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BOP02 .
Digitalni ulaznol/izlazni modul .
Pregled funkcija f
* Nadbrzinska zastita za uredaje Atlas _'
+ Dva nezavisna kanala E

Prihvat impulsnog signala sa induktivnih blizinskih prekidaca

8 digitalnih izlaza po kanalu sa moguéno$¢u podesivih pragova
delovanja (NC/NO)

» Maksimalno 12 modula po uredaju

* LED indikacija aktivnih ulaza i izlaza 1

£l

» LED indikacija aktivnosti i kvara modula (RAD/KVR)

Modul za nadbrzinsku zastitu BOPO02 prihvata iz procesa povorku ;:
impulsa sa induktivnog blizinskog prekidaca. Ucestanost impulsnog g
signala je proporcionalna brzini obrtanja vratila turbine. Na osnovu
merenja brzine turbine u realnom vremenu modul generiSe digitalne &
izlaze (8 po kanalu). Jedan od izlaza je tipicno signal nadbrzinske &
zastite. Svi izlazi su programabilni u smislu praga delovanja i polariteta ?’
(NC/NO). Modul poseduje ugraden preskaler koji omogucéava~_
regovanje na osnovu 1, 2, 4 ili 8 impulsa ulaznog signala. Ulazni signal

je moguce baferisati i poslati na udaljenost do 100 m.

Dizajn
Modul BOPO02 realizovan je u formatu Stampane plo€e dvostruke Evropa kartice (233,4x162,5mm),
sa prednjom maskom dimenzija (262x30mm) za smestaj u standardne 19" rekove.

Nacin priklju¢enja

Broj ulaza 2
Broj izlaza 16
Vrsta interfejsa Opto-kapler
Galvansko odvajanje 2 kV izmedu ulaza i elektronike
Tehnicke specikacije
Vs =24/VDC

Ulazni napon

Ulazna struja 7 mA (14 mA u slucaju

prosledivanja ulaznog signala)
5VDC sa magistrale

Napajanje za elektroniku
0 do 5000 obr/min

Opseg merenja

Ta€énost merenja 0,01%
Perioda akvizicije 1ms
Potros$nja 130 MA @ 5V
Temperatura 0do 50°C

Relativna vlaznost 5 do 95%




BOP02
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BBR3

Brzo bistabilno rele

Pregled funkcija

Brzo bistabilno impulsno rele
5 kontakata (NC+NO)
Signalizacija stanja relea (setovano ili resetovano)
Inidkacija stanja relea preko LED diode

Primena

Zadavanje pozicije proporcionalnim ventilima (4-20mA) u
redudantnoj konguraciji (vodec¢i PLC / prateci PLC)

Dizajn

Modul BBR3 je smesten u kutiju dimenzija 120x22x80mm. Dimezije modula sa priklju€enim
konentorima su 120x22x110mm. Modul je predviden za montazu na standardnu DIN Sinu.

TehniCke specikacije

Maksimalna struja prekidanja 5A

Maksimalni napon prekidanja  220VDC/250VAC

Elektri¢na izdrzljivost Tipi€no 5 x 1Cf5 operacija
Mehanicka izdrzljivost Tipiéno 108 operacija
Potrosnja 140mwW

Napajanje 24VDC

Brzina preleta maksimalno 4ms




Atlas dAPV-p

Digitalni automatski pozicioner v

Primena
|
Uredaj Atlas dAPV-p je digitalni automatski pozicioner ventila namenjen
upravljanju hidraulicnim servo pogonima preko proporcionalnih ili
impulsnih  razvodnika.  Proporcionalni  razvodnici se  kontroliSu
impulsno-Sirinski modulisanim signalom (PWM izlazi), dok se impulsni
razvodnici upravljaju digitalnim signalima odredenog trajanja. Kaskadna
struktura upravljanja, koja zatvara povratnu spregu po polozaju pilot ventila
i hidrauliénog servo pogona, omoguc¢ava upravljanje slozenim hidrauli¢kim
sistemima u termo i hidro elektranama, kao i drugim energetskim ili
industrijskim postrojenjima. Jedan uredaj vrSi upravljanje nad dva nezavisna
hidraulicna servo pogona. Predviden je za montazu na DIN Sinu unutar
elektro-ormara.

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, [4,20]mA, [0,40]mA, [-20,20]mA, [-10,10]mA i [-5,5]mA
* 2 analogna naponska ulaza sa softverskim izborom opsega:
[-1,1]Vv,[-0.5, 0.5}V, [-0.1, 0.1}V, [-50, 50lmV, [0, 1]V, [O, 0.5}V, [O,
0.1]Vi [0, 50]mV
3 digitalna ulaza galvanski izolovani

- 24V
- 24V
» Programski ciklus 5ms i akvizicija signala 1kHz (1ms)
« PWM izlazi:
opseg: [0, 1.5]kHz = [0, 100]%
napon PWM izlaza je jednak naponu napajanja

6 digitalnih izlaza galvanski izolovani

maksimalna struja PWM izlaza 4A (8A zbirno za sve PWM
izlaze)

0 ne povezivati medusono minus polove PWM izlaza

Maksimalni presek provodnika:

o0 za analogne ulaze, digitalne ulaze i izlaze i PWM izlaze:
Tmm

0 zanapajanja: 2.5mm

» Opseg napona napajanja: [10, 32]VDC
* Dozvoljeni vremenski propadi napona

napajanja koji ne uti€u na rad uredaja 5s

(0]

o
(0]
0o
o
(0]
0o
o
(0]
o
(0]
(0]
o
(0]
o
(0}

* PotroSnja: 5W
» Temperaturni opseg: [0, 68C
* 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 i TCP Master/Slave
MODBUS TCP Client/Server
SPA Master

