Upravljanje procesima

Atlas dAPV-s

Digitalni automatski pozicioner ventila
sa funkcijama sistema regulacije i zastita
hidro i parnih turbina

Primena

—

Uredaj Atlas dAPV-s je digitalni automatski pozicioner ventila namenjen
upravljanju hidrauli¢nim servo pogonima preko proporcionalnih ili impulsnih
razvodnika. Proporcionalni razvodnici se kontrolisu strujnim signalom (mA izlazi),
dok se impulsni razvodnici upravljaju digitalnim signalima odredenog trajanja.
Kaskadna struktura upravljanja, koja zatvara povratnu spregu po poloZaju pilot
ventila i hidrauli¢cnog servo pogona omogucava upravljanje sloZzenim hidraulickim
sistemima u termo i hidro elektranama, kao i drugim energetskim ili industrijskim
postrojenjima. Jedan uredaj vrsi upravljanje nad dva nezavisna hidrauli¢na servo
pogona. Predviden je za montazu na DIN Sinu unutar elekto-ormara.

Pored toga, uredaj Atlas dAPV-s ima funkcije turbinskog regulatora hidro ili parnih
turbina, jer ima moguc¢nost zatvaranje povratne sprege po merenju brzine:

- akviziciju brojackih impulsnih signala velike frekvencije i generisanje
analognog signala brzine, koji se komunikaciono ili Zicano moze proslediti
drugom sistemu upravljanja,

- monitoring nadbrzine - formiranje digitalnih izlaza kao pragova brzine,
ukoliko merenje brzine prede neku vrednost generise se digitlani signal
zastite ili alarma,

- upravljanje hidrauli¢cnim pogonima strujnim ili digitalnim izlazima i time
ostvarivanje automatske regulacije brzine turbine.

Tehnicke karakteristike

+ Procesor AM3358 1GHz ARM Cortex-A8

+ 10/100Mbit LAN

+ RS-232/485 port (galvanski izolovan)

+ 4GB 8-bit eMMC

+ 6 analognih strujnih ulaza sa softverskim izborom opsega: [0,20]mA, [4,20ImA,
[0,40]mA, [-20,20ImA, [-10,10lmA i [-5,5]mA

- 2 analogna naponska ulaza sa softverskim izborom opsega: [-1,11V,[-0.5, 0.5]V,
[-0.1, 0.1}V, [-50, 50]mV, [0, 1]V, [0, 0.5]V, [0,0.1]V i [0, 50]mV

+ 3digitalna ulaza galvanski izolovani - 24V

+ 6 digitalnih izlaza galvanski izolovani - 24V

« Programski ciklus 5ms i akvizicija signala TkHz (1ms)

+ 2 strujna izlaza u opsegu [0,20lmA, 16bit
o maksimalni napon strujnih izlaza je jednak naponu napajanja
o maksimalna otpornost opterecenja: 500Q pri napajanju 24V
o kontrolno merenje struje strujnih izlaza

- 2 brojacka digitalna ulaza (galvanski izolovana): 24V
o maksimalna frekvencija: 10kHz
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Maksimalni presek provodnika:
o za analogne i digitalne ulaze i izlaze:
Tmm?2
0 za napajanje: 2.5mm?2
Opseg napona napajanja: [10, 32]VDC
Dozvoljeni vremenski propadi napona
napajanja koji ne uti¢u narad: 5s
Potrosnja: 5W
Temperaturni opseg: [0, 65] OC
Montaza na DIN Sinu
Podrzani komunikacioni protokoli:
IEC 60870-5-101 Master/Slave
IEC 60870-5-102 Master
IEC 60870-5-103 Master
IEC 60870-5-104 Client/Server
MODBUS RTU
TCP Master/Slave
MODBUS TCP Client/Server
SPA Master
IEC 61850 Client/Server
DNP3 Master/Slave
Hart Master
Profibus Master
BACNET Master
GOOSE
Neo Master
FINS Master
DLMS
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105 mm

6 analognih strujnih ulaza
[C10,...,CI5]
]
2 analogna naponska ulaza
[VIOVI1]

