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1 ความปลอดภัยและขอควรระวัง

1.1.1 คําเตือนแรงดันสูง

แรงดันไฟฟาของตัวแปลงความถี่และการดเสริม MCO 101 มีอนัตรายเมื่อตัวแปลงความถี่ตออยูกับแหลงจายไฟหลัก การตอมอเตอรหรือตัวแปลง

ความถี่ทีไ่มถูกตอง อาจทําใหอปุกรณเสียหาย ทําใหผูปฏิบตัิงานไดรับบาดเจบ็รุนแรงหรือเสียชีวิตได ดังนัน้จงึตองปฏบิตัิตามขัน้ตอนในคูมือเลมน้ี รวม

ทั้งกฎขอบังคับในประเทศและทองถ่ิน และกฎขอบงัคับดานความปลอดภยัตางๆ

 

1.1.2 คําแนะนําเพือ่ความปลอดภัย

กอนการใชงานฟงกช่ันตางๆ โดยตรงหรือโดยออมทีม่ีผลตอความปลอดภยัสวนบคุคล (เชน การหยุดแบบปลอดภยัหรือฟงกชันอืน่ๆ ทีท่ําใหมอเตอร

หยุดทาํงาน หรือพยายามทีจ่ะใหมอเตอรทาํงานตอไป) ตองทาํ การวิเคราะหความเสี่ยง และ การทดสอบระบบ ใหผานทัง้หมด การทดสอบระบบจะ

ตองรวมถึงกานทดสอบหมวดความเสียหายในการพิจารณาสัญญาณควบคมุ (สัญญาณอนาล็อกและดิจติอล รวมถึงการติดตอสื่อสาร)

• ตรวจดูใหแนใจวาตัวแปลงความถี่มีการตอลงดินอยางเหมาะสม

• หามถอดตัวเชื่อมของแหลงจายไฟหลัก ตัวเชื่อมของมอเตอร หรือตัวเชื่อมกําลังอืน่ ในขณะทีต่ัวแปลงความถี่ถูกเชื่อมตอกบัแหลงจายไฟ

• ปองกันผูใชจากแรงดันไฟฟาของแหลงจาย

• ปองกันมอเตอรไมใหรับโหลดเกิน ตามกฎขอบงัคับในประเทศและทองถ่ิน

• กระแสรั่วไหลลงดิน มีคาเกินกวา 3.5 mA

• ปุม [OFF] ไมใชสวิตชเพือ่ความปลอดภยั ปุมนีไ้มไดปลดการเชื่อมตอตัวแปลงความถี่ออกจากแหลงจายไฟหลัก

 

1.1.3 หลีกเล่ียง การสตารทโดยไมไดตั้งใจ

ในขณะที่ตัวแปลงความถี่เช่ือมตออยูกับสายหลัก มอเตอรสามารถสตารท/หยุดไดโดยใชคําสั่งดิจติัล, คําสั่งบสั, คาอางองิ หรือผานทางแผงควบคุมหนาเครื่อง

• ปลดตัวแปลงความถี่และการดเสริม MCO 101 ออกจากแหลงจายไฟหลัก เมื่อใดกต็ามทีพ่ิจารณาถึงความปลอดภยัสวนบคุคลเปนสิ่งจําเปนทีจ่ะตองหลีกเลี่ยง

การสตารทโดยไมไดต้ังใจของมอเตอรตางๆ

• เพื่อหลีกเลี่ยงการสตารทโดยไมไดตั้งใจ ใหกดปุม [OFF] ทกุคร้ังกอนทําการเปลี่ยนคาพารามิเตอร

 

1.1.4 เวอรชันของซอฟตแวร

อปุกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายสําหรับ

FC 200 ชุดขบั AQUA VLT

คูมือการใชงาน

เวอรชันของซอฟตแวร:1.24

คูมือการใชงานเหลาน้ีสามารถใชกับอุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายทุกรุนทีใ่ชซอฟตแวรเวอรชัน 1.24

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 1 ความปลอดภัยและขอควรระวัง
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โนตสําหรับผูอาน

MCO 101 เปนซอฟทแวรทีส่นับสนนุตอไปจากเวอรช่ัน 1.05 และ MCO 102 เวอรชั่น 1.24

ในขณะทีคุ่ณอานคูมือการใชงานนี ้คุณจะพบสัญลักษณตางๆ ทีห่ลากหลายซึ่งจําเปนตองใสใจเปนพิเศษ

สัญลักษณที่ใชมีดังตอไปน้ี

ระบคุําเตือนทั่วไป

โนตสําหรับผูอาน

แสดงบางสิง่ที่จะตองสังเกตโดยผูอาน

ระบถึุงคําเตือนไฟฟาแรงสูง

 

1.1.5 ขอควรระวงั

ตวัเกบ็ประจุดซีีลิงคของตัวแปลงความถี่ จะยังคงมีประจไุฟอยูหลังจากปลดการจายไฟแลว เพือ่หลีกเลี่ยงอนัตรายจากไฟฟา ใหปลดตัวแปลงความถี่

ออกจากแหลงจายไฟหลักกอนดําเนนิการบาํรุงรักษา รอเวลาอยางนอยตามที่ระบตุอไปนี้ กอนซอมบํารุงตัวแปลงความถี:่

แรงดันไฟฟา ค.เร็วตํ่าสุด สรางสนามแมเหล็กปกติ[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
    

โปรดตระหนักวาอาจจะมีแรงดันสูงในดีซีลิงค แมวาไฟแสดงสถานะจะดับแลวก็ตาม

1 ความปลอดภัยและขอควรระวัง
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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2 บทนาํ

2.1.1 ขอแนะนําเก่ียวกับ MCO 101 และ MCO 102

MCO 101 และ 102 จะถูกเพิม่ไปในการขยายตัวเลือกที่สนบัสนุนหมายเลขของปมและเครื่องมือในการสรางตัวควบคุมคาสเคสภายในชุดขบั VLT® ของ AQUA

ขยายตัวควบคุมคาสเคสจะใชในหมวดทีแ่ตกตางกัน 2 หมวด

แตละอันจะใชควบคมุลักษณะทีถู่กขยายโดยกลุมพารามิเตอร 27** หรือใชขยายหมายเลขรีเลยที่หางายสําหรับควบคุมคาสเคสพืน้ฐานดวยกลุมพารามิเตอร 25**

เมื่อ 1 ในตัวเลือกคาสเคสถูกติดต้ังกับกลุม 27 เทานัน้ทีจ่ะปรากฏ ในกรณีทีต่ัวเลือกสนบัสนนุการขยายรีเลยในการสรางตัวควบคุมคาสเคสกลุม 25 ซ่ึงคาสเคสพืน้ฐานจะถูก

ใชงานในพารามิเตอร 27-10 หลังจากจะเห็นกลุม 25 ในเมนูหลักอกีคร้ัง กรณทีี ่ 27-10 ถูกกาํหนดไวทีค่าสเคสพื้นฐานเทานั้น เคร่ืองมือของคาสเคสพื้นฐานก็จะถูกเรียก

ใช เพยีงเพื่อขยายรีเลย 3 ตัวไปเปนรีเลย 5 ตัว

ขณะที่ใชตัวควบคุมคาสคสสวนขยาย/สูงสุดกลุม 27** ระบบสลับสายไฟของปมจะถูกกําหนดอยูที่รีลย 2 ตัว/ปม เพือ่ลดความจาํเปนสําหรับอุปกรณขยาย

MCO 101 ทั้งหมดของรีเลย 5 ตัวจะถูกใชในคาสเคสกบั MCO 102 ทัง้หมดของปม 8 ตัวจะถูกควบคุม

โนตสําหรับผูอาน

กรณทีี ่MCO 102 ถูกติดต้ัง MCB 105 ของตัวเลือกรีเลยสามารถขยายหมายเลขของรีเลยไปเปน 13 ได

 

2.1.2 ตัวควบคมุคาสเคดเพิม่เติม MCD 101 และ ตัวควบคมุคาสเคดขั้นสูง, MCO 102

การควบคุมคาสเคสเปนระบบควบคุมธรรมดาที่ใชในการควบคุมที่เปรียบเสมือนปมหรือพัดลมในการกอใหเกดิพลังงาน

อปุกรณควบคุมคาสเคดขยายความสามารถในการควบคมุปมแบบหลายตัวซ่ึงตอแบบขนานกันใหกลายเปนปมเดี่ยวขนาดทีใ่หญกวาได

เมื่อใชตัวควบคุมคาสเคด ปมแตละตัวจะเปด(สเตจ) และปด (ดีสเตจ) โดยอตัโนมัติตามความจําเปนเพือ่ใหไดเอาทพทุสําหรบัการไหลหรือความดันของระบบตามที่

ตองการ ความเร็วของปมที่เชื่อมตอกบัชุดขบั AQUA VLT จะยังถูกควบคุมเพื่อใหมีชวงเอาทพุทของระบบทีต่อเน่ืองอีกดวย

ภาพประกอบ 2.1: ตัวควบคุมคาสเคสของปมหลายตัว

ตัวควบคุมคาสเคดเปนสวนประกอบของฮารดแวรและซอฟตแวรทีส่ามารถเพิม่ลงในชุดขับ AQUA VLT ได โดยประกอบดวยแผงอปุกรณเสรมิที่มีรีเลย 3 ตัว ที่จะติดต้ังลง

ในตําแหนงอุปกรณเสริม B บนชุดขับ เมื่ออุปกรณเสริมถูกติดตั้งแลว พารามิเตอรทีต่องใชเพื่อสนับสนนุการทาํงานของตัวควบคุมคาสเคดจะสามารถกาํหนดผานแผง

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 2 บทนํา
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ควบคุมในกลุมพารามิเตอร 27-** ตวัควบคุมคาสเคดสวนขยายจะมอบความสามารถในการทํางานทีม่ากกวาตัวควบคุมคาสเคดแบบพืน้ฐาน โดยสามารถใชเพื่อขยายการ

คาสเคดพื้นฐานดวยรีเลย 3 ตัวและเทียบเทากับรีเลย 8 ตวัในการติดตัง้การดควบคมุคาสเคสสูงสุด

ถงึแมวาตัวควบคุมคาสเคดจะถูกออกแบบสําหรับการใชงานดานปม และเอกสารนีก้ไ็ดอธิบายตัวควบคุมคาสเคดสําหรับการใชประโยชนดังกลาว แตคุณยงัสามารถใชตัว

ควบคุมคาสเคดสําหรับการนาํไปประยกุตใชงานอ่ืนๆ ที่จําเปนตองใชมอเตอรหลายตัวตอแบบขนานกันไดอกีดวย

 

2.1.3 คําอธิบายทั่วไป

อฟตแวรของตัวควบคุมคาสเคดจะทํางานจากชุดขบั AQUA VLT หนึง่ตัวที่ติดตั้งการดอปุกรณสริมตัวควบคุมคาสเคด ตัวแปลงความถี่นีจ้ะถูกเรียกวาชุดขบัหลัก โดยจะ

ควบคุมชุดของปมที่ควบคุมโดยตัวแปลงความถี่แตละตัวหรือเช่ือมตอโดยตรงเขากับแหลงจายไฟหลักผานคอนแทค็เตอร หรือผานชุดสตารทแบบนุมนวล

ตัวแปลงความถี่ทีเ่พิม่เขามาแตละตัวในระบบจะถูกเรียกวา ตามชุดขับ  ตัวแปลงความถีเ่หลานี้ไมตองติดตั้งการดอุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคด ชุดขบัเหลานีจ้ะทาํงานใน

โหมดวงรอบเปด และรับคาอางอิงความเร็วมาจากชุดขับหลัก ปมทีเ่ช่ือมตอกบัตัวแปลงความถี่เหลานี้จะถูกเรียกวาปมทีป่รับความเร็วได

ปมซ่ึงเพิม่ขึ้นมาแตละตัวที่เช่ือมตอกบัแหลงจายไฟหลักผานทางคอนแทค็เตอร หรือผานชุดสตารทแบบนุมนวลจะถูกเรียกวาปมทีม่ีความเร็วคงที่

ปมแตละตัวทัง้ที่ปรับความเร็วไดหรือทีม่ีความเร็วคงทีจ่ะถูกควบคุมโดยรีเลยใน ชุดขบัหลัก ตัวแปลงความถี่ทีม่ีการดอปุกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดติดต้ังอยู จะมีรีเลย 5

ตัวทีใ่ชสาํหรับการควบคุมปม เปนรีเลย 2 ตัวทีไ่ดมาตรฐานใน FC และการเพิม่รีเลย 3 ตัวจะพบไดบนการดอปุกรณเสริม MCO 101หรือ รีเลย 8 ตัวและอปุกรณดิจิตอลอิน

พทุ 7 ตัวบนการดอปุกรณเสริม MCO 102

ความแตกตางระหวาง MCO 101 และ MCO 102 อยูทีห่มายเลขหลักของรีเลยเสริมเปนตัวทําใหหางายสําหรับ FC เมื่อ MCO 102 ถูกติดตั้งการดอุปกรณเสริมรีเลย MCB

105 อาจจะถูกติดตั้งใน slot-B

ตัวควบคุมคาสเคดสามารถทีจ่ะควบคุมระบบทีม่ีทัง้ปมที่ปรบัความเร็วไดและปมทีม่ีความเร็วคงที่ การกําหนดรูปแบบทีส่ามารถทําไดไดอธิบายอยางละเอียดเพิ่มเติมใน

หัวขอถัดไป เพือ่ความงายในการอธิบายในคูมือนี ้จะใชความดันและการไหลเพือ่อธิบายเอาทพทุทีป่รับไดของชุดของปมทีค่วบคุมโดยตวัควบคุมคาสเคด

 

2.1.4 MCO 101 ตวัควบคมุคาสเคดสวนขยาย

อุปกรณเสริม MCO 101 ประกอบดวยชุดหนาสัมผัสทีส่ลับขางได 3 ช้ิน และสามารถประกอบลงในสล็อต Bของอุปกรณเสริมได

ขอมูลทางไฟฟา:

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (AC) 240 V AC 2A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (DC) 24 V DC 1 A

โหลดตํ่าสุดทีข่ั้วตอ (DC) 5 V 10 mA

อัตราการสวติชสูงสุดที่คาโหลดพกิัด/โหลดต่ําสุด 6 min-1/20 sec-1

2 บทนํา
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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ภาพประกอบ 2.2: การติดตั้งตัวเลือก-B

คําเตือนแหลงจายไฟคู

โนตสําหรับผูอาน

ฉลากจะตองถูกปดไวบนเฟรมของ LCP ดังแสดง (UL approved)

วธีิการเพิ่มอปุกรณเสริม MCO 101:

• จะตองตัดการจายไฟฟาที่ตอไปยงัตัวแปลงความถี่

• จะตองตัดการจายไฟที่ตอไปยงัสวนเชื่อมตอทีม่ีไฟฟาบนขั้วตอรีเลย

• ถอด LCP, ฝาครอบขัว้ตอ และเครเดิล (cradle) ออกจาก FC 202

• ใสอปุกรณเสริม MCO 101 ในสล็อต B

• เช่ือมตอสายเคเบลิควบคุมและรัดสายเคเบลิใหแนนดวยสายรัดที่ใหมา

• ระบบตางๆ จะตองไมถูกนาํมาปะปนกนั

• ประกอบสวนขยายเครเดิล (extended cradle) และฝาครอบขัว้ตอ

• ใส LCP

• จายไฟฟาไปยังตัวแปลงความถี่

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 2 บทนํา
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ตอสายขั้วตอตาง ๆ

หามรวมสวนที่มีแรงดันไฟฟาต่ํากับระบบ PELV

 

