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1. Wstep

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

Zadaniem realizowanego obecnie etapu jest przeprowadzenie badan
poprawnosci pracy zestawu ztozonego ze stacji operatorskiej (przeznaczonej do
obshugi wolnozmiennych procesdéw technologicznych) oraz z makiety ukladu
regulacji, a takze przeprowadzenie badan wspélpracy zestawu z siecig
PROFIBUS. W trakcie badan zostala przeprowadzona weryfikacja
oprogramowania, ktéra umozliwita likwidacj¢ zauwazonych usterek.

Projekt realizacji stacji operatorskiej i zestawu badawczego byly
przedmiotem etapu 1. pracy.



2. Przedmiot badan

Badaniom podlegat zestaw badawczy opracowany i wykonany w trakcie
realizacji etapéw 1 i 3 niniejszej pracy. Zestaw zlozony jest ze stacji
operatorskiej zrealizowanej na komputerze PC, polaczonej za pomoca
obiektowej sieci transmisyjnej (RS 485, MODBUS), z grupg 3 regulatorow
MRP-42C shizacych do sterowania symulowanym procesem technologicznym.

Regulatory umieszczone zostaly na tablicy zawierajacej plansz¢ z
uproszczonym schematem blokowym procesu technologicznego. Bloki realizacji
funkcji dynamicznych, w regulatorach MRP-42C, zostaly uzyte zar6wno do
symulacji procesu technologicznego jak i do realizacji uktadéw automatycznej
regulacji i sterowania procesem. Wszystkie urzadzenia zasilane s3 napigciem
sieciowym 220V, SOHZ.

Stacja operatorska potaczona zostata siecig lokalng PROFIBUS z innymi
instalacjami badawczymi w laboratorium systemow sieciowych, co zapewnia
dwukierunkowa wymiane danych miedzy stacja operatorska a innymi stacjami
dofaczonymi do sieci PROFIBUS.. Jedna ze stacji pracujacych w sieci
PROFIBUS zawiera specjalne oprogramowanie badawcze umozliwiajace
realizacje wybranych funkcji stacji operatorskiej co umozliwia zbadanie
poprawnosci komunikacji za po$rednictwem sieci PROFIBUS. Stacja ta zwana
stacja konwersacyjna PROFIBUS spehnia jednocze$nie rol¢ stacji posredniczacej
w komunikacji pomiedzy stacja operatorska o pozostalymi stacjami sieci
PROFIBUS. Przesylanie danych po sieci lokalnej odbywa si¢ zgodnie z
procedurami protokétu FMS



3. Cel pracy

Celem pracy jest stwierdzenie poprawnosci pracy i ocena zalet
wzorcowego wezla begdacego fragmentem instalacji  sieciowej CIM,
przeznaczonego  do  obstugi  wybranego wolnozmiennego  procesu
technologicznego. Stanowisko badawcze jest cze$cia instalacji CIM w
laboratorium systeméw sieciowych Instytutu. Jest ono powiazane z reszta
instalacji siecia lokalng PROFIBUS. Stacja operatorska stanowiaca istotng czg$¢
zestawu badawczego, znajdzie zastosowanie przy automatyzacji procesow
przemystowych w wielu dziedzinach produkcji, a w szczegélnosci: w
energetyce, cieplownictwie, ochronie érodowiska, chemii , w przemysle
przetworczym Itp.

Realizacja pracy umozliwi zebranie do$wiadczen zwigzanych z
uwzglednieniem zagadnien regulacji 1 sterowania wolnozmiennych procesow
technologicznych w zintegrowanych systemach sterowania produkcja i kontroli
jakosci wyrob6w. Pozwoli ona réwniez na przetestowanie mozliwo$ci realizacji
przemystowych stacji operatorskich przy wykorzystaniu nowoczesnych narzedzi
programowych i sprzgtowych.

Realizacja i sprawdzenie poprawnej pracy w sieci CIM wzorcowej stacji
operatorskiej, przy nadzorowania ukfadow automatycznej regulacji i sterowania
wolnozmiennych proceséw technologicznych, pozwola na oferowanie przysztym
potencjalnym klientom sprawdzonych rozwiazan ukiadowych i sprzgtowych.
Dodatkowym elementem reklamowym bgdzie samo stanowisko badawcze,
znajdujace si¢ w laboratorium systemoéw sieciowych Instytutu, umozliwiajace
zwiedzajacym bezposrednie zapoznanie si¢ z zaletami i mozliwo§ciami stacji
operatorskiej zrealizowanej wg. zaproponowanej koncepcji i stanowiacej jeden z
podstawowych weztéw sieci CIM.

Praca przyczyni si¢ rowniez do promocji opracowanych i produkowanych
w Instytucie mikroprocesorowych regulator6w MRP-42C, ktore prezentowane
beda na makiecie symulowanego procesu technologicznego.



4 Weryfikacja zestawu badawczego

Przed przystapieniem do wlasciwych badant przeprowadzono
uruchomienie zestawu badawczego i1 badania wstgpne. W trakcie uruchamiania i
badan wstepnych zestawu wprowadzono szereg zmian, wynikajacych zaréwno z
zauwazonych usterek w pierwotnym projekcie jak 1 zmian majgcych na celu
polepszenie  waloréw  technicznych-uzytkowych  stacji 1 makiety.
Przeprowadzona  weryfikacja  dotyczyla ~ zarbwno  oprogramowania
poszczegdlnych czesci zestawu jak i rozwigzania konstrukcyjnego makiety.

4.1 Opis wprowadzonych zmian w makiecie obiektu regulacji

Zweryfikowane schematy funkcjonalne oprogramowania zastosowanych w
makiecie regulatorow MRP-42C przedstawione sa na rysunkach: rys. 4.1, rys.
42 irys. 4.3. Weryfikacja dotyczyla zar6wno zmian struktury jak i1 wartosci
parametrow symulowanego obiektu, a takze wystroju i realizacji techniczne]
makiety.

Zmiany w_rozwigzaniu_ strukturalnym symulowanego procesu obejmujg
giownie:
- zmniejszenie ilosci blokéw o charakterystyce cztondw inercyjnych, zwigzane z
konieczno$cig zmniejszenia czasu realizacji struktury regulacyjnej w aparatach

MRP-42C tak, aby pomimo dodatkowego obcigzenia regulatoréw zadaniami |

transmisji nie dochodzito do przekraczania wewngtrznego czasu probkowania
aparatéw rownego 0,5 s;

- wprowadzenie w aparacie 2 dodatkowych blokéw (dodatkowe wejscie
analogowe, blok odejmowania oraz blok wyjscia analogowego z sygnalizacja
przekroczefi wyprowadzona na wyjscia dyskretne.), w celu zapewnienia
sygnalizacji tendencji zmian szybko$ci ruchu podajnika miatu weglowego , gdyz
wyjscie analogowe regulatora R3.B5.2 (FQC 02) nie pozwala na bezpo$rednie
wykorzystanie do wysterowania diod $wiecacych umieszczonych na makiecie;!
" tak jak to ma miejsce w przypadku regulatora poziomu (LC20) oraz regulatora
ustawienia warstwownicy (FQC 01);

- rezygnacja z sygnatu ,,feed forward” w obwodzie regulacji poziomu (LC 20),
" ktéry to sygnat nie spelial swojego zadania z uwagi na zbyt wysoki poziom

2

sygnatu korekcyjnego, a przy tym brak wolnych blokéw warstwy 4 w aparacie(?)

uniemozliwiat jego korekte;



- wyprowadzenie sygnatéw wewnetrznych struktury jako sygnatow
pomiarowych procesu technologicznego prezentowanych na zbiorczym

schemacie procesu stacji operatorskie;j.
Zestawienie sygnaléw pomiarowych uzytych do symulacji procesu

technologicznego przedstawione jest w tabeli 4.1. Nazwy poszczeg6lnych

sygnaléw zawieraja oznaczenie numeru aparatu oraz oznaczenie bloku z ktérego
wyjscia pobierany jest sygnat. Np.: R2 B4.5 oznacza sygnat wyjsciowy z pigtego
bloku warstwy czwartej w aparacie MRP-42C Nr 2.

W tabeli podano réwniez oznaczenie technologiczne sygnatéw i odpowiadajace
im adresy bramek widziane od strony systemu WIZCON.

Zmiany parametréw regulatoréw obejmuja omodwione poprzednio zmiany
struktury funkcjonalnej, a takze zmiany warto$ci parametrow w poszczegdlnych
blokach funkcjonalnych, a w szczegdlnosci:

- zmiany zwiazane z konieczno$cig zapewnienia odpowiedniej fazy w obwodach
regulacji (parametry blok6w odejmowania i blokéw regulacyjnych);

- dobor wartosci statych czasowych w blokach inercyjnych 1 wartosci stalych
filtracji w blokach wej$¢ analogowych, w celu zapewnienia odpowiednie]
dynamiki obiektu regulacji; '

- dobor warto$ci nastaw parametrOw dynamicznych regulatoréw w
poszczegoblnych petlach regulacyjnych;

- dobor warto$ci sygnatéw polaryzacji w blokach odejmowania dla zapewnienia
odpowiednich pozioméw pracy w poszczegélnych wezlach procesu
technologicznego.

(AN
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Tabela 4.1 Sygnaty pomiarowe w symulowanym obiekcie regulacji.
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Oznaczenie |Zrédio sygnatu |Ozn. obiektowe |Rodzaj sygnatu
1 adres
obiektowy
1. R1B2.1 PI1 02 Ci$nienie pary wylotowe;j
014 0617
2. R1B4.4 FQ 01 Nate¢zenie przeptywu pary
014 0625 wylotowej
3. R1 B4.6 TI 25 Temperatura wody w
014 0629 podgrzewaczu
4, R1 B4.7 LI21 Poziom wody
014 062B ,
5. R1B4.8 FQ 22 Natezenie przeptywu wody
014 062D dostarczanej do walczaka
6. R1 B4.9 PI 04 Ci$nienie wdmuchiwanego
014 062F powietrza do paleniska
7. R2 BL.5 QI 15 Zawarto$¢ O, w spalinach
024 060F
8. R2 B4.2 Pl 41 Ci$nienie spalin w walczaku
024 0621
9. R2 B4.5 PI 12 Ci$nienie spalin przed
024 0627 wlotem do cyklonu
10. R2 B4.7 TI 14 Temperatura spalin przed
024 0623 wlotem do cyklonu
11. R2 B4.9 PI 11 Ci$nienie gazéw w komorze
024 062F spalania
12. R2BA4.8 P1 42 Cisnienie powietrza pod
024 062D rusztem
13. R3 B4.1 PI 13 Ci$nienie spalin wylotowych
03 061F
14. R3B44 PI 26 Cisnienie pary w walczaku
034 0625
15. R3 B4.5 T1 03 Temperatura pary wylotowej
034 0627
16. R3 B4.6 PI 23 Cisnienie wody dostarczanej
034 0629 do walczaka
17. R3 B4.7 TI 24 Temperatura wody
034 062B dostarczanej do walczaka
18. R3 B4.8 TI 31 Temperatura wody w
034 062D zbiorniku
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Zmiany w makiecie procesu dotycza przede wszystkim zmian konstrukcyjnych
zwiazanych z zastosowaniem, jako elementu nosnego makiety, typowe]
przemysiowej obudowy skrzynkowej ~ PLM-75 fmy Himel Hiszpania.
Zwickszono réwniez ilos¢ przyciskéw. Makieta zawiera nastepujace przyciski:

- Przycisk oznaczony ZASILANIE przeznaczony do wiaczania i wytaczania
napiecia zasilania 220V 50Hz.

