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1. Uéel zafizeni
Ukolem popisované Fidici jednotky Speedcon (dale SP) je regulace otasek
spalovaciho motoru.

2. Provozni podminky

Pro spravny provoz SP je nutné dodrzet zakladni provozni podminky, které
jsou definovany v nasledujicich kapitolach:
a) spravné pfipojeni vstupné-vystupnich konektoru
b) napajeni SP splfiujici dané tolerance (=10+33V)
C) spravné nastaveni parametru fidiciho SW
d) dodrzeni provozni teploty okolniho prostfedi do 60°C

3. Mechanické provedeni

SP je umistén v samostatné kovové skfince o rozmérech 324x145mm
(montazni otvory 305x122mm o praméru 5mm), vySka 57mm, kryti IP65. Bo¢ni
strana obsahuje dva konektory typu Amphenol C164 pro pfipojeni akéniho &lenu
(dale AC) a vstupnich signald a konektor CANNON.
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4. Elektrické provedeni

SP je k rozvadéci pfipojen pomoci dvou konektor S1 (silovy konektor) a S2
(signalovy konektor).

SP je napajen (konektor S1) stejnosmérnym napétim 10+33V DC, spotfeba
(pFi napajeni 24V) 130mA pfi deaktivovaném regulatoru, 800mA (Spickové az 2A) pfi
regulaci (plati pro AC Heinzmann StG 2010.20-KV-SC, pro jiné AC se mQze zménit
spotfeba pfi provozu, spotfeba v klidu nebo $pi¢kova neni typem AC ovlivnéna).

Konektory CANNON (S3,S4) slouzi pro pfipojeni SP k PC (RS-232
monitorovani, nastaveni diagnostika) a k RS UniGEN (RS-485 fizen)

Rozmisténi konektoru:
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4.1 Konektor S1

Pin Jméno Popis Vodi€
GND GND Napéjeni regulatoru Svorka 1 AC W | A*
S1-1 =10+33V Paralelné pfipojit napajeni AC | Svorka 5 AC W
woodward
S1-2 ActHel+ Budici proud do akéniho &lenu | Svorka 2 AC A*
S1-3 ActHel- Heinzmann Svorka1 AC | A*
S1-4 ActHe8V Snimani polohy akéniho &lenu | Svorka 3 AC B*
S1-5  |ActHePos Heinzmann Svorka 4 AC  |B*
S1-6 ActHeGND Svorka5 AC  |B*
S1-7 NC B*
S1-8 NC B*
S1-9 ActWwUin Snimani polohy akéniho &lenu |Svorka 2 AC W |B*
S1-10 |ActWwUInAGND |Woodward Svorka 3 ACW |B*
S1-11 B*
S1-12 | ActWwPwm Budici PWM pro Fizeni polohy |Svorka 11 AC |B*
Woodward W
S1-13 |NC
S1-14 NC

* Maximalni a doporuceny prarez privodnich vodicu:
A — maximum 1,5mm? (katalogové), doporuéeno 1,5mm?
B — maximum 1,0mm? (katalogové), doporuéeno 0,75mm?®
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4.2 Konektor S2

Pin Jméno Popis Vodié€
GND GNDA Analogova zem B*
S2-1 RpmPotA Napajeni potenciometru pro korekci otd¢ek B*
S2-2 RpmPotB Jezdec potenciometru pro korekci otaéek B*
S2-3 Rpm20mA Proudovy vstup pro korekci otd¢ek B*
S2-4 NC B*
S2-5 GNDD Digitalni zem B*
S2-6 NC B*
S2-7 Rpm Otackové ¢idlo B*
S2-8 Bininl Konfigurovatelné fyzické binarni vstupy B*

S2-9 BinIn2

S2-10 Binln3

S2-11 Binln4

S2-12  |BinOutl Konfigurovatelné fyzické binarni vystupy B*

S2-13  |BinOut2

S2-14  |BinOut3

S2-15 BinOut8

S2-16 |[NC B*

S2-17 NC

* Maximalni a doporuceny prarez privodnich vodicu:
B — maximum 1,0mm? (katalogové), doporuéeno 0,75mm?®
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4.3 Konektor S3 (RS-485 pro pfipojeni k RS UniGEN)

Konektory S3 obsahuje komunikaéni rozhrani RS-485 (propojeni s RS
UniGEN).

S3/4

GND
RS-485A
RS-485B
Nazev |Vyznam Pracovni hodnoty
S3.1 |485B |Komunikaéni rozhranni RS-485 Urovné& kompatibilni s RS-485
S3.2 |GND
S3.3 |NC
S3.4 |NC
S3.5 |NC
S3.6 |485A |Komunikaéni rozhranni RS-485
S3.7 |NC
S3.8 |NC
S3.9 |NC

4.4 Konektor S4 (RS-232 pro pripojeni k PC)

Komunikace TMCI2 s PC (servisni program Manager) je realizovana pomoci
sériového rozhrani RS-232 (9-pinovy konektor CANNON). Pro pfipojeni k PC je

v

nutné pouzit kfizeny kabel (2-3, 3-2, 5-5).

95

RS-232 RxD
RS-232 TxD
GND
Nazev |Vyznam Pracovni hodnoty
S5.1 |NC Urovné kompatibilni s RS-232

S5.2 RxD PFijem sériovych dat

S5.3 |TxD Vysilani sérovych dat

S5.4 NC
S5.5 GND |Zem
S5.6 NC
S5.7 NC
S5.8 NC
S5.9 NC
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4.5 Kalibrace analogovych vstupt
VSechny analogové vstupy (potenciometr, 20mA, poloha AC) Ize digitalné

kalibrovat bez nutnosti zdsahu do SP (nastavovani trimru).

