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Praca zawiera zaloZenia 1 projekt wzorcowego stanowiska operatorskiego
nadzorujacego symulowany system automatycznej regulacji automatycznej.
Stanowisko skiadac si¢ bedzie ze stacji operatorskiej stanowiacej czgs¢ instalacji
CIM w laboratorium systeméw sieciowych Instytutu oraz z planszy zawierajacej
mikroprocesorowe regulatory proceséw wolnozmiennych MRP-42C przeznaczone
do sterowania symulowanym procesem technologicznym
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1. Wstep

Praca realizowana jest w ramach Projektu Badawczego Zamawianego nr PBZ-
31-05 pt. ,Sieciowe systemy komunikacyjne integrujace automatyzacj¢
wytwarzania” objetego umowa z KBN.

Zadaniem realizowanego obecnie etapu jest opracowanie zalozen oraz
projektu zestawu badawczego zlozonego ze stacji operatorskiej (przeznaczonej
do obstugi wolnozmiennych proceséw technologicznych) oraz z makiety
fragmentu uktadu regulacji zrealizowanego w oparciu 0 opracowane w instytucie
mikroprocesorowe regulatory MRP-42C.



2. Cel pracy

Celem pracy jest przygotowanie, uruchomienie i badania wzorcowego
wezia 1 fragmentu instalacji sieciowej CIM, przeznaczonych do obstugi
wybranego wolnozmiennego procesu technologicznego. Stanowisko bedzie
czg¢scig instalacji CIM w laboratorium systeméw sieciowych Instytutu. Bedzie
ono powigzane z reszta instalacji siecig lokalng PROFIBUS. Stacja operatorska
znajdzie zastosowanie przy automatyzacji proceséw przemystowych w wielu
dziedzinach produkcji, a w szczegOlnosci: w energetyce, cieplownictwie,
ochronie srodowiska, chemii , w przemysle przetworczym itp.

Realizacja pracy umozliwi zebranie doswiadczen zwigzanych z
uwzglednieniem zagadnienn regulacji i sterowania wolnozmiennych procesow
technologicznych w zintegrowanych systemach sterowania produkcjg i kontroli
jako$ci wyrobdw. Pozwoli ona rowniez na przetestowanie mozliwo$ci realizacji
przemysltowych stacji operatorskich przy wykorzystaniu nowoczesnych narzedzi
programowych 1 sprzgtowych.

Realizacja i sprawdzenie poprawnej pracy w sieci CIM wzorcowej stacji
operatorskiej, przy nadzorowania uktadow automatycznej regulacji i sterowania
wolnozmiennych proceséw technologicznych, pozwola na oferowanie przysztym
potencjalnym klientom sprawdzonych rozwigzan ukladowych i sprzetowych.
Dodatkowym elementem reklamowym bedzie samo stanowisko badawcze,
znajdujace si¢ w laboratorium systemow sieciowych Instytutu, umozliwiajace
zwiedzajacym bezposérednie zapoznanie si¢ z zaletami i mozliwosciami stacji
operatorskiej zrealizowanej wg. zaproponowanej koncepcji i stanowiacej jeden z
podstawowych weziéw sieci CIM.

Praca przyczyni si¢ roéwniez do promocji opracowanych i produkowanych
w Instytucie mikroprocesorowych regulatoréw MRP-42C, ktore prezentowane
beda na makiecie symulowanego procesu technologicznego.



3. Ogoélna charakterystyka stanowiska

Zestaw badawczy bedzie zlozony ze stacji operatorskiej zrealizowanej na
komputerze PC, polaczonej za pomoca obiektowe;j sieci transmisyjnej (RS 485,
MODBUS), z grupa 3 regulatorow MRP-42C shizacych do sterowania
symulowanym procesem technologicznym.

Regulatory zostang umieszczone na tablicy zawierajacej plansze z
uproszczonym schematem blokowym procesu technologicznego. Wszystkie
urzadzenia beda zasilane napigciem sieciowym 220V, SOHZ.

Stacja operatorska bedzie polaczone siecia lokalng PROFIBUS z innymi
instalacjami badawczymi w laboratorium systemow sieciowych, co zapewni
dwukierunkowa wymiane danych miedzy stacja operatorska a innymi stacjami
dolaczonymi do sieci PROFIBUS. Przesylanie danych po sieci lokalnej bedzie si¢
odbywato zgodnie z procedurami protokétu FMS.

Przewiduje si¢ uzycie dostawianej drukarki jako opcje do celow
raportowania.



4. Projekt stacji operatorskiej

Zasadnicza cze$cia zestawu bedzie stacja operatorska zrealizowana na
komputerze typu PC 486 DX wyposazonym w klawiatur¢ oraz monitor kolorowy
SVGA-17"". Komputer pracowat bedzie z systemem operacyjnym OS/2 WARP
PL. Podstawowe funkcje operatorskie stacji zrealizowane zostang przy uzyciu
pakietu programowego WIZCON/S model WIZ-ILW. Wstepne konfigurowanie
struktury regulacyjnej i zadawanie warto$ci parametrow we wspoipracujacych ze
stacja regulatorach MRP-42C bedzie mozliwe do realizacji za pomoca programu
START pracujacego w $rodowisku Windows 3.1. Program ten zostal specjalnie
opracowany dla uproszczenia konfiguracji i parametryzacji regulatorow MRP-
42C. Istnieje rowniez mozliwos$¢ recznej konfiguracii, parametryzacji i obshugi
operatorskiej regulatorow MRP-42C przy uzyciu klawiszy funkcjonalnych
umieszczonych na ptytach czotowych regulatorow.

4.1. Wyposazenie stacji

Stacja operatorska bedzie skladata si¢ z nastgpujacych produktéw, ktorych
kompatybilno$¢ zapewnia firma HELP:

* Plyta gtéwna z procesorem 486 DX4/100, cache 256 kB,
RAM 16 MB, magistrala PCI(4x),ISA(3x).

* Kontroler PCI E-IDE 4xHDD/FDD, Super MIO, LBA.

* Karta grafiki 32 bit PCI, 24 bit True Color+ Accelerator,
1IMB RAM /mp. S3 Trio 32/.

* HDD min. 300 MB.

*FDD 3,5; 1,44 MB.

* Karta interfejsu 2xRS485 np. AX 4285A f-my Axiom, Taiwan.
* Karta interfejsu PROFIBUS, typ C1F12 f-my Hilscher, RFN.

* Obudowa MINI TOWER, klawiatura, myszka.

* Monitor kolor, SVGA-17", plamka 0,26mm
/np. High Screen MS 1785P/.

* Pakiet programowy WIZCON/5 model WIZ-ILW
* Oprogramowanie firmowe karty interfejsu CIF 12, f-my Hilscher,
* Program inicjalizacji regulatorow MRP-42C START, F-my HELP,



4.2. Podstawowe narze¢dzia programowe

Przy oprogramowaniu stacji zostang wykorzystane narz¢dzia wspomagania
programowania w zakresie wizualizacji i monitorowania. Przewiduje si¢, ze
podstawowym narze¢dziem programowym stacji beda nowe programy oferowane
przez firm¢ WIZCON w wersji przystosowanej do pracy z sieciqa PROFIBUS f{;.
pakiet programowy WIZCON/5 Model WIZ-ILW [1,2].

Za pomoca programéw narz¢dziowych beda mogly by¢ realizowane przez
stacje nast¢gpujace funkcje:

* wizualizacja graficzna procesu i urzadzen automatyki,
* programowa konfiguracja i parametryzacja struktur

kontrolno-regulacyjnych:
- tworzenie schematéw blokowych uwzgledniajacych
zalezno$ci funkcjonalne,
- precyzowanie funkcji i zadawanie parametrow dla
poszczegdlnych blokéw,
- wizualizacja charakterystyk zadajnikéw programowych i
blokéw linearyzacii,
* typowe prezentacje stanu procesu i urzadzen,
* obserwacja procesu,
* obsluga operatorska:
- zmiana rodzaju pracy regulatorow,
- zmiana nastaw parametréw 1 warto$ci zadanej,
- sterowanie r¢czne procesem,

- ingerencja operatorska dotyczaca wartosci wyjsciowych
sygnalow analogowych 1 dyskretnych,

* wizualizacja trendow,

*

zglaszanie i obstuga alarméw,

*

archiwizacja i tworzenie protokotow.

Charakterystyka oprogramowania WIZCON

Wizcon jest zaawansowanym systemem narz¢dziowym, przeznaczonym do
tworzenia aplikacji pracujacych w czasie rzeczywistym, zapewniajacym
nadzorowanie przebiegu procesu technologicznego oraz prezentacj¢ danych
procesowych. Wykorzystuje on mozliwo$ci systemu operacyjnego OS/2 oraz
Windows NT. Wizcon zawiera gotowe propozycje odnosnie sposobu realizacji
poszczegdlnych zadah zwigzanych z nadzorowaniem, kontrola i wizualizacja
procesu technologicznego, ktére zapewniaja spehienie wszystkich funkcji



wymaganych od stacji operatorskiej w stosunku do obiektowych urzadzen
pomiarowych i kontrolno-regulacyjnych.

Gloéwne wlasciwosci oprogramowania obejmuja;

- Zaawansowang technicznic metod¢ prezentacji graficznej umozliwiajaca
tworzenie obrazéow zlozonych z warstw, z ktérych kazda warstwa zawiera
specyficzne informacje. Wybor warstwy zalezy od operatora lub od zdarzen
obiektowych. Prosty, wydajny edytor grafiki zawiera bogaty zastaw narze¢dzi
rysunkowych. Zbiory graficzne zredagowane przy uzyciu innych edytoréw moga
by¢ importowane do edytora Wizcona.

- Obstuga alarméw pozwala na przeslanic ich do specjalnych zbioréw, do
pojawiajacych si¢ okien, do obrazéw i drukarek. Po potwierdzeniu alarméw
operator moze otrzyma¢ instrukcje odnos$nie dziatani zaradczych., ktore nalezy
przedsigwziag.

- Elastycznie tworzone wykresy zapewniaja graficzna prezentacj¢ przebiegu
zmiennych procesu i przeglad trendéw w okre$lonym przedziale czasu. Jeden
wykres moze zawiera¢ historyczne i aktualne trendy wyr6znione np. réznymi
kolorami

- Program generatora raportdow w sposéb ciagly uaktualnia informacje odnosnie
pracy zakladu. Generator moze tworzy¢ raporty codzienne zmianowe, okresowe
lub zdarzeniowe.

- Wizcon posiada wewnetrzny, symboliczny jezyk przeznaczony do tworzenia
aplikacji bez pomocy do$wiadczonych programistow. Pozwala on na
automatyzacj¢ czynnos$ci, zwigkszenie mozliwosci regulacyjnych oraz popraweg
elastycznosci systemu automatyki.

-Wizcon zapewnia mozliwo$¢ pracy wielostacyjnej z podziatem zadan i danych.
System jest elastyczny i odporny na awarie - istnieje fatwos¢ tworzenia rezerwy i
zabezpieczenia cato$ci informacji.

- Wizcon moze wspoOlpracowaé z réznymi sterownikami PLC 1 innymi
urzadzeniami systemow automatyki przy czym adaptacja uzytkowa jest ulatwiona
przez w peini udokumentowane narzgdzia.

- Wizcon pracuje pod nadzorem zarzadzajacego programu czasu IZeCzywistego
WizPro, ktéry pozwala na rownolegla prace Wizcona z innymi aplikacjami
napisanymi np. w jezyku C lub REXX (OS/2).

- Czasochlonne zadania takie jak: drukowanie raportéw, tadowanie obrazow i
nin. wykonywane sa bez przerywania pracy systemu operacyjnego.

Nowa wersja oprogramowania Wizcon Version 5.0 zawiera szereg
dodatkowych funkcji wzbogacajacych wlasciwosci funkcjonalne systemu, a w
szczegblnosci:



- Dla ulatwienia tworzenia projektéw aplikacyjnych zostaly dotaczone biblioteki
typowych obiektéow zawierajacych standardowe przemystowe clementy
automatyki takie jak: zawory, pompy itp..

- Unikalny sposéb edycji ulatwia modyfikacje obiektow i pozwala na
réwnoczesne wprowadzenie zamian we wszystkich diagramow.

- Istnigje mozliwo$¢ wprowadzania zmian bezpo$rednio w czasie pracy.

- Jest mozliwo$¢ sporzadzania wykresow X-Y dla - do 16 parametréw
procesowych.

- Okres probkowania ustalany jest z rozdzielczoscia do 50 milisekund, a
poszczegdlne dane moga by¢ zapisane ze znaczmikiem o rozdzielczosci 1
milisekunda.

- Stacje typu SCADA moga pracowa¢ jako rezerwowe w stosunku do stacji
podstawowych. W wypadku awarii stacja rezerwowa niezwlocznie przejmuje
zadania stacji podstawowej i realizuje jej wszystkie funkcje.

- Istnieje mozliwo$é wpisywania i odczytu danych z tabel danych w zaleznosci
od zdarzen obiektowych. Ulatwia to wymiang informacji pomi¢dzy réznymi
aplikacjami.

Opis oprogramowania dla karty Hilscher CIF 12
Charakterystyka

1. Oprogramowanie obejmuje standardowe stosowanie karty CIF 12 adaptera dla
komputera typu PC w sieci PROFIBUS.

2. Karta zapewnia prace dla dwoch roznych warstw sieci PROFIBUS:
a. warstwa 7 - zgodnie z protokotem FMS wg. DIN 19245 Czg$¢ 2,
b. warstwa 2 - zgodnie z protokotem FDL wg. DIN 19245 Czg$€ 1.

Karta CIF 12 zapewnia komunikacj¢ ze stacjami wg. protok6tu FMS i FDL
réownoczesnie w tej samej sieci PROFIBUS.

3. Karta CIF 12 zapewnia:

a. Transmisj¢ z predkoscia 500 Kbit, 187 500 bit/s, 93750 bit/s, 19200 bit/s 1
9600 bit/s.

b. Funkcje PROFIBUS czytaj,
c. Funkcj¢ PROFIBUS pisz,
d. Dostep poprzez indeks,

e. Dostep poprzez nazwe symboliczna.
4. Program firmowy VPIPH zapewnia realizacje nastepujacych funkcji:
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a. Transmisje FMS wg. DIN 19245 Czgs¢ 2,

b. Transmisje FDL wg. DIN 19245 Cze$¢ 1,

¢. Komunikacj¢ typu Master-Slave,

d. Komunikacje typu Master-Master ( dostgpna tylko dla OS-2),
¢. Odczyt bloku,

f. Zapis bloku (dostepny tylko dla OS-2),

g. Dostep poprzez index,

h. Komunikacj¢ ze stacjami FMS i FDL jednoczesénie, na tej samej sieci
PROFIBUS.

5. Wykorzystanie programu VPIPH wymaga:
a. Karty CIF 12 z programem PROFIBUS,
b. Programu COMPRO dla konfiguracji i parametryzacji karty CIF 12,
c. Instrukcje dla programu COMPRO 1 karty CIF 12

Format adresu

Dla bramek analogowych obowiazuje format: RTIIISS,
gdzie:
R - znak odniesienia dla zbioru inicjalizacji (pierwsza litera zbioru),
T - typ wartosci:
2 - bajt ze znakiem (8 bitow),
3 - stowo ze znakiem (16 bitow),
4 - stowo typu long ze znakiem (32 bity),
5 - bajt bez znaku (8 bitéw),
6 - stowo bez znaku (16 bitow),
7 - stowo typu long bez znaku (32 bity),

8 - liczba zmiennoprzecinkowa ( 32 bity) - typu float wg. specyfikacji
IEEE.

III - Index PROFIBUS (numer obiektowy), numer dziesi¢tny z zakresu 015-
255.