- Przycisk CIM/LOK przeznaczony do zataczania i wytaczania sterowania za
po$rednictwem sieci transmisyjnej. W pozycji LOK ingerencja operatora
mozliwa jest tylko za posrednictwem przyciskow znajdujacych sie na pulpitach
aparatéow MRP-42C. Pozycja ta umozliwia jednak odczyt wszystkich sygnatow
obiektowych i regulacyjnych. W pozycji CIM mozliwe jest réwniez sterowanie
procesem za posrednictwem stacji operatorskiej z oprogramowaniem WIZCON
(sterowanie centralne), a takze sterowanie nadrzedne z innych  stacji
dotaczonych do sieci PROFIBUS za posrednictwem stacji konwersacyjnej

PROFIBUS.

- Przycisk RESET przeznaczony jest do synchronicznego startu zadajnikéw
programowalnych we wszystkich trzech aparatach MRP-42C, ktére zawiera

makieta.

AD
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4.2. Zweryfikowane tabele kodowania aparatéw MRP-42C

Podane ponizej tabele uwzgledniaja zmiany strukturalne i funkcjonalne
omowione w poprzednim punkcie pracy.

W - I warstwy,
k - nr bloku (1...8)

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

Kodowanie warstwy 0

Nr par. DANE ZNACZENIE
0 001 0 0 0 1 Numer aparatu
0 002 0 0 0 0 Wykonanie standardowe

Kodowanie blokéw warstwy 1

Blok R1 B1.1, k=1

Nr par. DANE ZNACZENIE
1 k01 |KOD | KF JF | PK |Algorytm (KOD)
Filtracja (KF)
1 7 1 1 Wejscie zer/nzer, wyswietlanie w [%] (JF)
Potozenie kropki (PK)
1 k02 1 0 0 0 |Gomy zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 kO3 0 0 0 0 |Dolny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 k04 1 0 0 0 | Gorny zakres sygn. alarm.: XXX . X[%]
1 kOS5 0 0 0 0 |Dolny zakres sygn. alarm.: XXX . X[%]
1 k06 Cs. | Csn | KC | KH |Numer wyjscia dyskr. sygn. alarm. (Csx)
Kod czujnika temp. (KC)
0 0 0 1 Kod histerezy alarm.
\ k07 1 0 0 0 |Goérny zakres pracy czujnika temperatury
1 k08 0 0 0 0 |Dolny zakres pracy czujnika temperatury

Bloki R1 B1.2; B1.3; B1.4 beda kodowane identycznie jak blok R1 B1.1 %)

A



Kodowanie parametrow zadajnika programowalnego (warstwa 2)
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Blok R1 B2.1
kodowanie parametrow kroku 00
Nr par. DANE ZNACZENIE
2 |1001 ILP NRK ILP - ilo$é powtérzen programu zadajnika
2 0 1 1 NRK - numer kroku koncowego
2 |1002 | C21 | C22 NRP C21, C22 - stan wyj$¢ dyskr. w kroku 00
0 - sygnat Lo, 1 - sygnat Hi
0 0 01 NRP - numer kroku poczatkowego
2 1003 0 5 0 0 |Wartoé¢ sygnatu wyjscia OUT Y2 w kroku 00
2 1004 | w- ADR-k Hi | Lo Zdalny sygnat RESET
7 1 0 0
2 1005 | w- ADR-k Hi | Lo Zdalny sygnat STOP
7 1 0 0
2 |1006 | w-ADR-k Hi | Lo Zdalny sygnat RUN
7 2 0 0
2 1007 SPE Csn | Csn | SPE - szybki przebieg zadajnika
SPE=1 prz. szybki, SPE=0 prz. normalny
0 0 0 0 | Cgn - wyjscia dyskretne

Kodowanie parametréw krokéw nn= 01 .... 11

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

A5



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




krok 7
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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$¢ sygnatu wyjscia OUT Y2 w kroku nn
w procentach w postact: XXX.X
2 1082 | C21 | C22 HH C21, C22 - stan wyj$¢ 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 2 Warto$é sygnatu wyjscia OUT Y2 w kroku nn
w procentach w postaci: XXX.X
2 1092 | C21 | C22 HH C21, C22 - stan wyj$é 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 5 Wartosé sygnatu wyjscia OUT Y2 w kroku nn
w procentach w postaci: XXX.X
2 1102 | C21 | C22 HH C21, C22 - stan wyjsé 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

1%



krok 11

Nr par. DANE ZNACZENIE
2 1111 0 4 8 0 | Wartosé sygnatu wyjscia 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 R1 B4.1
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 101 KOD 0 Csn KOD - kod algorytmu
0 2 0 Ce. - adres wyjscia dyskretnego
4 |[102 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
1 3 0 0
4 103 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 4 0 0
4 104 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 0 0
4 105 Ka Stata algorytmu
0 1 0 0
4 106 Ks Stata algorytmu
0 1 0 0
Blok R1 4.2
Nr par. DANE : ZNACZENIE
4 201 KOD 0 | Cen KOD - kod algorytmu
0 2 0 Cs, - adres wyjscia dyskretnego
4 1202 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
1 1 0 0
4 |203 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 2 0 0
4 |204 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie ClI
0 1 0 0
4 205 Ka Stata algorytmu
0 1 0 0
4 |206 Ks Stata algorytmu
0 5 0 0




Blok R1 B4.4
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Nr par. DANE ZNACZENIE
4 401 KOD 0 Can KOD - kod algorytmu
0 8 0 Cs, - adres wyjscia dyskretnego
4 402 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
2 1 0 0
4 1403 w- ADR-k Hi | Lo Wejécie X2
1 1 0 0
4 |[404 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 0 0
4 405 Ka Stala algorytmu
0 0 0 0
4 406 Kp Stala algorytmu
0 0 5 0
Blok R1 B4.5
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 501 KOD 0 | Csn KOD - kod algorytmu
0 8 0 | Cs - adres wyjscia dyskretnego
4 |[502 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 2 0 0
4 [503 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 0 0
4 504 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 0 0
4 [505 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 506 Kg Stata algorytmu
0 0
Blok R1 B4.6
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 601 KOD 0 | Csn KOD - kod algorytmu
0 2 0 Csn - adres wyjscia dyskretnego
4 (602 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
. 4 4 0 0
4 |[603 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
4 5 0 0
4 |604 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 0 0
4 |605 Ka Stata algorytmu
0 1 0 0
4 606 Kg Stata algorytmu
0 5




Blok R1 4.7

Nr par. DANE ZNACZENIE
4 701 KOD 0 Csn KOD - kod algorytmu
0 8 0 Csn - adres wyjscia dyskretnego
4 [702 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 6 0 0
4 1703 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 0 0
4 704 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1| o' {0
4 1705 Stata algorytmu
0 0 0 0
4 |706 Stata algorytmu
0 3 0 0
Blok R1 4.8
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 1801 KOD Csn KOD - kod algorytmu
0 2 0 0 Csa - adres wyjscia dyskretnego
4 |802 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 4 0 0
4 (803 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
4 1 0 0
4 (804 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 0 0
4 1805 Stata algorytmu
0 1 0 0
4 806 Stata algorytmu
0 5 0 0
Blok R1 B4.9
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 1901 KOD 0 Csn KOD - kod algorytmu
0 8 0 Csn - adres wyjscia dyskretnego
4 [902 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 8 0 0
4 1903 w- ADR-k H | Lo Wejscie X2
1 1 0 0
4 (904 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 0 0
4 905 Stata algorytmu
0 0 0 0
4 906 Stata algorytmu
0 1




Kodowanie blokow warstwy 5 (regulatory)

Blok regulatora R1 B5.1
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Nr par. DANE ZNACZENIE
S 101 KOD JF | PK | KOD - kod algorytmu
JF - wyswietl sygn. w jedn. fiz. lub [%]
0 3 0 0 | PK - potozenie kropki
5 102 Goérny zakres JF w postaci: XXXX
1 0 0 0
5 103 Dolny zakres JF w postaci: XXXX
0 0 0 0
5 104 |w-ADRXI-k | w-ADRX2-k | X1 - wejscie wielkosci mierzonej
4 7 4 7| X2 - zdalna warto$¢ zadana
5 105 |w-ADRX4-k | w-ADRX3-k | X3 - wejécie z pozycjonera
1 1 4 2 X4 - wejscie sygnatu korekcyjnego
5 106 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie dyskretne CI
7 1 0 0
5 107 RE | KE SR | RP | RE - rozdzielczo$¢ 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.
5 108 0 1 0 0 Poziom alarmu Hi w postaci: XXX.X [%}
5 |[109 - 1 0 0 | Poziom alarmu Lo w postaci: XXX.X [%]
5 110 Csu Csn INV | KH | Cs, - numer wyjscia dyskretnego
INV - inwersja wyjscia trojp.:
0 0 0 1 wprost (0), inwersja (1)
KH - kod histerezy
5 111 1 0 0 0 | Ograniczenie catk. Hi w postaci: XXX.X [%]
5 112 0 0 0 0 | Ograniczenie catk. Lo w postaci: XXX.X
[7e]
5 113 0 5 0 0 | Bezpieczna wartos¢ wyjscia OUT
w postaci: XXX.X [%]
5 |[114 0 0 0 0 | Polaryzacja sygnatu OUT
w postaci: XXX.X [%]
5 115 0 6 0 0 | Wewnetrzna wartos¢ zadana SP
w postaci: XXX.X [%]
5 116 0 2 5 0 | Wspétczynnik wzmocnienia KP
w postaci: XX. XX
5 117 0 2 8 0 | Czas catkowania TI
w postaci: XX.XX [min]
5 118 0 0 0 | Czas rozniczkowania TD
w postaci: XX.XX [min]
5 119 0 0 0 | Czasprzest. elem. wykonawczego TM
w postaci: XX.XX [min]
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5 120 0

