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1. Ú el za ízení
Úkolem popisovaného obvodu regulace sm si (dále jen ORS) je ízení

bohatosti sm si pomocí servopohonu nebo krokového motoru (dále ventil).

2. Mechanické provedení
ORS je umíst n v samostatné kovové sk ce o rozm rech 220x180 mm. Na

delších stranách ORS jsou umíst na konektory pro p ipojení k rozvad i.

3. Provozní podmínky
Pro správný provoz S je nutné dodržet základní provozní podmínky, které

jsou definovány v následujících kapitolách:
a) správné p ipojení vstupn -výstupních konektor
b) napájení S spl ující dané tolerance
c) správné nastavení parametr ídícího SW
d) dodržení provozní teploty okolního prost edí do 60°C

4. Elektrické provedení
ORS je k rozvad i p ipojen pomocí šesti násuvných konektor  CUM/CUF

ozna ených S-DO (výstupy), S-DI (vstupy), S-SE (ovládání serva), S-KM (ovládání
krokového motoru), S-AI (analogové vstupy) a S-N (napájení).

Konektor CANNON slouží pro p ipojení ORS k PC. Napájení ORS je
stejnosm rným nap tím 24V

Rozmíst ní konektor :
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4.1 Napájení
Konektor S-N.1 a S-N.2 slouží pro p ipojení stejnosm rného napájecího nap tí.

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

4.2 Fyzické binární vstupy
K aktivaci (deaktivaci) binárních vstup  S-DI.2 až S-DI.9 dochází zkratováním

íslušné svorky proti zemi. Polaritu každého binárního vstupu lze nezávisle nastavit
servisním programem.

Konektor el
S-DI.1 GND
S-DI.2 Fyzický binární vstup 1
S-DI.3 Fyzický binární vstup 2
S-DI.4 Fyzický binární vstup 3
S-DI.5 Fyzický binární vstup 4
S-DI.6 Fyzický binární vstup 5
S-DI.7 Fyzický binární vstup 6
S-DI.8 Fyzický binární vstup 7
S-DI.9 Fyzický binární vstup 8

4.3 Fyzické binární výstupy
Výstupy S-DO.2 až S-DO.9 jsou realizovány spínacími tranzistory spínajícími

proti zemi. P i aktivním výstupu je výstupní tranzistor sepnutý. Maximální spínané
nap tí je 80V, spínaný proud 50mA (max. 100mA). Polaritu každého binárního
výstupu lze nezávisle nastavit servisním programem.

Konektor el
S-DO.1 GND
S-DO.2 Fyzický binární výstup 1
S-DO.3 Fyzický binární výstup 2
S-DO.4 Fyzický binární výstup 3
S-DO.5 Fyzický binární výstup 4
S-DO.6 Fyzický binární výstup 5
S-DO.7 Fyzický binární výstup 6
S-DO.8 Fyzický binární výstup 7
S-DO.9 Fyzický binární výstup 8

4.4 Ovládání krokového motoru
Výstupy S-KM.1 až S-KM.4 jsou realizovány speciálním obvodem pro ízení

krokového motoru, budící proud do vinutí KM lze zvolit parametrem.
Je-li chod KM oto en (místo otevírání se zavírá) je nutné oto it jedno z vinutí

KM (nap . S-KM.1 s S-KM.2). Proud do vinutí KM lze nastavit parametrem.

Konektor el
S-KM.1 Vinutí 1
S-KM.2 Vinutí 1
S-KM.3 Vinutí 2
S-KM.4 Vinutí 2
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4.5 Ovládání serva
Konektor S-SE.1 a S-SE.2 slouží pro p ipojení napájecího nap tí 230V pro

servo a dále tento konektor obsahuje silové výstupy pro spínání 230V pro ovládání
polohy serva.

Konektor el
S-SE.1 Napájení 230V
S-SE.2 0V
S-SE.3 Servo +
S-SE.4 0V
S-SE.5 Servo -
S-SE.6 0V

4.6 Analogové vstupy
Na konektor S-AI jsou p ivedeny všechny m ené analogové veli iny.

Konektor el
S-AI.1 Otá ky -
S-AI.2 Otá ky +
S-AI.3 20mA (10V) Výkon -
S-AI.4 20mA (10V) Výkon +
S-AI.5 20mA (10V) tlaku v sání -
S-AI.6 20mA (10V) tlaku v sání +
S-AI.7 Napájecí nap tí pro idlo tlaku v sání +24V
S-AI.8 Potenciometr polohy serva – GND
S-AI.9 Potenciometr polohy serva  - Jezdec
S-AI.10 Potenciometr polohy serva  - 10mA
S-AI.11 Pt100 – GND
S-AI.12
S-AI.13

Pt100

S-AI.14 Lambda sonda bohatá -
S-AI.15 Lambda sonda bohatá +
S-AI.16 Lambda sonda chudá -
S-AI.17 Lambda sonda chudá +
S-AI.18 Termo lánek 1 -
S-AI.19 Termo lánek 1 +
S-AI.20 Termo lánek 2 -
S-AI.21 Termo lánek 2 +
S-AI.22 Termo lánek 3 -
S-AI.23 Termo lánek 3 +
S-AI.24 Termo lánek 4 -
S-AI.25 Termo lánek 4 +
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4.6.1 Kalibrace analogových vstup
Všechny analogové vstupy (lambda sondy, termo lánky, potenciometr polohy

serva a klapky, výkon a tlak) lze digitáln  kalibrovat bez nutnosti zásahu do ORS
(nastavování trimr ).

Kalibrace se provádí p ipojením S k PC pomocí RS-232. Volbou menu
„Monitor / Nástroje / Kalibrace“ v programu „MONITOR.EXE“ se po zadání

ístupového hesla zobrazí dialogové okno pro kalibraci. Tla ítky pro zm nu offsetu
a amplitudy lze zvolený parametr p esn  nastavit na požadovanou hodnotu:

           Nulování offsetu    Zm na offsetu     Zm na amplitudy

               M ená hodnota

Skute ná hodnota

Doporu ený postup p i kalibraci:

a) Odpojení (nulování) kalibrovaného vstupu
b) Znulování offsetu tla ítkem „Offset 0“
c) P ipojení vstupu na definovanou hodnotu
d) Nastavení požadované hodnoty tla ítky „Amplituda +“ a „Amplituda -“

Pro kalibraci polohy serva lze využít funkci automatické kalibrace.
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4.7 RS-232
Komunikace S s okolním sv tem je realizována pomocí sériového rozhraní

RS-232. Pro p ipojení k tomuto rozhraní slouží 9-pinový konektor CANNON.
ipojením S k PC sériovým kabelem a spušt ním programu

„MONITOR.EXE“ je možné monitorovat provoz ORS, nastavovat parametry ORS a
kalibrovat analogové vstupy.