Kalibrace se provadi pfipojenim SP k PC pomoci RS-232. Volbou menu
~Servis / Calibration® v programu ,MANAGER.EXE" se zobrazi dialogové okno pro
kalibraci. Tlacitky pro zménu offsetu a amplitudy Ize zvoleny parametr pfesné
nastavit na pozadovanou hodnotu:

Nulovani offsetu

Mérena hodnota /

Zména offsetu

/

Zména amplitudy

l Skute¢na hodnota

y

Doporucéeny postup pfi kalibraci:

a) Odpojeni (nulovani) kalibrovaného vstupu
b) Nulovani offsetu tlacitkem ,Offset 0*

c¢) Pfipojeni vstupu na definovanou hodnotu
d) Nastaveni pozadované hodnoty tlagitky ,Amplituda +* a ,Amplituda -“
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5. Mapovani

Pfifazeni logickym vstupum fyzicky vstup (fyzickym vystupum logicky vystup)
dale Mapovani.

Jednim fyzickym vstupem Ize ovladat nékolik logickych vstupu.

6. Binarnivstupy

6.1 Fyzické binarni vstupy
Fyzické binarni vstupy Binin1+Binln4 odraZeji stav zkratovani (rozpojeni)
vstupnich svorek SP S2-8+S2-11. Zkratovani svorky aktivuje pfislusny fyzicky vstup.

6.2 Logické binarni vstupy

Logické binarni vstupy jsou binarni veli€iny ovlivAujici algoritmus SP. Pomoci
Mapovani lze definovat, jakym zpusobem jsou tyto binarni veli¢iny ovladany
(fyzickym vstupem, jinou binarni veli¢inou, pfipadné je |ze trvale nastavit do aktivni
nebo neaktivni trovné).

6.2.1 Start/Stop

Logicky binarni vstup ,Start/Stop* aktivuje regulator otacek. Aktivaci vstupu
dojde ke spusténi startovaci faze regulatoru otacek. Nastupna hrana signalu také
odkvituje predeslé chyby v SP.

6.2.2 Idle/Rated

Logicky vstup ovlada otacky motoru. Aktivace vstupu zpusobi provoz motoru
na volnobéznych otackach. Neni-li vstup aktivni, motor jede na jmenovitych
otackéach.

Po ukonceni startovaci faze regulatoru otacek zustdva motor definovanou
dobu na volnobéZnych otackach (bez ohledu na stav vstupu), poté pfechazi na
jmenovité otacky (neni-li vstup aktivni). Aktivaci vstupu lze tedy prodlouZit provoz
motoru na volnobéZznych otackach po startu nebo zajistit pfechod na volnobézné
otacky pred zastavenim motoru.

6.2.3 Paralel

Aktivace logického vstupu pfepne regulétor otacek z regulace otacek na
regulaci vykonu (pomoci Droop) v paralelnim provozu se siti. Tento vstup miZze byt
pfimo ovladan stykacem sité pfipojenym k definovanému fyzickému vstupu.

6.2.4 PIDA/B

Volba sady PID parametru regulétoru otacek. Je-li vstup neaktivni, uplatriuje
se sada A, aktivaci vstupu se zvoli sada B.

6.2.5 Rpm Down

Jede-li motor na jmenovitych otackach v rezimu regulace otacek (signaly
Jldle/Rated” a ,Paralel” nejsou aktivni) a je parametrem aktivovana korekce
pozadovanych otacek bin.signaly, velikost otacek Ize plsobenim tohoto signalu
snizovat. Rychlost sniZzovani otafek (zména pozadovanych otacek pfi vstupnim
impulsu trvajicim 1s) je dana parametrem ,DecSpeed”, nemuze byt ovSem vySSi nez
rychlost "DecelSpeed". Pfi dosaZeni ota¢ek "MinRpm" (nebo je-li poloha akéniho
¢lenu na dolnim limitu "MinFuel") nedochéazi ke sniZzovani otacek i pfi trvajicim

signalu "Rpm Down".
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Jede-li motor v rezimu regulace vykonu (signal ,Paralel” je aktivni) a je
parametrem aktivovana korekce poZadovanych otacek bin.signaly, I1ze plsobenim
tohoto signalu sniZzovat vykon. PoZzadované otacky (ovladané stejné jako v rezimu
regulace otacek) jsou pres parametr ,Droop* pfepocteny na polohu akéniho ¢lenu.

6.2.6 Rpm Up

Jede-li motor na jmenovitych otackéch v rezimu regulace otacek (signaly
Jldle/Rated” a ,Paralel” nejsou aktivni) a je parametrem aktivovana korekce
poZzadovanych otacek bin.signaly, velikost otacek Ize pisobenim tohoto signalu
zvySovat. Rychlost zvySovani otdfek (zména pozadovanych ota&ek pfi vstupnim
impulsu trvajicim 1s) je dana parametrem ,IncSpeed”, nemuze byt ovSem vySsSi nez
rychlost "AccelSpeed". Pfi dosazeni otacek "MaxRpm" (nebo je-li poloha akéniho
¢lenu na hornim limitu "MaxFuel") nedochazi ke snizovani ota&ek i pfi trvajicim
signalu "Rpm Up".

Jede-li motor v reZzimu regulace vykonu (signal ,Paralel” je aktivni) a je
parametrem aktivovana korekce poZadovanych otacek bin.signaly, I1ze plsobenim
tohoto signalu zvySovat vykon. PoZadované otacky (ovladané stejné jako v rezimu
regulace otacek) jsou pres parametr ,Droop* pfepocteny na polohu akéniho ¢lenu.

6.2.7 Rpml+3

Pomoci logickych binérnich vstupt RpmO a Rpm1 Ize nastavit prioritné (bez
ohledu na zvoleny zpusob korekce poZzadovanych otaek) na jednu ze tfi
definovanych otd&kovych urovni. V pfipadé datového fizeni poZzadovanych otacek je
stav signali RpmO a Rpm1 ignorovan. PoZzadované otacky Rpm1+Rpm3 jsou
omezeny do intervalu <RpmMin, RpmMax>.

