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1. OPIS TECHNICZNY

1.1. Zastosowanie

EFTRONIK XS jest uniwersalnym dwukanatowym ( a2 w pewnych aplikacjach
czterokanalowym) regulatorem cyfrowym przeznaczonym do stosowania
w ukladach pomiaréw, sterowania i regulacji przemyslowych proceséw cia-
glych. W odréznieniu od pierwowzoru jakim byt regulator EFTRONIK X, ten
regulator posiada procedury programowe umozliwiajace realizacje funkcji au-
tomatycznego doboru nastaw PID na podstawie wynikéw z przeprowadzonego
eksperymentu. Regulator EFTRONIK XS posiada wylacznie algorytmy regula-
cji ciaglej (ograniczenie to wynika z braku pamieci spowodowanego wprowa-
dzeniem procedur samostrojenia). Gléwne dziedziny zastosowan to: przemyst
przetwoérczy, energetyka, ochrona §rodowiska, itp. Regulator moze pracowaé
jako przyrzad autonomiczny lub jako urzadzenie sterujace najnizszego po-
ziomu w systemach komputerowych.
Regulator EFTRONIK XS umozliwia:
¢ budowg ukladéw automatycznej regulacji z regulatorami o sygnale
wyjéciowym ciagltym. Odpowiedni algorytm pracy regulatora dobierany jest
z biblioteki zawierajacej m.in. algorytmy: PID, P z nastawianym punktem
pracy, PID RATIO (algorytm regulacji stosunku), PID AUTO RATIO i
PID AUTO BIAS.
¢ mozliwos¢ realizacji procedur samostrojenia (automatycznego doboru na-
staw PI lub PID),
UWAGA:
Dokladny opis algorytméw znajduje si¢ w oddzielnym opracowaniu pt.
ALGORYTMY dostarczanym na Zyczenie za dodatkowg oplata.
¢ realizacj¢ podstawowych struktur ukladéw regulacji: uklad jednoobwo-
dowy stalowarto$ciowy lub nadazny, ukiad regulacji stosunku, kaskadowy
uktad regulacji, kaskadowy ukiad regulacji stosunku itp.
¢ filtracje sygnaléw pomiarowych,
¢ przetwarzanie statyczne sygnaléw np. realizacje funkcji:

k
y=kx+k,, y=——'l—§'—:%l+k2
i

¢ sterowanie licznikiem z bloku integratora (do pomiaréw np. przeplywéw),
¢ uzyskanie sygnaléw alarmowych i realizacje prostych uktadéw sygnalizacji

i blokad,
¢ wykorzystanie bezpo$rednie sygnaléw z termometréw oporowych bez

stosowania dodatkowych przetwornikéw V1,
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¢ linearyzacj¢ charakterystyk czujnikéw pomiarowych (m.in. termometru
PT 100),

¢ wykorzystanie bezposrednie sygnaléw pneumatycznych: 20...100 kPa;
(0,2...1 kG/em?; 3...15 psi),

¢ wykorzystanie w systemach z komputerem nadrzednym np. z lokalng stacja

operatorska,

1.2. Budowa

Regulator EFTRONIK XS jest przeznaczony do montazu w tablicach / szafach
sterowniczych i w zaleznosci od dostgpnej glebokosci zabudowy dostarczany
Jest jako jeden zespot konstrukcyjny lub z oddzielnym pulpitem operatora. W
obu wykonaniach przyrzad moze byé wyposazony w dodatkowe drzwiczki
zamykajace plytg czotows pulpitu operatora. Obudowe przyrzadu wykonano z
tworzywa NORYL GFN2-SEI ( poliamid wzmocniony witknem szklanym ).
Plyta czolowa dzigki zastosowaniu maskownicy foliowej iuszczelki za-
pewnia pylo- i bryzgoszczelnodé, stopien ochrony IP54, za tablica stopien
ochrony 1P20.

UWAGA:

Opis funkcji przyciskéw i wy$wietlaczy dotyczy trybu PRACA. Informacje
dotyczace trybu PROGRAMOWANIE podaje rozdziat 3.2 instrukcji.

Ziacza: W1,W3,W4 znajduja si¢ na poziomo wsuwanych pakietach WE/WY,
ktére mogg by¢ umieszczone w obudowie w dowolnym z trzech miejsc (tzn.
umieszczenie pakietu w dowolnym z trzech miejsc, nie powoduje uszkodzenia
pakietu i umozliwia prawidlowa prace, jednakze producent poprzez opis
plyty tylnej regulatora nadaje konkretnym pakietom okreslone miejsce). Regu-
lator EFTRONIK XS zawiera nastepujace pakiety:

PAKIET OPERATORSKI wyposazony w elementy pokazane na rysunku 1.1
oraz 12 stykowe gniazdo do polaczenia z pakietem procesora.

PAKIET PROCESORA zawierajacy jednoukladowy specjalizowany mikro-
kontroler SAB80535 firmy Siemens AG oraz ukiady pamigciowe RAM 32 kB,
EPROM 64 kB, EEPROM 8KB. Pakiet procesora wykonany w postaci jednej
plytki drukowanej wyposazonej w zlacza do polaczenia z panelem operator-
skim, modulem zasilacza i sterownika pradowego lacza transmisji szeregowej,
pakietami wej$¢ i wyjéé analogowych oraz pakietem wejs¢ / wyjs$¢ dyskretnych.
W pakiecie procesora nastgpuje przetwarzanie sygnaléw analogowych na
cyfrowe i odwrotnie oraz obrébka danych.

PAKIET WEJSC ANALOGOWYCH jeden dla dwu wejé¢ (lub jeden dla
czterech wejs¢) stuzacy do dopasowania sygnatéw z przetwornikéw pomia-
rowych do zakresu napigé akceptowanego przez regulator tzn. 0 - 5 V. Pakiet
wykonany jest w postaci plytki drukowanej wyposazonej w zlacza do polacze-
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nia z pakietem procesora oraz zlacze W3 do polaczenia przewodoéw
z przetwormnikéw pomiarowych. .
= PAKIET WYJSC ANALOGOWYCH jeden dla obu wyjsé, stuzacy do
uzyskania dwu w peni niezaleznych, odseparowanych galwanicznie sygnatéw
wyjéciowych napigciowych lub/i pradowych regulatora. Pakiet wykonany jest w
postaci plytki drukowanej wyposazonej w zlacze do polaczenia z pakietem
procesora oraz ziacze W4 do polaczenia przewoddw wyprowadzajacych sy-
gnaly wyj$ciowe analogowe.
= PAKIET WEJSC/ WYJSC DYSKRETNYCH jeden dla 4 wejéé i 4 wyjéc.
Wejécia dyskretne moga by¢:
* napieciowe 16...25 V dc*
e napigciowe 3...5 V dc*
¢ zwarciowe (zwarcie odpowiednich stykéw zlacza W1 powoduje podanie sy-
gnatu logicznego ,,0”)
* wejécia dyskretne ,,napigciowe” posiadajg peina izolacje galwaniczna.
Wyiscia dyskretne moga by¢:
* przekaZznikowe (zestyk przetaczny) dla obciazenia 24 V dc (ac), 200 mA
¢ przekaZznikowe wysokiej mocy (zestyk zwierny) dla obciazefi 220 V ac,
1A/faze. (Pakiet w tym wykonaniu nie posiada wej$é dyskretnych),
¢ triakowe (optotriak) dla obciazenia 220 V ac, 1A/faze.
Pakiet jest wyposazony w zlacze do polaczenia z pakietem procesora oraz zla-
cze W1 do polgczenia kablowego z nadajnikami i odbiornikami sygnaléw dys-
kretnych.
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Rys. 1.1 Opis funkcjonalny pulpitu operatorskiego

Wyswietlacz (czerwony) PV, wyswietlajacy:
= w lrybie pracy:

®  wartos¢ mierzona (regulowana) PV,

e symbole P-01..P-03 lub Er w procedurze

samostrojenia
= w trybie programowania:

e adres parametru (K-WAR-NP)
Wyswietlacz (ziclony) SP/OUT/ERR, wyswietla-ja-
cy:
= w trybie pracy:
warto§¢ sygnalu wyjéciowego CV,
warto$é zadang SP,
kody alarméw,
wartodci obliczonych parametrow kp, Ti, Tq
odpowiednio do P-01, P-02 i P-03 lub nu-
mer blgdu w przypadku niepowodzenia w
realizacji procedury samostrojenia
= w trybie programowania:

e warto$é parametru,

Wyswictlacz (ziclony) CHAN.NO, wys$wietlajacy:
= w trybic pracy:

*  numer kanahu regulacyjnego,
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= w trybie programowania:
s symbol P.”

4. Przycisk ,MODE" realizujacy funkcje:

5.

¢ przelaczania trybu pracy (PRACA
/PROGRAMOWANIE), oraz:
=> w trybie pracy:
o przelaczanie kanal6ow,
¢ kwitowanie alarmdw,
= w trybie programowania:
®  przelaczanic  aktywnosci  wyswietlaczy
(gémy <> dolny).
Przycisk 1 realizujacy funkcje:
= w trybie pracy:
o przewijanic wyswictlanych na wyswietlaczu
2 wielkosci,
o wraz z § oraz przy spetnieniv warunku 0-1-
03 - wlaczenie eksperymentu samostrojenia
= w trybie programowania:
o zwigkszanie wartoéci aktywnej cyfry adresu
lub wartosci parametru,
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= w trybie wlaczania zasilania:

» wiaczenie zasilania z wciénigtymi
przyciskami 1 i U powoduje kasowa-
nie hasta (PASS)

Dioda (zielona) SP - ERR sygnalizujaca:
¢ gdy nie $wieci to na wyéwietlaczu, 2:
* wartoéé sygnalu wyjéciowego,
¢ gdy $wiecitonawy$. 2:
e  wartoé¢ zadana SP,
¢ kod alarmu
Przycisk U realizujacy funkcje:
= w trybie pracy:

* przewijanie wy$wietlanych na wyéwietlaczu
2 wielkosci,

o wraz z f! oraz przy spetnieniu warunku 0-1-
03 - wlaczenie eksperymentu samostrojenia

=  w trybie programowania:

o zmniejszanie wartodci aktywnej cyfry adre-
su lub wartosci parametru,

= w trybie wiaczania zasilania:

o wlaczenie zasilania z weidnigtymi przyci-
skami 1 i U powoduje kasowanie hasia
(PASS).

Dioda 26ha ,M” sygnalizujaca prace regulatora w
trybie recznym (Manual).

Przycisk M, A, CAS, C realizujacy:

= w trybie pracy:

o przelaczanie trybu pracy regulatora Me> A
(oraz CAS i C jezeli zaprogramowano takie
tryby pracy),

= w trybie programowania:
o nieaktywny.

. Dioda czerwona , A" sygnalizujaca pracg regulatora

w trybie automatycznym (Automatic).

. Przycisk = realizujacy funkcje:

=> w trybie pracy:

o zwickszanie/zmniejszanie (w zaleznodci od
logiki sygnalu wyjéciowego) sygnati wyj-
$ciowego (sterujacego) regulatora w trybie
pracy M,

o zmiana aktywnej pozycji wartodci zadanej
przy jej ustawianiu w trybie pracy ($wieci
dioda (SP-ERR),

o przewijanic alarméw przy podgladzie kolej-
ki alarméw ($wieci dioda SP-

ERR),

o wraz z <= wylaczenie procedury samostroje-
nia (bezwarunkowe),

= w trybie programowania:

o rmniejszanie pozycji aktywnej cyfry adresu
lub wartoci parametru,

= w trybie wiaczania zasilania:

o wiaczenie zasilania z weinigtymi przyci-
skami ¢= i = powoduje kasowanie struktu-

ja Techni -Ruchowa
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12.

13.

21,
22,

ry funkcjonalnej bez naruszania wartosci
skalujacych (EEPr

Bargraf diodowy sygnalizujacy:

= przy regulacji ciagle;j:

o procentowq wartodé sygnatu wyjsciowego,
Przycisk <= realizujacy funkcje:
= w trybie pracy:

o zwickszanie/zmniejszanie (w zaleznosci od
logiki sygnalu wyjsciowego) sygnah: wyj-
$ciowego (sterujacego) regulatora w trybie
pracy ,M”,
zmiana aktywnej pozycji wartoci zadanej
przy jej ustawianiu w trybie pracy (§wieci
dioda (SP-ERR),

o przewijanie alarméw przy podgladzie kolej-

ki alarméw ($wieci dioda SP-

ERR),

® wraz z = wylaczenic procedury samostroje-

nia (bezwarunkowe),
= w trybie programowania:

® zmniejszanie pozycji aktywnej cyfry adresu

lub wartosci parametru,
= w trybie wlaczania zasilania:

o wiaczenie zasilania z wcidnigtymi przyci-

skami <= i = powoduje kasowanie.

. Dioda 26lta ,,C” sygnalizujaca:

o realizacj¢ funkeji BACKUP,

. Dioda czerwona sygnalizujaca przekroczenie dolnej

wartodci odchytki regulaci.

. Dioda 26lta ,,CAS™ sygnalizujaca prace regulatora

w trybie kaskadowym (CAScade) mozliwodé pracy
w tym trybie pojawia si¢ przy zaadresowaniu war-
tosci SP jako zdalnej (nie lokalnej).

. Bargraf diodowy ujemnej odchylki regulacji (pro-

gramowana rozdzielczo$é wyswietlania).

. Dioda zielona tzw. ,zielona linia” $wieci bezwa-

runkowo po wlaczeniu zasilania (sygnalizuje obec-
no$¢ napiecia +5Vdc zasilajacego procesor).

. Bargraf diodowy dodatniej odchylki regulacji (pro-

gramowana rozdzielczodé wy$wietlania).

. Tréjbarwna dioda S-TUNE sygnalizujaca odpo-

wiednig barwa $wiecenia realizacjg poszczegdinych
etapoéw procedury samostrojenia.

Dioda czerwona sygnalizujaca przekroczenie gome;j
warto$ci odchylki regulacji.

Dioda czerwona ALARM sygnalizuje obecnodé w
kolejee aktywnych alarméw (nie dotyczy to alar-
méw od blgdnej struktury AxxS).
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UWAGA: zaleca si¢ lgczyé fazowy przewé6d
zasilania 220V ac z zaciskiem R,

Rys. 1.2. Rozmieszczenic elementéw na stronie tylnej przyrzadu.

1. Wylacenik zasilania przyrzadu wystepujacy dla obu wykonan (tzn. 220V ac

i24 V do),

2. Gniazdo bezpiecznikowe (bezpiecznik 250 mA dla wyk. 220V ac lub 630 mA dla
wykonania 24 V dc),

3. Zlacze W5 (SL6 Weidmilller) wystgpuje tylko w wykonaniu 220 V ac - na zlacze wy-
prowadzone jest napigcie 24 V dc (z zasilacza wewnetrznego przyrzadu) do zasilania
np. przetwornikow pomiarowych - bezpiecznik zasilacza 24V dc znajduje si¢ we-
wnatrz przyrzadu.

4. Ziacze W2 (ELTRA 871009) - zlacze transmisyjne RS485 (dla wykonan "bez trans-
misji" nie wystgpuje)

5. Ziycze W1 (ELTRA 871025) 25 - stykowe zwigzane z pakietem wejéé i wyjsé dys-
kretnych

6. Zigcze W3 zwiazane z pakietem wejsé analogowych, w zaleznosci od liczby i rodzaju
wejsé moze byé:

*

¢
*
*

SL6 (Weidmdller) dla pakietéw 2 wejsciowych (oprécz pneumatycznych),
ELTRA 871025 dla pakietow 4 wejsciowych (bez wejs¢ pneumatycznych),
2xPEZ6mm dla pakietu 2 wejs¢ pneumatycznych,

IxPE@6mm + ELTRA 871009 dla 1 wejscia pneumatycznego i 3 wejsé elek-
trycznych,

UWAGA: dia pakietu 4 wejsciowego przewidujemy tzw. przejscidwke tzn. ele-
ment umozliwiajacy podiaczenie sygnaléw wejsciowych do listwy 12 stykowej.
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Zlacze W4 (SL6 WeidmUller) - 2 wyj$cia analogowe,

Dioda czerwona sygnalizujaca wlgczenie napigcia sieciowego (dla wykonania 24 V

dc wystepuje w innym miejscu (patrz rys 1.2.0pis elementu 10)),

9. Listwa zaciskowa oznaczona na przyrzadzie L1, do podiaczenia zasilania 220 V ac,

10. Dioda czerwona sygnalizujaca wlaczenie napigcia zasilajacego 24 V dc
(dla wykonania 220 V ac wystepuje w innym miejscu (patrz rys. 1.2..0pis elementu 8),

11. Ztacze SL3 WeidmOller dla wykonania 24 V dc (do podlaczania poprzez wiyk roz-

taczny napigcia zasilajacego 24 V dc ).