0 5 | Czasimpulsowania TIMP
w postaclt: XXX.X [s]
5 121 0 0 2 | Strefa nieczutoéci N
w postaci: XXX.X [%]
5 122 0 5 0 | Czas najkrétszego impulsu TIMP
w postaci: XX.XX [s]
5 123 0 0 0 | Parametr dodatkowy K;
5 124 0 0 0 | Parametr dodatkowy K
5 125 0 0 1 | Parametr dodatkowy K
5 126 0 0 0 | Parametr dodatkowy K4
Blok regulatora R1 B5.2
Nr par. DANE ZNACZENIE
5 (201 KOD JF | PK | KOD - kod algorytmu
JF - wyswietl sygn. wjedn. fiz. lub [%]
0 3 0 0 PK - potozenie kropki
5 (202 Gorny zakres JF w postaci: XXXX
1 0 0 0
5 203 Dolny zakres JF w postaci: XXXX
0 0 0 0 ,
5 (204 |w-ADRXI1-k | w-ADRX2-k | X1 - wejscie wielkosci mierzonej
4 9 4 9| X2 - zdalna warto$¢ zadana
s 2005 |w-ADRX4-k | w-ADRX3-k | X3 - wejécie z pozycjonera
1 1 4 1 X4 - wejscie sygnatu korekcyjnego
5 206 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie dyskretne CI
7 1 0 0
5 [207 RE | KE SR | RP | RE - rozdzielczos¢ wskazan odchytki E
KE - inwersja E (1), brak inwersji (0)
1 0 0 1 SR - sposob réwnowazenia, typ algorytmu
RP - rodzaj pracy po zaniku zasil.
5 1208 0 1 0 0 Poziom alarmu Hi w postaci: XXX.X [%}
5 1209 - 1 0 0 | Poziom alarmu Lo w postaci: XXX.X [%]
5 210 Csn | Csa INV | KH | Csa - numer wyjécia dyskretnego
INV - inwersja wyjscia trojp.:
0 0 0 1 wprost (0), inwersja (1)
KH - kod histerezy
5 211 1 0 0 0 | Ograniczenie catk. Hi w postaci: XXX.X [%]
5 (212 0 0 0 0 | Ograniczenie catk. Lo w postaci. XXX.X
[%°]

Uy
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213

Bezpieczna warto$é wyjscia OUT
w postaci: XXX.X [%]

214

Polaryzacja sygnatu OUT
w postaci: XXX.X [%]

215

Wewnetrzna warto$é zadana SP
w postaci: XXX.X [%]

216

Wspétczynnik wzmocnienia KP
w postaci: XX.XX

217

Czas catkowania TI
w postaci: XX. XX [min]

218

Czas rozniczkowania TD
w postaci: XX.XX [min]

219

Czas przest. elem. wykonawczego TM
w postaci: XX.XX [min]

220

Czas impulsowania TIMP
w postaci: XXX.X [s]

221

Strefa nieczutosci N
w postaci: XXX.X [%]

222

Czas najkrétszego impulsu TIMP
w postaci: XX.XX [s]

223

Parametr dodatkowy K

224

| Parametr dodatkowy Ko

225

Parametr dodatkowy K;

226

Parametr dodatkowy K4




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

Kodowanie warstwy 0
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Nr par. DANE - ZNACZENIE
0. 001 0 0 0 2 Numer aparatu

0 002 0 0 0 0 Wykonanie standardowe
Kodowanie blokéw warstwy 1

Blok R2 B11

Nr par. DANE ZNACZENIE

1 101 |KOD | KF JF PK |Algorytm (KOD)
Filtracja (KF)

1 7 1 1 Wejécie zer/nzer, wyswietlanie w [%] (JF)
Potozenie kropki (PK)
1 102 1 0 0 0 Gomy zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 103 0 0 0 0 Dolny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 104 1 0 0 0 Gorny zakres sygn. alarm.: XXX . X[%]
1 105 0 0 0 0 |Dolny zakres sygn. alarm.: XXX.X[%]
1 106 Csa | Csn | KC | KH |Numer wyjscia dyskr. sygn. alarm. (Csy)

Kod czujnika temp. (KC)

0 1 Kod histerezy alarm.
1 107 1 0 0 0 |Gorny zakres pracy czujnika temperatury
1 108 0 0 0 0 | Dolny zakres pracy czujnika temperatury

Bloki R2 B1.2; B1.3; B1.4 beda kodowane identycznie jak blok R2 B1.1

Blok 1.5
Nr par. DANE ZNACZENIE
1 501 |(KOD | KF JF PK |Algorytm (KOD)
Filtracja (KF)
1 5 0 1 Wejscie zer/nzer, wy$wietlanie w [%] (JF)
Potozenie kropki (PK)
1 502 1 0 0 0 Gémy zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 503 0 0 0 0 | Dolny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 504 1 0 0 0 Gomy zakres sygn. alarm.: XXX . X[%]
1 505 0 0 0 0 | Dolny zakres sygn. alarm.: XXX.X[%]
1 506 Csn | Csa | KC | KH |Numer wyjscia dyskr. sygn. alarm. (Csn)

Kod czujnika temp. (KC)
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1 Kod histerezy alarm.
1 507 1 0 0 0 Gomy zakres pracy czujnika temperatury
1 508 0 0 0 0 Dolny zakres pracy czujnika temperatury
Blok R2 B1.6
Nr par. DANE ZNACZENIE
1 601 |KOD | KF JF | PK |Algorytm (KOD)
Filtracja (KF)
1 0 0 1 Wejscie zer/nzer, wyswietlanie w [%] (JF)
Potozenie kropki (PK)
1 602 1 0 0 0 |Gomy zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 603 0 0 0 0 |Dolny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 604 1 0 0 0 Gorny zakres sygn. alarm.: XXX.X[%)]
1 605 0 0 0 0 |Dolny zakres sygn. alarm.: XXX .X[%)]
1 606 Cs | Can | KC | KH |Numer wyjscia dyskr. sygn. alarm. (Csgy)
Kod czujnika temp. (KC)
0 1 Kod histerezy alarm.
1 607 1 0 0 0 |Gomy zakres pracy czujnika temperatury
1 608 0 0 0 0 |Dolny zakres pracy czujnika temperatury

Kodowanie parametrow zadajnika programowainego (warstwa 2)

Blok R2 B2.1 zadajnik programowy - kodowany jest id

1 blok R1 B1.1.

2
entycznie jak w aparacieKD

Kodowanie blokdéw warstwy 4
- Blok R2 B4.1
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 101 KOD 0 | Csn KOD - kod algorytmu
0 2 0 | Csn - adres wyjscia dyskretnego
4 |102 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
1 3 0 0
4 [103 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 4 0 0
4 |104 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 0 0
4 105 Ka Stata algorytmu
0 1 0 0
4 106 Ks Stata algorytmu
0 5 0 0




Blok R2 B4.2
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Nr par. DANE ZNACZENIE
4 1201 KOD 0 | Csa KOD - kod algorytmu
0 2 0 | Csn - adres wyjscia dyskretnego
4 1202 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
1 1 0 0
4 (203 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 2 0 0
4 |204 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 0 0
4 |205 Ka Stata algorytmu
0 1 0 0
4 1206 Kg Stata algorytmu
0 5 0 0
Blok R2 B4.3
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 |301 KOD 0 | Csn KOD - kod algorytmu
0 3 0 Cs, - adres wyjscia dyskretnego
4 (302 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 2 0 0
4 |303 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 5 0 0
4 304 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 0 0
4 1305 Ka Stata algorytmu
0 4 0 0
4 306 Ks Stata algorytmu
0 0 0 0
Blok R2 B4.4
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 401 KOD 0 | Cs KOD - kod algorytmu
0 2 0 Cs, - adres wyjscia dyskretnego
4 |402 | w- ADR-k Hi | Lo | Wejscie X1
1 5 0 0
4 |403 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 6 0 0
4 1404 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 0 0
4 1405 Ka Stata algorytmu
0 1 0 0
4 1406 Kg Stata algorytmu
0 5 0 0




Blok R2 B4.5
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Nr par. DANE ZNACZENIE
4 1501 KOD 0 | Csn KOD - kod algorytmu
0 2 0 Csn - adres wyjscia dyskretnego
4 |502 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 3 0 0
4 1503 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
2 1 0 0
4 |[504 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 0 0
4 |505 Ka Stata algorytmu
0 \ 0 0
4 |506 Ks Stata algorytmu
0 2 0
Blok R2 B4.7
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 701 KOD 0 | Csa KOD - kod algorytmu
0 2 0 Cs, - adres wyjscia dyskretnego
4 702 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 5 0 0
4 |703 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 0 0
4 |704 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 0 0
4 705 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 706 Ksg Stata algorytmu
0 6 0
Blok R2 B4.8
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 |8001 KOD 0 | Csn KOD - kod algorytmu
0 2 0 Cs, - adres wyjscia dyskretnego
4 |[802 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
2 1 0 0
4 1803 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
4 1 0 0
4 |804 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 0 0
4 |805 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 |806 Ks Stata algorytmu
0 5 0 0

2%
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Blok R2 B4.9
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 1901 KOD 0 | Csn KOD - kod algorytmu
0 8 0 | Csn - adres wyjscia dyskretnego
4 1902 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 8 F 0
4 1903 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 |904 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 1905 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 1906 Kz Stata algorytmu
0 3 5 0
Kodowanie blokéw warstwy 5 (regulatory)
Blok regulatora R2 BS.1
Nr par. DANE ZNACZENIE
5 101 KOD JF PK | KOD - kod algorytmu
JF - wyswietl sygn. wjedn. fiz. lub [%]
0 3 0 0 | PK - potozenie kropki
5 102 Gomy zakres JF w postaci: XXXX
1 0 0 0
5 103 Dolny zakres JF w postaci: XXXX
0 0 0 0
5 104 |w-ADRX1-k | w-ADRX2-k| X1 - wejscie wielkosci mierzonej
4 7 4 7| X2 - zdalna warto$¢ zadana
5 105 |w-ADRX4-k | w-ADRX3-k| X3 - wejscie z pozycjonera
4 2 | X4 - wejscie sygnatu korekcyjnego
5 106 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie dyskretne CI
7 1 0 0
5 107 RE | KE SR | RP | RE - rozdzielczo$¢ 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.
5 108 0 1 0 0 Poziom alarmu Hi w postaci: XXX.X [%}
5 109 - 1 0 0 | Poziom alarmu Lo w postaci: XXX.X [%]
5 110 Csn | Csn | INV | KH | Cs, - numer wyjécia dyskretnego
INV - inwersja wyjscia trjp.:
0 0 0 1 wprost (0), inwersja (1)
KH - kod histerezy
5 111 1 0 0 0 | Ograniczenie catk. Hi w postaci: XXX.X [%]