Parametr Bin.vstupy Hodnota poZadovanych otaéek
RgRpm Rpml | RpmO
Datové X X Je dané pofadavkem z RS
Jinym 0 0 Je dand analogovym vstupem &i signédly Up/Down
zplsobem 0 1 Je rovna parametru Rpml
1 0 Je rovna parametru Rpm?2
1 1 Je rovna parametru Rpma3
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6.2.8 Dvouhodnotové vystupy

6.3 Fyzické binarni vystupy
Fyzické binarni vstupy BinOut2+BinOut8 ovladaji spinaci vystupni tranzistory
na svorkach SP S2-12+S2-15. Aktivace vystupu sepne pfislusny vystupni tranzistor.

6.4 Logické binarni vystupy

Logické binarni vystupy jsou binérni veli€¢iny generované algoritmem SP.
Pomoci Mapovéni lze definovat, jakym zptisobem tyto binarni veli€iny ovladaji
fyzické vystupy (ktery logicky vystup ovlada ktery fyzicky vystup).

6.4.1 Act.Backloop

Chyba zpétné vazby AC regulatoru otadek. Regulator otaéek nema informaci
o poloze AC a nemuze tedy regulovat jeho polohu. V takovémto stavu dojde k
aktivaci tohoto vystupu a zaroven k vypnuti vykonoveho stupné (budiciho proudu do
AC) a tedy zavfeni AC. Signal se deaktivuje pfi novém pozadavku na aktivaci
(nastupnou hranou signalu ,Start/Stop").

6.4.2 Act.Limit

Reguléator aktivuje tento vystup v pfipadé, Ze i pfes maximalni akéni zasah
(maximalni proud do AC) nebylo moZno dosahnout za dobu 250ms poZadované
polohy AC (mechanicka zabrana, koncovy doraz). Proud do AC je sniZzen na hodnotu
pridrzného proudu aby nedoslo k poskozeni koncového stupné a AC (trvale
maximalni proud do AC). Signal se deaktivuje, jakmile regulator dosahne
poZadované polohy.

6.4.3 Rpm Error

Chyba otackoveho Cidla. Regulator aktivuje tento vystup, klesnou-li otacky
béhem provozu pod hranici ,ErrRpm®. Zaroven s aktivaci vystupu dojde k vypnuti
vykonového stupné (budiciho proudu do AC) a tedy zavfeni AC. Signal se deaktivuje
pfi novém pozadavku na aktivaci (ndstupnou hranou signélu ,Start/Stop*).
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7. Analogové vstupy

SP nema konfigurovatelné analogové vstupy, pouze jednoucelové analogové
vstupy pro korekci otacek.

7.1 Ostatni analogové vstupy

7.1.1 Rpm 20mA

Proudovy vstup 0+20mA slouZi ke korekci velikosti poZzadovanych otacek
(regulaci vykonu). Jaky proud odpovida jakym pozadovanym otackam Ize definovat
parametry ,AnIMinRpm* a ,AnIMaxRpm", minimalni hodnota poZadovanych otacek je
ovSem omezena na ,MinRpm*“, maximalni hodnota na ,MaxRpm". Pfi skokové zméné
vstupniho analogového signalu se pozadované otacky neméni skokové, ale sleduji
vstupni pozadavek rychlosti ,AccelSpeed”, ,DecelSpeed”. Aby bylo mozné otacky
SP korigovat pomoci proudové smy¢ky, musi byt parametr ,RgRpm"“ nastaven na
hodnotu ,,Anl.signalem 0+20mA*.

7.1.2 Rpm Pot

Otacky SP (vykon) je Ize také korigovat pomoci potenciometru nebo reostatu
256Q. Podobné jako u proudové smyc¢ky Ize parametrem definovat, jaky odpor
odpovida jakym otackam. Potenciometr je mozné pfipojit k SP dvouvodiCové i
tfivodiCové:

PFi tfivodiCovém zapojeni musi byt parametr ,RgRpm*
nastaven na hodnotu ,Potenciometrem 0+256o0hm"“. Otacky je
mozZné pfi tomto nastaveni také ovladat pfimo napétim 0+1V.

PFi dvouvodiCovém zapojeni musi byt parametr ,RqRpm*
nastaven na hodnotu ,Reostatem 0+2560hm".
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8. Nastavitelné parmetry

8.1 Regulator

Jméno Popis MoZné volby
UseReg PouZiti regulatoru e Samostatny regulator
Je-li regulétor otacek pOUilty jakO ° Motormanagement
samostatné zafizeni, konfigurace vstupl a
vystupu (1/0O Mapp) je dané dle nastaveni v i L L
regulatoru otacek. Je-li regulator otacek Samostatny regulator jimZ se zabyvaji tyto
soutést motormanagementu, konfiguraci specifikace musi mit nastavenou zvyraznénou
vstup( a vystupt definuje nadfazeny volbu.
Motormanagement.
8.2 Motor
Jméno Popis Min/ |Krok
Max
V_SP Pocet valcl 4/ 1
8
Z_SP Pocet zubu 64/ Z
255

13
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8.3 Startovaci davka

Jméno

Popis

Min/
Max

Krok

StartFuel

Startovaci poloha klapky

Aktivaci binarniho vstupu "Start/Stop" (a
prekrocenim poruchovych otacek) se spusti
startovaci davka. Regulator nastavi ventil do
vychozi polohy "StartFuel" a linearné s
¢asem ventil otvita az do koncové polohy
"EndFuel". Pokud se motor nerozbéhne
(otacky neprekroci "StartRpm™"), je dosazeno
koncové polohy ventilu za dobu "RampTime",
kde se otvirani zastavi. Pokud jsou
prekroceny otacky "StartRpm", je zastaveno
otvirani ventilu jesté pfed dosazenim
koncové polohy, pfi prekroceni otacek
"RegRpm" dojde ke spusténi regulace
otaCek. Po spusténi regulace se pozadované
otacky linearné s ¢asem zvysuji z hodnoty
aktuélnich otacek (blizkych "RegRpm") az na
hodnotu volnobéznych otacek "IdleRpm", kdy
je startovaci davka ukonéena.

