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1. Przeznaczenie

Regulator napigcia transformatora (wspotpracujac z jego podobciazeniowym
przetacznikiem zaczepow), ma za zadanie utrzymywaé¢ wymagany poziom napigcia na
szynach zbiorczych danej rozdzielni (lub w trybie z kompensacja) u oddalonego,
waznego odbiorcy. RNT 5E moze pracowac¢ w jednym z dwoch podstawowych trybow:

- automatycznym (,,AUTO*);

- recznym (, MANUAL®);
W trybie pracy automatycznej RNT 5E moze pracowa¢ w opcji z jednym z dwodch
wybranych typow kompensacji:

- ”9“;

- @,
» = >

- bez kompensacji;
Dodatkowa mozliwoscia RNT SE jest opcja wspolpracy z maksymalnie siedmioma
regulatorami, (potaczonych roéwnolegle (pracujacych na wspolne szyny) do: 8
transformatoréw). Algorytm regulacji zapewni wowczas minimalizacje ich (trafo)
pradow wyrdwnawczych oraz proporcjonalne obciazenie w stosunku do mocy
znamionowej kazdego z nich.

2. Parametry techniczne

Dopuszczalny zakres napigé zasilania: -100[V]-230 [V] AC/DC, +/-10[%];
Moc pobierana przez zasilacz: - max 10 [VA];
Zakres dopuszczalnych temperatur pracy - od - -10[°C] do: +70[°C];
Warto$¢ nominalna napigcia pomiarowego: - Un - 100[V], 110[V], 120[V] rms;
Klasa doktadnosci pomiaru: - Un -min 0.2[%], w zakresie 70 - 145 [%] Un;
Warto$¢ nominalna pradu (In): 1[A], lub 5 [A] AC;
Klasa doktadno$ci pomiaru pradu: - In - min 0.2[%], w zakresie 40 — 210[%]In;
Metoda pomiaru: - filtracja cyfrowa sygnatu przy pomocy FFT
( Fast Fourier Transform );

Zakres filtracji sygnalow analogowych: - do 10-tej harmoniczne;j;
Czgstotliwos¢ podstawowa: - od: 10 do: 100 [Hz];
Gestos¢ probkowania: - 20[probek/okres];
Przetwornik A/C - 12 lub 14 bitowy;
Zdalne wlaczanie zmian poziomu napigcia regulowanego :

- dwa poziomy (wej.: *; 1 .;2 ) - od:-20[%] do: +20[%], z krokiem co: 1[%];

ZAKRES - strefa nieczutosci regulacji (AU): - od: 0.5[%] do: 9[%], z krokiem co: 0.1[%];
Wejscia dwustanowe - zakres wartos$ci napigcia sterujacego: 100[V] —220[V]AC/DC:

(13

- - zdalne przetaczenie regulatora w tryb pracy recznej,, < <

- *;  -zdalne przelaczanie zaczepu o jeden w gorg;

- .;I - zdalne przetaczanie zaczepu o jeden w dot;
Wyjscia stykowe o ponizszych parametrach obciazeniowych:

- zdolnos$¢ zamykania: 250 [V]/8[A]AC 124 [V]/8[A] DC;

- zdolno$¢ rozwarcia: 250 [V]/0.3[A]DC;

Lista sygnalizacyjnych przekaznikow wewngtrznych:

- sygnalizacja blokady nadpradowej (=>): - styk przelaczny: CM — NO — NC;
- sygnalizacja blokady podnapigciowej ( ?): - styk zwierny: CM — NO;
- sygnalizacja stanu nadnapigcia ( >): - styk zwierny: CM — NO;

- sygnalizacja uszkodzenia regulatora ( ): - styk przetaczny: CM —NO — NC;
- sygnalizacja trybu pracy: AUTO/MANUAL ( ;@): - styk zwierny: CM — NO;
- potwierdzenie przyjgcia sygnatu RC (= ;  <): - styk zwierny: CM — NO;
- potwierdzenie przyjgcia sygnatow: LS1/UP lub LS2/DN (= ; <):

- styk zwierny: CM — NO;
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Opoznienia czasowe regulacji :

-czas * - opoOznienia dziatania: - 0 - 180 [s], z krokiem co: 1 [s];
-czas . - opdznienia dzialania - 0-10[s], zkrokiem co: 1 [s];
-czas 2 - opoOznienia sygnalizacji blokady od: U<T: - 0 - 20 [s], z krokiem co: 1 [s];
- czas A biegu motoru; - 2 -120 [s], z krokiem co:1 [s];

Wejscia dwustanowe, do wspotpracy z napedem przelacznika zaczepow:
- zaczep o numerze maksymalnym,;
- zaczep o numerze minimalnym;
- okreslonego zaczepu, programowalny,
- naped przetacza o zaczep w gorg — UP;,
- naped przetacza o zaczep w dot - DOWN lub gora-doét (UP/DOWN);
- wyjécia z matrycy dekodera numeru zaczepoéw w kodzie: BIN, BCD, ENP;
- sygnalizujacy awari¢ napgdu przetacznika zaczepow;
Wyjscia komunikacyjne:
- interface szeregowy RS 232 - drukarka lub koncentrator, np. O +;
- interface szeregowy RS 485
- interface szeregowy: PETLA PRADOWA - CL (20 [mA]);
Opcje dodatkowe:
- mozliwo$¢ wyboru jednego z dwdch jezykéw komunikacji: polski lub angielski;
- 24 godzinny zegar czasu rzeczywistego, o doktadnosci: 1 [min/miesiac];
- mozliwo$¢ wprowadzenia trzech korekt warto$ci nastaw ~ dobowych,
nastawianych w zakresie: od: - 20[%] do: +20[%]. Nastawy te sa sprz¢zone
Z zegarem czasu rzeczywistego;.
- komunikacja z komputerem centralnym: interface RS 232, calo$¢ nastaw,
raportowanie oraz rejestracja: warunkow i stanu pracy regulatora;

3. Budowa regulatora RNT 5E

Regulator RNT 5E wykonuje si¢ w obudowie: *BC < . Dzigki jej
funkcjonalno$ci, regulatory mozna instalowa¢ zarowno w: szafach lub tez na stojakach
zabezpieczeniowych. Moduly typu: ,, < I (o wymiarach: 160x100[mm])
poprzez zlacza wewngtrzne potaczone sa z plyta gldwna. Przekazniki wyjsciowe oraz
listwy zaciskowe (zamontowane na plycie gltéwnej), umozliwiaja szybki i wygodny
montaz regulatora. Na przedniej ptycie RNT SE zamontowano alfanumeryczny
wyswietlacz ciektokrystaliczny oraz czteroklawiszowa klawiaturg. Calo$¢ nastaw oraz
wskazania biezacych warto$ci mierzonych wykona¢ mozna z ptyty przedniej, w pracy typu
»stand alone®, lub z komputera centralnego, gdy regulator polaczony jest taczem
szeregowym z systemem nadrzednym.

4. Dzialanie regulatora RNT 5E
RNT 5E moze pracowa¢ w dwodch zasadniczych trybach :
1. regulacji rgcznej;
2. regulacji automatycznej;
W trybie pierwszym regulator wykonuje wszystkie funkcje tzn.: pomiary, sygnalizacje
wartos$ci granicznych, bledow itd. (za wyjatkiem sterowania przekaznikami: UP/DOWN).
W trybie regulacji recznej w opcji: ,,PRZELACZANIE® mozliwa jest zmiana zaczepow
roboczych klawiszami: ,, “,,,2 = “ Tryb regulacji automatycznej pozwala operatorowi
jedynie na zmiang nastaw regulatora oraz na wyswietlanie dowolnej, mierzonej (jak rowniez
wyliczonej wartosci, np. napigcie, prad, czgstotliwos¢, cose itd.). Na rysunkach
przedstawiono trzy opcje (A, B, C) podlaczenia regulatora do napigciowych przektadnikow
pomiarowych oraz metod¢ pomiaréw i1 obliczeh wykonywanych przez regulator w celu
wypracowania decyzji regulacyjne;j.
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" <D<E
Regulator odnosi wszystkie wskazania i obliczenia do wielkoséci miedzyfazowych, niezaleznie
od typu podlaczenia (A, B lub C). Dla podiaczenia typu: A, wielkosci mierzone napigcia sa
przemnozone przez pierwiastek z trzech.
Regulator RNT 5E moze pracowa¢ w trybie pracy rownoleglej, tzn. do o$miu
transformatorow (z wilasnymi regulatorami), pracujacych rownolegle na wspolne szyny
rozdzielni. Regulatory taczy si¢ woéwczas tzw. ,ringiem komunikacyjnym® pomiedzy soba.
W tym trybie pracy proces regulacji zostaje "rozproszony". Regulatory wymieniaja pomiedzy
soba informacje o aktualnym stanie pracy transformatorow i podejmuja niejako  wspolne
decyzje regulacyjne. Algorytmy regulacji zapewniaja utrzymanie napigcia na szynach na
zadanym poziomie, z rownoczesng minimalizacja ich pradow wyréwnawczych.
Zapewnione zostanie wowczas proporcjonalne obciazenie transformatorow, stosownie do ich
mocy znamionowych.