Zapojení kabelu pro p ipojení ORS k PC:

PC  3 TxD 3     S
2 RxD 2
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. Provozní stavy ORS
sobení binárních vstup  „Zapalování“, „Deon generátoru“, „Volnob h“ a

velikost m ených otá ek ur uje stav ORS (a zp sob regulace ventilu) dle
následujícího diagramu:

Chování ORS je závislé na p íslušném stavu dle následující tabulky:

Stav Popis chování
Klid Poloha ventilu ORS je nastavena do výchozí polohy dané parametrem

„Klidová (startovací) poloha ventilu“.
Start Ventil z stává v dosažené poloze
Motor b ží P i pomalém trendu nár stu otá ek do dosažení volnob žných otá ek

ORS definovanou rychlostí obohacuje
Volnob h Ventil z stává v dosažené poloze

h
odleh eno

i pomalém trendu nár stu otá ek do dosažení nominálních otá ek
ORS definovanou rychlostí obohacuje

Fázování P i kmitání otá ek p esahujícím p ípustnou mez ORS ochuzuje
Provoz /
zpožd ní

Ventil z stává v dosažené poloze

Provoz /
regulace

Poloha ventilu je regulovaná dle velikosti nap tí na Lambda-sond

Stop Poloha ventilu ORS je nastavena do polohy dané parametrem „Poloha
ventilu p i odstavení“

Pomocí parametr  lze u všech fází stavu ORS (s výjimkou klidového stavu)
definovat, zda polohu ventilu lze prioritn  ovládat binárními vstupy „Poloha A“ …
„Poloha D“.
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Následující diagram zobrazuje p echod mezi stavy ORS v závislosti na stavech
vstupních signál :

i b žném provozu se stav ORS m ní dle standardních p echod .
Nestandardní p echody zajiš ují, aby ORS nez stal v nesprávném stavu p i
zjednodušeném zapojení (nap . p i slou ení vstup  deonu generátoru a zapalování
nebo bez zapojeného otá kového vstupu atd.) nebo p i nesprávném p sobení
signál .
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6. Dvouhodnotové vstupy

6.1 Fyzické dvouhodnotové vstupy
ORS disponuje 8 fyzickými binárními vstupy. Stav každého binárního vstupu

odpovídá stavu zkratování (rozpojení) p íslušné svorky na svorkovnici S-DI ORS.

6.2 Logické dvouhodnotové vstupy
ORS má k dispozici 16 logických binárních vstup . Logické binární vstupy jsou

dvouhodnotové veli iny ovládané dle nastavení parametr  fyzickými vstupy, které
ovliv ují algoritmus regulace. Každému logickému vstupu m že být p azeno, který
fyzický vstup jej ovládá, p ípadn  m že být logický vstup trvale nastaven jako
neaktivní (nezapojen) nebo aktivní (nezapojen a invertován). Jeden fyzický vstup

že ovládat více logických vstup

Logický vstup Ú el
Zapalování Vstup zapalování
Delon gen. Stav jisti e (styka e) generátoru
Volnob h Informace o provozu na volnob h
Nevyužito
Poloha A Vstup aktivuje zm nu polohy do polohy A
Poloha B Vstup aktivuje zm nu polohy do polohy B
Poloha C Vstup aktivuje zm nu polohy do polohy C
Poloha D Vstup aktivuje zm nu polohy do polohy D
Pauza Vstup zp sobující pozastavení regulace
Reset KM Vstup pro reset KM externím signálem
PWM p edst. Pulzn -ší kový signál definující velikost snížení p edstihu
Nevyužito
Zemni/Bio Volba typu plynu (zemni plyn / bioplyn)
Volba biopl. Tla ítko pro volbu kvality bioplynu
Poloha +1 Nástupná hrana signálu zp sobí zm nu polohy +1%
Poloha –1 Nástupná hrana signálu zp sobí zm nu polohy -1%

6.2.1 Zapalování
Aktivace vstupu zapalování zp sobí p echod ORS z klidového stavu do fáze

startu.
Deaktivace vstupu zapalování m že zp sobit znulování polohy KM (je-li to

parametrem povoleno) a p evádí ORS do klidového stavu.

6.2.2 Deon generátoru
Aktivace deonu generátoru p i aktivním vstupu zapalování zp sobí p echod

ORS ze stavu fázování (libovolného jiného stavu) do stavu Provoz / zpožd ní. Po
uplynutí parametrem definovaného asu, nebo je-li nap tí v toleran ním pásmu,
dojde k zahájení regulace na požadované nap tí.

Deaktivace vstupu ukon í regulaci na požadované nap tí a ORS p ejde do
fáze odstavení

6.2.3 Volnob h
Tento signál udává okamžik, kdy je motor ve fázi volnob hu. Je-li signál

aktivován, ORS neprovádí žádné regula ní zásahy.
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6.2.4 Poloha A … Poloha D
Není-li aktivní žádný z t chto signál , poloha ventilu je daná algoritmem

regulace ORS. Aktivací vstupu se poloha zm ní dle p íslušného parametru. P i
sobení více signálu Poloha se uplatní pouze vstup s vyšší prioritou. Nejvyšší

prioritu má vstup Poloha A, nejmenší prioritu má vstup Poloha D. Pokud
v p íslušném stavu ORS není aktivována priorita polohy t mito vstupními signály,
poloha ventilu se m ní dle algoritmu ORS bez ohledu na p sobení t chto signál .

6.2.5 Pauza
Aktivace signálu pauza zp sobí pozastavení regulace. Poloha serva

(krokového motoru) z stává konstantní bez ohledu na velikost nap tí na Lambda-
sond .

6.2.6 Reset KM
Aktivací signálu je možné provést znulování polohy krokového motoru. Po

dobu aktivace signálu z stává krokový motor zav en, po skon ení aktivace signálu
se krokový motor otev e do výchozí požadované polohy (není-li aktivovaná regulace)
nebo za ne regulovat dle nap tí na Lambda-sond  (je-li regulace aktivována)

V p ípad  regulace servem aktivace signálu zp sobí zav ení ventilu (regulaci
serva do polohy 0%)

6.2.7 PWM p edst.
Pulzn -ší kový signál p ivedený do tohoto vstupu ur uje velikost snížení

edstihu motoru (signál generuje TMCI). Signál trvale v log.0 odpovídá nulovému
snížení p edstihu, signál trvale v log.1 odpovídá snížení p edstihu o 20°. Kmitá-li
tedy signál nap . se st ídou 1:1, odpovídá to snížení p edstihu o 10°. Frekvence
signálu je 1Hz.

