่น J11-J13  ที่ใชตรวจจับระดับสัญญาณ PID  
49:อยูในสถานะทํางานเม่ือเลือกใชพารามิเตอรมอเตอร 2 
      จากขั้วดิจิตอลอินพุท 
57:อยูในสถานะทํางานเม่ือมีคําสัง่ใหเบรกหรือหยุดเบรก 
      จากฟงกชั่น J68-J72 
80:ยังไมสมบูรณอยูระหวางการพัฒนา 
81:ยังไมสมบูรณอยูระหวางการพัฒนา  
82:ยังไมสมบูรณอยูระหวางการพัฒนา 
99.อยูในสถานะทํางานเมื่อมีการ Trip ในรูปแบบใดก็ตาม 

ID 
 
 
 

ID2 
 
 
 

Pid-Alm 
 

SWM2 
 
 
 

 
 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

 
 

 
 
 
 

 
 

 
 
 

 
 

 

ฟงกชั่น ชื่อ  การตั้งคา หนวย คา
มาตรฐาน 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

E29 
 

E30 
 
 

ตั้งการหนวงเวลา 
FAR2 

ตั้งความถี่ FAR 
และ FAR2  

 

0.01-10 
 
0.0-10 
**การใชชดุคําสัง่ E29 และ E30นี้นําไปใชรวมกับ Transistor 
Output และ Relay Output ดูจากรูปที่ 1 อางอิง** 

S 
 

Hz 
 
 

1.10 
 

2.5 
 
 

  

 
E31 

 
E32 

 
 
 

 
ระดับการตรวจจบั

ความถี ่
ยานการตรวจจับ

ความถี ่

 
0.0-400 
 
0.0-400 
**การใชชดุคําสัง่ E31 และ E32 น้ีนําไปใชรวมกับ 
Transistor Output และ Relay Output **  
 

 
Hz 

 
Hz 

 
60.0 

 
1.0 

 
 
 
 

 



ฟงกชั่น 
 
 

ชื่อ 
 
 

การตั้งคา 
 
 
 

หนวย 
 

 

คา
มาตรฐาน 

 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ
 

 

E34 
 

E35 
 

E37 
 

E38 
 
 
 

ระดับการเตือน 
การ Overload 1 
เวลาท่ียอมใหใช
กระแสเกิน 1 
ระดับการเตือน 
การ Overload 2 
เวลาท่ียอมใหใช
กระแสเกิน 2  

 
 

0.00:ไมใชงาน  
1-200% ของคากระแสมอเตอร 
0.01-600.00 
 
0.00:ไมใชงาน  
1-200% ของคากระแสมอเตอร 
10 
 
**การใชชดุคําสัง่ E34, E35, E37 และ E38 น้ีนําไปใช
รวมกับ Transistor Output และ Relay Output ** 

A 
 

S  
 

A 
 

S 
 
 
 

100% 
 

10.00 
 

100% 
 

10.00 
 
 
 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

E39 
 
 
 
 

คาสัมประสิทธ์ิ
ของคาความเร็ว
การปอนคงที ่

Coefficient for 
constant feeding 

rate 

0.000-9.999 
 
 
 
 

S 
 
 
 
 

0.000 
 
 
 
 

 ตองนําไป
คํานวณ
รวมกับ 

E50 

E40 
 
 

E41 
 
 
 

 

คาสัมประสิทธ์ิ
ของการแสดงคา 

PID A 
คาสัมประสิทธ์ิ
ของการแสดงคา 

PID B 
 

-999 ถึง 0.00  ถึง 9990 
 
 
-999 ถึง 0.00  ถึง 9990 
**การใชชดุคําสัง่ E40 และ E41 น้ีนําไปใชเพ่ือแสดงคา PID 
ตางๆ เชน PID process command และ  PID feedback value
โดย E40 จะเปนการจาํกัดคาสูงสดุที่แสดงได และ E41 จะ 
เปนการจํากดัคาต่ําสดุที่แสดงได** 

 
 
 

100 
 
 

0.00 
 

  

E42 
 

ตั้งคาการ
ตอบสนองตอการ
เปลี่ยนแปลงคาบน

จอ LED 
LED Display filter 

0.0-5.0 
 
**เม่ือโหลดมีการแกวงตัวทําใหไมสามารถอานคาที่
เปลี่ยนแปลงอยางรวดเร็วไดทันการตั้งฟงกชั่น้ีเปนการตั้งการ
ตอบสนองตอคาจริงใหชาหรือเรว็ แลวแตความเหมาะสม** 

S 
 

0.5   



 

ฟงกชั่น 
 
 

ชื่อ 
 
 
 

การตั้งคา 
 

 
 

หนวย 
 
 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ
 

E43 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

เลือกคาที่ตองการด ู
LED monitor 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

0:คาความเร็วรอบ เลือกรูปแบบการแสดงท่ีฟงกชั่น E48 
3:คากระแสเอาทพุท 
4:คาแรงดันเอาทพุท 
8:คาแรงบิดจากการคาํนวณ  
9:คากาํลังไฟฟาอินพุท  
10:คาการสั่งงาน PID  
12:จํานวนสัญญาณปอนกลับแบบ PID 
13:คาเวลาการทํางานท่ีเหลืออยูจาการตั้งเวลาการทํางาน 
14:คา PID เอาทพุทที่ได 
15:คาโหลดแฟกเตอร 
16:คามอเตอรเอาทพุท 
21:ยังไมไดโปรแกรมจากโรงงาน 
22:ยังไมไดโปรแกรมจากโรงงาน 

 
A rms 
V rms 

% 
KW 

 
 

S 
 

% 
KW 

 
 

0 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

E45 
 
 

เลือกรปูแบบการ 
แสดงคา LCD Monitor 

0:สถานะทํางาน, ทิศทางการหมนุ และ คําแนะนําการใชงาน  
1:แสดงกราฟของ ความถี่เอาทพุท, กระแส และ แรงบิด  
 

 
 
 

0 
 
 

           
 

 

 

E46 
 
 
 
 
 
 

เลือกภาษาที่แสดง 
Language selection 

 
 
 
 
 

0:ภาษาญ่ีปุน 
1:ภาษาอังกฤษ 
2:ภาษาเยอรมัน 
3:ภาษาฝร่ังเศษ 
4:ภาษาสเปน 
5:ภาษาอิตาเลี่ยน  
 

 
 
 
 
 
 
 

0 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 

E47 
 

ระดับความคมชัด 
Contrast control 

0-10 
 

5 
 

  
 

 

E48 
 
 
 
 
 
 

รูปแบบการแสดง
ความเร็วรอบ 

 
 
 
 

 

0:ความถี่เอาพุททกอนชดเชยสลปิ 
1:ความถี่เอาพุททกอนชดเชยสลปิ 
2:ความถี่อางอิง 
3:ความเร็วมอเตอร (rpm) 
4:ความเร็วแนวเสนตรง E50*F (rpm) 
5:ความเร็วแนวเสนตรง E50*F (mpm) 
6:คาเวลาความเร็วการปอนคงที่ E50/f *E39 

0 

 
 
 
 

 

 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 

 



ฟงกชั่น 
 
 

ชื่อ 
 
 
 

การตั้งคา 
 

 
 

หนวย 
 
 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ
 

E50 
 

คาสัมประสิทธ์ิที่ใช
แสดงผลความเร็ว 

Coefficient for speed 
indication 

 

0.01-200.00 
 
:คาเวลาความเร็วการปอนคงที่ E50/f *E39 
:ความเร็วแนวเสนตรง E50*F 
:ความเร็วมอเตอร (120*F)/P 

 30.00 
 

 
 

 

E51 
 

คาสัมประสิทธ์ิที่ใช
แสดงผลกําลังไฟฟา

อินพุท 
Display coefficient 
For Input Watt-hour 

data 

0.000 ไมใชงาน 
0.001-9999 
** Input Watt-hour data =E51*Input  kWh 
 

 0.010 
 

 
 

 

E52 
 

รายการที ่
แสดงบนหนจอ 

Menu Display mode 
 

0:แสดง Menu #0 และ #1 
1:แสดง Menu #2 
2:แสดง Menu #0 ถึง #6 
**ดูรายละเอียดจากตารางท่ี 2** 

 0  
 

 

E59 
 

เลือกสัญญาณอนาลอก
อินพุท ใหขั้ว C1 

Terminal C1 mode 
selection 

0:Current Input 
1:Voltage Input 

 0  
 

 

 
E61 
E62 
E63 

 

 
ข้ัว12 
ขั้วC1 
ขั้วV2 

 