10/
50

%

EndFuel

Koneé&na poloha klapky

10/
80

RampTime

Doba do koneéného otevieni

2/
20

StartRpm

Startovaci otacky

100/
2000

RegRpm

Otacky pro aktivaci regulace

100/
2000

StRegTime

Max.doba do aktivace regulace

Regulaci otacek aktivuje narust otacek nad
hodnotu "RegRpm". Pokud je interval mezi
prekro¢enim otacek "StartRpm", kdy je
otvirani ventilu zastaveno, a dosazenim
otaCek "RegRpm" delSi nez parametr
"StRegTime", dojde ke spusténi regulace bez
ohledu na velikost otacek.

2/
20

|dleFpm -
EndFuel 4
FRegRpm -
StartRpm
StartFuel 4

Fuel Rpm

//

—F
hay
StRegTime

/’“

e

RampTime

IdleTime

Miniméalni doba volnobéhu

Po ukonéeni startovaci davky motor jede
minimalné po dobu "IdleTime" na
volnobéznych otackach bez ohledu na stav
binarniho signéalu "Idle/Rated". Po ukonéeni
této doby pokracuje motor na volnobéznych
otackach, je-li signal "ldle/Rated" aktivni.
Neni-li "ldle/Rated" aktivni, motor pfechazi
na jmenovité otacky.

2/
25

8.4 Odstaveni

Jméno

Popis

Min/
Max

Krok

OpenTime

Doba otevieni AC po zastaveni

Parametr definuje dobu otevieni AC do
polohy MaxFuelA/B po deaktivaci signalu
Start/Stop. Ve verzi FW starSi nez 1.75 je
parametr pevné nastaven na 0s.

0/

1s
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8.5 Otacky

Jméno Popis Min/ |Krok
Max
Mozné volby
ldleRpm VolnobéZné otacky 750/ |1
Na hodnotu téchto otacek se reguluje po 3000 | min*
dobu "IdleTime" od ukongeni startovaci
davky nebo pusobi-li signal "Idle/Rated"
RatedRpm | Jmenovité otacky 750/ |1
Na hodnotu téchto otacek se reguluje po 3100 | min*
uplynuti doby "IdleTime" od ukonéeni
startovaci davky nepusobi-li signal
"Idle/Rated"
ErrRpm Minimalni poruchové otacky o/ 1
Otacky vySsi nez tento parametr jsou spolu s | 1000 min‘l
binarnim vstupem "Start/Stop" podminkou
nutnou pro aktivaci regulatoru (spusténi
startovaci faze). Klesnou-li ota¢ky pod tuto
hodnotu béhem provozu (po ukonéeni
startovaci davky), dojde k poruse.
ErrRpmHi Prebé&hové otadcky 750/ |1
3500 | min™
RpmMse Méreni otacek e Z doby od valce k valci
Pfi mé&Feni otagek z doby od vélce k Valci e Z doby cyklu (2 otacky)
jsou otacky motoru vypocteny z doby
poslednich N zubt (coz odpovida dobé od
vélce k valci).
PFi méfeni otacek z doby cyklu jsou otacky
vypocteny jako plovouci prdmér poslednich V
dob od valce k valci. To odpovida dobé
jednoto cyklu (2 * Z zubu). Diky plovoucimu
priméru je ovSem daj otacek aktualizovan
Gastéji nez jednou na cyklus...
N=2*Z/V
Z = pocet zubl
V = pocet valcl
RgRpm Korekce poZzadovanych otacek e Bin.signaly Rpm Down/Up
Parametr definuje zpGsob korekce e Anl.signalem 0+20mA
pozadovanych jmenovitych otacek (neni . .
akivovan signal "ldle/Rated" ani "Paralel"). e Potenciometrem 0+2560hm
Volbou "Bin.signaly Rpm Down/Up" Ize ¢ Reostatem 0+256o0hm
korekci otacek provadét pomoci binarnich e Datoveé fidicim signélem

signalu

Volbou "Anl.signalem 0+20mA" Ize korekci
provadét proudovym signalem

Volbou "Potenciometrem 0+256o0hm" Ize
korekci provadét 3-vodi¢ové zapojenym
potenciometrem nebo napétim 0+1V
Volbou "Reostatem 0+2560hm" Ize korekci
provadét reostatem (2-vodi¢ové zapojenym
potenciometrem)

Volbou "Datové Fidicim systémem"” Ize
korekci provadét datovou komunikaci s Fidici
jednotkou (RS-485, CAN)
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AccelSpeed

Max.rychlost zvySovéani otd&ek

PFi skokové zméné pozadovanych otacek
(napriklad pfi aktivaci nebo deaktivaci
signalu "ldle/Rated") se otacky neméni
skokové, ale po rampé definovanou rychlosti.
Parametr "AccelSpeed" udava maximalni
rychlost narlstu v otd¢kach za sekundu.
Tento parametr také omezuje maximalni
rychlost narlstu otacek pfi pusobeni
vstupniho signélu otacky vice. Béhem
startovci davky je rychlost zvySovani otacek z
hodnoty otacek pro zahajeni regulace
("RegRpm™) na hodnotu volnobéznych
otacek ("ldleRpm") také dana timto
parametrem.

1/
250

RatedRpm A

Reguested Rpm

hccelSpeedI

DecelSpeadd

IdleFipm

+ + t

Ide/Rated — L T

DecelSpeed

Max.rychlost snizovani otaek

PFi skokové zméné pozadovanych otacek
(napriklad pfi aktivaci nebo deaktivaci
signalu "ldle/Rated") se otacky neméni
skokové, ale po rampé definovanou rychlosti.
Parametr "DecelSpeed" udava maximalni
rychlost poklesu v otackach za sekundu.
Tento parametr také omezuje maximalni
rychlost poklesu otacek pfi plisobeni
vstupniho signélu otacky méné.

