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1. Úvod 
 

Průmyslové regulátory KS92 a KS94 náleží k nové generaci mikroprocesorových regulátorů vyšší výkonnostní třídy. 
Použití regulátorů je velmi mnohostranné, hodí se nejen pro "pomalé" teplotní procesy, ale bez problémů zvládnou i 
rychlé regulace tlaku nebo průtoku. Díky plné konfigurovatelnosti měřících a regulačních funkcí je možno je využít v 
rozsáhlé řadě aplikací. Přes tuto svou univerzálnost je obsluha regulátorů velmi jednoduchá. 
Bezpečná a spolehlivá regulace v úzkém pásmu tolerance je nezbytným předpokladem ekonomické výroby. Regulátory 
se spolehlivým a robustním regulačním algoritmem jsou základem stabilních provozních podmínek a to i při měnících 
se procesních parametrech. 
Samooptimalizace regulačních parametrů podstatně usnadňuje uvádění do provozu. Inteligentní interaktivní systém za-
dávání parametrů s použitím standartních regulačních symbolů a textů s možností blokování přístupu do zadávacích 
úrovní minimalizuje chyby obsluhy a omezuje výpadky funkce.  
 
Regulátory KS92 a KS94 lze použít jako signální přístroje, dvoustavové nebo třístavové regulátory, třístavové krokové 
nebo spojité regulátory. Výstupy lze navíc konfigurovat pro přepínání hvězda/trojúhelník/vypnuto, polohovou regulaci, 
regulaci s rozděleným rozsahem "split-range" a různé kombinace spínacích a spojitých výstupů. Regulovat je možno na 
pevnou žádanou hodnotu, externí žádanou hodnotu nebo na časově proměnnou (programovatelnou) žádanou hodnotu a 
to vždy s možností její korekce. Tato korekce (ofset) může být aditivní (např. redukce žádané hodnoty na stav "stand-
by") nebo faktorem (např. korekce na O2). Korekci lze aktivovat externím kontaktem, její hodnotu je možno definovat 
analogovým signálem nebo nastavitelným parametrem. 
Mezi další možnosti regulačních algoritmů patří: 
•  Poměrová regulace 
 (stechiometrické spalování, poměrové míchání, dávkování....) 
• Regulace se třemi vstupními veličinami  
 (regulace hladiny v parním kotli,....) 
• Regulace na střední hodnotu ze dvou procesních veličin. 
 
Kromě korekce vstupní regulované veličiny je možno u každého vstupního nebo výstupního signálu použít linearizaci, 
úpravu měřítka nebo odmocnění. To umožňuje přizpůsobit regulátor přesně dané aplikaci bez nutnosti použití přídav-
ných modulů. 
V praxi se rovněž osvědčilo použití signálu poruchové veličiny k zlepšení chování regulačního obvodu, zejména u re-
gulace parních kotlů. Tam, kde působí více regulátorů na jeden akční člen, používá se s výhodou funkce omezení akční 
veličiny. Toto omezení může být externě řízené nebo pevně nastavené a používá se nejen u spojitých, ale i u spínacích 
regulátorů (třístavová kroková regulace pro řízení servopohonu). 

 
1.1 Technické údaje 

Technické údaje regulátorů jsou uvedeny v katalogových listech. 
 

1.1.1 Bezpečnostní pokyny 
K přístroji přiložené bezpečnostní pokyny je nutno pozorně pročíst a řídit se jimi! 
Izolace přístroje odpovídá normě EN 61010-1 (VDE 0411-1) se stupněm znečistění 2, přepěťovou kategorií III, pra-
covním napětím 400 V a třídou krytí I. Při montáži do vodorovné polohy je nutno zabránit, aby živé části, např. konce 
přívodních vodičů, nespadly do otevřeného krytu vyjmutého přístroje. 
 

1.1.2 Elektromagnetická kompatibilita 
Přístroje splňují evropský předpis 89/336/EEC, mají označení CE a splňují evropské normy o elektromagnetickém vy-
zařování EN 50081-1 a o odolnosti proti rušení EN 50081-2. Přístroje jsou určeny pro použití v průmyslovém prostře-
dí (v obytném prostředí může dojít k rušení rozhlasových přijímačů). Umístění do kovového uzemněného rozvaděče 
může rušivé vyzařování podstatně omezit. 
 

1.1.3 Údržba / odstraňování poruch 
Regulátor nevyžaduje žádnou údržbu. Při poruše je nutno ověřit:  
• Napájení (napětí, frekvence a správné připojení), • správné zapojení všech přívodů, • správnou funkci připojených 
snímačů a akčních členů, • nastavení správné konfigurace a parametrů regulátoru dle požadované funkce. Pokud i na-
dále přístroj nepracuje správně, je nutno jej vyměnit. 
Čistění: Kryt a čelní panel čistým, suchým hadříkem. Nepoužívejte žádný čistící prostředek ani rozpouštědlo! 
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1.1.4 Elektrické připojení 
q Svorku A11 (u spojitého regulátoru také svorku P13) je nutno uzemnit  a to co nejkratším vodičem 
 (při testu 15 cm). 
q Je-li na výstup relé připojen stykač, je nutné použít RC - ochranný obvod pro omezení napěťových špiček, které 

by mohly přístroj poškodit. 
q Regulátor musí být elektricky chráněn samostatnou nebo společnou pojistkou (1 A na každý přístroj). 
 
 

2. Instalace a zapojení 
 
2.1  Instalace 

Montážní poloha regulátorů KS92 a KS94 je libovolná. Za panelem je nutno vyhradit dostatečný prostor (viz montážní 
hloubka přístroje). 
Při montáži regulátoru se postupuje takto: 
• Vyměřte a vyřízněte otvor v panelu dle uvedeného obrázku. 
• Do otvoru vsuňte regulátor. 
• Do výřezu nahoře přístroje vložte montážní vzpěrku a lehce šroubovákem přitáhněte. 
• Do dolního výřezu vložte druhou vzpěrku, diagonálně oproti první. 
• Obě vzpěrky střídavě utahujte, až je přístroj pevně fixován. 
Pro dosažení stupně krytí IP65 mezi panelem a čelem přístroje je nutno použít všech čtyř s přístrojem dodaných vzpě-
rek. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Drátová spojka: 
Pokud je spojka spojena, je přechod do úrovně parametrů a kon-
figurace regulátoru blokován. Při pokusu o přechod do úrovně 
parametrů se na spodním displeji objeví nápis "ParaL". Pokud 
jsou některé parametry přístupné v "rozšířeném displeji operáto-
ra", lze je měnit. Přístup k spojce se získá vyjmutím modulu re-
gulátoru z krytu dále popsaným způsobem. 
 

2.1.1. Vyjmutí regulátoru z krytu 
Modul regulátoru je možno při servisních pracích vyjmout z kry-
tu, při čemž kryt i elektrické připojení zůstává nedotčeno. 

a Pokud se regulátor demontuje pod napětím, musí se po vyjmutí 

živé svorky v krytu ochránit před náhodným dotykem. 
l Modul regulátoru obsahuje prvky citlivé na statickou elektřinu.  

a Pokud je najednou vyjímáno více regulátorů, je nutno zabránit jejich záměně při zpětné montáži. Pro funkci pří-
stroje je rozhodující nejen jeho hardwarové provedení, ale i konfigurace a nastavení parametrů. 

 
Modul regulátoru lze z krytu vyjmout po povolení čelního zajišťovacího šroubu. Jeho uvolněním se regulátor čás-
tečně z krytu vysune a je jej možno vyjmout. 
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2.1.2 Zpětná montáž modulu regulátoru do krytu 
q Pozor na záměnu, každý modul regulátoru patří do svého krytu! 

Vložte modul regulátoru do vodítek krytu a bez nadbytečné síly zasuňte dovnitř. Mezi čelem modulu a kry-
tem zůstane malá mezera. Zajišťovací šroub na čele přístroje utáhněte, až je modul regulátoru zcela pevně za-
sunut ve své poloze. 

 

3. Elektrické zapojení 
 

q Elektrické zapojení je nutno provést podle uvedeného schéma. Vodiče napájení je vhodné vést odděleně od sig-
nálových vodičů. 

q Ochranné uzemnění se připojuje na svorku A11 (u spojitého regulátoru také na svorku P13), a to co nejkratším 
vodičem (při testu 15 cm). 

q Je-li na výstup relé připojen stykač, je nutné použít RC - ochranný obvod pro omezení napěťových špiček, které 
by mohly přístroj poškodit. 

 
Regulátor je vybaven plochými noži 1 x 6,3 mm nebo 2 x 2,8 mm, určenými pro nástrčné ploché konektory. 
 
Schéma zapojení: 

       galvanické oddělení 
   
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
    
 

Provedení se zabudovaným zdrojem – viz příklady zapojení na str. 11. 
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3.1 Připojení napájecího napětí 5 
Regulátor se dodává s následujícími verzemi napájení: 
Střídavé napájení 
• 90...260 Vstř  (KS 92 pouze 230 Vstř) 
 Frekvence: 48...62 Hz 
 Spotřeba: cca 10 VA 
Univerzální napájení (pouze KS 94) 
• 24 Vstř, 48...62 Hz 
 rozmezí 24 Vstř +10%, -15% 
• 24 Vss, rozmezí 19,2...30 V. 

 

3.2 Připojení analogových vstupů INP 
 

Vstup INP1 1  
Vstup regulované veličiny x1 (viz str. 23) 
a Termočlánek 
b Odporový teploměr (Pt100 v třívodičovém zapojení) 
c Teplotní diference (2 x Pt100 ve dvouvodičovém zapojení) 
d Odporový vysílač 
e Proud 
f Napětí 
 
Vstup INP3 % 
Tento vstup je možno konfigurací přiřadit regulované veličině x2 nebo poruchové veličině z (viz str. 24). 
Referenční potenciál (GND) pro tento vstup je svorka C10. 

 
Vstup INP4 % 
Vstup je konfigurací možno přiřadit regulované veličině x3, externí žádané hodnotě nebo vstupu pro omezení akční ve-
ličiny (override OVC) (viz str. 25). 
Referenční potenciál (GND) pro tento vstup je svorka C10. 

 
Vstup INP5 3  
Tento vstup je možno konfigurací přiřadit regulované veličině x2, externí žádané 
hodnotě nebo externímu ofsetu žádané veličiny (konfigurační kód C.180). 
U napěťových signálů je nutno svorku A6 propojit s referenčním potenciálem 
A9 (viz str. 25). 
 
Vstup INP6 2  
Vstup se využívá pro zpětnou vazbu od polohy akčního členu u třístavové krokové regulace, pro externí žáda-
nou hodnotu nebo externí ofset žádané veličiny (konfigurační kód C.180) (viz str. 25). 

 

3.3 Výstupy OUT 
 

Výstup OUT1 7  
OUT1 je podle verze regulátoru spojitý, logický nebo reléový výstup. Je možno jej přiřadit akční veličině y1 nebo 
alarmu (C.500). U logického a spojitého výstupu je nutno ochrannou zem připojit na svorku P13. Logický vý-
stup nabývá hodnot 0 a 20 mA (pro zátěž ≤ 600 Ω) nebo 0 a >12 V (pro zátěž ≥ 600 Ω) (viz str. 26). 
 
Výstupy OUT2, OUT4 a OUT5 6  
Tyto výstupy jsou reléové. OUT2 je možno konfigurovat pro akční veličinu y2 nebo alarm (C.530) (viz str. 27). 
Výstupy OUT4 a OUT5 je možno u programátoru rovněž přiřadit logickým výstupům programátoru 1...4 nebo konci 
programu (C.590/ C591) (viz str. 28). 
 
Výstup OUT3 & 
Tento výstup je v závislosti na konfiguraci spojitý nebo logický. Logický signál se přepíná mezi 0 a 20 mA (zátěž ≤ 
600Ω) nebo 0 a 12 V (zátěž ≥ 600Ω). 
Signál, který je přiveden na tento výstup se určuje konfigurací. Zvolit je možno různé výstupy regulátoru, procesní ve-
ličiny a žádané hodnoty (viz str. 27). 

X1 

X2 

X3 

X2 
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3.4 Binární vstupy di 
 

Binární vstupy di1 a di2 4  
Vstupy mohou podle konfigurace (C.190 a C.191) řídit tyto funkce: 
• Přepínání mezi interní žádanou hodnotou W (0) a druhou žádanou hodnotou W2 (1) 
• Přepínání ruka (1) / automat (0) 
• Zapínání ofsetu žádané hodnoty: Ofset vypnut (0), zapnut (1) 
• Přepínání mezi normální (0) a bezpečnostní (1) akční veličinou 
• Zapínání (0) a vypínání (1) regulace 
• Přepínání mezi PI (0) a P (1) regulací 2/3-stavového a spojitého regulátoru nebo vypínání zpětné vazby od po-

lohy u třístavového krokového regulátoru 
• Beznárazové přepínání mezi normální (0) a bezpečnostní (1) akční veličinou 
• Beznárazové přepínání na interní žádanou hodnotu (sledování pouze di2), vypnuto (0), zapnuto (1) 
 
Binární vstupy di3 až di12 90"§  
di3 použit pro přepínání mezi místním (0) a dálkovým (1) ovládáním 
di4 použit pro přepínání mezi STOP (0) a START (1) programátoru (C.192;SPrSt) 
di5 použit pro reset (1) programátoru 
di6/di7 použity pro volbu programu programátoru (pouze u KS 94) 
 

di6 0 1 x  di8 0 1 0 1 
di7 0 0 1  di9 0 0 1 1 
Program 1 2 3  Sada parametrů 0 1 2 3 

 
di8/di9 použity pro volbu sady regulačních parametrů (pouze u KS 94) 
di10 zapíná omezení akční veličiny "override" OVC+ (viz str. 42) 
di11 zapíná omezení akční veličiny "override" OVC- (viz str. 42) 
 nebo může být konfigurován pro zapínání ofsetu efektivní žádané hodnoty (C.190;SdWon) 
di12 beznárazově přepíná na interní žádanou hodnotu (sledování): vypnuto (0), zapnuto (1), může být použit i pro 

přepínání na druhou žád. hodnotu W2 (C.190): vypnuta (0), zapnuta (1) 
 

3.5 Binární výstupy do1 až do6 9  
do1 udává stav řídícího výstupu 1 programátoru 
do2 udává stav řídícího výstupu 2 programátoru 
do3 udává stav řídícího výstupu 3 programátoru 
do4 udává stav řídícího výstupu 4 programátoru 
do5 udává, zda je regulátor v ručním nebo automatickém režimu, 
 nebo u spínacích regulátorů stav regulačního výstupu y1 (C.596) 
do6 udává, jestli regulátor používá externí nebo interní žádanou hodnotu, 
 nebo u spínacích regulátorů stav regulačního výstupu y2 (C.597) 
 

3.6 Provedení se zabudovaným napájecím zdrojem 
Zdroj může být použit pro napájení dvouvodičového převodníku nebo pro buzení max. čtyř binárních vstupů. Zdroj je 
galvanicky izolován a proto může být použit i pro napájení dvouvodičových převodníků u vstupu INP3...INP6 nebo u 
jiného přístroje. Volba použití – napájení dvouvodičového převodníku nebo buzení binárních vstupů – se provádí drá-
tovými spojkami – viz obrázek. 
 
 Napájení Buzení 
 převodníku bin. vstupů 
 

Ü Poloha T  Poloha D 
* rozpojena  spojena (D) 
¢ spojena (T)  rozpojena 

 
 
 

a Pokud je INP1 konfigurován pro proud nebo termočlánek (C.200;Typ) a drátovou spojkou je zvoleno napájení 
převodníku, je napájecí napětí na svorkách A12, A14. Pokud je drátovou spojkou zvoleno buzení binárních vstupů, je 
napětí zdroje na svorkách A1 a A4 bez ohledu na konfiguraci vstupu. V tomto případě nelze použít vstup INP5 pro na-
pětí. 
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 Externí využití Buzení binárních vstupů Připojení dvouvodičového převodníku 
 napájecího zdroje  např. na INP1 nebo INP5 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

3.7 Zapojení komunikační linky ! 
Výstupy TTL nebo RS422 nebo RS485 s komunikačním protokolem 
PROFIBUS nebo InterBus.. U výstupu TTL se pro konverzi na 
RS422/RS485 musí použít externí komunikační modul. Na jeden modul 
lze připojit čtyři regulátory. 
Kromě těchto volitelných komunikačních linek je přístroj standartně vy-
baven komunikací RS232 pro připojení PC s inženýrským softwarem. 

 
3.7.1 Ovládání 

Přenos dat z nebo do regulátoru lze provádět  průmyslovou komunikační linkou nebo PC komunikací RS232 z čelního 
panelu. Při dodávce je přístroj přepnut na komunikaci z čelního panelu. Vychází se z toho, že nejprve bude regulátor 
konfigurován a uváděn do provozu pomocí inženýrského softwaru. 
 
Přepnutí na průmyslovou komunikační linku, připojenou na zadní svorkovnici, se provádí 
tlačítky čelního panelu: 
 

stisknout M ≥ 3 vteřiny → bliká Para 
pomocí I přejděte na blikající CBus a potvrďte krátkým stiskem M. 
 
nebo přepnutím na dálkové ovládání (viz následující odstavec 3.7.2). Zpětným přepnutím na místní ovládání nedochází 
k přepnutí na čelní PC komunikační linku. 
 
Přepnutí na čelní PC komunikaci je možné pouze v režimu místního ovládání 
tlačítky čelního panelu: 
 

stisknout M ≥ 3 vteřiny → bliká Para 
pomocí I přejděte na blikající CFrnt a potvrďte krátkým stiskem M. 
 

3.7.2 Dálkové / místní ovládání 
Přístroje s komunikační linkou jsou vybaveny binárním vstupem di3, kterým se přepíná 
mezi dálkovým a místním ovládáním (R/L). 
Přepnutí na dálkové ovládání umožňuje ovládání regulátoru z komunikační linky. 
Tlačítky čelního panelu lze v tomto případě pouze 
 přepínat displej, 
 zobrazit parametry bez možnosti jejich změny, 
 zobrazit konfigurační kódy bez možnosti jejich změny. 
V režimu dálkového ovládání není přední PC komunikace funkční. Při přepnutí z místního na dálkové ovládání je akti-
vovaná čelní PC komunikace vypnuta. 
 
V režimu místního ovládání lze komunikační zadní kom.linka 

linkou data z regulátoru pouze číst bez možnosti přední kom. linka 

jejich změny. 
Výjimkou jsou pouze data, která se týkají jen 
komunikace nebo která nejsou tlačítky čelního 
panelu přístupná. 
  přepínání R/M 

 
 
 

Indikace ≅ přepnuto na zadní 
CBus  komunikační linku 

Indikace ≅ přepnuto na přední 
CFrnt  komunikační linku 
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3.7.3 Příklady zapojení komunikační linky 
 

Obr. 1: Připojení TTL komunikační linky: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Obr. 2: Připojení RS 422 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Obr. 3: Připojení RS 485 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Obr. 4: Připojení komunikace PPROFIBUS DP 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Obr. 5: Připojení komunikace InterBus 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
  přicházející linka odcházející linka 

 
 
 

Komunikační 
modul 

Master 
např. IQT 150 

Master 
např. wandler M4 



13                                         KS 92/94  Příručka uživatele   

4. Ovládání 
 
4.1 Čelní panel 
 
 Obr. 6: Čelní panel regulátoru KS 94 

 
 LED 2 (např. chlazení) LED 3 (např. Alarm 1) 
 LED 1 (např. topení) LED 4 (např Alarm 2) 
 

 Zajišťovací šroub 
  Displej 1 – regulovaná veličina 
 
 Text 1 (např. fyzikální jednotka) Displej 2 – žádaná hodnota 
 
 
 Text 2 (např. sloupkový indikátor) Tlačítko volby 
 

 Komunikační linka Tlačítko zvyšování 
 

 Tlačítko ruka / automat Tlačítko snižování 
 

Zámek: Šroub pro zajištění modulu regulátoru v krytu 
LED diody: Indikace stavu výstupů Y1, Y2 a alarmů LIM1, LIM2 
 (další možnosti nastavení v úrovni konfigurace C.800). 
Displej 1: Indikace regulované veličiny (úroveň operátora), hodnoty parametru 
 (v úrovni  parametrů) a konfiguračního kódu (v úrovni konfigurace). 
Displej 2: Indikace žádané hodnoty (úroveň operátora v režimu automat), akční veličiny 
 (úroveň operátora v režimu ručního ovládání). 
 Hodnoty se nastavují tlačítky D a I. 
 Další možnosti indikace lze zvolit konfiguračním kódem (C.801). 
Text 1: Zkrácené označení parametrů nebo fyz. veličina údaje displeje 2. 
 Další možnosti indikace lze zvolit konfiguračním kódem (C.801). 
Text 2: Sloupkový graf akční veličiny. 
 Další možnosti indikace lze zvolit konfiguračním kódem (C.800). 
PC interface: Konektor pro napojení na PC (RS232). Umožňuje nastavení konfigurace, 
 parametrů a ovládání regulátoru pomocí inženýrského software. 
 

4.2 Stavová hlášení 
 
  Toto hlášení indikuje poruchu čidla. 
  Možné příčiny: Přerušení nebo přepólování termočlánku 
   Přerušení nebo zkrat u odporového teploměru nebo  
   odporového vysílače 
   Přerušení u signálů 4...20 mA nebo 2...10 V 
 
Na displeji "Text 2" se mohou objevit tato stavová hlášení: 
 

Chybný čas (nutno nastavit správný čas) 
Režim zotavení. Po obnově napájení začíná regulace od poslední známé 
hodnoty akční veličiny. 
Gradient aktivní. Žádaná hodnota se mění v zadaných mezích 
(Grw+/-). 
Aktivní druhá žádaná hodnota. 
Samooptimalizace ukončena s chybou. 
Probíhá samooptimalizace. 
Funkce časovače aktivní (budoucí okamžik startu ještě nedosažen). 
Chyba při automatické kalibraci signálu polohy akčního členu. 
Žádná reakce akčního členu (pouze při aktivní funkci DAC). 
Chybný směr pohybu akčního členu (pouze při aktivní funkci DAC). 
Závada snímače polohy akčního členu (pouze při aktivní funkci DAC). 

 



  KS 92/94  Příručka uživatele                                       14 

4.3 Povelová menu 1...3 
Kromě zkratek parametrů a konfiguračních kódů je na displeji "Text 1" možno vyvolat i následující dialogová me-
nu: 

 
Text 1 Význam 
 
CBus Přepnutí na komunikaci přes průmyslovou kom. linku na svorkách B12...B16 
CFrnt Přepnutí na komunikaci  z konektoru čelního panelu 
Clear Mazání parametru z rozšířeného displeje operátora ( → Mark) 
Clock Nastavení hodin reálného času 
Conf Přechod do úrovně konfigurace 
End Návrat na předchozí stránku menu 
Exit Návrat do úrovně operátora 
Hold Trvalé přiřazení parametru na displej 
Mark  Označení parametru pro rozšířený displej ( → Clear) 
More Přístup do rozšířené konfigurační úrovně 
OStar Start optimalizace 
OStop Stop optimalizace 
Para Přechod do úrovně nastavení parametrů 
PRun   PStop Start nebo stop programátoru 
PSet   PRes Preset nebo reset programátoru 
Quit Návrat do úrovně operátora bez potvrzení poslední zvolené hodnoty 
 

4.4 Ovládací úroveň operátora 
Úroveň operátora obsahuje režim zobrazení hlavního Ü a rozšířeného * displeje. V režimu hlavního displeje je mož-
no tlačítkem H přepínat mezi automatickou regulací a ručním ovládáním. V automatu je lze tlačítky D a I měnit žá-
danou hodnotu, při ručním ovládání akční veličinu. V režimu rozšířeného displeje závisí počet a pořadí displejů na 
zvolených funkcích. Zobrazit lze dalších až 12 hodnot z úrovně parametrů (Mark ↔ Clear). Žádanou hodnotu a 
zobrazené parametry lze tlačítky D a I měnit. Jeden parametr je možno povelem Hold přiřadit na displej trvale 
(stisknout M > 3s, zvolit parametr (D, I), znovu M > 3s, zvolit Hold (D, I) a stisknout M). Rozšířený displej lze 
opustit povelem Exit a M, timeoutem 60 s nebo tlačítkem H. 
 
+ Pokud tlačítkem D nastavíme žádanou hodnotu na "----", regulátor se vypne !! 

 
Menu 1 je možno v úrovni operátora kdykoli vyvolat. Pak můžeme příslušnými povely mazat rozšířený displej 
(Clear), přepínat komunikační port (CBus ↔ CFrnt) a spouštět (OStar) nebo zastavit (Ostop) proces samo-
optimalizace, nastavit čas (Clock), zvolit trvalé přiřazení parametru na rozšířený displej (Hold), ovládat programá-
tor (PRun ↔ PStop; PRes; PSet), nebo přejít do úrovně nastavení parametrů (Para). 

 
Obr. 8: Ovládání 
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4.5 Úroveň nastavení parametrů a konfigurace 
Do ovládací úrovně nastavení parametrů se přechází z úrovně operátora vyvoláním povelového Menu 1 (stisknutím 
tlačítka M déle než 3 s) a povelem Para. 

 
V úrovni nastavení parametrů lze kdykoli vyvolat Menu 2 a provést výběr parametrů pro rozšířený displej (Mark), 
znovu vyvolání úrovně parametrů (End), návrat do úrovně operátora (Exit) nebo přechod do úrovně konfigurace 
(Conf). 

 
Menu 3 je možno vyvolat v úrovni konfigurace. Slouží k přechodu do rozšířené konfigurační úrovně (More) a 
návratu z ní (End), návratu do úrovně operátora (Exit) nebo návratu bez potvrzení poslední zvolené hodnoty 
(Quit). 

 
Obr. 8: Úroveň nastavení parametrů a konfigurace 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Nastavení hodnot parametrů nebo konfiguračních kódů se provádí takto: 
 

Obr. 9 Příklad nastavení Obr. 10 Příklad nastavení kombinovaného  
 jediné hodnoty   údaje (např. konfiguračního kódu) 
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5. KS 92/94 – Přehled základních funkcí 
 

5.1 Základní hardwarové verze 
Hardwarové verze regulátorů KS 92/94 se určují objednacím kódem. Rozhodující pro funkci regulátoru je počet osa-
zených desek tištěných spojů a tím i připojovacích konektorů. 
Již regulátorem v základním provedení, který je osazen deskami P a A je možno realizovat rozsáhlou řadu funkcí. Ná-
sledující popis funkcí jednotlivých desek tištěných spojů se týká jejich základního nastavení, které je konfigurací mož-
no ještě upravit: 
 

5.1.1 Deska P 
Výstup OUT1 (spojitý): Spojitý regulační výstup 0/4...20 mA nebo logický výstup  0/20 mA 
Výstup OUT1 (releový) regulační výstup Y1 /Y2 nebo Alarm 3  
Výstup OUT2: (releový) Regulační výstup Y1 /Y2 nebo Alarm 4 
Výstup OUT4: (releový) Regulační výstup Y1 / Y2, programátor nebo Alarm 1 
Výstup OUT5: (releový) Regulační výstup Y1 / Y2, programátor nebo Alarm 2 
 

5.1.2 Deska A 
Univerzální vstup INP1: Regulovaná veličina x1 
Diferenční vstup INP5: Externí žádaná hodnota We 
Měřící vstup INP6: Polohy akčního členu yp u třístavové krokové nebo spojité regulace 
Řídící vstup di1:  Přepínání žádané hodnoty 
Řídící vstup di2:  Přepínání automat / ruční ovládání 
 

5.1.3 Deska B (volitelná výbava) 
Deska tištěných spojů B obsahuje komunikační interface (TTL nebo RS422/485), hodiny reálného času a přídavné ří-
dící vstupy a výstupy, které jsou výhradně určeny pro programátor: 
 
Řídící vstup di3:  Přepínání místní / dálkové ovládání 
Řídící vstup di4:  Start / stop programátoru 
Řídící vstup di5:  Reset programátoru 
Řídící vstup di6:  Volba programu 
Řídící vstup di7: Volba programu 
Řídící výstup do1: Řídící vstup 1 
Řídící výstup do2: Řídící výstup 2 
Řídící výstup do3: Řídící výstup 3 
Řídící výstup do4: Řídící výstup 4 
 

5.1.4 Deska C (volitelná výbava, pouze u KS 94) 
Deska C obsahuje další konfigurovatelné vstupy a výstupy: 
 
Diferenční vstup INP3: Poruchová veličina z nebo reg. veličina x2 
 (poměrová regulace, regulace se třemi vstupy, ...) 
Diferenční vstup INP4: Externí žádaná hodnota We, ofset žád. hodnoty dWe, omezení akční veličiny OVC 

(override), regulovaná veličina x3 (regulace se třemi vstupy, ...) 
Proudový výstup OUT3: Spojitý 0/4...20 mA nebo logický 0/20 mA; funkce konfigurovatelná 
Řídící vstup di8: Výběr ze sady regulačních parametrů 1...4 
Řídící vstup di9: Výběr ze sady regulačních parametrů 1...4 
Řídící vstup di10: Řízení OVC+ u třístavové krokové regulace 
Řídící vstup di11: Řízení OVC- nebo zapínání/vypínání korekce žádané hodnoty dW(e) 
Řídící vstup di12: Přepínání w/W2 
Řídící výstup do5: Stav výstupu y1 (u spínacích regulátorů) nebo stav automat/ruční ovládání 
Řídící výstup do6: Stav výstupu y2 (u spínacích regulátorů) nebo stav "interní/externí žádaná hodno-

ta" 
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5.2 Přehled funkčních bloků 
Z uvedeného blokového zapojení je patrný přehled funkčních bloků a jejich vzájemné vazby. Jednotlivé funkční 
bloky budou dále popsány. 
 
Obr.11: Blokové schéma regulátoru 
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5.3 Galvanické oddělení 
 
Galvanické oddělení jednotlivých skupin vstupů a výstupů je nezbytné pro dosažení lepší odolnosti proti rušení a větší 
bezpečnosti přístroje. Vzhledem ke koncepci zapojení regulátoru KS 92/94 je galvanické oddělení standartní vlastností 
přístroje bez jakéhokoli příplatku. 
Obvody napájení jsou od všech vstupů a výstupů odděleny transformátorem. Signálové cesty mezi deskou A a napájecí 
a výstupní deskou P jsou rovněž galvanicky izolovány, tedy např. výstup OUT1 konfigurovatelný jako spojitý výstup 
0/4...20 mA je rovněž izolován od všech vstupů. 
Řídící vstupy di, řídící výstupy do a komunikační linka jsou vždy galvanicky odděleny optočleny, nejsou tedy zdrojem 
rozptylových napětí a nepodléhají chybám svodových proudů. 
Ačkoli přídavné proudové vstupy INP3 a INP4 na desce C jsou navzájem galvanicky propojeny (diferenční vstupy se 
společným nulovým potenciálem COMMON), od ostatních obvodů regulátoru jsou odděleny. Totéž platí pro proudový 
výstup OUT3. 
Pokud je tedy regulátor osazen přídavnou deskou C, mohou být regulovaná veličina, žádaná hodnota a akční veličina 
navzájem galvanicky odděleny. Dokonce i přídavný výstup OUT3 (0/4...20 mA) je od vstupu oddělen. 
Standartní řídící signály (přepínání ruka/automat, interní/externí žádaná hodnota, místní/dálkové ovládání a pod.), které 
jsou v mnoha případech do regulátoru přiváděny z  řídícího systému bez galvanického oddělení, jsou na vstupu galva-
nicky odděleny a tím je zamezeno nežádoucím vlivů potenciálových rozdílů. Totéž platí pro řídící výstupy do, které 
jsou často zapojovány na různé řídící moduly s rozdílnými úrovněmi napětí.  
 
