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โหมด F  
ฟงกชั่น ชื่อ  การตั้งคา หนวย คา

มาตรฐาน 
Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

F00 ปองกันขอมูล 
(Data Protection) 

0:ไมปองกันการเปลี่ยนแปลงทั้งขอมูลทั่วไป  
    และ  ไมปองกัน การเปลี่ยนแปลงคาความถี่อางอิง 
1: ปองกันการเปลี่ยนแปลงทั้งขอมูลทั่วไป แต ไมปองกัน        
     การเปลี่ยนแปลงคาความถี่อางอิง 
2: ไมปองกันการเปลี่ยนแปลงทัง้ขอมูลทั่วไป แต ปองกัน 
      การเปลี่ยนแปลงคาความถี่อางอิง 
3:  ปองกันการเปลี่ยนแปลงทั้งขอมูลทั่วไป และ ปองกันการ 
      เปลี่ยนแปลงคาความถี่อางอิง 
**กดปุม Stop คางและกดลูกศรเพ่ือเปลี่ยนคา** 
**ตัวอยางคาความถี่อางอิงเชน Frequency command, PID 
command และ Timer operation ** 
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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: ปรับรอบจากสวิตซภายนอก โดยใชสวิตซ 2 ตัว 
     ปรับรอบ ขึ้น-ลง 
11:ปรับรอบจาก Digital Input option card. 
12:ปรับรอบจาก PG/SY option card. 
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ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา หนวย คา
มาตรฐาน 

 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

F02 
 

วิธีการสั่งงาน 
(Operation Method) 

  

0:สั่งใหทํางานจาก Keypad  และ เลือกทศิทางจาก Terminal  
   (FWD) หรือ (REV) 
1:สั่งใหทํางาน และ เลือกทศิทางจาก Terminal (FWD) หรือ  
    (REV) 
2:สั่งใหทํางาน และ เลือกทศิทาง FWD จาก Keypad 
3:สั่งใหทํางาน และ เลือกทศิทาง REV จาก Keypad 
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F03 คาความถี่สูงสดุ 
(Maximum Frequency) 

25-400 Hz 60.0   

F04 คาความถี่หลกั 
(Base Frequency) 

25-400 Hz 50.0  ปรับตาม 
Name plate 

motor 
F05 ระดับแรงดันที่สมัพันธ

กับ คาความถี่หลัก  
(Rate Voltage at Base 

Frequency) 

0:แรงดันขาออกเปนสัดสวนกับแรงดันขาเขา 
80-240V ควบคุมแรงดันขาออกใหคงที่(เฉพาะรุน 200V) 
160-500V ควบคุมแรงดันขาออกใหคงที่(เฉพาะรุน 400V) 
 

 
V 

 
200 
400 

 ควรปรับไวที่
0 หรือ ปรับ
ตาม Name 
plate Motor 

F06 ระดับแรงดันสูงสุดที่
คาความถี่สูงสดุ  

(Maximum Output 
Voltage) 

80-240V ควบคุมแรงดันขาออกใหสัมพันธกับคาความถี่
สูงสุด(เฉพาะรุน 200V) 
160-500V ควบคุมแรงดันขาออกใหสัมพันธกับคาความถี่
สูงสุด(เฉพาะรุน 400V) 

 
    

V 

 
200 

 
400 

 

  

F07 การปรับชวงเวลา 
อัตราเรง ACC1 

 

0.00-3600 
ถาตั้งไวที่ 0.00 ตองใช Soft Start ภายนอก 

S 6.00  
 

 
 

F08 การปรับชวงเวลา 
อัตราลด DEC1 

0.00-3600 
การใชอัตราลดที่สั้นกับภาระโหลดมากอาจตองใช Option 

Breaking Resistor 

S 6.00  
 

 
 

F09 
 
 
 
 
 
 

ฟงกชั่น 

การเสริมกาํลังบิด 
(Torque Boost) 

 
 
 
 
 

ชื่อ 

0.0-20%  โดยคาที่ตั้งน้ีสัมพันธกับ Function F05 
การตั้งคาน้ีจะมีผลตอเม่ือเลือก Function F37 เปน 0, 1, 3 
และ 4  
 
 
 
 

การตั้งคา 

% 
 
 
 
 
 
 

หนวย 

ขึ้นอยูกับ    
ขนาด
มอเตอร 

 
 
 
 
คา

 
 
 
 
 
 
 

Function น้ี 

 
 
 
 
 
 
 

หมายเหต ุ



   
 

มาตรฐาน 
 

ไมมีใน 
FVR-E11S 

F10 ปองกันมอเตอร 
จากการใชโหลดเกิน 
แบบอิเล็กทรอนิกส 
(Electronic Thermal 
Overload Protection) 

1.ใชกับมอเตอรทั่วไปที่มีพัดลมระบายความรอนในตัว 
2.ใชกับมอเตอรที่ไมมีพัดลมระบายความรอนหรือมีแตเปน   
    พัดลมภายนอก 

 

         1   

F11 ระดับการปองกนัการ
ใชโหลดเกิน 

(Overload Detection 
Level) 

0.00:ไมใชงาน 
1-135 % 

A 100%ของ
คากระแส
มอเตอร 

  

F12 ชวงเวลารองรับ
คากระแสกระแสท่ีตั้ง

ไวใน 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 หลังจากไฟกลับมาสูระดับปกต)ิ 
4: Restart ที่ความถีล่าสุดในขณะไฟตก ใชสําหรบัโหลด   
    ทั่วไป 
5: Restart ที่ความถี่เริ่มตน ใชสาํหรับโหลดท่ีมีความเฉ่ือยต่ํา 

 1 
 

 ฟงกชั่นน้ี
สัมพันธกับ
ฟงกชั่น 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  
  (เปนการตั้งคาความถี่เริ่มตน และจํากัดความถีต่่ําสดุ 
  โดยเปนอัตราสวนกับสัญญาณ  อนาลอกอินพุท เชนที่10% 
   Inverter จะทํางานเริ่มตนที่ 10%  ของ อนาลอกอินพุท) 

% 0.00   

 
 

F20 
 

F21 
 

F22 

 
 

DC Braking  
 
กําหนดความถี่ทีใ่ห DC 
Braking เริ่มทํางาน  
ตั้งระดับคากระแสท่ีใช
ในการ Brake 
ตั้งชวงเวลาอัตราลด
ของ DC Braking 

ชื่อ 

ใชเพ่ือปองกันมอเตอรจากความเฉื่อยในชวง Deceleration to    
  Stop  

0.0-60 
 
0-100 
 
0.00 ไมใชงาน 
0.01-30.00  

การตั้งคา 

 
 

Hz 
 

% 
 

S 
 

หนวย 

 
 

0.0 
 

0 
 

0.00 
 
คา

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



ฟงกชั่น 
 
 

 
 

 
 

 
 

มาตรฐาน 
 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

  หมายเหต ุ

F23 
 

    F24 

ความถี่เริ่มตน 
(staring Frequency) 
ตั้งการตรึงเวลาของ
ความถี่เริ่มตนไว 
(Holding Time) 

0.1-60.0 
 
0.01-10.00 
 

Hz 
 

S 

0.5 
 

0.00 

  

F25 ความถี่หยดุ 
(Stop Frequency) 

0.1-60 
(มอเตอรจะหยุดตามความถี่ทีก่ําหนดเม่ือปรับรอบลง) 

Hz 
 

 

0.2   

 
F26 

 
 
 
 
 
 

F27 

Motor Sound 
คลื่นความถี่พาหะ 

(Carrier Frequency) 
 
 
 
 

 
ลักษณะเสียง 

(Tone) 

 
                                                                             0.75-15Kz  
การแพรกระจายสัญญาณรบกวนจากมอเตอร        สูง-ต่ํา 
อุณหภูมิมอเตอร                                                     สูง-ต่ํา 
การกระเพื่อมของรูปคลื่นกระแสเอาทพุท            ใหญ-เล็ก 
การสูญเสียกระแส                                                  ต่ํา-สูง 
การแพรกระจายของคลื่นแมเหลก็ไฟฟา                ต่ํา-สูง 
การสูญเสียกําลังของ Inverter                                 ต่ํา-สูง 
0:ไมใชงาน 
1:ระดับที่ 1 
2:ระดับที่ 2 
3:ระดับที่ 3 
***ฟงกชั่นน้ีจะมีผลตอเมื่อตั้งคา F26 ไมสูงกวา 7KHz*** 

 
KHz 

 
2 
 
 
 
 
 
 

0 

  

F29 เลือกใชมิเตอรแบบ
อนาลอกหรือมิเตอร

แบบดิจิตอล 

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

 0   

F30 
 
 
 

การปรับระดับแรงดัน
ใหเหมาะสมกับสเกล

มิเตอร 
(Voltage Adjust) 

0-300 % 100   

 
 
 
 

 



ฟงกชั่น 
 
 

ชื่อ 
 
 

การตั้งคา 
 
 

หนวย 

 

คา
มาตรฐาน 

 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

F31 เลือกคาที่จะนําไป
แสดงบนมิเตอร 

0:ความถี่เอาทพุทกอนชดเชย Slip 
1:ความถี่เอาทพุทหลังขดเชย Slip 
2:กระแสเอาทพุท 
3:แรงดันเอาทพุท 
4:แรงบิดเอาทพุท 
5:คาแฟคเตอรของโหลด(2 เทาของคาโหลดของมอเตอร) 
6:การสี้นเปลืองพลังงาน(2 เทาของคากําลังงานเอาทพุทของ 
    Inverter 
7:จํานวนสัญญาณปอนกลับ PID 
8:จํานวนสัญญาณปอนกลับ PG 
9:แรงดันกระแสตรงที่เปนไฟเลี้ยง Inverter 
10:แสดงระดบัการสื่อสารระบบ RS-485 ในรูปแบบระดับ  
      แรงดัน 0-10V 
13:เอาทพุทมอเตอร KW (2 เทาของคามอเตอรเอาทพุท) 
14:ใชทดสอบสเกลมิเตอรเม่ือเลอืกใชฟงกชั่นน้ีมิเตอรจะ 
       แสดงที่ 100% 
15:คาการสั่งงานที่ควบคุมโดยระบบ PID (SV) 
16:คาเอาทพุททีไ่ดจากการควบคุมโดยระบบ PID (MV) 

 0 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
      
 

 
 

 
 
 
 

 
      

 
 

 

 

F33 การปรับระดับพัลส
ใหเหมาะสมกับสเกล

มิเตอร 
(Pulse rate) 

25-6000 P/S 1440   

F37 การเลือกรูปแบบ
โหลด /  การเสรมิ
กําลังบิดอัตโนมัติ / 
การเลือกระบบ
ประหยัดพลังงาน

อัตโนมัต ิ
 

0:โหลดที่ใชแรงบิดไมคงที่ 
1:โหลดที่ใชแรงบิดคงที่ 
2:การเสริมแรงบิดอัตโนมตั ิ
3:การประหยัดพลังงานอัตโนมัตใินชวง ACC/DEC สําหรับ 
   โหลดที่ใชแรงบิดไมคงที่ 
4:การประหยัดพลังงานอัตโนมัตใินชวง ACC/DEC สําหรับ 
   โหลดที่ใชแรงบิดคงที่ 
5:การประหยัดพลังงานอัตโนมัตใินชวง ACC/DEC สําหรับ 
   การเสริมแรงบิดอัตโนมตั ิ
 