%
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WEJSCIA I WYJSCIA b)

DYSKRETNE

a) pakiet wejsé/wyjs¢ dyskretnych

pakiet wejsé/wyj$¢ dyskretnych
(wyjscia przekaznikowe typu ze-
styk przelaczny 24 V dc, 200 mA,

(wyjécia przekaznikowe typu ze- wejscia dyskretne typu zestyk
styk przelaczny 24 V dc, 200 mA, zwierny
wejscia  dyskretne  napieciowe
16...25 V dc lub 3...5 V d¢)
ZYACZE W1 ZLACZE W1
ELTRA 871025 ELTRA 871025
WEJSCIA/WYISCIA WEJSCIA/WYJSCIA
DYSKRETNE Wyjscia DYSKRETNE
Nr Nazwa przekaznikowe Nr |Nazwa
styku sygnatu DO 1..DO 4 styku | sygnatu
1 /+/DI 1 1 DI la
2 /+/DI2 a 2 DI 2a
3 /+/ DI 3 b 3 DI 3a
4 /+/ DI 4 c j 4 DI 4a
5 --- 5 - .-
6 --- 6 ---
7 --- DO 1a..DO4 a 7 ---
8 DO la DO 1b..DO4b 3 DO la
9 DO 2¢ DO Ic..DO4c 9 DO 2¢
10 DO 2b 10 DO 2b
11 DO 3a 11 DO 3a
12 DO 4c¢ 12 DO 4c
13 DO 4b o 13 DO 4b
14 /DL 1 _n‘::)?;"if\;w 14 DI 1b
15 -/ DI2 /+/ D1 1..DI 4 15 DI 2b
16 /-/ DI 3 /-/ DI 1..DI 4 16 DI 3b
17 /-/ DI 4 17 DI 4b
18 - -zestyk zwierny 18 il
19 DI 1..Dl4a 19
20 DO Ic DI 1..DI 4b 20 DO lc
21 DO 1b 21 DO 1b
22 DO 2a (zwarcie punktéw a i b) 22 DO 2a
23 DO 3¢ 23 DO 3¢
24 DO 3b 24 DO 3b
25 DO 4a 25 DO 4a
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c) pakiet wejsé/wyjs¢ dyskretnych d) pakiet wejéé/wyj$¢ dyskretnych ©) p.iklet wﬁljéé dy skretlr: YCh. p rzelgi(; ZLACZE W1
(wejécia  dyskretne napigciowe (wejécia dyskretne typu zestyk 1\1/' g(‘;gc lt‘yAp u zestyk zwierny SL8 Weidmiiller
16..25 V dc lub 3..5 V dc, zwierny, wyjscia dyskretne triako- W’ Z, dk : teeo vakietu weiécia wWYJISCIA
wyjécia dyskretne triakowe 220 V, we 220 V, 50 Hz, 1A) 4 Sll’(frzeynl:: ni: gst P‘L , ) DYSKRETNE
50 Hz, 1A) Y wystepujg. Nr | Nazwa sygnaln

styku
ZLACZE W1 ZLACZE W1 a 1 DO1c¢
ELTRA 871009 ELTRA 871009 I — 2 DO1b
WEJSCIA WEIJSCIA c 3 DO2¢c
DYSKRETNE DYSKRETNE S . 2 DO AL
Nr | Nazwa sy- Nr | Nazwasy- 5 503 C
styku gnatu styku gnatu < DO D
1 /+/ Dl 1 1 DI la 5 504
2 /+/DI2 2 DI 2a e DO AL
3 /+/DI3 3 DI 3a
4 /+/ D14 4 DI 4a
5 --- 5 --- WEJSCIA ANALOGOWE
6 /-/ DI 1 6 DI 1b a) pakiet 2 wejsciowy
7 /-/ D12 7 DI 2b
8 /-/ DI 3 8 DI 3b
9 /-/ D1 4 9 DI 4b ZLACZE W3
SL6 Weidmiiller
WEJSCIA
ANALOGOWE

Wyjscia triakowe Nr | Nazwa sy-

220V, 50 Hz, 1A styku]  gnalu

dla pakietéw przedstawionych w punktach ¢ i d. 1 [+ ALl

2 /-/ Al 1 /+/ Al 1,AL 2 Analogowy
ZLACZE W1 3 GND I/ Al 1,A12 sygnal
SL5 Weidmaller 4 I+ Al 2 wejsciowy
WYJSCIA 5 /-1 A12
DYSKRETNE 6 GND GND - masa sygnalowa
Nr [Nazwa sy- UWAGA:
styku | gnatu Fazowy przewdd sieci nalezy laczy¢
1 DO | z zaciskiem Nr 5 (Wspdlny)
2 DO 2
3 DO 3
4 DO 4
5 Wspélny
Dokumentacja Techniczno-Ruchowa 11 Regulator mikroprocesorowy
DTR U498-02 EFTRONIK XS
3?1:8:;:%; Techniczno-Ruchowa 12 l:zc]-‘g"rjllla(‘)ol:l ln;(lk):((;proccsorowy
| 4




b) pakiet 4 wejsciowy &

c) pakiet 4 wejsciowy,
w
ZLACZE W3 wejiotom pjniimn WYISCIA ANALOGOWE ZASILANIE PRZETWORNIKOW
EL&/%J\gg[I/SZS tycznym. | ZLACZE W4 24 VDC 125 mA
SL6 Weidmtiller
» ANALOSESW“;E ZLACZE W3 WYJSCIA ZLACZE W5
styku sygnalu ELTRA 871009 ANALOGOWE SL6 Weidmiller
] THALL WEISCIA ;1 Nr Nazwa sy- ZASILANIE 24 V, dc
5 AT UWAGA: ANALOGOWE styku|  gnatu PRZETWORNIKOW
3 — Do zlacza ELTRA || Nr Nazwa 1 4/ AO 1 Nr Nazwa sy-
3 AT 871025(W3)dla pakietu | styku sygnalu \ 2 OUT 1 styku gnatu
S UNE 4 wejciowego oferuje- | 1 I+ Al ' 3 /~/AO 1 1@~
my ,.przejéciowke” 7z 2 /-1 AT 1 i 4 /+/ AO 2 2 ] 6 /-
6 ---- ELTRA 25 na listwe 12 | 3 /+7 Al 2 | 5 OUT2 3 | @] A
7 [/ A3 zaciskowa, 4 /-1 Al 2 3 17 AO 2 4 | @ /-
8 /-1 Al3 5 GND(3) 5 O
9 i 6 GND(1) /+/AO1...AO2 zasilanie zew. lub 6 /-
10 /AL 4 7 GNDQ2) /-/AOL...A02 wew. 24V dc
L [T AL4 8 /+ Al3 OUT 1..OUT 2 wyjscie sygnalu
12 e 9 TTAL3 1AO1 AO2 pradowego 4-20 mA
13 - 1 +Al'l
14 GND(1) 2 -Al TRANSMISJA RS 485
15 oo - 3 GND
16 - 4 | +AI2 ZLACZE W2
17 GND(2) 5 -Al 2 ELTRA 871009
18 ---- 6 GND TRANSMISJA
19 .- 7 +Al3 RS 485
20 GND(3) 8 Al 3 Nr styku | Nazwa sygnatu
21 ---- 9 GND 1 Ekran
22 10 | +Al4 2
23 GND(4) i1 Al 4 3 SD(B)
24 ---- 12| GND ‘5‘ R\T,ﬁ(?)
25 ..o
6 V1 **
7 ce--
8 SD(A)
9 RTS(A)
SD(A)...SD(B) Send Data
RTS(A)...RTS(B) Request to send
VO - masa zasilania zew. lub wew.
V1 - 45V dc zasilanie zew, lub wew.
Ekran - podiaczenie ekranu kabla transmisyjne-
Dokumentacja Techniczno-Ruchowa 1 3 Regulator mikroprocesorowy g0
DTR U498-02 EFTRONIK XS
Dokumentacja Techniczno-Ruchowa 14 Regulator mikroprocesorowy
L DTR U498-02 EFTRONIK X$§




1.3. Struktura funkcjonalna

Oprogramowanie regulatora umozliwia realizacje kilkudziesieciu ele-
mentarnych algorytméw. Dla uproszczenia programowania, algorytmy zostaly
podzielone na grupy, tzw. W ARS T W Y o numerach 1 - 6. Zbiér 22 blo-
kéw ufozonych w warstwach stanowi strukture funkcjonalng regulatora przed-
stawiong na rys. 1.3.

WEJSCIA WARSTWY: WYJSCIA
1 2 3 4 5 6

Al 1 x, o o AO 1

LS T = 31 s 4 Ry 51 P s

AIZ_L{ﬂ,. X . | = Y, AO 2

Az 37 ) A Fer {1

Al 3 X, x o

_______xv 33 L 43 b4

M" x: 34 K " 44'-‘::

DI 1 . o1 P22t
21 . . |po2

DI 2 x ; —

- x' DO 3

DI 3 v

— 123 57 {00 ¢

= 2N

Rys.. 1.3. Struktura funkcjonalna regulatora EFTRONIK XS.

Bloki uporzadkowane zostaly wg indekséw: nr warstwy, nr kanatu: np.
31 oznacza warstwe 3, kanat 1. Kazdy blok ma okre$lone wejscia i wyjscia,
tzn. ich liczbe i rodzaj (analogowe, dyskretne). Kazdy blok moze realizowad
jeden z algorytméw, wybranych z biblioteki algorytméw dla danej warstwy w
trakcie programowania.Wejécia blokéw w WARSTWIE 1 sa bezposrednio
polaczone z wyj$ciami przetwornikéw a/c, wyjécia blokéw w WARSTWIE 5
s bezposrednio polaczone z wejéciami przetwornikéw c/a, w zwiazku z tym
analogowe sygnaly wejsciowe i wyjéciowe musza przechodzié przez odpo-
wiednie bloki w tych warstwach. Sposéb budowy struktury funkcjonalnej o
okreslone;j konfiguracji opisano w rozdziatach: 3.2.Tryb
»PROGRAMOWANIE” i 4.2.Tablice konfiguracyjne.
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1.4. Dane techniczne

1. Wejscia analogowe
+ ilosc¢: 2 wejscia ALl  Al2
lub 4 wejécia  All, Al 2, Al3, Al 4

¢ parametry:

0/4 - 20 mA, rezystancja w petli <500 Q

0/1-5V

0 -5mA -

0 -10V

PT 100, catkowita rezystancja linii R <10 Q2

15...105 kPa - pakiet wej$¢ pneumatycznych (mozliwo$é
skalowania w zakresach: 20...100 kPa; 0.2...1.0 atm; 3...15
psi)

e zakresy temperatur dla PT 100:

- Bgee e
e o o o o o

ZAKRESY TEMPERATUR {°C]
-200...+50 0...+550
-100...+50 +20...+100
-50...+50 +20...+150

-20...4+20 +20...+250

-20...+100 +50...+80
0...+40 +50...+100
0...+60 +50...+150
0...+100 +50...+250
0...+150 +50...+400
0...+250 +200...+400
0...+400 +200...4+550

Mozliwe jest indywidualne wykonanie innego zakresu temperatur przy za-
lozeniu, ze szeroko$¢ zakresu nie moze byé mniejsza od 40 °C oraz, z
uwagi na programowa linearyzacj¢ pomiaru, wymagane sa temperatury
tzw. dziesiatkowe tzn. nie moze by¢ np. 75 °C lecz 80 lub 70 °C.
* rezystancyjne dla nadajnikéw potencjometrycznych poloze-
nia np. zawordw ; wartosci rezystancji: 1002, 2002, 500C),
10009, 150092 lub inne wg. zapotrzebowania,
* mozliwe inne wykonania wg. indywidualnych zaméwien
dokladno$¢ przetwarzania <0,25%
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2. Wejécia dyskretne !

¢ iloéé: e 4 wejscia DI1,DI2, DI3, DI4.
¢ parametry: * napigciowe: "0" logiczne 0-7 Viub 0...1.5V
"1" logiczne 16-24 V lub 3..5 V
e zwarciowe: zwarcie wejécia,,|” logiczna
rozwarcie 0" logiczne

Uwaga: rezystancja obwodu sygnatu zwarciowego < 100Q2
Uwaga: logika wg. ustawiefnt w warstwie 2.

3. Wyjscia analogowe

¢ ilos¢: e 2 wyjécia AO1,A02
4 parametry: ¢ 4-20mA (Robc=0..750Q)
e -5V

¢ dokladno$¢ przetwarzania <0,25 %

e separacja galwaniczna

Uwaga: Wyj$cia analogowe wymagaja zasilania z zasilacza
wewnetrznego lub zewnetrznego o napigciu nominalnym
12..25 Vdc

4. Wyjscia dyskretne

+ ilosé: e 4 wyjscia DO 1, DO 2,DO 3, DO 4

¢ parametry: o zestyk przetaczny 24 V dc, 200mA /wyj.
o zestyki zwierne 220V ac, 1A/wyj.
e triakowe 220 V ac, 1A/wyj.

Uwaga: Rodzaje i zakresy wej$¢ i wyjé¢ analogowych i dys-
kretnych okre$la uzytkownik w zaméwieniu (patrz rozdziat 10).

5. Zasilanie urzadzen dodatkowych
+ ilos¢: e max. 5 urzadzen np. przetwornikéw pomiarowych

¢ parametry: ¢ 24V dc maksymalny taczny pobér pradu do 125 mA

6. Cykl przetwarzania. Regulator dziala z wewnetrznym cyklem przetwa-
rzania zaleznym od konfiguracji nie przekraczaja-
cym 800ms. Oznacza to cykliczny pomiar sygna-
téw wejéciowych i aktualizacje sygnatow wyjécio-
wych z okresem zawartym w tych granicach.

RS 485 w/g opisu zlacza ujetego w normie DIN
19245 PROFIBUS wraz z odpowiednim kablem
przylaczeniowym). W  wykonaniu docelowym
RS422/485) transmisja z komputerem nadrzgdnym

7. Sprzeg szeregowy
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poprzez konwerter (RS232 ==> RS485) lub spe-
cjalng karte konwersyjna do komputera PC.

8. Zasilanie

napigcie 220 V ac (+10% -15%)
czgstotliwos¢ 50 Hz +/- 2 Hz

lub opcjonalnie 24 V dc.

pobdér mocy max. 20 VA

9. Pozycja pracy
e dowolna

10. Stopien ochrony wg PN-E - 08106
e plyta czolowa [P 54
e obudowa IP 20

11. Warunki uzytkowania
¢ Dopuszczalna temperatura otoczenia
e w czasie pracy +5...+40 °C
e w transporcie i skladowaniu  -20 ..+50 °C
+ Wilgotno$¢ wzgledna
e wczasie pracy i skladowania 30 .. 80 %
¢ Dopuszczalne wibracje
¢ do 55 Hz, przy amplitudzie 0,075mm

12. Wymiary

¢ w wersji: regulator w obudowie standardowej 72 x 144 x 235 mm

13. Masa 2kg
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2. MONTAZ 1 POLACZENIA ELEKTRYCZNE

2.1. Wymiary i sposéb montazu

EFTRONIK XS wykonywany jest w dwu r6znych obudowach. Rys. 2.1.i 2.2,
pokazuja wymiary i sposéb montazu regulatora z obudowsa standardowa
i z oddzielnym pulpitem operatora.

Przyrzad w obudowie standardowej przeznaczony jest do zabudowy w tablicy
/szafie/ pulpicie sterowniczym. Pozycja zabudowy dowolna. Najlepsza wi-
doczno$¢ i optymalna wygodeg obshugi zapewnia montaz przyrzadu na piono-
wej $cianie tablicy na wysokosci ok. 1,5m od podlogi sterowni. Przyrzady
mozna zabudowywa¢ bezposrednio jeden pod drugim zachowujac minimalna

odlegtoé¢ pomiedzy $rodkami otworéw réwng 148 mm.

32 (ramka z drzwiczkami)
"J 144 (147*)
| lef— 209 72(77°)
P maks.245 N
C oz ramka i z drzwiczkami - maks.270*

Wymiary zewnetrzne i montatowe
—_—

A

13808

2/ 1387

e~
1 67

<

Wyciecie w tablicy
1/ Dla jednego regulatora 2/ Dia dwéch regulatoréw
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Rys.2.1. Wymiary i spos6b montazu regulatora EFTRONIK XS w obudowie
standardowej.

Regulator mikroprocesorowy
EFTRONIK XS

Przyrzad z oddzielnym pulpitem operatora przeznaczony jest do zabudowy
J-w., ale gdy dostgpna glgboko$¢ zabudowy uniemozliwia zastosowanie obu-
dowy standardowe;j.

kabe! uchwyt montazowy (wyposazenie regulatora)
zacisk uziemienia pulpit opeam regulator
/ 66 aie/min.45 < / ~245 N

t
i

3 ) ramka z drzwiczkami

Montaz regulatora z oddzielnym puipitem operatora - widok z géry

1387

67 "7

Wyclgcie w tal;llcy pod pulpit regulatora
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Rys.2.2. Wymiary i spos6b montazu regulatora EFTRONIK XS w wersji

z oddzielnym pulpitem operatora
2.2. Polaczenia elektryczne

Zasilanie regulatora

Przyrzad zasilany jest z sieci 220 V, 50 Hz lub z zasilacza systemowego o
napigciu nominalnym 24V pr. stalego przez listwe zaciskowa lub zlacze typu
Weidmilller (L1). Obowiazkowo nalezy podiaczy¢ zyle uziemiajaca do zaci-
sku oznaczonego < Zaleca si¢ stosowanie przewodu tréjzylowego np.
OWY 3x1,5, OW 3x1,5, OPI 3x1,5 mm’. Regulator wyposazono w wy-

20 Regulator mikroprocesorowy
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tacznik  zasilania, sygnalizacje wiaczenia oraz bezpiecznik topikowy 0,25
lub 0,63A.

Wejécia analogowe AL 1, A2, Al 3*, Al 4*.

Regulator przystosowany jest do wspélpracy z przetwornikami pomiarowymi,
ktérych sygnaly wyjéciowe s3 zgodne z podanymi w DANYCH
TECHNICZNYCH. Mozliwe jest uzycie przetwornikéw dwuprzewodowych
i czteroprzewodowych oraz ich zasilanie z listwy zasilania przetwornikow W5
lub zasilaczy zewnetrznych.

ekran

W3
1
Przetwornik [(+) Al
pomiarowy e 1 ( - ) All
Zasilacz 4
24V DC = 1
i }
Zalecany gl

W przypadku gdy regulator jest ostatnim przyrza-| P le wejécia logowe (réwniet dla '
dem w ukladzie (przy wspbinym irédle sygnaty) lub wykonan 4 i 8 wejéciowych) nalety lgczyé w

w przypsdku szeregowego polaczenia wejié¢ - tak Tnol

A P : y sposéb,

jak pokazano laczyé wejscie ostatnie. hd

Motliwe jest zasilanie do § szt. standardowych przetwornikéw pomiarowych z wewnetrzne-
g0 zasilacza regulatora EFTRONIK XS (patrz opis zlgcza WS$).

-{

Rys. 2.3. PoglZdowy ukZad ZZczeZ wejZZ analogowych regulatora

a) EFTRONIK XS b)

EFTRONIK XS
w3 wi
3]+ r XK
g Y e }AI 1 Prestwomk pomiarowy e }AI 1
—]3.3]onD —13.3]GND
- o 34] + - 34+
asf- Al2 35] - Al2
* 38|oND * 38| GNo
: YK : IYE
o Al 4 1" Bazdeno) Al
2asliacz | :V‘S .
.o \ 524 | 24v0c
24V DC UWAGA: Opis 2gcma  (3.12) 53]+
"} dotyczy tzw. ,przejécidwki” ktéra 54} -
g ¢ polpracuje  z  pakietami  4- 58]+
LN -_L jéciowymi (patrz opis ziacza str s8j -
220V, SOMz W3 (b).