2.1.5 MCO 102 ตวัควบคมุคาสเคสช้ันสูง

ตัวเลือกของ MCO 102 สนับสนุนปมสูงสุด 8 ตัวและสามารถสลับสายไฟของปมดวยรีเลยตัวแปลงความถี ่2 ตัว/ปม การลดความจําเปนสําหรับสวิตชภายนอกเครื่องชวยดี

เทา ๆ กับราคาในการติดต้ัง

ขณะที ่MCO 102 (ตัวเลือก C) ถูกใชงานอยูนั้น หมายเลขของรีเลยจะถูกเพิ่มขึ้นเปนจํานวนทัง้สิ้น 13 ตัวโดยการเพิ่ม MCB 105 (ตัวเลือก B)

ขอมูลทางไฟฟา:

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (AC) 240 V AC 2A

โหลดสูงสุดทีข่ั้วตอ (DC) 24 V DC 1 A

โหลดตํ่าสุดทีข่ั้วตอ (DC) 5 V 10 mA

อัตราการสวติชสูงสุดที่คาโหลดพกิัด/โหลดต่ําสุด 6 min-1/20 sec-1

2 บทนํา
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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ภาพประกอบ 2.3: วิธีการติดตั้งตัวเลือกใน slot-C

โนตสําหรับผูอาน

กอนติดตั้งใหทําการถอดสายไฟออกจากตัวแปลงความถี่เสียกอน หากไมเคยทําการตดิตั้งการดตัวเลือกระหวางตัวแปลงความถี่กบัตวัเลือกแตละตัว

วธีิการเพิ่มอปุกรณเสริม MCO 102

• จะตองตัดการจายไฟฟาที่ตอไปยงัตัวแปลงความถี่

• จะตองตัดการจายไฟที่ตอไปยงัสวนเชื่อมตอทีม่ีไฟฟาบนขั้วตอรีเลย

• ถอด LCP, ฝาครอบขัว้ตอ และเครเดิล (cradle) ออกจาก FC 202

• ใสอปุกรณเสริม MCO 102 ใน slot-B

• เช่ือมตอสายเคเบลิควบคุมและรัดสายเคเบลิใหแนนดวยสายรัดที่ใหมา

• ระบบตางๆ จะตองไมถูกนาํมาปะปนกนั

• ประกอบสวนขยายเครเดิล (extended cradle) และฝาครอบขัว้ตอ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 2 บทนํา
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• ใส LCP

• จายไฟฟาไปยังตัวแปลงความถี่

VLT การดควบคุมคาสเคสสูงสุดของตัวเลือก MCO 102 จะถูกยกเวนสําหรับการใชตัวลือกใน slot-C1 ตําแหนงการกําหนดของตัวเลือก C1 จะแสดงอยูในภาพตอไปนี้

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

ตอสายขั้วตอตาง ๆ

รีเลย 8 ตัว อินพุทดิจิตัล 7 ตัว

ตาราง 2.1: การเชื่อมขั้วตอตัวควบคุมคาสเคดชั้นสูงของ MCO 102

2 บทนํา
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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3 การกําหนดรูปแบบที่สนบัสนุน

3.1.1 บทนํา

ตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและตัวควบคุมคาสเคดสูงสุดสนบัสนนุความหลากหลายของปมที่แตกตางกันและ การกําหนดรูปแบบของชุดขับ การกําหนดรูปแบบเหลานี้

ทัง้หมดจะตองมีปมอยางนอยหนึ่งตัวที่ปรับความเร็วได ทีถู่กควบคุมโดยชุดขบั AQUA VLT ซ่ึงติดตั้งการดอปุกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและการดอุปกรณเสริม

ตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด และจะตองติดตั้งปม1-8 ตวัเพิม่เติมโดยที่แตละตัวเชื่อมตอกับชุดขับ VLT ของ Danfoss ดวยการควบคุม/การใชงาน หรือตอเขากับแหลงจายไฟ

หลักผานทางคอนแท็คเตอรหรือชุดสตารทแบบนุมนวล

ขณะทาํการเซตคาระบบจะตองสรางรูปทรงภายนอกของฮารดแวรทีจ่ะสงตอไปยงัการควบคุมตามจาํนวนปมและชุดขับทีถู่กเช่ือมตอ ฮารดแวรที่จําเปนจะมีคําอธิบายไวใน

ตัวอยางรูปทรงภายนอกของฮารดแวร

การบรรยายลักษณะเดนและวิธีการใชงานสวนขยายของคาสเคสในพารามิเตอรกลุม 27:

 

3.1.2 การขยายพืน้ฐานคาสเคส

ใช MCO 101 ตัวเลือกคาสเคสที่ถกูขยายในการขยายการสรางพืน้ฐาน

คาสเคสภายในชุดขับ 3.1.2

หลังจากใชงานแลวจะถกูควบคุมโดยการสรางตัวควบคุมคาสเคสภายในกลุมการดตัวเลือก 25** ที่ถูกใชในการขยายตัวเลขของรีเลยสําหรับควบคุมคาสเคส สําหรับตัว

อยางกรณปีมใหมถูกเพิม่เติมไปในระบบ มนัอาจจะถูกใชในกรณทีีต่องการสลับสายปมภายในระบบกบัชุดขับทีม่ีมากกวา 2 ชุดขึ้นไป ขอกําหนดสําหรับคาสเคสพืน้ฐานที่

ไมมีการติดตั้งตัวเลือก MCO 101

ติดตั้งตัวเลือกใน slot-B ในการใชงานคาสเคสพืน้ฐานที ่P27-10 อางองิคําแนะนําวิธีการใช AQUA สําหรับการติดตั้งกลุมพารามิเตอร 25

ตัวอยาง: ผงัการประกอบไฟฟาสําหรับอปุกรณขยายทีจ่ะเปนสําหรับระบบการใชคาสเคสพื้นฐานในการสลับสายไฟของปมทั้ง 4 และ MCO 101 ในการขยายรีเลย

ภาพประกอบ 3.1: แผงควบคุมการสลับสายไฟของปม (ทั้ง 4 ปม)

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 3 การกําหนดรูปแบบที่สนับสนุน
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ภาพประกอบ 3.2: แผงจายไฟหลักในการสลับสายไฟของปม (ทัง้ 4 ปม)

 

3.1.3 การกําหนดรูปแบบปมที่มีความเร็วคงท่ี 

ในการกําหนดรูปแบบนี ้ ชุดขับหน่ึงชุดจะควบคุมปมทีป่รับความเร็วไดหนึ่งตัวและควบคุมปมทีม่ีความเร็วคงที่ไดถึง 7 ตัว ปมที่มีความเร็วคงทีจ่ะถูกสเตจและดีสเตจตาม

ความจําเปนผานทางคอนแท็คเตอรแบบตอตรง ปมหนึ่งตัวทีเ่ช่ือมตออยูกับชุดขับจะชวยปรับระดับการควบคุมที่จําเปนระหวางการสเตจไดละเอียดกวา

ปมที่เชื่อมตอโดยตรงจะถูกสเตจหรือดีสเตจซ่ึงจะขึ้นอยูกับผลสะทอนกลับมา

ภาพประกอบ 3.3: ตัวอยาง

สําหรับการกําหนดรูปแบบน้ี การเลือกรีเลยในกลุม 27-7* “การเชื่อมตอ” จะเปนดังน้ี

27-70 รีเลย 1 → [73] ปม 2 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

27-71 รีเลย 2→[74] ปม 3 ไปยังแหลงจายไฟหลัก

27-72 รีเลย 10→ [75] ปม 4 ไปยังแหลงจายไฟหลัก

27-73 รีเลย 11→ [0] รีเลยมาตรฐาน

27-74 รีเลย 12→ [0] รีเลยมาตรฐาน

การกําหนดรปูแบบปมทีม่ีความเร็วคงที่ จะเปนวธีิที่ใหประสิทธิผลดานตนทุนสําหรับการควบคุมปมไดถึง 6 ตัว รูปแบบนีส้ามารถควบคุมเอาทพุทของระบบโดยการควบคมุ

จาํนวนของปมที่ทํางานเชนเดียวกบัความเร็วของปมที่ปรับความเร็วไดหนึ่งตวั อยางไรกต็ามรูปแบบนีจ้ะสรางการแกวงของความดัน ทีก่วางกวาระหวางการสเตจ/การดีส

เตจ และอาจจะใหประสิทธิภาพดานพลังงานนอยกวาการกําหนดรูปแบบชุดขับหลัก-ชุดขบัตาม

3 การกําหนดรูปแบบที่สนับสนุน
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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3.1.4 การกาํหนดรปูแบบชุดขบัหลัก-ชุดขบัตาม

รูปทรงภายนอกของปมแตละตัวจะถูกควบคุมโดยตัวแปลงความถี่ ปมและตัวแปลงความถี่ทัง้หมดจะตองมีขนาดเทากัน การพจิาณาการสเตจและการดีสเตจจะอางอิงจาก

ความเร็วของตัวแปลงความถี ่ ความคงที่ของแรงดันจะถูกควบคุมโดยการเสริมชุดขบัในการปดวงจร ความเร็วจะตองเทากบัการทาํงานของปมทกุตัวกบัสวนขยายในการ

ควบคุม ปม 6 ตัวขึ้นไปที่จะสามารถควมคุมได(กบัการควบคุมสูงสดุของปม 8 ตัวขึ้นไป)

ในการควบคุม/หมวดการดําเนินการ MCO 101 จะใชไดกบัปม 6 ตัวข้ึนไป สวน MCO 102 จะใชไดกบัปม 8 ตัวข้ึนไป ไปดูรายละเอยีดเพิม่เติมเกีย่วกบัการควบคุม/ประโยชน

ในการใชงานของ FC 200 (แนบทาย A)

ภาพประกอบ 3.4: ตัวอยาง

สําหรับการกําหนดรูปแบบน้ี การเลือกรีเลยในกลุม 27-7* “การเชื่อมตอ” จะเปนดังน้ี

27-70 รีเลย 1 → [1] ชุดขบั 2 เปดใชงาน

27-71 รีเลย 2 → [2] ชุดขบั 3 เปดใชงาน

27-72 รีเลย 10→ [3] ชุดขบั 4 เปดใชงาน

27-73 รีเลย 11→ [0] รีเลยมาตรฐาน

27-74 รีเลย 12→ [0] รีเลยมาตรฐาน

การกาํหนดรูปแบบชุดขับหลัก-ชุดขบัตาม จะมอบการเปลี่ยนจงัหวะทีนุ่มนวลจากสเตจหนึ่งไปยังสเตจถัดไปและทาํงานดวยประสิทธิภาพในการใชพลังงานอยางดีทีสุ่ด

สําหรับการติดตั้งโดยสวนใหญ การประหยัดพลังงานทําใหรูปแบบนีเ้ปนรูปแบบทีใ่หประสิทธิภาพตอตนทุนที่ดีที่สุด

ระบบจะควบคุมเวลาการทาํงานของปมทกุตัวแบบอตัโนมัติ ทัง้น้ีจะขึน้อยูกับลําดับกอนหลังในการทาํพารามิเตอร 27-16 การควบคุม/ระบบดําเนินการจะกาํหนดระดับคา

การหยดุชะงักใหสูงขึ้นได ถาการควบคุมชุดขับผดิพลาดก็จะสงผลไปยงัการควมคุมการทํางานของชุดขบัดวย

ข้ัวตอแหลงจายไฟ VDC 24 ของ MCB-107 สามารถเพิม่ใหสูงกวาระดับคาที่สูงขึ้นได

ยิง่กวาน้ันยังสามารถลดการเสียสีและหยดน้ําบนปมและมอเตอรไดอีกดวย รีเลยจะถูกเซ็ตอยูทีม่าตรฐาน [0] รีเลยสามารถใชไดเหมือนกับประโยชนทั่วไปของรีเลยและจะ

ถูกควบคุมโดยพารามิเตอรในกลุม 5-4*

 

3.1.5 การกาํหนดรปูแบบปมผสม  

การกําหนดรูปแบบปมผสมสนับสนนุการผสมปมทีป่รับความเร็วไดที่เช่ือมตอไปยงัชุดขับเชนเดียวกบัปมทีม่ีความเร็วคงทีท่ี่เพิ่มขึน้ ในการกําหนดรูปแบบนี้ปมที่ปรับ

ความเร็วไดและชุดขบัทั้งหมดจะตองมีขนาดเทากัน ปมที่มีความเร็วคงที่อาจมีขนาดที่แตกตางกันได ปมทีป่รับความเร็วไดจะเปดการสเตจและปดการสเตจกอนโดยอางองิ

จากความเร็วของชุดขับ ปมทีม่ีความเร็วคงทีจ่ะถูกเปดการสเตจเปนลําดับสุดทายและปดการสเตจเปนลําดับสุดทายโดยอางอิงจาก ความดันคาปอนกลับ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 3 การกําหนดรูปแบบที่สนับสนุน
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ภาพประกอบ 3.5: ตัวอยาง

สําหรับการกําหนดรูปแบบน้ี การเลือกรีเลยในกลุม 27-7* “การเชื่อมตอ” จะเปนดังน้ี

27-70 รีเลย 1 → [1] ชุดขับ 2 เปดใชงาน

27-71 รีเลย 2 → [74] ปม 3 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

27-72 รีเลย 10 → [75] ปม 4 ไปยังแหลงจายไฟหลัก

27-73 รีเลย 11→ [0] รีเลยมาตรฐาน

27-74 รีเลย 12→ [0] รีเลยมาตรฐาน

การกําหนดรูปแบบนีจ้ะมอบขอไดเปรยีบบางประการของรูปแบบชุดขบัหลกั ชุดขบัตาม พรอมกับการประหยัดตนทนุเริ่มตนของการกําหนดรูปแบบปมทีม่ีความเร็วคงที่ และ

เปนทางเลือกที่ดเีมื่ออัตรางานทีเ่พิ่มขึ้นของปมที่มีความเร็วคงทีไ่มคอยเกดิขึ้น

 

3.1.6 การกําหนดรูปแบบสําหรับปมที่มีขนาดไมเทากัน 

การกําหนดรูปแบบสําหรับปมทีม่ีขนาดไมเทากันสนบัสนุนการตอปมทีม่ีความเร็วคงที่ในขนาดตางๆ เขาดวยกันแบบมีขอบเขต ซ่ึงจะใหชวงเอาทพุทของระบบทีก่วางทีสุ่ด

ดวยจาํนวนของปมที่นอยทีสุ่ด

ภาพประกอบ 3.6: ตัวอยาง

3 การกําหนดรูปแบบที่สนับสนุน
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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สําหรับการกําหนดรูปแบบน้ี การเลือกรีเลยในกลุม 27-7* “การเชื่อมตอ” จะเปนดังน้ี

27-70 รีเลย 1 → [73] ปม 2 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

27-71 รีเลย 2 → [74] ปม 3 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

27-72 รีเลย 10 → [75] ปม 4 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

27-73 รีเลย 11→ [0] รีเลยมาตรฐาน

27-74 รีเลย 12→ [0] รีเลยมาตรฐาน

การกําหนดรูปแบบของปมที่มีขนาดไมเทากนัไมสามารถใชไดทกุรูปแบบ การกําหนดรูปแบบทีใ่ชไดตองสามารถที่จะสเตจปมโดยเพิ่มขึน้เปน 100% ของขนาดของปมที่

ปรับความเร็วไดของชุดขบัหลัก ซ่ึงเปนสิ่งจําเปนเนือ่งจากปมทีป่รับความเร็วไดจะตองสามารถควบคุมเอาทพุทระหวางการสเตจของปมที่มีความเร็วคงที่

การกําหนดรูปแบบที่ถูกตอง

100% คือกระแสสูงสุดทีเ่กดิขึน้จากปมซ่ึงเช่ือมตอกับชุดขับหลัก ปมที่มีความเร็วคงที่จะตองมขีนาดเปนจํานวนเทากับขนาดนี้