1/
250

IncSpeed

Rychlost korekce otacky vice

Jede-li motor na jmenovitych ota¢kach
(signdl "ldle/Rated" neni aktivni) a je
aktivovana korekce poZzadovanych otacek
bin.signaly, velikost ota¢ek Ize korigovat
signaly "Rpm Up" a "Rpm Down". Rychlost
zvySovani otacek (zména pozadovanych
otacek pfi vstupnim impulzu tvajicim 1s) je
dana timto parametrem, nemuze byt ovSem
vySSi nez rychlost "AccelSpeed". PFi dosazeni
otaCek "MaxRpm" (nebo je-li poloha akéniho
¢lene na hornim limitu "MaxFuel") nedochazi
ke zvySovani otacek i pfi trvajicim signalu
"Rpm Up".

Jede-li motor v reZzimu regulace vykonu
(signél "Paralel" aktivni), Ize pusobenim
tohoto signalu zvySovat vykon. PoZzadované
otacky jsou pres parametr "Droop"
prepocteny na otevieni ventilu.

1/
250

DecSpeed

Rychlost korekce otacky méné

Jede-li motor na jmenovitych ota¢kach
(signdl "ldle/Rated" neni aktivni) a je
aktivovana korekce poZadovanych otacek
bin.signaly, velikost ota¢ek Ize korigovat
signaly "Rpm Up" a "Rpm Down". Rychlost
snizovani ota¢ek (zména pozadovanych
otacek pfi vstupnim impulzu tvajicim 1s) je
dana timto parametrem, nemuze byt ovSem
vySSi nez rychlost "DecelSpeed". PFi
dosazeni otacek "MinRpm" (nebo je-li poloha
akéniho ¢lene na dolnim limitu "MinFuel")
nedochazi ke snizovani otacek i pfi trvajicim
signalu "Rpm Down".

Jede-li motor v reZimu regulace vykonu
(signél "Paralel" aktivni), Ize pusobenim
tohoto signalu snizovat vykon. PoZzadované
otacky jsou pres parametr "Droop"
prepocteny na otevieni ventilu.

1/
250

taxRpm 4

Requested Rpm

IhcSpeed

=1

DecSpeed]

tinFipm

+—+ +—+ t

Fpmlp 01
RpmDown [ LA TL

AnIMinRpm

Otacky pfi OmA (0Oohm, OV)

500/
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Jede-li motor na jmenovitych otackach
(signdl "ldle/Rated" neni aktivni) a je
aktivovana korekce poZzadovanych otacek
analogovym signalem, velikost otacek Ize
korigovat pomoci vstupniho signalu 0+-20mA
(0+2560hm, 0+1V). Jaké otacky odpovidaji
vstupnimu signalu OmA (Oohm, 0V) definuje
parametr "AnIMinRpm"”, nejméné vSak
mohou mit hodnotu "MinRpm". Pokud je
parametr "AnIMinRpm" vySSi nez
"AnIMaxRpm" Ize dosahnout toho, ze
pozadované otacky s rostoucim proudem
(odporem) klesaji. Pfi skokové zméné
vstupniho analogového signalu se
pozadované otacky neméni skokové, ale po
rampé rychlosti "AccelSpeed"/"Decel Speel"

3300

min’

AnIMaxRpm

Otacky pfi 20mA (256o0hm, 1V)

Jede-li motor na jmenovitych ota¢kach
(signdl "ldle/Rated" neni aktivni) a je
aktivovana korekce poZzadovanych otacek
analogovym signalem, velikost otacek Ize
korigovat pomoci vstupniho signalu 0+-20mA
(0+2560hm, 0+1V). Jaké otacky odpovidaji
vstupnimu signalu 20mA (256ohm, 1V)
definuje parametr "AnIMaxRpm", nejvice
vSak mohou mit hodnotu "MaxRpm". Pokud
je parametr "RpmMinRpm" vySSi nez
"RpmMaxRpm" Ize dosahnout toho, ze
pozadované otacky s rostoucim proudem
(odporem) klesaji. Pfi skokové zméné
vstupniho analogového signalu se
pozadované otacky neméni skokové, ale po
rampé rychlosti "AccelSpeed"/"Decel Speel"

500/
3600

min’

AnidaxFpm

M asFipm —/
MinFpm 4

ArbirRpmd—"

Requested Rpm

— 1

D,
0

20mé,
2568

RpmN

Otacky pfi Rpml1=X, Rpm0=Y

Pomaoci logickych binarnich vstupt RpmO a
Rpm1 Ize nastavit prioritné (bez ohledu na
zvoleny zpusob korekce pozadovanych
otacek) na jednu ze tfi definovanych
otackovych arovni. V pfipadé datového fizeni
pozadovanych otacek je stav signald RpmoO a
Rpm1 ignorovan. Pozadované otacky
Rpm1+Rpm3 jsou omezeny do intervalu
<RpmMin, RpmMax>.

MinRpm

Minimalni poZzadované otacky

"MinRpm" je minimalni hodnota
pozadovanych otacek, kterou Ize dosahnout
plsobenim korekéniho signalu ("Rpm Down"
nebo analogovym signalem). Po dosazeni
této urovné pozadovanych otacek je vstupni
signal korekce pozadovanych otacek
ignorovan

500/
3000

min’

MaxRpm

Maximalni poZadované otacky

"MaxRpm" je maximalni hodnota
pozadovanych otacek, kterou Ize dosahnout
plsobenim korekéniho signalu ("Rpm Up"
nebo analogovym signalem). Po dosazeni
této urovné pozadovanych otacek je vstupni
signal korekce pozadovanych otacek
ignorovan

500/
3000

min’

RatedRpm
hccelSpeedI

Reguested Rpm

DecelSpeadd
IdleFipm g

+

oot

Tz

Ide/Rated — L T

WinRpm

Otackové okno

10/

IHpm
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Parametr "WinRpm" definuje otackové okno.
Pokud ota¢ky béhem regulace otacek
prekroci hranici tohoto okna, dojde ke zméné
zesileni regulatoru otacek dle parametru
"WinK". Pokud otacky prekro&i hranici okna
bé&hem regulace vykonu (poruchovy stav),
dojde k okamZité aktivaci regulace otacek na
jmenovitou hodnotu. Pokud nedojde k
deaktivaci signalu "Paralel", regulace vykonu
se opétovné aktivuje po uplynuti doby
"RpmOutTime", je-li signal deaktivovan,
regulator pokracuje v regulaci otacek.