Rys. 2.4. Wspélpraca regulatora EFTRONIK XS z przetwornikami dwu-
przewodowymi,
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S

=TT

a) EFTRONIK XS b) EFTRONIK XS
+ . , . +
Przetwomik pomiarowy 3.1 JA, ; Przetwomik pormiarowy 2 - [}AI 1
L 46N 4GN
Z o4 4+ - 0 A+
. E}Al 2 4. bA 12
AN ‘dan ALY 8GN
Al 3 Al 3
ond A 4 3.1 GND}A '4
zasilacz . +
+ - - - 3
24V OC . l2evog « (24VDE
i F : :
.
220V, 50z

Rys.2.5. Wspélpraca regulatora EFTRONIK XS z przetwornikami cztero-
przewodowymi.

b) EFTRONIK XS
W3

a) EFTRONIK X8

Rys. 2.6. Wspélpraca regulatora EFTRONIK XS z termorezystorem PT 100
lub potencjometrem polozenia a) lgczonym dwuprzewodowo b) laczonym
tréjprzewodowo

Regulator mikroprocesorowy
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UWAGA:

Dla wejs¢ pradowych, na- w3

pieciowych, rezys- l

tancyjnych (nie tempe- Ela .kwyg(:ﬁy uk2y1-
raturowych) zaciski 3, 6, \ tc?;v n; a’wej:cig;ylce};
212 (dla pracjsciowki) “dostarczana jest zw.

lub odpowiednio dla zia-
cza W3 posiadaja ten sam
potencjal GND (masa sy-
gnatowa). Przy laczeniu
nalezy ten fakt uwzgled- y

nic. )
/ Ipominmwe
(prad z we-
\Il|213|4|5|6 71819 [10]11]12] e reg.
J latora)

//

wprzejscidwka” czyli
adapter zlacza ELT-
RA 25" na listwe 12
[ zaciskowa.

— SR

Zrodio pradowe | 1Zrédlo napigciowe | {Pomiar tempera- | [Odwzorowanie poloze-
(np. przetwomnik) | ((np. przetwornik) | [tury (np. PT100) | |nia (np. potencjometr)

Rys. 2.7. Uklad polgczeri dla wykonania 4-ro wejéciowego zawierajacy
wszystkie mozliwosci wej$§é tj. AIl pragdowe, AI2 napigciowe, AI3 PT100 i
Al4 wejScie rezystancyjne od polozenia zaworu.

Wyijscia analogowe AOl1, AO2

Niezaleznie od przeznaczenia sygnaltu, analogowe obwody wyj$ciowe wyma-
gaja zasilania 24 V dc z zasilacza regulatora (z listwy W5) lub zasilacza ze-
wnetrznego. W przypadku uzycia obu wyj$¢ analogowych i koniecznodci ich
pelnej separacji nalezy zasili¢ kazde z nich z innego zasilacza np. AO 1 z li-
stwy W5, AO 2 z zasilacza zewnetrznego.
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4 w vésoc“l,AE W4
ANALO
N ]
umer < - |
styku Nazwa sygoalu 7] l _ T
. |-
01 (+ i | 4
2l 8UT( ! Element N lwy | ! s
3 A0l () wykonawczy - 4— 5]
4 AO2 (+) et
5 OoUT 2
§ AO2 () Zalecany ckran
Motna wykorzystywaé zasi-
lacz wewngtrzay przyrzadu,
) IR jcdnakze z ograniczeniami
(patrz opis wyjé¢ amalogo-
wych).

Rys. 2.8. Zalecany spos6b lgczenia sygnaléw wyjSciowych analogowych.

a) b}
EFTRONIK XS clement wykonawey EFTRONIK XS5 clement wykoaawzy
w4
w4
ALy "
+ [43 to* + [ad ro
AO oun_‘_‘r;;l { AO ;{ou‘ng _1( ] )
. - - -] o
+ : r° { + E
; a0 4our2[75 l
AO 3 ouT2[45
- [48 - [48
LY ™
"g[':' N W5 zasilacz
+ 5 P
. . g
+ [E
2vod . 7 24v0q . 220V, 501
*

Rys.2.9. Wspélpraca regulatora EFTRONIK XS z odbiornikami analogowego sy-
gnalu wyjéciowego (4-20mA, 1-5V), a) zasilanie z regulatora, b) zasilanie z zasilacza
zewngtrznego.
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Wejscia dyskretne DI 1...DI1 4

Sygnatem dyskretnym wej§ciowym jest napiecie 24 V DC lub 5 V DC.
e "0" logiczne 0,8..7,0VDClub 0..1,5VDC
e "1"logiczna 16.. 24 VDC lub 3..5VDC

lub w odpowiednim wykonaniu sygnalem dyskretnym wejéciowym moze by¢ stan
zwarcia dwu stykéw ziacza (DI1a...DI4a i DI1b...DI4b)

a) EFTRONIK XS b) EFTRONIK XS

w1 L1
16.24 v DC” 1]+ }DI 1

4] - [ 24voc

5 A

w1

34+ L), i

1 1 joun
18..24 V DC 41 }Dl 4

1y -

—
C/ :: ‘ }ou

Rys. 2.10. Wspélpraca regulatora EFTRONIK XS z nadajnikami sygnaléw
dyskretnych.

Wyij$cia dyskretne DO 1...DO 4

Sygnaly dyskretne wyjéciowe mogg shuzy¢ jako:

e wyjécia sygnaléw alarmowych

* wyjécia sygnaléw sterujacych.

* wyjécie z bloku integratora do pomiaru przeptywu.

Na okreslone wyjécie dyskretne mozna podaé (zaadresowaé) tylko jeden sy-

gnat dyskretny.
Ponizszy schemat podaje przyktadowe zastosowania wyjé¢ dyskretnych regulatora
EFTRONIK X§ EFTRONIK XS:

DO 1 sygnalizacja AL. (warto$¢ MIN),
24v DC DO 2 sygnalizacja A1 (warto$¢ MAX),
Z’? %] a) DO 3 sygnalizacja alarmu od przekroczenie dop.
24V DG wartodci odchytki regulacji w kanale x
—Q- 7y b) DO 4 sygnalizacja alarmu od przekroczenie dop.
warto$ci odchylki regulacji w kanale y.

my 24v 0C Rys.2.12. Wsp6lpraca regulatora
L~ **1°9 EFTRONIK XS z odbiornikami  sygna-
16w dyskretnych.

TR

Niewykorzystane wejécia i wyj$cia

UWAGA: niewykorzystane wejécia analogowe pradowe, napieciowe i/lub
potencjometryczne powinny zostaé zwarte i polaczone z masa sygnalowa
GND, wejscia temperaturowe powinny by¢ polaczone rezystorem o wartosci
rezystancji odpowiadajacej minimalnej wartosci zakresu mierzonej temperatu-
ry, np.: Tpi= 100°C, co odpowiada Ry, = 138,5 Q (zaleca sie stosowaé war-
tosci nieco wigksze wystepujace w szeregu wartosci rezystancji).

W przypadku pozostawienia niewykorzystanych wej$¢ rozwartych przetwor-
nik a/c procesora mierzac warto$¢ " z powietrza" moze wchodzi¢ w niedo-
puszczalny stan nasycenia i stany alarmowe.

Niewykorzystane wejécia binarne zaleca si¢ zwieraé i taczyé z potencjalem
GND.

Niewykorzystane wyjscia binarne moga pozosta¢ w stanie niepodigczonym
chyba ze podlaczono do ni¢h niewykorzystywane elementy wykonawcze, w
tym ostatnim przypadku wyjscia nalezy zewrze¢ na ziaczu W1 o podiaczyé do
GND.

Niewykorzystane wyjécia analogowe powinny by¢ zwarte.

3.OBSLUGA

Regulator EFTRONIK XS moze realizowa¢ dwa tryby dziatania: "PRACA" i
"PROGRAMOWANIE". Tryb "PRACA" mozliwy jest do realizacji po za-
koriczeniu programowania, tzn. wpisania odpowiedniej struktury funkcjonal-
nej oraz wszystkich parametréw wystgpujacych w uzytych algorytmach.

3.1. Tryb "PRACA"

Narys. 1.1 podano znaczenie i rolg wszystkich elementéw pulpitu operatora
dla trybu "PRACA". Mozliwe sg nastgpujace czynnosci operatorskie:

WYBOR KANALU - (CHAN NO 1, 2, 3 lub 4) do podgladu lub obstugi.

Przycisk MODE naciskany "krétko" powoduje przelaczenie kanaléw, tylko
gdy zaprogramowano wigcej niz jeden kanal. Wéwczas wybrany numer kanahu
pojawia si¢ na wySwietlaczu CHAN.NO. Na wyswietlaczu gérnym (czerwo-
nym) wy$wietlana jest warto$¢ mierzona PV dla wybranego kanatu w jednost-
kach fizycznych, ktére powinny by¢ podane na tabliczce obok wyswietlacza.
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WYBOR WIELKOSCI WYSWIETLANEJ SP/OUT/ERR

Przyciski @ , @ stuza do wyboru wielko$ci wy$wietlanej” na dolnym
(zielonym) wyswietlaczu, tzn.:

¢ warto$ci wielko$ci zadanej SP (§wieci dioda "SP-ERR"),

e wartosci sygnatu wyjéciowego OUT odpowiedniego bloku warstwy 4-
tej. Jezeli na wyjécie analogowe (warstwa 5) podano inny sygnat niz
wyjécie bloku regulatora (warstwa 4), np. sygnat z warstwy 1, woéw-
czas jest on dostgpny na wyjéciu przyrzadu, ale nie moze byé obser-
wowany na wys$wietlaczach przyrzadu.

* kodu alarméw (§wieci dioda "SP-ERR"). Dzialanie to mozliwe jest tyl-
ko wowczas gdy wystapil chociaz jeden alarm (§wieci dioda
"ALARM") spo§réd zaprogramowanych punktéw sygnalizacji alar-

mowej. Wowczas przyciskami @ , mozna przywolaé na wyéwie-
tlacz kody alarméw wszystkich aktywnych punktéw alarmowych bez
wzgledu na aktualnie obstugiwany kanat.
e podgladu kodéw bledéw w przypadku niepowodzenia eksperymentu

samostrojenia (Err) lub obliczonych wartosci nastaw PID:

0 P-01-k,

O P02-T;

0 P-03-Ty4

ZMIANA WARTOSCI ZADANEJ SP w danym kanale.

@ przywotaé na wyéwietlacz dolny warto$¢ zadang SP.

Przyciskami , uaktywni¢ okres§lone pole wyswietlacza od ktérego/
w ktérym zamierzamy dokona¢ zmiany wartoéci zadanej (cyfra w aktywnym

Przyciskami

polu migocze). Przyciskami @ , zmniejszamy lub zwigkszamy cyfre
w aktywnym polu az do uzyskania zamierzonej wartodci. Kazde przyciéni¢-

cie przycisku to zmiana w polu aktywnym cyfry o 1.
Pisana przez nas liczba posiada zmienny przecinek, tzn. piszac liczbg od
wartoéci zerowej zaczynamy od pozycji jednostek w 0.000 a po zapel-
nieniu jednostek, to znaczy po liczbie 9.000 nastgpuje przesunigcie przecin-
ka i wyswietlenie liczby 10.00 itd. a po 99.00 przejécie na 100.0. Czyn-
no$¢ nastawiania wartoéci zadanej jest zakoficzona gdy zadne pole wy$wie-

tlacza nie jest aktywne. Moz2na to osiagnaé przyciskami @ R lub przy-
ciskiem MODE. Od tego momentu nowa warto$¢ zadana jest wprowadzona
do programu i interpretowana przez przyrzad. Nastawienie warto$ci zadanej:
przy okre$lonym sygnale z pomiaru oznacza zmiang odchylki regulacji
wskazanej na pionowym bargrafie - wskazniku diodowym. Czuto$¢ bargrafu
ustalana jest w programie niezaleznie dla kazdego kanatu. Podanie warto$ci
parametru: "wskazanie odchylki na bargrafie w % zakresu" np. réwnej 10%
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oznacza, ze przy tej warto$ci odchyiki dodatniej lub ujemnej nastapi zapale-
nie w calosci gémnej lub dolnej czesci bargrafu.

ZMIANA REZIMU PRACY w danym kanale

Przyciskiem wybraé rezim pracy, aktualny stan sygnalizowany jest
dioda $wiecaca:
¢ M "REKA" - sterowanie r¢czne sygnatem wyjéciowym sterujacym
oddziatujacym na element wykonawczy np.sitownik,
¢ A "AUTOMATYKA" - automatyczna regulacja z warto$cia zadang
lokalng, tzn. nastawiana w tym kanale wg. procedury opisanej powyzej,
¢ CAS "KASKADA" - automatyczna regulacja z wartoscia zadana
zdalna,
¢+ C "KOMPUTER" - praca w rezimie CAS z warto$cia zadana nasta-
wiang z komputera nadrz¢dnego lub realizacja funkcji BACKUP.
Akceptowane i wy$wietlane sg tylko te rezimy pracy, ktére wystepuja w za-
programowanej strukturze funkcjonalnej.

ZMIANA WARTOSCI SYGNALU WYJSCIOWEGO w danym kanale.

Zmiana analogowego sygnalu wyjsciowego regulatora jest mozliwa tylko
wtedy, gdy sygnal wyjéciowy bloku warstwy 4 jest podiaczony do odpo-
wiedniego bloku warstwy 5. Przy braku tego polaczenia mozna tylko zmie-
nia¢ sygnat wyjsciowy bloku warstwy 4-tej. W rezimie pracy ,A” analogowy
sygnal wyjsciowy uzalezniony jest wigc od dzialania algorytmu regulacyjne-
go bloku warstwy 4. W rezimie pracy ,,M” sygnal ten moze by¢ zmieniany
przez operatora.

Przyciskiem wybra€ rezim pracy M - "REKA".
Przyciskami @ lub @ przywota¢ na wyswietlacz dolny (zielony) sygnat

wyjsciowy regulatora OUT. Trzymajac wcisnigty przycisk @ lub
zmniejszamy lub zwigkszamy sygnat wyjsciowy z okreslonym przyrostem
wartoSci w  czasie, wynikajacym z  zaprogramowanej wartosci
WSPOLCZYNNIKA skalujacego przyrost wyjscia. Np. dla zaprogramo-
wanej wartoéci wspolczynnika + 10.0 otrzymamy z zaleznodci:

OUT =OUT + 0.1 x WSPOLCZYNNIK skalujgcy:

OUT=0UT +0.1x10=0UT + 1.0
tzn. pojedyricze naciénigcie klawisza powoduje zwigkszenie sygnalu wyj-
$ciowego o jednostkg. Dla tej wartosci wspéiczynnika skalujacego zmiana
sygnatu wyjsciowego od 0% do 100% trwa okolo 45 s przy ciagtym naci-
skaniu klawisza. Nastawiany sygnal wyjsciowy (obserwowany na wyswietla-
czu) przekazywany jest réwnoczesnie na wyjscie regulatora, co np. powo-
duje otwieranie lub zamykanie zaworu regulacyjnego. Czynnoé¢ zmiany sy-
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gnalu wyjéciowego moze by¢ samoczynnie przerwana w trakcie jej realiza-
cji jezeli wystapi dowolny stan alarmowy. Nalezy wéwczas przyciskiem
MODE skwitowa¢ alarm i kontynuowaé rozpoczeta czynnoéé. Zjawisko to
nie wystapi gdy w programie wprowadzono tzw. blokade wy$wietlania
alarmu. Zakres zmian sygnalu wyjéciowego moze byé ograniczony, np. od
10% do 90%, po uzyciu odpowiednich parametréw w programie. Po
wprowadzeniu ograniczenia sygnal wyjéciowy moze si¢ zmieniaé tylko w
wyznaczonym przedziale zar6wno w rezimie pracy ,,M” jak i ,,A” (oraz tak-
ze ,CAS” i,C”). Aktualng warto$¢ sygnatu wyjsciowego dla danego ka-
nalu mozemy odczyta¢, z rozdzielczoscia 10%, na dolnym bargrafie.
Umozliwia to przyblizona ocene stanu ukladu regulacii.

OBSLUGA ALARMOW

Jezeli w programie zdefiniowano rodzaje alarméw, podano granice sygnali-
zacji i nie zastosowano 2adnej z blokad alarmu wéwczas osiagniecie granicy
sygnalizacji w dowolnym punkcie alarmowym wywola:

¢ zapalenie diody "ALARM",

¢ pulsujacy sygnat akustyczny,

¢ wyswietlenie na dolnym wyéwietlaczu kodu alarmu.
Identyczny skutek wywola stwierdzenie przez system samokontroli przyrza-
du bledu w strukturze funkcjonalnej popelnionego w trakcie programowania,
braku zaprogramowania ktérego$ z blokéw warstwy 1 lub 4, awarii toru po-
miarowego (np. braku sygnahi z pomiaru) lub uszkodzenia procesora. Przy-
jecie informacji o alarmie tzn. skwitowanie alarmu dokonujemy z pulpitu
przyciskiem  MODE  i/lub zdalnie (zgodnie z parametrem podanym
w programie) sygnalem dyskretnym podanym na wejécie dyskretne DI 4.
Spowoduje to zanik sygnahi akustycznego i wylaczenie aktywnosci wy$wie-
tlacza dolnego. Sygnal alarmowy ma priorytet, tzn. przerywa kazda realizo-
wana aktualnie czynno$¢, mozna ja kontynuowaé po skwitowaniu alarmu.
Informacja o alarmie jest kodowana a jej odczytanie wymaga znajomosci
kodu.

rodzzj alanm ; Sygnat Wielkodd

|kﬂml U -szytkodd zmian sygralu wejdciovego
warstva 12734 d-oddylia regag
A -avaria toru poniarowego
V4 S -blad wtruiturze fukgjoralnej
E -uszkodzony EEPROM

ALARM  Oraz
Alarm w przypadku wystapienia bledu w torze
I transmisji zkomputerem nadrzednym,
FH przerwa w tarze transmisyjnym lub przekroczony czas.
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Np. kod alarmu A1lL oznacza alarm od przekroczenia dolnego poziomu
wielkosci mierzonej w kanale 1.

Przeglad wszystkich alarméw znajdujacych si¢ w stanie aktywnym wymaga
wykonania nast¢pujacych czynnosci:

e przyciskami @ , @ przywotaé na dolny wyswietlacz kod alarmu, za-
$wieci sig dioda SP - ERR, pojawi si¢ kod alarmu o najnizszym po-
ziomie, np. A11A ( warstwa 1, kanat 1 awaria toru pomiarowego),

e przyciskami @ , @ wywota¢ kolejne kody alarméw znajdujacych sie
w stanie aktywnym.

Alarmy oznaczone kodami A, S, E, t sa niezalezne od programu uzytkownika.
Uzytkownik moze zaprogramowac nastgpujace rodzaje alarméw:

W WARSTWIE 1 ustawione sg tzw. alarmy technologiczne tzn. poziomy sy-
gnalizacji dolny i gémy wielkoéci wejéciowej oraz do-
puszczalna (wiarygodna) szybko$¢ zmian sygnatu z prze-
twornika pomiarowego. Jej przekroczenie oznacza, ze sy-
gnat z pomiaru moze by¢ bledny.