SS - Pod index obiektu, liczba heksadecymalna w zakresie 01 - EC lub 00.
00 - reprezentuje obiekt jednoelementowy

Dla bramek dyskretnych - typu boolowskiego- obowiazuje format adresu:
R1IIISS,
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gdzie:
R - znak odniesienia dla zbioru inicjalizacji (pierwsza litera zbioru),

1-cyfral,
111, SS - jak w przypadku bramek analogowych

Dla bramek dyskretnych - typu bitowego - obowigzuje format adresu: RTIIISSB,
gdzie:
R, II1, SS - jak w przypadku bramek analogowych,
T - typ wartosci
2 - bajt ze znakiem (8 bitow),
3 - stowo ze znakiem (16 bitow),
5 - bajt bez znaku (8 bitow),
6 - stowo bez znaku (16 bitoéw),

B - numer bitu, liczba heksadecymalna z zakresu 0 - F (0 - bit LSB dla
obiektu).

Operacja odczytu bloku:

- Ogolnie rzecz biorac, kazdy obiekt jest blokiem, jednak proste
jednowartosciowe obiekty

moga by¢ odczytywane niezaleznie.
- Adres startowy bloku jest adresem bramki zawierajacy podindeks (SS).

- Dlugo$¢ bloku musi by¢ rowna wielkosci obiektu minus jeden, dlugos$¢ bloku
odpowiada

ilosci elementow w obiekcie (niekoniecznie ilosci bajtow).

- Maksymalna dtugos$¢ bloku zalezy od rozmiaru wielkosci obiektu, dla 8 bitow
jest to 236,

dla 16 bitow jest to 118, dla 32 bitéw jest to 59.

Operacja zapisu bloku

Sterownik programu OS/2 zapewnia realizacj¢ operacji zapisu bloku dla bramek
wszystkich typéw. Dla bramek dyskretnych - typu bitowego - dtugos¢ bloku
musi by¢ pomnozona przez dhugos¢ typu.
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Oprogramowanie COMPRO pozwala na pela konfiguracj¢ wszystkich
parametréw wspdlpracy stacji operatorskiej z siecia PROFIBUS, jak rowniez
umozliwia on-line monitoring przebiegu transmisji.

Nalezy mieé na uwadze, ze zar6wno sterowniki programowe jak i karty
komunikacyjne Profibus oferowane przez firmy znajduja si¢ w fazie rozwojowej 1

moga nie byé w peli przetestowane przez producentéw. Pehy zakres
dostepnych funkcji bedzie dostepny na podstawie konkretnych badan.

11
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4.3. Program inicjalizacji pracy regulator6w mikroprocesorowych

Stacja operatorska  zostanie przystosowana do wspélpracy z
mikroprocesorowymi regulatorami proceséw wolnozmiennych MRP-42C, ktore
zostaly opracowane i sg obecnie produkowane w Instytucie. Regulatory MRP-
42C sa przystosowane do pracy sieciowej za posrednictwem interfejsu RS 485
przy wykorzystaniu wybranych procedur komunikacyjnych protokotow
MODBUS i PROFIBUS.

Stosunkowo duza liczba wej$¢é obiektowych, analogowych i dyskretnych,
rozbudowana struktura obejmujaca 24 bloki funkcjonalne oraz bogata biblioteka
algorytmiczna stwarzaja mozliwosé¢ realizacji zlozonych struktur pozwalajacych
rozwiaza¢ szeroki zakres zadan kontrolno-regulacyjnych.

Z uwagi na zlozono$¢ struktury funkcjonalnej regulatoréw MRP-42C
przewiduje si¢ wyposazenie stacji operatorskicj w  specjalny program
konfigurowania i zadawania parametrow blokéw funkcjonalnych regulatora
MRP-42C.

Program ten o nazwie START bedzie duza pomoca przy zadawaniu wstgpne;
konfiguracji i parametryzacji blokéw funkcjonalnych regulatorow MRP-42C
dotaczonych do stacji operatorskiej. Nie przewiduje si¢ obecnie korzystania z
programu START na wyzszych poziomach sieci transmisyjnej. Komunikacja
stacji operatorskiej z regulatorami MRP-42C odbywa¢ si¢ bedzie poprzez
obiektowa sie¢ transmisyjna za pomoca interfejsu RS 485. Glowne zadania
programu START to:

* konfiguracja struktury regulatora,
* parametryzacja blokow funkcjonalnych,

* zapis struktury do pliku,
* odczyt struktury z regulatora,

* dokumentowanie.

Program umozliwia konfiguracje regulatora wg. wybranego pliku archiwalnego
co stanowi¢ bedzie duza pomoc przy uruchamianiu rozbudowanych ukiadéw
regulacyjnych. Bedzie istniata mozliwos¢ wydruku archiwalnych plikow
zawierajacych strukture i parametry blokéw funkcjonalnych, a takze mozliwo$¢
poréwnania aktualnej konfiguracji regulatora ze stanem zapisanym w dowolnym
pliku archiwalnym.

Program bedzie pracowat w $rodowisku Windows i bedzie przeznaczony
wylacznie dla regulatorow MRP-42C. Firma opracowujaca jest firma HELP SA z
Wroclawia.

12
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5. Projekt zestawu badawczego

Uproszczony schemat zestawu badawczego przedstawiony jest na rys.l.
Zasadnicza cz¢écia zestawu bedzie stacja operatorska zrealizowana na
komputerze typu PC 486 DX wyposazonym w klawiature oraz monitor kolorowy
SVGA-17". Komputer pracowat bedzie z systemem operacyjnym OS/2 WARP
PIL

Stacja operatorska bedzie przystosowana do wspdlpracy z lokalna siecia
PROFIBUS wykorzystujaca oprogramowanie f-my Softing. Dla celow
komunikacji z siecia lokalng przewiduje si¢ wyposazenie stacji operatorskiej w
karte interfejsu PROFIBUS typu CIF 12 firmy Hilscher - RFN oraz
wykorzystanie firmowego oprogramowania [3,4,5]. W instalacji CIM
realizowanej w laboratorium systemow sieciowych Instytutu stacja operatorska
bedzie stacja typu Slave (Server). Stacja operatorska w stanowisku badawczym
pozwoli na udostgpnienie conajmniej 50 zmiennych (bramek) dla komunikacji z
siecia. PROFIBUS. Przesylanie danych po sieci lokalnej bedzie si¢ odbywato
zgodnie z procedurami protokétu FMS.

Wspolpraca stacji operatorskiej z siecia obiektowa, zawierajaca 3 szt.
aparatbw MRP-42C umieszczone na makiecie fragmentu symulowanego procesu
technologicznego, odbywa¢ si¢ bedzie za posrednictwem karty interfejsu RS 485
przy wykorzystaniu wybranych procedur protokétu komunikacyjnego MODBUS
RTU. Opis tych procedur podany zostat w punkcie 5.1. Sie¢ obiektowa
umozliwia bezposrednie dotaczenie do stacji operatorskiej do 31 szt. regulatorow
MRP-42C.
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Rys.1 Uproszczony schemat zestawu badawczego obejmujacy potaczenie
z siecia lokalng PROFIBUS.
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5.1. Charakterystyka regulatoréw MRP-42C

Ogolna charakterystyka

Mikroprocesorowy regulator parametryczny MRP-42C jest nowoczesnym
dwukanatlowym regulatorem cyfrowym o swobodnie programowanej strukturze
funkcjonalnej, zawierajacej 24 moduly funkcjonalne czesci centralnej ukladdw
automatycznej regulacji, umozliwiajacej tworzenie prostych i $rednio zlozonych
struktur regulacyjnych dla wolnozmiennych proceséw technologicznych w wielu
galeziach produkcji przemystowej, a w szczegblnoSci: w energetyce,
cieplownictwie, ochronie $rodowiska, w przemysle chemicznym, spozywczym,
przetworczym, metalurgii itp. [6,7]. Jest on przystosowany do pracy w ukladach
regulacji stalowartosciowej, regulacji kaskadowej lub regulacji stabilizacji
stosunku zadanych wielkosci wejSciowych, w ktérych realizuje dzialanie
regulacyjne krokowe, trojpotozeniowe albo ciagte typu P, PI, PD oraz PID.

Regulator posiada osiem wej$¢ analogowych, w tym jedno parametryczne.
Wejscie parametryczne IN X1 (rys. 2) obstugiwane jest przez wymienng wkiadke
standaryzujaca przeznaczona dla wspoélpracy :

- ze zrédtami napigé stalych (w tym termoelementéw zapewniajac kompensacje
wplywu spoin odniesienia),

- z rezystancyjnymi czujnikami termometrycznymi,

- z potencjometrycznymi nadajnikami potozenia.

Wszystkie wejscia analogowe zaopatrzone sa w uklady pseudoseparacji
galwanicznej, umozliwiajace prawidlowy pomiar przy obecnosci sygnatu
zaklocajacego 25V, AC lub DC. Uklady iskrobezpieczne moga by takze
realizowane w oparciu o atestowane dwuprzewodowe przetworniki pomiarowe
bez separatordw ale z wykorzystaniem iskrobezpiecznych barier Zenera.

W zalezno$ci od wykonania aparat wytwarza dwa ciagle sygnaly pradowe 4
... 20mA lub zawiera w kazdym z dwu kanatow regulacyjnych wyjscia krokowe
lub tréjstawne zrealizowane na kluczach tyrystorowych lub przekaznikowych o
duzej obciazalnosci pradowe;.

Regulator posiada izolowane wejscia i wyjscia dwustanowe umozliwiajace
realizacj¢ prostych operacji na sygnatach logicznych oraz wykorzystywane przy
realizacji funkcji specjalnych takich jak: sygnalizacja alarmowa, przelaczanie na
bezpieczny poziom sygnatu wyjsciowego, zdalne sterowanie funkcjami zadajnika
programowalnego itp.

Szeregowy interfejs komunikacyjny umozliwia komunikacj¢ ze stacja
operatorska za posrednictwem sieci MODBUS - RTU.

Protokél transmisii regulatora wg. standardu MODBUS
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1. Czytanie parametru struktury:
Pytanie do regulatora - NA 03 AH AL 00 01 CRC
Odpowiedz regulatora -NA 03 02 DH DL CRC
Znaczenie bajtow :
NA - numer aparatu, parametr generalny 01
AH - starszy bajt adresu w strukturze
AL - mlodszy bajt adresu w strukturze
CRC - suma kontrolna
DH, DL - starszy, mtodszy bajt wartosci
Wszystkie wartosci w postaci hexa.
Parametry w strukturze odczytuje si¢ tylko jako stowa (dwu bajtowo), o
adresach parzystych. Adresy poszczego6lnych parametréw mozna
obliczy¢ wg. nastepujacych wzorow:
Warstwa zerowa, parametry generalne:
AH AL = 1800H + (NP-1)*2 (NP - numer parametru w
warstwie)
Warstwa 1:
AH AL = 1804H + (NP-1)*2 (NP - numer parametru w
warstwie)
Warstwa 2, blok 1 krok O:
AH AL = 1884H + (NP-1)*2 (NP - numer parametru w
warstwie)
Warstwa 2, blok 1 krok 1 -50:
AH AL = 1892H + (NK-1)*6 + (NP-1)*2 (NK - numer kroku)
Warstwa 2, blok 2 krok 0:
AH AL = 19BEH + (NP-1)*2
Warstwa 2, blok 2 krok 1 -50:
AH AL = 19CCH + (NK-1)*6 + (NP-1)*2
Warstwa 3:
AH AL = 1AF8H + (NB-1)*26H + (NP-1)*2 (NB - numer bloku)
Warstwa 4:
AH AL = 1B58H + (NB-1)*0CH + (NP-1)*2 (NB - numer bloku)
Warstwa 5:
AH AL = 1BC4H + (NB-1)*34H + (NP-1)*2 (NB - numer bloku)
Warstwa 6:
AH AL = 1C2CH + (NB-1)*0CH + (NP-1)*2 (NB - numer bloku)

2. Pisanie parametru struktury:
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Pytanie do regulatora - NA 06 AH AL DH DL CRC
Odpowiedz regulatora - NA 06 AH AL DH DL CRC
Gdzie: AH AL - adres parametru; DH DL nowa warto$¢ parametru

3. Czytanie warto$ci sygnatow:
Pytanie do regulatora - NA 04 AH AL 00 01 CRC
Odpowiedz regulatora - NA 04 02 DH DL CRC

W regulatorze MRP -42C sa dostgpne nastepujace wartosci sygnatow:

AH AL Sygnat lub znacznik

500H Sygnatl wyj$ciowy warstwy 1 blok 1

502H Sygnat wyj$ciowy warstwy 1 blok 2

504H Sygnat wyj$ciowy warstwy 1 blok 3

506H Sygnat wyj$ciowy warstwy 1 blok 4

508H Sygnat wyj$ciowy warstwy 1 blok 5

50AH Sygnat wyjsciowy warstwy 1 blok 6

50CH Sygnal wyjsciowy warstwy 1 blok 7

50EH Sygnat wyj$ciowy warstwy 1 blok 8

510H Sygnat wyj$ciowy warstwy 6 blok 1

512H Sygnat wyj$ciowy warstwy 6 blok 2

514H Sygnaly wyjsciowe dyskretne OUTD1 - OUTD6 bity 0-5
Sygnaly wejsciowe dyskretne IND1 - IND6 bity 8-13

516H Sygnat wejsciowy regulatora X11

518H Sygnal wejsciowy regulatora X12

51AH Sygnat wej$ciowy regulatora X21

51CH Sygnat wejsciowy regulatora X22

51EH Warto$¢ uchybu kanat 1

520H Warto$¢ uchybu kanat 2

522H Sygnal wyjsciowy warstwy 5, blok1 (dla algorytmu

ciaglego)
lub sygnal wejsciowy regulatora X31 (dla algorytméw

nieciaglych)

524H Sygnat wyj$ciowy warstwy 5, blok 2 (dla algorytmu

ciagtego)

lub sygnal wejsciowy regulatora X32 (dla algorytmow
nieciaglych)

17
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526H Znacznik rodzaju pracy kanat 2, kanat 1 (manual=0;
automatyka=-FFH)

528H Znacznik rodzaju warto$ci zadanej kanat 2, kat 1 (INT=0;
EXT=0FH)
52AH Kod alarmu

Sygnaly o adresach 522H i 524H maja mozliwos$¢ zapisu dla algorytméw
ciaglych poprzez wyslanie pytania z punktu 2. (tak jak pisanie
parametru.) Rowniez mozliwa jest zmiana rodzaju pracy i rodzaju
wartos$ci zadane;j. '

4. Czytanie bloku warto$ci sygnalow:
Pytanie do regulatora  -NA 04 AH AL 00 IL CRC
Odpowiedz regulatora -NA 04 IB DH DL ... CRC
Gdzie:
IL - ilo$¢ sygnatow czytanych (max=22); IB - ilo$¢ bajtow wartosci
sygnalow
Adres AH AL moze zawiera¢ si¢ w granicach 500H - 52AH, tzn.
mozliwy jest odczyt tylko sygnatéw podanych w p.3.

