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Elektronicka jednotka pro regulacni okruhy
Provozni navod Rada PID00A-40X

Pokyn

V tomto katalogu nebo v jiné formé predavané informace spole¢nosti
Parker Hannifin GmbH & Co. KG a jejich pobocek, odbytovych spo-
leénosti nebo autorizovanych zastoupeni jsou uréeny pro uZivatele
s odbornymi znalostmi. Od uZivatele se pozaduje prekontrolovani
pozadovanych Udaji zvoleného produktu potfebnych pro realizaci
pozadovanych funkci. V dusledku nejriiznéjsich Ukold a pracovnich
postupl v systému musi uZivatel prekontrolovat a zajistit, aby byly
vlastnostmi produktu splnény vSechny pozadavky z hlediska funkce
abezpecnosti systému. U veskerych produktd jsou vyhrazeny veskeré
zmény provadéné Parker Hannifin GmbH & Co. KG, a to kdykoliv
i bez prfedchoziho upozornéni.
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1. Uvod
1.1. Celni pohled/rozméry
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1.2. Objednaci kéd

o @[]/ )

Technologické
funkce

|— Kaéd Funkce

Elektronicky Univerzalni Min./max.
modul nastaveni
regulace Rampy zrych./zpomal.
Regulator
1.3. Typovy stitek
+Vs 18.30V—{ 1] | 11— Pot Supply -10V
0vV— 2] % 112{— Pot Supply +10V
+—38] 19 [—Ref OV
0vV—13 | 7 [~Cmd Output
Sensor Supply«—{16
Fdbk Input—14 ||
Fdbk Input—{15 110f—Monitor
Cmd Input—{ 5|
Cmd Input—{ 6 j>? -
H 3 |—Enable
HC 4 |—+Status
Type
|Dodrzujte prosim Artikel:
provozni navod — PIDO0A-400-10
Please refer to the Made in Germany
operation manual YFB7F BP
40982889 PIDO0 T
LKéd data
Kontrolni soucet
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Objednaci kod
Schéma zapojeni

Konstrukéni
stav rady

0 Standardni

1 Linearizace
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1.4. Blokovy diagram
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Elektronické moduly Parker PIDOOA-40* pro mon-
tdZ na listu jsou kompaktni, umoznuiji rychlou in-
stalaci a zajistuji rychlé zapojeni diky pouziti za-
suvnych Sroubovacich pfipojek. Digitélni konstruk-
ce obvodu nabizi vedle dobré presnostia optimal-
niho pfizplsobeni pro‘regulaci také komfortni
ovladaci program.

Popisovana elektronicka jednotka kombinuje ves-
keré potrebné funkce pro optimalini provoz v regu-

nostmi jsou:

1.5. Charakteristiky
Rozsiteny PID regulator

Regulace otaek s moznosti pfipojeni poloho-
vého ¢idla

Diferencidlni vstup s riznymi volbami signall

Vystup s rlznymi variantami vystupu
Ctyikvadrantova funkce rampy
Indikator stavu

Digitalni konstrukce obvodu
Parametrizace pres sériové rozhrani RS-232C

5715-616 UK.INDD RH_23.07.10

¢ _Pripojeni pres odpojitelné Sroubovaci svorky
e Kompatibilita s relevantnimi evropskymi pred-

pisy EMC

e Volitelna technologicka funkce "Linearizace"
e Komfortni ovladaci program. Bezplatné k dispo-

zici v internetu na adrese www.parker.com/
euro_hcd — Services — downloads

q3

Parker Hannifin GmbH
Hydraulic Controls Division
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1.6. Technické udaje

