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1. Uéel zafizeni
Ukolem popisovaného obvodu regulace smési (dale jen ORS) je fizeni
bohatosti smési pomoci servopohonu nebo krokového motoru (dale ventil).

2. Mechanické provedeni
ORS je umistén v samostatné kovové skfifice o rozmérech 220x180 mm. Na
delSich stranach ORS jsou umisténa konektory pro pfipojeni k rozvadé&ci.

3. Provozni podminky
Pro spravny provoz RS je nutné dodrzet zakladni provozni podminky, které
jsou definovany v nasledujicich kapitolach:
a) spravné pfipojeni vstupné-vystupnich konektoru
b) napajeni RS splfiujici dané tolerance
c) spravné nastaveni parametru fidiciho SW
d) dodrzeni provozni teploty okolniho prostfedi do 60°C

4. Elektrické provedeni

ORS je k rozvadéci pripojen pomoci Sesti ndsuvnych konektord CUM/CUF
oznacenych S-DO (vystupy), S-DI (vstupy), S-SE (ovladani serva), S-KM (ovladani
krokového motoru), S-Al (analogové vstupy) a S-N (napéjeni).

Konektor CANNON slouzi pro pfipojeni ORS k PC. Napajeni ORS je

stejnosmérnym napétim 24V

Rozmisténi konektoru:

gl |8 SHIENIE
sl | = e = 3
|| =8 a5 L1
DV VV VDDV, 2& 2= V| (0@
+-1+1-1+1-|+|-|+|-]+]- §+—+-+—
$55939553553355 339533833 3853 13
Analogové vstupy Krokovy motor ~ Napéjeni
Ovladani serva Binarni vystupy Binarni vstupy
ODO N [N] [N of1[2[3]4]5]6]7[s] (o] 1]2]3]4]5]6[7]s
%%, 000 00 00 @, 2,12,90,%,%,%, % % R 05, 05,04 00 0, 04, 94, 04, 00,
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4.1 Napajeni
Konektor S-N.1 a S-N.2 slouZi pro pfipojeni stejnosmérného napajeciho napéti.

Konektor Ucel
S-N.1 GND
S-N.2 +24V

4.2 Fyzické binarni vstupy

K aktivaci (deaktivaci) binarnich vstupd S-DI.2 az S-DI.9 dochazi zkratovanim
prisludné svorky proti zemi. Polaritu kazdého binarniho vstupu Ize nezavisle nastavit
servisnim programem.

Konektor Ugel

S-DI.1 GND

S-DI.2 Fyzicky binarni vstup 1
S-DI.3 Fyzicky binarni vstup 2
S-Dl.4 Fyzicky binarni vstup 3
S-DI.5 Fyzicky binarni vstup 4
S-DI.6 Fyzicky binarni vstup 5
S-DI.7 Fyzicky binarni vstup 6
S-DI.8 Fyzicky binarni vstup 7
S-DI.9 Fyzicky binarni vstup 8

4.3 Fyzické binarni vystupy

Vystupy S-DO.2 az S-DO.9 jsou realizovany spinacimi tranzistory spinajicimi
proti zemi. Pfi aktivnim vystupu je vystupni tranzistor sepnuty. Maximalni spinané
napéti je 80V, spinany proud 50mA (max. 100mA). Polaritu kazdého binarniho
vystupu lze nezavisle nastavit servisnim programem.

Konektor Ugel

S-DO.1 GND

S-DO.2 Fyzicky binarni vystup 1
S-DO.3 Fyzicky binarni vystup 2
S-DO.4 Fyzicky binarni vystup 3
S-DO.5 Fyzicky binarni vystup 4
S-DO.6 Fyzicky binarni vystup 5
S-DO.7 Fyzicky binarni vystup 6
S-DO.8 Fyzicky binarni vystup 7
S-DO.9 Fyzicky binarni vystup 8

4.4 Ovladani krokového motoru

Vystupy S-KM.1 az S-KM.4 jsou realizovany specialnim obvodem pro fizeni
krokového motoru, budici proud do vinuti KM Ize zvolit parametrem.

Je-li chod KM oto¢en (misto otevirani se zavird) je nutné otocit jedno z vinuti
KM (napf. S-KM.1 s S-KM.2). Proud do vinuti KM Ize nastavit parametrem.

Konektor Ucel

S-KM.1 Vinuti 1
S-KM.2 Vinuti 1
S-KM.3 Vinuti 2
S-KM.4 Vinuti 2
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45 Ovladani serva

Konektor S-SE.1 a S-SE.2 slouzi pro pfipojeni napdjeciho napéti 230V pro
servo a dale tento konektor obsahuje silové vystupy pro spinani 230V pro ovladani
polohy serva.

Konektor Ucel

S-SE.1 Napajeni 230V
S-SE.2 ov

S-SE.3 Servo +
S-SE.4 ov

S-SE.5 Servo -
S-SE.6 ov

4.6 Analogové vstupy
Na konektor S-Al jsou pfivedeny vSechny méfené analogové veliciny.

Konektor Ucel

S-Al.1 Otacky -

S-Al.2 Otacky +

S-Al.3 20mA (10V) Vykon -

S-Al.4 20mA (10V) Vykon +

S-AlL5 20mA (10V) tlaku v séni -

S-Al.6 20mA (10V) tlaku v séni +

S-AlL7 Napajeci napéti pro €idlo tlaku v sani +24V
S-Al.8 Potenciometr polohy serva — GND
S-Al.9 Potenciometr polohy serva - Jezdec
S-Al.10 Potenciometr polohy serva - 10mA
S-Alll11 Pt100 — GND

S-Al12 Pt100

S-Al13

S-Al.14 Lambda sonda bohata -

S-Al.15 Lambda sonda bohata +

S-Al.16 Lambda sonda chuda -

S-Al.17 Lambda sonda chuda +

S-Al.18 Termoclanek 1 -

S-Al.19 Termoclanek 1 +

S-Al.20 Termoclanek 2 -

S-Al.21 Termoclanek 2 +

S-Al.22 Termoclanek 3 -

S-Al.23 Termoclanek 3 +

S-Al.24 Termoclanek 4 -

S-Al.25 Termoclanek 4 +
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4.6.1 Kalibrace analogovych vstupt

VSechny analogové vstupy (lambda sondy, termoclanky, potenciometr polohy
serva a klapky, vykon a tlak) lze digitalné kalibrovat bez nutnosti zasahu do ORS

(nastavovani trimra).

Kalibrace se provadi pfipojenim RS k PC pomoci RS-232. Volbou menu
.Monitor / Nastroje / Kalibrace* v programu ,MONITOR.EXE“ se po zadani
pristupového hesla zobrazi dialogové okno pro kalibraci. Tla€itky pro zménu offsetu
a amplitudy Ize zvoleny parametr pfesné nastavit na poZzadovanou hodnotu:

Nulovani offsetu

Mérena hodnota /

Zména offsetu

/

Zména amplitudy

/ Skute&na hodnota

e —

Doporuceny postup pfi kalibraci:

a) Odpojeni (nulovéani) kalibrovaného vstupu
b) Znulovani offsetu tlacitkem ,Offset 0*

c¢) Pripojeni vstupu na definovanou hodnotu
d) Nastaveni poZadované hodnoty tlacitky ,Amplituda +* a ,Amplituda -“

Pro kalibraci polohy serva lze vyuZzit funkci automatické kalibrace.
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4.7 RS-232

Komunikace RS s okolnim svétem je realizovana pomoci sériového rozhrani
RS-232. Pro pfipojeni k tomuto rozhrani slouzi 9-pinovy konektor CANNON.