 1  สัมพันธกับ 
F09 



ฟงกชั่น 
 
 

ชื่อ 
 
 

การตั้งคา 
 
 

หนวย 

 

คา
มาตรฐาน 

 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

F39 ตั้งการตรึงเวลาของ
ความถี่หยุดไว 
(Holding Time 

Stop Frequency) 

0.00-10.00 S 
 

0.00  
 

 

 
 

F40 
 

F41 

การจาํกัดแรงบิด 1 
(Torque Limit 1 ) 
ระหวางขับมอเตอร 

 
ระหวางหยุดมอเตอร 

 

 
 
20-200 
999 
20-200 
999 

***การเลือกใชการจาํกัดแรงบิดหรือการจํากดักระแสควร
เลือกอยางใดอยางหน่ึงถาใชทั้งสองอยางอาจทําใหการ

ทํางานขัดแยงกนั*** 

 
 

% 
 

% 

 
 

999 
 

999 

  

F42 เลือกวิธีการควบคุม
มอเตอร 

(Select control 
mode) 

0:ควบคุมแรงดันและความถี่ตาม pattern  โดยไมชดเชย Slip 
1:การควบคุมแรงบิดและควบคุม vector ของฟลั๊กขดลวด 
   สเตเตอร และฟลั๊กของขอลวดโรเตอร ใหทํามุม 90 องศา    
   เพราะถาสามารถควบคุมมุมได จะทําใหไดคาแรงบิดที่ 
   ดีทีสุ่ด  
2:ควบคุมแรงดันและความถี่ตาม pattern โดยชดเชย Slip 
3:ควบคุมแรงดันและความถี่ตาม pattern โดยชดเชย Slip  
   โดยใชกับ PG Interface Card 
4:การควบคุมแรงบิดและควบคุม vector (เหมือนขอ1) แตใช 
   กับ PG Interface Card 

 0  
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 
 

 

สัมพันธกับ 
H68 

F43 
 
 

F44 

การจํากัดกระแส 
 
 

ระดับการจํากดั
กระแส 

0:ไมจํากดักระแส 
1:จํากัดกระแสชวงความเร็วคงที่ 
2:จํากัดกระแสชวงอัตราเรงและชวงความเร็วคงท่ี 
20-200  
 

***การเลือกใชการจาํกัดแรงบิดหรือการจํากดักระแสควร
เลือกอยางใดอยางหน่ึงถาใชทั้งสองอยางอาจทําใหการ

ทํางานขัดแยงกนั*** 

 
 
 

% 

0 
 
 
 

  
 
       
       
       
       
 

 



ฟงกชั่น 
 

 

ชื่อ 
 

 

การตั้งคา 
 

 

หนวย 

 
คา

มาตรฐาน 
 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

 
 
 

 
F50 

 
 

 
F51 

ปองกันBraking 
Resistor จากการใช
โหลดเกิน  แบบ
อิเล็กทรอนิกส 

ความสามารถในการ
คายพลังงานสะสม 

(Discharging 
Capability) 

คากาํลังงานสูญเสีย
เฉลี่ยของ Braking 

Resistor 
(Allowable average 

loss) 

***การตั้งคาน้ีใชตอเม่ือมีการใช Braking Resistor ภายนอก 
โดยตั้งตามตารางท่ี1 ** 

 
 

0-900 
999:ไมใชงาน 
 
 
0.001-50.000 
0.000:ใชสําหรับ braking resistor ภายใน  

 
 

 
 
 
 

Kws 
 
 
 

Kw 

 
 
 
 

999 
 
 
 

0.000 

  

   โหมด E 

ฟงกชั่น 
 
 

ชื่อ 
 
 

การตั้งคา 
 
 

ชื่อยอ 

 

คา
มาตรฐาน 

 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

E01 
E02 
E03 
E04 
E05 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

การโปรแกรม
ฟงกชั่นการใชงาน
ใหกับ ข้ัว X1, X2, 

X3, X4, X5 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

0:ใชเลือก Multi Frequency 1 Step ใช X1  
1:ใชเลือก Multi Frequency 3 Step ใช X2  
2:ใชเลือก Multi Frequency 7 Step ใช X1, X2, X3  
3:ใชเลือก Multi Frequency 15 Step ใช X1, X2, X3,X4  
 
4:ใชเลือก ACC1/DEC1 หรือ ACC2/DEC2  
   โดย วรจรปดคือRT2/วงจรเปดคือRT1 
    RT1=ACC1/DEC1     RT2=ACC2/DEC2 
  6:การใชงานแบบ 3 Wire เปนฟงกชั่นที่ล็อกการสั่ง 
   ทศิทางมอเตอรลาสดุไว เชนถาปดวงจรข้ัว FWD ไว  
   แลวปดวงจรข้ัว REV ตาม Inverter จะไมสนใจการปด   
    วงจรของ ขั้ว REV  
7:ใชสั่งใหมอเตอรหยุดแบบไมควบคุมเวลา 
8:ใช Reset Alarm ตางๆ  
9:ใชตรวจจับการเกิด Alarm จากภายนอก เชนการ Alarm 
จาก Braking Resistor การใชงานตองเปดวงจรไว 

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 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



ฟงกชั่น 
 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

ชื่อยอ 

 
 
 

คา
มาตรฐาน 
 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

 
หมายเหต ุ

  10:ใชเมื่อตองการสลับการทํางานแบบปกติกับการทํางาน 
      แบบ jogging การทํางานแบบ jogging ใชสําหรับงานท่ี 
      เนนทางดานตําแหนง Position Control  
 
 
11.ใชเมื่อตองการสลับวิธีการปรบัรอบ ปดวงจรเปน  
      Frequency Command2 (C30) เปดวงจรเปน    
      Frequency  Command1 (F01) 
 
12.ใชเมื่อตองการสลับพารามิเตอรของมอเตอร  ปด  
      วงจรเปนมอเตอร 2 เปดวงจรเปน  มอเตอร 1  
      คาพารามิเตอรดูรายละเอียดใน Instruction Manual  
 
13.ใชเมื่อตองการสลับวิธีการเบรก ปดวงจรเปนแบบ  
      DC Braking (F20-F22) เปดวงจรเปนแบบ    
      Normal Braking ซึ่งมีหลายแบบ 
 
14.ใชเมื่อตองการสลับการจํากดัแรงบิด ปดวงจรเปนแบบ  
      Torque limit 2 (E16-E17) เปดวงจรเปนแบบ    
      Torque limit 1 (F40-F41) 
17.ใชสวิตซสั่งปรับรอบเพิ่ม (UP) 
18.ใชสวิตซสั่งปรับรอบลง   (Down) 
*นอกจากนี้ยังมีเง่ือนไขการใชงานอ่ืนๆ ที่เกี่ยวของเม่ือใช 
   งานรวมกัน เชน PID, Multi Frequency  และ   
    Communication link  ควรศึกษาใน Instruction   
    Manual* 
19.ใชปองกันการเปลี่ยนแปลงขอมูลจาก Keypad โดยเมื่อ 
      ปดวงจรจะสามารเปล่ียนแปลงขอมูลได  แตตองเลือก  
      F00 เปน 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 

 

 
 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

ชื่อยอ 

 

คา
มาตรฐาน 

 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

20:ใชเพ่ือยกเลกิการใช PID เม่ือปดวงจรจะเปนการยกเลิก   
       การใช PID และจะเปนการใชงานแบบปกติแทน  
21:ใชสลบัการกลับสัญญาณอนาลอกอินพุท ปดวงจรจะเปน 
      การกลับสัญญาณ เปดวงจรจะเปนสัญญาณปกติ  
      นอกจากน้ีเง่ือนไขการทํางานยังข้ึนอยูกับฟงกชั่น C53  
      และ J01 ดวย 
24:ใชเมื่อตองการสลับการทํางานแบบปกติกับการทํางาน 
      โดยผานการควบคุมจากการสื่อสาร แบบ RS-485 โดย 
      เม่ือปดวงจรจะเปนการใช RS-485  
25:ใชเพ่ือเปดปดการดูสัญญาณการสื่อสารแบบดิจิตอลท่ี    
       ผานการสื่อสารแบบ RS-485 
26:ใชเพ่ือเปดปดระบบการ Restart หลัง ไฟตกชัว่คราว  
      พรอมกับหาจุดที่เหมาะสมในการ start มอเตอร แบบ 
      อัตโนมัติเน่ืองจากอาจจะมีพลังงานสะสมอยู ทั้งน้ีการ 
      คนหาอัตโนมัติใชไดกับมอเตอรเดินรอบเบาอยางเดียว 
30:เม่ือเปดวงจรฟงกชั่นน้ีจะสั่งหยุดมอเตอรโดยใชอัตราลด 
      ที่ไดตั้งไวใน H56 และหลังจากมอเตอรหยุดแลว  
      Inverter จะแสดง ER6 ที่หนาจอ (Forced Stop) 
33:ใชเมื่อตองการตัดคาประกอบ I และ D ในระบบ PID  
      ออกไป ปดวงจรจะใชเฉพาะคา P และเม่ือเปดวงจรจะใช  
      คาประกอบทุกตัว คือ P, I และ D  
34:ใชเมื่อตองการคงคาประกอบ I ของระบบประมวล PID  
42:ยังไมไดโปรแกรมจากโรงงาน 
43:ยังไมไดโปรแกรมจากโรงงาน 
44:ยังไมไดโปรแกรมจากโรงงาน 
45:ยังไมไดโปรแกรมจากโรงงาน 
 

Hz/PID 
 

IVS 
 
 
 

LE 
 
 

U-D 
 

STM 
 
 
 

STOP 
 
 

PID-Rst 
 
 

PID-Hld  
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ใช
รวมกับ 

H09 และ 
H49 

 

 



ฟงกชั่น ชื่อ  การตั้งคา หนวย คา
มาตรฐาน 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

E10 การปรับชวงเวลา
อัตราเรง ACC2 

0.00-3600 
ถาตั้งไวที่ 0.00 ตองใช Soft Start ภายนอก 

S 10.00  
 

 
 

E11 การปรับชวงเวลา
อัตราลด DEC2 

 

0.00-3600 
การใชอัตราลดที่สั้นกับภาระโหลดมากอาจตองใช Option 

Breaking Resistor 

S 10.00  
 

 
 

 
 

E16 
 

E17 

การจาํกัดแรงบิด 2 
(Torque Limit 2 ) 

ระหวางขับ
มอเตอร 

ระหวางหยุด
มอเตอร 

 

 
 
20-200 
999 
20-200 
999 

***การเลือกใชการจํากัดแรงบิดหรือการจํากดักระแสควร
เลือกอยางใดอยางหน่ึงถาใชทั้งสองอยางอาจทําใหการ

ทํางานขัดแยงกนั*** 

 
 

% 
 

% 

 
 

999 
 

999 

  

ฟงกชั่น ชื่อ  การตั้งคา ชื่อยอ 

 