Podstawowe funkcije
Regulator MRP-42C realizuje migdzy innymi nast¢pujace funkcje:

o zapewnia dokladny pomiar analogowych sygnalow wejsSciowych,
wyjsciowych oraz sygnatdéw wewnetrznych z poszczeg6lnych blokéw
funkcjonalnych,

« posiada uklady pseudoseparacji analogowych sygnaléw wejsciowych oraz
pelna separacje galwaniczna pozostatych sygnatow obiektowych,

« informuje o wystapieniu alarmu lub awarii w procesie technologicznym
jak i w samym regulatorze z podaniem przyczyny,

« zawiera 24 bloki funkcjonalne, w tym dwa bloki regulacyjne, pozwalajace
na swobodna konfiguracje¢ zar6wno prostych jak i stosunkowo rozbudowanych
struktur uktadowych,

« obszerna biblioteka algorytmiczna zapewnia uzytkownikowi duze
mozliwosci przetwarzania sygnatéw analogowych 1 dyskretnych,

. zapewnia linearyzacj¢ charakterystyk parametrycznych czujnikéw
(termoelementy, termometry rezystancyjne),
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. posiada algorytm formowania przez  uzytkownika dowolnej
charakterystyki nieliniowej, ktora moze stuzy¢ do linearyzacji lub odpowiedniego
formowania sygnaléw obiektowych i sygnatéw wewnetrznych,

. zawiera algorytm autostrojenia parametréw dynamicznych regulatorow
pozwalajacy na uniknigcie zmudnej i pracochtonnej procedury doboru nastaw,

. umozliwia on-line zmiane nastaw, zmian¢ warto$cl parametrOw oraz
modyfikacje konfiguracji regulatora z pulpitu operatorskiego (ptyta czotowa) lub
komputera nadrzednego,

» posiada algorytmy progresywnego dzialania regulacyjnego pozwalajace na
istotng poprawe wskaznika jakosci regulacji,

. zawiera algorytm programowalnego zadajnika dla sygnatu analogowego i
dwoch sygnatéw dyskretnych, umozliwiajacy tworzenie charakterystyk 50-cio
odcinkowych o czasie trwania kazdego kroku od 1 sekundy do 99 godzin 59
minut,

. jest wyposazony w szeregowy interfejs komunikacyjny (RS232C lub
RS485) do wspdlpracy z systemem nadrzg¢dnym (komputer typu IBM PC),

« ma podtrzymanie bateryjne na wypadek awarii zasilania,

. gwarantuje wysoka niezawodnos¢, duza dokladno$¢ nastaw parametrow
statycznych i dynamicznych oraz wygodna obstuge obu kanatow regulacyjnych.

Operator ma zapewniony dostgp do zmiennych procesowych i do
wewnetrznej struktury funkcjonalnej za pomoca pulpitu operatorskiego lub z
komputera nadrzednego. Podczas normalnej pracy regulatora na pulpicie
operatorskim wys$wietlane sa na diodach LED informacje niezbgdne do nadzoru
tzn. tryb pracy, rodzaj wartosci zadanej i sygnalizacja alarmowa w obydwu
kanatach regulacyjnych. Ponadto na bargrafach wy$wietlana jest wartos¢
odchylki regulacyjnej i warto$¢ sygnatu wyjsciowego dla kanatu wybranego
przez  operatora. Dwa czteropozycyjne wyswietlacze cyfrowe shuiza do
wys$wietlania wartoéci sygnatéow wejsciowych lub przetworzonych. Pulpit
operatorski zawiera 7 przyciskow przeznaczonych do realizacji takich funkcji
operatorskich jak : sterowanie przyrostowe, kwitowanie alarméw, zmiana
rodzaju pracy, zmiana nastaw parametrow, wybor sygnalow do wyswietlania

itp..

Struktura funkcjonalna

Oprogramowanie regulatora MRP-42C pozwala na zrealizowanie uktadu
automatycznej regulacji o ¢érednio zlozonej strukturze, zawierajacej dwa
regulatory i szereg pomocniczych blokéw funkcjonalnych typowych dla czescl
centralnej uktadu regulacji.
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Struktura funkcjonalna regulatora zostata pokazana na rys.2. Przedstawia sig
ona dla uzytkownika jako zbi6r 24 blokéw podzielonych na 6 grup nazwanych
umownie warstwami. Oprdcz tego wyrdznia si¢ 3 grupy sygnalowe zawierajace
sygnaly obiektowe i wewnetrzne pomocnicze. Bloki warstwy 1 sa na stale
polaczone z analogowymi sygnatami wejciowymi i realizuja proste algorytmy
przetwarzania pojedynczego sygnatu analogowego, takie jak: przeniesienie
sygnalu z wejécia na wyjscie z inwersja lub bez, filtracja sygnatu, potggowanie,
pierwiastkowanie, linearyzacja temperaturowych  sygnatow — wejs¢
parametrycznych. bloki te umozliwiaja rowniez przeliczanie sygnatu na jednostki
fizyczne oraz sygnalizacj¢ przekrocze. ~Warstwa 2 zawiera dwa bloki
programowanego zadajnika sygnalow  analogowych i dyskretnych. Bloki
warstwy 3 zawieraja  algorytm, nastawianej przez uzytkownika,
wieloodcinkowej charakterystyki linearyzacyjnej przeznaczonej do linearyzacji
dowolnych sygnatow analogowych.
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Bloki warstwy 4 przeznaczone sg dla algorytmow przetwarzajacych dwa
sygnaly analogowe lub dyskretne. Umozliwiaja one realizacj¢ takich operacji na
sygnalach analogowych jak: suma, roznica, iloczyn, iloraz, pierwiastek z sumy,
roznicy, iloczynu, ilorazu, wybierak extremum, czion korekcyjny typu LEAD-
LAG. Na sygnatach dyskretnych mozliwe sa do realizacji operacje typu: AND,
NAND, OR, NOR, EXOR, EXNOR, INHIBIT, IMPLIKATION, przerzutniki
RS i D, generator programowalny, uniwibrator. Warstwa 5 zawiera dwa bloki
regulatorow typu PID: ciagly, krokowy, trojstawny, kaskada regulatoréw
ciaglych oraz specjalne algorytmy regulacyjne takie jak: autostrojenie lub
suboptymalna regulacja progresywna. Bloki warstwy 6 przeznaczone sa do
przeniesienia analogowego sygnalu regulacyjnego z wyjscia warstwy 5 na
wyjécie fizyczne regulatora (wprost lub z inwersja). Umozliwiajg one nastawg
dopuszczalnych zmian sygnatu wyjsciowego z sygnalizacjq nastaw przekroczen
tego sygnalu. Kodowanie struktury funkcjonalnej odbywa si¢ droga
wprowadzania odpowiednich stow  konfiguracyjnych wg. sformalizowanej
procedury za posrednictwem pulpitu regulatora lub poprzez tacze transmisji
szeregowej z urzadzenia nadrz¢dnego.
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5.2. Opis procesu technologicznego

Symulowanym procesem technologicznym bedzie kottownia wytwarzajaca
pare¢ wodna o zadanym ci$nieniu i zadanej temperaturze. Przeplyw pary jest
zmienny i zalezy od aktualnych obciazen kottowni.

Gléwne czeéci sktadowe kottowni to:
- walczak (element kotla parowego),
- podajnik paliwa (mial weglowy),
- uklad zasilania walczaka ztozony z pomp wodnych 1 odgazowywacza,

- uktad podawania powietrza do komory spalania potaczony z analizatorem
skiadu spalin,

- uktad oczyszczania spalin.

Woda zasilajaca walczak pobierana jest ze zbiornika wody zasilajacej, w
ktorym na skutek wstepnego ogrzewania podlega procesowi odgazowywania.
Poziom wody w walczaku powinien by¢ w przyblizeniu staly bez wzglgdu na
obciazenie kotla tzn. przy réznych nat¢zeniach przeplywu pary wodne;
pobieranej z kotta. Ogrzewanie kotla zapewnia palenisko do ktorego dostarczany
jest miat weglowy oraz wdmuchiwane jest powietrze potrzebne do zapewnienia
optymalnych warunkow spalania. Miat weglowy podawany jest za pomoca
podajnika (ruchomego rusztu). llos¢ wegla podawanego do paleniska zalezy od
ustawienia warstwownicy (wysoko$¢ warstwy miatu weglowego na ruszcie) oraz
od predkosci podajnika. Ilo§¢ dostarczanego powietrza regulowana jest za
pomoca obrotow wentylatora dmuchu. Spaliny z paleniska po przejéciu przez
cyklon (gdzie zostaja oczyszczone z zanieczyszczen) usuwane s na Zewnatrz za
pomoca wentylatora ciagu, ktéry powinien zapewni¢ utrzymanie stalego
podcisnienia w komorze spalania.

Uklad automatyki kottowni zawieraé bedzie 6 mikroprocesorowych
regulatorow PID (przeznaczonych dla wolnozmiennych uktadéw automatyki). W
projekcie ukfadu automatycznej regulacji, prezentowanym na synoptycznych
obrazach procesu technologicznego, regulatory zostang zrealizowane przy
uzyciu aparatéw MRP-42C (3 dwukanatowe aparaty MRP-42C).

Stacja operatorska umozliwia¢ bedzie prezentacj¢, na kolorowym
monitorze, pelnego schematu technologicznego procesu oraz schematow ukladow
automatyki obslugujacych poszczegolne wezly technologiczne.

Dla przedstawienia stanu obiektu przewidziane sa plansze monitorowe
przywolywane przez klawiatur¢ badz wywolywane automatycznie przez sytuacje
alarmowe. Na planszach zobrazowany bedzie stan urzadzen kotlowni, wartosci
chwilowe parametréw technologicznych, stany alarmowe i przebiegi czasowe
parametréw technologicznych oraz czas pracy urzadzen.



Kolejne plansze przedstawia¢ beda:

- widok ogélny kottowni z sygnalizacja stanu pracy i awarii napedow,
obejmujacy takze prezentacje chwilowej i sumarycznej ilosci wody, pary i
kondensatu,

- widok bloku technologicznego zawierajacy sygnalizacj¢ stanu pracy
regulatoréw oraz wartosci parametréw i ewentualne stany awaryjne napedow,

- plansze chwilowych warto$ci parametréw technologicznych prezentowanych w
formie bargrafow,

- plansze przebiegnu parametréw technologicznych w postaci wykresow
czasowych, z mozliwo$cia przegladu ich wykresow wstecz.

Stany w jakich znajdujq si¢ poszczegolne wezly technologiczne kottowni
beda odzwierciedlane na poszczegolnych planszach w postaci opisowe,
natomiast stany napedéw prezentowane bgda za pomoca kolorow.

Sygnalizacja alarmowa bedzie dotyczyla poziomu wody w walczaku,
temperatury pary wylotowej i podci$nienia spalin. Wystapienie alarmu
(przekroczenie zadanych wartosci technologicznych) sygnalizowane bedzie
akustycznie oraz pojawieniem si¢ matej planszy w kolorze czerwonym.

Wizualizacja stanéw i parametréw poszczegllnych regulatoréw bedzie
zrealizowana w formie stacyjek. Stacyjka regulatora bedzie zawierala
nast¢pujace informacje:

- oznaczenie obwodu,
- tryb pracy (automatyka/sterowanie r¢czne),

- stan pracy (sygnal wyjsciowy, sygnal mierzony, wartos¢ zadana, odchyika
regulacji).
Stacyjki beda przedstawialy zmienne w postaci bargraféw 1 warto$ci

numerycznych. Zmiana nastaw bedzie dokonywana przy pomocy myszki
przesuwajacej odpowiedni suwak na skali [%].

Istotng funkcja realizowana przez system jest raportowanie. Przewiduje si¢
nastepujace raporty:

- raport zmianowy o pracy kottowni (zuzycie wegla, produkcja pary),

- raport o pracy urzadzen (alarmy, awarie)

- raport o zarejestrowanych zdarzeniach (wylaczenia, postoje).
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5.3. Projekt symulacji obiektu

Symulacja obiektu zostanie przeprowadzona o transmitancje typu:

—S5T

KG(s)=K, T Ts (D

gdzie: K,- oznacza wzmocnienie obiektu regulacji,

T - jest zastepcza stala czasowa obiektu,
t, - czasem opdznienia obiektu.

Transmitancja ta jest do$¢ dobrym przyblizeniem dla szerokiej klasy
obiektow, a w tym takze dla proceséw zwigzanych z symulowanym procesem
technologicznym. Duze mozliwosci funkcjonalne aparatow MRP-42C pozwalaja
na realizacje zaréwno poszczeg6lnych obwodéw regulacji jak 1 przeprowadzenie
przy ich uzyciu symulacji samego procesu technologicznego. Po wprowadzeniu
odpowiedniej struktury funkcjonalnej, sygnaly wyjSciowe z poszczegolnych
blokéw funkcjonalnych aparatéw MRP-42C beda traktowane jako sygnaty
obiektowe odpowiadajace odpowiednio: poziomowi wody, wartosci przeplywu
wody i pary, ci$nieniu pary, podcisnieniu spalin i temperaturze pary.

Bezposrednia realizacja rownania (1) za pomoca aparatéw MRP-42C nie
jest mozliwa, gdyz biblioteka algorytméw nie zawiera takiej pozycji, jednak
istnieje mozliwoéé realizacji przyblizonej, przy uzyciu potaczonych szeregowo
dwoch lub trzech czlondw inercyjnych:

1
KG(s)=K,—— 2
(5 O Ts, 1+T,s @)

Iub

1 1 1
KG(s)=K, 3
(5 01+Tsl.1+T2s.1+7;s )

gdzie: K,- oznacza wzmocnienie obiektu regulacji,
T, T,, T, - sa stalymi czasowymi poszczegOlnych blokow.

Przy wprowadzaniu sygnalu z wyjscia na wejécie aparatu dochodza
jeszcze state czasowe filtracji analogowej sygnaléw oraz nastawiane state
czasowe filtracji w blokach warstwy 1 aparatu, co wplywa na polepszenie
jakosci symulacji w stosunku do rzeczywistych transmitancji obiektu
technologicznego.

Na rys.3, rys4 oraz rys.5 podane zostaly schematy funkcjonalne
oprogramowania aparatéw MRP-42C.

W kazdym z aparatow zostat uzyty blok zadajnika programowalnego do
symulacji poboru pary. Zadajniki beda zawieraly te same programy i beda
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pracowaly synchronicznie. Pozwali to na uniknigcie koniecznosci przesylania
sygnatlow pomiedzy aparatami. Zmiana wartosci poboru pary wprowadza
zaklécenie do wszystkich uktadow regulacji. Program zadajnika bgdzie ztozony z
dziesieciu krokéw i cyklicznie powtarzany. Pojedynczy cykl bedzie trwal 60
minut.

Symulacja regulacji poziomu wody w walczaku zostanie przeprowadzona
przy uzyciu pojedynczego czlonu inercyjnego zawierajacego duza stalg czasowa
inercji i duzy wspotczynnik wzmocnienia. Charakterystyka takiego cztonu jest
zblizona do charakterystyki cztonu catkujacego.

Przy symulacji paleniska zastosowany zostat blok mnozacy. Wymnozenie
sygnalow ustawienia warstwownicy oraz predkosci posuwu podajnika pozwala
na wprowadzenie na wejscie ukladu podgrzewania walczaka sygnatu
proporcjonalnego do ilosci paliwa dostarczanego do paleniska, tak jak to ma
miejsce W rzeczywistosci.

Symulowane sa nastepujace obwody regulacji:
- regulacja poziomu wody w walczaku (regulator 1.1),
- regulacja nadmuchu powietrza do paleniska za posrednictwem wentylatora
dmuchu (regulator 1.2),

- regulacja ustawienia warstwownicy podajacej miat weglowy na ruszt pieca
(regulator 2.1),

- regulacja predkosci obrotow regulatora ciagu (regulator 2.2),

- regulacja cisnienia pary wylotowej droga zmiany predkosci podajnika miatu
(regulator 3.1),

- regulacja temperatury wody w zbiorniku wody zasilajacej (regulator 3.2).