Okno by mélo byt nastaveno tak, aby bézné
kolisani otacek pfi paralelnim provozu se siti
neprekrocilo hranici tohoto okna (doporué.
1/3+2/3 rozdilu pfebéhovych a jmenovitych
otacek)

250

min’

WinK

Korekce zisku mimo okno

Je-li béhem regulace otacek absolutni
hodnota rozdilu jmenovitych a skute¢nych
otacek vétsi nez parametr "WinRpm", dojde
ke zvySeni zesileni regulatoru ("K") dle
parametru "WinK". Je-li absolutni hodnota
rozdilu otd¢ek mensi, ke korekci zesileni
nedochazi. Korekce se uplatfiuje pouze pfi
regulaci na jmenovité otacky (signal
"Idle/Rated" neni aktivni") a az poté, co
ota¢ky dosahnou po startu této Grovné
otacek

100/
400

%

RpmOutTim
e

Obnoveni reg.vykonu po utrZzeni

Pokud dojde pfi regulaci vykonu v paralelnim
provozu k "utrzeni" otacek (absolutni hodnota
rozdilu jmenovitych a skutecnych otacek
vétSi nez parametr "WinRpm"), regulator
okamzité pfepne regulaci z vykonu na otacky.
Nedojde-li k deaktivaci signalu "Paralel" od
tohoto okamziku do uplynuti doby
"RpmOutTime", dojde k reaktivaci regulace
vykonu

5/
25

Droop

Droop

Tento patametr se uplatni, je-li aktivni
vstupni signal "Paralel”, kterym se pfepne
regulace otacek na regulaci vykonu (paralelni
provoz ze siti). Parametr udava, o kolik
procent se musi zménit zdanlivé pozadované
otacky, aby se poloha ventilu zménila o
100%. Vychozi bod je dan okamzikem
aktivace signalu "Paralel", otevieni ventilu v
tomto okmziku je pfifazena aktualni hodnota
otacek. Otevreni serva je limitovano
mimin&lni hodnotou "MinFuel" a maximalni
hodnotou "MaxFuel".

o/
10

%

Apparent Rpm

FiatzdFpm
]
Diroop

Fuel

=g
P
inFusl
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8.6 PID otaéky

Jméno

Popis

Min/
Max

Krok

Mozné volby

Trmp

Perioda regulace otacek

Zména regulacni periody PID regulatoru
ovlivni nastaveni PID parametrd. Pfi zméné
tohoto parametru je nutné znovu nastavit PID
parametry pro regulaci otacek.

T=20ms
T=50ms
T=100ms

PIDA1

PID parametry sada Al

PID parametry definuji dynamické vlastnosti
regulace. Sada parametr "PIDA1" se
vyuziva, je-li signal "Fuel A/B" neaktivni a
poloha serva je nizSi nez parametr "Pos12"

PIDB1

PID parametry sada B1

PID parametry definuji dynamické vlastnosti
regulace. Sada parametr( "PIDB1" se
vyuziva, je-li signal "Fuel A/B" aktivni a
poloha serva je nizSi nez parametr "Pos12"

Pos12

Poloha pro volbu PID sady 1/2

0/
100

%

PIDA2

PID parametry sada A2

PID parametry definuji dynamické vlastnosti
regulace. Sada parametr( "PIDA2" se
vyuziva, je-li signal "Fuel A/B" neaktivni a
poloha serva je nizSi nez parametr "P0s23" a
vySSi nez "Pos12"

PIDB2

PID parametry sada B2

PID parametry definuji dynamické vlastnosti
regulace. Sada parametr( "PIDB2" se
vyuziva, je-li signal "Fuel A/B" aktivni a
poloha serva je nizsi nez parametr "P0s23" a
vySSi nez "Pos12"

Pos23

Poloha pro volbu PID sady 2/3

0/
100

%

PIDA3

PID parametry sada A3

PID parametry definuji dynamické vlastnosti
regulace. Sada parametr( "PIDA3" se
vyuziva, je-li signal "Fuel A/B" neaktivni a
poloha serva je nizsi nez parametr "Pos34" a
vySSi nez "Pos23"

PIDB3

PID parametry sada B3

PID parametry definuji dynamické vlastnosti
regulace. Sada parametr( "PIDB3" se
vyuziva, je-li signal "Fuel A/B" aktivni a
poloha serva je nizsi nez parametr "Pos34" a
vySSi nez "Pos23"

Pos34

Poloha pro volbu PID sady 3/4

0/
100

%

PIDA4

PID parametry sada A4

PID parametry definuji dynamické vlastnosti
regulace. Sada parametr( "PIDA4" se
vyuziva, je-li signal "Fuel A/B" neaktivni a
poloha serva je vySSi nez parametr "Pos34"

PIDB4

PID parametry sada B4

PID parametry definuji dynamické vlastnosti
regulace. Sada parametr( "PIDB4" se
vyuziva, je-li signal "Fuel A/B" aktivni a
poloha serva je vySSi nez parametr "Pos34"
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8.7 Akeéni élen

Jméno

Popis

Min/
Max

Krok

Mozné volby

ActType

Typ akéniho &lenu

Il POZOR !l Zména typu AC se uplatni aZ po
resetu (vypnuti a zapnuti napajeciho napéti),
po zméné typu AC je nutné provést kalibraci
polohy zpétné vazby AC (véetn& hrubého
offsetu).

Ve verzi FW starSi nez 1.70 nelze typ
akéniho ¢lenu ménit a tento parametr musi
byt nastaven na AC Heinzmann.

Pro AC Heinzmann je nutné déle nastavit
periodu regulace a PID parametry regulace
polohy AC - polohu AC Fidi PID regulator na
zakladé zpétné informace o poloze AC.

AC Woodward je Fizen pouze PWM signélem
ktery pfimo udava pozdovanou polohu AC
(10%PWM = poloha 0%, 90%PWM = poloha
100%), zpétnéa informace o poloze slouzi
pouze pro diagnostické ucely.

