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1 ความปลอดภัยและขอควรระวัง

1.1.1 คําเตือนแรงดันสูง

แรงดันไฟฟาของตัวแปลงความถี่และการดเสริม MCO 101 มีอนัตรายเมื่อตัวแปลงความถี่ตออยูกับแหลงจายไฟหลัก การตอมอเตอรหรือตัวแปลง

ความถ่ีทีไ่มถูกตอง อาจทําใหอปุกรณเสียหาย ทําใหผูปฏิบตัิงานไดรับบาดเจบ็รุนแรงหรือเสียชีวิตได ดังนัน้จงึตองปฏบิตัติามขัน้ตอนในคูมือเลมน้ี รวม

ทัง้กฎขอบังคับในประเทศและทองถ่ิน และกฎขอบงัคับดานความปลอดภยัตางๆ

 

1.1.2 คําแนะนําเพือ่ความปลอดภัย

กอนการใชงานฟงกช่ันตางๆ โดยตรงหรือโดยออมทีม่ผีลตอความปลอดภยัสวนบคุคล (เชน การหยุดแบบปลอดภยัหรือฟงกชนัอืน่ๆ ทีท่ําใหมอเตอร

หยุดทาํงาน หรือพยายามทีจ่ะใหมอเตอรทาํงานตอไป) ตองทาํ การวิเคราะหความเสี่ยง และ การทดสอบระบบ ใหผานทัง้หมด การทดสอบระบบจะ

ตองรวมถึงกานทดสอบหมวดความเสียหายในการพิจารณาสัญญาณควบคมุ (สัญญาณอนาล็อกและดิจติอล รวมถึงการติดตอสื่อสาร)

� ตรวจดูใหแนใจวาตัวแปลงความถี่มีการตอลงดินอยางเหมาะสม

� หามถอดตัวเช่ือมของแหลงจายไฟหลัก ตัวเช่ือมของมอเตอร หรือตัวเช่ือมกําลังอืน่ ในขณะทีต่ัวแปลงความถี่ถูกเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟ

� ปองกันผูใชจากแรงดันไฟฟาของแหลงจาย

� ปองกันมอเตอรไมใหรับโหลดเกิน ตามกฎขอบงัคับในประเทศและทองถ่ิน

� กระแสรั่วไหลลงดิน มีคาเกินกวา 3.5 mA

� ปุม [OFF] ไมใชสวิตชเพือ่ความปลอดภยั ปุมนีไ้มไดปลดการเชื่อมตอตัวแปลงความถี่ออกจากแหลงจายไฟหลัก

 

1.1.3 หลีกเล่ียง การสตารทโดยไมไดตั้งใจ

ในขณะที่ตัวแปลงความถี่เช่ือมตออยูกับสายหลัก มอเตอรสามารถสตารท/หยุดไดโดยใชคําสั่งดิจติัล, คําสั่งบสั, คาอางองิ หรือผานทางแผงควบคุมหนาเครื่อง

� ปลดตัวแปลงความถี่และการดเสริม MCO 101 ออกจากแหลงจายไฟหลัก เมื่อใดกต็ามทีพ่ิจารณาถึงความปลอดภยัสวนบคุคลเปนสิ่งจําเปนทีจ่ะตองหลีกเลี่ยง

การสตารทโดยไมไดต้ังใจของมอเตอรตางๆ

� เพื่อหลีกเลี่ยงการสตารทโดยไมไดตัง้ใจ ใหกดปุม [OFF] ทกุคร้ังกอนทําการเปลี่ยนคาพารามิเตอร

 

1.1.4 เวอรชันของซอฟตแวร

อปุกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายสําหรับ

FC 200 ชุดขบั AQUA VLT

คูมือการใชงาน

เวอรชนัของซอฟตแวร:1.24

คูมือการใชงานเหลาน้ีสามารถใชกับอุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายทุกรุนทีใ่ชซอฟตแวรเวอรชัน 1.24

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 1 ความปลอดภัยและขอควรระวัง
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โนตสําหรับผูอาน

MCO 101 เปนซอฟทแวรทีส่นับสนนุตอไปจากเวอรช่ัน 1.05 และ MCO 102 เวอรชั่น 1.24

ในขณะทีคุ่ณอานคูมอืการใชงานนี ้คณุจะพบสัญลักษณตางๆ ทีห่ลากหลายซึ่งจําเปนตองใสใจเปนพิเศษ

สัญลักษณที่ใชมีดังตอไปน้ี

ระบคุําเตือนทั่วไป

โนตสําหรับผูอาน

แสดงบางสิง่ที่จะตองสังเกตโดยผูอาน

ระบถึุงคําเตือนไฟฟาแรงสูง

 

1.1.5 ขอควรระวงั

ตวัเกบ็ประจุดซีีลิงคของตัวแปลงความถี่ จะยังคงมีประจไุฟอยูหลังจากปลดการจายไฟแลว เพือ่หลีกเลี่ยงอนัตรายจากไฟฟา ใหปลดตัวแปลงความถี่

ออกจากแหลงจายไฟหลักกอนดําเนนิการบาํรุงรักษา รอเวลาอยางนอยตามที่ระบตุอไปนี้ กอนซอมบํารุงตัวแปลงความถี:่

แรงดันไฟฟา ค.เร็วตํ่าสุด สรางสนามแมเหล็กปกติ[Hz] (Min. เวลารอตํ่าสุด
4 นาที 15 นาที 20 นาที 30 นาที

200 - 240 V 0.25 - 3.7 kW 5.5 - 45 kW   
    

380 - 480 V 0.37 - 7.5 kW 11 - 90 kW 110 - 250 kW 315 - 1000 kW
    

525-600 V 0.75 kW - 7.5 kW 11 - 90 kW   
    

525-690 V   45 - 400 kW 450 - 1200 kW
    

โปรดตระหนักวาอาจจะมีแรงดันสูงในดีซีลิงค แมวาไฟแสดงสถานะจะดับแลวก็ตาม

1 ความปลอดภัยและขอควรระวัง
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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2 บทนาํ

2.1.1 ขอแนะนําเก่ียวกับ MCO 101 และ MCO 102

MCO 101 และ 102 จะถูกเพิม่ไปในการขยายตัวเลือกที่สนบัสนุนหมายเลขของปมและเครื่องมือในการสรางตัวควบคุมคาสเคสภายในชุดขบั VLT® ของ AQUA

ขยายตัวควบคุมคาสเคสจะใชในหมวดทีแ่ตกตางกัน 2 หมวด

แตละอันจะใชควบคมุลักษณะทีถู่กขยายโดยกลุมพารามิเตอร 27** หรือใชขยายหมายเลขรีเลยที่หางายสําหรับควบคุมคาสเคสพืน้ฐานดวยกลุมพารามิเตอร 25**

เมื่อ 1 ในตัวเลือกคาสเคสถูกติดต้ังกับกลุม 27 เทานัน้ทีจ่ะปรากฏ ในกรณีทีต่ัวเลือกสนบัสนนุการขยายรีเลยในการสรางตัวควบคุมคาสเคสกลุม 25 ซ่ึงคาสเคสพืน้ฐานจะถูก

ใชงานในพารามิเตอร 27-10 หลังจากจะเห็นกลุม 25 ในเมนูหลักอกีคร้ัง กรณทีี ่ 27-10 ถูกกาํหนดไวทีค่าสเคสพื้นฐานเทานั้น เคร่ืองมือของคาสเคสพื้นฐานก็จะถูกเรียก

ใช เพยีงเพื่อขยายรีเลย 3 ตวัไปเปนรีเลย 5 ตัว

ขณะที่ใชตัวควบคุมคาสคสสวนขยาย/สูงสุดกลุม 27** ระบบสลับสายไฟของปมจะถูกกําหนดอยูที่รีลย 2 ตัว/ปม เพือ่ลดความจาํเปนสําหรับอุปกรณขยาย

MCO 101 ทัง้หมดของรีเลย 5 ตวัจะถูกใชในคาสเคสกบั MCO 102 ทัง้หมดของปม 8 ตัวจะถูกควบคุม

โนตสําหรับผูอาน

กรณทีี ่MCO 102 ถูกติดต้ัง MCB 105 ของตัวเลือกรีเลยสามารถขยายหมายเลขของรีเลยไปเปน 13 ได

 

2.1.2 ตัวควบคมุคาสเคดเพิม่เติม MCD 101 และ ตัวควบคมุคาสเคดขั้นสูง, MCO 102

การควบคุมคาสเคสเปนระบบควบคุมธรรมดาที่ใชในการควบคุมที่เปรียบเสมือนปมหรือพัดลมในการกอใหเกดิพลังงาน

อปุกรณควบคุมคาสเคดขยายความสามารถในการควบคมุปมแบบหลายตัวซ่ึงตอแบบขนานกันใหกลายเปนปมเดี่ยวขนาดทีใ่หญกวาได

เมื่อใชตัวควบคุมคาสเคด ปมแตละตัวจะเปด(สเตจ) และปด (ดีสเตจ) โดยอตัโนมัติตามความจําเปนเพือ่ใหไดเอาทพทุสําหรบัการไหลหรือความดันของระบบตามที่

ตองการ ความเร็วของปมที่เชื่อมตอกบัชุดขบั AQUA VLT จะยังถูกควบคุมเพื่อใหมีชวงเอาทพุทของระบบทีต่อเน่ืองอีกดวย

ภาพประกอบ 2.1: ตวัควบคุมคาสเคสของปมหลายตัว

ตัวควบคุมคาสเคดเปนสวนประกอบของฮารดแวรและซอฟตแวรทีส่ามารถเพิม่ลงในชุดขับ AQUA VLT ได โดยประกอบดวยแผงอปุกรณเสรมิที่มีรีเลย 3 ตัว ที่จะติดต้ังลง

ในตําแหนงอุปกรณเสริม B บนชุดขับ เมื่ออุปกรณเสริมถูกติดตั้งแลว พารามิเตอรทีต่องใชเพื่อสนับสนนุการทาํงานของตัวควบคุมคาสเคดจะสามารถกาํหนดผานแผง

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 2 บทนํา
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ควบคุมในกลุมพารามิเตอร 27-** ตวัควบคุมคาสเคดสวนขยายจะมอบความสามารถในการทํางานทีม่ากกวาตัวควบคุมคาสเคดแบบพืน้ฐาน โดยสามารถใชเพื่อขยายการ

คาสเคดพื้นฐานดวยรีเลย 3 ตวัและเทียบเทากับรีเลย 8 ตวัในการติดตัง้การดควบคมุคาสเคสสูงสุด

ถงึแมวาตัวควบคุมคาสเคดจะถูกออกแบบสําหรับการใชงานดานปม และเอกสารนีก้ไ็ดอธิบายตัวควบคุมคาสเคดสําหรับการใชประโยชนดังกลาว แตคุณยงัสามารถใชตัว

ควบคุมคาสเคดสําหรับการนาํไปประยกุตใชงานอ่ืนๆ ที่จาํเปนตองใชมอเตอรหลายตัวตอแบบขนานกันไดอกีดวย

 

2.1.3 คาํอธิบายทั่วไป

อฟตแวรของตัวควบคุมคาสเคดจะทํางานจากชุดขบั AQUA VLT หนึง่ตัวที่ติดตั้งการดอปุกรณสริมตัวควบคุมคาสเคด ตัวแปลงความถี่นีจ้ะถูกเรียกวาชุดขบัหลัก โดยจะ

ควบคุมชุดของปมที่ควบคุมโดยตัวแปลงความถี่แตละตัวหรือเช่ือมตอโดยตรงเขากับแหลงจายไฟหลักผานคอนแทค็เตอร หรือผานชุดสตารทแบบนุมนวล

ตวัแปลงความถี่ทีเ่พิม่เขามาแตละตัวในระบบจะถูกเรียกวา ตามชุดขับ  ตัวแปลงความถีเ่หลานี้ไมตองติดตั้งการดอุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคด ชุดขบัเหลานีจ้ะทาํงานใน

โหมดวงรอบเปด และรับคาอางอิงความเร็วมาจากชุดขับหลัก ปมทีเ่ช่ือมตอกบัตัวแปลงความถี่เหลานี้จะถูกเรียกวาปมทีป่รับความเร็วได

ปมซ่ึงเพิม่ขึ้นมาแตละตัวที่เช่ือมตอกบัแหลงจายไฟหลักผานทางคอนแทค็เตอร หรือผานชุดสตารทแบบนุมนวลจะถูกเรียกวาปมทีม่คีวามเร็วคงที่

ปมแตละตัวทัง้ที่ปรับความเร็วไดหรือทีม่ีความเร็วคงทีจ่ะถูกควบคุมโดยรีเลยใน ชุดขบัหลัก ตัวแปลงความถี่ทีม่ีการดอปุกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดติดต้ังอยู จะมีรีเลย 5

ตวัทีใ่ชสาํหรับการควบคุมปม เปนรีเลย 2 ตวัทีไ่ดมาตรฐานใน FC และการเพิม่รีเลย 3 ตัวจะพบไดบนการดอปุกรณเสริม MCO 101หรือ รีเลย 8 ตัวและอปุกรณดิจิตอลอิน

พทุ 7 ตัวบนการดอปุกรณเสริม MCO 102

ความแตกตางระหวาง MCO 101 และ MCO 102 อยูทีห่มายเลขหลักของรีเลยเสริมเปนตัวทําใหหางายสําหรับ FC เมื่อ MCO 102 ถูกติดตั้งการดอุปกรณเสริมรีเลย MCB

105 อาจจะถูกติดตั้งใน slot-B

ตวัควบคุมคาสเคดสามารถทีจ่ะควบคุมระบบทีม่ีทัง้ปมที่ปรบัความเร็วไดและปมทีม่คีวามเร็วคงที่ การกําหนดรูปแบบทีส่ามารถทําไดไดอธิบายอยางละเอียดเพิ่มเติมใน

หัวขอถัดไป เพือ่ความงายในการอธิบายในคูมือนี ้จะใชความดันและการไหลเพือ่อธิบายเอาทพทุทีป่รับไดของชุดของปมทีค่วบคุมโดยตวัควบคุมคาสเคด

 

2.1.4 MCO 101 ตวัควบคมุคาสเคดสวนขยาย

อุปกรณเสริม MCO 101 ประกอบดวยชุดหนาสัมผัสทีส่ลับขางได 3 ช้ิน และสามารถประกอบลงในสล็อต Bของอุปกรณเสริมได

ขอมูลทางไฟฟา:

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (AC) 240 V AC 2A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (DC) 24 V DC 1 A

โหลดตํ่าสุดทีข่ั้วตอ (DC) 5 V 10 mA

อัตราการสวติชสูงสุดที่คาโหลดพกิัด/โหลดต่ําสุด 6 min-1/20 sec-1

2 บทนํา
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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ภาพประกอบ 2.2: การติดตั้งตัวเลือก-B

คําเตือนแหลงจายไฟคู

โนตสําหรับผูอาน

ฉลากจะตองถูกปดไวบนเฟรมของ LCP ดังแสดง (UL approved)

วธีิการเพิ่มอปุกรณเสริม MCO 101:

� จะตองตัดการจายไฟฟาที่ตอไปยงัตัวแปลงความถี่

� จะตองตัดการจายไฟที่ตอไปยงัสวนเชื่อมตอทีม่ีไฟฟาบนขั้วตอรีเลย

� ถอด LCP, ฝาครอบขัว้ตอ และเครเดิล (cradle) ออกจาก FC 202

� ใสอปุกรณเสริม MCO 101 ในสล็อต B

� เช่ือมตอสายเคเบลิควบคุมและรัดสายเคเบลิใหแนนดวยสายรัดที่ใหมา

� ระบบตางๆ จะตองไมถูกนาํมาปะปนกนั

� ประกอบสวนขยายเครเดิล (extended cradle) และฝาครอบขัว้ตอ

� ใส LCP

� จายไฟฟาไปยังตัวแปลงความถี่

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 2 บทนํา
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ตอสายขั้วตอตาง ๆ