-กลุมฟงกชั่นการเพ่ิมขยายรอบดวยสัญญาณอนาลอกอินพุท- 
0:ไมใชงาน 
1:คําสั่งความถี่เพ่ิมเติม1 
2:คําสั่งความถี่เพ่ิมเติม2 
3:คําสั่งใชงาน PID  1 โดยรับสัญาณจาก Temperature 
   controller หรอื pressure controller โดยตองไปตั้งคาที ่
   ฟงกชั่น J02 
4:คําสั่งใชงานจํานวนสัญญาณปอบกลับ PID โดยรับสัญาณ 
   จาก Temperature controller หรือ pressure controller 
   ****คําสั่งนี้ไมจําเปนตองใชเม่ือใช  สัญญาณอนาลอก 
   อินพุท และไมมีผลเม่ือใช Up Down Control*** 

 
0 
0 
0 
 

  
 

 
 
 

 

 



ฟงกชั่น 
 
 

ชื่อ 
 
 
 

การตั้งคา 
 

 
 

หนวย 
 
 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ
 

E65 
 
 
 
 
 
 

ตรวจจับสัญญาณ
อนาลอกอินพุทที่ขาด

หายไป 
Reference Loss 

Detection  
 
 

0:ลดรอบแลวหยุดตามอัตราลด(Dec) 
20-120% Inverter จะทํางานตอตามของสัญญาณ ณ เวลาที่ 
ตรวจจับไดตามเปอรเซนตที่ไดตัง้ไว 
999:ไมใชงาน 
***ฟงกชั่นน้ีใชตรวจจับสัญญาณอนาลอกอินพุทเม่ือ
สัญญาณตกลงเหลือเพียง 10% หรือนอยกวาของสัญญาณ
ปกติ Inverter จะทําตามเง่ือนไขตามหัวขอดานบน***  

 999 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
. 

E98 
E99 

 
 
 

การโปรแกรมฟงกชั่น
การใชงานใหกบั ขั้ว 

FWD และ REV 
 

 
***ใชโปรแกรมตามฟงกชั่น E01-E05 แตยังมีสวนเพ่ิมเติม
คือสามารถโปรแกรม ทิศทางการหมุนมอเตอรได*** 
98:หมุนทิศทาง Forward 
99:หมุนทิศทาง Reverse 
 

  
 
 

98 
99 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

 
 

 

 



      โหมด C 
ฟงกชั่น 
 

ชื่อ การตั้งคา 
 

หนวย คา
มาตรฐาน 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ
 

C01 
C02 
C03 
C04 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

C05 
C06 
C07 
C08 
C09 
C10 
C11 
C12 
C13 
C14 
C15 
C16 
C17 
C18 
C19 
C20 
C21 

กระโดดขามความถี ่
กระโดดขามความถี ่
กระโดดขามความถี ่

ชวงความถี่ที่ 
กระโดดขาม 

 
 
 
 
 
 
 
 

Multi Freq. Step1 
Multi Freq. Step2 
Multi Freq. Step3 
Multi Freq. Step4 
Multi Freq. Step5 
Multi Freq. Step6 
Multi Freq. Step7 
Multi Freq. Step8 
Multi Freq. Step9 
Multi Freq. Step10 
Multi Freq. Step11 
Multi Freq. Step12 
Multi Freq. Step13 
Multi Freq. Step14 
Multi Freq. Step15 

Jogging Freq. 
ตั้งเวลาการทํางาน 
Timer operation  

 

0.0-400 
0.0-400 
0.0-400 
0.0-30  

0.00-400 
0.00-400 
0.00-400 
0.00-400 
0.00-400 
0.00-400 
0.00-400 
0.00-400 
0.00-400 
0.00-400 
0.00-400 
0.00-400 
0.00-400 
0.00-400 
0.00-400 
0.00-400 
0:ไมทํางาน 
1:ทํางาน 
  ตองการใชงานตั้ง C21=1 และ E43=13 
 

Hz 
Hz 
Hz 
Hz 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

Hz 
Hz 
Hz 
Hz 
Hz 
Hz 
Hz 
Hz 
Hz 
Hz 
Hz 
Hz 
Hz 
Hz 
Hz 
Hz 

 
 
 

0.00 
0.00 
0.00 
3.0 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

0.00 
0.00 
0.00 
0.00 
0.00 
0.00 
0.00 
0.00 
0.00 
0.00 
0.00 
0.00 
0.00 
0.00 
0.00 
0.00 

0 

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
ฟงกชั่น 
 

ชื่อ การตั้งคา 
 

หนวย คา
มาตรฐาน 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ
 

C30 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

กําหนดวิธีปรับรอบ2 
(Freq. Command 2) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

0: ปรับรอบจาก                     บน Keypad 
1: ปรับรอบจากสัญญาณ Voltage Input ภายนอก 
     0-10VDC (Terminal 12) 
2: ปรับรอบจากสัญญาณ Current Input ภายนอก 
     4-20mA (Terminal C1) 
3: ปรับรอบจากผลรวมของสัญญาณ Voltage Input และ 
    Current Input ภายนอก (Terminal 12และ C1) 
5: ปรับรอบจากสัญญาณ Voltage Input ภายนอก 
     0-10VDC (Terminal V2) 
7: ปรับรอบจากสวิตซภายนอก โดยใชสวิตซ 2 ตัว 
     ปรับรอบ ขึ้น-ลง 
11:ปรับรอบจาก Digital Input option card. 
12:ปรับรอบจาก PG/SY option card. 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

2 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

  

     
C31 
C32 
C33 
C34 
C35 

 
 

 
Offset 
Gain 

Filter time constant 
Gain base point 
เลือกข้ัวสัญญาณ 
แรงดันอินพุท 

 

การปรับตั้งสัญญาณอนาลอกอินพุทสําหรับ ขั้ว 12 
-5.0 ถึง 5.0 
0.00 ถึง 200 
0.00 ถึง 5.00 ใชปรับการตอบสนองสัญญาณ  
0.00 ถึง 100.00 
0:Bipolar คือใชสัญญาณอนาลอกอินพุท -10 ถึง +10 Vdc 
1:Unipolar คือใชสัญญาณอนาลอกอินพุท 0 ถึง 10Vdc 
 

 
% 
% 
S 
% 

 
 
 

 
0.0 

100.0 
0.05 

100.00 
1 
 

 

  

 
C36 
C37 
C38 
C39 

 
Offset 
Gain 

Filter time constant 
Gain base point 

การปรับตั้งสัญญาณอนาลอกอินพุทสําหรับ ขั้ว C1 
-5.0 ถึง 5.0 
0.00 ถึง 200 
0.00 ถึง 5.00 ใชปรับการตอบสนองสัญญาณ  
0.00 ถึง 100.00 

 
% 
% 
S 
% 

 
0.0 

100.0 
0.05 

100.00 

  

 
C41 
C42 
C43 
C44 

 
Offset 
Gain 

Filter time constant 
Gain base point 

การปรับตั้งสัญญาณอนาลอกอินพุทสําหรับ ขั้ว V2 
-5.0 ถึง 5.0 
0.00 ถึง 200 
0.00 ถึง 5.00 ใชปรับการตอบสนองสัญญาณ 
0.00 ถึง 100.00 

 
% 
% 
S 
% 

 
0.0 

100.0 
0.05 

100.00 

  

 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ การตั้งคา 
 

หนวย คา
มาตรฐาน 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S

หมายเหต ุ
 

C50 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

C51 
 
 

C52 
 

C53 
 

 

สั่ง Inverter ทํางาน 
Bias base point 

Freq. command 1 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

คา Bias คําสั่ง PID 
 
 

Bias base point PID 
 

กลับสัญญาณ 
อนาลอกอินพุท 

Freq. Command 1 

0.00 ถึง 100.00 
 

รูปกราฟประกอบฟงกชั่น C31-C52 

การปรับตั้งสัญญาณ PID อนาลอกอินพุท 
-100 ถึง 100 
  **เหมือนกับ F18 แตเปนการใชรวมกับ สัญญาณ PID** 
      อนาลอกอินพุท** 
0.00 ถึง 100  
**เหมือน C50 แตเปนการใชรวมกับ สัญญาณ PID** 
0:ไมกลับสัญญาณ 
1:กลับสัญญาณ (สัญญาณต่ํารอบมอเตอรสูง สัญญาณสูง 
รอบมอเตอรต่าํ) 
 

% 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

% 
 
 

% 
 
 

0.00 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

0.00 
 
 

0.00 
 
0 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 

 
 

 

 
 
 
 
      



    โหมด P ( พารามิเตอรมอเตอร1) 
ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

P01 
 

จํานวนโพลมอเตอร 
 

2 - 22 
 

Pole 
 

4 
 

  

P02 ขนาดมอเตอร 
Rated capacity 

 

0.00 – 30Kw เมื่อ P99 เปน 0, 3 หรือ 4 
0.00 – 30Hp เมื่อ P99 เปน 1 
 

Kw  
หรือ Hp 

 

ตามขนาด 
Inverter 

  

P03 กระแสมอเตอร 
Rate Current 

 