IEC 61850 Client/Server
DNP3 Master/Slave

Hart Master

Probus Master

BACNET Master

GOOSE

Neo Master

FINS Master

DLMS




/ RS232/485 port
6 analognih strujnih ulaza - 4+ @ / 1-RS485A
[CI0....,CI5] oo o= § - E:ggg _'I?))((
N~ CH EE\[ [] / NG
ci2z |[e]fe)] RS-232 5_ GND
gl 8 s 6 - RS485B
2 analogna naponsballoul\xa :::;L: %,;:D,_n 7 _RS232 RTS
[Vio, vin] o5 | 8- RS232 CTS
. vin e ][a] USB port
3 digitalna ulaza | USB port
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_— pot |[e][a}]lO | —
g oo Do)l TR,
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pwmz | [=](a
Napajanje s 'JT??“ == Atlas
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i H OPWR o &
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60 mm

Slika 1 — Predniji izgled uredaja sa oznakama ulazno-izlaznih signala,
. . dimenzijama i pinout portova RS-232/RS-485
Seme ulaza i izlaza

Analogni ulazi
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Slika 2 - Analogni ulazi CI0,...CI5

(Softverski kontrolisani prekidaci SW1 i SW2 su u otvgreledaju

za sledece opsege naponskih analognih ulaza [0, 50]mV, [0, 100]mV,
[-50, 50]mV i [-100, 100]JmV. Softverski kontrolisani prekidaci SW1 i
SW2 su matvorenom polozaju za sledece opsege naponskih
analognih ulaza [0, 500]mV, [0, 1]V, [-500, 500]mV i [-1, 1]V )

A 2

viz+g




12V
DI+ g DDO+
- - 28V
Dl- 4 : D DO-
Slika 3 - Galvanski izolovani digitalni ulazi EN, DIO i DI1 Slika 4 - Galvanski izolovani digitalni izlazi DOO,... DI5
24V

Slika 5 - PWM izlazi PWMO,... PWM3
(ne povezivati medusobno minus polove PWM izlaza)




Atlas dAPV-p se moze primeniti za upravljanje razli€itim tipovima hidrauli¢kih razvodnika u hidraulickim instalacijama prilagodenih
speci¢nostima datog projekta. Moguce je pokriti upravljanje Sirokim spektrom hidrauli¢nih razvodnika (proporcionalni ili impulsni) za
hidrauli¢ke instalacije sa razli¢itim nominalnim pritiscima. Takode, zbog mogucnosti postojanja kaskadne strukture upravljanja, moze se
primeniti u hidrauli¢kim instalacijama gde pre hidraulickog razvodnika postoji razvodni pilot ventil. Primeri hidrauli¢kih instalacija gde se
moze primeniti Atlas dAPV-p, su prikazane na slikama 6i 7.

Modul Atlas dAPV-p je moguce povezati sa nadredenim nivoom upravljanja PCS / RTU /PLC standardnim industrijskim protokolima.

—— dAPV-p analogni stryjni ulazi [mA]

—— dAPV-p digitalni uazi
nsarz dAPV-p digitalni izlazi
|j —— dAPV-p pwm izlazi

= LAN

- servomotor
(cilindar)
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0

2adati polo2aj [mA]

dozvola rada |—
brzo zatvaranje |~

status pozicionirana
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impulsni razvednik

)
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senzor
poloZaja
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Slika 6 — Upravljanje polozajem hidrauli¢kog servo motora preko proporcionalnog ili impulsnog razvodnika, koristeci
Atlas dAPV-p modul
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Slika 7 — Upravljanje poloZajem hidraulickog servo motora preko proporcionalnog ili impulsnog razvodnika sa pilot
ventilom, koristeéi Atlas dAPV-p modul




Algoritam upravljanja

Algoritam upravljanja se bazira na kaskadnoj regulaciji sa PID regulatorima. Moguce je deaktivirati kaskadnu regulaciju i realizovati
strukturu sa jednim PID regulatorom, odgovaraju¢im 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 8.
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Slika 8 — Algoritam pozicioniranja hidraulickih pogona na Atlas dAPV-p modulu za jedan razvodnik (V1).
Za drugi razvodnik V2 je analogno




Tabela 1 — Zi¢ani ulazni i izlazni signali algoritma sa slike 8 za jedan razvodnik (V1). Za drugi razvodnik V2 je analogno.