W aparacie nr 3 zostat zrealizowany uklad sterowania bargrafem ci$nienia
umieszczonym na makiecie procesu. Diody bargrafu sterowane sa wyj$ciami
dyskretnymi aparatu MRP-42C, na ktore wyprowadzane sa wyjscia alarmowe
przekroczenia nastawionej wartosci sygnalu w szesciu kolejnych blokach
Warstwy pierwszej.

Wartosci poszczegdinych stalych czasowych, a takze nastawy parametrow
regulatora, poziomy ograniczen itp. podane sa w p. 5.4.
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5.4. Tabele kodowania aparatéw MRP-42C

W - nIr warstwy,

k - nr bloku (1...8)

Kodowanie aparatu nr 1 typu MRP-42C-3-500-01-02

Kodowanie warstwy 0

Nr par. DANE ZNACZENIE
0 0001 | O 0 0 1 Numer aparatu
0 0002 | O 0 0 0 Wykonanie standardowe
Kodowanie blokéw warstwy 1
Blok 1.1, k=1
Nr par. DANE ZNACZENIE
1 k001 |KOD { KF JF | PK |Algorytm (KOD)
Filtracja (KF)
1 6 1 1 Wejscie zer/nzer, wySwietlanie w [%] (JF)
Potozenie kropki (PK)
1 | k002 1 0 0 0 |Gorny zakres wy$wietl. w jedn. fizycznych
1 k003 0 0 0 0 |Dolny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 k004 1 0 0 0 | Gorny zakres sygn. alarm.: XXX X[%]
1 k005 0 0 0 0 |Dolny zakres sygn. alarm.: XXX.X[%]
1 k006 | Csn | Csn | KC | KH [Numer wyjscia dyskr. sygn. alarm. (Cs,)
Kod czujnika temp. (KC)
0 0 0 Kod histerezy alarm.
1 k007 1 0 0 Gorny zakres pracy czujnika temperatury
1 k008 0 0 0 0 | Dolny zakres pracy czujnika temperatury

Bloki 1.2; 1.3; 1.4 beda kodowane identycznie jak blok 1.1



Kodowanie parametréw zadajnika programowalnego (warstwa 2)

Blok 2.1
kodowanie parametréw kroku 00
Nr par. DANE ZNACZENIE
2 1001 ILP NRK ILP - ilo$é powtorzeh programu zadajnika
2 0 1 1 { NRK - numer kroku koncowego
2 [1002 | C21 [ C22 NRP C21, C22 - stan wyjs¢ dyskr. w kroku 00
0 - sygnat Lo, 1 - sygnat Hi
0 0 01 NRP - numer kroku poczatkowego
1003 0 5 0 0 | Warto$¢ sygnatu wyjscia OUT Y2 w kroku 00
1004 | w- ADR-k Hi | Lo Zdalny sygnat RESET
7 1 F 0
2 1005 | w- ADR-k Hi | Lo Zdalny sygnat STOP
7 1 F 0
2 1006 | w-ADR-k Hi | Lo Zdalny sygnal RUN
7 2 F 0
2 {1007 | O SPE | Cs | Csn | SPE - szybki przebieg zadajnika
SPE=1 prz. szybki, SPE=0 prz. normalny
0 0 0 | Csn - wyjscia dyskretne

Kodowanie parametrow krokéw nn=01 .... 11
krok 1

Nr par. DANE ZNACZENIE
2 1011 0 6 0 0 | Warto$¢ sygnatu wyjscia OUT Y2 w kroku nn
w procentach w postact: XXX.X
2 1012 | C21 | C22 HH C21, C22 - stan wyjs¢ dyskr. w kroku nn
0 - sygnat Lo, 1 - sygnat Hi
0 0 00 HH - czas kroku: godziny 00 ...99
2 1013 MM SS MM - czas kroku: minuty 00 ... 59
0 5 0 0 NRK - ¢zas kroku: sekundy 00 ... 59
krok 2
Nr par. DANE ZNACZENIE
2 1021 0 4 5 0 |Warto$¢ sygnatu wyjscia OUT Y2 w kroku nn
w procentach w postaci: XXX.X
2 1022 | C21 | C22 HH C21, C22 - stan wyjs¢ dyskr. w kroku nn
0 - sygnat Lo, 1 - sygnal Hi
0 0 00 HH - czas kroku: godziny 00 ...99
2 1023 MM SS MM - czas kroku: minuty 00 ... 59
0 1 0 0 NRK - czas kroku: sekundy 00 ... 59
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krok 3

Nr par. DANE ZNACZENIE
2 1031 0 3 Warto$¢ sygnatu wyjscia OUT Y2 w kroku nn
w procentach w postaci: XXX.X
2 1032 | C21 | C22 HH C21, C22 - stan wyjs¢ dyskr. w kroku nn
0 - sygnat Lo, 1 - sygnal Hi
0 0 00 HH - czas kroku: godziny 00 ...99
2 1033 MM SS MM - czas kroku: minuty 00 ... 59
0 8 0 NRK - czas kroku: sekundy 00 ... 59
krok 4
Nr par. DANE ZNACZENIE
2 1041 0 3 5 Wartos$¢ sygnatu wyjscia OUT Y2 w kroku nn
w procentach w postaci: XXX.X
2 1042 | C21 | C22 HH C21, C22 - stan wyj$¢ dyskr. w kroku nn
0 - sygnat Lo, 1 - sygnat Hi
0 0 00 HH - czas kroku: godziny 00 ...99
2 1043 MM SS MM - czas kroku: minuty 00 ... 59
1 0 0 NRK - czas kroku: sekundy 00 ... 59
krok 5
Nr par. DANE ZNACZENIE
2 1051 0 2 Wartos$¢ sygnatu wyjscia OUT Y2 w kroku nn
w procentach w postaci: XXX X
2 1052 | C21 | C22 HH C21, C22 - stan wyjs¢ dyskr. w kroku nn
0 - sygnat Lo, 1 - sygnat Hi
0 0 00 HH - czas kroku: godziny 00 ...99
2 1053 MM SS MM - czas kroku: minuty 00 ... 59
0 6 0 NRK - czas kroku: sekundy 00 ... 59
krok 6
Nr par. DANE ZNACZENIE
2 1061 0 4 Warto$¢ sygnatu wyjscia OUT Y2 w kroku nn
w procentach w postaci: XXX.X
2 1062 | C21 | C22 HH C21, C22 - stan wyjs¢ dyskr. w kroku nn
0 - sygnat Lo, 1 - sygnal Hi
0 0 00 HH - czas kroku: godziny 00 ...99
2 1063 MM SS MM - czas kroku: minuty 00 ... 59
0 7 0 NRK - czas kroku: sekundy 00 ... 59
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krok 7

Nr par. DANE ZNACZENIE
2 1071 0 5 Warto$é sygnatu wyjscia OUT Y2 w kroku nn
w procentach w postaci: XXX.X
2 1072 | C21 | C22 HH C21, C22 - stan wyj$¢ dyskr. w kroku nn
0 - sygnat Lo, 1 - sygnat Hi
0 0 00 HH - czas kroku: godziny 00 ...99
2 1073 MM SS MM - czas kroku: minuty 00 ... 59
0 4 0 NRK - czas kroku: sekundy 00 ... 59
krok 8
Nr par. DANE ZNACZENIE
2 1081 0 4 Warto$¢ sygnatu wyjscia OUT Y2 w kroku nn
w procentach w postaci: XXX.X
2 1082 | C21 | C22 HH C21, C22 - stan wyj$¢ dyskr. w kroku nn
0 - sygnat Lo, 1 - sygnat Hi
0 0 00 HH - czas kroku: godziny 00 ...99
2 1083 MM SS MM - czas kroku: minuty 00 ... 59
0 3 0 NRK - czas kroku: sekundy 00 ... 59
krok 9
Nr par. DANE ZNACZENIE
2 1091 0 6 Warto$é sygnatu wyjécia OUT Y2 w kroku nn
w procentach w postaci: XXX.X
2 1092 | C21 | C22 HH C21, C22 - stan wyjs¢ dyskr. w kroku nn
0 - sygnat Lo, 1 - sygnat Hi
0 0 00 HH - czas kroku: godziny 00 ...99
2 1093 MM SS MM - czas kroku: minuty 00 ... 59
0 5 0 NRK - czas kroku: sekundy 00 ... 59
krok 10
Nr par. DANE ZNACZENIE
2 1101 0 8 Warto$¢ sygnatu wyjscia OUT Y2 w kroku nn
w procentach w postaci: XXX.X
2 1102 | C21 | C22 HH C21, C22 - stan wyjs¢ dyskr. w kroku nn
0 - sygnat Lo, 1 - sygnat Hi
0 0 00 HH - czas kroku: godziny 00 ...99
2 1103 MM SS MM - czas kroku: minuty 00 ... 59
0 2 0 NRK - czas kroku: sekundy 00 ... 59
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krok 11

Nr par. DANE ZNACZENIE
2 1111 0 4 8 0 | Warto$¢ sygnatu wyjécia OUT Y2 w kroku nn
w procentach w postaci: XXX.X
2 1112 | C21 | C22 HH C21, C22 - stan wyjs¢ dyskr. w kroku nn
0 - sygnat Lo, 1 - sygnat Hi
0 0 00 HH - czas kroku: godziny 00 ...99
2 1113 MM SS MM - czas kroku: minuty 00 ... 59
0 9 0 0 NRK - czas kroku: sekundy 00 ... 59
Kodowanie blokéw warstwy 4
Blok 4.1
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 1001 KOD 0 | Ca KOD - kod algorytmu
0 2 0 | Cs - adres wyjécia dyskretnego
4 11002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
1 2 F 0
4 1003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 1004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 |1005 Ka Stata algorytmu
1 0 0 0
4 1006 Ks Stata algorytmu
1 0 0
Blok 4.2
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 2001 KOD 0 Csa KOD - kod algorytmu
0 2 0 | Csa - adres wyjécia dyskretnego
4 (2002 | w- ADR-k Hi |Lo Wejscie X1
1 3 F 0
4 2003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 4 F 0
4 |2004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 2005 Ka Stata algorytmu
1 0 0 0
4 2006 Ks Stata algorytmu
1 0 0

34

56



©°

o

Blok 4.3

Nr par. DANE ZNACZENIE
4 3001 KOD 0 Csn KOD - kod algorytmu
0 8 0 | Csn - adres wyjscia dyskretnego
4 |3002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 2 F 0
4 {3003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 13004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 {3005 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 3006 Ks Stata algorytmu
0 0 1 0
Blok 4.4
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 14001 KOD 0 | Cs KOD - kod algorytmu
0 8 0 | Csu - adres wyjscia dyskretnego
4 14002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
2 1 F 0
4 14003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 14004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 F 0
4 4005 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 4006 Ky Stata algorytmu
0 0 5 0
Blok 4.5
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 5001 KOD 0 | Cs KOD - kod algorytmu
0 2 0 | Cs - adres wyjscia dyskretnego
4 15002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 3 F 0
4 5003 | w- ADR-k Hi |Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 |5004 | w- ADR-k Hi |Lo Wejscie CI
0 F 0
4 |5005 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
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4 5006 Ks Stata algorytmu
0 0 8 0
Blok 4.6
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 6001 KOD 0 Csn KOD - kod algorytmu
0 2 0 | Csn - adres wyjscia dyskretnego
4 16002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 4 F 0
4 16003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
4 5 F 0
4 |6004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie C1
0 1 F 0
4 16005 Ka Stata algorytmu
1 0 0 0
4 6006 Ks Stata algorytmu
1 0 0 0
Blok 4.7
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 {7001 KOD 0 | Cs KOD - kod algorytmu
: 0 2 0 Csn - adres wyjscia dyskretnego
4 |7002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
: 4 6 F 0
4 |7003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 {7004 | w- ADR-k H (Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 |7005 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 7006 Ks Stata algorytmu
0 6
Blok 4.8
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 8001 KOD 0 Csn KOD - kod algorytmu
0 2 0 | Cs - adres wyjécia dyskretnego
4 |8002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 1 F 0
4 |8003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
4 4 F 0
4 {8004 | w- ADR-k Hi |{Lo Wejscie CI
0 1 F 0
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4 |8005 Ka Stata algorytmu
1 0 0 0
4 8006 Kg Stata algorytmu
1 0 0 0
Blok 4.9
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 19001 KOD 0 | Cs KOD - kod algorytmu
0 2 0 | Cs - adres wyjscia dyskretnego
4 19002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 6 F 0
4 19003 | w- ADR-k Hi Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 19004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 9005 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 9006 Kz Stata algorytmu
0 1 5 0

Kodowanie blokéw warstwy 5 (regulatory)

Blok regulatora 1.1

Nr par. DANE ZNACZENIE
5 1001 KOD JF PK | KOD - kod algorytmu
JF - wySwietl. sygn. w jedn. fiz. lub [%]
0 3 0 0 | PK - potozenie kropki
5 11002 Gorny zakres JF w postact: XXXX
1 0 0 0
5 1003 Dolny zakres JF w postaci: XXXX
0 0 0 0
S 1004 |w-ADRX1-k | w-ADRX2-k | X1 - wejscie wielkoSci mierzone]
4 7 4 7| X2 - zdalna warto$¢ zadana
5 1005 |w-ADRX4-k | w-ADRX3-k| X3 - wejscie z pozycjonera
2 1 4 2 | X4 - wejscie sygnatu korekcyjnego
5 1006 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie dyskretne CI
7 1 F 0
5 1007 | RE | KE SR | RP | RE - rozdzielczo$¢ wskazan odchytki E
KE - inwersja E (1), brak inwersji (0)
1 0 0 1 SR - sposéb rownowazenia, typ algorytmu
RP - rodzaj pracy po zaniku zasil.
5 1008 0 1 0 0 Poziom alarmu Hi w postaci: XXX X [%}
5 1009 - 1 0 0 | Poziom alarmu Lo w postaci: XXX.X [%]
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5 1010 | Csu | Csn | INV| KH | Cgq - numer wyjscia dyskretnego
INV - inwersja wyjscia trojp.:
0 0 0 1 wprost (0), inwersja (1)
KH - kod histerezy
5 1011 1 0 0 0 | Ograniczenie catk. Hi w postaci: XXX.X [%]
5 1012 0 0 0 0 | Ograniczenie calk. Lo w postaci: XXX X
[7e]
5 1013 0 5 0 0 | Bezpieczna wartos¢ wyjscia OUT
w postaci: XXX.X [%]
5 1014 0 0 0 0 | Polaryzacja sygnalu OUT
w postaci: XXX.X [%]
5 1015 6 0 0 | Wewnetrzna warto$¢ zadana SP
w postaci: XXX.X [%]
5 1016 3 5 0 | Wspolczynnik wzmocnienia KP
w postaci: XX.XX
5 1017 2 8 0 | Czas catkowania TI
w postaci: XX.XX [min]
5 1018 0 0 0 | Czas rdézniczkowania TD
w postaci: XX.XX [min]
5 11019 1 0 0 | Czas przest. elem. wykonawczego TM
w postaci: XX.XX [min]
5 1020 0 0 5 | Czas impulsowania TIMP
w postaci: XXX .Xs]
5 1021 0 0 2 | Strefa nieczutosci N
w postaci: XXX.X [%]
5 1022 0 5 0 | Czas najkrétszego impulsu TIMP
w postaci: XX. XX [s]
5 1023 0 0 0 | Parametr dodatkowy K,
5 1024 0 0 0 | Parametr dodatkowy Ks
5 1025 0 0 0 | Parametr dodatkowy K3
5 1026 0 0 0 | Parametr dodatkowy K4
Blok regulatora 1.2
Nr par. DANE ZNACZENIE
5 12001 KOD JF | PK | KOD - kod algorytmu
JF - wyswietl. sygn. w jedn. fiz. lub [%]
0 3 0 0 | PK - potozenie kropki
5 12002 Gorny zakres JF w postaci: XXXX
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1 0 0 0
2003 Dolny zakres JF w postaci: XXXX
0 0 0 0
2004 |w-ADRX1-k | w-ADRX2-k| X1 - wejscie wielkosci mierzonej
4 7 4 7| X2 - zdalna warto$¢ zadana
2005 |w-ADRX4-k | w-ADRX3-k| X3 - wejscie z pozycjonera
4 1 X4 - wejscie sygnatu korekcyjnego
2006 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie dyskretne CI
7 1 F 0
2007 | RE | KE SR | RP | RE - rozdzelczo$¢ wskazan odchyltki E
KE - inwersja E (1), brak inwersji (0)
1 0 0 1 SR - sposdb réwnowazenia, typ algorytmu
RP - rodzaj pracy po zaniku zasil.
2008 0 1 0 0 Poziom alarmu Hi w postaci: XXX.X [%}
2009 - 1 0 0 | Poziom alarmu Lo w postaci: XXX.X [%]
2010 | Cgn | Csn | INV| KH | Cs, - numer wyjscia dyskretnego
INV - inwersja wyjscia trojp.:
0 0 0 1 wprost (0), inwersja (1)
KH - kod histerezy
2011 1 0 0 0 | Ograniczenie catk. Hi w postaci: XXX.X [%]
2012 0 0 0 0 | Ograniczenie catk. Lo w postaci: XXX.X
[7]
2013 0 0 0 | Bezpieczna wartos¢ wyjscia OUT
w postaci: XXX.X [%]
2014 0 0 | Polaryzacja sygnalu OUT
w postaci: XXX.X [%]
2015 0 0 | Wewnetrzna warto$¢ zadana SP
w postaci: XXX.X [%]
2016 0 0 | Wspélczynnik wzmocnienia KP
w postact: XX. XX
2017 5 0 | Czas catkowania T
w postaci: XX.XX [min]
2018 0 0 | Czas rézniczkowania TD
w postaci: XX. XX [min]
2019 0 0 | Czas przest. elem. wykonawczego TM
w postaci: XX. XX [min]
2020 0 5 | Czas impulsowania TIMP
w postaci: XXX.X[s]
2021 0 2 | Strefa nieczutosci N
w postaci: XXX.X [%]
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5 12022 0 0 0 | Czas najkrétszego impulsu TIMP
w postact: XX.XX [s]