คา
มาตรฐาน 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

E20 
E21 
E27 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 

การโปรแกรม
ฟงกชั่นการใชงาน
ใหกับ Transistor 

Output และ Relay 
Output  

 
*ในรุน E11S 
ไมสามารถ
โปรแกรม 

Relay Output ได* 
 
 
 
 
 
 
 

0:อยูในสถานะทํางานเมื่อ Run Inverter 
1:อยูในสถานะทํางานเมื่อคาความแตกตางระหวาง ความถี ่
   เอาทพุทและความถี่อางอิง อยูในยานที่อางอิง  
   ดูรูปที่ 1 ประกอบ 
2:อยูในสถานะทํางานเมื่อความถ่ีเอาทพุทเกินจากความถี่ที ่
   ไดอางอิงไวใน E31 และอยูในสถานะไมทํางานเมื่อความถี ่
   เอาทพุททต่าํกวาระดับที่อางอิงไวใน E32 
3.อยูในสถานะทํางานเมื่อแรงดันไฟเลี้ยง Inverter ต่ํากวาคา 
   มาตรฐาน     
4.อยูในสถานะทํางานเมื่อทํางานในชวง Braking Torque  
   และอยูในสถานะไมทํางานเมื่อทํางานในชวง Driving  
    Torque 
5.อยูในสถานะทํางานเมื่อมีการจาํกดั ความถี่เอาทพุทจาก 
   ฟงกชั่นดังตอไปน้ี 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 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



ฟงกชั่น ชื่อ 

 

การตั้งคา ชื่อยอ 

 
คา

มาตรฐาน 
 
 

Function น้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6:อยูในสถานะทํางานเมื่อ Inverter กําลังทํางานอยูในชวง  
    Restart Mode และเม่ือ Inverter ทํางานจนถึงระดับ  
    ความถี่ที่อางอิงแลวจะอยูในสถานะไมทํางาน ทั้งน้ี  
    ฟงกชั่น F14  ตองตั้งเปน 4 หรอื 5 
7:อยูในสถานะทํางานเมื่อมอเตอรอยู ในสภาวะ Overload  
    ซึ่งจะตรวจจับกอนที่ Inverter จะ Trip OL1 ซึ่งระดับและ 
    เวลาการตรวจจับสามารถตั้งไดที่ฟงกชั่น E34 และ E35   
10:อยูในสถานะทํางานเม่ือ Inverter พรอมที่จะใชงาน 
21:อยูในสถานะทํางานเม่ือคาความแตกตางระหวาง ความถี ่
     เอาทพุทและความถี่อางอิง อยูในยานที่อางอิง  
     ดูรูปที่ 1 ประกอบ 
22:อยูในสถานะทํางานหลังจากมีการจํากัด ความถี่เอาทพุท  
     20 ms หรือมากกวา จาก ฟงกชั่นดังตอไปน้ี F40, F41,  
      E16, E17, F43, F44, H12=1, H69 = 2 หรือ 4 และ  
      J65=3  
26:อยูในสถานะทํางานในขณะท่ีมีการ Auto Reset จากการ 
     ใชฟงกชั่น H04 และ H05 
28:อยูในสถานะทํางานเม่ืออุณหภูมิที่ Heat Sink เพ่ิมสูงขึ้น 
     จนใกลระดับตรวจจับความรอนที่จะเกิด Alarm  OH1  
     โดยจะตรวจจับกอนที่จะถึงระดับ OH1 5 องศาเซลเซียส  
      และจะกลับสูสถานะไมทํางานเมื่ออุณหภูมิตกลงจากจดุ 
      ตรวจจับ 8 องศาเซลเซียส 
30:อยูในสถานะทํางานเม่ืออุปกรณของ Inverter อยางใด 
      อยางหน่ึงหมดอายกุารใชงาน เชน Main Capacitor,  
      Capacitor บน PCB หรือ Cooling Fan  
33:อยูในสถานะทํางานเม่ือฟงกชั่น E65 ที่ใชตรวจจับระดับ 
      สัญญาณอนาลอกอินพุททํางาน 
35:อยูในสถานะทํางานเม่ือ Inverter ทํางานท่ีระดบัความถี ่
     เริ่มตน(Starting Frequency)หรือต่ํากวา 
36:อยูในสถานะทํางานเม่ือฟงกชั่น H70 ที่ใชปองกันการเกดิ  
      Trip OH1 และ OLU ทํางาน 
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FAR2 
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ฟงกชั่น 

 

 

ชื่อ 

 
การตั้งคา 

 
 

ชื่อยอ 

 

 

คา
มาตรฐาน 

Function น้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

 
 
 

  37:อยูในสถานะทํางานเม่ือฟงกชั่น E34 และ E35 ที่ใช 
     ตรวจจับระดบักระแสท่ี 1 ทํางาน และจะกลับมาสู 
     สถานะไมทํางานเม่ือระดับกระแสลดลงจนถึง 90% ของ 
     ระดับกระแสที่ตั้งเอาไว 
38:อยูในสถานะทํางานเม่ือฟงกชั่น E37 และ E38 ที่ใช 
     ตรวจจับระดบักระแสท่ี 2 ทํางาน และจะกลับมาสู 
     สถานะไมทํางานเม่ือระดับกระแสลดลงจนถึง 90% ของ 
     ระดับกระแสที่ตั้งเอาไว 
42:อยูในสถานะทํางานเม่ืออยูในเง่ือนไขการทํางานของ   
      ฟงกชั่น J11-J13  ที่ใชตรวจจับระดับสัญญาณ PID  
49:อยูในสถานะทํางานเม่ือเลือกใชพารามิเตอรมอเตอร 2 
      จากขั้วดิจิตอลอินพุท 
57:อยูในสถานะทํางานเม่ือมีคําสัง่ใหเบรกหรือหยุดเบรก 
      จากฟงกชั่น J68-J72 
80:ยังไมสมบูรณอยูระหวางการพัฒนา 
81:ยังไมสมบูรณอยูระหวางการพัฒนา  
82:ยังไมสมบูรณอยูระหวางการพัฒนา 
99.อยูในสถานะทํางานเมื่อมีการ Trip ในรูปแบบใดก็ตาม 

ID 
 
 
 

ID2 
 
 
 

Pid-Alm 
 

SWM2 
 
 
 

 
 
 

 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 

 
 

 
 
 
 

 
 

 
 
 

 
 

 

ฟงกชั่น ชื่อ  การตั้งคา หนวย คา
มาตรฐาน 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

E29 
 

E30 
 
 

ตั้งการหนวงเวลา 
FAR2 

ตั้งความถี่ FAR 
และ FAR2  

 

0.01-10 
 
0.0-10 
**การใชชดุคําสัง่ E29 และ E30นี้นําไปใชรวมกับ Transistor 
Output และ Relay Output ดูจากรูปที่ 1 อางอิง** 

S 
 

Hz 
 
 

1.10 
 

2.5 
 
 

  

 
E31 

 
E32 

 
 
 

 
ระดับการตรวจจบั

ความถี ่
ยานการตรวจจับ

ความถี ่

 
0.0-400 
 
0.0-400 
**การใชชดุคําสัง่ E31 และ E32 น้ีนําไปใชรวมกับ 
Transistor Output และ Relay Output **  
 

 
Hz 

 
Hz 

 
60.0 

 
1.0 

 
 
 
 

 



ฟงกชั่น 
 
 

ชื่อ 
 
 

การตั้งคา 
 
 
 

หนวย 
 

 

คา
มาตรฐาน 

 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ
 

 

E34 
 

E35 
 

E37 
 

E38 
 
 
 

ระดับการเตือน 
การ Overload 1 
เวลาท่ียอมใหใช
กระแสเกิน 1 
ระดับการเตือน 
การ Overload 2 
เวลาท่ียอมใหใช
กระแสเกิน 2  

 
 

0.00:ไมใชงาน  
1-200% ของคากระแสมอเตอร 
0.01-600.00 
 
0.00:ไมใชงาน  
1-200% ของคากระแสมอเตอร 
10 
 
**การใชชดุคําสัง่ E34, E35, E37 และ E38 น้ีนําไปใช
รวมกับ Transistor Output และ Relay Output ** 

A 
 

S  
 

A 
 

S 
 
 
 

100% 
 

10.00 
 

100% 
 

10.00 
 
 
 

 
 
 

 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

E39 
 
 
 
 

คาสัมประสิทธ์ิ
ของคาความเร็ว
การปอนคงที ่

Coefficient for 
constant feeding 

rate 

0.000-9.999 
 
 
 
 

S 
 
 
 
 

0.000 
 
 
 
 

 ตองนําไป
คํานวณ
รวมกับ 

E50 

E40 
 
 

E41 
 
 
 

 

คาสัมประสิทธ์ิ
ของการแสดงคา 

PID A 
คาสัมประสิทธ์ิ
ของการแสดงคา 

PID B 
 

-999 ถึง 0.00  ถึง 9990 
 
 
-999 ถึง 0.00  ถึง 9990 
**การใชชดุคําสัง่ E40 และ E41 น้ีนําไปใชเพ่ือแสดงคา PID 
ตางๆ เชน PID process command และ  PID feedback value
โดย E40 จะเปนการจาํกัดคาสูงสดุที่แสดงได และ E41 จะ 
เปนการจํากดัคาต่ําสดุที่แสดงได** 

 
 
 

100 
 
 

0.00 
 

  

E42 
 

ตั้งคาการ
ตอบสนองตอการ
เปลี่ยนแปลงคาบน

จอ LED 
LED Display filter 

0.0-5.0 
 
**เม่ือโหลดมีการแกวงตัวทําใหไมสามารถอานคาที่
เปลี่ยนแปลงอยางรวดเร็วไดทันการตั้งฟงกชั่น้ีเปนการตั้งการ
ตอบสนองตอคาจริงใหชาหรือเรว็ แลวแตความเหมาะสม** 

S 
 

0.5   



 

ฟงกชั่น 
 
 

ชื่อ 
 
 
 

การตั้งคา 
 

 
 

หนวย 
 
 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ
 

E43 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

เลือกคาที่ตองการด ู
LED monitor 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

0:คาความเร็วรอบ เลือกรูปแบบการแสดงท่ีฟงกชั่น E48 
3:คากระแสเอาทพุท 
4:คาแรงดันเอาทพุท 
8:คาแรงบิดจากการคาํนวณ  
9:คากาํลังไฟฟาอินพุท  
10:คาการสั่งงาน PID  
12:จํานวนสัญญาณปอนกลับแบบ PID 
13:คาเวลาการทํางานท่ีเหลืออยูจาการตั้งเวลาการทํางาน 
14:คา PID เอาทพุทที่ได 
15:คาโหลดแฟกเตอร 
16:คามอเตอรเอาทพุท 
21:ยังไมไดโปรแกรมจากโรงงาน 
22:ยังไมไดโปรแกรมจากโรงงาน 

 
A rms 
V rms 

% 
KW 

 
 

S 
 

% 
KW 

 
 

0 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

E45 
 
 

เลือกรปูแบบการ 
แสดงคา LCD Monitor 

0:สถานะทํางาน, ทิศทางการหมนุ และ คําแนะนําการใชงาน  
1:แสดงกราฟของ ความถี่เอาทพุท, กระแส และ แรงบิด  
 