3 digitalna ulaza
[EN,DIO,DI1]

& digitalnih izlaza
[DO0,...005]

2 brojatka ulaza
[CNTO,CNT1]

2 strujna izlaza
[A00.A01]

Napajanje 24V DC
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Slika 1 - Prednji izgled uredaja sa oznakama ulazno-izlaznih signala,

Seme ulazaiizlaza
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dimenzijama i pinout portova RS-232/RS-485

Slika 2 - Analogni ulazi CI0,...CI5

(Kada su softverski kontrolisani prekidac¢i SW1 i SW2 u otvorenom
poloZaju, napon analognih ulaza se meri u sledecem opsegu: [0,
50ImV, [0, 100]mV, [-50, 50lmV i [-100, 100]mV. Kada su softverski
kontrolisani prekidaci SW1 i SW2 u zatvorenom poloZaju, napon
analognih ulaza se meri u sledecem opsegu: [0, 500]mV, [0, 1]V, [-500,
500ImVi[-1,1]V).
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Primeri primena za upravljanje hidrauli¢kim servo pogonima

Atlas dAPV-s se moze primeniti za upravljanje razli¢itim tipovima hidrauli¢nih razvodnika u hidrauli¢nim instalacijama prilagodenih
specificnostima datog projekta. Moguce je pokriti upravljanje Sirokim spektrom hidrauli¢nih razvodnika (proporcionalni ili impulsni)
za hidrauli¢ne instalacije sa razli¢itim nominalnim pritiscima. Proporcionalni razvodnici se pozicioniraju strujnim signalom, npr. neka
je dat tropolozajni proporcionalni razvodnik upravljan strujnim izlazom u opsegu [4,20]mA, tada za:
+ 4mA na proporcionalnom razvodniku je u potpunosti otvoren smer ulja od cilindra prema rezervoaru i tada pogon ide u
zatvaranje najve¢om brzinom,
+ 12mA proporcionalni razvodnik je u centralnom polozaju, ulje ne ide ni u jednom smeru i pogon miruje u trenutnom polozaju
(ne ide ni u zatvaranje, ni u otvaranje),
« 20mA na proporcionalnom razvodniku je u potpunosti otvoren smer ulja od rezervoara prema cilindru i tada pogon ide u
otvaranje najvec¢om brzinom.
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U ovom slucaju, brzina otvaranja se reguliSe promenom strujnog signala u opsegu [12,20lmA, a brzina zatvaranja u opegu [4,12]-

mA.
Takode, zbog mogucnosti postojanja kaskadne strukture upravljanja, moze se primeniti u hidrauli¢nim instalacijama gde pre
hidrauli¢nog razvodnika postoji razvodni pilot ventil. Primeri hidrauli¢nih instalacija gde se moze primeniti Atlas dAPV-s su

prikazane na slikama 6i 7.
Modul Atlas dAPV-s je moguce povezati sa nadredenim nivoom upravljanja PCS/RTU/PLC standardnim industrijskim protokolima.
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Slika 6 — Upravljanje poloZajem hidrauli¢cnog servo motora preko interne elektronike proporcionalnog iliimpulsnog
razvodnika, koristeci Atlas dAPV-s modul
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Slika 7 - Upravljanje poloZajem hidraulicnog servo motora preko interne elektronike proporcionalnog ili impulsnog
razvodnika sa pilot ventilom, koristeci Atlas dAPV-s
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Primeri primene za turbinske regulatore

Na slici 8 je prikazan primer upravljanja hidro-turbinom pomoc¢u modula Atlas dAPV-s. Preko dva digitalna brojacka ulaza CNTO i
CNT1 se vrsi akvizicija brzine turbine preko dve induktivne sonde, montirane pored nazubljenog toc¢ka na vratilu turbine. Modulom
Atlas dAPV-s se potom upravlja poloZzajem jednog ili dva hidrauli¢cna servomotora. Zadavanje brzine turbine se moze vriiti iz
nadredenih nivoa upravljanja PCS/RTU/PLC, a takode moguce je formirati automatsko zadavanje brzine turbine i izvodenje turbine
od 0o/min do nominalne brzine i izvrsiti sinhronizaciju agregata. Takode, zbog digitalnih izlaza na modulu Atlas dAPV-s, moguce je
generisati digitalne signale delovanja nadbrzinske zastite i uvesti ih u isklju¢ni krug turbine.