VSeobecné
Model
Material krytQ

Trida horlavosti

Kryty modulu pro montaz typu snap-on na listu EN 50022
Polykarbonat

V2.V0 dle UL 94

Instala¢ni poloha Libovolna
Rozsah okolni teploty [°C] | -20...+60
Trida kryti IP 20 dle EN 60529
Hmotnost [g] | 160
Elektrické vlastnosti
Pomeér doby zapnuti [%] | 100
Napédjeci napéti [VDC] | 18...30, zvInéni < 5 % eff., bez Spicek napéti
Max. odbér proudu [ mA] | 100
Predradné jisténi [mA] | 500
Volby regulaénich signall [V] | +10...0...-10, zvInéni <0,01 % eff., bez Spi¢ek napéti, Ri = 100 kOhm
[ mA] | +20...0...-20, zvinéni <0,01 % eff., bez Spicek napéti, Ri = 200 Ohm
[mA] | 4...12...20, zvinéni <0,01 % eff., bez $picek napéti, Ri= 200 Ohm
<3,6 mA = vystupni signal 0,V/0 mA/12 mA dle volby vystupu
>3,8 mA = vystupni signal zapnut (dle NAMURNE43)
Rozliseni vstupnich signalt [%] | 0,025
Max. napéti na diferencidlnim vstupu [V] | 30 pro svorky 5 a 6 proti PE (svorka 8)
Stavovy signal [V] | 0...0,5: vyp / Us: zap /. jmenovity max. 15 mA
Povolovaci signal [V]|0...1: vyp /5...30: zap / Ri = 100 kOhm
Monitorovaci signal [V] | +10...0...-10, jmenovity max. 5 mA, rozliSeni signalu 0,4 %
Volby vystupnich signall [V] | +10...0...-10, jmenovity max. 15 mA
[ mA] | +20...0...-20, Ro < 500 Ohm
[ mA] | +50...0...-50, Ro < 200 Ohm
[mA] | 4...12...20, Ro < 500 Ohm
Rozlieni vystupnich signald [%] | 0,025
Napdjeni potenciometru [V] | +10...0...-10 2%, jmenovity max. 15 mA
Napajeni senzoru [V] | 18...30 (Us), jmenovity max. 100 mA
Rozsah nastaveni Min.  [%] | 0...50
Max.  [%] | 50...100
Rampa [s] | 0..32,5
Offset nuly  [%] | +100...-100

Rozhrani RS 232C, 9pinovy konektor D-Sub, typ vidlice, pro kabel null-modemu
EMC EN 50081-2, EN 50082-2

Pripojeni Sroubovaci svorky 0,2...2,5 mm2, odpojitelné

Specifikace kabelu [AWG] | 20 celkové stinéni

Délka kabelu [m] | 50

Volitelné prislusenstvi

Technologicka funkce Code 1 | Softwarové nastavitelnd prenosova funkce s 10 kompenzacénimi body pro

linearizaci chovani ventil(i .
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Provozni navod

Rada PIDO0A-40X

2. Bezpecnostni pokyny

Prectéte si prosim provozni navod pred zahajenim
instalace, uvadénim do provozu, udrzbou, opra-
vami a skladovanim! Nedodrzeni tohoto pokynu
muze vést k poSkozeni elektroniky nebo s ni spo-
jenych dilt systému.

2.1. Symboly

V tomto provoznim navodu jsou pouzivany sym-
boly, na které je nutné dbat zplisobem odpovida-
jicim jejich vyznamu:

A Pokyny tykajici se zaruky

Pokyny tykajici se mozného poskozeni
elektroniky a s ni spojenych systémovych
komponent

(&= Uzitedné pridavné informace

2.2. Popisy, typovy Stitek

Primo na elektronické jednotce umisténé pokyny,
jako napt. plany zapojeni a typové stitky, je nutné
dodrzovat a tyto pokyny je nutné udrzovat v Citel-
ném stavu.

2.3. Prace na elektronice

Prace v oblasti instalace a uvadéni elektroniky do
provozu smi provadét pouze kvalifikovany odborny
persondl. Tim jsou minény osoby, které na zakladé
svého vzdélani, zkusenosti a zaskoleni maji dosta-
te€né znalosti o pfislu§nych smérnicich a o uzna-
vanych pravidlech:techniky.

3. Dulezité pokyny

3.1. Zamyslené pouziti

Tento provozni navod. plati pro-elektronické mo-
duly fady PIDOOA-40X. Jiné nebo tyto pokyny
prekracujici pouziti plati jako pouziti neodpovidajici
GCelu. Za takto vzniklé $kody neruci vyrobce
vV ramci své zaruky.

5715-616 UK.INDD RH_23.07.10

3.2. VSeobecné pokyny

Vyhrazujeme si pravo na technické zmény zpUso-
bené dal$im vyvojem produktli popsanych v tomto
provoznim navodu. Obrazky a vykresy v tomto
navodu jsou zjednodusené. Na zakladé dalSiho
vyvoje, zlepsovani a zmén produktu je mozné, ze
obrazky nebudou presné souhlasit s popisovanym
zafizenim. Technické udaje a rozméry jsou.neza-
vadné. Proto z nich nelze odvozovat zadnénaroky.
Autorska prava jsou vyhrazena.

3.3. Ruceni

Vyrobce neprebird zadné ruceni za poskozeni
vznikla v disledku nésledujicich chyb:

e Chybna montaz/instalace

¢ Neodborna obsluha

¢ Nedostatecna udrzba

e Pouziti mimo udané specifikace

Elektronika se nesmirozebirat! Pfi podezieni
na zavadu v elektronice je nutné jednotku
zaslat do vyrobniho zavodu.