หามรวมสวนที่มีแรงดันไฟฟาต่ํากับระบบ PELV

 

2.1.5 MCO 102 ตวัควบคมุคาสเคสช้ันสูง

ตวัเลือกของ MCO 102 สนับสนุนปมสูงสุด 8 ตัวและสามารถสลับสายไฟของปมดวยรีเลยตัวแปลงความถี ่2 ตัว/ปม การลดความจําเปนสําหรับสวิตชภายนอกเครื่องชวยดี

เทา ๆ กับราคาในการติดต้ัง

ขณะที ่MCO 102 (ตัวเลือก C) ถูกใชงานอยูนั้น หมายเลขของรีเลยจะถูกเพิ่มขึ้นเปนจํานวนทัง้สิ้น 13 ตัวโดยการเพิ่ม MCB 105 (ตัวเลือก B)

ขอมูลทางไฟฟา:

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (AC) 240 V AC 2A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (DC) 24 V DC 1 A

โหลดตํ่าสุดทีข่ั้วตอ (DC) 5 V 10 mA

อัตราการสวติชสูงสุดที่คาโหลดพกิัด/โหลดต่ําสุด 6 min-1/20 sec-1

2 บทนํา
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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ภาพประกอบ 2.3: วิธีการติดตั้งตัวเลือกใน slot-C

โนตสําหรับผูอาน

กอนติดตั้งใหทาํการถอดสายไฟออกจากตัวแปลงความถี่เสียกอน หากไมเคยทําการตดิตั้งการดตัวเลือกระหวางตัวแปลงความถี่กบัตวัเลือกแตละตัว

วธีิการเพิ่มอปุกรณเสริม MCO 102

� จะตองตัดการจายไฟฟาที่ตอไปยงัตัวแปลงความถี่

� จะตองตัดการจายไฟที่ตอไปยงัสวนเชื่อมตอทีม่ีไฟฟาบนขั้วตอรีเลย

� ถอด LCP, ฝาครอบขัว้ตอ และเครเดิล (cradle) ออกจาก FC 202

� ใสอปุกรณเสริม MCO 102 ใน slot-B

� เช่ือมตอสายเคเบลิควบคุมและรัดสายเคเบลิใหแนนดวยสายรัดที่ใหมา

� ระบบตางๆ จะตองไมถูกนาํมาปะปนกนั

� ประกอบสวนขยายเครเดิล (extended cradle) และฝาครอบขัว้ตอ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 2 บทนํา
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� ใส LCP

� จายไฟฟาไปยังตัวแปลงความถี่

VLT การดควบคุมคาสเคสสูงสุดของตัวเลือก MCO 102 จะถูกยกเวนสําหรับการใชตัวลือกใน slot-C1 ตําแหนงการกําหนดของตัวเลือก C1 จะแสดงอยูในภาพตอไปนี้

ภาพประกอบ 2.4: ขัว้สวม A2, A3 (และ B3) ขนาด 40 มม. (เฉพาะตัวเลือก C เทานั้น).

ตอสายขั้วตอตาง ๆ

รีเลย 8 ตวั อินพุทดิจิตัล 7 ตัว

ตาราง 2.1: การเช่ือมขั้วตอตัวควบคุมคาสเคดชั้นสูงของ MCO 102

2 บทนํา
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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3 การกําหนดรูปแบบที่สนบัสนุน

3.1.1 บทนํา

ตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและตัวควบคุมคาสเคดสูงสุดสนบัสนนุความหลากหลายของปมที่แตกตางกันและ การกําหนดรูปแบบของชุดขับ การกําหนดรูปแบบเหลานี้

ทัง้หมดจะตองมีปมอยางนอยหนึ่งตัวที่ปรับความเร็วได ทีถู่กควบคุมโดยชุดขบั AQUA VLT ซ่ึงติดตั้งการดอปุกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและการดอุปกรณเสริม

ตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด และจะตองติดตั้งปม1-8 ตวัเพิม่เติมโดยที่แตละตัวเช่ือมตอกับชุดขับ VLT ของ Danfoss ดวยการควบคุม/การใชงาน หรือตอเขากับแหลงจายไฟ

หลักผานทางคอนแท็คเตอรหรือชุดสตารทแบบนุมนวล

ขณะทาํการเซตคาระบบจะตองสรางรูปทรงภายนอกของฮารดแวรทีจ่ะสงตอไปยงัการควบคุมตามจาํนวนปมและชุดขับทีถู่กเช่ือมตอ ฮารดแวรที่จําเปนจะมีคําอธิบายไวใน

ตัวอยางรูปทรงภายนอกของฮารดแวร

การบรรยายลักษณะเดนและวิธกีารใชงานสวนขยายของคาสเคสในพารามิเตอรกลุม 27:

 

3.1.2 การขยายพืน้ฐานคาสเคส

ใช MCO 101 ตัวเลือกคาสเคสที่ถกูขยายในการขยายการสรางพืน้ฐาน

คาสเคสภายในชุดขับ 3.1.2

หลังจากใชงานแลวจะถูกควบคุมโดยการสรางตัวควบคุมคาสเคสภายในกลุมการดตัวเลือก 25** ที่ถูกใชในการขยายตัวเลขของรีเลยสําหรับควบคุมคาสเคส สําหรับตัว

อยางกรณปีมใหมถูกเพิม่เติมไปในระบบ มนัอาจจะถูกใชในกรณทีีต่องการสลับสายปมภายในระบบกบัชุดขับทีม่มีากกวา 2 ชดุขึ้นไป ขอกําหนดสําหรับคาสเคสพืน้ฐานที่

ไมมกีารติดตั้งตัวเลือก MCO 101

ติดตั้งตัวเลือกใน slot-B ในการใชงานคาสเคสพืน้ฐานที ่P27-10 อางองิคําแนะนําวิธกีารใช AQUA สําหรับการติดตั้งกลุมพารามิเตอร 25

ตัวอยาง: ผงัการประกอบไฟฟาสําหรับอปุกรณขยายทีจ่ะเปนสําหรับระบบการใชคาสเคสพื้นฐานในการสลับสายไฟของปมทั้ง 4 และ MCO 101 ในการขยายรีเลย

ภาพประกอบ 3.1: แผงควบคุมการสลับสายไฟของปม (ทั้ง 4 ปม)

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 3 การกําหนดรูปแบบที่สนับสนุน
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ภาพประกอบ 3.2: แผงจายไฟหลักในการสลับสายไฟของปม (ทัง้ 4 ปม)

 

3.1.3 การกําหนดรูปแบบปมที่มีความเร็วคงท่ี 

ในการกําหนดรูปแบบนี ้ ชุดขับหน่ึงชุดจะควบคุมปมทีป่รับความเร็วไดหนึ่งตัวและควบคุมปมทีม่คีวามเร็วคงที่ไดถึง 7 ตัว ปมที่มคีวามเร็วคงทีจ่ะถูกสเตจและดีสเตจตาม

ความจําเปนผานทางคอนแท็คเตอรแบบตอตรง ปมหนึ่งตัวทีเ่ช่ือมตออยูกบัชุดขับจะชวยปรับระดับการควบคุมที่จําเปนระหวางการสเตจไดละเอียดกวา

ปมที่เชื่อมตอโดยตรงจะถูกสเตจหรือดีสเตจซ่ึงจะขึ้นอยูกับผลสะทอนกลับมา

ภาพประกอบ 3.3: ตวัอยาง

สําหรับการกําหนดรูปแบบน้ี การเลือกรีเลยในกลุม 27-7* “การเชื่อมตอ” จะเปนดังน้ี

27-70 รีเลย 1 → [73] ปม 2 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

27-71 รีเลย 2→[74] ปม 3 ไปยังแหลงจายไฟหลัก

27-72 รีเลย 10→ [75] ปม 4 ไปยังแหลงจายไฟหลัก

27-73 รีเลย 11→ [0] รีเลยมาตรฐาน

27-74 รีเลย 12→ [0] รีเลยมาตรฐาน

การกําหนดรปูแบบปมทีม่คีวามเร็วคงที่ จะเปนวธีิที่ใหประสิทธิผลดานตนทุนสําหรับการควบคุมปมไดถึง 6 ตัว รูปแบบนีส้ามารถควบคุมเอาทพุทของระบบโดยการควบคมุ

จาํนวนของปมที่ทาํงานเชนเดียวกบัความเร็วของปมที่ปรับความเร็วไดหนึ่งตวั อยางไรกต็ามรูปแบบนีจ้ะสรางการแกวงของความดัน ทีก่วางกวาระหวางการสเตจ/การดีส

เตจ และอาจจะใหประสิทธิภาพดานพลังงานนอยกวาการกําหนดรูปแบบชุดขับหลัก-ชุดขบัตาม

3 การกําหนดรูปแบบที่สนับสนุน
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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3.1.4 การกาํหนดรปูแบบชุดขบัหลัก-ชุดขบัตาม

รูปทรงภายนอกของปมแตละตัวจะถูกควบคุมโดยตัวแปลงความถี่ ปมและตัวแปลงความถี่ทัง้หมดจะตองมีขนาดเทากัน การพจิาณาการสเตจและการดีสเตจจะอางอิงจาก

ความเร็วของตัวแปลงความถี ่ ความคงที่ของแรงดันจะถูกควบคุมโดยการเสริมชุดขบัในการปดวงจร ความเร็วจะตองเทากบัการทาํงานของปมทกุตัวกบัสวนขยายในการ

ควบคุม ปม 6 ตัวขึ้นไปที่จะสามารถควมคุมได(กบัการควบคุมสูงสดุของปม 8 ตัวขึ้นไป)

ในการควบคุม/หมวดการดําเนินการ MCO 101 จะใชไดกบัปม 6 ตัวข้ึนไป สวน MCO 102 จะใชไดกบัปม 8 ตัวข้ึนไป ไปดูรายละเอยีดเพิม่เติมเกีย่วกบัการควบคุม/ประโยชน

ในการใชงานของ FC 200 (แนบทาย A)

ภาพประกอบ 3.4: ตวัอยาง

สําหรับการกําหนดรูปแบบน้ี การเลือกรีเลยในกลุม 27-7* “การเชื่อมตอ” จะเปนดังน้ี

27-70 รีเลย 1 → [1] ชุดขบั 2 เปดใชงาน

27-71 รีเลย 2 → [2] ชุดขบั 3 เปดใชงาน

27-72 รีเลย 10→ [3] ชุดขบั 4 เปดใชงาน

27-73 รีเลย 11→ [0] รีเลยมาตรฐาน

27-74 รีเลย 12→ [0] รีเลยมาตรฐาน

การกาํหนดรูปแบบชุดขับหลัก-ชุดขบัตาม จะมอบการเปลี่ยนจงัหวะทีนุ่มนวลจากสเตจหนึ่งไปยังสเตจถัดไปและทาํงานดวยประสิทธิภาพในการใชพลังงานอยางดีทีสุ่ด

สําหรับการติดตั้งโดยสวนใหญ การประหยัดพลังงานทําใหรูปแบบนีเ้ปนรูปแบบทีใ่หประสิทธิภาพตอตนทุนที่ดีที่สุด

ระบบจะควบคุมเวลาการทาํงานของปมทกุตัวแบบอตัโนมัติ ทัง้น้ีจะขึน้อยูกับลําดับกอนหลังในการทาํพารามิเตอร 27-16 การควบคุม/ระบบดําเนินการจะกาํหนดระดับคา

การหยดุชะงักใหสูงขึ้นได ถาการควบคุมชุดขับผดิพลาดก็จะสงผลไปยงัการควมคุมการทํางานของชุดขบัดวย

ข้ัวตอแหลงจายไฟ VDC 24 ของ MCB-107 สามารถเพิม่ใหสงูกวาระดับคาที่สูงขึ้นได

ยิง่กวาน้ันยังสามารถลดการเสียสีและหยดน้ําบนปมและมอเตอรไดอีกดวย รีเลยจะถูกเซ็ตอยูทีม่าตรฐาน [0] รีเลยสามารถใชไดเหมือนกับประโยชนทั่วไปของรีเลยและจะ

ถูกควบคุมโดยพารามิเตอรในกลุม 5-4*

 

3.1.5 การกาํหนดรปูแบบปมผสม  

การกําหนดรูปแบบปมผสมสนับสนนุการผสมปมทีป่รับความเร็วไดที่เช่ือมตอไปยงัชุดขับเชนเดียวกบัปมทีม่คีวามเร็วคงทีท่ี่เพิ่มขึน้ ในการกําหนดรูปแบบนี้ปมที่ปรับ

ความเร็วไดและชุดขบัทั้งหมดจะตองมีขนาดเทากัน ปมที่มีความเร็วคงที่อาจมีขนาดที่แตกตางกันได ปมทีป่รับความเร็วไดจะเปดการสเตจและปดการสเตจกอนโดยอางองิ

จากความเร็วของชุดขับ ปมทีม่คีวามเร็วคงทีจ่ะถูกเปดการสเตจเปนลําดับสุดทายและปดการสเตจเปนลําดับสุดทายโดยอางอิงจาก ความดันคาปอนกลับ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 3 การกําหนดรูปแบบที่สนับสนุน
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ภาพประกอบ 3.5: ตวัอยาง

สําหรับการกําหนดรูปแบบน้ี การเลือกรีเลยในกลุม 27-7* “การเชื่อมตอ” จะเปนดังน้ี

27-70 รีเลย 1 → [1] ชุดขับ 2 เปดใชงาน

27-71 รีเลย 2 → [74] ปม 3 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

27-72 รีเลย 10 → [75] ปม 4 ไปยังแหลงจายไฟหลัก

27-73 รีเลย 11→ [0] รีเลยมาตรฐาน

27-74 รีเลย 12→ [0] รีเลยมาตรฐาน

การกําหนดรูปแบบนีจ้ะมอบขอไดเปรยีบบางประการของรูปแบบชุดขบัหลกั ชุดขบัตาม พรอมกับการประหยัดตนทนุเริ่มตนของการกําหนดรูปแบบปมทีม่คีวามเร็วคงที่ และ

เปนทางเลือกที่ดเีมื่ออัตรางานทีเ่พิ่มขึ้นของปมที่มีความเร็วคงทีไ่มคอยเกดิขึ้น

 

3.1.6 การกําหนดรูปแบบสําหรับปมที่มีขนาดไมเทากัน 

การกําหนดรูปแบบสําหรับปมทีม่ีขนาดไมเทากันสนบัสนุนการตอปมทีม่ีความเร็วคงที่ในขนาดตางๆ เขาดวยกันแบบมีขอบเขต ซ่ึงจะใหชวงเอาทพุทของระบบทีก่วางทีสุ่ด

ดวยจาํนวนของปมที่นอยทีสุ่ด

ภาพประกอบ 3.6: ตวัอยาง

3 การกําหนดรูปแบบที่สนับสนุน
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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สําหรับการกําหนดรูปแบบน้ี การเลือกรีเลยในกลุม 27-7* “การเชื่อมตอ” จะเปนดังน้ี

27-70 รีเลย 1 → [73] ปม 2 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

27-71 รีเลย 2 → [74] ปม 3 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

27-72 รีเลย 10 → [75] ปม 4 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

27-73 รีเลย 11→ [0] รีเลยมาตรฐาน

27-74 รีเลย 12→ [0] รีเลยมาตรฐาน

การกําหนดรูปแบบของปมที่มีขนาดไมเทากนัไมสามารถใชไดทกุรูปแบบ การกําหนดรูปแบบทีใ่ชไดตองสามารถที่จะสเตจปมโดยเพิ่มขึน้เปน 100% ของขนาดของปมที่