ปมที่ปรับความเร็วได ปมที่มีความเร็วคงที่

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 ที่ถูกตองสามารถทําได)

การกําหนดรูปแบบที่ไมถูกตอง

การกําหนดรูปแบบทีไ่มถูกตองจะยังคงทาํงานไดแตจะไมเปดการสเตจปมทัง้หมด การดําเนินการแบบนีจ้ะทาํเพื่อใชในการทํางานที่มีขอจาํกดั หากปมขัดของหรือถูก

อนิเตอรล็อกในการกําหนดรูปแบบนี้

ปมที่ปรับความเร็วได ปมที่มีความเร็วคงที่  

100% 200% (ไมควบคุมระหวาง 100% และ 200%)

100% 100% + 300% (ไมควบคุมระหวาง 200% และ 300%)

100% 100% + 200% + 600% (ไมควบคุมระหวาง 400% และ 600%)

 

3.1.7 การกาํหนดรปูแบบปมผสม ดวยการสลับ 

ในการกําหนดรูปแบบนี้สามารถทีจ่ะสลับชุดขับระหวางปมสองตัวไปพรอมกนัดวยการควบคุมปมที่มีความเร็วคงทีท่ีเ่พิ่มข้ึนมา ตวัควบคุมคาสเคดจะพยายามปรับสมดุล

ช่ัวโมงการทํางานระหวางปมทั้งหมดตามที่ระบโุดยพารามิเตอร การปรับสมดุลเวลาทํางาน

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 3 การกําหนดรูปแบบที่สนับสนุน

MI.38.C2.9A - VLT®เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss 15

  3



ภาพประกอบ 3.7: ตัวอยางที ่1

ปมสองตัวสามารถเปนไดทัง้ปมที่ปรับความเร็วไดหรือปมทีม่ีความเรว็คงทีท่ี่มช่ัีวโมงทํางานเทากนั

สําหรับการกําหนดรูปแบบน้ี การเลือกรีเลยในกลุม 27-7* “การเชื่อมตอ” จะเปนดังน้ี

27-70 รีเลย 1 → [8] ปม 1 ไปยงัชุดขบั 1

27-71 รีเลย 2 → [16] ปม 2 ไปยงัชุดขบั 1

27-72 รีเลย 10 → [72] ปม 1 ไปยังแหลงจายไฟหลัก

27-73 รีเลย 11 → [73] ปม 2 ไปยังแหลงจายไฟหลัก

27-74 รีเลย 12→ [0] รีเลยมาตรฐาน

ภาพประกอบ 3.8: ตัวอยางที ่2

ปมสองตัวแรกสามารถเปนไดทัง้ปมทีป่รับความเร็วไดหรอืปมทีม่ีความเร็วคงที่ทีม่ีช่ัวโมงทํางานเทากนัระหวางปมทั้งสามตัวตราบเทาที่ความตองการของระบบสูงกวาปม 1

ตัวเปนปกติ

สําหรับการกําหนดรูปแบบน้ี การเลือกรีเลยในกลุม 27-7* “การเชื่อมตอ” จะเปนดังน้ี

27-70 รีเลย 1 → [8] ปม 1 ไปยงัชุดขบั 1

27-71 รีเลย 2→ →[16] ปม 2 ไปยังชุดขับ 1

27-72 รีเลย 10 → [72] ปม 1 ไปยังแหลงจายไฟหลัก

3 การกําหนดรูปแบบที่สนับสนุน
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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27-73 รีเลย 11 → [73] ปม 2 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

27-74 รีเลย 12 → [74] ปม 3 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

ภาพประกอบ 3.9: ตัวอยางที ่3

ปมสองตัวแรกจะสลับกนัดวยเวลา 50% ของชั่วโมงการทํางาน ปมทีม่ีความเร็วคงทีจ่ะถูกเปดและปดตามทีจ่ําเปนดวยเวลาทํางานทีเ่ทากันระหวางปม

สําหรับการกําหนดรูปแบบน้ี การเลือกรีเลยในกลุม 27-7* “การเชื่อมตอ” จะเปนดังน้ี

27-70 รีเลย 1 → [8] ปม 1 ไปยังชุดขับ 1

27-71 รีเลย 2 → [16] ปม 2 ไปยงัชุดขบั 1

27-72 รีเลย 10 → [74] ปม 3 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

27-73 รีเลย 11 → [75] ปม 4 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

27-74 รีเลย 12 → [76] ปม 5 ไปยงัแหลงจายไฟหลัก

 

3.1.8 ชุดสตารทแบบนุมนวล  

ชุดสตารทแบบนุมนวลสามารถใชแทนคอนแท็คเตอรสาํหรับการกาํหนดรูปแบบใดๆ ทีใ่ชปมทีม่ีความเร็วคงที่ หากเลือกใชชุดสตารทแบบนุมนวล จะตองใชกับปมที่มี

ความเร็วคงทีทุ่กตัว การใชชุดสตารแบบนุมนวลและคอนแท็คเตอรจะสงผลในการขาดความสามารถทีจ่ะควบคุมความดันเอาทพทุระหวางการเปลี่ยนในการสเตจและการดี

สเตจ เมื่อใชชุดสตารทแบบนุมนวล การหนวงจะถูกเพิม่จากสัญญาณการสเตจทีเ่กดิขึ้นจนกวาการสเตจจะเขาที่ การหนวงมีความจาํเปนเนือ่งจากเวลาเปลี่ยนความเร็วของ

ปมที่มีความเร็วคงที ่จากการใชชุดสตารทแบบนุมนวล

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 3 การกําหนดรูปแบบที่สนับสนุน
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4 การกําหนดรูปแบบระบบ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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4 การกําหนดรูปแบบระบบ

4.1.1 บทนํา

ตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและตัวควบคุมคาสเคดสงูสุดสามารถกาํหนดรูปแบบไดอยางรวดเร็วโดยใชพารามิเตอรมาตรฐานที่มากมาย อยางไรกต็าม กอนอื่นจําเปนทีจ่ะ

ตองอธิบายการกาํหนดรูปแบบของตัวแปลงความถีแ่ละปมในระบบและอธบิายระดับของการควบคุมเอาทพทุของระบบทีต่องการกอน

 

4.1.2 การเซตคาพารามิเตอรของตัวควบคุมคาสเคด

กลุมพารามิเตอร 27-1* “การกาํหนดรูปแบบ” และ 27-7* “การเชื่อมตอ” จะถูกใชเพื่อระบุการกําหนดรูปแบบของฮารดแวรทีต่ิดตัง้ เริ่มการกาํหนดรูปแบบของตัวควบคุม

คาสเคดโดยการเลือกคาสําหรับพารามิเตอรในกลุม 27-1* “การกาํหนดรูปแบบ”

หมายเลข

พารามิเตอร

คําอธิบาย

27-10 ตัวควบคุมคาสเคดสามารถใชเพื่อเปดใชหรือยกเลิกการใชตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายได การเลือกปมผสมเปนการเลือกโดยทั่วไปสําหรับ

ตัวควบคุมคาสเคด หากใชชุดขับหนึ่งชุดตอปมหน่ึงตัว จะสามารถเลือกการกําหนดรูปแบบชุดขับหลัก-ชุดขบัตามเพื่อลดจํานวนของ

พารามิเตอรทีต่องใชในการตั้งคาระบบได

27-11 จํานวนของชุดขับ

27-12 จํานวนของปม จะมีคามาตรฐานตามจํานวนของชุดขับ

27-14 อัตรางานของปมสําหรับแตละปม (พารามิเตอรทีเ่ปนตัวชี)้ หากปมทั้งหมดมีขนาดเทากัน ควรใชคามาตรฐาน การปรับคา: ขั้นแรกใหเลือก

ปม แลวคลิก OK และปรับอตัรางานของปม

27-16 การปรับสมดุลเวลาทํางานสําหรับแตละปม (พารามิเตอรที่เปนตัวชี้) - เมื่อระบบจะตองปรับสมดลุช่ัวโมงการทํางานระหวางปมแลว ควรใชคา

มาตรฐาน

27-17 ชุดสตารทมอเตอร – ปมที่มีความเรว็คงที่ทัง้หมดจะตองเหมือนกนั

27-18 เวลาหมุนสําหรับปมที่ไมไดใชงาน - จะขึน้อยูกบัขนาดของปม

ถดัไปจะตองระบุรีเลยที่ใชเพื่อเปดและปดปม กลุมพารามิเตอร 27-7* “การเชื่อมตอ” จะแสดงรายการของรีเลยที่มีอยูทั้งหมด

• ชุดขับตามแตละชุดในระบบจําเปนตองมีรีเลยหนึง่ตัวทีถู่กกําหนดใหใช/ยกเลิกการใชชุดขบัตามทีต่องการ

• ปมทีม่ีความเร็วคงทีแ่ตละตัวจําเปนตองมีรีเลยหนึ่งตัวทีถู่กกาํหนดใหควบคุมคอนแทค็เตอร หรือเปดใชชุดสตารทแบบนุมนวลเพื่อเปด/ปด ปม

• หากจําเปนตองใชชุดขับหนึ่งชุดควบคุมปมสองตัว จาํเปนตองมีรีเลยเพิ่มเติมที่ถูกกําหนดใหทํางานนี้

รีเลยใดทีไ่มถูกใชจะสามารถนาํไปใชในการทํางานอืน่ไดผานทางกลุมพารามิเตอร 5-4* ของรีเลย

 

4.1.3 การกาํหนดรปูแบบเพิม่เติมสําหรบัชุดขบัหลายชุด

เมื่อใชตัวแปลงความถี่มากกวาหนึง่ชุดในตัวควบคุมคาสเคด สิ่งจําเปนสําหรับชุดขบัหลักในการแจงชุดขบัตามความเร็วทีใ่ชงาน ซ่ีงสามารถทําไดโดยผานทางสัญญาณดิ

จติัลระหวางตัวแปลงความถี่

ชุดขับหลักจะตองใชขาเอาทพุทดิจติัลเพื่อสงความถี่ที่ตองการออกไปสําหรับตัวแปลงความถี่ทัง้หมด ตัวแปลงความถี่ทั้งหมดจะทาํงานดวยความเร็วทีเ่ทากนัเสมอ

พารามิเตอร 5-01 เปนการเซตไปยัง [เอาทพทุ] สวนพารามิเตอร 5-30 เปนการเซตไปยัง [พลัซ เอาทพทุ] และพารามิเตอร 5-60 เปนการเซตไปยัง [คาสเคสที่อางอิง]

ชุดขับตามแตละชุดจะตองตั้งเปนวงรอบเปดและตองใชอินพทุดิจิตัลเปนคาอางองิความเร็วของชุดขบัตาม ซ่ึงสามารถทําไดโดยการตั้งคาพารามิเตอร 1-00 โหมดการ

กาํหนดรูปแบบ เปน [0] วงรอบปด และพารามิเตอร 3-15 เพือ่เลือก [7] อนิพทุความถี่ 29 และพารามิเตอร 5-13 ไปยงัพัลซ อนิพทุ [32]

3-41 เวลาเปลี่ยนความเร็วขาขึ้น และ 3-42 เวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง จะตองเหมือนกนัสําหรับชุดขบัหลักและสําหรับชุดขบัตามทั้งหมดในระบบ

คาเวลาในการเปล่ียนควรตั้งใหเร็วเพียงพอทีต่ัวควบคุม PID เคยรักษาการควบคุมของระบบเอาไว

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 4 การกําหนดรูปแบบระบบ
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4.1.4 การควบคุมวงรอบปด

ชุดขับหลักเปนชุดควบคุมหลักสําหรับระบบนี ้ที่จะตรวจสอบความดันเอาทพทุ, ปรับเปลี่ยนความเร็วของตัวแปลงความถี่ และกําหนดวาเม่ือใดที่จะเพิม่หรือลดการสเตจ เม่ือ

ตองการดําเนินการฟงกชันนีชุ้ดขบัหลักจะตองตั้งคาในโหมดวงรอบปดดวยเซ็นเซอรคาปอนกลับทีเ่ช่ือมตอกบัอินพุทอนาล็อกของชุดขบั

ตัวควบคุม PID ของชุดขับหลักจะตองตั้งคาใหตรงกับความตองการของการติดตั้ง การตั้งคาพารามิเตอรของ PID ไดอธิบายไวใน คูมือการโปรแกรมชุดขบั AQUA VLT และ

ไมไดรวมอยูในคูมือน้ี ไปดูบันทกึการใชประโยชนการควบคุม/การใชงาน รวมไปถึงรายละเอียดในคูมือดวย

 

4.1.5 การสเตจ/การดีสเตจของปมทีป่รบัความเร็วไดอางองิจากความเร็วของชุดขับ

ในการกําหนดรูปแบบชุดขบัหลัก-ชุดขับตาม และการกําหนดรูปแบบปมผสม ปมทีป่รับความเรว็ไดจะถูกสเตจและดีสเตจโดยอางอิงจากความเร็วของชุดขบั

การสเตจ เกดิขึน้เมื่อความเร็วของชุดขบั มคีวามเรวถึงคาที่ต้ังในพารามิเตอร 27-31 (27-32) ความเร็วเปดการสเตจ ทีค่วามเรว็นีค้วามดันของระบบจะยังคงรักษาระดับไว

ได แตปมจะเร่ิมตนทาํงานอยูนอกจดุประสิทธิภาพสูงสุดของปม การเปดการสเตจบนปมที่เพิม่เขามาจะลดความเร็วของปมที่กําลังทาํงานลงและใหการทํางานมี

ประสิทธิภาพดานพลังงานมากขึ้น

การดีสเตจเกดิขึ้นเมื่อความเร็วของชุดขับตํ่าลงกวาคาในพารามิเตอร 27-33 (27-34) ความเร็วปดการสเตจ ทีค่วามเรว็นีค้วามดันของระบบจะยังคงรักษาระดับไวแตปมจะ

เร่ิมตนทาํงานตากวาจดุประสิทธภิาพสูงสุดของปม การดีสเตจปมจะทําใหความเร็วของชุดขับเพิ่มขึน้ไปในชวงที่ใหประสิทธิภาพดานพลังงานมากขึน้.