5 12023 0 0 0 | Parametr dodatkowy K;

5 12024 0 0 0 { Parametr dodatkowy K,

5 2025 0 0 0 | Parametr dodatkowy K;

5 12026 0 0 0 | Parametr dodatkowy K4

Kodowanie aparatu nr 2 typu MRP-42C-3-500-01-02

Kodowanie warstwy 0

Nr par. DANE ZNACZENIE
0 0001 | O 0 0 2 Numer aparatu
0 0002 | O 0 0 0 Wykonanie standardowe
Kodowanie blokéw warstwy 1
Blok 1.1, k=1
Nr par. DANE ZNACZENIE
1 k001 |KOD | KF JF | PK [Algorytm (KOD)
Filtracja (KF)
1 6 1 1 Wejscie zer/nzer, wyswietlanie w [%] (JF)
Potozenie kropki (PK)
1 k002 | 1 0 0 0 |Gorny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 k003 0 0 0 0 |Dolny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 k004 1 0 0 0 | Gorny zakres sygn. alarm.: XXX . X[%]
1 k005 | O 0 0 0 |Dolny zakres sygn. alarm.: XXX.X[%]
1 k006 | Cea | Can | KC | KH |Numer wyjécia dyskr. sygn. alarm. (Css)
Kod czujnika temp. (KC)
0 0 0 1  |Kod histerezy alarm.
1 k007 1 0 0 0 |Gorny zakres pracy czujnika temperatury
1 koo8 | O 0 0 |Dolny zakres pracy czujnika temperatury

Bloki 1.2; 1.3; 1.4 beda kodowane identycznie jak blok 1.1
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Blok 1.5

Nr par. DANE ZNACZENIE
1 5001 (KOD | KF JF | PK [Algorytm (KOD)
Filtracja (KF)
1 2 0 1 Wejécie zer/nzer, wyswietlanie w [%] (JF)
Potozenie kropki (PK)
1 5002 1 0 0 0 |Gomy zakres wySwietl. w jedn. fizycznych
1 5003 0 0 0 0 | Dolny zakres wy$wietl. w jedn. fizycznych
1 5004 1 0 0 0 | Gorny zakres sygn. alarm.: XXX.X[%]
1 5005 0 0 0 0 |Dolny zakres sygn. alarm.: XXX.X[%]
1 5006 | Csn | Csa | KC | KH |Numer wyjécia dyskr. sygn. alarm. (Csq)
Kod czujnika temp. (KC)
0 0 0 1 Kod histerezy alarm.
1 5007 1 0 0 0 |Gorny zakres pracy czujnika temperatury
1 5008 0 0 0 0 |Dolny zakres pracy czujnika temperatury

Kodowanie parametréw zadajnika programowalnego (warstwa 2)
Blok 2.1 zadajnik programowy - kodowany jest identycznie jak w aparacie 1

Kodowanie blokéw warstwy 4

Blok 4.1
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 1001 KOD 0 | Cs KOD - kod algorytmu
0 2 0 | Csn - adres wyjscia dyskretnego
4 1002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
1 4 F 0
4 1003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 3 F 0
4 1004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 1005 Ka Stata algorytmu
1 0 0 0
4 1006 Ks Stata algorytmu
1 0 0
Blok 4.2
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Nr par. DANE ZNACZENIE
4 12001 KOD 0 | Csn KOD - kod algorytmu
0 2 0 | Cgn - adres wyjscia dyskretnego
4 12002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
1 2 F 0
4 2003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 12004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 12005 Ka Stata algorytmu
1 0 0 0
4 2006 Kg Stata algorytmu
1 0 0 0
Blok 4.3
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 (3001 KOD 0 | Csn KOD - kod algorytmu
0 3 0 | Csu - adres wyjscia dyskretnego
4 [3002 [ w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 2 F 0
4 13003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 5 F 0
4 13004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 3005 Ka Stata algorytmu
1 0 0 0
4 3006 Ks Stata algorytmu
0 0 0 0
Blok 4.4
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 4001 KOD 0 Csn KOD - kod algorytmu
0 8 0 | Csy - adres wyjscia dyskretnego
4 14002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 3 F 0
4 [4003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 14004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 4005 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 4006 Kg Stata algorytmu
0 0 5 0
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Blok 4.5

Nr par. DANE ZNACZENIE
4 5001 KOD 0 Csn KOD - kod algorytmu
0 2 0 | Cs, = - adres wyjscia dyskretnego
4 {5002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 4 F 0
4 5003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
2 1 F 0
4 5004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie C1
0 1 F 0
4 5005 Ka Stata algorytmu
1 0 0 0
4 5006 Ks Stata algorytmu
0 0 0 0
Blok 4.6
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 6001 KOD 0 Csn KOD - kod algorytmu
0 8 0 | Cs - adres wyjscia dyskretnego
4 |6002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 ) F 0
4 6003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 16004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 16005 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 6006 Ks Stata algorytmu
0 0 1 5
Blok 4.7
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 |7001 KOD 0 | Cs KOD - kod algorytmu
0 2 0 Cs, - adres wyjscia dyskretnego
4 |7002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 6 F 0
4 |7003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 |7004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 7005 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
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4 7006 Ks Stala algorytmu
0 6 0 0
Blok 4.8
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 8001 KOD 0 | Cs KOD - kod algorytmu
0 2 0 | Csa - adres wyjscia dyskretnego
4 8002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 1 F 0
4 |8003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
2 1 F 0
4 8004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 18005 Ka Stata algorytmu
1 0 0 0
4 8006 Ks Stata algorytmu
1 0 0 0
Blok 4.9
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 19001 KOD 0 | Ca KOD - kod algorytmu
0 8 0 | Csn - adres wyjscia dyskretnego
4 [9002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 8 F 0
4 19003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 19004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 19005 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 9006 Kg Stata algorytmu
0 3 5 0

Kodowanie blokow warstwy 5 (regulatory)

Blok regulatora 1.1

Nr par. DANE ZNACZENIE
5 1001 KOD JF | PK | KOD - kod algorytmu
JF - wySwietl. sygn. wjedn. fiz. lub [%]
0 3 0 0 | PK - polozenie kropki

5 1002 Gomy zakres JF w postaci: XXXX

1 0 0 0
5 1003 Dolny zakres JF w postaci: XXXX

0 0 0 0
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1004 |w-ADRX1-k | w-ADRX2-k | X1 - wejicie wielkosci mierzonej
4 7 4 7| X2 - zdalna warto$¢ zadana
1005 |w-ADRX4-k | w-ADRX3-k | X3 - wejcie z pozycjonera
4 2 | X4 - wejscie sygnatu korekcyjnego
1006 | w- ADR-k Hi |Lo Wejscie dyskretne CI
7 1 F 0
1007 | RE | KE SR | RP | RE - rozdzielczo$¢ wskazan odchytki E
KE - inwersja E (1), brak inwersji (0)
1 0 0 1 SR - sposdb réwnowazenia, typ algorytmu
RP - rodzaj pracy po zaniku zasil.
1008 0 1 0 0 Poziom alarmu Hi w postaci: XXX X [%}
1009 - 1 0 0 | Poziom alarmu Lo w postaci: XXX.X [%]
1010 | Cgn | Caa | INV| KH | Cg, - numer wyjscia dyskretnego
INV - inwersja wyjscia trojp.:
0 0 0 1 wprost (0), inwersja (1)
KH - kod histerezy
1011 1 0 0 0 | Ograniczenie catk. Hi w postaci: XXX X [%]
1012 0 0 0 0 | Ograniczenie catk. Lo w postaci: XXX X
[7e]
1013 0 0 0 | Bezpieczna warto§¢ wyjscia OUT
w postact: XXX.X [%]
1014 0 0 0 | Polaryzacja sygnalu OUT
w postaci: XXX.X [%]
1015 0 0 | Wewnetrzna warto$¢ zadana SP
w postaci: XXX.X [%]
1016 0 0 | Wspotczynnik wzmocnienia KP
w postaci: XX.XX
1017 0 0 | Czas catkowania TI
w postaci: XX. XX [min]
1018 0 0 | Czas rdzniczkowania TD
w postaci: XX. XX [min]
1019 0 | Czas przest. elem. wykonawczego TM
w postaci: XX. XX [min]
1020 0 5 | Czas impulsowania TIMP
w postaci: XXX X [s]
1021 0 0 | Strefa nieczutosct N
w postaci: XXX.X [%]
1022 0 0 | Czas najkrotszego impulsu TIMP
w postaci: XX. XX [s]
1023 0 0 | Parametr dodatkowy K;
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5 1024 0 0 0 0 | Parametr dodatkowy K,
5 1025 0 0 0 0 | Parametr dodatkowy K3
5 1026 0 0 0 0 | Parametr dodatkowy K4
Blok regulatora 1.2
Nr par. DANE ZNACZENIE
5 2001 KOD JF | PK | KOD - kod algorytmu
JF - wyswietl. sygn. w jedn. fiz. lub [%]
0 3 0 0 | PK - potozenie kropki
5 ]2002 Gorny zakres JF w postaci: XXXX
1 0 0 0 .
5 |2003 Dolny zakres JF w postaci: XXXX
0 0 0 0
5 [2004 |w-ADRX1-k | w-ADRX2-k [ X1 - wejscie wielkosci mierzone;
4 9 4 9 | X2 - zdalna warto§¢ zadana
5 [2005 |w-ADRX4-k | w-ADRX3-k| X3 - wejécie z pozycjonera
1 1 4 1 | X4 - wejscie sygnatlu korekcyjnego
5 [2006 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie dyskretne CI
7 1 F 0
5 (2007 | RE | KE SR | RP | RE - rozdzielczo$¢ wskazan odchytki E
KE - inwersja E (1), brak inwersjt (0)
1 0 0 1 SR - sposdb rownowazenia, typ algorytmu
RP - rodzaj pracy po zaniku zasil.
5 12008 0 1 0 0 Poziom alarmu Hi w postaci: XXX.X [%}
5 2009 - 1 0 0 | Poziom alarmu Lo w postaci: XXX.X [%]
5 (2010 | Csa | Csa | INV| KH | Cs,- numer wyjscia dyskretnego
INV - inwersja wyjscia trojp.:
0 0 0 1 wprost (0), inwersja (1)
KH - kod histerezy
5 2011 1 0 0 0 | Ograniczenie catk. Hi w postaci: XXX.X [%]
5 12012 0 0 0 0 | Ograniczenie catk. Lo w postaci: XXX.X
[%]
5 (2013 0 5 0 0 | Bezpieczna warto$¢ wyjscia OUT
w postaci: XXX.X [%]
5 2014 0 0 0 0 | Polaryzacja sygnatlu OUT
w postaci: XXX.X [%]
5 2015 0 5 0 0 | Wewnetrzna warto$¢ zadana SP
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w postaci: XXX.X [%]

5 (2016 0 2 0 0 Wspdtczynnik wzmocnienia KP
w postaci: XX XX

5 (2017 0 0 7 0 Czas catkowania T1
w postaci: XX XX [min]

5 12018 0 0 0 | Czas rézniczkowania TD
w postaci: XX XX [min]

5 (2019 0 1 0 | Czas przest. elem. wykonawczego T™M
w postaci: XX XX [min]

5 12020 0 0 5 | Czas impulsowania TIMP
w postaci: XXX.X [s]

5 2021 0 0 5 | Strefa nieczutosci N
w postaci: XXX.X [%]

5 (2022 0 0 0 | Czas najkrotszego impulsu TIMP
w postaci: XX. XX [s]

5 12023 0 0 0 | Parametr dodatkowy K,

5 12024 0 0 0 | Parametr dodatkowy K,

5 2025 0 0 0 | Parametr dodatkowy K3

5 12026 0 0 0 | Parametr dodatkowy K4

Kodowanie aparatu nr 3 typu MRP-42C-3-500-01-00

Kodowanie warstwy 0

Nr par. DANE ZNACZENIE
0 0001 | O 0 0 3 Numer aparatu

0 0002 | O 0 0 0 Wykonanie standardowe
Kodowanie blokéw warstwy 1

Blok 1.1

Nr par. DANE ZNACZENIE
1 k001 |KOD | KF JF | PK |Algorytm (KOD)