Na schéma zapojení na str. 8 je galvanické oddělení jednotlivých bloků vstupů a výstupů vyznačeno dvojitou čarou. 
Galvanické oddělení vstupů a výstupů je patrné i z následujícího obrázku: 
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5.4 Zpracování vstupního signálu 
Vstupní signály procházejí několika stupni zpracování před tím, než jsou v předfiltrované (časová konstanta...; mezní 
frekvence...) a digitalizované podobě s fyzikálním rozměrem použity jako regulovaná veličina, žádaná hodnota či po-
lohová zpětná vazba. 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
5.4.1 Hlídání vstupního obvodu 

Termočlánky: U termočlánku hlídá monitor vstupního obvodu přerušení a obrácenou polaritu. K detekci chyby 
dojde, když měřené termonapětí odpovídá teplotě o 30 K menší, než je zvolený počátek rozsahu. 
Odporové teploměry Pt100 a odporové vysílače jsou hlídány na přerušení a zkrat. 
Proudové a napěťové signály: U proudových (0/4...20 mA) a napěťových (0/2...10 V) signálů je hlídáno překro-
čení rozsahu (I > 21,5 mA; U > 10,75 V) a u signálů s "živou" nulou (I < 2 mA; U < 1 V) také zkrat. 
Zjištěná porucha vstupu může aktivovat binární výstup, reakci vstupního obvodu regulátoru je možno zvolit jako 
"přes rozsah" nebo "pod rozsah". 
 

g U regulátoru KS 94 je navíc možno definovat náhradní úroveň vstupu. 
 
Při poruše vstupu některé pomocné veličiny (např. externí žádané hodnoty, ofsetu žádané hodnoty nebo externího 
omezení výstupu) může funkce regulátoru zůstat zachována (nikoli však při poruše regulované veličiny). Pokud v 
takovém případě dojde k odstranění závady, regulátor čeká cca 10 s na ustálení stavu a pak provede inicializaci 
(krátkodobé vypnutí výstupů). 
 

5.4.2 Úprava měřítka 
Standartní vstupní signály (mA, V) lze upravit na požadovaný fyzikální rozsah pomocí parametrů x0 a x100. 
U odporových vysílačů (INP1, INP6) se provádí "kalibrace" osvědčenou metodou, kdy nastavenému počátku roz-
sahu se přiřadí hodnota 0% a konci rozsahu 100%. Tato kalibrace je vlastně rovněž úpravou měřítka, poloha nuly 
a zisk jsou regulátorem dopočítány. 

 
5.4.3 Linearizace 

Signál z termočlánků a odporových teploměrů Pt100 je převáděn a linearizován v celém fyzikálním rozsahu na měře-
nou teplotu pomocí alokační tabulky. Linearizace je prováděna aproximací v až 28 segmentech. 

 
5.4.4 Pomocná měření 

U některých typů vstupních signálů jsou použita pomocná a korekční měření. U všech typů signálů je ověřována 
nula zesilovače a použita jako korekce při měření. U odporových teploměrů a vysílačů je uvažován odpor přívodů, 
u termočlánků teplota studeného konce (při zvolené interní kompenzaci). 

 
5.4.5 Filtr 

Kromě filtru v analogové části vstupního obvodu je možno použít i filtr 1. řádu s časovou konstantou 0,5....9999 s 
(možno zvolit konfigurací). 
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5.4.6 Intervaly vzorkování 
Regulátory KS 92 a KS 94 pracují s vnitřním časovým rastrem 100 ms. 
V tabulce je uveden přehled vzorkovacích intervalů vstupů a výstupů, čelních LED diod a komunikační linky: 

 

Popis Interval vzorkování Deska 

Komunikační linka 100 ms B, čelní panel 

LED diody 100 ms čelní panel 

Tlačítka  100 ms čelní panel 

INP1 200 ms A 

Teplotní kompenzace u termočlánků 2,4 s A 

Kompenzace odporu přívodů u odp. teploměrů a vysílačů 2,4 s A 

Korekce nuly při použití interního referenčního napětí 2,4 s A 

INP3 (pouze u KS94) 200 ms C 

INP4 (pouze u KS 94) 200 ms C 

INP5 800 ms A 

INP6 400 ms A 

OUT1, 2, 4, 5 100 ms P 

OUT3 (pouze KS94) 100 ms C 

di3...7 100 ms B 

di8...12 (pouze KS94) 100 ms C 

do1...4 100 ms B 

do5, 6 (pouze KS94) 100 ms C 

 
5.4.7 Chyba linearizace 

Termočlánky a odp. teploměr Pt100 jsou linearizovány téměř v celém svém fyzikálním rozsahu. Linearizace je 
provedena náhradou křivky přímkou s 28 segmenty, které jsou rozmístěny po křivce optimálně s ohledem na mi-
nimalizaci chyby. V krajních bodech segmentů je tedy chyba linearizace nulová, mezi těmito body pak velmi malá. 
Pro reprodukovatelnost však tato chyba význam nemá, protože bude naprosto stejná, pokud měření bude probíhat 
za zcela identických podmínek. 

 
5.4.8 Teplotní kompenzace 

Teplota studeného konce u termočlánků je snímána termistorem. Změřený údaj je převeden na napěťový signál 
podle tabulky příslušného termočlánku a ten pak se správnou polaritou přičten jako korekce k měřenému signálu 
teploty. Výsledná chyba teplotní kompenzace je cca 0,5 K/10 K, tedy asi 20x menší než chyba, k níž dojde bez 
kompenzace studeného konce. 
Lepších výsledků je možno dosáhnout externí teplotní kompenzací, hodnotu teploty studeného konce je možno za-
dat v rozmezí -99...100 °C.  
Při komparativních měřeních nebo zjišťování "reprodukovatelnosti" regulátoru je nezbytné zajistit pro přístroj 
konstantní okolní podmínky. 
 

5.4.9 Korekce měřené hodnoty (volitelná výbava) 
Tuto korekci je možno použít pro úpravu měřené hodnoty. 
Volí se konfiguračním kódem C.205; XKorr = 1 (viz str. 87) 
V mnohých případech je více než absolutní hodnota důležitá relativní přesnost a reprodukovatelnost měřeného 
údaje, například při 
- kompenzaci chyby měření v pracovním bodě, 
- minimalizaci chyby linearizace v úzkém pásmu rozsahu, 
- zajištění shody s ostatním měřením (registrační přístroje, indikátory, řídící systémy,...) 
- kompenzaci rozptylu čidel či převodníků. 
Korekce měřené hodnoty, která je zvláštní výbavou regulátoru, umožňuje posun v nulovém bodě a úpravu zesílení. 
Jedná se tedy vlastně o úpravu měřené hodnoty podle vztahu mx + b, přičemž regulátor vypočítá posun nuly b a 
zesílení m podle zadaných parametrů dvou referenčních bodů měřené (x1in, x2in) a požadované korigované hod-
noty (x1out, x2out). 
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Příklad 1:  Posun nuly 
x1in = 100 °C x1out = 100 °C + 1,5 °C 
x2in = 300 °C x2out = 300 °C + 1,5 °C 
Diference mezi vstupní a korigovanou hodnotou je 
stejná v celém rozsahu. 
 
 
 
 
 
 
Příklad 2:  Změna zesílení 
(změna sklonu charakteristiky v poč. bodě) 
x1in = 0 °C x1out = 0 °C 
x2in = 300 °C x2out = 300 °C + 1,5 °C 
Diference mezi vstupní a korigovanou hodnotou je 
v počátečním bodě nulová, pak neustále vzrůstá. 
 
 
 
 
 
Příklad 3:  Posun nuly a změna zesílení 
x1in = 100 °C x1out = 100 °C - 2,0 °C 
x2in = 300 °C x2out = 300 °C + 1,5 °C 
Diference mezi vstupní a korigovanou hodnotou je 
již v počátečním bodě a dále stoupá. 
 
 
 
 
 

5.5 Další zpracování signálu 
Signál po svém vstupním zpracování může být dále upravován. U analogových vstupních signálů je možno použít dvou 
funkčních bloků s výběrem funkcí z dále uvedeného přehledu: 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Každou z funkcí je možno použít pouze jednou (ve funkčním bloku Func1 nebo Func2). 
V tabulce je uveden přehled vstupů a funkcí, které je možno použít: 

 

Funkce INP1 
(C.220) 

INP3 
(C.320) 

INP4 
(C.370) 

INP5 
(C.420) 

INP6 
(C.470) 

SCAL X pouze u KS94 pouze u KS94 X X 

CHAR X -- pouze u KS94 -- -- 

SQRT X pouze u KS94 pouze u KS94 X X 

LAG1 X pouze u KS94 pouze u KS94 X X 

 

korigovaná 
charakteristika 

vstupní 
charakteristika 

vstupní 
charakteristika 

korigovaná 
charakteristika 

vstupní 
charakteristika 

korigovaná 
charakteristika 

korigovaná 
charakteristika 

vstupní 
charakteristika 
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- SCAL - Úprava měřítka 
Provádí se podle vzorce 
OUT = m * INP + b 
přičemž parametry m a b je možno zvolit i tak, 
že se dosáhne inverzní charakteristiky. 
Nastavitelné parametry: m = zesílení; b = ofset 

- CHAR - Linearizace 
Pro linearizaci je možno použít až 8 
bodů (xsi/ysi), t.j. 7 segmentů. Použi-
je-li se méně segmentů, musí být první 
nepoužitý vypnut nastavením jeho xs 
parametru na "----".  
Ofset a zesílení jednotlivých úseků re-
gulátor vypočítá ze zadaných parame-
trů. Jednotlivé body jsou propojeny 
přímkami, takže každé hodnotě vstupu 
xs náleží přesně daná hodnota výstupu 
ys. Mimo zadané úseky platí trend 
prvního a posledního segmentu. 
Nastavitelné parametry: 
Pro každý vstup - (x1, y1), (x2, y2).....(x8, y8). 

 

- SQRT - Druhá odmocnina 
Provede se výpočet 2. odmocniny vstupního signálu a výsledek se vynásobí parametrem zesílení 
"gain". 
OUT = gain * 2. odmocnina INP 
Pokud je hodnota pod odmocninou záporná, je výsledek nastaven na 0. 
Nastavitelný parametr: Pro každý vstup - "gain" 

 
- LAG1 - Filtr  

Vstup je na výstup přenesen se zpožděním. 
Jedná se o filtr 1. řádu (e-funkce) s nastavitelnou 
časovou konstantou parametrem Tf. 
Nastavitelný parametr: Tf = čas. konstanta 

 
 
 
 
5.6 Vstupy 

Zkratky vstupů byly zvoleny tak, aby bez ohledu na mateřský jazyk uživatele byly na sedmi-segmentovém displeji 
regulátoru zcela jasné a jednoznačné. Pro označení binárních vstupů a výstupů byla zvolena malá písmena, aby se 
na displeji jednoznačně odlišila "0" a "o". 

 

 INPUT: - Analogové vstupy 
Tato skupina obsahuje signálové vstupy konfigurací určeného typu regulátoru. Použití vstupů se určuje v základní 
úrovni konfigurace, některá specielní použití se definují v rozšířené konfigurační úrovni. Použít je možno až pět 
následujících vstupů (vstup INP2 u regulátorů KS 92/94 není osazen): 
•  regulovaná veličina x: INP1, INP3 nebo INP4 
• externí žádaná hodnota We, dWe: INP5 
• zpětná vazba od polohy: INP6 
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5.6.1 Vstup INP1 (hlavní proměnná x1) ( → C.200) 
Analogový vstup INP1 je použit jako hlavní proměnná x1. 
Vstup je možno konfigurovat pro termočlánek, odporový teploměr, odporový vysílač nebo pro standartní signály. 
Fyzikální jednotka je volitelná. V rozšířené konfigurační úrovni lze definovat některé přídavné funkce. 

 

q Termočlánek 
Zvolit je možno typy E, J, K, L, N, R, S, T a W dle IEC584. 
Dále je možno určit následující vlastnosti vstupu včetně způsobu kompenzace studeného konce ( → C.205): 
• Interní teplotní kompenzace: 

Termočlánek se připojí kompenzačním vedením až na svorky přístroje. Justování odporu přívodů se neprovádí. 
• Externí teplotní kompenzace: 

Nutno použít termostat s pevnou referenční teplotou (teplotu regulátoru možno zadat v rozmezí 0 a 100 °C) ( → 
C.210). 
Termočlánek se připojí kompenzačním vedením na termostat a odtud měděnými vodiči na svorky regulátoru. 
Justování odporu přívodů se neprovádí. 

• Způsob reakce na poruchu vstupního obvodu je možno zvolit: 
Přes rozsah (jako když žádaná hodnota >> regulovaná veličina) nebo pod rozsah (žádaná hodnota << regulo-
vaná veličina) nebo u KS94 náhradu pevnou zadanou hodnotou ( → C.205). 

• Nastavit je možno časovou konstantu filtru v číselném rozmezí 0,5 až 999,9 ( → C.214). 
• Je možno definovat korekci vstupního signálu ( → C.205). 
Pořadí konfigurace : C.200 → C.205 - (C.210) - (C.214) 
 
q Odporový teploměr 
U vstupu pro odporový teploměr je možno zadat způsob reakce na poruchu vstupního obvodu ( → C.205). Tep-
lotní kompenzace se nepoužívá, je tedy vypnuta. U teplotní diference se musí provést měření a kalibrace při zkra-
tovaném vstupu. Pro eventuální kompenzaci odporu přívodů lze použít např. kalibrační odpory 10 Ω (obj. č. 9404 
209 10101). Vstup je možno konfigurovat pro: 
• odporový teploměr Pt100 s linearizací 
•  teplotní diferenci 2 x Pt100 s linearizací 
• lineární odporový vysílač. 
Zadat je dále možno čas. konstantu filtru v číselném rozmezí 0,5 až 999,9 ( → C.214), polohu desetinné tečky 
(počet desetinných míst) a korekci vstupního signálu ( → C.205). 
Pořadí konfigurace : C.200 → C.205 - (C.214) - (C.215) 

 
q Odporový teploměr Pt100 
Zvolit je možno rozsah -99,9...+250,0 °C nebo -99,9...850,0 °C ( → C.205), zapojení čidla dvou- nebo třívodi-
čové. Přívody musí být z měděného vodiče. Monitor vstupního obvodu indikuje poruchu při -130 °C (přerušení 
čidla nebo přívodů). Reakci možno zvolit: 
• Přes rozsah (jako když žádaná hodnota << regulovaná veličina) ( → C.205). 
• Pod rozsah (žádaná hodnota >> regulovaná veličina) ( → C.205). 
• Náhrada pevnou zadanou hodnotou, v případě poruchy je hodnota použita jako změřený údaj ( → C.213). 
 

q Odporový teploměr ve dvouvodičovém zapojení: 
Přívodní vodiče odpojte od regulátoru a v místě napojení na odporo-
vý teploměr je zkratujte. Odpor přívodních vodičů změřte a připojte 
kalibrační odpor stejné hodnoty. 
 
 
 

q Odporový teploměr ve třívodičovém zapojení: 
Odpor každého z vodičů nesmí přesáhnout 30 Ω. 
Kompenzace není nutná za předpokladu, že odpory jednotlivých 
vodičů Ra jsou stejné. 
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q Teplotní diference 2 x Pt100 
Rozsah 850 °C: X0 = -950 °C; X100 = 950 °C (C.200; Typ 25) 
Rozsah 250 °C: X0 = -350 °C; X100 = 350 °C (C.200; Typ 26) 
Korekce na odpor vodičů: Regulátor přepněte na ruční ovládání a 
vyvolejte kalibrační parametr x0c, viz obr.7. Stiskněte tlačítko 
volby ("c" v označení parametru začne blikat). Zkratujte přívodní 
vodiče u obou teploměrů Pt100. 
Dalším stiskem tlačítka volby se hodnota odporu přívodů zapamatuje 
a bude používána jako korekce při následných měřeních. Zkrat opět 
odstraňte. 
 

Obr. 12: Vyvolání parametru x0c / x100c 

 
 
 
 
 
 
 
 

q Odporový vysílač 
Celkový odpor ≤ 500 Ω včetně odporu přívodů. Kalibrace a nastavení měřítka se provádí při připojeném vysílači. 
Monitor vstupního obvodu je možno nastavit na přerušení vysílače a přívodů nebo jejich zkrat. Dále je možno 
zvolit reakci na poruchu, počet desetinných míst a korekci měřené hodnoty ( → C.205 a C.213).  
Pořadí konfigurace: C.200 → C.205 - C.211 - C.212 - C.214 
 

Kalibrace počátku a konce rozsahu X0 a X100 se provádí v úrovni parametrů následujícím způsobem: 
+ Tuto kalibraci možno provádět pouze v režimu ručního ovládání a to buď přes kom. linku nebo tlačítky čelního 

panelu. Provádí se ve dvou krocích: 
• Kalibrace počátku rozsahu X0: 

Podle obr.12 vyvolejte parametr x0c a stiskněte tlačítko M ("c" v označení parametru začne blikat). Odporo-
vý vysílač nastavte do "nulové" počáteční polohy. Okamžitá měřená hodnota vstupu INP1 bude na displeji 1 
regulátoru. Dalším stisknutím tlačítka M se tato hodnota zapamatuje jako X0. 

• Kalibrace konce rozsahu X100: 
Vyvolejte parametr x100c a stiskněte tlačítko M ("c" v označení parametru začne blikat). Odporový vysílač 
nastavte do koncové polohy. Okamžitá měřená hodnota vstupu INP1 bude na displeji 1 regulátoru. Dalším 
stisknutím tlačítka M se tato hodnota zapamatuje jako X100. 

 

q Standartní signál 0/4...20 mA 
Vstupní odpor je 50 Ω . Při konfiguraci se zvolí signál 0...20 mA nebo 4...20 mA. Pro 4...20 mA lze určit způsob re-
akce na poruchu vstupního obvodu (C.213). Dále je možno určit polohu desetinné tečky a tím počet des. míst ( → 
C.200), úpravu měřítka na fyzikální rozměr nastavením parametrů X0 a X100 ( → C.201 a C.202) a nastavení 
čas. konstanty vstupního filtru v číselném rozmezí 0,5 až 999,9 ( → C.214). 
Pořadí konfigurace : C.200 → C.201 - C.202 - C.205 - C.213 - C.214 
 

q Signál 0/2...10 V 
Vstupní odpor ≥ 100 kΩ . Při konfiguraci se zvolí signál 0...10 V nebo 2...10 V. Pro signál 2...10 V lze určit způsob 
reakce na poruchu vstupního obvodu (C.213). Dále je možno zvolit polohu desetinné tečky a tím počet desetinných 
míst ( → C.200), úpravu měřítka na fyzikální rozměr nastavením parametrů X0 a X100 ( → C.201 a C.202) a 
nastavení čas. konstanty vstupního filtru v číselném rozmezí 0,5 až 999,9 (  C.214). 
Pořadí konfigurace : C.200 → C.201 - C.202 - C.205 - C.213 - (C.214) 
 

5.6.2 Přídavný vstup INP3 (volitelná výbava u KS 94) ( → C.300) 
Tento vstup je k dispozici pouze po osazení desky "C" (volitelná výbava). 
Lze jej konfigurovat jako vstup x2 poměrové regulace nebo vstup poruchové veličiny z ( → C.105 nebo 
C.180). Zvolit je možno signál 0...20 mA nebo 4...20 mA a fyzikální rozměr. 
Vstupní odpor je 50 Ω . Pro signál 4...20 mA lze určit způsob reakce na poruchu vstupního obvodu ( → C.305 a 
C.313). Úprava měřítka na fyzikální rozměr se provede určením 0% a 100% ( → C.301 a C.302). Navíc je 
možno určit polohu desetinné tečky a tím počet desetinných míst ( → C.300) a nastavení časové konstanty 
vstupního filtru v číselném rozmezí 0,5 až 999,9 ( → C.314). 
Pořadí konfigurace : C.300 → C.301 - C.302 - C.305 - C.313 - (C.314) 
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5.6.3 Přídavný vstup INP4 (volitelná výbava u KS 94) ( → C.350) 
Tento vstup je k dispozici pouze po osazení desky "C" (volitelná výbava). 
Je možno jej konfigurovat jako vstup x3 tří-komponentové regulace, externí žádanou hodnotu nebo externí ofset 
žádané hodnoty ( → C.180). Zvolit je možno signál 0...20 mA nebo 4...20 mA a fyzikální rozměr. 
Vstupní odpor je 50 Ω. Pro signál 4...20 mA lze určit způsob reakce na poruchu vstupního obvodu ( → C.355 a 
C.363). Úprava měřítka na fyzikální rozměr se provede určením 0% a 100% ( → C.351 a C.352). Navíc je 
možno určit polohu desetinné tečky a tím počet desetinných míst ( → C.350) a nastavení časové konstanty 
vstupního filtru v číselném rozmezí 0,5 až 999,9 ( → C.364). 
Pořadí konfigurace : C.350 → C.351 - C.352 - C.355 - C.363 - (C.364) 
 

5.6.4 Vstup INP5 (vstup x2 poměrové regulace, externí žádaná hodnota Wext) ( → C.400) 
Tento vstup se používá jako vstup x2 poměrové regulace nebo vstup externí žádané hodnoty Wext u regulátoru, 
který není osazen přídavnou deskou C. Funkci vstupu nutno definovat při konfiguraci regulátoru. Zvolit je možno 
signály 0/4...20 mA nebo 0/2...10 V a fyzikální rozměr. 
 

+ Tento vstup je diferenční s referenčním potenciálem na svorce A9.  
U napěťového vstupu musí být vždy svorka A6 se svorkou A9 propojena. 
Vstupní odpor je 50 Ω pro proud a ≥ 100 kΩ pro napětí. Pro signály 4...20 mA a 
2...10 V lze určit způsob reakce na poruchu vstupního obvodu ( → C.405 a 
C.413). 
Úprava měřítka na fyzikální rozměr se provede určením 0% a 100% ( → C.401 a C.402). Navíc je možno určit 
polohu desetinné tečky a tím počet desetinných míst ( → C.400) a nastavení časové konstanty vstupního filtru v čí-
selném rozmezí 0,5 až 999,9 ( → C.414). 
Pořadí konfigurace : C.400 → C.401 - C.402 - C.405 - C.413 - (C.414). 
Další informace viz externí žádaná hodnota str. 34 a poměrový regulátor str. 38. 
 

5.6.5 Vstup INP6 (poloha akčního členu yp, polohová zpětná vazba yp) ( → C.450) 
Tento vstup se používá jako vstup signálu polohy akčního členu yp nebo zpětné vazby od polohy yp, funkci vstupu 
nutno definovat při konfiguraci. 
Úprava měřítka na fyzikální rozměr se provede určením 0% a 100% ( → C.451 a C.452), dále se určuje polo-
ha desetinné tečky a tím počet desetinných míst ( → C.450). Pro signál 4...20 mA lze určit způsob reakce na po-
ruchu vstupního obvodu ( → C.455 a C.463). 
Je možno nastavit čas. konstantu vstupního filtru v číselném rozmezí 0,5 až 999,9 ( → C.464).  
Pořadí konfigurace : C.450 → C.451 - C.452 - C.455 - C.463 - C.464. 
Další informace viz zpětná vazba yp na str. 46. 
 

5.6.6 Binární vstupy "di" 
U binárních vstupů "di" je nutno zajistit jejich napájení externím napětím 24 Vss. Proudová spotřeba každého 
vstupu je 5 mA.  
Napájení je možno provést z jednoho nebo více zdrojů (např. řídícími výstupy nadřazeného systému - PLC). Zá-
porné póly všech zdrojů však musí mít stejný potenciál. 
 
Příklady zapojení: 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 Binární vstupy Binární vstupy a výstupy Binární vstupy a výstupy 
 (konektor A) s jedním zdrojem se dvěma zdroji 
  (konektor B) (konektor B) 

“ Příklad zapojení u regulátoru se zabudovaným zdrojem viz str. 11. 
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Binární vstupy di1 a di2 
Binární vstupy di1 a di2 mohou podle konfigurace (C.190 a C.191) mít následující funkce. Přiřazení více 
funkcí jednomu vstupu je možné: 
• Přepínání mezi interní žádanou hodnotou W (0) a druhou žád. hodnotou W2 (1) 
• Přepínání mezi automatickou regulací (0) a ručním ovládáním (1) 
• Spínání ofsetu žádané hodnoty; vypnut (0), zapnut (1) 
• Přepínání mezi normální (0) a bezpečnou (1) akční veličinou 
• Zapínání (0) a vypínání (0) regulátoru  
• Vypínání integrační složky (PI - 0, P - 1) u dvou-, třístavové nebo spojité regulace nebo vypínání zpětné vazby 

u třístavové krokové regulace  
• Beznárazové přepínání mezi normální (0) a bezpečnou (1) akční veličinou 
• Beznárazové přepínání na interní žádanou hodnotu (sledování pouze di2); vypnuto (0), zapnuto (1) 
 
Binární vstupy di3 až di12 
di3 použit pro přepínání mezi místním (0) a dálkovým ovládáním (1) 
di4 přepínání mezi STOP (0) a START (1) programátoru (C.192;SprSt) 
di5 RESET programátoru; normální provoz (0), reset (1) 
di6/di7 použity pro volbu programu programátoru (pouze u KS 94) 
 

di6 0 1 x  di8 0 1 0 1 
di7 0 0 1  di9 0 0 1 1 
Program 1 2 3  Sada parametrů 0 1 2 3 

 
di8/di9 použity pro volbu sady regulačních parametrů  
di10 zapíná omezení akční veličiny "override" OVC+: zapnuto (1), vypnuto (0) nebo zapíná ofset efektivní 

žádané hodnoty: zapnuto (1), vypnuto (0) 
di11 zapíná omezení akční veličiny "override" OVC- a může být konfigurován pro zapínání ofsetu efektivní 

žádané hodnoty (C.190; SdWon) 
di12 mění přepnutí na interní žádanou hodnotu na beznárazové (sledování): vypnuto (0), zapnuto (1), může 

být použit pro přepínání na druhou žádanou hodnotu W2 (C.190): vypnuta (0), zapnuta (1) 
 
 

5.7 OUT: Výstupy 
Zkratky vstupů byly zvoleny tak, aby bez ohledu na mateřský jazyk uživatele byly na sedmi-segmentovém displeji 
regulátoru zcela jasné a jednoznačné. Pro označení binárních vstupů a výstupů byla zvolena malá písmena, aby se 
na displeji jednoznačně odlišila "0" a "o". 

 
Regulátor může mít podle své hardwarové verze buď čtyři spínací výstupy nebo tři spínací a jeden analogový vý-
stup. Dále může být osazen výstupem OUT3, který je umístěn na desce C. 
OUT1 může být spínací nebo analogový, OUT2, OUT4 a OUT5 jsou vždy spínací a OUT3 je vždy analogový. 

 

“ Chování výstupů při inicializaci 
 Všechny výstupy jsou na konci inicializace na dobu 100 ms vypnuty. Analogové výstupy na tuto dobu klesají na 

nejnižší hodnotu (0/4 mA). 
 

5.7.1 Výstup OUT1 ( → C.500) 
Tento výstup se využívá jako výstupní akční veličina y1 nebo y2. Jedná se o univerzální výstup s rozsáhlými mož-
nostmi volby, který signál bude na tento výstup přiveden. Volba se provádí konfiguračním kódem C.500;Src: 
• 00: výstup vypnut • 05: regulační odchylka xw • 20: Wint • 25: Alarm1 (limit1) 
• 01: Regulační výstup Y1/Yout1 • 10: regulovaná veličina xeff • 21: Wext • 26: Alarm2 (limit2) 
• 02: Regulační výstup Y2/Yout2 • 11: regulovaná veličina x1 • 22: dWext • 27: Alarm3 (limit3) 
• 03: Regulační výstup Ypid • 12: regulovaná veličina x2 • 23: Weff • 28: Alarm4 (limit4) 
• 04: Signál polohy ventilu Yp • 13: regulovaná veličina x3 • 24: Wp (programátor) 
 
U regulátoru se spojitým výstupem lze zvolit výstupní signál 0...20 mA, 4...20 mA nebo logický výstup 0/20 mA.  
Zvolit je možno mezi přímým nebo inverzním ovládáním motoru. 
 



27                                         KS 92/94  Příručka uživatele   

5.7.2 Výstup OUT2 ( → C.530) 
Tento reléový výstup se využívá jako výstupní akční veličina y2 nebo y1. V úrovni konfigurace se stanoví, který 
signál bude na tento výstup přiveden. Volit lze mezi výstupem y2/1 (Yout2/1) a alarmem 4 (Limit4). 
Zvolit je možno mezi přímým nebo inverzním ovládáním motoru. 
 

5.7.3 Výstup OUT3 ( → C.560) 
Tento výstup je umístěn na desce C, kterou lze rozšířit pouze regulátor KS 94. Druh signálu, který je na něj přive-
den, lze zvolit. Jedná se o univerzální výstup s možností různých funkcí. V úrovni konfigurace se stanoví, který 
signál bude na tento výstup přiveden (konfigurační kód C.560). Volit je možno mezi regulačními výstupy, regu-
lovanou veličinou a žádanou hodnotou. Zvolit lze mezi přímým nebo inverzním ovládáním akčního členu a dále 
typ výstupního signálu 0...20 mA, 4...20 mA nebo logický výstup 0/20 mA. 
Před přivedením signálů na výstup OUT3 je lze zpracovat funkčním blokem "Func"  ( → C.565). Konfigurační 
parametr umožňuje zvolit přímý výstup, úpravu měřítka a linearizaci. 
 

a Při zvolení přímého výstupu se následně nastavitelné parametry X0 a X100 neuvažují (C.570 a C.571). 
 

Úprava měřítka 
Provádí se nastavením referenčních hodnot X0 a X100.  
 
Příklad 1: 
Jednoduché přiřazení 0...100 na 0...20 mA. 
Typ výstupu je zvolen 0...20 mA. 
X0 = 0 X100 = 100 
Při signálu 50 je na výstupu 10 mA. 
 
 
 
 
 
Příklad 2: 
Přiřazení 0...200 na 0...20 mA. 
Typ výstupu je zvolen 0...20 mA. 
X0  = 0 X100 = 200 
Při signálu 50 je na výstupu 5 mA. 
 
 
 
 
 
Příklad 3: 
Přiřazení 10...110 na 0...20 mA, tedy s ofsetem. 
Typ výstupu je zvolen 0...20 mA. 
X0  = 10 X100 = 110 
Při signálu 50 je na výstupu 8 mA. 
 