6.2.8 Zemní/Bio
Tímto signálem lze volit typ plynu. Není-li aktivovaná inverze tohoto vstupu, je

i neaktivním vstupu (vstupní svorka fyzického vstupu rozpojena) ORS nastaven na
provoz na zemní plyn, je-li vstupní svorka zkratována, ORS je nastaven na provoz
na bioplyn.

Signálem lze m nit výchozí klidovou polohu ventilu a polohu ventilu p i
odstavení v závislosti na typu plynu. V p ípad  regulace dle nap tí na Lambda-
sond  signál dále ur uje, na jaké požadované nap tí na Lambda-sond  se bude
regulovat (požadované nap tí lze m nit dle typu plynu). P i regulaci dle tlaku tento
signál udává, jakým korek ním sou initelem se požadovaný tlak násobí. V p ípad
zemního plynu je tento sou initel roven jedné, v p ípad  bioplynu je dán parametrem
dle zvolené kvality bioplynu.

6.2.9 Volba biopl.
Tla ítkem p ipojeným k tomuto vstupu lze (je-li signálem z p edchozího

odstavce nastaven ORS na bioplyn) definovat kvalitu bioplynu. Dle zvolené kvality
bioplynu lze m nit požadované nap tí na Lambda-sond  (regulace dle nap tí) nebo
upravovat r zným korek ním sou initelem požadovaný tlak (regulace dle tlaku).

i prvním stisku tla ítka se na displeji na dobu 3s zobrazí aktuáln  zvolená
kvalita bioplynu (P1-P4). Následným stiskem v dob  indikace aktuální kvality
bioplynu lze p epnout kvalitu plynu na další v po adí.

6.2.10 Poloha +(-)1
Nástupná hrana t chto signál  zp sobí korekci aktuální polohy ventilu o 1%

íslušným sm rem. Vstupy slouží pro p ipojení externích tla ítek pro manuální
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korekci polohy. Korekci polohy lze provád t ve všech stavech ORS s výjimkou stavu
„Provoz / regulace“. Sou asný stisk obou tla ítek (sou asná aktivace obou signál )
zp sobí nastavení ventilu do výchozí startovací polohy. ORS akceptuje pouze
nástupné hrany signál  v intervalech delších jak 250ms (ošet ení zákmit  na
tla ítku).
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7. Dvouhodnotové výstupy

7.1 Logické dvouhodnotové výstupy
Algoritmus regulace ORS a vyhodnocování vstupních analogových veli in

ovliv uje stav 24 dvouhodnotových veli in.

Logický výstup Popis
Aktivace Regulace výstupního nap tí na Lambda-sond  je aktivovaná
Manuál ORS je v manuálním ovládání (ru ní ovládání polohy serva/KM)
Nevyužito
Nevyužito
Varování L Poloha serva (KM) je pod varovnou mezí
Varování H Poloha serva (KM) je nad varovnou mezí
Doraz L Poloha serva (KM) je na dolním dorazu
Doraz H Poloha serva (KM) je na horním dorazu
Lam/Tlak L Lambda-sonda (Tlak) je pod dolním limitem
Lam/Tlak H Lambda-sonda (Tlak) je nad horním limitem
Nevyužito
Nevyužito
Nevyužito
Nevyužito
dT (a) ekro ena diference teplot „a“
dT (b) ekro ena diference teplot „b“
Term. 1 L Teplota termo lánku 1 je pod dolní mezí
Term. 1 H Teplota termo lánku 1 je nad horní mezí
Term. 2 L Teplota termo lánku 2 je pod dolní mezí
Term. 2 H Teplota termo lánku 2 je nad horní mezí
Term. 3 L Teplota termo lánku 3 je pod dolní mezí
Term. 3 H Teplota termo lánku 3 je nad horní mezí
Term. 4 L Teplota termo lánku 4 je pod dolní mezí
Term. 4 H Teplota termo lánku 4 je nad horní mezí
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7.1.1 Aktivace
Je-li aktivní binární výstup Aktivace (ORS je ve fázi „Provoz / regulace“),

poloha výstupního ventilu je regulována dle velikosti nap tí na Lambda-sond .
Regulace se m že dle nastavení parametr  spoušt t s maximálním asovým
zpožd ním od signálu deonu generátoru, dosažení toleran ního pásma nap tí na
Lambda-sond  nebo p ekro ení startovací hodnoty výkonu.

7.1.2 Manuál
Výstup je aktivní, je-li aktivován ru ní režim ovládání ventilu. ORS reguluje

polohu serva (KM) tak, aby byla shodná s požadovanou polohou zaslanou z PC.

7.1.3 Varování L(H)
Výstup Varování L(H) informuje o p ekro ení varovné meze polohy ventilu

definované parametrem „Dolní varovná mez polohy ventilu“ („Horní varovná mez
polohy ventilu“). Výstup je aktivní, je-li poloha ventilu menší (v tší) než p íslušný
parametr.

7.1.4 Doraz L(H)
Výstup Doraz L(H) informuje o dosažení havarijní meze polohy ventilu

definované parametrem „Dolní havarijní mez polohy ventilu“ („Horní havarijní mez
polohy ventilu“). Výstup je aktivní, dosáhne-li poloha ventilu hodnotu p íslušného
parametru. Havarijní meze jsou zárove  elektrickým dorazem pro ventil. Bez ohledu
na nap tí na Lambda-sond  není regulována poloha ventilu pod (nad) dolní (horní)
havarijní mez.

7.1.5 Lam/Tlak L(H)
Výstup Lam/Tlak L(H) je aktivní, nedosáhne-li (p ekro í-li) nap tí na Lambda-

sond  (Tlak plnící sm si – dle zvoleného zp sobu regulace) hodnotu parametru
„Dolní limit nap tí na Lambda-sond  / Tlaku“ („Horní limit nap tí na Lambda-sond  /
Tlaku“).

7.1.6 dT
Výstupy dT se nastavují, p ekro í-li rozdíl teplot parametrem zadaných

termo lánk  definované meze. ORS umož uje hlídání dvou rozdíl  libovolných
ených teplot.