4.1 Proces regulacji
RNT 5E wykonuje 10 pomiaréw w ciagu 1 sekundy. Wartos$ci: napigcia, pradu, czgstoliwosci
oraz przesuni¢cia fazowego sa nastepnie usredniane i zostaja przyjete do dalszych obliczen,
w trakcie ktorych okreslne zostaja:
- odchytka napigcia mierzonego U od wartosci zadanej (- poziomu regulowanego),
- cos ¢;
- moce (P - czynna, Q - bierna, S — pozorna, przeliczone dla pradu trojfazowego,
przy zalozeniu symetrycznego obciazenia);
- ewentualne warto$ci pradow wyrdwnawczycyh transformatoréw pracujacych
rownolegle;
- warto$¢ napigcia kompensacyjnego;.
Warto$ci: napigcia oraz pradu sa dyskretnie probkowane, z gesto$cia 20[probek/okres].
Nastepnie wg. algorytmu FFT wyznaczany zostaje modul (amplituda) - dla pulsacji
podstawowej (nominalnie 50[Hz]). Proces pomiarowy i obliczeniowy pozwala na precyzyjne
wyznaczenie w/w wielkos$ci, z uwzglednieniem do 10 harmoniczne;.
= <D<t
Regulator moze dziata¢ prawidtowo dla czgstotliwosci podstawowej napigcia mierzonego
max. rownej: 100[Hz].

Na podstawie wynikow obliczeh wypracowana zostaje decyzja regulacyjna. W przypadku
stwierdzenia konieczno$ci wykonania przetaczenia, RNT 5E rozpoczyna odliczanie czasu
*) kontrolujac stale to, czy stan pracy ukladu nie zmienit si¢ oraz to, czy stale wymagane
jest przetaczenie w t¢ sama stron¢ (w dot lub w gore). Jezeli tak, to regulator rozpoczyna
odliczanie czasu . rowniez na poprzednich warunkach. Po uplywie .5 pobudza
odpowiedni przekaznik i1 nastgpuje proces przetaczenia zaczepu. W trakcie przetaczania
kontrolowany jest czas biegu motoru oraz kilka stykéw kontrolnych przetacznika (np.to czy
motor biegnie w gorg, i czy aktualny zaczep nie jest skrajnym itd.). Po poprawnym
przetaczeniu regulator wraca do stanu ,,czuwania“, sprawdzajac znowu, czy nie jest
konieczne podjgcie kolejnej akcji. W przypadku, gdyby w okresie odliczania czasow:  * lub
stan ukladu zmienit si¢ na tyle, ze regulacja bylaby zbyteczna, to wraca on do stanu
poczatkowego, zerujac liczniki czasow: * i .. Regulacja: ,,géra-dot, odbywa si¢ tylko
wtedy, gdy  wyniki obliczen nie przekraczaja dopuszczalnych granic parametrow,
ustawionych przez uzytkownika, ( wartosci poziomow blokad: podnapigciowe;j
i nadpradowej oraz sygnalizacji nadnapigciowej). W zaleznos$ci od sytuacji, po przekroczeniu
warto$ci granicznych, podejmowana jest stosowna akcja.
Po przekroczeniu progu podnapigcia, RNT SE odlicza czas 25 sprawdzajac to, czy ten
stan utrzymuje si¢. Po odliczeniu 2 (gdy stan ten nadal nie ulegl zmianie), nastepuje
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pobudzenie przekaznika 7% Jezeli sytuacja wrdcita do normy, to czs 2 zostaje skasowany
1 nie podejmowana jest zadna akcja. Przekroczenie granicznej wartosci nastawionego pradu,
powoduje natychmiastowe wstrzymanie jakichkolwiek akcji regulacyjnych oraz pobudzenie
przekaznika ,,=>“, az do momentu, gdy uklad nie wréci do normy. Przekroczenie max.
warto$ci napigcia ( sygalizacja nadnapigciowa ), w zalezno$ci od ustawionych parametrow
moze spowodowac¢ dwa typy akcji:

- normalnej regulacji ,,w dot“, z odliczaniem czasow opoznien: *i . Iub

- szybkiego ,,zrzucania® mocy (maksymalnie szbkiej obnizki napigcia).
W pierwszym przypadku przelaczanie zaczepéw nastepuje w sposob identyczny, jak dla
klsycznej regulacji. W drugim za§ przypadku, przekaznik sterujacy: ,,- T “ jest
wysterowywany z maksymalnie mozliwa czgstotliwo$cia, uwzgledniajac minimalny czas
biegu motoru przetacznika zaczepéw. W kazdym przypadku stan ,,nadnapigcia“
sygnalizowany jest na zewnatrz przez pobudzenie przekaznika: ,, >

4.2 Czasy opo6znien regulacji
Jak w klasycznej regulacji, rowniez 1 tutaj koniecznym jest ograniczenie szybkosci reakcji
regulatora w celu wyeliminowania nan wpltywu dziatan automatyk sieciowych (np. SPZ),
stanow przejsciowych w sieci oraz zaktocen. Wprowadzono trzy nastawialne czasy opdznien,
stuzace temu celowi. Czas *, ustawiany przez uzytkownika w zakresie: 0 — 180[s], moze
by¢ zliczany w jednym z dwoch trybow:

LINEAR tzn. w sposob liniowy,

INVERS tzn. w sposéb uchybowozalezny;.
W trybie ,,= F G5 uzyskuje si¢ efekt skracania czasu *, co daje w konsekwencji szybsza
reakcj¢ regulatora, (gdy odchylka regulacyjna napigcia jest duza). Czas opOznienia .,
(odliczany zawsze liniowo) petni rolg statego opdznienia reakcji regulatora, bez wzgledu na
warto$¢ odchytki. Jest on stosowany gtownie w przypadku, gdy * liczony jest w trybie
w F “. Zakres jego nastaw wynosi: 0 — 10[s]. Czas opdznienia 2, okresla zwloke, po
przekroczeniu ktorej napigcie pozostajac na poziomie roéwnym lub nizszym niz poziom
blokady ?, uruchomi sygnalizacjg tego faktu, pobudzajac przekaznik 7. Uzytkownik moze
ustawi¢ warto$¢ czasu 25 w zakresie: 0 — 20[s]. Czas kontroli biegu motoru przetacznika
zaczepOw definiuje max. czas realizacji przelaczenia o jeden zaczep. Regulator, inicjujac
przetaczanie, przez ten czas kontroluje pracg¢ przelacznika i przed jego uptywem nie
dopuszcza do wystania kolejnego sterowania, chyba, ze przetacznik sam zasygnalizuje
wcezesniejsze zakonczenie cyklu regulacji, zwalniajac jeden ze stykéw kontroli biegu motoru.
Zakres programowania czasu wynosi: 0 — 120[s].

4.3 Parametr K-faktor

Uwzgledniajac fakt, ze prady nominalne: transformatora (= ) oraz prad nominalny strony
pierwotnej przektadnikow pradowych (= ) zazwyczaj nie sa sobie rowne, wprowadzono
wspotczynnik (= ;=)= 0, pozwalajacy uzytkownikowi w sposob prosty sygnalizowac
przeciazenie transformatora. RNT SE przyjmuje t¢ wartos¢, korygujac automatycznie wyniki
pomiarow pradu i co z tym zwiazane takze i prég sygnalizacji nadpradowej 1=>3
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4.4 Wejscia/Wyjscia do wspélpracy z telemechanika
Regulator RNT 5E wyposazono w wejscia dwustanowe 1 wyjsécia stykowe, umozliwiajace
wspolprace z obwodami telemechaniki. Do grupy wyjsciowych sygnatow stykowych naleza:

-blokada,, <: H: “<“(=>),,, - <=l = =<“( ?)

- pobudzenie cztonu,, <: < =l =< ( >);

- wykrycie blgdow w regulatorze lub w przetaczniku zaczepow ( );

-tryb pracy:,, < < ;< “.
Wszystkie styki o obciazalnos$ci pradowe;:

- w trakcie zalaczania: 250[V]/ 8[A] AC, 24[V]/ §[A] DC;

- w trakcie wylaczania: 250[V]/ 0.3[A]DC; .
Wejscia dwustanowe:

- (Remote Control) zdalnego przetaczania trybu pracy regulatoraw ,, < < “

przez czas jego aktywnosci;

- *,  -zdalnej zmiany poziomu regulowanego lub przelaczenie ,,w gore™

- .;= - zdalnej zmiany poziomu regulowanego lub przelaczenie ,,w dot“ = ;
Dwa ostatnie wejscia maja podwdjne znaczenie, zalezne od stanu wejscia ,,

13

Wysterowanie ,,  “, przetacza regulator w tryb ,, < < “ wtedy to wejScia:  *; 1
.; 2 stuza do przetaczania zdalnego zaczepdéw, odpowiednio: ,,w gorg™ lub ,,w dot. Stan
» < < “utrzymywany jest tak dlugo jak dlugo,,  “jest aktywny. Wysterowanie *
lub .;- naczas min. 1.5 [s],.spowoduje przelaczenie numeru zaczepu: ,,w gor¢” lub
W dot“. Rownoczesne pobudzenie tych dwoch wejs¢ nie powoduje zadnej reakcji ze strony
regulatora. Dodatkowe sygnaty potwierdzenia (dla telemechaniki to: = ; < (gdy
jest pobudzony) oraz = ; < (gdy pobudzono: *; lub .;Z ) steruja

odpowiednimi przekaznikami, gdy w ,Parametrach funkcjonalnych® opcja sygnalizacji
zostata wylaczona. Wejscia dwustanowe pobudzne sa po podaniu na nie napigcia Up.

4.5 Wejscia sterujace zmiang poziomu regulowanego napiecia

Do regulatora mozna podiaczy¢ dwa styki, sterujace zmiana poziomu napigcia regulowanego
transformatora . Styki te podiacza si¢ do wejs¢:  *; 1 .;Z . Kazde z nich programuje
procentowa warto$¢ ,,korekty* poziomu napigcia regulacji, w przypadku, gdy zostanie ono
uaktywnione (pojawi si¢ napigcie: Up). Zmiana regulowanego poziomu  utrzymywana jest
tak dlugo, jak dlugo aktywnym pozostaje wejscie sterujace. ROwnoczesne wysterowanie
obydwu wejs¢ skutkuje zmiana poziomu regulacji o sumaryczng warto$¢ procentowa
kazdego z nich.