 
 
- CHAR – Linearizace 
na osm segmentů (pomocí párů parametrů 
xsi/ysi).  
Při použití menšího počtu segmentů se první 
nepoužitý parametr musí vypnout nastave-
ním na "- - - -". Ofset a gradient u jednotli-
vých segmentů si regulátor vypočítá ze za-
daných párů parametrů. 
Jednotlivé body jsou propojeny přímkami, 
takže každé vstupní hodnotě xs odpovídá 
přesně definovaný výstup ys. Mimo zadané 
úseky platí trend prvního a posledního seg-
mentu. 
Nastavitelné parametry: (x1, y1), (x2, y2)...(x8, y8). 

a Hodnoty x musí být zadávány ve  vzestupném pořadí! 
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5.7.4 Výstup OUT4 ( → C.590) 
Reléový výstup OUT4 je možno použít pro různé signály. Konfiguračním kódem C.590 se stanoví, který signál bude 
na výstup přiveden. Volit lze mezi regulačními výstupy Y1/2, alarmy 1...4 (Limit1...4), jedním ze čtyř výstupů progra-
mátoru 1...4 nebo signálem "konec programu". Zvolit je možno přímou nebo inverzní funkci. 
 

5.7.5 Výstup OUT5 ( → C.591) 
Reléový výstup OUT5 je možno použít pro různé signály. Konfiguračním kódem C.591 se stanoví, který signál bude 
na výstup přiveden. Volit lze mezi regulačními výstupy Y1/2, alarmy 1...4 (Limit1...4), jedním ze čtyř výstupů progra-
mátoru 1...4 nebo signálem "konec programu". Zvolit je možno přímou nebo inverzní funkci. 
 

5.7.6 Binární výstupy "do" 
Pro binární výstupy "do" je nutno zajistit externí napájení 24 V (viz příklady zapojení str. 25). 
 
do1 udává stav řídícího výstupu 1 programátoru 
do2 udává stav řídícího výstupu 2 programátoru 
do3 udává stav řídícího výstupu 3 programátoru 
do4 udává stav řídícího výstupu 4 programátoru 
do5 udává stav přepnutí ruka / automat, nebo u spínacího regulátoru stav výstupu y1 (C.596) 
do6 udává stav přepnutí interní / externí žádané hodnoty, nebo u spínacího regulátoru stav výstupu y2 

(C.597). 
 
 

5.7.7 Přehled vstupů a výstupů 
 
q Přiřazení analogových vstupů a výstupů na deskách 
 

Vstupy 
Deska  

Výstupy 
Deska 

A C (volitelná) P C (volitelná) 
INP1 f  OUT1 f  
INP3  f OUT2 f  
INP4  f OUT3  f 
INP5 f  OUT4 f  
INP6 f  OUT5 f  

 
q Přiřazení binárních vstupů a výstupů na deskách 
 

Binární 
vstupy 

Deska  Binární 
výstupy 

Deska 
A B (volitelná) C (volitelná) B (volitelná) C (volitelná) 

di1 f   do1 f  
di2 f   do2 f  
di3  f  do3 f  
di4  f  do4 f  
di5  f  do5  f 
di6  f  do6  f 
di7  f     
di8   f    
di9   f    

di10   f    
di11   f    
di12   f    
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q Funkční přiřazení analogových vstupů 
 

 X1 X2 X3 
Externí 

žád. hodn. 
Posun ext. 
žád. hodn. 

Poruchová 
veličina z 

Signál polohy 
akčního členu 

OVC 
Výběr 

min/max 
INP1 f         
INP3  f    f   f 
INP4   f f f f  f  
INP5  f  f f     
INP6    f f f f   

 
q Funkční přiřazení binárních vstupů 
 

Funkce di1 di2 di3 di4 di5 di6 di7 di8 di9 di10 di11 di12 
Wint / Wext f f           

Sledování zap / vyp  f          f 
∆ W zap / vyp f f         f  

w /W2 f f          f 
Auto / ruka f f           

PI /P f f           
Y /Y2 f f           

Regulace zap / vyp f f           
Programátor zap/stop    f         

Programátor reset     f        
Volba programu      f f      

Ovládání dálk./místní   f          
Sada parametrů        f f    

OVC+ (3stav. krok.reg)          f   
OVC- (3stav. krok.reg)           f  

Blokování 1) f f           
OVC vyp / zap          f   

 
1) Blokování tlačítka ruka / automat, změny žádané hodnoty, vypnutí regulace, změn hodnot a ovládání 

programátoru 
 
q Funkční přiřazení výstupů 
 

Funkce OUT1 OUT2 OUT3 OUT4 OUT5 do1 do2 do3 do4 do5 do6 
Regulační výstup 1 f f f f f     f  
Regulační výstup 2 f f f f f      f 

Alarm 1 f f  f f       
Alarm 2 f f  f f       
Alarm 3 f f  f f       
Alarm 4 f f  f f       

Regulovaná veličina 
(x1,x2,x3,xeff) 

f  f 
        

Žádaná hodnota 
(w, weff, wext, dwext,wp)  

f  f 
        

Regulační odchylka xw f  f         
Regulační výstup Ypid f  f         
Poloha akčn. členu Yp f  f         
Programátor výstup 1    f f f      
Programátor výstup 2    f f  f     
Programátor výstup 3    f f   f    
Programátor výstup 4    f f    f   

Konec programu    f f       
Stav ruka / automat          f  

Stav Wint / Wext           f 
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6. Funkce žádané hodnoty 
 
6.1 Terminologie 

 
W interní žádaná hodnota 
We externí žádaná hodnota 
Wp žádaná hodnota programátoru 
W2 druhá (interní) žádaná hodnota 
weff efektivní (výsledná) žádaná hodnota 
SWi/e zdroj signálu přepínání "interní/externí" žádané hodnoty C.190 

Sw/W2 zdroj signálu přepínání žádané hodnoty "W / W2" C.190 

SWdon spínání ofsetu žádané hodnoty C.190 

SWd zdroj signálu ofsetu žádané hodnoty C.180 

Wd ofset žádané hodnoty C.106 

SWext zdroj signálu externí žádané hodnoty C.180 

WTrac sepnutí funkce sledování žádané hodnoty C.106 

STrac zdroj signálu pro sledování žádané hodnoty C.190 

WSel automatický výběr nižší nebo vyšší žádané hodnoty C.106 

 
6.2 Přehled funkcí žádané hodnoty 

Následující funkce žádané hodnoty je možno zvolit v konfiguraci C.100 pomocí parametru WFunc. 

g Kromě popsaných efektivních (výsledných) žádaných hodnot je vždy možné přepínání na druhou žádanou hodnotu 
W2. Přepínání se ovládá signálem Sw/W2, určeným konfiguračním kódem C.190. 
 
 
Interní žádaná hodnota (WFunc = 0) 
Při nastavení WFunc = 0 je výslednou žádanou hodnotou inter-
ní žádaná hodnota W 
 
 
 
 
 
Interní / externí žádaná hodnota (WFunc = 1) 
Funkce umožňuje přepínání mezi interní žádanou hodnotou W a 
externí žád. hodnotou We. Přepínání se řídí signálem SWi/e, de-
finovaným konfiguračním kódem C.190. 
 
 
 
 
Programátor (WFunc = 2) 
Žádaná hodnota se určuje vnitřním programátorem Wp. Možné je 
přepnutí zpět na interní žádanou hodnotu W a to signálem SWi/e, 
definovaným konfiguračním kódem C.190. 
 
 
 
Žádaná hodnota s externím ofsetem (WFunc = 3) 
Výsledná žádaná hodnota je určena interní hodnotou W, ale může 
být ovlivněna externím ofsetem dW. Typ ofsetu (aditivní nebo 
faktor) se určuje v konfiguraci C.106 parametrem Wd. 
Ofset se spíná signálem SWdon, definovaným konfiguračním kó-
dem C.190. 
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Interní / externí žádaná hodnota s interním ofsetem 
(WFunc = 4) 
Funkce umožňuje přepínání mezi interní žádanou hodnotou W a ex-
terní žád. hodnotou We. Přepínání se řídí signálem SWi/e, defino-
vaným konfiguračním kódem C.190. Externí žádanou hodnotu je 
možno ovlivnit interním ofsetem dW. Typ ofsetu (aditivní nebo fak-
tor) se určuje v konfiguraci C.106 parametrem Wd. 
Ofset se spíná signálem SWdon, definovaným konfiguračním kó-
dem C.190. 
 
Interní / externí žádaná hodnota s externím ofsetem 
(WFunc = 5) 
Funkce umožňuje přepínání mezi interní žádanou hodnotou W a ex-
terní žád. hodnotou We. Přepínání se řídí signálem SWi/e, definova-
ným konfiguračním kódem C.190. Externí žádanou hodnotu je 
možno ovlivnit externím ofsetem dWe. Typ ofsetu (aditivní nebo fak-
tor) se určuje v konfiguraci C.106 parametrem Wd. 
Ofset se spíná signálem SWdon, definovaným konfiguračním kódem 
C.190. 
 
Programátor s interním ofsetem (WFunc = 6) 
Žádaná hodnota se určuje vnitřním programátorem Wp. Hodnotu 
programátoru je možno ovlivnit interním ofsetem dW. Typ ofsetu 
(aditivní nebo faktor) se určuje v konfiguraci C.106 parametrem 
Wd. Ofset se spíná signálem SWdon, definovaným konfiguračním 
kódem C.190. Možné je přepnutí zpět na interní žádanou hodnotu 
W a to signálem SWi/e, definovaným konfiguračním kódem C.190. 
 
 
Programátor s externím ofsetem (WFunc = 7) 
Žádaná hodnota se určuje vnitřním programátorem Wp. Hodnotu 
programátoru je možno ovlivnit externím ofsetem dW. Typ ofsetu 
(aditivní nebo faktor) se určuje v konfiguraci C.106 parametrem 
Wd. Ofset se spíná signálem SWdon, definovaným konfiguračním 
kódem C.190. Možné je přepnutí zpět na interní žádanou hodno-
tu W a to signálem SWi/e, definovaným konfiguračním kódem 
C.190. 
 
 

6.3 Podrobná schéma funkcí žádané hodnoty  
Následující bloková schéma podrobně ilustrují vzájemné vazby konfiguračních kódů a výsledných funkcí: 
 
Obr. 13: Interní žádaná hodnota C.100; WFunc = 0 
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Obr. 14: Interní / externí žádaná hodnota nebo programátor C.100; WFunc = 1 nebo 2 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Obr. 15: žádaná hodnota s externím ofsetem C.100; WFunc = 3 
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Obr. 16: Interní / externí žádaná hodnota s ofsetem C.100; WFunc = 4/5 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Obr. 17: Programátor s interním nebo externím ofsetem C.100; WFunc = 6/7 
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6.4 Bezpečná žádaná hodnota W2 
Přepnutí na druhou žádanou hodnotu W2 může nastat kdykoli a má vždy nejvyšší prioritu. Této hodnotě se také říká 
"bezpečná žádaná hodnota" i když rozhodnutí, zda je využívána z důvodů uvedení technologie do bezpečného stavu 
nebo prostě jako předdefinovaná pevná žádaná hodnota, závisí na uživateli a jeho regulační koncepci. 
Konfigurací je možno zvolit způsob přepínání na druhou žádanou hodnotu: Komunikační linkou, tlačítkem čelního pa-
nelu, hodinami reálného času nebo jedním z řídících vstupů di1, di2 nebo di12 ( → C.190; Sw/W2). 

g Přepnutí na druhou žádanou hodnotu má vždy nejvyšší prioritu. Po přepnutí na W2 komunikační linkou, tlačítkem čel-
ního panelu, nebo příslušným řídícím signálem není přepnutí na jinou funkci žádané hodnoty jiným ovládacím prvkem 
možné. 
 

6.5 Externí žádaná hodnota Wext 
Konfigurací je možno zvolit způsob přepínání na externí  žádanou hodnotu: Komunikační linkou, tlačítkem čelního pa-
nelu, nebo jedním z řídících vstupů di1, di2 ( → C.190; SWi/e). Pro přepnutí na externí žádanou hodnotu je nutno 
přivést na řídící vstup signál "1" (24 V). Přepnutí na interní žádanou hodnotu se provede přivedením "0" (0 V) na tento 
vstup. Analogový signál "Wext" se zapojuje na INP5, je možno pro něj nakonfigurovat i vstup INP4 (galvanicky oddě-
lený) nebo INP6 (vstup yp) ( → C.180; SWext). Funkce zpracování signálu (Func1, Func2) umožňují nastavení 
požadované úrovně signálu nebo úpravu jeho charakteristiky. 
Konfigurace (podle zvoleného vstupu): → INP4 C.370, → INP5 C.420 nebo → INP6 C.470. 

g Interní žádaná hodnota má přednost. Pokud je zvolena některým prostředkem (tlačítkem čelního panelu, kom. lin-
kou nebo příslušným řídícím signálem) není možné jiným prostředkem přepnout na externí žádanou hodnotu 
Wext. 
 
 

6.6 Ofset žádané hodnoty 
Ofset žádané hodnoty (interní dW nebo externí dWe) je možno přidat (přičtením nebo vynásobením) k výsledné žáda-
né hodnotě ( → C.106; dW). Příkladem aplikace aditivního ofsetu je "redukovaná klidová žádaná hodnota (stand-
by)" nebo "řízení regulace teploty vnější teplotou". Pro multiplikativní ofset žádané hodnoty je možno jako příklad 
uvést  "rozložení zátěže (split load)" nebo "korekci na O2". 
Konfigurací je možno zvolit způsob spínání ofsetu žádané hodnoty: Komunikační linkou, tlačítkem čelního panelu, ne-
bo řídícím vstupem di1, di2 nebo di11 ( → C.190; SdWon). Sepnutí ofsetu se provádí přivedením signálu "1" (24 
V) na řídící vstup, vypnutí signálem "0" (0 V). Analogový signál "SWd" se zapojuje na INP5, je možno pro něj nakon-
figurovat i vstup INP4 (galvanicky oddělený) nebo INP6 (vstup yp) ( → C.180; S dW). Funkce zpracování signálu 
(Func1, Func2) umožňují nastavení požadované úrovně signálu nebo úpravu jeho charakteristiky. 
Konfigurace (podle zvoleného vstupu): → INP4 C.370, → INP5 C.420 nebo → INP6 C.470. 
 

g Sepnutí ofsetu má přednost. Pokud je zvoleno některým ovládacím prvkem (tlačítkem čelního panelu, kom. linkou ne-

bo příslušným řídícím signálem) není možné jej jiným ovládacím prvkem vypnout. 
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6.7 Beznárazové přepínání žádaných hodnot 
 
6.7.1. Přepínání žádaných hodnot 

Přepínání žádaných hodnot je v obou směrech vždy beznárazové. Výsledná žádaná hodnota Weff se blíží k modifiko-
vané cílové žádané hodnotě lineárně a to gradienty Grw+ a Grw-, které je možno jako parametry nastavit. Funkce gra-
dientu je v činnosti i u programátoru, ale neuplatní se, pokud při sledování profilu programátoru se žádaná hodnota 
mění pomaleji než nastavené gradienty. Nastavení gradientů je nicméně možno použít jako bezpečnostní ochranu při 
ev. nesprávném nastavení programátoru. 
Pro přepínání na druhou žádanou hodnotu W2 se používá samostatný gradient Grw2 a to stejný pro oba směry přepí-
nání. Gradienty Grw+, Grw- a Grw2 je možno vypnout jejich nastavením na "- - - -". 
 
Obr.18: Funkce náběhu při přepínání žádaných hodnot 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.7.2. Přepínání žádaných hodnot (W/W2, Wext/Wint, w/wp, zapnutí regulátoru) 
Náběh na novou žádanou hodnotu probíhá lineárně od okamžité hodnoty regulované veličiny. Sklon náběhu je určen 
gradientem Grw+, Grw- nebo Grw2. Toto platí i pro případy, kdy je regulovaná veličina v okamžiku přepnutí mimo 
hranice rozsahu žádané hodnoty W0/W100 (např. během startu regulace). 

g Zapnutím regulátoru se rozumí zapnutí napájení. Má-li se gradient aktivovat při signálu SCoff = "Zap.", je nutno po-
užít GrwOn (viz také str. 48). 

 
Obr.19: Funkce náběhu při přepínání žádaných hodnot 
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6.8 Sledování 
 
6.8.1 Sledování žádané hodnoty  ( → C.106). 

Při přepínání z We nebo Wp na interní žádanou hodnotu W může dojít k nežádoucím skokovým změnám. Tyto změny 
je možno potlačit funkcí sledování (tracking). Při přepnutí na interní žádanou hodnotu uloží funkce sledování  do pa-
měti původní hodnotu We n. Wp jako interní  hodnotu W (dojde tedy k trvalé změně interní žádané hodnoty, tuto hod-
notu lze ovšem dále měnit obvyklými způsoby - např. tlačítky čelního panelu). Při zpětném přepnutí W   We n. Wp bu-
de nejprve převzata okamžitá hodnota regulované veličiny jako okamžitá žádaná hodnota a přechod na We n. Wp pro-
bíhá podle gradientů Grw+/- (viz obr. 20). Volba chování regulátoru - sledování regulované veličiny nebo žádané hod-
noty - se určuje konfiguračním kódem C.106 - Wtrac. 
Funkce může být spouštěna v konfiguraci určeným způsobem: Komunikační linkou, tlačítkem čelního panelu nebo ří-
dícím vstupem di2 nebo di12 ( → C.190).  
Volba funkce sledování se provádí přivedením signálu "1" (24 V) na řídící vstup, vypnutí signálem "0" (0 V). Zde se 
ovšem nejedná o aktivaci přepínání mezi externí a interní žádanou hodnotou, ale o volbu způsobu průběhu tohoto pře-
pnutí. 
 

g Funkce sledování má prioritu. Pokud je zvolena komunikační linkou, tlačítkem čelního panelu, nebo příslušným 
řídícím signálem není její vypnutí jiným ovládacím prvkem možné. 
 
Obr.20: Sledování žádané hodnoty při přepnutí na interní žádanou hodnotu 
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6.8.2. Sledování regulované veličiny 
Žádaná hodnota může být od okamžité hodnoty regulované veličiny značně vzdálena (např. při startu regulace). V tom-
to případě lze pro potlačení nežádoucích skoků použít funkci sledování regulované veličiny. Tato funkce zajistí při 
přepnutí z We nebo Wp na W převzetí okamžité hodnoty regulované veličiny jako interní žádané hodnoty W (dojde 
tedy k trvalé změně interní žádané hodnoty, tuto hodnotu lze ovšem dále měnit obvyklými způsoby - např. tlačítky čel-
ního panelu). Při zpětném přepnutí W → We nebo Wp bude nejprve převzata okamžitá hodnota regulované veličiny 
jako okamžitá žádaná hodnota a přechod na We nebo Wp probíhá podle gradientů Grw+/- (viz obr. 16). Sledování re-
gulované veličiny nebo žádané hodnoty se volí konfiguračním kódem C.106 - Wtrac. Funkce může být spouštěna 
v konfiguraci určeným způsobem: Komunikační linkou, tlačítkem čelního panelu nebo řídícím vstupem di2 nebo di12 ( 
→ C.190).  
Volba funkce sledování se provádí přivedením signálu "1" (24 V) na řídící vstup, vypnutí signálem "0" (0 V). Zde se 
ovšem nejedná o aktivaci přepínání mezi externí a interní žádanou hodnotou, ale o volbu způsobu průběhu tohoto pře-
pnutí. 
 

g Funkce sledování má prioritu. Pokud je zvolena komunikační linkou, tlačítkem čelního panelu, nebo příslušným řídí-
cím signálem není její vypnutí jiným ovládacím prvkem možné. 
 
Obr.21: Sledování regulované veličiny při přepnutí na interní žádanou hodnotu W 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

6.9 Výběr nižší nebo vyšší žádané hodnoty Wsel 
Konfigurací Wsel je možno zajistit, aby výsledná žádaná hodnota Weff nebyla vyšší nebo nižší než hodnota urče-
ná analogovým vstupem INP3 ( → C.106). 
Tuto funkci je možno využít např. při regulaci spalování (křížová vazba mezi množstvím vzduchu a paliva). 
 
Wsel je možno aktivovat i při jiném uspořádání funkcí žádané hodnoty než je ukázáno na následujících dvou pří-
kladech: 
 
Obr. 22: Výběr Min/Max s interním Obr:23: Výběr Min/Max s externím 
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7. Zpracování regulované veličiny 
 
7.1 Standartní regulátor Obr.24: Standartní regulátor 

Analogový signál vstupu INP1 je po event. zpraco-
vání funkčními bloky Func1 a Func2 použit jako re-
gulovaná veličina x. 

 
 
7.2 Poměrový regulátor 

Častou úlohou je regulace míchání dvou komponentů na výsledný produkt. Oba komponenty je nutno smísit v určitém 
poměru. Množství jedné složky je měřeno a použito jako referenční hodnota druhé složky. Při zvětšení množství první 
složky se i množství druhé složky musí v daném poměru zvětšit. Regulovaná veličina x, použitá v tomto případě je tedy 
poměrem dvou vstupních signálů. 
Pro optimální spalování je nutno regulovat poměr palivo-vzduch. Stechiometrické spalování vyžaduje určitý daný po-
měr obou složek tak, aby spaliny neobsahovaly přebytečnou část některé složky. V takovém případě je jako regulovaná 
veličina použit nikoli fyzikální, ale relativní poměr a žádaná hodnota se označuje λ . Při stechiometrickém spalování 
dochází při poměru λ = 1 ke zcela bezezbytkovému spalování. Při hodnotě regulované veličiny 1,05 je podíl přebyteč-
ného vzduchu 5%. Množství vzduchu potřebného k dokonalému promísení je uvažován konstantou N0  
(Para → Input → IstW → N0). 
Poměrový regulátor se konfiguruje v C.100; Ctyp=1. Další důležité konfigurační kódy jsou C.107 ... C.110. 

 
7.2.1 Obvyklý způsob poměrové regulace 

Při obvyklém způsobu poměrové regulace se vstupní veličiny přepočítávají do rozsahu 0...100% (X0, X100). Pokud 
tomu tak má být, je nutno zachovat parametr "s" tak, jak byl nastaven od výrobce "s = 1". Regulační odchylka v tomto 
případě je dána vztahem 

Xw = (X1 + N0) - λ * X2 
Fyzikální (%) a relativní poměry jsou v tomto případě stejné, na displeji zobrazená regulovaná veličina X1/X2 odpoví-
dá relativnímu poměru. 

 
7.2.2 Další možnosti poměrové regulace u KS92/94 

Nastavením stechiometrického parametru "s" je možno splnit požadavek regulace podle relativního poměru i zobrazení 
množství obou složek ve fyzikálních jednotkách. Aby bylo možno v rozšířeném displeji operátora zobrazit jednotlivá 
množství ve fyzikálních jednotkách (např. Nm3/h), jsou oba proudové signály množství upraveny na fyzikální rozměr. 
Je možno je tedy přímo zobrazit, např. v Nm3/h. Výsledná žádaná hodnota Weff je jako relativní poměr vynásobena 
stechiometrickým parametrem (např. s = 10), tento stochiometrický poměr množství je použit pro stanovení regulační 
odchylky. Okamžitá regulovaná veličina je stanovena z fyzikálního poměru, vynásobeného 1/s a zobrazena jako rela-
tivní poměr. (Viz obr. 26: Příklad standartní poměrové regulace). 
Zobrazení jednotlivých množství: 
K zobrazení jednotlivých množství ve fyzikálních jednotkách se používá "rozšířený displej operátora". Signály z jed-
notlivých vstupů, např. INP1 pro X1 a INP3 pro X2 se zobrazí na displeji 2 (displej žádané hodnoty). 
 
 

7.2.3 Příklad standartní poměrové regulace  Obr.25: Stechiometrické spalování 
Příklad standartní poměrové regulace u stechiometrického spa-
lování:  
Analogový vstup INP1 je konfigurován pro 4...20 mA s fyz. 
jednotkou m3/h (vzduch) (C.200). Vstupu 4 mA (X0) a 20 
mA (X100) jsou přiřazeny hodnoty 0 a 1000 (C.211 a 
C.212). Mísící vzduch N0 je k tomuto vstupu přičten. Jako 
druhý vstup lze použít INP3 nebo INP5 (C.180; SX2). Také 
tento vstup se nakonfiguruje na 4...20 mA a m3/h (plyn) 
(C.300 / C.400). 
Vstupu 4 mA (X0) a 20 mA (X100) se přiřadí hodnoty 0 a 100 
(C.301 a C.401 / C.302 a C.402). 

 
Výsledná žádaná hodnota Weff je jako relativní poměr vynásobena stochiometrickým parametrem s (např. s = 10) 
(C.110), takže tento "stechiometrický" poměr je možno použít pro stanovení regulační odchylky. Okamžitá hodnota 
regulované veličiny je stanovena z fyzikálního poměru, vynásobeného 1/s a takto jako relativní poměr zobrazena. 
 

x - w
+

-
X1

weff
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Obr.26: Poměrová regulace (standartní) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

7.2.4 Míchání materiálů 
Následující příklady ukazují další možnosti a varianty poměrové regulace. Mnohdy není možné množství některého 
komponentu měřit vzhledem k jeho charakteru nebo konzistenci (např. těsto). V jiných případech se vyžaduje regulo-
vat množství komponentu relativně k výsledné směsi a nikoli k druhému komponentu. 

 

w = x1 / x2  
První příklad je zcela zřejmý. Téměř každý zná postup 
při vaření piva. Do mladiny (x2) se přimíchávají v přesně 
daném poměru kvasnice (x1). Žádaná hodnota je nasta-
vena na "% kvasnic", např. 3%. Oba poměrové vstupy 
jsou upraveny na stejnou fyzikální jednotku. Regulační 
odchylka je vynásobena "s = 0,01" a stanovena podle 
vztahu xw = (x1 + N0) - 0,03 * x2, takže při reg. o-
dchylce xw = 0 je přimícháváno přesně 3% kvasnic. 
Zobrazení regulované veličiny je rovněž v %. 
Konstanta N0 se neuplatňuje (N0 = 0). 
 

w = x1 / (x1 + x2)  
U tohoto příkladu se voda (x1) přimíchává v určitém po-
měru k výslednému množství těsta (x1 + x2). Protože 
množství těsta není jako signál přímo k dispozici, vypočí-
tává se z množství vody a mouky (x1 + x2). Rovněž v tom-
to případě se N0 neuplatňuje (N0 = 0). 
 
Obr.27: Poměrová regulace   = x1 / (x1 + x2) 
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w = x1 - x2 / x1  
Na rozdíl od předchozího příkladu, zde je měřeno množ-
ství jogurtu (x2) a výsledného produktu (x1). 
 
 
 
 
 
 
 
Obr.28: Poměrová regulace   = x1 / (x1 - x2) 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

7.3 Regulace se třemi vstupy 
U regulace se třemi vstupy se regulovaná veličina stanovuje podle rovnice x = x1 + a(x2 - x3) 
kde výraz (x2 - x3) je rozdíl mezi množstvím vody a páry. (Stanovení a: Para → Input → IstW → a). Běžně 
používaný parametr b pro úpravu rozsahů množství je zde vypuštěn, protože úpravou měřítka jsou proudové signály 
přímo převedeny na fyzikální jednotky (X0, X100). Hlavní proměnná x1 (hladina) je zobrazena na displeji regulované 
veličiny, přepnutí indikace na vypočítanou reg. veličinu x je možné v rozšířeném displeji operátora. 
Regulátor s třemi vstupy se konfiguruje v C.100; Ctyp=2.  
 
Obr.29: Příklad regulace se třemi vstupy  
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Obr.30: Blokové schéma regulace se třemi vstupy 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

7.4 Regulace na střední hodnotu 
Pokud se např. v peci měří teplota na dvou místech, je možno jako regulovanou veličinu použít střední hodnotu obou 
měřených teplot. Ta se stanoví podle vztahu x = (1 - b) x1 + bx2 
Parametr b je možno použít k určení váhového poměru obou signálů. Při b = 0,5  je výsledkem aritmetický průměr 
obou teplot. 
 
Obr.31: Regulace na střední hodnotu 
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8. Zpracování akční veličiny 
Následující popis zpracování akční veličiny se týká spojitých, dvoustavových, třístavových a třístavových krokových 
regulátorů. Blokové schéma znázorňuje funkce zpracování akční veličiny. 

 
Obr.32: Blokové schéma zpracování akční veličiny 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
8.1 Druhá akční veličina 

Tak jako u žádané hodnoty, i u akční veličiny je možno přepnout na druhou přednastavenou akční veličinu Y2. Vstup 
pro přepínání y/Y2 se určuje kódem C.191.  
Rozhodnutí, zda Y2 bude využívána z důvodů uvedení technologie do bezpečného stavu nebo prostě jako předdefino-
vaná pevná akční veličina, závisí na uživateli a jeho regulační koncepci. 
 

8.2 Meze akční veličiny 
Pevné meze akční veličiny je možno stanovit v rozsahu 0...100% parametry Ymin a Ymax. U třístavového a spojitého 
"split range" regulátoru je rozsah akční veličiny –100 až +100%. Minimální odstup mezí Ymin a Ymax je 1 digit.  

 
Obr.33: Pevné meze akční veličiny  

 
 
 
 
 
 
 
 

8.3 Externí omezení akční veličiny (override) 
Akční veličinu je možno omezit externím proudovým signálem (INP4) (C.105) a to buď zdola (OVC-) nebo shora 
(OVC+). Jedná se vlastně o podobný případ jako v 8.2 s tím rozdílem, že vždy jedna z mezí pro akční veličinu není 
pevná, ale je určena okamžitou úrovní signálu na vstupu INP4. Binárním vstupem di10 lze funkci OVC- vypnout. 
Takovéto řízené omezení akční veličiny se používá tam, kde je nutné v okamžiku dosažení určitých provozních podmí-
nek beznárazové přepnutí na jiný regulátor. Základním principem je působení dvou regulátorů na stejný akční orgán. 
 
Obr.34: Omezení akční veličiny shora Obr.35: Omezení akční veličiny zdola 
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8.4 Regulace s omezením akční veličiny 
8.4.1 Omezení spojitým výstupem 

g U třístavové krokové regulace lze omezení akční veličiny realizovat pomocí konfigurace spojitého regulátoru 
s polohovou zpětnou vazbou (→ kapitola 11.2.6, str. 57) s omezením akční veličiny přes vstup INP4 (→ kap. 8.3). Je 
nutné použít regulátor s volitelnou deskou C. 
 
Obr. 36: Omezující regulátor se spojitým regulátorem s polohovou zpětnou vazbou 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

8.4.2 Omezení třístavovým výstupem 
U klasického třístavového krokového regulátoru je omezení rovněž možné, je nutné také použít regulátor s přídavnou 
deskou C. Výstupy omezujícího regulátoru je nutno zapojit podle následujícího obrázku. 
Volbu, který z obou regulátorů je aktivován, provádí svými logickými výstupy podřízený regulátor. První impuls na za-
vření, přicházející z nadřazeného omezovacího regulátoru, přepíná na režim řízeného omezení, podřízený regulátor je 
automaticky reaktivován při příchodu dalšího impulsu na zavření. 
Přídavným analogovým výstupem OUT3 je možno signál polohy zavést jako proudový signál do nadřazeného reguláto-
ru a tam zobrazit na displeji.  
 
