= e__u .} r‘{-.t.rvq StO ) ,u"huqu -“«”qf‘15_qu:p“.“p|--l D e
.,.:. Iﬁii ﬂﬁﬁl liﬁ e
il "- A ej _.-l. FE " :
| T -—_.n T -.‘-- L
3 -kam:rnnyc‘:hrrenomc wanych wytworcéw.
e PR A -.._—_-- e —

W zaleinoici od potrzeb Kk
=W i;kf-aqy rezerwowego zesulanla s&étfdv_gggo -zabéz

- we i sieciowe, urzadzenia kontrolne, pomiarowe i regu-

Iacyjne Zapewmamy-obudowy 0 wymaganym stopniu

ochrony, przystosowane do | pracy uktadu w dowolnych
~ warunkach - : — -

E'J‘.m"‘ unry
" -'vlun.‘
LSl i

# S e A TP 10T l.-l'l‘
) '.f!Eiimgllllt

bbbl bl i Medd i ]

iy e e e v

#&H:ﬁ:ﬂ ﬁﬁ

e

-]

Uktad sterowania 6 zespotéw pompowych 3kW Uktad regu/aql predkosc: napedu 90kW, 380V.

ENEL Spoétka z o.o. — —
44-101 Gliwice, skrytka pocztowa 127 A

ul. Gen. J.Sowinskiego 3 - -
tel. 0-32/37-62-68, fax 0-32/37-62-69 h h
PKO BP | O/Gliwice 93 10202401 105630591

e-mail: enel@edomnet.com.pl naped ¢ automatyka ¢ energoelektronika




1.2. Ukiady lagodnego rozruchu i zatrzymania napedow elektrycznych
(soft-start)

Strukturalnie, uktad tagodnego rozruchu jest tréjfazowym regula-
torem napigcia przemiennego.

W kazdej fazie zasilania silnika znajduje sie przeciwréownolegle
potaczona para tyrystoréw. Poprzez odpowiednie sterowanie katow
zataczenia tyrystoréw ogranicza sie skuteczng wartos¢ napiecia, a co
za tym idzie i pradu rozruchowego. Napiecie narasta stopniowo, tak
aby wartos$¢ pradu podczas rozruchu nie przekroczyta zatozonej krot-
nosci pradu znamionowego. Zaktada sie krotnosci pragdu znamiono- | | | T
wego w granicach 2+4, podczas gdy rozruchowi bezposredniemu
towarzysza czesto krotnosci 7+8. Ograniczenie pradu rozruchowego
powoduje podobne ograniczenie momentu rozruchowego. Podczas
wielokrotnie wydtuzonego w czasie rozruchu, predkos¢ wzrasta ptyn- | | | ‘- T ==
nie od zera do wartosci znamionowej. Prawidfowy przebieg rozruchu
jest kontrolowany przez uktad pomiaru pradu, ktéry ma zapobiec
zaréwno utknieciu silnika jak i przekroczeniu zadanej wartosci krot-
nosci. Po zakonczeniu rozruchu uktad rozruchowy moze nadal zasila¢
silnik (praca ,on-line”) lub zosta¢ zbocznikowany przez stycznik
taczacy silnik bezposrednio z siecig ( praca , off-line”).

Oferowane uktady rozruchowe sa przystosowane do pracy ciagtej (,on-line”) a ich sterowanie oparte na modelu
cieplnym silnika nie pozwala na nadmierny wzrost temperatury w wyniku kolejnych, nastepujacych po sobie rozru-
chéw. Uktad moze réwniez wspétpracowad bezposrednio z czujnikiem temperatury uzwojen silnika. Jest to zabez-
pieczenie w formie blokady technologicznej.

Oferujemy ukfady rozruchowe w szerokim zakresie mocy i napie¢, w dowolnej konfiguracji (ukfadzie potaczen)
i w obudowach o wymaganym przez klienta stopniu ochrony.