ปรับความเร็วไดของชุดขบัหลัก ซ่ึงเปนสิ่งจําเปนเนือ่งจากปมทีป่รับความเร็วไดจะตองสามารถควบคุมเอาทพุทระหวางการสเตจของปมที่มีความเร็วคงที่

การกําหนดรูปแบบที่ถูกตอง

100% คือกระแสสูงสุดทีเ่กดิขึน้จากปมซ่ึงเช่ือมตอกับชุดขับหลัก ปมที่มีความเร็วคงที่จะตองมขีนาดเปนจํานวนเทากับขนาดนี้

ปมที่ปรับความเร็วได ปมที่มีความเร็วคงที่

100% 100% + 200%

100% 100% + 200% + 200%

100% 100% + 100% + 300%

100% 100% + 100% + 300% + 300%

100% 100% + 200% + 400%

100% + 100% 200%

100% + 100% 200% + 200%

(การกาํหนดรูปแบบอื่นๆ ที่ถูกตองสามารถทําได)

การกําหนดรูปแบบที่ไมถูกตอง

การกําหนดรูปแบบทีไ่มถูกตองจะยังคงทาํงานไดแตจะไมเปดการสเตจปมทัง้หมด การดําเนินการแบบนีจ้ะทาํเพื่อใชในการทํางานที่มีขอจาํกดั หากปมขัดของหรือถูก

อนิเตอรล็อกในการกําหนดรูปแบบนี้

ปมที่ปรับความเร็วได ปมที่มีความเร็วคงที่  

100% 200% (ไมควบคุมระหวาง 100% และ 200%)

100% 100% + 300% (ไมควบคุมระหวาง 200% และ 300%)

100% 100% + 200% + 600% (ไมควบคุมระหวาง 400% และ 600%)

 

3.1.7 การกาํหนดรปูแบบปมผสม ดวยการสลับ 

ในการกําหนดรูปแบบนี้สามารถทีจ่ะสลับชุดขับระหวางปมสองตัวไปพรอมกนัดวยการควบคุมปมที่มคีวามเร็วคงทีท่ีเ่พิ่มข้ึนมา ตวัควบคุมคาสเคดจะพยายามปรับสมดุล

ช่ัวโมงการทํางานระหวางปมทั้งหมดตามที่ระบโุดยพารามิเตอร การปรับสมดุลเวลาทํางาน

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 3 การกําหนดรูปแบบที่สนับสนุน
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ภาพประกอบ 3.7: ตวัอยางที ่1

ปมสองตัวสามารถเปนไดทัง้ปมที่ปรับความเร็วไดหรือปมทีม่ีความเรว็คงทีท่ี่มช่ัีวโมงทํางานเทากนั

สําหรับการกําหนดรูปแบบน้ี การเลือกรีเลยในกลุม 27-7* “การเชื่อมตอ” จะเปนดังน้ี

27-70 รีเลย 1 → [8] ปม 1 ไปยงัชุดขบั 1

27-71 รีเลย 2 → [16] ปม 2 ไปยงัชุดขบั 1

27-72 รีเลย 10 → [72] ปม 1 ไปยังแหลงจายไฟหลัก

27-73 รีเลย 11 → [73] ปม 2 ไปยังแหลงจายไฟหลัก

27-74 รีเลย 12→ [0] รีเลยมาตรฐาน

ภาพประกอบ 3.8: ตวัอยางที ่2

ปมสองตัวแรกสามารถเปนไดทัง้ปมทีป่รับความเร็วไดหรอืปมทีม่ีความเร็วคงที่ทีม่ีช่ัวโมงทํางานเทากนัระหวางปมทั้งสามตัวตราบเทาที่ความตองการของระบบสูงกวาปม 1

ตวัเปนปกติ

สําหรับการกําหนดรูปแบบน้ี การเลือกรีเลยในกลุม 27-7* “การเชื่อมตอ” จะเปนดังน้ี

27-70 รีเลย 1 → [8] ปม 1 ไปยงัชุดขบั 1

27-71 รีเลย 2→ →[16] ปม 2 ไปยังชุดขับ 1

27-72 รีเลย 10 → [72] ปม 1 ไปยังแหลงจายไฟหลัก

3 การกําหนดรูปแบบที่สนับสนุน
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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27-73 รีเลย 11 → [73] ปม 2 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

27-74 รีเลย 12 → [74] ปม 3 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

ภาพประกอบ 3.9: ตวัอยางที ่3

ปมสองตัวแรกจะสลับกนัดวยเวลา 50% ของช่ัวโมงการทํางาน ปมทีม่คีวามเร็วคงทีจ่ะถูกเปดและปดตามทีจ่ําเปนดวยเวลาทํางานทีเ่ทากันระหวางปม

สําหรับการกําหนดรูปแบบน้ี การเลือกรีเลยในกลุม 27-7* “การเชื่อมตอ” จะเปนดังน้ี

27-70 รีเลย 1 → [8] ปม 1 ไปยังชุดขับ 1

27-71 รีเลย 2 → [16] ปม 2 ไปยงัชุดขบั 1

27-72 รีเลย 10 → [74] ปม 3 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

27-73 รีเลย 11 → [75] ปม 4 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

27-74 รีเลย 12 → [76] ปม 5 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

 

3.1.8 ชุดสตารทแบบนุมนวล  

ชุดสตารทแบบนุมนวลสามารถใชแทนคอนแท็คเตอรสาํหรับการกาํหนดรูปแบบใดๆ ทีใ่ชปมทีม่คีวามเร็วคงที่ หากเลือกใชชุดสตารทแบบนุมนวล จะตองใชกบัปมที่มี

ความเร็วคงทีทุ่กตัว การใชชุดสตารแบบนุมนวลและคอนแท็คเตอรจะสงผลในการขาดความสามารถทีจ่ะควบคุมความดันเอาทพทุระหวางการเปลี่ยนในการสเตจและการดี

สเตจ เมื่อใชชุดสตารทแบบนุมนวล การหนวงจะถูกเพิม่จากสัญญาณการสเตจทีเ่กดิขึ้นจนกวาการสเตจจะเขาที่ การหนวงมีความจาํเปนเนือ่งจากเวลาเปลี่ยนความเร็วของ

ปมที่มคีวามเร็วคงที ่จากการใชชุดสตารทแบบนุมนวล

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 3 การกําหนดรูปแบบที่สนับสนุน
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4 การกําหนดรูปแบบระบบ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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4 การกําหนดรูปแบบระบบ

4.1.1 บทนํา

ตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและตัวควบคุมคาสเคดสงูสุดสามารถกาํหนดรูปแบบไดอยางรวดเร็วโดยใชพารามิเตอรมาตรฐานที่มากมาย อยางไรกต็าม กอนอื่นจําเปนทีจ่ะ

ตองอธิบายการกาํหนดรูปแบบของตัวแปลงความถีแ่ละปมในระบบและอธบิายระดับของการควบคุมเอาทพทุของระบบทีต่องการกอน

 

4.1.2 การเซตคาพารามิเตอรของตัวควบคุมคาสเคด

กลุมพารามิเตอร 27-1* “การกาํหนดรูปแบบ” และ 27-7* “การเชื่อมตอ” จะถูกใชเพื่อระบุการกําหนดรูปแบบของฮารดแวรทีต่ิดตัง้ เริ่มการกาํหนดรูปแบบของตัวควบคุม

คาสเคดโดยการเลือกคาสําหรับพารามิเตอรในกลุม 27-1* “การกาํหนดรูปแบบ”

หมายเลข

พารามิเตอร

คําอธิบาย

27-10 ตวัควบคุมคาสเคดสามารถใชเพื่อเปดใชหรือยกเลิกการใชตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายได การเลือกปมผสมเปนการเลือกโดยทั่วไปสําหรับ

ตวัควบคุมคาสเคด หากใชชุดขับหนึ่งชุดตอปมหน่ึงตัว จะสามารถเลือกการกําหนดรูปแบบชุดขับหลัก-ชุดขบัตามเพื่อลดจํานวนของ

พารามิเตอรทีต่องใชในการตั้งคาระบบได

27-11 จํานวนของชุดขับ

27-12 จํานวนของปม จะมีคามาตรฐานตามจํานวนของชุดขับ

27-14 อัตรางานของปมสําหรับแตละปม (พารามิเตอรทีเ่ปนตัวชี)้ หากปมทั้งหมดมีขนาดเทากัน ควรใชคามาตรฐาน การปรับคา: ขั้นแรกใหเลือก

ปม แลวคลิก OK และปรับอตัรางานของปม

27-16 การปรับสมดุลเวลาทํางานสําหรับแตละปม (พารามิเตอรที่เปนตัวช้ี) - เมื่อระบบจะตองปรับสมดลุช่ัวโมงการทํางานระหวางปมแลว ควรใชคา

มาตรฐาน

27-17 ชุดสตารทมอเตอร – ปมที่มีความเรว็คงที่ทัง้หมดจะตองเหมือนกนั

27-18 เวลาหมุนสําหรับปมที่ไมไดใชงาน - จะขึน้อยูกบัขนาดของปม

ถดัไปจะตองระบุรีเลยที่ใชเพื่อเปดและปดปม กลุมพารามิเตอร 27-7* “การเชื่อมตอ” จะแสดงรายการของรีเลยที่มีอยูทัง้หมด

� ชดุขับตามแตละชุดในระบบจําเปนตองมีรีเลยหนึง่ตัวทีถู่กกําหนดใหใช/ยกเลิกการใชชุดขบัตามทีต่องการ

� ปมทีม่คีวามเร็วคงทีแ่ตละตัวจําเปนตองมีรีเลยหนึ่งตัวทีถู่กกาํหนดใหควบคุมคอนแทค็เตอร หรือเปดใชชุดสตารทแบบนุมนวลเพื่อเปด/ปด ปม

� หากจําเปนตองใชชุดขับหนึ่งชุดควบคุมปมสองตัว จาํเปนตองมีรีเลยเพิ่มเติมที่ถูกกําหนดใหทํางานนี้

รีเลยใดทีไ่มถูกใชจะสามารถนาํไปใชในการทํางานอืน่ไดผานทางกลุมพารามิเตอร 5-4* ของรีเลย

 

4.1.3 การกาํหนดรปูแบบเพิม่เติมสําหรบัชุดขบัหลายชุด

เมื่อใชตัวแปลงความถี่มากกวาหนึง่ชุดในตัวควบคุมคาสเคด สิง่จําเปนสําหรับชุดขบัหลักในการแจงชุดขบัตามความเร็วทีใ่ชงาน ซ่ีงสามารถทําไดโดยผานทางสัญญาณดิ

จติัลระหวางตัวแปลงความถี่

ชุดขับหลักจะตองใชขาเอาทพุทดิจติลัเพื่อสงความถี่ที่ตองการออกไปสําหรับตัวแปลงความถี่ทัง้หมด ตัวแปลงความถี่ทั้งหมดจะทาํงานดวยความเร็วทีเ่ทากนัเสมอ

พารามิเตอร 5-01 เปนการเซตไปยัง [เอาทพทุ] สวนพารามิเตอร 5-30 เปนการเซตไปยัง [พลัซ เอาทพทุ] และพารามิเตอร 5-60 เปนการเซตไปยัง [คาสเคสที่อางอิง]

ชุดขับตามแตละชุดจะตองตั้งเปนวงรอบเปดและตองใชอินพทุดิจิตัลเปนคาอางองิความเร็วของชุดขบัตาม ซ่ึงสามารถทําไดโดยการตั้งคาพารามิเตอร 1-00 โหมดการ

กาํหนดรูปแบบ เปน [0] วงรอบปด และพารามิเตอร 3-15 เพือ่เลือก [7] อนิพทุความถี่ 29 และพารามิเตอร 5-13 ไปยงัพัลซ อนิพทุ [32]

3-41 เวลาเปลี่ยนความเร็วขาขึ้น และ 3-42 เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง จะตองเหมือนกนัสําหรับชุดขบัหลักและสําหรับชุดขบัตามทั้งหมดในระบบ

คาเวลาในการเปล่ียนควรตั้งใหเร็วเพียงพอทีต่วัควบคุม PID เคยรักษาการควบคุมของระบบเอาไว

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 4 การกําหนดรูปแบบระบบ
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4.1.4 การควบคุมวงรอบปด

ชุดขับหลักเปนชุดควบคุมหลักสําหรับระบบนี ้ที่จะตรวจสอบความดันเอาทพทุ, ปรับเปลี่ยนความเร็วของตัวแปลงความถี่ และกําหนดวาเม่ือใดที่จะเพิม่หรือลดการสเตจ เม่ือ

ตองการดําเนินการฟงกชันนีชุ้ดขบัหลักจะตองตั้งคาในโหมดวงรอบปดดวยเซ็นเซอรคาปอนกลับทีเ่ช่ือมตอกบัอินพุทอนาล็อกของชุดขบั

ตวัควบคุม PID ของชุดขับหลักจะตองตั้งคาใหตรงกับความตองการของการติดตั้ง การตั้งคาพารามิเตอรของ PID ไดอธิบายไวใน คูมือการโปรแกรมชุดขบั AQUA VLT และ

ไมไดรวมอยูในคูมอืน้ี ไปดูบนัทกึการใชประโยชนการควบคุม/การใชงาน รวมไปถึงรายละเอียดในคูมอืดวย

 

4.1.5 การสเตจ/การดีสเตจของปมทีป่รบัความเร็วไดอางองิจากความเร็วของชุดขับ

ในการกําหนดรูปแบบชุดขบัหลัก-ชุดขับตาม และการกําหนดรูปแบบปมผสม ปมทีป่รับความเรว็ไดจะถูกสเตจและดีสเตจโดยอางอิงจากความเร็วของชุดขบั

การสเตจ เกดิขึน้เมื่อความเร็วของชุดขบั มคีวามเรวถึงคาที่ต้ังในพารามิเตอร 27-31 (27-32) ความเร็วเปดการสเตจ ทีค่วามเรว็นีค้วามดันของระบบจะยังคงรักษาระดับไว

ได แตปมจะเร่ิมตนทาํงานอยูนอกจดุประสิทธิภาพสูงสุดของปม การเปดการสเตจบนปมที่เพิม่เขามาจะลดความเร็วของปมที่กําลังทาํงานลงและใหการทํางานมี

ประสิทธิภาพดานพลังงานมากขึ้น

การดีสเตจเกดิขึ้นเมื่อความเร็วของชุดขับตํ่าลงกวาคาในพารามิเตอร 27-33 (27-34) ความเร็วปดการสเตจ ทีค่วามเรว็นีค้วามดันของระบบจะยังคงรักษาระดับไวแตปมจะ

เร่ิมตนทาํงานตากวาจดุประสิทธภิาพสูงสุดของปม การดีสเตจปมจะทําใหความเร็วของชุดขับเพิ่มขึน้ไปในชวงที่ใหประสิทธิภาพดานพลังงานมากขึน้.