0.00 - 100.0 
**คากระแสนี้อางอิงจากคามาตรฐานของมอเตอร Fuji ซึ่ง
ถาใชกับมอเตอรแบรนดอื่นควรตัง้ตาม Name Plate 
มอเตอร** 

A 
 

คากระแส
มอเตอร  

 

  

P04 
 

ปรับหาคุณสมบัติ
ของมอเตอร
อัตโนมัต ิ

Auto Tuning 
 

0:ไมใชงาน 
1:หาคา %R1 และ %X1 ขณะท่ีมอเตอร Stop 
2:หาคา %R1 และ %X1 ขณะท่ีมอเตอร Stop และ ในขณะ  
    Run แบบไมมีโหลด 
**การใชฟงกชัน่น้ีใชเมื่อคาคุณสมบัติของมอเตอรที่ใชอยู
ไมตรงกับคุณสมบัติของมอเตอร Fuji หรือ นําไปใชใน
กรณีตอไปน้ี **  
1.เม่ือสายที่ตอจาก Inverter ไปยัง motor มีความยาวมาก 
2.เม่ือมีการตอ Reactor ระหวาง Inverter และ motor  
3.การเสริมแรงบดิอัตโนมตั ิ
4.การแสดงคาแรงบิด 
5.การประหยัดพลังงานอัตโนมัต ิ
6.การจํากดัแรงบิด 
7.การใชอัตราลดอัตโนมัต ิ
8.การหารอบมอเตอรเดินเบาอตัโนมัติ 
9.การชดเชยคา Slip 
10.Torque Vector Control 
11.Drop control 
12.Overload Stop  

 0   

P05 
 

ปรับหาคุณสมบัติ
ของมอเตอร %R1

และ %R2  
แบบ On-line  

0:ไมใชงาน 
1:ใชงาน 
**เม่ือมอเตอรเกดิความรอนคา %R1 และ %R2 เปลี่ยนไป
จึงตองทําการ On-line Tuning ** 

 0 
 

  

 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

P06 คากระแสขณะไมมี
โหลด 

No load current 

0.00 – 50.00 
 

A 
 

มาตรฐาน 
มอเตอร 

Fuji 

  

P07 
P08 

 

%R1 
%X 

 

0.00 - 50.00 
0.00 – 50.00 

% 
% 

 

มาตรฐาน 
มอเตอร 

Fuji 

  

P09 
 

P10 
 

P11 
 

P12 
 

อัตราการชดเชย Slip 
ในขณะขับมอเตอร 
เวลาตอบสนองการ

ชดเชย Slip 
อัตราการชดเชย Slip 
ในขณะเบรกมอเตอร 
คาความถี่ชดเชย Slip 
Rate Slip Frequency  

 

0.0 – 200.0 
 
0.0 – 10.00 
 
0.0 – 200.0 
 
0.00 – 15.00 
**ตองคํานวณจากคาบน Name Plate ของมอเตอร** 
   P12 =  

% 
 

S 
 

% 
 

Hz 
 

100 
 

0.50 
 

100.00 
 

มาตรฐาน 
มอเตอร 

Fuji 
 

  

P99 การเลือกมอเตอร 
Motor Selection  

 

0:ใชคุณสมบัติของมอเตอร Fuji series 8 
1:ใชคุณสมบัติของมอเตอรโดยอางอิงคา HP  
3:ใชคุณสมบัติของมอเตอร Fuji series 6 
4: คุณสมบัติของมอเตอรอื่นๆ 

 0   

       



      โหมด H 
ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหตุ

H03 
 
 
 
 

ขอมูลคามาตรฐาน 
Data Initialization 

 
 
 

0:ไมใชงาน 
1:ขอมูลคามาตรฐานท้ังหมด 
2:ขอมูลคามาตรฐานมอเตอร 1 
3:ขอมูลคามาตรฐานมอเตอร 2  
**กดปุม Stop คางและกดลูกศรเพ่ือเปลี่ยนคา** 

 
 
 
 
 

0 
 
 
 
 

 
 

 
 

 

 

 
 
 
 

H04 
 

H05 
 

 
 
 

 
จํานวนครั้งที่สามารถ
ทําการ Reset ได 
เวลาการ Reset  

หลังจากเกดิการ Trip 
 

ชุดคาํสั่งการ Reset Inverter แบบอัตโนมัติเม่ือมกีาร Trip 
เกิดขึ้นโดยสามารถใชกับการ Trip ตางๆดังตอไปน้ี OC1, 
OC2, OC3, OU1, OU2, OU3, OH1, OH4, OL1, OL2, 
OLU  
0:ไมใชงาน 
1-10 
0.5 – 20.0  

 
 
 
 

Times 
 

S 

 
 
 
 
0 
 

5.0 

 
 
 
 

 

H06  การเปดปดพัดลม
ระบายอากาศ 

Cooling Fan  On/Off 
Control  

0:ใชงานตลอดเวลา 
1:พัดลมจะไมทํางานเมื่ออุณหภูมิต่ํา 

 0   

H07 รูปแบบ 
อัตราเรง/อัตราลด  
Acc/Dec Pattern  

0:Linear  
1:S-Curve weak  ใชเพ่ือลดแรงกระทบ 5% ที่ความถี่    
   สูงสุดเม่ือนํา Inverter ไปใช กับเคร่ืองจักร  
2:S-Curve strong ใชเพ่ือลดแรงกระทบ 10% ที่ความถี่    
    สูงสุดเม่ือนํา Inverter ไปใชกับเคร่ืองจักร 
3:Curvilinear จะเปน linear ที่ระดับ Base Frequency     
    หรือต่ํากวา 

 0   

H08 ล็อคทศิทางการหมุน 
Limitation Rotation 

Direction 

0:ไมล็อคทศิทาง 
1:ล็อคการหมุนกลับทศิทาง (REV) 
2:ล็อคการหมุนตามทศิทาง (FWD) 

 0   

 
 
 
 
 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

H09 เลือกโหมดการ 
Start Inverter  

(การคนหาการเดิน
มอเตอรรอบเบา

อัตโนมัติ) 
 

0:ไมใชงาน 
1:ใชงานการ Restart หลังจากแรงดันไฟตกชั่คราว 
2:ใชงานการ Restart หลังจากแรงดันไฟตกชั่คราว และ
คนหา 
     การเดินมอเตอรรอบเบาโดยไมตองหยุดมอเตอร  
     (Auto search for idling motor speed)  
***การใชงานฟงกชั่นน้ีตองตั้ง Start mode delay time ที่  
       H49 และควรตั้งเทากับ H13 และการใช Auto search for  
       idling motor speed ควรใชไมเกิน 60Hz และการใชงาน 
       น้ียังข้ึนอยูกับโหลด คาพารามิเตอรของมอเตอร และ 
       ความยาวของสาย ถาไมสามารถใชงานไดจะเกิด Alarm    
        OU หรือไมก็ OC*** ดูรูปที่2 ประกอบ 

 0   

H11 โหมดอัตราลด 
Dec Mode 

0:ลดตามเวลาอตัราลดท่ี F08 และ E11 
1:Inverter คัทออฟเอาทพุทอัตโนมัติและปลอยใหมอเตอร 
    หยุดตามแรงเฉ่ือย (Coast to Stop) 

 

 0   

H12 การจํากัดการการใช
กระแสเกิน 

0:ไมจํากดั 
1:จํากัด 

 

 1   

H13 
 
 
 

H14 
 
 
 
 
 

H16 
 
 
 

ชวงเวลาหนวงกอน
การ Restart หลงัจาก 

แรงดันไฟตก
ชั่วคราว 

ลดความถีล่งเพ่ือ
ปองกันการ Trip 

 
 
 
 

ชวงเวลาหนวงกอน
การ Restart หลงัจาก 

แรงดันไฟตก 
โดยจะ Start แบบ
ปกติไมอางอิง F14 

0.1 – 10  
 
 
 
0.00:ลดรอบลงตามอตัราลดจาก F08 
0.01-100 Hz/S:ลดรอบลงตามความถี่ที่เลือกตอ1 วินาที 
999:ทําตามเง่ือนไขของ Current Limit  
**ปองกันการเกดิ OC จากการใช โหมดการ Restart และ 
การคนหาการเดนิมอเตอรรอบเบาอัตโนมัติ** 
0.0 – 30.0 วินาที 
999:Inverter หาคาเวลาสูงสุดทีส่ามารถจะทําโดยการ
ตรวจจับระดับแรงดัน DC หลกั ซึ่งถาแรงดันหลกัยังไม
ลดลงต่าํกวา 1 ใน 4 ของแรงดันปกติ Inverter ไมสามารถ
ทํางานในโหมดการ Restart ได  

S 0.5 สําหรับ 
0.1-7.5Kw 
1.0 สําหรับ 
11-15Kw 

 999 
 
 
 
 
 