Osnovne prednosti upotrebe modula Atlas dAPV-s kao turbinskog regulatora, ogledaju se u sledec¢em:

« akvizicija brzine turbine preko dva nezavisna brojacka digitalna ulaza, ¢ime je ostvarena osnovna redudansa na glavhom
merenju turbinskog regulatora,

«  mogucnost upravljanja sa dva hidrauli¢na servopogona istovremeno, ¢ime je pokriven sirok spektar hidroelektrana (svi tipovi
Kaplan i Fransis turbina, kao i Pelton sa jednom iglom),

«  zahvaljujuéi programiranju prema standardu IEC 61131-3 u EDICOPT softverskom paketu, moguce je napraviti slozene
strukture zadavanja reference brzine u razli¢itim pogonskim stanjima. Slozenost algoritma nije ogranicavajuci faktor ni sa
strane hardverskih performansi,

- formiranje signala nadbrzinske zastite, u slu¢aju da brzina turbine prede definisane granice i zastitinog zaustavljanja turbine,

«  zbog Sirokog spektra komunikacionih protokola, modul Atlas dAPV-s u svojstvu sistema turbinske regulacije se jednostavno
moze ukljuciti u nadredeni sistem upravljanja celom elektranom.

Ovaj uredaj predstavlja jeftino, efikasno i optimalno sve-u-jednom resenje za modernizacije, manjeg ili ve¢eg obima, postojecih hidro
ili parnih turbina.

Za vise detalja o primeni modula dAPV-s u sistemima turbinske regulacije, detaljnom algoritmu turbinske regulacije, kao i
prilagodenju vasim zahtevima, obratite se na elektronsku postu automatika@pupin.rs sa naslovom ,dAPV-s turbinski regulator”.
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Slika 8 — Primena modula Atlas dAPV-s za sistem turbinske regulacije za Kaplan hidro-turbinu
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Algoritam upravljanja hidrauli¢cnim servo pogonima

Algoritam upravljanja se bazira na kaskadnoj regulaciji sa PID regulatorima. Moguce je deaktivirati kaskadnu regulaciju i realizovati
strukturu sa jednim PID regulatorom, odgovarajucim izborom parametara. U tabeli 1 su opisani zi¢ani ulazni i izlazni signali, u tabeli 2
su komunikacioni signali, a u tabeli 3 su prikazani parametri podesavanja regulatora polozaja za algoritam sa slike 9.
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Slika 9 — Algoritam pozicioniranja hidraulicnih pogona na Atlas dAPV-s modulu sa jednim razvodnikom (V1),
za drugi razvodnik (V2) je analogno
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Tabela 1 - Zi¢ani ulazni i izlazni signali Atlas dAPV-s modula i veza sa upravljackim algoritmom sa slike 9

Tehn. . Vezivanje

oznaka S Tip na dAPV Opseg Opseg fiz. jed.

Zi¢ani ulazni signali

[0,20]mA, [-20,20]mA, [-

. v . 0
V1_AIO1 | Zadati poloZaj servo pogona 1 REAL Clo 10,10]mA i [-5,5]mA [0,100]%
L [0,20]mA, [-20,20]mA, [- .
V1_AIO02 | Mereni poloZaj servo pogona 1 REAL Cl1 10,10]mA i [-5,5]mA [0,100]%
P 0,20]mA, [-20,20]mA, [-
10,10]mAi [-5,5]mA
S ) [-1, 1}V, [-0.5, 0.5)V, [- .
V1_AIO3 | Mereni poloZaj pilot ventila servo pogona 1 REAL Vo 0.1, 0.1)V, [-50, 50]mV, [0,100]%
[0, 1]V, [0, 0.5]V, [0,
0.1]Vi [0, 50]mV
. [0,20]mA, [-20,20]mA, [- .
V2_AI01 | Zadati poloZaj servo pogona 2 REAL CI3 10,10JmA | [-5,5]mA [0,100]%
. . [0,20]mA, [-20,20]mA, [- o
V2_AIO2 | Mereni poloZaj servo pogona 2 REAL Cl4 10,10]mA i [-5,5]mA [0,100]%
s 0,20]mA, [-20,20]maA, [-
10,10lmAi [-5,5]mA
. . . [-1, 1]V, [-0.5, 0.5]V, [- 0
V2_AIO3 | Mereni poloZaj pilot ventila servo pogona 2 REAL i 0.1, 0.1V, [-50, 50]mV, [0,100]%