7.1.7 Term. N L(H)
Výstup Term. N L(H) je aktivní, nedosáhne-li (p ekro í-li) teplota termo lánku N

hodnotu parametru „Dolní limit teploty termo lánku“ („Horní limit teploty
termo lánku“).
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7.2 Fyzické dvouhodnotové výstupy
Stav fyzických výstup  (sepnutí/rozepnutí výstupního tranzistoru na svorkovnici

S-DO) je dán dle nastavení parametr  stavem logických výstup  nebo jejich
kombinací. U každého fyzického výstupu lze nastavit polarita (výstupní tranzistor p i
aktivaci spíná/rozepíná) a zpožd ní, se kterým se aktivace projeví na výstupu.

Nastavení fyzického výstupu Výstup aktivován p i kombinaci log.výst.:
Nezapojen (stále neaktivní) Výstup je stále neaktivní
ORS aktivován Aktivace
ORS je v manuálním režimu Manuál
Varování polohy dolní Varování L
Varování polohy dolní & aktivován Varování L A Aktivace
Varování polohy horní Varování H
Varování polohy horní & aktivován Varování H A Aktivace
Varování polohy Varování L NEBO Varování H
Varování polohy & aktivován (Varování L NEBO Varování H) A Aktivace
Doraz polohy dolní Doraz L
Doraz polohy dolní & aktivován Doraz L A Aktivace
Doraz polohy horní Doraz H
Doraz polohy horní & aktivován Doraz H A Aktivace
Doraz polohy Doraz L NEBO Doraz H
Doraz polohy & aktivován (Doraz L NEBO Doraz H) A Aktivace
Lambda pod dolním limitem Lambda L
Lambda nad horním limitem Lambda H
Lambda mimo limity Lambda L NEBO Lambda H
Rozdíl "a" termo lánk dT (a)
Rozdíl "a" termo lánk  & aktivován dT (a) A Aktivace
Rozdíl "b" termo lánk dT (b)
Rozdíl "b" termo lánk  & aktivován dT (b) A Aktivace
Rozdíl "a" nebo "b" termo lánk dT (a) NEBO dT (b)
Rozdíl "a" nebo "b" term. & akt. (dT (a) NEBO dT (b)) A Aktivace
Termo l.1 pod dolním limitem Term. 1 L
Termo l.1 pod dolním limitem & akt. Term. 1 L A Aktivace
Termo l.1 nad horním limitem Term. 1 H
Termo l.1 nad horním limitem & akt. Term. 1 H A Aktivace
Termo l.2 pod dolním limitem Term. 2 L
Termo l.2 pod dolním limitem & akt. Term. 2 L A Aktivace
Termo l.2 nad horním limitem Term. 2 H
Termo l.2 nad horním limitem & akt. Term. 2 H A Aktivace
Termo l.3 pod dolním limitem Term. 3 L
Termo l.3 pod dolním limitem & akt. Term. 3 L A Aktivace
Termo l.3 nad horním limitem Term. 3 H
Termo l.3 nad horním limitem & akt. Term. 3 H A Aktivace
Termo l.4 pod dolním limitem Term. 4 L
Termo l.4 pod dolním limitem & akt. Term. 4 L A Aktivace
Termo l.4 nad horním limitem Term. 4 H
Termo l.4 nad horním limitem & akt. Term. 4 H A Aktivace
Termo l.1 nebo 2 p es limit Term. 1 H NEBO Term. 2 H
Termo l.1 nebo 3 p es limit Term. 1 H NEBO Term. 3 H
Termo l.1 nebo 4 p es limit Term. 1 H NEBO Term. 4 H
Termo l.2 nebo 3 p es limit Term. 2 H NEBO Term. 3 H
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Termo l.2 nebo 4 p es limit Term. 2 H NEBO Term. 4 H
Termo l.3 nebo 4 p es limit Term. 3 H NEBO Term. 4 H
Termo l.1 nebo 2 nebo 3 p es limit Term. 1 H NEBO Term. 2 H NEBO Term. 3 H
Termo l.1 nebo 2 nebo 4 p es limit Term. 1 H NEBO Term. 2 H NEBO Term. 4 H
Termo l.1 nebo 3 nebo 4 p es limit Term. 1 H NEBO Term. 3 H NEBO Term. 4 H
Termo l.2 nebo 3 nebo 4 p es limit Term. 2 H NEBO Term. 3 H NEBO Term. 4 H

který termo lánek p es limit Term. 1 H NEBO Term. 2 H NEBO Term. 3 H
NEBO Term. 4 H
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8. M ení a vyhodnocování teplot

8.1 M ení teplot
ORS obsahuje p t teplotní vstupy. ty i teploty jsou snímány termo lánkem

typu K. Výstupem z idla je stejnosm rné nap tí v rozsahu cca 0..50mV.
edpokládá se idealizovaná lineární charakteristika, p i teplot  0°C je nap tí idla

0V, p i teplot  1000°C je nap tí 41,2mV. Pátý vstup je ur en pro p ipojení Pt100.

8.2 Vyhodnocování teplot termo lánk
ORS signalizuje pokles libovolné m ené teploty pod definovaný parametr,

nár st libovolné m ené teploty nad definovaný parametr a dále testuje dv
diference libovolných teplot Tx-Ty, kde x, y=<1,2,3,4>.

ekro í-li teplotní rozdíl danou mez, dojde k aktivaci výstupu dT(Tx-Ty).
Toleran ní mez pro odchylku teplot není konstantní, je závislá na hodnot  Tx. Je-li
Tx<=400°C je maximální povolená mez rozdílu teplot rovna parametru „Maximální
rozdíl teplot p i 400°C“. Je-li Tx>400°C, toleran ní mez se postupn  se zvyšující se
teplotou Tx lineárn  zvyšuje tak, že p i Tx=600°C je maximální povolená mez rozdílu
teplot rovna parametru „Maximální rozdíl teplot p i 600°C“. Oba parametry
(„Maximální rozdíl teplot p i 400°C“ a „Maximální rozdíl teplot p i 600°C“) je možné
pro každý vyhodnocovaný teplotní rozdíl dTa, dTb nastavit na odlišné hodnoty.

8.3 Vyhodnocování teploty  Pt100
Teplota Pt100 se využívá pouze p i regulaci dle tlaku plnící sm si. V závislosti

na zm ené teplot  se m ní požadovaná hodnota tlaku.
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9. M ení, regulace a vyhodnocování bohatosti sm si

9.1 M ení bohatosti sm si
Bohatost sm si je snímána Lambda-sondou, která je umíst ná ve spalinovém

potrubí. Výstupem z idla je stejnosm rné nap tí v rozsahu 0÷40mV (chudá
Lambda-sonda) nebo 0÷1000mV (bohatá Lambda-sonda). Parametrem lze zvolit typ
Lambda-sondy. Pro p ipojení chudé a bohaté Lambda-sondy slouží rozdílné svorky.