A4
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5 112 0 0 0 0 | Ograniczenie catk. Lo w postaci: XXX.X
[%]
5 (113 0 5 0 0 | Bezpieczna warto$¢ wyjscia OUT
w postaci: XXX.X [%]
5 |114 0 5 0 0 | Polaryzacja sygnalu OUT
w postaci: XXX.X [%]
5 115 0 5 0 0 | Wewnetrzna wartos¢ zadana SP
w postaci: XXX.X [%]
5 116 0 4 0 0 | Wspétczynnik wzmocnienia KP
w postact: XX.XX
5 117 5 0 0 0 | Czascatkowania TI
w postaci: XX.XX [min]
5 118 0 0 0 | Czas rdézniczkowania TD
w postaci: XX.XX [min]
5 119 0 0 0 | Czas przest. elem. wykonawczego TM
w postaci: XX.XX [min]
5 120 0 0 5 | Czas impulsowania TIMP
w postact: XXX.X [s]
5 121 0 2 0 | Strefa nieczutosci N
w postaci: XXX.X [%]
5 122 0 5 0 | Czas najkrétszego impulsu TIMP
w postaci: XX XX [s]
5 123 0 0 0 | Parametr dodatkowy K|
5 124 0 0 0 | Parametr dodatkowy K
5 125 0 0 1 | Parametr dodatkowy K3
5 126 0 0 0 | Parametr dodatkowy K4
Blok regulatora R2 B5.2
Nr par. DANE ZNACZENIE
5 (201 KOD JF | PK | KOD - kod algorytmu
JF - wyswietl sygn. w jedn. fiz. lub [%]
0 3 0 0 PK - potozenie kropki
5 202 Gorny zakres JF w postaci: XXXX
1 0 0 0
5 (203 Dolny zakres JF w postaci: XXXX
0 0 0 0
5 |204 |w-ADRXI-k | w-ADRX2-k| XI - wejscie wielkosci mierzonej
4 9 4 9 X2 - zdalna wartos¢ zadana
5 205 |w-ADRX4-k | w-ADRX3-k | X3 - wejscie z pozycjonera
: 1 1 4 1 X4 - wejscie sygnatu korekcyjnego
5 |206 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie dyskretne CI
7 1 0 0
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207 KE SR RE - rozdzielczos¢ wskazan odchytki E
KE - inwersja E (1), brak inwersji (0)
1 0 0 SR - sposob rownowazenia, typ algorytmu
RP - rodzaj pracy po zaniku zasil.
208 0 1 0 Poziom alarmu Hi w postaci: XXX.X [%}
209 - 1 0 Poziom alarmu Lo w postaci: XXX.X [%]
210 Csa | Can | INV Cs, - numer wyjscia dyskretnego
INV - inwersja wyjscia trojp.:
0 0 0 wprost (0), mwersja (1)
KH - kod histerezy
211 1 0 0 Ograniczenie catk. Hi w postaci: XXX.X [%]
212 0 0 0 Ograniczenie catk. Lo w postaci: XXX.X
[e]
213 0 5 0 Bezpieczna warto$¢ wyjscia OUT
w postaci: XXX X [%]
214 0 0 0 Polaryzacja sygnalu OUT
w postaci: XXX.X [%]
215 5 0 Wewnetrzna warto$¢ zadana SP
w postaci: XXX.X [%]
216 2 0 Wsp6lczynnik wzmocnienia KP
w postaci: XX.XX
217 0 7 Czas catkowania TI
w postaci: XX.XX [min]
218 0 Czas rozniczkowania TD
w postaci: XX.XX [min]
219 0 Czas przest. elem. wykonawczego TM
w postaci: XX.XX [min]
220 0 Czas impulsowania TIMP
w postact: XXX.X [s]
221 0 Strefa nieczulosci N
w postaci: XXX.X [%]
222 5 Czas najkrotszego impulsu TIMP
w postaci: XX.XX [s]
223 0 Parametr dodatkowy K,
224 0 Parametr dodatkowy K,
225 0 Parametr dodatkowy K;
226 0 Parametr dodatkowy K4
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Kodowanie blokow warstwy 6 (wyjscia analogowe)
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Blok R2 B6.1
Nr par. DANE ZNACZENIE
6 101 |[KOD |[OGR | Csn | Csn | KOD - typ algorytmu
OGR - ograniczenie sygn. wyjSciowego:
1 1 1 2 z ograniczeniem (1), bez ogran. (0)
Csa - wyjécie dyskr. sygn. alarm.
6 (102 |w- ADRXI1-k KH | X1 - sygnat wejéciowy bloku
4 4 0 0 KH - kod histerezy
6 |[103 0 5 0 8 Poziom alarmu Hi w postaci: XXX.X [%}
6 |104 0 4 9 2 Poziom alarmu Lo w postact: XXX.X [%]
6 |105 1 0 0 2 | Ogr. sygn. wyj. Hi w postaci: XXX.X [%]
6 |106 0 0 0 0 |Ogr. sygn. wyj. Lo w postaci: XXX.X [%]




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

Kodowanie warstwy 0
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Nr par. DANE ZNACZENIE
0 0001 [ O 0 0 3 Numer aparatu
0 0002 { O 0 0 0 Wykonanie standardowe
Kodowanie blokdw warstwy |
Blok R3 B1.1
Nr par. DANE ZNACZENIE
1 101 |KOD | KF JF | PK |Algorytm (KOD)
Filtracja (KF)
1 2 1 1 Wejscie zer/nzer, wyswietlanie w [%] (JF)
Potozenie kropki (PK)
1 102 1 0 0 0 |Gormny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 103 0 0 0 0 | Dolny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 104 1 0 0 0 Gorny zakres sygn. alarm.: XXX.X[%]
1 105 0 2 5 0 | Dolny zakres sygn. alarm.: XXX.X[%]
1 106 Csn | Csn | KC | KH |Numer wyjscia dyskr. sygn. alarm. (Cs,)
Kod czujnika temp. (KC)
0 1 0 1 Kod histerezy alarm.
1 107 1 0 0 Gormy zakres pracy czujnika temperatury
1 108 0 0 0 0 Dolny zakres pracy czujnika temperatury
Blok R3 B1.2
Nr par. DANE ZNACZENIE
1 201 |KOD | KF JF | PK |Algorytm (KOD)
Filtracja (KF)
1 2 1 1 Wejscie zer/nzer, wyswietlanie w [%] (JF)
Polozenie kropki (PK)
1 202 1 0 0 0 Gorny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 203 0 0 0 0 | Dolny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 204 1 0 0 0 Gory zakres sygn. alarm.: XXX.X[%)]
1 205 0 3 5 0 Dolny zakres sygn. alarm.: XXX.X[%]
1 206 Csa Csn KC KH | Numer wyjécia dyskr. sygn. alarm. (Csp)
Kod czujnika temp. (KC)
0 2 0 ] Kod histerezy alarm.
{L-. 207 1 0 0 0 Goémy zakres pracy czujnika temperatury
1 2008 0 0 0 0 Dolny zakres pracy czujnika temperatury




]

Blok R3 B1.3 .
Nr par. ] ZNACZENIE .
1 301 |KOD | KF PK |Algorytm (KOD) S
Filtracja (KF)
1 2 1 Wejécie zer/nzer, wyswietlanie w [%] (JF)
Potozenie kropki (PK)
1 302 1 0 0 |Gomy zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 303 0 0 0 |Dolny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 304 1 0 " 0 [Gorny zakres sygn. alarm.: XXX .X[%] -~
1 305 0 4 0 |Dolny zakres sygn. alarm.: XXX .X[%]
1 306 Can | Csn KH |Numer wyjécia dyskr. sygn. alarm. (Csg)
Kod czujnika temp. (KC)
0 3 1 Kod histerezy alarm. o
1 307 1 0 0 [Gomy zakres pracy czujnika temperatury - T
1 308 0 0 |Dolny zakres pracy czujnika temperatury '
Blok R3 B1.4
Nr par. DANE ZNACZENIE - -
1 401 [KOD | KF PK |Algorytm (KOD)
: Filtracja (KF)
1 2 1 Wejscie zer/nzer, wyswietlanie w [%] (JF)
Polozenie kropki (PK)
1 402 1 0 0 0 |Gomy zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 403 0 0 0 0 |Dolny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 404 1 0 0 0 | Gémy zakres sygn. alarm.: XXX.X[%)]
1 405 0 5 5 0 |Dolny zakres sygn. alarm.: XXX.X[%)]
1 406 Cam | Cin | K KH |Numer wyjécia dyskr. sygn. alarm. (Cgq)
| Kod czujnika temp. (KC)
0 4 0 1 .| Kod histerezy alarm.
BS 407 T [0 0- 0—1Gémy—zakres-pracy czujnikatemperatury
1 408 0 0 0 [~0—=|Dolny zakres pracy czujnika temperatury -
Blok R3 B1.5
Nr par. DANE ) ZNACZENIE
1 501 |KOD | KF PK |Algorytm (KOD)
Filtracja (KF) I
' 1 2 1 Wejscie zer/nzer, wyswietlanie w [%] (JF)  _|.
Polozenie kropki (PK) 1
1 502 1 0 0 |Gomy zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
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1 503 0 0 0 0 |Dolny zakres wyswietl. w jedn. fizycznych
1 504 1 0 0 0 Gorny zakres sygn. alarm.: XXX.X[%]
1 505 0 6 5 0 |Dolny zakres sygn. alarm.: XXX.X[%]
1 506 Cs. | Csa | KC | KH [Numer wyjécia dyskr. sygn. alarm. (Cgq)
Kod czujnika temp. (KC)
0 5 0 1 Kod histerezy alarm.
1 507 1 0 0 0 | Gorny zakres pracy czujnika temperatury
1 508 0 0 0 0 | Dolny zakres pracy czujnika temperatury
Blok R3 B1.6
Nr par. DANE ZNACZENIE
1 601 |KOD | KF JF | PK |Algorytm (KOD)
Filtracja (KF)
1 2 1 1 Wejscie zer/nzer, wyswietlanie w [%] (JF)
Potozenie kropki (PK)
1 602 1 0 0 0 |Gomy zakres wyswietl w jedn. fizycznych
1 603 0 0 0 0 |Dolny zakres wyéwietl. w jedn. fizycznych
1 604 1 0 0 0 | Gorny zakres sygn. alarm.: XXX.X[%)]
1 605 0 7 5 0 |Dolny zakres sygn. alarm.: XXX.X[%]
1 606 Csn | Csn | KC | KH |Numer wyjscia dyskr. sygn. alarm. (Csx)
Kod czujnika temp. (KC)
0 6 0 1 Kod histerezy alarm.
1 607 1 0 0 0 Gomny zakres pracy czujnika temperatury
1 608 0 0 0 0 |Dolny zakres pracy czujnika temperatury