W WARSTWIE 4 ustawiany jest alarm od odchylki regulacji, tzn. poziomy
sygnalizacji dolny i gérny réznicy pomigdzy wartoécia-
mi mierzong i zadana regulatora. Kod alarméw nie roz-
réznia granic sygnalizacji i t¢ informacj¢ mozna odczyta¢
z diod V i A umieszczonych na bargrafie odchyiki regu-
lacji.

W WARSTWIE 5 nie ustawia si¢ niezaleznego alarmu od wartosci sygnatu
wyjéciowego. Sygnal alarmowy oznacza osiagnigcie na-
stawionego ograniczenia dolnego lub gérnego zakresu
zmian sygnalu wyjsciowego.

3.2. Tryb ,PROGRAMOWANIE”

REGULATOR EFTRONIK XS bgdzie realizowat okreslone dzialanie jezeli
do przyrzadu wpisano program opracowany w oparciu 0 TABLICE KON-
FIGURACYJNE i wczeéniej zaprojektowana dla okreslonego obwodu
STRUKTURE FUNKCJONALNA. Przejécie do trybu
PROGRAMOWANIE wykonujemy wciskajac przycisk MODE na czas
wigkszy niz 3 sekundy.
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UWAGA: przed przejéciem do trybu PROGRAMOWANIE nalezy przyci-
skiem MODE  skwitowa¢ wszystkie aktywne alarmy. Jezeli ta
czynno$§¢ nie zostanie wykonana, wejscie do trybu
PROGRAMOWANIE koficzy si¢ na przywolaniu hasta lub pierw-

szego adresu 0101. Dzialanie przyciskéw @ , @ i
zablokowane.

, jest

W polu wyswietlacza "CHAN.NO" pojawia sig litera P. Jezeli jest to progra-
mowanie przyrzadu w ktérym nie uzyto hasta blokujacego dostep do programu
dla os6b nieupowaznionych, wéwczas na gérnym wy$wietlaczu pojawi sie
pierwszy adres programu tzn. 0101, a na dolnym wy$wietlaczu wartoéé 0000.
Jako hasto mozna uzy¢ dowolna liczbg z zakresu 0000 - 9999, np. nr fa-
bryczny urzadzenia.

Uwaga: haslo musi byé zapisane w dokumentacji programu. Istnieje mozli-
wos¢ catkowitego zablokowania dostgpu do programu po jego uruchomieniu i
pelnym sprawdzeniu w eksploatacji. Nalezy wéwczas jako hasto wpisaé
liczbg 00-1. Tego hasta nie da si¢ ponownie wprowadzi¢, modyfikacja pro-
gramu w normalny sposéb nie jest mozliwa. Odblokowanie dostepu wymaga
w przypadku tablicowej zabudowy przyrzadu obecno$ci dwéch oséb, gdyz
nalezy wylaczy¢ zasilanie regulatora i wlaczyé je ponownie z wcinigtymi
réwnoczeénie przyciskami 11 i U (patrz opis kasowania hasta). Wejscie do try-
bu PROGRAMOWANIE w przypadku uzycia okre$lonego hasta wywohje
pojawienie si¢ na wy$wietlaczu gémym liter HHHH sygnalizujace oczekiwa-
nie na podanie hasta blokujacego dostep do programu. Jezeli ustawionym
haslem jest 9999 to trzeba dodatkowo podaé jedynke logiczna na wejécie DI4.

Dla ustawienia okre$lonego ADRESU nalezy przy uzyciu przyciskéw @ ,
@ uaktywni¢ okre$lone pole wysSwietlacza gérnego, a nastepnie przyciskami

, @ wpisa¢ potrzebne cyfry. Krétkie uzycie przycisku MODE powo-
duje przejécie na wysSwietlacz dolny na ktérym w powyzej opisany sposéb
ustawia si¢ czteropozycyjna liczbe stanowiaca WARTOSC. Ponowne krét-
kie uzycie przycisku MODE  powoduje zapamietanie ustawionej
WARTOSCI i przejécie na wyéwietlacz gémy gdzie ustawiamy kolejny
ADRES, itd. Zakoficzenie programowania nastgpuje po 3 sekundowym naci-
$nigciu przycisku MODE , regulator wraca do trybu PRACA. Uzytkownik
moze okreéli¢ w Parametrach Generalnych (patrz rozdzial 4.2.), czy w trybie
PROGRAMOWANIE sygnaly wyjéciowe z regulatora zostaja zablokowane na
ostatnich warto$ciach z trybu PRACA, czy tez nadal zmieniaja si¢ zgodnie z
dzialaniem odpowiednich algorytméw regulacji. Powré6t do trybu PRACA nie
zmienia ustawionych reziméw pracy.

Regulator posiada dodatkowe parametry i funkcje dostgpne w trybie progra-
mowania i w trakcie wlaczania zasilania przyrzadu:

¢ Kasowanie hasla (wazne w przypadku nieznajomosci badz zapomnienia
hasta zabezpicczajacego dostgp do programowania struktury regulatora).
Procedura ta umozliwia wykasowanie hasla (wyzerowanie) bez naruszania
pozostalych elementéw struktury funkcjonalnej regulatora. Uruchomienie
procedury polega na wlaczeniu zasilania regulatora przy wcisnigtych przy-

ciskach s @ czyli nalezy:

wcisnaé przyciski @ , @

wiaczy¢ zasilanie przyrzadu,

zapalaja si¢ wszystkie wyswietlacze i diody (ok.5 s),

na czerwonym wyswietlaczu pojawi si¢ napis PASS (hasto),

po kilkunastu sekundach (ok. 10), napis znika i regulator przecho-
dzi do normalnej pracy,

¢ haslo przyjmuje wartosé 0000.

¢+ Kasowanie pami¢gci EEPROM _ (wazne w przypadku koniecznosci wy-
czyszczenia zawarto$ci pamigci EEPROM ,,zasmieconej” przez wszel-

kiego rodzaju oddzialywania zakl6cajace, ktore mogly spowodowaé wy-
kasowanie lub dopisanie pewnych parametréw struktury, powodujace
wadliwg prace przyrzadu). Uruchomienie procedury polega na wlaczeniu

zasilania regulatora przy wcisnietych przyciskach , @ czyli nalezy:

wcisnaé przyciski ,

wlaczy¢ zasilanie przyrzadu,

zapalajq si¢ wszystkie wyswietlacze i diody (ok.5 s),

na czerwonym wy$wietlaczu pojawi si¢ napis EEPr,

po kilku minutach (ok. 2), napis znika i regulator przechodzi do
normalnej pracy,

* parametry struktury {acznie z hastem przyjmujq wartosci 0000
lub 0.000 z wyjatkiem parametréw skalowania (warstwa 7), kt6-
re pozostaja niezmienione.

Oprécz wiw funkcji kasujacych w nowej wersji oprogramowania wprowadzo-
ne zostaly parametry do realizacji funkcji BACKUP. Funkcja ta umozliwia
przelaczanie bezuderzeniowe ($ledzenie) sterowania z regulatora na sterowa-
nie z innego systemu i odwrotnie. Parametry te zostaly umieszczone w war-
stwie 4.

Regulator posiada réwniez blokade alarmu bigdu transmisji, co w przypadku
duzej liczby przyrzadéw moze okazaé si¢ bardzo przydatne, tym bardziej ze
system nadrz¢dny moze generowa¢ tego typu alarm.
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4. TABLICE KONFIGURACYJNE
4.1. Opis ogblny

Tablice konfiguracyjne opracowano jako blankiet umozliwiajacy zataczenie
programu napisanego w tej formie w Projekcie Technicznym PiA. Napisanie
programu w oparciu o tablice konfiguracyjne mozliwe jest po opracowaniu
struktury funkcjonalnej regulatora i okre$leniu jego parametréw. Tablice kon-
figuracyjne zawierajq rozdzialy - warstwy:
WARSTWA 0
"PARAMETRY GENERALNE" obejmuja:
¢ zestaw danych ogdlnych nizwigzanych z projektowana struktura funk-
cjonalna regulatora (rys.1.2)
WARSTWA 1
"WEJSCIA ANALOGOWE" obejmuije:
¢ filtracj¢ zaklécen, deklaracje zakresu pomiarowego, ustawienie alar-
méw tzw. technologicznych, zestaw funkcji arytmetycznych jednej
zmiennej, linearyzacje termometréw PT 100, deklaracje numeru wej-
$cia dyskretnego na ktérym generowany bedzie alarm AL i AH.
WARSTWA 2
"WEJSCIA DYSKRETNE" obejmuje:
¢+ filtracj¢ i mozliwo$¢ negacji sygnatu wejsciowego.
WARSTWA 3
"FUNKCJE ARYTMETYCZNE DWU ZMIENNYCH" obejmuje:
¢ dzialania dodawania, odejmowania, dzielenia, mnozenia, jak réwniez
klucze przelaczane sygnatem z wejé¢ dyskretnych lub/i sygnalem alar-
mu od awarii toru pomiarowego, deklaracj¢ numeru wejscia dyskretne-
go za posrednictwem ktérego nastepuje przelaczanie trybu pracy w
okre$lonym kanale (torze) A <> M oraz wyb6r funkcji integratora do
impulsowego pomiaru przeptywu z adresacja wyjécia dyskretnego na
ktérym generowane beda impulsy zliczane licznikiem zewnetrznym.
WARSTWA 4
"ALGORYTMY REGULACJI" obejmuje:
¢ deklaracj¢ typu regulatora, algorytmu regulacji, parametry regulatora,
ustawienie alarmu od odchylki regulacji, ustawianie parametréw pro-
cedury samostrojenia, parametréw funkcji ,,BACKUP”.
WARSTWA 5
"WYJSCIA ANALOGOWE" obejmuje:
¢ ogranicznik sygnalu wyjéciowego wraz z sygnalizacja alarmowa,
dzialanie wprost i odwrotnie.
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WARSTWA 6
"WYJSCIA DYSKRETNE" obejmuje:
¢ mozliwo$¢ zanegowania sygnalu wyjsciowego oraz ustawienia stanu
logicznego wyjécia po zaniku zasilania.

WARSTWA 7 :
"SKALOWANIE WEJSC/WYJSC ANALOGOWYCH".

Warstwa 7 nie zostala przedstawiona na rys. 1.3 - struktura funkcjonalna re-
gulatora. SKALOWANIE WEJSC | WYJSC ANALOGOWYCH oznacza, ze
przyrzad dostarczony przez PRODUCENTA wyskalowany wg zaméwienia na
okreslone zakresy sygnaléw wejéciowych i wyjéciowych, moze byé¢ dopaso-
wany precyzyjnie do okre$lonych warunkéw pomiaru i wspétpracy z odpo-
wiednim przetwornikiem wielkosci wejsciowej i odpowiednim elementem wy-
konawczym np. silownikiem. Skalujac wejécie analogowe operator nie ma
mozliwosci ustawienia WARTOSCI z pulpitu, jest to bowiem przedstawienie
cyfrowe aktualnej wartoéci sygnalu z przetwornika. Jezeli w pomiarze bezpo-
Srednim sygnatu pradowego z przetwornika pomiarowego dla poczatku jego
zakresu uzyska si¢ np. 4,1 mA i sygnat ten wprowadzony do regulatora zosta-
nie zapamigtany w postaci liczby jako ,Minimum wejscia” (przez nacisniecie

klawisza MODE i klawisza @] lub ), a sygnat z przetwornika pomiaro-
wego dla konca jego zakresu wynosi np. 20,6 mA i zostanie zapamigtany w
postaci liczby jako ,,Maksimum wejscia” , oznacza to, ze wejscie wyskalowa-
no na zakres 4,1...20,6 mA. Aby unikna¢ sygnalizacji alarmu awarii toru po-
miarowego z nie-wykorzystanych wejéé¢ analogowych nalezy dla nich prze-
skalowa¢ ,,Minimum wejécia” na zerowg dolng warto$¢ sygnalu wejéciowego.
Skalujac wyjécia analogowe operator ustawia zakres pradu wyjsciowego
odpowiadajacy zmianie sygnatu wyjsciowego w zakresie 0-100%. Dla sygnatu
wyj$ciowego 0% wpisuje (na dolnym wy$wietlaczu) taka liczbe z zakresu 20-
250, by uzyska¢ pozadana minimalng warto$¢ pradu wyjéciowego np. 4mA.
Dla sygnatu wyjsciowego 100% wpisuje si¢ liczbg z przedzialu 800-1023, by
uzyska¢ pozadang maksymalna warto$é pradu wyjéciowego np. 20,3 mA.
Mozna w ten spos6b zmieni¢ w pewnym stopniu zakres wyj$ciowego sygnatu
pradowego np. na 2-21 mA lub na 4,5-19,5 mA, nie mozna jednak nastawié
minimalnej wartosci tego sygnalu réwnej 0 mA.
Obstuga WARSTWY 7 wymaga rozwagi, mozna bowiem nie$wiadomie za-
ma-zac¢ prawidlowa warto$¢ wpisujac na to miejsce warto$¢ przypadkowa wy-
nikajaca z aktualnego poziomu sygnalu z przetwornika.
Podjecie decyzji dotyczacych wyboru typu regulacji, wyboru okreslonego al-
gorytmu regulacji, zrozumienia pewnych parametréw regulatora ulatwia
rys. 4.1 prezentujacy sposéb wypracowania sygnaléw wyijsciowych dla réz-
nych typéw regulacji.
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Przynalezno$¢ warstwowa funkcji

.

w3

Al

Al
Al4

m ,

FUNKCJE SYGNALU WEJ
ALARMY TECHNOLOGICZNE

4
e

(5]

ANALOG L3 v=1-X ||

FUNKCJE ARYTMETYCZNE DWU ZMIENNY
KLUCZE, INTEGRATOR itp.
ALGORYTMY REGULACJI

PROCEDURY SAMOSTROJENIA

— N\

[a01 inub AOZJ

Blokada wigczania procedury samostrojenia w warstwie 0
(parametry generalne 0-1-03)

Rys. 4.1. Schemat prezentujgcy spos6b wypracowania sygnaléw wyjécio-
wych regulatora EFTRONIK XS.

.
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Oznaczenia typéw regulatora:

¢ ANALOG regulator o wyjsciu ciaglym

W regulatorze znajduja si¢ dodatkowe parametry dostgpne w trybie progra-
mowania stuzace do obserwacji sygnalu na wyjsciu bloku funkcjonalnego w
poszczegdlnych warstwach programowych 1-x-14, 2-x-03, 3-x-08, 4-x-34, 5-
x-08 i 6-x-03. Parametry te majg status odczytowy, czyli operator nie moze ich
modyfikowaé. Wprowadzenie tej mozliwosci ulatwia w znacznym stopniu
proces uruchamiania struktur regulacji.

UWAGA: Dla funkcji integratora zmiany stanu jego impulsowego sygnatu
wyjéciowego nie maja odzwierciedlenia w warto$ciach wy$wietlanych pod ad-
resem 3-x-08 bloku warstwy 3, w ktérej zrealizowano ten integrator i 6-x-03
wyjScia dyskretnego, na kt6ry podano sygnat wyjéciowy integratora.

UWAGA: W ponizszych TABLICACH KONFIGURACYJNYCH para-
metry oznaczone symbolem ,,*”" dotycza regulatora w wykonaniu 4-
wejsciowym. Dla wykonania 2-wejSciowego parametry te nalezy pominaé.
Funkcje oznaczone ,,** ” (pod adresami 1 — x -~ 08 oraz 3 —x — 05 ) sg w
w normalnych wykonaniach zablokowane i moga by¢ odblokowane na
zyczenie klienta.

Dol ja Techniczno-Ruch 36 Regulator mikioprocesorowy
DTR U498-02 EFTRONIK XS



4.2.Tablice konfiguracyjne

WARSTWA 0

PARAMETRY GENERALNE

ADRES

W- K - PAR

WARTOSC
kod funkeji
Jub liczba

FUNKCJA /OPIS

Nrre-
jestru

1

2

3

0-1-01

0001...9999

0000
00-1
9999

Haslo blokujgce dostep do trybu dzialania
PROGRAMOWANIE.

Przy wejéciu w tryb PROGRAMOWANIE nalezy po-
da¢ na dolnym (ziclonym) wyswictlaczu zapro-
gramowane hasto.

Dostep swobodny do trybu PROGRAMOWANIE.
Blokada catkowita dostepu.

Dostep do trybu programowanie poprzez "poda-
nie" na wejécie dyskretne 4 (DI 4) "jedynki lo-
gicznej" (24V DC) oraz wprowadzenie takiego
(tzn. 9999) hasta.

0-1-02

0000

0001

WskaZntk sygnalizacji alarmu:

¢ alarm sygnalizowany tylko na pulpicie ope-
ratora,potwierdzenie alarmu tylko z pulpitu
operatora.

UWAGA.: Jezeli w warstwie pierwszej zapro-
gramowano nr wyjécia dyskretnego, na kté-
rym bedzie sygnalizowany alarm AL (1-x-12)
lub AH (1-x-13), to alarm ten sygnalizowany
jest zarébwno na odpowiednim wyjsciu dys-
kretnym jak i na pulpicie operatora.

¢ alarm sygnalizowany jest na pulpicie operato-
ra i na wyjéciu dyskretnym 4 (DO 4); po-
twicrdzenie alarmu moz2liwe z pulpitu ope-
ratora lub przez podanie "jedynki logicznej"
(24V DC) na wejcie dyskretne 4 (DI 4) w
czasie dluzszymniz 1 s .

UWAGA: Pozostale wyjécia dyskretne moga
byé uzyte do sygnalizacji alarméw AL i AH
z pierwszej warstwy.

0-1-03

0000...0004

BS (blokada samostrojenia)

W celu odblokowania mozliwosci realizacji pro-
cedury samostrojenia w danym kanale nalezy tu-
taj wpisaé numer kanatu,

<2 Techni

Dok
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1 2 3
0-1-04 0000...0010 Parametr czasowy transmisji szeregowej w/g
[ms] protokotu MODBUS RTU.
Jest to czas przerwy migdzy poszczegdlnymi
przesytkami w transmisji RS 485, Zalecana
wartos¢ parametru 5 ms.
0-1-05 Blokada nastaw wartoéci SP:
0000 ¢ bez blokady;
0001 ¢ blokada nastaw SP w trybie M;
0002 ¢ blokada nastaw SP przez operatora.
0-1-06 Blokada alarmowania:
0000 ¢ bez blokady;,
0001 ¢ blokada sygnalu d2wickowego;
0002 ¢ blokada wyswictlania alarmu i sygnatu
dzwigkowego.
0-1-07 Tryb wy$wietlania po restarcie:
0000 ¢ regulator 1 i OUT;
0001 ¢ regulator 1 i SP,
0002 ¢ regulator 2 i OUT;
0003 ¢ regulator 2 i SP.
0-1-08 0001 ... 0032 | Numer urzqdzenia w sieci (wazne dla
RS48S)
0000 Brak transmisji.
0-1-09 0001 ... 0060 | Alarm bi¢du transmisji :

[s] Czas przerwy w transmisji z komputerem nad-
rzgdnym, po uplywie ktérego wywolany zostanie
alarm.