Tehn. . Vezivanje -
oznaka Opis Tip na dAPV Opseg Opseg fiz.jed.
Zicani ulazni signali
) o [0,20]mA, [-20,20]mA, [- o
V1_AIO1 | Zadati poloZaj servo pogona 1 REAL Clo 10,10JmA | [-5,5]mA [0,100]%
) . [0,20]mA, [-20,20]mA, [- o
V1_AIO2 | Mereni poloZaj servo pogona 1 REAL Cl1 10,10JmA | [-5,5]mA [0,100]%
i 0,20]mA, [-20,20]maA, [-
10,10]mA i [-5,5]mA
) g ) [-1, 1}V, [-0.5, 0.5}V, [-0.1, o
V1_AIO3 | Mereni poloZaj pilot ventila servo pogona 1 REAL o 0.1)V, [-50, 50]mV, [0, 1]V, [0,100]%
[0, 0.5}V, [0, 0.1]Vi [0,
50]mvV
) . [0,20]mA, [-20,20]mA, [- o
V2_AIO1 | Zadati poloZaj servo pogona 2 REAL ClI3 10,10]mA i [-5,5]mA [0,100]%
) . [0,20]mA, [-20,20]mA, [- o
V2_AIO2 | Mereni poloZaj servo pogona 2 REAL Cla 10,10JmA | [-5,5]mA [0,100]%
s 0,20]mA, [-20,20]mA, [-
10,10]mA i [-5,5]mA
) g . [-1, 1]V, [-0.5, 0.5]V, [-0.1, o
V2_AIO3 | Mereni poloZaj pilot ventila servo pogona 2 REAL " 0.1]V, [-50, 50]mV, [0, 1]V, [0,100]%
[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 o1} o1
Zahtev za brzo zatvaranje servo pogona 1
e (O-nije aktivan zahtey, 1 -aktivan zahtev) BOOL bio o o
Zahtev za brzo zatvaranje servo pogona 2
v2_Dio1 (0-nije aktivan zahtevy, 1 -aktivan zahtev) BOOL Di1 01 o1
Zicani izlazni signali
Sirina PWM signala na otvaranje servo pogona 1
PWMnom je nominalna frekvencija PWM signala.
V1_AOO01 | Kada je vrednost ovog signala 0% to znaci da je REAL PWMO [0,100]% [PWMnom,0]Hz
odnos sirine impulse i pauze 50%, a kada je 100%
znaci da je impuls 100%, a pauza 0%.
Sirina PWM signala na zatvaranje servo pogona 1
PWMnom je nominalna frekvencija PWM signala.
V1_AOO02 | Kada je vrednost ovog signala 0% to znaci da je REAL PWM1 [0,100]% [PWMnom,0]Hz
odnos sirine impulse i pauze 50%, a kada je 100%
znaci da je impuls 100%, a pauza 0%.
Sirina PWM signala na otvaranje servo pogona 2
PWMnom je nominalna frekvencija PWM signala.
V2_AOO01 | Kada je vrednost ovog signala 0% to znaci da je REAL PWM?2 [0,100]% [PWMnom,0]Hz
odnos sirine impulse i pauze 50%, a kada je 100%
znaci da je impuls 100%, a pauza 0%.
Sirina PWM signala na zatvaranje servo pogona 2
PWMnom je nominalna frekvencija PWM signala.
V2_AQ02 | Kada je vrednost ovog signala 0% to znaci da je REAL PWM3 [0,100]% [PWMnom,0]Hz
odnos sirine impulse i pauze 50%, a kada je 100%
znaci da je impuls 100%, a pauza 0%.
V1 DOO1 StatHs pozmomrama servo pogona 1 BOOL DOO 0,1} )
(O-nije ispravno, 1-ispravno)
V1 D002 Impuls n‘a otvaranje za upravljanje impulsnim BOOL DO1 0,1} )
razvodnikom servo pogona 1
V1_D0O03 Impuls Qa zatvaranje za upravljanje impulsnim BOOL DO2 0,1} )
razvodnikom servo pogonom 1
V2. D001 StatHs pozmlomrarua servo pogona 2 BOOL DO3 0,1} .
(O-nije ispravno, 1-ispravno)
V2_D002 Impuls n_a otvaranje za upravljanje impulsnim BOOL DO4 0,1} i
razvodnikom servo pogona 2
V2. D003 Impuls na zatvaranje za upravljanje impulsnim BOOL DOS 0,1} .

razvodnikom servo pogona 2




Tabela 2 — Komunikacioni ulazni i izlazni signali algoritma sa slike 8 za jedan razvodnik (V1). Za drugi razvodnik V2 je analogno.

Tehn.
Opis Ti Opse Opseg fiz.jed.
el p p pseg pseg fiz.]
Komunikacioni ulazni signali
V1.R01 Zadati polozaj REAL [0,100] [0,100]%
Ispravnost zadatog poloZaja
vixo2 | oPrev S BOOL 0,1} -
(0-neispravan, 1-ispravan)
V1.R02 Mereni poloZaj REAL [0,100] [0,100]%
Ispravnost merenog polozaja
vixos | PV R BOOL 0,1} -
(0-neispravan, 1-ispravan)
V1.R03 Mereni poloZaj pilot ventila REAL [0,100] [0,100]%
Ispravnost merenog poloZaja pilot ventila
vixog | oPrév 08 polozaja p BOOL 0,1} -
(0-neispravan, 1- ispravan)
Tabela 3 — Parametri algoritma sa slike 8 za jedan razvodnik (V1). Za drugi razvodnik V2 je analogno.
Tehn. ) . Predfinisana
oznaka Opis Tip Opseg vrednost
Parametri za podesavanje regulacione strukture
Vixor | SP1ZADAVANJE POLOZAJA - ZICANO/KOMUNIKACIONO BOOL 0.1) 0
izbor zadavanja polozaja (0-zicano, 1-komunikacono)
V1.X03 .SPl MERENJ.E POLCBZAJA »EIVCANO /KOMUNIKACIONO BOOL 0,1} 0
izbor merenja poloZaja (0-zicano, 1-komunikacono)
V1.X07 F’Vl MERENJ'E POLCV)ZlAJA —VZ.ECANO /KOMUNIKACIONO BOOL 0,1} 0
izbor merenja poloZaja (0-zicano, 1-komunikacono)
PV1 AKTIVAN
V1X05 izbor kaskadna regulacija poloZaja (0-neaktivna, 1-aktivna) BOOL o 0
SP1 UPRAVLIANJE IMPULSNO/PWM
VX039 izbor nacina upravljanja razvodnikom (0-impulsno, 1-PWM) BOOL 01 !
Parametri za regulator poloZaja proprcionalnog razvodnika upravijan PWM signalima
SP1 HIDRAULIC_POZ K_POZ
V1.R04 | proporcionalno pojacanje regulatora polozaja kada je razlika zadatog i REAL [0,100] 1
merenog poloZaja pozitivha
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 poloZaja 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 polozZaja REAL [0,100]% 0.05
negativna
V1.R29 SEl HIDRAULIC_POZ DELTA_HIST » REAL [0,100]% 0
histerezis mrtve zone regulatora poloZaja
SP1 HIDRAULIC_POZ KORAK_POZ (0,00]%
V1.R08 | skok upravljanja kada pozitivna razlika zadatog i merenog poloZaja, koja je REAL ! ’ 0
) e . . ([PWMnom,0]Hz)
bila pozitivna, izade iz mrtve zone
SP1 HIDRAULIC_POZ KORAK_NEG [0,100]%
V1.R09 | skok upravljanja kada razlika zadatog i merenog polozaja, koja je bila REAL ! ’ 0

negativna, izade iz mrtve zone

([PWMnom,0]Hz)




Parametri za limiter maksimalne struje kroz kaleme proprcionalnog razvodnika upravijanog PWM signalima

V1R1o | SPLSTRUAPIDR _ REAL [0,3]A 2
maksimalno dozvoljena struja

V1.R16 SP1 STR.UJA PID KP. . o REAL [0,100] 1
proporcionalno pojacanje PID limitera