 
 
 

0 
 
 

           
 

 

 

E46 
 
 
 
 
 
 

เลือกภาษาที่แสดง 
Language selection 

 
 
 
 
 

0:ภาษาญ่ีปุน 
1:ภาษาอังกฤษ 
2:ภาษาเยอรมัน 
3:ภาษาฝร่ังเศษ 
4:ภาษาสเปน 
5:ภาษาอิตาเลี่ยน  
 

 
 
 
 
 
 
 

0 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 

 

E47 
 

ระดับความคมชัด 
Contrast control 

0-10 
 

5 
 

  
 

 

E48 
 
 
 
 
 
 

รูปแบบการแสดง
ความเร็วรอบ 

 
 
 
 

 

0:ความถี่เอาพุททกอนชดเชยสลปิ 
1:ความถี่เอาพุททกอนชดเชยสลปิ 
2:ความถี่อางอิง 
3:ความเร็วมอเตอร (rpm) 
4:ความเร็วแนวเสนตรง E50*F (rpm) 
5:ความเร็วแนวเสนตรง E50*F (mpm) 
6:คาเวลาความเร็วการปอนคงที่ E50/f *E39 

0 

 
 
 
 

 

 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 

 

 
 
 
 
 

 



ฟงกชั่น 
 
 

ชื่อ 
 
 
 

การตั้งคา 
 

 
 

หนวย 
 
 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ
 

E50 
 

คาสัมประสิทธ์ิที่ใช
แสดงผลความเร็ว 

Coefficient for speed 
indication 

 

0.01-200.00 
 
:คาเวลาความเร็วการปอนคงที่ E50/f *E39 
:ความเร็วแนวเสนตรง E50*F 
:ความเร็วมอเตอร (120*F)/P 

 30.00 
 

 
 

 

E51 
 

คาสัมประสิทธ์ิที่ใช
แสดงผลกําลังไฟฟา

อินพุท 
Display coefficient 
For Input Watt-hour 

data 

0.000 ไมใชงาน 
0.001-9999 
** Input Watt-hour data =E51*Input  kWh 
 

 0.010 
 

 
 

 

E52 
 

รายการที ่
แสดงบนหนจอ 

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 ใหขั้ว C1 

Terminal C1 mode 
selection 

0:Current Input 
1:Voltage Input 

 0  
 

 

 
E61 
E62 
E63 

 

 
ข้ัว12 
ขั้วC1 
ขั้วV2 

 

-กลุมฟงกชั่นการเพ่ิมขยายรอบดวยสัญญาณอนาลอกอินพุท- 
0:ไมใชงาน 
1:คําสั่งความถี่เพ่ิมเติม1 
2:คําสั่งความถี่เพ่ิมเติม2 
3:คําสั่งใชงาน PID  1 โดยรับสัญาณจาก Temperature 
   controller หรอื pressure controller โดยตองไปตั้งคาที ่
   ฟงกชั่น J02 
4:คําสั่งใชงานจํานวนสัญญาณปอบกลับ PID โดยรับสัญาณ 
   จาก Temperature controller หรือ pressure controller 
   ****คําสั่งนี้ไมจําเปนตองใชเม่ือใช  สัญญาณอนาลอก 
   อินพุท และไมมีผลเม่ือใช Up Down Control*** 

 
0 
0 
0 
 

  
 

 
 
 

 

 



ฟงกชั่น 
 
 

ชื่อ 
 
 
 

การตั้งคา 
 

 
 

หนวย 
 
 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Function น้ี 
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ
 

E65 
 
 
 
 
 
 

ตรวจจับสัญญาณ
อนาลอกอินพุทที่ขาด

หายไป 
Reference Loss 

Detection  
 
 

0:ลดรอบแลวหยุดตามอัตราลด(Dec) 
20-120% Inverter จะทํางานตอตามของสัญญาณ ณ เวลาที่ 
ตรวจจับไดตามเปอรเซนตที่ไดตัง้ไว 
999:ไมใชงาน 
***ฟงกชั่นน้ีใชตรวจจับสัญญาณอนาลอกอินพุทเม่ือ
สัญญาณตกลงเหลือเพียง 10% หรือนอยกวาของสัญญาณ
ปกติ Inverter จะทําตามเง่ือนไขตามหัวขอดานบน***  

 999 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 
. 

E98 
E99 

 
 
 

การโปรแกรมฟงกชั่น
การใชงานใหกบั ขั้ว 

FWD และ REV 
 

 
***ใชโปรแกรมตามฟงกชั่น E01-E05 แตยังมีสวนเพ่ิมเติม
คือสามารถโปรแกรม ทิศทางการหมุนมอเตอรได*** 
98:หมุนทิศทาง Forward 
99:หมุนทิศทาง Reverse 
 

  
 
 

98 
99 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 

 
 

 

 



      โหมด C 
ฟงกชั่น 
 

ชื่อ การตั้งคา 
 

หนวย คา
มาตรฐาน 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ
 

C01 
C02 
C03 
C04 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

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

กระโดดขามความถี ่
กระโดดขามความถี ่
กระโดดขามความถี ่

ชวงความถี่ที่ 
กระโดดขาม 

 
 
 
 
 
 
 
 

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:ไมทํางาน 
1:ทํางาน 
  ตองการใชงานตั้ง 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 

  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



 
ฟงกชั่น 
 

ชื่อ การตั้งคา 
 

หนวย คา
มาตรฐาน 

Functionน้ี
ไมมีใน 

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: ปรับรอบจากสวิตซภายนอก โดยใชสวิตซ 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 ใชปรับการตอบสนองสัญญาณ  
0.00 ถึง 100.00 
0:Bipolar คือใชสัญญาณอนาลอกอินพุท -10 ถึง +10 Vdc 
1:Unipolar คือใชสัญญาณอนาลอกอินพุท 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 ใชปรับการตอบสนองสัญญาณ  
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 ใชปรับการตอบสนองสัญญาณ 
0.00 ถึง 100.00 

 
% 
% 
S 
% 

 
0.0 

100.0 
0.05 

100.00 

  

 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ การตั้งคา 
 

หนวย คา
มาตรฐาน 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S

หมายเหต ุ
 

C50 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

C51 
 
 

C52 
 

C53 
 

 

สั่ง Inverter ทํางาน 
Bias base point 

Freq. command 1 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

คา Bias คําสั่ง PID 
 
 

Bias base point PID 
 

กลับสัญญาณ 
อนาลอกอินพุท 

Freq. Command 1 

0.00 ถึง 100.00 
 

รูปกราฟประกอบฟงกชั่น C31-C52 

การปรับตั้งสัญญาณ PID อนาลอกอินพุท 
-100 ถึง 100 
  **เหมือนกับ F18 แตเปนการใชรวมกับ สัญญาณ PID** 
      อนาลอกอินพุท** 
0.00 ถึง 100  
**เหมือน C50 แตเปนการใชรวมกับ สัญญาณ PID** 
0:ไมกลับสัญญาณ 
1:กลับสัญญาณ (สัญญาณต่ํารอบมอเตอรสูง สัญญาณสูง 
รอบมอเตอรต่าํ) 
 

% 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

% 
 
 

% 
 
 

0.00 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

0.00 
 
 

0.00 
 
0 

 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 

 
 

 

 
 
 
 
      



    โหมด P ( พารามิเตอรมอเตอร1) 
ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

P01 
 

จํานวนโพลมอเตอร 
 

2 - 22 
 

Pole 
 

4 
 

  

P02 ขนาดมอเตอร 
Rated capacity 

 

0.00 – 30Kw เมื่อ P99 เปน 0, 3 หรือ 4 
0.00 – 30Hp เมื่อ P99 เปน 1 
 

Kw  
หรือ Hp 

 

ตามขนาด 
Inverter 

  

P03 กระแสมอเตอร 
Rate Current 

 

0.00 - 100.0 
**คากระแสนี้อางอิงจากคามาตรฐานของมอเตอร Fuji ซึ่ง
ถาใชกับมอเตอรแบรนดอื่นควรตัง้ตาม Name Plate 
มอเตอร** 

A 
 

คากระแส
มอเตอร  

 

  

P04 
 

ปรับหาคุณสมบัติ
ของมอเตอร
อัตโนมัต ิ

Auto Tuning 
 

0:ไมใชงาน 
1:หาคา %R1 และ %X1 ขณะท่ีมอเตอร Stop 
2:หาคา %R1 และ %X1 ขณะท่ีมอเตอร Stop และ ในขณะ  
    Run แบบไมมีโหลด 
**การใชฟงกชัน่น้ีใชเมื่อคาคุณสมบัติของมอเตอรที่ใชอยู
ไมตรงกับคุณสมบัติของมอเตอร Fuji หรือ นําไปใชใน
กรณีตอไปน้ี **  
1.เม่ือสายที่ตอจาก Inverter ไปยัง motor มีความยาวมาก 
2.เม่ือมีการตอ Reactor ระหวาง Inverter และ motor  
3.การเสริมแรงบดิอัตโนมตั ิ
4.การแสดงคาแรงบิด 
5.การประหยัดพลังงานอัตโนมัต ิ
6.การจํากดัแรงบิด 
7.การใชอัตราลดอัตโนมัต ิ
8.การหารอบมอเตอรเดินเบาอตัโนมัติ 
9.การชดเชยคา Slip 
10.Torque Vector Control 
11.Drop control 
12.Overload Stop  

 0   

P05 
 

ปรับหาคุณสมบัติ
ของมอเตอร %R1

และ %R2  
แบบ On-line  

0:ไมใชงาน 
1:ใชงาน 
**เม่ือมอเตอรเกดิความรอนคา %R1 และ %R2 เปลี่ยนไป
จึงตองทําการ On-line Tuning ** 

 0 
 

  

 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

P06 คากระแสขณะไมมี
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 
คาความถี่ชดเชย Slip 
Rate Slip Frequency  

 

0.0 – 200.0 
 
0.0 – 10.00 
 
0.0 – 200.0 
 
0.00 – 15.00 
**ตองคํานวณจากคาบน Name Plate ของมอเตอร** 
   P12 =  

% 
 

S 
 

% 
 

Hz 
 

100 
 

0.50 
 

100.00 
 

มาตรฐาน 
มอเตอร 

Fuji 
 

  

P99 การเลือกมอเตอร 
Motor Selection  

 

0:ใชคุณสมบัติของมอเตอร Fuji series 8 
1:ใชคุณสมบัติของมอเตอรโดยอางอิงคา HP  
3:ใชคุณสมบัติของมอเตอร Fuji series 6 
4: คุณสมบัติของมอเตอรอื่นๆ 

 0   

       



      โหมด H 
ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหตุ

H03 
 
 
 
 

ขอมูลคามาตรฐาน 
Data Initialization 

 
 
 

0:ไมใชงาน 
1:ขอมูลคามาตรฐานท้ังหมด 
2:ขอมูลคามาตรฐานมอเตอร 1 
3:ขอมูลคามาตรฐานมอเตอร 2  
**กดปุม Stop คางและกดลูกศรเพ่ือเปลี่ยนคา** 

 
 
 
 
 

0 
 
 
 
 

 
 

 
 

 

 

 
 
 
 