9.2 Regulace bohatosti sm si
Bohatost sm si je ízena servopohonem nebo krokovým motorem (dle

nastavení parametr ) v sání motoru. Typ ak ního lenu (servo, KM) se definuje
parametrem.

Poloha servopohonu se ovládá pomocí signál  servo+ a servo-. Signálem
servo+ se ventil otvírá, signálem servo- se zavírá. Informace o poloze ventilu je
snímána potenciometrem 100ohm, který je mechanicky spojen s pohonem ventilu.

Poloha KM se ovládá generováním proudu do jeho dvou vinutí. Poloha KM je
daná p ítáním (ode ítáním) impuls  otevírajících (zavírajících) KM od znulování,
kdy je KM zcela zav en (poloha 0%). ORS nemá žádnou zp tnou informaci o poloze
KM. Nastavení výchozí polohy KM (nulování) m že být provedeno dle nastavení
parametr  p i p ivedení napájecího nap tí do ORS p ípadn  p i deaktivaci signálu
zapalování. Nulování m že být provedeno i v jiný asový okamžik externím signálem
„Reset KM“. Nulování KM musí být provedeno alespo  jedním z výše uvedených
zp sob , jinak poloha KM nebude odpovídat skute nosti. Pokud je nulování KM
provád no pouze deaktivací signálu Zapalování, musí být ORS p i vypnutí
napájecího nap tí v klidovém stav (p i p ivedení napájení ORS p edpokládá, že KM
je ve startovací poloze).

K aktivaci regulace (stav „Provoz / regulace”) dojde v okamžiku, je-li aktivní
vstup deonu generátoru a zapalování a nap tí na Lambda sodn  je v tší než
parametr „Dolní limit nap tí na Lambda-sond “ a zárove  menší než „Horní limit
nap tí na Lambda-sond “. Není-li nap tí na Lambda-sond  v této toleranci do
uplynutí doby „Maximální doba od aktivace deonu generátoru do zahájení regulace“
od aktivace deonu generátoru a není aktivována aktivace ORS od výkonu, dojde ke
spušt ní regulace bez ohledu na nap tí.

Je-li ORS ve stavu „Provoz / regulace“, reguluje polohu ventilu dle nap tí
z Lambda-sondy. P i nár stu nap tí z idla nad zadanou mez (parametr „Žádaná
hodnota nap tí na výstupu Lambda-sondy“) ventil zavírá (signál servo mén  nebo
dekrementace polohy KM), p i poklesu otevírá (signál servo více nebo inkrementace
polohy KM). Je-li odchylka skute né a žádané hodnoty nap tí menší než
„Necitlivost“ (parametr), nedochází k regulaci.

Regulace bohatosti sm si je proporcionální - s v tší odchylkou se zvyšuje
rychlost zavírání (otvírání) ventilu. Rychlost zm ny polohy ventilu je daná odchylkou
nap tí násobenou koeficientem rychlosti regulace (parametr „Rychlost regulace“).

Po aktivaci regulace je do okamžiku prvního dosažení toleran ního pásma
nap tí na Lambda-sond  rychlost regulace snížena.

Hodnoty parametr  pro havarijní meze jsou zárove  i elektrickým dorazem
ventilu. P ekro í-li poloha serva horní havarijní mez, ORS p estane bez ohledu na
hodnotu požadovaného a skute ného nap tí na Lambda-sond  generovat signál
servo+ (inkrementace polohy KM), p i p ekro ené dolní havarijní meze p estane
generovat signál servo- (dekrementace polohy KM). Elektrické dorazy se uplat ují
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pouze p i regulaci podle nap tí, nikoli v režimu ru ního ovládání nebo p i
automatické kalibraci serva.

9.3 Vyhodnocování bohatosti sm si
hem provozu je vyhodnocována poloha ventilu. P ekro í-li poloha ventilu

kterou z krajních poloh pro varování, aktivuje se logický výstup varování (je-li
poloha serva v tší než parametr „Horní varovná mez polohy serva“  nebo je-li poloha
serva menší než parametr „Dolní  varovná mez polohy serva“ ). Pokud se b hem
varování vrátí poloha serva mimo varovnou mez, výstup varování se deaktivuje.
Dosáhne-li poloha ventilu n který z krajních poloh pro havárii, aktivuje se výstup
dorazu (je-li poloha serva v tší nebo rovna parametru „Horní havarijní mez polohy
serva“ nebo, je-li poloha serva menší nebo rovna parametru „Dolní havarijní mez
polohy serva“ ). Pokud se b hem aktivovaného výstupu doraz vrátí poloha serva
mimo havarijní mez, výstup dorazu se deaktivuje.
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10. M ení a vyhodnocování tlaku v sání

10.1 M ení tlaku v sání
Tlak v sání je m en voliteln  pomocí proudového signálu 0-20mA nebo

nap ového signálu 0-10V. Volba vstupu se provádí zkratovací spojkou. Vstup m že
být nastaven jako diferenciální (plovoucí), nebo vstup „-“ m že být spojen se zemí.
Na svorkovnici je vyvedeno napájecí nap tí 24V pro idlo.

Proudový vstup Nap ový vstup
Proti GND

Diferenc.

10.2 Regulace tlaku v sání
Tlak v sání je po Lambda-sond  druhá veli ina, na základ  které ORS m že

ovládat polohu ventilu (dle nastavení regulace).

K aktivaci regulace (stav „Provoz / regulace”) dojde v okamžiku, je-li aktivní
vstup deonu generátoru a zapalování a tlak v sání je v tší než parametr „Dolní limit
tlaku“ a zárove  menší než „Horní limit tlaku“. Není-li tlak v sání v této toleranci do
uplynutí doby „Maximální doba od aktivace deonu generátoru do zahájení regulace“
od aktivace deonu generátoru a není aktivována aktivace ORS od výkonu, dojde ke
spušt ní regulace bez ohledu na tlak.

Je-li ORS ve stavu „Provoz / regulace“, reguluje polohu ventilu dle Tlaku v
sání. P i nár stu tlaku nad zadanou hodnotu ventil otevírá (signál servo plus nebo
inkrementace polohy KM), p i poklesu zavírá (signál servo mén  nebo dekrementace
polohy KM). Je-li odchylka skute né a žádané hodnoty nap tí menší než
„Necitlivost“ (parametr), nedochází k regulaci.