0000 Blokada alarmu.
0-1-10 Blokada pracy regulatora w trybie
PROGRAMOWANIE
0000 ¢ blokada wlaczona
000t ¢ blokada wylaczona
0-1-11 Blokada skalowania:
0000 ¢ blokada wiaczona
0001 ¢ blokada wylgczona
WARSTWA 1 WEJSCIA ANALOGOWE 1,2,3,4
1 2 3
1-1-01 0000 ... 0127 | Tg - stala filtracji (stala czasowa czlonu iner-
gt (sl cyjnego 1 rzedu nastawiana od 0 do 127 s)
*
4 UWAGA: Zaleca si¢ stosowanie Te>2 s,
1-1-02 999 ...9999 | PV min, - Warto$¢ minimalna wielkosci mierzonej
;. w jednostkach fizycznych
4#
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1 2 3 4
1-1-11 Dzialanie na wyjéciu warstwy pierwszej:
1 2 3 2
1-1-03 999 ... 9999 [PV max - Wartoé¢ maksymalna wiclko$ci mierzo- i: ggg(l) : ngrma::c ¥= i( ; X
2 nej w jednostkach fizycznych odwrotne 1= -4
3* v yeeny 1-1-12 0000 ... 0004 | Numer wyjécia dyskretnego, na ktérym sygna-
4% 2 lizowany bedzie alarm AL. (0000 oznacza nie-
1-1-04 0,000.9999 | AU - Warlosé szybkosci zmian sygnatu wejscio- 3 zaadresowanic alarmu na zadne _ wyjscie)
§* wego w j:'dn]ostkach fizycznych/s wyzwala- 4 sl(},\::,(;,: wy_,z;l:‘:n dﬁhggxlansi::‘;zarl‘eﬂmziaeadf&
4 Jaca sygnal alarmowy. ustawienia w warstwie 0 parametru (0 - 1 - 02)
1-1-05 $999.. 9999 [AL - warto$¢ minimalna sygnalu wejsciowego :'(:r“v'vnt:e;z ‘:::) \:ykijictl:;w!;lnﬂirTUDZl: spt:?arunetm: (chf_’
g N z ::' :‘noslkach fizycznych  wyzwalajaca 02) = 0001 alarm pojawia sie réwniez na DO 4.
4 ' 1-1-13 0000.. 0004 | Numer wyjdcia dyskretnego, na ktérym sygna-
1-1-06 -999...9999 AH - warto$¢ maksymalna sygnalu wejéciowego g N Ilzo(;vany bc.dzlt alarm 'z\:; (0000 .(s)z_nacza nie-
2 w jednostkach fizycznych wyzwalajaca 4 3&:&??;;::::& nf 1 n<1:2. wyjscie)
k) alarm - — =
4* 1-1-14 Y Odczyt warto§ci wyjéciowej Y bloku warstwy 1 3/4
1-1-07 0.000.. 100.0 | HS - histereza alarmu w % zakresu pomiarowe- ;, Tytko odezyt | w skali znormalizowanej tzn. 0.000...1.000 5/6
2 [%] go. Zachowaé relacj¢: e 7/8
3: AL<AH, #HH#AH - AL ### > 2HS 9/10
1-1-08 . .
Algorytmy funkcji przetwarzania sygnalu:
2
3* 0000 ¢ Y=X
4*
0001 ¢ Y =KI*X+K2;
0002 ¢ Y =KI*(l-X)+K2;
WARSTWA 2 WEJSCIA DYSKRETNE 1,2,3,4
0003 ¢ Y=KI*SQRT(X)+K2;
0004 ¢ Y=KI*x2K2; 1 2 3 4
0005*+* ¢ Y= KX‘SQRT(X3)+K2; 2-1-01 0000...0127s | To -sstala tl'lltrﬂcji nastaw:’alni od 0 do lZ;s. 11
2 ygnal wyjéciowy z bloku warstwy 2 zmie- 14
0006 ¢ REZERWA; 3* ni swoj stan, gdy nowy stan sygnalu wej- 17
0007+* ¢ Y =SQRT(KI*X+K2); 4* $ciowego trwa dtuzej niz To. 20
0008 ¢ Y=KI1*100 %’ 2. ;-02 Log"ﬂ‘ wcj!cll:_ :g
0009 ¢ linearyzacja charakterystyki termorezystora 3+ 0000 ¢ logika wejécia normalna (repetycja) 18
PT100 4* 0001 ¢ logika wejécia odwrotna (negacja) 21
1- ; -09 -9.99 ... 9.999 g‘lv:‘\ggélczynmk funkcji przetwarzania 2-1-03 Y Odczyt wartosci logiczne] Y z wyjscia bloku 13
: Tylko od 2 (0000 Iub 0001
3* -dla (1-x-08)=3,4,5,7 zaleca si¢ ograniczy¢ :. ylko odezyt | warstwy 2 ( ! ) :g
4* zakres nastaw K1 do (-5.00 ... 5.000); 4*
-dla (1 - x - 08) = 8 zakres nastaw K1 (-1.00 ... 22
1.000);
1-1-10 -0.99...0.999 | K2 - wspotczynnik funkcji przetwarzania
2
3i
4*
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3

WARSTWA 3

FUNKCJE DWU ZMIENNYCH

3

0001
0002
0003
0004
0005

1
1
2 0000
3
4

Sygnal X1 pochodzi z wyjécia warstwy:

¢ stan zabroniony dla 3 - x - 05 »11

¢ warstwa | (algorytmy sygnalu wejéciowego)

¢ stan zabroniony dla 3 - x - 052 11

¢ warstwa 3 (algorytmy funkcji dwu zmien-
nych)

¢ warstwa 4 (algorytmy regulacji)

¢ warstwa 5 (wyjscia analogowe)

UWAGA:

w przypadku wykorzystania 3 - x - 05 = 11,

ustawia si¢ tutaj:

0000 - gdy przelaczenie sygnalem binamym
XM

0001 - gdy przetaczenie sygnalem binarnym
XA

0002 - gdy przetgczenie sygnalem binarnym
X < CAS

0003 - gdy przelaczenic sygnalem binamym
XeC

0004, 0005 -dla3 -x - 05 =11 stany zabronione

gdzie : X jest to tryb pracy regulatora ustawiony

w3-x-03

0000
0001
0002
0003
0004
0005

Sygnat X2 pochodzi z wyjécia warstwy :

¢ stan zabroniony dia3-x-05=11
warstwa 1 (algorytmy sygnatu wejéciowego)
stan zabroniony dla 3 - x - 05 = 11
warstwa 3 (algorytmy funkcji dwu zmiennych)
warstwa 4 (algorytmy regulacji)
warstwa 5 (wyjécia analogowe)

> o0

UWAGA: dla funkcji INTEGRATORa tzn. gdy 3
- X - 05 = 12, ustawia si¢ tutaj dtugo$¢ impulsu wg.
zaleznosci: 0.01s*nastawa

(nastawa =1, 2, 3, 4 lub 5)

UWAGA: w przypadku wykorzystania

3 -x-05 =11, ustawia si¢ tutaj:

0000 - gdy przelaczenie sygnalem binarnym
M&eY

0001 - gdy przelgczenie sygnalem binarnym
AsY

0002 - gdy przetaczenie sygnalem binamym
CAS& Y

0003 -gdy przelaczenie sygnalem binamym
CeoY

0004, 0005 - dia 3 - x - 05= 11 stany zabronione

gdzie: Y jest to tryb pracy regulatora ustawiony w

3-x-01

1

2

3 0000
4 0001
0002
0003+
0004*

Sygnal X1 pochodzi z toru pomiarowego nr:

Sygnat X1 nicaktywny

tor 1;

tor 2;

tor 3;

¢ tord4,

W przypadku, gdy ustawiono (3 -x-05)=11
jest to numer wejscia dyskretnego (DI 1, ...DI 4)

* ¢ & o0

przetaczajacego tryb pracy.

0000
0001
0002
0003*
0004*

Sygna! X2 pochodzi z toru pomiarowego nr:

Sygnat X2 nieaktywny

tor 1;

tor 2;

tor 3

¢ tord

W przypadku, gdy ustawiono (3 - x - 05) =11 jest
to numer kanatu regulatora w ktérym przelacza si¢
tryb pracy.

W przypadku funkcji INTEGRATOR (3-x-05) = 12
jest to numer wyj$cia dyskretnego (do wyprowadze-
nia impulséw) DO =1, 2, 3 lub 4.

> o o o0
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1 2 3 4
c.d. 3-x-05 0012 ¢ INTEGRATOR:
T
Cn=Kl[xdt, x=0 dlax<K2*100%
0
Cn - liczba impulséw
Wartosci parametréw i numer wyjécia:
3-x-03, 3-x-04, 3-x-06 i 3-x-07
3-1-06 0.100... 99.99 | Wspéblczynnik K1
2 lub  w przypadku funkcji INTEGRATOR
3 (3 - x - 05) = 12, liczba impulséw na minute
4 ustawiana w zakresic 0.100 ... 99.99 np. dla na-

stawy 60 uzyskuje si¢ 3600 imp./godz. (dla
x=100%)

1 2 3
3-1-05 Kod algorytmu:
2 0000 ¢ Y=XI;
3 0001 ¢ Y=K2+KI*X1+X2)/(K1+1);
4 0002 ¢ Y=K2+KI*X1-X2+1)/(K1+1),
0003 ¢ Y =KI*XI*X2+K2;
0004 ¢ Y=KI*XUX2¢K2  X2>XI,
0005 ¢ Y =max (X1,X2) wybierak max ;
0006" ¢ Y =min (X1,X2) wybierak min ;
0007 ¢ Y=KI*XI+X2+K2;
0008** .
¢ Y =KI*X1-X2+K2;
0009** ¢ klucz sterowany sygnalem dyskretnym:
jezeli 3-1-xx to:
-Y=XlgdyDll =0, Y=X2gdyDIl=1
jezeli 3-2-xx to:
-Y=XlgdyDI2=0, Y=X2gdyDI2=1
jezeli 3-3-xx to:
-Y=XlgdyDI3=0, Y=X2gdyDI3=1
jezeli 3-4-xx to:
-Y=XlgdyDld=0, Y=X2pdyDI4=]
0010** ¢ klucz sterowany sygnatem alarmu od awa-
rii toru pomiarowego (Al 1, Al 2, Al3, Al4):
jezeli 3-1-xx to:
Y = X2, gdy awaria Al 1,
Y = X1, gdy OK;
jezeli 3-2-xx to:
Y = X2, gdy awaria Al 2;
Y =X1, gdy OK
jezeli 3-3-xx to:
Y = X2, gdy awaria Al3,
Y =Xl, gdy OK
jezeli 3-4-xx to:
Y = X2, gdy awaria Al4,
Y =XI, gdy OK
0011 ¢ przelgczanie trybu pracy X <> Y sygnalem
binarnym ,jedynkq” logiczna trwajacq precz
co najmniej 1 s;
gdzie:
X - jest to tryb pracy ustawiony w 3 - x - 03,
Y - jest to tryb pracy ustawiony w 3 - x - 01
Numer wejscia preetqczajucego w 3 - x- 02
Numer kanatu regulacyjnego w 3 - x - 04
Do ja Techni Ruch 43 Regulator mikroprocesorowy
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3-1-07 -9.99 ... 0.999 | Wspéblczynnik K2
2 lub  w przypadku funkcji INTEGRATOR
3 (3 - x - 05) = 12 jest to strefa nieczulosei ( wazne
4 dla malych sygnaléw wejsciowych) nastawiana
w zakresie 0 ... 100 %, np. dla K2=0.03 strefa
nieczulo$ci wynosi 3 %
3-1-08 Y Odczyt wartodci wyjéciowej Y bloku warstwy 3 | 23/24
2 Tylko odczyt | w skali znormalizowanej tzn 0.000...1.000 25/26
3 27/28
4 29/30
WARSTWA 4 ALGORYTMY REGULACJI
1 2 3 4
4-1-01 Wielko$§¢ mierzona PV pochodzi z wyjécia
2 warstwy:
3* 0001 ¢  warstwa |;
4* 0002 ¢ zabronione,
0003 ¢ warstwa 3;
0004 ¢  warstwa 4;
0005 ¢ warstwa 5.
4-1-02 Wielko$¢ mierzona PV pochodzi z toru po-
2 miarowego nr:
3+ 0001 ¢ torl;
4* 0002 ¢ tor2;
0003* ¢ torl
0004* ¢ tord v
4-1-03 Wielko$§¢ zadana SP pochodzi z wyjécia:
2 0000 ¢ bez kaskady (SP lokalna),
3 0001 ¢ warstwal;
4* 0002 ¢ zabronione;
0003 ¢ warstwa 3;
0004 ¢ warstwa 4,
0005 ¢ warstwa 5.
Dol ja Techni Ruch 44 Regulator mikroprocesorowy
DTR U498-02 EFTRONIK XS