H04 
 

H05 
 

 
 
 

 
จํานวนครั้งที่สามารถ
ทําการ Reset ได 
เวลาการ Reset  

หลังจากเกดิการ Trip 
 

ชุดคาํสั่งการ Reset Inverter แบบอัตโนมัติเม่ือมกีาร Trip 
เกิดขึ้นโดยสามารถใชกับการ Trip ตางๆดังตอไปน้ี OC1, 
OC2, OC3, OU1, OU2, OU3, OH1, OH4, OL1, OL2, 
OLU  
0:ไมใชงาน 
1-10 
0.5 – 20.0  

 
 
 
 

Times 
 

S 

 
 
 
 
0 
 

5.0 

 
 
 
 

 

H06  การเปดปดพัดลม
ระบายอากาศ 

Cooling Fan  On/Off 
Control  

0:ใชงานตลอดเวลา 
1:พัดลมจะไมทํางานเมื่ออุณหภูมิต่ํา 

 0   

H07 รูปแบบ 
อัตราเรง/อัตราลด  
Acc/Dec Pattern  

0:Linear  
1:S-Curve weak  ใชเพ่ือลดแรงกระทบ 5% ที่ความถี่    
   สูงสุดเม่ือนํา Inverter ไปใช กับเคร่ืองจักร  
2:S-Curve strong ใชเพ่ือลดแรงกระทบ 10% ที่ความถี่    
    สูงสุดเม่ือนํา Inverter ไปใชกับเคร่ืองจักร 
3:Curvilinear จะเปน linear ที่ระดับ Base Frequency     
    หรือต่ํากวา 

 0   

H08 ล็อคทศิทางการหมุน 
Limitation Rotation 

Direction 

0:ไมล็อคทศิทาง 
1:ล็อคการหมุนกลับทศิทาง (REV) 
2:ล็อคการหมุนตามทศิทาง (FWD) 

 0   

 
 
 
 
 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

H09 เลือกโหมดการ 
Start Inverter  

(การคนหาการเดิน
มอเตอรรอบเบา

อัตโนมัติ) 
 

0:ไมใชงาน 
1:ใชงานการ Restart หลังจากแรงดันไฟตกชั่คราว 
2:ใชงานการ Restart หลังจากแรงดันไฟตกชั่คราว และ
คนหา 
     การเดินมอเตอรรอบเบาโดยไมตองหยุดมอเตอร  
     (Auto search for idling motor speed)  
***การใชงานฟงกชั่นน้ีตองตั้ง Start mode delay time ที่  
       H49 และควรตั้งเทากับ H13 และการใช Auto search for  
       idling motor speed ควรใชไมเกิน 60Hz และการใชงาน 
       น้ียังข้ึนอยูกับโหลด คาพารามิเตอรของมอเตอร และ 
       ความยาวของสาย ถาไมสามารถใชงานไดจะเกิด Alarm    
        OU หรือไมก็ OC*** ดูรูปที่2 ประกอบ 

 0   

H11 โหมดอัตราลด 
Dec Mode 

0:ลดตามเวลาอตัราลดท่ี F08 และ E11 
1:Inverter คัทออฟเอาทพุทอัตโนมัติและปลอยใหมอเตอร 
    หยุดตามแรงเฉ่ือย (Coast to Stop) 

 

 0   

H12 การจํากัดการการใช
กระแสเกิน 

0:ไมจํากดั 
1:จํากัด 

 

 1   

H13 
 
 
 

H14 
 
 
 
 
 

H16 
 
 
 

ชวงเวลาหนวงกอน
การ Restart หลงัจาก 

แรงดันไฟตก
ชั่วคราว 

ลดความถีล่งเพ่ือ
ปองกันการ Trip 

 
 
 
 

ชวงเวลาหนวงกอน
การ Restart หลงัจาก 

แรงดันไฟตก 
โดยจะ Start แบบ
ปกติไมอางอิง F14 

0.1 – 10  
 
 
 
0.00:ลดรอบลงตามอตัราลดจาก F08 
0.01-100 Hz/S:ลดรอบลงตามความถี่ที่เลือกตอ1 วินาที 
999:ทําตามเง่ือนไขของ Current Limit  
**ปองกันการเกดิ OC จากการใช โหมดการ Restart และ 
การคนหาการเดนิมอเตอรรอบเบาอัตโนมัติ** 
0.0 – 30.0 วินาที 
999:Inverter หาคาเวลาสูงสุดทีส่ามารถจะทําโดยการ
ตรวจจับระดับแรงดัน DC หลกั ซึ่งถาแรงดันหลกัยังไม
ลดลงต่าํกวา 1 ใน 4 ของแรงดันปกติ Inverter ไมสามารถ
ทํางานในโหมดการ Restart ได  

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

 999 
 
 
 
 
 

999 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 

 



 
ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

 
H26 

 
 

H27 

PTC Thermistor 
เลือกโหมดการ

ตรวจจับ 
 
ระดับการตรวจจบั 

 

 
0:ไมใชงาน 
1:ใชงานจากการตรวจจับระดับแรงดันที่ผาน PTC 
Thermistor ถาเกนิระดับตรวจจับจะเกิด Alarm OH4 ขึ้น 
0.0 – 5.00  
***กลุมฟงกชั่นน้ีใชเพ่ือปองกันมอเตอรเสียหายเมื่อมอเตอร 
       ใชงานท่ีอุณหภูมิสูงเกินไป*** 

 
 
 
 

V 

 
0 
 
 

1.60 

  

H28 Droop Control 
 

-60 ถึง 0.0  
**ใชเม่ือมีการใช Inverter สองตวัหรือมากกวาในเคร่ืองจักร
เครื่องเดียวกัน Inverterแตละตัวอาจจะไมสามารถรกัษา
สมดลุไดเม่ือมีการเพิ่มโหลด เมื่อใชฟงกน้ี Inverter จะลด
รอบลงเพ่ือรักษาระดับความสมดลุ** 

Hz 0.0   

 
H30 

 
โหมดการเลือก

สั่งงาน Inverter เม่ือ
นําไปใชกับการ
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 

แสดงคาประจุของ
Main Capacitor  

 
แสดงเวลาการใชงาน
พัดลมระบายอากาศ 

 
แสดงจํานวนคร้ังที่
สั่ง Run  Inverter 

ใชดูคาอยางเดียว 
 
 
ใชดูคาอยางเดียว 
 
 
ใชดูคาอยางเดียว 
 
 

    



 
ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 
 

Functionน้ี 
ไมมีใน  

FVR-E11S

หมายเหต ุ

H45 จําลองการเกดิ Alarm 
Mock Alarm 

0:ไมใชงาน 
1:ใชงาน โดยแสดงผลท่ี Transistor O/P และ Relay  O/P 
**กดปุม Stop คางและกดลูกศรเพ่ือเปลี่ยนคา** 

 0 
 

 
 

 

H47 คาประจุ 100 % ของ 
Main Capacitor 

ใชดูคาอยางเดียว 
 

   หามเปลี่ยน 
 

H48 แสดงเวลาการใชงาน
ของ PCB Capacitor 

 

ใชดูคาอยางเดียว 
 

    

 H49 
 
 
 
 
 
 
 
 

H50 
 

H51 
 

 
H52 

 
H53 

หนวงเวลาการทํางาน
ของ H09 

 (Starting mode) 
 
 
 
 
 
 

ความถี ่
 

แรงดัน 
 

 
ความถี ่

 
แรงดัน 

0.0 – 10.0  
 
 
กลุมฟงกชั่นH50 ถึง H53 ใชตั้งคากราฟความสัมพันธ
ระหวางแรงดันและความถี่แบบ Non-linear เพ่ือใหสามารถ
ใชงานกับโหลดที่แรงบิดไมคงที่ที่ตองการแรงบิดเริ่มตนสูง 
แตเม่ือมีการใชอัตราแรงบิดอัตโนมัติ (F37) หรือเม่ือ  F05 ได
ตั้งโปรแกรมเปน 0 การใชงานกลุมฟงกชั่นนี้จะไมเปนผล 
*** V/F Non-Linear Pattern 1 *** 
0.0:ไมใชงาน 
0.1-400 Hz 
0-240 V สําหรับรุนไฟเขา 200 V 
0-500 V สําหรับรุนไฟเขา 400 V 
*** V/F Non-Linear Pattern 2 *** 
0.0:ไมใชงาน 
0.1-400 Hz 
0-240 V สําหรับรุนไฟเขา 200 V 
0-500 V สําหรับรุนไฟเขา 400 V 
 

S 0.0 
 
 
 
 
 
 
 
 

0.0 
 

0 
 

 
0.0 

 
0 

 
 
 
 
 
 

 
 

 
 

 
 

 
 
 

 
 

 
 

 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 
 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S

หมายเหต ุ

H54  อัตราเรงและอัตราลด
ของการทาํงานแบบ 

Jogging  

0.00 - 3600 S 6.00  
 

 

H55 อัตราลดของการหยุด
แบบ 

Forced to Stop 

0.00 – 3600  S 6.00  
 

 

H61 เง่ือนไขเริ่มตนของ
การใชการปรับรอบ
จากสวิตชภายนอก 
UP/DOWN Control 

0:เริ่มตนทํางานท่ี 0.01 Hz 
1:เริ่มตนทํางานท่ีความถีล่าสุดทีไ่ดใชงาน 

 1   

H63 การเลือกโหมดการ
จํากดัความถี ่
ดานต่าํสดุ 

0:การทํางานจะขึ้นอยูกับการจํากัดความถีด่านต่าํสดุ F16 
1:ถาความถี่เอาทพุทต่ํากวาคาที่ไดอางอิงไวใน F16 เครื่องจะ
ลดรอบลงตามอัตราลดแลวหยุด 

 0  
 

 

H64 
 

การจาํกัดความถี ่
ดานต่าํสดุ 

 

0:การทํางานจะขึ้นอยูกับการจํากัดความถีด่านต่าํสดุ F16 
0.1 – 60.0 Hz  จะทํางานตามความถ่ีที่ไดตั้งไวเมื่อ ฟงกชั่นใด
ฟงกชั่นหน่ึงของ การจํากัดกระแส, การจํากดัแรงบิด,  
การปองกันการใชโหลดเกิน และ การใชอัตราลดอัตโนมัติ
และปองกันพลังงานยอนกลับเกนิความสามารถในการหยุด
ของ Inverter  อยางใดอยางหน่ึงอยูในสถานะทํางาน 
***การใชงานปกติไมจาํเปนที่ตองใชฟงกน้ี*** 

 0 
 

 
 
 

 

 

H68 เง่ือนไข 
การชดเชยสลิป 

 
 

0:ทํางานตอนอัตราเรงและอัตราลด และทํางานทีค่วามถี่หลัก 
    หรือสูงกวา 
1:ทํางานตอนอัตราลด และทํางานที่ความถี่หลกัหรือสูงกวา 
2:ทํางานตอนอัตราเรง และไมทํางานที่ความถี่หลกัหรือ 
    สูงกวา 
3:ไมทํางานตอนอัตราเรงและอัตราลด และไมทํางานท่ี 
     ความถี่หลกัหรือสูงกวา 

 0  
 

 

 
 
 
 
 
 