STEROWANIE

2. Ukiady sterowania oparte na sterowniku RP-2001
2.1. Ukiady sterowania pomp

Sterownik RP-2001 jest uniwersal-
nym sterownikiem mikroprocesoro-
wym przeznaczonym przede wszyst-
kim do wspotpracy z przemiennikami
czestotliwosci  zasilajacymi  silniki
indukcyjne.

Podstawowa funkcja sterownika jest
stabilizacja okreslonej wielkosci fizycz-
nej np. cisnienia, poziomu cieczy lub
przeptywu, ktéra to wielkos¢ moze by¢
w odpowiednim czujniku przetworzo-
na na sygnaf pomiarowy, za$ oddziaty-
wanie na nig odbywa sie poprzez
zmiane predkosci obrotowej silnika
indukcyjnego zasilanego z przemien-
nika czestotliwosci.

W najprostszej wersji sterownik jest
wykorzystywany do stabilizacji jednej
wielkosci fizycznej np. cisnienia lub
poziomu cieczy, poprzez regulacje
predkosci obrotowej jednego zespotu
pompowego.

W bardziej ztozonej wersji sterow-
nik moze sterowac praca oSmiu zespo-
tow pompowych o wspolnym kolekto-
rze ttocznym: jednego o predkosci
ptynnie regulowanej za pomoca prze-
miennika czestotliwosci i pozostatych
sterowanych dwustanowo (zatacz - Szczegétowy opis sterownika RP-2001 stanowi przedmiot oddzielnego
wyltacz). folderu.
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Strukture uktadu sterowania pomp przedstawia ponizszy schemat blokowy.
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Jest to uktad regulacji nadaznej w ktorym:

¢ wielkoscig regulowana jest cisnienie (poziom, przeptyw) przetworzone na standardowy sygnat pomiarowy,

¢ kazdy zespo6t pompowy moze byc¢ zasilany z przemiennika czestotliwosci lub z sieci,

¢ rozruchu kolejnych pomp dokonuje przemiennik czestotliwosci a po osiagnieciu znamionowej predkosci
nastepuje przefaczenie na zasilanie sieciowe,

® przy zmniejszonym przeptywie wytgcza sie pompa, ktéra jako pierwsza zostata zataczona,

¢ istnieje mozliwos¢ indywidualnego wyboru trybu sterowania (automatyczne/reczne),

e w przypadku awarii przemiennika sterownik zapewnia sterowanie kaskadowe,

¢ w trybie sterowania recznego istnieje mozliwos¢ recznego zataczania pomp,

¢ uktad realizuje zabezpieczenia przecigzeniowe i zwarciowe silnikow.
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2.2.Regulacja poziomu

Regulacji podlega poziom cieczy w zbiorniku zasilanym lub opréznianym przez pojedyncza pompe lub kilka
zespotow pompowych. Idea regulacji i struktura uktadu sg identyczne jak w przypadku regulacji cisnienia. Sterownik
otrzymuje znormalizowany sygnat pomiarowy z przetwornika poziomu.

2.3.Stabilizacja procentowej zawartosci tlenu w sciekach

Ukfad stosowany powszechnie w oczyszczalniach Sciekéw. Sygnat pomiarowy pochodzi z sondy tlenowej.
Stabilizacja zawartosci tlenu zachodzi poprzez sterowanie zespotem dmuchaw napedzanych silnikami asynchro-
nicznymi, z ktérych jedna (lub dwie) jest requlowana w sposéb ptynny, pozostate dwustanowo. Mozliwa jest wspot-
praca jednego sterownika z wielo-
ma sondami tlenowymi.

Sterowanie oparte o metody logi-
ki rozmytej. W uktadzie technolo-
gicznym do 6 dmuchaw, RP-2001
zapewnia sterowanie dodatkowych
napedéw (wentylatory oston i wen-
tylatory silnikéw napedowych).