พารามิเตอร 27-31 (27-32) ความเร็วเปดการสเตจ และ 27-33 (27-34) ความเร็วปดการสเตจ จะติดตั้งอิสระจากกัน พารามิเตอรเหลานีเ้ปนพารามิเตอรทีเ่ปนตัวช้ีที่มีชุด

ของการปอนเขาหนึ่งชุดสําหรับการสเตจปมแตละตัว

การสเตจเปดและการดีสเตจปดความเร็วสามารถปรับเลือกอตัโนมัติระหวางแบบอัตโนมัติหรือแบบตั้งคาเอง ถาปรับเลอืกเปนระบบทํางานจะเริ่มตั้งคาโดยใชการเซตเปนคา

ประจาํหรือเปนการเซตลวงหนาซ่ึงผูใชใน P27-31 (27-32) และ 27-33 (27-34) กอนทําการปรับเลือกการทํางาน

วตัถุประสงคอยูทีก่ารสเตจเปดและปดความเร็วทีร่ะบบที่กอใหเกิดพลังงานสูงสุด ดังภาพดานลาง

4 การกําหนดรูปแบบระบบ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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ภาพประกอบ 4.1: การสเตจ:

A: การปรับสเตจเปดความเร็วทีผ่ิดพลาด

B: การปรับสเตจเปดความเรว็ที่ถูกตอง

C: การสเตจเปดความเร็วทีป่ม 2

เมื่อระบบปรับถูกตัง้ใหทาํงาน ระบบจะรับและจับพลังงานสิ้นเปลืองในเวลานั้นและคนหาการปรับคาอยูตลอดเวลาที่สเตจหรือดีสเตจถูกจับตําแหนง

ลักษณะเดนนี้จะสามารถขจดัสาเหตุหยดน้าํและการเสียสีของระบบปมในการตดิตั้งทางกอใหเกดิพลังงานสูงสุดไดอยางแนนอน

Danfoss มเีครื่องคํานวณประสิทธิภาพการสเตจแบบหลายเครื่อง( MUSEC) ซ่ึงเปนชุดซอฟตแวรฟรีทีม่ีอยูในเว็บไซตของ Danfoss ดวยการปอนขอมูลของปมและระบบ

MUSEC จะคํานวณคาทีเ่หมาะสมสําหรับพารามิเตอรความเรว็เปดการสเตจ และความเร็วปดการสเตจให

 

4.1.6 การสเตจ การดีสเตจของปมที่มีความเรว็คงที่อางองิจากคาปอนกลับของความดัน

ปมทีม่คีวามเร็วคงที่จะถูกสเตจโดยอางอิงจากการตกลงของความดันในระบบ และจะถูกดีสเตจโดยอางองิจากการเพิม่ขึน้ของความดันในระบบ

เนือ่งจากการเปดและปดปมอยางรวดเร็วเปนเรื่องทีไ่มควรทาํ ชวงที่ยอมรับไดของความดันของระบบจะตองกําหนดตามชวงเวลาทีค่วามดันที่ยอมใหอยูนอกแถบกอนการส

เตจหรือการดีสเตจจะเกิดขึน้ คาเหลานีจ้ะถูกตั้งผานพารามิเตอร 27-20 “ชวงการทาํงานปกติ” 27-23 “หนวงการสเตจ” และ 27-24 “หนวงการดีสเตจ”

พารามิเตอรเหลานีต้ิดตั้งโดยแยกอสิระจากกันและควรตั้งใหตรงกบัความตองการของระบบ

การสเตจแบบอัตโนมัติ/การดีสเตจแบบคาที่ยอมรับได

ความเร็วของปมที่เปลี่ยนแปลงคาความเร็วทีจ่ดุการสเตจหรือการดีสเตจจะถูกกาํหนดโดยคาทีย่อมรับไดในการสเตจหรือคาที่ยอมรับไดในการดีสเตจ การเซทแแบบนี้

เปนการใชคําสั่งปองกนัคาไมใหต่าํกวาคาต่ําสุดทีก่ําหนดไวหรือคาทีต่่ํากวาแรงดันในการสเตจหรือการดีสเตจ

โดยการเทียบกบัคาคาสเคสพื้นฐานที่สะสมในชุดขบั ซ่ึงการติดต้ังนีส้ามารถปรบัเลือกใหเปนอุปกรณเสริมคาสเคสสวนขยายและสูงสุดของ MCO101 และ MCO102 ได

ถาทาํไดการปรับเลือกคาทีย่อมรับไดในการสเตจและดีสเตจสามารถขจดัผลสะทอนกลับในการสเตจหรือดีสเตจได และยังสามารถเซตปรับคาไดตลอดเวลาที่ทําการสเตจ

โดยใชคําสั่งรักษาระบบทีถู่กติดตั้งจนกวาจะหมดสาเหตุการเสียดสีและหยดน้าํของปม

ลกัษณะใหมของพารามิเตอร:

หมายเลขตัวตานทาน จอแสดงรายชื่อ ชวง คามาตรฐาน

27-30 การตั้งคาความเร็วสเตจ {ยกเลิกการใช [0], ใชงาน [1]} ใช [1]

27-40 การตั้งคาสเตจ {ยกเลิกการใช [0], ใชงาน [1]} ใช [1]

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 4 การกําหนดรูปแบบระบบ
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5 คณุสมบัตขิองตัวควบคุมคาสเคด
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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5 คณุสมบัตขิองตัวควบคุมคาสเคด

5.1.1 บทนํา

เมื่อตัวควบคมุคาสเคดไดกาํหนดรูปแบบแลว จะสามารถเปดใชหรือยกเลิกการใช ผานทางพารามิเตอร 27-10 “ตัวควบคุมคาสเคด” เมื่อตองการสตารทตัวควบคุมคาสเคด

ชุดขบัหลัก จาํเปนตองถูกสตารทเหมือนชุดขับทั่วไปผานทาง LCP หรือผานทางการสื่อสารฟลดบสั พยายามความคุมระบบแรงดันโดยการเปลีย่นแปลงความเร็วของ FC

และโดยการสเตจเปดและปดปมตามตองการ

มีฟงกชันการหยดุ 2 รูปแบบอยูในตัวควบคุมคาสเคด ฟงกชันหนึง่เปนการหยดุระบบโดยรวดเร็ว อกีรูปแบบหนึง่คือการปดการสเตจปมตามลําดับ จะทาํใหการหยดุถูก

ควบคุมดวยความดัน สําหรับการหยุดชุดขับ VLT ของ AQUA แบบปลอดภยั ขัว้ตอ 37จะปดรีเลยทัง้หมดและหยดุชุดขบัหลักแบบลื่นไหล หากดิจิตัลอินพุทใดตั้งเปน [8]

“สตารท” และขัว้ตอทีต่รงกันถูกใชเพื่อควบคุมการสตารทและการหยุดของชุดขบัแลวการตั้งคาขั้วตอเปน 0 โวลตจะปดรีเลยทัง้หมดและหยดุชุดขบัหลักแบบลื่นไหล การ

กดปุม OFF บน LCP จะทําใหมีการดีสเตจกบัปมที่ทาํงานทัง้หมดตามลําดับ

5.2.1 สถานะของปมและการควบคุม

กลุมพารามิเตอร 27-0* มอบความสะดวกเพือ่ตรวจสอบสถานะของตัวควบคุมคาสเคด และเพือ่ควบคุมปมแตละตัว ในกลุมพารามิเตอรนี้สามารถที่จะเลือกปมแบบเฉพาะ

เพือ่ดูสถานะปจจบุนั ช่ัวโมงทาํงานในปจจบุนัและชั่วโมงอายกุารใชงานทัง้หมด จากตําแหนงเดียวกันนีป้มแตละตัว สามารถควบคุมดวยมือสําหรับวัตถุประสงคดานการ

บาํรุงรักษา

กลุมพารามิเตอรถูกจัดไวดังตอไปน้ี:

 ปม 1 ปม 2 ปม 3 ปม …

27-01 สถานะ เปดจากชุดขับ พรอม ออฟไลน-ปด  

27-02 ปด ไมใชงาน ไมใชงาน ไมใชงาน  

27-03 ช่ัวโมงทํางานปจจุบนั 650 667 400  

27-04 ช่ัวโมงอายุใชงาน 52673 29345 30102  

การนาํทางไปยังกลุม 27-0* บน LCP

ใชลกูศรขวาและซายบน LCP เพื่อเลือกปม

ใชลกูศรเลื่อนขึน้และเล่ือนลงบน LCP เพื่อเลือกพารามิเตอร

 

5.2.2 การควบคุมปมดวยมือ

ตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายจะชวยควบคุมปมแตละตัวในระบบไดอยางสมบูรณ ผานทางพารามิเตอร 27-02 ปมสามารถควบคุมแยกแตละตัวผานทางรีเลยที่เลือก A ปม

สามารถเปดหรือปดนอกการควบคุมของตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายหรือสามารถถูกบังคับใหสลับปมนาํได

พารามิเตอรนีแ้ตกตางไปจากคาอื่นที่พารามิเตอรมีความเกี่ยวของในการเลือกตัวเลือกใดตัวเลือกหนึ่งเหลาน้ีจะทําใหเกดิการกระทําขึ้น แลวพารามิเตอรก็จะกลับไปยัง

สถานะคามาตรฐานเดิม

ตัวเลือกมีดังตอไปน้ี

� ไมมกีารทํางาน - คาเริ่มตน

� ออนไลน - ทาํใหปมพรอมสําหรับตัวควบคุมคาสเคดสวนขยาย

� เปดการสลับ -บงัคับปมที่เลือกใหเปนปมนํา

� ออฟไลน-ปด – ปดปมและทําใหปมไมพรอมสําหรับการคาสเคด

� ออฟไลน-เปด - เปดปมและทาํใหปมไมพรอมสําหรับการคาสเคด

� ออฟไลน-หมุน - เร่ิมหมุนปม

หากการเลือก “ออฟไลน” ใดๆ ถูกเลือกอยู ปมจะไมสามารถถูกควบคุมดวยตัวควบคุมคาสเคดอกีตอไปจนกวา “ออนไลน” จะถูกเลือก

หากปมถูกต้ังใหเปนออฟไลนผานทางพารามิเตอร 27-02 ตัวควบคุมคาสเคดจะพยายามชดเชยสําหรับปมที่ไมพรอมสําหรับการควบคุม

� หากเลือก “ออฟไลน-ปด” สาํหรับปมที่กาํลังทํางาน ปมตัวอื่นจะถูกเปดการสเตจเพือ่ชดเชยสวนที่หายไปของเอาทพุท

� หากเลือก“ออฟไลน-เปด” สําหรับปมที่กําลังปดอยู ปมตัวอื่นจะถูกปดการสเตจเพื่อชดเชยเอาทพุทสวนที่เกนิ

 

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 5 คณุสมบัติของตัวควบคุมคาสเคด
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5.2.3 การปรบัสมดุลเวลาทาํงาน

ตวัควบคุมคาสเคดสวนขยายไดรับการออกแบบเพือ่ปรับสมดุลช่ัวโมงทาํงานระหวางปมที่มีอยู พารามิเตอร 27-16 จะใหการปรับสมดุลตามลําดับสําคัญสําหรับแตละปมใน

ระบบ

ลําดับความสําคัญมีอยูดวยกัน 3 ระดับไดแก

� ลาํดับความสําคัญทีป่รับสมดุล 1

� ลาํดับความสําคัญทีป่รับสมดุล 2

� ปมสํารอง

ตวัควบคุมคาสเคดจะเลือกปมที่ถูกสเตจหรือดีสเตจโดยอางองิตามพารามิเตอร อตัรางานสูงสุดของปม (27-14) ช่ัวโมงเวลาทํางานในปจจบุนั (27-03) และการปรับสมดุล

เวลาทาํงาน (27-16)

ในการเลือกปมทีจ่ะถูกเปดระหวางการสเตจ ตวัควบคุมคาสเคดจะพยายามปรบัสมดุลช่ัวโมงทาํงานในปจจบุนัใหเทากนัสําหรับปมทัง้หมดกอนดวย “ลําดับความสําคัญที่

ปรับสมดุล 1” ในพารามิเตอร 27-16

หากปมที่มีลาํดับความสําคัญ 1 ทัง้หมดกาํลังทํางาน ตวัควบคุมจะพยายามปรับสมดุลปมใหเทากนัดวยการเลือกปมทีถู่กเลือกเปน “ลําดับความสําคัญที่ปรับสมดุล 2”

หากปมที่มีลาํดับความสําคัญ 1 และ 2 ทัง้หมดกาํลังทาํงาน ตัวควบคุมจะเลือกปมที่ถูกเลือกเปน “ปมสํารอง”

ระหวางการดีสเตจจะเกิดการกลับข้ันตอนขึน้ ปมสํารองจะถูกดีสเตจกอน ตามดวยปมที่มีลําดบัความสําคัญ 2 และตามดวยปมที่มีลําดับความสําคัญ 1 ที่ลําดับความสําคัญ

แตละระดับ ปมทีม่ีช่ัวโมงเวลาทาํงานในปจจบุนัมากสุดจะถูกดีสเตจกอน

ขอยกเวนกับการปรับสมดุลนี้จะเกดิขึน้ในการกาํหนดรูปแบบปมผสมที่มชุีดขับมากกวาหนึ่งชุด ปมที่ปรับความเร็วไดทัง้หมดจะถูกเปดการสเตจกอนปมที่มคีวามเร็วคงที่

ปมทีป่รับความเร็วไดจะถูกปดการสเตจกอนปมที่มคีวามเร็วคงที่ พารามิเตอร 27-19 จะใชสําหรับการรีเซ็ตช่ัวโมงเวลาทาํงานในปจจบุัน สําหรับปมทั้งหมดและเริ่มตน

กระบวนการปรับสมดุลใหม พารามิเตอรนีจ้ะไมกระทบตอช่ัวโมงอายกุารใชงานทั้งหมด (27-04) สําหรับแตละปม ช่ัวโมงอายใุชงานทั้งหมดจะไมใชสําหรับการปรับสมดุล

เวลาทาํงาน

 

5.2.4 การหมุนปมสําหรบัปมที่ไมไดใชงาน 

ในการติดตั้งบางครั้ง ปมทุกตัวอาจไมจาํเปนหรือถูกใชสําหรับการใชงานปกติ เม่ือกรณเีชนนีเ้กดิขึ้นตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายจะพยายามปรับสมดุลช่ัวโมงการทาํงาน

ระหวางปมกอนโดยการสลับปมหากสามารถทาํได อยางไรกต็าม หากไมสามารถใชใชปมเปนเวลา 72 ชัว่โมง ตัวควบคุมจะเริ่มตนการหมุนปมสําหรับปมนั้น

คณุสมบัตินีม้ีไวเพื่อทําใหแนใจวาจะไมมีปมทีถู่กปลอยใหหยุดรอตามชวงของเวลาที่ขยายออกไป เวลาหมุน สามารถตั้งโดยพารามิเตอร 27-18 เวลาหมุนควรจะนานเพยีง

พอเพื่อใหแนใจวาปมอยูในสภาพการทํางานที่ดแีตก็ควรใหสั้นอยางพอเหมาะเพื่อไมใหเกดิความดันเกินในระบบ การตั้ง 27-18 ใหเปนศูนยจะยกเลิกการใชฟงกชันน้ี.