 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

H69 การใชอัตราลด
อัตโนมัติและควบคุม
การสรางพลังงาน
ยอนกลับเกิน   

0:ไมใชงาน 
2:ควบคุมอัตราลดอัตโนมัติและจะหยุดควบคุมเม่ือเวลาของ
อัตราลดจริงน้ันยาวกวา 3 เทาของเวลาที่ไดตั้งไวที่ฟงกชั่น 
F08 และ E11   
3: ควบคุมอัตราลดอัตโนมัติและยังควบคุมตอถึงแมเวลาของ
อัตราลดจริงน้ันยาวกวา 3 เทาของเวลาที่ไดตั้งไวที่ฟงกชั่น 
F08 และ E11   
***ใชเพ่ือปองกันการเกดิ OU Trip จากการที่มีพลังงาน
ยอนกลับมาท่ี Inverter เกินความสามารถในการเบรกของ 
Inverter เม่ือใชฟงกชั่นน้ีจะควบคุมความถี่เอาทพุทและ
แรงบิดของการเบรกไวที่ประมาณ 0 Nm ทั้งในชวงอัตราเรง
อัตราลดและชวงแรงบิดคงที่** 

 0  
 

ฟงกชั่นน้ี
ไมรองรับ
เมื่อใช 

Braking 
Resistor 

H70 การปองกันการใช
โหลดเกิน 

0.00:ลดรอบลงตามอตัราลดท่ีไดตั้งไวในฟงกชั่น F08 
0.01 – 100.00 HZ/S :ลดรอบลงตามความถี่ที่ไดตั้งเอาไว 
ตอวินาที 
999:ไมใชงาน  

 999  
 

 

H71 คุณลักษณะการ
ควบคุมอัตราลดแบบ

Force Brake  

0:ไมใชงาน 
1:ใชงาน  
***เม่ือใชงาน จะเพ่ิมและควบคุมแรงบิดในการหยุดชวง
อัตราลดแตก็จะสิ้นเปลืองพลังงานมากข้ึน การใชงานตองตั้ง 
H69 เปน 2 หรือ 4***  

 0  
 

ใชรวมกับ 
H69 

H76 การจาํกัดการเพิ่ม
ของความถี่ในขณะ

เบรค 

0.0-400.00 
ใชเพ่ิมประสิทธิภาพการใชงานการควบคุมการสราง
พลังงานยอนกลบัเกิน 

Hz 5.0  
 

ใชรวมกับ 
H69 

H80 อัตราการปองกนัการ
แกวงของกระแสไฟ

ดานเอาทพุท  

0.00 – 0.40  
***บางคร้ังการแกวงของกระแสไฟทําใหมีผลตอการทาํงาน
ของเคร่ืองจักร แตบางกรณีการใชงานฟงกชั่นน้ีอาจไมมีผล
ถามีการใชกระแสในปริมาณที่มาก*** 

(ใชฟงกชั่นน้ีเม่ือมีความจําเปนเทาน้ัน) 

 0.20  
 

 

H94 แสดงเวลาสะสมท่ีได
ใชงานมอเตอรที่ 1 

ใชดูคาอยางเดียว 
***ถาตองการเคลียรคาเวลาสะสมใหเปลี่ยนเปน 0 *** 

 

    

 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

H95  การตอบสนองการ
ใช 

DC Braking 

0:ชา 
1:เร็ว 

 1  
 

 

H96  Stop key priority 
/Start check function 

 
 
 

Stop Key Priority มีการทํางานดงัน้ี เม่ือมีการสั่ง Run และ
ดวยขั้วดิจิตอลอนิพุท หรือ ผานการสื่อสารแบบ RS-485 
และ ถาเรากดปุม Stop เคร่ืองจะลดรอบลงตามอัตราลดและ
หยุด และเมื่อหยุดแลวเคร่ืองจะแสดง ER6 บนจอแสดงผล  
 
Start Check Functionใชเพ่ือปองกันการลืมปดวงจรขั้ว FWD 
หรือ REV เอาไวโดยจะเช็คสถานะทุกครั้งตามน้ี 
1:ทุกครั้งที่เปดเครื่อง 
2:หลังจากกดปุม PRG/RST หรือสั่งเคลียร Alarm จากขั้ว
ดิจิตอลอินพุท (RST) 
3:หลังจากการสัง่เปลี่ยนการใชงานแบบปกติเปนการใชงาน
โดยผานการสือ่สาร RS-485 โดยสั่งงานจากขั้วดจิิตอล   
  อินพุท(LE) 

 0  
 

 

H97 เคลียร ขอมูลการเกิด
Alarm  ทั้งหมด  

 

เมื่อใชกดปุม STOP คางไวแลวกดลูกศรข้ึนเปนเลข 1 แลว
กดปุม FUNC/DATA เครื่องจะรีเซ็ท Alarm ทั้งหมด และ 
ตัวเลขท่ีจอแสดงผลจะกลับเปน 0 เหมือนเดิม  

 0  
 

 

H98 เลือกโหมดการ
ปองกัน 

0-31 
บิท 0:เมื่อใชฟงกชั่นน้ีจะทําให Inverter ไมเกิดการ Trip 
OH1 หรือ OLU แตการใชฟงกชัน่น้ีทําใหมอเตอรมีสัญญาณ
รบกวนมาก 
บิท 1:ใชตรวจสอบแรงดันไฟเขาวาครบเฟสและมีความ
สมดลุกันหรือไม เหมาะกับการใชงานกับโหลดท่ีเบา 
(Light  Load) หรือใชเมื่อมีการใช DC Reactor 
บิท 2:ใชตรวจสอบแรงดันไฟออกวาครบเฟสหรอืไม 
บิท 3:เลือกใชวิธีการตรวจสอบอายุการใชงานของ  Main 
Capacitor จากคาโรงงานหรือคาที่ผูใชตั้งเอง 
บิท 4:ใชตรวจสอบอายุการใชงานของ  Main Capacitor 

 19  Bit 4,1,0 



   โหมด A ( พารามิเตอรมอเตอร2) 
ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

A01 คาความถี่สูงสดุ 
(Maximum 
Frequency) 

25-400 Hz 60.0  
 

 

A02 คาความถี่หลกั 
(Base Frequency) 

25-400 Hz 50.0  
 

ปรับตาม 
Name plate 

motor 
A03 ระดับแรงดันที่

สัมพันธกับ 
คาความถี่หลกั  

(Rate Voltage at 
Base Frequency) 

0:แรงดันขาออกเปนสัดสวนกับแรงดันขาออก 
80-240V ควบคุมแรงดันขาออกใหคงที่(เฉพาะรุน 200V) 
160-500V ควบคุมแรงดันขาออกใหคงที่(เฉพาะรุน 400V) 
 

 
V 

 
200 
400 

 
 

ควรปรับไว
ที่ 0 หรือ 
ปรับตาม 

Name plate 
Motor 

A04 ระดับแรงดันสูงสุดที่
คาความถี่สูงสดุ  

(Maximum Output 
Voltage) 

80-240V ควบคุมแรงดันขาออกใหสัมพันธกับคาความถี่
สูงสุด(เฉพาะรุน 200V) 
160-500V ควบคุมแรงดันขาออกใหสัมพันธกับคาความถี่
สูงสุด(เฉพาะรุน 400V) 

 
    

V 

 
200 

 
400 

 
 

 

A05 
 
 

การเสริมกาํลังบิด 
(Torque Boost) 

 

0.0-20%  โดยคาที่ตั้งน้ีสัมพันธกับ Function A03 
การตั้งคาน้ีจะมีผลตอเมื่อเลือก Function A13  เปน 0, 1, 3 
และ 4  

% 
 
 

ขึ้นอยูกับ    
ขนาด
มอเตอร 

 
 

 

A06 
 
 
 

ระดับการปองกนัการ
ใชโหลดเกิน 

(Overload Detection 
Level) 

0.00:ไมใชงาน 
1-135 % 

A 100%ของ
คากระแส
มอเตอร 

 
 

 

A07 ระดับการปองกนัการ
ใชโหลดเกิน 

(Overload Detection 
Level) 

0.00:ไมใชงาน 
1-135 % 

A 100%ของ
คากระแส
มอเตอร 

 
 

  

A08 ชวงเวลารองรับ
คากระแสกระแส
ที่ตั้งไวใน F11 
(Thermal Time 

Constant) 

0.5-75.0 
 
 
 
 
 

Min 5  
 

 



 
ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

A09 
 
 

A10 
 

A11 
 

กําหนดความถี่ทีใ่ห 
DC Braking เร่ิม

ทํางาน 
ตั้งระดับคากระแสท่ี
ใชในการ Brake 

ตั้งชวงเวลาอัตราลด
ของ DC Braking 

0.0-60 
 
 
0-100 
 
0.00 ไมใชงาน 
0.01-30.00  

Hz 
 
 

% 
 

S 
 

0.0 
 
 

0 
 

0.00 
 

 
 
 
 

 

A12 ความถี่เริ่มตน 
(staring Frequency) 

 

0.1-60.0 
 
 

Hz 
 
 

0.5 
 
 

 
 

 

A13 การเลือกรูปแบบ
โหลด /  การเสรมิ
กําลังบิดอตัโนมตัิ / 
การเลือกระบบ
ประหยัดพลังงาน

อัตโนมัต ิ
 

0:โหลดที่ใชแรงบิดไมคงที่ 
1:โหลดที่ใชแรงบิดคงที่ 
2:การเสริมแรงบิดอัตโนมัต ิ
3:การประหยัดพลังงานอัตโนมัตใินชวง ACC/DEC สําหรับ 
   โหลดที่ใชแรงบิดไมคงที่ 
4:การประหยัดพลังงานอัตโนมัตใินชวง ACC/DEC สําหรับ 
   โหลดที่ใชแรงบิดคงที่ 
5:การประหยัดพลังงานอัตโนมัตใินชวง ACC/DEC สําหรับ 
   การเสริมแรงบดิอัตโนมัต ิ
 

 1  
 

สัมพันธกับ 
A05 

A14 เลือกวิธีการควบคุม
มอเตอร 

(Select control 
mode) 

0:ควบคุมแรงดันและความถี่ตาม pattern  โดยไมชดเชย Slip 
1:การควบคุมแรงบิดและควบคุม vector ของฟลั๊กขดลวด
สเต 
   เตอร และฟลัก๊ของขอลวดโรเตอร ใหทํามุม 90 องศา    
   เพราะถาสามารถควบคุมมุมได จะทําใหไดคาแรงบิดที่ 
   ดีทีสุ่ด  
2:ควบคุมแรงดันและความถี่ตาม pattern โดยชดเชย Slip 
3:ควบคุมแรงดันและความถี่ตาม pattern โดยชดเชย Slip  
   โดยใชกับ PG Interface Card 
4:การควบคุมแรงบิดและควบคุม vector (เหมือนขอ1) แตใช 
   กับ PG Interface Card 

 0  
 
 
 
 
 
 
 

 
 

 
 
 

 

สัมพันธกับ  
A40 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

A15 
 

จํานวนโพลมอเตอร 
 

2 - 22 
 

Pole 
 

4 
 

  

A16 ขนาดมอเตอร 
Rated capacity 

 