Regulace tlaku je proporcionální - s v tší odchylkou se zvyšuje rychlost
zavírání (otvírání) ventilu. Rychlost zm ny polohy ventilu je daná odchylkou tlaku
násobenou koeficientem rychlosti regulace (parametr „Rychlost regulace“).

Po aktivaci regulace je do okamžiku prvního dosažení toleran ního pásma
tlaku v sání rychlost regulace snížena.

Hodnoty parametr  pro havarijní meze jsou zárove  i elektrickým dorazem
ventilu. P ekro í-li poloha serva horní havarijní mez, ORS p estane bez ohledu na
hodnotu požadovaného a skute ného tlaku v sání generovat signál servo+
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(inkrementace polohy KM), p i p ekro ené dolní havarijní meze p estane generovat
signál servo- (dekrementace polohy KM). Elektrické dorazy se uplat ují pouze p i
regulaci podle tlaku, nikoli v režimu ru ního ovládání nebo p i automatické kalibraci
serva.

Požadovaná hodnota tlaku je daná tabulkou a je ur ena výkonem, teplotou
Pt100, typem a kvalitou plynu, korek ním sou initelem a p edstihem motoru.
Základní požadovaný tlak (p2) je dán aktuálním výkonem a teplotou dle vztahu

p2=(t2+273.15)/(t1+273.15)*p1

kde p1 a t1 jsou hodnoty na k ivce dané lineárním spojením bod  z tabulky.  Tento
tlak je dále násoben korek ním sou initelem závislým na výkonu, korek ním
sou initelem daným typem plynu a také je zvýšen o hodnotu tlaku, která je úm rná
snížení p edstihu motoru. Výsledkem je tlak p3, na který se reguluje.

p3=p2* vykon* plyn+ p

kde p je tlak daný hodnotou snížení p edstihu násobenou parametrem „Zvýšení
tlaku plnící sm si na každý 1° snížení p edstihu“. Tento parametr je daný tabulkou,
lze jej definovat pro r zné hodnoty výkonu.
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11. M ení a vyhodnocování výkonu

11.1 M ení výkonu
Výkon je m en voliteln  pomocí proudového signálu 0-20mA nebo

nap ového signálu 0-10V. Volba vstupu se provádí zkratovací spojkou. Vstup m že
být nastaven jako diferenciální (plovoucí), nebo vstup „-“ m že být spojen se zemí.

Proudový vstup Nap ový vstup
Proti GND

Diferenc.

11.2 Vyhodnocování výkonu
Je-li výkon KJ déle jak 60min v tší než parametr „Mez plného výkonu“ dojde p i

aktivované regulaci a zapnutém parametru „Aktivace korekce výchozích parametr
poloh ventilu“ ke korekci parametr  definující výchozí polohy ventilu (Klidová poloha
ventilu, Poloha A, Poloha B, Poloha C, Poloha D). Korekce parametr  (jejich snížení
o 1%) se provádí, je-li po hodin  provozu na plném výkonu skute ná poloha ventilu
menší než parametr „Klidová poloha ventilu“. Pokud je p íslušný parametr roven
parametru „Dolní varovná mez polohy ventilu“ jeho hodnota se nesnižuje.

Je-li aktivován parametr „Aktivace zahájení regulace od p ekro ení startovací
hodnoty výkonu“, ORS spouští regulaci pokud je nap tí na Lambda-sond
v toleran ním pásmu nebo dosáhl-li výkon KJ startovací hodnoty. Není-li spln na
žádná z t chto podmínek, regulace se nespustí ani po uplynutí doby dané
parametrem „Maximální doba od aktivace deonu generátoru do zahájení regulace“

Hodnota výkonu je dále využívána p i regulaci tlaku pro ur ení požadovaného
tlaku.
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12. M ení a vyhodnocování otá ek soustrojí

12.1 M ení otá ek
Otá ky soustrojí jsou snímány pomocí induk ního idla typu IS 03, výrobce

KD Hronov.
Nap tí na výstupu idla je cca 3,5V, frekvence (perioda) signálu odpovídá

otá kám soustrojí dle následujících vztah  daných metodou m ení:

a) M ení otá ek snímáním zub  setrva níku (N impuls  na otá ku)

f = n * z / 60

b) M ení otá ek snímáním rozd lova e (1 impuls na 2 otá ky)

f = 0.5 * n  / 60

kde:  f ozna uje frekvenci signálu v Hz
n jsou otá ky soustrojí za minutu
z je po et zub  na setrva níku.

Minimální m itelné otá ky p i obou metodách m ení jsou 500 min-1.

12.2 Vyhodnocování otá ek
Otá ky soustrojí ovliv ují stav regulace ORS a v r zných stavech m že

dynamické chování otá ek (pomalý trend nár stu, kmitání) zp sobit zm nu polohy
ventilu.

Otá ky vyšší jak parametr „Startovací otá ky“ zp sobí zm nu stavu ze
startovací fáze do stavu „Motor b ží“. V tomto stavu ORS vyhodnocuje rychlost
nár stu otá ek, je-li trend nár stu malý (do 6s nedojde k dosažení volnob žných
otá ek), ORS obohacuje sm s (otvírá ventil) rychlostí danou parametrem „Rychlost
obohacování sm si otvíráním serva [%/min] p i nízkém trendu nár stu otá ek“.

Po dosažení otá ek daných parametrem „Volnob žné otá ky“ ORS p echází do
stavu „Volnob h“. V tomto stavu ORS z stává po dobu p sobení externího signálu
„Volnob h“.

 Po ukon ení p sobení signálu „Volnob h“ (nebo po 3s, pokud signál nebyl
aktivován), p ejde ORS do stavu „B h odleh eno“. V tomto stavu ORS vyhodnocuje
rychlost nár stu otá ek, je-li trend nár stu malý (do 6s nedojde k dosažení
nominálních otá ek), ORS obohacuje sm s (otvírá ventil) rychlostí danou
parametrem „Rychlost obohacování sm si otvíráním ventilu [%/min] p i nízkém
trendu nár stu otá ek“.

Po dosažení otá ek daných parametrem „Nominální otá ky“, ORS p echází do
stavu „Fázování“. Po uplynutí 10s v tomto stavu ORS zahájí vyhodnocování historie
otá ek za posledních 8s. Pokud je rozdíl maximální a minimální hodnoty otá ek v tší
než parametr „Maximální p ípustný rozkmit otá ek p i fázování bez ochuzování
sm si“, ORS ochuzuje sm s (zavírá ventil) rychlostí danou parametrem „Rychlost
ochuzování sm si zavíráním ventilu [%/min] p i kmitání otá ek p i fázování“.

