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Bezpecnostni zamek:
Ptistup k dratové spojce bezpecnostniho zdmku se ziskd po vyjmuti modulu
reguldtoru z krytu (uchopenim ¢elniho panelu za jeho spodni a horni vyfez a mirnym
tahem vpred).
Loc otevieny Piistup k ovladacim trovnim uréen
inZenyrskym softwarem @
sepnuty @  VSechny trovné bez omezeni piistupné
@ Vychozi stav pii dodani @® Vychozi nastaveni: VSechny trovné
zablokovény, ¢iselné heslo PR%% =0F F
3

A Pozor! Pristroj obsahuje prvky citlivé na elektrostatickou elektfinu.
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Elektrické piipojeni

2.
2.1

Elektrické pripojeni

Schéma pripojeni
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@ Regulator je vybaven plochymi noZzovymi konektory 1 x 6,3mm nebo 2 x 2,8mm
(dle DIN 46 244) anebo Sroubovacimi svorkami —

Verze regulatoru str. 64.



Elektrické piipojeni
Piipojovact svorky
Pripojeni napdjeni @
Viz kapitola 11 "Technické udaje"
Piipojent vystupit OUT1/2 @ @ OUTI1/2 Topeni / chlazeni
Reléové vystupy 250V/2A,

bezpotencidlové prepinaci L=
kontakty. T i

Pripojeni vystupu OUT3/4 ©
a Relé (250V/2A),

bezpotencidlové prepinaci I—ﬁ

kontakty
Univerzalni vystup: I—
b  Proud (0/4...20mA)
¢ Napéti (0/2...10V) D_H @
d Zdroj pro napgjeni

2-vodicového pievodniku "
e Logicky vystup

(0...20mA /0...12V)

Pripojeni vstupu INP1 @

Vstup regulované veli¢iny x1.

Termoclanek

Odporové cidlo (Pt100 / Pt1000 / KTY / ...)
odporovy vysilac

Proud (0/4...20mA)

Napéti (0/2...10V)

Pripojeni vstupu INP2 @ @ INP2 s proudovym trafem
a 0...50mAac nebo 0/4...20mAdc.

b  odporovy vysila¢

Pripojeni vstupu INP3 ®
Jako u INP1, ale ne napéti.

L

o6 T e

L —# ’ —

ra

Pripojeni vstupu dil, di2 @
Binérni vstupy, l1ze konfigurovat jako
spina¢ nebo tlacitko. Lt

Pripojeni vstupii di2/3 @ (Volitelnd vybava)
Binarni vstupy (externi 24Vdc), galvanicky
oddélené, 1ze konfigurovat jako spinac

nebo tlacitko.

O

nr it
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Elektrické piipojeni
Piipojent vystupu Ur @ (Volitelnd vybava)
Vystup zdroje 24Vdc pro externi napajeni.

Piipojent vystupit OUT5/6 O (Volitelnd vybava)
Binarni vystupy (optocleny), galvanicky oddé€lené, spolecny plus tidictho napéti,
vystup 18...32 Vdc.

Piipojeni komunikacni linky @) (Volitelnd vybava)
Komunikaéni linka RS422/485 s protokolem Modbus RTU.

O © di2/3, napdjeni 2-vodi¢ového prevodniku @ OUT 3 napdjeni pievodniku

\_

: = 13V _
—_—— : : 22mA
© —1 | | —
. —— : : + — +
: 1 I
H — ! ]
: | [ - — —
: — 1 o | -
H — [ | —
H — 1 Q |
: I O 1| —
- = 1 —_
i +24vDC SmA 1
@ =l
: 3 L E
:X 5mA| 4 3| o I
: ov o 5 iy
| -1 N
17,5V - !
22mA -
- 10
::12 /A Pokud se vyuZiva zdroj pro
-3 dvouvodi¢ovy pievodnik a soucasné
L univerzalni vystupy OUT3 nebo
(1) OUT4, nesmi byt mezi méficim a
— vystupnim obvodem zZadné galvanické
spojeni!

© Komunikaéni linka RS422/485 (piiklad zapojeni s pievodnikem RS232-RS485)*
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! AGMD _13 1 REND -13 i RGND =
} Rr=120..200 Ohm il ! ! H |
1 _ 1 . —d 1 —
I DATA B . ! - AT B . E DATA B 1
1 1
1 T 6] 1 1 1
! R DATAS p : ATA A {? ! DATA A il
! i = 17 ! = 17
] i 1
| : :
i 1 1 R=100 Ohm
! N .
[ - & &11- 1 ———-——-| pievodnik
7 R5485-R5232
max. 1000m

Fkroucené vodice R7

propojeni RGND {neni nezbytné) l

Rt =120...200 Ohm

*Komunikacni protokol Modbus RTU m4 samostatny navod (viz str. 64)

KS 90-1programator Navod k pouZiti 6



Elektrické piipojeni

@ OUTS3 jako logicky vystup pro fizeni polovodi¢ového spinace (sériové a
paralelni zapojeni)
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Ptiklad zapojeni regulatoru KS 90-1:
L1 T
L2
] Pojistka Pojistka 8404 @ [[] Pojistia
P KS90- n Omezovac teploty
e : Stykac R
P = SSR ke
— - 3 5
£ - = 1.
Loga -— > T— EL ]
I — —
= = =] —ah
— 4 rasat
L= )E( 1
S * Topeni +|
N1 =% o
M2 »

A Pouziti omezovace teploty se doporucuje | @ Omezovac teploty TB 40-1
tam, kde by prekroceni mezni teploty Standardnf proveden (3 rel€)

mohlo vyvolat pozar nebo jiné vazné TB%O‘,IOO'OOOOI?'OOO o
” — Jind provedeni na vyzadani
nebezpeci.
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Ovladani

3.
3.1

Ovladani
Celni nanel
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Stav spinacich vystupt duk. { ...k Regulovana veli¢ina

Z.adana hodnota nebo akc¢ni veli¢ina

Displej ve °C nebo °F
Signalizuje trovné LanF aFPHr A Aktivovano funkéni tladitko

Stav programatoru, sloupkovy graf

Programator v ¢innosti
nebo text (- 7.3.4) &
]

[4)
(6)
Samooptimalizace probihd ® | Alarm v seznamu poruch
[10)
[12)

Aktivni Zadana hodnota & P..c Aktivni Zadana hodnota & F.E

Pfepinani na ru¢ni ovladani: Nesviti: Automat
Sviti: Rucni ovladani (pfepnout na automat 1ze)
Blikd: Ruéni ovladani (na automat piepnout nelze) —» LonF /Lnkr /?An)

Gradient zddané hodnoty aktivni

Tlacitko potvrzeni: Pfechod do rozsifené trovné ovladéani / do seznamu poruch

Tlacitka zvySovani / snizovani: Nastaveni zddané hodnoty v automatu nebo
akeni veli€iny v ru¢nim ovladani

Ptepinani programaétor / regulator, v rezimu regulator volné programovatelné
funk¢ni tlacitko

Prepindani Start / Stop v reZimu programdtor a v reZimu regulator pfepinani ruka
/ automat nebo specidlni funkce (—» LonF A 0L 1)

@ 0 0 ® 6 6 Qede

PC pftipojeni pro BlueControl

@ Na hornim displeji je zobrazena vzdy regulovana Barvy LED indikatori:

parametru a jeho hodnota.

veli¢ina. V drovnich konfigurace, parametrt a LED 1,2,3, 4 zluta
kalibrace a rovnéz v roz§ifené trovni ovladani se sloupkovy graf: cervena
na dolnim displeji cyklicky stiidaji symbol ostatni: cervend

KS 90-1programator Navod k pouZiti 8



Ovladani

3.2 Chovdni pii zapnuti napdjeni

Po zapnuti napéjeni je piistroj v ovlddaci trovni operdtora a v provoznim stavu, v
jakém byl pred vypnutim. Pokud ptfed vypnutim byl v reZimu ru¢niho ovladani,
zaCina s hodnotou akéni veliciny 4.

3.3 Ovlddaci uroveii operdtora

Do rozsitené trovné ovladani 1ze pomoci inZenyrského software ptekopirovat
parametry, které budou ¢asto mé€nény nebo jejichZ hodnoty jsou provozné diilezité.

Regulator Programator

Automatik

r

Rozsifena uroven ovladani

time
oul

seznam poruch (pokud existuje)
N

I2h Eyklickél iI2h
FhF. ! [aoan c

—

q"IIE_ l *_

9 KS 90-1programator Navod k pouZiti



Ovladani

3.4

ManaZer udrzby / seznam poruch

Pokud doslo k vyskytu jednoho nebo vice alarmi, je

seznam poruch vzdy prvni v pofadi v roz$ifené urovni

operdtora. Posledni zdznam do seznamu poruch je

indikovén ¢ervenou LED se symbolem Err. Do seznamu

poruch se dostaneme dvojim stisknutim tlacitka [.

LED Err Vyznam Nasledny postup
blika Alarm, porucha trva - Zjistéte druh poruchy ze seznamu
podle ¢isla poruchy
- Poruchu odstraiite
sviti Porucha zmizela, - Odkvitujte poruchu v seznamu pomoci
alarm neni odkvitovan tladitka [a] nebo [¥]
- Alarm je ze seznamu vymazan
nesviti Zédny alarm,
seznam poruch prazdny

Seznam poruch:

Symbol |Popis PtiCina MoZné odstranéni
£ Vnitini porucha, - napt. vadna - Pristroj odeslete k
odstranit nelze EEPROM oprave do servisu
£ Vnitini porucha, - napf. ruSeni - Oddélte signalové a
lze resetovat nap4jeci vodice
- Odstrante pfiCinu ruSeni
E.3 Chyba konfigurace, |- Chybna konfigurace |- Ovéite soulad
1ze resetovat - Z4dn4 konfigurace konfigurace a parametri
FbF. 1 |Porucha ¢dla INP1 |- Cidlo vadné - Cidlo na INP1 vymgéiite
- Chyba v zapojeni - Ovéite zapojeni INP1
Ahk | Zkrat INP1 - Cidlo vadné - Cidlo na INP1 vyméiite
- Chyba v zapojeni - Ovéite zapojeni INP1
FUL. { |Prep6lovani INP1 |- Chybav zapojeni |- Ovéite zapojeni INP1
Fhf.d [Porucha ¢dla INP2 |- Cidlo vadné - Cidlo na INP2 vyméite
- Chyba v zapojeni - Ov¢éite zapojeni INP2
Shid | Zkrat INP2 - Cidlo vadné - Cidlo na INP2 vyméite
- Chyba v zapojeni - Ovéite zapojeni INP2
FULL  |PrepSlovani INP2 |- Chyba v zapojeni - Ovéite zapojeni INP2
FbF.3 |Porucha ¢dla INP3 |- Cidlo vadné - Cidlo na INP3 vymgéiite
- Chyba v zapojeni - Ovéite zapojeni INP3
Shid | Zkrat INP3 - Cidlo vadné - Cidlo na INP3 vyméite
- Chyba v zapojeni - Ovéite zapojeni INP3
FLOL.2 |PiepSlovani INP3 |- Chyba v zapojeni - Ovéite zapojeni INP3
KS 90-1programator Navod k pouziti 10




Ovladani

Symbol |Popis PtiCina Mozné odstranéni
HLH | Alarm topného - Pferuseni obvodu - Ovéite zapojeni
proudu (HCA) topeni, I <HL.A nebo |- Vyméiite topny prvek
I>HLR (podle
konfigurace)
- Topny prvek vadny
99r  |Zkrat obvodu - Proud 1 pfi vypnutém | - Ovéite zapojeni
topeni (SSR) topeni - Vyménte spinaci prvek
- Vadny spinaci prvek
LooF [Alarm regulacniho |- Vadné vstupni Cidlo |- Ovéite zapojeni
obvodu - Vadné ptipojeni - Ovéite Cidlo (vymeéiite)
¢idla nebo vystupu |- Ovéite regulétor,
event. spinaci prvek
RdRH | Chyba optimalizace |- viz chybové kédy |- viz chybové kédy
pii topeni samooptimalizace samooptimalizace
RdRL | Chyba optimalizace |- viz chybové kédy - viz chybové kody
pii chlazeni samooptimalizace samooptimalizace
L« "1 [Pamst piekrodeni |- Prekrodena - Ovérte regulovany
meze | nastavend mez 1 proces
L « " |Pamét piekroceni |- Pfekrocena - Ovéite regulovany
meze 2 nastavend mez 2 proces
L « "3 |Pamé&t piekroceni |- Pfekrocena - Ovéite regulovany
meze 3 nastavend mez 3 proces
} nF. 1 |PrekroGeni meze - DosaZena nastavend |- Podle dané aplikace
provoznich hodin mez provoznich
hodin
) nF.d | Ptekrodeni meze - DosaZena nastavend |- Podle dané aplikace
spinacich cykll mez spinacich cykl

@ Alarmy ze seznamu (LED Err sviti) 1ze odkvitovat a tim ze seznamu odstranit 1
bindrnimi vstupy dil1/2/3 nebo tla¢itkem [* nebo [F].

Viz konfigurace str. 31: Lanf /

[ | | .
[ A R R A S B I

@ Pokud pfic¢ina alarmu nebyla odstranéna a alarm stéle trvd (LED Err blikd), nemtize

byt odkvitovan.
Chybové kody:
Chybovy kod Vyznam
¢ Trvajici chyba Po odstranéni pfechod na kéd
: Chyba v paméti Po odkvitovéani pfechod na kod [
0 Z4dné chyba Nezobrazuje se, pouze pii odkvitovani

11
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Ovladani

Chybové kody pFi samooptimalizaci topeni (RdA.H) a chlazeni (RJR.L):

Kod Vyznam Odstranéni
[X] ~ . ~
o |Zadna chyba
j W v W o z W W . . P v/ v . 7
3 |Opacny smér pusobeni | Zménte konfiguraci reguldtoru (piimy o inverzni)
[X] ~ ~ Y, v - v s v Ve
1 |Zadn4 reakce Patrné neuzavieny regulacni obvod, ovéite Cidlo a
regulované veliCiny ake¢ni Clen
.: d /
2 |Inflexni bod nizko Pii Rd AH zvétSete omezeni akéni veliciny 4H

pii Rd AL zmenSete 4L o

0 | Nebezpeci piekroceni | Pokud mozno zvyste (inverzni regulace) nebo
zadané hodnoty sniZte (piima regulace) zddanou hodnotu

(parametry stanoveny)
Skok ak¢éni veli¢iny Pri R d RLH
r

lﬂ

-

{ zvétSete omezeni akéni veliiny 4.4

(XN}

',

piili§ maly (dy >5%) |pfi Hd AL zmenSete 4.l o
.j v 7 yd d
0 |Rezerva zadané hodnoty | Pokud mozno zvyste (inverzni regulace) nebo
prili§ mala sniZte (piima regulace) zddanou hodnotu nebo
zvétSete jeji rozsah (— PR+ R /SEEFP /5Pl a
e X
Arata
.j d / 4 v pd A oA
4 | Chyba pulsni Regula¢ni obvod neni mozné uzavien, ovéite
optimalizace Cidlo, akeni Clen

3.5 Samooptimalizace

Pro stanoveni optimdlnich regula¢nich parametra 1ze vyuZit funkce
samooptimalizace. Po odstartovéani procesu samooptimalizace operatorem se pristroj
pokousi stanovit charakteristické veli¢iny procesu a na jejich zdkladé optimalni
regulacni parametry pro rychlé vyrovnani procesu bez prekmitu.

Samooptimalizaci se nastavuji nasledujici parametry:

Sada parametri 1:

Pk {  Pdsmo proporcionality 1 (pro topeni) ve fyz. jednotkdch (napi. °C)
Integracni konstanta 1 (pro topeni) v [s] — pokud neni nastavena na i

Derivaéni konstanta 1 (pro topeni) v [s] — pokud neni nastavena na {1

Minimalni doba cyklu 1 (pro topeni) v [s] — parametrem AdtO Ize nastaveni

zablokovat

L nd
-
-

]
[}
)
|
]
[}

[ nd
- Do -

|

=

[

P
Ty T T

Pasmo proporcionality 2 (pro chlazeni) ve fyz. jednotkdch (napft. °C)
Integracni konstanta 2 (pro chlazeni) v [s] — pokud neni nastavena na F F
Deriva¢ni konstanta 2 (pro chlazeni) v [s] — pokud neni nastavena na 1 F F
Minimalni doba cyklu 2 (pro chlazeni) v [s] — parametrem AdtO lze
nastaveni zablokovat

| e i w |

P Do

Sada parametra 2: Stejné jako u sady 1 (- str. 21).

KS 90-1programator Navod k pouziti 12



3.5.1

3.5.2

Ovladani

Piiprava samooptimalizace

* Stanovte rozsah regulace nastavenim parametri pocatku a konce regula¢niho
rozsahu v konfiguraci.
Lonf > Dnkr > rnll arnlH
e Stanovte kterd sada parametrii ma byt optimalizovédna. Optimalizuje se vZdy
aktivni zvolend sada parametrt.
* Stanovte, které parametry maji byt optimalizovany (dle uvedeného piehledu).
e Zvolte samooptimalizacni metodu (- kap. 3.5.3)
- skokova metoda pii ndbéhu
- pulzni metoda pii nabchu
- optimalizace na zidané

Optimalizace p¥i ndbéhu nebo na Zddané hodnoté

Regula¢ni parametry 1ze optimalizovat pii nab&hu regulace nebo na Zadané hodnoté.
Vzhledem k tomu, Ze dané regulaCni parametry byvaji optimalni vZdy pro urcité
rozmezi stavil regulovaného procesu, je mozné zvolit pro riizné stavy procesu
odlisné optimalizacni metody. Pokud se regulovany proces chova zcela odliSné pii
nab¢hu a pii vyrovnané regulaci na zddané hodnot¢, je mozno pouZzit pro tyto stavy
procesu dve rtizné sady parametrii a optimalizovat je s pouZitim odliSnych metod.
MozZnosti prepinani sad parametrli jsou popsany na str. 21.