Kodowanie parametréw zadajnika programowalnego ( warstwa 2)

Blok R3 B2.1 zadajnik programowy - kodowany jest identycznie jak w aparacie/\

1 blok R1 B2.1

.
&

1
\



Kodowanie blokéw warstwy 4

Blok R3 B4.1
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 101 KOD Csn KOD - kod algorytmu
0 8 0 0 Cs, - adres wyjscia dyskretnego
4 |102 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
5 1 0 0
4 103 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 0 0
4 104 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 0 0
4 105 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 106 Kz Stala algorytmu
0 0 7 0
Blok R3 B4.4
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 (401 KOD Csn KOD - kod algorytmu
0 2 0 0 Cs, - adres wyjscia dyskretnego
4 (402 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
2 1 F 0
4 (403 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
4 1 F 0
4 404 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 1405 Ka Stata algorytmu
0 1 0 0
4 1406 Ks Stata algorytmu
1 6 0 0
Blok R3 B4.5
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 501 KOD Can KOD - kod algorytmu
, 0 8 0 0 Cs, - adres wyjscia dyskretnego
4 |[502 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 4 F 0
4 503 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 |504 w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 1505 Ka Stala algorytmu
0 0 0 0
4 |506 Ks Stata algorytmu
0 2 0 0

2h



Blok R3 B4.6
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Nr par. DANE ZNACZENIE
4 1601 KOD Csn KOD - kod algorytmu
0 2 0 0 | Csa - adres wyjscia dyskretnego
4 1602 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
2 1 0 0
4 603 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
5 2 0 0
4 1604 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 0 0
4 |605 Ka Stata algorytmu
0 1 0 0
4 606 Ky Stata algorytmu
0 6 0 0
Blok R3 B4.7
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 |701 KOD Can KOD - kod algorytmu
0 8 0 0 Cs. - adres wyjscia dyskretnego
4 702 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 6 F 0
4 |703 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 F 0
4 704 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
0 1 F 0
4 |705 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 706 Ks Stata algorytmu
0 1 0
Blok R3 B4.8
Nr par. DANE ZNACZENIE
4 801 KOD Csn KOD - kod algorytmu
0 8 0 0 Cs, - adres wyjscia dyskretnego
4 |802 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie X1
4 7 0 0
4 1803 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie X2
1 1 0 0
4 1804 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie CI
. 0 1 0 0
4 |805 Ka Stata algorytmu
0 0 0 0
4 806 Ks Stata algorytmu
0 3 0 0
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Kodowanie blokéw warstwy 5 (regulatory)

Blok regulatora R3 B5.1
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Nr par. DANE ZNACZENIE
5 101 KOD JF PK | KOD - kod algorytmu
JE - wyswietl sygn. w jedn. fiz. lub [%]
0 1 0 0 | PK - potozenie kropki
5 102 Gomy zakres JF w postact: XXXX
1 0 0 0
5 103 Dolny zakres JF w postaci: XXXX
0 0 0 0
5 104 | w-ADRX1-k | w-ADRX2-k | X1 - wejécie wielkosci mierzonej
4 5 4 5 | X2 - zdalna warto$¢ zadana
5 105 | w-ADRX4-k | w-ADRX3-k | X3 - wejécie z pozycjonera
1 1 5 1 X4 - wejécie sygnatu korekcyjnego
5 106 | w- ADR-k Hi | Lo Wejscie dyskretne CI
7 1 0 0
5 107 RE | KE SR | RP | RE - rozdzielczo$¢ wskazan odchytki E
KE - inwersja E (1), brak inwersji (0)
1 0 0 1 SR - sposéb réownowazenia, typ algorytmu
RP - rodzaj pracy po zaniku zasil
5 |108 0 1 0 0 Poziom alarmu Hi w postaci: XXX.X [%}
5 109 - 1 0 0 | Poziom alarmu Lo w postact: XXX.X [%)]
5 110 Css | Csn | INV | KH | Cs, - numer wyjscia dyskretnego
INV - inwersja wyjscia trojp.:
0 0 0 1 wprost (0), inwersja (1)
KH - kod histerezy
5 111 1 0 0 0 | Ograniczenie catk. Hi w postaci: XXX.X [%]
5 112 0 0 0 0 | Ograniczenie catk. Lo w postaci: XXX.X
[70]
5 113 0 5 0 0 | Bezpieczna warto$¢ wyjscia OUT
w postaci: XXX.X [%]
5 114 0 0 0 0 | Polaryzacja sygnatu OUT
w postaci: XXX.X [%]
5 115 0 6 0 0 | Wewnetrzna wartos¢ zadana SP
w postaci: XXX.X [%]
5 116 0 3 0 0 | Wspétczynnik wzmocnienia KP
w postaci: XX.XX
5 117 0 3 5 0 | Czas catkowania TI
, w postaci: XX.XX [min]
5 118 0 0 0 | Czas rézniczkowania TD
w postaci: XX.XX [min]
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5 119 0 0 0 | Czas przest. elem. wykonawczego TM
w postaci: XX. XX [min]
5 120 0 0 5 | Czasimpulsowania TIMP
w postacl: XXX.X [s]
5 121 0 0 5 | Strefa nieczutosct N
w postaci: XXX.X [%]
5 122 0 5 0 | Czas najkrotszego impulsu TIMP
w postaci: XX.XX [s]
5 123 0 0 0 | Parametr dodatkowy K;
5 124 0 0 0 | Parametr dodatkowy K,
5 125 0 0 1 | Parametr dodatkowy K;
5 126 0 0 0 | Parametr dodatkowy K4
Blok regulatora R3 B5.2
Nr par. DANE ZNACZENIE
5 (201 KOD JF | PK | KOD - kod algorytmu
JF - wyswietl sygn. w jedn. fiz. lub [%]
0 1 0 0 PK - potozenie kropki
5 202 Gorny zakres JF w postact: XXXX
1 0 0 0
5 1203 Dolny zakres JF w postaci: XXXX
0 0 0 0
5 |204 |[w-ADRX1-k | w-ADRX2-k| X1 - wejécie wielkosci mierzonej
4 8 4 8 X2 - zdalna warto$¢ zadana
5 {205 |w-ADRX4-k | w-ADRX3-k| X3 - wejscie z pozycjonera
1 1 5 2 X4 - wejscie sygnatu korekcyjnego
5 1206 | w-ADR-k Hi | Lo Wejscie dyskretne CI
7 1 0 0
5 1207 RE | KE SR | RP | RE - rozdzielczo$¢ wskazan odchytki E
KE - inwersja E (1), brak inwersji (0)
1 0 0 1 SR - sposob réwnowazenia, typ algorytmu
RP - rodzaj pracy po zaniku zasil.
5 (208 0 1 0 0 Poziom alarmu Hi w postaci: XXX.X [%}
5 209 - 1 0 0 Poziom alarmu Lo w postaci: XXX.X [%]
5 210 Csn Cen | INV|{ KH | Cg,- numer wyjscia dyskretnego
INV - inwersja wyjscia trojp.:
0 0 0 1 wprost (0), inwersja (1)
KH - kod histerezy
5 211 1 0 0 0 | Ograniczenie catk. Hi w postaci: XXX.X [%)]
5 |212 0 0 0 0 | Ograniczenie catk. Lo w postaci: XXX.X
[%]

58
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213

Bezpieczna warto$¢ wyjscia OUT
w postaci: XXX.X [%]

214

Polaryzacja sygnatu OUT
w postaci: XXX.X [%]

215

Wewnetrzna wartos¢ zadana SP
w postaci: XXX.X [%]

216

Wsp6tczynnik wzmocnienia KP
w postact: XX.XX

217

Czas catkowania T1
w postaci: XX. XX [min]

218

Czas rozniczkowania TD
w postaci: XX. XX [min]

219

Czas przest. elem. wykonawczego TM
w postaci: XX. XX [min]

220

Czas impulsowania TIMP
w postaci: XXX.X [s]

221

Strefa nieczutosci N
w postaci: XXX.X [%]

222

Czas najkrotszego impulsu TIMP
w postaci: XX. XX [s]

223

Parametr dodatkowy K,

224

Parametr dodatkowy K,

225

Parametr dodatkowy Kj

226

Parametr dodatkowy K4




Kodowanie blokéw warstwy 6 (wyjscia analogowe)

Blok R3 Bé6.1
Nr par. DANE ZNACZENIE
6 (101 |KOD [OGR | Csn | Csa | KOD - typ algorytmu
OGR - ograniczenie sygn. wyj$ciowego:
1 0 0 0 z ograniczeniem (1), bez ogran. (0)
Csn - wyjScie dyskr. sygn. alarm.
6 102 |w- ADRX1-k KH | XI - sygnal wejsciowy bloku
5 1 0 0 KH - kod histerezy
6 |103 | 0 0 0 Poziom alarmu Hi w postaci: XXX .X [%}
6 104 0 0 0 0 Poziom alarmu Lo w postaci: XXX.X [%]
6 105 1 0 0 2 | Ogr. sygn. wyj. Hi w postaci: XXX.X [%]
6 106 0 0 0 0 |Ogr. sygn. wyj. Lo w postact: XXX.X [%]
Blok R3 B6.2
Nr par. DANE ZNACZENIE
6 {201 |KOD [OGR | Csn | Csn | KOD - typ algorytmu
OGR - ograniczenie sygn. wyjsciowego:
1 0 0 0 z ograniczeniem (1), bez ogran. (0)
Cs., - wyjscie dyskr. sygn. alarm.
6 202 |w-ADRXI-k KH | X1 - sygnal wejsciowy bloku
4 5 0 0 KH - kod histerezy
6 203 1 0 0 0 Poziom alarmu Hi w postaci: XXX.X [%}
6 (204 0 0 0 0 Poziom alarmu Lo w postaci: XXX.X [%]
6 |205 1 0 0 2 | Ogr. sygn. wyj. Hi w postaci: XXX.X [%]
6 |206 0 0 0 0 | Ogr. sygn. wyj. Lo w postaci: XXX.X [%]
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4. 3. Weryfikacja oprogramowania regulatora MRP-42C