0.00 – 30Kw เมื่อ P99 เปน 0, 3 หรือ 4 
0.00 – 30Hp เมื่อ P99 เปน 1 
 

Kw 
หรือ Hp 

 

ตามขนาด 
Inverter 

  

A17 กระแสมอเตอร 
Rate Current 

 

0.00 - 100.0 
**คากระแสน้ีอางอิงจากคามาตรฐานของมอเตอร Fuji ซึ่งถา
ใชกับมอเตอรแบรนดอ่ืนควรตั้งตาม Name Plate มอเตอร** 

A 
 

คากระแส
มอเตอร  

 

  

A18 
 

ปรับหาคุณสมบตัิ
ของมอเตอร
อัตโนมัต ิ

Auto Tuning 
 

0:ไมใชงาน 
1:หาคา %R1 และ %X1 ขณะท่ีมอเตอร Stop 
2:หาคา %R1 และ %X1 ขณะท่ีมอเตอร Stop และ ในขณะ  
    Run แบบไมมีโหลด 
**การใชฟงกชัน่น้ีใชเม่ือคาคุณสมบัติของมอเตอรที่ใชอยูไม
ตรงกับคุณสมบัติของมอเตอร Fuji หรือ นําไปใชในกรณี
ตอไปน้ี **  
1.เมื่อสายที่ตอจาก Inverter ไปยัง motor มีความยาวมาก 
2.เมื่อมีการตอ Reactor ระหวาง Inverter และ motor  
3.การเสริมแรงบิดอัตโนมัต ิ
4.การแสดงคาแรงบิด 
5.การประหยัดพลังงานอัตโนมัต ิ
6.การจํากดัแรงบิด 
7.การใชอัตราลดอัตโนมัต ิ
8.การหารอบมอเตอรเดินเบาอตัโนมัติ 
9.การชดเชยคา Slip 
10.Torque Vector Control 
11.Drop control 
12.Overload Stop  

 0   

A19 
 

ปรับหาคุณสมบตัิ
ของมอเตอร %R1

และ %R2  
แบบ On-line  

0:ไมใชงาน 
1:ใชงาน 
**เมื่อมอเตอรเกดิความรอนคา %R1 และ %R2 เปลี่ยนไปจึง
ตองทําการ On-line Tuning ** 

 0 
 

  



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมาย
เหตุ 

A20 คากระแสขณะไมมี
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 
คาความถี่ชดเชย Slip 
Rate Slip Frequency  

 

1.0 – 200.0 
 
0.0 – 10.00 
 
0.0 – 200.0 
 
0.00 – 15.00 
**ตองคํานวณจากคาบน Name Plate ของมอเตอร** 
A26 = 

% 
 

S 
 

% 
 

Hz 
 

100 
 

0.50 
 

100.00 
 

มาตรฐาน 
มอเตอร 

Fuji 
 

  

A39 การเลือกมอเตอร 
Motor Selection  

 

0:ใชคุณสมบัติของมอเตอร Fuji series 8 
1:ใชคุณสมบัติของมอเตอรโดยอางอิงคา HP  
3:ใชคุณสมบัติของมอเตอร Fuji series 6 
4: คุณสมบัติของมอเตอรอ่ืนๆ 

 0   

A40 เง่ือนไข 
การชดเชยสลิป 

 
 

0:ทํางานตอนอัตราเรงและอัตราลด และทํางานทีค่วามถี่หลัก 
    หรือสูงกวา 
1:ทํางานตอนอัตราลด และทํางานที่ความถี่หลกัหรือสูงกวา 
2:ทํางานตอนอัตราเรง และไมทํางานที่ความถี่หลกัหรือ 
    สูงกวา 
3:ไมทํางานตอนอัตราเรงและอัตราลด และไมทํางานที่ 
     ความถี่หลกัหรือสูงกวา 

 0  
 

 

A41 อัตราการปองกนัการ
แกวงของกระแสไฟ

ดานเอาทพุท  

0.00 – 0.40  
***บางครั้งการแกวงของกระแสไฟทําใหมีผลตอการทํางาน
ของเครื่องจักร แตบางกรณีการใชงานฟงกชั่นน้ีอาจไมมีผล
ถามีการใชกระแสในปริมาณท่ีมาก*** 

(ใชฟงกชั่นน้ีเม่ือมีความจําเปนเทาน้ัน) 

 0.20  
 

 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

A45 แสดงเวลาสะสมท่ีได
ใชงานมอเตอรที่ 2 

ใชดูคาอยางเดียว 
***ถาตองการเคลียรคาเวลาสะสมใหเปลี่ยนเปน 0 *** 

    

A46 แสดงจํานวนคร้ังที่
สั่งให Inverter 
ขับมอเตอร 2 

ใชดูคาอยางเดียว 
 
 

    

   
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

    



 โหมด J (การใชงาน PID) 
การใชงานการควบคุมแบบ PID เปนการควบคุมอนิเวอรเตอรโดยผานเซนเซอรหรืออุปกรณ  

ตรวจจับแบบตางๆ แลวนําคาท่ีตรวจจับไดไปเปรียบเทียบกับคาสั่งงาน กลาวคือเปนระบบควบคุมแบบ 
Closed loop Feedback ซึ่งเปนระบบที่เหมาะสมกับการควบคุมแบบ Variable torque load (Feedback 
amount) การควบคุมแบบ PID เปนการขยายการรองรับ Application ของผูใชในระบบควบคุมแบบ 
Variable torque load  
 เม่ือ ฟงกช่ัน J01= 1,2 หรือ 3 การควบคุมรอบจากอนิเวอรเตอรจะเปลี่ยนจากการควบคุมแบบ
ปกติเปนการควบคุมแบบ PID  
 
 
 
 
 
 
 
 J01>>0 = ไมใชงาน 
           1 = ใชงานแบบปกติ(normal) 
           2 = ใชงานแบบกลับทิศทาง(inverse) 
 3 = ใชงานรวมกับสัญญาณที่มีทั้งขั้วบวกและขั้วลบ (Dancer control) 

 
การเลือกขัว้สัญญาณแบบปอนกลบัเลือกไดจากฟงกช่ัน E61-E63  

 
 

 

 

 



 
 
 
 
                   

  
 
 
 

                  
PID Dancer Control 

J02>>Remote Command  
      0 = ใช Keypad                รวมกับการแสดงคาสมัประสิทธ์ิของ PID ใชรวมกับฟงกช่ัน  

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

      1 =  คําสั่ง PID 1>> ขั้ว 12, ขัว้ C1 (ฟงกช่ัน C1),  ขั้ว C1 (ฟงกช่ัน V2) การตั้งคา J02 จําเปน 
ตอการเลือกใช คําสั่ง PID 1 สําหรับการใชสัญญาณอนาลอกอินพุท (กําหนดจาก E61-E63 = 3) 

      3 = ขั้ว UP และ ขั้ว Down (เหมือนกับขอ 1 เพียงแตใช Switch ภายนอก) 
      4 = สั่งงานจากการสื่อสารแบบมาตรฐาน RS-485   
 
 
 
 
 
 

 



J03>>P Gain 0.000 to 30.000 (ตัวคูณ) (ระบบควบคุมทีม่ีการรักษาเสถียรภาพของระบบโดยกระทํากับ
สัญญาณ ปอนกลับเชิงสัดสวน)  

 
 

 
 
 
 

J04>>I Gain 0.0 to 3600.0 (s) (ระบบควบคุมท่ีมีการรักษาเสถียรภาพของระบบโดยกระทํากับสัญญาณ 
ปอนกลับเชิงอินทิกรัล)  

 
 

 
 
 
 

 
J05>>D Gain 0.00 to 600.0 (s) (ระบบควบคุมที่มีการรักษาเสถียรภาพของระบบโดยกระทํากับ
สัญญาณ ปอนกลับเชิงอนุพันธ)  

 
 
 
 
 
 
 
 



                                            แนวทางการควบคุมแบบ PID 
1.การควบคุมแบบ PI เปนผลรวมของการกระทําจาก P และ I ซึ่งจะใชเม่ือมีการคลาดเคลือ่นของ

การควบคุมเพียงเล็กนอย เม่ือตั้งคา I นอยจะทําใหผลตอบสนองตอสัญญาณภายนอกมีผลชา เม่ือตัง้คา I 
มากจะทําใหผลตอบสนองตอสัญญาณภายนอกมีผลเร็ว  

2.การควบคุมแบบ PD ใชเม่ือมกีารคลาดเคลื่อนของการควบคุมเพียงเล็กนอยและเกิดขึ้นเพียง
ช่ัวขณะ D action จะลดคาคลาดเคล่ือนลง และเมื่อมีการคลาดเคล่ือนเพียงเล็กนอยคาของ P ควรตั้งให 

           มีคานัอยเชนกัน  
3.การควบคุมแบบ PID จะเปนการสงเลริมการใชงาน P action  ดวยการลดความคลาดเคลื่อน

ของ I action และลดการแกวงไปมาของการควบคุมดวย D action ดังนั้นระบบควบคุมแบบ PID จึงเปน
ระบบการควบคุมท่ีแมนยําที่สุด และมีเสถียรภาพมากที่สุด  
 

 
 
 
                           

ลดการเกิด Overshoot  โดยเพ่ิมคา I และลดคา D 
 

 
 
 
 
                                              รักษาความเสถียรของระบบอยางรวดเร็ว  โดยลดคา P และเพิ่มคา D 
 
 

 

 

 



 
 

 

 
       ลดการแกวงของระบบ โดยเพิ่มคา I 
 

 
 
 
 
 
                        ลดการแกวงของระบบ โดยลดคา P และลดคา D 

 
J06>>Feedback Filter ใชรักษาความเสถียรการควบคุมแบบ PID ถาตั้งคาสูงระบบระบบจะมี 

ผลตอบสนองชา  
  0.0-900.0 (s) 

J10>>Anti reset windup ใชลดการเกิด Over Shoot ในระบบการควบคุมแบบ PID ทั้งทางดาน
บวกและดานลบ 

           0.0-200 (%) 
 
 

 
 
 
 
 
 



J11>>PID Control (Select Alarm Output) ใชเลือกโหมดการ Alarm ของระบบควบคุมแบบ PID 
โดยแสดงผลทาง Transistor Output หรือ Relay Output 

 
  
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 

 
 

Hold  คือ เม่ือ Power on  Alarm output จะอยูในสถานะไมทํางาน(off) แตเมื่อคาที่อางอิงไมอยู
ใน Alarm range จะยังอยูในสถานะไมทํางาน(off) จนกวาคาที่อางอิงกลับมาอยูใน Alarm range อีกครั้ง
จึงอยูในสถานะทํางาน(on)  
 Latch  คือ จะอยูในสถานะทํางานเม่ือคาทีอ่างอิงอยูใน Alarm range และยังคงอยูในสถานะ
ทํางาน(on) เม่ือคาทีอ่างอิงไมอยูใน Alarm range โดยสามารถรีเช็ท Alarm นี้ไดจากข้ัวดิจิตอลอินพุท 
โดยใชคําสัง่ RST 

 
 
 