Optimalizace p¥i nabéhu (- 3.5.4 a3.5.5)

Optimalizace pii ndb&hu vyZaduje, aby mezi regulovanou veli¢inou a Zddanou
hodnotou byl dostate¢ny odstup. Tento odstup regulatoru umoziuje stanoveni
regulacnich parametrii vyhodnocenim nab¢hu regulované veli€iny z po¢atecni
hodnoty az na Zadanou hodnotu, tedy ve velkém regulacnim rozsahu. Pro
optimalizaci pti ndbéhu doporucujeme nejprve pouzit skokovou metodu (nastavenim
parametru £ un £ =10). Pokud tato samooptimalizace prob&hne dsp&ing, lze
vyzkouset 1 pulzni metodu pii ndbéhu.

Optimalizace na Zadané hodnoté (- 3.5.6 a3.5.7)

Pti optimalizaci na Zadané hodnoté regulator zanese do regulovaného procesu
poruchu ve formé kratkého impulsu akéni veli€iny a pro stanoveni optimélnich
regulac¢nich parametri vyhodnocuje reakci regulované veliCiny na tuto poruchu.
Tato metoda optimalizuje regulovanou soustavu piimo na Zddané hodnot¢, jeji
vyhodou je zptisobeni pouze malé regulacni odchylky.
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3.5.3

3.5.4

3.5.5

Volba optimalizaéni metody (LanF /Lnkr Eunk)
Kritéria pro volbu optimalizaéni metody:

Skokova pfi nabéhu | Pulsni p¥i nabéhu Na zadané hodnoté
Funt =0 Dostate¢ny odstup Regulovani veli¢ina je na
regulované veliCiny a Zadané hodnoté
zadané hodnoty
Funk =1 Dostate¢ny odstup Regulovand veli¢ina je na
regulované veli¢iny a Zédané hodnot¢
Z4dané hodnoty
Funf = | Vidy jen skokovd metoda

pfi nabéhu

Rezerva zadané hodnoty:
U inverzniho reguldtoru musi byt regulovana veli¢ina pod Zadanou hodnotou

alesponi 0 10% z rozsahu Zddané hodnoty (5"H « —5PL ).
U ptimého reguldtoru musi byt regulovand veli¢ina nad Zaddanou hodnotou alespoii o
10% z rozsahu Zadané hodnoty (5 PH « —5P.L ).

Skokovd metoda pii nabéhu
Podminky: -kwnf =0 a dostateény odstup regulované veli¢iny od Zaddané
hodnoty nebo

~kunk =¢
Reguldtor nastavi akéni veli¢inu na 0% resp. na hodnotu parametru 4. o a ¢ekd na
ustaleni regulované soustavy (—» podminky procesu v klidu str. 17).
Poté nasleduje skokovd zména ak¢ni veli¢iny na 100%. Z reakce regulované
veli€iny jsou stanoveny optimdlni parametry a regulace pokracuje s novymi
parametry na zddanou hodnotu.
U tfistavové regulace ndsleduje stanoveni optimalnich parametra pro chlazeni. Po
vyrovnani regulace na zadané hodnoté je vystup topeni zmrazen a nasleduje skok
ak¢ni veli¢iny chlazeni na —100% (pIny vykon chlazeni). Po stanoveni parametri

chlazeni pokracuje regulace na zddanou hodnotu.

Pulzni metoda pii ndabéhu

Podminka: -kwnE = { adostate¢ny odstup regulované veli¢iny od Zddané
hodnoty.

Reguldtor nastavi akéni veli¢inu na 0% resp. na hodnotu parametru 4. o a ¢ekd na

ustaleni regulované soustavy (- podminky procesu v klidu str. 17).

Poté nésleduje kratky impuls ak¢ni velic¢iny na 100% a zpét. Z reakce regulované

veli¢iny se regulator pokousi zjistit optimalni parametry. Pokud je stanoveni

parametrii ispeésné, pokracuje regulace na Zddanou hodnotu.

U tiistavové regulace nésleduje stanoveni optimélnich parametrt pro chlazeni. Po

vyrovnani regulace na Zddané hodnot€ je vystup topeni zmrazen a nésleduje impuls

ak¢ni veliCiny chlazeni na —100% (plny vykon chlazeni). Po uspé€Sném stanoveni

parametrli chlazeni pokracuje regulace na Zddanou hodnotu.
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3.5.6 Optimalizace na Zddané hodnoté
Podminky: - Regulovana veli¢ina je na Zddané hodnoté ak un £ =1 nebo {.

- Je-li parametr %k r £ = { a regulétor detekuje oscilace procesu vetsi
nez 0,5% z regulaéniho rozsahu (- nH - r niL H), nastavi se
konzervativni parametry pro uklidnéni procesu a poté nasleduje dale
popsany optimalizacni pokus.

- Pokud selhala skokova metoda pii ndbéhu

- Pokud pfi aktivni funkci gradientu (PRr R /SEEF /5P £0FF
zacina nabeh zadané hodnoty gradientem z urovné regulované veliiny

a neni tedy mezi nimi nalezity odstup.

Procedura optimalizace na Zadané hodnoté

Regulator reguluje se svymi momentdlnimi parametry na zadané hodnoté. Je-li stav
regulovaného procesu klidny, provede regulator impulsni optimaliza¢ni pokus.
Impulsné sniZi akéni veli¢inu o max. 20% (@), aby doslo k malému rozvazZeni
regulace. Z reakce regulované veliCiny se pak stanovi optimalni parametry a s nimi
dal pokracuje v regulaci na Zddané hodnot¢.

U tiistavové regulace se takto provede optimalizace pro topeni nebo chlazeni (podle
okamzitého stavu procesu). Ob¢ optimalizace je nutno provést samostatne.

@ Pokud je akéni veli¢ina piili§ mald, provede se misto zdporného impulsu kladny
(zvySeni o max. 20%).

Optimalizace na Zadané hodnot¢:

[pid] [weff]
1s0004 - Zadana hodnota
'\'l r‘ﬂ'\ r"ﬁl'l J’IAA..-'\ A_n_a
100.000 ARV RV i A }—/ 450,00
o 000 - Regulovana veli¢ina
530,000 w000
85,0004 L, L
AKcni velicina
go.oao- f .
\ JR0.00
7h.0004 . , ; 'l, 1
\ \/\ J\}\ \ v
70,000
Jnn.on
B5.000
E0.000
55,000 - - JR0.00
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3.5.7 Optimalizace na Zdadané hodnoté u tiistavového krokového reguldtoru

3.5.8

U tiistavové krokové regulace 1ze optimalizaci na Zddané hodnot€ rovnéz provadét a
to 1 v pfipad¢, Ze neni k dispozici signél o poloze servopohonu. Regulator v tomto
pripadé€ provadi simulaci polohy pohonu pfepoctem pomoci integratoru, ktery je
nastaven na parametrem £ £ zadanou dobu pieb&hu pohonu. Pfesné zadani tohoto
parametru je tedy velmi dilezité. Z této simulace polohy pohonu regulator pozna,
jestli ma pii optimalizaci vyslat pro rozvazeni regulace impuls pro zavirani nebo
otvirani. Simulace  Skuteéns poloha

Pti zapnuti napdjeni je simulace polohy
pohonu nastavena na 50%. Pokud dojde
béhem provozu k pfestaveni pohonu
delSim trvalym impulsem neZ je zadana
doba ptebéhu, provede regulator
korekci vypoctu, aby simulovana
poloha odpovidala skute¢né.

= & Korekce

Ke korekci polohy pohonu dochézi pfi regulaci nebo pfi ruénim ovladani vzdy pii
vyslani jediného otviraciho nebo zaviraciho impulsu presahujiciho zadanou dobu
pfebéhu pohonu £ & . Pokud je impuls kratsi, je korekce zru$ena. Pokud pii startu
samooptimalizace nema regulator korekci provedenou, je vykonana automaticky a to
uplnym zavienim pohonu.

Pokud nedojde k dosazeni koncové polohy pohonu béhem deseti hodin, miiZe dojit
k podstatné chybé v simulaci polohy proti skutecnosti. V tomto piipadé provede
regulator pted startem optimalizace nejprve malou zménu polohy. Pohon nejdiive o
20% zavie a poté o 20% otevre, tim regulator zajisti, Ze ma pro optimaliza¢ni pokus
rezervu alespon 20%.

Start samooptimalizace

Pocate¢ni podminky:

*  Pro spravné stanoveni charakteristickych veliCin procesu je nutné, aby byl
proces pii startu samooptimalizace ustdleny. Za ustdleny proces se povazuje
stav, kdy oscilace regulované veliiny jsou mensi nez 0,5% z regula¢niho
rozsahu (r nH -r n L H).

*  Pro start samooptimalizace pfi nabchu je nezbytné, aby odstup regulované

veli¢iny a zddané hodnoty byl alespont 10% z rozsahu Zadané hodnoty (A FP.H « -

SPLo).

@ Spusténi samooptimalizace 1ze pomoci inZzenyrského software zablokovat (IAdA).
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QErk =0 Start pouze ru¢né soucasnym stisknutim tlacitek [—1] a [A] nebo po
komunikacni lince.

Start ru¢né soucasnym stisknutim tlacitek [—1] a [A], po komunika&ni
lince nebo automaticky po zapnuti a detekci oscilaci procesu.
Stav LED Ada Vyznam
blika Cekani na ustdleni procesu
sviti Samooptimalizace probihd
.o Samooptimalizace
nesviti p “
neprobihd nebo ukoncena

3.5.9 Pieruseni optimalizace
PieruSeni obsluhou:
Proces samooptimalizace l1ze kdykoli ukon¢it souasnym stisknutim tlacitek [1] a [A].
Regulétor pokracuje v regulaci ddl s pivodnimi regulaénimi parametry. Pokud je
povoleno pfepinéni ruka / automat tlacitkem [5d, 1ze optimalizaci pierusit také
stisknutim [%. Piivodni parametry ziistanou zachovany a regulétor zlstane v reZimu
rucniho fizeni.
Preruseni regulatorem:
Pokud nelze optimalizaci z technicko-regula¢nich diivoda provést, za¢ne blikat LED
indikéator Err a regulator optimalizacni proces prerusi. Regulace pokracuje dal s
ptivodnimi parametry. Pokud byla samooptimalizace spusSténa z reZimu ru¢niho
ovladani, nastavi reguldtor piivodni hodnotu ak¢ni veliciny.

3.5.10 Moznosti kvitovani netispésného optimalizacniho pokusu:

1. Soucasné stisknuti [—] a [A]:
Regulator reguluje ddl s pivodnimi parametry. Indikétor Err bliké dal, dokud
neni alarm chyby optimalizace odkvitovan v seznamu poruch.

2. Stisknuti [%| (pokud je konfiguraci povoleno):
Regulator piepne do rezimu ru¢niho ovladani. Indikator Err bliké dal, dokud neni
alarm chyby optimalizace odkvitovin v seznamu poruch.

3. Stisknut{ []:
Zobrazi se seznam poruch. Po odkvitovani alarmu chyby optimalizace pokracuje
reguldtor s pivodnimi parametry.

Pri¢iny pieruSeni optimalizace:
— strana 12: "Chybové kédy pii optimalizaci topeni (Rd A.H ) a chlazeni (RdR.L)
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3.5.11 Piiklady samooptimalizace

(inverzni regulace, topeni resp. topeni / chlazeni:

Start pii sepnutém topeni

Regulator vypne topeni (@)). AZ bude

zména regulované veli¢iny po dobu
1 min. konstantni (@), topeni opét
sepne (@)). Po dosaZeni inflexniho
bodu prechodové charakteristiky je
samooptimalizace ukoncena a

regulétor reguluje na zddanou hodnotu

W s nové€ stanovenymi parametry.

Start pii vypnutém topeni

Reguldtor ¢ekéd po dobu 1.5 min. (),

pak sepne topeni (@). Po dosaZeni
inflexniho bodu pfechodové
charakteristiky je samooptimalizace
ukoncena a regulétor reguluje s noveé
stanovenymi parametry.

Na Zddané hodnoté /\

Regulator reguluje na Zddanou
hodnotu. Pokud je regulovana
veli¢ina po urcitou dobu konstantni
(@), sniZi regulator impulsné akéni

veli¢inu (max. 0 20%) (@). Po uréeni

optimdlnich parametrii z odezvy
regulované veli¢iny (€)) reguldtor
reguluje dal s nové stanovenymi

parametry (@).

T¥istavovy reguldtor /\

Parametry pro topeni a chlazeni jsou
stanoveny postupn¢. Regulator
nejprve sepne topeni (). Po
dosazeni inflexniho bodu
piechodové charakteristiky jsou
stanoveny parametry topeni ' b
£l bd {ak {. Reguldtor reguluje
dal na zddanou hodnotu (@). Po
ustaleni regulacni odchylky provede

impuls na ak¢ni veli¢iné

]
',

chlazeni (€)) a po stanoveni parametri chlazen

5
24
[
h—f’f
—ime
100% —— ;
Y
0%
Start — (1] € | —Inflexni bod
. H o
blika

" LN _/
100% t
¥ ——
0%
Start — | a i Inflexni bod
= S O
blika
(2]
—H [—
X
W‘r‘
" i
100%
Y
0% o lo o
S_Gr_> LN LTS
5 O
(3]
)(A_ — [«
Yy S <
Inflexni
" hod
‘[h
+100%
Y 0%
-100%
Start — (1] (2] (4]
o HOE O
iPhe ko, kd?d, k2 zreakce

regulované veli¢iny (@) pokracuje s novymi parametry (@).

A Béhem fdze @) se topi a chladi soucasné!
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Rucni optimalizace

Pfi optimdlnim ptizpisobeni reguldtoru regulovanému procesu se vychdzi z
prechodové charakteristiky regulacniho obvodu (odezva regulované veliCiny X na
skokovou zménu ak¢ni veliCiny Y). Pi1 samooptimalizaci si regulétor tuto
charakteristiku odméii sdm a stanovi optimalni regulacni parametry. V n€kterych
piipadech je nicméné ruéni nastaveni parametrt nezbytné. Casto se nepodaii
piechodovou charakteristiku zaznamenat celou (od 0 do 100%), nebot’ regulovany
proces neumoziuje piekroceni technologickych mezi.

Z hodnot Tg a Xmax (skok od 0 do 100%) nebo At a Ax (odezva na dil¢i skok) je
mozno urcit maximalni rychlost zmény Vmax.

o Y
100% y = ak¢ni veli¢ina
Yh Yh = regulaéni rozsah
0% Tu = doba pritahu
Tg = doba nabéhu
X Xmax = max. regulovana veli¢ina
x"l'lﬂ?'.
Xmax _ Ax
Vmax = =
Tg At
= maximalni rychlost nartistu regulované
veliCiny
= Tu t
Regulaéni parametry Ize urcit z Optimalni hodnoty nastaveni:
doby prutahu Tu, max. rychlosti Regulace Fht Ed(s)  Ea(s)
naristu regulované veli¢iny Vmax | PID I,7K 2Tu 2Tu
a charakteristického ¢isla K podle || PD 0,5K Tu arr
uvedené tabulky: PI 2,6K arr 6Tu
P K arr arr
K =V max[ Tu KrokoviPID 17K  Tu  2Tu

Pfi oscilacich je nutno zvétsit P b

U dvou- a tifstavové regulace se musi doba cyklu nastavit: £ { / k£ <0,25 *Tu

19 KS 90-1programator Navod k pouziti



Ovladani

3.7

3.8

Vlivy zmény parametri:

Parametr Regulace | Vyrovnani Chovani pii nabéhu
poruch
vetsi | vetsi pomalejsi pomalejsi snizovani vykonu
Pt oo umeni vyrovnani | [
mensi | mensi rychlejsi rychlejsi snizovéani vykonu
tlumeni vyrovnani
veétsi | mensi rychlejsi reakce | diiveéjsi vypnuti pod Zadanou
v ¢ .| tHumeni  |naporuchu || hodnotou
P mensi | vets pomalejsi reakce | pozd¢€jsi vypnuti pod Zadanou
tlumeni na poruchu hodnotou
vetsi | vetsi pomalejsi pomalejsi snizovani vykonu
bt o fdumeni lvyrovnand L
mensi | mensi rychlejsi rychlejsi snizovéani vykonu
tlumeni vyrovnani

Druhad sada PID parametru

Vlastnosti regulovaného procesu se ¢asto mohou ménit, v zavislosti na velikosti
regulované veli€iny, regula¢ni odchylky nebo zmén materialu. U regulatoru KS 90-1
1ze v téchto ptipadech vyuzit piepnuti na druhou sadu regulacnich parametrti. Obé
sady parametrd P Hr R a PR .2 obsahuji kompletni soubor parametrli pro topenf i
chlazeni.

Pfepindni sad parametrd je mozné podle konfigurace L an¥F /LOL { /P dd)
jednim z bindrnich vstupt dil, di2, di3, tla¢itkem |F | nebo po komunikaéni lince.

@ Samooptimalizace je vZdy provddéna na aktivni sad¢€ parametri, pied optimalizaci

druhé sady je tedy nutno na ni nejprve prepnout.

Zpracovdni mezi

Konfigurovat je mozno az tii alarmy a libovolné je pfifadit jednotlivym vystupiim. V
principu lze pouZit kterykoli z vystupti fu k. {...0u k.3 (pokud neni pouZit pro jiny
vystupni signdl) k signalizaci alarmu resp. prekroCeni mezni hodnoty. Pokud je
jednomu vystupu pfifazeno vice alarm, jsou tyto na vystupu logicky secteny.