ตวัควบคุมคาสเคดสวนขยายจะไมชดเชยความดันทีเ่พิ่มขึน้จากที่เกดิขึน้ระหวางการหมุนของปม แนะนําใหใชเวลาหมุนใหสั้นทีสุ่ดเทาที่จะเปนไปไดเพื่อปองกันความเสีย

หายที่เกิดจากการสรางความดันเอาทพุทที่สูงเกิน

 

5.2.5 ช่ัวโมงอายุใชงานรวม

สําหรับวัตถุประสงคดานการบํารุงรักษา ตวัควบคุมคาสเคดสวนขยายไดรับการออกแบบทีช่วยคุณใหเกบ็ช่ัวโมงอายกุารใชงานรวมทั้งหมดสําหรบัปมแตละตัวทีค่วบคุม

ชัว่โมงอายใุชงานรวมของปม พารามิเตอร 27-04 จะแสดงจํานวนรวมของชัว่โมงการทํางานของปมแตละตัว พารามิเตอรน้ีจะอบัเดตตลอดเวลาเมื่อใดกต็ามทีป่มทํางานและ

จะถูกบันทึกไวในหนวยความจําที่ไมหายไปหนึ่งคร้ังตอช่ัวโมง

พารามิเตอรนีย้งัสามารถต้ังเปนคาเริ่มตนเพื่อสะทอนช่ัวโมงของการทํางานสําหรับปมกอนที่จะถูกเพิม่เขามาในระบบ

ชัว่โมงอายใุชงานจะสะสมดวยตัวควบคุมคาสเคดหากตัวควบคุมถูกใชงานและควบคุมปมเทานัน้

 

5 คณุสมบัตขิองตัวควบคุมคาสเคด
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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5.2.6 การสลับของปมนํา 

ในการกาํหนดรูปแบบที่ม ีชุดขับหลายชุด ปมนาํ จะถูกระบใุหเปนปมทีป่รับความเร็วไดซ่ึงจะทํางานเปนปมสุดทาย

ในการกาํหนดรูปแบบที่ม ีปมเดี่ยวเทานั้น ปมนาํจะถูกระบุใหเปนปมทีเ่ช่ือมตอกับชุดขับ สามารถเชื่อมตอปมมากกวาหน่ึงตัวเขากับชุดขับผานทางคอนแทค็เตอรที่ควบคุม

ดวยรีเลยของชุดขบัหลักได

โดยวธีิการสเตจและการดีสเตจตามปกติ ตวัควบคุมคาสเคดจะสลับปมนาํเพือ่ปรับสมดุลช่ัวโมงการทาํงาน และยังสลับปมนําเมื่อทําการสตารทระบบหรือเมื่อออกจากโหมด

การหลับอีกดวย

อยางไรก็ตามหากความตองการของระบบยงัคงต่ํากวาอตัรางานสูงสดุของปมนาํเปนระยะเวลานานโดยไมมีการเขาสูโหมดการหลับแลว ตัวควบคุมจะไมสลับปม หากเปน

เชนนี ้ปมนําจะสามารถถูกบังคับใหสลับไดผานทาง ชวงเวลา พารามิเตอร 27-52 หรือผานทาง เวลาในรอบวัน พารามิเตอร 27-54

 

5.2.7 การสเตจ / การดีสเตจ ในการกาํหนดรปูแบบปมผสม

มอียูสองวธีิที่ใชเพื่อพิจารณาวาปมควรจะถูกสเตจหรือดีสเตจ วิธีแรกเปนความเร็วของชุดขบั วธิีทีส่องเปน ความดันของคาปอนกลับ ทีกํ่าลังออกนอกชวงการทํางานปกติ

ในการกําหนดรูปแบบปมผสมที่มีมากกวาหนึง่ชุดขบั ทัง้สองวิธีจะถูกนาํมาใช

จากตัวอยางตอไปนี ้ผลตอบรับจะอางอิงเปนแรงดัน

การสเตจ:

เมื่อชุดขับหลักไดรบัคําสั่งสตารทปมทีป่รับความเร็วไดจะถูกเลือกและสตารทโดยใชชุดขับที่วางอยู

หากความดันของระบบตกลง ความเร็วของชุดขับจะเพิ่มขึ้นใหตรงกับความตองการสําหรับการไหลที่มากขึน้ ในขณะที่กาํลังรักษาระดับความดัน หากชุดขบัมีความเร็วสูง

กวาความเร็วเปดการสเตจ (27-31) และยังคงสูงกวาระดบันัน้เปนระยะเวลาตาม เวลาหนวงการสเตจ (27-23) ปมถัดไปที่ปรับความเร็วไดจะเปดการสเตจ การดําเนินการนี้

จะทําซํ้ากบัปมที่ปรับความเรว็ไดทกุตัว

หากตัวควบคุมคาสเคดยังคงไมสามารถรกัษาความดันของระบบโดยเปดปมทีป่รับความเร็วไดทุกตัวที่จดุสูงสุดแลว ตวัควบคุมจะเปดการสเตจปมที่มคีวามเร็วคงที่ขึน้ ปมที่

มคีวามเร็วคงที่จะถูกเปดการสเตจเมื่อความดันตํ่ากวาคาเซ็ตพอยตเปนเปอรเซ็นตของ ชวงการทาํงานปกติ (27-20) และคงคานัน้ไวตามเวลา หนวงการสเตจ (27-23) การ

ดําเนินการนีจ้ะทําซํ้ากบัปมที่มคีวามเร็วคงทีท่ั้งหมด

การดีสเตจ:

หากความดันของระบบเพิ่มขึน้ความเร็วของชุดขบัทัง้หมดจะลดลงใหตรงกบัความตองการการไหลที่ลดลงของระบบ ในขณะทีก่าํลังรักษาระดับความดัน หากชุดขบัมี

ความเร็วต่ํากวา ความเร็วปดการสเตจ (27-33) และคงอยูอยางนั้นตามเวลาหนวงการดีสเตจ (27-24) ปมที่ปรับความเร็วไดจะปดการสเตจ การดําเนินการนี้จะทําซํ้ากับปม

ทีป่รับความเร็วไดยกเวนปมตัวสุดทาย

หากความดันของระบบยังคงสูงอยูดวยการทาํงานของชุดขับทีค่วามเร็วต่ําสดุเพยีงชุดเดียวเทาน้ัน ตัวควบคุมจะเริม่ดีสเตจปมทีม่คีวามเร็วคงที่ ปมที่มคีวามเร็วคงที่จะถูกดีส

เตจเมื่อความดันอยูสูงกวาคาเซ็ตพอยตเปนเปอรเซ็นตของ ชวงการทาํงานปกติ (27-20) และคงคานัน้ไวตามเวลา หนวงการดีสเตจ (27-24) การดําเนนิการนีจ้ะทาํซํ้ากบั

ปมทีม่คีวามเร็วคงทีท่ั้งหมด โดยจะปลอยใหปมทีป่รับความเร็วไดทํางานเพยีงหนึง่ตวั หากความตองการของระบบยังคงตกลงอยางตอเนือ่ง ระบบจะเขาสูโหมดการหลับ

 

5.2.8 การครอมการสเตจ/การดีสเตจ

การสเตจและการดีสเตจโดยปกติจะใชในสถานการณในการนําไปใชงานทั่วไปโดยสวนใหญ อยางไรกต็ามบางครั้งมีความจาํเปนที่จะตองตอบสนองอยางรวดเร็วเพือ่

เปล่ียนแปลงความดันปอนกลับของระบบ ในกรณีนีต้ัวควบคุมคาสเคดจะตองทาํการสเตจและการดีสเตจแบบทันทีทนัใดเพื่อตอบสนองความตองการของระบบทีม่ีการ

เปลี่ยนแปลงมาก

การสเตจ:

เมื่อความดันของระบบตกลงมากกวา ขดีจํากัดการครอม (27-21) ตัวควบคุมคาสเคดจะเปดการสเตจปมแบบทนัทเีพื่อใหตรงตามความตองการสําหรับการไหลทีเ่พิ่มข้ึน

หากความดันของระบบยังคงอยูต่ํากวาขีดจํากัดการครอม (27-21) อยางตอเนือ่งตาม เวลาคางการครอม (27-25) ตัวควบคุมคาสเคดจะสเตจไปยังปมถัดไป การดําเนินการ

เชนนีจ้ะทาํซํ้าจนกวาปมจะถูกเปดทั้งหมด หรือจนกวาความดันของระบบตกลงต่ํากวาขีดจาํกดัการครอม

การดีสเตจ:

เมื่อความดันของระบบเพิ่มขึน้อยางรวดเร็วสูงกวาขดีจํากัดการครอม (27-21) ตวัควบคุมคาสเคดจะดีสเตจปมทันทีเพือ่พยายามลดความดันลง

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 5 คณุสมบัติของตัวควบคุมคาสเคด
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หากความดันของระบบยังคงอยูสูงกวาขีดจํากัดการครอม (27-21) เปนเวลาตาม เวลาคางการครอม (27-25) ตัวควบคุมคาสเคดจะดีสเตจไปอีกปมหนึง่ การดําเนนิการนีจ้ะ

ทาํซํ้าจนกวาจะเหลือเพียงปมนําทีเ่ปดอยูเทาน้ันหรือจนกวาความดันจะเสถียร

ขดีจาํกดัการครอม พารามิเตอร 27-21 จะตั้งคาเปน % ของคาอางอิงสูงสุด ซ่ึงจะระบุจุดที่อยูสูงกวาหรือต่ําวาเซ็ตพอยตของระบบเมื่อจะเกิดการครอมการสเตจและการดีส

เตจ

 

5.2.9 การดีสเตจที่ความเร็วต่ําสุด

เพื่อลดการใชแบบฉกุเฉนิตัวควบคุมคาสเคดจะดีสเตจปมหาก ปมนํา ทาํงานที่ความเร็วต่าํสุดตาม หนวงเวลาการดีสเตจที่ความเร็วต่ําสุด (27-27)

 

5.2.10 การทาํงานดวยปมท่ีมีความเร็วคงที ่เทาน้ัน

การทํางานดวยปมทีม่คีวามเร็วคงทีเ่ทานัน้เปนคุณสมบัติทีถู่กออกแบบมาเพื่อรักษา ระบบทีส่ําคัญ ใหทาํงานในเหตุการณทีอ่าจจะเกิดขึน้ไมบอยนกัซ่ึงปมที่ปรับความเร็ว

ไดทัง้หมดไมสามารถควบคุมไดดวยตัวควบคุมคาสเคด ในสถานการณเชนนีต้ัวควบคุมคาสเคดจะพยายามรักษาความดันระบบโดยการเปดและปดปมทีม่คีวามเร็วคงที่

การสเตจ

หากปมทีป่รับความเร็วไดทัง้หมดไมพรอมถูกควบคุมและความดันของระบบอยูต่ํากวา ชวงการทาํงานดวยปมที่มีความเร็วคงทีเ่ทานัน้ (27-22) ตามเวลา หนวงการสเตจ

(27-23) แลวปมที่มีความเร็วคงทีจ่ะถูกเปด การดําเนนิการนีจ้ะทําซํ้าจนกวาปมทัง้หมดถูกเปด

ดีสเตจ

หากปมทีป่รับความเร็วไดทัง้หมดไมพรอมถูกควบคุมและความดันของระบบอยูสูงกวา ชวงการทาํงานดวยปมที่มีความเร็วคงทีเ่ทานัน้ (27-22) ตามเวลา หนวงการดีสเตจ

(27-24) ปมทีม่คีวามเร็วคงทีจ่ะถูกปด การดําเนนิการน้ีจะทาํซํ้าจนกวาปมทั้งหมดถูกปด

5 คณุสมบัตขิองตัวควบคุมคาสเคด
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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6 วธีิการตั้งโปรแกรม

6.1 พารามเิตอรของตัวควบคุมคาสเคดสวนขยาย

6.1.1 ตัวเลือกของตัวควบคุมคาสเคด, 27-**

กลุมอุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคสของพารามิเตอร

 

6.1.2 สวนควบคุมและสถานะ, 27-0*

พารามิเตอรสวนควบคุมและพารามิเตอรสถานะใชสาํหรับการตรวจสอบและการควบคุมปมดวยมือ

ใชปุมลูกศรขวา [►] และซาย [◄] เพื่อเลือกปม ใชปุมลูกศรขึน้ [▲] และลง [▼]

เพือ่แกไขคาปรับตั้ง

27-01  สถานะของปม

อุปกรณเสริม: หนาที่:
สถานะของปมเปนคาพารามิเตอรทีอ่านไดซ่ึงจะแสดงสถานะของปมแตละตัวในระบบ การติดตั้งไดแก

[0] พรอม ปมสามารถใชไดกับตัวควบคุมคาสเคด

[1] เปดจากชุดขบั ปมจะถูกควบคุมดวยตัวควบคุมคาสเคด และปมเช่ือมตอกบัชุดขับ และทํางานอยู

[2] เปดจากแหลงจายไฟหลัก ปมถูกควบคุมดวยตัวควบคุมคาสเคด และปมเช่ือมตอกับแหลงจายไฟหลัก และทํางานอยู

[3] ออฟไลน-ปด ปมไมพรอมสําหรับใชโดยตวัควบคุมคาสเคด และปมปดอยู

[4] ออฟไลน-เปดจากแหลงจายไฟหลัก ปมไมพรอมสําหรับใชโดยตวัควบคุมคาสเคด และปมเช่ือมตอกบัแหลงจายไฟหลักและทาํงานอยู

[5] ออฟไลน - เปดชุดขบั ปมไมพรอมสําหรับใชโดยตวัควบคุมคาสเคด และปมเช่ือมตอกบัแหลงจายไฟหลักและทาํงานอยู

[6] ออฟไลน - ผดิพลาด ปมไมพรอมสําหรับใชโดยตวัควบคุมคาสเคด และปมเช่ือมตอกบัแหลงจายไฟหลักและทาํงานอยู

[7] ออฟไลน – สวนชวยเหลือ ปมไมพรอมสําหรับใชโดยตวัควบคุมคาสเคด และปมเช่ือมตอกบัแหลงจายไฟหลักและทาํงานอยู

[8] ออฟไลน-อนิเตอรล็อกจากภายนอก ปมถูกอนิเตอรล็อกจากภายนอกและปดอยู

[9] กาํลังหมุน ตัวควบคุมคาสเคดกําลังดําเนนิการหมนุรอบสําหรับปม

[10] ไมมีการเชื่อมตอของรีเลย ปมไมไดเช่ือมตอกบัชุดขบัโดยตรงและไมมีรีเลยทีถู่กกาํหนดใหกับปม

27-02  การควบคุมปมดวยมือ

อุปกรณเสริม: หนาที่:
การควบคุมปมดวยมือเปนพารามิเตอรพื้นฐานทีช่วยการควบคุมการสเตจของปมแตละตัวดวยมือ การเลือกหนึง่

ในพารามิเตอรเหลานี้จะเปนการออกคําสั่งแลวจะกลับไปยงัสถานะไมใชงาน ตัวเลือกไดแก

[0] * ไมใชงาน ไมดําเนินการอะไร

[1] ออนไลน ทาํใหปมพรอมสําหรับตัวควบคุมคาสเคด

[2] เปดการสลับ บงัคับปมที่เลือกใหเปนปมนํา

[3] ออฟไลน-ปด ปดปมและทําใหปมไมพรอมสําหรับการคาสเคด

[4] ออฟไลน-เปด เปดปมและทาํใหปมไมพรอมสําหรับการคาสเคด

[5] ออฟไลน-หมุน เริ่มตนการหมุนปม

27-03  ชัว่โมงเวลาทํางานในปจจุบัน

อุปกรณเสริม: หนาที่:
หนวย: ชม. ช่ัวโมงเวลาทาํงานในปจจุบนั เปนคาพารามิเตอรทีอ่านไดทีแ่สดงจํานวนรวมของชั่วโมงที่แตละปมทาํงานนบั

ต้ังแตการรีเซ็ตคร้ังลาสุด เวลานีใ้ชเพื่อปรับสมดุลช่ัวโมงทํางานระหวางปม เวลาอาจจะถูกรีเซ็ตเปน 0 ทั้งหมด

ไดโดยใช พารามิเตอร 27-91

27-04  ชัว่โมงอายุใชงานรวมของปม

พิสัย: หนาที่:

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 6 วิธีการตั้งโปรแกรม
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0*   [0 - 2147483647] ชัว่โมงอายใุชงานรวมของปมเปนช่ัวโมงทํางานรวมสําหรับแตละปมทีเ่ช่ือมตออยู พารามิเตอรนี้อาจจะต้ังคาให

แตละปมเปนคาตางๆ สาํหรับวัตถุประสงคดานการบํารุงรักษา

 

6.1.3 รูปแบบโครงราง, 27-1*

กลุมพารามิเตอรนีใ้ชสําหรับกําหนดรูปแบบตัวเลือกตัวควบคุมคาสเคด

27-10  ตัวควบคุมคาสเคด

อปุกรณเสริม: หนาที่:
โหมดตัวควบคุมคาสเคดจะต้ังโหมดการทํางาน ตัวเลือกไดแก

ยกเลิกการใช ปดตัวเลือกของตัวควบคุมคาสเคด

ชุดขบัหลัก/ชุดขบัตาม ทาํงานโดยใชปมทีป่รับความเร็วไดเทาน้ันเชื่อมตอกบัชุดขบั การเลือกเชนนี้ทาํใหการตั้งคางายข้ึน