Przyktad :
-1 =A%), A - =5[%l];
aktywne *; - obniZenie napigcia o warto$¢: 4[%] wzgledem poziomu
aktywne *; 1 .;I -zwigkszenie napigcia o (- 4+5) = 1[%] wzgledem
poziomu U.
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4.6 Regulator RNT 5E - zegar czasu rzeczywistego

Regulator wyposazono w zegar czasu rzeczywistego (RTC), umozliwiajacy programowanie
nastaw w cyklu dobowym. RNT 5E umozliwia zaprogramowanie trzech nastaw dobowych:
w granicach zmian: +/- 20[%], wzgledem poziomu napigcia nominalnego, wybranego

w ,,Parametrach regulacji“. Mozna to uzy¢ do utrzymywania: np. nastaw szczytowych.
Programujac odcinki doby (w cyklu 24-godzinnym), poczatku i kofica obnizania/zwigkszania
napigcia oraz warto$¢ procentowa, o ktora nalezy to uczynié, uzyskujemy cykliczno-dobowa
regulacj¢ napigcia na szynach rozdzielni poza godzinami i w szczycie energetycznym.

Doktadno$¢ nastaw: poczatek-koniec obnizania - do: I[minuty], procentowa wartos¢
obnizania/zwigkszania: +/- 20[%];
= <D=t
1. Zmiana poziomu napigcia (dla aktywnych kilku rdownocze$nie opcji np. zdalnej zmiany
poziomu:  *1izmian dobowychnp. 3 * 1 J .)daje zawsze w rezultacie " K
L " warto$ci napigcia regulowanego . Przyktad obliczeniowy:

-1 *=4[%], I *=-10[%], T .=06[%], daje to laczna wartos¢: 4 + 6 -10 = 0[%]
zmiany poziomu napigcia regulowanego
2. Roéwnoczesnie ze zmiang poziomu napigcia regulowanego, korygowane sa takze
bezwzgledne  warto$§ci  pozioméw: blokady , I < = =<* i sygnalizacji
» <I < = =<* Nalezy przypomnie¢ to, ze poziomy blokad napigciowych odnosza si¢
zawsze do aktualnej warto§ci POZIOMU NAPIECIA REGULOWANEGO.

PRZYKLAD :

Un = 100[V], poziom U = 100[%]Un, U< (80[%]), U> (120[%]), wypadkowa zmiana
poziomu = 0[%] to :

U< - zadziata dla napigcia wejsciowego regulatora < 80[V],

U> - zadziata dla napigcia wejsciowego regulatora > 120[V];

gdyby wypadkowa zmiana poziomu napigcia regulowanego wynosita np. +5[%], to

U< - zadziatatoby dla napigcia U < 80[%] x 100[V] x 105[%] = 84[ V],

U> - zadziatatoby dla napigcia U > 120[%] x 100[V] x 105[%] = 126[V]

3. Zmiana poziomu napigcia regulowanego 1K K [ 1
("9<0 " w ,,Parametrach regulacji®), gdyz ZAWSZE odnosi si¢ ona do aktualnej
wartosci  POZIOMU NAPIECIA ZADANEGO. Powyzsze uwagi dotycza wszystkich
przypadkOw zmian warto$ci napigcia , niezaleznie od jej opcji..

4.7 Kontrola pracy przetacznika zaczepow

Regulator RNT 5E wyposazono w szereg uktadow kontrolujacych pracg napgdu przetacznika
zaczepOw oraz w dwa przekazniki, sterujace przelaczaniem: UP-DOWN. Wykryte biedy
(regulatora lub przelacznika zaczepow), sygnalizowane sa stykowo poprzez pobudzenie
przekaznika,, “ oraz zdalnie (poprzez interfejs komunikacyjny) do systemu nadzoru.

4.7.1 Kontrola pracy motoru przetagcznika zaczepow
Po wysterowaniu przekaznika: ,, “lub, - = * regulator rozpoczyna odliczanie czasu

, po ktorego uptywie proces przetaczenia (o jeden zaczep) powinien zosta¢ zakonczony.
Rownoczesnie sprawdzane sa potozenia stykow kontrolnych, wskazujace stan oraz kierunek
przetaczania (styki: ~ @<(UP) - przetaczanie w gorg; @ (DN) - przetaczanie w dot lub
wspolny styk sygnalizujacy dowolne przetaczanie (w gore lub dot), styk < | sygnalizujacy
uszkodzenie napgdu przetacznika). Kontrole tych stykow programuje operator. Jest to opcja,
znajdujaca (oczywiscie) zastosowanie tylko wtedy, gdy przetacznik zaczepow jest w takowe
styki wyposazony.
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4.7.2 Styki kontrolne potozenia zaczepéw
RNT5E moze wspdlpracow¢ ze stykami kontrolnymi aktualnego numeru zaczepu, takimi jak:

- styk "min. tap"- krancowego, dolnego zaczepu: - SMIN;
- styk "max. tap"- krahcowego, gornego zaczepu: - SMAX;
- styk "mid. tap"- zaczepu o numerze kontrolnym dla wskazan - SCTR;

Wejscia dla tych stykow dostgpne sa tylko wtedy (w ,,Parametrach funkcjonalnych®), gdy
pozycja synchronizacji nie jest wylaczona. Uzytkownik moze ustawi¢ dowolna kombinacjg
kontroli numeru zaczepu roboczego, stosownie do swych potrzeb i mozliwosci. Aktywujac
kontrolg potozenia zaczepu roboczego, nalezy uwzgledni¢ konieczno$¢ wprowadzenia do
regulatora informacji o rzeczywistym stanie stykow kontrolnych, numeru zaczepu (na
ktorym one dziataja) oraz aktualny numer zaczepu roboczego. Bardzo istotna sprawa jest
prawidtowe ustawienie czasu . Regulator inicjalizujac przelaczenie, po uptywie tego

to czasu sprawdza stan styku kontrolnego biegu motoru. Gdy czas ustawiono zbyt krétko,
to regulator moze sprawdza¢ go zanim przelacznik zaczepoéw osiagnie prawidtowa pozycje.
Bledne ustawienie tych parametréw moze spowodowaé sygnalizacje wystapienia btedow
regulacji, nawet w przypadku, gdy wszystkie elementy toru regulacji pracuja prawidtowo.
RNT 5E, wykonujac regulacjg, kontroluje stale wszystkie swe obwody. W przypadku
wystapienia koniecznosci regulacji (,, “ lub ,,2 = ), a zaczep roboczy jest skrajnym
G, <N“lub, = *), regulator sygnalizuje odpowiedni typ btgdu, przy czym "stara si¢" on
jednak dokonczy¢ (pomimo tego) wlasciwe przetaczenie. Regulator zostat wyposazony w dwa
przekazniki tzw. wezesnego ostrzegania o zblizaniu si¢ do zaczepow skrajnych przelacznika.
Uzytkownik moze ustawi¢ dowolne numery tychze zaczepow, od ktorych

to bedzie sygnalizowane (stykowo) zblizanie si¢ do zaczepow skrajnych.

4.8 Wspotpraca RNT 5E z dekoderem (DPZ4) numeru zaczepu roboczego.
Regulator RNT 5E wspolpracowa¢ moze z réznymi matrycami dekodujacymi numery
zaczepOw. Sposoby jego podtaczenia (dla kazdej z typow), przedstawiaja rysunki. Za kazdym
razem pamigta¢ trzeba o tym, aby w ,,Parametrach funkcjonalnych® regulatora ustawic¢
odpowiedni kod dla danego typu zastosowanej matrycy

5. Podstawowe parametry regulacji - definicje

POZIOM U - procentowa warto$¢ wybranego napigcia znamionowego: 100[V], 110[ V],
120[ V] (niezaleznie od typu polaczenia: A, B lub C), okreslajaca
utrzymywang warto$¢ napigcia regulacji , z uwzglgdnieniem korekty
kompensacyjne;j;

ZAKRES - procentowa warto$¢ progu nieczutos$ci regulacji wokot (+/- wartosci
parametru ,,9<0O “) poziomu napigcia regulacji  ;

NADNAPIECIE - procentowy prog napigcia, odniesiony do poziomu regulowanego
po przekroczeniu ktorego (w gore), regulator realizuje szybkie obnizanie
napiegcia (w trybie szybkiej regulacji ,,w dot), z pominigciem czasow
opoznien ( *1 .), pobudzajac sygnalizacje: >;.