Kazdy ze tif limitd L« {..L "3 md dvé mezni hodnoty H .x (Max.) aL .x (Min.),
které 1ze eventuelné vypnout nastavenim na "0 F F " a dale individudlni nastaveni
odstupu spindni H45 .x.
(1 Funkce absolutniho limitu Max. @ Funkce relativniho limitu Max.
Pald Ny ep
al.l A M
Hot i
] R q b—— 1 —y
(—HT_ HHS_:J{ P | —# s,
2 |
i LED
LED
o L1

KS 90-1programator Navod k pouziti 20



Ovladani

@ Funkce absolutniho limitu Min. @ Funkce relativniho limitu Min.
ok d Pl 5P
Lt h 4 LLY
o—— .| —— |
F | 3 B — - R
JHYS L T = t‘l -
(2] : I )
B ® I
LED LED
(1) 1)

(® Funkce absolutniho limitniho pdsma (® Funkce relativniho limitniho pasma

5P

Pkt a1 abt v I aH i
|
< H § > (—L.J—*TH_.’—)
e — TEL o —Ahs —aHs - IE —3Hus e
I
b ®LED : g5 @mn’
LED LED
(1] o 1) (1

© V klidu sepnuto (CanF /Huk x/0Rck=1)
@ V klidu rozepnuto (L an ¥ /Out x/DRck=10)

DO ®:L. 1. a 4. {. odpovidaji hodnotdm, pfi nichZ dojde k pfekroéeni meze.
@ @ ®:L.1.aMH !. odpovidaji hodnotdm regulaéni odchylky, pfi nichz dojde k
prekrocem meze.

Veli¢inu, u niZ se maji hlidat meze, je mozno zvolit jednotlivé pro kazdy alarm:

Regulovanad veli¢ina
Regula¢ni odchylka xw (regulovand veli¢ina — zddana hodnota)
Regula¢ni odchylka xw s potlaCenim po startu nebo zméné zadané hodnoty. Pti
nab¢hu regulace po zapnuti napdjeni nebo pii zméné zidané hodnoty je alarm
zablokovan, dokud regulované veli¢ina nedosdhne poprvé hodnotu meze, ale
nejdéle po dobu desetindsobku integraéni ¢asové konstanty £ « {. Pokud je pfi
regulaci P nebo PD integrace vypnuta (parametr & « { =QF F ), neplati pro
dosaZeni hodnoty meze regulovanou veli¢inou Zadny Casovy limit.
M¢étena hodnota vstupu INP1
Métena hodnota vstupu INP2
M¢étend hodnota vstupu INP3
Vysledna zddan4 hodnota Weff
Akeni veli€ina y (regulacni vystup)
Odchylka od interni zddané hodnoty SP
Diference regulovana veli¢ina - x2

Regula¢ni odchylka xw s potlaCenim po startu nebo zmén¢ Zadané hodnoty. Pti

nab¢hu regulace po zapnuti napdjeni nebo pii zméné Zddané hodnoty je alarm
zablokovan, dokud regulovana veli¢ina nedosahne poprvé hodnotu meze, a to bez
casového omezeni.
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@ Pokud je v konfiguraci zvoleno hliddni meze s paméti alarmu (L anF /L 7 /
Frc.x=2/M), rastdva alarm aktivni, dokud neni resetovan v seznamu poruch

3.9 Struktura ovladani
Po zapnuti napdjeni je regulator v ovladaci tirovni operatora. Stav regulace zlistane
zachovin stejny, jako pfed vypnutim nap4jeni.

"l,:;, — (=] — [Pass)
— 3Sek. | SYETTR
| BRI
vl E.::?.?”_)l—_’@
T30
— 1139 Lo
v |7

PR R je indikovéna rozsvicenim pravé desetinné

Ovladaci droven parametr -
tecky u spodniho displeje.
Ovladaci droven konfigurace - L anF je indikovdna blikdnim pravé desetinné tecky

u spodniho displeje.

Pokud je bezpec€nostni spina¢ Loc rozpojen, uruje se moznost
PASS ptistupu do ovladacich trovni parametrii a konfigurace pomoci
inZenyrského software a jeho prostiednictvim zadanych Ciselnych
hesel. Parametry, které maji zlistat obsluze pfistupné, je nutno
piekopirovat do rozsifené trovné operitora.
Pocate¢ni nastaveni: Spinac Loc sepnut : VSechny urovné ovladani ptistupné bez
omezeni, heslo nastaveno na "I F

& ©

Bezpecn. spina¢ | PouZziti hesla Blokovani z Pristup z ¢elniho
Loc (z BlueControl) BlueControl panelu

sepnut OFF / heslo blokovéno / uvolnéno ano
rozpojen OFF / heslo blokovano ne
rozpojen OFF uvolnéno ano
rozpojen heslo uvolnéno pouze s heslem
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4. Uroveti konfigurace
4.1 Piehled parametru

Uroven konfigurace [

I ¢ B2 g
S HEE - B - = e
cElug|=g|lmgme|l E|=ZuE|mEl=Bwnalws ~E|-5E
eH HEH HEH B UEH CBEe EH B
AP Ll Il Bttt Bl IO I Tl Tl I Tl [ i = el = P = T
SPFn [EbdS)) Fne | Fnell Frne [Fne t|0Rct OrYP L.r |bRud
LEYP SEYP SEYPISL in |Sec b4 ORct SPZ2 |Rddr
SLwn|farr |SEYP [Fncd|yl Outl - e SPE [PrtYy
Larr i nfF [Larr |Srcdll 1Al ‘é.' Oub. ! E_ 2 | o Y4 dELY
o bnf Fredll 2| 8'(05rc | B | 2| & [ME |dPRd
Sredll i3] 3 |8FRL | S| o | o |ARn |beuP
HCAL [LPRL| & |4! 5| S| & |cafF o2
LPAL [HCAL ye ntoc [Un ok
HLSE Laal Errr|dP
PEnd Land P.dZ|LEd
FH wi Lll:i3 P.run I:”SP
FA .2 LPAL PoFF|EdEL
FR .3 HLAL 1 .Lhi
Prit HESE d Fn
Prid PEnd
Pri3 FR . !
PriGM FA .2
CRALL FR .3
dPEr Prid
PrL2
Prid
PriM
CARLL
dP.Er

Nastaveni: ¢ Hodnoty parametrd se nastavuji tlacitky [a] a [V].
e Piechod na nésledujici parametr tla¢itkem [].
* Po poslednim parametru skupiny se zobrazi doan £ a piejde na
nasledujici skupinu.
@ Pro navrat na zacatek skupiny stisknéte na 3s tlagitko [].
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Urovern konfigurace

4.2 Konfiguracni parametry

Cnkr
Nazev |Hodnota |Popis Predn.
SPFn Konfigurace zpracovani Zadané hodnoty 0
0 Interni Zddand hodnota s moZnosti pfepnuti na
externi Zddanou hodnotu (- L 4L} /5FPE
1 Programator
8 Standardni reguldtor s externim ofsetem (2 F.E

O

Programator s externim ofsetem (2 F.F)

LEYP Zpracovani regulované veli¢iny 0

Standardni regulator (reg. veli¢ina = INP1)

Pomérovy regulator (INP1/x2)

Diference (INP1 — x2)

W= O

Maximalni hodnota z INP1 a x2. Regulovéno je
podle vétsi z obou hodnot. Pii poruse ¢idla se
reguluje podle zbyvajici hodnoty.

4 Minimélni hodnota z INP1 a x2. Regulovéno je
podle mensi z obou hodnot. Pfi poruse ¢idla se
reguluje podle zbyvajici hodnoty.

5 Sttedni hodnota (INP1, x2). Pfi poruSe Cidla se
reguluje podle zbyvajici hodnoty.
6 Pfepindni mezi InP.1 ax2 (- LOL { /1. Lhi)
LFnc Regulacni algoritmus 1
0 Reléovy regulator s jednim vystupem
1 PID regulétor (dvoustavovy a spojity)

[\

Piepinani hvézda/trojuhelnik/vypnuto,
resp. dvoustavovy reguldtor s prepindnim vykonu

2 x PID (tfistavovy a spojity)

Ttistavovy krokovy regulétor (ovl. servopohonu)

Ttistavovy krokovy reguldtor s indikaci polohy

NN | B~ W

Spojity regulétor s polohovou zpétnou vazbou

Ld.F Piisobeni derivacni slozky u PID regulace

D-sloZka ptlisobi na regulovanou veli¢inu

1 D-sloZka ptlisobi na regula¢ni odchylku
(tedy 1 pfi zmén¢€ Zddané hodnoty)

OAn Povoleni ru¢niho ovladani 0

ne
ano(atﬂﬁf PR

— o

CHcE Smysl regulace 0

inverzni, napf. topeni

— o

pfimy, napi. chlazeni
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Uroven konfigurace

Nazev | Hodnota |Popis Predn.
FRIL Reakce na poruchu ¢idla 1

0 Vypnuti vystupli

1 y=Y2

2 y =priméma hodnota. Nejvyssi piipustnou hodnotu akenf veliCiny Ize

omezit parametrem 4 ®H . Priiméma hodnota se stanovuje v intervalech
1 min. a pouze pfi regulatni odchyloe mensi neZ parametr L.4" .

rabl [-1999.9999(X0 (poéatek regulaéniho rozsahu) @ 0
rnbH [-1999..9999 X100 (konec regulaéniho rozsahu) @ 900
CYIL ReZim spinani u dvou- a tfistavové regulace 0
0 Standartni
3 S konstantnim cyklem
tunt Optimaliza¢ni metoda p¥i startu 0
Pfi ndb¢hu skokova, na Zadané hodnot¢ pulzni
1 Pulsni metoda pti ndbéhu 1 na Zddané hodnoté
(vhodné pro rychlé procesy, napt. horké vtoky)
2 Pti ndb¢hu vzdy skokova metoda
Skrt Start optimalizace 0
0 Pouze ru¢ni nebo po komunikacni lince
1 Rucni nebo automaticky po spusténi napdjeni
nebo detekci oscilaci procesu
Adt0 Optimalizace T1, T2 (jen pfes BlueControl!) 0
Optimalizace parametri T1 a T2
1 Parametry T1 a T2 nejsou optimalizovany
@ Ll arnlH definuji regulaéni rozsah, ktery je uvaZovéan napf. pfi
samooptimalizaci
Prol
Nazev |Hodnota |Popis Predn.
EbRS Casovia zakladna programitoru 0
0 Hodiny [hh] : minuty [mm]
1 Minuty [mm] : vtefiny [ss]
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Urovern konfigurace

I nP.
Nazev |Hodnota |Popis Predn.
| Fnc Funkce vstupu 1 7
0 Z4dn4 funkce (vstupni data jsou ignorovina)
1 Signal topného proudu
2 Externi Zddand hodnota % P.E (piep. L 0L (/AP
3 Signal polohy pohonu Yp
4 Druha regulovana veliCina x2
5 Externi ak¢ni veliina 4. (piep. L 0L {/4E
6 Pomocny signdl (bez vztahu k regulétoru, napf.
pro hlidani mezi)
7 Regulovana veliCina x1
SEYP Typ ¢idla 1
0 Termoclanek L (-100...900°C), Fe-CuNi DIN
1 Termoclanek J (-100...1200°C), Fe-CuNi
2 TermocCldnek K (-100...1350°C), NiCr-Ni
3 Termoclanek N (-100...1300°C), Nicrosil-Nisil
4 TermocClanek S (0...1760°C), PtRh-Pt10%
5 Termoclanek R (0...1760°C), PtRh-Pt13%
6 Termoclanek T (-200...400°C), Cu-CuNi
7 Termoclanek C (0...2315°C), W5%Re-W26%Re
8 Termoclanek D (0...2315°C), W3%Re-W25%Re
9 Termoclanek E (-100...1000°C), NiCr-CuNi
10 TermocClanek B (0/100...1820°C), PtRh-Pt6%
18 Specidlni termoclanek
20 Pt100 (-200,0...100,0°C)
21 Pt100 (-200,0...850,0°C)
22 Pt1000 (-200,0...850,0°C)
23 specidlni 0...4500Q (ptednast. pro KTY 11-6)
24 specidlni 0...450 Q
30 0..20mA / 4..20mA @
40 0..10V/2..10V @
41 specidlni 0...100 mV @
50 Odporovy vysilac 0...160 Q @
51 Odporovy vysila¢ 0...450 Q @
52 Odporovy vysila¢ 0...1600 Q @
53 Odporovy vysila¢ 0...4500 Q @
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Uroven konfigurace

Nazev |Hodnota |Popis Predn.
SLn Linearizace, pouze pro 7.k 47 =23, 24, 30,40 a 0
41
0 zadna
1 Specidlni linearizace. Zadani linearizacni tabulky

pouze pomoci BlueControl (pfednastaveny jsou
hodnoty pro ¢idlo teploty KTY 11-6)

Larr Korekce méiené hodnoty 0
Z4dnd

Korekce ofsetem (v drovni L AL

Korekce ve dvou bodech (v drovni L AL )
Uprava méfitka (v drovni P A r R

I nF [-1999..9999 | Nahradni hodnota p¥i poruse INP1

/\ Tato hodnota je pii poruse &idla pouZita pro vypocty a regulaci.
Pred pouZitim je nutno zvaZit disledky plisobeni na regulovany proces

fAIl Vnuceni INP1 (jen ptes BlueControl!) 0
Bez vnuceni
1 Vnuceni hodnoty vstupu pres komunikacni linku

W= |O

D
=
=

@ U proudového nebo napétového signalu je nutno pouZit ipravu méfitka (pievod
na fyzikalni veli€inu) — viz kapitola 5.3.

! nP.2
Nazev |Hodnota |Popis Predn.
l Fnc Funkce vstupu 2 7
0 Z4dna funkce (vstupni data jsou ignorovina)
1 Signal topného proudu
2 Externi Zddand hodnota " P.E (prep. L 0L {/APE)
3 Signal polohy pohonu Yp
4 Druha regulovana veliCina x2
5 Externi ak¢ni veli¢ina 4. (piep. L 0L {/4E)
6 Pomocny signdl (bez vztahu k regulatoru, napf.
pro hlidani mezi)
7 Regulovana velicina x1
SE4YP Typ signalu 31
30 0..20mA / 4..20mA @
31 0...50mAac @
50 Odporovy vysila¢ 0...160Q @
51 Odporovy vysila¢ 0...450Q @
52 Odporovy vysila¢ 0...1600Q @
53 Odporovy vysila¢ 0...4500Q @
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Urovern konfigurace

Nazev |Hodnota |Popis Predn.
Larr Korekce mérené hodnoty 0

Z4dnd

Korekce ofsetem (v drovni L AL

Korekce ve dvou bodech (v drovni L AL )

Uprava méfitka (v urovni PR R)

) nF [-1999..9999 | Ndhradni hodnota pii poruse ¢idla

fAI2 Vnuceni INP2 (jen ptes BlueControl!)

Bez vnuceni

1 Vnuceni hodnoty vstupu pres komunikacni linku

W= O

D
=Y
=

=)

@ U proudového nebo napétového signdlu je nutno pouZit tipravu méfitka (pievod
na fyzikalni veli€inu) — viz kapitola 5.3.

! nP.3
Nazev |Hodnota |Popis Predn.
Y- Funkce vstupu 3 1
0 Z4dna funkce (vstupni data jsou ignorovina)
1 Signal topného proudu
2 Externi Zddand hodnota % P.E (piep. L 0L (/2P
3 Signal polohy pohonu Yp
4 Druhd regulovana veli€ina x2
5 Externi akéni veli¢ina 4.E (prep. L 80 {/4E
6 Pomocny signél (bez vztahu k regulétoru, napf.
pro hlidani mezi)
7 Regulovana veli€ina x1

2k YP Typ &idla 1

0 Termoclanek L (-100...900°C), Fe-CuNi DIN

1 Termoclanek J (-100...1200°C), Fe-CuNi

2 Termoclanek K (-100...1350°C), NiCr-Ni

3 Termoclanek N (-100...1300°C), Nicrosil-Nisil

4 Termoclanek S (0...1760°C), PtRh-Pt10%

5 Termoclanek R (0...1760°C), PtRh-Pt13%

6 Termoclanek T (-200...400°C), Cu-CuNi

7 Termoclanek C (0...2315°C), W5%Re-W26%Re
8 Termoclanek D (0...2315°C), W3%Re-W25%Re
9 Termoclanek E (-100...1000°C), NiCr-CuNi

10 Termoclanek B (0/100...1820°C), PtRh-Pt6%

18 Specidlni termoclanek
20 Pt100 (-200,0...100,0°C)
21 Pt100 (-200,0...850,0°C)
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Uroven konfigurace

Nazev |Hodnota |Popis Predn.
22 |Pt1000 (-200,0...850,0°C)

23 KTY 11-6 (specidlni 0...4500Q)
24 specidlni 0...450 Q

30 0..20mA / 4..20mA @

41 specidlni 0...100 mV @

50 Odporovy vysila¢ 0...160Q @
51 Odporovy vysila¢ 0...450Q @
52 Odporovy vysila¢ 0...1600Q @
53 Odporovy vysila¢ 0...4500Q @

5L in Linearizace, pouze pro 7.k 47 =23, 24,30 a 41 0
zadna
1 Specialni linearizace. Zadani lineariza¢ni tabulky

pouze pomoci BlueControl (pfednastaveny jsou
hodnoty pro Cidlo teploty KTY 11-6)

LCarr Korekce méirené hodnoty 0
0 Zadnd
1 Korekce ofsetem (v trovni £ AL
2 Korekce ve dvou bodech (v drovni L AL )
3 Uprava méfitka (v trovni P A r R

' nF [-1999..9999 | Nahradni hodnota p¥i poruse ¢idla orr
/\ Tato hodnota je pii poruse &idla pouZita pro v§pocty a regulaci.