4-1-12 Sposbéb réwnowazenia przy przelaczaniu
2 trybu pracy A = CAS w kaskadowym
3* ukladzie regulacji:
1 2 3 4 4* 0000 ¢ bez rGwnowazenia;
4- 12- 04 Wielko$é zadana SP pochodzi z toru pomis- 0001 ¢ wyjécie regulatora gléwnego $ledzi wartod¢
rowego ur: zadang lokalng regulatora pomocniczego
3* 0000 ¢  bez kaskady, w trybach pracy A, M.
4* 0001 ¢ torl; 1 2 3 4
0002‘ ¢ tor2; 4-1-13 0.100...99.99 | K, - wspétczynnik wzmocnienia proporcjonal- 35/36
gggi‘ * tor3 2 nego. 63/64
¢ tord 3: 91/92
1. - 119/120
4 l2 05 999 ... 9999 &vmln 31/32 T 114 0.000
artos¢ minimalna wielkosci: PV, SP w jed- 59/60 Ty ‘ i
3: nostkach fizycznych. 87/88 ;. Parametr nicaktywny
115/116 4
4- 12- 06 -999 ... 9999 Pvmn‘ 33/34 4- 12- 15 0.000 ... 3600 | T, - czas zdwojenia [s). 37/38
Warto$ i i s
3* jcdno‘;tji;z:kfsiymalna hw:clkoﬁcn. PV, SPw 61/62 3* ol UWAGA: Dzialanie calkujace wylaczone 65/66
- zycznych. 89/90 - & T = 0000 » 93/94
117/118 ey i : 121/122
4-1-07 Typ regulatora: 4-1-16 0.000
gt 0000 ¢ regulator o wyjsciu ciagtym; 2 Parametr nieaktywny
3*
4* 4*
4-1-08 Algorytmy regulacji: 4-1-17 0.000..3600 | T4 - czas wyprzedzenia [s]. 39/40
. 0001 + PID; 2 [s] 67/68
- 0002 ¢ PIDRATIO; 3* UWAGA: Dzialanie ré2niczkujace wytaczo- 95/96
0003 ¢ PID AUTO RATIO; 4 ne, gdy Ta= 0000. 123/124
0004 ¢ PID AUTO BIAS; 4-1-18 0.000
0005 ¢ P znastawnym punktem pracy (4 - x - 09); 2 Parametr nicaktywny
4- 12- 09 0.000... 1.000 | Y, - punkt pracy ( dotyczy regulatora P z na- i:
staw-nym punktem prac 4 - x -
3 08=0005) Y 4-1-19 999 ..9999 | SP wartoé¢ zadana w jednostkach fizycz- | 41/42
4 UWAGA: Zakres nastaw 0.000 ... 1.000 od- 2 nych. (lokalna warto$¢ zadana w trybic | 69/70
powiada punktowi pracy 0 ... 100 %. 3* A). 97/98
- - *
4 l2 10 0000 , ‘ 4 125/126
3 arametr nicaktywny 4-1-20 0.100..9.999 | R /RATIO/ - STOSUNEK. 43/44
4 §. : 71/72
4-1-11 Spos6éb réwnowazenia: e 99/100
2 0000 ¢ Y, Sledzi Yy w trybie M (Algorytm 127/128
3> PID) 4-1-21 -999...9999 | B /BIAS/ - PRZESUNIECIE. 45/46
4* o001 Y) $ledzi Yp w trybic A; (Algorytmy P i ; /72
PID) 101/102
4* 129/130
* Jw oraz dodstkowo SP Sedzi PV wtry- 4-1-22 001 ?"”':"“ t’:g“('m“‘ “f’R): R
ie M. - odwrotne (rewersyjne
3* 0000 4 stan wylaczajacy dost¢p do obstugi dane-
4* go kanalu regulatora oraz nastgpnych (dla
numeru kanatu > 1)
0001 ¢ normalne (wprost ) N.
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4-1-34 0000 ...0004 Numer wyjicia dyskretnego (DO 1,...DO 4):
2 o pdy 4-x-37 = 0000, do wyprowadze-
R 0001 . 0100 [ ALy~ Wartodt graniczna odshylki vjemnc p nia alamu od modutu odchyiki regu-
. acji,
3+ (%] tzn. poziom dolny alarmu od odchyiki . gd;' 4-x-37 # 0000 jest to numer wyj
N, - .
4 Ieg;l/lafc;lpw([(fp ] $cia dyskretnego do realizacji przeta-
) czenia sygnaléw sterujacych w funk-
cji BACKUP.
4-1-35 0001...0005 | Numer warstwy z ktérej pochodzi sygnal $le-
1 2 3 - ) 2 dzony przy realizacji funkcji BACKUP.
4- 12 -24 0001 p 0100 { AH, - Wartos¢ graniczna odchylki dodatniej tzn. 3*
. *
3 [%] poziom gorny alarmu od odchylki regula- 4
4+ cji w [%).
(PV-SP>0). 1 2 3 , 4
41.35 4-1-36 0001...0004 | Numer toru pomiarowego (wejscia analogowe-
- 2- 0001[;)(])100 ###d - zakres wskazan odchylki regulacji na 2 g0) , z ktérego pochodzi sygnat $ledzony przy re-
A N 0 "
3% b;!rgraﬁc W [%] ( symetrycznie dla odchylek :. alizacji funkeji BACKUP.
+-).
4 ) 4-1-37 0000...0004 | Numer wyjécia dyskretnego (DO 1,..DO 4):
4- 12- 26 00010.. 0100 [ HSy - histereza alarmu od odchylki regulacji w 2 o gdy 4-x-37 = 0000 blokada realizacji funkcji
I (%] [%] zakresu. Zachowat relacie: 3* BACKUP, a 4-x-34 = (numer wyjécia dys-
P HS3<0.5(ALg + AH,) 4* kretnego do sygnalizacji alarmu od modutu
odchylki regulacji),
4-1-27 0000 ¢ gdy 4-x-37 # 0000 (numer wyjscia dyskret-
2 P : nego do sygnalizacji funkcji BACKUP), a 4-
3* aramelr nicaktywny x-34 = (numer wyjscia dyskretnego do reali-
4* zacji przelaczenia sygnaldw sterujacych pod-
4-1-28 0.000 czas realizacji funkcji BACKUP).
2 .
3+ Paramelr nicaktywny 4-1-38 0000...0003 | Dopuszczalny czas trwania 3 etapu ekspery- 48
4* 2 mentu identyfikacyjnego: 76
4-1-29 0.000 3* ¢ 0000 - wyznaczany automatycznie 104
2 . 4* : 4 0001 - 3*Ts+3min
3 Parametr nicaktywny ¢ 0002 - 3‘T:+10min 132
4* 4 0003 - 3*T+30min
4-1-30 0.000 gdzie: T, - okres oscylacji
2 .
3 Parametr nicaktywny UWAGA: Patiz p. 5.1 str. 52 Warunki po-
4* prawnego przeprowadzenia cksperymentu
4-1-31 0000 samostrojenia_~
2 P : ' 4-1-39 0005...0050 Dopuszczalna amplituda zmian wartoci sy- 49
3> aramelr nicaktywny 2 [%] gnalu sterujacego w czasie trwania ekspery- 77
4* 3* mentu identyfikacyjnego wyrazona w [%] za- 105
-1- 4* kresu.
4 12 32 Tryb pracy po ponownym wigczeniu zasila- resw 133
N nia: 4-1-40 0001...0100 | Dopuszczalny zakres wahaft wielkodci mie- 50
g* 0000 ¢ M (tryb pracy recznej), 2 {0.1%...10%)] | rzone] przed eksperymentem identyfikacyj- 78
0001 ¢ poprzedni tryb pracy; 3* nym. 106
4-1-33 0000 ... 0100 | Wspétczynnik skalujgey przyrost wyjécia regu- 47 4* UWAGA: wpisana liczba podzielona przez | {34
2* latora dla sterowania recznego. Wartos¢ wyjscia 75 10 okre§la dopuszczalny zakres
3 obliczana wg. wzoru: wahat w [%
av s 103 %]
OUT,+1 = OUT, + 0.1 * WSPOLCZYNNIK 131
Bdzie: OUT jest to stan wyijicia regulatora.
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WARSTWA § WYJSCIA ANALOGOWE 1,2
4-1-41 0001...0050 Dopuszczalna warto$¢ odchylki regulacji, a 51 1 2 3 4
2 [%)] przy stalej wartoéci zadanej (SP=const), do- 79 5.1-01 Sygnal wejsciowy do bloku warstwy 5 po-
3* puszczalna odchylka wielko§ci mierzonej w 107 2 chodzi z:
4* trakcie trwania eksperymentu, wyrazona w 135 0001 ¢ warstwy I;
{%] zakresu 0002 ¢ stan zabroniony poniewaz warstwa 2 doty-
4-1-42 Parametr okreSlajgcy czy nastawy sg wyli- 52 czy wejéé dyskretnych
2 czane dla algorytmu PI czy PID: 80 0003 ¢ warstwy 3;
3* 0000 ¢ nastawy dla Pl 108 0004 ¢ warstwy 4;
# 0001 ¢+ nastawy dla PID 136 0005 ¢ warstwy 5,
4-1-43 Parametr okreflajacy sposéb wprowadzania 53
2 nowych nastaw wyliczonych przez algorytm 81 5-1-02 Sygnal wejéciowy do bloku wa.rstwy 5 po-
3 eksperymentu: 109 2 chodzi z'toru pomiarowego nr:
4+ 0000 ¢ konieczno$é akceptacji uzytkownika, 137 0001 ¢ tor lj
0001 ¢ bez akceptacji (automatycznie) gggi. ¢ ftor g’
4-1-44 Tylko od- | Numer aktualnie realizowanego etapu proce- 54 0004* : :g: 4
2 czyt dury samostrojenia. 82 000....0100 | AY, aniczenie sygnalu wyjéciowego + 143
3 UWAGA: Odczytana poprzez transmisj¢ war- 110 5-1-03 0 o min = OB o YS“Wngg e
4~ to$¢ # 0 informuje o realizacji procedury samo- 2 (%] SYgna' & Rrmowy. ose m 8 148
L . X 138 w [%] zakresu.
strojenia. Warto$¢ odczytana informuje o nume- > - Yoy
rze aktualnie realizowanego ctapu procedury sa- 5-1-04 0000 ... 0100 | AYma - Ograniczenic sygnalu wyjsciowego + 144
mostrojenia. 2 [%] sygnal alarmowy. Warto$¢ maksymalna 149
w [%)] zakresu.
5-1-05 0000 ... 0100 | HAY - histereza alarmu od sygnalu wyjécio-
2 [%] wego w [%] zakresu.
1 2 3 4
4-1-45 Tylko od- {Odezyt wielkosci charakterystycznych w po- 55/56
2‘ czyt szczegdln):ch etapach procedury sa- 83/84 3 3 )
3 mostrojema: 111/112 1
4* . etap I - odchylka regulacji w [%], 139/140 5-1-06 0000 ... 0100 | Wartos¢ sygnalu wyjéciowego po ponownym
. etap Il - uplyw czasu Il etapu w [s], 2 [%] wiaczeniu zasilania.
. etap III - poziom zaklécen wyznaczo- 5-1-07 Dzialanie bloku: 145
ny _w Il etapie wyrazony w [%]. 2 0000 ¢ nomaine Y=X; 150
4-1-46 SP-PV Odczyt wartosci odchylki regulacjl (uchybu 0001 ¢ odwrotne Y=1-X.
2 Tylko odczyt | regulacji SP-PV) na wyjsciu bloku regulatora
3* (warstwy 4) w skali znormalizowanej tzn. 5-1-08 Y Odczyt warto$ci wyj$ciowej Y bloku warstwy | 146/147
4* 0,000...1,000 . 2 Tylko odczyt | 5 w skali znormalizowanej tzn 0.000...1.000. 151/152
Parametry niedostgpne z pulpitu operatorskiego, dostgpne
natomiast z poziomu transmisji rejestrowej.
Parametr do- | Pomocnicza warto$é zadana SP1 wystepuja- 57/58
-------------- slepny przez | ca w trybach CAS i C oraz w trybie [ g5/g6
141/142
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7-1-07 odczyt wza- | Minimum wej$cia 4*
kresic wg. 7-1-01
0000 ... 2048
7-1-08 odczyt w za- | Maksimum wej$cia 4*
kresie wg 7-1-02
0000 ... 2048
7-1-09 wpis w zakre- | Minimum wyjScia 1.
sie Pozostawi¢ warto$é wpisang przez producenta odpo-
0000 ... 1023 | wiadajaca poczatkowi zakresu sygnalu wyjsciowego
wg. zamowienia lub wpisaé liczbe odpowiadajaca
okre§lonej w pomiarze bezposrednim wartoéci po-
czatku zakresu sygnatu wyjéciowego.
7-1-10 wpis w zakre- | Maksimum wyjscia 1.
sie jw. lecz dla kofica zakresu
0000 ... 1023 )
7-1-11 wpis w zakre- | Minimum wyj$cia 2.
sie wg. 7-1-09
0000... 1023
7-1-12 wpis w zakre- | Maksimum wyjécia 2.
sie wg. 7-1-10
0000 ... 1023

W celu realizacji szybszej transmisji wybranych parametréw regulato-
réw zostaly one zgrupowane.

WARSTWA 6 WYJSCIA DYSKRETNE 1,2,3,4
1 2 3 4
6-1-01 Logika wyjscia: 153
2 0000 ¢ wyjscie normalne; 156
3 0001 ¢ wyjécie zanegowane; 159
4 162
6-1-02 Stan wyjécia po zaniku zasilania i ponow- 154
2 nym jego wigczenju: 157
3 0000 ¢ "zero logiczne"; 160
4 0001 ¢ “jedynka logiczna". 163
6-1-03 Y Odczyt wartosci logicznej Y na wyjéciu bloku 155
:2’ Tylko odczyt | warstwy'6 (0000 lub 0001) 158
p 161
164
WARSTWA 7  SKALOWANIE WEJSC I WYJSC
ANALOGOWYCH
1 2 3 4
7-1-01 odczyt w za- | Minimum wej$cia 1.
kresie Zostawi¢ w programie wartoé¢ wpisang przez produ-
0000 ... 2048 | centa odpowiadajacq poczatkowi zakresu pomiaro-
wego wprowadzong wg. zamdwienia lub "wpisaé"
wartos¢ odpowiadajgcg poczatkowi zakresu pomia-
rowego w pomiarze bezposrednim poprzez podanie
warto§ci minimalnej na to wejécie i uaktywnienic
dolnego wy$wietlacza. Zapamietanie nowej wartosci
nastapi po przyci$nig¢ciu przycisku MODE.
7-1-02 odczyt w zakre- | Maksimum wejscia 1.
sie jw. - lecz dla kotica zakresu pomiarowego
0000 ... 2048
7-1-03 odczyt wza- | Minimum wej$cia 2
kresie wg. 7-1-01
0000 ... 2048
7-1-04 odczyt w za- | Maksimum wej§cia 2
kresie wg. 7-1-02
0000... 2048
7-1-05 odczyt wza- | Minimum wejécia 3*
kresie wg. 7-1-01
0000... 2048
7-1-06 odczyt w za- | Maksimum wejécia 3*
kresie wg 7-1-02
0000 ... 2048
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Numer ka- Nazwa parametru Numery rejestréw
nalu regula- transmisyjnych
tora

1 Wyjécie regulatora CV 165/166
Rodzaj pracy regulatora 167
Odchytka regulacji 168/169
Wartodé zadana SP 170/171
Pomocnicza wartoé¢ zadana SP1 1721173
Wiaczanie/wylaczanie procedury samostrojenia 174
Rezerwa 175
Rezerwa 176

2 Wyjscie regulatora CV 177178
Rodzaj pracy regulatora 179
Odchylka regulacji 180/181
Wartoé¢ zadana SP 182/183
Pomocnicza warto§¢ zadana SP1 184/185
Winczanie/wylaczanie procedury samostrojenia 186
Rezerwa 187
Rezerwa 188

3 Wyjsécie regulatora CV 189/190
Rodzaj pracy regulatora 191
Odchylka regulacji 192/193
Wartodé zadana SP 194/195
Pomocnicza warto$¢ zadana SP1 196/197
Wlaczanie/wylaczanie procedury samostrojenia 198
Rezerwa 199
Rezerwa 200
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4 Wyjscie regulatora CV 201202
Rodzaj pracy regulatora 203
Odchylka regulacji 204/205
Wartos¢ zadana SP 206/207
Pomocnicza warto$¢ zadana SP1 208/209
Wiaczanie/wylaczanie procedury samostrojenia 210
Rezerwa 211
Rezerwa 212

5. Automatyézny dobor nastaw

5.1. Warunki poprawnego przeprowadzenia eksperymentu
samostrojenia

Procedura automatycznego doboru nastaw optymalnych polega na okre$leniu
pewnych niezbgdnych parametréw regulowanego procesu na podstawie prze-
prowadzonego eksperymentu. Na podstawie tych parametréw procedura do-
biera nastawy k,, T; oraz Ty (wg. Zieglera-Nicholsa) dla regulacji ciaglej PI
lub  PID. Procedura ta popularnie zwana samostrojeniem, wspomagana jest
przez uzytkownika, ktéry musi poda¢ pewne uwarunkowania jakie musza by¢
speinione w celu zapewnienia optymalnych warunkéw eksperymentu.
Samostrojenie przeznaczone jest przede wszystkim dla obiektéw statycznych,
dla ktérych spelniony jest warunek:

stosunek op6Znienia obiektu do jego zastepczej stalej czasowej miedci sig w
granicach od 0,1 do 0,6. Samostrojenia nie nalezy stosowaé dla obiektéw
o stalych czasowych mniejszych od kilkunastu sekund. Samostrojenie prze-
prowadza si¢ w ukladzie zamknigtym tak jak na rysunku.

sp
— ”| REGULATOR | ¥
EFTRONIK XS
OBIEKT

gdzie:
SP-wmoéé zadana, PV - warto$¢ mierzona, CV - sygnat sterujacy

z uwagi na konieczno$¢ blokowania mozliwosci wlaczania procedury przez
osoby nieuprawnione, oprécz ogélnie obowiazujacego hasta, wprowadzono

DTR U498-02
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Dok

indywidualng blokade w poszczegdlnych kanatach regulatora. Aby odbloko-
waé wlaczenie samostrojenia w danym kanale nalezy wpisa¢ do:

0-1-03 < numer kanalu

Uwaga: Eksperyment samostrojenia moze by¢ przeprowadzony
wylgcznie w jednym kanale ktérego numer nalezy tutaj wpisa¢. Po
zakoniczeniu procedury mozna wpisa¢ 0000 co blokuje wlgczenie

procedury we wszystkich kanalach lub numer innego kanatu.

Ponadto wskazane jest zablokowanie mozliwosci zmiany wartoci zadanej
(SP) w czasie samostrojenia przez przypisanie parametrowi 0-1-05 wartosci 2.

0-1-05 < 0002

Uwaga: nie jest to warunek konieczny, jednakze aby zapobiec do-
konywaniu zmian SP w trakcie eksperymentu (uklad musi by¢ w
stanie r6wnowagi) zaleca si¢ na czas trwania eksperymentu doko-

nanie takiej blokady.

Do okreélenia warunkéw pracy samostrojenia stuza parametry od 4-x-38 do
4-x-43 oraz do $ledzenia przebiegu realizacji procedury 4-x-44 i 4-x-45. Zale-
ca sie, aby uzytkownik ustawit parametr 4-x-38 zgodnie z wlasng oceng za-
stepczej stalej czasowej obiektu.

0000 - gdy uzytkownik nie potrafi okresli¢
wlasciwosci obiektu (wydluzy to
procedurg)

0001 - dia obiektu o stalej czasowej do kilku

4-x-38|  mm

0002 - dla obiektu o stalej czasowej od kilku
do kilkudziesigciu minut,

0003 - dla obiektéw wolniejszych

Poniewaz amplituda sygnalu mierzonego zalezy nie tylko od amplitudy
sygnalu sterujacego, ale takze od wlaSciwosci obiektu, zaleca sig, aby
uzytkownik pierwszy eksperyment dla kazdego obiektu przeprowadzil
przy malej amplitudzie sygnalu sterujgcego. Amplituda sygnalu mierzo-
nego jest proporcjonalna do amplitudy sygnalu sterujgcego; np. zwigk-
szenie amplitudy sygnalu sterujgcego o 50 % spowoduje zwigkszenie
amplitudy sygnalu mierzonego takie o 50 %. Wiasciwoé¢ ta pozwala
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s

uzytkownikowi oszacowaé¢ jakg maksymalnie warto§é amplitudy sy-
gnalu sterujgcego (parametr 4-x-39) moze ustawic.
Zaleca si¢ ustawienie parametru 4-x-43 (akceptacja nowych nastaw) na

4-x-43 < 0000

Uzytkownik ma wtedy mozliwo$¢ oceny nowych nastaw przed ich wprowa-
dzeniem. Jezeli eksperyment zakoriczy si¢ niepowodzeniem, zaleca si¢ jego
powtérzenie przy innych wartoSciach parametréw (gdy jest to mozliwe).
Szczeg6lng uwage nalezy zwréci¢ na zapewnienie dokladniejszej stabilizacji
(parametr 4-x-40) i zwigkszenie amplitudy wymuszenia (parametr 4-x-39).
W przypadku duzych zaki6cen pomiarowych zaleca si¢ wiaczenie filtracji
(parametr 1-x-01) o wartoéci takiej, aby tylko nieznacznie wplywala na
wlasciwosci obiektu (filtracja nie powinna byé wicksza od 0.1zastgpczej
stalej czasowej obiektu).

1 'X'O 1 S 0. 1 *Tz (zastgpcza stala czasowa obiektu)

\

5.2. Opis przebiegu samostrojenia

Eksperyment samostrojenia polega na wprowadzeniu do sygnatu sterujacego
(CV) okresowego zaburzenia o okreslonej amplitudzie. W trakcie ekspe-
rymentu sygnat sterujacy bgdzie generowany symetrycznie wokét punktu
pracy. Na podstawie zmian w sygnale regulowanym (PV), wywolanych
zaburzeniem, algorytm samostrojenia ustala nowe nastawy. Warunkiem prze-
prowadzenia eksperymentu samostrojenia jest doprowadzenie obiektu do
stanu rownowagi wokét punktu pracy, tzn. réznica PV-SP musi by¢ mniejsza
od ustalonej wartosci.

PV-SP < (warto$¢ w 4-x-41)

Doprowadzenie do stanu réwnowagi moze by¢ dokonane automatycz-
nie (przy pomocy dotychczasowych nastaw) lub recznie. Procedura samo-
strojenia moze by¢ uruchomiona zaréwno w trybie ,,M” jak i w trybie ,A”.
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Wiaczenie procedury samostrojenia:
Procedurg mozna wlaczy¢ w kanale, ktérego numer wpisano
do 0-1-03 poprzez naci$nigcie réwnoczesne na okres ok. 3 s

przyciskéw:
il

lub poprzez lgcze transmisyjne (rejestry nr. 174 dla kanalu
1, 186 dla kanalu 2, 198 dla kanalu 3 lub 210 dla kanalu 4)
gdzie nalezy wpisaé warto$¢ ,,1”.

Samostrojenie sklada si¢ z trzech etap6w:
4 doprowadzenie do stanu réwnowagi,
4 pomiaru poziomu zakl6cen,

¢ wlasciwego eksperymentu. '
=> Czas trwania pierwszego etapu zalezy od szybkosci osiagniecia
stanu réwnowagi.
=> Czas trwania drugiego etapu jest staly i wynosi 2 minuty.
= Czas trwania trzeciego etapu czyli wlaéciwego eksperymentu za
lezy od dynamiki obiektu i nie
przekracza wartoéci 6*T,,
gdzie: T, - zastgpcza stala czasowa obiektu.