Pfipojenim RS k PC sériovym kabelem a spusténim programu
,MONITOR.EXE" je mozné monitorovat provoz ORS, nastavovat parametry ORS a
kalibrovat analogoveé vstupy.

Zapojeni kabelu pro pfipojeni ORS k PC:

TXD -

PC 2 - >< : 2 RS
7 RTS 7
8 CTS , : 8
6 DSR 6
1 DCD + 1
4 DTR 4
9 RI - 9
5 GND 5
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5.

Provozni stavy ORS

Pldsobeni binarnich vstupu ,Zapalovani®, ,Deon generatoru“, ,Volnobéh* a
velikost mérenych otacek urcuje stav ORS (a zpusob regulace ventilu) dle
nasledujiciho diagramu:

4= Provoz [~ .
| Start (»4 Motor béZi -N-lVoInob.'h-Béh odlehienop»a=l Fazovani [ <'| Stop
: ' : 3 : #—ZpoZ 4| Regulace [» :

Zapal,

|

Deon

R

Volnob.

Otagky4
Nominalni—
Yolnobézngé 4

Startovaci+

777777

7777777777777

Servo
Poloha start -1
Poloha stop

Chovani ORS je zavislé na pfislusném stavu dle nasledujici tabulky:

Stav Popis chovani

Klid Poloha ventilu ORS je nastavena do vychozi polohy dané parametrem
,Klidova (startovaci) poloha ventilu“.

Start Ventil zustava v dosazené poloze

Motor béZi | Pfi pomalém trendu narastu otaCek do dosazeni volnobéznych otacek
ORS definovanou rychlosti obohacuije

Volnobéh |Ventil zustava v dosazené poloze

Béh PFi pomalém trendu narastu otaCek do dosazeni nominélnich otacek

odleheno |ORS definovanou rychlosti obohacuje

Fazovani | PrFi kmitani otdCek presahujicim pfipustnou mez ORS ochuzuje

Provoz / Ventil zustava v dosazené poloze

zpozdéni

Provoz / Poloha ventilu je regulované dle velikosti napéti na Lambda-sondé

regulace

Stop Poloha ventilu ORS je nastavena do polohy dané parametrem ,Poloha

ventilu p/i odstaveni

Pomoci parametru Ize u vSech fazi stavu ORS (s vyjimkou klidového stavu)
definovat, zda polohu ventilu Ize prioritné ovladat binarnimi vstupy ,Poloha A* ...

,Poloha D“.
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Nasledujici diagram zobrazuje pfechod mezi stavy ORS v zavislosti na stavech
vstupnich signalu:

Aktivovano
zapalovani a
. deon generatoru
> Klid crd
Aktivace
zapalovani
Aktivovano
Deaktivace h. 4 zapalovani a
zapalovani deon generator
PPt s s . Start il h
otacky
=
startovaci Aktivovano
Deaktivace h 4 zapalovani a
zapalovani v deon generator
T ————— » Motor beZl anea generatort % ]
otacky
>=
volnobézné Aktivovano
Deaktivace h 4 zapalovani a
zapalovani deon generator
............. . Volnhob. g L&
Deaktivace Po uplynuti 3s, nebyl-li signal
signalu volnobé&h aktivovan
volnobehu Aktivovano
Deaktivace h 4 h zapalovani a
zapalovani . . deon generator
............. -1 Béh odlehéeno }-- g L&
otacky
=
nominalni
Deaktivace y
zapalovani . -
Fazovani
Aktivace deonu
generatoru
Deaktivace r
_zapalovani .
ot PI’OVOZ/ZpOZdenI ‘ ----------------------------------------
T
Deaktivovano I Aktivovano
spusteéni od spusténi od
Deaktivace vikonu ¢ y _Vykonu
deopu
generatoru Uplynula max. Napéti Lambdy Vykon je
doba do startu je mezi dolni vy&8i neZ
regulace a horni hranici startovaci
Deaktivace h h 44 Yy
zapalovani+2s
Provoz / regulace
Deaktivace deonu
generatoru+2s
Aktivovano
Deaktivace h 4 zapalovani a
zapalovani deon generatoru
P Stop g

Standardni pfechod

»

PFi béZném provozu se stav ORS méni dle standardnich pfechoda.
Nestandardni pfechody zajistuji, aby ORS nezUlstal v nespravném stavu pfi
zjednoduSeném zapojeni (napf. pfi slou¢eni vstupd deonu generatoru a zapalovani
nebo bez zapojeného otackového vstupu atd.) nebo pfi nespravném pusobeni
signald.
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6. Dvouhodnotové vstupy

6.1 Fyzické dvouhodnotové vstupy

ORS disponuje 8 fyzickymi binarnimi vstupy. Stav kazdého binarniho vstupu
odpovida stavu zkratovani (rozpojeni) pfislusné svorky na svorkovnici S-DI ORS.

6.2 Logické dvouhodnotové vstupy

ORS ma k dispozici 16 logickych binéarnich vstupd. Logické binarni vstupy jsou
dvouhodnotové veli€iny ovlddané dle nastaveni parametra fyzickymi vstupy, které
ovliviuji algoritmus regulace. Kazdému logickému vstupu miZze byt pfifazeno, ktery
fyzicky vstup jej ovlada, pfipadné muaze byt logicky vstup trvale nastaven jako
neaktivni (nezapojen) nebo aktivni (nezapojen a invertovan). Jeden fyzicky vstup
muze ovladat vice logickych vstupu

Logicky vstup |Uéel

Zapalovani Vstup zapalovani

Delon gen. Stav jistiCe (stykace) generatoru

Volnobéh Informace o provozu na volnobéh

Nevyuzito

Poloha A Vstup aktivuje zménu polohy do polohy A

Poloha B Vstup aktivuje zménu polohy do polohy B

Poloha C Vstup aktivuje zménu polohy do polohy C

Poloha D Vstup aktivuje zménu polohy do polohy D

Pauza Vstup zpasobujici pozastaveni regulace

Reset KM Vstup pro reset KM externim signalem

PWM predst. Pulzné-Sifkovy signal definujici velikost sniZzeni predstihu
Nevyuzito

Zemni/Bio Volba typu plynu (zemni plyn / bioplyn)

Volba biopl. Tlacitko pro volbu kvality bioplynu

Poloha +1 Nastupna hrana signalu zplsobi zménu polohy +1%
Poloha -1 Nastupna hrana signalu zplsobi zménu polohy -1%
6.2.1 Zapalovani

Aktivace vstupu zapalovani zplsobi pfechod ORS z klidového stavu do faze
startu.

Deaktivace vstupu zapalovani muze zpuasobit znulovani polohy KM (je-li to
parametrem povoleno) a pfevadi ORS do klidového stavu.