พารามิเตอร 27-31 (27-32) ความเร็วเปดการสเตจ และ 27-33 (27-34) ความเร็วปดการสเตจ จะติดตั้งอิสระจากกัน พารามิเตอรเหลานีเ้ปนพารามิเตอรทีเ่ปนตัวชี้ที่มีชุด

ของการปอนเขาหนึ่งชุดสําหรับการสเตจปมแตละตัว

การสเตจเปดและการดีสเตจปดความเร็วสามารถปรับเลือกอตัโนมัติระหวางแบบอัตโนมัติหรือแบบตั้งคาเอง ถาปรับเลอืกเปนระบบทํางานจะเริ่มตั้งคาโดยใชการเซตเปนคา

ประจาํหรือเปนการเซตลวงหนาซ่ึงผูใชใน P27-31 (27-32) และ 27-33 (27-34) กอนทําการปรับเลือกการทํางาน

วตัถุประสงคอยูทีก่ารสเตจเปดและปดความเร็วทีร่ะบบที่กอใหเกิดพลังงานสูงสุด ดังภาพดานลาง

4 การกําหนดรูปแบบระบบ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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ภาพประกอบ 4.1: การสเตจ:

A: การปรับสเตจเปดความเร็วทีผ่ิดพลาด

B: การปรับสเตจเปดความเรว็ที่ถูกตอง

C: การสเตจเปดความเร็วทีป่ม 2

เมื่อระบบปรับถูกตัง้ใหทาํงาน ระบบจะรับและจับพลังงานสิ้นเปลืองในเวลานั้นและคนหาการปรับคาอยูตลอดเวลาที่สเตจหรือดีสเตจถูกจับตําแหนง

ลักษณะเดนนี้จะสามารถขจดัสาเหตุหยดน้าํและการเสียสีของระบบปมในการติดตั้งทางกอใหเกดิพลังงานสูงสุดไดอยางแนนอน

Danfoss มีเครื่องคํานวณประสิทธิภาพการสเตจแบบหลายเครื่อง( MUSEC) ซ่ึงเปนชุดซอฟตแวรฟรีทีม่ีอยูในเว็บไซตของ Danfoss ดวยการปอนขอมูลของปมและระบบ

MUSEC จะคํานวณคาทีเ่หมาะสมสําหรับพารามิเตอรความเรว็เปดการสเตจ และความเร็วปดการสเตจให

 

4.1.6 การสเตจ การดีสเตจของปมที่มีความเรว็คงที่อางองิจากคาปอนกลับของความดัน

ปมทีม่ีความเร็วคงที่จะถูกสเตจโดยอางอิงจากการตกลงของความดันในระบบ และจะถูกดีสเตจโดยอางองิจากการเพิม่ขึน้ของความดันในระบบ

เนือ่งจากการเปดและปดปมอยางรวดเร็วเปนเรื่องทีไ่มควรทาํ ชวงที่ยอมรับไดของความดันของระบบจะตองกําหนดตามชวงเวลาทีค่วามดันที่ยอมใหอยูนอกแถบกอนการส

เตจหรือการดีสเตจจะเกิดขึน้ คาเหลานีจ้ะถูกตั้งผานพารามิเตอร 27-20 “ชวงการทาํงานปกติ” 27-23 “หนวงการสเตจ” และ 27-24 “หนวงการดีสเตจ”

พารามิเตอรเหลานีต้ิดตั้งโดยแยกอสิระจากกันและควรตั้งใหตรงกบัความตองการของระบบ

การสเตจแบบอัตโนมัติ/การดีสเตจแบบคาที่ยอมรับได

ความเร็วของปมที่เปลี่ยนแปลงคาความเร็วทีจุ่ดการสเตจหรือการดีสเตจจะถูกกาํหนดโดยคาทีย่อมรับไดในการสเตจหรือคาที่ยอมรับไดในการดีสเตจ การเซทแแบบนี้

เปนการใชคําสั่งปองกนัคาไมใหต่ํากวาคาต่ําสุดทีก่ําหนดไวหรือคาทีต่่ํากวาแรงดันในการสเตจหรือการดีสเตจ

โดยการเทียบกบัคาคาสเคสพื้นฐานที่สะสมในชุดขบั ซ่ึงการติดต้ังนีส้ามารถปรบัเลือกใหเปนอุปกรณเสริมคาสเคสสวนขยายและสูงสุดของ MCO101 และ MCO102 ได

ถาทาํไดการปรับเลือกคาทีย่อมรับไดในการสเตจและดีสเตจสามารถขจดัผลสะทอนกลับในการสเตจหรือดีสเตจได และยังสามารถเซตปรับคาไดตลอดเวลาที่ทําการสเตจ

โดยใชคําสั่งรักษาระบบทีถู่กติดตั้งจนกวาจะหมดสาเหตุการเสียดสีและหยดน้าํของปม

ลักษณะใหมของพารามิเตอร:

หมายเลขตัวตานทาน จอแสดงรายชื่อ ชวง คามาตรฐาน

27-30 การตั้งคาความเร็วสเตจ {ยกเลิกการใช [0], ใชงาน [1]} ใช [1]

27-40 การตั้งคาสเตจ {ยกเลิกการใช [0], ใชงาน [1]} ใช [1]

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 4 การกําหนดรูปแบบระบบ
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5 คุณสมบัติของตัวควบคุมคาสเคด
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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5 คุณสมบัติของตัวควบคุมคาสเคด

5.1.1 บทนํา

เมื่อตัวควบคมุคาสเคดไดกาํหนดรูปแบบแลว จะสามารถเปดใชหรือยกเลิกการใช ผานทางพารามิเตอร 27-10 “ตัวควบคุมคาสเคด” เมื่อตองการสตารทตัวควบคุมคาสเคด

ชุดขบัหลัก จาํเปนตองถูกสตารทเหมือนชุดขับทั่วไปผานทาง LCP หรือผานทางการสื่อสารฟลดบสั พยายามความคุมระบบแรงดันโดยการเปลีย่นแปลงความเร็วของ FC

และโดยการสเตจเปดและปดปมตามตองการ

มีฟงกชันการหยดุ 2 รูปแบบอยูในตัวควบคุมคาสเคด ฟงกชันหนึง่เปนการหยดุระบบโดยรวดเร็ว อกีรูปแบบหนึง่คือการปดการสเตจปมตามลําดับ จะทาํใหการหยดุถูก

ควบคุมดวยความดัน สําหรับการหยุดชุดขับ VLT ของ AQUA แบบปลอดภยั ขัว้ตอ 37จะปดรีเลยทัง้หมดและหยดุชุดขบัหลักแบบลื่นไหล หากดิจิตัลอินพุทใดตั้งเปน [8]

“สตารท” และขัว้ตอทีต่รงกันถูกใชเพื่อควบคุมการสตารทและการหยุดของชุดขบัแลวการตั้งคาขั้วตอเปน 0 โวลตจะปดรีเลยทัง้หมดและหยดุชุดขบัหลักแบบลื่นไหล การ

กดปุม OFF บน LCP จะทําใหมีการดีสเตจกบัปมที่ทาํงานทัง้หมดตามลําดับ

5.2.1 สถานะของปมและการควบคุม

กลุมพารามิเตอร 27-0* มอบความสะดวกเพือ่ตรวจสอบสถานะของตัวควบคุมคาสเคด และเพือ่ควบคุมปมแตละตัว ในกลุมพารามิเตอรนี้สามารถที่จะเลือกปมแบบเฉพาะ

เพือ่ดูสถานะปจจบุนั ช่ัวโมงทาํงานในปจจบุันและชั่วโมงอายกุารใชงานทัง้หมด จากตําแหนงเดียวกันนีป้มแตละตัว สามารถควบคุมดวยมือสําหรับวัตถุประสงคดานการ

บาํรุงรักษา

กลุมพารามิเตอรถูกจัดไวดังตอไปน้ี:

 ปม 1 ปม 2 ปม 3 ปม …

27-01 สถานะ เปดจากชุดขับ พรอม ออฟไลน-ปด  

27-02 ปด ไมใชงาน ไมใชงาน ไมใชงาน  

27-03 ช่ัวโมงทํางานปจจุบนั 650 667 400  

27-04 ช่ัวโมงอายุใชงาน 52673 29345 30102  

การนาํทางไปยังกลุม 27-0* บน LCP

ใชลูกศรขวาและซายบน LCP เพื่อเลือกปม

ใชลูกศรเลื่อนขึน้และเล่ือนลงบน LCP เพื่อเลือกพารามิเตอร

 

5.2.2 การควบคุมปมดวยมือ

ตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายจะชวยควบคุมปมแตละตัวในระบบไดอยางสมบูรณ ผานทางพารามิเตอร 27-02 ปมสามารถควบคุมแยกแตละตัวผานทางรีเลยที่เลือก A ปม

สามารถเปดหรือปดนอกการควบคุมของตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายหรือสามารถถูกบังคับใหสลับปมนาํได

พารามิเตอรนี้แตกตางไปจากคาอื่นที่พารามิเตอรมีความเกี่ยวของในการเลือกตัวเลือกใดตัวเลือกหนึ่งเหลาน้ีจะทําใหเกดิการกระทําขึ้น แลวพารามิเตอรก็จะกลับไปยัง

สถานะคามาตรฐานเดิม

ตัวเลือกมีดังตอไปน้ี

• ไมมีการทํางาน - คาเริ่มตน

• ออนไลน - ทาํใหปมพรอมสําหรับตัวควบคุมคาสเคดสวนขยาย

• เปดการสลับ -บงัคับปมที่เลือกใหเปนปมนํา

• ออฟไลน-ปด – ปดปมและทําใหปมไมพรอมสําหรับการคาสเคด

• ออฟไลน-เปด - เปดปมและทาํใหปมไมพรอมสําหรับการคาสเคด

• ออฟไลน-หมุน - เร่ิมหมุนปม

หากการเลือก “ออฟไลน” ใดๆ ถูกเลือกอยู ปมจะไมสามารถถูกควบคุมดวยตัวควบคุมคาสเคดอกีตอไปจนกวา “ออนไลน” จะถูกเลือก

หากปมถูกต้ังใหเปนออฟไลนผานทางพารามิเตอร 27-02 ตัวควบคุมคาสเคดจะพยายามชดเชยสําหรับปมที่ไมพรอมสําหรับการควบคุม

• หากเลือก “ออฟไลน-ปด” สาํหรับปมที่กาํลังทํางาน ปมตัวอื่นจะถูกเปดการสเตจเพือ่ชดเชยสวนที่หายไปของเอาทพุท

• หากเลือก“ออฟไลน-เปด” สําหรับปมที่กําลังปดอยู ปมตัวอื่นจะถูกปดการสเตจเพื่อชดเชยเอาทพุทสวนที่เกนิ

 

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 5 คุณสมบัติของตัวควบคุมคาสเคด
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5.2.3 การปรบัสมดุลเวลาทาํงาน

ตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายไดรับการออกแบบเพือ่ปรับสมดุลช่ัวโมงทาํงานระหวางปมที่มีอยู พารามิเตอร 27-16 จะใหการปรับสมดุลตามลําดับสําคัญสําหรับแตละปมใน

ระบบ

ลําดับความสําคัญมีอยูดวยกัน 3 ระดับไดแก

• ลําดับความสําคัญทีป่รับสมดุล 1

• ลําดับความสําคัญทีป่รับสมดุล 2

• ปมสํารอง

ตัวควบคุมคาสเคดจะเลือกปมที่ถูกสเตจหรือดีสเตจโดยอางองิตามพารามิเตอร อตัรางานสูงสุดของปม (27-14) ช่ัวโมงเวลาทํางานในปจจบุนั (27-03) และการปรับสมดุล

เวลาทาํงาน (27-16)

ในการเลือกปมทีจ่ะถูกเปดระหวางการสเตจ ตัวควบคุมคาสเคดจะพยายามปรบัสมดุลช่ัวโมงทาํงานในปจจบุันใหเทากนัสําหรับปมทัง้หมดกอนดวย “ลําดับความสําคัญที่

ปรับสมดุล 1” ในพารามิเตอร 27-16

หากปมที่มีลําดับความสําคัญ 1 ทัง้หมดกาํลังทํางาน ตวัควบคุมจะพยายามปรับสมดุลปมใหเทากนัดวยการเลือกปมทีถู่กเลือกเปน “ลําดับความสําคัญที่ปรับสมดุล 2”

หากปมที่มีลําดับความสําคัญ 1 และ 2 ทั้งหมดกาํลังทาํงาน ตัวควบคุมจะเลือกปมที่ถูกเลือกเปน “ปมสํารอง”

ระหวางการดีสเตจจะเกิดการกลับข้ันตอนขึน้ ปมสํารองจะถูกดีสเตจกอน ตามดวยปมที่มีลําดบัความสําคัญ 2 และตามดวยปมที่มีลําดับความสําคัญ 1 ที่ลําดับความสําคัญ

แตละระดับ ปมทีม่ีช่ัวโมงเวลาทาํงานในปจจบุันมากสุดจะถูกดีสเตจกอน

ขอยกเวนกับการปรับสมดุลนี้จะเกดิขึน้ในการกาํหนดรูปแบบปมผสมที่มชุีดขับมากกวาหนึ่งชุด ปมที่ปรับความเร็วไดทัง้หมดจะถูกเปดการสเตจกอนปมที่มคีวามเร็วคงที่

ปมทีป่รับความเร็วไดจะถูกปดการสเตจกอนปมที่มคีวามเร็วคงที่ พารามิเตอร 27-19 จะใชสําหรับการรีเซ็ตช่ัวโมงเวลาทาํงานในปจจบุัน สําหรับปมทั้งหมดและเริ่มตน

กระบวนการปรับสมดุลใหม พารามิเตอรนีจ้ะไมกระทบตอช่ัวโมงอายกุารใชงานทั้งหมด (27-04) สําหรับแตละปม ช่ัวโมงอายใุชงานทั้งหมดจะไมใชสําหรับการปรับสมดุล

เวลาทาํงาน

 

5.2.4 การหมุนปมสําหรบัปมที่ไมไดใชงาน 

ในการติดตั้งบางครั้ง ปมทุกตัวอาจไมจาํเปนหรือถูกใชสําหรับการใชงานปกติ เม่ือกรณเีชนนีเ้กดิขึ้นตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายจะพยายามปรับสมดุลช่ัวโมงการทาํงาน

ระหวางปมกอนโดยการสลับปมหากสามารถทาํได อยางไรกต็าม หากไมสามารถใชใชปมเปนเวลา 72 ชั่วโมง ตัวควบคุมจะเริ่มตนการหมุนปมสําหรับปมนั้น

คุณสมบัตินีม้ีไวเพื่อทําใหแนใจวาจะไมมีปมทีถู่กปลอยใหหยุดรอตามชวงของเวลาที่ขยายออกไป เวลาหมุน สามารถตั้งโดยพารามิเตอร 27-18 เวลาหมุนควรจะนานเพยีง

พอเพื่อใหแนใจวาปมอยูในสภาพการทํางานที่ดีแตก็ควรใหสั้นอยางพอเหมาะเพื่อไมใหเกดิความดันเกินในระบบ การตั้ง 27-18 ใหเปนศูนยจะยกเลิกการใชฟงกชันน้ี.

ตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายจะไมชดเชยความดันทีเ่พิ่มขึน้จากที่เกดิขึน้ระหวางการหมุนของปม แนะนําใหใชเวลาหมุนใหสั้นทีสุ่ดเทาที่จะเปนไปไดเพื่อปองกันความเสีย

หายที่เกิดจากการสรางความดันเอาทพุทที่สูงเกิน

 

5.2.5 ช่ัวโมงอายุใชงานรวม

สําหรับวัตถุประสงคดานการบํารุงรักษา ตวัควบคุมคาสเคดสวนขยายไดรับการออกแบบทีช่วยคุณใหเกบ็ชั่วโมงอายกุารใชงานรวมทั้งหมดสําหรบัปมแตละตัวทีค่วบคุม

ชัว่โมงอายใุชงานรวมของปม พารามิเตอร 27-04 จะแสดงจํานวนรวมของชัว่โมงการทํางานของปมแตละตัว พารามิเตอรน้ีจะอบัเดตตลอดเวลาเมื่อใดกต็ามทีป่มทํางานและ

จะถูกบันทึกไวในหนวยความจําที่ไมหายไปหนึ่งคร้ังตอช่ัวโมง

พารามิเตอรนีย้ังสามารถต้ังเปนคาเริ่มตนเพื่อสะทอนชั่วโมงของการทํางานสําหรับปมกอนที่จะถูกเพิม่เขามาในระบบ

ชัว่โมงอายใุชงานจะสะสมดวยตัวควบคุมคาสเคดหากตัวควบคุมถูกใชงานและควบคุมปมเทานัน้

 

5 คุณสมบัติของตัวควบคุมคาสเคด
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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5.2.6 การสลับของปมนํา 

ในการกาํหนดรูปแบบที่ม ีชุดขับหลายชุด ปมนาํ จะถูกระบใุหเปนปมทีป่รับความเร็วไดซ่ึงจะทํางานเปนปมสุดทาย

ในการกาํหนดรูปแบบที่ม ีปมเดี่ยวเทานั้น ปมนาํจะถูกระบุใหเปนปมทีเ่ช่ือมตอกับชุดขับ สามารถเชื่อมตอปมมากกวาหน่ึงตัวเขากับชุดขับผานทางคอนแทค็เตอรที่ควบคุม

ดวยรีเลยของชุดขบัหลักได

โดยวธีิการสเตจและการดีสเตจตามปกติ ตัวควบคุมคาสเคดจะสลับปมนาํเพือ่ปรับสมดุลช่ัวโมงการทาํงาน และยังสลับปมนําเมื่อทําการสตารทระบบหรือเมื่อออกจากโหมด

การหลับอีกดวย

อยางไรก็ตามหากความตองการของระบบยงัคงต่ํากวาอตัรางานสูงสดุของปมนาํเปนระยะเวลานานโดยไมมีการเขาสูโหมดการหลับแลว ตัวควบคุมจะไมสลับปม หากเปน

เชนนี ้ปมนําจะสามารถถูกบังคับใหสลับไดผานทาง ชวงเวลา พารามิเตอร 27-52 หรือผานทาง เวลาในรอบวัน พารามิเตอร 27-54

 

5.2.7 การสเตจ / การดีสเตจ ในการกาํหนดรปูแบบปมผสม

มีอยูสองวธีิที่ใชเพื่อพิจารณาวาปมควรจะถูกสเตจหรือดีสเตจ วิธีแรกเปนความเร็วของชุดขบั วธีิที่สองเปน ความดันของคาปอนกลับ ทีกํ่าลังออกนอกชวงการทํางานปกติ

ในการกําหนดรูปแบบปมผสมที่มีมากกวาหนึง่ชุดขบั ทัง้สองวิธีจะถูกนาํมาใช

จากตัวอยางตอไปนี ้ผลตอบรับจะอางอิงเปนแรงดัน

การสเตจ:

เมื่อชุดขับหลักไดรับคําสั่งสตารทปมทีป่รับความเร็วไดจะถูกเลือกและสตารทโดยใชชุดขับที่วางอยู

หากความดันของระบบตกลง ความเร็วของชุดขับจะเพิ่มขึ้นใหตรงกับความตองการสําหรับการไหลที่มากขึน้ ในขณะที่กาํลังรักษาระดับความดัน หากชุดขบัมีความเร็วสูง

กวาความเร็วเปดการสเตจ (27-31) และยังคงสูงกวาระดบันัน้เปนระยะเวลาตาม เวลาหนวงการสเตจ (27-23) ปมถัดไปที่ปรับความเร็วไดจะเปดการสเตจ การดําเนินการนี้

จะทําซํ้ากบัปมที่ปรับความเรว็ไดทกุตัว

หากตัวควบคุมคาสเคดยังคงไมสามารถรกัษาความดันของระบบโดยเปดปมทีป่รับความเร็วไดทุกตัวที่จดุสูงสุดแลว ตวัควบคุมจะเปดการสเตจปมที่มีความเร็วคงที่ขึน้ ปมที่

มคีวามเร็วคงที่จะถูกเปดการสเตจเมื่อความดันตํ่ากวาคาเซ็ตพอยตเปนเปอรเซ็นตของ ชวงการทาํงานปกติ (27-20) และคงคานัน้ไวตามเวลา หนวงการสเตจ (27-23) การ

ดําเนินการนีจ้ะทําซํ้ากบัปมที่มคีวามเร็วคงทีท่ั้งหมด

การดีสเตจ:

หากความดันของระบบเพิ่มขึน้ความเร็วของชุดขบัทัง้หมดจะลดลงใหตรงกบัความตองการการไหลที่ลดลงของระบบ ในขณะทีก่ําลังรักษาระดับความดัน หากชุดขบัมี

ความเร็วต่ํากวา ความเร็วปดการสเตจ (27-33) และคงอยูอยางนั้นตามเวลาหนวงการดีสเตจ (27-24) ปมที่ปรับความเร็วไดจะปดการสเตจ การดําเนินการนี้จะทําซํ้ากับปม

ทีป่รับความเร็วไดยกเวนปมตัวสุดทาย

หากความดันของระบบยังคงสูงอยูดวยการทาํงานของชุดขับทีค่วามเร็วต่ําสดุเพยีงชุดเดียวเทาน้ัน ตัวควบคุมจะเริม่ดีสเตจปมทีม่ีความเร็วคงที่ ปมที่มีความเร็วคงที่จะถูกดีส

เตจเมื่อความดันอยูสูงกวาคาเซ็ตพอยตเปนเปอรเซ็นตของ ชวงการทาํงานปกติ (27-20) และคงคานัน้ไวตามเวลา หนวงการดีสเตจ (27-24) การดําเนนิการนีจ้ะทาํซํ้ากบั

ปมทีม่ีความเร็วคงทีท่ั้งหมด โดยจะปลอยใหปมทีป่รับความเร็วไดทํางานเพยีงหนึง่ตวั หากความตองการของระบบยังคงตกลงอยางตอเนือ่ง ระบบจะเขาสูโหมดการหลับ

 

5.2.8 การครอมการสเตจ/การดีสเตจ

การสเตจและการดีสเตจโดยปกติจะใชในสถานการณในการนําไปใชงานทั่วไปโดยสวนใหญ อยางไรกต็ามบางครั้งมีความจาํเปนที่จะตองตอบสนองอยางรวดเร็วเพือ่

เปล่ียนแปลงความดันปอนกลับของระบบ ในกรณีนีต้ัวควบคุมคาสเคดจะตองทาํการสเตจและการดีสเตจแบบทันทีทนัใดเพื่อตอบสนองความตองการของระบบทีม่ีการ

เปลี่ยนแปลงมาก

การสเตจ:

เมื่อความดันของระบบตกลงมากกวา ขดีจํากัดการครอม (27-21) ตัวควบคุมคาสเคดจะเปดการสเตจปมแบบทนัทเีพื่อใหตรงตามความตองการสําหรับการไหลทีเ่พิ่มข้ึน

หากความดันของระบบยังคงอยูต่ํากวาขีดจํากัดการครอม (27-21) อยางตอเนือ่งตาม เวลาคางการครอม (27-25) ตัวควบคุมคาสเคดจะสเตจไปยังปมถัดไป การดําเนินการ

เชนนีจ้ะทาํซํ้าจนกวาปมจะถูกเปดทั้งหมด หรือจนกวาความดันของระบบตกลงต่ํากวาขีดจาํกดัการครอม

การดีสเตจ:

เมื่อความดันของระบบเพิ่มขึน้อยางรวดเร็วสูงกวาขดีจํากัดการครอม (27-21) ตวัควบคุมคาสเคดจะดีสเตจปมทันทีเพือ่พยายามลดความดันลง

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 5 คุณสมบัติของตัวควบคุมคาสเคด
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หากความดันของระบบยังคงอยูสูงกวาขีดจํากัดการครอม (27-21) เปนเวลาตาม เวลาคางการครอม (27-25) ตัวควบคุมคาสเคดจะดีสเตจไปอีกปมหนึง่ การดําเนนิการนีจ้ะ

ทาํซํ้าจนกวาจะเหลือเพียงปมนําทีเ่ปดอยูเทาน้ันหรือจนกวาความดันจะเสถียร

ขีดจาํกดัการครอม พารามิเตอร 27-21 จะตั้งคาเปน % ของคาอางอิงสูงสุด ซ่ึงจะระบุจุดที่อยูสูงกวาหรือต่ําวาเซ็ตพอยตของระบบเมื่อจะเกิดการครอมการสเตจและการดีส

เตจ

 

5.2.9 การดีสเตจที่ความเร็วต่ําสุด

เพื่อลดการใชแบบฉกุเฉนิตัวควบคุมคาสเคดจะดีสเตจปมหาก ปมนํา ทาํงานที่ความเร็วต่าํสุดตาม หนวงเวลาการดีสเตจที่ความเร็วต่ําสุด (27-27)

 

5.2.10 การทาํงานดวยปมท่ีมีความเร็วคงที ่เทาน้ัน

การทํางานดวยปมทีม่ีความเร็วคงทีเ่ทานัน้เปนคุณสมบัติทีถู่กออกแบบมาเพื่อรักษา ระบบทีส่ําคัญ ใหทาํงานในเหตุการณทีอ่าจจะเกิดขึน้ไมบอยนกัซ่ึงปมที่ปรับความเร็ว

ไดทั้งหมดไมสามารถควบคุมไดดวยตัวควบคุมคาสเคด ในสถานการณเชนนีต้ัวควบคุมคาสเคดจะพยายามรักษาความดันระบบโดยการเปดและปดปมทีม่ีความเร็วคงที่

การสเตจ

หากปมทีป่รับความเร็วไดทัง้หมดไมพรอมถูกควบคุมและความดันของระบบอยูต่ํากวา ชวงการทาํงานดวยปมที่มีความเร็วคงทีเ่ทานัน้ (27-22) ตามเวลา หนวงการสเตจ

(27-23) แลวปมที่มีความเร็วคงทีจ่ะถูกเปด การดําเนนิการนีจ้ะทําซํ้าจนกวาปมทัง้หมดถูกเปด

ดีสเตจ

หากปมทีป่รับความเร็วไดทัง้หมดไมพรอมถูกควบคุมและความดันของระบบอยูสูงกวา ชวงการทาํงานดวยปมที่มีความเร็วคงทีเ่ทานัน้ (27-22) ตามเวลา หนวงการดีสเตจ

(27-24) ปมทีม่ีความเร็วคงทีจ่ะถูกปด การดําเนนิการน้ีจะทาํซํ้าจนกวาปมทั้งหมดถูกปด

5 คุณสมบัติของตัวควบคุมคาสเคด
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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6 วธีิการตั้งโปรแกรม

6.1 พารามเิตอรของตัวควบคุมคาสเคดสวนขยาย

6.1.1 ตัวเลือกของตัวควบคุมคาสเคด, 27-**

กลุมอุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคสของพารามิเตอร

 

6.1.2 สวนควบคุมและสถานะ, 27-0*

พารามิเตอรสวนควบคุมและพารามิเตอรสถานะใชสําหรับการตรวจสอบและการควบคุมปมดวยมือ

ใชปุมลูกศรขวา [►] และซาย [◄] เพื่อเลือกปม ใชปุมลูกศรขึน้ [▲] และลง [▼]

เพือ่แกไขคาปรับตั้ง

27-01  สถานะของปม

อุปกรณเสริม: หนาที่:
สถานะของปมเปนคาพารามิเตอรทีอ่านไดซ่ึงจะแสดงสถานะของปมแตละตัวในระบบ การติดตั้งไดแก

[0] พรอม ปมสามารถใชไดกับตัวควบคุมคาสเคด

[1] เปดจากชุดขบั ปมจะถูกควบคุมดวยตัวควบคุมคาสเคด และปมเช่ือมตอกบัชุดขับ และทํางานอยู

[2] เปดจากแหลงจายไฟหลัก ปมถูกควบคุมดวยตัวควบคุมคาสเคด และปมเช่ือมตอกับแหลงจายไฟหลัก และทํางานอยู

[3] ออฟไลน-ปด ปมไมพรอมสําหรับใชโดยตวัควบคุมคาสเคด และปมปดอยู

[4] ออฟไลน-เปดจากแหลงจายไฟหลัก ปมไมพรอมสําหรับใชโดยตวัควบคุมคาสเคด และปมเช่ือมตอกบัแหลงจายไฟหลักและทาํงานอยู

[5] ออฟไลน - เปดชุดขบั ปมไมพรอมสําหรับใชโดยตวัควบคุมคาสเคด และปมเช่ือมตอกบัแหลงจายไฟหลักและทาํงานอยู

[6] ออฟไลน - ผดิพลาด ปมไมพรอมสําหรับใชโดยตวัควบคุมคาสเคด และปมเช่ือมตอกบัแหลงจายไฟหลักและทาํงานอยู

[7] ออฟไลน – สวนชวยเหลือ ปมไมพรอมสําหรับใชโดยตวัควบคุมคาสเคด และปมเช่ือมตอกบัแหลงจายไฟหลักและทาํงานอยู

[8] ออฟไลน-อนิเตอรล็อกจากภายนอก ปมถูกอนิเตอรล็อกจากภายนอกและปดอยู

[9] กาํลังหมุน ตัวควบคุมคาสเคดกําลังดําเนนิการหมนุรอบสําหรับปม

[10] ไมมีการเชื่อมตอของรีเลย ปมไมไดเช่ือมตอกบัชุดขบัโดยตรงและไมมีรีเลยทีถู่กกาํหนดใหกับปม

27-02  การควบคุมปมดวยมือ

อุปกรณเสริม: หนาที่:
การควบคุมปมดวยมือเปนพารามิเตอรพื้นฐานทีช่วยการควบคุมการสเตจของปมแตละตัวดวยมือ การเลือกหนึง่

ในพารามิเตอรเหลานี้จะเปนการออกคําสั่งแลวจะกลับไปยงัสถานะไมใชงาน ตัวเลือกไดแก

[0] * ไมใชงาน ไมดําเนินการอะไร

[1] ออนไลน ทาํใหปมพรอมสําหรับตัวควบคุมคาสเคด

[2] เปดการสลับ บงัคับปมที่เลือกใหเปนปมนํา

[3] ออฟไลน-ปด ปดปมและทําใหปมไมพรอมสําหรับการคาสเคด

[4] ออฟไลน-เปด เปดปมและทาํใหปมไมพรอมสําหรับการคาสเคด

[5] ออฟไลน-หมุน เริ่มตนการหมุนปม

27-03  ชัว่โมงเวลาทํางานในปจจุบัน

อุปกรณเสริม: หนาที่:
หนวย: ชม. ช่ัวโมงเวลาทาํงานในปจจุบนั เปนคาพารามิเตอรทีอ่านไดทีแ่สดงจํานวนรวมของชั่วโมงที่แตละปมทาํงานนบั

ต้ังแตการรีเซ็ตคร้ังลาสุด เวลานีใ้ชเพื่อปรับสมดุลช่ัวโมงทํางานระหวางปม เวลาอาจจะถูกรีเซ็ตเปน 0 ทั้งหมด

ไดโดยใช พารามิเตอร 27-91

27-04  ชัว่โมงอายุใชงานรวมของปม

พิสัย: หนาที่:

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 6 วิธีการตั้งโปรแกรม
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0*   [0 - 2147483647] ชัว่โมงอายใุชงานรวมของปมเปนชั่วโมงทํางานรวมสําหรับแตละปมทีเ่ช่ือมตออยู พารามิเตอรนี้อาจจะต้ังคาให

แตละปมเปนคาตางๆ สาํหรับวัตถุประสงคดานการบํารุงรักษา

 

6.1.3 รูปแบบโครงราง, 27-1*

กลุมพารามิเตอรนีใ้ชสําหรับกําหนดรูปแบบตัวเลือกตัวควบคุมคาสเคด

27-10  ตัวควบคุมคาสเคด

อุปกรณเสริม: หนาที่:
โหมดตัวควบคุมคาสเคดจะต้ังโหมดการทํางาน ตัวเลือกไดแก

ยกเลิกการใช ปดตัวเลือกของตัวควบคุมคาสเคด

ชุดขบัหลัก/ชุดขบัตาม ทาํงานโดยใชปมทีป่รับความเร็วไดเทาน้ันเชื่อมตอกบัชุดขบั การเลือกเชนนี้ทาํใหการตั้งคางายข้ึน

ปมผสม ทาํงานโดยใชทั้งปมที่ปรับความเร็วไดและปมทีม่ีความเร็วคงที่

ตัวควบคุมคาสเคดแบบพืน้ฐาน ปดตัวเลือกคาสเคด และกลับเขาสูคาสเคดพื้นฐาน (ดูรายละเอยีดเกี่ยวกบั 25-** ไดจากคูมือตั้งโปรแกรม VLT