W przypadku stwierdzenia przez procedurg niemozliwosci dobrar.lia na-
staw, algorytm si¢ wylacza (czas wylaczenia zalezy od wartosf:l para-
metru 4-x-38). W trakcie trwania samostrojenia jego przebieg Jest
sygnalizowany za pomocg diody §wiecacej oznaczonej' ,,§—TUNE”, Znaj-
dujacej sie w $rodkowej czgSci pulpitu. Dioda sygnalizuje:

NUMER ETAPU Swiecenie diody
Etap I czerwone, pulsujace
Etap 11 zielone, pulsujgce
Etap 111 pomaranczowe, ciagle

Zgaénigcie diody jest sygnalem zakoriczenia eksperymentu. .
Eksperyment samostrojenia mozna wylaczyé w dowolnym momencie:
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Wylaczenie procedury samostrojenia:
Proce.duf'g mozna wylgczy¢é bezwarunkowo w kazdym mo-
mencie jej realizacji poprzez réwnoczesne naci$nigcie na
okres ok. 3 s przyciskéw:

lub wpisania warto$ci ,,2” do rejestru 174 w kanale 1, 186
w kanale 2, 198 w kanale 3 Iub 210 w kanale 4.

1=

Dol

Regulfitor przejdzie wtedy w tryb ,,A” i podejmie regulacje z wczeéniej
ustawionymi nastawami PID. W przypadku pomyslnego zakonczenia
eksperymentu na wyswietlaczu mozna podejrze¢ nowe nastawy. Jeéli
regulator znajduje si¢ w trybie ,PRACA”, to naciskajac przyciski 1t lub
U mozna doprowadzi¢ do pojawienia si¢ w gérnym wyswietlaczu napi-
sow P-01, P-02 lub P-03. Wtedy wys$wietlacze pokazuja;

Wyswietlacz gérny Wyswietlacz dolny
P-01 k,
P-02 T;
P-03 Ty

Parametr 4-x-43 okre$la spos6b wprowadzenia nowych (obliczonych) na-
staw. Przy ustaleniu :

4-x-43 = 0001 nowe nastawy wprowadzane sg auto-
_ matycznie po zakonczeniu procedury.
4-x-43 = 0000 nowe nastawy wprowadza operator
: naciskajgc jednocze$nie na okres ok.

3s przyciskéw < i =

Jesli eksperyment zakoficzy si¢ niepowodzeniem, to zamiast napiséw
P-01, P-02 i P-03 pojawi si¢ napis Err, a zamiast wartosci nowych na-
staw beda wyswietlone numery blgdéw. Numery te poprzedzone znakiem
ujemnym przyjmuja wartosci od 1 do 4.
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Numer bledu Przyczyna

-1 Wylaczenie procedury przez uzyt-
kownika

-2 Przekroczenie dopuszczalnej
wartoéci odchytki regulacji w cza-
sie trwania eksperymentu

3 Zbyt mata warto$¢ sygnatu w sto-
sunku do zakldcen

-4 Zbyt dlugi czas trwania ekspery-
mentu

Je$li samostrojenie zakonczy si¢ niepowodzeniem, to regulator prze-
chodzi do trybu ,,A” i podejmuje regulacje¢ z wczeéniej ustalonymi nasta-
wami PID..

Algorytm samostrojenia w doborze nastaw uwzglednia takze warto$¢ statej
czasowej filtracji oraz parametry innych blokéw przetwarzajacych sygnat
przed wejéciem do bloku regulatora jako parametry obiektu.

Z praktycznego do$wiadczenia wynika, ze najlatwiej uruchomi¢ ekspery-
ment doboru nastaw przelaczajac dany kanat w tryb pracy ,M” i ustawic
wartodé sterujaca zapewniajaca osiagnigcie przez obiekt punktu pracy i na-
stepnie uruchomi¢ procedurg. Mozna takze uruchomi¢ procedurg, a na-
stepnie recznie doprowadzi¢ do stanu réwnowagi. W obu przypadkach nie
jest wymagane dobieranie wstgpnych nastaw regulatora.

Jesli uzytkownik uzywa nastaw (nawet, gdy nie sa optymalne) umozliwia-
jacych regulacje, moze w dowolnym momencie niezaleznie od wartoéci
sygnatu regulowanego uruchomi¢ eksperyment w trybie ,A” i uzyska¢ na-
stawy w/g Zieglera-Nicholsa.

6. OPIS FUNKCJI BACKUP

6.1. Istota funkcji ,Awaryjne przelgczanie sygnalu sterujacego”.

Opisywana funkcja ,Awaryjne przelaczanie sygnatu sterujacego” jest stoso-
wana w ukladach automatyki w celu bezuderzeniowego przetaczania sygnaiu
sterujacego w przypadku wystapienia awarii jednego z urzadzeti sterujacych.
Funkcja ta jest znana w automatyce pod nazwa ,,BACKUP” i ta nazwa (z ra-
¢ji braku jednowyrazowego odpowiednika w jezyku polskim) bedzie wystg-
powata w dalszej czeéci tekstu. Funkcja ,,BACKUP” w regulatorze
EFTRONIK XS ma za zadania realizacj¢ bezuderzeniowego przelaczenia
sygnatéw sterujacych pochodzacych z dwéch urzadzen np. z regulatora
EFTRONIK i/lub systemu komputerowego, sterownika, stacyjki operacyj-
nej itp. Istotna cecha omawianej funkcji jest wzajemne $ledzenie przez oba
urzadzenia sygnaléw sterujacych, aby w momencie przetaczenia nie nastapit
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wanego przez regulator EFTRONIK XS. Sama jednakz.e. f:unkcja jest barﬂznej
) ) zlozona i wymaga znajomosci w zakresie strukturyzacji i parametryzacji re-
w wielu przypadkach niekorzystny dla sterowanego procesu skok sygnatu gulatora EFTRONIK XS.
sterujacego. Przetaczenie sygnaléw moze by¢ realizowane:
¢ poprzez przelaczenie bezwarunkowe przez operatora z pulpitu operator-
skiego regulatora,
¢ poprzez wymuszenie zmiany trybu pracy regulatora przez stacj¢ opera-
torskg (poprzez tacze transmisji szeregowe;j),
¢ sygnalem awarii generowanym przez urzadzenie wspdlpracujace,
Funkcja ,,BACKUP” realizowana w regulatorze EFTRONIK XS polega na
przetaczeniu stanu pracy regulatora przy czym rozréznia si¢ dwa stany:
¢ stan lokalny (M, A i/lub CAS) w ktérym regulator EFTRONIK XS jest

PrzekaZnik

 ELEMENT'
WYKONAWCZY

urzadzeniem sterujacym, a wigc sygnat sterujacy pochodzi z niego, | |
¢ stan zewngtrzny ( C ), w ktérym regulator mierzy i §ledzi sygnal ze- S PO ™ §Sygnaly sterujace wza-
wngtrzny (np. ze sterownika), natomiast jest nieaktywny w sensie stero- e i i jemnie §ledzone
wania.
Tabela 6.1
Stan pracy Wyijscie sterujgce regulatora Stan logiczny wyj$cia
|_regulatora — ’ binarnEEL Sterowanie przekaZnikiem przeZZczajZ-
M | regulatoraktywny w trybic sterowania | 1 | ON cym (z wyjZcia binarnego regulatora)

oN' - '
n Sygnal stanu awarii urzadzenia przekazywany

na wejécie binarne regulatora.

ON

Rys. 6.1 Schemat blokowy realizacji funkcji ,,BACKUP”

6.2. Programowanie funkcji ,BACKUP” ’
Programowanie funkcji ,,BACKUP” nastgpuje w warstwie 4 regulatora przy
sl czym nalezy pamietaé, iz dotyczy to aktualnie programowanego regulatora,
grvwn : — czyli programowanie parametréw funkcji ,BACKUP” w kanale x (4 - x - yy)

¥

Tabela 6.1 przedstawia tryby pracy regulatora z podzialem na dwa stany z oznacza realizacj¢ funkcji w tym kanale. Do programowania funkcji
punktu widzenia funkcji ,,BACKUP” tj. stany M, A i CAS oraz stan C. Z uwa- BACKUP" stuza trzy parametry:

gi na budowe regulatora i na fakt dobudowania omawianej funkcji "

»BACKUP” do wcze$niej opracowanej ideologii pracy urzadzenia istnieje 4_ x-35= 0000 ... 0005

pewnego rodzaju ,kolizja” sygnalizacji trybu pracy i stanu funkcji
»BACKUP”. Uzytkownik musi wiedzie¢ ze funkcja ,,BACKUP” sygnalizowa-
na $wieceniem diody ,,C”, nie ma nic wspélnego z realizacja algorytméw
komputerowych CM, CMA i SPC co jest réwniez sygnalizowane tg sama dio-
da. W przypadku, gdy w jednym przyrzadzie EFTRONIK XS w kanale 1 wig-
czona jest funkcja ,BACKUP”, a w kanale 2 jeden z algorytméw komputero-
wych DDC, sytuacja jest bardziej niejednoznaczna dla niewtajemniczonego
obserwatora.

Ponizszy rysunek przedstawia schemat blokowy realizacji funkcji
»~BACKUP”. Schemat ten przedstawia jedynie ideologi¢ przelaczania funkcji

gdzie:x=1..4

Wprowadza si¢ tutaj numer warstwy skad pochodzi sygnal §ledzony

Regulator mikroprocesorowy
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4-1-35=0001
4-1-36=0002

4-1-37=0001

. . . . 6.2, [ 1)
Wprowadzenie funkcji ,,BACKUP” nie ogranicza stosowania oferowanych przez Rys. 6.2. Schemat blokowy struktury funkji ,BACKUP

biblioteke regulatora algorytmé i i " - .

naz kazgymgal o tmegm?:m ]w,' c Z\};}l ﬁxnnll:'qa ”BACKU,P, moze by é reghzowa- Zaprogramowanie struktury regulatora z uwzglednieniem parametréw funkcji
i BACKU ,Eoryimenm reguacit. Warunkiem umozliwiajacym realizacje funk- ~BACKUP” objawia si¢ mozliwoécia przelaczenia regulatora w tryb pracy
cjl,, P” jest wprowadzenie niezerowe) wartosci parametru C” (w przypadku zerowego parametru 4-x-37 przelaczenie w tryb ,C” nie
jest mozliwe). Operator moze wigc z pulpitu operatorskiego regulatora doko-
naé¢ omdéwionego przelaczenia. Przelaczenie w tryb inny niz ,,C” zmienia na
przeciwny stan logiczny wyjécia binarnego zaprogramowanego w 4-x-37
(patrz tabela 5.1), co umozliwia wysterowanie przekaZnika przelaczajacego.

i i

zablokowaé

Cheac wigc wylaczyé ( A ) dzialanie funkeji ,,BACKUP” nalezy wy- Jak widaé na rys.5.1 sygnat sterujacy z regulatora moze pochodzié:
zerqwa.é wiw parametr (pozostawiajac dwa pozostate). ¢ zbloku regulatora w trybach M, A lub CAS,
Pgilé?wx;riedstawnono schemat blokowy struktury funkcjonalnej funkcji ¢z zewnatrz, poprzez pomiar §ledzacy na okreslonym w 4-x-35 i 4-x-36
" ' wejéciu analogowym, w trybie C.
W uktadzie z calkowita redundancja, gdzie oba przyrzady wzajemnie $ledza
swe sygnaly sterujace oraz oba maja reagowa¢ na stan awaryjny ,sasiada”,
ostateczne przelaczenie odbywa si¢ poprzez zewnetrzny przekaznik. Przela-
czenie mozna zrealizowaé réwnie2 poprzez lacze transmisyjne wpisujac do
rejestru’ rodzaju pracy regulatora:
= 0dlaM,
= 1dla A,
! Numery rejestrow dla p géinych kanaZéw regulators EFTRONIK X znajduj2 siZ w Tablicach Konfiguracyjnych
Dol ja Techni Ruch 62 Regulator mikroprocesorowy
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= 2 dla CAS,
= 3dlaC

Istotng cecha funkcji ,,BACKUP” jest przelaczanie sygnalem stanu awarii po-
dawanym na zaprogramowane wejscie binarne regulatora.

6.3. Przelgczanie sygnalem stanu awarii.

Przetaczenie funkcji ,,BACKUP” sygnalem stanu awarii urzadzenia redundan-
cyjnego w systemie jest istotnym elementem zabezpieczajacym sterowany
proces przed niepozadanymi efektami awarii. W regulatorze EFTRONIK XS
wykorzystano bloki funkcjonalne warstwy 3. Istnieje swego rodzaju przypisa-
nie funkcjonalne blokéw, i tak: -

[ ] <— 5]
[ ] =[]
[ ] <—= =]
[« ] <[]

Rys. 6.3. Przypisanie funkcjonalne blokéw

W zwiazku z powyzszym, chcac zrealizowa¢ przetaczenie w regulatorze np.
43, funkcje przefaczania nalezy zaprogramowaé w bloku 33.

Sposréd wielu funkeji oferowanych w blokach warstwy 3, jedna umozliwia
Prze%a_czanie trybu pracy regulatora sygnalem podawanym na wejécie binarne,
jest to:

Wyb6r tej funkcji pociaga za sobg konieczno$é podania czterech parametrow
umozliwiajacych jej realizacje

Regulator mikroprocesorowy
EFTRONIK XS§

, z,ﬂJ*“.0003
; gdzw' x=1..4"
Ustawia si¢ tutaj mformacje 2 jakiego trybu'ma nastapi¢ przetqczeme regulatora, i tak:
- ztrybu M = 0000, -
-z trybu A = 0001,
- ztrybu CAS = 0002,
-z trybu C =5 0003 -

Jest to standardowa funkcja ogéinego stosowania polegajgca na
przelaczaniu trybu pracy zmiang sygnalu binarnego.

Dla wykorzystania w funkcji ,BACKUP” nalezy ustawi¢ tutaj kod
trybu pracy regulatora wlasciwy dla sterowanego procesu w jaki ma
przejéé regulator z trybu C po wystapienin zmiany stanu logicznego
na wej$ciu binarnym adresowanym w 3-x-02.

3-x-02=0000...0004

gdzie:x=1..4
Ustawia si¢ tutaj numer wejscia binarnego przelaczajacego tryb pracy regulatora

'3-x-03=0000...0003
gdzierx =1, 4
Ustawia sig tutaj mformacy; w jaki tryb ma pizejsé regulator po przelaczeniu , i tak:

-w tryb M = 0000,
-wtryb A => 0001,
-wtryb CAS = 0002,
-w tryb C = 0003

Jest to standardowa funkcja ogélnego stosowania polegajaca na
przelaczaniu trybu pracy zmiang sygnatu binarnego.

Dla wykorzystania w funkcji »BACKUP” nalezy ustawi¢ tutaj kod
trybu pracy regulatora wlaéciwy dla sterowanego procesu w jakim
ma pozostaé regulator po ustapieniu zmiany stanu logicznego (powro6t
do stanu poprzedniego) na wej§ciu binarnym adresowanym w 3-x-02.

3-x-04=0000-.. 0004

Ustawia sie tutaj numer kanatii regu ﬁ‘eg’o’ W ktérym ma nastapié
przelqczeme tfy N pracy.
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Wyszczeg6lnione wyzej parametry z racji realizacji innych oprécz przelacza-
nia funkcji, mozna ustawia¢ na inne niz przedstawione wartosci, jednakze dla
funkcji przelaczania nalezy stosowaé wartosci z podanych zakreséw. Wyma-
gania funkcji ,BACKUP” wymuszaja jednak trochg inne spojrzenie na para-
metry 3-x-01 i 3-x-03. W definicji parametru okreslone jest z jakiego trybu ma
nastapi¢ przelaczenie na jaki tryb, po zmianie stanu wejscia logicznego, w
domniemaniu po powrocie stanu logicznego do pierwotnego, nastgpuje powrét
do trybu pierwotnego. Wlasciwo$¢ ta jest niekorzystna dla funkcji
»BACKUP” poniewaz po zniknigciu sygnatu awarii, regulator samoczynnie
powrdcitby do trybu w ktérym byt przed awarig, bez udzialu decyzyjnego ope-
ratora. W zwiazku z tym problemem wykorzystano inny sposéb interpretacji
parametréw 3-x-01 i 3-x-03. A mianowicie:
¢ w 3-x-01 ustawia si¢ tryb w jaki ma przej$¢ regulator po zmianie stanu
logicznego z 0 — 1 (ze stanu OFF — ON), w wigkszoéci przypadkéw
bedzie to tryb aktywnosci regulatora tzn. A i/lub CAS, tryb M jest
réwniez osiagalny, jednakze istota sprawy jest przejecie przez regulator
obstugi procesu w przypadku awarii systemu sterujacego. Jak wida¢
jest to trochg inna interpretacja parametru, niz w jego podstawowej de-

finicji. W stanie aktywnosci stanu awarii tj. gdy stan logiczny = ON

operator moze przelacza¢ w aktywne tryby pracy oprécz trybu ,,C”.