3.4. Skladovani

V pfipadé do¢asného skladovani je nutné elektro-
niku chranit pred znecisténim, povétrnostnimi vlivy
a mechanickym poskozenim.

Parker Hannifin GmbH
Hydraulic Controls Division
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4. Montéaz/instalace
4.1. Rozsah dodavky

lhned po obdrzeni dodavky elektroniky prekont-
rolujte, zda obsah dodavky souhlasi s udanym
rozsahem dodavky. Do rozsahu dodavky patfi:

e elektronicky modul
e provozni navod

Ihned po obdrzeni zasilky prekontrolujte, zda
nedoslo ke ziejmému poskozeni neodbor-
nym transportem. Transportni poskozeni
dokumentuijte a ihned ohlaste spedici, pojis-
tovné, dodavateli!

4.2. Montaz

e Porovnejte typ elektroniky (udany na typovém
Stitku) s kusovnikem popf. schématem zapojeni.

e Modul Ize montovat v libovolné poloze.

e Modul musi byt instalovan ve stinéném prostredi
(napf. rozvodna skfin).

e Pro montaz je potfebna nosna lista podle EN
50022.

Rozméry nosné listy

35

A

t R0.8

f

27

Postup prace pro instalaci modulu

Montaz:

1. Modul vlozte vedenim pro nosnou listu do dolni
hrany listy.

2. Modul zaaretujte nahoru.

©)

o]
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Demontaz:

1. Pomoci vhodného Sroubovaku (Cepel cca 4 x 1 mm)
zvednéte kovovou zapadku proti sile pruziny.

2. Modul vyvéste horni hranou z nosné listy.

A

@

4.3. Provozni hranice

Elektronika smi byt provozovana pouze v ramci
hranic pouziti. Pfislu§né Gidaje jsou uvedeny v ¢asti
“Technické udaje”.

Dbejte na podminky okolniho prostfedi!
Nepfipustna teplota, zatizeni narazy, vniknuti
vlhkosti, vyzarovani, nepfipustné elektromag-
netické emise mohou vést k provoznim poru-
cham a k vypadku systému! Dbejte na provozni
hranice udané v kapitole “Technické Udaje”!

4.4. Elektrické pfipojeni

Elektrické pripojeni elektronického modulu je rea-
lizovano pomoci bloku zasuvnych Sroubovacich
svorek.

(& Tento zpUsob pfipojeni se snadnou montazi
umozriuje rychlou vymeénu zafizeni a viditelné
oddéleni elektrickych spojl. Pidavny vyklop-
ny “odblokovaci drzak“ umoznuje jednodu-
ché uvolnéni bloku pfipojek a slouzi soucas-
né jako ochrana proti doteku a jako plocha
pro popis.

Parker Hannifin GmbH
Hydraulic Controls Division
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Pripojovaci vodi¢e musi odpovidat nasledujicim
specifikacim:

Typ vedeni: flexibilni lanko
Prafez: min. AWG 20/0,5 mm?2
Délka vedeni: max. 50 m

(& Pri délkach vedeni > 50 m se dotazejte
u vyrobce.

Délka odizolovani pfipojovacich vodict
h
Sroubovaci svorky modulu jsou konstruovany tak,
aby bylo moZné pfipojit médéné vodice véech druhd
bez jakékoliv pfedbézné pfipravy. Pro ochranu proti

rozpleteni u flexibilnich lanek Ize pouzit pouzdra Zil
z médi.

f Pajeni pripojovacich vodi¢l neni pfipustné.

Pro zajisténi kompatibility EMC je propojeni mo-
duld provedeno ¢aste¢né stinénymi vedenimi.
Podrobné informace naleznete v kapitole “Elektrické
zapojeni”.

PFipojovani elektroniky by mél provadét
kvalifikovany odborny personall. Zkraty mezi
jednotlivymi Zilami, volna vedeni neboneod-
borné pripojeni stinéni mohou vést k poru-
cham funkce, k vypadku elektroniky popf.
k poruse pfipojenych ventild!

Montazni plocha ventill musi byt bezchybné
spojena s uzemnénym ramem stroje. Zemnici
vodi€ z pfipojky 8 a stinéni vedeni se v roz-
vodné skfini spoji s ochrannou zemi. Pro
zamezeni vzniku zemnich smycek by mélo
byt mezi rozvodnou skfini a strojem zapojeno
vedeni pro vyrovnani potencialu (prifez vo-
dice min. AWG 6 /10 mm?).