J12 >>Upper level alarmใชระบุคาสูงสุดที่ใชอางอิงการเกิด Alarm (AH) ของจาํนวนสัญญาณ
ปอนกลับโดยสามารถกําหนดคาไดตั้งแต -100 % ถึง +100 %  

 
J13 >>Lower level alarmใชระบุคาต่ําสดุที่ใชอางอิงการเกิด Alarm (AL) ของจํานวนสัญญาณ

ปอนกลับโดยสามารถกําหนดคาไดตั้งแต -100 % ถึง +100 %  
 

J18 >>Upper limit of PID process output ใชระบุคาจํากัดสูงสดุของ PID Processor output โดย
สามารถกําหนดคาไดตั้งแต -150 % ถึง +150 % แตถาตั้งคาเปน 999 จะอางอิงจากฟงกชั่น F15 แทน  

 
J19 >> Lower limit of PID process output ใชระบุคาจํากัดต่ําสุดของ PID Processor output โดย

สามารถกําหนดคาไดตั้งแต -150 % ถึง +150 %  แตถาตั้งคาเปน 999 จะอางอิงจากฟงกช่ัน F16 แทน 
  
J57>>Dancer reference position ใชระบุตําแหนงอางอิง -100 % ถึง +100 % ของ PID Dancer 

Control   
 

             J58>>Detection width of dancer position deviation ใชระบุ bandwidth ของ ฟงกชั่น J57  
  โดยสามารถกําหนดคาไดตั้งแต 1% ถึง 100 % แตถากําหนดเปน 0 จะไมทํางาน   
 
  J59>>P Gain 2 สามารถกําหนดคาไดตั้งแต 0.000-30.00 
 
  J60>>I Gain 2 สามารถกําหนดคาไดตั้งแต 0.0-3600.0 
 
  J61>> D Gain 2 สามารถกําหนดคาไดตั้งแต 0.00-600.00 
            
          คาเกณฑของ J59-J61 จะเปนสวนเสริมการใชงาน PID Dancer Control ใหมีความสมบูรณแบบมากขึ้น  
 



โหมด J (การใชงาน Overload Stop) 
 J63>>Detection Value เลือกโหมดการตรวจจับ 

ขอมูลสั่งงาน วิธีการตรวจจับ รายละเอียด 

0 
 

1 

ตรวจจับจากแรงบิด 
 
ตรวจจับจากกระแส 

ถาตองการความแมนยําที่มากข้ึน ควรทําการ Auto Tuning การ
ใชงานนี้ สามาถใชกับแรงบิดในชวงการขับเทาน้ัน 
ควรต้ังคา No-Load Current ใหถูกตอง 

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

ขอมูลสั่งงาน โหมด รายละเอียด 

0 ไมใชงาน ไมใชงาน 

1 หยุดตามอัตราลด หยุดตามอัตราลดที่ไดต้ังเวลาไว 

2 หยุดแบบไม
ควบคุมเวลา 

หยุดแบบไมควบคุมเวลา คืออินเวอรเตอรส่ัง Shuts down output 
อยางกระทันหัน 

3 หยุดทางกล อินเวอรเตอรลดรอบลงตามการจํากัดแรงบิดและควบคุมกระแส 
เพื่อรักษาระดับแรงบิด จนกวาจะมีคําล่ังหยุด 

  
 J66>>Operation condition  เงื่อนไขการทํางานในโหมด Overload Stop 
                   0 = ทํางานชวงความเร็วคงท่ีและชวงอัตราลด 
        1 = ทํางานชวงความเร็วคงที่ 
                   2 = ทํางานในทุกชวง 
  
 
 
 
 
 



       กลุมฟงกช่ันแสดงสถานะสัญญาณการเบรก ของทรานซิสเตอรเอาทพุท และ รีเลยเอาทพุท      
J68>>Braking signal ไมงานโดยอางอิงจากคากระแส 

            J69>>Braking signal  ไมงานโดยอางอิงจากคาความถ่ี 
            J70>>Braking signal  ไมงานโดยอางอิงจากคาเวลา 
            J71>>Braking signal  ทํางานโดยอางอิงจากคาความถ่ี 
            J72>>Braking signal  ทํางานโดยอางอิงจากคาเวลา 
 
        
 
   
 

 

 

 
  กราฟแสดงสัญญาณเบรก 

 
กลมฟงกช่ัน J เปนฟงกชัน่ใหมทัง้หมดไมมีในรุน E11S  มีคามาตารฐานดังน้ี 

 
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 
ฟงกชั่น 

 
ชื่อ 

 
การตั้งคา 

 
หนวย 

 
คา

มาตรฐาน 
 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

 
 
 
 
 

Y01 
 
 
 

Y02 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Y03 
 

Y04 
 
 
 
 

Y05 
 
 

 
 
 
 
 

กําหนดแอดเดรส
ของ Inverter 

 
 

กําหนดรูปแบบการ
ทํางานถามีความ
ผิดพลาดในการ
เชื่อมตอสัญญาณ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

เวลาท่ีใชัรวมกับ 
H02 

ความเร็วในการ
ติดตอสื่อสาร 
(Baud Rate) 

 
 

กําหนดความยาว
ขอมูล 

(Data Length) 

กลุมฟงกชั่น Y01-Y10 เปนการสื่อสารมาตรฐาน RS-485 
โดยผานพอรตของ KEYPAD สามารถใชไดกับ Standard 
Keypad, Multi Function Keypad, Soft ware Frenic Loader,
และ อุปกรณการส่ือสารอ่ืนๆที่มี Protocol เหมือนกัน    
 
1-255 
 
 
 
0:เกิดการ Trip และแสดง Alarm  ER8 ทันทีที่ไมมีการ 
   ตอบสนองการสื่อสาร 
1:เม่ือไมมีการตอบสนองการสื่อสาร Inverter ยังคงทํางานอยู 
    ตามเวลาที่ไดระบุไวใน Y03 และเมื่อครบตามเวลา  
    Inverter จะหยุดการทํางาน และเกิดการ Trip และแสดง  
    Alarm  ER8 
2:เม่ือไมมีการตอบสนองการสื่อสาร Inverter ยังคงทํางานอยู 
   ตามเวลาที่ไดระบุไวใน Y03 และในระหวางน้ันหาก 
   สามารถกลับมาติดตอได Inverter จะทํางานตอไป หากวา 
   ไมสามาถตดิตอได Inverter จะหยุดการทํางาน และเกิด 
    การ Trip และแสดง  Alarm  ER8 
3: Inverter ยังคงทํางานตอถึงแมการติดตอสื่อสารจะ   
     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 

  



 
 

ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

Y06 
 
 
 
 
 
 

 
Y07 

 
Y08 

 
 
 

 
 

Y09 
 
 
 
 

Y10  

การเช็คภาวะบิท 
(Parity check) 

 
 
 
 
 
 

Stop bits 
 

ชวงเวลาการ
ตรวจเช็คความ

ผิดพลาด เมื่อไมมี
การตอบสนอง การ

สื่อสาร 
 

ชวงเวลาการ 
ตอบสนองกับ

อุปกรณภายนอกเมื่อ
มีการ Request 

สัญญาณ เชน PLC 
เลือกระบบ Protocol 

0:ไมมีภาวะ( 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:ไมมีภาวะ( 1 stop bit  สําหรับ protocol แบบ Modbus  
     RTU) 
0:2 bits 
1:1 bit  
0:ไมทํางาน 
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 

  

 



ฟงกชั่น 
 

ชื่อ 
 

การตั้งคา 
 

หนวย 
 

คา
มาตรฐาน 

 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมายเหต ุ

 
 
 

Y11 
 
 
 

Y12 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Y13 
 

Y14 
 
 
 
 

Y15 
 

 
 
 
กําหนดแอดเดรส
ของ Inverter 

 
 

กําหนดรูปแบบการ
ทํางานถามีความ
ผิดพลาดในการ
เชื่อมตอสัญญาณ 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

เวลาท่ีใชัรวมกับ 
H02 

ความเร็วในการ
ติดตอสื่อสาร 
(Baud Rate) 

 
 

กําหนดความยาว
ขอมูล 

(Data Length) 

กลุมฟงกชั่น Y01-Y20 เปนการสื่อสารมาตรฐาน RS-485 
โดยใชรวมกับ อปุกรณการส่ือสารอ่ืนๆที่มี Protocol 
เหมือนกัน    
1-255 
 
 
 
0:เกิดการ Trip และแสดง Alarm  ER8 ทันทีที่ไมมีการ 
   ตอบสนองการสื่อสาร 
1:เม่ือไมมีการตอบสนองการสื่อสาร Inverter ยังคงทํางานอยู 
    ตามเวลาที่ไดระบุไวใน Y03 และเมื่อครบตามเวลา  
    Inverter จะหยุดการทํางาน และเกิดการ Trip และแสดง  
    Alarm  ER8 
2:เม่ือไมมีการตอบสนองการสื่อสาร Inverter ยังคงทํางานอยู 
   ตามเวลาที่ไดระบุไวใน Y03 และในระหวางน้ันหาก 
   สามารถกลับมาติดตอได Inverter จะทํางานตอไป หากวา 
   ไมสามาถตดิตอได Inverter จะหยุดการทํางาน และเกิด 
    การ Trip และแสดง  Alarm  ER8 
3: Inverter ยังคงทํางานตอถึงแมการติดตอสื่อสารจะ   
     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 

  



 
ฟงกชั่น 

 
ชื่อ 

 
การตั้งคา 

 
หนวย 

 
คา

มาตรฐาน 
 

Functionน้ี
ไมมีใน 

FVR-E11S 

หมาย
เหตุ 

Y16 
 
 
 
 
 
 
 

Y17 
 

Y18 
 
 
 
 
 

Y19 
 
 
 
 

Y20 
 
 

การเช็คภาวะบิท 
(Parity check) 

 
 
 
 
 
 

Stop bits 
 

ชวงเวลาการ
ตรวจเช็คความ

ผิดพลาด เม่ือไมมี
การตอบสนอง การ

สื่อสาร 
 

ชวงเวลาการ 
ตอบสนองกับ

อุปกรณภายนอกเม่ือ
มีการ Request 

สัญญาณ เชน PLC 
เลือกระบบ Protocol 

0:ไมมีภาวะ( 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:ไมมีภาวะ( 1 stop bit  สําหรับ protocol แบบ Modbus  
     RTU) 
0:2 bits 
1:1 bit  
0:ไมทํางาน 
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 เลือกโหมดใชงาน
Bus link ฟงกชั่น/ 
เลือกโหมดใชงาน

Loader link ฟงกชั่น 

     กําหนดวิธีปรับรอบ               กําหนดวิธีกานสั่งงาน 
0:     ใชฟงกชั่น H30                      ใชฟงกชั่น H30 
1:      สั่งผาน RS-485                     ใชฟงกชั่น H30 
 2:    ใชฟงกชั่น H30                      สั่งผาน RS-485                
 3:     สั่งผาน RS-485                     สั่งผาน RS-485                
 
 
 
 

 0   



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
ตารางท่ี1 

 
 
 
 
 



 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

ตารางท่ี2 
 
 
 
 
 
 
 



 
 
 
 
  
 

 
รูปท่ี 1 

] 
 
 
 
 

 
 
 
 

 
 
 
 

         รูปท่ี 2 