W trakcie badania poprawnosci pracy stanowiska badawczego wynikia
konieczno$¢ wprowadzenia pewnych poprawek i usprawniens w oprogramowaniu
aparatu MRP-42C. Wprowadzono nast¢pujace zmiany:

- wprowadzono nowy sposéb sterowania recznego w regulatorach tréjstawnych z
pozycjonerem umozliwiajacy sterowanie przyrostowe pozycjonerem ze stacji
operatorskiej WIZCON,

- usuni¢to zauwazona usterk¢ sterowania recznego sygnatem wyjsciowym
regulatoréw ciaglych ze stacji operatorskiej zwiazanej z brakiem kasowania
przyrostow po wykonaniu polecenia zmiany sygnahu. '

4.4 Weryfikacja oprogramowania stacji operatorskiej

W trakcie wstgpnych badan zestawu wprowadzono mi¢dzy innymi
nastgpujace zmiany w oprogramowaniu stacji operatorskiej:
- zastapiono wersj¢ oprogramowania WIZCON/5 wersja 5.11 wersja
nowoczesniejsza WIZCON/S wersja 5.12;
- na schemacie przegladowym procesu technologicznego dostosowano zakresy
wyswietlanych sygnatéw fizycznych do rzeczywistych warto§ci sygnatow
wystepujacych w procesie technologicznym;
- uzalezniono zezwolenie na sterowanie centralne i nadrzedne od przelacznika
CIM/LOK, ktérego stan odczytywany jest przez aparaty MRP-42C za
posrednictwem wejscia dyskretnego IN D1 regulatoréw; (
- zmieniono spos6b sygnalizacji rodzaju sterowania poszczeg6lnych regulator6w
uzalezniajac ja tylko od ‘rzeczywistego rodzaju sterowania odczytanego za
posrednictwem sieci transmisyjnej rezygnujac z przejSciowej sygnalizacji
pozadanego rodzaju pracy, gdyz bylo to mylace w przypadku gdy zmiana
rodzaju pracy z jakiege$ wzgledu nie nastapita.
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5 Badania
5.1 Program badan

Badania stacji i instalacji badawczej zostaly przeprowadzone zgodnie z
programem badafi podanym w Sprawozdaniu z etapu pierwszego pracy
obejmujacego opracowanie zatozen oraz projektu stacji operatorskiej 1 zestawu
badawczego [1].

Badania obejmuja:

- ocene jakosci graficznej wizualizacji procesu i urzadzen automatyki,

-" badanie poprawno$ci wspdipracy stacji z regulatorami MRP-42C za
posrednictwem magistrali obiektowej MODBUS RTU,

- badanie poprawnosci wspotpracy ze stacja konwersacyjng PROFIBUS bedaca
jedna ze stacji sieci lokalnej PROFIBUS.

Oprogramowanie stacji konwersacyjnej zostato opracowane w celu ufatwienia
badan wspolpracy stacji operatorskiej ze stacjami sieci PROFIBUS.

M
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5.2 Ocena mozliwosci funkcjonalnych i jako$ci wizualizacji

procesu i urzadzen

Ocena zostala przeprowadzona w oparciu o analiz¢ plansz graficznych
dotyczacych prezentacji symulowanego obiektu na monitorze stacji operatorskiej
oraz analize mozliwoéci funkcjonalnych stacji operatorskiej, a w szczegonosci:

- ogbélnego widoku kottowni,

- widoku poszczeg6lnych blokéw technologicznych,

- plansz chwilowych warto$ci parametréw technologicznych,

- wykresow czasowych poszczegblnych sygnatow,

- widoku stanéw pracy i parametr6w poszczegélnych regulatoréw.

- mozliwosci operatorskich w zakresie bezposredniej ingerencji w rozwiazanie
strukturalne uktadu automatyki, nastawy parametrow i rodzaju pracy
regulatoréw, bezposrednie sterowanie procesem,

- zagadnien wykrywania i sygnalizacji stanéw alarmowych,

- raportow odnosnie stanu procesu 1 urzadzen.

Cze$é plansz prezentowanych na monitorze stacji operatorskiej zostata pokazana
na zamieszczonych rysunkach 5.1 +5.9.

"%
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_
Przemystowy Instytut Automatyki i Pomiar6w PIAP Warszawa - Systemy sieciowe

dorew

Yr L PR HELR W

<

Rys. 5.1 Plansza podstawowa stacji operatorskie]

Mk
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" Rys. 5.3 Plansza - schemat procesu technologicznego zawierajacy aktualne
wartosci sygnatow wyrazone w jednostkach fizycznych.
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Regulator poloZenia warstwownicy
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..+ Rys. 5.4 Widok stacyjki regulatora (R2.1) i schemat obwodu regulacji

ustawienia warstwownicy (FQC 01).
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Regulator podajnika wegla

Rys. 5.5 Widok stacyjki regulatora (R3.1) i schemat obwodu regulacji
predkosci podajnika miatu (FQC 02).
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Regulator dmuchu powietrza

3.2%
Q2 w spalinach

43 .9 %

warstwownica

posu

Rys. 5.6 Widok stacyjki regulatora (R1.2) i schemat obwodu regulacji
dmuchu (FQC 03).



Regulator wentylatora ciagu

' Rys. 5.7 Widok stacyjki regulatora (R2.2) i schemat obwodu regulacji
ciagu spalin (PC 10).
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Regulator poziomu wody walczaka

rﬁ"/

Rys. 5.8 Widok stacyjki regulatora (R1.1) i schemat obwodu regulacji
poziomu (LC 20).



Regulator zaworu parowego
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Rys. 5.9 Widok stacyjki regulatora (R3.2) i schemat obwodu regulacji
temperatury wody zasilajacej (TC 30).
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Ogélna ocena mozliwo$ci funkcjonalnych i jakosci wizualizacji jest pozytywna.

Ocena oprogramowania WIZCON

Przy oprogramowaniu stacji wykorzystano narzedzia wspomagania
programowania w zakresie wizualizacji i monitorowania oferowane przez firme
WIZCON w wersji przystosowanej do pracy z siecia PROFIBUS tj. pakiet
programowy WIZCON/5.11 Model WIZ-ILW.

WIZCON jest zaawansowanym systemem narz¢dziowym, przeznaczonym
do tworzenia aplikacji pracujacych w czasie rzeczywistym, zapewniajacym
nadzorowanie przebiegu procesu technologicznego oraz prezentacje danych
procesowych. Wykorzystuje on mozliwosci systemu operacyjnego OS/2 oraz
Windows NT. WIZCON zawiera gotowe propozycje odnosnie sposobu realizacji
poszczegblnych zadan zwiazanych z nadzorowaniem, kontrola i wizualizacja
procesu technologicznego, ktére zapewniaja spetnienie wszystkich funkcji
wymaganych od stacji operatorskiej w stosunku do obiektowych urzadzen

pomiarowych i kontrolno-regulacyjnych.
Gtéwne wiasciwosci oprogramowania obejmuja:

- Zaawansowana technicznie metod¢ prezentacji graficznej umozliwiajaca
tworzenie obrazéw zlozonych z warstw, z ktérych kazda warstwa zawiera
specyficzne informacje. Wyboér warstwy zalezy od operatora lub od zdarzen
obiektowych. Prosty, wydajny edytor grafiki zawiera bogaty zastaw narzedzi
rysunkowych. Zbiory graficzne zredagowane przy uzyciu innych edytoréw moga
by¢ importowane do edytora WIZCON-a.

- Obstuga alarméw pozwala na przestanie ich do specjalnych zbioréw, do
pojawiajacych sie okien, do obrazéw i drukarek. Po potwierdzeniu alarméw
operator moze otrzymac mstrukqe odnosnie dziatan zaradczych., ktére nalezy
przedsiewziag.

- Elastycznie tworzone wykresy zapewniaja graficzng prezentacj¢ przebiegu

zmiennych procesu i przeglad trendow w okre§lonym przedziale czasu. Jeden
wykres moze zawieraé historyczne i aktualne trendy wyrdznione np. réznymi

kolorami

- Program generatora raportdw w sposob ciagly uaktualnia informacje odno$nie
pracy zaktadu. Generator moze tworzy¢ raporty codzienne zmianowe, okresowe
lub zdarzeniowe.

- WIZCON posiada wewnetrzny, symboliczny jezyk przeznaczony do tworzenia
aplikacji * bez pomocy do$wiadczonych programistow. Pozwala on na
automatyzacje czynnosci, zwiekszenie mozliwos$ci regulacyjnych oraz poprawe
elastyczno$ci systemu automatyki. ‘
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-WIZCON zapewnia mozliwo$¢ pracy wielostacyjnej z podziatem zadan i
danych. System jest elastyczny i odporny na awarie - istnieje tatwo$¢ tworzenia

rezerwy 1 zabezpieczenia cato$ci informacji.

- WIZCON moze wspétpracowaé z réznymi sterownikami PLC 1 innymi
urzadzeniami systeméw automatyki przy czym adaptacja uzytkowa jest
utatwiona przez w peini udokumentowane narz¢dzia.

- WIZCON pracuje pod nadzorem zarzadzajacego programu cCzasu
rzeczywistego WizPro, ktory pozwala na réwnolegta prace WIZCON-a z innymi
aplikacjami napisanymi np. w jezyku C lub REXX (OS/2).

- Czasochtonne zadania takie jak: drukowanie raportow, tadowanie obrazéw i
nin. wykonywane sa bez przerywania pracy systemu operacyjnego.

Nowa wersja oprogramowania WIZCON Version 5.11 zawiera szereg
dodatkowych funkcji wzbogacajacych wiasciwosci funkcjonalne systemu, a w
szczegdlnosci:

- Dla ufatwienia tworzenia projektéw aplikacyjnych zostaty dotaczone biblioteki
typowych obiektow zawierajacych standardowe przemystowe elementy
automatyki takie jak: zawory, pompy itp..

- Unikalny sposoéb edycji utatwia modyfikacj¢ obiektdéw 1 pozwala na"ﬁ/

roéwnoczesne wprowadzenie zamian we wszystkich diagramow.

- Istnieje mozliwo$¢é wprowadzania zmian bezposrednio w czasie pracy.

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

- Okres probkowania ustalany jest z rozdzielczoscia do 50 milisekund, a
poszczegbdlne dane moga byc zaplsane ze znacznikiem o rozdzielczosci 1
milisekunda.