999 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 

 



 
ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

 
H26 

 
 

H27 

PTC Thermistor 
เลือกโหมดการ

ตรวจจับ 
 
ระดับการตรวจจบั 

 

 
0:ไมใชงาน 
1:ใชงานจากการตรวจจับระดับแรงดันที่ผาน PTC 
Thermistor ถาเกนิระดับตรวจจับจะเกิด Alarm OH4 ขึ้น 
0.0 – 5.00  
***กลุมฟงกชั่นน้ีใชเพ่ือปองกันมอเตอรเสียหายเมื่อมอเตอร 
       ใชงานท่ีอุณหภูมิสูงเกินไป*** 

 
 
 
 

V 

 
0 
 
 

1.60 

  

H28 Droop Control 
 

-60 ถึง 0.0  
**ใชเม่ือมีการใช Inverter สองตวัหรือมากกวาในเคร่ืองจักร
เครื่องเดียวกัน Inverterแตละตัวอาจจะไมสามารถรกัษา
สมดลุไดเม่ือมีการเพิ่มโหลด เมื่อใชฟงกน้ี Inverter จะลด
รอบลงเพ่ือรักษาระดับความสมดลุ** 

Hz 0.0   

 
H30 

 
โหมดการเลือก

สั่งงาน Inverter เม่ือ
นําไปใชกับการ
สื่อสาร RS-485 

     กําหนดวิธีปรับรอบ                    วิธีการสั่ง Run Inverter 
0:         F01/C30                                           F02 
1:         RS-485                                             F02 
2:         F01/C30                                           RS-485  
3:         RS-485                                             RS-485 
4:         RS-485(Option Card)                       F02 
5:         RS-485(Option Card)                       RS-485   
6:         F01/C30                                  RS-485(Option Card) 
7:         RS-485                                    RS-485(Option Card)  
8:         RS-485(Option Card)             RS-485(Option Card)    

  
0 

  

H42 
 
 

H43 
 
 

H44 

แสดงคาประจุของ
Main Capacitor  

 
แสดงเวลาการใชงาน
พัดลมระบายอากาศ 

 
แสดงจํานวนคร้ังที่
สั่ง Run  Inverter 

ใชดูคาอยางเดียว 
 
 
ใชดูคาอยางเดียว 
 
 
ใชดูคาอยางเดียว 
 
 

    



 
ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 
 

Functionน้ี 
ไมมีใน  

FVR-E11S

หมายเหต ุ

H45 จําลองการเกดิ Alarm 
Mock Alarm 

0:ไมใชงาน 
1:ใชงาน โดยแสดงผลท่ี Transistor O/P และ Relay  O/P 
**กดปุม Stop คางและกดลูกศรเพ่ือเปลี่ยนคา** 

 0 
 

 
 

 

H47 คาประจุ 100 % ของ 
Main Capacitor 

ใชดูคาอยางเดียว 
 

   หามเปลี่ยน 
 

H48 แสดงเวลาการใชงาน
ของ PCB Capacitor 

 

ใชดูคาอยางเดียว 
 

    

 H49 
 
 
 
 
 
 
 
 

H50 
 

H51 
 

 
H52 

 
H53 

หนวงเวลาการทํางาน
ของ H09 

 (Starting mode) 
 
 
 
 
 
 

ความถี ่
 

แรงดัน 
 

 
ความถี ่

 
แรงดัน 

0.0 – 10.0  
 
 
กลุมฟงกชั่นH50 ถึง H53 ใชตั้งคากราฟความสัมพันธ
ระหวางแรงดันและความถี่แบบ Non-linear เพ่ือใหสามารถ
ใชงานกับโหลดที่แรงบิดไมคงที่ที่ตองการแรงบิดเริ่มตนสูง 
แตเม่ือมีการใชอัตราแรงบิดอัตโนมัติ (F37) หรือเม่ือ  F05 ได
ตั้งโปรแกรมเปน 0 การใชงานกลุมฟงกชั่นนี้จะไมเปนผล 
*** V/F Non-Linear Pattern 1 *** 
0.0:ไมใชงาน 
0.1-400 Hz 
0-240 V สําหรับรุนไฟเขา 200 V 
0-500 V สําหรับรุนไฟเขา 400 V 
*** V/F Non-Linear Pattern 2 *** 
0.0:ไมใชงาน 
0.1-400 Hz 
0-240 V สําหรับรุนไฟเขา 200 V 
0-500 V สําหรับรุนไฟเขา 400 V 
 

S 0.0 
 
 
 
 
 
 
 
 

0.0 
 

0 
 

 
0.0 

 
0 

 
 
 
 
 
 

 
 

 
 

 
 

 
 
 

 
 

 
 

 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 
 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S

หมายเหต ุ

H54  อัตราเรงและอัตราลด
ของการทาํงานแบบ 

Jogging  

0.00 - 3600 S 6.00  
 

 

H55 อัตราลดของการหยุด
แบบ 

Forced to Stop 

0.00 – 3600  S 6.00  
 

 

H61 เง่ือนไขเริ่มตนของ
การใชการปรับรอบ
จากสวิตชภายนอก 
UP/DOWN Control 

0:เริ่มตนทํางานท่ี 0.01 Hz 
1:เริ่มตนทํางานท่ีความถีล่าสุดทีไ่ดใชงาน 

 1   

H63 การเลือกโหมดการ
จํากดัความถี ่
ดานต่าํสดุ 

0:การทํางานจะขึ้นอยูกับการจํากัดความถีด่านต่าํสดุ F16 
1:ถาความถี่เอาทพุทต่ํากวาคาที่ไดอางอิงไวใน F16 เครื่องจะ
ลดรอบลงตามอัตราลดแลวหยุด 

 0  
 

 

H64 
 

การจาํกัดความถี ่
ดานต่าํสดุ 

 

0:การทํางานจะขึ้นอยูกับการจํากัดความถีด่านต่าํสดุ F16 
0.1 – 60.0 Hz  จะทํางานตามความถ่ีที่ไดตั้งไวเมื่อ ฟงกชั่นใด
ฟงกชั่นหน่ึงของ การจํากัดกระแส, การจํากดัแรงบิด,  
การปองกันการใชโหลดเกิน และ การใชอัตราลดอัตโนมัติ
และปองกันพลังงานยอนกลับเกนิความสามารถในการหยุด
ของ Inverter  อยางใดอยางหน่ึงอยูในสถานะทํางาน 
***การใชงานปกติไมจาํเปนที่ตองใชฟงกน้ี*** 

 0 
 

 
 
 

 

 

H68 เง่ือนไข 
การชดเชยสลิป 

 
 

0:ทํางานตอนอัตราเรงและอัตราลด และทํางานทีค่วามถี่หลัก 
    หรือสูงกวา 
1:ทํางานตอนอัตราลด และทํางานที่ความถี่หลกัหรือสูงกวา 
2:ทํางานตอนอัตราเรง และไมทํางานที่ความถี่หลกัหรือ 
    สูงกวา 
3:ไมทํางานตอนอัตราเรงและอัตราลด และไมทํางานท่ี 
     ความถี่หลกัหรือสูงกวา 

 0  
 

 

 
 
 
 
 
 
 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

H69 การใชอัตราลด
อัตโนมัติและควบคุม
การสรางพลังงาน
ยอนกลับเกิน   

0:ไมใชงาน 
2:ควบคุมอัตราลดอัตโนมัติและจะหยุดควบคุมเม่ือเวลาของ
อัตราลดจริงน้ันยาวกวา 3 เทาของเวลาที่ไดตั้งไวที่ฟงกชั่น 
F08 และ E11   
3: ควบคุมอัตราลดอัตโนมัติและยังควบคุมตอถึงแมเวลาของ
อัตราลดจริงน้ันยาวกวา 3 เทาของเวลาที่ไดตั้งไวที่ฟงกชั่น 
F08 และ E11   
***ใชเพ่ือปองกันการเกดิ OU Trip จากการที่มีพลังงาน
ยอนกลับมาท่ี Inverter เกินความสามารถในการเบรกของ 
Inverter เม่ือใชฟงกชั่นน้ีจะควบคุมความถี่เอาทพุทและ
แรงบิดของการเบรกไวที่ประมาณ 0 Nm ทั้งในชวงอัตราเรง
อัตราลดและชวงแรงบิดคงที่** 

 0  
 

ฟงกชั่นน้ี
ไมรองรับ
เมื่อใช 

Braking 
Resistor 

H70 การปองกันการใช
โหลดเกิน 

0.00:ลดรอบลงตามอตัราลดท่ีไดตั้งไวในฟงกชั่น F08 
0.01 – 100.00 HZ/S :ลดรอบลงตามความถี่ที่ไดตั้งเอาไว 
ตอวินาที 
999:ไมใชงาน  

 999  
 

 