Filtracja (KF)
Wejscie zer/nzer, wyswietlanie w [%] (JF)
Potozenie kropki (PK)
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1 1002 1 0 0 0 |Goérny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 1003 0 0 0 0 [Dolny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 1004 | O 2 5 0 | Gorny zakres sygn. alarm.: XXX X[%]
1 1005 0 0 0 0 |Dolny zakres sygn. alarm.: XXX.X[%]
1 1006 | Cg | Csa | KC | KH |Numer wyjscia dyskr. sygn. alarm. (Cs,)
Kod czujnika temp. (KC)
0 0 1 Kod histerezy alarm.
1 1007 0 0 0 |Goémy zakres pracy czujnika temperatury
1 1008 | O 0 0 0 |Dolny zakres pracy czujnika temperatury
Blok 1.2
Nr par. DANE ZNACZENIE
1 2001 |KOD | KF JF | PK |Algorytm (KOD)
Filtracja (KF)
1 2 1 1 Wejscie zer/nzer, wyswietlanie w [%0] (JF)
Potozenie kropki (PK)
1 2002 1 0 0 0 |Goémy zakres wy$wietl. w jedn. fizycznych
1 2003 0 0 0 0 |Dolny zakres wy$wietl. w jedn. fizycznych
1 2004 | O 3 5 0 | Gorny zakres sygn. alarm.: XXX X[%]
1 2005 0 0 0 0 |Dolny zakres sygn. alarm.: XXX .X[%]
1 2006 | Cs, | Csa | KC | KH |Numer wyjscia dyskr. sygn. alarm. (Cs,)
Kod czujnika temp. (KC)
2 0 0 1 [Kod histerezy alarm.
1 2007 1 0 0 0 |Gémy zakres pracy czujnika temperatury
1 2008 0 0 0 0 |Dolny zakres pracy czujnika temperatury
Blok 1.3
Nr par. DANE ZNACZENIE
1 k001 {KOD | KF JF | PK |Algorytm (KOD)
Filtracja (KF)
1 2 1 1 Wejscie zer/nzer, wyswietlanie w [%] (JF)
Potozenie kropki (PK)
1 3002 1 0 0 0 |Gomy zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 3003 0 0 0 0 |Dolny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 3004 | O 4 5 0 | Gorny zakres sygn. alarm.: XXX . X[%]
1 3005 | O 0 0 0 |Dolny zakres sygn. alarm.: XXX X[%]
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1 3006 | Cs | Csa | KC | KH {Numer wyjscia dyskr. sygn. alarm. (Cgn)
Kod czujnika temp. (KC)
3 0 0 1 |Kod histerezy alarm.
1 3007 1 0 0 0 |Goérny zakres pracy czujnika temperatury
1 3008 0 0 0 0 |Dolny zakres pracy czujnika temperatury
Blok 1.4
Nr par. DANE ZNACZENIE
1 4001 [KOD | KF JF | PK |Algorytm (KOD)
Filtracja (KF)
1 2 1 1 Wejscie zer/nzer, wyswietlanie w [%] (JF)
Potozenie kropki (PK)
1 4002 | 1 0 0 0 |Gomy zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 4003 0 0 0 0 |Dolny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 4004 | O 5 5 0 | Gorny zakres sygn. alarm.: XXX . X[%]
1 4005 | O 0 0 0 |Dolny zakres sygn. alarm.: XXX . X[%]
1 4006 | Csa | Csa | KC | KH |Numer wyjscia dyskr. sygn. alarm. (Cs,)
Kod czujnika temp. (KC)
4 0 0 1 |[Kod histerezy alarm.
1 4007 1 0 0 0 |Gomy zakres pracy czujnika temperatury
1 4008 | O 0 0 0 |Dolny zakres pracy czujnika temperatury
Blok 1.5
Nr par. DANE ZNACZENIE
1 5001 |KOD | KF JF | PK [Algorytm (KOD)
Filtracja (KF)
1 2 1 1 Wejscie zer/nzer, wy$wietlanie w [%] (JF)
Polozenie kropki (PK)
1 5002 1 0 0 0 |Gorny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 5003 0 0 0 0 |Dolny zakres wy$wietl. w jedn. fizycznych
1 5004 [ O 6 5 0 | Gorny zakres sygn. alarm.: XXX .X[%]
1 5005 | O 0 0 0 {Dolny zakres sygn. alarm.: XXX . X[%]
1 5006 | Cs | Can | KC | KH |Numer wyjécia dyskr. sygn. alarm. (Cga)
Kod czujnika temp. (KC)
5 0 0 1 Kod histerezy alarm.
1 5007 1 0 0 0 |Gormny zakres pracy czujnika temperatury
1 5008 | O 0 0 0 |Dolny zakres pracy czujnika temperatury
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Blok 1.6

Nr par. DANE ZNACZENIE
1 6001 [KOD | KF JFE | PK |Algorytm (KOD)
Filtracja (KF)
1 2 1 1 Wejscie zer/nzer, wyswietlanie w [%] (JF)
Potozenie kropki (PK)
1 6002 1 0 0 0 |Gorny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 6003 0 0 0 0 |Dolny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 6004 0 7 5 0 | Gorny zakres sygn. alarm.: XXX . X[%]
1 6005 0 0 0 0 |Dolny zakres sygn. alarm.: XXX . X[%]
1 6006 | Csa | Csa | KC | KH |Numer wyjscia dyskr. sygn. alarm. (Css)
Kod czujnika temp. (KC)
6 0 0 1 Kod histerezy alarm.
1 6007 1 0 0 0 | Gorny zakres pracy czujnika temperatury
1 6008 | O 0 0 0 |Dolny zakres pracy czujnika temperatury
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Kodowanie parametréw zadajnika programowalnego (warstwa 2)
Blok 2.1 zadajnik programowy - kodowany jest identycznie jak w aparacie 1

Kodowanie blokéw warstwy 4

Blok 4.1
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 1001 KOD 0 | Csn KOD - kod algorytmu
0 8 0 | Csn - adres wyjscia dyskretnego
4 1002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
5 1 F 0
4 1003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 1004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 1005 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 1006 Kg Stata algorytmu
0 0 7 0
Blok 4.2
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 2001 KOD 0 | Cs KOD - kod algorytmu
0 8 0 | Csa - adres wyjscia dyskretnego
4 12002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
2 1 F 0
4 {2003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 |2004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
' 0 1] F 0
4 2005 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 2006 Ks Stata algorytmu
0 2
Blok 4.3
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 3001 KOD 0 Csn KOD - kod algorytmu
0 8 0 | Csa - adres wyjscia dyskretnego
4 [3002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 1 F 0
4 |3003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2




1 1 F 0
4 3004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 |3005 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 3006 Kg Stata algorytmu
0 0 7 0
Blok 4.4
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 (4001 KOD 0 [ Cs KOD - kod algorytmu
0 2 0 | Csn - adres wyjscia dyskretnego
4 14002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 2 F 0
4 14003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
4 3 F 0
4 14004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 14005 Ka Stata algorytmu
1 0 0 0
4 4006 Kg Stata algorytmu
1 0 0 0
Blok 4.5
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 (5001 KOD 0 | Csn KOD - kod algorytmu
0 8 0 | Csa - adres wyjscia dyskretnego
4 5002 | w- ADR-k Hi |Lo Wejscie X1
4 4 F 0
4 5003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 5004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 5005 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 5006 Kgs Stata algorytmu
0 4
Blok 4.6
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 [6001 KOD 0 | Cs KOD - kod algorytmu
0 2 0 | Cen - adres wyjscia dyskretnego
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4 6002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 2 F 0
4 16003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
4 9 F 0
4 |6004 | w- ADR-k H: | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 16005 Ka Stata algorytmu
1 0 0 0
4 6006 Ks Stata algorytmu
1 0 0 0
Blok 4.7
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 7001 KOD 0 | Cs KOD - kod algorytmu
0 8 0 | Csa - adres wyjicia dyskretnego
4 {7002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 6 F 0
4 |7003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 |7004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 |7005 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 7006 Kg Stata algorytmu
0 1
Blok 4.8
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 8001 KOD 0 | Csn KOD - kod algorytmu
0 8 0 | Csa - adres wyjscia dyskretnego
4 18002 | w- ADR-k Hi |Lo Wejscie X1
4 7 F 0
4 |8003 | w- ADR-k Hi Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 |8004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 | 8005 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 18006 Ks Stata algorytmu
0 8
Blok 4.9
Nr par. DANE ZNACZENIE
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4 9001 KOD 0 | Csn KOD - kod algorytmu
0 8 0 | Csn - adres wyjscia dyskretnego
4 (9002 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
5 2 F 0
4 9003 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 19004 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 19005 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 9006 Ks Stata algorytmu
0 0 5 0

Kodowanie blokéw warstwy 5 (regulatory)

Blok regulatora 1.1

Nr par. DANE ZNACZENIE
5 1001 KOD JF | PK | KOD - kod algorytmu
JF - wyswietl. sygn. w jedn. fiz. lub [%]
0 1 0 0 | PK - polozenie kropki
5 1002 Gomy zakres JF w postaci: XXXX
1 0 0 0
5 1003 Dolny zakres JF w postaci: XXXX
0 0 0 0
5 11004 |w-ADRXI-k | w-ADRX2-k | X1 - wejécie wielkosci mierzonej
4 5 4 5 | X2 - zdalna warto$¢ zadana
5 1005 |w-ADRX4-k | w-ADRX3-k| X3 - wejscie z pozycjonera
1 1 4 1 X4 - wejscie sygnatu korekcyjnego
5 1006 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie dyskretne CI
7 1 F 0

5 1007 | RE | KE SR | RP

RE - rozdzielczo$¢ wskazan odchytki E
KE - inwersja E (1), brak inwersji (0)

1 0 0 1 SR - sposdb rownowazenia, typ algorytmu

RP - rodzaj pracy po zaniku zasil.
5 1008 0 1 0 0 Poziom alarmu Hi w postaci: XXX.X [%}
5 1009 - 1 0 0 | Poziom alarmu Lo w postaci: XXX.X [%]

5 (1010 | Cg | Cen | INV| KH

Csn - numer wyjscia dyskretnego
INV - inwersja wyjscia trojp.:

wprost (0), inwersja (1)
KH - kod histerezy

5 1011 1 0 0 0

Ograniczenie catk. Hi w postaci: XXX X [%)]
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5 1012 0 0 0 0 | Ograniczenie catk. Lo w postaci: XXX.X
[70]
5 1013 0 5 0 0 | Bezpieczna warto$¢ wyjscia OUT
w postaci: XXX.X [%]
5 1014 0 0 0 0 | Polaryzacja sygnatu OUT
w postaci: XXX.X [%]
5 1015 0 6 0 0 | Wewnetrzna warto$¢ zadana SP
w postaci: XXX.X [%]
5 1016 0 3 0 0 | Wspdtczynnik wzmocnienia KP
w postaci: XX.XX
5 1017 0 3 5 0 | Czas catkowania TI
w postaci: XX.XX [min]
5 1018 0 0 0 | Czas rézniczkowania TD
w postaci: XX.XX [min]
5 1019 0 0 0 | Cazas przest. elem. wykonawczego TM
w postaci: XX. XX [min]
5 1020 0 0 5 | Czasimpulsowania TIMP
w postaci: XXX. X [s]
5 1021 0 0 5 | Strefa nieczuto$ci N
w postaci: XXX X [%]
5 1022 0 5 0 | Czas najkrotszego impulsu TIMP
w postaci: XX XX [s]
5 1023 0 0 0 | Parametr dodatkowy K;
5 1024 0 0 0 | Parametr dodatkowy K,
5 1025 0 0 0 | Parametr dodatkowy K;
5 1026 0 0 0 | Parametr dodatkowy K4
Blok regulatora 1.2
Nr par. DANE ZNACZENIE
5 [2001 KOD JF PK | KOD - kod algorytmu
JF - wyswietl. sygn. w jedn. fiz. lub [%]
0 1 0 0 | PK - potozenie kropki
5 ]2002 Gorny zakres JF w postaci: XXXX
1 0 0 0
5 12003 Dolny zakres JF w postaci: XXXX
0 0 0 0
5 12004 |w-ADRXI1-k | w-ADRX2-k | X1 - wejscie wielkosSci mierzone;
4 8 4 8 | X2 -zdaina warto$¢ zadana
5 |2005 |w-ADRX4-k | w-ADRX3-k | X3 - wejscie z pozycjonera
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1 1 4 9 | X4 - wejscie sygnatu korekcyjnego
2006 | w- ADR-k Hi |Lo Wejscie dyskretne CI
7 1 F 0
2007 | RE | KE SR | RP | RE - rozdzelczo$¢ wskazan odchytki E
KE - inwersja E (1), brak inwersji (0)
1 0 0 1 SR - sposdb rownowazenia, typ algorytmu
RP - rodzaj pracy po zaniku zasil.
2008 0 1 0 0 Poziom alarmu Hi w postaci: XXX.X [%}
2009 - 1 0 Poziom alarmu Lo w postaci: XXX.X [%]
2010 | Cs, Csn INV | KH | Cs, - numer wyjécia dyskretnego
INV - inwersja wyjscia trojp.:
0 0 0 1 wprost (0), inwersja (1)
KH - kod histerezy
2011 1 0 0 Ograniczenie catk. Hi w postaci: XXX.X [%]
2012 0 0 0 0 | Ograniczenie catk. Lo w postaci: XXX.X
[7e]
2013 0 0 0 | Bezpieczna warto$¢ wyjscia OUT
w postaci: XXX.X [%]
2014 0 0 | Polaryzacja sygnatu OUT
w postaci: XXX.X [%]
2015 0 0 | Wewnetrzna warto§é zadana SP
w postaci: XXX.X [%]
2016 5 0 Wspolczynnik wzmocnienia KP
w postaci: XX. XX
2017 0 O Czas catkowania TI
w postaci: XX XX [min]
2018 0 Czas rozniczkowania TD
w postaci: XX XX [min]
2019 0 Czas przest. elem. wykonawczego TM
w postaci; XX. XX [min]
2020 0 Czas impulsowania TIMP
w postaci: XXX.X [s]
2021 0 Strefa nieczutosci N
w postaci: XXX.X [%]
2022 0 | Czas najkrotszego impulsu TIMP
w postaci: XX XX [s]
2023 0 Parametr dodatkowy K;
2024 0 Parametr dodatkowy K>
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2025

Parametr dodatkowy K3

2026

Parametr dodatkowy K4
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5.5. Bazy danych

Ponizej w tabelach podano bazy danych:
- dla pakietu programowego WIZCONY/S oraz
- dla karty CIF-12.

Baza dla karty CIF-12 moze stuzy¢ jako OD dla innych stacji PROFIBUS. Sygnaty
(zmienne) oznaczone jako PW.... umozliwiaja zapis i odczyt W/R, natomiast
sygnaly oznaczone jako PR.... beda dostepne z zewnafrz tylko do odczytu.