Aktivace signálu „Deon generátoru“ ukon í stav fázování. Další pr h
regulace již velikost otá ek neovliv uje.
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13. Ru ní režim ovládání ORS
ORS lze pomocí ovládacího panelu v servisním programu p evést do režimu

ru ního ovládání výstupního ventilu. P i zapnutí ru ního režimu je bez ohledu na
ené a požadované nap tí na Lambda-sond  poloha výstupního ventilu ovládaná

z PC. Ru ní režim se automaticky ukon í 10s po odpojení ORS od PC.

14. Indikace stavu ORS
Stav ORS je indikován pomocí dvoumístného 7-segmentového displeje a dvou

LED-diod.

14.1 Stavy indika ních diod

RegulaceKlid
Nap tí pod Nap tí O.K. Nap tí nad

Stavy indik. diod
LED+ ( ervená)
LED- (zelená) LED+ LED- LED+ LED- LED+ LED- LED+ LED-
Ventil v toleranci 0 0 0 1 1 1 1 0
Varování 0 0 0 1Hz 1Hz 1Hz 1Hz 0
Havárie 0 0 0 4Hz 4Hz 4Hz 4Hz 0

14.2 Indikace 7-segmentovek

Indikace 7-segmentovek
Stav 7-segmentovek Význam
Bliká hodnota polohy serva Klidový stav
Svítí hodnota polohy serva Regulace na požadované nap tí
Bliká hodnota polohy serva / PC Ru ní režim ovládání serva z PC
Svítí PC Probíhá automatická kalibrace serva



Strana 25 (celkem 27)

15. Další funkce ORS

15.1 P ipojení ORS k PC
ORS lze p ipojit sériovým kabelem k PC. Komunikace s ORS je zajišt na

pomocí programu „MONITOR.EXE“. Po spušt ní programu provádí PC autodetekci
portu, na kterém je ORS p ipojen, proto není t eba zadávat komunika ní port. (Pokud
je nutné, aby program hledal za ízení pouze na ur itém COMu, je možné zadat
parametr „/COMx“, kde x je íslo požadovaného COMu.) Je-li ORS k PC úsp šn

ipojen, dojde k hlášení „Nalezen TEDOM ORS“. Po p tení parametr  EEPROM
se zobrazí hlavní menu programu:
 Ovládání (ru ní ovládání s informací o poloze ventilu)
 Monitor (monitorování analogových i logických vstup , stavy výstup  atd.)
 Parametry (nastavení parametr S)
 Aplikace (informace o programu)
 Konec (ukon ení programu)

Chybová hlášení p i identifikaci za ízení:
Verze SW p ipojené jednotky je
aktuáln jší než verze monitoru.
Program nebude pracovat správn
a m že dojít k poškození parametr
Mám p esto pokra ovat ?

Program „MONITOR.EXE“ identifikoval známé
za ízení, jehož verze SW je ovšem natolik
nová, že Monitor nedokáže toto za ízení pln
podporovat. Doporu uje se nepokra ovat v
programu a zažádat dodavatele SW o
aktualizovanou verzi Monitoru.

Verze SW p ipojené jednotky je
natolik zastaralá, že verze monitoru
již nedokáže tuto jednotku
podporovat. Je nutné

eprogramovat ORS. Program
nebude pracovat správn  a m že
dojít k poškození parametr .
Mám p esto pokra ovat ?

Program „MONITOR.EXE“ identifikoval známé
za ízení, jehož verze SW je ovšem natolik
zastaralá, že Monitor nedokáže již toto
za ízení pln  podporovat. Doporu uje se
nepokra ovat v programu a požádat
dodavatele SW o p eprogramování ídící
jednotky nebo spustit starší verzi
monitorovacího programu.
Pokra ování programu m že vážn  narušit

ležitá data v pam ti ORS !
Neznámý typ p ipojeného za ízení,
program bude ukon en !

Program „MONITOR.EXE“ identifikoval
neznámé za ízení. Monitor bu  toto za ízení
nepodporuje, nebo je chybná komunikace se
za ízením. Možná p ina je také stará verze
programu Monitoru.

Stavová hlášení v okn  „Detekce za ízení ...“ p i identifikaci za ízení
Hledám za ízení na COMx Program testuje p ipojení za ízení na

íslušném COMu.
Nalezen TEDOM ORS Program úsp šn  detekoval p ipojení TEDOM

ORS
Chyba komunikace ! Za ízení odpov lo na identifika ní

požadavek chybn .
Nic jsem nenašel ! Na žádném COMu nebyl detekován ORS
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16. Nastavitelné parametry
Chování ORS je možné ovlivnit nastavením parametr . Uvedené parametry

lze nastavit po p ipojení ORS k PC programem MONITOR.EXE. Pomocí kláves
„Na ti“ a „Ulož“ v okn  „Parametry TEDOM ORS“ lze parametry na íst (respektive
uložit) na pevný disk. Zm né parametry jsou ORS akceptovány až po jejich
uložení do pam ti ORS stiskem klávesy „OK“.

Název parametru Meze, volby Krok Jedn.
P  o  l  o  h  a

1.  Dolní havarijní mez polohy ventilu 0÷99 1 %
2.  Horní havarijní mez polohy ventilu 0÷99 1 %
3.  Dolní varovná mez polohy ventilu 0÷99 1 %
4.  Horní varovná mez polohy ventilu 0÷99 1 %
5.  Klidová (startovací) poloha ventilu 0÷99 1 %
6.  Poloha ventilu pro odstavení 0÷99 1 %
7.  Poloha A 0÷99 1 %
8.  Poloha B 0÷99 1 %
9.  Poloha C 0÷99 1 %
10.  Poloha D 0÷99 1 %
11.  Priorita polohy A..D p i p sobení externího