6.2.2 Deon generéatoru

Aktivace deonu generatoru pfi aktivnim vstupu zapalovani zplsobi prechod
ORS ze stavu fazovani (libovolného jiného stavu) do stavu Provoz / zpozdéni. Po
uplynuti parametrem definovaného &asu, nebo je-li napéti v toleranénim pasmu,
dojde k zahajeni regulace na poZzadované napéti.

Deaktivace vstupu ukonci regulaci na poZzadované napéti a ORS prejde do
faze odstaveni

6.2.3 Volnobéh

Tento signél udava okamzik, kdy je motor ve fazi volnobé&hu. Je-li signal
aktivovan, ORS neprovadi Zzadné regulacni zasahy.
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6.2.4 PolohaA ... Poloha D

Neni-li aktivni Zadny z téchto signéll, poloha ventilu je dan& algoritmem
regulace ORS. Aktivaci vstupu se poloha zméni dle pfislusného parametru. Pfi
pusobeni vice signalu Poloha se uplatni pouze vstup s vySSi prioritou. NejvysSi
prioritu m& vstup Poloha A, nejmensi prioritu ma vstup Poloha D. Pokud
v prislusném stavu ORS neni aktivovana priorita polohy t&€mito vstupnimi signaly,

poloha ventilu se méni dle algoritmu ORS bez ohledu na pasobeni téchto signald.

6.2.5 Pauza

Aktivace signalu pauza zpUsobi pozastaveni regulace. Poloha serva
(krokového motoru) zastava konstantni bez ohledu na velikost napéti na Lambda-
sondé.

6.2.6 Reset KM

Aktivaci signélu je mozné provést znulovani polohy krokového motoru. Po
dobu aktivace signalu zustava krokovy motor zavien, po skonceni aktivace signalu
se krokovy motor otevie do vychozi poZadované polohy (neni-li aktivovana regulace)
nebo zacne regulovat dle napéti na Lambda-sondé (je-li regulace aktivovana)

V pfipadé regulace servem aktivace signalu zpasobi zavieni ventilu (regulaci
serva do polohy 0%)

6.2.7 PWM predst.

Pulzné-Sifkovy signal pfivedeny do tohoto vstupu uréuje velikost sniZzeni
predstihu motoru (signal generuje TMCI). Signal trvale v log.0 odpovida nulovému
shizeni predstihu, signal trvale v log.1 odpovida sniZeni pfedstihu o 20°. Kmita-li
tedy signal napf. se stfidou 1:1, odpovida to sniZeni predstihu o 10°. Frekvence
signalu je 1Hz.

6.2.8 Zemni/Bio

Timto signalem Ize volit typ plynu. Neni-li aktivovana inverze tohoto vstupu, je
pfi neaktivnim vstupu (vstupni svorka fyzického vstupu rozpojena) ORS nastaven na
provoz na zemni plyn, je-li vstupni svorka zkratovana, ORS je nastaven na provoz
na bioplyn.

Signélem Ize ménit vychozi klidovou polohu ventilu a polohu ventilu pfi
odstaveni v zavislosti na typu plynu. V pfipadé regulace dle napéti na Lambda-
sondé signal dale uruje, na jaké poZadované napéti na Lambda-sondé se bude
regulovat (poZadované napéti Ize ménit dle typu plynu). Pfi regulaci dle tlaku tento
signal udava, jakym korek&nim soucinitelem se pozadovany tlak nasobi. V pfipadé
zemniho plynu je tento soucinitel roven jedné, v pfipadé bioplynu je dan parametrem
dle zvolené kvality bioplynu.

6.2.9 Volba biopl.

Tlacitkem pFipojenym k tomuto vstupu lze (je-li signalem z pfedchoziho
odstavce nastaven ORS na bioplyn) definovat kvalitu bioplynu. Dle zvolené kvality
bioplynu Ize ménit poZzadované napéti na Lambda-sondé (regulace dle napéti) nebo
upravovat raznym korekénim soucinitelem pozadovany tlak (regulace dle tlaku).

PFi prvnim stisku tlaCitka se na displeji na dobu 3s zobrazi aktualné zvolena
kvalita bioplynu (P1-P4). Naslednym stiskem v dobé indikace aktualni kvality
bioplynu Ize pfepnout kvalitu plynu na dalSi v poradi.

6.2.10 Poloha +(-)1

Nastupné hrana téchto signalt zpusobi korekci aktualni polohy ventilu o 1%
pFislusnym smérem. Vstupy slouZi pro pfipojeni externich tla€itek pro manualni
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korekci polohy. Korekci polohy Ize provadét ve vSech stavech ORS s vyjimkou stavu
.Provoz / regulace". Soucasny stisk obou tlagitek (soucasna aktivace obou signal()
zpusobi nastaveni ventilu do vychozi startovaci polohy. ORS akceptuje pouze
nastupné hrany signalu v intervalech delSich jak 250ms (oSetfeni zakmit na
tlacitku).
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7. Dvouhodnotové vystupy

7.1 Logické dvouhodnotové vystupy

Algoritmus regulace ORS a vyhodnocovani vstupnich analogovych veli€in
ovliviiuje stav 24 dvouhodnotovych veli€in.

Logicky vystup | Popis

Aktivace Regulace vystupniho napéti na Lambda-sondé je aktivovana
Manual ORS je v manualnim ovladani (ruéni ovladani polohy serva/KM)
Nevyuzito

Nevyuzito

Varovani L Poloha serva (KM) je pod varovnou mezi
Varovani H Poloha serva (KM) je nad varovnou mezi
Doraz L Poloha serva (KM) je na dolnim dorazu
Doraz H Poloha serva (KM) je na hornim dorazu
Lam/Tlak L Lambda-sonda (Tlak) je pod dolnim limitem
Lam/Tlak H Lambda-sonda (Tlak) je nad hornim limitem
Nevyuzito

Nevyuzito

Nevyuzito

Nevyuzito

dT (a) PrekroCena diference teplot ,a“

dT (b) PrekroCena diference teplot ,b*

Term. 1L Teplota termoc¢lanku 1 je pod dolni mezi
Term. 1 H Teplota termoc¢lanku 1 je nad horni mezi
Term. 2 L Teplota termoc¢lanku 2 je pod dolni mezi
Term. 2 H Teplota termoc¢lanku 2 je nad horni mezi
Term. 3 L Teplota termoc¢lanku 3 je pod dolni mezi
Term. 3 H Teplota termoc¢lanku 3 je nad horni mezi
Term. 4 L Teplota termoc¢lanku 4 je pod dolni mezi
Term. 4 H Teplota termoc¢lanku 4 je nad horni mezi
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7.1.1 Aktivace

Je-li aktivni binéarni vystup Aktivace (ORS je ve fazi ,Provoz / regulace"),
poloha vystupniho ventilu je regulovana dle velikosti napéti na Lambda-sondé.
Regulace se muZe dle nastaveni parametrd spoustét s maximalnim c&asovym
zpozdénim od signalu deonu generatoru, dosazeni toleranéniho pasma napéti na
Lambda-sondé nebo prekroleni startovaci hodnoty vykonu.

7.1.2 Manudl

Vystup je aktivni, je-li aktivovan ruéni rezim ovladani ventilu. ORS reguluje
polohu serva (KM) tak, aby byla shodna s poZzadovanou polohou zaslanou z PC.