H71 คุณลักษณะการ
ควบคุมอัตราลดแบบ

Force Brake  

0:ไมใชงาน 
1:ใชงาน  
***เม่ือใชงาน จะเพ่ิมและควบคุมแรงบิดในการหยุดชวง
อัตราลดแตก็จะสิ้นเปลืองพลังงานมากข้ึน การใชงานตองตั้ง 
H69 เปน 2 หรือ 4***  

 0  
 

ใชรวมกับ 
H69 

H76 การจาํกัดการเพิ่ม
ของความถี่ในขณะ

เบรค 

0.0-400.00 
ใชเพ่ิมประสิทธิภาพการใชงานการควบคุมการสราง
พลังงานยอนกลบัเกิน 

Hz 5.0  
 

ใชรวมกับ 
H69 

H80 อัตราการปองกนัการ
แกวงของกระแสไฟ

ดานเอาทพุท  

0.00 – 0.40  
***บางคร้ังการแกวงของกระแสไฟทําใหมีผลตอการทาํงาน
ของเคร่ืองจักร แตบางกรณีการใชงานฟงกชั่นน้ีอาจไมมีผล
ถามีการใชกระแสในปริมาณที่มาก*** 

(ใชฟงกชั่นน้ีเม่ือมีความจําเปนเทาน้ัน) 

 0.20  
 

 

H94 แสดงเวลาสะสมท่ีได
ใชงานมอเตอรที่ 1 

ใชดูคาอยางเดียว 
***ถาตองการเคลียรคาเวลาสะสมใหเปลี่ยนเปน 0 *** 

 

    

 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

H95  การตอบสนองการ
ใช 

DC Braking 

0:ชา 
1:เร็ว 

 1  
 

 

H96  Stop key priority 
/Start check function 

 
 
 

Stop Key Priority มีการทํางานดงัน้ี เม่ือมีการสั่ง Run และ
ดวยขั้วดิจิตอลอนิพุท หรือ ผานการสื่อสารแบบ RS-485 
และ ถาเรากดปุม Stop เคร่ืองจะลดรอบลงตามอัตราลดและ
หยุด และเมื่อหยุดแลวเคร่ืองจะแสดง ER6 บนจอแสดงผล  
 
Start Check Functionใชเพ่ือปองกันการลืมปดวงจรขั้ว FWD 
หรือ REV เอาไวโดยจะเช็คสถานะทุกครั้งตามน้ี 
1:ทุกครั้งที่เปดเครื่อง 
2:หลังจากกดปุม PRG/RST หรือสั่งเคลียร Alarm จากขั้ว
ดิจิตอลอินพุท (RST) 
3:หลังจากการสัง่เปลี่ยนการใชงานแบบปกติเปนการใชงาน
โดยผานการสือ่สาร RS-485 โดยสั่งงานจากขั้วดจิิตอล   
  อินพุท(LE) 

 0  
 

 

H97 เคลียร ขอมูลการเกิด
Alarm  ทั้งหมด  

 

เมื่อใชกดปุม STOP คางไวแลวกดลูกศรข้ึนเปนเลข 1 แลว
กดปุม FUNC/DATA เครื่องจะรีเซ็ท Alarm ทั้งหมด และ 
ตัวเลขท่ีจอแสดงผลจะกลับเปน 0 เหมือนเดิม  

 0  
 

 

H98 เลือกโหมดการ
ปองกัน 

0-31 
บิท 0:เมื่อใชฟงกชั่นน้ีจะทําให Inverter ไมเกิดการ Trip 
OH1 หรือ OLU แตการใชฟงกชัน่น้ีทําใหมอเตอรมีสัญญาณ
รบกวนมาก 
บิท 1:ใชตรวจสอบแรงดันไฟเขาวาครบเฟสและมีความ
สมดลุกันหรือไม เหมาะกับการใชงานกับโหลดท่ีเบา 
(Light  Load) หรือใชเมื่อมีการใช DC Reactor 
บิท 2:ใชตรวจสอบแรงดันไฟออกวาครบเฟสหรอืไม 
บิท 3:เลือกใชวิธีการตรวจสอบอายุการใชงานของ  Main 
Capacitor จากคาโรงงานหรือคาที่ผูใชตั้งเอง 
บิท 4:ใชตรวจสอบอายุการใชงานของ  Main Capacitor 
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   โหมด A ( พารามิเตอรมอเตอร2) 
ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

A01 คาความถี่สูงสดุ 
(Maximum 
Frequency) 

25-400 Hz 60.0  
 

 

A02 คาความถี่หลกั 
(Base Frequency) 

25-400 Hz 50.0  
 

ปรับตาม 
Name plate 

motor 
A03 ระดับแรงดันที่

สัมพันธกับ 
คาความถี่หลกั  

(Rate Voltage at 
Base Frequency) 

0:แรงดันขาออกเปนสัดสวนกับแรงดันขาออก 
80-240V ควบคุมแรงดันขาออกใหคงที่(เฉพาะรุน 200V) 
160-500V ควบคุมแรงดันขาออกใหคงที่(เฉพาะรุน 400V) 
 

 
V 

 
200 
400 

 
 

ควรปรับไว
ที่ 0 หรือ 
ปรับตาม 

Name plate 
Motor 

A04 ระดับแรงดันสูงสุดที่
คาความถี่สูงสดุ  

(Maximum Output 
Voltage) 

80-240V ควบคุมแรงดันขาออกใหสัมพันธกับคาความถี่
สูงสุด(เฉพาะรุน 200V) 
160-500V ควบคุมแรงดันขาออกใหสัมพันธกับคาความถี่
สูงสุด(เฉพาะรุน 400V) 

 
    

V 

 
200 

 
400 

 
 

 

A05 
 
 

การเสริมกาํลังบิด 
(Torque Boost) 

 

0.0-20%  โดยคาที่ตั้งน้ีสัมพันธกับ Function A03 
การตั้งคาน้ีจะมีผลตอเมื่อเลือก Function A13  เปน 0, 1, 3 
และ 4  

% 
 
 

ขึ้นอยูกับ    
ขนาด
มอเตอร 

 
 

 

A06 
 
 
 

ระดับการปองกนัการ
ใชโหลดเกิน 

(Overload Detection 
Level) 

0.00:ไมใชงาน 
1-135 % 

A 100%ของ
คากระแส
มอเตอร 

 
 

 

A07 ระดับการปองกนัการ
ใชโหลดเกิน 

(Overload Detection 
Level) 

0.00:ไมใชงาน 
1-135 % 

A 100%ของ
คากระแส
มอเตอร 

 
 

  

A08 ชวงเวลารองรับ
คากระแสกระแส
ที่ตั้งไวใน F11 
(Thermal Time 

Constant) 

0.5-75.0 
 
 
 
 
 

Min 5  
 

 



 
ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

A09 
 
 

A10 
 

A11 
 

กําหนดความถี่ทีใ่ห 
DC Braking เร่ิม

ทํางาน 
ตั้งระดับคากระแสท่ี
ใชในการ Brake 

ตั้งชวงเวลาอัตราลด
ของ DC Braking 

0.0-60 
 
 
0-100 
 
0.00 ไมใชงาน 
0.01-30.00  

Hz 
 
 

% 
 

S 
 

0.0 
 
 

0 
 

0.00 
 

 
 
 
 

 

A12 ความถี่เริ่มตน 
(staring Frequency) 

 

0.1-60.0 
 
 

Hz 
 
 

0.5 
 
 

 
 

 

A13 การเลือกรูปแบบ
โหลด /  การเสรมิ
กําลังบิดอตัโนมตัิ / 
การเลือกระบบ
ประหยัดพลังงาน

อัตโนมัต ิ
 

0:โหลดที่ใชแรงบิดไมคงที่ 
1:โหลดที่ใชแรงบิดคงที่ 
2:การเสริมแรงบิดอัตโนมัต ิ
3:การประหยัดพลังงานอัตโนมัตใินชวง ACC/DEC สําหรับ 
   โหลดที่ใชแรงบิดไมคงที่ 
4:การประหยัดพลังงานอัตโนมัตใินชวง ACC/DEC สําหรับ 
   โหลดที่ใชแรงบิดคงที่ 
5:การประหยัดพลังงานอัตโนมัตใินชวง ACC/DEC สําหรับ 
   การเสริมแรงบดิอัตโนมัต ิ
 

 1  
 

สัมพันธกับ 
A05 

A14 เลือกวิธีการควบคุม
มอเตอร 

(Select control 
mode) 