Pred pouZitim je nutno zvaZit disledky piisobeni na regulovany proces
fAI3 Vnuceni INP3 (jen ptes BlueControl!) 0
Bez vnuceni

1 Vnuceni hodnoty vstupu pres komunikacni linku

@ U proudového nebo napétového signalu je nutno pouZit ipravu méfitka (pievod
na fyzikalni veli€inu) — viz kapitola 5.3.

L.°
Nazev |Hodnota |Popis Predn.
Fnc. é Funkce meznich hodnot 1,2 a 3 1
Fnc.
Fac. 0 Vypnuto
1 Hlidani mezni hodnoty
2 Hlidani mezni hodnoty + pamét’ alarmu. Alarm
1ze resetovat v seznamu poruch, binarnim
vstupem nebo tladitky [%, [F] (- LOL { /Errr)
3 Zména signalu (za min.)
4 Zména signdlu (za min.) + pamét’ alarmu
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Urovern konfigurace

Nazev

Hodnota

Popis

Predn.

rc.
rec
rc.

Signal pro mezni hodnoty 1,2 a 3

Regulovana veliina (absolutni limit)

Regulacni odchylka xw (relativni limit)

N (= O

Regulacni odchylka xw (rel. limit) s potlaCenim
pi1 nab&hu nebo zméné zadané hodnoty
(s Cas. omezenim desetindsobku integr. konstanty £ + )

M¢érena hodnota INP1

M¢érena hodnota INP2

M¢érena hodnota INP3

Vysledna Zddana hodnota Weff

Ak¢ni veli€ina y (regulaéni vystup)

Regulacni odchylka xw vii€i interni Zddané hodn.

Nelie EN Rle) YRV, J RN ROV

Diference x1 — x2 (napt. v kombinaci s regulaci na stf.
hodnotu miiZe slouzit k detekei stamouciho termoclanku)

Regula¢ni odchylka xw (rel. limit) s potlaCenim
pi1 nab&hu nebo zméné zadané hodnoty
(bez Casového omezeni)

HLRL

Funkce hlidani topného proudu (INP2)

Vypnuto

Hlidéani na pfetiZeni a zkrat

o= O

Hlidani na ptreruSeni a zkrat

LPRL

Funkce hlidani regula¢niho obvodu

Vypnuto

Aktivovano. PreruSeni regulacniho okruhu je
vyhodnoceno, pokud pi1 akéni veli¢iné Y=100% nedojde
po uplynuti asu 2x til k ZAdné odezveé regulované veliCiny.
Pii nastavent til =0 neni funkce hlid4n{ aktivni.

Hour

OFF-999999

Provozni hodiny (jen ptes BlueControl!)

OFF

Swit

OFF-999999

Spinaci cykly (jen ptes BlueControl!)

OFF

Out.lalukd

Nazev

Hodnota

Popis

Predn.

ORct

Piisobeni vystupu OUT1

Piimé / v klidu rozpojeno

Inverzni / v klidu sepnuto

Regulacni vystup Y1/Y2

neaktivni

aktivni

ins

Alarmmez 1/2/3

neaktivni

aktivni
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Uroven konfigurace

LPRL Alarm regula¢niho obvodu 0
neaktivni
1 aktivni
HLAL Alarm topného proudu 0
neaktivni
1 aktivni
HLSL Alarm zkrat SSR 0
neaktivni
1 aktivni
PEnd Signal konec programu 0
neaktivni
aktivni

. Alarm porucha INP1 / INP2 / INP3 0
neaktivni

aktivni
E- é Programator — iidici stopa1/2/3/4 0

— O

— O

neaktivni
1 aktivni
LALL Programator - vyzva k zasahu obsluhy 0
neaktivni
aktivni
dPEr Porucha komunikace PROFIBUS 0
neaktivni

1 aktivni: Indikuje preruseni komunikace s pristrojem
fOut Vnuceni OUT1/OUT?2 (jen pres BlueControl!) 0
Bez vnuceni

1 Vnuceni hodnoty vystupu pres komunikaci

— o

Out.d

Konfiguraéni parametry stejné jako u Out.1, kromé piednastaveni 4. { =0, 4 = 1.

Out.d alutM

Nazev |Hodnota |Popis Predn.
HE T Druh vystupu OUT3 (OUT4) 0
Reléovy / logicky (jen u verze mA/log./V)
0...20mA spojity (jen u verze mA/log./V)
4...20mA spojity (jen u verze mA/log./V)
0...10V spojity (jen u verze mA/log./V)
2...10V spojity (jen u verze mA/log./V)
Napédjeni dvouvodicového prevodniku
(jen u verze mA/log./V a bez volitelné vybavy)

N |WiN =IO
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Nazev

Hodnota

Popis

Predn.

ORct

Piisobeni vystupu OUT3 (OUT4)
(jen pfi Bk 4P =0)

Ptimé / v klidu rozpojeno

1

Inverzni / v klidu sepnuto

Outl

-1999..9999

Uprava métitka analogového vystupu pro 0%

Ouk. !

-1999..9999

(0/4mA, resp. 0/2V, jen pri Bk 4F =1...4)
Uprava méritka analogového vystupu pro
100% (20mA, resp. 10V, jenprilt 4P =1...4)

100

08rc

Zdroj signalu pro analogovy vystup OUT3
(OUT4) (jenpii Dk 4P =1...4)

NepouZito

Regulacni vystup yl1 (spojity)

Regulacni vystup y2 (spojity)

Regulovana veli€ina

Vysledna zddand hodnota Weff

Regula¢ni odchylka xw

Signél polohy pohonu Yp

Meérena hodnota INP1

Me¢érena hodnota INP2

O |0 N[N |W(N— O

Meérena hodnota INP3

Chovani vystupu p¥i poruse signalu 8.5 ¢
(Genprilt 4P =1...4)

-

pies rozsah

pod rozsah

Regulaéni vystup Y1, Y2 (jen pii ik 47 =0)

neaktivni

aktivni

Alarm mez 1,2 a 3 (jen pfi 8k 47 = 0)

neaktivni

— O

aktivni

Hlid4ni funkce pohonu DAC (jen pfi .k 4 F =0)

neaktivni

[S—y

aktivni

Alarm regula¢niho obvodu (jen pii 0.k 47 = 0)

neaktivni

— O

aktivni

Alarm topného proudu (jen pii ik 47 = 0)

neaktivni

— O

aktivni
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Uroven konfigurace

Nazev |Hodnota |Popis Predn.
HLSL Alarm zkrat SSR (jen pii .k 47 =0) 0
neaktivni
1 aktivni
Fg 3 g Alarm porucha INP1, INP2, INP3 1
£ (jen pii Bk 4P = 0)
0 neaktivni
1 aktivni
Pr E é Programator — ridici stopa1/2/3/4 0
Pri. .
P, 0 neaktivni
Pr 1 aktivn{
dPEr Porucha komunikace PROFIBUS 0
(jen pii ik 47 =0)
0 neaktivni
1 aktivni: Indikuje preruSeni komunikace s pristrojem
fOut Vnuceni OUT3 (OUT4) (jen pies BlueControl!) 0
Bez vnuceni
1 Vnuceni hodnoty vystupu pres komunikaci
QutM
Konfigura¢ni parametry stejné jako u Out.3
OutS i
Konfigura¢ni parametry stejné jako u Out.1, kromé prednastaveni 4. { =0, 4. = 0.
Outh

Konfiguraéni parametry stejné jako u Out.1, kromé& pfednastaveni 4. { =0, 4.2 = 0.

@ Zpisob pouZiti vystupt Jut. {..Oukbh:
Pokud je u vystupu aktivovano vice signdlii, jsou tyto signaly logicky secteny.
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LoL)

Nazev

Hodnota

Popis

Predn.

Lor

Piepinani mistni / dalkové ovladani (pri
dalkovém ovladani jsou tlacitka blokovana)

NepouZito (komunikacni linkou mozno)

Trvale dalkové ovladani

DIl

DI2 (zékladni verze nebo s volitelnou vybavou)

DI3 (jen u verze s volitelnou vybavou)

Nl |WIN =IO

Tladitkem

QP2

Piepnuti na druhou Zadanou hodnotu SP.2

Nepouzito (komunikaéni linkou mozno)

DIl

DI2 (zakladni verze nebo s volitelnou vybavou)

DI3 (jen u verze s volitelnou vybavou)

Nk |WiN o

Tlagitkem

aPE

Piepnuti na externi Zadanou hodnotu SP.E

Nepouzito (komunikacéni linkou mozno)

Aktivni

DI1

DI2 (zakladni verze nebo s volitelnou vybavou)

DI3 (jen u verze s volitelnou vybavou)

N W= O

Tlacitkem

3c

Piepnuti Y /Y2

Nepouzito (komunikacni linkou mozno)

DIl

DI2 (zékladni verze nebo s volitelnou vybavou)

DI3 (jen u verze s volitelnou vybavou)

Tlacitkem

NN |~ WO

Tlacitkem

4k

PFepnuti na pevnou hodnotu 4.£

Nepouzito (komunikacni linkou mozno)

Trvale pfepnuto na 4.E

DI1

DI2 (zékladni verze nebo s volitelnou vybavou)

DI3 (jen u verze s volitelnou vybavou)

Tlacitkem

NN | |WIN—|O

Tlagitkem
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Uroven konfigurace

Nazev |Hodnota |Popis Predn.

Rn Piepinani ruka / automat 0
Nepouzito (komunikacéni linkou mozno)

Trvale rucni ovladani

DI1

DI2 (zakladni verze nebo s volitelnou vybavou)
DI3 (jen u verze s volitelnou vybavou)
Tlacitkem

Tlacitkem

NN | WIN—|O

LoFF Vypnuti regulace 0
Nepouzito (komunikaéni linkou mozno)

DI1

DI2 (zakladni verze nebo s volitelnou vybavou)
DI3 (jen u verze s volitelnou vybavou)
Tlagitkem

Tladitkem

NN | R |WIN O

Lac Blokovani tlacitka 0
Nepouzito (komunikaéni linkou mozno)

DI1

DI2 (zakladni verze nebo s volitelnou vybavou)

DI3 (jen u verze s volitelnou vybavou)
Tlagitkem

Nk |Win o

Errr Reset alarmii 0
Nepouzito (komunikacni linkou mozno)

DI1

DI2 (zakladni verze nebo s volitelnou vybavou)
DI3 (jen u verze s volitelnou vybavou)
Tlacitkem

Tlacitkem

NN~ WO

Pdd Prepinani sady regula¢nich parametru 0
Nepouzito (komunika¢ni linkou mozno)

DI1

DI2 (zakladni verze nebo s volitelnou vybavou)
DI3 (jen u verze s volitelnou vybavou)
Tlagitkem

Nk |Win o

Prun Programator Start / Stop (viz str. xx) 0
Nepouzito (komunikacéni linkou mozno)

DI1

DI2 (zakladni verze nebo s volitelnou vybavou)
DI3 (jen u verze s volitelnou vybavou)

AW O
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Nazev

Hodnota

Popis

Predn.

PoFF

Vypnuti programatoru. Pfechod na interni
Zadanou hodnotu (viz str. xx)

Nepouzito (komunikacni linkou mozno)

DI1

DI2 (zékladni verze nebo s volitelnou vybavou)

A~ WO

DI3 (jen u verze s volitelnou vybavou)

V.Lhi

Piepinani regulované veli¢iny mezi Inp1 a x2

Nepouzito (komunikacéni linkou mozno)

DI1

DI2 (zakladni verze nebo s volitelnou vybavou)

DI3 (jen u verze s volitelnou vybavou)

N WO

Tlac¢itkem

d Fn

Funkce binarnich vstupii (plati pro vSechny)

-

Piima

Inverzni

DO | —

Tlacitko

fDI11
fDI2
fDI3

Vnuceni dil / di2 / di3 (jen ptes BlueControl!)

Bez vnuceni

Vnuceni stavu dil pfes komunikaci

athr

Nazev

Hodnota

Popis

Predn.

bARud

Pienosova rychlost komunikaéni linky
(jen u verze s volitelnou vybavou)

2400 Bd

4800 Bd

(SR

9600 Bd

19200 Bd

RAddr

1...247

Adresa linky (jen verze s volitelnou vybavou)

PritY

Parita (jen u verze s volitelnou vybavou)

Bez parity (2 stopbity)

Suda

Licha

dELY

0...200

Prodleva [ms] reakce na dotaz (jen u verze s
volitelnou vybavou)

dPRd

0...126

Adresa Profibus

126

bhcuf

Chovani jako zalohovy regulator

Bez funkce zalohového regulitoru

S funk¢nosti zdlohového regulatoru
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Uroven konfigurace

Nazev |Hodnota |Popis Predn.
Un k Fyzikalni jednotka 1
0 Bez jednotky
1 °C
2 °F
dP Pocet desetinnych mist 0
0 Z4dné
1 Jedno desetinné misto
2 Dv¢ desetinna mista
3 Tti desetinnd mista
LEd Funkce indikatoria LED 1/2/3/4 10
10 OUT1, OUT2, OUT3, OUT4
11 Topeni, alarm 1, alarm 2, alarm 3
12 Topeni, chlazeni, alarm 1, alarm 2
13 Chlazeni, topeni, alarm 1, alarm 2

20 Y1, Y2, fidici stopa 1, tidici stopa 2
21 Y2, Y1, tidici stopa 1, fidici stopa 2
22 Ridici stopy 1, 2, 3, 4

di 3F 0..10 _|Jas displeje 0
LdEL 0..200 |Prodleva modemu [ms] 0
FrEq Sit’ova frekvence (jen pies BlueControl!) 0
0 50 Hz
1 60 Hz
MASt Modbus Master / slave (jen pres BlueControl!) 0
0 Slave
1 Master
Cycl 0...240 |Cykl Master (jen pres BlueControl!) 120
Adr( | -32768...32768 | Cilova adresa (jen pres BlueControl!) 1100
AdrU | -32768...32768 | Adresa zdroje (jen pres BlueControl!) 1100
Numb 0...100 [Pocet dat (jen pies BlueControl!) 1
ICoF Blokovani vypnuti regulace (jen pies 0
BlueControl!)
0 Povoleno
1 Blokovano
TAdA Blokovani optimalizace (jen ptes BlueControl!) 0
0 Povoleno
1 Blokovano
IExo Blokovani rozsifené tirovné operatora (jen 0
pres BlueControl!)
0 Povoleno
1 Blokovano
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Urovern konfigurace

Nazev

Hodnota

Popis

Predn.

ILat

Potlaceni paméti poruch (jen pres
BlueControl!)

Povoleno

— o

Blokovano

PTmp

Blokovani prechodnych zmén programu (jen
pres BlueControl!)

Povoleno

Blokovano

pPre

Blokovani Preset na konci programu a Reset
(jen ptes BlueControl!)

Povoleno

— o

Blokovano

pRun

Blokovani Start / Stop programu (jen pfes
BlueControl!)

Povoleno

Blokovano

pSwi

Blokovani prepnuti na rezim regulator (jen
pies BlueControl!)

Povoleno

— O

Blokovano

pCom

Blokovani vSeobecnych parametri programa-
toru (b.lo, b.Hi, d.00) (jen pies BlueControl!)

Povoleno

1

Blokovano

PASS

OFF...9999

Heslo (jen pies BlueControl!)

OFF

IPar

Blokovani trovné parametri (jen pres
BlueControl!)

Povoleno

— O

Blokovano

ICnf

Blokovani trovné konfigurace (jen pies
BlueControl!)

Povoleno

Blokovano

ICal

Blokovani trovné kalibrace (jen pfes
BlueControl!)

Povoleno

— O

Blokovano

KS 90-1programator Navod k pouziti 38




Uroven konfigurace

Nazev |Hodnota |Popis Predn.
IPrg Blokovani tirovné programatoru (jen pies 0
BlueControl!)
0 Povoleno
1 Blokovano
CDis3 Displej 3 (jen ptes BlueControl!) 2
0 Bez hodnoty / jen text
1 Displej hodnoty
2 Bargraf ak¢ni veliCiny
3 Bargraf regulacni odchylky
4 Bargraf regulované veliiny
TDis3 2...60 | Cyklus (s) displeje 3 (jen pfes BlueControl!) 10
PDis3 Displej 3 v iirovni programatoru (jen pies 0
BlueControl!)
0 Cislo a typ segmentu, zbyvajici ¢as programu
1 Cislo a typ segmentu, zbyvajici ¢as segmentu
2 Cislo a typ segmentu, &isty ¢as programu
3 Cislo programu, typ segmentu, zbyvajici ¢as
programu
4 Cislo programu, typ segmentu, zbyvajici ¢as
segmentu
5 Cislo programu, typ segmentu, &isty ¢as
programu
T.dis3 8 znakii | Text displeje 3
T.InF1 8 znakli |Text Inf.1
T.InF2 | 8 znakli |Text Inf.2
t.PrG01 | 8 znaki |Text programu 1
t.PrG02 | 8 znaki |Text programu 2
t.PrG16 | 8 znaki |Text programu 16
Lin (jen pies BlueControl)
Nazev |Hodnota |Popis Predn.
Lin Linearizace vstupi INP1 a INP3 2
Ptistup do lineariza¢ni tabulky vzdy pii volbé specidlniho
termoclanku u INP1 nebo INP3 a dale pfi nastaveni
%L «n = | ((pfednastaveny jsou hodnoty pro ¢idlo
teploty KTY 11-6)
In.1 -999,0 - | Vstupni hodnota 1 1036
99999 Signal je v [UV] nebo v [Q] podle typu vstupu
Ou.1 0,001 - 9999 Vystupni hodnota 1 -49,94

Signdl je ptifazen k In.1
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Urovern konfigurace

Nazev |Hodnota |Popis Predn.
In.2 -999.0 - | Vstupni hodnota 2 1150
99999 | Signal je v [UV] nebo v [Q] podle typu vstupu
Ou.2 0,001 - 9999 szt?pnl l}gdnota 2 38,94
Signdl je pfifazen k In.2
In.16 Vstupni hodnota 16 4470
0,001 -9999 Signdl je v [UV] nebo v [Q] podle typu vstupu
Ou.16 0,001 - 9999 szt?pnl l}gdnota 16 150,0
Signdl je piifazen k In.16

@ Reset konfigura¢nich parametri na zakladni nastaveni vyrobcem
— kapitola 12.1 (str. 70)

ﬂgb BlueControl - inzenyrsky software pro regulatory irady BluePort
Pro snadnéjsi konfiguraci a parametrizaci regulatoru je k dispozici inZenyrsky

software BlueControl. Program se dodava ve trech verzich — viz kapitola 9:

Volitelné priislusSenstvi.
Kromé snadné konfigurace a nastaveni parametrii program umoZziuje archivaci a tisk
nastaveni. Program b&zi na PC pod operacnim systémem Windows,
k regulétoru se PC piipojuje pomoci adapteru na komunikacni port na ¢elnim
panelu. Informace o programu jsou v kap. 8, str. 63.
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Uroven konfigurace

4.3 Zpracovdni Zddané hodnoty
Zpracovani ziddané hodnoty je patrné z nasledujiciho obrazku:

J ! 9 9 Regulovana velig¢ina

F200 o

|_ Interni Zadana hodnota
e e »

Programator Omezeni

b
«
0
\L__ [

1 w Nabéh
+ )

; JO) g 9 7 -
externi cPE _./._ o3 | Efektivni
hadnota y v | r3P [2adana

hodnota
2. tadana SP.2 S B-LED
hodnota
(@ : Piepinéni interni / externi Nabéh od okamzité hodnoty regulované veli¢iny
Zadana hodnota zacina pri
@ : Konfigurace 5 F.F n - pfepnuti interni / externi Zddand hodnota
® : Prepinani 57 /5 P.2 - pepnuti 4P /5P
- pfepnuti ruka / automat
- zapnuti napajeni
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Urovern konfigurace

4.4 ReZimy spindni

U reguldtoru KS 90-1programator lze konfiguraénim parametrem L 4L L

(LanF /Lnkr /L4TL) zvolit jeden ze dvou reZimi spindni u dvou- nebo tifstavové
regulace.