Hienzmann
Woodward

MinFuelA

Minimalni poloha AC palivo A

Zadana poloha otevieni akéniho &lenu v
paralelnim reZimu dana zdalnivymi otackami
a parametrem "Droop" je limitovana na
minimalni hodnotu tohoto parametru (je-li
zvoleno palivo A). Pokud poloha akéniho
¢lenu dosahne tuto krajni mez, je také vzdy
ignorovan vstupni signal "Rpm Down" pro
korekci pozadovanych otacek.

Béhem regulace otacek je pozadovana
poloha akéniho ¢lenu limitovana na tuto
hodnotu v pfipadé, zZe je déle jak 250ms
mensi neZ tento parametr.

1/
50

%

MaxFuelA

Maximalni poloha AC palivo A

Zadana poloha otevieni akéniho &lenu v
paralelnim reZimu dana zdalnivymi otackami
a parametrem "Droop" je limitovana na
maximalni hodnotu tohoto parametru (je-li
zvoleno palivo A). Pokud poloha akéniho
¢lenu doséahne tuto krajni mez, je také vzdy
ignorovan vstupni signal "Rpm Up" pro
korekci pozadovanych otacek.

Béhem regulace otacek je pozadovana
poloha akéniho ¢lenu limitovana na tuto
hodnotu v pfipadé, Ze je déle jak 250ms vétSi
nez tento parametr.

20
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MinFuelB

Minimalni poloha AC palivo B

Zadana poloha otevieni akéniho &lenu v
paralelnim reZimu dana zdalnivymi otackami
a parametrem "Droop" je limitovana na
minimalni hodnotu tohoto parametru (je-li
zvoleno palivo B). Pokud poloha akéniho
¢lenu doséahne tuto krajni mez, je také vzdy
ignorovan vstupni signal "Rpm Down" pro
korekci pozadovanych otacek.

Béhem regulace otacek je pozadovana
poloha akéniho ¢lenu limitovana na tuto
hodnotu v pfipadé, zZe je déle jak 250ms
mensi nez tento parametr.

Ve verzi FW starSi nez 1.35 nebylo mozné
volit krajni mez akéniho ¢lenu v zavislosti na
typu paliva, tento parametr tedy u FW
starSiho nez 1.35 definuje doraz pro palilo Ai
B.

1/
50

%

MaxFuelB

Maximalni poloha AC palivo B

Zadana poloha otevieni akéniho &lenu v
paralelnim reZimu dana zdalnivymi otackami
a parametrem "Droop" je limitovana na
maximalni hodnotu tohoto parametru (je-li
zvoleno palivo B). Pokud poloha akéniho
¢lenu doséahne tuto krajni mez, je také vzdy
ignorovan vstupni signal "Rpm Up" pro
korekci pozadovanych otacek.

Béhem regulace otacek je pozadovana
poloha akéniho ¢lenu limitovana na tuto
hodnotu v pfipadé, Ze je déle jak 250ms vétsi
nez tento parametr.

Ve verzi FW starSi nez 1.35 nebylo mozné
volit krajni mez akéniho ¢lenu v zavislosti na
typu paliva, tento parametr tedy u FW
starSiho nez 1.35 definuje doraz pro palilo Ai
B.

50/
99

%

8.8 PID akéni élen

Jméno

Popis

Min/
Max

Krok

Mozné volby

Tact_SP

Perioda regulace ak&niho ¢lenu

PID parametry AC speedconu je nutné
nastavovat pouze tehdy, je-li zvolen akéni
¢len Heinzmann.

Zmeéna regulacni periody PID regulatoru
ovlivni nastaveni PID parametrd. Pfi zméné
tohoto parametru je nutné znovu nastavit PID
parametry AC. Pomalejsi periodu regulace ve
vhodné pouZit u robusnéjsich AC.

T=2ms
T=5ms
T=20ms

PIDact_SP

PID parametry AC

PID parametry AC speedconu je nutné
nastavovat pouze tehdy, je-li zvolen akéni
¢len Heinzmann.
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8.9 Nepéleni

Jméno Popis Min/ |Krok
Max
DeNepLev | Aktivacni aroven nepéleni 1/ 1
Pokles Uspésnosti paleni pod tuto mez 100 |%
zpusobi aktivaci signalu "DeNep".
8.10 Servis
Jméno Popis Min/ |Krok
Max
Address_SP | Adresa SP o/ 1
I POZOR !l Zména adresy regulatoru otacek | 15
se uplatni az po jeho resetu (vypnuti a
znovuzapnuti napajeciho napéti). Pfi zméné
adresy musi byt provedena zména adresy na
stejnou hodnotu také v Motormanagementu a
regulatoru smési !
CntRes_SP |Pocitadlo restu o/ 1
Hodnoty parametr( se z regulatoru vycitaji 255

pouze po otevieni komunikace. Proto pro
aktualizovanou hodnotu tohoto parametru je
nutné znovu identifikovat zafizenfi
("Connection / Open") nebo zobrazit
parametry pomoci rozSifené volby "Up-load
and Edit MM-SPEEDCON Parameters"
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9. Popis funkce

9.1 Startovaci faze

Aktivaci binarniho vstupu "Start/Stop" (a pfekro¢enim poruchovych otacek) se
spusti startovaci faze. Regulator nastavi akéni ¢len do vychozi startovaci polohy

1+ Fuel Rpm klapky "StartFuel" a linearné s ¢asem akéni ¢len otvira
dleRipm - /xv_ az do koncové polohy "EndFung". Pokud se motor
EndFuel A S nerozbéhne (otacky neprekroCi "StartRpm"), je
T dosazeno koncové polohy akéniho ¢lenu za dobu
Eltzgr%%rpn ] "RampTime", kde se otvirani zastavi. Pokud jsou
prekroCeny otacky "StartRpm", je zastaveno otvirani
Startfuel 1 e akéniho ¢lenu jesté pred dosazenim koncové polohy.
StReaTime Poloha akéniho ¢lenu setrvava v dosazené poloze az
: T do okamziku, kdy otacky prekro¢i hodnotu "RegRpm",
FiampTime kdy dojde ke spusténi regulace otagek. Ke spusténi

regulace otacek dojde i v pfipadé, Ze otacky hodnoty ,RegRpm* nedosahnou za
maximalni dobu ,StRegTime".