PODNAPIECIE - procentowy prog napigcia, odniesiony do poziomu regulowanego
sygnalizacji zwlocznej ( ? 2);

NADPRAD - procentowa warto$¢ progu sygnalizacji przekroczenia L. > It
Up-faktor - procentowa warto$¢ zdalnej korekty poziomu napigcia regulowanego
o warto$¢ parametru: -7 * oraz/lub -1

POZIOM %U - trzy programowalne wielkosci: (J *, J ., J 2)zmian poziomu
napigcia regulowanego , sprzezone z zegarem czasu rzeczywistego, aktywne
w zaprogramowanych ,,odcinkach* doby.
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6. Funkcje kalibracji torow pomiarowych i zegara czasu rzeczywistego
Regulator RNT 5E wyposazono w funkcje kalibracji torow pomiarowych: napigcia, pradu
1 czasu. Uzytkownik moze sam dokona¢ korekty wskazan, uaktywniajac odpowiednie funkcje,
a nastgpnie zmieniajac wlasciwe wspotczynniki torow pomiarowych.
O ( 14 0!  -kolejne czynnosci:

1. wybra¢ jedno z potaczen typu: A, B lub C;

2. podiaczy¢ zrodto regulowanego napigcia sinusoidalnego, na zaciski pomiarowe

regulatora;

3. podtaczy¢ woltomierz, o klasie conajmniej: 0.1;

4. vaktywni¢ w regulatorze funkcjg pt.,,0< =Pt < = =<

5. ustawi¢ warto$¢ znamionowa napigcia 100, 110 lub 120 V,

“ “, doprowadza¢ do zgodnosci wskazan:

6.uzywajac klawiszy: ,, i,,:
regulatora oraz woltomierza (z doktadno$cia min. 0.2[%]);

7. sprawdzi¢ zgodno$¢ wskazan w trzech punktach (80[%], 100[%] 1 120[%]Un),
w razie potrzeby dokona¢ korekty wskazan;

8. wybra¢ potaczenie typu: ,,A*“ 1 powtorzy¢ kroki od: 2 do: 7;

9. opusci¢ okno funkcji pt. ,,0< =Pi < = =<

Kalibracja pradu

. wybra¢ warto$¢ In pradu znamionowego (1[A], a nastgpnie 5[A]);

. podtaczy¢ regulowane zrodlo pradu o zakresie: 0 — 250[%] In;

. podiaczy¢ w obwdd pomiarowy amperomierz o klasie conajmniej:. 0.1[%];
. uaktywni¢ funkcje pt.,,0O< =P§¢ <z
. wymusi¢ warto$¢ pradu rowna: 95[%] In;

. przy pomocy klawiszy:,, “,,,- T *, doprowadzi¢ do zgodnosci wskazan;

. wymusi¢ warto$¢ pradu rowna: 150[%] In;

. doprowadzi¢ do zgodnos$ci wskazan: regulatora z amperomierzem,;

. skontrolowa¢ wskazania dla praddéw réwnych: 60[%], 90[%], 140[%] 1 200[%] In
10. w razie koniecznosci dokona¢ korekty wskazan;

11. opusci¢ okno funkcji pt. ,,O< =Pé HzZ *

>

O 00 1 O\ L A~ Wi —

Kalibracja czasu
- uaktywni¢ funkcjg kalibracji czasu;
- przy pomocy klawiszy: ,, “i,,2 T *, ustawi¢ aktualny czas (z doktadno$cia do
jednej minuty);
- opusci¢ okno funkgji pt. ,,O< =Pi 9<
E

Kalibracji mozna dokonywa¢ tylko wtedy, gdy regulator pracuje w trybie: " < < "
Kalibracja wykonywana na bazie przyrzadow o gorszej klasie pomiaru, niz wymienione
wyzej moze spowodowaé mniejsza doktadno$¢ procesu regulacji.
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7. Instalacja regulatora RNT 5E
Montaz regulatora RNT 5E na obiekcie powinny wykonywac¢ osoby do tego uprawnione, po
doktadnym zapoznaniu si¢ z dokumentacja techniczng urzadzenia.

7.1 Uwagi ogodlne

Potaczenie z wejsciem pomiaru pradu obciazenia (transformatora lub innej linii) regulatora
wykona¢ nalezy: drutem lub linka, o przekroju 2.5[mm?] oraz 1.5[mm?] dla pozostatych
sygnalow: sterujacych lub sygnalizacji. Wejscia/wyjscia komputerowe: interfejs RS232, petla
pradowa (dla pracy rownoleglej), sygnaly sterujace zewngtrznym wyswietlaczem zaczepu
roboczego transformatora, musza by¢ wykonane przewodem zapewniajacym odpowiedniej
klasy izolacje, szczegdlnie wtedy, gdy kable te utozono obok kabli pomiarowych; pradow

1 napi¢¢. Wszystkie polaczenia nalezy wykona¢ zgodnie z projektem.

7.2 Zasilanie regulatora
RNT 5E moze by¢ zasilany napigciem z zakresu: od: 100[V] do: 230[V]AC/DC
+/- 10[%];

7.3 Specyfikacja zaciskéw listwy montazowej regulatora RNT 5E .
Wszystkie styki przekaznikéw maja nastgpujaca zdolnos¢ taczeniowa:
- podczas zataczania: 250[V]/ 8 [A] AC;
- podczas wytaczania: 250[V] / 0.3[A] DC;
Wejscia transoptorowe :  Uin max.= 30[ V], Rin > 2.2 [kQ];
Tylko wejscie zasilajace jest chronione bezpiecznikiem bezzwtocznym: 250[V]/ 1000[mA].
Wejscia dwustanowe juz nie!;

8. Zalecenia serwisowe

Regulator RNT SE jest urzadzeniem bezobstugowym. Wszystkie zauwazone
nieprawidlowosci (w jego dziatania), powinny by¢ niezwlocznie zglaszane producentowi.
Rozbudowany system samotestowania, umozliwia: sygnalizacj¢ oraz diagnostyke usterek
w obrgbie wszystkich obwoddéw wewngtrznych regulatora.

" <D<

Najczgstsza przyczyna zglaszanych nieprawidtowosci w pracy regulatora sa wykonane
btednie potaczenia z urzadzeniami zewngtrznymi.

8.1 Lista bledéw sygnalizowanych przez regulator RNT 5E

1 - EPROM-CHECK SUM error * 00000001 EPROM-KONTR.SUM
2 -NVRAM-DATA error * 00000002 NVRAM-DANE

3 _RAM-DATA error * 00000004 RAM-DANE

4  -KEYBOARD error * 00000008 KLAWIATURA

5 - COMMO (RING) error * 00000010 COMO (RING)

6  -POWER (+24V) error * 00000020 NAPIECIE (24V)

7 -POWER (VCC) error * 00000040 NAPIECIE (VCC)

8 - FRAME TRANSM. error 00000080 TRANSM. RAMKI

9  -FRAME NUMBER error 00000100 NUMERU RAMKI
10 - WATCHDOG error 00000200 WATCHDOG RESET
11 -TIMER error 00000400 BLAD ZEGARA

12 -TAP POS. error 00000800 POZYCJA ZACZEPU
13 -TAP CHANGE error 00001000 ZMIANY ZACZEPU
14  -ROM ERROR error 00002000 BANK 0 ROM

( **
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15 - MOTOR UP error 00004000 MOTOR W GR
16 - MOTOR DN error 00008000 MOTOR W DL
17 - MOTOR FAIL error 00010000 DEFEKT MOTORU
18 - UP CONTACT error 00020000 KTR STYK W GR
19 - DOWN CONTACT error 00040000 KTR STYK W DL
20 - UP-DOWN CONTACT error 00080000 GR-DL KTR STYK
21 - MOTOR RUN TIME error 00100000 CZAS BIEG. MOTO
22 - UP - RUN TIME error 00200000 GR-BIEG.MOTORU
23 - DOWN- RUN TIME error 00400000 DL-BIEG.MOTORU
24 - MAX.TAP CONTACT error 00800000 MAX.ZACZEP STYK
25 - MIN.TAP CONTACT error 01000000 MIN.ZACZEP STYK
26 - MID.TAP CONTACT error 02000000 KTR.ZACZEP STYK
27 - OVERVOLT. REG. error 04000000 REG. NADNAPIEC.
28 - UP REGULATION error 08000000 REGULACIJA Gr
29 - DOWN REGULATION error 10000000 REGULACIJA DI
30 - SOFTWARE error 20000000 PROGRAMU
31 - CAL_ FACTOR error 40000000 WSPOL. KALI
32 - CONNECTION error 80000000 TYPU POLACZ.

" <D<E

** _ zarezerwowane dla funkcji komunikacyjnych;
*#* _ zarezerwowane dla przysztych zastosowan
Cieniem zaznaczono sygnalizacje bledéw ( gdy pobudzony jest przekaznik: ,,PP*).

8.2 Opis btedéw

Komunikaty o nr. 1 do: 7, generowane sa podczas wykonywania testu wtasnego regulatora;
Komunikaty o nr. 8 do: 12, generowane sa w trakcie realizacji potaczen komunikacyjnych
pomigdzy regulatorami (praca rownolegla) lub regulatora z komputerem centralnym.
Komunikaty wymienione ponizej wyswietlane sa w nastepujacych przypadkach :

13 - przekaznik ,,  “ pracuje nieprawidtowo;

14 - przekaznik ,,- = “ pracuje nieprawidtowo;

15 - podczas przetaczenia,, “, zasygnalizowana zostata niesprawno$¢ przetacznika
zaczepow;

16 - podczas przetaczenia ,, =  “, zasygnalizowna zostata niesprawnos$¢ przetacznika
zaczepow,

17 — naped przetacznika zaczepow sygnalizuje powstanie usterki;

18 - styk kontrolny ,, @<* pracuje nieprawidtowo;

19 - styk kontrolny ,, @ * pracuje nieprawidtowo;

20 - wspOlny styk kontrolny ,, - % * pracuje nieprawidtowo;

21,22, 23 - czas przetaczania () uptynal, a styki kontrolne sa nadal zwarte.
Prawdopodobnie motor przetacznika zaczepdéw nadal pracuje;

24 — numer zaczepu maksymalnego ro6zni si¢ od numeru wskazywanego na
wewngetrznym liczniku aktualnego zaczepu roboczego. Blad pozycjonowania.

25 - numer zaczepu minimalnego ro6zni si¢ od numeru wskazywanego na
wewngetrznym liczniku aktualnego zaczepu roboczego. Blad pozycjonowania.

26 — numer zaczepu kontrolnego ro6zni si¢ od tego, wskazywanego przez
wewngtrzne wskazanie numeru zaczepu roboczego. Blad pozycjonowania.