[0, 11V, [0, 0.5}V, [0,

0.1]Vi [0, 50]mV
Dozvola rada dAPV modula
Vo_bio1 (0-nije dozvoljen rad, 1-dozvoljen rad) BOOL EN 0,1} 0,1}

Zahtev za brzo zatvaranje servo pogona 1

V1_biol (0-nije aktivan zahtev, 1-aktivan zahtev) BOOL bIo 0,1} 0,1}
Zahtev za brzo zatvaranje servo pogona 2

v2_bio1 (0-nije aktivan zahtev, 1-aktivan zahtev) BOOL bi1 0.1} 0.1}

/ Brzina obrtanja — impulsni brojacki ulazi REAL CNTO f=[0,10]kHz i B2
J P ) B [10*0/min]
/ Brzina obrtanja — impulsni brojacki ulazi REAL CNT1 f=[0,10]kHz F*60/Nz
) p ] s [10*0/min]
Zi¢ani izlazni signali

V1_AOO1 Strujni s!gnal zadatog poloZaja hidraulicnog REAL AOO (-100,0,100]% (4,12,20]mA
razvodnika 1
Strujni signal zadatog poloZaja hidrauli¢nog

V2_A001 . REAL AO1 [-100,0,100]% [4,12,20]mA
razvodnika 2

V1 D001 StatHs pozicioniranja servo pogona 1 BOOL DOO 0,1} i
(0-nije ispravno, 1-ispravno)

V1_D002 Impuls n.a otvaranje za upravljanje impulsnim BOOL Dol 0,1} )
razvodnikom servo pogona 1

V1_DO03 Impuls n_a zatvaranje za upravljanje impulsnim BOOL D02 0,1} i
razvodnikom servo pogona 1

V2. D001 StatHs ;.)ozmlomranlja servo pogona 2 BOOL DO3 0,1} i
(0-nije ispravno, 1-ispravno)

V2. D002 Impuls n.a otvaranje za upravljanje impulsnim BOOL DOa 0,1} )
razvodnikom servo pogona 2

V2. D003 Impuls na zatvaranje za upravljanje impulsnim BOOL DOS 0,1} i

razvodnikom servo pogona 2
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Tabela 2 — Komunikacioni signali algoritma sa slike 8 za jedan razvodnik (V1). Za drugi razvodnik (V2) je analogno

Tehn.

oznaka Opis Tip Opseg Opseg fiz. jed.

Komunikacioni ulazni signali

V1.R01 | Zadati polozaj REAL [0,100] [0,100]%
Ispravnost zadatog polozaja
(0-neispravan, 1- ispravan)
V1.R02 | Mereni poloZaj REAL [0,100] [0,100]%
Ispravnost merenog poloZaja
(0-neispravan, 1- ispravan)
V1.R03 | Mereni polozaj pilot ventila REAL [0,100] [0,100]%
Ispravnost merenog poloZzaja pilot ventila

V1.X02 BOOL {0,1} =

V1.X04 BOOL {0,1} -

V1X08 (0-neispravan, 1- ispravan) BOOL 0,1} )
Tabela 3 — Parametri algoritma sa slike 8 za jedan razvodnik (V1), za drugi razvodnik (V2) je analogno
Tehn. . . Predefinisana
oznaka Opis Tip Opseg vrednost
Parametri za podesavanje regulacione strukture