Po spusténi regulace otacek se poZzadované otacky linearné s casem zvysuiji
(rychlost je dana parametrem ,AccelSpeed”) z hodnoty aktualnich otacek (blizkych
"RegRpm") az na hodnotu volnobé&znych otacek "ldleRpm", kdy je startovaci faze
ukoncena.

Po ukonceni startovaci faze motor jede minimalné po dobu "ldleTime" na
volnobéznych otad¢kach bez ohledu na stav binarniho signalu "Idle/Rated". Po
ukonc&eni této doby pokracuje motor na volnobé&znych otackach, je-li signal
"ldle/Rated" aktivni. Neni-li "Idle/Rated" aktivni, motor pfechazi na jmenovité otacky.

9.2 Provozreguléatoru

Nepusobi-li signél ,Paralel”, regulator pracuje v rezimu regulace otacek.
Dynamické vlastnosti regulace ovliviiuje nastaveni PID parametru regulétoru otacek,
volbu sady PID parametr( je mozné ovlivnit polohou akéniho ¢Elenu. Jede-li motor na
jmenovité otacky (,ldle/Rated” neni aktivni), otdcky motoru je mozné korigovat
externimi logickymi signaly (dle nastaveni parametru ,RgRpm“) RpmUp, RpmDown
nebo analogové potenciometrem, reostatem, proudem 0+20mA nebo napétim 0+1V.
Jaky impuls odpovidéa jaké zméné otacek respektive jakd analogova hodnota
odpovida jakym pozadovanym otackam Ize nastavit pomoci parametra ,IncSpeed”,
,DecSpeed”, ,AnIMinRpm*“ a ,AnIMaxRpm*, stejné jako pomoci parametrd ,MinRpm*
a ,MaxRpm" Ize nastavit maximalné dosazitelné meze pozadovanych otacek pfi
pusobeni vySe zminénych externich signalu.

Pokud absolutni hodnota rozdilu skute€nych a poZadovanych otaCek béhem
regulace otacek prekro¢i hodnotu parametru ,WinRpm“,dojde k zvySeni zesileni
regulatoru dle parametru ,WinK" tak, aby zvySen& odchylka byla co nejrychleji
eliminovéana.

Pokud hodnota skuteénych otacek béhem regulace otacek prekroci
dvojnasobek parametru ,WinRpm*, dojde k zavieni akéniho ¢lenu do polohy
.MinFuel“, aby se narlst otacek co nejefektivnéji zastavil. Po poklesu ota¢ek pod
dvojnasobek ,WinRpm"“ se obnovi regulace otacek.

Pasobi-li signal ,Paralel”, regulator pracuje v rezimu regulace vykonu.
Dynamické vlastnosti regulace jiz neovliviiuji PID parametry, poloha akéniho €lenu je
dana pouze pozadovanymi otaCkami a parametrem ,Droop“. Parametr udava, o kolik
procent se musi zménit pozadované otacky, aby se poloha akéniho ¢lenu zménila o
100%. Vychozi bod na je dan okamzikem aktivace signalu "Paralel”, otevieni
akéniho ¢lenu v tomto okamziku je pfifazena aktualni hodnota ota¢ek. Otevieni
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akéniho ¢lenu je limitovano minimalni hodnotou "MinFuel" a maximalni hodnotou
"MaxFuel".

Pokud absolutni hodnota rozdilu skuteénych a poZzadovanych otacek béhem
regulace vykonu pfekro¢i hodnotu parametru ,WinRpm*, dojde k pfepnuti regulatoru
na regulaci ota¢ek. Tento stav signalizuje nespravny provoz soustroji, maze k nému
dojit napf. tehdy, kdy je odpojen stykac sité generatoru a signal ,Paralel” stale
pusobi. Regulator pfedpoklada, Ze nastane-li tento stav, dojde k odstaveni soustroji
nebo deaktivaci signalu ,Paralel“. Pokud zUstane signél ,Paralel* aktivni déle jak
»,RpmOutTime", regulator se pokusi obnovit reZim regulace vykonu.

9.3 Nastaveniregulatoru

Kromé spravného nastaveni parametra je pro spravny provoz regulétoru velmi
dalezité nastaveni PID konstant. Postup nastaveni PID je nasledujici:

e Nastaveni PID parametrt akéniho €lenu. Po stisku klavesy ,Actuator
position..” a klavesy ,,Generate test pulse” v Monitoru regulatoru ota¢ek dojde
ke generovani obdélnikového signalu pozadované polohy AC. Pomoci klaves
plus a minus lze korigovat zesileni, deriva¢ni a integrac¢ni slozku PID
regulatoru polohy tak, aby bylo dosazeno co nejlepsi obdélnikové odezvy
polohy AC.

e Vypnuti klavesy ,Generate test pulse”

¢ Nastaveni parametru ,Posl", ,Pos2" a ,Pos3" na hodnotu 100%, aby se
béhem nastaveni PID uplatfiovala pouze jedna sada PID.

e Spusténi motoru a jeho provoz na jmenovitych otd¢kach

¢ Nastaveni PID parametr( regulatoru otacek. Po stisku klavesy ,RPM..." a
klavesy ,Generate test pulse” v Monitoru regulatoru otacek dojde ke
generovani obdélnikového signalu poZzadovanych otaéek. Pomoci klaves plus
a minus lze korigovat zesileni, derivacni a integracni slozku PID regulatoru
otacek tak, aby bylo dosaZzeno co nejlepsi obdélnikové odezvy velikosti
otacek.

e Vypnuti klavesy ,Generate test pulse”

24 Specifikace Speedcon



9.4 Stavovy diagram reguléatoru
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10. Modifikace SW RS
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Dne

Zmeény
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