Sygnaly FQO1 i dalsze beda pochodzily z blokéow warstwy 4 poszczegblnych
aparatow MRP-42C, tak aby na wykresach widoczne byly ich wzajemne relacje,
zarébwno w stanie ustalonym jak i przy zmianie sygnaléw podawanych na wejscia
poprzednich blokow.
Ze wzgledu na charakter symulowanych przebiegéw w kotlowni mozna wyrézni¢ 3
grupy sygnatow:

-sygnaly FQ22, PI26, PI02 beda proporcjonalne do symulowanego w zadajniku
programowym sygnatu FQO1 w zakresie 0...100%;

- sygnaty PI02, TI03 moga si¢ zmienia¢ w niewielkim zakresie (90 £10%) ale beda
powodowaé zmiany obrotéw podajnika wegla w pelnym zakresie 0 ... 100%;

- sygnaly TI24, TI31, TI25 beda zmienia¢ si¢ w zakresie 60 ... 100% przy zmianie
FQO01 od 0 do 100%.
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Baza danych do pakietu programowego WIZCON/S

Rec |Gate |Description Rec| Source | VPI| Address|Sam |Rate| Type [ Fmt | X1 [ X2 Y1 Y2|Low [High
No |Name ple
36 _[1SP Wartosc zadana Reg. 1 C PLC 0 | 0141BE1{ I [1000] A U 0 10 0 1 0 100
37 [1KP | Wsp. wzmocn. Reg.1 C PLC 0 | 0141BE3j I |1000] A U 0| 100 0 1 0 100
38 |ITI Czas calk. Reg.1 C PLC 0 [O0I4IBE5| I ]1000( A U o[ 100 0 1 0 100
39 |1TD | Czas rozniczk. Reg.1 C PLC 0 | O0I4IBE7| I |1000] A U 0{ 100 0 1 0 100
40 |10UT | Wyjscie Reg.1 C PLC 0 140523| I (1000 A U 0 4095 0 100 0 100
41 |1AM | Auto-Reczn. Reg.1 C PLC 0 140527 I [1000f A U 0 1 0 1 0| 65535
42 j2SP Wartosc zadana Reg.2 C PLC 0 | 0141CI15[ I |1000] A U 0 10 0 1 0 100
43 |3SP | Wartosc zadana Reg.3 C PLC 0 [024IBE1} I }|1000] A U 0 10 0 1 0 100
44 |4SP | Wartosc zadana Reg.4 C PLC 0 | 0241C15) I |1000[ A U 0 10 0 1 0 100
45 |5SP | Wartosc zadana Reg.5 C PLC 0 | 0341BE1| I |1000] A U 0 10 0 1 0 100
46 |6SP Wartosc zadana Reg.6 C PLC 0 | 0341C15( I |1000] A U 0 10 0 1 0 100
47 |2KP | Wsp. wzmocn. Reg.2 C PLC 0 | 0141C17{ I (1000 A U 0| 100 0 1 0 100
48 [3KP |[Wsp. wzmocn. Reg.3 C PLC 0 | 0241BE3j I |1000] A U 0| 100 0 1 0 100
49 |4KP | Wsp. wzmocn. Reg.4 C PLC 0 | 0241C17] I |1000] A U 0f 100 0 1 0 100
50 |SKP | Wsp. wzmocn. Reg.5 C PLC 0 | 0341BE3[ I [1000] A U 0 100 0 1 0 100
51 {6KP | Wsp. wzmocn. Reg.6 C PLC 0 | 0341C17{ T |1000] A U 0 100 0 1 0 100
52 |2T1 Czas calk. Reg.2 C PLC 0 | 0141C19| I [1000] A U 0| 100 0 1 0 100
53 |3T1I Czas calk. Reg.3 C PLC 0 | 0241BES| I [1000| A U 0| 100 0 1 0 100
54 4TI Czas calk. Reg.4 C PLC 0 | 0241CI19| I 11000 A U 0f 100 0 1 0 100
55 |5T1 Czas calk. Reg.5 C PLC 0 | 0341BE5[ I |1000] A U 0| 100 0 1 0 100
56 |6T1 Czas calk. Reg.6 C PLC 0 [ 0341C19] I [1000f A U o[ 100 0 1 0 100
57 |2TD | Czas rozniczk. Reg.2 C PLC 0 [0141C1B} I |1000| A U 0{ 100 0 1 0 100
58 [3TD | Czas rozniczk. Reg.3 C PLC 0 | 0241BE7{ I |1000| A U 0| 100 0 1 0 100
59 [4TD | Czas rozniczk. Reg.4 C PLC 0 |0241C1B| I |1000] A U 0 100 0 1 0 100
60 |5TD | Czas rozniczk. Reg.5 C PLC 0 | 0341BE7| I 11000 A U 0 100 0 1 0 100
61 !6TD | Czas rozniczk. Reg.6 C PLC 0 | 0341C1B| I |[1000] A U 0f 100 0 1 0 100
62 |20UT | Wyjscie Reg.2 C PLC 0 140525| I [1000] A U 0f 4095 0 100 0 100
63 |30UT | Wyjscie Reg.3 C PLC 0 240523 I [1000f A U 0| 4095 0] 100 0 100
64 |40UT | Wyjscic Reg.4 C PLC 0 2405251 1 [1000] A U 0 4095 0| 100 0 100
65 |50UT | Wyjscie Reg.5 C PLC 0 3405231 I [1000f A U 0 4095 0 100 0 100
66 |60UT | Wyjscie Reg.6 C PLC 0 340525) I |1000] A U 0 4095 0 100 0 100
67 |2AM | Auto-Reczn. Reg.2 C PLC 0 140527] I [1000] A U 0 1 0 1 0{ 65535
68 |3AM | Auto-Reczn. Reg.3 C PLC 0 240527 I [1000] A U 0 1 0 1 0 65535
69 |4AM | Auto-Reczn. Reg.4 C PLC 0 2405271 1 [1000f A U 0 1 0 1 0| 65535
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Rec |Gate |Description Rec| Source | VPI| Address|Sam |Rate | Type | Fmt (X1 [X2 Y1 Y2|Low |High
No |Name ple
70 |5AM | Auto-Reczn. Reg.5 C PLC 0 340527] 1 |1000f A U 0 1 0 1 0] 65535
71 |6AM | Auto-Reczn. Reg.6 C PLC 0 3405270 1 |1000] A U 0 1 0 1 0] 65535
72 |1E Uchyb Reg.1 C PLC 0 013051F] I {1000 A S 0| 4095 0{ 100 0 100
73 |2E Uchyb Reg.2 C PLC 0 130521} I [1000f A S 0| 4095 0| 100 0 100
74 I13E Uchyb Reg.3 C PLC 0 023051F] I |1000] A S 0! 4095 0] 100 0 100
75 [4E Uchyb Reg .4 C PLC 0 230521} I [1000] A S 0| 4095 0 100 0 100
76 |SE Uchyb Reg.5 C PLC 0 033051F| I {1000} A S 0| 4095 0| 100 0 100
77 {6E Uchyb Reg.6 C PLC 0 330521 I [1000f A S 0| 4095 0 100 0 100
78 |1XS8 Pozycjoner Reg. 1 C PLC 0 140631 1 {1000] A U 0| 4095 0 100 0 100
79 |2XS |Pozycjoner Reg.2 C PLC 0 1406331 I [1000] A U 0 4095 0} 100 0 100
80 |3XS |Pozycjoner Reg.3 C PLC 0 240631 I [1000] A U 0| 4095 0 100 0 100
81 |4XS |Pozycjoner Reg.4 C PLC 0 240633] I [1000] A U 0| 4095 0| 100 0 100
82 |5XS |Pozycjoner Reg.5 C PLC 0 340631] I 11000 A U 0| 4095 0| 100 0 100
83 [6XS Pozycjoner Reg.6 C PLC 0 3406331 1 [1000f A U 0| 4095 0 100 0 100
151 |FQO1 |Ilosc pary wylotowej [t/h] C | DUMMY A U 0| 1000 0 16 1 100
152 [PI02 | Cisn. pary wylotowej [MPa] C | DUMMY A U 0] 1000 0 4 1 100
153 [TI03 | Temp. pary wylotowej C [ DUMMY A U 0] 1000 0] 500 1 100
154 |PI04 | Cisn, powietrza za went. [kPa] C | DUMMY A U 0| 1000 0 6 1 100
155 {PI11 |Podcisnieniec w komorze [Pa] C | DUMMY A S 0] 1000] -100 50 1 100
156 |PI12 |Cisn. spalin na wyl. kotla [Pa] C | DUMMY A S 0| 1000 0] -0.6 1 100
157 [PI13 | Cisn. spalin za cyklonem [kPa] C | DUMMY A S 0] 1000 0] -0.6 1 100
158 |TI14 |Temp. spalin wylotowych C { DUMMY A U 0] 1000 0] 400 1 100
159 [QI15 |[Zawartosc tlenu w spalinach C | DUMMY A U 0{ 1000 0 5 0 100
160 {LI21 |[Poziom wody w walczaku [mm H,0] | C | DUMMY A S 0| 1000] -200{ 250 0 100
161 |FQ22 |[Ilosc wody zasilajacej [t/h] C | DUMMY A S 0| 1000 0 16 0 100
162 |PI23 | Cisnienie wody zasilajacej [MPa] C | DUMMY A S 0| 1000 0 6 0 100
163 [TI24 |Temp. wody za pompami C | DUMMY A S 0| 1000 0 120 0 100
164 {TI25 |Temp. wody za podgrzewaczem C | DUMMY A U 0] 1000 0| 200 0 100
165 [PI26 | Cisnienie w walczaku [MPa] C | DUMMY A U 0| 1000 0 6 0 100
166 | TI31 | Temp. wody za odgazowyw. C | DUMMY A U 0{ 1000 0| 150 0 100
167 |FQ32 |llosc kondensatu [t/h] C | DUMMY A U 0| 1000 0 10 0 100
168 [P141 |Cisn. spalin za przegrz. [kPa] C | DUMMY A S 0] 1000| -0.4 0.6 0 100
169 |PI42 |Cisn. powietrza pod rusztem [kPa] C | DUMMY A S 0| 1000 -1 1.5 0 100
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Baza danych dla karty CIF-12 - protokél Profibus

Database : WIZCON.DBM

Table :PROJECT Date : 30.March.1996
Number. Name. Content.

1 Project WIZCON

2 Date : 30.03.96

3 Project engineer : PIAP_ ZPietr.,Warszawa
4

5 Vendor-Name Hilscher GmbH

6 Model-Name : CIF12-PB

7  Software-Release : 1.33.20

8  Hardware-Release : 2.00

Database : WIZCON.DBM

Table :BUS Date : 30.March.1996
Number.Name. Content.

1  Station address 1

2  Baudrate 500 kBaud
3 Slot time 4000

4  Minimum station delay : 200

5  Maximum station delay : 500

6  Target rotation time :  +50000

7  Gap update factor 3

8  Highest station address : 64

9  Number of repeats : 2

Database : WIZCON.DBM

Table :KBL_HEADER Date : 30.March.1996
Number.Name. Content.

1  Poll list SAP 3

2 Associate/Abort intervall :  +5000

Database : WIZCON.DBM
Table :KBL

Date : 30.March.1996

Nu Loc. Rem. Re LLI-
mC SAP SAP m. User

Commun. SCC RCC LLI- PDU-
Typ Timer Leng

Srv(Cl

1
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ont Adr.

1 2 40 10 Standard MSZY
0x30

2 3 30 10 Standard MMAZ
0x30

3 4 20 10 Standard MMAZ

0x30

+50

+50

+50

Database : WIZCON.DBM

Table :OV _HEAD 0 Date : 30.March.1996

Number.Name. Content.
1  AccProt.Supp. : 0
2 OD Version : +1

241

241

241
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Database : WIZCON.DBM

Table :S OV_0 Date : 30.March.1996

Num. Index Obj. Ele- Datatyp Type  Name

Cont. Code ment e len
s

1 100 7 1 Ulntl6 1 PW1SP

2 101 7 1 Ulntl6 1 PWI1KP

3 102 7 1 Ulnt16 1 PWI1TI

4 103 7 1 Ulnt16 1 PWITD

5 104 7 1 Ulntl6 1 PW10OUT
6 105 7 1 Ulnt16 1 PW1AM
7 106 7 1 Ulnt16 1 PW2SP

8 107 7 1 Ulnt16 1 PW2KP

9 108 7 1 Ulntl6 1 PW2TI
10 109 7 1 Ulnt16 1 PW2TD
11 110 7 1 Ulnt16 1 PW20UT
12 111 7 1 Ulnt16 1 PW2AM
13 112 7 1 Ulntl6 1 PW3SP
14 113 7 1 Ulnt16 1 PW3KP
15 114 7 1 Ulntl6 1 PW3TI
16 115 7 1 Ulnt16 1 PW3TD
17 116 7 1 Ulnt16 1 PW30OUT
18 117 7 1 Ulntl6 1 PW3AM
19 118 7 1 Ulnt16 1 PWA4SP
20 119 7 1 Ulntl6 1 PW4KP
21 120 7 1 Ulnt16 1 PWA4TI
22 121 7 1 Ulnt16 1 PW4TD
23 122 7 1 Ulnt16 1 PW40OUT
24 123 7 1 Ulnt16 1 PW4AM
25 124 7 1 Ulnt16 1 PW5SP
26 125 7 1 Ulntl6 1 PWSKP
27 126 7 1 Ulnt16 1 PWS5TI
28 127 7 1 Ulnt16 1 PWS5TD
29 128 7 1 Ulntl6 1 PW50UT
30 129 7 1 Ulntl6 1 PW5AM
31 130 7 1 Ulntl6 1 PW6SP
32 131 7 1 Ulntl6 1 PW6KP
33 132 7 1 Ulntl6 1 PW6TI
34 133 7 1 Ulntl6 1 PW6TDT
35 134 7 1 Ulnt16 1 PWe6OUT
36 135 7 1 Ulnt16 1 PW6AM
37 136 7 1 Int16 1 PR1E
38 137 7 1 Intl6 1 PR2E
39 138 7 1 Int16 1 PR3E
40 139 7 1 Int16 1 PR4E
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Num. Index Obj. Ele- Datatyp Type

Cont.

41
42
43
44
45
46
47
48
49
50
51
52
53
54
55
56
57
58
59
60
61
62
63
64
65
66
67
68
69
70

140
141
142
143
144
145
146
147
148
149
150
151
152
153
154
155
156
157
158
159
160
161
162
163
164
165
166
167
168
169

Code ment e

\1\1\1\)\]\l\1\1\l\l\l\)\lﬂ\l\l\l\l\l\l\l\)\l\]\)\)\l\]\l\lm

—t ek e bk et et b ek b ek el ek bl pmd bk e et et e e e ek e e e e e e e

len

Int16

Int16

Ulnt16
Ulnt16
Ulntl6
Ulntl16
Ulntl6
Ulnt16
Ulnt16
Ulnt16
Ulnt16
Ulntl6
Ulnt16
Ulnt16
Ulnt16
Ulntl6
Ulnt16
Ulnt16
Ulnt16
Ulntl6é
Ulnt16
Ulnt16
Ulnt16
Ulnt16
Ulnt16
Ulnt16
Ulntl6
Ulnt16
Ulnt16
Ulnt16

Name

— o e i ek ek ek b b b b bk et e bk bt e e bk e b b et el e e e e e

PRSE
PRGE
PRIXS
PR2XS
PR3XS
PR4XS
PR5XS
PR6XS
PRFQO1
PRPI02
PRTIO3
PRPIO4
PRPI11
PRPI12
PRPI13
PRTI14
PRQII5
PRLI21
PRFQ22
PRPI23
PRTI24
PRTI2S
PRPI26
PRTI31
PRFQ32
PRPI41
PRPI42
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S.6. Makieta procesu technologicznego

Plansza fragmentu procesu technologicznego zastanie umieszczona na
wiszgeej tablicy o wymiarach ok. 900x900 mm. Makieta zawiera¢ bedzie rysunek
fragmentu procesu oraz zestaw 3 szt. regulatoréw umieszczonych w dolnej czesci
tablicy (rys.6).

Makieta obejmowaé bedzie cze$¢ kottowni, przedstawiona na rys.7,
zawierajaca walczak i podajnik wegla oraz zwigzane z nimi uklady automatyki.
Na schemacie makiety zostaly wyodrgbnione trzy obwody * automatycznej
regulacji zawierajace regulatory R.1 ( blok 5.1 w aparacie 1), R.2 ( blok 5.1 w
aparacie 2) i R.3 ( blok 5.1 w aparacie 3).

Zadaniem regulatora R.1 jest utrzymywanie stalej wartosci poziomu wody
w walczaku. Uklad regulacji zrealizowany jest w klasycznej strukturze
regulacyjnej zawierajacej regulator PI z wyjSciem trojstawnym. Poprawe
dynamiki ukladu uzyskuje si¢ dzigki korekcyjnemu sygnalowi z przetwornika
przeplywu pary wylotowej. Sygnat ten traktowany jest jako sygnat kompensacji
zaklocen w strukturze | feed forward™.

Regulator R.2 przeznaczony jest do przestawiania potozenia warstwownicy
wegla w zaleznosci od wydatku (obciazenia) kotla. Jest to regulator trojstawny
typu P pracujacy ze stosunkowo duza strefa nieczutosci - ok. 8%. Zmiany
obcigzenia w zakresie strefy nieczutoSci nie powoduja przestawienia
warstwownicy. Ustalona po pewnym czasie trwala zmiana warto$ci obcigzenia
powoduje zmiang ilo$ci podawanego wegla.