7.1.3 Varovéani L(H)

Vystup Varovani L(H) informuje o pfekroCeni varovné meze polohy ventilu
definované parametrem ,Dolni varovna mez polohy ventilu“ (,Horni varovhd mez
polohy ventilu“). Vystup je aktivni, je-li poloha ventilu menSi (vétsi) nez pfislusny
parametr.

7.1.4 Doraz L(H)

Vystup Doraz L(H) informuje o dosaZeni havarijni meze polohy ventilu
definované parametrem ,Dolni havarijni mez polohy ventilu“ (,Horni havarijni mez
polohy ventilu). Vystup je aktivni, dosahne-li poloha ventilu hodnotu pfislusného
parametru. Havarijni meze jsou zaroven elektrickym dorazem pro ventil. Bez ohledu
na napéti na Lambda-sondé neni regulovana poloha ventilu pod (nad) dolni (horni)
havarijni mez.

7.1.5 Lam/Tlak L(H)

Vystup Lam/Tlak L(H) je aktivni, nedosahne-li (pfekroci-li) napéti na Lambda-
sondé (Tlak plnici smési — dle zvoleného zpusobu regulace) hodnotu parametru
,Dolni limit napéti na Lambda-sondé / Tlaku“ (,Horni limit napéti na Lambda-sondé /
Tlaku®).

716 dT

Vystupy dT se nastavuji, prekroCi-li rozdil teplot parametrem zadanych
termoclanka definované meze. ORS umoziuje hlidani dvou rozdila libovolnych
meéfenych teplot.

7.1.7 Term.N L(H)

Vystup Term. N L(H) je aktivni, nedosahne-li (pfekroci-li) teplota termoclanku N
hodnotu parametru ,Dolni limit teploty termoc¢lanku“ (,Horni limit teploty
termoclanku®).
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7.2 Fyzické dvouhodnotové vystupy

Stav fyzickych vystupu (sepnuti/rozepnuti vystupniho tranzistoru na svorkovnici
S-DO) je dan dle nastaveni parametri stavem logickych vystupl nebo jejich
kombinaci. U kazdého fyzického vystupu Ize nastavit polarita (vystupni tranzistor pfi
aktivaci spind/rozepina) a zpozdéni, se kterym se aktivace projevi na vystupu.

Nastaveni fyzického vystupu

Vystup aktivovan pfi kombinaci log.vyst.:

Nezapojen (stale neaktivni)

Vystup je stale neaktivni

ORS aktivovan Aktivace

ORS je v manudlnim reZzimu Manual

Varovani polohy dolni Varovani L

Varovani polohy dolni & aktivovan |Varovéni L A Aktivace
Varovani polohy horni Varovani H

Varovani polohy horni & aktivovan

Varovani H A Aktivace

Varovani polohy

Varovani L NEBO Varovani H

Varovani polohy & aktivovan

(Varovéni L NEBO Varovéani H) A Aktivace

Doraz polohy dolni

Doraz L

Doraz polohy dolni & aktivovan

Doraz L A Aktivace

Doraz polohy horni

Doraz H

Doraz polohy horni & aktivovan

Doraz H A Aktivace

Doraz polohy

Doraz L NEBO Doraz H

Doraz polohy & aktivovan

(Doraz L NEBO Doraz H) A Aktivace

Lambda pod dolnim limitem

Lambda L

Lambda nad hornim limitem Lambda H

Lambda mimo limity Lambda L NEBO Lambda H
Rozdil "a" termoclanku dT (a)

Rozdil "a" termo¢lanku & aktivovan |dT (a) A Aktivace
Rozdil "b" termoclanku dT (b)

Rozdil "b" termo¢lanku & aktivovan |dT (b) A Aktivace
Rozdil "a" nebo "b" termodlanki dT (a) NEBO dT (b)
Rozdil "a" nebo "b" term. & akt. (dT (a) NEBO dT (b)) A Aktivace
Termodl.1 pod dolnim limitem Term. 1L

Termodl.1 pod dolnim limitem & akt. | Term. 1 L A Aktivace
Termocl.1 nad hornim limitem Term. 1 H

Termocl.1 nad hornim limitem & akt. | Term. 1 H A Aktivace
Termodl.2 pod dolnim limitem Term. 2 L

Termodl.2 pod dolnim limitem & akt. | Term. 2 L A Aktivace
Termocl.2 nad hornim limitem Term. 2 H

Termocl.2 nad hornim limitem & akt. | Term. 2 H A Aktivace
Termocl.3 pod dolnim limitem Term. 3 L

Termocl.3 pod dolnim limitem & akt. | Term. 3 L A Aktivace
Termocl.3 nad hornim limitem Term. 3 H

Termocl.3 nad hornim limitem & akt. | Term. 3 H A Aktivace
Termocl.4 pod dolnim limitem Term. 4 L

Termocl.4 pod dolnim limitem & akt. | Term. 4 L A Aktivace
Termocl.4 nad hornim limitem Term. 4 H

Termodl.4 nad hornim limitem & akt.

Term. 4 H A Aktivace

Termoc€l.1 nebo 2 pfes limit

Term. 1 HNEBO Term. 2 H

Termoc€l.1 nebo 3 pfes limit

Term. 1 HNEBO Term. 3 H

Termoc€l.1 nebo 4 pfes limit

Term. 1 HNEBO Term. 4 H

Termoc€l.2 nebo 3 pfes limit

Term. 2 HNEBO Term. 3 H
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Termocl.2 nebo 4 pfes limit

Term. 2 HNEBO Term. 4 H

Termocl.3 nebo 4 pres limit

Term. 3 HNEBO Term. 4 H

Termoc€l.1 nebo 2 nebo 3 pres limit

Term. 1 HNEBO Term. 2 H NEBO Term. 3 H

Termocl.1 nebo 2 nebo 4 pres limit

Term. 1 HNEBO Term. 2 HNEBO Term. 4 H

Termocl.1 nebo 3 nebo 4 pres limit

Term. 1 HNEBO Term. 3H NEBO Term. 4 H

Termocl.2 nebo 3 nebo 4 pres limit

Term. 2 HNEBO Term. 3H NEBO Term. 4 H

Neéktery termoclanek pres limit

Term. 1 H NEBO Term. 2 H NEBO Term. 3 H
NEBO Term. 4 H
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8. Méreni a vyhodnocovani teplot

8.1 Méreni teplot

ORS obsahuje pét teplotni vstupy. Ctyfi teploty jsou snimany termoélankem
typu K. Vystupem z dcidla je stejnosmérné napéti v rozsahu cca 0..50mV.
Pfedpoklada se idealizovana linearni charakteristika, pfi teploté 0°C je napéti Cidla
0V, pfi teploté 1000°C je napéti 41,2mV. Péaty vstup je ur€en pro pfipojeni Pt100.

8.2 Vyhodnocovaniteplot termoélanku

ORS signalizuje pokles libovolné méfené teploty pod definovany parametr,
narast libovolné meéfené teploty nad definovany parametr a dale testuje dvé
diference libovolnych teplot Tx-Ty, kde x, y=<1,2,3,4>.