SP1 STRUJAPID TI
VI.R17 vremenska konstanta integralnog pojacanja PID limitera REAL (0,100l 15

SP1 STRUJA PID TD
V1.R1 REAL 10
> vremenska konstanta diferencijalnog pojacanja PID limitera 9,18l 0

viRriz | SPLSTRUAPIDTF ) ) ) REAL [0,100]s 0
vremenska konstanta NP filtra merenja struje

SP1 STRUJA PID TF_DIF

V1.R1 REAL 1
8 vremenska konstanta NP filtra diferencijalnog pojacanja PID limitera 10701 0
VLR19 | SPLSTRUJAPID DELTA REAL [0,100]1% 0
mrtva zona PID limitera
SP1 STRUJA PID LG PWM [0,100]%
VLRLL maksimalna PWM frekvencija PID limitera REAL ([PWMnom,1500]Hz) 100
SP1 STRUJA PID LD PWM [0,100]%
V1.R12 REAL 0
minimalna PWM frekvencija PID limitera ([PWMnom,1500]Hz)

Parametri za korekcioni PID regulator poloZaja u kaskadnoj regulacifi poloZaja

P1 VENTIL PID KP
V1.R20 S . A REAL [0,100] 1
proporcionalno pojacanje PID regulatora

V1.R21 SP1VENTIL PID TI ) . REAL [0,100]s 2
vremenska konstanta integralnog pojacanja PID regulatora

SP1 VENTIL PID TD
V1.R22 vremenska konstanta diferencijalnog pojacanja PID regulatora REAL 10T 0

V1.R23 SPLVENTIL PID TF ) . REAL [0,100]s 0
vremenska konstanta NP filtra merenja

SP1 VENTIL PID TF_DIF
vremenska konstanta NP filtra diferencijalnog pojacanja

P1 VENTIL PID DELTA
V1.R26 S REAL [0,100]% 0
mrtva zona PID regulatora

V1Rg7 | SPLVENTILPIDLG ) REAL [0,100]% 100
maksimalni polozaj pilot ventila

V1.R28 Sp_l_VENTlelDVL_D ) ) REAL [0,100]% 0
minimalni polozaj pilot ventila

V1.R25 REAL [0,100]s 0

Parametri za skaliranje Zicano zadatog poloZaja
SP1 ZADATI POLOZAJ TURB_MER_1 W_20mA

V1.R31 .. REAL 0,20]JmA 20
vrednost struje koja odgovara maksimalno zadatom poloZaju 100% [ Im
SP1 ZADATI POLOZAJ TURB_MER_1 W_4mA

V1.R32 N —VIER S A . REAL [0,20]mA 4
vrednost struje koja odgovara minimalno zadatom poloZaju 0%

Parametri za skaliranje Zicano merenog poloZaja

VLR35 SP1 MERENI I?OLQZAJ TURB_MER_lV W_20mA N REAL [0,20]mA 20
vrednost struje koja odgovara maksimalno merenom polozaju 100%

VL.R36 SP1 MERENI I?OLO.ZAJ TURBJ\/IEARfl W_4mA . REAL [0,20]mA 4
vrednost struje koja odgovara minimalno merenom poloZaju 0%

Parametri za skaliranje Zicano merenog poloZaja pilot ventila

V1R39 PV1 MERENI POLOZA'J TURB_MER_l‘W_ZOmA » REAL 1,1V 05
vrednost napona koji odgovara maksimalno merenom polozaju 100%
PV1 MERENI POLOZAJ TURB_MER_1 W_4mA

V1.R40 OLOZAJ TURB_MER_1 W_4m REAL 1,1V -0.5

vrednost napona koja odgovara minimalno merenom polozaju 0%

Parametri za regulator poloZaja impulsnog razvodnika upravijanog impulsnim komandama

V1.R41 SP1 POZICIONER DELTA o 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 ¢ekanja 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 odnosu na maksimalni i minimalni zadati poloZaj za izdavanje

impulsnih komandi. Ukoliko je zadati poloZaj veci od 100%-Tv (/ manji od

0%+Tv) tada se daju impulsi na otvaranje (/zatvaranje).

V1.R45 REAL [0,100]% 0
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Softver

Atlas dAPV-p se isporucuje sa jednim od sledec¢a dva softverska paketa:

dAPV-p-jed je web baziran interfejs, koji sluzi za parametrizaciju svih parametara modula datih na slici 8, kao i pra¢enje 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 hidrauli€cnog sistema u rad i generisanje odgovarajucih izvestaja o izvrSenim
podesavanjima.

Zahtevi:

- Windows ili Linux operativni sistem,

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

- MySQL server.

dAPV-p-nap (slike 9-14) je softverski paket baziran na EDICOPT softverskom paketu, koji pored parametrizacije, omoguc¢ava

korisniku kreiranje algoritama prema speci¢nostima datog projekta. dAPV-p-nap omogucava i podeSavanje i testiranje svih
komunikacionih protokola koji su podrzani u Atlas dAPV-p modulu.

Zahtevi:
- Windows ili Linux operativni sistem,
- EDICOPT softverski paket, proizvodnje Instituta Mihajlo Pupin,

Gange
Deselect &1 et | Discorne t Ladder Vot et » [ || Em
Grd tam Selecton Convectan Process Mark Code S Oescroten Comverison Type e Proccess Lodder
1 O K 03,0101 a1 |ct0 - race iz servo ogona 214.20im4 12 0 o
2 =] Fr AD3_0802 ™ T1 - merens polozs servo pogons a0 ™ o of
3 0 - la03.003 s 12 - mesens ploza piot ventia () 204,200 2 o o
B =] F Jao3 0104 ™ 13 - adat poza) servo pogona 24, 200ma 12 o o
5| a ' A03_D108 As 14 - merery polozaj servo pogona. 12 [4,20jma 12 o of
6 a r AD3_0106 A6 Ic(s-mmmm_-m\em.m 2[4,20jma 2 0| [
Slika 9 — EDICOPT - Tabela analognih ulaza
Change
] [ v | [ o Lo e . == ] [o=
Ord.Mum Selecton Connection Process Mark Code. Pl Descrpoon Frequency Max Current Ladder Vake
1 m] I Q030101 Q030101 QAL 100 2500 0
2 [m] I’ Q03_0102 Q03_0102 Qaz 00 | 50 0
3 o - Q03_0201 Qo3_0201 Qa3 100 2500 0
. [a) - Qo302 | onam | o | 0 0

Slika 10 — EDICOPT - Tabela analognih izlaza
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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€¢nog servo pogona omogucéava upravljanje sloZzenim hidrauli¢kim
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.