ปมผสม ทาํงานโดยใชทั้งปมที่ปรับความเร็วไดและปมทีม่คีวามเร็วคงที่

ตัวควบคุมคาสเคดแบบพืน้ฐาน ปดตัวเลือกคาสเคด และกลับเขาสูคาสเคดพื้นฐาน (ดูรายละเอยีดเกี่ยวกบั 25-** ไดจากคูมอืตั้งโปรแกรม VLT

AQUA Drive) รีเลยเพิม่เติมจากอุปกรณเสริมสามารถใชเพือ่ขยายคาสเคดแบบพื้นฐานดวยรีเลย 3 ตัว มเีฉพาะ

ฟงกชันคาสเคดแบบพืน้ฐานเทานั้น

27-11  จาํนวนของชดุขับ

พิสัย: หนาที่:
1*   [1 - 8] จาํนวนของตัวแปลงความถี่จะถูกควบคุมโดยตัวควบคุมคาสเคด

MCO 101: 1-6

MCO 102: 1-8

27-12  จาํนวนปม

พิสัย: หนาที่:
0*   [0 - จาํนวนของชุดขบั] จาํนวนของปมที่จะตองทําการควบคุมตัวควบคุมคาสเคด

MCO 101: 0-6

MCO 102: 0-8

27-14  อัตรางานของปม

พิสัย: หนาที่:
100%*   [0%(ปด) - 800%] อตัรางานของปมจะตั้งอัตรางานของปมแตละตัวในระบบโดยเทยีบเคียงกบัปมตัวแรก พารามิเตอรนี้เปน

พารามิเตอรทีเ่ปนตัวช้ีดวยการปอนหน่ึงคาตอปม อัตรางานของปมตัวแรกจะกาํหนดใหเปน 100% เสมอ

27-16  การปรับสมดุลเวลาทํางาน

อปุกรณเสริม: หนาที่:
การปรับสมดุลเวลาทาํงานจะตั้งลําดับความสําคัญของแตละปมสาํหรับการปรบัสมดุลเวลาทํางานของปม ปมที่

ไดรับความสําคัญมากที่สุดจะทาํงานกอนปมที่ไดรับความสําคัญในลําดับถัดมา หากปมถูกตั้งคาเปนปมสํารอง

ปมจะถูกทาํสเตจและดีสเตจ เนือ่งจากไมมกีารกาํหนดลําดับความสําคัญไว ซ่ึงหมายความวาจะมีการสเตจตาม

ลาํดับ 1-2-3 และดีสเตจตามลําดับ 3-2-1

ตัวเลือกไดแก

[0] * ลาํดับความสําคัญที่ปรับสมดุล 1 เปดกอน ปดหลังสุด

[1] ลาํดับความสําคัญที่ปรับสมดุล 2 เปดหากไมมีปมทีม่ีลําดับความสําคัญ 1 อยู ปดกอนที่ปมที่มีลําดับความสําคัญ 1 จะปด

[2] ปมสํารอง เปดหลังสุด ปดกอน

27-17  ชดุสตารทมอเตอร

อปุกรณเสริม: หนาที่:
ชดุสตารทมอเตอรจะเลือกประเภทของชุดสตารทหลักทีใ่ชกบัปมทีม่คีวามเร็วคงที ่ปมที่มีความเร็วคงที่ทัง้หมด

ตองถูกกาํหนดรูปแบบใหเหมือนกัน ตัวเลือกไดแก

ไมใช (คอนแทค็เตอร)

ชุดสตารทแบบนุมนวล

ชุดสตารทแบบสตาร-เดลตา

6 วิธีการตั้งโปรแกรม
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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27-18  เวลาหมนุสําหรับปมที่ไมใชงาน

พิสัย: หนาที่:
1.0 s*   [0.0 s - 99.0 s] เวลาหมุนสําหรับปมทีไ่มใชงานจะตั้งระยะเวลาทีจ่ะหมุนปมทีไ่มไดใชงาน หากปมทีม่คีวามเร็วคงที่ไมได

ทาํงานใน 72 ช่ัวโมงลาสุด ปมนีจ้ะถูกเปดขึน้ตามเวลานี ้ นีเ้ปนการปองกันสาเหตุความเสียหายโดยการระงบั

การปดปมเปนเวลานานเกินไป คณุสมบัติการหมุนนีถู้กยกเลิกการใชงานโดยการตั้งคาพารามิเตอรใหเทากบั 0

คําเตือน - การต้ังคาพารามเิตอรใหสูงเกนิไปอาจจะทาํใหเกดิแรงดนัทีสู่งเกนิไปตอบางระบบ

27-19  รเีซ็ตชัว่โมงเวลาทํางานในปจจุบัน

อุปกรณเสริม: หนาที่:
รีเซ็ตช่ัวโมงเวลาทาํงานในปจจุบนัใชเพือ่รีเซ็ตช่ัวโมงเวลาทาํงานในปจจุบนัทั้งหมดใหเปนศูนย เวลาน้ีจะใช

เพื่อการปรับสมดุลเวลาทํางาน

[0] * ไมรีเซ็ต

[1] รีเซ็ต

 

6.1.4 การต้ังคาแบนดวิดท, 27-2*

พารามิเตอรสําหรับกําหนดรูปแบบการตอบสนองตอการควบคุม

27-20  ชวงการทํางานปกติ

พิสัย: หนาที่:
10%*   [1% – P27-21] ชวงการทํางานปกติเปนคาชดเชยที่ยอมรับไดจากเซ็ตพอยตกอนทีป่มอาจจะถูกเพิม่หรือลด ระบบตองอยูนอก

ขีดจํากัดนี้ตามเวลาที่ระบใุน P27-23 (การสเตจ) หรือ P27-24 (การดีสเตจ) กอนการทาํงานแบบคาสดเคดจะ

เกิดข้ึน ปกติจะหมายถงึระบบทีท่ํางานดวยปมทีป่รับความเร็วไดอยางนอยหนึง่ปมจากที่มีอยู ระบคุาเปน % ของ

คาอางองิสูงสุด (ดูรายละเอยีดเกี่ยวกบั P21-12 จากคูมือตั้งโปรแกรม VLT AQUA Drive)

27-21  ขดีจํากัดการครอม

พิสัย: หนาที่:
100%

(ยกเลิกการ

ใช)*

  [P27-20 - 100%] อนญุาตขดีจํากัดการครอม คาชดเชยจากจดุที่กําหนดกอนปมจะถูกเพิม่หรือลบในทันที (เชน ในกรณทีี่เปดกอก

ดับเพลิง) ชวงการทํางานปกติจะรวมการหนวงที่จาํกัดการตอบสนองของระบบในชวงจังหวะชั่วคราว ซ่ึงทาํให

ระบบตอบสนองชาเกนิไปตอการเปล่ียนแปลงความตองการที่มีขนาดใหญ ขีดจาํกัดการครอมจะทาํใหชุดขบั

ตอบสนองไดทันทีทนัใด คาน้ีจะถูกปอนเปน % ของคาอางอิงสูงสุด (P21-12) การดําเนินการดวยการครอม

อาจจะถูกยกเลิกการใชโดยการพารามิเตอรน้ีใหเปน 100%

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 6 วิธีการตั้งโปรแกรม
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27-22  ชวงการทํางานดวยปมที่มีความเร็วคงทีเ่ทานั้น

พิสัย: หนาที่:
P27-20*   [P27-20 - P27-21] ชวงการทาํงานดวยปมที่มีความเร็วคงที่เทานัน้เปนคาชดเชยที่ยอมรบัไดจากเซ็ตพอยตกอนทีป่มอาจจะถูกเพิม่

หรือลดเมื่อไมมีปมที่ปรับความเร็วไดสามารถทํางานได ระบบตองอยูนอกขดีจํากัดน้ีตามเวลาทีร่ะบุใน P27-23

(หนวงการสเตจ) หรือ P27-24 (หนวงการดีสเตจ) กอนการทาํงานคาสเคดจะเกิดขึน้ คานีจ้ะถูกปอนเปน % ของ

คาอางอิงสูงสุด เมื่อไมมีปมทีป่รับความเร็วไดสามารถทํางานได ระบบจะพยายามรักษาการควบคุมดวยปมที่มี

ความเร็วคงทีท่ี่มีอยู

27-23  หนวงการสเตจ

พิสัย: หนาที่:
15 s*   [0 - 3000 s] หนวงการสเตจเปนเวลาทีค่าปอนกลบัของระบบจะตองรักษาใหต่ํากวาชวงการทาํงานกอนที่ปม อาจจะเปด

หากระบบทํางานดวยปมทีป่รับความเรว็ไดอยางนอยหนึง่ปมจากที่มีอยู ชวงการทาํงานปกติ (P27-20) จะถูก

ใช หากไมมีปมทีป่รับความเร็วไดอยู ชวงการทาํงานดวยปมที่มีความเร็วคงที่เทาน้ัน (P27-22) จงึจะถูกใช

27-24  หนวงการดีสเตจ

พิสัย: หนาที่:
15 s*   [0 - 3000 s] หนวงการดีสเตจเปนเวลาทีค่าปอนกลับของระบบจะตองคงคาใหสูงกวาชวงการทาํงานกอนทีป่มอาจจะปดลง

หากระบบทํางานดวยปมทีป่รับความเรว็ไดอยางนอยหนึง่ปมจากที่มีอยู ชวงการทาํงานปกติ (P27-20) จะถูก

ใช หากไมมีปมทีป่รับความเร็วไดอยู ชวงการทาํงานดวยปมที่มีความเร็วคงที่เทาน้ัน (P27-22) จงึจะถูกใช

27-25  เวลาคางของการครอม

พิสัย: หนาที่:
10 s*   [0 - 300 s] เวลาคางของการครอมเปนเวลาต่ําสุดที่ตองใหเลยผานไปหลังจากการสเตจหรือดีสเตจ อาจเกดิขึน้เนื่องจาก

ระบบเกินจากขดีจํากัดการครอม (P27-21) เวลาคางของการครอมจะถูกกาํหนดเพื่อชวยใหระบบเสถียรหลัง

จากการเปดหรือปดปม หากการหนวงนี้ไมนานเพียงพอ ในชวงจังหวะชัว่คราวที่เกดิจากการเปดหรือปดปมอาจ

ทาํใหระบบเพิ่มหรือลดปมอื่นเมื่อไมควรดําเนินการ

6 วิธีการตั้งโปรแกรม
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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27-27  หนวงการดีสเตจความเร็วต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:
15 s*   [0 - 300 s] หนวงการดีสเตจความเร็วต่าํสุดเปนเวลาที่ปมนําจะตองทํางานดวยความเร็วต่ําสุดในขณะทีค่าปอนกลับของ

ระบบยังคงอยูในชวงการทาํงานปกติกอนที่ปมจะถูกปดเพื่อประหยดัพลังงาน การประหยดัพลังงานอาจจะทําให

เห็นผลไดโดยการปดปม เมื่อปมทีป่รับความเร็วไดทาํงานที่ความเร็วต่ําสุดแตคาปอนกลับยังอยูในชวงปกติ

ภายใตสภาวะนีป้มอาจจะถูกปดและระบบจะยังคงสามารถรักษาการควบคุมไวได ปมที่ยงัคงเปดอยูจะทํางาน

ดวยประสิทธิภาพที่มากข้ึน

 

6.1.5 ความเร็วการสเตจ, 27-3*

พารามิเตอรสําหรบักําหนดรูปแบบการตอบสนองตอการควบคุมของชุดขับหลัก/ชุดขบัตาม

 

6.1.6 (รวมถงึเวอรช่ันตอไป!) การตั้งคาสเตจความเร็ว, 27-30

27-30  การต้ังคาความเร็วสเตจ

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เมื่อการสเตจเปดและปดความเร็วมีการใชงานจะมีการเปดตอเนือ่งไปเรื่อย ๆ ระหวางตัวเลือก การติดตั้งเปนคํา

สัง่ทีก่อใหเกิดการใชงานสูงและส้ินเปลืองพลังงานนอย หากถูกยกเลิกการใชงาน ความเร็วจะถูกกาํหนดดวย

มือ

[0] ยกเลิกการใช

[1] * ใช

27-31  ความเร็วเปดการสเตจ (RPM)

พิสัย: หนาที่:
P4-13*   [พารามิเตอร 4-11 - พารามิเตอร

4-13]

ใชในกรณทีีเ่ลือก RPM

หากปมนาํทํางานสูงกวาความเร็วเปดการสเตจตามเวลาที่ระบุในหนวงการสเตจ (par. 27-23) และปมทีป่รับ

ความเร็วไดพรอมใชงาน ปมจะถูกสั่งใหเปด

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 6 วิธีการตั้งโปรแกรม
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27-32  ความเร็วเปดการสเตจ (Hz)

พิสัย: หนาที่:
พารามิเตอร

4-14*

  [พารามิเตอร 4-12 - พารามิเตอร

4-14]

ใชในกรณทีี่เลือก Hz

หากปมนําทาํงานสูงกวาความเร็วเปดการสเตจตามเวลาทีร่ะบุในหนวงการสเตจ (par. 27-23) และปมทีป่รับ

ความเร็วไดพรอมใชงาน ปมจะถูกส่ังใหเปด

27-33  ความเร็วปดการสเตจ (RPM)

พิสัย: หนาที่:
พารามิเตอร

4-11*

  [พารามิเตอร 4-11 - พารามิเตอร

4-13]

หากปมนําทาํงานต่ํากวาความเร็วปดการสเตจตามเวลาที่ระบุในหนวงการดีสเตจ (par. 27-24) และปมทีป่รับ

ความเร็วไดมากกวาหนึง่ตัวเปดอยู ปมที่ปรับความเร็วไดน้ันจะถูกสั่งใหปด

27-34  ความเร็วปดการสเตจ (Hz)

พิสัย: หนาที่:
พารามิเตอร

4-12*

  [พารามิเตอร 4-12 - พารามิเตอร

4-14]

หากปมนําทาํงานต่ํากวาความเร็วปดการสเตจตามเวลาที่ระบุในหนวงการดีสเตจ (par. 27-24) และปมทีป่รับ

ความเร็วไดมากกวาหนึง่ตัวเปดอยู ปมที่ปรับความเร็วไดน้ันจะถูกสั่งใหปด

 

6.1.7 การตั้งคาการสเตจ, 27-4*

พารามิเตอรสําหรบักาํหนดรูปแบบการเปล่ียนการสเตจ

 

6.1.8 การตั้งคาการสเตจ 27-40

27-40  การตั้งคาสเตจ

อปุกรณเสริม: หนาที่:
เมื่อมีการใชคายอมรับไดในการสเตจจะถูกตั้งคาโดยอตัโนมัติระหวางตัวเลือก การติดตั้งจะอยูในรูปของคําส่ัง

ปองกันแรงดันสวนเกินและคาทีต่่ํากวากําหนดในการทาํสเตจและดีสเตจ หากถูกยกเลิกการทํางาน คาทีย่อมรับ

ไดจะถูกกําหนดดวยมือ

[0] ยกเลิกการใช คาที่ยอมรับไดของการสเตจหรือการดีสเตจ

[1] * ใช

27-41  หนวงเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง

พิสัย: หนาที่:
10 s*   [0 s – 120 s] หนวงเวลาเปลีย่นความเร็วขาลงจะตั้งคาการหนวงระหวางการเปดปมทีค่วบคุมดวยชุดสตารทแบบนุมนวลและ

การเปล่ียนความเร็วขาลงของปมที่ควบคมุดวยชุดขบั พารามิเตอรนีจ้ะใชสําหรับปมทีค่วบคุมดวยชุดสตารท