0:ควบคุมแรงดันและความถี่ตาม pattern  โดยไมชดเชย Slip 
1:การควบคุมแรงบิดและควบคุม vector ของฟลั๊กขดลวด
สเต 
   เตอร และฟลัก๊ของขอลวดโรเตอร ใหทํามุม 90 องศา    
   เพราะถาสามารถควบคุมมุมได จะทําใหไดคาแรงบิดที่ 
   ดีทีสุ่ด  
2:ควบคุมแรงดันและความถี่ตาม pattern โดยชดเชย Slip 
3:ควบคุมแรงดันและความถี่ตาม pattern โดยชดเชย Slip  
   โดยใชกับ PG Interface Card 
4:การควบคุมแรงบิดและควบคุม vector (เหมือนขอ1) แตใช 
   กับ PG Interface Card 

 0  
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 
 

 

สัมพันธกับ  
A40 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

A15 
 

จํานวนโพลมอเตอร 
 

2 - 22 
 

Pole 
 

4 
 

  

A16 ขนาดมอเตอร 
Rated capacity 

 

0.00 – 30Kw เมื่อ P99 เปน 0, 3 หรือ 4 
0.00 – 30Hp เมื่อ P99 เปน 1 
 

Kw 
หรือ Hp 

 

ตามขนาด 
Inverter 

  

A17 กระแสมอเตอร 
Rate Current 

 

0.00 - 100.0 
**คากระแสน้ีอางอิงจากคามาตรฐานของมอเตอร Fuji ซึ่งถา
ใชกับมอเตอรแบรนดอ่ืนควรตั้งตาม Name Plate มอเตอร** 

A 
 

คากระแส
มอเตอร  

 

  

A18 
 

ปรับหาคุณสมบตัิ
ของมอเตอร
อัตโนมัต ิ

Auto Tuning 
 

0:ไมใชงาน 
1:หาคา %R1 และ %X1 ขณะท่ีมอเตอร Stop 
2:หาคา %R1 และ %X1 ขณะท่ีมอเตอร Stop และ ในขณะ  
    Run แบบไมมีโหลด 
**การใชฟงกชัน่น้ีใชเม่ือคาคุณสมบัติของมอเตอรที่ใชอยูไม
ตรงกับคุณสมบัติของมอเตอร Fuji หรือ นําไปใชในกรณี
ตอไปน้ี **  
1.เมื่อสายที่ตอจาก Inverter ไปยัง motor มีความยาวมาก 
2.เมื่อมีการตอ Reactor ระหวาง Inverter และ motor  
3.การเสริมแรงบิดอัตโนมัต ิ
4.การแสดงคาแรงบิด 
5.การประหยัดพลังงานอัตโนมัต ิ
6.การจํากดัแรงบิด 
7.การใชอัตราลดอัตโนมัต ิ
8.การหารอบมอเตอรเดินเบาอตัโนมัติ 
9.การชดเชยคา Slip 
10.Torque Vector Control 
11.Drop control 
12.Overload Stop  

 0   

A19 
 

ปรับหาคุณสมบตัิ
ของมอเตอร %R1

และ %R2  
แบบ On-line  

0:ไมใชงาน 
1:ใชงาน 
**เมื่อมอเตอรเกดิความรอนคา %R1 และ %R2 เปลี่ยนไปจึง
ตองทําการ On-line Tuning ** 

 0 
 

  



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมาย
เหตุ 

A20 คากระแสขณะไมมี
โหลด 

No load current 

0.00 – 50.00 
 

A 
 

มาตรฐาน 
มอเตอร 

Fuji 

  

A21 
A22 

 

%R1 
%X 

 

0.00 - 50.00 
0.00 – 50.00 

% 
% 

 

มาตรฐาน 
มอเตอร 

Fuji 

  

A23 
 

A24 
 

A25 
 

A26 
 

อัตราการชดเชย Slip 
ในขณะขับมอเตอร 
เวลาตอบสนองการ

ชดเชย Slip 
อัตราการชดเชย Slip 
ในขณะเบรกมอเตอร 
คาความถี่ชดเชย Slip 
Rate Slip Frequency  

 

1.0 – 200.0 
 
0.0 – 10.00 
 
0.0 – 200.0 
 
0.00 – 15.00 
**ตองคํานวณจากคาบน Name Plate ของมอเตอร** 
A26 = 

% 
 

S 
 

% 
 

Hz 
 

100 
 

0.50 
 

100.00 
 

มาตรฐาน 
มอเตอร 

Fuji 
 

  

A39 การเลือกมอเตอร 
Motor Selection  

 

0:ใชคุณสมบัติของมอเตอร Fuji series 8 
1:ใชคุณสมบัติของมอเตอรโดยอางอิงคา HP  
3:ใชคุณสมบัติของมอเตอร Fuji series 6 
4: คุณสมบัติของมอเตอรอ่ืนๆ 

 0   

A40 เง่ือนไข 
การชดเชยสลิป 

 
 

0:ทํางานตอนอัตราเรงและอัตราลด และทํางานทีค่วามถี่หลัก 
    หรือสูงกวา 
1:ทํางานตอนอัตราลด และทํางานที่ความถี่หลกัหรือสูงกวา 
2:ทํางานตอนอัตราเรง และไมทํางานที่ความถี่หลกัหรือ 
    สูงกวา 
3:ไมทํางานตอนอัตราเรงและอัตราลด และไมทํางานที่ 
     ความถี่หลกัหรือสูงกวา 

 0  
 

 

A41 อัตราการปองกนัการ
แกวงของกระแสไฟ

ดานเอาทพุท  

0.00 – 0.40  
***บางครั้งการแกวงของกระแสไฟทําใหมีผลตอการทํางาน
ของเครื่องจักร แตบางกรณีการใชงานฟงกชั่นน้ีอาจไมมีผล
ถามีการใชกระแสในปริมาณท่ีมาก*** 

(ใชฟงกชั่นน้ีเม่ือมีความจําเปนเทาน้ัน) 

 0.20  
 

 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

A45 แสดงเวลาสะสมท่ีได
ใชงานมอเตอรที่ 2 

ใชดูคาอยางเดียว 
***ถาตองการเคลียรคาเวลาสะสมใหเปลี่ยนเปน 0 *** 

    

A46 แสดงจํานวนคร้ังที่
สั่งให Inverter 
ขับมอเตอร 2 

ใชดูคาอยางเดียว 
 
 

    

   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

    



 โหมด J (การใชงาน PID) 
การใชงานการควบคุมแบบ PID เปนการควบคุมอนิเวอรเตอรโดยผานเซนเซอรหรืออุปกรณ  

ตรวจจับแบบตางๆ แลวนําคาท่ีตรวจจับไดไปเปรียบเทียบกับคาสั่งงาน กลาวคือเปนระบบควบคุมแบบ 
Closed loop Feedback ซึ่งเปนระบบที่เหมาะสมกับการควบคุมแบบ Variable torque load (Feedback 
amount) การควบคุมแบบ PID เปนการขยายการรองรับ Application ของผูใชในระบบควบคุมแบบ 
Variable torque load  
 เม่ือ ฟงกช่ัน J01= 1,2 หรือ 3 การควบคุมรอบจากอนิเวอรเตอรจะเปลี่ยนจากการควบคุมแบบ
ปกติเปนการควบคุมแบบ PID  
 
 
 
 
 
 
 
 J01>>0 = ไมใชงาน 
           1 = ใชงานแบบปกติ(normal) 
           2 = ใชงานแบบกลับทิศทาง(inverse) 
 3 = ใชงานรวมกับสัญญาณที่มีทั้งขั้วบวกและขั้วลบ (Dancer control) 

 
การเลือกขัว้สัญญาณแบบปอนกลบัเลือกไดจากฟงกช่ัน E61-E63  

 
 

 

 

 



 
 
 
 
                   

  
 
 
 

                  
PID Dancer Control 

J02>>Remote Command  
      0 = ใช Keypad                รวมกับการแสดงคาสมัประสิทธ์ิของ PID ใชรวมกับฟงกช่ัน  

           E40-E41 สามารถกําหนดได 0-100% ของคําสั่งงาน PID และ +100% กับ -100% ของ PID               
           Dancer Control 

      1 =  คําสั่ง PID 1>> ขั้ว 12, ขัว้ C1 (ฟงกช่ัน C1),  ขั้ว C1 (ฟงกช่ัน V2) การตั้งคา J02 จําเปน 
ตอการเลือกใช คําสั่ง PID 1 สําหรับการใชสัญญาณอนาลอกอินพุท (กําหนดจาก E61-E63 = 3) 

      3 = ขั้ว UP และ ขั้ว Down (เหมือนกับขอ 1 เพียงแตใช Switch ภายนอก) 
      4 = สั่งงานจากการสื่อสารแบบมาตรฐาน RS-485   
 
 
 
 
 
 

 



J03>>P Gain 0.000 to 30.000 (ตัวคูณ) (ระบบควบคุมทีม่ีการรักษาเสถียรภาพของระบบโดยกระทํากับ
สัญญาณ ปอนกลับเชิงสัดสวน)  

 
 

 
 
 
 