L R T~

3399 sggg8gese sggasges

=44

Pored toga, uredaj Atlas dAPV-s ima funkcije turbinskog regulatora hidro ili parnih
turbina, jer ima mogu¢nost zatvaranje povratne sprege po merenju brzine:
- akviziciju brojackin impulsnih signala velike frekvencije i generisatjeMaksimaini presek provodnika:
analognog signala brzine, koji se komunikaciono ili Zi¢ano moze proslediti  © za analogne i digitalne ulaze i izlaze:

drugom sistemu upravljanja, 1Tmm2
» monitoring nadbrzine - formiranje digitalnih izlaza kao pragova brzine, 0 za napajanje: 2.5mm2
ukoliko merenje brzine prede neku vrednost generie se digitlani signal « Opseg napona napajanja: [10, 32]VDC
zastite ili alarma, * Dozvoljeni vremenski propadi napona
« upravljanje hidrauli€¢nim pogonima strujnim ili digitalnim izlazima i time napajanja koji ne utiéu na rad: 5s
ostvarivanje automatske regulacije brzine turbine. - Potrodnja: 5W
» Temperaturni opseg: [0, 65] OC
TehniCke karakteristike * Montaza na DIN Sinu
I » Podrzani komunikacioni protokoli:
+ Procesor AM3358 1GHz ARM Cortex-A8 o IEC60870-5-101 Master/Slave
. 10/100Mbit LAN o |EC 60870-5-102 Master
- RS-232/485 port (galvanski izolovan) o IEC60870-5-103 Master
. 4GB 8-bit sMMC o IEC 60870-5-104 Client/Server
» 6 analognih strujnih ulaza sa softverskim izborom opsega: [0,20]mA, [4,20]mA, o MODBUS RTU
[0,40]mA, [-20,20]mA, [-10,10]mA i [-5,5]mA o TCP Master/Slave
- 2 analogna naponska ulaza sa softverskim izborom opsega: [-1,1]V,[-0.5, 0.5]v,° MODBUS TCP Client/Server
[-0.1, 0.1]V, [-50, 50]mV, [0, 1]V, [0, 0.5]V, [0,0.1]V i [0, 50]mV o SPAMaster
+ 3 digitalna ulaza galvanski izolovani - 24V o IEC 61850 Client/Server
+ 6 digitalnih izlaza galvanski izolovani - 24V o DNP3 Master/Slave
+ Programski ciklus 5ms i akvizicija signala 1kHz (1ms) o Hart Master
+ 2 strujna izlaza u opsegu [0,20]mA, 16bit o Probus Master
o maksimalni napon strujnih izlaza je jednak naponu napajanja o BACNET Master
o maksimalna otpornost optereéenja: 500Q pri napajanju 24V o GOOSE
o kontrolno merenje struje strujnih izlaza o Neo Master
+ 2 brojacka digitalna ulaza (galvanski izolovana): 24V o FINS Master
o DLMS

o maksimalna frekvencija: 10kHz
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Slika 1 — Predniji izgled uredaja sa oznakama ulazno-izlaznih signala,
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Softverski kontrolisani prekidaci SW1 i
SW2 su otvoreni za sledece opsege:
0-50mV
0-100mV
-50mV - 50mV/
-100mV - 100mV

Softverski kontrolisani prekidagi SW1 i
SW2 su zatvoreni za sledece opsege:
500mV

0-1V
-500mV - 500mV/
-1vV-1v

Slika 2 - Analogni ulazi CI0,...CI5

(Kada su softverski kontrolisani prekidac¢i SW1 i SW2atvorenom
polozaju, napon analognih ulaza se meri u slede¢em opsegu: [0,
50]mV, [0, 100]mV, [-50, 50]JmV i [-100, 100]mV. Kada su softverski
kontrolisani prekidaci SW1 i SW2 zatvorenomoloZaju, napon
analognih ulaza se meri u slede¢em opsegu: [0, 500ImV, [0, 1]V, [-500,
500)mVi[-1, 1]V).
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Primeri primena za upravljanje hidraulickim servo pogonima

Atlas dAPV-s se moZe primeniti za upravljanje razli¢itim tipovima hidrauli¢nih razvodnika u hidrauliénim instalacijama prilagodenih
speci¢nostima datog projekta. Moguce je pokriti upravljanje Sirokim spektrom hidrauliénih 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 najvec¢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 najve¢om brzinom.




U ovom slu€aju, brzina otvaranja se reguliSe promenom strujnog signala u opsegu [12,20lmA, a brzina zatvaranja u opegu [4,12]-
mA.