4.4.1 Standardni rezim (LHLL =0)

Nastavené doby cykli £ { ak & plati pfi akéni veli¢ing 50% resp. —50%. Pfi velkych
nebo velmi malych hodnotach akéni veli€iny je doba cyklu natolik prodlouzena, aby
nedochdzelo k extrémné kratkym spinacim impulsiim nebo prodlevam. Nejkrat$im
impulsem je pak 1/4 doby k { resp. k . Kfivka md charakteristicky tvar "vany".

T/T
6,0

“\ /
4 x £

=
*5,4.4} I
EC‘-,D L '] 3 x £
=4
=
£ 20 2 x b
[-L}
o Ml e

1,0 £l

0,0

5 10 15 20 25 30 35 40 45 50 55 60 65 70 75 80 85 90 95
Vystupni akéni velicina (%)

Nastavované parametry: & { : minimélni doba cyklu (topeni) [s]
PRr R nkr) £ £ : minimalni doba cyklu (chlazeni) [s]

4.4.2  ReZim topeni a chlazeni s konstanini délkou cyklu (LHLL = 3)

Doby cyklti k { ak ¢ plati v celém £
rozsahu ak¢ni veli¢iny. Minimdlni délku B
pulsu lze nastavit parametrem & P . Tim

se zabrani nerozumné kratkym pulsiim. —| —|
Pfi malych hodnotach akéni veliCiny, 50% 30% 20% 10%

které vyzaduji pulsy kratsi nez je hodnota

.

£ 7, jsou tyto pulsy potladeny. Jejich __"l :”:_
hodnoty se ale s¢itaji a to tak dlouho, az -
Ize vyslat puls delsi nez £ F'.
50% 70% 80% 90%

: minimalni doba cyklu (topeni) [s]
: minimalni doba cyklu (chlazeni) [s]
: minimalni délka pulsu [s]

e

Nastavované parametry:
[ R x| R T
(FrrA/iner)

't
hau W

e

=
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4.5 Piiklady konfigurace

Uroven konfigurace

4.5.1 Reléovy reguldtor (inverzni)

bk d SPLO 5P SPH o ) aH
AP - | ¥ >
100%
Duk. su
0%———————————~ I
Konfigurace: LanF /Dnkr
“PFA =0 Interni Zddand hodnota
LFne =0 Reléovy reguldtor s jednim vystupem
LAck =0 Smysl regulace inverzni (napf. topenf)
Conf /Ouk
GAck =0 Plsobeni vystupu D uwk. { pfimé
b { Regula¢ni vystup 4 { aktivni
Parametry: PRAR/Dnkr
L H =0...9999 Spinaci diference (symetrickd)
PRFRJSEETF
SPLD =-1999..9999 Dolni mez zddané hodnoty Weff

- L
’.U.:t [

=-1999..9999 Horni mez zadané hodnoty Weff

@ U ptimého reléového regulétoru je nutno zménit smysl regulace

CoanF /Lnkr /LRcE = D).
[wef]
Regulovana veliéina —P/\
il i iline, O il ol Y il S il ol
6 H = 100.00

Zadana hodnota —»
50,000
0.000

00:00:00 00:02:00 00:04:00
Vystup —=| ﬂ I I I I | [ |v

43 KS 90-1programator Navod k pouziti



Urovern konfigurace

4.5.2  Dvoustavovy reguldtor (inverzni)

T SPLD 5P SPH ) aH
L P O | A 4 e
100% < Fh
Dubk IO |
0% —=————t-———- =

Konfigurace: LanF /Dnkr

"PFa =0 Interni Zddand hodnota

LFnc { Dvoustavovy PID regulator

CLAck =0 Smysl regulace inverzni (napf. topeni)

LonF /Duk.

ORck =0 Piasobeni vystupu Huk. | pfimé

M { Regulaéni vystup 4 { aktivni
Parametry: PRrR/Dnkr

Fht =0,1...9999  Proporciondlni pasmo 1 (topeni)

ve fyzikdlnich jednotkach (napft. °C)

£t =1...9999 Integracni Cas. konstanta 1 (topeni) [s]

Ed =1...9999 Derivaéni ¢as. konstanta 1 (topeni) [s]

£ =0,4...9999 Minimélni doba cyklu 1 (topeni) [s]

FRrR /.:IEI.P .

SPLD =-1999..9999 Dolni mez Zddané hodnoty Weff

[N
‘tl:tl

=-1999..9999 Horni mez zadané hodnoty Weff

@ U ptimého dvoustavového regulatoru je nutno zménit smysl regulace

ConF /Enkr /LRcE = 1),
[weff]
100.00
Regulovana velicina —»
+t—— Zadana hodnota T
0.000
00:42:30 00:4%00 00:4%30 00:44:00
Vystup — | TR REREEN
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Uroven konfigurace

4.5.3 Tristavovy reguldtor (relé & relé)

bal.t SPLD
PO | AV
100%— ———f_
Dub (O T
0% |
Konfigurace: LanF /Dnkr
“PFA =0 Interni Zddand hodnota
LFne =13 Tiistavovy regulétor (2 x PID)
CLAck =0 Smysl regulace inverzni (napf. topeni)
Conf /Ouk
ORck =0 Piasobeni vystupu Huk. | pfimé
4 =1 Regulaéni vystup 4 { aktivni
4 =0 Regula¢ni vystup 4 neaktivni
Conf /Oukld
GRck =0 Plsobeni vystupu D uw k. piimé
b =0 Regula¢ni vystup 4 | neaktivni
4 =1 Regulaéni vystup 4 ¢ aktivni
Parametry: PRAR/Dnkr
Pt 0,1...9999  Proporciondlni pasmo 1 (topeni)
ve fyzikélnich jednotkéch (napt. °C)
Fhd =0,1...9999  Proporciondlni pasmo 2 (chlazeni)

ve fyzikdlnich jednotkach (napft. °C)
=1...9999 Integracni Cas. konstanta 1 (topeni) [s]

[]

]

c =1...9999 Integracni Cas. konstanta 2 (chlazeni) [s]
{ =1...9999 Derivacni Cas. konstanta 1 (topeni) [s]

c =1...9999 Derivaéni Cas. konstanta 2 (chlazeni) [s]

=0,4..9999 Minimalni doba cyklu 1 (topeni) [s]
=0,4..9999 Minimalni doba cyklu 2 (chlazeni) [s]
=0...9999 Neutrélni zona (ve fyz. jednotkéich)

W T adl u ndl x nll  ndl  ndl B
O R = R =

puing

PRFRJSEEP .
SPLD =-1999..9999 Dolni mez Zddané hodnoty Weff
PR

—
."

=-1999..9999 Horni mez Zddané hodnoty Weff
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Urovern konfigurace

4.5.4  Tristavovy krokovy reguldtor (relé & relé)

't SPLD 5P SPH 1 al
PO | A 4 |
100%— — —— f&Phb i ————— 100%
RN
Dut. ! L Dut?(-
0% i O 0%

Konfigurace:
ConF /Dnkr :9PFn =0 Interni Zadand hodnota

LFrnc =M Tiistavovy krokovy regulétor

LAck =0 Smysl regulace inverzni (napf. topeni)
ConF /Ouk {:0QRcE =0 Pasobeni vystupu D uwk. { pfimé

b =1 Regula¢ni vystup 4 { aktivni

4 =0 Regulaéni vystup 4’ neaktivni
ConF /Oukd :QRcE =0 Pasobeni vystupu D uw k.2 piimé

b =0 Regula¢ni vystup 4 | neaktivni

4 = Regulaéni vystup 4’ aktivni
Parametry:
PRrR/Dnkr (Pl =0,1...9999  Proporciondlni pasmo 1 (topeni)

ve fyzikdlnich jednotkach (napft. °C)

£t =1...9999 Integracni Cas. konstanta 1 (topeni) [s]

Ed i =1...9999 Derivacni Cas. konstanta 1 (topeni) [s]

kol =0,4..9999 Minimdlni doba cyklu 1 (topeni) [s]

M =0...9999 Neutralni zéna (ve fyz. jednotkach)

EF =0,1..9999 Minimadlni délka impulsu [s]

£k =3...9999 Doba piebéhu servopohonu [s]
PReR/SEEP CSPLED =-1999..9999 Dolni mez Zddané hodnoty Weff

SPH 0 =-1999..9999 Horni mez Zddané hodnoty Weff

@ U piimého tiistavového krokového regulatoru je nutno zménit smysl regulace

CoanF /Lnkr /LRcE = ).
[efi]
100.00
Regulovana velitina —»
«—— 7idana hodnota s0.000
0.000
00:25:00 00: 26:00 00:27-00 00:25:00
Vystup 1 — [ [ v
Vystup 2 —p [ | | | | Y2
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4.5.5

& ©

Uroven konfigurace

Spojity reguldtor (inverzni)

Fonb.d SPLO 5P SPH o ) nH
TRE Y A 4 =
20 mA e—Ph
fut30- |
0/4 MA—————f === |
Konfigurace:
LanF /Cnkr :5PFn =0 Interni Zadana hodnota
LFmne =1 Spojity PID regulétor
CLAck =0 Smysl regulace inverzni (napf. topeni)
Conf /Ouwkd :0EYP =1/4 0/4...20 mA
Dukl  =-1999..9999 Méfitko analogového vystupu pro 0/4 mA
Duk.{ =-1999..9999 M¢titko analogového vystupu pro 20 mA
Parametry:
PRrR/Dnkr (Pl =0,1...9999  Proporciondlni pasmo 1 (topeni)
ve fyzikdlnich jednotkach (napft. °C)
£t =1...9999 Integracni Cas. konstanta 1 (topeni) [s]
Ed =1...9999 Derivaéni ¢as. konstanta 1 (topeni) [s]
£ =0,4...9999 Minimélni doba cyklu 1 (topeni) [s]

PReR/SEEP CSPLED =-1999..9999 Dolni mez Zddané hodnoty Weff
PH oo =-1999..9999 Horni mez Zddané hodnoty Weff

U piimého spojitého regulatoru je nutno zménit smysl regulace

CoanF /Lnkr /LRcE = D).

Pro zamezeni spindni reléovych vystupt Duk. { aliuk.d je nutno tyto vystupy

vypnout (LanF /Duk. i aluktd /4 ta4d =0).
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Urovern konfigurace

4.5.6  Reguldtor trojuihelnik / hvézda / vyp. (2-stavovy reguldtor s pomocnym kontaktem)

'nb.t SPLEO 5P SPH ) aH
! n Fi' | @ | v | ).
100% < Ph 4 |
Duk. (> \‘ |
O e =
Dutld (G |
- SH->— d5P -
Konfigurace: LanfF /Lnkr
“PFa =0 Interni Zadand hodnota
LFnc  =¢ Regulétor A - Y — vyp.
LAck =0 Smysl regulace inverzni (napf. topenf)
LonF /Duk.
GRck =0 Plsobeni vystupu Duwk. { pfimé
b =1 Regulaéni vystup 4 { aktivni
4 =0 Regulaéni vystup 42 neaktivni
LonfF /Oukld
oAck =0 Piasobeni vystupu Hu k. piimé
Y =0 Regulaéni vystup 4 { neaktivni
H = Regulaéni vystup 4 aktivni
Parametry: PRrR/Dnkr
Fht =0,1...9999  Proporciondlni pasmo 1 (topeni)
ve fyzikélnich jednotkéch (napt. °C)
£t =1...9999 Integracni Cas. konstanta 1 (topeni) [s]
Ed i =1...9999 Derivacni Cas. konstanta 1 (topeni) [s]
kol =0,4..9999 Minimdlni doba cyklu 1 (topeni) [s]
M =0...9999 Spinaci diference
oo F =-1999..9999 Odstup spindni pomocného kontaktu
A-Y —vyp. (ve fyz. jedn.)
PRrR/JSEEP .
SPLD =-1999..9999 Dolni mez Zddané hodnoty Weff
SPH 0 =-1999..9999 Horni mez Zddané hodnoty Weff
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INF.1 : X Ypid
|
i Ridici regulator
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i
INF.2 (I@
1
i
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i

X - ﬂ_[r

i
Ycontinouse :
B BFL Tt e

Uroven konfigurace

OUT.4 .
Y.1 OUT1
Y.2

OUT.2

Polohovy regulator

YAY

4.5.7  Spojity reguldtor s polohovou zpétmou vazbou (Lnkr /LFnc =h)

@

A

V zédsad¢ se jednd o kaskadni zapojeni dvou regulétorti. Podiizeny polohovy
reguléator pouziva tiistavovy krokovy algoritmus pro fizeni servopohonu a signal
polohy ventilu Yp je pouZit jako jeho regulovand veli€ina. Zddani hodnota polohy

ventilu je fizena nadfazenym spojitym regulatorem.

Konfigurace:

LanfF /Lnk

FllnP

Parametry:

[ | N
e on LitL

o}

==
-
-

D Sm T
pui
(]

Y
- I
) ™

g

<
I ]

L
R
¥

=
P |
™

(nd

Mg

g
L P,

£
=
[}

[ nd

Lc

Mg
[ P,

[ O T
L |

=0 Interni Zadand hodnota
=h Spojity regulétor s polohovou zp. vazbou
=0 Smysl regulace inverzni (napf. topeni)
=3 Signél polohy Yp
=40 Cidlo, napt. odporovy vysila¢ 0...160 Q
=0 Piasobeni vystupu Huk. | pfimé
=1 Regulaéni vystup 4 { aktivni
=0 Regulaéni vystup 4’ neaktivni
=0 Plsobeni vystupu D uw k.2 pfimé
=0 Regula¢ni vystup 4 | neaktivni
! Regulaéni vystup 4 ¢ aktivni
=1...9999 Proporciondlni pasmo 1 (topeni)
ve fyzikélnich jednotkéch (napt. °C)
=0,1...9999 Integracni Cas. konstanta 1 (topeni) [s]
=0,1...9999 Derivacni Cas. konstanta 1 (topeni) [s]
=0,4..9999 Minimalni doba cyklu 1 (topeni) [s]
=0...9999 Spinaci diference
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Urovern konfigurace

4.5.8 KS 90-1 s analogovym vystupem regulované veliciny

Fyzikalni
veliéina
Dub dfmmmmmm e
OFyzikaInl veliéini; mA / V
Dubd|-- i
Cl.fdlmﬂ ZD;nA
o2y 10V
L A
90..250VAC | L
24vVUC N =
© s -
I+ :
© ;@
I+ G—
Konfigurace: LanF /Quk.d /M
oEdr = 0..20 mA
=7 4..20 mA
=1 0...10V
=M 2..10V

e
-~ L3
I

£3 C3 £
[ T G
a0

™
Il
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=-1999..9999 Mc¢titko vystupu pro 0/4 mA, resp. 0/2 V

=-1999..9999 Mc¢titko vystupu pro 20 mA, resp. 10 V

3 Zdroj signdlu pro analogovy vystup
(regulovand veliina)



Uroven parametri

5. Uroven parametri

5.1 Piehled parametru

Uroven parameirts |

o 9 o — 3p
E5) 5| z| 3| 5|8 .
2| s| §| 2| g | = £
xr & N = 3
*-E ny T 1:..E e ny Fry E
i « 800 o oo = o 'S E 3
5 o N~ I I -
Phid |SPla lnl.l lntld |l al3 LI
Ph22 |SPH . Oul.! |0ulld |Dul3HI
Eod2 |SP2 I nH U [l nHe || nHI [HYS
L 22 |¢SP |OuH ! |BuMd DuHI |dEL I
Ld {2 EFL |EF2 kF3 L2
kd2?2 Ete Etec [H2
HY5.2
dELZ
L3
H3
HY53
dEL]
HLA