- Stacje typu SCADA moga pracowaé jako rezerwowe w stosunku do stacji
podstawowych. W wypadku awarii stacja rezerwowa niezwiocznie przejmuje
zadania stacji podstawowe;j i realizuje jej wszystkie funkcje.

- Istnieje mozliwo$¢é wpisywania i odczytu danych z tabel danych w zaleznosci
od zdarzenn obiektowych. Utatwia to wymian¢ informacji pomigdzy réznymi
aplikacjami.

Ocena jako$ci wizualizacji procesu i uktadu automatyki oraz mozliwosci

funkcjonalnych

" Programy narzedziowe WIZCON i program START opracowany (przez f-
me: HELP) specjalnie do zdalnej obstugi aparatow MRP-42C, umozliwity
realizacje przez stacje¢ operatorska nastgpujacych funkcji:
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— przejrzystej wizualizacji graficznej procesu i urzadzen automatyki,
— latwej programowej konfiguracji i parametryzacji struktur
kontrolno-regulacyjnych:

— proste tworzenie schematéw blokowych uwzgledniajacych
zalezno$ci funkcjonalne,

— nieskomplikowane precyzowanie funkcji i zadawanie parametréw dla
poszczegblnych blokow,

— wizualizacje charakterystyk zadajnikéw programowych i
blokéw linearyzacji,

— wygodne tworzenie przejrzystych prezentacji stanu procesu i urzadzen,

— dogodna obserwacje jednocze$nie catego procesu technologicznego majac
do dyspozycji warto$ci wszystkich mierzonych sygnatoéw wyrazone
w jednostkach fizycznych i prezentowane bezpo$rednia na schemacie
technologicznym procesu,

— peina obstuge operatorska uktadéw automatyki bezposrednio ze stacji
operatorskiej obejmujaca:
- zmiany rodzaju pracy regulatorow,
- zmiany nastaw warto$ci zadanej i innych parametréw regulacyjnych,
- sterowanie r¢czne procesem,
- ingerencje operatorska dotyczaca wartosci wyjsciowych regulatora,
— wizualizacje trendéw na barwnych bargrafach dotyczacych catego procesu,
a takze poszczegdlnych obwoddw regulacyjnych,

— efektywna sygnalizacj¢ alarmowa zgodna z zyczeniami uzytkownika,

— ztozony lecz przejrzysty system przydzialu uprawnien dla poszczego6lnych
uzytkownikéw stacji wprowadzajacy hierarchi¢ dostepu do realizacji
poszczegdlnych funkcji operatorskich,

— mozliwo$¢é archiwizacji struktury i parametréw regulatorow, a takze

przebiegu procesu technologicznego i tworzenia odpowiednich protokotow.
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5.3 Badanie wspélpracy stacji z regulatorami MRP-42C
za po$rednictwem magistrali obiektowej MODBUS RTU

Poprawno$¢ przesyfania danych za poéredmctwem magistrali MODBUS RTU
przeprowadzono drogg analizy poprawnosci realizacji poszczegolnych funkcji
stacji operatorskiej. Dla funkcji realizowanych przy uzyciu oprogramowania
WIZCON, przyjeto rézne okresy prébkowania dla roéznych czynnosci
operatorskich, zawierajace si¢ w granicach od 1000 ms do 5000 ms. Natomiast
dla funkcji realizowanych przy wykorzystaniu programu START komunikacja z
wybranym aparatem nastgpuje niezwlocznie po wydaniu polecenia przez
operatora. Badania wykazaly poprawno$¢ transmuisji i reahzaqq funkcji zgodnie
z zatozeniami. Badania prowadzone w okresie kilku miesigcy potwierdzily
pewnos$¢ i niezawodnos¢ dziatania sieci transmisyjnej i urzadzen.

Na rysunkach 5.10; 5.12 oraz na wydrukach 1 i 2 pokazano wybrane funkcje
operatorskie realizowane przez stacje.

W trakcie badan dokonano w szczego6lnosci sprawdzenia:

- funkcji zdalnej konfiguracji struktur funkcjonalnych regulatoréw na podstawie
schematéw blokowych tworzonych w stacji operatorskiej,

- funkcji precyzowania algorytméw pracy i zadawania parametréw
poszczegdlnych blokow,

- odczytu przez stacje warto$ci sygnatow regulatora,

- poprawnoéci zdalnego dokonywania zmian rodzaju pracy regulatoréw,

- mozliwosci dokonywania zmian nastaw parametréw i wartoci zadanej
regulatorow,

- zdalnego sterowania recznego sygnatami wyj$ciowymi regulatorow.

Wszystkie funkcje realizowane byly poprawnie potwierdzajac speinienie
realizacji poszczegélnych wymagan funkcjonalnych oraz poprawnos¢ transmisji
za po$rednictwem magistrali obiektowej MODBUS RTU.
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Rys. 5.11 Okno zadawania podstawowych parametrow blokow regulacyjnych
zZa pomoca programu inicjalizacji START.



Wvdruk 1. Przvkiad archiwizacji oprogramowania regulatora MRP-42C

(aparat nr 1) zarejestrowany przez program START

1996 - 12-17 15:43
rciml1(1)
Parametry regulatora MRP-42C (bez PZ)

Blok 1.1

1711h Kod, KF, JF, PK
1000  Gérny zakres JF

0 Dolny zakres JF
1000  Alarm Hi (%0)
0 Alarm Lo (%)

000lh C8n, C8n, KC, KH

1000 Temperatura Max

0 Temperatura Min

KOD= 0-blok wytaczony, 1-Przeniesienie, 2-Inwersja
3-Pierwiastek, 4-Kwadrat

Blok 1.2

1711h Kod, KF, JF, PK
1000  Gérny zakres JF

0 Dolny zakres JF
1000 Alarm Hi (%o)
0 Alarm Lo (%o)

0001h C8n, C8n, KC, KH

1000  Temperatura Max

0 Temperatura Min

KOD= 0-blok wytaczony, 1-Przeniesienie, 2-Inwersja
3-Pierwiastek., 4-Kwadrat

Blok 1.3

1711h  Kod, KF, JF, PK
1000  Gérny zakres JF

0 Dolny zakres JF
1000  Alarm Hi (%)
0 Alarm Lo (%)

000lh C8n, C8n, KC, KH

1000  Temperatura Max

0 Temperatura Min

KOD= 0-blok wytaczony, 1-Przeniesienie, 2-Inwersja
3-Pierwiastek, 4-Kwadrat

Blok 1.4

1711h Kod, KF, JF, PK
1000  Gorny zakres JF

0 Dolny zakres JF
1000 Alarm Hi (%o)
0 Alarm Lo (%)

0001h C8n, C8n, KC, KH

1000  Temperatura Max

0 Temperatura Min

KOD= 0-blok wytaczony, 1-Przeniesienie, 2-Inwersja
3-Pierwiastek, 4-Kwadrat
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Blok 1.5

0001h Kod, KF, JF, PK
1000  Gérny zakres JF

0 Dolny zakres JF
1000  Alarm Hi (%)
0 Alarm Lo (%o)

0000h C8n, C8n, KC, KH

1000 Temperatura Max

0 Temperatura Min

KOD= 0-blok wytaczony, 1-Przeniesienie, 2-Inwersja
3-Pierwiastek, 4-Kwadrat

Blok 1.6

0001h Kod, KF, JF, PK
1000  Gérny zakres JF

0 Dolny zakres JF
1000 Alarm Hi (%o)
0 Alarm Lo (%0)

0000h C8n, C8n, KC, KH

1000  Temperatura Max

0 Temperatura Min

KOD= 0-blok wytaczony, 1-Przeniesienie, 2-Inwersja
3-Pierwiastek, 4-Kwadrat

Blok 1.7

0001h Kod, KF, JF, PK
1000  Gorny zakres JF

0 Dolny zakres JF
1000  Alarm Hi (%o)
0 Alarm Lo (%o)

0000h C8n, C8n, KC, KH

1000  Temperatura Max

0 Temperatura Min

KOD= 0-blok wytaczony, 1-Przeniesienie, 2-Inwers3a
3-Pierwiastek, 4-Kwadrat

Blok 1.8

0001h Kod, KF, JF, PK
1000  Goérny zakres JF

0 Dolny zakres JF
1000  Alarm Hi (%0)
0 Alarm Lo (%)

0000h C8n, C8n, KC, KH

1000  Temperatura Max

0 Temperatura Min

KOD= 0-blok wytaczony, 1-Przeniesienie, 2-Inwersja
3-Pierwiastek, 4-Kwadrat

Bloki 2.1 i 2.2 archiwowane sq w oddzielnych plikach

Blok 3.1 y=f{x)
0011h Adres wejscia

0 (-10%)
0 (0%)
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(5%)
(10%)
(15%)
(20%)
(25%)
(30%)
(35%)
(40%)
(45%)
(50%)
(55%)
(60%)
(65%)
(70%)
(75%)
(80%)
(85%)
(90%)
(95%)
(100%)
(110%)

Blok 3.2 y=f{x)
0011h Adres wejécia

SO0 OO OO0 OO0 OODOOOOOOO

(-10%)
(0%)
(5%)
(10%)
(15%)
(20%)
(25%)
(30%)
(35%)
(40%)
(45%)
(50%)
(55%)
(60%)
(65%)
(70%)
(75%)
(80%)
(85%)
(90%)
(95%)
(100%)
(110%)

Blok 4.1

20
1300h
1400h
0100h
100

0

Kod, 0, C8n
adr X1, 0, HiLo
adr X2, 0, HiLo
adr CI, 0, HiL.o
kl

k2
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Blok 4.2

20
1100h
1200h
0100h
100
500

Kod, 0, C8n
adr X1, 0, HiLo
adr X2, 0, HiLo
adr CI, 0, HiLo
kl

k2

Blok 4.3

00
4200h
1100h
0100h
0

0

Kod, 0, C8n
adr X1, 0, HiLo
adr X2, 0, HiLo
adr CI, 0, HiLo
kl

k2

Blok 4.4

80
2100h
1100h
0100h
0

50

Kod, 0, C8n
adr X1, 0, HiLo
adr X2, 0, HiL.o
adr CI, 0, HiLo
k1l

k2

Blok 4.5

80
4200h
1100h
0100h
0

80

Kod, 0, C8n
adr X1, 0, HiLo
adr X2, 0, HiLo
adr CI, 0, HiLo
k1

k2

Blok 4.6

20
4400h
4500h
0100h
100
500

Kod, 0, C8n
adr X1, 0, HiLo
adr X2, 0, HiLo
adr CI, 0, HiLo
k1

k2

Blok 4.7

80
4600h
1100h
0100h
0

300

Kod, 0, C8n
adr X1, 0, HiLo
adr X2, 0, HiLo
adr CI, 0, HiLo
ki

k2
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Blok 4.8

20 Kod, 0, C8n

4400h adr X1, 0, HiLo
4100h adr X2, 0, HiLo
0100h adr CI, 0, HiLo

100 kl
500 k2
Blok 4.9

80 Kod, 0, C8n
4800h adr X1, 0, HiLo
1100h adr X2, 0, HiLo
0100h adr CI, 0, HiLo
0 kl

150 k2

Parametry bloku regulatora 5.1

0300h Kod alg.,JF,PK

1000  Gorny zakres JF

O dolny un

4747h adr.X11, adr.X12

1142h adr. X4, adr. X3

7100h adr.CI, 0, HiLo

1001h RE, KE, SR, RP

100 Alm uchybu Hi -999..1125(%o)
-100  Alm " Lg -999..1125(%0)
0001h C8n,C8n,Inv,KH

1000 Limit YSI Hi -125..1125(%0)

0 "' Lo -125..1125(%)
500 OUT bezp.(CI=1)  0..1125(%0)
0 Polaryz. OUT 0..1000(%0)