Takode, zbog moguénosti postojanja kaskadne strukture upravljanja, mozZe se primeniti u hidrauli¢cnim instalacijama gde pre
hidraulicnog 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 hidraulicnog servo motora preko interne elektronike proporcionalnog ili impulsnog
razvodnika, koriste¢i Atlas dAPV-s modul
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Slika 7 — Upravljanje poloZajem hidraulicnog servo motora preko interne elektronike proporcionalnog ili impulsno
razvodnika sa pilot ventilom, koriste¢i Atlas dAPV-s




Primeri primene za turbinske regulatore

Na slici 8 je prikazan primer upravljanja hidro-turbinom pomo¢u modula Atlas dAPV-s. Preko dva digitalna brojacka ulaza CNTO i
CNT1 se vrSi akvizicija brzine turbine preko dve induktivhe sonde, montirane pored nazubljenog toc¢ka na vratilu turbine. Modulom
Atlas dAPV-s se potom upravlja polozajem jednog ili dva hidrauli€na servomotora. Zadavanje brzine turbine se moze vrsiti 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 slede¢em:

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

*  mogucnost upravljanja sa dva hidrauliéna 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 ograni¢avajuci faktor ni sa
strane hardverskih performansi,

« formiranje signala nadbrzinske zastite, u slu¢aju da brzina turbine prede denisane 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, ekasno i optimalno sve-u-jednom re$enje 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-turbi




Algoritam upravljanja hidraulicnim servo pogonima

Algoritam upravljanja se bazira na kaskadnoj regulaciji sa PID regulatorima. Moguce je deaktivirati kaskadnu regulaciju i realizovati
strukturu sa jednim PID regulatorom, odgovarajuéim 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 hidrauli¢énih pogona na Atlas dAPV-s modulu sa jednim razvodnikom (V1),
za drugi razvodnik (V2) je analogno




Tabela 1 — Zigani ulazni i izlazni signali Atlas dAPV-s modula i veza sa upravljagkim algoritmom sa slike 9

Tehn.

Vezivanje

oznaka Opis Tip na dAPV Opseg Opseg fiz. jed.
Zi¢ani ulazni signali
. . [0,20]mA, [-20,20]mA, [- o
V1_AIO1 | Zadati polozZaj servo pogona 1 REAL Clo 10,10]mA i [-5,5]mA [0,100]%
L [0,20]mA, [-20,20]mA, [- .
V1_AIO2 | Mereni polozZaj servo pogona 1 REAL cil 10,10JmA i [-5,5]mA [0,100]%
2 0,20]mA, [-20,20]maA, [-
10,10JmA i [-5,5]mA
. . . [-1, 1]V, [-0.5, 0.5)V, [- o
V1_AI03 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,
0.1V i [0, 50]mV
. .. [0,20]mA, [-20,20]mA, [- o
V2_AIO1 | Zadati polozZaj servo pogona 2 REAL C13 10,10]mA i [-5,5]mA [0,100]%
. [0,20]mA, [-20,20]mA, [- .
V2_AI02 Mereni poloZaj servo pogona 2 REAL Cl4 10,10]mA i [-5,5]mA [0,100]%
- 0,20]mA, [-20,20]mA, [-
10,10]mA i [-5,5]mA
. . . [-1, 1]V, [-0.5, 0.5]V, [- o
V2_AIO3 | Mereni polozaj pilot ventila servo pogona 2 REAL i 0.1, 0.1)V, [-50, 50]mV, [0,100]%
[0, 1]V, [0, 0.5]V, [O,
0.1]Vi [0, 50]mV
Dozvola rada dAPV modula
Vo_bio1 (0-nije dozvoljen rad, 1-dozvoljen rad) BOOL EN o1} o1}
Zahtev za brzo zatvaranje servo pogona 1
V1_biol (0-nije aktivan zahtev, 1-aktivan zahtev) BOOL bio O O
Zahtev za brzo zatvaranje servo pogona 2
v2_biol (0-nije aktivan zahtev, 1-aktivan zahtev) BOOL bil 0,1} 0,1}
/ Brzina obrtanja — impulsni brojacki ulazi REAL CNTO f=[0,10]kHz e
) p ] s [10*0/min]
/ Brzina obrtanja — impulsni brojacki ulazi REAL CNT1 f=[0,10]kHz F*60/Nz
J P L o [10*0/min]
Zicani izlazni signali
V1 ACO1 Strujni s.lgnal zadatog poloZaja hidraulicnog REAL AOO (-100,0,100]% [4,12,20]mA
razvodnika 1
V2_AC01 StrUJnls_lgnaIzadatog poloZaja hidrauli¢nog REAL AO1 -100,0,100]% [4,12,20]mA
razvodnika 2
V1 DOO01 StatHs Pozmomran.ja servo pogona 1 BOOL DOO 0,1} )
(0-nije ispravno, 1-ispravno)
V1_D002 Impuls rTa otvaranje za upravljanje impulsnim BOOL o1 0,1} )
razvodnikom servo pogona 1
V1_DO03 Impuls rTa zatvaranje za upravljanje impulsnim BOOL DO2 0,1} )
razvodnikom servo pogona 1
V2. D001 StatHs Pozmonlran.ja servo pogona 2 BOOL DO3 0,1} )
(0-nije ispravno, 1-ispravno)
V2 D002 Impuls r?a otvaranje za upravljanje impulsnim BOOL Do4 0,1} )
razvodnikom servo pogona 2
V2_D003 Impuls na zatvaranje za upravljanje impulsnim BOOL DOS 0,1} )

razvodnikom servo pogona 2




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 poloZaja 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
V1.X01 .SPl ZADAVAN.JE POLE)Z.AJA :?ICANO /KOMlleIK.ACIONO BOOL 0,1} 0
izbor zadavanja polozaja (0-Zicano, 1-komunikaciono)
1 MERENJE POLOZAJA - ZIC
V1.X03 ?P MER NJ. PO Ov ,.AJA VIEANO /KOMUN.IKAC.IONO BOOL 0,1} 0
izbor merenja polozaja (0- Zi¢ano, 1- komunikaciono)
V1.X07 F’Vl MERENJ.E POL(?ZAJA -%.IEZANO /KOMUN_IKA'CIONO BOOL 0,1} 0
izbor merenja polozaja (0- zi¢ano, 1- komunikaciono)
PV1 AKTIVAN
VL1X05 izbor kaskadne regulacije poloZaja (0-neaktivna, 1-aktivna) BOOL o1} 0
VL.X09 SP1 UPRAVLJANJE IMPULSNO/STRUJNO 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 poloZaja kada je razlika zadatog i merenog poloZaja REAL [0,100]% 0.05
pozitivha
SP1 HIDRAULIC_POZ DELTA _NEG