Nastaveni: ¢ Hodnoty parametrii se nastavuji tla¢itky [a] a[V].
e Pfechod na nésledujici parametr tla¢itkem [
* Po poslednim parametru skupiny se zobrazi dank a piejde na
ndsledujici skupinu.
@ Pro navrat na zacatek skupiny stisknéte na 3s tla¢itko [].
@ Pokud neni po dobu 30 s stisknuto Zadné tlacitko, vraci se

regulator do zdkladniho displeje operatora.
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5.2 Parametry
Cnkr
Nazev |Hodnota |Popis Predn.
Pb i 1...9999 @ | Proporcionalni pasmo 1 (topeni) 100
ve fyz. jednotkach (napft. °C)
Pbc 1...9999 @ | Proporcionalni pasmo 2 (chlazeni) 100
ve fyz. jednotkach (napft. °C)
K 1...9999 |Integracni Casova konstanta 1 (topeni) [s] 180
Eod 1...9999 |Integracni Casova konstanta 1 (chlazeni) [s] 180
kEd 1...9999 | Derivacni ¢asova konstanta 1 (topeni) [s] 180
kdd 1...9999 |Derivacni Casova konstanta 1 (chlazeni) [s] 180
b 0,4...9999 |Minimdln{ doba cyklu 1 (topen) [s]. U stand. 10
rezimu spindni je min. délka impulsu 1/4 x t1.
kd 0,4...9999 |Minimalni doba cyklu 2 (chlazeni) [s]. U stand. 10
rezimu spindni je min. délka impulsu 1/4 x t1.
SH 0...9999 | Neutrdlni zéna resp. spinaci diference 2
(ve fyzikélnich jednotkéch).
d5P  [-1999..9999 | Odstup spindni pomocného kontaktu 100
A -Y — vyp. (ve fyz. jednotkach)
tP 0,1..9999 |Minimalni délka pulsu [s] arr
33 3...9999 | Doba pteb&hu servopohonu [s] 60
dlo | -105..105 |Omezeni akéni veli¢iny zdola [%] 0
dH + | -105...105 |Omezeni akéni veliciny shora [%] 100
4 | -105..105 |Druh4 akéni velicina [%] 0
40 -105...105 |Pracovni bod akéni veli¢iny [%] 0
4%H | -105...105 |Omezeni stiedni hodnoty Ym [%] 5
LY® 1...9999 |Max. regula¢ni odchylka xw pro vyhodnoceni 8
sttedni hodnoty ak¢ni veli€iny (ve fyz. jedn.)
aFFS |-120...120 |Ofset nuly u pomérové regulace 0
@ PlatiproLonF /athr /dP =0 PiidF = {/Z/3 také 0,1/0,01/0,001.
PRr.2
Nazev |Hodnota |Popis Predn.
Pb i |1..9999 @ |Proporcionélni pismo 1 (topeni) 100
ve fyz. jednotkdch (napft. °C), 2. sada parametrQ
Padd [1..9999 @ Proporcionélni pasmo 2 (chlazenfi) 100
ve fyz. jednotkédch (napt. °C), 2. sada parametrQ
Eold 1...9999 | IntegraCni Casova konstanta 1 (topeni) [s], 2. sada| 10
Eo2d 1...9999 |Integracni Casova konstanta 1 (chlaz.) [s], 2.sada 10
kd id 1...9999 | Derivacni ¢asova konstanta 1 (topeni) [s], 2. sada| 10
Eddd 1...9999 |Derivacni casova konstanta 1 (chlaz.) [s], 2. sada 10
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SELP
Nazev |Hodnota |Popis Predn.
SPLU 1-1999..9999|Dolni mez Zz4dané hodnoty Weff 0
SPH « [-1999..9999 |Horni mez 74ddané hodnoty Weff 900
aP.d  |-1999..9999 | Druhd 74dana hodnota 0
r.aP  10,01..9999 |Gradient ndb&hu 7ddané hodnoty [/min.] arr
SP 0..9999 |Zidana hodnota (jen ptes BlueControl!) 0
d P
Nazev |Hodnota |Popis Predn.
I} nL. 1 1-1999..9999 | Vstupni hodnota pro 1. bod tpravy méfitka 0
Oul.t 1-1999..9999 | Vystupni hodnota pro 1. bod tpravy méfitka 0
} nH. 1 1-1999..9999 | Vstupni hodnota pro 2. bod tpravy méfitka 20
OuH T 1-1999..9999 | Vystupni hodnota pro 2. bod dpravy méfitka 20
EF I 10,0..100,0 |Casovi konstanta filtru [s] 0,5
Etc.l [0..100 (°C) | Teplota externi kompenzace studeného konce OFF
' nP.e
Nazev |Hodnota |Popis Predn.
I nl.d [-1999..9999 | Vstupni hodnota pro 1. bod tGpravy méfitka 0
Oul.d [-1999..9999 | Vystupni hodnota pro 1. bod Gpravy méfitka 0
} aHe 1-1999..9999| Vstupni hodnota pro 2. bod téipravy méfitka 50
OuHe [-1999..9999 | Vystupni hodnota pro 2. bod tpravy méfitka 50
EFd 0,0...100,0 |Casovi konstanta filtru [s] 0,5
' nP.3
Nazev |Hodnota |Popis Predn.
} nl.3 1-1999..9999 | Vstupni hodnota pro 1. bod tGpravy méfitka 0
Oul.3 [-1999..9999 | Vystupni hodnota pro 1. bod Gpravy méfitka 0
)} nH3 1-1999..9999 | Vstupni hodnota pro 2. bod tpravy méfitka 20
OuH3 [-1999..9999 | Vystupni hodnota pro 2. bod tpravy méfitka 20
EF3 0,0...100,0 |Casova konstanta filtru [s] 0
Eted 0..100 (°C) | Teplota externi kompenzace studeného konce OFF
; o
Nazev |Hodnota |Popis Predn.
L4 1-1999..9999 | Dolni mez 1 -10
H 1 1-1999..9999 |Horni mez 1 10
HY5.1 | 0..9999 |Hystereze limitu 1 1
dEL.{ | 0..9999 |Prodleva limitu 1 0
Ld  1-1999..9999|Dolni mez 2 arF
Hd -1999..9999 | Horni mez 2 s
HY95c | 0..9999 |Hystereze limitu 2 1
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Nazev |Hodnota |Popis Predn.
dELd | 0..9999 |Prodleva limitu 2 0
L3 [-1999..9999 | Dolni mez 3 OFF
H3 -1999..9999 | Horni mez 3 oFF
HY53 | 0..9999 |Hystereze limitu 3 1
dELI | 0.9999 |Prodleva limitu 3 0

@ Reset parametri na zakladni nastaveni vyrobcem — kapitola 12.1 (str. 70).

5.3 Uprava méfitka vstupmho signdlu

Pokud je na Vstup: nP ol A

! nP.2 a/nebo? nP.3 piiveden P
napétovy nebo proudovy
signdl, je nutno jej pomoci
upravy métitka ve dvou bodech ,
prevést na fyzikalni hodnotu. i L,

FnHx mTN

mA/V | Fyzikalni veliina

I
C [ 1 -
L | o

1

I

I

Vstupni body se zadavaji v ptisluSnych elektrickych jednotkach (mA, V, Q).
5.3.1 Vstupy! nP.l al nP3

@ Parametry ) niL.x,Jubl.x,} nH.x alluMx se zobrazi pouze pii zvolené konfiguraci
LonF /VaPx/Larr =3.
ak 4P Vstup } nlx Jul.x ) nHx JuHx
30 0...20 mA 0 cokoli 20 cokoli
(0...20 mA) | 4..20 mA 4 cokoli 20 cokoli
40 0..10 V 0 cokoli 10 cokoli
(0...10V) 2..10V 2 cokoli 10 cokoli

[}

! niL.x al nH.x lze nastavit v rozsahu vstupniho signdlu (0...20 mA / 0...10 V),

uréeného parametrem 2.k HF .

A Pfti pouziti pfedefinovanych charakteristik termoclankt a odporovych teplomér
musi mit parametry ! ni.x alul.x arovnéZ} nH.x a luMx stejné hodnoty.

@ Zmény méfitka provedené v urovni kalibrace (viz str. 39) se projevi v nastaveni

parametr(l Gpravy méfitka. Po zruSeni kalibrace (I F F ) se parametry vrati na své

ptivodni hodnoty.

5.3.2 Vstup! nP2

S£YP Vstup ' nld Oulld ! nHd OuHd

30 0...20 mA 0 cokoli 20 cokoli
31 0...50 mA 0 cokoli 50 cokoli

! ni. { al n M { l1ze nastavit v rozsahu vstupniho signdlu (0...20 mA / 0...50 mA, Q),

uréeného parametrem 2.k HF .

KS 90-1programator Navod k pouziti 54



6. Uroveii kalibrace

)

Urovein kalibrace

@ Korekce méfené veli¢iny (L AL ) se zobrazi a lze ji provést pouze pii konfiguraci
]
[}

!NN! /!N! l/!l.l!! =

nebo .

Hodnotu méfené veli€iny 1ze upravit v menu kalibrace (CAL). K dispozici jsou dvé

metody:

Korekce ofsetem
CoanF APt/ Larr = 1)
* lze provadét

1 pfi piipojeném signdlu

Displej

plvodni pribch
korekce ofsetem

Korekce ve dvou bodech

CoanF APt/ Larr =2):

* Ize provadét po odpojeni Cidla
a pripojeni simuléatoru

o
/ : |'|'=_. Ir }{
A avodnf prib
Displej —— puvodni prub¢h
......... korekce ve dvou bodech
P
_d,
ﬂuH_ ="_1| ---------------------------------------------------- E ,#,
Do dneu b - #
-~ H
F
-~
-
ol
Y
-~
ao i f,
UuL. frau fee--- 0
Du L. ial ,l“{"'
:
: |‘r||_. ll II HH. I' X
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Uroven kalibrace

Korekce ofsetem (LanF [/} aP. {1 /Larr = 1)

\
i
33‘1‘3%5 — B — PRrFA
:,....F LU 3 sec. E
R e P I ) e I R I
— [HBET %e =
— End — [2] —
} ni. {: Nadispleji je hodnota vstupniho signélu.

Operétor musi pockat, dokud se hodnota neustali a pak ji odsouhlasi
stisknutim tlacitka [].

Na displeji je hodnota korigovaného signélu. Pred korekci je tato hodnota
rovnal ni.{.

Operétor miZe hodnotu upravit pomoci tlaitek [a] a [¥]. Poté novou
hodnotu potvrdi stisknutim [].

[
AU Ry

KS 90-1programator Navod k pouziti 56



Urovein kalibrace

Korekce ve dvou bodech (LanF /) nP. {1 /Larr =2)

[} [}
) oM.

CX

— li — PRrRA

3 sec. t
[RLS [ = 1afi o[22 aldl = [
— Oul. | [i:eg
— )l =2

— End —[2) —

Na displeji je hodnota prvniho bodu vstupniho signélu.

Operétor musi pockat, dokud se hodnota neustali a pak ji odsouhlasi
stisknutim tlacitka [].

Na displeji je hodnota korigovaného signélu prvniho bodu. Pfed korekei je
tato hodnota rovna’ ni.{.

Operétor miZe hodnotu upravit pomoci tlacitek [a] a [¥]. Poté novou
hodnotu potvrdi stisknutim [].

Na displeji je hodnota druhého bodu vstupniho signélu.

Operator musi poc€kat, dokud se hodnota neustéli a pak ji odsouhlasi
stisknutim tla¢itka [].

Na displeji je hodnota korigovaného signdlu druhého bodu. Pred korekci je
tato hodnota rovna} . {.

Operator miZe hodnotu upravit pomoci tlacitek [a] a [¥]. Poté novou

hodnotu potvrdi stisknutim [1].

[

Korekci 1ze zruSit nastavenim parametri Qul. { aluH { tlacitkem [¥] pod nejniZsi

o DVt

hodnotu na I F F . Nastavené parametry se zobrazi rovnéZ v trovni parametri ¥ R - R .

57 KS 90-1programator Navod k pouziti



Programator

7. Programator

PNy Programator

-
E
@
()
o
o
II—
a
c
¥
=
n 2
o, o 0
a o =
o X i
SITC
dst

Nastaveni: ¢ Hodnoty parametrii se nastavuji tlaéitky [a] a[V].
e Piechod na nésledujici parametr tlacitkem [].
¢ Po poslednim parametru skupiny se zobrazi dan k£ a piejde na
nasledujici skupinu.
@ Pro navrat na zacatek skupiny stisknéte na 3s tlagitko [].
@ Pokud neni po dobu 30 s stisknuto Zadné tlacitko, vraci se

regulator do zakladniho displeje operatora.
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7.1 Parametry

Prol
Nazev |Hodnota |Popis Predn.
bl o 0..9999 |Siika pidsma — dolni mez arr
bH 0..9999 |Sitka pisma — horni mez arr
dli Reset stav iidicich stop 0
0 Stopa 1 = 0; stopa 2 = 0; stopa 3 = 0; stopa 4 =0
1 Stopa 1 = 1; stopa 2 = 0; stopa 3 = 0; stopa 4 =0
2 Stopa 1 = 0; stopa 2 = 1; stopa 3 =0; stopa4d =0
3 Stopa 1 = 1; stopa 2 = 1; stopa 3 =0; stopa4d =0
4 Stopa 1 = 0; stopa 2 =0; stopa 3 =1; stopad =0
5 Stopa 1 = 1; stopa 2 = 0; stopa 3 = 1; stopa 4 =0
6 Stopa 1 = 0; stopa 2 = 1; stopa 3 = 1; stopa 4 =0
7 Stopa 1 = 1; stopa 2 = 1; stopa 3 = 1; stopa 4 =0
8 Stopa 1 = 0; stopa 2 = 0; stopa 3 =0; stopa 4 = 1
9 Stopa 1 = 1; stopa 2 = 0; stopa 3 = 0; stopa 4 = 1
10 Stopa 1 =0; stopa 2 = 1; stopa 3 =0; stopa 4 =1
11 Stopa 1 = 1; stopa 2 = 1; stopa 3 =0; stopad =1
12 Stopa 1 = 0; stopa 2 = 0; stopa 3 = 1; stopad =1
13 Stopa 1 = 1; stopa 2 = 0; stopa 3 = 1; stopad =1
14 Stopa 1 =0; stopa 2 =1; stopa3 =1; stopad =1
15 Stopa 1 = 1; stopa2=1; stopa3 =1; stopad =1
EYPE Typ segmentu 1 0
0 Cas
1 Gradient
2 Vydrz
3 Skok
4 Cas a Gekdni
5 Gradient a ¢ekani
6 Vydrz a ¢ekani
7 Skok a ¢ekani
8 Koncovy segment
5P -9999,,9999 | Zidan4 hodnota segmentu 1
PE 0..9999 |Cas/ gradient segmentu 1
diut Ridici stopy segmentu 1 (viz parametr d.01)
tYPE Typ segmentu 2 (viz typ segmentu 1) 0
9P 1-9999.9999 | Zidan4 hodnota segmentu 2
Pt 0..9999 |Cas / gradient segmentu 2
diut Ridici stopy segmentu 2 (viz parametr o.0 I
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Nazev |Hodnota |Popis Predn.

EYPE Typ segmentu 3 (viz typ segmentu 1) 0
2P 1-9999.9999 | Zidand hodnota segmentu 3
Pt 0..9999 |Cas / gradient segmentu 3

diut Ridici stopy segmentu 3 (viz parametr d.0 1)

EYPE Typ segmentu 4 (viz typ segmentu 1) 0
aP -9999..9999 | Zddan4 hodnota segmentu 4
PE 0..9999 |Cas / gradient segmentu 4

dlut Ridici stopy segmentu 4 (viz parametr d.0 )

tEYPE Typ segmentu 5 (viz typ segmentu 1) 0
2P 1-9999.9999 | Zidand hodnota segmentu 5
P 0..9999 |Cas / gradient segmentu 5

diut Ridici stopy segmentu 5 (viz parametr .00 )

EYPE Typ segmentu 6 (viz typ segmentu 1) 0
2P 1-9999.9999 | Zidand hodnota segmentu 6
Pt 0..9999 |Cas / gradient segmentu 6

diut Ridici stopy segmentu 6 (viz parametr d.0 )

EYPE Typ segmentu 7 (viz typ segmentu 1) 0
aP -9999..9999 | Zddan4 hodnota segmentu 7
PE 0..9999 |Cas / gradient segmentu 7

diut Ridici stopy segmentu 7 (viz parametr d.00)

tYPE Typ segmentu 8 (viz typ segmentu 1) 0
2P 1-9999.9999 | Zidand hodnota segmentu 8
Pt 0..9999 |Cas / gradient segmentu 8

diut Ridici stopy segmentu 8 (viz parametr d.00)

LYPE Typ segmentu 15 (viz typ segmentu 1) 0
9P 1-9999..9999 | Zidand hodnota segmentu 15
PE 0..9999 |Cas / gradient segmentu 15

diut Ridici stopy segmentu 15 (viz parametr o.0 0

EYPE Typ segmentu 16 (viz typ segmentu 1) 0
2P 1-9999.9999 | Zidand hodnota segmentu 16
Pt 0..9999 |Cas / gradient segmentu 16

diut Ridici stopy segmentu 16 (viz parametr o.0
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7.2 Popis funkce programdtoru

7.2.1 Vseobecné
Zékladni vlastnosti programétoru:

*  Programy: 8 nebo 16 (podle verze pftistroje)

Ridicf stopy: 4

* Segmenty: kazdy program 16

* Typy segmentii: . Néabe¢h (zddand hodnota a Cas)
. Nébéeh (zadand hodnota a gradient)
. Vydrz
. Koncovy segment

Kazdy typ segmentu lze kombinovat s "¢ekdnim
na konci a vyzvou na zdasah obsluhy".

e Jednotka Casu: konfigurovatelna v hodinidch a minutach nebo
minutich a vtefinach

*  Max. trvani segmentu: 9999 hodin = 1 rok a 51 dnti

*  Max. trvani programu: 16 x 9999 hodin => 18 rokli

e Gradient: 0,01°C/hod. (/min.) az 9999°C/hod. (/min.)