PrekrocCi-li teplotni rozdil danou mez, dojde k aktivaci vystupu dT(Tx-Ty).
Toleran¢ni mez pro odchylku teplot neni konstantni, je zavisla na hodnoté Tx. Je-li
Tx<=400°C je maximalni povolend mez rozdilu teplot rovna parametru ,Maximalni
rozdil teplot p/i 400°C*. Je-li Tx>400°C, tolerancni mez se postupné se zvySujici se
teplotou Tx linearné zvySuje tak, Ze pfi Tx=600°C je maximalni povolena mez rozdilu
teplot rovna parametru ,Maximélni rozdil teplot p/i 600°C“. Oba parametry
(,Maximalni rozdil teplot p/i 400°C* a ,Maximalni rozdil teplot p/i 600°C*) je mozné
pro kazdy vyhodnocovany teplotni rozdil dTa, dTb nastavit na odliSné hodnoty.

8.3 Vyhodnocovani teploty Pt100

Teplota Pt100 se vyuziva pouze pfi regulaci dle tlaku plnici smési. V zavislosti
na zmérené teploté se méni poZzadovana hodnota tlaku.
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9. Méreni, regulace a vyhodnocovani bohatosti smeési

9.1 Meéreni bohatosti smeési

Bohatost smési je snimana Lambda-sondou, ktera je umisténa ve spalinovém
potrubi. Vystupem z ¢idla je stejnosmérné napéti v rozsahu 0+40mV (chud&
Lambda-sonda) nebo 0+1000mV (bohatd Lambda-sonda). Parametrem lze zvolit typ
Lambda-sondy. Pro pfipojeni chudé a bohaté Lambda-sondy slouzi rozdilné svorky.

9.2 Regulace bohatosti smési

Bohatost smési je fizena servopohonem nebo krokovym motorem (dle
nastaveni parametrd) v sani motoru. Typ akéniho ¢lenu (servo, KM) se definuje
parametrem.

Poloha servopohonu se ovlada pomoci signali servo+ a servo-. Signalem
servo+ se ventil otvira, signdlem servo- se zavir4. Informace o poloze ventilu je
snimana potenciometrem 100o0hm, ktery je mechanicky spojen s pohonem ventilu.

Poloha KM se ovlada generovanim proudu do jeho dvou vinuti. Poloha KM je
dana pfi¢itAnim (odecitanim) impulst otevirajicich (zavirajicich) KM od znulovani,
kdy je KM zcela zavien (poloha 0%). ORS nema Zadnou zpétnou informaci o poloze
KM. Nastaveni vychozi polohy KM (nulovani) mize byt provedeno dle nastaveni
parametru pfi pfivedeni napajeciho napéti do ORS pfipadné pfi deaktivaci signalu
zapalovani. Nulovani miaze byt provedeno i v jiny Casovy okamzik externim signalem
.Reset KM“. Nulovani KM musi byt provedeno alespon jednim z vySe uvedenych
zpusobu, jinak poloha KM nebude odpovidat skutec¢nosti. Pokud je nulovani KM
provddéno pouze deaktivaci signalu Zapalovani, musi byt ORS pfi vypnuti
napajeciho napéti v klidovém stav (pfi pfivedeni napdjeni ORS predpoklada, ze KM
je ve startovaci poloze).

K aktivaci regulace (stav ,Provoz / regulace”) dojde v okamziku, je-li aktivni
vstup deonu generatoru a zapalovani a napéti na Lambda sodné je vétSi nez
parametr ,Dolni limit napéti na Lambda-sondé“ a zaroven mensSi nez ,Horni limit
napéti na Lambda-sondé“. Neni-li napéti na Lambda-sondé v této toleranci do
uplynuti doby ,Maximalni doba od aktivace deonu generatoru do zahgjeni regulace”
od aktivace deonu generatoru a neni aktivovana aktivace ORS od vykonu, dojde ke
spusténi regulace bez ohledu na napéti.

Je-li ORS ve stavu ,Provoz / regulace”, reguluje polohu ventilu dle napéti
z Lambda-sondy. PFi nardstu napéti z &idla nad zadanou mez (parametr ,Zadana
hodnota napéti na vystupu Lambda-sondy*) ventil zavira (signal servo méné nebo
dekrementace polohy KM), pfi poklesu otevira (signal servo vice nebo inkrementace
polohy KM). Je-li odchylka skute¢né a zadané hodnoty napéti menSi nez
.Necitlivost* (parametr), nedochazi k regulaci.

Regulace bohatosti smési je proporcionalni - s vétSi odchylkou se zvySuje
rychlost zavirani (otvirani) ventilu. Rychlost zmény polohy ventilu je dan& odchylkou
napéti ndsobenou koeficientem rychlosti regulace (parametr ,Rychlost regulace").

Po aktivaci regulace je do okamziku prvniho dosazeni toleran¢niho pasma
napéti na Lambda-sondé rychlost regulace snizena.

Hodnoty parametrl pro havarijni meze jsou zaroven i elektrickym dorazem
ventilu. PrekroCi-li poloha serva horni havarijni mez, ORS pfestane bez ohledu na
hodnotu pozadovaného a skute¢ného napéti na Lambda-sondé generovat signal
servo+ (inkrementace polohy KM), pfi pfekroCené dolni havarijni meze prestane
generovat signél servo- (dekrementace polohy KM). Elektrické dorazy se uplatfiuji
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pouze pfi regulaci podle napéti, nikoli vrezimu ruéniho ovladani nebo pfi
automatické kalibraci serva.

9.3 Vyhodnocovani bohatosti smési

Bé&hem provozu je vyhodnocovana poloha ventilu. Pfekro€i-li poloha ventilu
nékterou z krajnich poloh pro varovéani, aktivuje se logicky vystup varovani (je-li
poloha serva vétsi nez parametr ,Horni varovna mez polohy serva“ nebo je-li poloha
serva mensi nez parametr ,Dolni varovna mez polohy serva“ ). Pokud se béhem
varovani vrati poloha serva mimo varovnou mez, vystup varovani se deaktivuje.
Doséhne-li poloha ventilu néktery z krajnich poloh pro havarii, aktivuje se vystup
dorazu (je-li poloha serva vétsi nebo rovna parametru ,Horni havarijni mez polohy
serva“ nebo, je-li poloha serva menSi nebo rovna parametru ,Dolni havarijni mez
polohy serva“ ). Pokud se bé&éhem aktivovaného vystupu doraz vrati poloha serva
mimo havarijni mez, vystup dorazu se deaktivuje.
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10. Méfeni a vyhodnocovani tlaku v sani

10.1 Méreni tlaku v sani

Tlak v sani je méfen volitelné pomoci proudového signalu 0-20mA nebo
napétového signalu 0-10V. Volba vstupu se provadi zkratovaci spojkou. Vstup muze
byt nastaven jako diferencialni (plovouci), nebo vstup ,-“ maze byt spojen se zemi.
Na svorkovnici je vyvedeno napajeci napéti 24V pro ¢idlo.

Proudovy vstup Napét'ovy vstup

Proti GND

Diferenc.

—

838) 83

10.2 Regulace tlaku v sani

Tlak v séni je po Lambda-sondé druha veli€ina, na z4kladé které ORS muze
ovladat polohu ventilu (dle nastaveni regulace).