0br.37: Regulace s omezením u třístavového krokového regulátoru 
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8.5 Beznárazové přepínání automat / ruční ovládání 
Náhlý zásah do regulovaného procesu při přepnutí režimu provozu obvykle není žádoucí, s výjimkou úmyslného pře-
pnutí y → Y2. Přepínání z automatického provozu na ruční ovládání je vždy bez-nárazové, poslední hodnota akční ve-
ličiny je zachována a dále je možno ji měnit ručně. 
U přepínání z ručního ovládání na automat je tomu jinak. Diference akční veličiny se kompenzuje takto: Při přepnutí 
na automat je integrační složka regulátoru nastavena na poslední ruční akční veličinu plus proporcionální a derivační 
část v pozadí probíhající automatické regulace (Yi = Ym + Wpd). Dál je v činnosti pouze integrační část regulátoru, 
která pomalu mění akční veličinu na hodnotu odpovídající skutečné regulační odchylce. 
 
Obr.38: Beznárazové přepínání 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

8.6 Řízení servopohonu 
Regulační pohony mohou z bezpečnostních důvodů fungovat inverzně, t.j. otevírají se v případě poruchy řídícího sig-
nálu (na př. ovládání přívodu vzduchu u pecí), ačkoli tedy u klasického procesu topení by činnost regulátoru měla být 
inverzní, je ji nutno nastavit na přímou. 
Toho je možno dosáhnout reverzací regulačního výstupu OUT. U spínacího výstupu (relé nebo log. signály) je "přímý" 
výstup normálně otevřený a "inverzní" normálně zavřený stav. 
Samotný výstup regulátoru je však inverzní (u topení) a přímý (u chlazení). Indikace akční veličiny a směr ovládání tla-
čítky zvyšování a snižování tedy odpovídá skutečnému smyslu změny energie nebo průtoku. 
 
Obr.39: Normální proces "topení" 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 Obr.40: Normální proces "chlazení" 
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Obr.41: Proces "topení" s inverzním reg. pohonem 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

8.7 Vypnutí výstupů 
Výstupy regulátoru je možno vypnout jako reakci na poruchu čidla, řídícím vstupem nebo z hodin reálného času 
(možno konfigurací zvolit). 
Vypnutí výstupů působí u jednotlivých druhů regulátorů takto: 
- Spojitý regulátor → 0 resp. 4 mA 
- Dvou- třístavový regulátor, signální přístroj → vypnutí relé (y = 0) 
- Třístavový krokový regulátor → vypnutí relé (ventil bez změny polohy) 
 

8.8 Reakce na poruchu čidla 
Odezvu na poruchu čidla je možno konfigurací (C.101) zvolit: 
- vypnutí výstupu, 
- nastavení nejnižší akční veličiny, 
- nastavení nejvyšší akční veličiny, 
- přepnutí na 2. akční veličinu Y2. 
 

8.9 Signál polohy akčního členu yP 
Signál yP se používá pro zavedení informace o poloze servopohonu nebo ventilu do regulátoru. Použít je možno odpo-
rový vysílač nebo standartní signál 0/4...20 mA. 
Konfigurací se yP přiřazuje analogovému vstupu INP6 ( → C.450; Typ). 
Signál polohy z odporového vysílače je možno kalibrovat. Kalibrace se provádí ve dvou krocích, pro počátek X0 a ko-
nec X100 a je možno ji provést po komunikační lince nebo tlačítky předního panelu. 
• Postup kalibrace X0: 

Postupem podle obr.12 na str. 23 se zvolí parametr x0c. Stisknutím tlačítka volby se c v označení parametru rozbli-
ká. Snímač polohy se (nejlépe tlačítkem D) nastaví do počáteční polohy. Úroveň signálu vstupu INP6 se objeví na 
displeji 1. Po potvrzení tlačítkem volby se tato hodnota potvrdí jako X0. 

• Podobně se provádí kalibrace X100: 
Postupem podle obr.12 na str. 23 se zvolí parametr x100c. Stisknutím tlačítka volby se c v označení parametru roz-
bliká. Snímač polohy se (nejlépe tlačítkem I) nastaví do koncové polohy. Úroveň signálu vstupu INP6 se objeví 
na displeji 1. Po potvrzení tlačítkem volby se tato hodnota potvrdí jako X100. 

a Kalibraci je možno provést pouze v režimu ručního ovládání. 
 

Signál polohy z odporového vysílače 
Odporový vysílač se připojí na svorky regulátoru, napájen je ze svorek A7 (0%) a A9 (100%). Signál úměrný poloze 
servopohonu nebo ventilu je snímán na svorce A8 (yP).Celkový odpor vysílače včetně přívodů nesmí překročit 1 kΩ. 

 
Signál polohy jako standartní signál 0/4...20 mA 
Vstupní odpor je 50 Ω . 
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9. Speciální funkce 
 

9.1 Regulace s použitím poruchové veličiny 
Regulace s poruchovou veličinou z se používá k zlepšení dynamických vlastností regulace pomalu probíhajících proce-
sů s dlouhou dobou zpoždění. Tento způsob regulace je možno zvolit konfigurací (C105), poruchová veličina může 
působit na regulovanou veličinu nebo přímo na akční veličinu. Poruchovou veličinu je možno připojit na vstup INP3 
(přídavná deska C) nebo na vstup INP6 (volba se provádí pomocí C.180;s z). 
Poruchovou veličinu z je možno zpracovat (Func1, Func2) a použít buď přímo nebo po derivaci (parametr Tdz), při-
čemž derivace může působit na oba nebo jen jeden směr změny. 

 
Obr.42: Regulace s použitím poruchové veličiny 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

9.1.1 Regulace se zpětnou vazbou od polohy (Yp) 
Dle posledního stavu znalostí existují dva důvody pro použití polohové zpětné vazby (u třístavové krokové regulace): 
U některých aplikací je nutno při zvětšujícím se odběru snížit o několik procent regulovanou veličinu. Toto snížení od-
povídá "povolené toleranci". 
Použití polohové zpětné vazby je také výhodné u pomalých procesů s velkým zpožděním (zamezení překmitů při pod-
statných změnách odběru). 

 
Příklad: Parní kotel 
Jmenovitý tlak: Pn = 18 bar při odběru 50% 
Mezní hodnoty tlaku: 18,5 bar bez odběru 
 17,5 bar při plném odběru 
Měřící rozsah:  0...20 bar ≡ 4...20 mA (X0, X100 vstupu INP1) 
 
Řešení: 
Regulátory KS92/94 nabízejí tři různá řešení. Všechny použité funkce jsou v regulátorech standartně zabudovány: 
q Korekce regulované veličiny 

Signál polohy akčního členu yP (INP6) je kalibrován obvyklým způsobem (X0, X100) a zobrazen jako polo-
ha. Jako u každého vstupu, i u vstupu INP6 je možno použít předzpracování signálu. Kódem C.105 se zvo-
lí vstup INP6 jako pomocná proměnná z.  
Pro úpravu charakteristiky pomocné proměnné se použije vztah mx + b. 
m = (18,5 - 17,5) bar / 100% = 0,01 
b = 0 

 
q Snížení žádané hodnoty 

Postupuje se jako u prvého řešení, ale použije se "žádaná hodnota s externím ofsetem" (C.100;dWe). Kó-
dem C.180 se vstup INP6 zvolí jako zdroj signálu dWe. Protože korekční charakteristika působí v tomto 
případě na žádanou hodnotu, musí být smysl konstant m a b obrácený. 
m = - 0,01 
b = +1 bar 

 
q Signál polohy jako standartní signál 

Pokud je signál polohy k dispozici jako proudový signál, použije se jako pomocná proměnná z nebo jako ex-
terní ofset žádané hodnoty dWe a přivede na příslušný vstup. Úpravou měřítka (X0/X100) nastavíme přímo 
požadovaný korekční rozsah (např. 0...100% = +1...-1 bar). 
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Obr.43: Polohová zpětná vazba 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Obr.44: Blokové schéma zpracování signálu yP 
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9.2 Rychlé zotavení ("Rapid recovery") 
Při krátkém výpadku napájení nebo krátkodobé poruše se může regulovaný proces jen velmi málo odchýlit od svého 
pracovního bodu. Pokud regulátor nastartuje bez znalosti předešlého stavu, bude na základě vyhodnocení regulační od-
chylky určovat nový pracovní bod. Při velmi malé regulační odchylce to bude trvat delší dobu a nutně dojde 
k "prověšení" regulované veličiny. Pokud by regulátor znal původní pracovní bod, mohl by začít regulovat s akční veli-
činou tomuto pracovnímu bodu odpovídající a k vyrovnání by došlo mnohem rychleji. 
Takto pracuje proces rychlého zotavení. Skládá se ze dvou nezávislých funkcí. Funkce "paměť a sledování Y" zajišťu-
je náběh na pro původní pracovní bod potřebnou akční veličinu. Při větších regulačních odchylkách zajišťuje funkce 
"sledování X" pozvolný náběh žádané hodnoty z úrovně okamžité regulované veličiny na cílovou žádanou hodnotu. 
 
Obr. 45: Princip rychlého zotavení 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

9.2.1 Paměť akční veličiny 
Regulátor průběžně ukládá aktuální údaje o svém pracovním bodu (akční veličinu, regulovanou veličinu, cílovou žáda-
nou hodnotu) do kondenzátorem zálohované RAM paměti. Paměť vydrží výpadek napájení až 6 hodin, po krátkodobém 
výpadku napájení nebo poruše jsou tyto údaje tedy k dispozici a regulátor může původní pracovní bod rychleji dosáh-
nout. 
Po krátkodobém výpadku napájení nebo poruše regulátor nastavuje akční veličinu na hodnotu původního pracovního 
bodu a odtud pak pokračuje v regulaci. To je zejména výhodné u třístavové krokové regulace. 
Popsaným způsobem lze dosáhnout výborných výsledků u krátkodobých přerušení. Krátkodobé přerušení je nutno chá-
pat relativně s ohledem na vlastnosti regulované soustavy. Novým parametrem XwOnY lze zadat, do jaké odchylky re-
gulované veličiny a žádané hodnoty po výpadku napájení se má tato funkce provádět. Funkci nelze použít u třístavové 
krokové regulace bez indikace polohy a u signálního přístroje! 

 
Parametr Rozsah nastavení Přednastavená hodnota 
XwOnY ----, 0...9999 ---- (funkce vypnuta) 

 
+ "Sledování Y" se provádí při ∆x < XwOnY nebo ∆w < XwOnY 

 
9.2.2 Náběh žádané hodnoty při zapnutí 

Náběh žádané hodnoty neboli "sledování X" je druhou funkcí procesu rychlého zotavení. Pokud je regulovaná ve-
ličina po obnovení napájení nebo odstranění poruchy vzdálena od žádané hodnoty víc než je zadáno parametrem 
XwOnX, dojde k náběhu žádané hodnoty podle parametru GrwOn. 
 
Parametr Rozsah nastavení Přednastavená hodnota 
XwOnX ----, 0...9999 ---- (funkce vypnuta) 
GrwOn ----, 0...9999 ---- (funkce vypnuta) 

 
+ K náběhu žádané hodnoty dojde pokud ∆xw > XwOnX 
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9.3 DACMonitorování pohonu 
 

DAC šetří náklady a zvyšuje provozní bezpečnost 
DAC (Digital Actuator Control) monitoruje nejdůležitější funkce servopohonu a umožňuje včasnou detekci jeho 
poruch ještě dříve, než se projeví zvýšením regulační odchylky. K typickým poruchám pohonů patří např. zablo-
kování ventilu, porucha motoru nebo vadný kondenzátor. Tuto funkci je možno využít u třístavové krokové regu-
lace s indikací polohy, spojité regulace s indikací polohy nebo s polohovou zpětnou vazbou. 

 
q Úvod 
Monitorování pohonu lze využít u všech typů regulace s indikací polohy. U těchto regulačních algoritmů (CFunc 
= 08, 09, 12) je možno plně sledovat a hlídat funkci akčního členu – servopohonu. Rozpoznat lze tyto závady: 
• poruchu motoru 
• špatný sled fází 
• poruchu kondenzátoru (špatný směr točení) 
• poruchu přenosu kroutícího momentu na vřeteno nebo převod 
• přílišné vůle (opotřebení) 
• zablokování ventilu (např. cizím tělesem) 
 
Funkce monitorování se aktivuje parametrem DAC: 0 vypnuto 
  1 monitorování aktivováno 
 
q Popis 
Pokud nedojde po vyslání otevíracích nebo zavíracích impulsů k příslušné změně polohy servopohonu (Yp), je to-
to indikováno jako porucha a regulátor přejde do režimu ovládání na ruku. 
 
Displej Význam Možné příčiny 
Block Žádná reakce pohonu • Zablokování pohonu 

• Přerušení kabeláže 
DirEr Nesprávný směr • Porucha kondenzátoru 

• Špatný sled fází 
• Přehození přívodů 
• Nesprávně zadaný smysl působení (C.101) 

YFail Porucha signálu Yp • Vadný nebo nepřipojený vysílač polohy 
 
q Signalizace 
K signalizaci rozpoznané poruchy pohonu lze využít výstupní alarmové relé. Konfigurační kódy C.600, 
C.620, C.640 a C.660 byly doplněny o parametr Scr = 24 / Porucha pohonu. 
 
q Omezení akční veličiny 
U regulátorů KS 92 a KS 94 je signál Yp vždy hlídán na mezní hodnoty Ymin a Ymax. Při jejich překročení již 
nejsou vysílány žádné impulsy v příslušném směru. Funkce DAC navíc zajišťuje blokování impulsů i při poru-
chách pohonu nebo vysílače polohy. Vzhledem k rychlosti a setrvačnosti pohonu a s ohledem na měřící cyklus re-
gulátoru však nelze nepatrná překročení mezních poloh pohonu zcela vyloučit. 
 
q Obnovení provozu po poruše pohonu 
Pokud regulátor detekuje poruchu pohonu, přepíná na ruční ovládání a na displeji se objeví jedno z následujících 
hlášení: 
 
 
 
 
 
 
Po odstranění poruchy je třeba stisknout jedno z tlačítek D I, nebo přepnout na automat. Pokud závada pohonu 
pořád trvá, přepne regulátor zpět do ručního ovládání. V každém případě je po odstranění poruchy nutný zásah 
operátora! 
 
q Podmínky použití 
Třístavový krokový regulátor s indikací polohy nebo spojitý regulátor s polohovou zpětnou vazbou: 
• Změny Yp musí být větší než 2Ω/s nebo 0,1mA/s! 
 Příklad: Pohon s dobou přestavení Tm = 60s → odporový vysílač ≥ 120 Ω 
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• Odporové vysílače s plastovou dráhou jsou vhodnější než drátové! Jsou podstatně spolehlivější a mají lepší 
linearitu. 

• Každý pohyb pohonu musí mít za následek změnu odporu vysílače. Pohony s velkou vůlí budou detekovány 
jako vadné. 

Spojitý regulátor s indikací polohy: 
• U spojitého regulátoru se hlídá, jestli se hodnoty akční veličiny a signálu polohy v rámci časové konstanty 20 

s neliší o více než 10%. 
 
q Automatická kalibrace signálu Yp 
Regulátory umožňují automatickou kalibraci vysílače polohy, při níž jsou stanoveny hodnoty pro zavřený a ote-
vřený stav a doba přeběhu servopohonu Tm. 
Start: 
Regulátor musí být v režimu ručního ovládání. Zvolte parametr YpCal a nastavte jej na 1. 
 
 
 
 
 
 
 
 
Průběh: 
Regulační výstup Y1 je tak dlouho aktivován, dokud přestane být detekována změna signálu polohy. Tato hodnota 
je přiřazena xOc. Pak je aktivován výstup Y2, dokud přestane změna signálu polohy. Koncová změřená hodnota 
je převzata jako x100c a doba přestavení z 0% na 100% je vzata jako čas Tm. 
Parametr YpCal lze stejně jako parametry x0c a x100c přesunout do rozšířeného displeje operátora. 
 

Displej Význam Možná příčina 
 
 
 
 
 
 

chyba kalibrace odporový vysílač má 
příliš malý odpor, 
není připojen nebo je 
přepólován 

 
Podmínky použití: 
Pohon musí vydržet krátkodobé (3-4s) buzení v koncové poloze. Dále platí stejné podmínky jako pro funkci DAC 
(viz výše). 
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 

10 Funkce alarmů 
Konfigurací je možno definovat až 4 alarmy a přiřadit jim jednotlivé výstupy. V zásadě je jako výstup alarmu 
možno použít kterýkoli z výstupů OUT1, OUT2, OUT4, OUT5 (pokud jim není přiřazena jiná funkce). 
Každá ze čtyř limitních hodnot LIM1...LIM4 má dvě prahové úrovně LimH (max.) a LimL (min.), které je možno ta-
ké samostatně vypnout nastavením na "----". Pro každou prahovou úroveň je možno definovat spínací hysterezi 
Lxsd. 
 
Obr.46: Funkce absolutních limitních kontaktů LimL / LimH 
 
 
 
 
 
 
 
1 Relé v klidu vypnuto, 2 relé v klidu sepnuto (volí se kódem C.500; Mode), meze vztaženy na veličinu, zvo-
lenou v C.600; Src. 
 
Obr.47: Funkce relativních limitních kontaktů LimL / LimH 
 
 
 
 
 
 
 
 
3 Relé v klidu vypnuto, 4 relé v klidu sepnuto (volí se kódem C.500; Mode), meze vztaženy na regulační odchyl-
ku (x - w), zvolenou v C.600; Src  

a  Mez pod žádanou hodnotou nutno zadat se záporným znaménkem! 
 
 
Konfigurací je možno zvolit proměnnou, u níž jsou hlídány meze a jejich překročení vede k aktivaci alarmu:  
- výsledná regulovaná veličina (absolutní limit), 
- regulační odchylka (relativní limit), 
- regulovaná veličina x1, 
- regulovaná veličina x2, event. zpracování signálu (Func 1/2 str. 19 a 21) 
- regulovaná veličina x3, 
- pomocná (poruchová) veličina z, 
- externí žádaná hodnota We, 
- ofset externí žádané hodnoty dWe, 
- výsledná žádaná hodnota Weff, 
- signál polohy Yp, 
- výstup regulátoru, 
- řízené omezení akční veličiny OVC, 
- vstup pro výběr žádané hodnoty Wsel, 
- zpracované hodnoty vstupů INP1...1NP6, (po zpracování signálu viz str. 19 a 21) 
- čistý čas programátoru, 
- celkový čas programátoru, 
- zbývající čas programátoru. 
 
Funkce alarmů je rovněž možno konfigurovat: 
- alarm vypnut 
- hlídání vstupního obvodu - signalizace poruchy čidla zvoleného vstupu 
- hlídání vstupního obvodu / hlídání mezí zvolené proměnné 
- hlídání vstupního obvodu / hlídání mezí zvolené proměnné s blokováním při změně žádané hodnoty nebo 

při náběhu regulace 
- hlídání mezí zvolené proměnné 
- hlídání mezí zvolené proměnné s blokováním při změně žádané hodnoty nebo při náběhu regulace 
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10.1 Alarm 1 / (limit 1) 
Funkce alarmu se určuje konfiguračním kódem C.600. 
Signalizace alarmu výstupem, stanoveným nastavením parametru Src = 25 v konfiguraci C.500, C.530, 
C.590 nebo C.591. 
 

10.2 Alarm 2 / (limit 2) 
Funkce alarmu se určuje konfiguračním kódem C.620. 
Signalizace alarmu výstupem, stanoveným nastavením parametru Src = 26 v konfiguraci C.500, C.530, 
C.590 nebo C.591. 
 

10.3 Alarm 3 / (limit 3) 
Funkce alarmu se určuje konfiguračním kódem C.640. 
Signalizace alarmu výstupem, stanoveným nastavením parametru Src = 27 v konfiguraci C.500, C.530, 
C.590 nebo C.591. 
 

10.4 Alarm 4 / (limit 4) 
Funkce alarmu se určuje konfiguračním kódem C.660. 
Signalizace alarmu výstupem, stanoveným nastavením parametru Src = 28 v konfiguraci C.500, C.530, 
C.590 nebo C.591. 
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11 Regulační funkce 
 

11.1 Přechodová charakteristika 
Při optimálním přizpůsobení regulátoru regulovanému procesu se vychází z přechodové charakteristiky regulační-
ho obvodu. Při samooptimalizaci si regulátor tuto charakteristiku odměří sám a stanoví optimální regulační para-
metry. V některých výjimečných případech je nicméně ruční nastavení parametrů nezbytné. Na obr. 48 je znázor-
něna přechodová charakteristika regulačního obvodu (odezva regulované veličiny X na skokovou změnu akční ve-
ličiny Y). Často se nepodaří přechodovou charakteristiku zaznamenat celou (od 0 do 100%), neboť regulovaný 
proces neumožňuje překročení technologických mezí. 
Z hodnot Tg a Xmax (skok od 0 do 100%) nebo ∆t a ∆x (odezva na dílčí skok) je možno určit maximální rychlost 
změny Vmax. 
 
Obr. 48: Přechodová charakteristika 
 

 y = akční veličina 
 Yh = regulační rozsah 
 Tu = doba zpoždění 
 Tg = doba zotavení 
 V max = Xmax / Tg = ∆x / ∆t = max.  
   rychlost změny regulované veličiny 
 Xmax = max. regulovaná veličina 
 Xh = rozsah nastavení regulátoru (w0....w100) 

 
 
 
 
 

11.2 Regulační parametry 
Regulační parametry je možno určit z doby zpoždění Tu, max. rychlosti změny reg. veličiny Vmax a rozsahu na-
stavení regulátoru Xh (w0/w100) a to podle následující tabulky: 
 

Regulační parametry 

Algoritmus Xp [%] Tv [s] Tn [s] 

(D)PID 1,7 K 2 Tu 2 Tu 

PD 0,5 K Tu ∞ = 0000 

PI 2,6 K 0 6 Tu 

P K 0 ∞ = 0000 

Třístavový krokový PID 1,7 K Tu 2 Tu 

 

Pomůcka pro nastavení regulačních parametrů 

Parametr Nastavení Regulace a vyrovnání 
poruch 

Chování při náběhu 

Xp1 vyšší větší tlumení, pomalejší vyrovnávání 
poruch 

pomalejší zkracování prac. cyklu, možný 
překmit žádané hodnoty 

 nižší menší tlumení, rychlejší vyrovnávání 
poruch, při oscilacích zvětšit Xp 

rychlejší zkracování prac. cyklu, při osci-
lacích zvětšit Xp 

Tn vyšší větší tlumení, pomalejší vyrovnávání 
poruch 

pomalejší změny prac. cyklu 

 nižší menší tlumení, rychlejší vyrovnávání 
poruch, při nestabilitě zvětšit Xp 

rychlejší změny prac. cyklu 

Tv vyšší menší tlumení, rychlejší vyrovnávání 
poruch 

dříve vypíná pod žádanou hodnotou, po-
malu najíždí 

 nižší větší tlumení, pomalejší vyrovnávání 
poruch 

později vypíná pod žádanou hodnotou, 
možný překmit 

 
Regulační algoritmus se nastavuje konfigurací C.100; CFunc. 
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Přímá nebo inverzní funkce regulátoru se volí konfigurací C.101;Cmode. Princip je na obr.49: 
 
Obr.49: Princip přepínání přímé / inverzní funkce. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

11.2.1 Signální přístroj 
Tento typ regulace může být použit u procesů s malým Tu a pomalým Vmax. Oscilace regulačního obvodu se stanoví: 

XsdTuVXsd
Tg

Tu
XX +∗=+∗= maxmax0  

Algoritmus signálního přístroje odpovídá hlídání mezí, kde žádanou hodnotou je nastavená mezní hodnota. Hladiny 
sepnutí leží symetricky na obou stranách žádané hodnoty, hysterezi Xsd1 lze nastavit. 
Signální přístroj s dvěma výstupy má ještě další spínací hladinu, jejíž odstup od žádané hodnoty se nastaví parametrem 
LW (včetně polarity). 

 
Obr.50: Statická charakteristika 
 signálního přístroje 
 
 
 
 
 
 
 

g Protože u signálního přístroje není možné přepnout na ruční ovládání, musí se eventuální kalibrace odporového 
vysílače provádět po dočasném překonfigurování na jiný regulační algoritmus (např. dvoustavový regulátor). 
 
Konfigurace Platné parametry 
C.100; CFunc = 00 (signální přístroj s 1 relé) 
 01 (signální přístroj s 2 relé) 

Xsd1 Spínací diference signálního relé 0,1...999,9 
LW Odstup spínání přídavného relé -999...9999 
Xsd2 Spínací diference přídavného relé 0,1...999,9 

 
 

11.2.2 Dvoustavový regulátor 
na příklad pro regulaci teploty s elektrickým topením (inverzní provoz) nebo chlazením (přímý provoz). 
T1 je minimální doba cyklu ve vteřinách pro výstupní výkon 50% a je ji nutno stanovit na T1 ≤ 0,25Tu. Delší do-
ba cyklu může způsobit oscilace. 
 
Obr.51: Statická charakteristika 
 dvoustavového regulátoru 
 
 
 
 
Algoritmus PD (Tn = ∞) 
Pracovní bod je ve středu proporcionálního pásma Xp1 při výstupním výkonu 50%. Aby byl regulovaný proces 
stabilní, je nutno přivádět určitou energii v závislosti na žádané hodnotě. To způsobuje trvalou regulační odchylku, 
která se bude zvětšovat se zvyšujícím se Xp1. 



55                                         KS 92/94  Příručka uživatele   

Algoritmus DPID 
Pomocí integrační složky se proces stabilizuje bez regulační odchylky. 
 
Statická charakteristika dvoustavového regulátoru je stejná jako u spojitého regulátoru, ale místo lineárně proměn-
ného proudového signálu se mění relativní doba sepnutí spínacího prvku (relé, logický signál 0/20 mA nebo řídící 
signál 0/24 V). Pracovní bod Y0 a dobu cyklu T1 pro výstupní výkon 50% je možno nastavit. Nejmenší krok je 
100 ms. 
 
Konfigurace Platné parametry 
C.100; CFunc = 02 (dvoustavový regulátor) 
 

Y2 Druhá akční veličina -105...+105 (%) 
Ymin Omezení akční veličiny -105...+105 (%) 
Ymax Omezení akční veličiny -105...+105 (%) 
Y0 Pracovní bod -105...+105 (%) 
Xp1 Pásmo proporcionality 0,1...999,9 (%) 
Tn1 Integrační časová konstanta 0...9999 (s) 
Tv1 Derivační časová konstanta 0...9999 (s) 
T1 Doba cyklu 0,4...999,9 (s) 

 
 

11.2.3 Třístavový regulátor 
na příklad pro regulaci teploty s elektrickým topením (h) a chlazením (c). 
T1 a T2 jsou minimální doby cyklu ve vteřinách pro výstupní výkon 50% a je nutno je stanovit na T1 ≤ 0,25Tu, 
T2 ≤0,25 Tu. Delší doby cyklu mohou způsobit oscilace. 
 
Obr.52: Statická charakteristika 
 třístavového regulátoru 
 
 
 
 
 
Algoritmus PD/PD (Tn = ∞) 
Rozsah nastavení je od 100% topení (spínací výstup Y1) do 100% chlazení (spínací výstup Y2). Proporcionální 
pásma musí být přizpůsobena rozdílným poměrům topení a chlazení. Aby byl regulovaný proces stabilní, je nutno 
přivádět určitou energii v závislosti na žádané hodnotě. To způsobuje trvalou regulační odchylku, která se bude 
zvětšovat se zvyšujícím se Xp(1,2). 
 
Algoritmus DPID/DPID 
Pomocí integrační složky se proces stabilizuje bez regulační odchylky. Přechod mezi spínacím bodem 1 (topení) a 
spínacím bodem 2 (chlazení) je bez neutrálního pásma. Proporcionální pásma musí být přizpůsobena rozdílným 
poměrům topení a chlazení. 
 
Na obr. 52 je statická charakteristika třístavového regulátoru. Změna přímého a inverzního režimu znamená pouze 
záměnu výstupů pro "topení" a "chlazení". Termíny "topení" a "chlazení" se používají pro všechny podobné třísta-
vové regulační procesy. Neutrální pásmo je možno samostatně nastavit pro každou spínací hladinu (Xsh1, Xsh2), 
nemusí být tedy symetrické na obou stranách žádané hodnoty. 
 
Typy regulačních výstupů je možno kombinovat: 
- topení spínací / chlazení spínací, 
- topení spojitý / chlazení spínací, 
- topení spínací / chlazení spojitý. 
Kombinace "topení spojitý" a "chlazení spojitý" je pokryta spojitým regulátorem s "rozdělením rozsahu akčního 
signálu (split range)". 
 
U inverzního třístavového regulátoru je topení přiřazen výstup OUT1 a chlazení OUT2. Protože pouze výstup 
OUT1 může být spojitý, je kombinace "topení spínací; chlazení spojitý" realizovatelná pouze u přístroje s přídav-
ným výstupem OUT3 na desce C. U přímého regulátoru, kde chlazení je přiřazeno výstupu OUT1 a topení OUT2, 
se však bez přídavného výstupu obejdeme. 
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Konfigurace Platné parametry 
C.100; CFunc = 03 (třístavový regulátor 
 topení i chlazení spínací) 
 
 04 (třístavový regulátor 
 topení spojité, 
 chlazení spínací) 
 
 05 (třístavový regulátor 
 topení spínací, 
 chlazení spojité) 
 
 

Xsh1 Neutrální pásmo (Xw > 0) 0,0...999,9 (%) 
Xsh2 Neutrální pásmo (Xw < 0) 0,0...999,9 (%) 
Y2 Druhá akční veličina -105...+105 (%) 
Ymin Omezení akční veličiny -105...+105 (%) 
Ymax Omezení akční veličiny -105...+105 (%) 
Y0 Pracovní bod -105...+105 (%) 
Xp1 Pásmo proporcionality 1 0,1...999,9 (%) 
Xp2 Pásmo proporcionality 2 0,1...999,9 (%) 
Tn1 Integrační časová konstanta 0...9999 (s) 
Tv1 Derivační časová konstanta 0...9999 (s) 
T1 Doba cyklu 1 0,4...999,9 (s) 
T2 Doba cyklu 2 0,4...999,9 (s) 

 
 

11.2.4 Regulátor "trojúhelník – hvězda – vypnuto" 
Princip je stejný jako u dvoustavového regulátoru s přídavným kontaktem. Výstup Y2 slouží pro přepínání "∆" a 
"Y". Výstup Y1 spíná a vypíná napájení. 
 
 
Obr.53: Statická charakteristika 
 regulátoru "∆ - Y – Vyp." 
 