ENEL posiada réowniez spe-
cjalizowany mikrosterownik
zapewniajacy czasowozalez-
ne sterowanie wentylatoréw
oston i wentylatoréw silni-
kéw napedowych dmuchawy
oraz zabezpieczenie termicz-
ne z wykorzystaniem czujni-
ka temperatury uzwojen sto- <=
jana silnika napedowego
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Mikrosterownik dmuchawy
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Whetrze szafy sterowniczej dwdch dmuchaw o mocy 15kW Elewacja szafy

2.4. Uproszczone ukiady regulacji cisnienia

Mozliwe jest uproszczenie opisanego uktadu regulacji cisnienia. Silnik jednego zespotu pompowego jest wowczas
zasilany bezposrednio z przemiennika, pozostate silniki moga by¢ zasilane wytacznie z sieci. Zmniejszeniu ulega
wowczas liczba uzytych stycznikéw i przekaznikéw posredniczacych.

Uproszczone wersje sterownika RP-2001 moga réwniez stuzy¢ do:

¢ regulacji pojedynczej pompy o ptynnie regulowanej predkosci, najczesciej w ujeciach wody,

¢ sterowania kaskadowego uktadu wielopompowego (bez przemiennika czestotliwosci).

2.5. Monitoring i zdalne sterowanie

Uktady automatycznej regulacji pomp znajduja najczesciej zastosowanie w obiektach wodociggowych Il stopnia
zaopatrujacych koncowych odbiorcéw (komunalnych lub przemystowych). Miasta oraz duze obiekty przemystowe
posiadaja przewaznie kilka pompowni Il stopnia. Prawidiowa dystrybucja wody wymaga réwnoczesnej kontroli
pracy wszystkich obiektéw. Automatyzujac kolejne obiekty przystosowuje sie je do pracy bezobstugowej. Naturalna
konsekwencja automatyzacji pompowni jest w tej sytuacji koniecznos¢ tworzenia nadrzednego systemu kontroli
i zdalnego sterowania. Systemy takie oparte sa na dwukierunkowej tagcznosci przewodowej i bezprzewodowe;.

Centralnym punktem systemu jest nadrzedny komputer lub sterownik, ktéry gromadzi dane pomiarowe
z poszczegolnych obiektéw, umozliwia ich eksploatacje i pozwala na ingerencje w funkcjonowanie uktadéw stero-
wania (zataczanie, wyfaczanie, zmiany nastaw).

Komunikacje komputera z operatorem zapewnia odpowiednio dobrany i skonfigurowany program wizualizacji.
Sterownik RP-2001 zostat opracowany do zastosowan w systemach zdalnego sterowania i teletransmisji danych.
Posiada on szerokie mozliwosci zbierania i przekazywania danych pomiarowych oraz zapewnia komunikacje
w  wiekszosci stosowanych standardéw komunikacyjnych.
Dysponujemy réwniez oprogramowaniem dla komputera klasy
PC wspotpracujacego ze sterownikiem RP-2001.

3. Ukiady sterowania oparte

na sterownikach programowalnych PLC

W przypadku gdy mozliwosci specjalizowanego sterownika
RP-2001 nie sa wystarczajace, uktady sterowania tworzy sie
w oparciu o uniwersalny sterownik programowalny typu PLC
wyposazony w panel operatorski do komunikacji z obstuga.
Zaleta sterownikéw programowalnych jest ich uniwersalnos¢
oraz mozliwosci rozbudowy.

ENEL projektuje i wykonuje uktady sterowania oparte na ste-
rownikach programowalnych. Wykorzystujac sterowniki progra-
mowalne opracowano i wykonano miedzy innymi kompleksowe
sterowanie dwéch stacji uzdatniania wody.

Ukfad sterowania procesem odwapniania wody z ujecia gfebinowego.
Whnetrze szafy sterowniczej. Ukfad oparty na sterowniku Mitsubishi.