600 SP wewn. 0.. 1000(%o)
250 Kp 0...9999 0..99.99
280 Ti 1...6000 0.01..60.00 min

0 Td  0..6000 " "

100 ™ 50..1000 0.50..10.00 min
5 Timp 5...1000 0.5..100.0 sek
2 N 1..99(%o)

50 Tmin 2.50 20..500 msek

0 K1

0 K2

1 K3

128 K4

Parametry bloku regulatora 5.2

0300h Kod alg.,JF,PK
1000  Gorny zakres JF
0 dolny ""

4949h adr.X11, adr.X12
1141h adr. X4, adr. X3



7100h
1001h
100
-100
0001h
1000

500
500

400
150

100

50

100
300

adr.CI, 0, HiLo

RE, KE, SR, RP

Alm uchybu Hi -999..1125(%0)
Alm " Lo -999..1125(%0)
C8n,C8n,Inv,KH

Limit Y52 Hi -125..1125(%0)
"" Lo -125..1125(%)
OUT bezp.(CI=1)  0..1125(%0)
Polaryz.QUT 0..1000(%o)
SP wewn. 0...1000(%o)

Kp 0..9999 0..99.99

Ti 1...6000 0.01..60.00 min
Td 0..6000 " "

™ 50..1000 0.50..10.00 min
Timp 5..1000 0.5..100.0 sek
N 1..99(%o)
Tmin 2.50  20..500 msek
Kl
K2
K3
K4

Blok 6.1 (wyjscie analogowe)

0000h
5100h
1000
0
1100
-100

KOD, OGR, C8n, C8n

adr X1, 0, KH

Poziom Hi Alarmu -125..1125(%o)
Poziom Lo Alarmu -125..1125(%o0)
Ogr.wyjécia Hi  -125..1125(%0)
Ogr.wyjécia Lo  -125..1125(%o)

Blok 6.2 (wyjscie analogowe)

0000h
5200h
1000
0
1125
-100

KOD, OGR, C8n, C8n

adr X1, 0, KH

Poziom Hi Alarmu -125..1125(%.)
Poziom Lo Alarmu -125..1125(%o)
Ogr.wyjscia Hi  -125..1125(%o)
Ogr.wyjscia Lo  -125..1125(%o)
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Wydruk 2 Przvkiad poréwnania wprowadzonych zmian w _strukturze

funkcijonalnej i parametrach regulatora MRP-42C zarejestrowany
przez program START

Poréwnanie regulatora rcim1(1)

wykonane dn. 1996 - 12 - 17 15:39

ze stanem z dn. 1996 - 10 - 03 15:37

1001 > 1711
100->0
0000 -> 1
1001 > 1711
0000 -> 1
1001 -> 1711
0000 -> 1
1001 -> 1711
0000 -> 1
1001 -> ]
1001 -> 1
1001 > 1
1001 -> 1
00->20
1100 -> 1300
1200 -> 1400
0->100
00->20
0->100
0->500
1100 -> 4200
1200 -> 1100
00->80
1100 -> 2100
1200 -> 1100
0->50 k2
00->80
1100 -> 4200
1200 -> 1100
0->80 k2
00->20
1100 -> 4400
1200 -> 4500
0->100
0->500
00->80
1100 -> 4600
1200 > 1100
0->300
00->20
1100 -> 4400
1200 -> 4100
0->100

0 -> 500
00->80
1100 -> 4800
1200 -> 1190
0->150
0101 -> 300
1112 -> 4747

Kod, KF, JF, PK
Alarm Lo (%0)
C8n, C8n, KC, KH
Kod, KF, JF, PK
C8n, C8n, KC, KH
Kod, KF, JF, PK
C8n, C8n, KC, KH
Kod, KF, JF, PK
C8n, C8n, KC, KH
Kod, KF, JF, PK
Kod, KF, JF, PK
Kod, KF, JF, PK
Kod, KF, JF, PK
Kod, 0, C8n

adr X1, 0, HiLo
adr X2, 0, HiLo

kl

Kod, 0, C8n

k1l

k2

adr X1, 0, HiLo
adr X2, 0, HiLo
Kod, 0, C8n

adr X1, 0, HiLo
adr X2, 0, HiLo

Kod, 0, C8n
adr X1, 0, HiLo
adr X2, 0, HiLo

Kod, 0, C8n
adr X1, 0, HiLo
adr X2, 0, HiLo
kl

k2

Kod, 0, C8n
adr X1, 0, HiLo
adr X2, 0, HiL.o
k2

Kod, 0, C8n
adr X1, 0, HiLo
adr X2, 0, HiL.o
k1

k2

Kod, 0, C8n
adr X1, 0, HiLo
adr X2, 0, HiLo
k2

Kod alg.,JF,PK
adr.X11, adr.X12
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1161 -> 1142 adr. X4, adr. X3

0000 -> 1001  RE, KE, SR, RP

0000 > 1 C8n,C8n,Inv,KH

500 -> 600 SP wewn. 0.. 1000(%o)

100 -> 250 Kp 0...9999 0..99.99

300 -> 280 Ti 1...6000 0.01..60.00 min
5>2 N 1..99(%o)

20 -> 50 Tmin 2.50  20..500 msek
500->0 Kl

100 -> 0 K2

300 -> 1 K3

0->128 K4

0101 -> 300 Kod alg.,JF,PK

1112 ->4949  adr.X11, adr.X12

1162 -> 1141  adr. X4, adr. X3

0000 -> 1001 RE, KE, SR, RP

0000 -> 1 C8n,C8n,Inv,KH

100 -> 400 Kp 0...9999 0..99.99

300 -> 150 Ti 1...6000 0.01..60.00 min
5->2 N 1..99(%9)

20 -> 50 Tmin 2.50  20..500 msek
500 ->0 K1

1000 -> 0 KOD, OGR, C8n, C8n

1125 -> 1000  Poziom Hi Alarmu -125..1125(%o)
1125->0 Poziom Lo Alarmu -125..1125(%o)
1000 -> 0 KOD, OGR, C8n, C8n

1125-> 1000  Poziom Hi Alarmu -125..1125(%0)
1125->0 Poziom Lo Alarmu -125..1125(%o)
1100 -> 1125  Ogr.wyjécia Hi  -125..1125(%o)
m ZMIANY (w/w) m
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5.4 Badanie poprawnoS$ci wspoélpracy ze stacjg konwersacyjng za
poSrednictwem sieci lokalnej PROFIBUS

Badania poprawnos$ci wspdtpracy ze stacja konwersacyjna objegly sprawdzenie
poprawnosci:

- przesytania do stacji konwersacyjnej wartosci wybranych sygnatéw
obiektowych i regulacyjnych,
- przesytania do stacji konwersacyjnej informacji odno$nie stanu pracy
poszczegdlnych regulatoréw,

- dokonywania przez stacje konwersacyjna zmian rodzaju pracy regulatorow,

- recznego Sterowania ze stacji konwersacyjnej sygnatami wyjSciowymi
poszczegOlnych regulatorow.

Badania zostaty przeprowadzone przy wykorzystaniu oprogramowania
Wizlt opracowanego przez f-m¢ HELP. Oprogramowanie to umozliwito
realizacje zasadniczych funkcji stacji operatorskiej na stacji konwersacyjne;.
Bogata grafika komputerowa ulatwia badania 1 podnosi walory stacji
konwersacyjnej, ktéra moze by¢ traktowana jako oddalona stacja operatorska.
Plansze prezentowane na stacji konwersacyjnej pokazane sa na rys. 5.12 do
5.16. Stacja konwersacyjna jest stacja podporzadkowana (typu SLAVE) w
stosunku do stacji operatorskiej z oprogramowaniem WIZCON. Jest ona rowniez
stacja SLAVE w stosunku do innych stacji sieci PROFIBUS 1 petni role
poérednika przy wymianie informacji pomi¢dzy stacja operatorska WIZCON, a
innymi stacjami sieci PROFIBUS. stacji operatorskiej. Wymiana danych
pomiedzy stacja operatorska WIZCON, a stacja konwersacyjng odbywa si¢ w
stalych okresach probkowania, réznych dla r6znych sygnatéw. Okresy
prébkowania zawieraja si¢ w granicach od 3 000 ms do 10 000 ms.

Wyniki pomiaréw sa pozytywne, wszystkie dane przekazywane byly
bezbtednie. Stacja konwersacyjna umozliwita zaréwno obserwacje jak 1
sterowanie procesem technologicznym.
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Rys. 5.12 Schemat konfiguracji sieci w obrgbie stanowiska badawczego - plansza
informacyjna stacji konwersacyjne;.
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Rys. 5.13 Schemat ogélny procesu technologicznego prezentowany na stacji
konwersacyjnej.
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Rys, 5.14 Schemat zb
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B +50%
Imiana trybu pracy:
0 - automat
1. reczny
Imiana wyjécia (CV)

Rys. 5.15 Prezentacja pojedynczego obwodu regulacji na stacji konwersacyjnej
- stacyjka regulatora i wykresy sygnatow.
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6. Ocena wynikéw badan

Og6lny wynik badan jest pozytywny

Rozwiazania przyjete przy realizacji stacji i symulowanego ukiadu
automatyki moga by¢ oferowane potencjalnym klientom 1 postuzy¢ do realizacji
nowoczesnych ukladéw automatycznej regulacji i sterowania wolnozmiennych
proceséw technologicznych w zintegrowanych systemach sterowania produkcjg 1

kontroli jako$ci wyrobow.
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