27 - wymagana jest regulacja,,z = “, ale przelacznik znajduje si¢ juz na zaczepie
najnizszym. Regulacja typu ,, F F <D *

28 - wymagana jest regulacja,, “, ale przetacznik znajduje si¢ juz na zaczepie
najwyzszym;

29 - wymagana jest regulacja ,, :

“, ale przelacznik znajduje si¢ juz na
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zaczepie najnizszym. Regulacja typu ,,normalnego® w trybie pracy automatycznej;
30 - bledne dziatanie programu wewngtrznego regulatora;
31,32 - nie uzywane obecnie;
W kazdym przypadku wystapienia blgdu nalezy skontaktowac sig¢ z producentem pod
nr. telefonu (032 ) 204 — 25 - 28.

9. Konfigurowanie parametréw pracy regulatora RNT 5E.
Regulator RNT 5E to specjalizowany komputer, wyposazony w szereg modutow
wewngtrznych (modul: wej$¢ pomiarowych, wyj$¢ transoptorowych, wyswietlacz oraz
klawiatura). Podobnie jak 1 inne systemy komputerowe, réwniez 1 on wymaga
zaprogramowania tzn. ustawienia pewnych wielkosci, charakterystycznych dla konkretnych
warunkow pracy regulatora.
Programowanie parametrow roboczych regulatora realizowa¢ mozna za pomoca:
czterokluczowej klawiatury (klucze - UP, DOWN, SELECT, ENTER) oraz wyswietlacza
alfanumerycznego. Odbywa si¢ ono na zasadzie "poruszania si¢" po tzw. drzewie programu
(rysunek "Struktura programowania RNT 5"), z uzyciem klawiatury. Nie wszystkie opcje
(w drzewie programu) sa zawsze widoczne. W zalezno$ci od stanu ich ustawienia na
wyzszym poziomie, opcje zalezne, znajdujace si¢ na nizszych poziomach moga by¢
pomijane w czasie: przegladania lub modyfikacji parametrow. Typowym przyktadem jest
parametr: -7 .Opcje: -1 *, -1 ., uwidaczniane sa dopiero
w przypadku, gdy tryb zmiany poziomu napigcia zostanie wiaczony (na wyzszym
poziomie, w grupie ,,Parametrow funkcjonalnych*).
Opis znaczenia klawiszy, na plycie czolowej regulatora:

- - wybdr aktualnie wyswietlanej funkcji;

- - zakonczenie operacji 1 powr6t na wyzszy poziom ,,drzewa*;

- - przesunigcie o jedna pozycje w gore lub zwigkszenie wartosci;

-2 - przesunigcie o jedna pozycje w dot lub zmniejszenie wartosci;.
Regulator RNT 5E wykorzystuje trzy zestawy parametrow regulacji :

- robocze;

- aktualnie ustawiane,

- parametry fabryczne, ustawione na stale, nie podlegajace modyfikacji;.
RNT S5E w czasie pracy wykorzystuje parametry aktualne regulacji (robocze), jako te, ktore
decyduja o zachowaniu si¢ regulatora. Drugi zestaw parametrow moze by¢ modyfikowany
w dowolny sposob 1 nie ma to zadnego wplywu na aktualny zestaw parametrow roboczych,
a tym samym i na pracg¢ regulatora. Dopiero w momencie, gdy uzytkownik (po ustawieniu
nowych parametrow), wybierze funkcj¢ pt. ,,9< = “ 1 przyci$nie przycisk: ,,
regulator przyjmie te nowe parametry, jako aktualne parametry regulacp Parametry fabryczne
uzywane sa tylko w wyjatkowych przypadkach: np. awarii pamigci regulatora. Dzieje si¢ to
automatycznie, zréwnoczesna sygnalizacja btedu pobudzeniem przekaznika:,,
Na rysunkach od: A0 do: A6, przedstawiono proces programowania regulatora,
z uwzglednieniem wszystkich opcji, wysSwietlanych komunikatow oraz funkcji
poszczegbdlnych klawiszy. W dalszej czesci przedstawiono szczegdtowo proces ustawiania
niektorych parametrow regulacji.

(13

( *2
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9.1 Opis programowalnych parametréw regulatora

Parametry podstawowe - definiuja glowne opcje pracy regulatora:

PODLACZENIE - sposob podtaczenia z przektadnikami pomiarowymi napig¢:
mozliwosci: A, B, C;.

KOMPENSACJA - wybor typu kompensacji: ON ,9, R

TRYB -praca: # "l lub S ( I;

JEZYK - jezyk komunikatow, mozliwosci:  ( (

COM. - definiuje typ urzadzenia podiaczonego do interface'u szeregowego:
drukarka lub komputer centralny HOST;

Jednostki U - jednostki pomiaru napigcia: F lub F;

Jednostki | - jednostki pomiaru pradu: < lub <;

Parametry funkcjonalne - definiuja to, czy okreslone funkcje zwiazane z procesem
regulacji, sa uaktywnione lub tez sa zablokowane:

CZAS1 - wlaczenie odliczania op6znienia * oraz wybor sposobu jego
odliczania: ( liniowo lub inwersyjnie), "R A = A= %;

CZAS2 - wlaczenie odliczania op6znienia ., "R A9< ;

PODNAPIECIE - wlaczenie blokady podnapigciowej ( ?), "R A9< ;

NADNAPIECIE - wlaczenie sygnalizacji przekroczenia napigcia ( >), "R A9< ;

NADPRAD - wlaczenie blokady nadpradowej (=>), "R A9< ;

Up-faktor - wlaczenie mozliwos$ci zdalnej zmiany poziomu napigcia
regulowanego 5 poprzez wejscia: ¥ 1 .c

POZ.SYGNAL - wlaczenie sygn. wczesnego ostrzegania: ,,~ ;- “, "R A9< ;

POZ.MAXMIN - wlaczenie kontroli pracy na skrajnych zaczepach przetacznika
zaczepdw: T R -9<

POZ.SYNCH - wlaczenie opcji zaczepu kontrolnego - "% # "R A9<
-P= AP - A ;

MOTOR KNT - wlaczenie kontroli biegu motoru przetacznika zaczepow:

wejscie:,, @< - bieg przetacznika w gore,,, @ * - bieg
przetacznika w dot lub gora-dot (,, @<- @ - styk wspélny),

»< ‘-sygnalizacja uszkodzenia w przetaczniku zaczepow;
SYGNAL.BLD - wlaczenie sygnalizacji wystapienia blgdow przez pobudzenie
przekaznika,,
CYKL.WSKAZ - wlaczenie cyklicznej zmiany wy$wietlania parametréw mierzonych;
POZIOM %U1 - wlaczenie zmiany poziomu napigcia regulowanego , sprz¢zonej z
wewngtrznym zegarem czasu rzeczywistego;
POZIOM %U2 - jw;
POZIOM %U3 - jw.

Parametry otoczenia - okreslaja opcje instalacyjne, charakterystyczne dla miejsca pracy

regulatora :
NAPIECIE - wybor napigcia znamionowego (Un): *, ,TFU, **,TFU, *. ,TFU;
PRAD - wybor pradu znamionowego (In) wejscia pradowego: *T<U lub T<U;
PRZEKL - warto$¢ przektadni pradowej () przektadnikow w polu;
K-faktor - patrz rozdzial K-faktor.
PRZEKL. U - warto$¢ przektadni napigciowej () przekladnikéw pomiarowych;
ZACZEP MAX - numer goérnego skrajnego zaczepu,
ZACZEP MIN - numer dolnego skrajnego zaczepu;
ZP.KONT - numer zaczepu na ktéorym zainstalowano styk ,, R~ @*.

( *
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ZP.AKTUAL - aktualny numer zaczepu roboczego;

SYG.MAX - numer zaczepu, poczatku wezesnego ostrzegania o zblizaniu si¢ do
gornego, skrajnego zaczepus.

SYG.MIN - numer zaczepu, poczatku wezesnego ostrzegania o zblizaniu si¢ do

dolnego, skrajnego zaczepu,

Parametry regulacji - definiuja wielkosci $cisle zwiazane z samym procesem regulacji

POZIOM U - warto$¢ procentowa napigcia nominalnego , okres§lajaca poziom
napigcia regulowanego;.

AU - strefa nieczulo$ci regulacji, w obszarze: +/- wartoSci ustawione;j;

CZAS1 - warto$¢ czasu opdznienia: *

CZAS2 - warto$¢ czasu opdznienia

PODNAP - procentowa warto$¢ poziomu napigcia regulowanego , poczatku
sygnalizacji blokady podnapigciowej (- ?);.

CZAS3 - opOznienie sygnalizacji podnapigcia ( ? 2);

NADNAP - procentowa warto$¢ poziomu napigcia regulowanego 5 poczatku
sygnalizacji regulacji nadnapigciowej ( >);

NADPRAD - wartos¢ procentowa poczatku blokady nadpradowej w odniesieniu
do warto$ci nominalnej pradu transformatora (=>);.

CZAS MOT - max. warto$¢ czasu, potrzebnego przetacznikowi zaczepdéw na
wykonanie przetaczenia o jeden zaczep;

KXR Ur - warto$¢ skladowa rzeczywistej (N ) napigcia kompensacii,

(parametr ten pojawia si¢ tylko w przypadku, gdy wybrano opcje
kompensacji: ON );.