V1X01 _SP1 ZADAVAN_JE POLE)Z_AJA :%ICANO /KOML.JNIK.ACIONO BOOL 0.1} 0
izbor zadavanja poloZaja (0-zi¢ano, 1-komunikaciono)

V1.X03 _SPl MERENJ_E POL(?ZAJA-ZV!(EANO /KOMUN!KA(_:IONO BOOL 0.1} 0
izbor merenja polozaja (0- Zicano, 1- komunikaciono)

V1X07 F’Vl MERENJ.E POL(?Z.AJA-EIEZANO /KOMUN.IKA(.ZIONO BOOL 0.1} 0
izbor merenja poloZaja (0- Zi¢ano, 1- komunikaciono)

V1.X05 PVLAKTIVAN BOOL {0,1} 0

izbor kaskadne regulacije polozaja (0-neaktivna, 1-aktivna)

V1.X09 _SP1 UPRVA_\VLJANJE I_MP'ULSNO/S'ITRUJN(') ' BOOL 0,1} 1
izbor nacina upravljanja razvodnika (0-impulsno, 1-strujno)

Parametri za regulator poloZaja proporcionalnog razvodnika upravljan strujnim signalima

SP1 HIDRAULIC_POZ K_POZ
V1.R04 | proporcionalno pojacanje regulatora polozaja kada je razlika zadatog i REAL [0,100] 1
merenog poloZaja pozitivna
SP1 HIDRAULIC_POZ K_NEG
V1.R05 | Proporcionalno pojacanje regulatora polozaja kada je razlika zadatog i REAL [0,100] 1
merenog poloZaja negativna

SP1 HIDRAULIC_POZ DELTA_POZ

V1.R06 | mrtva zona regulatora poloZzaja kada je razlika zadatog i merenog polozaja REAL [0,100]% 0.05
pozitivna
SP1 HIDRAULIC_POZ DELTA_NEG

V1.R07 | mrtva zona regulatora poloZaja kada je razlika zadatog i merenog polozaja REAL [-100,0]1% -0.05
negativna

SP1 HIDRAULIC_POZ DELTA_HIST

histerezis mrtve zone regulatora polozaja
SP1 HIDRAULIC_POZ KORAK_POZ

V1.R08 | skok upravljanja kada pozitivna razlika zadatog i merenog poloZaja, koja je REAL [0,100]% 0
bila pozitivna, izade iz mrtve zone
SP1 HIDRAULIC_POZ KORAK_NEG
V1.R09 | skok upravljanja kada pozitivna razlika zadatog i merenog poloZaja, koja je REAL [0,100]% 0
bila negativna, izade iz mrtve zone

V1.R29 REAL [0,100]% 0
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Parametri za korekcioni PID regulator poloZaja u kaskadnoj regulaciji poloZaja

V1.R20 SP1 VEN.TlL PID KP. . REAL [0,100] 1
Proporcionalno pojacanje PID regulatora

SP1 VENTILPID TI
V1R21 vremenska konstanta integralnog pojacanja PID regulatora REAL (0,100} 2

SP1 VENTIL PID TD
V1R22 vremenska konstanta diferencijnalnog pojacanja PID regulatora REAL (0005 0

SP1 VENTIL PID TF
VL1R23 vremenska konstanta NP filtra merenja REAL [0,100]s 0

SP1 VENTIL PID TF_DIF
vremenska konstanta NP filtra diferencijalnog pojacanja
SP1 VENTIL PID DELTA

0,
V1R26 mrtva zona PID regulatora REAL [0,1001% 0

V1.R25 REAL [0,100]s 0

V1.R27 SP1 V.ENT"f PID LVG. . . REAL [0,100]% 100
maksimalni poloZaj pilot ventila

V1.R28 SP_1.VENT_IL PIDVLP ) . REAL [0,100]% 0
minimalni poloZaj pilot ventila

Parametri za skaliranje Zicano zadatog poloZaja
SP1 ZADATI POLOZAJ TURB_MER_1 W_20mA

V1R31 vrednost struje koja odgovara maksimalno zadatom poloZaju 100% REAL [Betims 20