*  Oznaceni programii: 8 znakl (zadani pies BlueControl)

Siika pasma: Dolni a horni mez pdsma (b.L @ ahH ) Ize zadat

samostatné pro kazdy program

Segment vydrz

Analogova stopa

15 116

-""'T

2 %4\
PRESET
PRESET ‘;———HJ

N
"

Ridici stopa 1

Ridici stopa 2

Ridici stopa 3

Ridici stopa 4

Konec programu

1 i T

START Ubéhly ¢as programu KOMNEC
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7.2.2  Nastaveni programdtoru

Pfi dodéni je pfistroj vyrobcem piednastaven pro funkci regulace s programatorem.

Pozornost je nutno vénovat t€émto nastavenim:

e  Zpracovani zadané hodnoty
Pro funkci regulace s programatorem musi byt v konfiguraci nastaven parametr
SPFn na { nebo (- str. 20).

« Casova zakladna
Parametrem k£.b R 5 v konfiguraci 1ze zvolit ¢asovou zdkladnu programétoru v
hodinach a minutach nebo v minutach a vtefinach (- str. 21).

e Binarni signaly
Pokud je tfeba nékterou z tidicich stop, signal konec programu nebo signal
vyzvy k zdsahu obsluhy vyvést na néktery z vystupi, je nutno v konfiguraci

piislusny parametr P.E nd, Pr 0 {7+ LY nebol RLL u piislusného vystupu

guk L OUER aktivovat (- str. 25-29).

e Ovladani programatoru
Programator je moZno startovat, zastavit a resetovat pomoci bindrnich vstupt
dil...3. Pfifazeni funkci jednotlivym vstuptim se provede konfiguraci parametra

PrunalfoFF (- str. 31-32).

@ Aby bylo mozZno ovladat programétor tlacitky ¢elniho panelu, musi byt v
konfiguraci parametr d «F n nastaven na funkci tladitka (- str. 32).
Dalsi nastaveni, které ovliviiuje ovladani a vzhled displeje programatoru, 1ze provést
pouze pomoci programu BlueControl (- str. 33-34).

Mame | Dexcription Wale |on | Riange

othr Other

pTmp | access temporare program changes | 0 enabled
pPre access preset to end and reset 0: enabled
pRLIn access nn A stop 0: enabled
P i access switch controller 0: enabled
pCom access common program parameters | 0 enabled

IPrg access prograrmmer level 1: block ed

COeE3 | dizplay 3 controller operation Z: bargraf of actuating vanable

TDE3 | dizplay 3 time cpcle [=] 10 2. B0
Flie3 | display 3 programmer operation 0: zegon.-nr., segm.-type, prog. -rem-tine

T die2 bt dicmlan 2
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7.2.2.1 Nastaveni programii
Uzivatel ma k dispozici 8 (16) programt, kazdy se 16-ti segmenty. Programy se
nastavuji v menu Fr ol (- str. 54).
Nastaveni a editace programu se provadi ddle popsanym zpiisobem:

i

JRET) P LT DU ) P AL Iy
- | | —> | =
200 g ST pC TS S P e

Tlacitky [a][¥] se zvoli program, ktery se bude nastavovat a potvrdi tlac¢itkem [].
U zvoleného programu se nejprve zada spodni a horni mez regulaéniho pdsma
(bl o; bH ) areset (vychozi) stavy Fidicich stop (4@l ). Zadan4 Sitka pdsma plati

pro Vsechny segmenty programu.

=

9]  [me] [
Jlo Pl bH G =] L

““EandLow “*BandHish g8

3

L= e

e M

@ Konfigura¢nim parametrem pCom ( — str. 34) lze parametry Sitky pdsma a reset
stavu tidicich stop zablokovat. Parametry plati, ale obsluze nejsou pfistupné.

Pomoci ¢isla segmentu (5 E & ; Seam. —Ho) se zvoli zpracovdvany segment a
postupné se zvoli jeho typ, zadd Zadana hodnota, ¢as nebo gradient a stav fidicich
stop.

(195 53
FE

I i1 i [

[ i [ ) [ ) 11 )
SEL P LYPE D] .57 [P Pt |2~ dlut [
ﬁSnz-alr“'u Ho ' Hrine ’ HEtraint ’ Ml ’ *aoan —‘

L Segm.-Mo + |

Po potvrzeni parametru d.duk tlagitkem [ se pfejde do nésledujiciho segmentu.

7.2.2.2 Kopirovdni programii
Programy lze kopirovat ddle uvedenym zpiisobem:

1 199 = #9#9'3 = #E:':FE
E'BE - rob = '
3 Sek. ¥ — ¥ Eroarar
——[ 1133 [TrEg]  [Tms
(W] xE 803 UL S o= 45t

Volbu funkce COPY potvrdime tla¢itkem [] a zvolime kopirovany program (5 r c ).
Pak uré¢ime cilovy program (4 5k ) a potvrdime [].
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7.2.3

7.2.3.1

®

7.2.3.2

7.2.3.3

7.2.3.4

7.2.4

KS 90-1programator Navod k pouziti

Ovlddani
Programaétor je mozno ovladat tla¢itky ¢elniho panelu, bindrnimi vstupy nebo po
komunikac¢ni lince (BlueControl, nadifazeny fidici nebo vizualiza¢ni systém...).

Ovldddni tlacitky celniho panelu

Aby bylo mozno ovladat programator tlacitky ¢elniho panelu, musi byt v
konfiguraci parametr d F n nastaven na funkci tladitka (- str. 32).

Funk¢nim tlacitkem |F | se pfepind mezi funkci programétoru "\a regulatoru b1
Pti zvolené funkci programatoru sviti LED "func". Programator se startuje a
zastavuje tlacitkem [z | (stav programétoru indikuje LED "run"). DelSim stisknutim
tlacitka || v zastaveném stavu programator piejde do koncového segmentu.
Normalni stisknuti programétor vypind (Reset).

Ovlddani bindrnimi vstupy
Start, stop a reset programéatoru Ize aktivovat také bindrnimi Vstupy Pfifazeni funkci

jednotlivym vstupim se provede konfiguraci parametrit Pr un aPaF F (- str. 31-
32).

Zvoleni programu / segmentu

Predpoklad: Programator je ve stavu Stop nebo Reset. Nésledujici obréazek ukazuje

zpusob zvoleni ur¢itého programu (¥ r.na ) a jeho segmentu (P r.50). Po

odstartovani programator zacina od zvoleného segmentu ve zvoleném programu.
v i @

.'_irg,a REE (199 {199

LRt

X l i ® LIg—
== L BS 2= Prana P PRS2
o1 OFF ' "“@1 OFF ' “Frog. 01 ' HPressean —‘
1
Preset

Prednastaveni programatoru se provadi rovnéz volbou ptisluSného segmentu podle
predchoziho obrazku. Programétor se nutno nejdfive zastavit, zvolit cilovy segment
a znovu programator spustit.

Displej programdtoru
para - Programadtor je ve stavu Reset a plati vnitini
fur"tl |'1 1 I F F Zadana hodnota regulatoru. Na displeji je ¢islo
E” segmentu nebo programu symbol OFF (Ize
* f SPE SP2 rmun konfigurovat pomoci BlueControl: - PDis3)
I _ Programator bézi (LED "run" sviti). Na
ar 24 Tag T . ces s
?un:l k] 1 - 1 s displeji je Cislo segmentu nebo programu, typ
p‘gf’r N segmentu (+" nab&h; ™ pokles; — vydrz) a udaj
. S SPE SP2 run zbyvajiciho ¢asu segmentu nebo programu
(1ze konfigurovat pomoci BlueControl: —
PDis3)
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a -
?ﬁJc. 152 Erne
Err
<\ _/ SPE SP2 run
.
ara
func NI _ __ _ _
Ada
Err r
= SPE 5P2 run
A
7.2.5 Typy segmentii
Nabeh 3
(Cas) j
Pt—
Nab¢h Sp—ac
(gradient)
Vydrz
arn

Koncovy segment
" End

Programator

Programator doSel na konec. Plati Zddana
hodnota posledniho segmentu. Na displeji je
¢islo segmentu nebo programu a symbol Ericl

(1ze konfigurovat pomoci BlueControl: —
PDis3)

Tlacitkem |F | bylo pfepnuto na regulator. Na
displeji je sloupkova graf aktudlni hodnoty
ak¢ni veliCiny.

U segmentu nab&hu za Cas prechazi zddana
hodnota od pocate¢ni hodnoty (cilova
hodnota predchoziho segmentu) na cilovou
hodnotu linedrné v Case Pt .

U segmentu nab¢hu gradientem prechédzi
zadana hodnota od pocate¢ni hodnoty (cilova
hodnota pfedchoziho segmentu) na cilovou
hodnotu linearné€ gradientem ur¢enym

parametrem P L .

V tomto segmentu zstava cilovd Zddana
hodnota predchoziho segmentu konstantni po
dobu, danou parametrem F' i .

V segmentu skoku piechazi Zzddana hodnota
okamzité na cilovou hodnotu danou
parametrem Sp. Alarm meze regulacni
odchylky (pokud je konfigurovén) je
potlacen.

Koncovy segment je v programu posledni. Po
jeho dosazeni je déle drzena posledni Zadana
hodnota.
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Programator

7.2.5.1 Cekdni na zdsah obsluhy

7.2.6

7.2.7

Kromé koncového segmentu lze vSechny segmenty kombinovat s "¢ekdnim na konci
na zasah obsluhy". U takto konfigurovaného segmentu piejde programator na jeho
konci do stavu Stop (LED "run" zhasne). Programator 1ze znovu spustit stisknutim

tla¢itka [£] (> 3s), komunika¢ni linkou nebo bindrnim vstupem.
A @ Segment ndbéh (Cas)

@ Segment vydrz

© Segment nibéh (Cas) s Cekanim

O Segment ndbéh (Cas)

| |
»|]—stop»{— run—»

[&] wait [%] End

Start Start

Hlidani regulacniho pdsma

Hlidani pasma plati pro vSechny segmenty Sp, X
programu, kazdému programu lze zasat

vlastni pasmo. Pokud regulovana veli¢ina
pasmo opusti (b.LLo = dolni mez; b.Hi =

horni mez), programator se zastavi (ale

profil
Zadané hodnoty

regulovana

ey . veliina x
LED "run" sviti dal). Programétor
pokracuje, az se regulovand veli¢ina opét
dostane do hlidaného pdsma.
>
¢as

U segmentu skok je rel. alarm regulacni odchylky potlacen , dokud se regulovand
veli¢ina nedostane do pasma.

Pokud je poZadovéano vyvést signalizaci prekroc¢eni pasma jako alarmovy vystup,
musi byt meze alarmu nastaveny na stejné hodnoty jako meze pasma.

Hleddni po startu programdtoru

Po startu programator za¢ind prvni segment od aktudlni hodnoty regulované
veliCiny. Proto je mozné, Ze se efektivni ¢as prvniho segmentu bude liSit od
zadaného.

A
'SP1

SPY
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7.2.8
7.3.8.1

7.2.8.2

Specialni funkce

Chovdni po obnoveni napdjeni nebo poruse cidla

Obnoveni napdjeni

Po obnoveni napdjeni nejsou posledni Zddand hodnota ani uplynuly ¢as v paméti
zachovany. Programator proto ptrechizi do stavu Reset, reguluje na vnitini Zddanou
hodnotu a ¢ekd na fidici povel (LED "run" sviti).

Porucha cidla
Pti poruse Cidla jde programator do stavu Stop (ale LED "run" sviti). Po odstranéni

poruchy pokracuje programator dal.

Specialni funkce
KS 90-Iprogramadtor jako Modbus master
Tuto funkci lze zvolit pouze pomoci inZenyrského programu BlueControl!

Piidavné konfiguraéni parametry ok hr (viditelné pouze pomoci BlueControl)

Nazev |Hodnota |Popis Predn.

MASt Regulator pouzit jako Modbus master 0

0 Slave

1 Master
Numb 0...100 |Pocet dat prenaSenych mastrem 0

Cycl 0...200 |Doba cyklu odesilani dat mastrem po sbérnici (s) | 60
AdrU 1...65535 | Adresa dat, které master posild na sbérnici 1
AdrO 1...65535 |Cilova adresa, na niZ jsou data ozna¢end AdrU 1
po sbérnici poslana

KS 90-1 lze pouZit jako master sb&érnice Modbus (L anF /ak hr /MASt = 1). Master
posila data vSem podfizenym stanicim na sbérnici (Broadcast Message, adresa 0).
Data posila (s adresou AdrU) cyklicky v intervalech CYcl. Podiizeny regulator
pfijima data vysilana mastrem a pfifazuje je k cilové adrese AdrQ. Pokud master
vysilé vice dat (Numb > 1), oznacuje AdrU pocétecni adresu pirendSenych dat a
AdrO prvni cilovou adresu, kde se data maji uloZit. Nasledna data se pak ukladaji
na logicky nasledujici cilové adresy. Takto je napt. moZné regulovanou veli¢inu
tidiciho reguléatoru zasilat do podiizenych regulatori jako Zddanou hodnotu.

Master Slaves
KS 90-1programmer KS 90-1, KS 50-1, KS 40-1

Ptiklad pfenosu Zadanych
hodnot programétoru
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Specialni funkce
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8.3

8.4

KS 9x-1 jako zdlohovy reguldtor (komunikace PROFIBUS)

Pfi tomto nastaveni je vypocet regulacni funkce provadén v nadfazeném systému,
regulator slouZzi pouze pro méteni regulované veliCiny, vystup akcni veli€iny a jako
mistni disple;.

V ptipadé vypadku nadfazeného systému nebo pii poruse komunikace je regulace
automaticky a beznarazové¢ prevedena na regulator.

Linearizace
Funkci linearizace 1ze pouZit pro
signaly vstupa INP1 aINP3. g et )
Lineariza¢ni tabulka je pfistupna vzdy '
pii zvoleni typu ¢idla specialni
termoclanek u vstupu INP1 nebo INP3
(S.TYP = 18), nebo pokud se
konfiguraéni parametr 2.L «n nastavi
na { (specidlni linearizace pro typy

¢idla 23, 24, 30, 40, 41 a 42). .
V zdvislosti na typu ¢idla se hodnoty do ' .
tabulky zaddvaji v LV nebo Q.
Linearizovat 1ze az v 16t1 bodech, N
kazdy bod m4 hodnotu pro vstup Mo TR

(¢ n.t..J n {h) ahodnotu pro vystup ' '

o 0o (R).
Zadané body se automaticky propoji pfimkami. Piimka mezi prvnimi dvéma body je
protaZena smérem dolil a pfimka mezi dv€éma poslednimi body smérem nahoru, pro
kazdou hodnotu vstupu je tedy definovéna piislusnd hodnota vystupu. Nastavenim
vstupni hodnoty bodu? n.x naiiF F jsou vSechny nasledujici body vypnuty.
Podminkou pro zaddvani hodnot do lineariza¢ni tabulky je jejich vzestupné poradi

bl <tnad <...<tntbhalw! <ol <...<0uwibh.

——

—

"

Alarm regulacniho obvodu

Kontinuita regula¢niho obvodu je hlidana u vSech typi regulace s vyjimkou reléové
a tiistavové krokové regulace. Pokud je alarm regula¢niho obvodu aktivovéan
(nastavenim parametru L P.AL na 1), je vyhodnoceno pieruSeni regulaéniho okruhu,
pokud pfi akéni veli¢iné Y=100% nedojde po uplynuti Casu 2x til k Zadné odezvée
regulované veliCiny. Pfi nastaveni til = 0 a béhem samooptimalizace neni funkce
hlidani aktivni.
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Blue Control

8.5

Alarm topného proudu

U regulaci teploty s elektrickym topenim je moZno hlidat hodnotu topného proudu a
detekovat zkrat topného télesa (topny proud je vEtsi nez nastavend mez) nebo jeho
preruseni (topny proud je mensi nez nastavend mez).

K zavedeni signélu topného proudu do regulétoru lze vyuzit kterykoli analogovy

0...50 mAac a piimo pfipojit méfici transformator proudu.

Hlidani topného proudu je neucinné pii nastaveni min. doby cyklu t1 <400 ms a pii
nastaveni minimalni délky pulsu < 200 ms.

BlueControl

Program BlueControl vytvafi projekcni prostiedi pro regulatory PMA tady BluePort.
K dispozici jsou tfi irovné programu se stoupajici funkcnosti:

Funkce Mini Basic Expert
Konfigurace a parametry ano ano ano
Simulace regulétoru a reg. smycky ano ano ano
Nahrani konfigurace do reguldtoru ano ano ano
On-line reZim a vizualizace jen SIM ano ano
Zadani uZzivatelskych linearizaci ano ano ano
Konfigurace rozsifené urovné ovladani ano ano ano
Nahrani konfigurace z reguldtoru jen SIM ano ano
Diagnostické funkce ne ne ano
Ukladani souborti s konfiguraci ne ano ano
Tisk souborti konfigurace ne ano ano
On-line dokumentace, nidpovcéda ne ano ano
Korekce métené veliCiny (kalibrace) ne ano ano
Editor programu ne ne ano
Sbér dat a funkce trendu jen SIM ano ano
Sitova verze a multilicence ne ne ano
Funkce asistenta ano ano ano
Rozsitend simulace ne ne ano

Verze MINI je k dispozici zdarma na internetové strance www.profess.cz
nebo na CD PMA (vyzZadejte si).