K aktivaci regulace (stav ,Provoz / regulace”) dojde v okamziku, je-li aktivni
vstup deonu generatoru a zapalovani a tlak v sani je vétSi nez parametr ,Dolni limit
tlaku“ a zaroven mensi nez ,Horni limit tlaku“. Neni-li tlak v sani v této toleranci do
uplynuti doby ,Maximalni doba od aktivace deonu generatoru do zahajeni regulace”
od aktivace deonu generatoru a neni aktivovana aktivace ORS od vykonu, dojde ke
spusténi regulace bez ohledu na tlak.

Je-li ORS ve stavu ,Provoz / regulace®, reguluje polohu ventilu dle Tlaku v
sani. Pfi narlstu tlaku nad zadanou hodnotu ventil otevira (signal servo plus nebo
inkrementace polohy KM), pfi poklesu zavira (signal servo méné nebo dekrementace
polohy KM). Je-li odchylka skute¢né a zadané hodnoty napéti menSi nez
.Necitlivost* (parametr), nedochazi k regulaci.

Regulace tlaku je proporciondlni - s vétSi odchylkou se zvySuje rychlost
zavirani (otvirani) ventilu. Rychlost zmény polohy ventilu je dand odchylkou tlaku
nasobenou koeficientem rychlosti regulace (parametr ,Rychlost regulace*).

Po aktivaci regulace je do okamziku prvniho dosazeni toleranéniho pasma
tlaku v sani rychlost regulace sniZzena.

Hodnoty parametri pro havarijni meze jsou zaroven i elektrickym dorazem
ventilu. PrekrocCi-li poloha serva horni havarijni mez, ORS pfestane bez ohledu na
hodnotu poZadovaného a skutecného tlaku v sani generovat signél servo+
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(inkrementace polohy KM), pfi pfekro¢ené dolni havarijni meze prestane generovat
signal servo- (dekrementace polohy KM). Elektrické dorazy se uplatfiuji pouze pfi
regulaci podle tlaku, nikoli v rezimu ruéniho ovladani nebo pfi automatické kalibraci
serva.

PoZadovana hodnota tlaku je dana tabulkou a je ur€ena vykonem, teplotou
Pt100, typem a kvalitou plynu, korekénim soucinitelem a pFedstihem motoru.
Zakladni pozadovany tlak (p2) je dan aktualnim vykonem a teplotou dle vztahu

p2=(t2+273.15)/(t1+273.15)*p1
kde pl a tl jsou hodnoty na kfivce dané linearnim spojenim bodl z tabulky. Tento
tlak je déle nasoben korekénim soucinitelem zavislym na vykonu, korek&énim

soucinitelem danym typem plynu a také je zvySen o hodnotu tlaku, ktera je umérna
snizeni predstihu motoru. Vysledkem je tlak p3, na ktery se reguluje.

P3=P2*Nuykon™ Npiyn+AP
kde Ap je tlak dany hodnotou snizeni pfedstihu ndsobenou parametrem ,Zvyseni

tlaku plnici smési na kazdy 1° sniZzeni pfedstihu“. Tento parametr je dany tabulkou,
Ize jej definovat pro rlzné hodnoty vykonu.
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11. Méreni a vyhodnocovani vykonu

11.1 Méreni vykonu

Vykon je méfen volitelné pomoci

proudového signalu 0-20mA nebo

napétového signalu 0-10V. Volba vstupu se provadi zkratovaci spojkou. Vstup muze
byt nastaven jako diferencialni (plovouci), nebo vstup ,-“ miZe byt spojen se zemi.

Proudovy vstup

Napét'ovy vstup

Proti GND
Yldeldelelalele g k\;’u’:”u DD — Al
&
L uul= O +|- el
e e .-
RFF3FE3 533353 2253 gz |
Diferenc.

NNNND) g lZlzlzla
&)

11.2 Vyhodnocovani vykonu

Je-li vykon KJ déle jak 60min vétsi nez parametr ,Mez pIného vykonu" dojde pfi
aktivované regulaci a zapnutém parametru ,,Aktivace korekce vychozich parametr
poloh ventilu“ ke korekci parametrt definujici vychozi polohy ventilu (Klidova poloha
ventilu, Poloha A, Poloha B, Poloha C, Poloha D). Korekce parametrl (jejich snizeni
0 1%) se provadi, je-li po hodiné provozu na plném vykonu skute¢na poloha ventilu
mensi nez parametr ,Klidova poloha ventilu“. Pokud je pfislusny parametr roven
parametru ,Dolni varovna mez polohy ventilu“ jeho hodnota se nesniZuje.

Je-li aktivovan parametr ,Aktivace zahgjeni regulace od pfekroceni startovaci
hodnoty vykonu“, ORS spousti regulaci pokud je napéti na Lambda-sondé
v toleranénim pasmu nebo dosahl-li vykon KJ startovaci hodnoty. Neni-li spinéna
Zadna z téchto podminek, regulace se nespusti ani po uplynuti doby dané
parametrem ,Maximalni doba od aktivace deonu generatoru do zahajeni regulace*

Hodnota vykonu je dale vyuzivana pfi regulaci tlaku pro uréeni pozadovaného

tlaku.
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12. Méreni a vyhodnocovani ota€ek soustroji

12.1 Méreni otacéek

Otacky soustroji jsou snimany pomoci indukéniho &idla typu IS 03, vyrobce
CKD Hronov.

Napéti na vystupu cidla je cca 3,5V, frekvence (perioda) signalu odpovida
otackam soustroji dle nasledujicich vztaht danych metodou mérfeni:

a) Méreni otacek snimanim zubu setrvacniku (N impulst na otacku)
f=n*z/60

b) Méfeni otdCek snimanim rozdélovace (1 impuls na 2 otacky)
f=05*n /60

kde: f oznacuje frekvenci signalu v Hz
n jsou ot&cky soustroji za minutu
z je pocet zubl na setrvacniku.

Miniméalni méfitelné ota&ky pfi obou metodach méreni jsou 500 min™.

12.2 Vyhodnocovani otaéek

Otacky soustroji ovliviuji stav regulace ORS a vriznych stavech muze
dynamické chovani otacek (pomaly trend narustu, kmitani) zpusobit zménu polohy
ventilu.

Otacky vyssi jak parametr ,Startovaci otacky“ zpusobi zménu stavu ze
startovaci faze do stavu ,Motor bézi“. Vtomto stavu ORS vyhodnocuje rychlost
narastu otacek, je-li trend naristu maly (do 6s nedojde k dosaZeni volnobéznych
otacek), ORS obohacuje smés (otvira ventil) rychlosti danou parametrem ,Rychlost
obohacovani smési otvirdnim serva [%/min] p/i nizkém trendu nardstu otacek".

Po dosaZeni otaCek danych parametrem ,Volnobézné otacky” ORS pfechazi do
stavu ,Volnobéh". V tomto stavu ORS zuUstava po dobu pusobeni externiho signéalu
»volnobéh®.