VLR32 SP1 ZADATI P.OLOZ.AJ TURB_MER._EI. W_4mA . REAL [0,20]mA 4
vrednost struje koja odgovara minimalno zadatom poloZaju 0%

Parametri za skaliranje Zicano merenog polozaja

VLR35 SP1 MERENI F_’OLO_ZAJ TURB_MER_l_ W_20mA . REAL [0,20]mA 20
vrednost struje koja odgovara maksimalno merenom polozaju 100%

VLR36 SP1 MERENI F"OLO_ZA.I TURB_MEB__l W_4mA . REAL [0,20]mA 4
vrednost struje koja odgovara minimalno merenom poloZaju 0%

Parametri za skaliranje Zicano merenog poloZaja pilot ventila

V1.R39 PV1 MERENI POLOZ.AJ TURB_MER_l_W_ZOmA . REAL 1,1V 05
vrednost napona koji odgovara maksimalno merenom polozaju 100%

VL.R40 PV1 MERENI POLOZAJ TURB_MER_1 W_4mA REAL 1,1V 05

vrednost napona koji odgovara minimalno merenom poloZaju 0%

Parametri za regulator poloZaja impulsnog razvodnika upravljanog impulsnim komandama

V1.R41 SP1POZICIONER DELTA .. REAL [0,100]% 0.05
mrtva zona regulatora polozaja

SP1 POZICIONER FMODE

V1.R42 | vrednost apsolutne razlike zadatog i merenog polozaja, iznad koje se izdaje REAL [0,100]% 5

trajna komanda na otvaranje ili zatvaranje.

SP1 POZICIONER DTIME

V1.R43 | maksimalno vreme Cekanja izmedu dva impulsa kada je apsolutna razlika REAL [0,100]s 0.1

zadatog i merenog poloZaja izvan mrtve zone regulatora

SP1 POZICIONER TIMP

V1.R44 | vreme trajanja impulsa kada nije aktivna trajna komanda na otvaranje ili REAL [0,100]s 0.1

zatvaranje

SP1 POZICIONER TV

Offset u odnosi na maksimalni i minimalni zadati poloZaj za izdavanje

impulsnih komandi. Ukoliko je zadati polozaj (veci od

100%-Tv /maniji od 0%+Tv), tada se daju impulsi na (otvaranje/zatvaranje)

V1.R45 REAL [0,100]% 0




Upravljanje procesima

Softver

Atlas dAPV-s se isporucuje sa jednim od sledeca dva softverska paketa:

dAPV-s-jed je web baziran interfejs, koji sluzi za parametrizaciju svih parametara modula datih na slici 9, kao i pracenje procesnih
veli¢ina u realnom vremenu. Svi ulazni i izlazni analogni i digitalni signali se mogu pratiti u formi vremenskih dijagrama. Time je
obezbedeno jednostavno i pouzdano pustanje hidraulicnog sistema u rad i generisanje odgovarajucih izvestaja o izvrsenim
podesavanjima.

Zahtevi:

- Windows ili Linux operativni sistem,

- Web pretraziva¢ (Mozilla Firefox, MS Explorer, Google Chrome,..),

- MySQL server.

dAPV-s-nap (slike 10-14) je softverski paket baziran na EDICOPT softverskom paketu, koji pored parametrizacije, omogucava
korisniku kreiranje algoritama prema specifi¢cnostima datog projekta. dAPV-s-nap omogucava i podesavanje i testiranje svih
komunikacionih protokola koji su podrzani u Atlas dAPV-s modulu.

Zahtevi:

- Windows ili Linux operativni sistem,

- EDICOPT softverski paket, proizvodnje Instituta Mihajlo Pupin,

- MySQL server.
(Change
-\ Deselect Al Connect Discormect Ladder Valve 0 Set << >> || Save Bt |
Ord.Num: Salection Connection Process Mark Code PleDb Description Converison Type Size Proccess. Ladder
1 [m] rd la03_0101 A1 (CI0 - 2adiat plozaj servo pogana [2[4,20}ma 2 o] 0
2| (m] rd .AMJ 102 A2 (€11 - mereni polozaj serve pogona (2[4, 20}mA 12 o 0
3 [m] rd 1403_0103 143 (C12 - merent polozaj piot ventila (1) [2[4,20]ma 2 0 0|
4 (m] » 1A03_0104 A4 (CI3 - zadiat plozaj servo pogona 2[4,20)ma 12 of 0
5 [m] g 1A03_0105 1AS (C14 - mereni polozaj servo pogona 12 (4, 20)mA H o o
B o rd a03_0106 146 (C15 - meren polozaj piot ventila (1) [2[4,20}ma 2 o o
Slika 10 — EDICOPT - Tabela analognih ulaza
(Change
[SEaA] | omeectat | [Gomac | [ ok wwevae | o | S << ][> s | [
Ord.Num Selecton Connection Process Mark. Code Picb Descripton Frequency Max Current Ladder Value
1 8] K Qu3om1 Quaoi0n a1 100 250 0
2 [m] o Q03_0102 [ Q030102 Qa2 [ 100 2500 0
3 [m] - Qu3_0201 Q030201 Qa3 100 2500 0
. (m] IJ Q03_0202 ‘ Q030202 Qa4 100 2500 0

Slika 11 — EDICOPT - Tabela analognih izlaza




Upravljanje procesima

OO0_INPUTS_SP1(RTUO1)

MUK R#5
ol b
TEST - 5P1 FORSIRANIE ZADATOG POLOZAU‘\- 5 R 5SP1 ZADATI POLOZAI %
TEST - SP1 FORSIRANA VREDNOST POLOZAIA [TEST RIS} I .
MUK _R#3
T
SP1 ZADAVANE POLOZAIA - ZICNO/KOMUNIKACIONO [EENENT} + ¢ R
g

L3t

KOM - SP1 ZADATI POLOZA) % [WIEDT} & 2

KOM - SP1 GRESKA ZADATOG POLOZAIA [EEENE) -

OR02 #1
SPL GRESKS ZADATOG POLOZALA A1 -
STATUS [SPRAVNOST] &1 MODULA o -
- TURBR_MER_L #2 MUX_B #6
—1 .~ M|
. WER . : e
SPL ZADATI POLOZAI TURE_MER_1 W_20mA [FIRI————t] 4 20 ° B - . |15 {EIESHN] SF! GREKA ZADATOG POLOZAIA
S ZADAT POLOZA TURE MERL W_ema FIEET——— 8 yyma © 0 I . ) )
: 4
508 w1 v : b

[
e
e o
5P1 ZADATIPULDle—&— W

Slika 12 - EDICOPT - Offline FBD dijagram

O0_INPUTS_SP1(RTUOQ1***MASTER***)

MUX_RES
TEST - SP1 FORSIRANIE ZADATOG POLOZAIA [TESTRIN I} TSI ] SPL ZADATI POLOZAI%
I—.— by
TEST - SP1 FORSIRANA VREDNOST POLOZAIA [TESTROS [0 |
Ri3
e LIMIT #4
SPL ZADAVANJE POLOZAIA - ZICHO/KOMUKIKACIONG (TR Il
val
KOM - SPL ZADATI POLOZA) 5% [V ROT | 999.65 )

KOM - SP1 GRESKA ZADATOG POLOZAlA [TTETZ N

SP1 GRESKA ZADATOG POLOZAJA Al
STATUS EPRAVNOSTI Al MODULA

SP1 ZADATI POLOZA) TURB_MER_L W_20mA £ 2000 Y
SP1 ZADATI POLOZA) TURB_MERL W_4mA Wi
(ELEEN o TR

LN o TR

[ o

SP1 ZADATI POLOZA) [EENEITEN il ————a—{,

_ SP1 GRESKA ZADATOG POLOZAJA

Slika 13 - EDICOPT - Online FBD dijagram




Upravljanje procesima

MODBUSNETWDPS02:1

0):

dapv3
RTLION

< T gl
1 1k
2 al3
HE 5§§
m m L 2 2 2
SN RS £z 3
8583 2238
“E Q3w 233
E= N = == = G ==

Slika 14 — EDICOPT - Izgled modula u topologiji
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