AQUA Drive) รีเลยเพิม่เติมจากอุปกรณเสริมสามารถใชเพือ่ขยายคาสเคดแบบพื้นฐานดวยรีเลย 3 ตัว มีเฉพาะ

ฟงกชันคาสเคดแบบพืน้ฐานเทานั้น

27-11  จํานวนของชดุขับ

พิสัย: หนาที่:
1*   [1 - 8] จาํนวนของตัวแปลงความถี่จะถูกควบคุมโดยตัวควบคุมคาสเคด

MCO 101: 1-6

MCO 102: 1-8

27-12  จํานวนปม

พิสัย: หนาที่:
0*   [0 - จาํนวนของชุดขบั] จาํนวนของปมที่จะตองทําการควบคุมตัวควบคุมคาสเคด

MCO 101: 0-6

MCO 102: 0-8

27-14  อัตรางานของปม

พิสัย: หนาที่:
100%*   [0%(ปด) - 800%] อตัรางานของปมจะตั้งอัตรางานของปมแตละตัวในระบบโดยเทยีบเคียงกบัปมตัวแรก พารามิเตอรนี้เปน

พารามิเตอรทีเ่ปนตัวชี้ดวยการปอนหน่ึงคาตอปม อัตรางานของปมตัวแรกจะกาํหนดใหเปน 100% เสมอ

27-16  การปรับสมดุลเวลาทํางาน

อุปกรณเสริม: หนาที่:
การปรับสมดุลเวลาทาํงานจะตั้งลําดับความสําคัญของแตละปมสาํหรับการปรบัสมดุลเวลาทํางานของปม ปมที่

ไดรับความสําคัญมากที่สุดจะทาํงานกอนปมที่ไดรับความสําคัญในลําดับถัดมา หากปมถูกตั้งคาเปนปมสํารอง

ปมจะถูกทาํสเตจและดีสเตจ เนือ่งจากไมมีการกาํหนดลําดับความสําคัญไว ซ่ึงหมายความวาจะมีการสเตจตาม

ลําดับ 1-2-3 และดีสเตจตามลําดับ 3-2-1

ตัวเลือกไดแก

[0] * ลําดับความสําคญัที่ปรับสมดุล 1 เปดกอน ปดหลังสุด

[1] ลําดับความสําคัญที่ปรับสมดุล 2 เปดหากไมมีปมทีม่ีลําดับความสําคัญ 1 อยู ปดกอนที่ปมที่มีลําดับความสําคัญ 1 จะปด

[2] ปมสํารอง เปดหลังสุด ปดกอน

27-17  ชดุสตารทมอเตอร

อุปกรณเสริม: หนาที่:
ชดุสตารทมอเตอรจะเลือกประเภทของชุดสตารทหลักทีใ่ชกบัปมทีม่ีความเร็วคงที ่ปมที่มีความเร็วคงที่ทัง้หมด

ตองถูกกาํหนดรูปแบบใหเหมือนกัน ตัวเลือกไดแก

ไมใช (คอนแทค็เตอร)

ชุดสตารทแบบนุมนวล

ชุดสตารทแบบสตาร-เดลตา

6 วิธีการตั้งโปรแกรม
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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27-18  เวลาหมนุสําหรับปมที่ไมใชงาน

พิสัย: หนาที่:
1.0 s*   [0.0 s - 99.0 s] เวลาหมุนสําหรับปมทีไ่มใชงานจะตั้งระยะเวลาทีจ่ะหมุนปมทีไ่มไดใชงาน หากปมทีม่ีความเร็วคงที่ไมได

ทาํงานใน 72 ช่ัวโมงลาสุด ปมนีจ้ะถูกเปดขึน้ตามเวลานี ้ นีเ้ปนการปองกันสาเหตุความเสียหายโดยการระงบั

การปดปมเปนเวลานานเกินไป คณุสมบัติการหมุนนีถู้กยกเลิกการใชงานโดยการตั้งคาพารามิเตอรใหเทากบั 0

คําเตือน - การต้ังคาพารามเิตอรใหสูงเกนิไปอาจจะทาํใหเกดิแรงดันทีสู่งเกนิไปตอบางระบบ

27-19  รเีซ็ตชัว่โมงเวลาทํางานในปจจุบัน

อุปกรณเสริม: หนาที่:
รีเซ็ตช่ัวโมงเวลาทาํงานในปจจุบนัใชเพือ่รีเซ็ตช่ัวโมงเวลาทาํงานในปจจุบันทั้งหมดใหเปนศูนย เวลาน้ีจะใช

เพื่อการปรับสมดุลเวลาทํางาน

[0] * ไมรีเซ็ต

[1] รีเซ็ต

 

6.1.4 การต้ังคาแบนดวิดท, 27-2*

พารามิเตอรสําหรับกําหนดรูปแบบการตอบสนองตอการควบคุม

27-20  ชวงการทํางานปกติ

พิสัย: หนาที่:
10%*   [1% – P27-21] ชวงการทํางานปกติเปนคาชดเชยที่ยอมรับไดจากเซ็ตพอยตกอนทีป่มอาจจะถูกเพิม่หรือลด ระบบตองอยูนอก

ขีดจํากัดนี้ตามเวลาที่ระบใุน P27-23 (การสเตจ) หรือ P27-24 (การดีสเตจ) กอนการทาํงานแบบคาสดเคดจะ

เกิดข้ึน ปกติจะหมายถงึระบบทีท่ํางานดวยปมทีป่รับความเร็วไดอยางนอยหนึง่ปมจากที่มีอยู ระบคุาเปน % ของ

คาอางองิสูงสุด (ดูรายละเอยีดเกี่ยวกบั P21-12 จากคูมือตั้งโปรแกรม VLT AQUA Drive)

27-21  ขีดจํากัดการครอม

พิสัย: หนาที่:
100%

(ยกเลิกการ

ใช)*

  [P27-20 - 100%] อนญุาตขดีจํากัดการครอม คาชดเชยจากจดุที่กําหนดกอนปมจะถูกเพิม่หรือลบในทันที (เชน ในกรณทีี่เปดกอก

ดับเพลิง) ชวงการทํางานปกติจะรวมการหนวงที่จาํกัดการตอบสนองของระบบในชวงจังหวะชั่วคราว ซ่ึงทาํให

ระบบตอบสนองชาเกนิไปตอการเปล่ียนแปลงความตองการที่มีขนาดใหญ ขีดจาํกัดการครอมจะทาํใหชุดขบั

ตอบสนองไดทันทีทนัใด คาน้ีจะถูกปอนเปน % ของคาอางอิงสูงสุด (P21-12) การดําเนินการดวยการครอม

อาจจะถูกยกเลิกการใชโดยการพารามิเตอรน้ีใหเปน 100%

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 6 วิธีการตั้งโปรแกรม
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27-22  ชวงการทํางานดวยปมที่มีความเร็วคงทีเ่ทานั้น

พิสัย: หนาที่:
P27-20*   [P27-20 - P27-21] ชวงการทาํงานดวยปมที่มีความเร็วคงที่เทานัน้เปนคาชดเชยที่ยอมรบัไดจากเซ็ตพอยตกอนทีป่มอาจจะถูกเพิม่

หรือลดเมื่อไมมีปมที่ปรับความเร็วไดสามารถทํางานได ระบบตองอยูนอกขดีจํากัดน้ีตามเวลาทีร่ะบุใน P27-23

(หนวงการสเตจ) หรือ P27-24 (หนวงการดีสเตจ) กอนการทาํงานคาสเคดจะเกิดขึน้ คานีจ้ะถูกปอนเปน % ของ

คาอางอิงสูงสุด เมื่อไมมีปมทีป่รับความเร็วไดสามารถทํางานได ระบบจะพยายามรักษาการควบคุมดวยปมที่มี

ความเร็วคงทีท่ี่มีอยู

27-23  หนวงการสเตจ

พิสัย: หนาที่:
15 s*   [0 - 3000 s] หนวงการสเตจเปนเวลาทีค่าปอนกลบัของระบบจะตองรักษาใหต่ํากวาชวงการทาํงานกอนที่ปม อาจจะเปด

หากระบบทํางานดวยปมทีป่รับความเรว็ไดอยางนอยหนึง่ปมจากที่มีอยู ชวงการทาํงานปกติ (P27-20) จะถูก

ใช หากไมมีปมทีป่รับความเร็วไดอยู ชวงการทาํงานดวยปมที่มีความเร็วคงที่เทาน้ัน (P27-22) จงึจะถูกใช

27-24  หนวงการดีสเตจ

พิสัย: หนาที่:
15 s*   [0 - 3000 s] หนวงการดีสเตจเปนเวลาทีค่าปอนกลับของระบบจะตองคงคาใหสูงกวาชวงการทาํงานกอนทีป่มอาจจะปดลง

หากระบบทํางานดวยปมทีป่รับความเรว็ไดอยางนอยหนึง่ปมจากที่มีอยู ชวงการทาํงานปกติ (P27-20) จะถูก

ใช หากไมมีปมทีป่รับความเร็วไดอยู ชวงการทาํงานดวยปมที่มีความเร็วคงที่เทาน้ัน (P27-22) จงึจะถูกใช

27-25  เวลาคางของการครอม

พิสัย: หนาที่:
10 s*   [0 - 300 s] เวลาคางของการครอมเปนเวลาต่ําสุดที่ตองใหเลยผานไปหลังจากการสเตจหรือดีสเตจ อาจเกดิขึน้เนื่องจาก

ระบบเกินจากขดีจํากัดการครอม (P27-21) เวลาคางของการครอมจะถูกกาํหนดเพื่อชวยใหระบบเสถียรหลัง

จากการเปดหรือปดปม หากการหนวงนี้ไมนานเพียงพอ ในชวงจังหวะชัว่คราวที่เกดิจากการเปดหรือปดปมอาจ

ทาํใหระบบเพิ่มหรือลดปมอื่นเมื่อไมควรดําเนินการ

6 วิธีการตั้งโปรแกรม
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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27-27  หนวงการดีสเตจความเร็วต่ําสุด

พิสัย: หนาที่:
15 s*   [0 - 300 s] หนวงการดีสเตจความเร็วต่าํสุดเปนเวลาที่ปมนําจะตองทํางานดวยความเร็วต่ําสุดในขณะทีค่าปอนกลับของ

ระบบยังคงอยูในชวงการทาํงานปกติกอนที่ปมจะถูกปดเพื่อประหยดัพลังงาน การประหยดัพลังงานอาจจะทําให

เห็นผลไดโดยการปดปม เมื่อปมทีป่รับความเร็วไดทาํงานที่ความเร็วต่ําสุดแตคาปอนกลับยังอยูในชวงปกติ

ภายใตสภาวะนีป้มอาจจะถูกปดและระบบจะยังคงสามารถรักษาการควบคุมไวได ปมที่ยงัคงเปดอยูจะทํางาน

ดวยประสิทธิภาพที่มากข้ึน

 

6.1.5 ความเร็วการสเตจ, 27-3*

พารามิเตอรสําหรบักําหนดรูปแบบการตอบสนองตอการควบคุมของชุดขับหลัก/ชุดขบัตาม

 

6.1.6 (รวมถงึเวอรช่ันตอไป!) การตั้งคาสเตจความเร็ว, 27-30

27-30  การตั้งคาความเร็วสเตจ

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เมื่อการสเตจเปดและปดความเร็วมีการใชงานจะมีการเปดตอเนือ่งไปเรื่อย ๆ ระหวางตัวเลือก การติดตั้งเปนคํา

สัง่ทีก่อใหเกิดการใชงานสูงและส้ินเปลืองพลังงานนอย หากถูกยกเลิกการใชงาน ความเร็วจะถูกกาํหนดดวย

มือ

[0] ยกเลิกการใช

[1] * ใช

27-31  ความเร็วเปดการสเตจ (RPM)

พิสัย: หนาที่:
P4-13*   [พารามิเตอร 4-11 - พารามิเตอร

4-13]

ใชในกรณทีีเ่ลือก RPM

หากปมนาํทํางานสูงกวาความเร็วเปดการสเตจตามเวลาที่ระบุในหนวงการสเตจ (par. 27-23) และปมทีป่รับ

ความเร็วไดพรอมใชงาน ปมจะถูกสั่งใหเปด

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 6 วิธีการตั้งโปรแกรม

MI.38.C2.9A - VLT®เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss 31

  6



27-32  ความเร็วเปดการสเตจ (Hz)

พิสัย: หนาที่:
พารามิเตอร

4-14*

  [พารามิเตอร 4-12 - พารามิเตอร

4-14]

ใชในกรณทีี่เลือก Hz

หากปมนําทาํงานสูงกวาความเร็วเปดการสเตจตามเวลาทีร่ะบุในหนวงการสเตจ (par. 27-23) และปมทีป่รับ

ความเร็วไดพรอมใชงาน ปมจะถูกส่ังใหเปด

27-33  ความเร็วปดการสเตจ (RPM)

พิสัย: หนาที่:
พารามิเตอร

4-11*

  [พารามิเตอร 4-11 - พารามิเตอร

4-13]

หากปมนําทาํงานต่ํากวาความเร็วปดการสเตจตามเวลาที่ระบุในหนวงการดีสเตจ (par. 27-24) และปมทีป่รับ

ความเร็วไดมากกวาหนึง่ตัวเปดอยู ปมที่ปรับความเร็วไดน้ันจะถูกสั่งใหปด

27-34  ความเร็วปดการสเตจ (Hz)

พิสัย: หนาที่:
พารามิเตอร

4-12*

  [พารามิเตอร 4-12 - พารามิเตอร

4-14]

หากปมนําทาํงานต่ํากวาความเร็วปดการสเตจตามเวลาที่ระบุในหนวงการดีสเตจ (par. 27-24) และปมทีป่รับ

ความเร็วไดมากกวาหนึง่ตัวเปดอยู ปมที่ปรับความเร็วไดน้ันจะถูกสั่งใหปด

 

6.1.7 การตั้งคาการสเตจ, 27-4*

พารามิเตอรสําหรบักาํหนดรูปแบบการเปล่ียนการสเตจ

 

6.1.8 การตั้งคาการสเตจ 27-40

27-40  การตั้งคาสเตจ

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เมื่อมีการใชคายอมรับไดในการสเตจจะถูกตั้งคาโดยอตัโนมัติระหวางตัวเลือก การติดตั้งจะอยูในรูปของคําส่ัง

ปองกันแรงดันสวนเกินและคาทีต่่ํากวากําหนดในการทาํสเตจและดีสเตจ หากถูกยกเลิกการทํางาน คาทีย่อมรับ

ไดจะถูกกําหนดดวยมือ

[0] ยกเลิกการใช คาที่ยอมรับไดของการสเตจหรือการดีสเตจ

[1] * ใช

27-41  หนวงเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง

พิสัย: หนาที่:
10 s*   [0 s – 120 s] หนวงเวลาเปลีย่นความเร็วขาลงจะตั้งคาการหนวงระหวางการเปดปมทีค่วบคุมดวยชุดสตารทแบบนุมนวลและ

การเปล่ียนความเร็วขาลงของปมที่ควบคมุดวยชุดขบั พารามิเตอรนีจ้ะใชสําหรับปมทีค่วบคุมดวยชุดสตารท

แบบนุมนวลเทานั้น

6 วิธีการตั้งโปรแกรม
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด

32 MI.38.C2.9A - VLT®เปนเครื่องหมายการคาจดทะเบียนของ Danfoss

6  



27-42  หนวงเวลาเปลี่ยนความเร็วขาข้ึน

พิสัย: หนาที่:
2 s*   [0 s – 12 s] หนวงเวลาเปลี่ยนความเร็วขาข้ึนจะตั้งการหนวงระหวางการปดปมทีค่วบคุมดวยชุดสตารทแบบนุมนวลและการ