KXR Ux - warto$¢ sktadowej urojonej (XX) napigcia kompensacji,
(parametr ten pojawia si¢ tylko w przypadku, gdy wybrano opcj¢
kompensacji: ON );

K-Z U - warto$¢ procentowa napigcia kompensacji typu "9";

Up-faktor1 - warto$¢ procentowa napigcia, o ktorg to zostanie zmieniony poziom
napigcia regulowanego , podczas aktywnego wejscia:  *; , pod
warunkiem uaktywnienia funkcji: -7 ,9< “ w ,,Parametrach

fukcjonalnych®;

Up-faktor2 - jw. podczas aktywnos$ci wejscia:  .; 2

POZIOM %U1 - procentowa warto$¢ zmiany poziomu napigcia regulowanego
w okreslonym okresie doby;

%U1 od - poczatek zmiany poziomu o warto$¢ z pozycji:,, 9= J *

%U1 do - koniec zmiany %U1 poziomu napigcia regulowanego

POZIOM %U2 - jw. - druga nastawa dobowa;

%U2 od -jak I *

%U2 do -jak J *

POZIOM %U3 -jak dla J * - trzecia nastawa dobowa;

%U3 od -jak I3 *

%U3 do -jak J %

Gr-L - licznik 1lo$ci zrealizowanych przelaczen ,,w gorg™;

DI-L - licznik 1ilo$ci zrealizowanych przelaczen ,,w dot;

Rg-L -licznik wszystkich, zarejestrowanych odchytek poza strefg nieczutosci;
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9.2 Ustawienie parametrow do wspétpracy z programem SRN 4 /SAZ2000/

Po uruchomieniu programu instalacyjnego z dyskietki instalacyjnej (program
SETUP.EXE ) program + automatycznie si¢ zainstaluje. Przy pierwszym otwarciu
programu nalezy wejs¢ do funkcji ,, O< O<*, anastgpnie ,9<V W =

1 utworzy¢ plik danego regulatora, wypehiajac okienka: Stacja, Nazwa, Oznaczenie. Teraz
dopiero mozemy przejs¢ do funkc;ji ,,0 =0O< X<*, gdzie otwierajac ,,~ 0<9< =<
nastapi pierwsze polaczenie z regulatorem. Wczesniej pomocniczy program
(COMSERVER) zapyta nas o parametry transmisji (w okienku: ,,Nieznane urzqdzenie “.

., Podaj jego parametry ). Nowootwarte okno COMSERVER 'a nalezy wypetni¢ zgodnie z
istniejacym, bezposrednim potaczeniem komputera PC z regulatorem:

1. Istniejace ustawienie pozwala na komunikacj¢ poprzez O + , zatem jesli
posiadamy uruchomiony program na komputerze bezposrednio polaczonym z
regulatorem, to nalezy dokona¢ zmian:

2. Skasowa¢ potaczenie poprzez O + , wybra¢ aktualny COM (1 -4)dla
transmisji 1 okresli¢ szybkos$¢ tej transmisji na: 9600[bodoéw], Wiaczy¢ kontrole
parzystosci.

Nastapi proba polaczenia z regulatorem. Po dziesigciokrotnej, nieudanej probie potaczenia
si¢ z regulatorem, COMSERVER zglosi nam komunikat pt. ,,Brak potaczenia“. Jedna

z przyczyn braku potaczenia moze by¢ zle wykonany kabelek potaczeniowy, co
sygnalizuje juz nieprawidlowe $wiecenie si¢ diod sygnalizacyjnych. Podczas poprawnego
potaczenia $wieca diody (na belce): CD, CTS. Podczas pracy bezposredniej z urzadzeniem
(bez modemu), sygnaly: RTS, CTS, RLSD(CD) portu szeregowego (od strony komputera
musza by¢ ze soba zwarte). Oznacza to, ze powinny by¢ ze soba zwarte piny zlacza :

1. gdy jest to CANNON 9 pin - zwarte 1,7, 8

2. gdy jest to CANNON 25 pin - zwarte 4, 5, 8.

9.3 Opis wykonania kabla taczacego regulator RNT 5E z PC
Ponizej przedstawiono schemat potaczen kabelka, przeznaczonego do bezposredniej

wspotpracy komputera klasy PC, wyposazonego w oprogramowanie: + z RNTSE.
1. ;B 3 B 3
GND (7/5) GND (5)
RTS &/7) -
CTS (5/8)  ----
TxD (2/3) RxD (2)
RxD (3/2) TxD (3)
CD (8/1) ---
E
"L K - " "OME 5 =

10. Wskazéowki montazowe regulatora typu: RNT 5E na obiekcie.

Rysunki przylaczeniowe regulatora obrazuja sposoéb montazu regulatora w wersji z listwami
zaciskowymi WEIDMULLER. Na kolejnym rysunku (rys. 1) przedstawiono jeden ze
sposObow podltaczenia regulatora z przetacznikiem zaczepdw i z centralka telemechaniki.
Nalezy tu zwréci¢ szczegdlna uwage na nastgpujace n/w zagadnienia:

Zapewnienia kompatybilnos$ci poziomow napig¢, taczonych ze soba sygnatow:

1. Tak jak przedstawiono to na rysunku, gdy sygnaty wyj$ciowe przetacznika sa kompatybilne
z dopuszczalnym poziomem napigc¢ wejsciowych regulatora (patrz schemat uktadu

wejsciowego regulatora);

( */
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2. Wykorzystujac dodatkowe styki przekaznikow posredniczacych;

Podlaczenie wg. pkt. 2 powinno by¢ realizowane w przypadku braku kompatybilno$ci
elektrycznej lub gdy bezposrednie polaczenie mogloby spowodowaé narazenie regulatora na
uszkodzenie (np. sygnaly wyjsciowe telemechaniki nie sa zabezpieczone nadnapigciowo, brak
optoizolacji). W wigkszosci zastosowan mozna wykorzystywac podtaczenie wg. pkt.1. Na rys.
2 przedstawiono szczegotowy schemat podiaczenia RNT 5E z obwodami telemechaniki. W
czesci 1 przedstawiono stan przekaznika: ,,= ;  <* (potwierdzajacego przyjecie sygnatu
s )1, <" (potwierdzajacych przyjecie: *; 1 2 ). Czes¢ 3
przedstawia inny rodzaj podlaczenia tychze sygnalow, z wykorzystaniem dodatkowych
przekaznikéw posredniczacych. Czgs¢: 3 1 4 rysunku nr 2 obrazuje schemat pojedynczego
wejscia 1 wyj$cia transoptorowego regulatora.

Potaczenie interface'u RS485 /protokédt IEC/ nalezy wykonac jako 4-przewodowe, uzywajac
dla regulatora dedykowanego kanalu transmisyjnego.

"<D<E
Wykorzystujac  przekazniki: ,,~ ; <“ i % ; <% bezwzglednie musi by¢
zablokowana funkcja wczesnego ostrzegania w_regulatorze . Gdyby funkcja ta byta
aktywna, wtedy regulator nie syganlizowalby potwierdzenia przyjecia sterowan z
telemechaniki, a sygnalizowalby tylko fakt wejscia (w strefe dolna lub gorna) obszaru
wczesnego ostrzegania. (gdy bedzie ona odblokowana).

Rysunek 3 przedstawia podstawowe zaleznosci czasowe dla uktadow telemechaniki.
Wspolpraca ze stykami kontrolnymi przelacznika jest prosta i praktycznie nie wymaga
zadnego komentarza. Projektujac sposob podtaczenia regulatora, nalezy uwzgledni¢ fakt,
ze wspotpraca z poszczeg6lnymi stykami moze by¢ programowo wybierana i mozna
w sposob dowolny wybiera¢ sygnaty wykorzystywane do wspotpracy na danym obiekcie.

11. Generalne zasady obowigzujace podczas montazu RNT 5E

1. Maksymalng dlugo$¢ przewodow przytaczeniowych ogranicza¢ moze jedynie poziom
,»strat™ warto$ci sygnaldw na trasie ich przesytu.

2. Wszystkie wejscia transoptorowe (patrz rysunek) beda dziata¢ poprawnie, gdy wartos¢
pradu przeptywajacego przez diode $wiecaca transoptora bedzie réwna conajmnie;j:
1[mA] DC, a sktadowa zmienna zakldcen nie przekroczy 10[%]

12. Opis ztaczy regulatorow
12.1. Opis zlaczy regulatora RNT 5E

1. Zkacze Z ( typu SLA/BLAT 10/180 B )
nie uzywany;
UZIEMIENIE;
wejscie pracy rownoleglej - poziom Up;
wejscie pracy rownoleglej - poziom Up;
- styk normalnie zwarty, sygnalizacji btedu w regulatorze;
- styk wspolny sygnalizacji bledow w regulatorze;
- stan pracy zasilacza, styk wspdlny;
- stan pracy zasilacza, styk normalnie zwarty;

! wejscie zasilajace regulator - 0od:100[V]
do: 230[V] DC /AC;
! - wejscie zasilajace regulator - od: 100[V]

do: 230[V] DC /AC;

( *6
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2. Ziacze IN (typu SLA/BLAT 16/180B )

# - wejScie wspoOlne dla wejs¢ o nr zaciskow od: 2 do: §;

$ - wejscie sygnatu blokujacego dzialanie regulatora;
- wejscie sygnatl informujacego o awarii przelacznika
zaczepow,

b - wejscie ,,zrzucania mocy“ - poziom 2 lub przetaczania
zdalnego ,,w dof“, podczas pobudzonego wejscia:,,

b& - wejscie ,,zrzucania mocy“ - poziom 1 lub przetaczania

@,
>

zdalnego ,,w gor¢*, podczas pobudzonego wejscia ,,
- wejscie zdalnego przetaczania regulatora z ,,< «“
w, < < “iodblokowanie przetaczania zdalnego
»W gore” lub ,,w dot“ na zaciskach: 4 i5;
" C - wejscie sygnatu (z przetacznika zaczepow), sygnalizujace
bieg motoru podczas przetaczania ,,w gorg™;

" (& - wejscie sygnalu (z przelacznika zaczepow), sygnalizujace
bieg motoru podczas przetaczania ,,w dot lub globalny
sygnal przetaczania: " gora - do6t ". Znaczenie tego wejscia
jest programowane.