 
 
 
 
 
 
 
Konfigurace Platné parametry 
C.100; CFunc = 06 (regulátor ∆ - Y – Vyp) 
 

LW Odstup spínání příd. kontakt -999...999,9 
Xsd2 Spínací diference příd. kontakt 0,1...999,9 
Y2 Druhá akční veličina -105...+105 (%) 
Ymin Omezení akční veličiny -105...+105 (%) 
Ymax Omezení akční veličiny -105...+105 (%) 
Y0 Pracovní bod -105...+105 (%) 
Xp1 Pásmo proporcionality 0,1...999,9 (%) 
Tn1 Integrační časová konstanta 0...9999 (s) 
Tv1 Derivační časová konstanta 0...9999 (s) 
T1 Doba cyklu 1 0,4...999,9 (s) 

 
 

11.2.5 Třístavový krokový regulátor 
Pro přizpůsobení nastaveného proporcionálního pásma Xp1 přestavné době pohonu, je nutno tuto dobu (Tm) regu-
látoru zadat. Nejkratší polohovací impuls je 80 ms. 
Integrační složku lze dle potřeby vypnout (C.191; SPI/P). 
Nastavení neutrálního pásma: 
Pokud spínací výstupy regulátoru příliš často střídavě spínají, je možno zvětšit neutrální pásmo Xsh. Větší neutrál-
ní pásmo ale snižuje citlivost regulátoru. Proto je třeba stanovit rozumný kompromis mezi četností spínání a citli-
vostí regulace. 
 
Obr.54: Statická charakteristika 
 třístavového krokového regulátoru 
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U třístavového krokového regulátoru je možno využívat indikaci polohy pohonu, signál polohy pohonu se ale pro 
regulaci nevyužívá. Na obr. 54 je statická charakteristika krokového regulátoru. Hystereze vyznačená na obrázcích 
je prakticky zanedbatelná, je možno ji však vypočítat z nastavitelné délky impulsu Tpuls ≥ 100 ms: 

Tm

XpTpuls
Xsd ∗∗= 1,0

2
 

Omezení akční veličiny u třístavového krokového regulátoru 
U krokového regulátoru s indikací polohy pohonu je výstupní akční veličina limitována mezemi ymin a ymax. Re-
gulátor hlídá signál Yp na překročení těchto mezí a případně blokuje jakékoli další impulsy na otevření resp. za-
vření. Vzhledem k setrvačnosti pohonu a měřícím cyklům vstupu INP6 vysílače polohy (800 ms) může k malým 
překročením mezí dojít. 
 
Konfigurace Platné parametry 
C.100; CFunc = 07 (třístavový krokový 
 regulátor bez indikace 
 polohy ) 
  08 (třístavový krokový 
 regulátor s indikací 
 polohy ) 
 

XSh Neutrální pásmo 0,2...999,9 (%) 
Tpuls Nejmenší délka impulsu 0,1...999,9 (s) 
Tm Doba přeběhu pohonu 10...9999 (s) 
Y2 Druhá akční veličina -105...+105 (%) 
Ymin Omezení akční veličiny -105...+105 (%) 
Ymax Omezení akční veličiny -105...+105 (%) 
Xp1 Pásmo proporcionality  0,1...999,9 (%) 
Tn1 Integrační časová konstanta 1...9999 (s) 
Tv1 Derivační časová konstanta 0...9999 (s) 

 
 

11.2.6 Spojitý regulátor s polohovou zpětnou vazbou 
 
V zásadě se jedná o zapojení v kaskádě. Polohovací regulátor je třístavový krokový a jako regulovanou veličinu 
používá signál polohy Yp, připojený na vstup INP6. Řídící regulátor je spojitý. Výhodou tohoto řešení je možnost 
využít všech předností spojité regulace: 
 
• Nastavení pracovního bodu 
• Možnost nastavení mezí akční veličiny 
• Řízené omezení akční veličiny (override) 
• Použití poruchové veličiny  
• Přepínání na 2. akční veličinu Y2 
 
Nevýhodou může být závislost regulace na často poruchovém odporovém vysílači polohy, který podléhá opotře-
bení. Toto je řešeno automatickým přepnutím na klasickou třístavovou krokovou regulaci bez polohové zpětné 
vazby v případě poruchy signálu Yp. 
Samooptimalizace není u tohoto typu regulace možná. 
 
Obr. 55: Spojitý regulátor s polohovou zpětnou vazbou 
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Konfigurace Platné parametry 
C.100; CFunc = 09 (spojitý regulátor 
 s polohovou zpětnou 
 vazbou) 
 

Tpuls Nejmenší délka impulsu 0,1...999,9 (s) 
Tm Doba přeběhu pohonu 10...9999 (s) 
Xsh1 Neutrální pásmo (Xw > 0) 0,0...999,9 (%) 
Xsh2 Neutrální pásmo (Xw < 0) 0,0...999,9 (%) 
Y2 Druhá akční veličina -105...+105 (%) 
Ymin Omezení akční veličiny -105...+105 (%) 
Ymax Omezení akční veličiny -105...+105 (%) 
Xp1 Pásmo proporcionality  0,1...999,9 (%) 
Tn1 Integrační časová konstanta 0...9999 (s) 
Tv1 Derivační časová konstanta 0...9999 (s) 

 
 

11.2.7 Spojitý regulátor 
Při Xsh1 = Xsh2 = 0 není Xp1 rozděleno. Při Y0 = 0 není Xp1 rozděleno a Xsh2 nemá význam. Statická charakte-
ristika je stejná jako již popsaná charakteristika dvoustavového regulátoru. Spojitý regulátor s "rozdělením rozsahu 
akčního signálu (split range)" je srovnatelný s třístavovým regulátorem. Neutrální pásma je zde rovněž možno na-
stavit odděleně. 
 
Obr.56: Statická charakteristika 
 spojitého regulátoru 
 
 
 
 
 
Na vstup INP6 spojitého regulátoru je možno zavést signál polohy akčního členu a zobrazit jej na displeji. Tento 
signál však nebude mít vliv na regulační obvod. 
Maximální a minimální výstupní proud je možno nastavit: 
-y = 0....100% (min. proud) 
+y ≥ -y + 10% (max. proud) 
Pracovní bod je možno nastavit v rozsahu y0 = 0...100% 
 
Konfigurace Platné parametry 
C.100; CFunc = 10 (spojitý regulátor) 
 
  11 (spojitý regulátor 
 s rozděleným 
 rozsahem) 
 
  12 (spojitý regulátor 
  s indikací polohy) 
 

Xsh1 Neutrální pásmo (Xw > 0) 0,0...999,9 (%) 
Xsh2 Neutrální pásmo (Xw < 0) 0,0...999,9 (%) 
Y2 Druhá akční veličina -105...+105 (%) 
Ymin Omezení akční veličiny -105...+105 (%) 
Ymax Omezení akční veličiny -105...+105 (%) 
Xp1 Pásmo proporcionality 1 0,1...999,9 (%) 
Xp2 Pásmo proporcionality 2 0,1...999,9 (%) 
Tn1 Integrační časová konstanta 0...9999 (s) 
Tv1 Derivační časová konstanta 0...9999 (s) 
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12 Nastavení regulačních parametrů 
 

12.1 Samooptimalizace 
Samooptimalizace slouží k určení optimálních parametrů regulátoru. Povel k provedení samooptimalizace je možno 
zadat v režimu ručního ovládání i automatické regulace. 
 
 
 
 
 
 
Proces samooptimalizace lze kdykoli přerušit stisknutím tlačítka čelního panelu ruka/automat H. U regulátoru s konfi-
gurací programátor nelze samooptimalizaci provést. 
 
Příprava k samooptimalizaci: 
• Před startem je nutno zvolit, který regulační algoritmus bude optimalizován (PID, PI, PD nebo P) případným 

nastavením Tn = 0 nebo Tv = 0. 
• Určení, která sada parametrů má být optimalizována (POpt). 
• Určení stabilní akční veličiny (YOptm). 
• Určení velikosti skokové změny akční veličiny (dYopt). 
• Určení podmínek stavu "ustáleného procesu" (C.700; OCond). 
• Rezerva žádané hodnoty (x-w) > 10% z rozsahu nastavení (W0...W100) 
 

12.1.1 Monitorování stavu ustálení procesu (PiR): 
Monitorování ustáleného stavu regulačního 
procesu se provádí stále. Proces je považo-
ván za ustálený, pokud je regulovaná veli-
čina po dobu více než 60 s v tolerančním 
pásmu ±∆X = 0,5%. Pokud regulovaná ve-
ličina toto pásmo opustí, je čítač doby ustá-
lení vynulován. Pokud regulátor během 
provozu zjistí ustálený stav a pak při startu 
samooptimalizace dojde k náhlým velkým 
změnám YOptm, musí se opět čekat plnou 
detekční dobu na dosažení ustáleného stavu. 
 
 
 
Při "rozšířeném" monitorování ustáleného 
stavu se nehlídá ustálená regulovaná veličina, 
ale její konstantní trend! 
 
 
 
 
 
 
Konfiguračním kódem C.700 (OCond) je možno druh monitorování ustáleného stavu zvolit z následujících 
možností: 

grad (x) = 0: Za ustálený stav je považována konstantní regulovaná veličina x 

grad (x) ≤ 0 = konstantní & inverzní: Za ustálený stav u inverzního regulátoru je považován konstantní 
pokles regulované veličiny 

grad (x) ≥ 0 = konstantní & přímý: Za ustálený stav u přímého regulátoru je považován konstantní 
nárůst regulované veličiny 

grad (x) ≠ 0: 
Za ustálený stav se považuje konstantní trend regulované veličiny. 
V tomto případě je nutné, aby změna trvala po celou dobu deteko-
vání ustáleného stavu. 
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12.1.2 Rezerva žádané hodnoty 
Aby mohla samooptimalizace vůbec proběhnout, musí být odstup žádané hodnoty a regulované veličiny větší než 
10% z rozsahu nastavení žádané hodnoty W0...W100. Tento odstup je zajištěn buď automaticky snížením akční 
veličiny během detekce ustáleného stavu (PIR) nebo uživatelem ručním nastavením hodnot akční veličiny nebo žá-
dané hodnoty (v režimu ručního ovládání). 
 

12.1.3 Start z automatického provozu 
Po startu samooptimalizace regulátor nastaví akční veličinu na hodnotu Yopt a čeká na detekci ustáleného stavu. 
Poté provede skok akční veličiny dYopt a sleduje odezvu regulované veličiny. Žádanou hodnotu je možno kdy-
koli změnit, protože funkce gradientu pro změnu žádané hodnoty je vypnuta. 
 
Obr.57: Samooptimalizace [grad (x) = 0] Obr.58: Samooptimalizace [grad (x) <0] 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

12.1.4 Start z ručního ovládání 
g Start samooptimalizace je možný pouze po přepnutí na ruční ovládání tlačítkem čelního panelu nebo po komuni-

kační lince.  
Po přepnutí na ruční ovládání je poslední hodnota akční veličiny převzata a uložena do paměti jako ruční akční ve-
ličina. Po startu samooptimalizace je tato hodnota použita jako výstup pro ustálený provoz. Po detekci ustáleného 
stavu je zahájen samooptimalizační proces. Předpokladem je dostatečný odstup regulované veličiny a žádané hod-
noty (viz 12.1.2). 
Ustálený stav může být detekován již při startu, takže čekací doba 60 s může odpadnout. Tak jako při automatic-
kém provozu i zde je možno kdykoli měnit žádanou hodnotu. 
 
Obr.59: Start zvýšením žádané hodnoty Obr.60 Start snížením akční veličiny 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Po úspěšné samooptimalizaci následuje přepnutí do režimu automatické regulace. Charakteristické hodnoty regu-
lačního obvodu, na jejichž základě byly stanoveny optimální parametry, se zaznamenají do paměti regulátoru jako 
parametry Tu1, Vmax1.  

a Po neúspěšné samooptimalizaci (Ada-F) zůstane na výstupu stabilní akční veličina do té doby, než je samoopti-
malizace uživatelem ukončena tlačítkem H, pomocí menu nebo po komunikační lince. 
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12.1.5 Průběh samooptimalizace u "topení": 
(Dvoustavová, třístavová kroková nebo spojitá regulace) 
Po detekci ustáleného provozu (PiR) následuje skok akční veličiny a z odezvy regulačního obvodu budou stanove-
ny hodnoty Tu1 a Vmax1. K zjištění těchto hodnot obvykle stačí reakce obvodu do inflexního bodu přechodové 
charakteristiky. 
 

12.1.6 Průběh samooptimalizace u procesů "topení" a "chlazení": 
(Třístavová regulace a regulace s rozdělením rozsahu akčního signálu "split range") 
Samooptimalizace začíná procesem "topení". Na konci samooptimalizačního procesu si regulátor nastaví zjištěné pa-
rametry a reguluje na předem nastavenou žádanou hodnotu. Zde počká na opětovnou detekci ustáleného procesu. Pak 
je proveden skok akční veličiny ve směru "chlazení" a z reakce regulačního obvodu určeny Tu2 a Vmax2. Podle těchto 
hodnot si regulátor nastaví parametry pro "chlazení". Pokud je proces v této druhé části přerušen nebo neúspěšný, bu-
dou pro "chlazení" převzaty stejné parametry jako pro "topení". Chyba optimalizace (Ada-F) se v tomto případě ne-
hlásí. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

g Při startu samooptimalizace u třístavového krokového regulátoru, pokud skutečná hodnota akční veličiny nemůže být 
měřena, je vždy akční veličina redukována na úroveň Yoptm.  

g Aby byl regulovaný proces udržován v bezpečných mezích, je trvale hlídáno eventuelní překročení žádané hodnoty. 

a Po dobu samooptimalizačního procesu je funkce omezení akční veličiny (override) vypnuta! Ypid je tedy omezena 
hodnotami Ymin a Ymax. 

a U regulace "∆ - Y – vyp" je samooptimalizace provedena pro funkci Y, t.j. Y2 = 0. 
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12.1.7 Význam optimalizačních kódů ORes1 / ORes2: 
 

ORes1/2 Význam, příčina závady Možnosti nápravy 

0 
Samooptimalizace nebyla ještě vůbec provedena nebo byla přeru-
šena přepnutím na automat. 

 

1 

Přerušení:  
Špatný směr působení akční veliči-
ny. X se nemění ve směru k W. 
 
 
 
 

Změnit smysl působení 
regulátoru 

2 
Ukončení: Samooptimalizace úspěšně proběhla (inflexní bod přechodové charakteristiky 
nalezen, regulační parametry bezpečně stanoveny) 

3 

Přerušení:  
Regulovaná veličina nereaguje nebo 
je změna velmi pomalá (změna ∆X 
menší než 1% za hodinu) 
 
 
 

Ověřit regulační obvod 

4 

Ukončení:  
(Inflexní bod velmi nízko). 
Přerušení: 
Nedostatečná reakce (inflexní bod 
nalezen, stanovení parametrů nejis-
té) 
 

Zvětšit skok akční veli-
činy dYOpt 

5 

Přerušení:  
Samooptimalizace přerušena 
z důvodu nebezpečí překročení 
žádané hodnoty. 
 
 
 

Zvětšit odstup mezi X a 
W. 

6 
Ukončení: Optimalizace ukončena z důvodu nebezpečí překročení žádané hodnoty (inflexní 
bod nenalezen, ale parametry s jistotou stanoveny). 

7 

Přerušení:  
Nedostatečný skok ∆Y < 5% 
 
 
 
 
 

Zvětšit Ymax nebo 
snížit YOptm. 

8 

Přerušení:  
Rezerva žádané hodnoty příliš malá 
nebo překročení žádané hodnoty 
během detekce ustáleného procesu. 
 
 
 
 

Změnit stabilní akční 
veličinu YOptm. 
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12.2 Empirická optimalizace regulačních parametrů 
Pokud nejsou vlastnosti regulované soustavy dostatečně známé, lze nastavení regulačních parametrů provést samo-
optimalizací nebo empiricky. Při pokusech o empirické nastavení je vhodné postupovat podle následujících dopo-
ručení: 
 
q Je nutno zajistit, aby regulovaná veličina a akční veličina nemohly dosáhnout nepovolených hodnot. 
q Podmínky optimalizačních pokusů by měly být vždy stejné, aby se jejich výsledky daly srovnávat. 
q Optimalizační pokusy by měly být cílené, buď na zvládnutí normálních podmínek, nebo poruchových stavů. 
q Při jednotlivých pokusech by neměl být měněn pracovní bod. 
 
Počáteční regulační parametry je vhodné nastavit takto: 
 Xp na nejvyšší možnou hodnotu, 
 Tv poměrně velkou, nejvýše však rovnou času, za kterou soustava začne reagovat na změnu, 
 Tn rovněž velkou, ale nejvýše rovnou době celkové reakce soustavy na změnu. 
 
Empirická optimalizace parametrů je většinou velmi časově náročná. Při dodržení následujících pravidel lze po-
třebný čas podstatně zkrátit: 
 
Ü Nastavte Tn = Tv = 0 a Xp co možno největší (algoritmus P). P při jednotlivých pokusech snižujte, dokud 

je soustava dostatečně stabilní. Po dosažení nestabilního stavu Xp zvětšete na předchozí hodnotu a pokra-
čujte s *. 

* Zhodnoťte regulační odchylku. Je-li dostatečně malá, je proces ukončen a regulátor optimalizován 
s algoritmem P. Pokud je regulační odchylka velká, bude lepší použít algoritmu PD. Nastavte Tv dostatečně 
velké a pokračujte bodem ¢. 

¢ Zmenšujte postupně Xp až do dosažení nestabilního stavu. Po jeho dosažení pokračujte bodem £. 
£ Pokuste se snižováním Tv proces znovu stabilizovat. Pokud se to podaří, vraťte se zpět na bod ¢. Pokud 

nelze snižováním Tv proces stabilizovat, zvětšete trochu Xp a pokračujte bodem ¤. 
¤ Pokud se pokusy v bodech ¢ a £ podařilo Xp podstatně snížit, pokračujte bodem ¥, pokud nikoli, bude 

soustavu lépe regulovat algoritmus PI. Nastavte Tv = 0 a pokračujte bodem |. 
¥ Zhodnoťte regulační odchylku. Je-li dostatečně malá, je proces ukončen a regulátor optimalizován 

s algoritmem PD. Pokud je regulační odchylka stále příliš velká, bude soustava lépe regulována algoritmem 
PID. Xp a Tv již neměňte a pokračujte bodem |. 

| Nastavte velkou integrační konstantu Tn a pak ji postupně snižujte, dokud je soustava stabilní. Po dosažení 
nestability zvětšete o trochu Xp. Proces je ukončen a regulátor optimalizován s algoritmem PID (nebo PI). 

 

g Při empirické optimalizaci je vhodné sledovat reakce regulované soustavy na zapisovači nebo využít mož-
nosti zobrazení trendů regulované veličiny inženýrským programem regulátoru (ET/KS94). 

g Uvedený postup empirické optimalizace není možné zcela zevšeobecnit, u některých regulovaných soustav 
nevede k uspokojivým výsledkům. 

g Změny pracovního bodu Y0, odstupu spínání Xsh a pracovních cyklů Tp1 a Tp2 mohou přinést zlepšení, 
ale i zhoršení chování regulované soustavy. U třístavové krokové regulace je nutno nastavit parametr doby 
přeběhu pohonu Tm na skutečnou hodnotu pro daný pohon. 
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12.3 Řízená adaptace na regulovaný proces (pouze u KS 94) 
 
  Obr. 62: Přepínání regulačních parametrů 

U některých aplikací je vhodné upravit regulační parametry 
podle okamžitého stavu regulované soustavy. KS 94 má čtyři 
sady regulačních parametrů, které je možno různými signály 
přepínat. V základním nastavení přístroje po dodání je funkční 
pouze jedna sada parametrů (C.700;OContr = 0). Při na-
stavení parametru OContr na 1, 4, 5, 6 nebo 7 regulátor au-
tomaticky přepíná až čtyři sady parametrů v nastavitelných 
mezních bodech. Parametrem Oxsd se zadává hystereze pře-
pínání pro všechny mezní body. 

 
 
 
 

Přepnutí pomocí Popis 
0 bez funkce Platí pouze jedna sada parametrů 

1 
normální poměry / 
porucha 

Při normálních poměrech je aktivní sada 1, při poruše sada 0. Stav poruchy je 
rozpoznán, pokud abs. hodnota regulační odchylky je větší než mez 1 (/xw/ > 
mez1). Samooptimalizovat lze pouze sadu parametrů 0. 

2 
ovládání Přepínání se provádí parametrem ParaNr (Contr→CPara→ParaNr). 

Pro lepší přístup je vhodné parametr přesunout do rozšířeného displeje operátora. 

3 
 

řídících vstupů Přepínání se provádí řídícími vstupy di8 a di9 (na 
desce C). Jednotlivé sady parametrů se aktivují 
podle vpravo uvedené tabulky. 

di8 0 1 0 1 
di9 0 0 1 1 
Sada parametrů 0 1 2 3 

4 žádané hodnoty Přepínání se provádí podle hodnoty weff a nastavitelných mezí (viz obr.62) 
5 regulované veličiny Přepínání se provádí podle hodnoty xeff a nastavitelných mezí (viz obr.62) 
6 akční veličiny Přepínání se provádí podle hodnoty y a nastavitelných mezí (viz obr.62) 
7 regulační odchylky Přepínání se provádí podle hodnoty xw a nastavitelných mezí (viz obr.62) 
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13. Programátor 
 

13.1 Všeobecně 
13.1.1. Definice programátoru 

Programátor regulátoru KS 9x má jeden analogový výstup a čtyři binární řídící výstupy. 
Přehled nejdůležitějších vlastností: 
• 3 programy / recepty (u KS 92 jen jeden), z nichž každý má: 
• 1 analogový a 4 řídící výstupy 
• 20 segmentů 
• Možnost samostatného nastavení jednotlivých segmentů 
• Společný povel Preset (na "čas" nebo "číslo segmentu") 
• Společné ovládání (povely Start / Stop / Reset) 
 
Řídící výstupy nejsou s analogovou stopou úzce svázány. Mají své vlastní, ale pro všechny čtyři výstupy totožné rozdě-
lení segmentů. Počet segmentů i celkový naprogramovaný čas (součet časů všech segmentů) tedy může být u analogové 
stopy a řídících výstupů odlišný. 
 
Obr.63: Definice programátoru 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
Z hlediska důležitosti je analogová stopa (výstup) považována za prioritní. Řídící povely ovládání programátoru se 
tedy vztahují k analogovému výstupu. Řídící výstupy jsou těmito povely rovněž ovládány: 
• Start / Stop 
• Preset a volba jeho druhu (podle času nebo čísla segmentu) 
• Reset 
Podle analogové stopy se řídí displej a indikace stavu programátoru: 
• Stav programátoru (Start / Stop, Reset, Preset) 
• Indikace žádané hodnoty programátoru 
• Aktuelní číslo segmentu 
• Uplynutý čas (doba průběhu netto / brutto, zbytková doba) 
 



  KS 92/94  Příručka uživatele                                       66 

13.1.2 Zadání parametrů segmentů 
Celkový počet segmentů programátoru je 20. Kolik z nich bude skutečně použito se určuje při zadávání parametrů. 
Nastavením času segmentu následujícího za posledním použitým na "- - - -" (  -32000) se sekvence zadávání ukon-
čuje. 

a Zadávání časů segmentů Tpi: 0....9999 min. bez desetinné čárky ! 
 
Postup zadávání segmentů v úrovni parametrů (displej 2): 
 
q Způsob změny žádané hodnoty 
  Wmode "Skokem / Náběhem" 
q Způsob přednastvení - preset Pmode  
  "Čas / Číslo segmentu" 
q Číslo následujícího receptu PNext 
q Šířka pásma LC- 
q Šířka pásma LC+ 
q Reset hodnota Wp0 (Analogový výstup) 
q Profil žádané hodnoty: 

• Žádané hodnoty Wp1.. Wp20 
• Časy segmentů Tp1.. Tp20 [min] 

q Reset hodnota D0 (Řídící výstupy) 
q Řídící výstupy 1....4: 

• Žádané hodnoty Dp1.. Dp20 
Žádané hodnoty binárních řídících výstupů se zadávají  
ve formě čtyřmístného čísla na displeji 2 ("0" = stav vypnuto; "1" = stav zapnuto). 
Příklad: Řídící výstup   1 2 3 4 
 4-místné číslo 0 1 0 1 
  vyp. zap. vyp. zap. 
 

• Časy segmentů Td1 .. Td20 [min] 
 

13.1.3 Přednastavené parametry 
Po první konfiguraci programátoru (C.100) jsou po opuštění úrovně konfigurace všechny segmenty neaktivní 
(vypnuty). Reset hodnota Wp0 je nastavena na 0. Programátor reaguje na povely (Start, Reset) teprve po aktivaci 
(navolení) alespoň jednoho segmentu. Pokud je funkce programátoru změnou konfiguračního kódu C.100 zru-
šena, jsou po jejím opětovném navolení původně nastavené parametry opět platné. 
Po startu (povel Start / Run) se programátor nastaví na okamžitou hodnotu regulované veličiny a odtud pokračuje 
trendem prvního segmentu. Uplynulý čas a zbytková doba se příslušně nastaví (viz "hledání" str. 72). 
 
Obr.64: Hledání v prvním segmentu po startu programátoru 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



67                                         KS 92/94  Příručka uživatele   

13.1.4 Indikace a zobrazení časů 
Časy segmentů se nastavují a jsou zobrazovány v minutách bez desetinné čárky! 
Brutto-, Netto- časy a zbytková doba se na displeji 2 zobrazují v hodinách a minutách (viz displej programátoru 
str. 74). Časy větší než 99h.59min. jsou zaokrouhleny a zobrazeny v celých hodinách; minuty odpadají. Časy, kte-
ré se týkají minulosti (tBrut tNet) se zaokrouhlují směrem dolů a časy, týkající se budoucnosti (tRest) 
směrem nahoru. 
Zbytková doba tRest = 66.45 = 66 h 45 min  
Časy programátoru tBrut / tNet a rovněž zbytkovou dobu tRest je možno hlídat na překročení mezní hod-
noty (Alarm 1....4). Mezní hodnoty se zadávají podle konfigurace (C.600; Dp): 
- 4-místným číslem v celých hodinách např. 0132   = 132 h, nebo  
- 2-místným číslem s dvěmi desetinnými místy např. 66.75  = 66 h  45 min. 
 
Obr.65: Význam časů programátoru 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
tRest se týká pouze aktuálního programu! 
 
 

13.1.5 "Ploché trendy" 
Algoritmus pro výpočet přírůstků náběhu v rámci jednoho segmentu je vytvořen tak, aby umožnil i velmi pomalou 
změnu žádané hodnoty při dlouhé době segmentu (např. při regulaci teploty při tažení krystalu, od ti = 600 C na ti+1 
= 612 °C za 600 hod.). 

 
13.1.6 Programy (recepty) 

Počet programů 
Požadovaný program je možno zvolit pomocí čísla programu PNr 
• tlačítky čelního panelu, 
• komunikační linkou, 
• řídícími vstupy (di6, di7). 
Regulátor KS92 obsahuje pouze jediný program, KS94 tři programy (recepty), každý s dvaceti segmenty. 
 
Obr 66.: Volba programů 
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Volba programu 
Volbu programu je možno provést tlačítky čelního panelu (rozšířený displej; PNr), komunikační linkou nebo řídí-
cími vstupy (konfigurace C.120). Řídícími vstupy lze volit maximálně tři programy. 
Změna čísla programu (PNr) v průběhu programu nezpůsobí přerušení probíhajícího programu. Teprve povel Re-
set přeruší probíhající program a na výstup nastaví reset hodnotu Wp0 nově zvoleného programu. 
Následné programy (pouze u KS94) 
Regulátor umožňuje 
• automatický přechod na následný program, nebo 
• čekání na povel (Start). 
Připravené programy (recepty) je možno volit jednotlivě anebo najednou jako automaticky probíhající sekvenci. 
Parametrem PNext se zadává číslo programu, který má následovat za programem předchozím (PNext se vypí-
ná zadáním "----"). Takto je možno celý požadovaný trend rozdělit na tři navazující úseky. Celková délka 
všech tří zadaných programů pak je 60 segmentů. Pomocí řídících povelů je možné zadat automatické opakování 
jednoho nebo sekvence více programů.  
Řídící signály, ovládání a indikace působí a týkají se výhradně právě probíhajícího dílčího programu. Brutto-čas pro-
gramu tBrut je celkový čas (včetně přestávek) od startu prvního dílčího programu. 
 
Obr.67: Následné programy 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 Opakování jednoho programu 
 
 
 

Opakování sekvence programů v pořadí 
I, II, III, start na kterémkoli z nich 

 
 
 
 Opakování sekvence programů v pořadí II, I, II, 
 start na kterémkoli z nich  
 
 
 

Průběh programů I a II s následným opakováním 
programů II a III, start na programu I 

 
 

13.1.7 Způsob změny: Skokem / Náběhem 
Volba způsobu změny analogového výstupu programátoru se 
provádí parametrem Wmode. Parametr je společný pro všech-
ny segmenty a programy. Počáteční nastavení: Náběh.  
 

Skok: Žádaná hodnota přechází okamžitě na začátku seg-
mentu Segi na hodnotu Wpi a zůstává na ní po celou dobu 
Tpi. 

 
Náběh: Žádaná hodnota se v čase Tpi mění lineárně z po-
čáteční hodnoty segmentu Segi (= koncová hodnota Wpi-1 
předchozího segmentu Segi-1 ; u prvního segmentu = regu-
lovaná veličina X) na koncovou hodnotu segmentu Wpi. 
Pro první segment platí gradient: 
(Wp1 - Wp0) / Tp1  
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• Priorita gradientu:  Obr. 68: Priorita gradientu 
Při konfiguraci náběhu s prioritou gradientu provádí 
regulátor vždycky po startu hledání, který může mít 
za následek zkrácení času prvního segmentu. Při 
každém hledání je čas upraven a gradient zůstává 
konstantní. 

• Priorita času: 
Při konfiguraci náběhu s prioritou času provádí regu-
látor vždycky po startu hledání, který může mít za 
následek změnu počáteční žádané hodnoty prvního Obr. 69: Priorita času 
segmentu. Při každém hledání je gradient upraven a 
čas zůstává konstantní.  
 

 
 
 

13.1.8 Počátek a konec programu 
Počáteční hodnotou každého programu je reset hodnota Wp0. Při startu program začíná v prvním segmentu z 
okamžité hodnoty regulované veličiny a pokračuje (v případě zvoleného způsobu změny náběhem) gradientem 
(Wp1 - WP0) / Tp1. Pokud je zvolena skoková změna, dojde k okamžitému převzetí hodnoty prvního segmentu. 
 
Při skončení programu dojde v závislosti na konfiguraci (C.120; PEnd) k jedné z těchto možností: 
• Žádaná hodnota posledního segmentu zůstane zachována (viz obr. 70), nebo se přejde na následný program 

(pokud je parametrem PNext zadán 1)). 
• Žádaná hodnota přejde na klidovou "reset" hodnotu Wp0 (viz obr. 71), nebo na počáteční hodnotu následné-

ho programu (pokud je parametrem PNext zadán 1)).  Program je možno odstartovat povelem Run (vypnu-
tím a opětovným zapnutím řídícího signálu nebo povelem z čelního panelu) nebo povelem Preset. 

 
Povel Reset (parametrem PNr nebo řídícími vstupy di6/7) má vždy za následek přechod na hodnotu Wp0 zvo-
leného programu. 
 