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




Parametri za korekcioni PID regulator poloZaja u kaskadnoj regulaciji poloZaja

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

V1.R21 SPLVENTIL PIDTI . . REAL [0,100]s 2
vremenska konstanta integralnog pojacanja PID regulatora

V1.R22 SP1VENTIL PID TD . .. L REAL [0,100]s 0
vremenska konstanta diferencijnalnog pojacanja PID regulatora

V1.R23 SPLVENTIL PID TF X . REAL [0,100]s 0
vremenska konstanta NP filtra merenja

SP1 VENTIL PID TF_DIF
vremenska konstanta NP filtra diferencijalnog pojacanja

VLR26 SP1 VENTIL PID DELTA REAL (0,100]% 0
mrtva zona PID regulatora

V1.R27 SP1 V.ENTIL. PID LVG. . . REAL [0,100]% 100
maksimalni polozaj pilot ventila

V1.R28 SP.1.VENT.IL PIDVLI.) . . REAL [0,100]% 0
minimalni poloZaj pilot ventila

V1.R25 REAL [0,100]s 0

Parametri za skaliranje Zicano zadatog poloZaja
SP1 ZADATI POLOZAJ TURB_MER_1 W_20mA

LERiE vrednost struje koja odgovara maksimalno zadatom poloZaju 100% REAL (sl gL
SP1 ZADATI POLOZA] TURB_MER_1 W_4mA

V1R32 vrednost struje koja odgovara minimalno zadatom poloZaju 0% REAL (0,20ImA 4

Parametri za skaliranje Zicano merenog poloZaja

SP1 MERENI POLOZAJ TURB_MER_1 W_20mA

VLR35 vrednost struje koja odgovara maksimalno merenom polozaju 100% REAL e 0= 20

VL.R36 SP1 MERENI I?OLO'ZAJ 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.{-\J TURB_MER_1.W_20mA . REAL [-1,1]V 05
vrednost napona koji odgovara maksimalno merenom poloZaju 100%

VL.RA0 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 SP1 POZICIONER 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 ¢ekanja 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 /manji od 0%+Tv), tada se daju impulsi na (otvaranje/zatvaranje)

V1.R45 REAL [0,100]% 0




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 hidrauli€nog 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, omogucéava
korisniku kreiranje algoritama prema speci¢nostima 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.
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Slika 10 — EDICOPT - Tabela analognih ulaza
o
DesclectAl  Comect  Diconnect Ladder vae 0 Set e > Save Exnt
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Slika 11 — EDICOPT - Tabela analognih izlaza
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Slika 12 — EDICOPT - Oine FBD dijagram
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Slika 13 — EDICOPT - Online FBD dijagram
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Slika 14 — EDICOPT - Izgled modula u topologiji




iDisp6
Modul displeja

Osnovne funkcije

“Nodul prikaza merne veliine za uredaje MMS
Displej sa Sest cifara i ksnim brojem decimalnih m
LED indikacija serijske komunikacije
Moguénost prikljuenja analognog strujnog ulaza
Softversko podeSavanje moda rada modula
Veza sa ostalim modulima preko RS485 magistrale
Galvanska izolacija analognog ulaza u odnosu na napajanje
Visina cifre 14mm

Primena

Modul digitalnih izlaza iDispl6 omogucava prikaz izmerene veli€ine u inZzenjerskim jedinicama,

koja stize preko magistrale RS485. U zavisnosti od izbora tipa moda rada, prikazuje se veli¢ina

koja stize sa SCADA-e direktno ili preko modula Atlas RTL-a, a moze se prikazati i lokalno izmerena
veli€ina na samom modulu.

Dizajn
Plasti¢na kutija (dimenzije WxDxH 96x48x110mm)
Konekcije

Sa zadnje strane 2 pinska regleta za napajanje, 3 pinska regleta za
RS485 i 2 pinska regleta za strujni analogni ulaz.

TehniCki podaci

|
Radna temperatura: 0-50°C
Radna vlaZnost: 5 do 95% RH
Vrsta ulaza: Strujni analogni ulaz programabilnog opsega 4 do 20mA, 0 do 20mA,
-20 do 20mA, 1 do 10mA, 0 do 10mA, -10 do 10mA, 0 do 5mA, -5 do 5mA

Napajanje: 9-32VDC
Potro$nja: max 200mA




RASPORED PINOVA: N

I

PIN Naziv signala OPIS
I+ I+ Strujni ulaz+
I- I- Strujni izlaz-
RS485
PIN Naziv signala OPIS
RS485
A A Prijem/predaja+
B B Prijem/predaja-
C C Zajednicka tacka
24V
PIN OPIS
V+ +12V (24V)

V- Gnd12V(Gnd24V)




,.2 od 3% elektro-hidrauli¢ni zastitni blok

institut MIHAJLO PUPIN
IMP-AUTOMATIKA

TurboCom

M Opis uredaja

TCimp je elektro-hidrauli¢ni blok koji se primenjuje u zastitnim sistemima parnih, |
hidro i gasnih turbina, kao i u procesnoj industriji.

Zastitina funkija se zasniva na prekidu dotoka ulja i zatvaranja hidrauli¢nih pogona,
u slu¢aju da su aktivina dva od tri kanala za delovanje zastite - princip ,,2 od 3.
Kanali za prekid ulja se upravljaju preko tri solenoidna dvopolozajna razvodnika,
koji su zi€ano povezani sa elektronskim zastitinim sistemom. Uporedo prilikom
prekida dotoka ulja se vrsi drenaza ulja iz hidrauli¢nih pogona prema uljnom
rezervoaru.

ulja u hidrauli¢ne pogone (turbina ili proces ostaju u radu). Monitoring stanja
kanala se vr$i preko Cetiri presostata, montiranih na zastitnom bloku i zi¢ano
povezanih sa sistemom regulacije i/ili nadzora.