<= XY =< EB-*+ VH 9<Z R O <=1 = E*.; +THU:
)*$& $+ $+ $+ #
! - > ,&
! b " "
1 b
! b
! b
! b
1 b
16. COMMON - biegun wspolny dla wejs¢ o nr zaciskow od: 9 do: 14;

W celu dopuszczenia napie¢ wejsciowych z zakresu: 230[V] AC/DC (dla sygnatéw:
DPZ0 — DPZ6), nalezy wiaczy¢ w szereg z nimi oporniki R = 100[kQ]/2[W].

Ma to tylko zastosowanie podczas wspotpracy z koderami: BCD, BIN dla wej$¢
sygnatowych: SMIN, SCTR i SMAX (9,10, 11);.

4. Ziacze P1 -./01 b ) kT2

1. UP no - styk normalnie rozwarty przetaczania ,,w gorg*;

2.UPcm - styk wspolny przelaczania ,,w gore®;

3.UPnc - styk normalnie zwarty przetaczania ,,w gorg™;

4. DN no - styk normalnie rozwarty przetaczania ,,w dot;

5. DN cm - styk wspolny przetaczania ,,w dot;

6. DN nc - styk normalnie zwarty przelaczania ,,w dot™;

7.L1* cm - wejscie fazy napigcia zasilajacego przelacznik zaczepdw;

8. L1* nc - wyjscie napigcia zasilania przelacznika zaczepow, zwierane
z L1* gdy regulator jest wylaczony;

9. U>nc - styk normalnie zwarty sygnalizacji: ,, <z < =1 = *;

10. U>no - styk normalnie rozwarty sygnalizacji: ,, <2 < =l = «

11. U>cm - styk wspdlny sygnalizacji:,, <2 < =1 =

12. WUS/RCA no - styk normalnie otwarty sygnalizacji wczesnego ostrzegania

o zblizaniu si¢ do skrajnego, dolnego zaczepu;
13. WUS/RCA cm - styk wspdlny sygnalizacji wczesnego ostrzegania

( *4
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o zblizaniu si¢ do skrajnego, dolnego zaczepu;

.Iw>nc - styk norm. zwarty sygnalizacji przekroczenia pradu
Wyrownawczego;
.Iw>cm - styk wspolny sygnalizacji przekroczenia pradu
Wyrownawczego;
.Iw>no - styk norm. rozwarty sygn. przekroczenia pradu
Wyrownawczego;
Ztacze P2 -./01 b ) Ft2
. U<no - styk normalnie rozwarty sygnalizacji:,, = < =1 =
.U<cm - styk wspélny sygnalizacji:,, - < =1 = %
. U<nc - styk normalnie zwarty sygnalizacji:,, = < =1 =
I>no - styk normalnie rozwarty sygnalizacji:,, <2 HZI%;
.>cem - styk wspolny sygnalizacji:,, <: o
.>nc - styk normalnie zwarty sygnalizacji:,, <z H:ZI*
.RW cm - styk wspolny sygnalizacji bledow w pracy rownolegtej;
.RW nc - styk normalnie zwarty sygnalizacji bledow w pracy
rownolegtej;
M/H nc - styk normalnie zwarty, sygnalizacji stanu pracy: ,,< “
M/H no - styk normalnie rozwarty, sygnalizacji stanu pracy: ,,< “
M/H cm - styk wspolny, sygnalizacji stanu pracy: ,, < “
WOS/LSA no - styk normalnie otwarty, sygnalizacji wczesnego ostrzegania
o zblizaniu si¢ do skrajnego, gornego zaczepu;
WOS/LSA cm - styk wspdlny, sygnalizacji wczesnego ostrzegania
o zblizaniu si¢ do skrajnego, gornego zaczepu;
RF nc - styk normalnie zwarty, sygnalizacji btedow regulatora lub
podobciazeniowego przetacznika zaczepow;
.RF cm - styk wspolny, sygnalizacji bledow regulatora lub

podobciazeniowego przetacznika zaczepdw i1 uszkodzenia
zasilania 24[V]DC, zwierany z" nc", po wykryciu biedu
lub przy braku jednego z napig¢ zasilajacych: (5[V], 24[V])

RF no - styk normalnie rozwarty, sygnalizacji btedow regulatora lub
podobciazeniowego przetacznika zaczepow;
ZLACZE P - 355 36 ./01 )+ 2
100[V]AC - wejscie  pomiarowe napigcia regulatora " faza ";
100[V] N - wejscie  pomiarowe napigcie regulatora " 0" ;
S[A)/1[A] - wejscie pomiarowe pradu S[A] /1[A];
O[A] - wejscie pomiarowe pradu "0";

( *B
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7. Zlacze komunikacyjne C1 ( typu: CANON 25 pin)

2. TxD - wyj$cie danych interface'u RS 232;

3. RxD - wejscie danych interface'u RS 232;

7. GND - masa interface'u szeregowego RS 232;
10. TxDP - petla pradowa (CL), linia nadajnika;
11. RxDP - petla pradowa (CL), linia odbiornika;
12. Vt'P - petla pradowa (CL), linia zasilajaca;
13.GNDP - petla pradowa (CL), linia zasilajaca;
14.0UTY - RS 485

15.0UT Z - RS 485

16.IN A - RS 485

17IN B - RS 485

18.ZW - styki 18 1 19 nalezy potaczy¢ zwora w przypadku korzystania
19.ZW z interface RS 485.

8. ZLACZE C2 -3i5 36 ./01 + 2

2.RxD - wejscie danych interface'u RS 232;

3. TxD - wyjscie danych interface'u RS 232;

5. GND - masa interface'u szeregowego RS 232;
6. TxDP - petla pradowa (CL), linia nadajnika;
7. RxDP - petla pradowa (CL), linia odbiornika;
8. Vt'P - petla pradowa (CL), linia zasilajaca;
9. GNDP - petla pradowa (CL), linia zasilajaca;

12.2. Listwa posrednia kasety OP3-160 / PROPAC 84
1. Ziacze -/01 $ % 2

1.230[V] AC - wejScie zasilajace regulator - od: 100[V] do: 230[V]DC /AC;

2.220[V]N - wejScie zasilajace regulator - od: 100[V] do: 230[V]DC /AC;

3. GNDF - UZIEMIENIE;

4. GNDW - biegun wspolny dla wej$¢ o nr zaciskéw od: 6 do: 12;

5. BLCK - wejscie sygnatu blokujacego regulator;

6. ASS - wejscie sygnalu, informujace o awarii przelacznika zaczepow;

7. LS2/DN - wejscie ,,zrzucania mocy‘ - poziom 2 lub przelaczania
zdalnego ,,w dot“, podczas aktywnosci wejscia: ,,  “;

8. LS1/UP - wejscie ,,zrzucania mocy“ - poziom 1 lub przetaczania
zdalnego ,,w gor¢®, podczas aktywnosci wejscia: ,,

9.RC - wejscie zdalnego przetaczania regulatora z trybu: ,,< “
wtryb,, < < “ iodblokowanie przetaczania zdalnego
,»W gore’ lub ,,w dot, na zaciskachonr: 8 19;

10. MHA - wejscie sygnatu z przetacznika zaczepdw, sygnalizujace bieg
motoru podczas przetaczania ,,w gore*;

11. MHU - wejscie sygnatu z przetacznika zaczepow, sygnalizujace bieg

motoru podczas przetaczania ,,w dot lub globalny sygnat
przelaczania: " gora - dot ". Znaczenie wejscia jest
programowane;
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' WEJSCIA O NR 12-17 PODELACZONE SA DO NAPIECIA: 12 /24[V] DC

)*$& $+ $+ $+ #

! - * ,&
! b " "
! b
! b
! b
! b
! b

18. COMMON - biegun wspolny dla wejs¢ o nr zaciskow od: 12 do: 17

Podtaczajac na wejscia: DPZ0 — DPZS5 sygnaty o poziomach: 230[V]AC/DC,
nalezy wilaczy¢ w szereg z kazdym z wejs$¢ opornik: R = 100[kQ]/2W . Dotyczy to
tarcz z kodami: BCD, BIN i sygnatami: SMIN, SCTR i SMAX (12, 13, 14)

- wejscie dla trybu pracy rownoleglej - poziom: 230[V];
- wejscie dla trybu pracy rownoleglej - poziom: 230[V];

& 7 - styk wykonawczy, normalnie rozwarty przelaczania ,,w gore®;
& - styk wykonawczy, wspdlny do przelaczania ,,w gorg*;
& - styk wykonawczy, normalnie zwarty do przetaczania ,,w gore™
7 - styk wykonawczy, normalnie rozwarty do przelaczania ,,w dof
- styk wykonawczy, wspolny do przelaczania: ,,w dot;
- styk wykonawczy, normalnie zwarty do przelaczania: ,,w dot;
- wejscie fazy, zasilajacej naped przetacznika zaczepow;
8 - wyjécie zasilania przetacznika zaczepdw, zwierane z: L1*
gdy regulator zostanie wylaczony;
&9 - styk normalnie zwarty, sygnalizujacy:,, <2 < =1 = «
" &9 7 - styk normalnie rozwarty, sygnalizujacy:,, <: < =1 = %
&9 - styk wspdlny, sygnalizujacy: ,, <z < =1 = %
#HE& 4 7 - styk normalnie otwarty, sygnalizacji wczesnego ostrzegania
o zblizaniu si¢ do skrajnego, dolnego zaczepu;
#HE& 4 - styk wspolny, sygnalizacji wczesnego ostrzegania
o zblizaniu si¢ do skrajnego, dolnego zaczepu;
$ - nie uzywany,
$ - nie uzywany,
$ 7 - nie uzywany,
&: 7 - styk normalnie rozwarty sygnalizacji:,, - < =1 = %
&: - styk wspolny sygnalizacji:,, - < =1 = %
&: - styk normalnie zwarty, sygnalizacji:,, = < =1 =
"9 7 - styk normalnie rozwarty, sygnalizacji:,, <: N
9 - styk wspolny sygnalizacji: ,, <:I HZI*;
9 - styk normalnie zwarty, sygnalizacji:,, <- HZI%;
$ - nie uzywany,
$ - nie uzywany,
1 - styk normalnie zwarty, sygnalizacji trybu pracy: ,,< “
"W 7 - styk normalnie rozwarty, sygnalizacji trybu pracy: ,,< “
T ¢ - styk wspolny sygnalizacji trybu pracy: ,,< “
H+ b 7 - styk normalnie otwarty, sygnalizacji wczesnego ostrzegania
o zblizaniu si¢ do skrajnego, gérnego zaczepu;
H+ b - styk wspolny, sygnalizacji wczesnego ostrzegania

o zblizaniu si¢ do skrajnego, gornego zaczepu;
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- styk normalnie zwarty, sygnalizacji bledéw w: regulatorze
lub w podobciazeniowym przetaczniku zaczepows;