เปล่ียนความเร็วขาข้ึนของปมทีค่วบคุมดวยชุดขบั พารามิเตอรนีจ้ะใชสําหรับปมที่ควบคุมดวยชุดสตารทแบบ

นุมนวลเทานั้น

27-43  คาที่ยอมรับไดของการสเตจ

พิสัย: หนาที่:
90%*   [1% – 100%] คาทีย่อมรับไดของการสเตจเปนความเร็วในการเปล่ียนการสเตจที่ซ่ึงปมทีม่ีความเร็วคงทีค่วรจะเปด โดยตั้ง

เปนเปอรเซ็นต [%] ของความเร็วปมสูงสุด

หากการตั้งคาสเตจถูกใชงานในพารามิเตอร 27-40, พารามิเตอร 27-43 จะถูกซอนเอาไว คาที่แทจริงสามารถ

อานไดในพารามิเตอร 27-40 จะถูกยกเลิกการใชงาน ถาพารามิเตอรถูกยกเลิกการใชงานคายอมรับไดในการส

เตจที่พารามิเตอร 27-43 จะถูกเปลี่ยนไปเปนการควบคุมดวยมือและคาใหมจะถูกใชแทนหากพารามิเตอร

27-40 ถูกใชงานอกีคร้ัง

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 6 วิธีการตั้งโปรแกรม
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27-44  คาที่ยอมรับไดของการสเตจ

พิสัย: หนาที่:
50%*   [1% – 100%] คาทีย่อมรับไดของการดีสเตจเปนความเร็วในการเปลี่ยนการสเตจทีซ่ึ่งปมที่มีความเร็วคงที่ควรจะเปด โดยต้ัง

เปนเปอรเซ็นต [%] ของความเร็วปมสูงสุด

หากการตั้งคาสเตจถูกใชงานในพารามิเตอร 27-40, พารามิเตอร 27-44 จะถูกซอนเอาไว คาที่แทจริงสามารถ

อานไดในพารามิเตอร 27-40 จะถูกยกเลิกการใชงาน ถาพารามิเตอรถูกยกเลิกการใชงานคาทีย่อมรับไดในกา

รดีสเตจในพารามิเตอร 27-44 จะถูกเปล่ียนไปเปนการควบคุมดวยมือและคาใหมจะถูกใชแทนหากพารามิเตอร

27-40 ถูกใชงานอกีคร้ัง

เมื่อ 27-30 ถูกยกเลิก [1], 27-31, 27-32, 27-33, และ 27-34 จะถูกเก็บไวปรับปรุงดวยคาใหมที่คํานวณแบบ

อัตโนมัติ ถา 27-31, 27-32, 27-33, และ 27-34 ถูกปรับปรุงจากบัส คาใหมที่ไดจะถูกใชแทน แตสถานะยังคง

เปนการเปดแบบอตัโนมัติ (ทีถู่กปรับปรุงแลว)

เมื่อ 27-40 ถูกใชงาน [1], 27-41, 27-42, 27-43, และ 27-44 จะถูกเก็บไวปรับปรุงดวยคาใหมที่คํานวณแบบ

อัตโนมัติ ถา 27-41, 27-42, 27-43, และ 27-44 ถูกปรับปรุงจากบัส คาใหมที่ไดจะถูกใชแทน แตสถานะยังคง

เปนการเปดแบบอตัโนมัติ (ทีถู่กปรับปรุงแลว)

คาที่ไดจะถูกคํานวณใหมและพารามิเตอรจะถูกปรับปรุงใหมเมื่อเกดิการสเตจขึ้น

27-45  ความเร็วการสเตจ (รอบ/นาที)

อุปกรณเสริม: หนาที่:
หนวย: RPM (รอบ/นาท)ี ความเร็วการสเตจ เปนคาพารามิเตอรทีอ่านไดทีแ่สดงความเร็วการสเตจที่แทจริงโดยอางองิจากคาทีย่อมรับ

ไดของการสเตจ

27-46  ความเร็วการสเตจ (Hz)

อุปกรณเสริม: หนาที่:
หนวย: Hz ความเร็วการสเตจ เปนคาพารามิเตอรทีอ่านไดทีแ่สดงความเร็วการสเตจที่แทจริงโดยอางองิจากคาทีย่อมรับ

ไดของการสเตจ

27-47  ความเร็วการดีสเตจ (RPM)

อุปกรณเสริม: หนาที่:
หนวย: RPM (รอบ/นาท)ี ความเร็วการดีสเตจเปนคาพารามิเตอรที่อานไดที่แสดงความเร็วการดีสเตจทีแ่ทจริงโดยอางอิงจากคาที่

ยอมรับไดของการดีสเตจ

27-48  ความเร็วการดีสเตจ (Hz)

อุปกรณเสริม: หนาที่:
หนวย: RPM ความเร็วการดีสเตจ เปนคาพารามิเตอรทีอ่านไดที่แสดงความเร็วการดีสเตจทีแ่ทจริงโดยอางอิงจากคาที่

ยอมรับไดของการดีสเตจ

 

6.1.9 การตั้งคาการสลับการทํางาน, 27-5*

พารามิเตอรสําหรับกาํหนดรูปแบบการสลับการทํางาน

27-51   เหตุการณการสลับ

อุปกรณเสริม: หนาที่:
เหตุการณการสลับยอมใหมีการสลับที่การดีสเตจ

6 วิธีการตั้งโปรแกรม
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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[0] * ปด

[1] ขณะดีสเตจ

27-52  ชวงเวลาการสลับ

พิสัย: หนาที่:
0 (ยกเลิก

การใช)*

  [0 (ยกเลิกการใช) – 10000 m] ชวงเวลาการสลบัเปนเวลาระหวางการสลับทีส่ามารถต้ังไดโดยผูใช ซ่ึงยกเลิกการใชโดยการตั้งคาใหเปน 0

พารามิเตอร 27-53 แสดงเวลาทีเ่หลืออยูจนกวาการสลับครั้งถัดไปจะเกิดขึ้น

27-53  คาตัวตั้งเวลาการสลับ

อุปกรณเสริม: หนาที่:
หนวย: min คาตัวต้ังเวลาการสลับ เปนคาพารามิเตอรทีอ่านไดที่แสดงเวลาทีเ่หลือกอนชวงเวลาการสลับพืน้ฐาน

พารามิเตอร 27-52 ตั้งชวงของเวลา

27-54  การสลับที่เวลาในรอบวนั

อุปกรณเสริม: หนาที่:
การสลับทีเ่วลาในรอบวันอนุญาตใหมีการเลือกเวลาเฉพาะในรอบวนัสําหรับการสลับปม เวลาสามารถตั้งไดใน

พารามิเตอร 27-55 การสลับทีเ่วลาในรอบวนัจะตองต้ังคานาฬิกาเวลาจริงดวย

[0] * ยกเลิกการใช

[1] เวลาในรอบวัน

27-55  เวลาที่กําหนดลวงหนาของการสลับ

พิสัย: หนาที่:
1:00*   [00:00 – 23:59] เวลาที่กาํหนดลวงหนาของการสลับเปนเวลาในรอบวันสาํหรับการสลับปม พารามิเตอรนีจ้ะมีอยูหาก

พารามิเตอร 27-54 ถูกตั้งเปนเวลาในรอบวัน

27-56  การสลับที่อัตรางาน <

พิสัย: หนาที่:
0% (ปด)*   [0% (ปด) – 100%] การสลับที่อตัรางาน < ตองการปมนาํที่ทํางานต่าํกวาอัตรางานนี้กอนเวลาทีก่ารสลับปกติจะเกิดขึ้น คุณสมบตัินี้

ใหความมั่นใจวาการปรับเปลี่ยนจะเกิดข้ึนตอเมื่อปมทํางานในความเรว็ที่ตํ่ากวาเกณฑซ่ึงจะไมสงผลตอ

กระบวนการ ซ่ึงจะลดการรบกวนของระบบทีเ่กดิขึน้จากการสลับ คาจะระบุเปน % ของสมรรถนะของปม 1 ความ

จสุํารองคือ < การทํางานอาจถกูปดโดยการต้ังคาพารามเิตอรนี้เปน 0%

27-58  หนวงการทํางานปมถัดไป

พิสัย: หนาที่:
0.1s*   [0.1s – 5s] หนวงการทํางานปมถัดไปเปนการหนวงระหวางการหยุดปมนําในขณะนัน้และการสตารทปมนําถัดไปเมื่อทําการ

สลับปมนํา พารามิเตอรนี้จะกาํหนดเวลาสาํหรับคอนแท็คเตอรที่จะสลับในขณะที่ปมทั้งคูหยุดอยู

 

6.1.10 การเชื่อมตอ, 27-7*

พารามิเตอรสําหรบักําหนดรูปแบบการเชื่อมตอรีเลย

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 6 วิธีการตั้งโปรแกรม
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27-70  รีเลย

อุปกรณเสริม: หนาที่:
รีเลยมาตรฐาน พารามิเตอร 27-70 เปนขบวนพารามิเตอรที่ถูกใชในการตั้งคาเครื่องมือของอปุกรณเสริมของรีเลย การอาศัยตัว

เลือกทีถู่กติดต้ังในการใชประโยชนจากรีเลยเทานั้นจึงจะเห็นไดอยางชัดเจน ถาตัวควบคุมคาสเคสสวนขยาย

ถูกติดต้ัง รีเลย 10-12 จะเห็นไดอยางชัดเจน ถาตัวควบคุมคาสเคสสูงสุดถูกติดตั้ง รีเลย13-20 จะเห็นได

ชัดเจน แตถาตัวเลือกทั้งสองถูกติดต้ัง รีเลยทัง้หมดจะเห็นไดชัดเจน ในการติดตั้งเคร่ืองมือของรีเลยแตละตัว

ใหเลือกชนิดของรีเลยกอนจึงจะทาํการเลือกชนดิของเครื่องมือ ตัวเลือกเครื่องมือ: รีเลยทีไ่ดมาตรฐานจะถูก

เลือก รีเลยยังถูกใชเหมือนประโยชนทัว่ไปของรีเลยและเครื่องมือทีต่องการจะถูกติดตั้งในพารามิเตอร P5-4*

[0] ชุดขบั X เปดใชงาน ใชงานชุดขบัตาม X

ปม K ไปยงัชุดขบั N เช่ือมตอปม K ไปยังชุดขับ N

ปม K ไปยงัแหลงจายไฟหลัก เช่ือมตอปม K ไปยังแหลงจายไฟหลัก

โนตสําหรับผูอาน

กรณทีี ่MCO 102 ถูกติดตั้ง ตัวเลือกของรีเลย MCB 105 อาจจะเปนประโยชนสําหรับการ

ควบคุมคาสเคสดวยเชนกัน

 

6.1.11 27-9* คาขอมูลทีอ่านได

พารามิเตอรคาทีอ่านไดของตัวเลอืกการควบคุมคาสเคด

27-91  คาอางอิงคาสเคด

คาอางอิงคาสเคดเปนคาพารามิเตอรทีอ่านไดทีแ่สดงเอาทพทุของคาอางองิสําหรับใชกบัชุดขบัตาม คาอางอิงนี้จะยงัมีอยูแมวาในขณะทีชุ่ดขบัหลักหยุดอยู คานี้เปน

ความเร็วทีชุ่ดขบัทาํงานหรือเคยทํางานหากเคยเปดมา โดยจะมีสเกลเปนเปอรเซนตของ ขีดจาํกดัสูงความเร็วของมอเตอร (P4-13[RPM] หรือ P4-14[Hz])

หนวย: %

27-92  % ของอัตรางานรวมในปจจุบนั

% ของอัตรางานรวมในปจจบุนั เปนคาพารามิเตอรที่อานไดที่แสดงจดุทํางานของระบบเปน % ของอัตรางานของอตัรางานรวมของระบบ 100% หมายถึงปมทุกตัวทาํงาน

ทีค่วามเร็วพกิัด

หนวย: %

27-93  สถานะตัวเลือกของคาสเคด

อุปกรณเสริม: หนาที่:
สถานะตัวเลือกของคาสเคด เปนคาพารามิเตอรทีอ่านไดเพือ่แสดงสถานะของระบบคาสเคด

[0] * ยกเลิกการใช ไมใชตัวเลือกของคาสเคด

ปด ตัวเลือกคาสเคดปดอยู

ทาํงาน ตัวเลือกคาสเคดทํางานปกติ

ทาํงานที ่FSBW ตัวเลือกของคาสเคดทาํงานในโหมดความเร็วคงที่ ไมมีปมที่ปรับความเร็วไดอยู

การ Jog ระบบกาํลงัทํางานทีค่วามเร็ว Jog ใน P3-11

ในวงรอบเปด ระบบถูกตั้งเปนวงรอบเปด

คาง ระบบคางอยูในสภาวะปจจุบัน ไมมีการเปลี่ยนแปลงเกดิขึน้

ฉกุเฉิน ระบบหยุดเนื่องจากการลื่นไหล, อินเตอรล็อกความปลอดภยั, ตัดล็อกการทํางาน หรือการหยุดแบบปลอดภยั

สัญญาณเตือน ระบบทาํงานโดยมีสภาวะสัญญาณเตือน

การสเตจ กําลังทําการสเตจอยู

การดีสเตจ กําลังทําการการดีสเตจอยู

การสลับการทาํงาน กําลังสลับการทาํงานอยู

ไมไดต้ังปมนํา ไมมีการเลือกปมนาํ

6 วิธีการตั้งโปรแกรม
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 7 รายการพารามิเตอร
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7 รายการพารามิเตอร
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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8 แนบทาย A - การควบคุม/บันทึกการใชงาน

8.1.1 การควบคุม/การดําเนินการ 

คําอธิบายในการใชงาน

ระบบที่ถูกใชงานตามตัวอยาของ 4 อุปกรณเสริมทีม่ีขนาดเทากบัปมในระบบจายน้าํ มีการเชื่อมตออื่นไปยังชุดขับ AQUA VLT®ของ Danfoss เคร่ืองสงแรงดันดวย4-20mA

เอาทพทุแอนนาลอกทีถู่กใชเหมือนกบัผลสะทอนกลับและจะถูกเช่ือมตอไปยงัชุดขบัที่เรียกวา "ชุดขบัหลัก" ชุดขบัหลัก ซ่ึงรวมถึง MCB-101ตัวเลือกตัวควบคุมแบบคาส

เคดสวนขยาย VLT® ของ Danfossดวย วตัถุประสงคของระบบคือรักษาแรงดันในระบบใหคงที่

เหตุผลในการใชการติดตั้งหมวดควบคุมมาตรฐานคาสเคสของ "การควบคุม/การดําเนนิงาน" คือ:

• ในระบบเกาและระบบทอที่ไมแขง็แรงทีแ่รงดันมหาศาลซัดไปมาทําใหเกดิรอยร่ัว คุณสมบตัิในการใชหมวดการควบคุม/การดําเนินงานเต็มทีน่บัเปนประโยชน

ทีแ่ทจริง

• ในระบบแรงดันน้าํทีค่งทีป่มจะถูกติดตั้งในทางกอใหเกิดพลังงานสูงสุดโดยการใชการควบคุม/การดําเนนิการติดตั้ง

• ภายในระบบทีม่ีการเปลี่ยนแปลงสูงในการไหลเวยีน ผลกระทบของหมวดการควบคุม/การดําเนนิงานจะปลอดภยัและรักษาแรงดันใหคงที ่ไดอยางรวดเร็ว