¢ w 3-x-02 ustawia si¢ tryb w jaki ma przejs¢ regulator po powrocie sta-
nu logicznego na wejsciu binarnym z 1 — 0 (ze stanu ON — OFF).
Funkcja ,BACKUP” wymaga, aby regulator pozostat w poprzednim
trybie pracy, dlatego nalely tutaj wstawié t¢ samq warto$¢ jaka jest w
3-x-01 (przelgcz ,na siebie”). Po zmianie stanu logicznego operator
moze przefaczy¢ w dowolny tryb pracy lacznie z trybem ,,C”.6.4.
W celu uniemozliwienia przelgczania trybéw pracy regulatora przez

6.4. Przykladowa struktura funkcji ,,BACKUP”

I BACKUP l

AIN1 IPV AOUTI
— 11 I
sel| 41 S 51 |»
AIN2
512 |
31 L 61 .
AIN3 DOUTI
3-1-01=0002; 4-1-35=0001;
DI, 21 3-1-02=0001; 4-1-36==0003;
3-1-03=0000; 4-1-37=0001;
3-1-04=0001;
3-1-05=0011;

Rys. 6.4. Przykladowa struktura funkcji ,,BACKUP”

Przedstawiona na rys. 6.4 przykladowa struktura funkcji ,BACKUP” opisana
jest nastgpujaco:

¢ 11- wejécie wartosci regulowanej PV,
¢ 12- wejécie wartoéci zadanej SP dla regulacji kaskadowej,

Operatora ( sygnal awarii posia
da najwyiszy priorytet) podczas
realizacji funkcjii BACKUP:

Stan logiczny wejicia Stan klucza BACKUP Aktyway tryb pracy Akcja operatorska
binarnego [2-X-02] | [3-X-02] {4 -X-34] regulatora
obojetny J-X~02=0|4-X~34=0 | Trybustawiony Motzliwod¢ przelaczania
. —M—A—~CAS J
obojgtny J-X-02=0|4-X-34£0 | Tryb ustawiony Motliwo#é przelaczania
—+M— A~ CAS—C |
ON(OFF)—~OFF(ON) {3-X-02#0 | 4-X-34=0 | Przolaczenic sygnalem | Mozliwoé¢é przelaczania
binar - nym zgodniez | — M — A— CAS _J
ustawieniami w bloku 3
-X-0l.3-X-~-04
przy3-X-05=11
ON(OFF)—~OFF(ON) |3-X-02#0 [ 4-X-34#0 | Przelaczenic z dowol- | Wiaczenie trybu ,,C"~ BACKUP po-
nego trybu w tryb ,.C"- | woduje zablo - kowanie przelaczania
BACKUP, a po zmis- | opera ~ torskicgo, po zmianie stanu lo-
nie stanu logicznego | gicznego wejscia na przeciwny
wejicia powrdt do ry- | mozliwosé przelaczania:
bu zaprogramowanego | — M—A-+ CAS— C .J
w bloku warstwy 3
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¢ 13-wejscie wartoéci sygnatu sterujacego ze sterownika, mierzonej i
§ledzonej oraz przelaczanej na wyjscie regulatora funkcja
,BACKUP”, )

¢ 2l-wejécie binarne definiowane w 3-1-02 skad pobierany jest sygnal
awarii do przelaczenia z trybu ,,C” w tryb ustawiany w 31,

¢ d4l-regulator w ukladzie regulacji kaskadowej (jest to giéwny tryb
pracy regulatora) i w ten tryb regulator zostanie przelaczony sygna-
lem awarii. Parametry ustawiane:

e 4-1-35=0001 (warto$é¢ §ledzona dla funkcji ,,BACKUP” po-
chodzi z warstwy 1),

o 4-1-36=0003 ( warto$é §ledzona dla funkcji ,,BACKUP” po-
chodzi z 3 toru pomiarowego - 3 wejécia analogowego),

¢ 4-1-37=0001 (stan logiczny funkcji ,BACKUP” bedzie sy-
gnalizowany na pierwszym wyjéciu binarnym regulatora,

Regulator mikroprocesorowy
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¢ Sl-wyjscie analogowe regulatora przez ktére przechodzi sygnal steru-
jacy z regulatora lub sygnat sterujacy odzwierciedlajacy sygnat mie-
rzony na wejsciu analogowym funkcji ,,BACKUP”,
¢ 61-wyjscie binarne definiowane w 4-1-37 (stan ON dla tryb6w lokal-
nych regulatora tj. M, A, CAS - stan OFF dla trybu C,
¢ 31-wybér funktora w 3-1-05=0011 umozliwia realizacj¢ przetaczen.
Parametry ustawiane:
¢ 3-1-01=0002 ( sygnat awarii ON przelacza w tryb pracy CAS,
od tego momentu operator ma swobodg w przetaczaniu trybéw
pracy z wyjatkiem trybu C),
* 3-1-02=0001 ( sygnat przelaczajacy pochodzi z wejscia binar-
nego 1),
* 3-1-03=000 (po ,,zdjgciu” sygnatu awarii (stan OFF) regulator
przejdzie w tryb M (mozna ustawié 0002, co spowoduje pozo-
stanie w trybie CAS)), operator decyduje czy przelaczyé w C
(odblokowanie trybu C),
e 3-1-04=0001 ( numer kanatu w kt6rym realizowana bedzie
funkcja ,,BACKUP”).
Przykiad polaczen reg. EFTRONIK XS do realizacji funkcji ,BACKUP”

+

| ZASILACZ
—, I__ H Punalar ledaacy
o w unydzsalu
/’ / redundowanym
Sygnal zewn m l}‘
warlodch
2adaij
b Element
wykonawczy
Sterownik, M
regulator, Wiacz
urzadzenie BACKUP
=

| | A

Struktura funkcjonalna dla realizacji powyzszego przykladu funkcji
»BACKUP”:  4-1-34=0002, 4-1-35=0001, 4-1-36=0003,4-1-37=0001

3-1-01=0002, 3-1-02=0001, 3-1-03=0000, 3-1-04=0001, 3-1-05=0011
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Przyklad realizuje:
¢ warto$¢ mierzona (regulowana) PV na wejéciu analogowym AIN1,
¢ wartoé¢ zadana dla kaskady zewngtrznej SP’ na wejsciu analogowym
AIN2,
¢ pomiar sygnahi z urzadzenia redundowanego na wejsciu AIN3,
+ wyijécie sygnatu sterujacego z regulatora AOUT1,

¢ wyj$cie binarne DO1do sygnalizacji funkcji ,,BACKUP”

¢ wyjécie biname DO2 do przelaczania sygnaléw sterujacych z regulato-
ra i urzadzenia redundowanego,

¢ wejécie binarne D11 do zalaczania/wylaczania funkcji ,,BACKUP”,

7. BIBLIOTEKA ALGORYTMOW

WARSTWA 1
ALGORYTMY FUNKCJI PRZETWARZANIA SYGNALU (1-x-08) =

obejmuja funkcje arytmetyczne jednoargumentowe umozliwiajace:
o (kod funkcji: = 1 )zmiang wsp. wzmocnienia charakterystyki sygnahu
wejsciowego i przesunigcia jej punktu poczatkowego,
o (= 2) odwrécenie charakterystyki z pomiaru,
* (=3, 5,6, 7) réne formuly pierwiastkowania sygnatu wejéciowego,
¢ (= 4) podnoszenie do kwadratu sygnalu wej$ciowego,
¢ (= 8) nastawianie wartoSci stalej,
¢ (=9) linearyzacja PT 100.

WARSTWA 3
ALGORYTMY FUNKCJI DWU ZMIENNYCH (3-x-05) =
zawieraja funkcje dwuargumentowe umozliwiajace:

e (= 1, 2) sumowanie i odejmowanie dwu sygnatéw z pomiaru z mozliwo-
$cig réwnowazenia / zr6znicowania wag sygnaléw i przesunigcia wyni-
ku sumowania,

¢ (=3, 4) mnozenie i dzielenie dwé6eh sygnatow,

e (=5, 6) wybieranie MAX i MIN,

e (=7, 8) sumowanie i odejmowanie dwu sygnaléw z pomiaru gdy do
sygnalu podstawowego ( x, ) dodawana / odejmowana jest poprawka
(k; x,) stanowiaca niewielki sktadnik sumy.

* (=9, 10) przelaczanie zmiennych sygnalem dyskretnym lub sygnalem
od awarii toru pomiarowego,

e (= 11) przelaczanie trybu pracy sygnalem binarnym,

¢ (= 12) zliczanie (funkcja INTEGRATORA).
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WARSTWA 4

ALGORYTMY REGULACJI -

obejmujg algorytmy regulacji zebrane w "TABELI ALGORYTMOW

REGULACII".
UWAGA: DOKLADNE OPISY WSZYSTKICH ALGORYTMOW
WYSTEPUJACYCH W WARSTWACH 1, 3,4i5 PRZEDSTAWIONE SA
W ODDZIELNYM OPRACOWANIU PT. " REGULATOR MIKRO-
PROCESOROWY EFTRONIK X TYP U486 ALGORYTMY", KTORE
DOSTARCZANE JEST NA ZYCZENIE ZA DODATKOWA OPLATA.
TABELA ALGORYTMOW REGULACJI - WARSTWA 4Schemat polaczen
regulatora (X, XP lub XS) do realizacji funkcji ,,BACKUP”,

TABELA ALGORYTMOW REGULACJI - WARSTWA 4

Kod Zakres nastaw parame-
algo- Schemat bloku Algorytm tréw
rytmu Uwagi
| 2 3 4
PID Kp =0,100...99,99
Ti=0..3600s
6(9= Y(s) ~ Dzialan(ijc calkujace wylg-
= —F—X ARETTAN czone gdy T; = 0,000
16 © Ta =0..3600 s
1 K [I LN Tys Dzialanie rozniczkujace
p Tis Tyas+l wylaczone gdy Ty = 0.000
a=1/8
Dopuszczalne rezimy pracy:
M, A, CAS
PID RATIO Ky, Ti, Ty, wgPID
i R =0,100...9,999
s =rX;+B R (RATIO) - STOSUNEK
; B (BIAS)-PRZESUNIECIE
Dopuszczalne rezimy pracy:
M, A, CAS.
i PID AUTO RATIO Kp, Ti, To, a wgPID
: algorytm. PID R, B wg PID RATIO
w ’rczumc A, M: W rezimie A, M automa-
] (1SP"=RX;+B tyczne $ledzenie przez blok
SP-B R wartosci zadanej SP
X,
Dok ja Techniczno-Ruch i
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i | PID AUTO BIAS
v, EY algorytm PID
|sPP=RX,+B

Kp,Ti, Ta, ¢ wgPID
R, B wg PID RATIO
W rezimie A, M automa-

4 W rezimie A, M: tyczne §ledzenie przez blok
:|B=SP-RX; R warto$ci zadanej SP
P Z NASTAWIANYM Kp=0..99,99
. PUNKTEM PRACY Dapuszczalne rezimy pracy
Y( s) ¥ M, A, CAS
5 X,()-SP(s) "

W rezimie M: SP §ledzi X,
W rezimie A: Yméledzi Y

EFTRONIK XS pozwala na realizacje dwoch rodzajéow regulatoréw bez

dzialania catkujacego:

¢ Regulator P z nastawianym punktem pracy (4-x-08=0005). W regulatorze
tym nie jest zapewnione automatyczne bezuderzeniowe przelaczanie z re-
gulacji recznej na automatyczng,

¢ Regulator P (4-x-15=T; =0, 4-x-17= Ty =0) i PD (4-x-15=T; =0) z auto-
matycznym doborem punktu pracy podczas regulacji rZcznej. Wskutek te-
go, przeZZczenie z regulacji rZcznej na automatycznZ jest bezuderzenio-
we, lecz tylko przy zerowej wartoZci uchybu regulacji w momencie prze-
ZZczenia. Zerowy uchyb regulacji podczas regulacji rZcznej moZna uzy-
skaZ nastawiajZc parametr 4-x-11=0.

8. PODSTAWOWE STRUKTURY UKZADOW
REGULACII

Uklad automatycznej regulacji jednoobwodowy stalowarto-
§ciowy z regulatorem o wyjéciu cigglym "ANALOG".

............... 1.2 .3 .4 5. .6
m X PO
1 4 '

| X L A2
A2\ e - e p ng——{;—e

Dwa niezalezne uklady regulacji stalowartoéciowej z regulatorami o réznych
algorytmach regulacji z pierwiastkowaniem sygnatu wejéciowego w torze 1
i rewersowaniem sygnatu wyjéciowego w torze 2.
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Uklad automatycznej regulacji stosunku z regulatorem

"ANALOG".
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Uklad regulacji stosunku z pierwiastkowaniem sygnatéw z pomiaréw prze-
plywow i wykorzystaniem wyjécia AO2 np. do rejestracji.

Uklad kaskadowej regulacji z regulatorem "ANALOG".

1 2 3 4 5 6
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Y= X p Y=X
12 42 52

Kaskadowy ukiad regulacji z regulatorami: gléwnym PID (rewers) i pomocni-
czym P (normal).
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Uklad regulacji stalowarto§ciowej z przelgczaniem zrédla war-
to$ci mierzonej z regulatorem "ANALOG"'.
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Uktad regulacji stalowartoéciowej z przelaczaniem sygnatem dyskretnym
(z wejécia DI1) Zrédta sygnatu wielkoéci mierzonej regulatora.

Uklad automatycznej regulacji z regulatorem w wykonaniu
czterowej$ciowym realizujacy regulacje PID w dwéch torach
analogowych, wskazania warto$ci mierzonej w dwach torach

pomiarowych oraz integracja na jednym z wyjs¢ dyskretnych.
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9. NASTAWIANE PARAMETRY
ALGORYTMOW REGULACYJNYCH

Dobér nastaw regulatora zalezy od:

* wlasnosci statycznych i dynamicznych ukiadu regulacji,

* wymagan stawianych przed ukladem regulacji,

* wybranego typu regulatora.

Dobér nastaw regulatora zapewniajacych poprawna i stabilng prace ukladu re-
gulacji zapewnia tzw. metoda Zieglera-Nicholsa.Postugujac sie ta metoda wy-
kona¢ nalezy nastgpujace czynnosci:

» uruchomi¢ uklad regulacji z regulatorem o dziataniu P, tzn. wyly-
czy¢ dzialanie catkujace i rozniczkujace, T; =w0, T4 =0 (4-x-15=0000 i 4-
x-17=0000)

» zwigksza¢ wsp6lczynnik wzmocnienia K, az do wystapienia w
przebiegu wielkosci regulowanej oscylacji o statej amplitudzie; stan
ten oznacza osiagnigcie granicy stabilnosci,wspéiczynnik wzmoc-
nienia ma wartos§¢ krytyczna Ko »

e odczyta¢ z przebiegu wielko$ci regulowanej okres oscylacji Ty [s],

e obliczy¢ nastawy regulacyjne regulatora wg formut:
= P K,=0,5Ky ,
= Pl K,;=0,45K i , T;=0,85T,
=  PID K;=0,6K,,, T;=0,5Ts, T4=0,12T,,
Po uruchomieniu i ocenie dzialania ukladu z regulatorem o algorytmie
P/PI/PID mozna podja¢ préby zastosowania bardziej zlozonych algorytméw
regulacji.
W zaleznosci od typu regulatora dobér nastaw obejmuje nastepujace parame-
try:
B regulator o wyjsciu cigglym ,,ANALOG”
Kp, Ti, T4, SP, ewentualnie R i B.
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10. ZALECENIA MONTAZOWE

= Jako$¢ uziemienia linii masy sygnalowej powinna byé
<1Q.

= Zaleca si¢ prowadzenie sygnaléw przewodami ekra-
nowanymi (ekran lgczony z masq sygnalows z jednej
strony przewodu).

= Instalacje uziemienia ochronnego i masy sygnalowej
powinny by¢ rozdzielne.

= Niewykorzystane wej$cia analogowe (prgdowe i/lub
napigciowe) regulatora zewrzeé¢ do masy (GND), wej-
Scia rezystancyjne zewrzeé poprzez rezystor o warto-
§ci 2 Ry zakresu pomiarowego.

= Zaleca si¢ prowadzenie przewodo6w sygnalowych dwu-
stawnych oddzielnie od sygnaléw analogowych. Za-
chowa¢ zgodnie z normg rozdzielne prowadzenie
przewodéw réznych grup potencjalowych.

= Sygnaly wyjSciowe analogowe uziemia¢ od strony ele-
mentu wykonawczego. W przypadku konieczno$ci za-
chowania separacji galwanicznej, sygnaly prowadzi¢
w przewodach ekranowych z uziemionym ekranem.
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11. SPOSOB ZAMAWIANIA
REGULATOR EFTRONIK XS

TYP U498 = XX X0 XX XXX XXXX X XX XX
ZAKRES TEMPERATUR
OBUDOWA DLA WYKONAN Z P1100:
« slandard 1 00 - dis wykonania bez P1100
- z drzwiczkami 2 ol 200,430 °
-zoddz. pan. 3 e
1 . -100..450 °C
-z
oddz. pan. L -50..+50 °C
o4 -20.+20°C
ZASILANIE 03 -20..+100 °C
- 220V; S0Hz 1 06 - rezerva
SV 2 [y 0.4+40%C
wrSClA o8 T o
ANALOGOWE -0.e07C
-wef. 1: L -0.+100°C
« brak wej. 0 0A 0.4150°C
- 0/4.20mA ! o8 o"nso °c
w18V 2 o a0l
~0.5mA 3 oD -o“+5so°c
-0.10V 4 [0 - 420.4100%C
- P1100 s 5
F 0415
- P1500 6
, : 10 045
- Jomeiryczne 1
o w’““‘w‘_ LA - +50.+80 °C
wicnia)
. ]
rezerwa : 12 -050.,4I0(J°C
- pnewnatyczne
15..105kPa 3 - +50.+150 °C
-wej. 2: -jak wyzej W is0.e2s0°C
-wef. 3. 4 -
> e/. -;:‘y\vyadl-l 15 - +30..+400 °C
Wi pruss yaimych
-wej. 4.
e ey 6 4200.+400%
waj. prnamal yzmych
WYJSCIA 17 o
ANALOGOWL - +200..+550 °C
-wyld 13 - wg§. uzgodnicnia
- brak wyjicia 0 WARTOSCI REZYST.
-4.20mA 1 POTENCJOMETROW
-1V 2 20 100
- lnne wg. uzgodnicnia 3 1 200 O
-wp) 20 jak wyzej 22 500 Q2
WEISCIA b1} 1000 Q
BINARNE
W praypadios samémienis
24 1500 Q
wy )i Maaraych 126V, JA 25 wg uzgodnicnia
(und 2) wejicia hinarne ’
vy OPROGRAMOWANIK:
-wej.1 01 podst. 2 wej.
-brak wejicia ] 02 podst. 4 wej.
- napleclowe 16..25V ] 03 specjalne wg. zamdwicnia
- napi¢ciowe 3.5 V ] TRANSMISJA
SZEREGOWA:
- zestyk zwierny h] ] 0 bez tranamisji
- Wej. 2 jak wyzej 2 RS485
- wef 3 jak wyzej
w';?s::f«kmj - WY 2 jak wyta] bz typ jak wyj. )
DYSKRETNE = Wy, 3 jak wytej oca pjuk it
Wyl -y d e jak wyj.
3 wyiej ez .}
beebwicls 0 W), tvp jak wyj.
przekainikowe !
(zest.pract. 24V,
200mA)
preckatnikowe (zest. 2
Zwicmy. 220V, 1A)
iakowe 220V, 1A 3
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11. PRZYKLAD ZAMOWIENIA

REGULATOR EFTRONIK XS typ U 498-21-1257-12-1111-1111-2-02-09-22

Zamdwiono regulator EFTRONIK XS typ U 498:

b - wykonanie z drzwiczkami
b - zasilanie 220V 50Hz

b - wej. analogowe 1 - pradowe 0/4...20mA
b - wej. analogowe 2 - napieciowe 0/1...5V
b - wej. analogowe 3 - temperaturowe PT 100
b - wej. analogowe 4 - potencjometryczne

b - wyj. analogowe 1 - pradowe 4...20mA

b - wyj. analogowe 2 - napieciowe 1...5V

b - wej. dyskretne 1 - napieciowe (16...25V)
b -wej. dyskretne2 - -"- "

b -wej. dyskretne3 - -"-  -"-

b -wej. dyskretne4 - -"- .-

b - wyj. dyskretne 1 - zestyk przelaczny

b -wyj. dyskretne2 - -"- -"-

b - wyj. dyskretne3 - -"- -

b -wyj. dyskretne4- -"- -"-

b - transmisja szeregowa RS485

b - oprogramowanie wersja podstawowa 4 we;j.
b - zakres temperatur dla PT 100 0...100 °C

b - rezystancja potencjometru 500 Q

k3
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