Po instalaci je nutno vlozit licen¢ni ¢islo nebo program provozovat v DEMO méddu.
Licen¢ni ¢islo 1ze kdykoli nasledné zménit (Menu Help — Licence — Change).
Podrobny popis programu je v samostatném navodu k pouziti.




Verze regulatoru

10. Verze regulatoru

KS 90-1 (48x96 mm)
KS 92-1 (96x96 mm)

Ploché nozové konektory

Sroubovaci svorky

90...250Vac, 4 relé

24Vac/18...30Vdc, 4 relé

90...250Vac, 3 relé + mA/V/log.
24Vac/18...30Vdc, 3 relé + mA/V/log.
90...250Vac, 2 relé +2x mA/V/log.
24Vac/18...30Vdc, 2 relé +2x mA/V/log.
Bez volitelné vybavy 0
Modbus RTU + zdroj + di2/3 + OUT5/6
Profibus DP + zdroj + di2/3 + OUT5/6 2
INP1 a INP2 0
INP1, INP2 a INP3

Programator — 8 programii se 16-ti segmenty
Programator — 16 programti se 16-ti segmenty 2
Standardni konfigurace

Konfigurace dle zadéani

Névod k pouziti Cesky

Névod k pouziti némecky

Navod k pouziti anglicky

Névod k pouziti francouzsky

Standardni regulétor 0
Certifikat cULus U
Certifikat EN 14597 (dtive DIN 3440) D

N o
_—o
>
»
Ll
»
L

N h W =0

[y

[
[a—y

= —

HEY o

Prislusenstvi dodavané s pristrojem
Névod k obsluze, dvé montdzni vzpérky a vicejazyCny strucny provozni piehled.

Volitelné prislusenstvi nutné objednat zvIast’:

POPIS Objednaci ¢islo
Proudovy transformator 50 Aac 9404 407 50001
USB/TTL adapter pro ptipojeni PC 9407 998 00003
Adapter pro montdz na DIN liStu 9407 998 00061
Popis komunikace Modbus RTU — némecky 9499 040 63718
Popis komunikace Modbus RTU — anglicky 9499 040 63711
InZenyrsky software MINI zdarma na www.profess.cz

InZenyrsky software BASIC 9407 999 11001
InZenyrsky software EXPERT 9407 999 11011

KS 90-1programator Navod k pouziti 70



11.  Technické udaje

VSTUPY

VSTUP REG. VELICINY INPI1
RozliSeni: > 14 bith

Desetinné misto: 0 az 3

Digitalni filtr: Nastavitelny 0,0...9999s
Cyklus vzorkovani: 100 ms

Korekce métené hodnoty:

Ve dvou bodech nebo posunem nuly

Termoclanek

viz Tabulka 1, str. 65

Vstupni impedance: =2 1 MQ

Vliv odporu: 1uV/Q

Kompenzace studeného konce: Interni
Max. ptidavna chyba: + 0,5K

Detekce poruchy cidla
Proud ¢idlem: < 1pA
Reakce na poruchu konfigurovatelna.

Odporovy teplomér

viz Tabulka 2, str. 65

Zapojeni: 2- nebo 3-vodicové

Odpor piivodi: max. 30Q

Detekce poruchy: Preruseni nebo zkrat

Specidlni merici rozsah

Charakteristiku l1ze upravit napf. pro teplotni
¢idlo KTY 11-6 (pomoci BlueControl).
Fyzikélni rozsah: 0...4500Q

Linearizace: 16 segmentil

Napét'ové a proudové signdly

viz Tabulka 3, str. 65

Pocatek a konec rozsahu: Kdekoli v mezich
rozsahu méfeni

Ptevod na fyzikélni veli¢inu:
-1999...9999

Linearizace: 16 segmentii (pomoci
BlueControl)

Desetinné misto: Volitelné

Detekce poruchy:

12,5% pod pocatkem rozsahu (2mA, 1V)

Technické udaje

PRIDAVNY VSTUP INP2
RozliSeni: > 14 bita
Cyklus vzorkovani: 100 ms

Méreni topného proudu

pomoci méficiho transformatoru
(viz volitelné ptisluSenstvi).

Rozsah: 0...50 mAac

Prevod: Volitelny —1999...0...9999A

Proudovy vstup
Technické udaje jako INP1

Odporovy vysilaé
Viz Tabulka 2, str. 65

PRIDAVNY VSTUP INP3
(Volitelna vybava)

Rozliseni: > 14 bith

Cyklus vzorkovani: 100 ms
Technické udaje stejné jako u INP1
s vyjimkou rozsahu 10V.

RIDICI VSTUPY D11, DI2
Konfigurovatelné jako spinac

nebo tlacitko!

Urceny pro bezpotencidlové kontakty.
Spinané napéti: 5V

Spinany proud: 100 pA

RIDICI VSTUPY DI2, DI3

(volitelnd vybava)

Pozn.: Vstupy di2 na karté A a di2 na
pridavné karté jsou vzajemné svazany log.
souctem (OR).

Konfigurovatelné jako spinace nebo tlacitka!
Aktivni vstup optoClenu.

Jmenovité napéti: 24Vdc (externi)
Logicka "0": -3...5V

Logicka "1": 15...30V

Spotieba: cca SmA

ZDROJ Uy (volitelna vybava)
Vystup: 22 mA/=18V
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Technické udaje

Galvanické oddéleni
— bezpecnostni oddéleni
funkéni oddé€leni

Nap4jeni Procesni vstup INP1
Ptidavny vstup INP2
Pridavny vstup INP3
Ridici vstupy dil, di2

Relé OUTI1 RS 422/485

Relé OUT2 Ridici vstupy di2, 3

Relé OUT3 Proud. vystup OUT3

Relé OUT4 Proud. vystup OUT4
Zdroj pievodniku Uy
OUTS, OUT6

VYSTUPY

RELEOVE VYSTUPY OUTI ... OUT4
Kontakty: Pfepinaci kontakty

Max. zatizeni: S00VA, 250Vac, 2A pii
48...62 Hz, odporova zatéz.

Min. zatiZzeni: 5V, 10 mAac/dc
Zivotnost:

600.000 spinacich cykll s max. zatézi

Pozn.: Pokud reléové vystupy ovladaji

externi spinaci zafizeni (napf. stykace), musi

byt chranény proti pfepétovym raziim pfi
vypinani pomoci RC ochrannych obvodii.

OUTS3, 4 jako UNIVERZALNI VYSTUP
Galvanicky izolované od vstupi.
Ptevod voln¢€ konfigurovatelny.
RozliSeni: 11 bit

Proudovy vystup

0/4...20 mA, volitelny

Mezni rozsah: 0...cca 22mA
Zatizeni: < 500Q

Vliv zatéze: Zadny

RozliSeni: < 22PA (0,1%)
Chyba: < 40pA (0,2%)

KS 90-1programator Navod k pouziti

72

Napét'ovy vystup

0/2...10 V, volitelny
Mezni rozsah: 0...11 V
ZatiZeni: = 2 kQ

Vliv zatéze: Zadny
RozliSeni: £ 11mV (0,1%)
Chyba: <20mV (0,2%)

OUT3, 4 jako zdroj
Vystup: 22 mA/ =213V

OUT3, 4 jako logicky vystup

Zatizeni: <500Q  0/<20mA
Zatizeni >500Q  0/>13V
VYSTUPY OUT5/6

(volitelnd vybava)

Galvanicky oddé€lené optocleny.
Uzemnénad zatéz: Spolecny plus fidiciho
napeti

Vystup: 18...32 Vdc; <70 mA

Vnitini ubytek napéti: < 1 V pii Imax
Ochrana: Odolné proti zkratu, pfetizeni a
obrédcené polarité.

NAPAJENI

Podle objednévky:

STRIDAVE NAPAJENI
Napéti: 90...260 Vac
Frekvence: 48...62 Hz
Spotieba: cca 7VA

UNIVERZALNI NAPAJENI 24Vuc
Sttidavé napdjeni: 20,4...26,4 V
Frekvence: 48...62 Hz

Stejnosmérné napgjeni: 18...31 V
Spotieba: cca 7VA (W)

CHOVANI PRI ZTATE NAPAJENI
Konfigurace, parametry, nastavené Zddané
hodnoty, provozni rezim:

Bez ztraty dat (trvale v EEPROM)



Technické udaje

CELNI KOMUNIKA CNI BluePort
(Standardni vybava)

VSEOBECNE

Ptipojeni z ¢elnitho panelu pomoci PC
adapteru (viz piislusSenstvi), pomoci
programu BlueControl 1ze piistroj
konfigurovat, parametrizovat a ovladat.

KOMUNIKACNI LINKA
(Volitelnd vybava)

Galvanicky oddélend RS422/485.
Komunikacni protokol: Modbus RTU
Rychlost: 2400, 4800, 9600, 19200 Bd
Adresy: 1...247

Pocet regulétorti na lince: 32

Pro vétsi pocet nutno pouZit opakovac.

OKOLNI PODMINKY

Tiida kryti

Celni panel: IP 65 (NEMA 4X)
Kryt: IP 20

Svorky: IP 00

Teplota okoli
Pro provoz: 0...60°C

Doba ndb¢hu na jmen. presnost: = 15 min.

Pro mezni provoz: -20...65°C
Pro skladovani: -40...70°C

Vihkost
75% ro¢ni prumér, nekondenzujici

Razy a chvéni

Vibracni test Fc (DIN IEC 68-2-6):
Frekvence: 10...150 Hz

1 g nebo 0,075mm pro provoz

2g nebo 0,15mm mimo provoz
Razovy test Ea (DIN IEC 68-2-27):
15g po dobu 11ms

Elektromagnetickd kompatibilita
Vyhovuje EN 61326-1
(pro trvaly bezobsluzny provoz).

Kryti

Materidl: Makrolon 9415, nehotlavy
Ttida hoteni: UL 94 VO, samozhaSejici
Zasuvny modul, vkladani zeptedu.

Elektrickd bezpecnost

Odpovida EN 61010-1 (VDE 0411-1):
Prepétova kategorie: 11

Stupen znecisténi: 2

Pracovni napéti: 300V

Ttida kryti: I

Certifikdty

Typova zkouska dle DIN EN 14597

(nahrazuje DIN 3440)

Ptistroj Ize s ptisluSnym Cidlem pouzit u

* tepelnych a temperovacich zatizeni s
teplotou topného media do 120°C
dle DIN 4751,

* horkovodnich zafizeni s teplotou topného
media nad 110°C dle DIN 4752,

* tepelnych zafizeni s pfenosem tepla
organickymi medii dle DIN 4754,

* tepelnych zafizeni se spalovanim topného
oleje dle DIN 4755.

Certifikat cULus
(Typ 1, pro vnitini prostory)
Soubor E 208286

Elektrické pripojeni

(viz verze regulatoru)

* Ploché nozové konektory 1 x 6,3mm nebo
2 x 2,8mm dle DIN 46 244

« Sroubovaci svorky pro vodi¢e od 0,5 do
2,5 mm’

Montadz

Do panelu pomoci dvou vzpérek.
Montéz tésn€ vedle sebe mozna.
Montazni poloha libovolna.

Viéha: 0,27kg

S pristrojem doddavané prislusenstvi
Navod k pouziti
2 montazni vzpérky
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Technické udaje

Tabulka 1: M¢fici rozsahy termoclanki

Typ termoclanku Meéfici rozsah Chyba RozliSeni (1)
L Fe-CuNi(DIN) -100...900°C <2K 0,1 K
J Fe-CuNi -100...1200°C <2K 0,1 K
K  [NiCr-Ni -100...1350°C <2K 0,2K
N | Nicrosil/Nisil -100...1300°C <2K 0,2K
S PtRh-Pt10% 0...1760°C <2K 0,2K
R  |PtRh-Pt13% 0...1760°C <2K 0,2K
T Cu-CuNi -200...400°C <2K 0,05 K
C W5%Re-W26%Re 0...2315°C <2K 04K
D |W3%Re-W25%Re 0...2315°C <2K 04K
E NiCr-CuNi -100...1000°C <2K 0,1 K
B" |PtRh-Pt6% (0)100...1820°C <3K 0,3K
Uspecifikace plati od 400°C

Tabulka 2: M¢fici rozsahy odporovych ¢idel
Typ Proud c¢idlem M¢fici rozsah Chyba Rozliseni (L)
Pt100 -200...100°C <1K 0,1 K
Pt100 -200...850°C <1K 0,1 K
Pt1000 -200...850°C <2K 0,1 K
Specidlni* 0...4500Q <0,2 % 0,01%
Specidlni 0,2 mA 0...450Q
Vysila¢ 0...160Q
Vysila¢ 0...450Q <0,1 % 0,01%
Vysila¢ 0...1600Q
Vysila¢ 0...4500Q

[Ipfednastaven pro ¢idlo KTY 11-6 (-50...150°C)

Tabulka 3: Proud a napéti
Rozsah Vstupni odpor Chyba Rozliseni (L)
0-10V =110 kQ <0,1% 0,6 mV
0-100 mV >1MQ <0,1% 6 pV
0-20 mA 49Q) (ibytek £2,5V) <0,1% 1,5 HA
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Bezpecnostni pokyny

Tento pftistroj byl vyroben a testovan v souladu s VDE 0411-1/EN 61010-1 a
vyskladnén v technicky bezpecném stavu.

Ptistroj vyhovuje evropské direktivé 89/336/EWG (EMC) a ma oznaceni CE.
Pted vyskladnénim byl pfistroj testovan a veSkerym piedepsanym testim vyhovél.
Aby byl zachovan jeho bezpecny stav, je nutno jej pouzivat podle pokyn,
uvedenych v tomto navodu.

Piistroj je vyluéné urcen pro méfeni a regulaci v technickych instalacich.

A Pokud je pftistroj poSkozen do té miry, Ze jsou pochybnosti o jeho bezpecné funkci,
nesmi byt uveden do provozu.

ELEKTRICKE ZAPOJENI

Elektrické zapojeni musi odpovidat mistnim piedpisiim (napi. VDE 0100). Mé&fici a
signdlové vodice je nutno vést oddélené od napdjecich vodich. . Napdjeni piistroje
musi byt vybaveno vhodnym oznafenym spinacem, snadno dostupnym obsluze.

UVEDENI DO PROVOZU

Pred zapnutim pfistroje pod napéti je nutno ovéfit a zajistit:

* Souhlas napgjeciho napéti s udajem na Stitku pfistroje.

* Pokud zapnuti pristroje ovlivni funkci na n¢j déle zapojenych zatizeni, je nutno
provést vhodnd opatfeni.

* Piistroj smi byt zapnut pouze po jeho fddné instalaci.

e Priistroj smi byt zapnut a provozovan pouze v povoleném rozsahu okolni teploty.

VYPNUTI

Ptistroj vypnéte odpojenim napdjeciho napéti a zabranénim jeho nidhodného
pripojeni. Pfed vypnutim ovéite, zda na regulédtor déale napojend zatizeni nebudou
vypnutim nepiipustn€ ovlivnéna.

UDRZBA, OPRAVY A MODIFIKACE
Ptistroj nevyZaduje Zadnou udrzbu.

A Pfi otevieni piistroje nebo vyjmuti z krytu mohou byt obnazeny svorky a zZivé ¢asti.
Pred zahajenim prace je proto nutno pristroj odpojit od napajeni.
Po ukonceni prace pristroj opé€t fadné zasunte do krytu, po modifikaci pfipadné
upravte udaje na jeho Stitku.

“,A Pti otevfeni piistroje mohou byt obnazeny soucastky citlivé na elektrostatickou
elektiinu (ESD). Dalsi prace smi byt provadény pouze na pracovisti, vybaveném
prislusSnou ochranou proti ESD. Opravy a modifikace pftistroje smi provadét pouze
vySkoleny persondl. Doporucujeme svéfit tyto prace prisluSnému servisnimu
sttedisku PMA.

A Celnf panel piistroje je moZno &istit hadifkem namo&enym ve vodé nebo alkoholu.
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12.1 Reset na pivodni nastaveni

V piipadé€ chybné konfigurace lze pfistroj resetovat do vychoziho vyrobcem
nastaveného stavu nebo do stavu, definovaném uZzivatelem jako vychozim.

Vychozi nastaveni 1ze definovat programem BlueControl, je vhodné tak ucinit po
konecném uvedeni do provozu, jakykoli zasah obsluhy lze pak jednoduSe vratit zpét.

Reset na vychozi nastaveni se provadi takto:

2]
N

(1)
EJ@J + zapnuti napajeni

coar
roL

[]
ForY

N
FAL

1. 2

- Pfi soucasném stisknuti tlacitek [A] a [¥] béhem zapnuti napdjeni se na displeji
kratce objevi ndpis F ALk ar ™ apoté F AL na.

- Tlacitky [a] nebo [¥] zvolte v druhé ¥adce displeje 4 £ 5 a potvrd’te [].

- Pokud se tlac¢itkem || potvrdi n i, zlstane v pfistroji zachovdno posledni
nastaveni.

Po potvrzeni 4E &

c 1 nasleduje jedna ze Ctyf moznosti:

Bezpec¢nostni | Urovné urr
°ZP ... |Heslo Reakce na potvrzeni 4 & &

zédmek ovladani
@ |scpnuty nezaleZzi nezdlezi  |reset na vychozi nastaveni
2] otevieny volné zadné reset na vychozi nastaveni
© |otevieny volné ano reset po zadani spravného hesla

. alespon 1 P : .
O |otevieny pon nezalezi  |reset je odmitnut
blokovéana

@ Pokud neni béhem 10 s stisknuto Zadné tlacitko, proces se prerusi.

@ Kopirovani vychoziho nastaveni miize trvat nékolik vterin. Poté pristroj
pirechazi do normalniho provozniho stavu.
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13. Poznamky
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