Prema standardu API-670 zahteva se povremeno testiranje svih komponenti u
zaStitnom krugu rotacionih masina (izuzev zavr$nog pogona), bez uticaja na rad
iste. TCimp elektro-hidrauli¢ni blok je dizajniran na principu ,,2 od 3* tako daje ~ F
moguce proveriti isklju¢enje samo jednog kanala, bez uticaja na druga dva, ¢ime se §
ne ometa rad masine. U elektronskom delu zastitnog sistema se implementira
funkcija automatskog testa kanala, koja se periodi¢no aktivira svaka 24h u
normalnom radu, bez bilo kakvih poremeéaja u radu turboagregata.

Tecimp elektro-hidrauli¢ni blok je sertifikovan prema zahtevima standarda IEC 61508 i moze se primenjivati u sistemima gde
se zahteva SIL3 nivo funkcionalne bezbednosti DEKRA Certificate No. ZP/C002/22, 3. 3. 2022).

Zahvaljujuéi principu izbora ,,2 od 3 postignut je visok nivo pouzdanosti kao i uskladenost sa industrijskim standardima
API-670, API-612 i API-611.

Blok dijagram primene TCimp bloka u zastitnom krugu parne turbine dat je na slici 1.

NADBRZINSKA
ﬁ F
/1 5
= TURBINSKI
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Slika 1 — Primena TCimp [ E
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TCi
,»2 od 3* elektro-hidrauli¢ni zasStitni blok e CAMHAILO PUPIN
IMP-AUTOMATIKA

TurboCom

B Tehnicke karakteristike

Performanse
- Zastitna funkcija ,,2 od 3¢

na 2 od 3 kanala
- Vreme odziva solenoidnog razvodnika od 0.05 s do 0.1 s
- Detekcija delovanja zastitne funkcije na 3 zastitna kanala se vrsi preko 4 presostata

- Nivo funkcionalne bezbednosti SIL3
- Proseéna verovatnoéa otkaza PFD,, 1,54 x 10™

Hidrauli¢ne karakteristike

- Radni pritisak [1,50] bar

- Protok maksimalni 720 1/min na 10 bar diferencijalnog pritiska (slika 2)
- Temperatura ulja [30, 60]°C

- Tip ulja: hidrauli¢na ulja ISO 6743/4 (L-HV), DIN 51524/3-HVLP

- Preporucena ¢istoca ulja 20/18/15 prema ISO 4406

- Viskoznost ISO VG32, ..., ISO VG46 prema DIN 51519

- Preénik ulaznog i drenaznog (u rezervoar) uljnog prikljucka Dn25

- Pre¢nik uljnog prikljucka prema hidrauli¢nim pogonima DN20

Elektri¢ne karakteristike

- Napon napajanja 24 VDC

- Potrosnja jednog soleoidnog razvodnika 1.29A (31W) od ukupno 3 razvodnika
- Maksimalno dozvoljena struja kroz kontakte presostata 4A (96W)

- Dijagram elektri¢nih veza je na slici 3

Ambijentalne karakteristike

- Ambijentalna temperatura [-25, 60]°C
- Zastita od prodora IP65

- ATEX na zahtev

Fizicke karakteristike

- Spoljne dimenzije (duzina x §irina X visina) 380 mm x 223 mm x 309 mm

- Dimenzije pakovanja (duZzina x §irina x visina) 470 mm x 250 mm x 340 mm
- Masa neto 92 kg, bruto 96 kg

Tehnicki podaci za narucivanje:
* radni pritisak ulja [bar]
 maksimalni protok [I/min]




TCimp

.2 od 3¢ elektro-hidrauli¢ni zastitni blok

+24VDC

institut MIHAJLO PUPIN
IMP-AUTOMATIKA

TurboCom

700

500

q [i/min]
3

300
200

100

0 2 4 6 8 10 12
Ap [bar]

Slika 2 - PQ karakteristika TCimp zastitnog bloka
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Slika 3 - Elektri¢na Sema vezivanja TCimp zaStitnog bloka
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M Testiranje

IMP sprovodi niz raznih testova tokom celog procesa razvoja, tokom i nakon proizvodnje. Testovi daju podatke
proracuna (npr. broj ciklusa ispitivanja u testu izdrZljivosti), pokazuju karakteristike masine (npr. vreme reakcije),
obezbeduju kvalitet proizvodnje (npr. ulazna inspekcija, ispitivanje dimenzija, ispitivanje bez razaranja, test
curenja i funkcionalni test). Na slici 4 su prikazane ispitne postavke za TCimp blok.

Slika 4 — Ispitrle postavke za TCimp blok

B Sklopni crtez

Tcimp lista delova:

Kuciste (sa priguSnicama) -poz. 1 -1 kom.
Caura klipa - poz. 2 - 3 kom.
Klip - poz. 3 - 3 kom.
Opruga - poz. 4 - 3 kom.
Poklopac kudista (sa prigu$nicama) -poz. 5 - 1 kom.
Dno caure klipa - poz. 6 - 3 kom.
Dno ku¢ista - poz. 7 - 1 kom.
Ulazna prirubnica - poz. 8 - 1 kom.
Drenazna prirubnica -poz. 9 - 1 kom.
Izlazna prirubnica -poz. 10 - 1 kom.
Parker solenoidni razvodnik -poz. 11 - 3 kom.
Wika presostat - poz. 12 - 4 kom.
Zavrtanj M8 DIN 912 - poz. 13 - 14 kom.
Civija za centrisanje DIN EN ISO 8735 - poz. 14 - 2 kom.
Zavrtanj M8 DIN EN 24015 - poz. 15 - 12 kom.
Zavrtanj M5 DIN EN ISO 7046-1 - poz. 16 - 6 kom.
Zavrtanj M8 DIN 912 -poz. 17 - 14 kom.

Zavrtanj M10 DIN 912 - poz. 18 - 12 kom.
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B Komponente sistema turbinske regulacije i zastita ARS TSControl-Atlas

oY ANC
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0"‘6 3
Atlas dAPV [

digitalni automatski
pozicioner hidrauli¢nih
servomotora §ge

IMP-PHA
pokretni
hidrauli¢ni
agregat

Sistemi za merenje brzine turbine

ARS TSControl-Atlas
Sistem turbinske regulacije i zastita Instituta Mihajlo Pupin — Automatika
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