Povely RUN (Start) / STOP se u regulátoru bez desky B mohou dávat řídícím signálem di1 / di2 (podle konfigura-
ce C.190; SWi/e), nebo u regulátoru s deskou B řídícím signálem di4 (konfigurace C.120; PStart a 
C.192): 
• Start signálem di1 nebo di2 (C.120; PStart = 0 a C.190; SWi/e = di1 nebo di2)  

Vstup di1 má současně funkci přepínání interní a externí žádané hodnoty a povelů Run a Reset a používá 
se, pokud není k dispozici vstup di4. Úroveň di1 = 0 přepíná na interní žádanou hodnotu nebo resetuje pro-
gramátor (na hodnotu Wp0). Po přechodu di1 = 0 → 1 následuje start programátoru, žádaná hodnota se řídí 
podle programu. 

g Tuto funkci lze použít pouze při přepínání interní/externí žádaná hodnota řídícím vstupem di1 nebo di2, 
nelze ji použít při přepínání tlačítkem čelního panelu. 

 
• Run / Stop signálem di4 nebo hodinami (C.120; PStart = 1 a C.190; SPrSt = 1 nebo 2) 

Při di4 = 1 je programátor v činnosti, při di4 = 0 se zastaví. Stav přepnutí interní / externí žádaná hodnota 
zůstane zachován. 

1) Je nutno si uvědomit, že následný program začíná od hodnoty Wp0, takže je např. vhodné nastavit Wp0 na Wpx 
posledního segmentu předcházejícího programu. 
 
Obr.70: Profil programu se zachováním hodnoty posledního segmentu 
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Obr. 71: Profil programu s automatickým resetem na konci 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

13.1.9 Řídící signály a stavová hlášení 
Řídicí povely (Reset, Stop,....) mohou být současně vydávány pomocí řídících vstupů (staticky) nebo po komuni-
kační lince či tlačítky čelního panelu (dynamicky, impulsem). 
 
Program s ukončením resetem se musí opět startovat povelem Run/Start. U řídícího vstupu to znamená úroveň 
Start zrušit a opět obnovit.  
 
Programátor si do paměti (kondenzátorem zálohovaná RAM) ukládá poslední stav řídících povelů, takže současné 
ovládání z různých zdrojů povelů je v zásadě možné. 
 
 Priorita řídících povelů: 

Priorita Signál Stav signálu 

1 Reset 1 0 0 0 

2 Preset 0/1 1 0 0 

3 Stop 0/1 0/1 1 0 

Výsledek Reset Preset Stop Run 

 0/1 = libovolný stav 
 

13.1.10 Předpoklady 
V následujících odstavcích popisované funkce předpokládají předchozí konfiguraci vlastností žádané hodnoty: 
• Základní omezení rychlosti změny žádané hodnoty nastavením parametrů Grw+ a Grw-. Tyto parametry 

(gradienty) je možno zadat s přesností na tři desetinná místa. 
• Převzetí externí žádané hodnoty We nebo žádané hodnoty programátoru Wp (nebo regulované veličiny X; viz 

sledování žádané hodnoty C.106; WTrac) jako interní žádané hodnoty W. 
Sledování žádané hodnoty je v zásadě funkční pouze při zpětném přechodu na interní žádanou hodnotu. 
Podmínky sledování je možno konfigurací zvolit (C.190; STrac): 
a) sledování vypnuto, nebo 
b) sledování aktivováno pro přechod We   W nebo Wp   W, nebo 
c) jako za b) ale řízeno kontaktem di2 nebo di12. 
 
 

13.2 Změny průběhu programu 
Nastavení žádaných hodnot a časů je možno měnit i během probíhajícího programu (online). Umožněno je rovněž 
přidávání dosud nenaprogramovaných segmentů. Číslo právě probíhajícího segmentu zůstává zachováno. Pokud se 
neprovádí změna právě probíhajícího segmentu, zůstává i relativní čas v segmentu nezměněn. 
 
q Změny v minulosti 

Změny žádaných hodnot a časů v již proběhlých segmentech budou platit až po novém startu (a předchozím 
resetu) programu. 
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q Změny v budoucnosti 
Změny v segmentech, které ještě neproběhly jsou okamžitě platné. Při změnách časů se údaj zbytkové doby 
nově přepočítá. 

q Změny v právě probíhajícím segmentu 
Změny času, které by znamenaly skok do minulosti (např. zkrácení času segmentu Tpi na dobu kratší než již 
v průběhu segmentu uplynula), způsobují skok na počáteční hodnotu následujícího segmentu. Skoková změ-
na je omezena gradienty Grw+ a Grw-. Program pokračuje dál. 
Změna žádané hodnoty segmentu vyvolá takové nové stanovení trendu změny žádané hodnoty, aby ve zbýva-
jícím čase segmentu byla nově zadaná cílová hodnota dosažena. I zde platí omezení max. možného gradientu 
parametry Grw+ a Grw-. 
Při novém startu programu (po povelech Reset a Start, event. Preset) dojde ke konečnému novému stanovení 
trendu žádané hodnoty pro tento segment. 
 

13.3 Sledování šířky pásma 
Při překročení zadané šířky pásma (LC+ = horní mez; LC- = dolní mez) se program zastaví a dál pokračuje, až se 
regulovaná veličina opět dostane do stanovených mezí. Princip této funkce je objasněn na obr.72. 
 
Obr.72: Sledování šířky pásma 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

g U regulátorů se softwarovým vybavením programátoru je sledování šířky pásma aktivováno i když funkce progra-
mátoru není konfigurací zvolena a přístroj používán jako běžný regulátor. Parametry LC+ a LC- je možno zadat v 
úrovni nastavení parametrů. Změny žádané hodnoty (Grw+/Grw-) jsou při překročení šířky pásma potlačeny! 
 
 

13.4 Ruční ovládání 
Funkci tlačítka H čelního panelu je možno zvolit nastavením parametru FKey z následujících možností: 
• tlačítko H bez funkce 
• Přepínání ruka /automat 
• Přepínání Wp / W (wext / wint) 
Tlačítko H umožňuje přepnutí žádané hodnoty z programátoru na interní žádanou hodnotu W a zpět. Po přepnutí 
na interní žádanou hodnotu však programátor "v pozadí" probíhá dál. V reset stavu programátoru se tlačítkem H 
přepíná mezi Wp0 ↔ W.  
Přepnutí Wp → W je beznárazové, pokud je regulátor konfigurován na "sledování žádané hodnoty" (C.106; 
Wtrac a C.190; Strac). Při zpětném přepnutí W → Wp se vychází z okamžité hodnoty regulované veličiny  
a gradientem  (Wpi - Wpi-1) Tpi se přechází na žádanou hodnotu v té době aktivního segmentu programátoru. 
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13.5 Hledání (C.120, Pwrup) 
Funkce hledání je automaticky aktivována při obnovení napájení, pokud byl při výpadku napájení programátor v 
běhu a "hledání" konfigurováno (C.120; Pwrup). Průběh programu se vrátí nebo poskočí na takové místo v 
rámci segmentu, při němž došlo k výpadku, kde se žádaná hodnota rovná okamžité hodnotě regulované veličiny. 
Relativní čas programu a zbytková doba budou pak příslušně upraveny. Při neúspěšném hledání, pokud se nepodaří 
přístroji takové místo v segmentu nalézt, se programátor chová dle dále uvedených obrázků b...f. 
 
Programátor opakuje aktuelní segment, Programátor přejde na počátek následujícího 
když: segmentu, když: 
trend = 0, nebo trend > 0 a X > Wi, nebo 
trend > 0 a X < Wi-1, nebo trend < 0 a X < Wi. 
trend < 0 a X > Wi-1. 
 
Beznárazový přechod je možno zajistit omezením gradientu parametry Grw+ a Grw-. 
 
Funkce automatického hledání: 
 
 a) úspěšné hledání b) gradient = 0; x > w nebo x < w 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 c) gradient > 0, x < w d) gradient > 0, x > w 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 e) gradient < 0, x > w f) gradient < 0, x < w 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

13.6 Chování při obnovení napájení a po poruše čidla 
 

13.6.1 Ztráta paměti 'RAM' 
Pokud dojde při výpadku napájení k ztrátě dat paměti RAM, ztratí se i údaj o poslední žádané hodnotě a proběh-
lém času programu. Programátor se v takovém případě resetuje a s žádanou hodnotu na úrovni Wp0 čeká na další 
povel: 
• Start programu řídícím signálem nebo tlačítkem  
• Preset 
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13.6.2 Údaje paměti 'RAM' zachovány (nebo po odstranění poruchy čidla) 
Chování regulátoru v tomto případě je možno konfigurací zvolit (C.120; Pwrup): 
 

Pwrup Chování regulátoru 
0 Program pokračuje od místa výpadku napájení (obr. c). Žádaná hodnota se nastaví na okamžitou 

úroveň regulované veličiny a odtud gradientem Grw+/- přechází na žádanou hodnotu programáto-
ru. Programátor běží dál, pokud to hlídání šířky pásma dovolí. 

1 Programátor přechází na ruční ovládání (obr. b). Bez ohledu na stav řídících signálů je úroveň 
regulované veličiny převzata jako interní žádaná hodnota W (při konfiguraci sledování regulova-
né veličiny). Regulátor čeká na další povel, program probíhá v pozadí dál. Není-li konfigurováno 
sledování regulované veličiny, platí interní žádaná hodnota. 

2 Následuje automatické hledání v aktuelním segmentu a pokračování programu (obr. a). Chování 
při neúspěšném hledání - viz odst. 13.5.  

3 Automatické hledání v aktuálním segmentu (obr.73a). Při neúspěšném hledání se přechází na 
ruční ovládání (obr. b) a úroveň regulované veličiny je převzata jako interní žádaná hodnota W 
(při konfiguraci sledování regulované veličiny). Není-li konfigurováno sledování regulované 
veličiny, platí interní žádaná hodnota. 

4 Pokračování programu v segmentu, v němž by se program nacházel bez výpadku napájení. Tato 
funkce vyžaduje regulátor KS94 s hodinami reálného času. V segmentu dojde k hledání (obr. a). 
Chování při neúspěšném hledání - viz odst. 13.5. 

 
Obr.73: Chování při obnovení napájení a po poruše čidla 
 
a) automatické hledání b) převzetí úrovně regulované veličiny a čekání 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

c) pokračování v programu 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

13.7 Preset 
Povel Preset nastavuje programátor do určitého bodu programu, definovaného podle parametru Pmode  
• počátkem zadaného segmentu (Pmode = 0), nebo 
• zadaným časem programu (Pmode = 1). 
Povel Preset je možno vydat tlačítkem čelního panelu (po vyvolání menu 1 - viz odst. 13.10) nebo po komunikační lin-
ce. Způsobená změna žádané hodnoty se beznárazově vyrovná gradientem Grw+/-. 
 

13.8 Porucha čidla 
Při poruše čidla regulované veličiny se programátor zastaví. Po odstranění závady je chování stejné jako po výpadku 
napájení (→ 13.6.2). 
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13.9 Displej programátoru 
 

13.9.1 Displej 1 
Na displeji 1 je vždy zobrazena hodnota regulované veličiny. 

13.9.2 Displej 2 
V úrovni operátora se na displeji 2 zobrazuje okamžitá žádaná hodnota. V režimu rozšířeného displeje se zobrazují ča-
sy programu a číslo zvoleného programu (C.120; PSel = 0). 
Formát displeje 2:  "88.59" hodiny.minuty  
Při přeplnění displeje (čas > 99 hod.) se zobrazují jen celé hodiny, údaj minut odpadá: "188". 

13.9.3 Text 1 
V úrovni operátora se na displeji textu 1 zobrazuje fyzikální jednotka. V režimu rozšířeného displeje je možno tlačítky 
I D zvolit jeden z následujících pro programátor důležitých údajů:  
• Čas programu TNet (čistý čas bez prostojů) 
• Čas programu TBrut (čas včetně prostojů) 
• Zbytková doba TRest 
• Číslo programu PNr 
• Stav regulátoru State 
 
 
 
 
 
 

13.9.4 Text 2 
q Standartní zobrazení 

Zobrazení na displeji je možno konfigurovat (C.800; Text2). U programátoru to může být sloupkový in-
dikátor času programu TNet (0...100%). Tmavá část indikátoru pak reprezentuje zbytkovou dobu TRest, 
jejíž hodnota je na displeji vpravo vedle indikátoru. Pro Trest < 100 hod. je uveden údaj v hodinách a mi-
nutách, pro delší časy pouze v hodinách. 

 
q Stavová indikace 

V režimu rozšířeného displeje se na tomto displeji u regulátoru KS94 zobrazuje stavová řádka o 16-ti znacích 
s následujícím významem: 

 
 
 
 
 
 
 
 

Symbol Význam Stav Význam Stav Význam 

.... Interní žádaná 
hodnota 

.... Programátor není ve funkci ... Regulátor v režimu míst-
ního ovládání 
(ovládání z panelu možné) 

We Externí žádaná 
hodnota 

Band Program nebo změna žáda-
né hodnoty zastaveny hlídá-
ním šířky pásma 

Rem Regulátor v režimu dálko-
vého ovládání 
(ovládat z panelu nelze) 

Wp 

 
Žádaná hodnota 
programátoru 

End Dosažen konec programu   

xx. 

y 

W2 

Číslo segmentu 
Číslo programu 
2. žádaná hodnota 

Grw Změna žádané hodnoty 
omezena gradientem 

  

  Rset Programátor ve stavu reset   

  Run Programátor ve funkci   

  Stop Programátor zastaven   
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13.10 Ovládání programátoru 
Ovládání programátoru (povely Run, Stop, Reset, Preset) se provádí v menu 1, řídícími vstupy nebo pomocí ko-
munikační linky (prostřednictvím nadřazeného vizualizačního programu). 
 
Obr.74: Ovládání programátoru z čelního panelu 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

13.11 Vstupy, výstupy, parametry a konfigurace 
 
 Ze sériové linky nebo čelního panelu 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 Výstupy 
 

 Run / Stop 
 Reset 
 Číslo programu 
Vstupy Konec programu 
 Řídící stopa 1 
Run / Stop Řídící stopa 2 
 Řídící stopa 3 
Reset Řídící stopa 4 
 Wp 
Číslo programu Čas-Brutto 
(1...3) Čas-Netto 
 Zbytková doba 
 Číslo analogového segmentu 
 Číslo binárního segmentu 
 

Analogové vstupy Analogové výstupy 

Žádaná hodnota (z regulátoru) Žádaná hodnota Wp 

Ručně zadávaná žádaná hodnota (interní W 
regulátoru) Netto-čas programu 

Výběr programu tlačítky čelního panelu Brutto-čas programu 

 Zbytková doba programu 

 Aktuální číslo segmentu analogové stopy (Seg a) 
a řídících stop (Seg d) 

 Koncová hodnota aktuálního segmentu 
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Řídící vstupy Řídící výstupy 

Run (start) / Stop (staticky) Konec programu 

Reset (impuls) e / i (externí/interní) 

Porucha Reset 

ext / int Stop / Run 

PrNr řídícím vstupem  

Preset tlačítkem  
 

Parametry Konfigurace 

Reset hodnota Wp0 Způsob volby programu (Řídící vstupy, čelní pa-
nel, komunikační linka) 

Parametry segmentů Wpi/Tpi  
Způsob změny Wmode: Skokem / Náběhem 
(pro všechny segmenty; přednast.:Náběhem) Zdroj povelů Run / Stop 

 Chování po ukončení programu 

Funkce tlačítka H Chování po výpadku napájení 

Šířka pásma LC+ 
Zobrazení na displeji Text2 
 

Šířka pásma LC- (přednastavení: Sloupkový indikátor 
Tnetto = 0...100%) 

Způsob zadávání pov. Preset: Čas / Segment 
(spol. pro všechny stopy; přednast.: Čas)   

Hodnota Preset (v menu 1)  

Hodnota čítače času (v úrovni parametrů)  

Reálný čas (v menu 1)  
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14 Hodiny reálného času 
 

14.1 Definice 
Hodiny reálného času u regulátoru KS94 (deska B s komunikační linkou RS422/485) umožňují nastavení času (rok, 
měsíc, den, hodina, minuta např. 23.07.97 v 6.35) pro start programu nebo přepnutí W/W2, Y/Y2 v zadaném čase. 

g Čítač umožňuje nastavení času startu (Start; TS.xx) a zastavení (Stop; TE.xx). Oba časy se nastavují absolutně 
(Den * Měsíc * Rok * Hodina * Minuta). Čas zastavení TStop není pro programátor využíván. Oba časy je možno vy-
užít k přepínání w/W2, y/Y2 nebo k vypnutí reg. výstupů (SOURCE; C.190). Čítač se nastavuje v úrovni parametrů. 
Pokud je zadán čas startu > skutečný reálný čas, objeví se na displeji Text1 hlášení 'Timer'. 

+ Při použití čítače u programátoru je nutno zajistit, aby programátor byl vstupem di4 nastaven na Start, pak se po dosa-
žení nastaveného času spustí. Při změnách času čítače v době průběhu programu je nutno programátor nejprve reseto-
vat (di5).  
Funkce času po výpadku napájení 
Chování po obnovení napájení závisí na tom, zda byl nastavený čas startu nebo startu i stopu v době výpadku dosažen: 
• TStart < reálný čas > TStop 

Výstup čítače startu je okamžitě aktivován a tím i předvolená činnost (např. start programátoru). 
• TStart <  TStop < reálný čas 

Programátor bude nastartován, ale čítač stopu nebude aktivován. Pokud bylo od stavu čítače odvozeno přepínání 
w/W2, y/Y2 nebo vypnutí regulačních výstupů, bude tato funkce aktivována po dobu cca 1 s. 

14.2 Nastavení reálného času a časů čítače 
Nastavení se provádí tlačítky čelního panelu (reálný čas v menu 1, časy čítače v úrovni parametrů), nebo po komuni-
kační lince (uložení do EEPROM). Nastavení se provádí ve třech krocích, hodnoty se nastavují na displeji 2: 
1. krok:  Rok 1996 
2. krok:  Měsíc * Den 01.01 
3. krok:  Hodina * Minuta 00.00 
Nastavení reálného času je zálohováno kondenzátorem (odděleně od zálohování paměti RAM) a vydrží cca 2 dny 
bez napájení. Při ztrátě informace času se na displeji objeví hlášení "ClckF". 
 
 

15 Uživatelské texty 
15.1 Text 1 

Zadáme-li v konfiguraci C.801; LUnit = 99, je možno až zvolit 5 znaků (ze sedmibitové ASCII tabulky) pro zob-
razení na displeji Textu 1 (volně definované označení fyzikální jednotky). Zadání znaků lze provést pouze pomocí in-
ženýrského software nebo po komunikační lince. 

15.2 Text 2 
Pro displej Text2 je možno pomocí inženýrského software (nebo přes komunikační linku) definovat až 12 různých tex-
tů o 16-ti znacích (použít možno všechny znaky 7-bitové ASCI tabulky), které je možno zobrazovat místo standartní 
indikace. 
Aktivace textu pro zobrazení se provádí ze dvou zdrojů (podle konfigurace C.800; Text2): 
• Podle stavu regulátoru (alarmy, řídící výstupy programátoru, programy, šířka pásma) 
• Podle stavu řídících vstupů di1...di12 
Pokud je aktivováno najednou několik textů, střídá se jejich zobrazení v intervalech 5 s: 
Text 1 / Sloupkový indikátor / Text 2 / Sloupkový indikátor.....Text n / Sloupkový indikátor / Text 1 

g Pokud je konfigurací (C.800) zvolena aktivace uživatelských textů řídícími vstupy, pak je stav těchto vstupů snímán 
i když není definována žádná funkce jejich užití při řízení regulátoru. 

Text Uživatelský text aktivován 
stavem regulátoru řídícím vstupem 

1 
2 
3 
4 

LIM1 
LIM2 
LIM3 
LIM4 

di1 
di2 
di3 
di4 

5 
6 
7 
8 
9 

10 
11 

Řídící výstup 1 
Řídící výstup 2 
Řídící výstup 3 
Řídící výstup 4 
Program 1 
Program 2 
Program 3 

di5 
di6 
di7 
di8 
di9 
di10 
di11 

12 Šířka pásma LC+/- di12 
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16 Konfigurace 
 

16.1 Úvod 
V této kapitole je popsán způsob konfigurace regulátorů KS92/94. Konfigurací se z velkého množství možných funkcí 
vybírají potřebné funkce pro řešení regulační úlohy.  
Struktura konfigurace je volena tak, aby pro velkou většinu aplikací byla konfigurace co nejjednodušší s potřebou na-
stavení co nejmenšího počtu konfiguračních kódů. Pro složité aplikace je však umožněno provést i konfiguraci složi-
tých speciálních funkcí. 
 

16.2 Základní struktura 
První výběrové menu umožňuje volbu hlavních konfiguračních skupin. Uživatel se může při konfiguraci nechat vést a 
probírat jednu funkci za druhou, nebo přímo vybírat požadované funkce pro danou aplikaci. Všechny složitější konfi-
gurační skupiny mají dvouúrovňovou strukturu umožňující správné nastavení regulátoru pro danou aplikaci zadáním 
pouze jednoho konfiguračního kódu. Pokud jsou žádány speciální funkce, definují se odděleně. Pro běžného uživatele 
bez zvláštních nároků mohou být  konfigurační kódy výrobcem přednastaveny. Struktura konfigurace je volena tak, aby 
uživatel musel nastavit pouze požadované konfigurační kódy. 
 
Při konfiguraci uživatel používá pouze trojici tlačítek, tlačítko volby (kvitování) M a tlačítka zvyšování / snižování I 
D : 
• Tlačítkem volby se provádí výběr z menu, volba zadávaného kódu, posun pozice pro zadávání a na poslední po-

zici přechod do další vyšší úrovně. 
• Tlačítka zvyšování a snižování slouží k návratu do předchozí nižší úrovně a k nastavení zadávané číselné 

hodnoty. 
 
 
 
 
 
 
Struktura konfigurace je uvedena na dvou následujících stránkách. V přehledu jsou uvedeny všechny konfigurační vý-
razy. Ty části konfigurační struktury, které pro danou hardwarovou verzi regulátoru nemají význam, se nezobrazují.  
Kdykoli v průběhu konfigurace je možno vrátit se stisknutím tlačítka M > 3 s do výběrového menu: 
 
End: Návrat do konfigurační úrovně 
More: Aktivace rozšířené úrovně konfigurace 
Quit: Návrat do úrovně operátora (bez 
 akceptování změn konfigurace) 
Exit: Návrat do úrovně operátora (změny 
 nastavení konfigurace jsou potvrzeny 
 a regulátor provede novou inicializaci). 
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Legenda: 
 
  Tlačítko volby 
  Volba menu, hodnoty a polohy zadání 
 
  Potvrzení a návrat na pozici v menu 
 
  Po potvrzení následuje návrat do  
  předchozího menu 
 
  Všechny na obrázku šedě 
  vybarvené kódy jsou přístupné 
  pouze v rozšířeném režimu (More) 
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Obr. 76: Přehled konfigurace KS92/94 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 



81                                         KS 92/94  Příručka uživatele   

16.3 Hlavní skupiny 
Hlavní konfigurační skupiny regulátoru KS 9x: 
 
Contr Regulační funkce C.100... C.139 str. 77 
Sourc Přiřazení vstupů C.180... C.192 str. 80 
Input Nastavení vstupů C.200... C.487 str. 81 
Outpt Nastavení výstupů C.500... C.597 str. 85 
Alarm Funkce alarmů C.600... C.660 str. 89 
Tune Samooptimalizace C.700  str. 90 
Disp Nastavení displeje C.800  str. 90 
Aux Pomocné funkce C.900... C.994 str. 91 
 
 

16.4 CONTR: Regulátor 
V této konfigurační skupině se určuje struktura regulátoru a jeho funkce. Hlavní regulační funkce se určuje základ-
ním konfiguračním kódem C.100. S nastavením pouze tohoto kódu se vystačí u převážné většiny aplikací. Pří-
davné funkce je možno určit kódem C.105 a kódy následujícími. 
 
 
 Základní konfigurace 1: 
 
 
 
 
 
 
 

CFunc CType WFunc 

(Regulační algoritmus) (Typ regulátoru) (Funkce žádané hodnoty) 
→ str. 53, kap. 11.2 → str. 38, kap. 7 → str. 30, kap. 6.2 

00: Signální přístroj s jedním výstupem 
01: Signální přístroj s dvěma výstupy 
02: Dvoustavový regulátor 
03: Třístavový regulátor 
 (topení spínací, chlazení spínací) 
04: Třístavový regulátor 
 (topení spojitý, chlazení spínací) 
05: Třístavový regulátor 
 (topení spínací, chlazení spojitý) 
06: Hvězda / trojúhelník / vypnuto 
07: Třístavový krokový regulátor 
08: Třístavový krokový regulátor 
 s indikací polohy Yp (INP6) 
09: Třístavový krokový regulátor 
 s regulací polohy 
10: Spojitý regulátor 
11: Spojitý regulátor s rozděleným 
 rozsahem (split range) 
12: Spojitý regulátor s proudovou zpětnou 
 vazbou Yp (INP6) 

0: Standartní regulátor 
1: Poměrový regulátor 
 (→ C.107) 
2: Reg. se třemi vstupy 
 = x1+a∗(x2-x3) 
3: Reg. na střední hodn. 
 xeff=(1-b)∗x1+b∗x2 
 

0: Interní žádaná hodnota (Wint) 
1: Interní / externí žádaná hodnota 
 (Wint/Wext) 
2: Programátor (Wp) 
3: Interní žádaná hodnota s externím 
 ofsetem (Wint+dWext) 
4: Interní /ext. žád. hodnota s interním 
 ofsetem (Wint/Wext+dW) 
5: Int./ext. žádaná hodnota s externím 
 ofsetem (Wint/Wext+dWext) 
6: Programátor s interním ofsetem) 
 (Wp+dW) 
7: Programátor s externím ofsetem 
 (Wp+dWext) 
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 Základní konfigurace 2: 
 
 
 
 
 
 
 

CMode CDiff CFail 

(Nastavení výstupu) (Derivace) (Reakce na poruchu čidla regulované veličiny) 
0: Inversní 
1: Přímý 

0: Derivace Xw 
1: Derivace X 

0: Vypnutí výstupů regulátoru 
1: Akční veličina Ypid = Ymin (0) 
2: Akční veličina Ypid = Ymax (100) 
3: Akční veličina Ypid = Y2 
 (nastavení tlačítky čelního panelu není možné) 
4: Akční veličina Ypid = Y2 
 (nastavení tlačítky čelního panelu je možné) 

 
 
 

 Použití poruchové veličiny a externího omezení akční veličiny: 
 
 
 
 
 
 
 

CAux COVC 

(Poruchová veličina z přes vstup INP3) → str. 46, kap 9.1 (Omezení výstupu) 
00: Nezapojena 
01: X+Z (s vlivem na regulovanou veličinu, bez derivace) 
02: X±dZ/dt (s vlivem na regulovanou veličinu, s derivací v obou směrech) 
03: X+dZ/dt (s vlivem na regulovanou veličinu, s derivací při kladné změně) 
04: X-dZ/dt (s vlivem na regulovanou veličinu, s derivací při záporné změně) 
05: Y+Z (s vlivem na akční veličinu, bez derivace) 
06: Y±dZ/dt (s vlivem na akční veličinu, s derivací v obou směrech) 
07: Y+dZ/dt (s vlivem na akční veličinu, s derivací při kladné změně) 
08: Y-dZ/dt (s vlivem na akční veličinu, s derivací při záporné změně) 

0: Bez externího omezení 
1: OVC+ 
2: OVC- 
 

 
 
 Funkce žádané hodnoty 
 (Pouze s přídavnou deskou C, Wext a nikoli u regulace se třemi vstupy) 
 
 
 
 
 
 

Wtrac dW W Sel 

(Chování Wint při přepnutí z Wext na Wint s aktivovanou 
funkcí sledování w) → str. 36, kap. 6.8 

(Typ ofsetu žádané 
hodnoty) 

(Výběr MIN/MAX) 

0: Sledování žádané hodnoty 
1: Sledování regulované veličiny 

0: Aditivní 
1: Faktorem 

0: Bez výběru 
1: Výběr max. Weff 
2: Výběr min. Weff 

 

M
or

e 
M

or
e 
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 Funkce poměru: (pouze pro poměrový regulátor) 

 → str. 38, kap. 7.2 
 
 
 
 
 
 

Ratio XDp 

(Funkce poměrové regulace) (Desetinná čárka reg. veličiny) 
0: Žádná funkce 
1: (x1 + N0) / x2 
2: (x1 + N0) / (x1 + x2) 
3: (x2 - x1 + N0) / x2 

0: Žádné desetinné místo 
1: Jedno desetinné místo 
2: Dvě desetinná místa 
3: Tři desetinná místa 

 
 
 

Počátek rozsahu X0: (pouze u poměrové regulace) 
Xmin: (omezení regulované veličiny zdola) 
Číselná hodnota: -999...9999 
 

 
 
 
 
 
 

Konec rozsahu X100: (pouze u poměrové regulace) 
Xmax: (omezení regulované veličiny shora) 
Číselná hodnota: -999...9999 a Xmin Xmax 

 
 
 
 
 
 
 

Stechiometrická konstanta s: (pouze u poměrové regulace) 
Číselná hodnota: 00,00...99,99 (fixní dvě desetinná místa)  

 
 

 
 
 

M
or

e 
M

or
e 

M
or

e 
M

or
e 
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 Konfigurace programátoru: 
 (pouze pro konfiguraci programátor) 
 → str. 65, kap. 13 
 
 
 
 
 

PSel PwrUp PEnd PStrt 

(Volba programu) (Chování při obnnově 
napájení) 

(Chování při skončení 
programu.) 

(Start/stop) 

0: Tlačítky čelního panelu 
1: Řídícími vstupy 
 (di6 a di7) 

0: Program pokračuje 
1: Přerušení programu, 
 přepnutí na Wint 
2: Program pokračuje 
 po aut. vyhledání 

0: Start následujícího 
 programu 
1: Start následujícího 
 programu a reset 
 (nutný nový start) 

0: Start/stop a reset 
 společný * 
 Ovládání pomocí 
 int/ext (bez přídavné 
 desky B) 

 3: Program pokračuje po úspěšném automatickém 
 vyhledání, jinak přepnutí na Wint 
4: Program pokračuje od časové značky obnovení 
 napájení 

1: Start/stop a reset 
 oddělený (s deskou B) 

 (* Prvek pro přepínání int/ext se volí kódem C.190; Swi/e) 
 
 

16.5 SOURCE: Přiřazení vstupů 
Přiřazení vstupů je nutno provést vždy s přihlédnutím na základní konfigurační kód C.100. Z tohoto důvodu ne-
tvoří následující kódy samostatnou část konfigurace, ale jsou považovány za rozšíření konfigurační skupiny 
'Contr'. 
 