แบบนุมนวลเทานั้น

6 วิธีการตั้งโปรแกรม
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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27-42  หนวงเวลาเปลี่ยนความเร็วขาข้ึน

พิสัย: หนาที่:
2 s*   [0 s – 12 s] หนวงเวลาเปลี่ยนความเร็วขาข้ึนจะตั้งการหนวงระหวางการปดปมทีค่วบคุมดวยชุดสตารทแบบนุมนวลและการ

เปล่ียนความเร็วขาข้ึนของปมทีค่วบคุมดวยชุดขบั พารามิเตอรนีจ้ะใชสําหรับปมที่ควบคุมดวยชุดสตารทแบบ

นุมนวลเทานั้น

27-43  คาที่ยอมรับไดของการสเตจ

พิสัย: หนาที่:
90%*   [1% – 100%] คาทีย่อมรับไดของการสเตจเปนความเร็วในการเปล่ียนการสเตจที่ซ่ึงปมทีม่คีวามเร็วคงทีค่วรจะเปด โดยตั้ง

เปนเปอรเซ็นต [%] ของความเร็วปมสูงสุด

หากการตั้งคาสเตจถูกใชงานในพารามิเตอร 27-40, พารามิเตอร 27-43 จะถูกซอนเอาไว คาที่แทจริงสามารถ

อานไดในพารามิเตอร 27-40 จะถูกยกเลิกการใชงาน ถาพารามิเตอรถูกยกเลิกการใชงานคายอมรับไดในการส

เตจที่พารามิเตอร 27-43 จะถูกเปลี่ยนไปเปนการควบคุมดวยมือและคาใหมจะถูกใชแทนหากพารามิเตอร

27-40 ถูกใชงานอกีคร้ัง

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 6 วิธีการตั้งโปรแกรม
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27-44  คาที่ยอมรับไดของการสเตจ

พิสัย: หนาที่:
50%*   [1% – 100%] คาทีย่อมรับไดของการดีสเตจเปนความเร็วในการเปลี่ยนการสเตจทีซ่ึ่งปมที่มคีวามเร็วคงที่ควรจะเปด โดยต้ัง

เปนเปอรเซ็นต [%] ของความเร็วปมสูงสุด

หากการตั้งคาสเตจถูกใชงานในพารามิเตอร 27-40, พารามิเตอร 27-44 จะถูกซอนเอาไว คาที่แทจริงสามารถ

อานไดในพารามิเตอร 27-40 จะถูกยกเลิกการใชงาน ถาพารามิเตอรถูกยกเลิกการใชงานคาทีย่อมรับไดในกา

รดีสเตจในพารามิเตอร 27-44 จะถูกเปล่ียนไปเปนการควบคุมดวยมือและคาใหมจะถูกใชแทนหากพารามิเตอร

27-40 ถูกใชงานอกีคร้ัง

เมื่อ 27-30 ถูกยกเลิก [1], 27-31, 27-32, 27-33, และ 27-34 จะถูกเก็บไวปรับปรุงดวยคาใหมที่คํานวณแบบ

อัตโนมัติ ถา 27-31, 27-32, 27-33, และ 27-34 ถูกปรับปรุงจากบัส คาใหมที่ไดจะถูกใชแทน แตสถานะยังคง

เปนการเปดแบบอตัโนมัติ (ทีถู่กปรับปรุงแลว)

เมื่อ 27-40 ถูกใชงาน [1], 27-41, 27-42, 27-43, และ 27-44 จะถูกเก็บไวปรับปรุงดวยคาใหมที่คํานวณแบบ

อัตโนมัติ ถา 27-41, 27-42, 27-43, และ 27-44 ถูกปรับปรุงจากบัส คาใหมที่ไดจะถูกใชแทน แตสถานะยังคง

เปนการเปดแบบอตัโนมัติ (ทีถู่กปรับปรุงแลว)

คาที่ไดจะถูกคํานวณใหมและพารามิเตอรจะถูกปรับปรุงใหมเมื่อเกดิการสเตจขึ้น

27-45  ความเร็วการสเตจ (รอบ/นาที)

อปุกรณเสริม: หนาที่:
หนวย: RPM (รอบ/นาท)ี ความเร็วการสเตจ เปนคาพารามิเตอรทีอ่านไดทีแ่สดงความเร็วการสเตจที่แทจริงโดยอางองิจากคาทีย่อมรับ

ไดของการสเตจ

27-46  ความเร็วการสเตจ (Hz)

อปุกรณเสริม: หนาที่:
หนวย: Hz ความเร็วการสเตจ เปนคาพารามิเตอรทีอ่านไดทีแ่สดงความเร็วการสเตจที่แทจริงโดยอางองิจากคาทีย่อมรับ

ไดของการสเตจ

27-47  ความเร็วการดีสเตจ (RPM)

อปุกรณเสริม: หนาที่:
หนวย: RPM (รอบ/นาท)ี ความเร็วการดีสเตจเปนคาพารามิเตอรที่อานไดที่แสดงความเร็วการดีสเตจทีแ่ทจริงโดยอางอิงจากคาที่

ยอมรับไดของการดีสเตจ

27-48  ความเร็วการดีสเตจ (Hz)

อปุกรณเสริม: หนาที่:
หนวย: RPM ความเร็วการดีสเตจ เปนคาพารามิเตอรทีอ่านไดที่แสดงความเร็วการดีสเตจทีแ่ทจริงโดยอางอิงจากคาที่

ยอมรับไดของการดีสเตจ

 

6.1.9 การตั้งคาการสลับการทํางาน, 27-5*

พารามิเตอรสําหรับกาํหนดรูปแบบการสลับการทํางาน

27-51   เหตุการณการสลับ

อปุกรณเสริม: หนาที่:
เหตุการณการสลับยอมใหมีการสลับที่การดีสเตจ

6 วิธีการตั้งโปรแกรม
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด

34 MI.38.C2.9A - VLT®เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

6  



[0] * ปด

[1] ขณะดีสเตจ

27-52  ชวงเวลาการสลับ

พิสัย: หนาที่:
0 (ยกเลิก

การใช)*

  [0 (ยกเลิกการใช) – 10000 m] ชวงเวลาการสลบัเปนเวลาระหวางการสลับทีส่ามารถต้ังไดโดยผูใช ซ่ึงยกเลิกการใชโดยการตั้งคาใหเปน 0

พารามิเตอร 27-53 แสดงเวลาทีเ่หลืออยูจนกวาการสลับครั้งถัดไปจะเกิดขึ้น

27-53  คาตัวตั้งเวลาการสลับ

อุปกรณเสริม: หนาที่:
หนวย: min คาตัวต้ังเวลาการสลับ เปนคาพารามิเตอรทีอ่านไดที่แสดงเวลาทีเ่หลือกอนชวงเวลาการสลับพืน้ฐาน

พารามิเตอร 27-52 ตั้งชวงของเวลา

27-54  การสลับที่เวลาในรอบวนั

อุปกรณเสริม: หนาที่:
การสลับทีเ่วลาในรอบวันอนุญาตใหมีการเลือกเวลาเฉพาะในรอบวนัสําหรับการสลับปม เวลาสามารถตั้งไดใน

พารามิเตอร 27-55 การสลับทีเ่วลาในรอบวนัจะตองต้ังคานาฬิกาเวลาจริงดวย

[0] * ยกเลิกการใช

[1] เวลาในรอบวัน

27-55  เวลาที่กําหนดลวงหนาของการสลับ

พิสัย: หนาที่:
1:00*   [00:00 – 23:59] เวลาที่กาํหนดลวงหนาของการสลับเปนเวลาในรอบวันสาํหรับการสลับปม พารามิเตอรนีจ้ะมีอยูหาก

พารามิเตอร 27-54 ถูกตั้งเปนเวลาในรอบวัน

27-56  การสลับที่อตัรางาน <

พิสัย: หนาที่:
0% (ปด)*   [0% (ปด) – 100%] การสลับที่อตัรางาน < ตองการปมนาํที่ทํางานต่าํกวาอัตรางานน้ีกอนเวลาทีก่ารสลับปกติจะเกิดขึ้น คุณสมบตัินี้

ใหความมั่นใจวาการปรับเปลี่ยนจะเกิดข้ึนตอเมื่อปมทํางานในความเรว็ที่ตํ่ากวาเกณฑซ่ึงจะไมสงผลตอ

กระบวนการ ซ่ึงจะลดการรบกวนของระบบทีเ่กดิขึน้จากการสลับ คาจะระบุเปน % ของสมรรถนะของปม 1 ความ

จสุาํรองคือ < การทํางานอาจถกูปดโดยการต้ังคาพารามเิตอรนี้เปน 0%

27-58  หนวงการทํางานปมถัดไป

พิสัย: หนาที่:
0.1s*   [0.1s – 5s] หนวงการทํางานปมถัดไปเปนการหนวงระหวางการหยุดปมนําในขณะนัน้และการสตารทปมนําถัดไปเมื่อทําการ

สลับปมนํา พารามิเตอรนี้จะกาํหนดเวลาสาํหรับคอนแท็คเตอรที่จะสลับในขณะที่ปมทั้งคูหยุดอยู

 

6.1.10 การเชื่อมตอ, 27-7*

พารามิเตอรสําหรบักําหนดรูปแบบการเชื่อมตอรีเลย

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 6 วิธีการตั้งโปรแกรม
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27-70  รีเลย

อปุกรณเสริม: หนาที่:
รีเลยมาตรฐาน พารามิเตอร 27-70 เปนขบวนพารามิเตอรที่ถูกใชในการตั้งคาเครื่องมือของอปุกรณเสริมของรีเลย การอาศัยตัว

เลือกทีถ่กูติดต้ังในการใชประโยชนจากรีเลยเทานั้นจึงจะเห็นไดอยางชัดเจน ถาตัวควบคุมคาสเคสสวนขยาย

ถูกติดต้ัง รีเลย 10-12 จะเห็นไดอยางชัดเจน ถาตัวควบคุมคาสเคสสูงสุดถูกติดตั้ง รีเลย13-20 จะเห็นได

ชัดเจน แตถาตัวเลือกทั้งสองถูกติดต้ัง รีเลยทัง้หมดจะเห็นไดชดัเจน ในการติดตั้งเคร่ืองมือของรีเลยแตละตัว

ใหเลือกชนิดของรีเลยกอนจึงจะทาํการเลือกชนดิของเครื่องมือ ตัวเลือกเครื่องมือ: รีเลยทีไ่ดมาตรฐานจะถูก

เลือก รีเลยยังถูกใชเหมือนประโยชนทัว่ไปของรีเลยและเครื่องมือทีต่องการจะถูกติดตั้งในพารามิเตอร P5-4*

[0] ชุดขบั X เปดใชงาน ใชงานชุดขบัตาม X

ปม K ไปยงัชุดขบั N เช่ือมตอปม K ไปยังชุดขับ N

ปม K ไปยงัแหลงจายไฟหลัก เช่ือมตอปม K ไปยังแหลงจายไฟหลัก

โนตสําหรับผูอาน

กรณทีี ่MCO 102 ถูกติดตั้ง ตัวเลือกของรีเลย MCB 105 อาจจะเปนประโยชนสําหรับการ

ควบคุมคาสเคสดวยเชนกัน

 

6.1.11 27-9* คาขอมูลทีอ่านได

พารามิเตอรคาทีอ่านไดของตัวเลอืกการควบคุมคาสเคด

27-91  คาอางอิงคาสเคด

คาอางอิงคาสเคดเปนคาพารามิเตอรทีอ่านไดทีแ่สดงเอาทพทุของคาอางองิสําหรับใชกบัชุดขบัตาม คาอางอิงนี้จะยงัมีอยูแมวาในขณะทีชุ่ดขบัหลักหยุดอยู คานี้เปน

ความเร็วทีชุ่ดขบัทาํงานหรือเคยทํางานหากเคยเปดมา โดยจะมีสเกลเปนเปอรเซนตของ ขดีจาํกดัสูงความเร็วของมอเตอร (P4-13[RPM] หรือ P4-14[Hz])

หนวย: %

27-92  % ของอัตรางานรวมในปจจุบนั

% ของอัตรางานรวมในปจจบุนั เปนคาพารามิเตอรที่อานไดทีแ่สดงจดุทํางานของระบบเปน % ของอัตรางานของอตัรางานรวมของระบบ 100% หมายถึงปมทุกตัวทาํงาน

ทีค่วามเร็วพกิัด

หนวย: %

27-93  สถานะตัวเลือกของคาสเคด

อปุกรณเสริม: หนาที่:
สถานะตัวเลือกของคาสเคด เปนคาพารามิเตอรทีอ่านไดเพือ่แสดงสถานะของระบบคาสเคด

[0] * ยกเลิกการใช ไมใชตัวเลือกของคาสเคด

ปด ตัวเลือกคาสเคดปดอยู

ทาํงาน ตัวเลือกคาสเคดทํางานปกติ

ทาํงานที ่FSBW ตัวเลือกของคาสเคดทาํงานในโหมดความเร็วคงที่ ไมมีปมที่ปรับความเร็วไดอยู

การ Jog ระบบกาํลงัทํางานทีค่วามเร็ว Jog ใน P3-11

ในวงรอบเปด ระบบถูกตั้งเปนวงรอบเปด

คาง ระบบคางอยูในสภาวะปจจุบัน ไมมีการเปลี่ยนแปลงเกดิขึน้

ฉกุเฉิน ระบบหยุดเนื่องจากการลื่นไหล, อินเตอรล็อกความปลอดภยั, ตัดล็อกการทํางาน หรือการหยุดแบบปลอดภยั

สัญญาณเตือน ระบบทาํงานโดยมีสภาวะสัญญาณเตือน

การสเตจ กําลังทําการสเตจอยู

การดีสเตจ กําลังทําการการดีสเตจอยู

การสลับการทาํงาน กําลังสลับการทาํงานอยู

ไมไดต้ังปมนํา ไมมีการเลือกปมนาํ

6 วิธีการตั้งโปรแกรม
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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8 แนบทาย A - การควบคุม/บันทึกการใชงาน

8.1.1 การควบคุม/การดําเนินการ 

คําอธิบายในการใชงาน

ระบบที่ถูกใชงานตามตัวอยาของ 4 อุปกรณเสริมทีม่ีขนาดเทากบัปมในระบบจายน้าํ มีการเชื่อมตออื่นไปยังชุดขับ AQUA VLT®ของ Danfoss เคร่ืองสงแรงดันดวย4-20mA

เอาทพทุแอนนาลอกทีถู่กใชเหมือนกบัผลสะทอนกลับและจะถูกเช่ือมตอไปยงัชุดขบัที่เรียกวา "ชุดขบัหลัก" ชุดขบัหลัก ซ่ึงรวมถึง MCB-101ตัวเลือกตัวควบคุมแบบคาส

เคดสวนขยาย VLT® ของ Danfossดวย วตัถุประสงคของระบบคือรักษาแรงดันในระบบใหคงที่

เหตุผลในการใชการติดตั้งหมวดควบคุมมาตรฐานคาสเคสของ "การควบคุม/การดําเนนิงาน" คือ:

� ในระบบเกาและระบบทอที่ไมแขง็แรงทีแ่รงดันมหาศาลซัดไปมาทําใหเกดิรอยร่ัว คุณสมบตัิในการใชหมวดการควบคุม/การดําเนินงานเต็มทีน่บัเปนประโยชน

ทีแ่ทจริง

� ในระบบแรงดันน้าํทีค่งทีป่มจะถูกติดตั้งในทางกอใหเกิดพลังงานสูงสุดโดยการใชการควบคุม/การดําเนนิการติดตั้ง

� ภายในระบบทีม่ีการเปลี่ยนแปลงสูงในการไหลเวยีน ผลกระทบของหมวดการควบคุม/การดําเนนิงานจะปลอดภยัและรักษาแรงดันใหคงที ่ไดอยางรวดเร็ว