Regulator R.3 shuzy do dostosowania wydajnosci paleniska do obciazenia
kotta. Zadaniem ukltadu regulacji jest przestawienie predkosci podajnika wegla
(zmiana czgstotliwosci falownika) potrzebnej do utrzymania zadanej wartosci
ci$nienia pary na wylocie kotla. Regulator realizuje algorytm pracy PI z wyjsciem
ciaglym. Przy wzglednie stalej wartosci ciénienia (w obrebie strefy nieczutosci)

sterowanie podajnikiem wegla jest proporcjonalne do obciazenia kotla.
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Tablica

L

\ \ \

\\ \ \ Reg. MRP-42C

Rys.6 Makieta z fragmentem symulowanego procesu.

Dzialanie regulatorow w kierunku ,+” lub ,-” bedzie powodowato
zaSwiecanie diod LED umieszczonych na makiecie przy rysunkach odpowiednich
zaworow regulacyjnych. Warto$¢ cisnienia pary wylotowej bedzie pokazywana na
bargrafie zlozonym z diod sterowanych wyj$ciami dyskretnymi regulatoréw MRP-
42C (aparat nr 3).

Ponizej podano schemat elektryczny makiety (rys.8) oraz spis elementow
makiety.
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Rys.7 Plansza fragmentu kotlowni obejmujaca zasadnicza czes$é
symulowanego procesu technologicznego.
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5.7. Specyfikacja urzadzen stanowiska badawczego

L.p. Opis Typ Producent

1. |Komputer PC

2.  |Monitor 17’ SVGA kolor

3. |Klawiatura do PC

4. |Mysz

5. |Karta interfejsu PROFIBUS CIF 12 Hilscher

6. |Regulator MRP-42C 3-500-01-02 PIAP

7. |Regulator MRP-42C 3-500-@1-02 PIAP

8. |Regulator MRP-42C 3-500-01-00 PIAP

9. |Ziacze A-DF09A ASSMANN
10. |Ziacze A-DF09A ASSMANN
11. |Ziacze A-DF0%A ASSMANN
12. |Ziacze A-DF0%A ASSMANN
13 |Oslona ziacza A-FTO09 ASSMANN
14  |Ostona zlacza A-FT09 ASSMANN
15 |Oslona zlacza A-FT09 ASSMANN
16 |Ostona zlacza A-FT09 ASSMANN
17 |Kabel 2-zyt. w ekranie 0,5 m 2x0,3 mm kw. BFK

18 |Kabel 2-zyt. w ekranie 0,5 m 2x0,3 mm kw. BFK

19 |Kabel 2-zyl. w ekranie 30 m 2x0,3 mm kw. BFK
20 |Kabel3-zyt. 0,5m 3x0,75 mm kw. BFK
21 |Kabel 3-zyl. 0,5m 3x0,75 mm kw. BFK

22 |Kabel 3-zyt. 0,5m 3x0,75 mm kw. BFK
23 |Przewdd jednozylowy 50 m LY 1x0,5 mm kw. BFK
24 |Przewdd wielozyl. ptaski 2 m TLY 2x0,35mm kw. BFK
25 |Przewdd wielozyl. plaski 2 m TLY 3x0,35mm kw. BFK

26  |Przewdd wielozyl. plaski 2 m TLY 7x0,35mm kw. BFK
27 |Przewdd wielozyl. ptaski 2 m TLY 8x0,35mm kw. BFK
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28 | Przewdd wiclozyl. plaski 2 m TLY 8x0,35mm kw. BFK
29 | Sznur zasilania 220V 2 m SPZ-A-22/10A/220V.
30 |Tablica SK-1 Plyta tekstolitowa
#5  900x900
31 |Przetacznik Pp 22-2-250
32 |Bezpiecznik WTA-315mA-250V.
33 |Gniazdo bezpiecznika GBA-2/6,3/250V.
34 |Listwa zaciskowa (2p) |T-85-4-380V.
35 |Listwa zaciskowa (2p) |T-85-4-380V.
36 |Listwa zaciskowa (2p) |T-85-4-380V.
37 |Listwa zaciskowa (2p) |T-85-4-380V.
38 |Listwa zaciskowa (2p) |T-85-4-380V.
39 |Listwa zaciskowa (2p) |T-85-4-380V.
40 |Listwa zaciskowa (2p) |T-85-4-380V.
41 |Listwa zaciskowa (2p) |T-85-4-380V.
42  |Listwa zaciskowa (2p) |T-85-4-380V.
43  |Listwa zaciskowa (Gp) |T-85-4-380V.
44 |Listwa zaciskowa (4p) |T-85-4-380V.
45 |Listwa zaciskowa (4p) |T-85-4-380V.
46 | Listwa zaciskowa (4p) |T-85-4-380V.
47 |Listwa zaciskowa (4p) |T-85-4-380V.
48 |Listwa zaciskowa (6p) |T-85-4-380V.
49 |Listwa zaciskowa (6p) |T-85-4-380V.
50 |Listwa zaciskowa (6p) |T-85-4-380V.
51 |Listwa zaciskowa (9p) |T-85-4-380V.
52 |Dioda LED D 10 mm |TLSR. Telefunken
53 |Dioda LED D 10 mm |TLSR. Telefunken
54 |Dioda LED D 10 mm |TLSR. Telefunken
55 |Dioda LED D 10 mm |TLSG. Telefunken
56 |Dioda LED D10 mm |TLSG. Telefunken
57 |Dioda LED D 10 mm |TLSG. Telefunken
58 {Dioda LED kw10 mm |TLSY. Telefunken
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59 |Dioda LED kw10 mm |TLSY. Telefunken
60 |Dioda LED kw10 mm |TLSY. Telefunken
61 |Dioda LED kw10 mm |TLSY. Telefunken
62 |Dioda LED kw10 mm |TLSY. Telefunken
63 |Dioda LED kw 10mm |TLSY. Telefunken
64 |Rezystor 0411 1k 5% 0,5 W. TELPOD
65 |Rezystor 0411 1k 5% 0,5 W. TELPOD
66 |Rezystor 0411 1k 5% 0,5 W. TELPOD
67 |Rezystor 0411 1k 5% 0,5 W. TELPOD
68 |Rezystor 0411 1k 5% 0,5 W. TELPOD
69 |Rezystor 0411 1k 5% 0,5 W. TELPOD
70  |Rezystor 0411 1k 5% 0,5 W. TELPOD
71 |{Rezystor 0411 1k 5% 0,5 W. TELPOD
72  |Rezystor 0411 1k5 5% 0,5 W. TELPOD
73  |Rezystor 0411 1k5 5% 0,5 W. TELPOD
74 |Rezystor 0411 1k5 5% 0,5 W. TELPOD
75 |Rezystor 0411 1k5 5% 0,5 W. TELPOD
76 |Rezystor 0411 2k4 5% 0,5 W. TELPOD
77 |Rezystor 0411 2k4 5% 0,5 W. TELPOD
78 |Rezystor 0411 2k4 5% 0,5 W. TELPOD
79 |Rezystor 0411 2k4 5% 0,5 W. TELPOD
80 |Rezystor 0411 2k4 5% 0,5 W. TELPOD
81 |Rezystor 0411 2k4 5% 0,5 W. TELPOD
82 |Rezystor 0411 2k4 5% 0,5 W. TELPOD
83 |[Rezystor 0411 2k4 5% 0,5 W. TELPOD
90 |Listwa zasilania 220 V .

91 |Rama 900x500x280 mm Katownik Fe 2x25-3.

92 |Elementy mocowania tablicy

93 |Elementy mocowania kabli
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5.8. Schematy instalacji stanowiska badawczego

Spis rysunkéw

L.p. Nazwa rysunku Numer rysunku
1. | Widok stanowiska badawczego D-1.0

2. |Tablica symulatora procesu SK-1 D-2.0

3. |Instalacja regulatora 1. Schemat elektryczny D-3.1

4. |Instalacja regulatora 2. Schemat elektryczny D-3.2

5. |Instalacja regulatora 3. Schemat elektryczny D-3.3

6. |Instalacja tablicy SK-1 cz.1. Schemat elektryczny D-3.4

7. |Instalacja tablicy SK-1 cz.2. Schemat elektryczny D-3.5
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Rys. D-1.0. Widok stanowiska badawczego.
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+WEA2 5A
Do rvs. D-3.4
+WEA1 1A
27-3
. WPZK1 3C
-WYK1 2C 27-2
+WYK1 1C 27-1
WPZ 17B . 3 27-7
TWYK2 4C 274
-WYK2 5C 273
WPZK2 6C 27-6
24VDC 18C 27-8
+WEA3 7A
+WEA 4 9A
-WEA 1 3A
-WEA 2 6A
-WEA 3 8A
-WEA 4 10A
Regulator 1
RS485 220V50Hz
3 8 Uzm 8C 9C Do rvs. D-3.5
9 1n 20-1
20-2
20-3
Do rvs. D-3.2
17-1
17-2
Rys. D-3.1 Instalacja regulatora 1. Schemat elektryczny.
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+WEA2 5A

Do rvs. D-3.4
+WEA1 1A
28-3
., WPZK1 3C
-WYK1 2C 28-2
28-1
+WYK1 1C -—
WPZ 17B o227
+WYK2 4C 28-4
-WYK2 5C 28-5
WPZK2 6C 28-6
24VDC 18C o288
+WEA3 7A
+WEA 4 9A
-WEA 1 3A
-WEA2 6A
-WEA3 8A Do 1ys.
-WEA 4 10A D-3.4
25-3
WYD1 7B 25-1
25-
Regulator 2 WYD2 8B >2
Do rvs. D-3.3
+WEA5 11A 24-1
24-2
-WEAS 12A
RS485 220V50Hz
3 8 Uzm 8C 9C Do rvs. D-3.5
10 14 21-1
21-2
21-3
Zrvs. D-3.1 Do rvs. D-3.3
7-
17-1 o 18-1
17-2 18-2
Rys. D-3.2 Instalacja regulatora 2. Schemat elektryczny.
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R
3A -WEAL +WEAL 1A
6A -WEA2 +WEA2 5A
| 8A -WEA3 +WEA3 7A
10A -WEA4 +WEA4 9A
12A -WEAS5 AWEAS
| 17B WPZ WYA2
Do rvs. D-3.5
o 24VDC 18B 267
WYD6 12B 266
WYD5 11B 26-5
WYD4 10B 26-4
WYD3 9B 26-3
26-2
WYD2 8B
26-1
Regulator 3 WYD1 7B
Zrvs. D-3.2
24-1 14B WYAL
24-2
16B WPZ
RS485 220V50Hz
3 8 Uzm 8C 9C Do rvs. D-3.5
11 15 22-1
— -_— 222
(o) 223
Z1vs. D-3.2 Do CIF 12 w PC 1 —
18-1 . 19-1
18-2 i
19-2
16

Rys. D-3.3 Instalacja regulatora 3. Schemat elektryczny.
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Z rvs. D-3.1

27-3
272 35
27-1 M+ , ZAWOR WODNY
27-7 w22 _J L2
2 =<3 - 1 2
A 3 4
24 4 < 4
45
M-
= L 15 6 4 3
78
27-4 44 _] 1
27-5 WENT. DMUCHU
27-6 36
27-8
28-3 Zrvs.D-3.2
282 38
28-1 M+ WARSTWOWNICA
28-7 >3 J 12
2 < — e 1 2
A 3 4
37 4 < 4
M- 56 | T
6 43
|7 8
28-4 a6 _l 2 1 T
28-5 WENT. CIAGU
28-6 20
28-8
Z rvs. D-3.2
25-3
M+
54
25-1 A
—1 2 H< 2 4 PODAJNIK MIALU
3 A
2213 4
M- 57
40 41 42

Rys. D-3.4 Instalacja tablicy SK-1 cz.1. Schemat elektryczny.
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Z rys.
D-3.2

Z rys.
D-3.3

51

Rys. D-3.5 Instalacja tablicy SK-1 cz.2. Schemat elektryczny.

29-1
R
29-2

29-3
Uzm

Do listwy
zasilania
220V 50Hz

32 33 31 43
20-1
—11 2 ¢ —]1 2 1 2 1
20-2
L P * 3 4 3
20-3
5 6 —— > 6
21-1
——7 8 |—e
212 1y 4o ®
218 ®
221 e
2222 1516
223 11718
Z1vs.D-3.3 WSKAZNIK CISNIENIA PARY
26-7 Pw
0%
26-6 * 63 'Y
——1 2 1 2 1 2
62
- *
L R R 3 49
26-4 51
=15 65 6[1r_ 15 s
26-3 . 00
== 17 847 sz 7 s
59
262 1y 10_.|2]—9 10 9 10—
58
: *
Xl e u e 11 12
20%
AR 49 50
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5.9. Bezpieczenstwo uzytkowania zestawu

Napiecie zasilania elementoéw elektronicznych makiety jest wytwarzane przez
regulatory MRP-42C i wynosi 24V napigcia. Jest ono odseparowane galwanicznie
od sieci i czgsci cyfrowej regulatordow.

Uklady transmisji szeregowej w aparatach MRP-42C posiadaja zasilacze
separowane galwanicznie od sieci i pozostatych uktadow elektronicznych.

Wyjscia analogowe 1 dyskretne regulatoréw separowane sa galwanicznie od
pozostalej czesci uktadu elektronicznego aparatéw, a wejscia analogowe posiadaja
uktady pseudoseparacji galwanicznej.

Do prac montazowych zostana uzyte przewody, gniazda sieciowe itp.
speliajace wymagania bezpieczefistwa uzytkowania.
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6. Program badan

Badania funkcjonalne stacji i instalacji badawczej, przewidziane w etapie 4
niniejszej pracy, beda obejmowaly :

- ocene mozliwosci graficznej wizualizacji procesu i urzadzen automatyki,
- badanie poprawnosci wspélpracy stacji z regulatorami MRP-42C za
posrednictwem magistrali obiektowej MODBUS RTU,

- badanie poprawnosci wspolpracy ze stacja typu Master za posrednictwem sieci
lokalnej PROFIBUS.

Ocena wizualizacji procesu i urzadzen zostanie przeprowadzona w oparciu o
analize plansz graficznych prezentowanych na monitorze:

- ogblnego widoku kottowni,

- widoku poszczegodlnych blokéw technologicznych,

- plansz chwilowych warto$ci parametréw technologicznych,

- wykresow czasowych poszczegolnych sygnatow,

- widoku stanéw pracy i parametrow poszczeg6lnych regulatorow.

Badanie wspOlpracy z regulatorami  MRP-42C obejmowaé bedzie
sprawdzenie: '
- funkcji zdalnej konfiguracji struktur funkcjonalnych regulatoréw na podstawie
schematow blokowych tworzonych w stacji operatorskiej,

- funkcji precyzowania algorytmow pracy i zadawania parametréw poszczegolnych
blokéw,

- odczytu przez stacje¢ warto$ci sygnalow regulatora,
- poprawnosci zdalnego dokonywania zmian rodzaju pracy regulatorow,

- mozliwosci dokonywania zmian nastaw parametréw i warto$ci zadanej
regulatoréw,

- zdalne sterowanie reczne sygnatami wyj$ciowymi regulatorow.
Badanie wspolpracy ze stacja Master dotyczy¢ bedzie badania poprawnosci:

- przesylania do stacji Master warto$ci wybranych sygnaléw obiektowych i
regulacyjnych,
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- przesylania do stacji Master informacji odnosnie stanu pracy poszczegOlnych
regulatoréw, a takze informacji o awariach sprzgtowych i alarmach
technologicznych,

- dokonywania przez stacj¢ Master zmian rodzaju pracy regulatorow,

- recznego sterowania ze stacji Master sygnatami wyj$ciowymi poszczegllnych
regulatorow.
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