Po ukonc&eni pasobeni signélu ,Volnobéh* (nebo po 3s, pokud signal nebyl
aktivovan), pfejde ORS do stavu ,Béh odleh&eno". V tomto stavu ORS vyhodnocuje
rychlost narlastu otacek, je-li trend narlstu maly (do 6s nedojde k dosazeni
nominalnich otadcek), ORS obohacuje smés (otvira ventil) rychlosti danou
parametrem ,Rychlost obohacovani smési otvirdnim ventilu [%/min] pA nizkém
trendu nardstu otacek".

Po dosazeni otdCek danych parametrem ,Nominalni otacky“, ORS pfechazi do
stavu ,Fazovéani“. Po uplynuti 10s v tomto stavu ORS zahaji vyhodnocovani historie
otacek za poslednich 8s. Pokud je rozdil maximalni a minimalni hodnoty otacek vétsi
nez parametr ,Maximalni pfipustny rozkmit otdcek pri fazovani bez ochuzovani
smési‘, ORS ochuzuje smés (zavira ventil) rychlosti danou parametrem ,Rychlost
ochuzovéani smési zaviranim ventilu [%/min] pfAi kmitani otacek pfi fazovani*.

Aktivace signalu ,Deon generétoru“ ukon€i stav fazovani. DalSi pribéh
regulace jiz velikost ota&ek neovlivriuje.
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13. Ruénirezim ovladani ORS

ORS Ize pomoci ovladaciho panelu v servisnim programu prevést do rezimu
ruéniho ovladani vystupniho ventilu. Pfi zapnuti ruéniho reZimu je bez ohledu na
méfené a pozadované napéti na Lambda-sondé poloha vystupniho ventilu ovladana
z PC. Ruéni rezim se automaticky ukon¢i 10s po odpojeni ORS od PC.

14. Indikace stavu ORS

Stav ORS je indikovan pomoci dvoumistného 7-segmentového displeje a dvou
LED-diod.

14.1 Stavy indikaénich diod

Stavy indik. diod Klid Regulace

LED+ (Cervena) Napéti pod Napéti O.K. Napéti nad
LED- (zelend) LED+ |LED- |LED+ |LED- |LED+ |LED- |LED+ |[LED-
Ventil v toleranci 0 0 0 1 1 1 1 0
Varovani 0 0 0 1Hz 1Hz 1Hz 1Hz 0
Havarie 0 0 0 A4Hz |4Hz |4Hz |[4Hz |0

14.2 Indikace 7-segmentovek

Indikace 7-segmentovek

Stav 7-segmentovek Vyznam

Blika hodnota polohy serva Klidovy stav

Sviti hodnota polohy serva Regulace na pozadované napéti
Blika hodnota polohy serva / PC Rucni rezim ovladani serva z PC
Sviti PC Probiha automaticka kalibrace serva
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15. DalSi funkce ORS

15.1 Pfipojeni ORS k PC

ORS lze pfipojit sériovym kabelem k PC. Komunikace s ORS je zajiSténa
pomoci programu ,MONITOR.EXE". Po spusténi programu provadi PC autodetekci
portu, na kterém je ORS pfipojen, proto neni tfeba zadavat komunikaéni port. (Pokud
je nutné, aby program hledal zafizeni pouze na urcitém COMu, je mozné zadat
parametr ,/COMXx", kde x je ¢&islo poZzadovaného COMu.) Je-li ORS k PC lUspésné
pfipojen, dojde k hlaseni ,Nalezen TEDOM ORS". Po precteni parametri EEPROM
se zobrazi hlavni menu programu:

e Ovladéani (rué¢ni ovladani s informaci o poloze ventilu)

Monitor (monitorovani analogovych i logickych vstupu, stavy vystupu atd.)
Parametry (nastaveni parametr(i RS)

Aplikace (informace o programu)

Konec (ukonéeni programu)

Chybova hlaSeni pfi identifikaci zafizeni:

Verze SW pfipojené jednotky je Program ,MONITOR.EXE" identifikoval znamé
aktualnéjSi nez verze monitoru. zafizeni, jehoZ verze SW je ovSem natolik
Program nebude pracovat spravné |[nova, Ze Monitor nedokaze toto zafizeni plné

a maZze dojit k poSkozeni parametrt | podporovat. Doporucuje se nepokracovat v

Mam presto pokracovat ? programu a zaZzadat dodavatele SW o
aktualizovanou verzi Monitoru.

Verze SW pfipojené jednotky je Program ,MONITOR.EXE" identifikoval znamé

natolik zastarala, Ze verze monitoru |zafizeni, jehoz verze SW je ovSem natolik

jiz nedokaze tuto jednotku zastarala, Ze Monitor nedokéze jiz toto

podporovat. Je nutné zafizeni plné podporovat. Doporucuje se

pfeprogramovat ORS. Program nepokracovat v programu a pozadat

nebude pracovat spravné a mize dodavatele SW o preprogramovani fidici

dojit k poSkozeni parametru. jednotky nebo spustit starsi verzi

Mam presto pokracovat ? monitorovaciho programu.

PokraCovani programu mize vazné narusit
dulezita data v paméti ORS !

Neznamy typ pfipojeného zafizeni, |Program ,MONITOR.EXE" identifikoval
program bude ukoncéen ! neznamé zafizeni. Monitor bud’ toto zafizeni
nepodporuje, nebo je chybna komunikace se
zafizenim. Mozna pfiCina je také stara verze
programu Monitoru.

Stavova hlaSeni v okné , Detekce zafizeni ..." pFi identifikaci zaFizeni

Hleddm zafizeni na COMx Program testuje pfipojeni zafizeni na
prislusném COMu.

Nalezen TEDOM ORS Program Uspésné detekoval pfipojeni TEDOM
ORS

Chyba komunikace ! Zafizeni odpovédélo na identifikacni
pozadavek chybné.

Nic jsem nenaSel ! Na zaddném COMu nebyl detekovdn ORS
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16. Nastavitelné parametry

Chovani ORS je mozné ovlivnit nastavenim parametri. Uvedené parametry
Ize nastavit po pfipojeni ORS k PC programem MONITOR.EXE. Pomoci klaves
.Nacti“ a ,Uloz* v okné ,Parametry TEDOM ORS" Ize parametry nacist (respektive
ulozit) na pevny disk. Zménéné parametry jsou ORS akceptovany az po jejich
uloZeni do paméti ORS stiskem klavesy ,OK".