 
 Přiřazení analogových signálů: 
 
 
 
 
 
 
 

S X2 SWext S dW S Z 

(Vstup X2 u poměrové a 
tříkomponentové regulace) 

(Vstup Wext u regulá-
toru s externí žádanou 

hodnotou) 

(Vstup Wd u regulátoru s 
ofsetem žádané hodnoty) 

(Vstup pomocné 
veličiny Z 

0: Žádný 
1: INP5 
2: INP3 

0: Žádný 
1: INP5 
2: INP6 
3: INP4 

0: Žádný 
1: INP5 
2: INP6 
3: INP4 

0: Žádný 
1: INP3 
2: INP6 
3: INP4 
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 Přiřazení binárních signálů pro zpracování žádané hodnoty: 
 
 
 
 
 
 
 

SWi/e STrac SdWon Sw/W2 

(Přepínání žádané hodnoty 
z interní na externí) 

(Beznárazové přepnutí na 
interní žádanou hodnotu) 

(Ofset výsledné žádané 
hodnoty) 

(Přepnutí na W2) 

0: Pouze Wint 
1: Wext/Wint tlačítkem 
 čelního panelu 
2: di1 = Wext 
3: di2 = Wext 
4: di1 = Wint 
5: di2 = Wint 

0: Bez sledování (2) 
1: Sledování trvale (1) 
2: di1 = sledování ano 
3: di2 = sledování ano 
4: di1 = sledování ne 
5: di2 = sledování ne 

0: Bez ofsetu (2) 
1: Ofset trvale (1) 
2: di1 = ofset ano 
3: di2 = ofset ano 
4: di11 = ofset ano 
5: di1 = ofset ne 
6: di2 = ofset ne 
7: di11 = ofset ne 

0: bez W2 (2) 
1: W2 trvale (1) 
2: di1 = W2 
3: di2 = W2 
4: di12 = W2 
5: hodiny = W2 
6: di1 = W 
7: di2 = W 
8: di12 = W 

 (1) Komunikační linkou nelze změnit 
 (2) Změna možná pouze komunikační linkou 
 
 
 Přiřazení binárních signálů pro řízení regulace: 
 
 
 
 
 
 
 

S A/M SPI/P SY2on SCoff 

(Přepínání ruka/automat) (Vypínání integrační 
složky) 

(Přepnutí na bezpečnou 
akční veličinu Y2) 

(Vypnutí regulace) 

0: Tlačítkem čelního panelu 
1: Pouze ruční ovládání 
2: di1 = ruka 
3: di2 = ruka 
4: backup provoz 
5: di1 = automat 
6: di2 = automat 

0: trvale PI (2 
1: trvale P 
2: di1 = P 
3: di2 = P 
4: di1 = PI 
5: di2 = PI 

0: bez Y2 (2) 
1: Y2 trvale 
2: di1 = Y2 
3: di2 = Y2 
4: hodiny = Y2 
5: di1 = Y 
6: di2 = Y 

0: Z čelního panelu 
 nastavením W = '----' 
1: Trvalé vypnutí 
2: zap/vyp přes di1 
3: zap/vyp přes di2 
4: zap/vyp hodinami 
5: vyp/zap přes di1 
6: vyp/zap přes di2 

 (2) Změna možná pouze komunikační linkou 
 

 Přiřazení binárních signálů pro programátor: 
 (pouze pro konfiguraci programátor) 
 
 
 
 
 
 

SPrSt 

(Přepínání programátoru start / stop) 
0: Žádný řídící vstup 
1: di4 
2: di4 a hodiny 

 

M
or

e 
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16.6 INPUT: Vstupy 
V této skupině se pro konfigurací stanovený typ regulátoru přiřazují vstupy jednotlivým signálům. Tak jako u kon-
figurace regulační funkce i zde je možno vstupy pro většinu aplikací volit již v základní úrovni konfigurace. Rozší-
řená konfigurace umožňuje nastavení vstupů pro specielní aplikační případy.  
 

16.6.1 Vstup 1 / INP1 (regulovaná veličina x1) 
Zde se provádí konfigurace hlavní regulované veličiny X1. 
 
 

 Základní konfigurace: 
Základní konfigurací se stanoví typ čidla a fyzikální jednotka. Další vlastnosti 
vstupu se podle potřeby volí v rozšířené konfiguraci. 

 
 
 
 
 

 Typ Unit Dp 

 (Typ čidla) (Fyzikální 
jednotka)* 

(Počet desetinných míst) 

Termočlánek: 
00: Typ L 0... 900 °C 
01: Typ J 0... 900 °C 
02: Typ K 0...1350 °C 
03: Typ N 0...1300 °C 
04: Typ S 0...1760 °C 
05: Typ R 0...1760 °C 
06: Typ T 0... 400 °C 
07: Typ W 0...2300 °C 
08: Typ E 0...1000 °C 
09: Typ B (0) 400...1820 °C 

Odporový teploměr: 
20: Pt100 -99,9...850,0 °C 
21: Pt100 -99,9....250,0 °C 
25: 2x Pt100 -99,9..850,0 °C 
26: 2x Pt100 -99,9..250,0 °C 
Standartní signály: 
30: 0...20 mA 
31: 4...20 mA 
32: 0...10 V 
33: 2...10 V 
Odporový vysílač: 
40: 0...500 Ω 

0: pro typ 30...40 
1: °C 
2: °F 
 

0: Bez desetinného místa 
1: Jedno desetinné místo 
2: Dvě desetinná místa 
3: Tři desetinná místa 
 
pouze pro typy: 20...40 

* Nastavení fyzikální jednotky platí pro typy 00...26. U typů 30...40 je hodnota pevně na 0, symbol fyzikální jed-
notky se volí konfigurací C.801. 

 
 

X0: 
(Fyzikální veličina pro 0 %) 
Číselná hodnota: -999...9999 
Platí pro typy 30...40 
 
 
 
 
 
X100: 
(Fyzikální veličina pro 100 %) 
Číselná hodnota: -999...9999 a Xmin Xmax 
Platí pro typy 30...40 
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 Rozšířená konfigurace: 

Rozšířenou konfigurací je možno upravit základní nastavení vstupu pro jednot-
livé skupiny signálů 

 
 
 
 
 

Fail STk Xkorr 

(Reakce na poruchu čidla)1) (Druh teplotní kompenzace) (Korekce regulované veličiny) 
1: Přes rozsah 
2: Pod rozsah 
3: XFail (C.213) 

0: Nefunkční 
1: Interní TK 
2: Externí TK (teplotu 
 nutno zadat v C.210) 

0: Nefunkční 
1: Korekce regulované veličiny 
 nastavitelná parametry 
 x1in, x1out, x2in, x2out. 

Platí pro typ 00...26, 31, 40 Platí pro typ 00...09  
Pokud se pro dané čidlo parametr nenastavuje, je nahrazen pevnou číslicí 0. 

1) Nastavení parametru Fail ovlivňuje působení signálu INP1 na mezní hodnotu – alarm, pokud je tento konfi-
gurován na regulovanou veličinu, x1 nebo signál INP1 a nemá žádný vliv na regulační funkci. Při poruše čidla 
se regulátor vždy chová tak, jak je určeno parametrem C.101 (Cfail). 

 
 

Tkref: 
(Teplota externí teplotní kompenzace) 
Číselná hodnota: -99...100 °C nebo °F 
Pouze pro typy 00...09 a STk = 2 
 

 
 
 

XFail: 
(Náhradní hodnota při poruše čidla) 
Číselná hodnota: -999...9999 
 

 
 
 

Tfm: 
(Čas. konstanta filtru) 
Číselná hodnota: 0,0...999,9 

 
 
 
 
 

 Konfigurace zpracování signálu: 
 
 
 
 
 
 

Func1, Func2 LDp 

(Volba funkce pro zpracování signálu) (Počet desetinných míst pro Gain, xsi a ysi 
0: Bez funkce, signál pouze prochází 
1: Úprava měřítka (Parametry: m, b) 
2: Linearizace (Parametry xs1, ys1 ....) 
3: Filtr (Parametr: Tf) 
4: Odmocnina a úprava zesílení (Parametr: Gain) 

0: Žádné desetinné místo 
1: Jedno desetinné místo 
2: Dvě desetinná místa 
3: Tři desetinná místa 

M
or

e 
M

or
e 

M
or

e 
M

or
e 

M
or

e 



  KS 92/94  Příručka uživatele                                       88 

 
 

Linearizační parametry: 
 
 
 
 
 
Linearizační parametry se ukládají v následujícím pořadí: 
 
C.222 xs1  C.223 ys1 1. segment 
C.224 xs2  C.225 ys2 2. segment 
C.226 xs3  C.227 ys3 3. segment 
C.228 xs4  C.229 ys4 4. segment 
C.230 xs5  C.231 ys5 5. segment 
C.232 xs6  C.233 ys6 6. segment 
C.234 xs7  C.235 ys7 7. segment 
C.236 xs8  C.237 ys8 8. segment 

Rozsah parametrů je -999 až 9999 nebo '- - - -' (vypnuto). 

g Aby se omezil počet parametrů, mohou se tyto funkce použít v blocích zpracování signálu pouze jednou! Nepouži-
té linearizační segmenty je možno zadáním '- - - -' vypnout. 
 
 

16.6.2 Vstup 3 / INP3 (reg. veličina x2 poměrového regulátoru nebo poruchová veličina z) 
Zde se provádí konfigurace regulované veličiny x2 poměrového regulátoru nebo poruchové veličiny z za předpo-
kladu osazení regulátoru deskou C a zvolení příslušné regulační funkce. 
 
 

 Základní konfigurace: 
Pouze při osazení deskou C. 

 
 
 
 
 
 

Typ Dp 

(Typ signálu) (Počet desetinných míst) 
Standartní signál: 
30: 0...20 mA 
31: 4...20 mA 

0: Bez desetinného místa 
1: Jedno desetinné místo 
2: Dvě desetinná místa 
3: Tři desetinná místa 

 
 
 

Rozšířená konfigurace: 
Rozšířenou konfigurací je možno upravit základní nastavení vstupu. 

 
 
 
 
 

Fail 

(Reakce na poruchu čidla) 

1: Přes rozsah (X100) 
2: Pod rozsah (X0) 
3: XFail (C.313) 

 
 

M
or

e 

a Hodnoty x se musí zadávat  
 ve vzestupném pořadí! 

M
or

e 
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Další konfigurační kódy vstupu INP3 mají shodný význam s kódy pro vstup INP1, popsanými v předcházejícím 
odstavci 14.6.1 (viz následující tabulka): 
 X0: C.301 viz C.201 
 X100: C.302 viz C.202 
 XFail: C.313 viz C.213 
 Tfm: C.314 viz C.214 
 Zpracování signálu: C.320 viz C.220 Bez linearizace (Func1 /2: 2) 

 
16.6.3 Vstup 4 / INP4  
 (regulovaná veličina x3, externí žádaná hodnota Wext, řízení omezení akční vel. OVC+/-) 

Zde se provádí konfigurace reg. veličiny x3 u regulace se třemi vstupy, nebo galvanicky odděleného signálu exter-
ní žádané hodnoty Wext, nebo řídícího signálu omezení akční veličiny OVC+/-. Předpokladem je osazení regulá-
toru deskou C a konfigurace příslušného typu regulace. 
Konfigurační kódy vstupu INP4 mají shodný význam s kódy, popsanými v předcházejících odstavcích 16.6.1 a 
16.6.2 (viz následující tabulka): 
 Základní konfigurace: C.350 viz C.300 
 X0: C.351 viz C.201 
 X100: C.352 viz C.202 
 Rozšířená konfigurace: C.355 viz C.305 
 XFail: C.363 viz C.213 
 Tfm: C.364 viz C.214 
 Zpracování signálu: C.370 viz C.220 
 Zpracování signálu: C.371 viz C.221 
  C.372 viz C.222 
 Linearizační parametry:       .        . 
  C.387 viz C.237 
 

16.6.4 Vstup 5 / INP5 
 (regulovaná veličina x2 poměrového regulátoru nebo externí žádaná hodnota Wext) 

Pokud regulátor není vybaven deskou C, provádí se zde konfigurace regulované veličiny x2 poměrového reguláto-
ru nebo signálu externí žádané hodnoty Wext. Předpokladem je konfigurace příslušného typu regulace. 
Konfigurační kódy vstupu INP5 mají shodný význam s kódy popsanými v předcházejících odstavcích 16.6.1 a 
16.6.2 (viz následující tabulka): 
 Základní konfigurace: C.400 viz C.300 0/2...10 V  : typ 32 / 33 
 X0: C.401 viz C.201 
 X100: C.402 viz C.202 
 Rozšířená konfigurace: C.405 viz C.305 
 XFail: C.413 viz C.213 
 Tfm: C.414 viz C.214 
 Zpracování signálu: C.420 viz C.220 Bez linearizace (Func1 /2: 2) 

 
16.6.5 Vstup 6 / INP6 (polohová zpětná vazba yp, signál polohy yp) 

Zde se konfiguruje signál polohové zpětné vazby yp nebo signál polohy yp pro indikaci, pokud je konfigurován 
příslušný typ regulace. Konfigurační kódy vstupu INP6 mají shodný význam s kódy, popsanými v předcházejících 
odstavcích 16.6.1 a 16.6.2 (viz následující tabulka): 
 Základní konfigurace: C.450 viz C.300 pro připojený odp. vysílač: typ 40 
 X0: C.451 viz C.201 
 X100: C.452 viz C.202 
 Rozšířená konfigurace: C.455 viz C.305 
 XFail: C.463 viz C.213 
 Tfm: C.464 viz C.214 
 Zpracování signálu: C.470 viz C.220 Bez linearizace (Func1 /2: 2) 
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16.7 OUTPUT: Výstupy 
16.7.1 Výstup 1 / OUT1 

Tento výstup je univerzální, může být spojitý, spínací nebo logický. 
 
 

 Základní konfigurace: 
 
 
 
 
 
 
 

Src     Type Mode 

(Výstupní signál)     (Typ signálu) (Druh výstupu) 
00: Výstup vypnut 
01: Regulační výstup Y1 / Yout1 
02: Regulační výstup Y2 / Yout2 
03: Regulační výstup Ypid 
04: Poloha akčního členu Yp 
05: Regulační odchylka xw 
10: Regulovaná veličina Xeff 
11: Regulovaná veličina x1 
12: Regulovaná veličina x2 
13: Regulovaná veličina x3 

20: Wint 
21: Wext 
22: dWext 
23: Weff 
24: Wp (programátor) 
25: Alarm1 (Limit1) 
26: Alarm2 (Limit2) 
27: Alarm3 (Limit3) 
28: Alarm4 (Limit4) 

0: Relé (spínací) 
1: 0...20 mA (spojitý) 
2: 4...20 mA (spojitý) 
3: 0 / 20 mA (logický) 

0: Nelze zvolit 
1: Přímý 
 (v klidu rozpojený) 
2: Inverzní 
 (v klidu sepnutý) 

 
 
 

 Konfigurace zpracování signálu: 
 
 
 
 
 
 

Func Dp 

(Volba funkce pro zpracování signálu) (Počet desetinných míst pro x0, x100 
0: Bez funkce, signál pouze prochází (0%...100%) 
1: Úprava měřítka (podle hodnot v C.510 a C.511) 
 

0: Žádné desetinné místo 
1: Jedno desetinné místo 
2: Dvě desetinná místa 
3: Tři desetinná místa 

 
 

X0: 
(Fyzikální veličina pro 0 %) 
Číselná hodnota: -999...9999 
 
 
 
 
 
 
X100: 
(Fyzikální veličina pro 100 %) 
Číselná hodnota: -999...9999 

 
 
 

M
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16.7.2 Výstup 2 / OUT2 
Zde se konfiguruje výstup akční veličiny nebo Alarmu. Tento výstup je reléový. 
 
 

 Základní konfigurace: 
 
 
 
 
 
 
 

Src Type Mode 

(Výstupní signál) (Typ signálu) (Druh výstupu) 
00: Výstup vypnut 
01: Regulační výstup Y1 / Yout1 
02: Regulační výstup Y2 / Yout2 
25: Alarm1 (Limit1) 
26: Alarm2 (Limit2) 
27: Alarm3 (Limit3) 
28: Alarm4 (Limit4) 

0: Relé (spínací) 
 

0: Nelze zvolit 
1: Přímý (v klidu rozpojený) 
2: Inverzní (v klidu sepnutý) 

 
16.7.3 Výstup 3 / OUT3 

Výstupu je možno přiřadit libovolný signál. Výstup je univerzální (spojitý nebo logický). 
 
 

 Základní konfigurace: 
 Pouze u regulátoru s deskou C. 
 
 
 
 
 
 

Src     Type Mode 

(Výstupní signál)     (Typ signálu) (Druh výstupu) 
00: Výstup vypnut 
01: Regulační výstup Y1 / Yout1 
02: Regulační výstup Y2 / Yout2 
03: Regulační výstup Ypid 
04: Poloha akčního členu Yp 
05: Regulační odchylka xw 
10: Regulovaná veličina Xeff 
11: Regulovaná veličina x1 
12: Regulovaná veličina x2 
13: Regulovaná veličina x3 

20: Wint 
21: Wext 
22: Wkorr externí 
23: Weff 
24: Wp (programátor) 
 

0: Relé (spínací) 
1: 0...20 mA (spojitý) 
2: 4...20 mA (spojitý) 
3: 0 / 20 mA (logický) 

0: Nelze zvolit 
1: Přímý 
 (v klidu rozpojený) 
2: Inverzní 
 (v klidu sepnutý) 
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 Konfigurace zpracování signálu: 
 
 
 
 
 
 

Func Dp 

(Volba funkce pro zpracování signálu) (Počet desetinných míst pro xsi, x0, x100 
0: Bez funkce, signál pouze prochází (0%...100%) 
1: Úprava měřítka (podle hodnot v C.570 a C.571) 
2: Linearizace (Parametry xs1, ys1 ....) 

0: Žádné desetinné místo 
1: Jedno desetinné místo 
2: Dvě desetinná místa 
3: Tři desetinná místa 

 
 

X0: 
(Fyzikální veličina pro 0 %) 
Číselná hodnota: -999...9999 
 
 
 
 
 
 
X100: 
(Fyzikální veličina pro 100 %) 
Číselná hodnota: -999...9999 

 
 
 
 

Linearizační parametry: 
 
 
 
 
 
 
Linearizační parametry se ukládají v následujícím pořadí: 
 
C.572 xs1  C.573 ys1 1. segment 
C.574 xs2  C.575 ys2 2. segment 
C.576 xs3  C.577 ys3 3. segment 
C.578 xs4  C.579 ys4 4. segment 
C.580 xs5  C.581 ys5 5. segment 
C.582 xs6  C.583 ys6 6. segment 
C.584 xs7  C.585 ys7 7. segment 
C.586 xs8  C.587 ys8 8. segment 

Rozsah parametrů je -999 až 9999 nebo '- - - -' (vypnuto). 
 

M
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a Hodnoty x se musí zadávat  
 ve vzestupném pořadí! 



93                                         KS 92/94  Příručka uživatele   

16.7.4 Výstup 4 / OUT4 
Zde se konfiguruje výstup akční veličiny, programátoru nebo Alarmu. Tento výstup je reléový. 
 
 

 Základní konfigurace: 
 
 
 
 
 
 
 

Src     Type Mode 

(Výstupní signál)     (Typ signálu) (Druh výstupu) 
00: Výstup vypnut 
01: Regulační výstup Y1/Yout1 
02: Regulační výstup Y2/Yout2 
25: Alarm1 (Limit1) 
26: Alarm2 (Limit2) 
27: Alarm3 (Limit3) 
28: Alarm4 (Limit4) 

29: Programátor stopa 1 
30: Programátor stopa 2 
31: Programátor stopa 3 
32: Programátor stopa 4 
33: Konec programu 
 

0: Relé (spínací) 
 

0: Nelze zvolit 
1: Přímý 
 (v klidu rozpojený) 
2: Inverzní 
 (v klidu sepnutý) 

 
16.7.5 Výstup 5 / OUT5 

Zde se konfiguruje výstup akční veličiny, programátoru nebo Alarmu. Tento výstup je reléový. 
 

 Základní konfigurace: 
 
 
 
 
 
 
 

Src     Type Mode 

(Výstupní signál)     (Typ signálu) (Druh výstupu) 
00: Výstup vypnut 
01: Regulační výstup Y1/Yout1 
02: Regulační výstup Y2/Yout2 
25: Alarm1 (Limit1) 
26: Alarm2 (Limit2) 
27: Alarm3 (Limit3) 
28: Alarm4 (Limit4) 

29: Programátor stopa 1 
30: Programátor stopa 2 
31: Programátor stopa 3 
32: Programátor stopa 4 
33: Konec programu 
 

0: Relé (spínací) 
 

0: Nelze zvolit 
1: Přímý 
 (v klidu rozpojený) 
2: Inverzní 
 (v klidu sepnutý) 
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16.7.6 DO5, 6 (Binární výstupy) 
Zde se konfigurují přídavné řídící výstupy. 
 
 

 Základní konfigurace: 
 (Binární řídící signál DO5) 
 Pouze u regulátoru s deskou C. 
 
 
 
 
 

Src Mode 

(Výstupní signál) (Druh výstupu) 
00: Výstup vypnut 
01: Regulační výstup Y1 
34: Stav ruka = 1, automat = 0 

0: Nelze zvolit 
1: Přímý (v klidu rozpojený) 
2: Inverzní (v klidu sepnutý) 

 
 
 

 Základní konfigurace: 
 (Binární řídící signál DO6) 
 Pouze u regulátoru s deskou C. 
 
 
 
 
 

Src Mode 

(Výstupní signál) (Druh výstupu) 
00: Výstup vypnut 
01: Regulační výstup Y1 
35: Stav interní = 1, externí = 0 

0: Nelze zvolit 
1: Přímý (v klidu rozpojený) 
2: Inverzní (v klidu sepnutý) 
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16.8 ALARM: Alarmy 
16.8.1 Alarm 1 / (Limit 1) 

Zde se konfiguruje funkce alarmu 1 (výstup OUT 4) 
 
 

 Základní konfigurace: 
 
 
 
 
 
 

 Src Fnc Dp 

 (Signál pro alarm) (Funkce alarmu) (Počet desetinných míst) 
00: Žádný signál 
01: Xeff 
02: xw * 
03: x1 
04: x2 
05: x3 
06: z 
07: Wext 
08: dWe 
09: Weff 
10: Yp 
11: Ypid 

12: OVC 
13: MIN/MAX (WSel) 
14: INP1 
16: INP3 
17: INP4 
18: INP5 
19: INP6 
20: Netto čas programu 
21: Brutto čas programu 
22: Čas programu 
23: Status komunikace 
24: Porucha pohonu 

0: Žádná funkce 
1: Porucha čidla 
2: Porucha čidla nebo limit 
3: Porucha čidla nebo limit 
 s potlačením při změně 
 žádané hodnoty nebo 
 při náběhu 
4: Limit 
5: Limit s potlačením při 
 změně žádané hodnoty nebo 
 při náběhu 
6: Chyba komunikace 

0: Bez desetinného místa 
1: Jedno desetinné místo 
2: Dvě desetinná místa 
3: Tři desetinná místa 

* Komparátor, u ostatních signálů absolutní limit 
 

16.8.2 Alarm 2 / (Limit 2) 
Zde se konfiguruje funkce alarmu 2 (výstup OUT 5) 
Základní konfigurace: C.620 viz C.600 

 
16.8.3 Alarm 3 / (Limit 3) 

Zde se konfiguruje funkce alarmu 3 (výstup OUT 1) 
Základní konfigurace: C.640 viz C.600 

 
16.8.4 Alarm 4 / (Limit 4) 

Zde se konfiguruje funkce alarmu 4 (výstup OUT 2) 
Základní konfigurace: C.660 viz C.600 
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16.9 TUNE: Samooptimalizace 
Zde je možno nastavit vlastnosti samooptimalizace regulátoru. 
 
 
 Základní konfigurace: 
 
 
 
 
 
 
 

OMode OCond OCntr ODp 

(Samooptimalizace) (Detekce ustáleného 
procesu) 

(Způsob řízené adaptace) 
→ kap. 12.3, str. 64 

(počet desetinných míst 
pro OCntr 

0: Standartní 0: grad = 0 
1: grad < 0 u inverzního 
 regulátoru, nebo grad >0 
 u přímého regulátoru 
2: grad ≠ 0 

0: Bez funkce 
1: Normální regulace /  
 vyrovnávání poruch 
2: Přepínání tlačítkem 
3: Přepínání řídícími 
  vstupy 
4: Přepínání pomocí Weff 
5: Přepínání pomocí Xeff 
6: Přepínání pomocí Ypid 
7: Přepínání pomocí xw 

0: Bez desetinného místa 
1: Jedno desetinné místo 
2: Dvě desetinná místa 
3: Tři desetinná místa 

 
 

16.10 DISP: Displej 
Konfigurace displejů čelního panelu 

 
Konfigurace displejů 

 
 
 
 
 
 
 
 

Text2 UsrTx LED Langu 

(Význam displeje Text2) (Aktivace 
uživatelských textů) 

(Funkce LED indikátorů) (Jazyk textů menu) 

0: Y (akční veličina) 
 Sloupkový indikátor 
 (-100%..).0%..+100% 
1: xw (reg. odchylka) 
 Sloupkový indikátor 
 -10%.0%.+10% 
 z rozsahu 
2: Sloupkový indikátor 
 programátoru  (uplynulý 
 čas programu 0...tmax) 
3: Status regulátoru 

0: Bez textů 
1: Řídícím signálem 
2: Funkčním stavem 

 0: Německy 
1: Anglicky 
2: Francouzsky 

0: Stav výstupů Y1, Y2, LIM1, LIM2 
1: Stav výstupů LIM1...LIM4 
2: Řídící výstupy programátoru D1...D4 
3: Stav výstupů LIM1, Y1, Y2, LIM2 
4: Chyby sběrnice PROFIBUS nebo Interbus 
5: Stav výstupů Y2, Y1, LIM1, LIM2 
6: Stav výstupů LIM1, Y2, Y1, LIM2 
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Konfigurace displejů 

 
 
 
 
 
 
 

 LUnit xDisp wDisp 

(Fyzikální jednotka na displeji 
Text1)  

(volba regulované veličiny 
pro displej) 

(volba žádané hodnoty 
pro displej) 

00: Bez symbolu 
01: °C 
02: °F 
03: % 
04: mbar  

05: bar 
06: t/h 
07: m3/h 
08: l/min 
99: volitelná1) 

0: xeff 
1: x1 
2: x2 
3: x3 
 

0: Standartní (cílová w) 
1: weff 
 

1) Pro zadání je nutno použít inženýrský software ET/KS94! 
 
 

16.11 AUX: Pomocné funkce 
Zde se konfiguruje komunikační linka a zadává frekvence napájení (pro optimální potlačení rušení). 

 
16.11.1 COM (Seriová komunikační linka) 

 
 
 

 Základní konfigurace: 
 (ISO 1745, PROFIBUS) 
 pouze u provedení s deskou B 
 
 
 
 

Prot Baud  Adr 

(Komunikační protokol) (Přenosová rychlost)1)  (Adresa kom. linky) 
0: ISO 1745 00: Nenastavena 

01: 2400 Bd 
02: 4800 Bd 
03: 9600 Bd 
04: 19200 Bd 

 ISO 1745 
0...99 (přednastaveno 0) 
PROFIBUS 
1...128 (přednastaveno 128) 

1) PROFIBUS: Automatické nastavení přenosové rychlosti. 
 
 

16.11.2 Síťová frekvence 
 
 

 Základní konfigurace: 
  
 
 
 
 
 

Frq 

(Síťová frekvence) 
0: 50 Hz 
1: 60 Hz 
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16.11.3 Vnucené analogové vstupy 
 

Konfigurace vnucených vstupů a 
výstupů pouze u provedení 
s komunikací PROFIBUS nebo In-
terBus. 

 
 
 
 

FINP1 FINP3 FINP4  FINP5 FINP6 

(Vnucený INP1) (Vnucený INP3) (Vnucený INP4)  (Vnucený INP5) (Vnucený INP6) 
0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 

0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 

0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 

 0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 

0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 

 
16.11.4 Vnucené binární vstupy 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Fdi1 Fdi2 Fdi4 

(Vnucený binární vstup 1) (Vnucený binární vstup 2) (Vnucený binární vstup 4) 
0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 

0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 

0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Fdi5 Fdi6 Fdi7 Fdi8 

Vnucený binární vstup 5 Vnucený binární vstup 6 Vnucený binární vstup 7 Vnucený binární vstup 8 
0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 

0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 

0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 

0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Fdi9 Fdi10 Fdi11 Fdi12 

Vnucený binární vstup 9 Vnucený binární vstup 10 Vnucený binární vstup 11 Vnucený binární vstup 12 
0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 

0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 

0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 

0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 
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16.11.5 Vnucené výstupy 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

FOUT1 FOUT2 FOUT3 FOUT4  FOUT5 

(Vnucený OUT1) (Vnucený OUT2) (Vnucený OUT3) (Vnucený OUT4)  (Vnucený OUT5) 
0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 
2: Odblokování z 
 komunikace 

0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 
2: Odblokování z 
 komunikace 

0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 
2: Odblokování z 
 komunikace 

0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 
2: Odblokování z 
 komunikace 

 0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 
2: Odblokování z 
 komunikace 

 
16.11.6 Vnucené binární výstupy 

 
 
 
 
 
 
 
 
 

Fdo1 Fdo2 Fdo3 Fdo4  Fdo5/6 

(Vnucený do1) (Vnucený do2) (Vnucený do3) (Vnucený do4)  (Vnucené do5/6) 
0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 
2: Odblokování z 
 komunikace 

0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 
2: Odblokování z 
 komunikace 

0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 
2: Odblokování z 
 komunikace 

0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 
2: Odblokování z 
 komunikace 

 0: Z regulátoru 
1: Z komunikace 
2: Odblokování z 
 komunikace 

 
16.11.7 Hardwarová/softwarová verze 

Následující konfigurační kódy jsou pouze informativní, nelze je měnit. Udávají čísla hardwarové (C.991 a 
C.992) a softwarové (C.993 a C.994) verze přístroje. 
 