signálu ve fázi "Start"
ON/OFF

12.  Priorita polohy A..D p i p sobení externího
signálu ve fázi "Motor b ží"

ON/OFF

13.  Priorita polohy A..D p i p sobení externího
signálu ve fázi "Volnob h"

ON/OFF

14.  Priorita polohy A..D p i p sobení externího
signálu ve fázi "B h odleh eno"

ON/OFF

15.  Priorita polohy A..D p i p sobení externího
signálu ve fázi "Fázování"

ON/OFF

16.  Priorita polohy A..D p i p sobení externího
signálu ve fázi "Provoz - zpožd ní"

ON/OFF

17.  Priorita polohy A..D p i p sobení externího
signálu ve fázi "Provoz - regulace"

ON/OFF

18.  Priorita polohy A..D p i p sobení externího
signálu ve fázi "Stop"

ON/OFF

19.  Maximální doba od aktivace deonu
generátoru do zahájení regulace

10÷1200 5 s

20.  Typ ak ního lenu Servo
KM

21.  Rychlost regulace 1÷30 1
O t á  k y

22.  Nominální otá ky 1000÷3500 1 ot/min
23.  Volnob žné otá ky 1000÷3500 1 ot/min
24.  Startovací otá ky 500÷3000 1 ot/min
25.  Rychlost obohacování sm si otvíráním

ventilu [%/min] p i nízkém trendu nár stu
otá ek

1÷200 1 %/min

26.  Rychlost ochuzování sm si zavíráním
ventilu [%/min] p i kmitání otá ek p i
fázování

1÷200 1 %/min

Maximální p ípustný rozkmit otá ek p i 1÷10 1 ot/min
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fázování bez ochuzování sm si
27.  Zp sob snímání otá ek soustrojí 1 imp. / 2 ot.

N imp. / 1 ot.
28.  Po et zub  ozubeného v nce 20 - 200 1

L a m b d a – T l a k
29.  Typ Lambda-sondy Lambda chudá

Lambda bohatá
30.  Dolní limit nap tí na Lambda-sond  (tlaku) 0÷1000

(0÷35000)
10
(1000)

mV
(uV)

31.  Žádaná hodnota nap tí na Lambda-sond
pro zemní plyn a bioplyn 1-4

500÷1000
(1000÷35000)
(-100÷250)

1
(100)
(1)

mV
(uV)
(kPa)

32.  Necitlivost 0÷100
(0÷3500)

1
(100)

mV
(uV)

33.  Horní limit nap tí na Lambda-sond  (tlaku) 500÷1000
(1000÷35000)
(-100÷250)

10
(1000)
(1)

mV
(uV)
(kPa)

34.  Koeficient korekce tlaku dle kvality bioplynu
1-4

760÷1240 0.001

35. Tabulka pro výpo et požadovaného tlaku
dle výkonu a teploty

T e p l o t a
36.  Horní limit teploty termo lánku 1 100÷900 5 °C
37.  Dolní limit teploty termo lánku 1 100÷900 5 °C
38.  Horní limit teploty termo lánku 2 100÷900 5 °C
39.  Dolní limit teploty termo lánku 2 100÷900 5 °C
40.  Horní limit teploty termo lánku 3 100÷900 5 °C
41.  Dolní limit teploty termo lánku 3 100÷900 5 °C
42.  Horní limit teploty termo lánku 4 100÷900 5 °C
43.  Dolní limit teploty termo lánku 4 100÷900 5 °C
44.  Maximální rozdíl teplot pro diferenci "a" p i

600°C
100÷200 5 °C

45.  Maximální rozdíl teplot pro diferenci "a" p i
400°C

100÷200 5 °C

46.  Maximální rozdíl teplot pro diferenci "a" p i
600°C

100÷200 5 °C

47.  Maximální rozdíl teplot pro diferenci "a" p i
400°C

100÷200 5 °C

48.  Nastavení výpo tu diference "a" teplot
termo lánk

OFF,T2-T1,T2-T3,T2-T4,
T3-T1,T3-T2,T3-T4,T4-T1,
T4-T2,T4-T3

49.  Nastavení výpo tu diference "a" teplot
termo lánk

OFF,T2-T1,T2-T3,T2-T4,
T3-T1,T3-T2,T3-T4,T4-T1,
T4-T2,T4-T3

D a l š í
50.  Výkon odpovídající hodnot  20mA (10V) 10 1200 kW
51.  Mez plného výkonu 10 1000 kW
52.  Mez startovacího výkonu 10 1000 kW
53.  Korekce výchozích poloh ventilu ON/OFF
54.  Aktivace regulace od výkonu ON/OFF
55.  Tlak odpovídající hodnot  20mA (10V) 0÷250 1 kPa
56.  Znulování polohy KM p i p ivedení ON/OFF
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napájecího nap tí do ORS
57.  Znulování polohy KM p i deaktivaci

zapalování
ON/OFF

58.  Vypnutí budícího proudu do vinutí KM p i
ne innosti delší než 60s

ON/OFF

59. Minimalizace budícího proudu do vinutí KM
i ne innosti delší než 10s

ON/OFF

60.  Po et krok  krokového motoru 100-255 1 krok
61.  Rychlost KM 1-10 1
62.  Proud do vinutí KM 300-2000 mA
63.  Opakovací doba regulace serva 10÷5000 50 Ms
64.  Celková doba p ejezdu serva 5÷210 1 S

V s t u p y
65.  Nastavení logických vstup  (typ, polarita)

V ý s t u p y
66.  Nastavení logických výstup  (typ, zpožd ní, polarita)
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17. Modifikace SW
Výše uvedené specifikace platí pro ORS s verzí SW V 3.00 a výše.

Až do této verze prošel SW následujícím vývojem:

SW Datum Zm ny
V 1.00 14.04.02 Vývojová verze
V 1.02 21.05.02 Úprava asování KM
V 1.03 28.06.02 Deaktivace manuálního režimu po 10s bez komunikace
V 1.04 07.08.02 Bin.vstupy pro ovládání polohy, korekce parametr  polohy p i 1h

provozu na plném výkonu
V 1.05 12.08.02 Možnost aktivace ORS od poklesu nap tí na Lambda-sond
V 1.10 22.10.02 Rozší ení o otá kový vstup
V 1.11 23.10.02 Invertován interní signál MX3 (u prototypu oto en !)
V 2.00 08.11.02 Vliv otá ek na stav ORS a regulaci polohy ventilu
V 2.01 11.11.02 Úprava v p echodech stav
V 2.10 04.12.02 Zpomalení regulace; havarijní dorazy aktivovány nejen od

skute né polohy serva, ale i od požadované polohy; binární
vstupy pro manuální korekci polohy ventilu; snížení rychlosti
regulace po aktivaci do okamžiku prvního dosažení toleran ního
pásma nap tí na Lambda-sond

V 2.11 05.12.02 Korekce požadované hodnoty polohy na hodnotu skute nou
když jde p i regulaci požadavek „naproti“ skutku (pouze servo);
možnost aktivace regulace výkonem

V 3.00 17.07.03 Slou ení všech t í dosatavdních verzí ORS
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