J04>>I Gain 0.0 to 3600.0 (s) (ระบบควบคุมท่ีมีการรักษาเสถียรภาพของระบบโดยกระทํากับสัญญาณ 
ปอนกลับเชิงอินทิกรัล)  

 
 

 
 
 
 

 
J05>>D Gain 0.00 to 600.0 (s) (ระบบควบคุมที่มีการรักษาเสถียรภาพของระบบโดยกระทํากับ
สัญญาณ ปอนกลับเชิงอนุพันธ)  

 
 
 
 
 
 
 
 



                                            แนวทางการควบคุมแบบ PID 
1.การควบคุมแบบ PI เปนผลรวมของการกระทําจาก P และ I ซึ่งจะใชเม่ือมีการคลาดเคลือ่นของ

การควบคุมเพียงเล็กนอย เม่ือตั้งคา I นอยจะทําใหผลตอบสนองตอสัญญาณภายนอกมีผลชา เม่ือตัง้คา I 
มากจะทําใหผลตอบสนองตอสัญญาณภายนอกมีผลเร็ว  

2.การควบคุมแบบ PD ใชเม่ือมกีารคลาดเคลื่อนของการควบคุมเพียงเล็กนอยและเกิดขึ้นเพียง
ช่ัวขณะ D action จะลดคาคลาดเคล่ือนลง และเมื่อมีการคลาดเคล่ือนเพียงเล็กนอยคาของ P ควรตั้งให 

           มีคานัอยเชนกัน  
3.การควบคุมแบบ PID จะเปนการสงเลริมการใชงาน P action  ดวยการลดความคลาดเคลื่อน

ของ I action และลดการแกวงไปมาของการควบคุมดวย D action ดังนั้นระบบควบคุมแบบ PID จึงเปน
ระบบการควบคุมท่ีแมนยําที่สุด และมีเสถียรภาพมากที่สุด  
 

 
 
 
                           

ลดการเกิด Overshoot  โดยเพ่ิมคา I และลดคา D 
 

 
 
 
 
                                              รักษาความเสถียรของระบบอยางรวดเร็ว  โดยลดคา P และเพิ่มคา D 
 
 

 

 

 



 
 

 

 
       ลดการแกวงของระบบ โดยเพิ่มคา I 
 

 
 
 
 
 
                        ลดการแกวงของระบบ โดยลดคา P และลดคา D 

 
J06>>Feedback Filter ใชรักษาความเสถียรการควบคุมแบบ PID ถาตั้งคาสูงระบบระบบจะมี 

ผลตอบสนองชา  
  0.0-900.0 (s) 

J10>>Anti reset windup ใชลดการเกิด Over Shoot ในระบบการควบคุมแบบ PID ทั้งทางดาน
บวกและดานลบ 

           0.0-200 (%) 
 
 

 
 
 
 
 
 



J11>>PID Control (Select Alarm Output) ใชเลือกโหมดการ Alarm ของระบบควบคุมแบบ PID 
โดยแสดงผลทาง Transistor Output หรือ Relay Output 

 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 

Hold  คือ เม่ือ Power on  Alarm output จะอยูในสถานะไมทํางาน(off) แตเมื่อคาที่อางอิงไมอยู
ใน Alarm range จะยังอยูในสถานะไมทํางาน(off) จนกวาคาที่อางอิงกลับมาอยูใน Alarm range อีกครั้ง
จึงอยูในสถานะทํางาน(on)  
 Latch  คือ จะอยูในสถานะทํางานเม่ือคาทีอ่างอิงอยูใน Alarm range และยังคงอยูในสถานะ
ทํางาน(on) เม่ือคาทีอ่างอิงไมอยูใน Alarm range โดยสามารถรีเช็ท Alarm นี้ไดจากข้ัวดิจิตอลอินพุท 
โดยใชคําสัง่ RST 

 
 
 



J12 >>Upper level alarmใชระบุคาสูงสุดที่ใชอางอิงการเกิด Alarm (AH) ของจาํนวนสัญญาณ
ปอนกลับโดยสามารถกําหนดคาไดตั้งแต -100 % ถึง +100 %  

 
J13 >>Lower level alarmใชระบุคาต่ําสดุที่ใชอางอิงการเกิด Alarm (AL) ของจํานวนสัญญาณ

ปอนกลับโดยสามารถกําหนดคาไดตั้งแต -100 % ถึง +100 %  
 

J18 >>Upper limit of PID process output ใชระบุคาจํากัดสูงสดุของ PID Processor output โดย
สามารถกําหนดคาไดตั้งแต -150 % ถึง +150 % แตถาตั้งคาเปน 999 จะอางอิงจากฟงกชั่น F15 แทน  

 
J19 >> Lower limit of PID process output ใชระบุคาจํากัดต่ําสุดของ PID Processor output โดย

สามารถกําหนดคาไดตั้งแต -150 % ถึง +150 %  แตถาตั้งคาเปน 999 จะอางอิงจากฟงกช่ัน F16 แทน 
  
J57>>Dancer reference position ใชระบุตําแหนงอางอิง -100 % ถึง +100 % ของ PID Dancer 

Control   
 

             J58>>Detection width of dancer position deviation ใชระบุ bandwidth ของ ฟงกชั่น J57  
  โดยสามารถกําหนดคาไดตั้งแต 1% ถึง 100 % แตถากําหนดเปน 0 จะไมทํางาน   
 
  J59>>P Gain 2 สามารถกําหนดคาไดตั้งแต 0.000-30.00 
 
  J60>>I Gain 2 สามารถกําหนดคาไดตั้งแต 0.0-3600.0 
 
  J61>> D Gain 2 สามารถกําหนดคาไดตั้งแต 0.00-600.00 
            
          คาเกณฑของ J59-J61 จะเปนสวนเสริมการใชงาน PID Dancer Control ใหมีความสมบูรณแบบมากขึ้น  
 



โหมด J (การใชงาน Overload Stop) 
 J63>>Detection Value เลือกโหมดการตรวจจับ 

ขอมูลสั่งงาน วิธีการตรวจจับ รายละเอียด 

0 
 

1 

ตรวจจับจากแรงบิด 
 
ตรวจจับจากกระแส 

ถาตองการความแมนยําที่มากข้ึน ควรทําการ Auto Tuning การ
ใชงานนี้ สามาถใชกับแรงบิดในชวงการขับเทาน้ัน 
ควรต้ังคา No-Load Current ใหถูกตอง 

 
 J64>>Detection level เลือกระดับการตรวจจับ โดยสามารถตั้งได 20-200%  
 J65>>Mode selection เลือกโหมดในการหยุดมอเตอร 

ขอมูลสั่งงาน โหมด รายละเอียด 

0 ไมใชงาน ไมใชงาน 

1 หยุดตามอัตราลด หยุดตามอัตราลดที่ไดต้ังเวลาไว 

2 หยุดแบบไม
ควบคุมเวลา 

หยุดแบบไมควบคุมเวลา คืออินเวอรเตอรส่ัง Shuts down output 
อยางกระทันหัน 

3 หยุดทางกล อินเวอรเตอรลดรอบลงตามการจํากัดแรงบิดและควบคุมกระแส 
เพื่อรักษาระดับแรงบิด จนกวาจะมีคําล่ังหยุด 

  
 J66>>Operation condition  เงื่อนไขการทํางานในโหมด Overload Stop 
                   0 = ทํางานชวงความเร็วคงท่ีและชวงอัตราลด 
        1 = ทํางานชวงความเร็วคงที่ 
                   2 = ทํางานในทุกชวง 
  
 
 
 
 
 



       กลุมฟงกช่ันแสดงสถานะสัญญาณการเบรก ของทรานซิสเตอรเอาทพุท และ รีเลยเอาทพุท      
J68>>Braking signal ไมงานโดยอางอิงจากคากระแส 

            J69>>Braking signal  ไมงานโดยอางอิงจากคาความถ่ี 
            J70>>Braking signal  ไมงานโดยอางอิงจากคาเวลา 
            J71>>Braking signal  ทํางานโดยอางอิงจากคาความถ่ี 
            J72>>Braking signal  ทํางานโดยอางอิงจากคาเวลา 
 
        
 
   
 

 

 

 
  กราฟแสดงสัญญาณเบรก 

 
กลมฟงกช่ัน J เปนฟงกชัน่ใหมทัง้หมดไมมีในรุน E11S  มีคามาตารฐานดังน้ี 

 
J01 = 0 
J02 = 0 
J03 = 0.100 
J04 = 0.0 
J05 = 0.00 
J06 = 0.5 
J10 = 200 
J11 = 0 

 

J12 = 100 
J13 = 0 
J18 = 999 
J19 = 999 
J56 = 0.10 
J57 = 0 
J58 = 0 
J59 = 0.100 

J60 = 0.0 
J61 = 0.00 
J63 = 0 
J64 = 100 
J65 = 0 
J66 = 0 
J67 = 0 
J68 = 100 

J69 = 1.0 
J70 = 1.0 
J71 = 1.0 
J72 = 1.0 
 

 