Příklad: 9404 923 31201 Příklad: 4012 157 25320 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

M
or

e 
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16.12 Příklady konfigurace 
 

 
Blokové schéma Rozdíly konfigurace proti přednastavení 
9407 901 xxxxx C.100 CFunc = 10 (spojitý) C.590 Src = 25 (Alarm1) 

  CTyp =  0 (stand. reg) C.591 Src = 26 (Alarm2) 
  WFunc = 0, 1, 4 nebo 5 C.600 Src = 02 (xw alarm) 
 C.200 Typ = typ čidla C.660 Src = 03 (x1) 
 C.500 Scr = 01 (výstup y1) C.640 Src = 03 (x1) 
 C.530 Src = 28 (Alarm 4) 

Spojitý regulátor 
1 xw-alarm, 2 alarmy regulované veličiny 

 
9407 901 xxxxx C.100 CFunc = 02 (2-stav.reg.) C.591 Src = 26 (Alarm2) 

  CTyp =  0 (stand. reg) C.660 Src = 03 (x1) 
  WFunc = 0, 1, 4 nebo 5 C.640 Src = 03 (x1) 
 C.200 Typ = typ čidla 
 C.500 Scr = 01 (výstup y1) 
 C.590 Src = 25 (Alarm1) 

Dvoustavový regulátor 
2 alarmy regulované veličiny 

 
9407 901 xxxxx C.100 CFunc = 03 (3-stav.krok.) C.591 Src = 26 (Alarm2) 

  CTyp =  0 (stand. reg) C.620 Src = 03 (x1) 
  WFunc = 0, 1, 4 nebo 5 
 C.200 Typ = typ čidla 
 C.530 Scr = 01 (výstup y1) 
 C.590 Src = 02 (výstup y2) 

Třístavový krokový regulátor 
1 alarm regulované veličiny 

 
9407 901 xxxxx C.100 CFunc = 10 (spojitý.) C.530 Src = 28 (xw alarm) 

  CTyp =  1 (poměrový) C.590 Src = 25 (Alarm 1) 
  WFunc = 0, 1, 4 nebo 5 C.591 Src = 26 (Alarm2) 
 C.180 S X2 = 1 (INP5) C.600 Src = 02 (xw alarm) 
 C.200 Typ = typ čidla C.660 Src = 01 (xeff) 
 C.500 Scr = 01 (výstup y1) C.640 Src = 03 (x1) 

Poměrový regulátor 
1 xw alarm, 2 alarmy regulované veličiny 

 
9407 901 1x2xx C.100 CFunc = 10 (spojitý) C.530 Src = 28 (Alarm4) 

  CTyp = 0 (stand. reg) C.591 Src = 33 (konec) 
  WFunc = 3 (Programátor) C.600 Src = 02 (xw alarm) 
 C.192 SPrSt = 1 (di4) 
 C.200 Typ = typ čidla 
 C.500 Scr = 01 (výstup y1) 

Programátor (spojitý) 
1 xw alarm  

 
9407 924 xxxxx C.100 CFunc = 11 (spojitý split) C.590 Src = 25 (Alarm1) 

  CTyp =  0 (stand. reg) C.591 Src = 26 (Alarm 2) 
  WFunc = 0, 1, 4 nebo 5 C.600 Src = 02 (xw alarm) 
 C.200 Typ = typ čidla C.660 Src = 03 (x1) 
 C.500 Scr = 01 (výstup y1) 
 C.560 Src = 02 (výstup y2) 

Spojitý regulátor "split range" 
1 xw alarm, 1 alarm regulované veličiny 

 

Topení

Otv.

Zav.

Konec

Otv.

Zav.
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17 Nastavení parametrů 
17.1 Všeobecně 

Tato kapitola obsahuje přehled parametrů regulátorů KS92/94 a pokyny pro jejich nastavení. Význam jednotlivých pa-
rametrů a jejich vliv na funkci je možno nalézt v předchozích kapitolách. 
 
Výběr a nastavení parametrů se provádí, tak jako v ostatních úrovních ovládání regulátoru, tlačítkem volby M a tlačít-
ky zvyšování a snižování D I: 
q  Tlačítkem volby se provádí výběr pozic v jednotlivých úrovních menu a na konci přechod do následující vyšší 

úrovně.  
q  Tlačítky snižování a zvyšování se nastavují hodnoty parametrů a provádí přechod do nižší úrovně menu. 
 
Na následující stránce je uveden seznam parametrů. Obsahuje veškeré parametry, avšak ty, které nemají pro zvole-
nou konfiguraci význam, se na displeji neobjeví! 
 
Z kteréhokoli místa úrovně parametrů je možno stiskem M > 3s vyvolat výběrové menu: 
 
End: Návrat na počátek úrovně parametrů 
Mark: Výběr zvoleného parametru pro 
 rozšířený displej operátora 
Exit: Návrat do úrovně operátora 
Conf: Přechod do úrovně konfigurace 
 
 

17.1.1 Výběr parametrů pro rozšířený displej operátora 
Až 12 libovolných parametrů je možno určit pro Obr.77: Výběr parametru 
zobrazení na rozšířeném displeji operátora (viz obr. 
77). Tak je možno zjednodušit přístup a změnu na-
stavení těchto parametrů. 
Přesun parametru do rozšířeného displeje: 
Zvolte příslušný parametr, pak stiskněte M > 3 s 
(Para bliká), tlačítkem I zvolte Mark a potvrďte 
M (viz obr. 77). 
Vymazání parametru z rozšířeného displeje: 
Zvolte Clear a potvrďte M (viz obr.78). Obr. 78: Výmaz parametru 
Povelem Hold je možno vybraný parametr 
v rozšířeném displeji trvale zobrazit. 
 
Využití: 
q Při optimalizaci regulovaného procesu je třeba 
často měnit regulační parametry (Xp1, Xp2, Tn a 
Tv). Proto je vhodné usnadnit jejich přístup pře-
sunem do rozšířeného displeje operátora. 

q Při uvádění regulované technologie do provozu je potřebné často měnit nastavení na příklad mezních hodnot  
 (LimH1, LimH2 ...) nebo parametrů korekce měřené veličiny. 
q Při zablokování přístupu do úrovně parametrů lze přesto ponechat obsluze možnost některé z nich měnit. 
 
 
 

Úroveň
parametrů

Úroveň parametrů

Rozšířený displej operátora
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Obr. 79: Přehled menu nastavení parametrů regulátoru KS92/94. 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Parametr Výběrové menu 

Změna parametru 
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17.2 Parametry funkcí žádané hodnoty 
 

Displej Text 1 Popis Rozsah nastavení Přednastavené hodnoty 
Setpt Parametr žádané hodnoty   
LC+ Šířka pásma, horní mez 0...9999 '- - - - ' (Vypnuto) 
LC- Šířka pásma, dolní mez 0...9999 '- - - - ' (Vypnuto) 
W0 Dolní mez žádané hodnoty -999...9999 0 
W100 Horní mez žádané hodnoty -999...9999 100 
W2 Druhá žádaná hodnota -999...9999 100 
Grw+ Gradient + pro W (w/min) 0,009....9,999/min '- - - - ' (Vypnuto) 
Grw- Gradient - pro W (w/min) 0,009....9,999/min '- - - - ' (Vypnuto) 
Grw2 Gradient pro W2 (w/min) 0,009....9,999/min '- - - - ' (Vypnuto) 

 

17.3 Parametry časových funkcí 
 

Displej Text 1 Popis Rozsah nastavení 
Timer Parametr času  
TS.Y Rok, počátek 0...255 
TS.MD Měsíc a den, počátek Měsíc: 1...12; Den: 1....31 
TS.HM Hodina a minuta, počátek Hodina: 0....23; Minuta: 0....59 
TE.Y Rok, konec 0...255 
TE.MD Měsíc a den, konec Měsíc: 1...12; Den: 1....31 
TE.HM Hodina a minuta, konec Hodina: 0....23; Minuta: 0....59 

 

17.4 Parametry programátoru 
 

Recpt1 Program 1 

Analogový výstup 
Text 1 Popis Rozsah nastavení Přednastaveno 
Wmode Druh náběhu 0: Plynule 

1: Skokem 
2: Plynule s prioritou času 

0 

Pmode Preset 0: Segment 
1: Čas 

1 

Pnext Následující program 1....3 nebo '- - - - ' '- - - - ' 
LC- Šířka pásma, dolní mez 0...9999 '- - - - ' 
LC+ Šířka pásma, horní mez 0...9999 '- - - - ' 
Wp0 Počáteční hodnota -999...9999 0 
TP1 Čas segmentu 1 0...9999/[min] '- - - - ' 
WP1 Žádaná hodnota segmentu 1 0,009....9,999/min 0 
...    
TP20 Čas segmentu 20 0...9999/[min] '- - - - ' 
WP20 Žádaná hodnota segmentu 20 0,009....9,999/min 0 
Binární výstupy 
D0 Počáteční stav řídících výstupů 1...4 0000....1111 0000 
TD1 Čas segmentu 1 0....9999 [min] '- - - -'  
D1 Stav výstupů 1...4 pro segment 1 0000....1111 0000 
...    
TD20 Čas segmentu 20 0....9999 [min] '- - - -' 
D20 Stav výstupů 1...4 pro segment 20 0000....1111 0000 
Recpt2 Viz program 1 
Recpt3 Viz program 1 
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17.5 Parametry limitních funkcí 
 

Displej Text 1 Popis Rozsah nastavení Přednastavené hodnoty 
LIM1 Alarm 1   
LimL1 Dolní mez -999...9999 10 
LimH1 Horní mez -999...9999 10 
Lxsd1 Spínací diference -999...9999 10 
LIM2 Alarm 2   
LimL2 Dolní mez -999...9999 10 
LimH2 Horní mez -999....9999 10 
Lxsd2 Spínací diference -999....9999 10 
LIM3 Alarm 3   
LimL3 Dolní mez -999....9999 10 
LimH3 Horní mez -999....9999 10 
Lxsd3 Spínací diference -999....9999 10 
LIM4 Alarm 4   
LimL4 Dolní mez -999....9999 10 
LimH4 Horní mez -999....9999 10 
Lxsd4 Spínací diference -999....9999 10 

 
 

17.6 Samooptimalizace 
 

Displej Text 1 Popis Rozsah nastavení Přednastavené 
hodnoty 

Tune Optimalizace   
YOptm Akční veličina pro ustálený proces -105...105 0 
dYOpt Skok akční veličiny 5...100 100 
POpt Číslo sady parametrů 1...3 1 

Trig1 
Přepínací bod 1 (sada1 ↔ sada2) -999...9999  

Desetinné místo C.700;ODP 
 

Trig2 
Přepínací bod 2 (sada2 ↔ sada3) -999...9999  

Desetinné místo C.700;ODP 
 

Trig3 
Přepínací bod 3 (sada3 ↔ sada4) -999...9999  

Desetinné místo C.700;ODP 
 

ORes1 

Výsledek optimalizace pro topení 0: Neprovedena nebo přerušena 
1: Přerušena (špatný směr ) 
2: Ukončena úspěšně 
3: Přerušena (žádná reakce) 
4: Ukončena (výsledek nejistý) 
5: Přerušena (překročení W) 
6: Ukončena (překročení W) 
7: Přerušena (malý skok) 
8: Přerušena (malá rezerva) 

(pouze čtení)  

ORes2 Výsledek optimalizace pro chlazení 0...8 (jako u ORes1) (pouze čtení) 
Tu1 Zpoždění (pro topení) 000,0...999,9 (pouze čtení) 
Vmax1 Vmax (pro topení) 000,0...999,9 (pouze čtení) 
Kp1 Zesílení (pro topení) 000,0...999,9 (pouze čtení) 
Tu2 Zpoždění (pro chlazení) 000,0...999,9 (pouze čtení) 
Vmax2 Vmax (pro chlazení) 000,0...999,9 (pouze čtení) 
Kp2 Zesílení (pro chlazení) 000,0...999,9 (pouze čtení) 
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17.7 Regulační parametry 
 

Displej Text 1 Popis Rozsah nastavení Přednastavené hodnoty 

CPara Regulační parametry   

Tpuls Min. délka pulzu 0,1... 999,9 s 0,3 

Tm Doba přeběhu servopohonu 10... 9999 s 30 

Y2 Bezpečná akční veličina -105... 105 0 

Ymin Limit akční veličiny (minimum) -105... 105 0  

Ymax Limit akční veličiny (maximum) -105... 105 100 

Y0 Pracovní bod akční veličiny -105... 105 0 

ParNr Platná sada reg. parametrů 0... 3  

Xsd2 Spínací diference přídavn. kontaktu 0,1... 999,9 % 1 

LW Odstup spínání přídavn. kontaktu -999...9999 '- - - -' 

Xsd1 Spínací diference signálního př. 0,1...999,9 % 1 

Xsh2 Neutrální pásmo (Xw>0) 0,0...999,9 % 0 

Xsh1 Neutrální pásmo (Xw<0) 0,0...999,9 % 0 

Xsh Neutrální pásmo 0,2...999,9 % 0,2 

Set 0 Sada parametrů 0   
Xp1 0 Proporcionální pásmo 1 0,1...999,9 % 100 
Xp2 0 Proporcionální pásmo 2 0,1...999,9 % 100 
Tn1 0 Integrační časová konstanta 0...9999 s 10 
Tv1 0 Derivační časová konstanta 0...9999 s 10 
T1 0 Minimální doba cyklu 1 0,4...999,9 s 5 
T2 0 Minimální doba cyklu 2 0,4...999,9 s 5 
Set 1 Sada parametrů 1   
Xp1 1 Proporcionální pásmo 1 0,1...999,9 % 100 
Xp2 1 Proporcionální pásmo 2 0,1....999,9 % 100 
Tn1 1 Integrační časová konstanta 0....9999 s 10 
Tv1 1 Derivační časová konstanta 0...9999 s 10 
T1 1 Minimální doba cyklu 1 0,4...999,9 s 5 
T2 1 Minimální doba cyklu 2 0,4...999,9 s 5 
Set 2 Sada parametrů 2   
Xp1 2 Proporcionální pásmo 1 0,1....999,9 % 100 
Xp2 2 Proporcionální pásmo 2 0,1....999,9 % 100 
Tn1 2 Integrační časová konstanta 0....9999 s 10 
Tv1 2 Derivační časová konstanta 0...9999 s 10 
T1 2 Minimální doba cyklu 0,4...999,9 s 5 
T2 2 Minimální doba cyklu 2 0,4...999,9 s 5 
Set 3 Sada parametrů 3   
Xp1 3 Proporcionální pásmo 1 0,1....999,9 % 100 
Xp2 3 Proporcionální pásmo 2 0,1....999,9 % 100 
Tn1 3 Integrační časová konstanta 0....9999 s 10 
Tv1 3 Derivační časová konstanta 0....9999 s 10 
T1 3 Minimální doba cyklu 1 0,4...999,9 s 5 
T2 3 Minimální doba cyklu 2 0,4...999,9 s 5 
Recov Rychlé zotavení (při zapnutí regulace (C.191;SCoff)) 

XwOnY 
X-W limitní hodnota 
(X-W<Xwony → sledování Y) 

0...9999* '- - - -' 

XwOnX 
X-W limitní hodnota 
(X-W>Xwonx → sledování X) 

0...9999* '- - - -' 

GrwOn gradient náběhu (pro sledování X) 0,01...99,99 /min '- - - -' 

*  Pozice desetinné čárky jako u hlavní proměnné X 
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17.8 Nastavení vstupů 
 
17.8.1 Zpracování regulované veličiny 

Displej Text 1 Popis Rozsah nastavení Přednastavené hodnoty 
Istw Regulovaná veličina   
Tdz Derivační čas. konstanta pro z -999...9999 10 
N0 Posuv nuly u poměrové regulace -999...9999 0 
a Faktor a / regulace se třemi vstupy -999...9999 1 
b Faktor b / regulace na střední hodnotu -999...9999 0,5  

 
17.8.2 Zpracování vstupních signálů 

Displej Text 1 Popis Rozsah nastavení Přednastavené hodnoty 
INP 1 Zpracování vstupního signálu INP1   
X1in Korekce měřené hodnoty 0,1...999,9 100 
X1out Korekce měřené hodnoty 0,1...999,9 100 
X2in Korekce měřené hodnoty 0...9999 10 
X2out Korekce měřené hodnoty 0...9999 10 
m Úprava měřítka: Zesílení  0...9,999 1 
b Úprava měřítka: Ofset -999...9999 0 
gain Odmocnina: Zesílení 0...9,999 1 
Tf Filtr: Časová konstanta 0,5...999,9 0,5 
INP 3 Zpracování vstupního signálu INP3   
m3 Úprava měřítka: Zesílení 0...9,999 1 
b3 Úprava měřítka: Ofset -999....9999 0 
gain3 Odmocnina: Zesílení 0....9,999 1 
Tf3 Filtr: Časová konstanta 0,5...999,9 0,5 
INP 4 Zpracování vstupního signálu INP4   
m4 Úprava měřítka: Zesílení  0...9,999 1 
b4 Úprava měřítka: Ofset -999...9999 0 
gain4 Odmocnina: Zesílení 0...9,999 1 
Tf4 Filtr: Časová konstanta 0,5...999,9 0,5 
INP 5 Zpracování vstupního signálu INP5   
m5 Úprava měřítka: Zesílení 0...9,999 1 
b5 Úprava měřítka: Ofset -999....9999 0 
gain5 Odmocnina: Zesílení 0....9,999 1 
Tf5 Filtr: Časová konstanta 0,5...999,9 0,5 
INP 6 Zpracování vstupního signálu INP6   
m6 Úprava měřítka: Zesílení 0...9,999 1 
b6 Úprava měřítka: Ofset -999....9999 0 
gain6 Odmocnina: Zesílení 0....9,999 1 
Tf6 Filtr: Časová konstanta 0,5...999,9 0,5 
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17.9 Pomocné funkce 
 

Displej  Popis Rozsah nastavení Předn. 
Aux Pomocné funkce   

Fkey Funkce čelního tlačítka H 
0: Bez funkce 
1: Přepínání ruka / automat 
2: Přepínání Wext / Wint 

1 

Blck1 EBloc Rozšířená úroveň ovládání 0: volná 1: blok. 2: blok. přes di1 3: blok. přes di2 0 
 HBloc Tlačítko auto/man 0: volné 1: blok. 2: blok. přes di1 3: blok. přes di2 0 
 CBloc Vypnutí regulátoru  0: volné 1: blok. 2: blok. přes di1 3: blok. přes di2 0 
 WBloc Žádaná hodnota 0: volná 1: blok. 2: blok. přes di1 3: blok. přes di2 0 
Blck2 PBloc Přednastavení programátoru 0: volné 1: blok. 2: blok. přes di1 3: blok. přes di2 0 
 RBloc Start/stop/reset programátoru 0: volné 1: blok. 2: blok. přes di1 3: blok. přes di2 0 
 OBloc Samooptimalizace 0: volná 1: blok. 2: blok. přes di1 3: blok. přes di2 0 

 

17.10 Signály 
 

Signál Popis 
Setpt Signály žádané hodnoty 
Wint Interní žádaná hodnota 
Wext Externí žádaná hodnota 
dWext Externí ofset žádané hodnoty  
dW Interní ofset žádané hodnoty (-99,9...999; přednastaveno 0) 
Wsel Min. / max. žádaná hodnota 
Contr Regulační signály 
Y Akční veličina 
Yp Poloha akčního členu 
xw Regulační odchylka 
x1 Regulovaná veličina X1 
x2 Hodnota vstupu X2 
x3 Hodnota vstupu X3 
z Pomocná / poruchová veličina z 
OVC Externí omezení akční veličiny 
xeff Výsledná regulovaná veličina 
Input Vstupní signály 
INP1 Vstup 1 
INP1r Neupravená hodnota vstupu 1 
. . .  
INP6 Vstup 6 
INP6r Neupravená hodnota vstupu 6 
Prog Signály programátoru 
Wp Žádaná hodnota programátoru 
tBrut Hrubý čas programu (t.j. včetně prodlev) 
tNet Čistý čas programu (t.j. bez prodlev) 
tRest Zbývající čas programu 
PNr Číslo programu (1...3; přednastaveno 1) 
Clock Skutečný čas 
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18 Verze regulátorů 
 

18.1 Regulátor KS 92 

9 4 0 7  9     0   1 
 
 KS 92 0 
 KS 92 se zdrojem pro 2-vod. převodník 1 
 
 Napájení 230 Vstř 
NAPÁJENÍ A 4 relé (OUT1, OUT2, OUT4, OUT5) 0 
VÝSTUPY 3 relé a 1 proudový / binární výstup  
 (OUT1, OUT2, OUT4, OUT5) 1 
 
 Komunikační linka 
DESKA B Žádná 0 
 TTL-linka, 4 řídící vstupy (di3...di7) a 4 výstupy (do1...do4) 1 
 RS 485, 4 řídící vstupy (di3...di7), 4 výstupy (do1...do4) a hodiny 2 
 
 Přídavné funkce 
PŘÍDAVNÉ Žádné 0 
FUNKCE Korekce měřené hodnoty 1 
 Korekce měřené hodnoty a programátor 2 
 
 Konfigurace 
 Žádná (konfigurace zákazníkem) 0 
NASTAVENÍ Dvoustavový regulátor 1 
 Třístavový krokový regulátor 2 
 Spojitý regulátor (pro verzi s proudovým výstupem 9404 901 .....) 3 
 Třístavový regulátor (Bin. výstup / Relé, pro verzi 9404 901...) 4 
 Konfigurace dle zadání (nutno specifikovat) 9 
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18.2 Regulátor KS 94 
 

9 4 0 7  9        1 
 
 KS 94 2 
 KS 94 se zdrojem pro 2-vod. převodník 3 
 
 Napájení 230 Vstř 
 4 relé (OUT1, OUT2, OUT4, OUT5) 3 
 3 relé a 1 proudový / binární výstup  
NAPÁJENÍ A (OUT1, OUT2, OUT4, OUT5) 4 
VÝSTUPY Napájení 24 Vuc 
 4 relé (OUT1, OUT2, OUT4, OUT5) 7 
 3 relé a 1 proudový / binární výstup  
 (OUT1, OUT2, OUT4, OUT5) 8 
 
 Komunikační linka 
 Žádná 0 
 TTL-linka, 4 řídící vstupy (di3-di7) a 4 výstupy (do1-do4) 1 
DESKA B RS 485, 4 řídící vstupy (di3-di7), 4 výstupy (do1-do4) a hodiny 2 
 PROFIBUS-DP, 5 řídících vstupů (di3-di7) a 4 výstupy (do1-do4) 3 
 INTERBUS, 5 řídících vstupů (di3-di7) a 4 výstupy (do1-do4) 4 
 
 Rozšíření 
 Žádné 0 
DESKA C 2 přídavné vstupy (INP3, INP4), 1 výstup (OUT3) a dále  1 
 5 řídících vstupů (di8...di12) a 2 řídící výstupy (do5, do6) 
 1 přídavný výstup OUT3  5 
 
 Přídavné funkce 
PŘÍDAVNÉ Žádné 0 
FUNKCE Korekce měřené hodnoty 1 
 Korekce měřené hodnoty a programátor 2 
 
 Konfigurace 
 Žádná (konfigurace zákazníkem) 0 
 Dvoustavový regulátor 1 
 Třístavový krokový regulátor 2 
NASTAVENÍ Spojitý regulátor 3 
 Třístavový regulátor (Topení = bin. výstup / Chlazení = relé) 4 
 Třístavový krokový regulátor s třemi vstupy  (verze s rozšířením) 5 
 Spojitý krokový regulátor s třemi vstupy  (verze s rozšířením) 6 
 Konfigurace dle zadání (nutno specifikovat) 9 
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19. Některé pojmy z regulační techniky: 
 
Anti-reset-wind-up 
Regulační princip, který zabraňuje saturaci integrační složky regulátoru. 
 
Pracovní bod (Y0) viz kapitola 11.2 
Hodnota výstupní akční veličiny, při níž je regulovaná veličina rovna žádané hodnotě. I když je zadání hodnoty 
pracovního bodu Y0 důležité pouze u P nebo PD regulátorů, může být vhodné i u regulátorů s integrační složkou 
(stanovení výchozí hodnoty akční veličiny po zapnutí regulace). 

 
Automat / automatický provoz  viz kapitola 8.5 
Normální provozní režim, kdy regulátor reguluje proces podle zadaných regulačních parametrů.  
Regulátor je v automatu, když je binárním vstupem (di1/di2) a současně tlačítkem H automatický provoz zvolen 
Opačný režim: Ruční provoz / ovládání na ruku. 

 
Regulace se zadanou šířkou pásma  viz kapitola 13.3 
Při programové regulaci nebo regulaci se zadaným gradientem může zejména u pomalých regulačních soustav 
docházet k značným regulačním odchylkám. Tomu lze zabránit hlídáním regulační odchylky a při překročení urči-
tého tolerančního pásma potlačením změny žádané hodnoty. 

 
Regulace se třemi vstupy  viz kapitola 7.3 
Regulace se třemi vstupy je zejména vhodná u regulačních soustav, kde by změna odběru byla detekována příliš 
pozdě (např. při regulacích hladin u parních kotlů). Používají se přídavné poruchové vstupy (množství odběrové 
páry, množství napájecí vody), které jsou po zpracování (úpravě měřítka, event. derivaci) přičteny k, resp. odečte-
ny od hodnoty regulované veličiny. 

 
Regulace s kladnou zpětnou vazbou (feed-forward control)  viz kapitola 9.1 
Uplatní se zejména u regulačních soustav s velkou dobou zpoždění, např. u regulace pH. Používá se poruchový 
vstup, který se po úpravě měřítka, derivaci nebo zpoždění přímo přičítá k hodnotě výstupní akční veličiny. 

 
Regulace se zadaným gradientem  viz kapitola 6.7.1 
Tento regulační princip se používá zejména u procesů, které nesnesou velké výkonové rázy nebo rychlé změny žá-
dané hodnoty. Při změně žádané hodnoty se tato nemění skokem, ale plynule podle zadaného gradientu Grw+ nebo 
Grw-. U druhé žádané hodnoty w2 se gradient zadává parametrem Grw2 a působí v obou směrech.  

 
Ruční provoz / ovládání na ruku  viz kapitola 8.5 
Při přepnutí do ručního provozu je automatická regulace regulačního obvodu přerušena. Přepínání mezi ručním a 
automatickým provozem a naopak je beznárazové. Přepnutí na ruční provoz se provádí binárním vstupem 
(di1/di2) nebo tlačítkem H. 
Opačný režim: Automat / automatický provoz 

 
Regulace v kaskádě 
Uplatní se zejména při regulaci teploty, např. u parních kotlů. Výstup řídícího spojitého regulátoru je použit jako 
externí žádaná hodnota pro podřízený regulátor, který ovládá akční orgán. 

 
Regulace s omezením akční veličiny (Override control – OVC)  viz kapitola 8.3 
Výstupní akční veličina regulátoru je shora i zdola omezena signály OVC+ a OVC-. Tento režim se používá např. 
při působení dvou regulátorů na stejný akční člen, kdy jeden regulátor přebírá regulační funkci od druhého při spl-
nění určitých provozních podmínek. Přepínání mezi provozem s omezením akční veličiny a bez omezení je bezná-
razové. 
 
Programová regulace - programátor  viz kapitola 13 
Žádaná hodnota regulátoru sleduje časový profil, zadávaný programátorem. Žádaná hodnota musí být přepnuta na 
Wext. 

 
Ustálený proces  viz kapitola 12.1.1 
Pro úspěšnou samooptimalizaci musí být regulovaný proces ustálený. Pro detekci ustáleného procesu lze zvolit 
několik kritérií. 
 
Funkce náběhu (rampa)  viz kapitola 6.7.1 
Změny žádané hodnoty probíhají plynule nikoli skokem. Viz rovněž regulace se zadaným gradientem. 
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Rychlé zotavení (Rapid recovery)  viz kapitola 9.2 
Regulátor zná svůj původní pracovní bod a po obnovení napájení může nastavit jemu odpovídající úroveň akční 
veličiny, aby pracovního bodu opět co nejrychleji dosáhl. 
 
Regulační parametry  viz kapitola 11.2 
Regulačními parametry se regulátor optimalizuje k regulovanému procesu. Regulační parametry: Xp1, Tn, Tv, 
Y0 a dále podle druhu regulačního algoritmu Tp1 (2-stavový a 3-stavový regulátor), Xp2 a Tp2 (3-stavový re-
gulátor), Xsh, Tpuls a Tm (3-stavový krokový regulátor). 
 
Chování regulované soustavy  viz kapitola 11.2 
Všeobecným požadavkem na chování regulované soustavy je rychlý náběh na žádanou hodnotu bez překmitu. 
Podle charakteru regulovaného procesu se rozeznává 
• snadno regulovatelný proces (k < 10%) – lze regulovat PD regulátorem, 
• středně regulovatelný proces (k = 10...22%) – lze regulovat PID regulátorem, 
• obtížně regulovatelný proces (k > 22%) – lze regulovat PI regulátorem. 

 
Vypnutí regulátoru 
Při vypnutí regulátoru spínací výstupy vypnou a spojitý výstup přejde do stavu 0%. 

 
Samooptimalizace  viz kapitola 12.1 
Regulátor se k regulovanému procesu přizpůsobuje optimálním nastavením regulačních parametrů. Čas, potřebný 
pro nalezení optimálních parametrů lze podstatně snížit vyvoláním samooptimalizační funkce. Při samooptimaliza-
ci se regulátor pokouší na základě odezvy regulovaného procesu na skokovou změnu akční veličiny nastavit nej-
lepší regulační parametry s ohledem na rychlý náběh na žádanou hodnotu bez překmitu. 

 
Soft manual 
Běžný režim ručního ovládání. Při přepnutí z automatu do ručního ovládání je okamžitá hodnota akční veličiny 
zachována a lze ji měnit tlačítky I a D. Přepínání automat → ruční ovládání a naopak je beznárazové. 

 
Přepínání žádané hodnoty  viz kapitola 6.7.2 
Rozeznáváme několik žádaných hodnot, mezi nimiž lze přepínat: Interní žádaná hodnota Wint (zadávaná tlačítky 
čelního panelu), druhá žádaná hodnota w2 (zadávaná parametrem) a externí žádaná hodnota Wexr (zadávaná ana-
logovým vstupem). U programové regulace se využívá externí žádaná hodnota, ovládaná z programátoru. 
 
Zpětná vazba od polohy ventilu  viz kapitola 9.1 
Tento regulační princip se používá zejména u procesů, u nichž by změny odběru způsobovaly velké výkyvy akční 
veličiny. V závislosti na odběru (poloze akčního členu) je prováděna korekce žádané hodnoty (event. regulované 
veličiny). Korekce je prováděna upraveným a filtrovaným signálem polohy akčního členu. 
 
Vypínání integrační složky (PI/P) 
Při optimalizaci pomalých procesů, např. u velkých pecí, může integrační složka regulátoru působit potíže: Při op-
timálním náběhu dochází k pomalému vyrovnání, při optimální reakci na poruchy dochází k podstatným překmi-
tům. Tomu lze zabránit odpínáním integrační složky regulátoru při náběhu nebo při velkých regulačních odchyl-
kách (např. pomocí limit kontaktu na regulační odchylce). Při snížení regulační odchylky se I složka opět zapne. 
Mez regulační odchylky nutno zvolit tak, aby nereagovala na běžné změny. 
 
Sledování  viz kapitola 6.8 
Při přepínání mezi externí nebo programovou žádanou hodnotou a interní žádanou hodnotou může docházet k ke 
skokovým změnám. S použitím funkce sledování je přepínání beznárazové. 
Sledování regulované veličiny: 
Při přepnutí je jako interní žádaná hodnota použita okamžitá hodnota regulované veličiny. 
Sledování žádané hodnoty: 
Při přepnutí je jako interní žádaná hodnota použita okamžitá hodnota externí nebo programové žádané hodnoty. 
 
Poměrová regulace  viz kapitola 7.2 
Používá se pro regulaci míchání směsí nebo poměrů, např. poměru palivo – vzduch pro optimální nebo stechiome-
trické spalování.  
 
Derivace regulované veličiny / regulační odchylky (x/xw) 
Regulovaný proces je ovlivňován změnami regulované veličiny a žádané hodnoty rozdílně. 
Při změnách regulované veličiny (poruchách) se dosáhne lepšího chování regulace pokud derivační složka regulá-
toru pracuje s regulovanou veličinou. Při změnách regulované veličiny i žádané hodnoty se lepšího chování regu-
lace dosáhne pokud derivační složka regulátoru pracuje s regulační odchylkou. 



  KS 92/94  Příručka uživatele                                       112 

 
 
 
 

 