- styk wspolny sygnalizacji bledéw regulatora, przetacznika
zaczepOw lub uszkodzenia zasilacza (brak: 5[ V] lub 24[V=]),
zwierany z" RF nc";

7 - styk normalnie rozwarty, sygnalizacji bledow: regulatora lub
podobciazeniowego przetacznika zaczepow;
- styk normalnie zwarty, sygnalizacji bledow (tylko) regulatora
- styk wspolny, sygnalizacji bledow (tylko) regulatora;
- stan sprawnosci zasilacza, styk wspolny;
- stan sprawnosci zasilacza, styk normalnie zwarty;
"< - wejScie pomiarowe napigcia regulatora: " faza ";
< - wejscie pomiarowe napigcia regulatora: "0 ";
% - wejscie pomiarowe pradu: 5[A]/1[A];
: - wejscie pomiarowe pradu: "0";

2. Ztacze komunikacyjne COM - 35 36 ./01 + 2

1. CTS - zwarty (na wtyczce) z pinem 4;

2.RxD - wejscie danych interface'u RS 232;

3. TxD - wyj$cie danych interface'u RS 232;

4. RTS - zwarty (na wtyczce) z pinem 4;

5. GND - masa interface'u szeregowego RS 232;

6. TxDP - petla pradowa (CL) - linia nadajnika;

7. RxDP - petla pradowa (CL) - linia odbiornika;

8. Vt'P - petla pradowa (CL) - linia zasilajaca;

9. GNDP - petla pradowa (CL) - linia masy tejze petli;

12.3. Listwa posrednia kasety PROPAC 63

=Y

. GNDF

. GNDW
. BLCK

. ASS

. LS2/DN

~N NN RN~

8. LS1/UP

9.RC

10. MHA
11. MHU

Ztacze dolne

.230[V] AC
220 VN

-/01 $ ¢ 2

- wejscie zasilajace regulator - od: 100[V], do: 230[V]DC/AC;

- wejscie zasilajace regulator - od: 100[V], do: 230[V]DC/AC;

- UZIEMIENIE;

- biegun wspolny dla wejs¢ o nr zaciskéw od: 6, do: 12;

- wejscie do blokowania regulatora;

- wejscie sygnalu uszkodzenia przetacznika zaczepow;

- wejscie ,,zrzucania mocy - o poziom 1 lub zdalnego
przetaczania ,,w dot*, gdy aktywne jest wejscie: ,,  “;

- wejscie ,,zrzucania mocy‘ - o poziom 2 lub zdalnego
przetaczania ,,w gore*, gdy aktywne jest wejscie: ,,

- wejscie zdalnego przetaczania regulatora z trybu: ,,<
wtryb, < < “iodblokowanie przetaczania zdalnego:
»W gore” lub ,,w dot, na zaciskach: 71 8;

- wejscie sygnatu biegu motoru ,,w gore*;

- wejscie sygnatu biegu motoru w dot lub globalnie: ,,gora -
dot. Jego znaczenie wybiera si¢ programowo

(13
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I'! WEJSCIA O NR: 12 -17 PODLACZONE SA DO NAPIECIA: 12/24[VIDC

18.

19.
20.
.UPno
22.
23.
24,
25.
26.
27.
28.

21

29.
30.
31.
32.

33.
34.

35.
36.

2.

37.
38.
39.
40.
41.
42.
43.
44.
45.
46.
47.
48.

49.

)*$& $+

COMMON

$+ $+ #H

! - * ,&
i o o

b

b

b

B

b

- biegun wspo6lny dla wej$¢ o nr zaciskow od: 12 do: 17;

Podlaczajac na wejscia: DPZ0 — DPZ5 sygnaty o poziomach: 230[V]AC/DC,
nalezy wilaczy¢ w szereg z kazdym z wej$¢ opornik: R = 100[kQ]/2W . Dotyczy to
tarcz z kodami: BCD, BIN i sygnalami: SMIN, SCTR i SMAX (12, 13, 14)

CLR+
CLR-

UP cm
UP nc
DN no
DN cm
DN nc
L1* cm
L1* nc

U>nc
U>no
U>cm
WUS/RCA no

WUS/RCA cm

PK1 nc
PK1 cm
PK1 no

Ztacze goérne
U<no

U<cm

U<nc

I>no

I>cm

I>nc

PK2 cm

PK2 nc

M/H nc

M/H no

M/H cm
WOS/LSA no

WOS/LSA cm

- wejscie dla trybu pracy réwnoleglej - poziom 230[V];

- wejscie dla trybu pracy réwnoleglej - poziom 230[V];

- styk wykonawczy, normalnie rozwarty przetaczania: ,,w gore™;

- styk wykonawczy, wspdlny przetaczania: ,,w gore*;

- styk wykonawczy, normalnie zwarty przetaczania: ,,w gére®;

- styk wykonawczy, normalnie rozwarty przetaczania: ,,w dot;

- styk wykonawczy, wspdlny przelaczania®“ ,,w dot;

- styk wykonawczy, normalnie zwarty przelaczania: ,,w dot*;

- wejScie fazy napigcia zasilajacego przetacznik zaczepow;

- wyjScie zasilania przelacznika zaczepow, zwierane z: L1%*,
gdy regulator jest wylaczony;

- styk normalnie zwarty, sygnalizujacy:,, <:Z < =1 =

- styk normalnie rozwarty, sygnalizujacy:,, <z < =1 =

- styk wspolny, sygnalizujacy:,, <:- < =1 =

- styk normalnie rozwarty, sygnalizacji wczesnego ostrzegania
o zblizaniu si¢ do skrajnego, dolnego zaczepu;

- styk wspolny, sygnalizacji wczesnego ostrzegania o zblizaniu
si¢ do skrajnego, dolnego zaczepu,

- nie uzywany,

- nie uzywany,

- nie uzywany,

-/01 $ ¥ 2
- styk normalnie rozwarty, sygnalizujacy:,, - < =1 =
- styk wspolny, sygnalizujacy:,, = < =1 = *;

- styk normalnie zwarty, sygnalizujacy:,, - < =l = %

- styk normalnie rozwarty, sygnalizujacy: ,, <: AN

- styk wspolny, sygnalizujacy:,, <2 HZI%

- styk normalnie zwarty, sygnalizujacy:,, <: o

- nie uzywany;

- nie uzywany;

- styk normalnie zwarty, sygnalizacji pracy w trybie: ,,< “

- styk normalnie rozwarty, sygnalizacji pracy w trybie: ,,<

- styk wspolny, sygnalizacji pracy w trybie: ,,< “

- styk normalnie rozwarty, sygnalizacji wczesnego ostrzegania
o zblizaniu si¢ do skrajnego, gérnego zaczepu;

- styk wspolny, sygnalizacji wczesnego ostrzegania o zblizaniu
si¢ do skrajnego, gbérnego zaczepu;

13
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50. RF nc - styk normalnie zwarty, sygnalizacji blgdow regulatora lub
podobciazeniowego przetacznika zaczepow;
51.RF cm - styk wspolny, sygnalizacji blgdow: regulatora, przetacznika

zaczepOw lub uszkodzenia zasilacza (brak napigé: 5[ V=] lub
24[V=]). Zwiera si¢ z: "RF nc".

52. RF no - styk normalnie rozwarty, sygnalizacji bledow: regulatora lub
podobciazeniowego przetacznika zaczepow;
53.BBnc - styk normalnie zwarty, sygnalizacji blgdow (tylko) regulatora
54. BB cm - styk wspolny, sygnalizacji bledow (tylko) regulatora;
55.PScm - stan pracy zasilacza, styk wspolny;
56. PS nc - stan pracy zasilacza, styk normalnie zwarty;
57.100 V AC - wejscie pomiarowe napigcia regulatora: " faza";
58.100 VN - wejscie pomiarowe napigcie regulatora: "0 ";
59. 5[A]/1[A] - wejscie pomiarowe pradu: S[A] /1 [A];
60. O[A] - wejscie pomiarowe pradu: "0";
3. Ztacze komunikacyjne COM - 3/5 36 ./01 + 2
1. CTS - zwarty (na wtyczce) z pinem 4;
2.RxD - wejscie danych interface'u RS 232;
3. TxD - wyjscie danych interface'u RS 232;
4. RTS - zwarty (na wtyczce) z pinem 1;
5. GND - masa interface'u szeregowego RS 232;
6. TxDP - petla pradowa (CL), linia nadajnika;
7. RxDP - petla pradowa (CL), linia odbiornika;
8. Vt'P - petla pradowa (CL), linia zasilajaca;
9. GNDP - petla pradowa (CL), linia masy;
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