• การติดตั้งอยางงาย ๆ - ไมจําเปนสําหรับอปุกรณภายนอก ชุดขบัจะถูกสงไปในIP55 หรือ IP66ซ่ึงโดยเฉลี่ยแลวไมจาํเปนสําหรับแผง แตจาํเปนสําหรับฟวส

สุดทายโดยการเก็บไวในใจ

เพื่อทําการเปรียบเทยีบหมายเลขทางการคาของตัวควบคุมคาสเคสที่ปมกาํลังทํางานอยูจะถูกควบคุมโดยความเร็วทีแ่ทนที่ผลสะทอนกลับ เอาการเก็บพลังงาน สูงสุด ใน

การสเตจเปดและปดความเร็วจะตองติดตั้งใหถูกตองเหมาะสมกบัระบบ ทาํความเขาใจกฎเกณฑใหดี แลวจดบันทึกจํานวน 1

การสเตจเปดและปดความเร็วเปนการติดตัง้โดยผูใชสําหรับการสเตจตาง ๆ

ความเร็วทีเ่หมาะสมข้ึนอยูกบัการใชงานและระบบ ภายในซอฟทแวร AQUA

VLT®รุนที่สูงกวา1.1นัน้ความเร็วจะถูกปรับต้ังแบบอตัโนมัติโดยชุดขับ การติดตั้ง

ทีเ่หมาะสมจะถูกกําหนดโยการใชซอฟทแวร PC ของ Danfoss ที่เรียก

วาMUSECทีเ่ปนการดาวนโหลดมาจากโฮมเพจ: www.danfoss.com ของพวก

เราเอง

สําหรับการเริ่มตนติดตั้งจะถูกแสดงอยูในตาราง 1.1 ซ่ึงจะถูกใชงานมากทีสุ่ด

ภาพประกอบ 8.1: อตัราสิ้นเปลืองกําลังไฟทัง้หมด

 
การสเตจเปดความเร็ว [Hz]

(Par. 27-31)

การสเตจปดความเร็ว [Hz]

(Par. 27-33)

สเตจ 1 40 ความเร็วขัน้ต่ํา

สเตจ 2 42 36

สเตจ 3 45 38

สเตจ 4 47 40

ตาราง 8.1: ตัวอยางของการสเตจเปดและปดความเร็ว

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 8 แนบทาย A - การควบคุม/บันทึกการใชงาน
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การประกอบไฟฟา

ภาพประกอบ 8.2: การประกอบไฟฟา ขัว้ตอ 27เปดชุดขับหลักทีถู่กใชตามการอางอิงวงจรเอาทพทุ ขัว้ตอ 29เปดตัวเลือกชุดขับทีถู่กใชตามการอางอิงวงจร

อนิพทุ ตัวเลือกชุดขบัทั้งหมดจะถูกเชื่อมตอเขากับแหลงจายไฟหลักและมอเตอรในทางทีเ่หมือนกันตามตัวอักษรที่เปนสัญลักษณของชุดขับหลัก: แหลง

จายไฟหลักและมอเตอร

โนตสําหรับผูอาน

ในตัวอยางเปนการคาดการลวงหนาวาเครื่องสงแรงดันทีถู่กใชตามเซ็นเซอรผลสะทอนกลับทีม่ีขอบเขตจาก 0-10 บาร

การติดต้ังพารามิเตอร

จอแสดงการติดต้ัง - ชุดขบัหลัก

บรรทดัแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก 0-20 การอางองิ [1601]

บรรทดัแสดงผล 1.2 ขนาดเล็ก 0-21 ผลสะทอนกลับ [1652]

การแสดงคาบรรทัดที ่1.3 เล็ก 0-22 กระแสของมอเตอร [1614]

บรรทดัแสดงผล 2 ขนาดใหญ 0-23 ความถี่ [1613]

การแสดงคาบรรทัดที ่3 ใหญ 0-24 คาอางอิงคาสเคด [2791]

จอแสดงผลการติดต้ัง - ตัวเลือกชุดขบั

บรรทดัแสดงผล 1.1 ขนาดเล็ก 0-20 คาอางองิภายนอก พารามิเตอร [1650]

การแสดงคาบรรทัดที ่3 ใหญ 0-24 ความถี่ [1613]

โนตสําหรับผูอาน

ไปดูบันทึก: รูปแบบชองอินพุทแอนนาลอกเปนการใชสวิตช S201ภายใต LCP

การติดต้ังขัน้พืน้ฐานสําหรับชุดขับหลักและตัวเลือกชุดขบั

พารามิเตอร:

การเปล่ียนจาก RPM ไปเปน Hz ตามหนวยความเร็ว 0-02

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

แรงดันพกิัดของมอเตอร 1-22

กระแสของมอเตอร 1-24

ความเร็วพกิัดของมอเตอร 1-25

ตรวจสอบการหมุนของมอเตอร 1-28

การปรับใหเหมาะสมกบัมอเตอรทีใ่ชงานโดยอัตโนมัติ 1-29

8 แนบทาย A - การควบคุม/บันทึกการใชงาน
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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ชวงเวลาขอบขาขึ้น 3-41 (5 sec.* ข้ึนอยูกับขนาด) จะตองเปนแหลงจายไฟหลักและตัวเลือกทีเ่หมือนกัน

เวลาขอบขาลง 3-42 (5 sec.* ข้ึนอยูกับขนาด) จะตองเปนแหลงจายไฟหลักและตัวเลือกทีเ่หมือนกัน

ขดีจาํกดัความเร็วตํ่าของมอเตอร [Hz] 4-12 (30 Hz)

ขดีจาํกดัความเร็วสูงของมอเตอร [Hz] 4-14 (50 Hz) จะตองเปนแหลงจายไฟหลักและตัวเลือกทีเ่หมือนกัน

การติดต้ังสําหรับชุดขบัหลักเทาน้ัน

1. ใช "วงรอบปด" วิซารดภายใต "การติดตั้งเคร่ืองมือ_รายการลัด" เพื่อใหงายตอการติดตั้งผลสะทอนกลับการติดตัง้และตัวควบคุม PID

2. การติดตั้งตัวกําหนดหลักใน par. 27-**

การควบคุม/การดําเนนิการทีใ่ชงาน 27-10  

การกําหนดจาํนวนชุดขับ 27-11  

การกาํหนดการสเตจความเร็วใหถูกตองตรงกบัตาราง 1 27-3*  

การกําหนดรีเลย 1 27-70 ชุดขับ 2 เปดใช

การกําหนดรีเลย 2 27-70 ชุดขับ 3 ที่ใชงาน

การกําหนดรีเลย 10 27-70 ชุดขับ 4 ที่ใชงาน

คาอางอิงตํ่าสุด 3-02 0 [บาร]

คาอางอิงสูงสุด 3-03 10 [บาร]

ขัว้ตอ 27 โหมด 5-01 เอาทพทุ [1]

ขัว้ตอ 27 เอาทพุทดิจติอล 5-30 เอาทพตุแบบพลัส [55]

ขัว้ตอ 27 ตัวแปรเอาทพุทพลัส 5-60 คาอางอิงคาสเคด [116]

ความถี่สูงสุดเอาทพตุพัลส #27 5-62 5000 [Hz]

การติดต้ังสําหรับตัวเลือกชุดขบัเทาน้ัน

การกําหนดแหลงอางองิ 1 3-15 ตั้งรับพลัส 29 [7]

การกําหนดข้ัวตอ 29 อินพุทดิจิตอล 5-13 ตั้งรับพลัส [32]

การกําหนดข้ัว 29 ความถี่ต่ํา 5-50 0 [Hz]

การกําหนดข้ัว 29 ความถี่สูง 5-51 5000 [Hz]

การทํางาน

เมื่อระบบถูกกําหนดใหใชงาน ชุดขบัหลักจะเปด "สัดสวนของเวลา" ดวยการทาํงานของชุดขับทัง้หมดกับหมายเลขทีจ่าํเปนของปมโดยอัตโนมัติ ซ่ึงจะข้ึนอยูกบัความ

ตองการ กรณทีี่บางเหตุผลผูใชตองการจัดลําดับมอเตอรที่อางอิง ถาจะใหเปนไปไดควรจดัลําดับปมที่ par. 27-16 ใน 3 ระดับ (ลําดับ 1, ลําดับ 2 และปมสํารอง). ปมลํา

ดับ 2 จะถูกสเตจเปดเม่ือปมลําดับ 1 ไมมีการใชงานเทานั้น

ซ่ึงจาํเปนจะตองปรับหาสเตจเปด/ปดความเร็วทีก่ารมองการสิ้นเปลอืงพลังงาน

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด 8 แนบทาย A - การควบคุม/บันทึกการใชงาน
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Ip55 หรือ Ip66 39

M
Musec 21, 39

V
Vlt®รุน 39

เ
เครื่องคํานวณประสิทธิภาพการสเตจแบบหลายเครื่อง 21

เครื่องสงแรงดนั 40

เซ็นเซอรผลสะทอนกลบั 40

เปนชุดซอฟตแวรฟรี 21

เวลาคางของการครอม 27-25 30

เวลาหมุน 24, 29

เวลาหมุนสําหรับปมที่ไมไดใชงาน 19

เวอรชันของซอฟตแวร 3

แ
และระบบทอท่ีไมแข็งแรง 39

โ
โหมดวงรอบเปด 6

ไ
ไดอยางรวดเร็ว 39

ก
กระแสรั่วไหลลงดนิ 3

การเซตคาพารามิเตอรของตวัควบคมุคาสเคด 19

การเลอืกปมผสม 19

การแกวงของความดนั 12

การกําหนดรูปแบบเพิ่มเติมสําหรับชุดขับหลายชุด 19

การกําหนดรูปแบบของชุดขับ 11

การกําหนดรูปแบบชุดขับหลกั-ชุดขับตาม 13

การกําหนดรูปแบบที่สนับสนุน 11

การกําหนดรูปแบบปมท่ีมีความเร็วคงที่ 12

การกําหนดรูปแบบปมผสม 13, 15

การกําหนดรูปแบบระบบ 19

การกําหนดรูปแบบสําหรับปมที่มีขนาดไมเทากัน 14

การขยายพืน้ฐานคาสเคส 11

การครอมการสเตจ/การดสีเตจ 25

การควบคุม/การดําเนินการ 39

การควบคุมปมดวยมือ 23

การควบคุมปมดวยมือ 27-02 27

การควบคุมวงรอบปด 20

การดสีเตจ 20

การตัง้คาแบนดวิดท, 27-2* 29

การตัง้คาการสเตจ 27-40 32

การตัง้คาการสเตจ, 27-4* 32

การตั้งชัว่โมงเวลาทํางานในปจจุบันใหม 29

การตดิตั้งข้ันพื้นฐาน 40

การตดิตั้งพารามิเตอร 40

การตดิตั้งสําหรับชุดขับหลัก 41

การตดิตั้งสําหรับตัวเลอืกชุดขับ 41

การประกอบไฟฟา 40

ดัชนี
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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การปรับสมดุลเวลาทํางาน 15, 19, 24

การปรับสมดุลเวลาทํางาน 27-16 28

การพิจาณาการสเตจและการดสีเตจ 13

การมองการสิ้นเปลอืงพลงังาน 41

การสเตจ 20, 26

การสเตจ / การดสีเตจ 25

การสเตจ การดสีเตจของปมที่มีความเร็วคงที่อางอิงจากคาปอนกลบัของความดัน 21

การสเตจ/การดีสเตจของปมท่ีปรับความเร็วไดอางองิจากความเร็วของชุดขับ 20

การสเตจเปดและปด 39

การสเตจเปดและปดความเร็ว 39

[การสเตจเปดความเร็ว Hz] 39

[การสเตจปดความเร็ว Hz] 39

การหมุนปม 24

ข
ขอแนะนําเกี่ยวกับ Mco 101 และ Mco 102 5

ข้ัวตอ 27 40

ข้ัวตอ 29 40

ขีดจํากดัการครอม 25, 29

ขีดจํากดัการครอม 27-21 29

ค
ความเร็วเปดการสเตจ (hz) 27-32 32

ความเร็วเปดการสเตจ (rpm) 27-31 31

ความเร็วการสเตจ (hz) 27-46 34

ความเร็วการสเตจ (rpm) 27-47 34

ความเร็วการสเตจ (รอบ/นาท)ี 27-45 34

ความเร็วการสเตจ, 27-3* 31

ความเร็วท่ีแทนที่ผลสะทอนกลบั 39

ความเร็วปดการสเตจ (hz) 27-34 32

ความเร็วปดการสเตจ (rpm) 27-33 32

ความดันของคาปอนกลับ 25

ความดันคาปอนกลับ 13

คาที่ยอมรับไดในการดีสเตจ 27-44 33

คาที่ยอมรับไดในการสเตจ 27-43 33

คําอธิบายทั่วไป 6

คณุสมบัติของตวัควบคมุคาสเคด 23

จ
จอแสดงการตดิต้ัง - ชุดขับหลกั 40

จอแสดงผลการติดตั้ง - ตวัเลือกชุดขับ 40

จดัลําดบัปม 41

จํานวนของชุดขับ 19

จํานวนของชุดขับ 27-11 28

จํานวนปม, 27-12 28

ช
ชวงการทํางานดวยปมทีม่ีความเร็วคงท่ีเทาน้ัน 27-22 30

ชวงการทํางานปกติ 27-20 29

ช่ัวโมงเวลาทํางานในปจจุบัน 27-03 27

ช่ัวโมงอายใุชงาน 24

ช่ัวโมงอายุใชงานรวมของปม 27-04 27

ชุดขับ 19

ชุดขับหลัก 6, 19, 39

ชุดขับหลายชุด 25

ชุดสตารทแบบนุมนวล 17

ด
ดวยเซ็นเซอรคาปอนกลบั 20

ดสีเตจ 26

ต
ตวัเลอืก Ctl ของคาสเคส 37

ตวัเลอืกของตัวควบคุมคาสเคด, 27-** 27

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด ดัชนี
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ตัวเลอืกตัวควบคุมแบบคาสเคดสวนขยาย Vlt® ของ Danfoss 39

ตัวควบคุม Pid 20

ตัวควบคุมคาสเคด 27-10 28

ตัวควบคุมคาสเคดเพิ่มเตมิ Mcd 101 และ ตัวควบคุมคาสเคดขั้นสูง, Mco 102 5

ตัวควบคุมคาสเคดแบบพ้ืนฐาน 6

ตัวสตารทมอเตอร 27-17 28

ตามชุดขับ 6

บ
บทนํา 11

ป
ปมเดี่ยว 25

ปมที่ปรับความเร็วได 6

ปมที่มีความเร็วคงที่ 6, 26

ปมนํา 25, 26

ร
รวมถึงเวอรชั่นตอไป!) การตั้งคาสเตจความเร็ว, 27-30 31

ระบบแรงดันนํ้าที่คงที่ 39

ระบบที่สําคัญ 26

รีเลย 27-70 35

รูปแบบโครงราง, 27-1* 28

ส
สถานะของปม 27-01 27

สวนควบคุมและสถานะ, 27-0* 27

สวิตช S201 40

สูงสุด 39

ห
หนวงเวลาเปลี่ยนความเร็วขาลง 27-41 32

หนวงเวลาการสเตจ 27-23 30

หนวงเวลาการสเตจ 27-24 30

หนวงเวลาความเร็วขาข้ึน 27-42 33

หนวงการดสีเตจความเร็วต่ําสุด 27-27 30

อ
อยางงาย ๆ 39

อัตรางานของปม 19

อัตรางานของปม 27-14 28

อินพุทแอนนาลอก 40

อุปกรณควบคมุคาสเคด 5

อุปกรณสริมตวัควบคมุคาสเคด 6

ดัชนี
อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสวนขยายและ

อุปกรณเสริมตัวควบคุมคาสเคดสูงสุด
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