� การติดตั้งอยางงาย ๆ - ไมจาํเปนสําหรับอปุกรณภายนอก ชุดขบัจะถูกสงไปในIP55 หรือ IP66ซ่ึงโดยเฉลี่ยแลวไมจาํเปนสําหรับแผง แตจาํเปนสําหรับฟวส

สุดทายโดยการเกบ็ไวในใจ

เพื่อทําการเปรียบเทยีบหมายเลขทางการคาของตัวควบคุมคาสเคสที่ปมกาํลังทํางานอยูจะถูกควบคุมโดยความเร็วทีแ่ทนที่ผลสะทอนกลับ เอาการเก็บพลังงาน สูงสุด ใน

การสเตจเปดและปดความเร็วจะตองติดตั้งใหถูกตองเหมาะสมกบัระบบ ทาํความเขาใจกฎเกณฑใหดี แลวจดบันทึกจํานวน 1

การสเตจเปดและปดความเร็วเปนการติดตัง้โดยผูใชสาํหรับการสเตจตาง ๆ

ความเร็วทีเ่หมาะสมข้ึนอยูกบัการใชงานและระบบ ภายในซอฟทแวร AQUA

VLT®รุนที่สูงกวา1.1นัน้ความเร็วจะถูกปรับต้ังแบบอตัโนมัติโดยชุดขับ การติดตั้ง

ทีเ่หมาะสมจะถูกกําหนดโยการใชซอฟทแวร PC ของ Danfoss ที่เรียก

วาMUSECทีเ่ปนการดาวนโหลดมาจากโฮมเพจ: www.danfoss.com ของพวก

เราเอง

สําหรับการเริ่มตนติดตั้งจะถูกแสดงอยูในตาราง 1.1 ซ่ึงจะถูกใชงานมากทีสุ่ด

ภาพประกอบ 8.1: อตัราสิ้นเปลืองกําลังไฟทัง้หมด

 
การสเตจเปดความเร็ว [Hz]

(Par. 27-31)

การสเตจปดความเร็ว [Hz]

(Par. 27-33)

สเตจ 1 40 ความเร็วขัน้ต่ํา

สเตจ 2 42 36

สเตจ 3 45 38

สเตจ 4 47 40

ตาราง 8.1: ตัวอยางของการสเตจเปดและปดความเร็ว

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 8 แนบทาย A - การควบคุม/บันทึกการใชงาน
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การประกอบไฟฟา

ภาพประกอบ 8.2: การประกอบไฟฟา ขัว้ตอ 27เปดชุดขับหลักทีถู่กใชตามการอางอิงวงจรเอาทพทุ ขัว้ตอ 29เปดตัวเลือกชุดขับทีถู่กใชตามการอางอิงวงจร

อนิพทุ ตัวเลือกชุดขบัทั้งหมดจะถูกเชื่อมตอเขากับแหลงจายไฟหลักและมอเตอรในทางทีเ่หมือนกันตามตัวอักษรที่เปนสัญลักษณของชุดขับหลัก: แหลง

จายไฟหลักและมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน

ในตัวอยางเปนการคาดการลวงหนาวาเครื่องสงแรงดันทีถู่กใชตามเซ็นเซอรผลสะทอนกลับทีม่ขีอบเขตจาก 0-10 บาร

การติดต้ังพารามิเตอร

จอแสดงการติดต้ัง - ชดุขบัหลัก

บรรทดัแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก 0-20 การอางองิ [1601]

บรรทดัแสดงผล 1.2 ขนาดเล็ก 0-21 ผลสะทอนกลับ [1652]

การแสดงคาบรรทัดที ่1.3 เล็ก 0-22 กระแสของมอเตอร [1614]

บรรทดัแสดงผล 2 ขนาดใหญ 0-23 ความถ่ี [1613]

การแสดงคาบรรทัดที ่3 ใหญ 0-24 คาอางอิงคาสเคด [2791]

จอแสดงผลการติดต้ัง - ตัวเลือกชุดขบั

บรรทดัแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก 0-20 คาอางองิภายนอก พารามิเตอร [1650]

การแสดงคาบรรทัดที ่3 ใหญ 0-24 ความถ่ี [1613]

โนตสําหรับผูอาน

ไปดูบันทึก: รูปแบบชองอินพุทแอนนาลอกเปนการใชสวิตช S201ภายใต LCP

การติดต้ังขัน้พืน้ฐานสําหรับชุดขับหลักและตัวเลือกชุดขบั

พารามิเตอร:

การเปล่ียนจาก RPM ไปเปน Hz ตามหนวยความเร็ว 0-02

กาํลังพกิัดของมอเตอร 1-20 / par. 1-21 (kW / HP)

แรงดันพกิัดของมอเตอร 1-22

กระแสของมอเตอร 1-24

ความเร็วพกิัดของมอเตอร 1-25

ตรวจสอบการหมุนของมอเตอร 1-28

การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรทีใ่ชงานโดยอัตโนมัติ 1-29

8 แนบทาย A - การควบคุม/บันทึกการใชงาน
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด

40 MI.38.C2.9A - VLT®เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

8  



ชวงเวลาขอบขาขึ้น 3-41 (5 sec.* ข้ึนอยูกับขนาด) จะตองเปนแหลงจายไฟหลักและตัวเลือกทีเ่หมือนกัน

เวลาขอบขาลง 3-42 (5 sec.* ข้ึนอยูกับขนาด) จะตองเปนแหลงจายไฟหลักและตัวเลือกทีเ่หมือนกัน

ขดีจาํกดัความเร็วตํ่าของมอเตอร [Hz] 4-12 (30 Hz)

ขดีจาํกดัความเร็วสูงของมอเตอร [Hz] 4-14 (50 Hz) จะตองเปนแหลงจายไฟหลักและตัวเลือกทีเ่หมือนกัน

การติดต้ังสําหรับชุดขบัหลักเทาน้ัน

1. ใช "วงรอบปด" วซิารดภายใต "การติดตั้งเครื่องมือ_รายการลัด" เพื่อใหงายตอการติดตั้งผลสะทอนกลับการติดตัง้และตัวควบคุม PID

2. การติดตั้งตัวกําหนดหลักใน par. 27-**

การควบคุม/การดําเนนิการทีใ่ชงาน 27-10  

การกําหนดจาํนวนชุดขับ 27-11  

การกาํหนดการสเตจความเร็วใหถูกตองตรงกบัตาราง 1 27-3*  

การกําหนดรีเลย 1 27-70 ชดุขับ 2 เปดใช

การกําหนดรีเลย 2 27-70 ชดุขับ 3 ที่ใชงาน

การกําหนดรีเลย 10 27-70 ชดุขับ 4 ที่ใชงาน

คาอางอิงตํ่าสุด 3-02 0 [บาร]

คาอางอิงสูงสุด 3-03 10 [บาร]

ขัว้ตอ 27 โหมด 5-01 เอาทพทุ [1]

ขัว้ตอ 27 เอาทพุทดิจติอล 5-30 เอาทพตุแบบพลัส [55]

ขัว้ตอ 27 ตัวแปรเอาทพุทพลัส 5-60 คาอางอิงคาสเคด [116]

ความถ่ีสูงสุดเอาทพตุพัลส #27 5-62 5000 [Hz]

การติดต้ังสําหรับตัวเลือกชุดขบัเทาน้ัน

การกําหนดแหลงอางองิ 1 3-15 ตั้งรับพลัส 29 [7]

การกําหนดข้ัวตอ 29 อินพุทดิจิตอล 5-13 ตั้งรับพลัส [32]

การกําหนดข้ัว 29 ความถ่ีต่ํา 5-50 0 [Hz]

การกําหนดข้ัว 29 ความถี่สูง 5-51 5000 [Hz]

การทํางาน

เมื่อระบบถูกกําหนดใหใชงาน ชุดขบัหลักจะเปด "สัดสวนของเวลา" ดวยการทาํงานของชุดขับทัง้หมดกับหมายเลขทีจ่าํเปนของปมโดยอัตโนมัติ ซ่ึงจะข้ึนอยูกบัความ

ตองการ กรณทีีบ่างเหตุผลผูใชตองการจัดลําดับมอเตอรที่อางอิง ถาจะใหเปนไปไดควรจดัลําดับปมที่ par. 27-16 ใน 3 ระดับ (ลําดับ 1, ลําดับ 2 และปมสํารอง). ปมลํา

ดับ 2 จะถูกสเตจเปดเม่ือปมลําดับ 1 ไมมีการใชงานเทานั้น

ซ่ึงจาํเปนจะตองปรับหาสเตจเปด/ปดความเร็วทีก่ารมองการสิ้นเปลอืงพลังงาน

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 8 แนบทาย A - การควบคุม/บันทึกการใชงาน
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ดัชนี
4
4-20ma เอาทพุทแอนนาลอก 39

I
Ip55 หรือ Ip66 39

M
Musec 21, 39

V
Vlt®รุน 39

เ
เครื่องคํานวณประสิทธิภาพการสเตจแบบหลายเครื่อง 21

เครื่องสงแรงดนั 40

เซ็นเซอรผลสะทอนกลบั 40

เปนชุดซอฟตแวรฟรี 21

เวลาคางของการครอม 27-25 30

เวลาหมุน 24, 29

เวลาหมุนสําหรับปมที่ไมไดใชงาน 19

เวอรชันของซอฟตแวร 3

แ
และระบบทอท่ีไมแข็งแรง 39

โ
โหมดวงรอบเปด 6

ไ
ไดอยางรวดเร็ว 39

ก
กระแสรั่วไหลลงดนิ 3

การเซตคาพารามิเตอรของตวัควบคมุคาสเคด 19

การเลอืกปมผสม 19

การแกวงของความดนั 12

การกําหนดรูปแบบเพิ่มเติมสําหรับชุดขับหลายชุด 19

การกําหนดรูปแบบของชุดขับ 11

การกําหนดรูปแบบชุดขับหลกั-ชุดขับตาม 13

การกําหนดรูปแบบที่สนับสนุน 11

การกําหนดรูปแบบปมท่ีมีความเร็วคงที่ 12

การกําหนดรูปแบบปมผสม 13, 15

การกําหนดรูปแบบระบบ 19

การกําหนดรูปแบบสําหรับปมที่มีขนาดไมเทากัน 14

การขยายพืน้ฐานคาสเคส 11

การครอมการสเตจ/การดสีเตจ 25

การควบคุม/การดําเนินการ 39

การควบคุมปมดวยมือ 23

การควบคุมปมดวยมือ 27-02 27

การควบคุมวงรอบปด 20

การดสีเตจ 20

การตัง้คาแบนดวิดท, 27-2* 29

การตัง้คาการสเตจ 27-40 32

การตัง้คาการสเตจ, 27-4* 32

การตั้งชัว่โมงเวลาทํางานในปจจุบันใหม 29

การตดิตั้งข้ันพื้นฐาน 40

การตดิตั้งพารามิเตอร 40

การตดิตั้งสําหรับชุดขับหลัก 41

การตดิตั้งสําหรับตัวเลอืกชุดขับ 41

การประกอบไฟฟา 40

ดชันี
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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การปรับสมดุลเวลาทํางาน 15, 19, 24

การปรับสมดุลเวลาทํางาน 27-16 28

การพิจาณาการสเตจและการดสีเตจ 13

การมองการสิ้นเปลอืงพลงังาน 41

การสเตจ 20, 26

การสเตจ / การดสีเตจ 25

การสเตจ การดสีเตจของปมที่มีความเร็วคงที่อางอิงจากคาปอนกลบัของความดัน 21

การสเตจ/การดีสเตจของปมท่ีปรับความเร็วไดอางองิจากความเร็วของชุดขับ 20

การสเตจเปดและปด 39

การสเตจเปดและปดความเร็ว 39

[การสเตจเปดความเร็ว Hz] 39

[การสเตจปดความเร็ว Hz] 39

การหมุนปม 24

ข
ขอแนะนําเกี่ยวกับ Mco 101 และ Mco 102 5

ข้ัวตอ 27 40

ข้ัวตอ 29 40

ขีดจํากดัการครอม 25, 29

ขีดจํากดัการครอม 27-21 29

ค
ความเร็วเปดการสเตจ (hz) 27-32 32

ความเร็วเปดการสเตจ (rpm) 27-31 31

ความเร็วการสเตจ (hz) 27-46 34

ความเร็วการสเตจ (rpm) 27-47 34

ความเร็วการสเตจ (รอบ/นาท)ี 27-45 34

ความเร็วการสเตจ, 27-3* 31

ความเร็วท่ีแทนที่ผลสะทอนกลบั 39

ความเร็วปดการสเตจ (hz) 27-34 32

ความเร็วปดการสเตจ (rpm) 27-33 32

ความดันของคาปอนกลับ 25

ความดันคาปอนกลับ 13

คาที่ยอมรับไดในการดีสเตจ 27-44 33

คาที่ยอมรับไดในการสเตจ 27-43 33

คําอธิบายทั่วไป 6

คณุสมบัติของตวัควบคมุคาสเคด 23

จ
จอแสดงการตดิต้ัง - ชุดขับหลกั 40

จอแสดงผลการติดตั้ง - ตวัเลือกชุดขับ 40

จดัลําดบัปม 41

จํานวนของชุดขับ 19

จํานวนของชุดขับ 27-11 28

จํานวนปม, 27-12 28

ช
ชวงการทํางานดวยปมทีม่ีความเร็วคงท่ีเทาน้ัน 27-22 30

ชวงการทํางานปกติ 27-20 29

ช่ัวโมงเวลาทํางานในปจจุบัน 27-03 27

ช่ัวโมงอายใุชงาน 24

ช่ัวโมงอายุใชงานรวมของปม 27-04 27

ชุดขับ 19

ชุดขับหลัก 6, 19, 39

ชุดขับหลายชุด 25

ชุดสตารทแบบนุมนวล 17

ด
ดวยเซ็นเซอรคาปอนกลบั 20

ดสีเตจ 26

ต
ตวัเลอืก Ctl ของคาสเคส 37

ตวัเลอืกของตัวควบคุมคาสเคด, 27-** 27

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด ดัชนี
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ตัวเลอืกตัวควบคุมแบบคาสเคดสวนขยาย Vlt® ของ Danfoss 39

ตัวควบคุม Pid 20

ตัวควบคุมคาสเคด 27-10 28

ตัวควบคุมคาสเคดเพิ่มเตมิ Mcd 101 และ ตัวควบคุมคาสเคดขั้นสูง, Mco 102 5

ตัวควบคุมคาสเคดแบบพ้ืนฐาน 6

ตัวสตารทมอเตอร 27-17 28

ตามชุดขับ 6

บ
บทนํา 11

ป
ปมเดี่ยว 25

ปมที่ปรับความเร็วได 6

ปมที่มีความเร็วคงที่ 6, 26

ปมนํา 25, 26

ร
รวมถึงเวอรชั่นตอไป!) การตั้งคาสเตจความเร็ว, 27-30 31

ระบบแรงดันนํ้าที่คงที่ 39

ระบบที่สาํคัญ 26

รีเลย 27-70 35

รูปแบบโครงราง, 27-1* 28

ส
สถานะของปม 27-01 27

สวนควบคุมและสถานะ, 27-0* 27

สวิตช S201 40

สูงสุด 39

ห
หนวงเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง 27-41 32

หนวงเวลาการสเตจ 27-23 30

หนวงเวลาการสเตจ 27-24 30

หนวงเวลาความเร็วขาข้ึน 27-42 33

หนวงการดสีเตจความเร็วต่ําสุด 27-27 30

อ
อยางงาย ๆ 39

อัตรางานของปม 19

อัตรางานของปม 27-14 28

อินพุทแอนนาลอก 40

อุปกรณควบคมุคาสเคด 5

อุปกรณสริมตวัควบคมุคาสเคด 6

ดชันี
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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