Nazev parametru | Meze, volby | Krok |Jedn.
P o |l o h a
1. | Dolni havarijni mez polohy ventilu 0+99 1 %
2. | Horni havarijni mez polohy ventilu 0+99 1 %
3. | Dolni varovnd mez polohy ventilu 0+99 1 %
4. | Horni varovna mez polohy ventilu 0+99 1 %
5. Klidova (startovaci) poloha ventilu 0+99 1 %
6. Poloha ventilu pro odstaveni 0+99 1 %
7. Poloha A 0+99 1 %
8. Poloha B 0+99 1 %
9. |PolohaC 0+99 1 %
10. |Poloha D 0+99 1 %
11. |Priorita polohy A..D pfi pisobeni externiho | ON/OFF
signalu ve fazi "Start"
12. |Priorita polohy A..D pfi pisobeni externiho | ON/OFF
signalu ve fazi "Motor bézi"
13. |Priorita polohy A..D pfi pisobeni externiho | ON/OFF
signalu ve fazi "Volnobéh"
14. |Priorita polohy A..D pfi pisobeni externiho | ON/OFF
signélu ve fazi "Béh odlehfeno”
15. |Priorita polohy A..D pfi pisobeni externiho | ON/OFF
signalu ve fazi "Fazovani"
16. |Priorita polohy A..D pfi plsobeni externiho | ON/OFF
signalu ve fazi "Provoz - zpozdéni"
17. |Priorita polohy A..D pfi pisobeni externiho | ON/OFF
signalu ve fazi "Provoz - regulace"
18. |Priorita polohy A..D pfi pisobeni externiho | ON/OFF
signalu ve fazi "Stop"
19. | Maximalni doba od aktivace deonu 10+1200 5 S
generatoru do zahajeni regulace
20. | Typ akéniho ¢lenu Servo
KM
21. |Rychlost regulace 1+30 1
Otacky
22. | Nominalni otacky 1000+3500 1 ot/min
23. |VolnobéZné otacky 1000+3500 1 ot/min
24. | Startovaci otacky 500+3000 1 ot/min
25. | Rychlost obohacovani smési otviranim 1+200 1 %/min
ventilu [%/min] pfi nizkém trendu nérustu
otaCek
26. | Rychlost ochuzovani smési zaviranim 1+200 1 %/min
ventilu [%/min] pfi kmitani otacek pfi
fazovani
Maximalni pfipustny rozkmit otaCek pfi|1+10 1 ot/min
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fazovani bez ochuzovani smési
27. | Zpusob snimani otacek soustroji 1imp./2ot.
N imp. /1 ot.
28. | Pocet zubl ozubeného vénce 20 - 200 1
Lambda—-Tlak
29. | Typ Lambda-sondy Lambda chuda
Lambda bohata
30. |Dolni limit napéti na Lambda-sondé (tlaku) |0+1000 10 mV
(0+35000) (1000) | (uV)
31. |Zadana hodnota napéti na Lambda-sondé&|500+1000 1 mV
pro zemni plyn a bioplyn 1-4 (1000+35000) [(100) {(uVv)
(-100+250) (1) (kPa)
32. | Necitlivost 0+100 1 mV
(0+3500) (100) |(uV)
33. | Horni limit napéti na Lambda-sondé (tlaku) |500+1000 10 mV
(1000+35000) |(1000) | (uV)
(-100+250) (1) (kPa)
34. | Koeficient korekce tlaku dle kvality bioplynu|760+1240 0.001
1-4
35. |Tabulka pro vypocet pozadovaného tlaku
dle vykonu a teploty
Teplota
36. | Horni limit teploty termoc&lanku 1 100+900 5 °C
37. | Dolni limit teploty termoc¢lanku 1 100+900 5 °C
38. | Horni limit teploty termoc&lanku 2 100+900 5 °C
39. | Dolni limit teploty termoc&lanku 2 100+900 5 °C
40. |Horni limit teploty termoc&lanku 3 100+900 5 °C
41. |Dolni limit teploty termo&lanku 3 100+900 5 °C
42. |Horni limit teploty termoc&lanku 4 100+900 5 °C
43. |Dolni limit teploty termoc&lanku 4 100+900 5 °C
44. |Maximalni rozdil teplot pro diferenci "a" pfi | 100+200 5 °C
600°C
45. |Maximalni rozdil teplot pro diferenci "a" pfi | 100+200 5 °C
400°C
46. |Maximalni rozdil teplot pro diferenci "a" pfi | 100+200 5 °C
600°C
47. |Maximalni rozdil teplot pro diferenci "a" pfi | 100+200 5 °C
400°C
48. | Nastaveni vypoctu diference "a" teplot OFF,T2-T1,T2-T3,T2-T4,
termoclanku T3-T1,T3-T2,T3-T4,T4-T1,
T4-T2,T4-T3
49. |Nastaveni vypoctu diference "a" teplot OFF,T2-T1,T2-T3,T2-T4,
termoclanku T3-T1,T3-T2,T3-T4,T4-T1,
T4-T2,T4-T3
Dals§i
50. |Vykon odpovidajici hodnoté 20mA (10V) 10 1200 |kW
51. |Mez plného vykonu 10 1000 |kW
52. | Mez startovaciho vykonu 10 1000 |[kW
53. | Korekce vychozich poloh ventilu ON/OFF
54. | Aktivace regulace od vykonu ON/OFF
55. | Tlak odpovidajici hodnoté 20mA (10V) 0+250 1 kPa
56. | Znulovani polohy KM pfi pfivedeni ON/OFF
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napajeciho napéti do ORS

57. | Znulovéani polohy KM pfi deaktivaci ON/OFF

zapalovani
58. | Vypnuti budiciho proudu do vinuti KM pfi ON/OFF

necinnosti delSi nez 60s
59. |Minimalizace budiciho proudu do vinuti KM | ON/OFF

pfi nec¢innosti delSi nez 10s
60. | Pocet kroku krokového motoru 100-255 1 krok
61. |[Rychlost KM 1-10 1
62. |Proud do vinuti KM 300-2000 mA
63. |Opakovaci doba regulace serva 10+5000 50 Ms
64. |Celkova doba prejezdu serva 5+210 1 S

Vstupy
65. |Nastaven|’ logickych vstupu (typ, polarita)
Vystupy

66. |Nastaven|' logickych vystupu (typ, zpoZdéni, polarita)

Strana 28 (celkem 27)




17. Modifikace SW

VySe uvedené specifikace plati pro ORS s verzi SW V 3.00 a vyse.
Az do této verze proSel SW nésledujicim vyvojem:

SW Datum |Zmény

V 1.00 [14.04.02 |Vyvojova verze

V 1.02 |21.05.02 |Uprava ¢asovani KM

V 1.03 |28.06.02 | Deaktivace manualniho rezimu po 10s bez komunikace

V 1.04 [07.08.02 |Bin.vstupy pro ovladani polohy, korekce parametrd polohy pfi 1h
provozu na plném vykonu

V 1.05 |[12.08.02 | Moznost aktivace ORS od poklesu napéti na Lambda-sondé

V 1.10 |22.10.02 | RozSifeni o otackovy vstup

Vv 1.11 [23.10.02 |Invertovan interni signal MX3 (u prototypu otocen !)

Vv 2.00 [08.11.02 | Vliv otd€ek na stav ORS a regulaci polohy ventilu

V 2.01 {11.11.02 |Uprava v pfechodech stav(

V 2.10 [04.12.02 |Zpomaleni regulace; havarijni dorazy aktivovany nejen od
skute¢né polohy serva, ale i od pozadované polohy; binarni
vstupy pro manudlni korekci polohy ventilu; sniZeni rychlosti
regulace po aktivaci do okamziku prvniho dosazeni toleranéniho
pasma napéti na Lambda-sondé

V 2.11 |05.12.02 |Korekce poZzadované hodnoty polohy na hodnotu skute¢nou
kdyz jde pfi regulaci pozadavek ,naproti“ skutku (pouze servo);
moznost aktivace regulace vykonem

V 3.00 [17.07.03 | Slouc¢eni vSech tfi dosatavdnich verzi ORS
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