 

 

 



โหมด Y 
ฟงกชั่น 

 
ชื่อ 

 
การตั้งคา 

 
หนวย 

 
คา

มาตรฐาน 
 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

 
 
 
 
 

Y01 
 
 
 

Y02 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Y03 
 

Y04 
 
 
 
 

Y05 
 
 

 
 
 
 
 

กําหนดแอดเดรส
ของ Inverter 

 
 

กําหนดรูปแบบการ
ทํางานถามีความ
ผิดพลาดในการ
เชื่อมตอสัญญาณ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

เวลาท่ีใชัรวมกับ 
H02 

ความเร็วในการ
ติดตอสื่อสาร 
(Baud Rate) 

 
 

กําหนดความยาว
ขอมูล 

(Data Length) 

กลุมฟงกชั่น Y01-Y10 เปนการสื่อสารมาตรฐาน RS-485 
โดยผานพอรตของ KEYPAD สามารถใชไดกับ Standard 
Keypad, Multi Function Keypad, Soft ware Frenic Loader,
และ อุปกรณการส่ือสารอ่ืนๆที่มี Protocol เหมือนกัน    
 
1-255 
 
 
 
0:เกิดการ Trip และแสดง Alarm  ER8 ทันทีที่ไมมีการ 
   ตอบสนองการสื่อสาร 
1:เม่ือไมมีการตอบสนองการสื่อสาร Inverter ยังคงทํางานอยู 
    ตามเวลาที่ไดระบุไวใน Y03 และเมื่อครบตามเวลา  
    Inverter จะหยุดการทํางาน และเกิดการ Trip และแสดง  
    Alarm  ER8 
2:เม่ือไมมีการตอบสนองการสื่อสาร Inverter ยังคงทํางานอยู 
   ตามเวลาที่ไดระบุไวใน Y03 และในระหวางน้ันหาก 
   สามารถกลับมาติดตอได Inverter จะทํางานตอไป หากวา 
   ไมสามาถตดิตอได Inverter จะหยุดการทํางาน และเกิด 
    การ Trip และแสดง  Alarm  ER8 
3: Inverter ยังคงทํางานตอถึงแมการติดตอสื่อสารจะ   
     ผดิพลาด 
0.0 – 60.0 
 
0:2,400 bps 
1: 4,800 bps 
2: 9,600 bps 
3: 19,200 bps 
4: 38,400 bps 
0:8 bits 
1:7 bits 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

S 

 
 
 
 
 
1 
 
 
 
0 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
2.0 

 
3 
 
 
 
 
0 

  



 
 

ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

Y06 
 
 
 
 
 
 

 
Y07 

 
Y08 

 
 
 

 
 

Y09 
 
 
 
 

Y10  

การเช็คภาวะบิท 
(Parity check) 

 
 
 
 
 
 

Stop bits 
 

ชวงเวลาการ
ตรวจเช็คความ

ผิดพลาด เมื่อไมมี
การตอบสนอง การ

สื่อสาร 
 

ชวงเวลาการ 
ตอบสนองกับ

อุปกรณภายนอกเมื่อ
มีการ Request 

สัญญาณ เชน PLC 
เลือกระบบ Protocol 

0:ไมมีภาวะ( 2 stop bit  สําหรับ protocol แบบ Modbus  
     RTU) 
1:ภาวะบิทคู ( 1 stop bit  สําหรับ protocol แบบ Modbus  
     RTU) 
2:ภาวะบิทคี่( 1 stop bit  สําหรับ protocol แบบ Modbus  
     RTU) 
3:ไมมีภาวะ( 1 stop bit  สําหรับ protocol แบบ Modbus  
     RTU) 
0:2 bits 
1:1 bit  
0:ไมทํางาน 
1-60 S 
 
 
 
 
0.0 – 1.00 S 
 
 
 
 
0: Modbus RTU Protocol 
1:Frenic Loader Protocol 
2:Fuji general-purpose inverter Protocol 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

0 
 
 
 
 
 
 
 
0 
 
0 
 
 
 
 
 

0.01 
 
 
 

 
1 

  

 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

 
 
 

Y11 
 
 
 

Y12 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Y13 
 

Y14 
 
 
 
 

Y15 
 

 
 
 
กําหนดแอดเดรส
ของ Inverter 

 
 

กําหนดรูปแบบการ
ทํางานถามีความ
ผิดพลาดในการ
เชื่อมตอสัญญาณ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

เวลาท่ีใชัรวมกับ 
H02 

ความเร็วในการ
ติดตอสื่อสาร 
(Baud Rate) 

 
 

กําหนดความยาว
ขอมูล 

(Data Length) 

กลุมฟงกชั่น Y01-Y20 เปนการสื่อสารมาตรฐาน RS-485 
โดยใชรวมกับ อปุกรณการส่ือสารอ่ืนๆที่มี Protocol 
เหมือนกัน    
1-255 
 
 
 
0:เกิดการ Trip และแสดง Alarm  ER8 ทันทีที่ไมมีการ 
   ตอบสนองการสื่อสาร 
1:เม่ือไมมีการตอบสนองการสื่อสาร Inverter ยังคงทํางานอยู 
    ตามเวลาที่ไดระบุไวใน Y03 และเมื่อครบตามเวลา  
    Inverter จะหยุดการทํางาน และเกิดการ Trip และแสดง  
    Alarm  ER8 
2:เม่ือไมมีการตอบสนองการสื่อสาร Inverter ยังคงทํางานอยู 
   ตามเวลาที่ไดระบุไวใน Y03 และในระหวางน้ันหาก 
   สามารถกลับมาติดตอได Inverter จะทํางานตอไป หากวา 
   ไมสามาถตดิตอได Inverter จะหยุดการทํางาน และเกิด 
    การ Trip และแสดง  Alarm  ER8 
3: Inverter ยังคงทํางานตอถึงแมการติดตอสื่อสารจะ   
     ผดิพลาด 
0.0 – 60.0 
 
0:2,400 bps 
1: 4,800 bps 
2: 9,600 bps 
3: 19,200 bps 
4: 38,400 bps 
0:8 bits 
1:7 bits 

  
 

 
1 
 
 
 
0 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
2.0 

 
3 
 
 
 
 
0 

  



 
ฟงกชั่น 

 
ชื่อ 

 
การตั้งคา 

 
หนวย 

 
คา

มาตรฐาน 
 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมาย
เหตุ 

Y16 
 
 
 
 
 
 
 

Y17 
 

Y18 
 
 
 
 
 

Y19 
 
 
 
 

Y20 
 
 

การเช็คภาวะบิท 
(Parity check) 

 
 
 
 
 
 

Stop bits 
 

ชวงเวลาการ
ตรวจเช็คความ

ผิดพลาด เม่ือไมมี
การตอบสนอง การ

สื่อสาร 
 

ชวงเวลาการ 
ตอบสนองกับ

อุปกรณภายนอกเม่ือ
มีการ Request 

สัญญาณ เชน PLC 
เลือกระบบ Protocol 

0:ไมมีภาวะ( 2 stop bit  สําหรับ protocol แบบ Modbus  
     RTU) 
1:ภาวะบิทคู ( 1 stop bit  สําหรับ protocol แบบ Modbus  
     RTU) 
2:ภาวะบิทค่ี( 1 stop bit  สําหรับ protocol แบบ Modbus  
     RTU) 
3:ไมมีภาวะ( 1 stop bit  สําหรับ protocol แบบ Modbus  
     RTU) 
0:2 bits 
1:1 bit  
0:ไมทํางาน 
1-60 S 
 
 
 
 
1.0 – 1.00 S 
 
 
 
 
0: Modbus RTU Protocol 
2:Fuji general-purpose inverter Protocol 

 0 
 
 
 
 
 
 
 

0 
 

0 
 
 
 
 
 

0.01 
 
 
 

 
0 

  

Y21/Y22 เลือกโหมดใชงาน
Bus link ฟงกชั่น/ 
เลือกโหมดใชงาน

Loader link ฟงกชั่น 

     กําหนดวิธีปรับรอบ               กําหนดวิธีกานสั่งงาน 
0:     ใชฟงกชั่น H30                      ใชฟงกชั่น H30 
1:      สั่งผาน RS-485                     ใชฟงกชั่น H30 
 2:    ใชฟงกชั่น H30                      สั่งผาน RS-485                
 3:     สั่งผาน RS-485                     สั่งผาน RS-485                
 
 
 
 

 0   



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ตารางท่ี1 

 
 
 
 
 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ตารางท่ี2 
 
 
 
 
 
 
 



 
 
 
 
  
 

 
รูปท่ี 1 

] 
 
 
 
 

 
 
 
 

 
 
 
 

         รูปท่ี 2 