5715-616 UK.INDD RH_23.07.10

4.5. Elektrické zapojeni
Napajeci napéti:
Provozni napéti pro elektroniku je pfivedeno pres

svorky modulu 1 a 2 a musi lezet mezi 18...30 V,
zbytkové zvinéni nesmi presahovat 5 % eff.

Pouzity napdjeci zdroj musi odpovidat plat-
nym predpistm (DIN EN 61558) a musi mit
znacku CE. Provozni napéti elektroniky ne-
smi obsahovat indukéni napétové Spicky.
Bezpodminec¢né je nutné dodrzet maximalni
hodnotu 30 V! Nedodrzeni-tohoto pravidla
mUze vést k vypadku elektroniky popfr. pri<
pojenych ventild!

Pfi dimenzovani napdjeciho zdroje je nutné
dbat na zvySené zapinaci proudy. Nemél by
se pouzivat stabilizovany sitovy zdroj s elek-
tronickym omezenim proudu. V dlsledku
vysokych zapinacich proudd elektroniky by
toto omezeni proudu‘mohlo pred¢asné rea-
govat, a to by mohlo vést k poruchdm pfi
zapinani provozniho napéti.

Schéma zapojeni napajeni

1]2]3]4]5]6]7][8
Elektronicky

Sitovy zdroj

modul
R EERER

PFfi zaméné polarity provozniho napéti je
zablokovan provoz elektroniky.

Bezpodmine€né je nutné zajistit pfedfadné
jisténi pojistkou 0,5 A se stfedni setrvacnosti
zapojenou pred elektroniku! Nedodrzeni
tohoto predpisu mize vést k neopravitelné-
mu poskozeni elektroniky popf. pfipojenych
dilG systému.

10 Parker Hannifin GmbH

Hydraulic Controls Division
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Uvolnovaci vstup

Signalové napéti na svorkach 3 a 13 uvolfiuje
signalovy vystup elektroniky. Pro provoz musi byt
na tomto vstupu trvale stejnosmérné napéti
v rozsahu 5...30 V (napf. napajeci napéti). Pfi pre-
ruSeni uvolhovaciho signalu bude vystup vypnut
bez zpozdéni a nezavisle na zadané veliciné.
Soucasné dojde k omezeni vystupu regulatoru.
Proto bude priibéh vystupniho signalu pfi novém
zapnuti uvolnéni vzdy proveden z nulové polohy
regulatoru. Uvolnovaci signal by se mél vypinat
spole¢né s ventilem pro dodavku hydralického

Schéma zapojeni povolovaciho vstupu

tlaku, aby se tak zamezilo neocekavanym reakcim
nasledné zapojenych systémda.

Funkce uvolnéni nepredstavuje bezpe€nostni
zafizeni ve smyslu predpisl bezpecnosti
prace! Aby se zamezilo neoCekavanym akcim
pohonu za vSech okolnosti, je nutné realizovat
dalsi opatreni, napfiklad instalaci pfidavnych
pojistnych uzaviracich ventil(s

Regulovany systém

Vstup signalu zadané veli¢iny

Signal zadané veli¢iny je pfipojen na svorky 5 a 6
a je veden na diferencialni vstup elektroniky.
Veskeré interni propojovaci signalové kabely by
mely byt stinéné a spravné uzemnéné.

Podle provedeni elektroniky a nasledné volby
programovatelnych parametr( jsou k dispozici
rlizné varianty signalu zadané veli¢iny, jak je po-
psano nize.

Pro popis funkce se svorka 6 bere jako referenéni
signal (O V).

5715-616 UK.INDD RH_23.07.10

Ue
1]2[3]4]5]6]7]8
. Povolovaci signal Vystupni signal
1 ElektroRg@™ U3-13 Vystupni signél
Eovqlova0| 1oV et
signal : —
modul U 3-13 Vystupni signal
>5...30V zapnut
9fo[1 1121314115116
oV |

(&~ Podrobnosti jsou zfejmé z technickych dat.
Volby parametr( pro vstup zadané veliciny
jsou popsany v kapitole “Provozni pokyny*“.
Signal zadané veli€iny musi byt filtrovan
anesmi obsahovat indukéni napétoveé Spicky
a jakoukoliv modulaci. Pro zamezeni funkge-
nich poruch se doporucuje vyuzivat signal
s dobrou kvalitou.

Nepfipustné vysoka velikost signalu mize

A v zavislosti na vySce vést k funkénim poru-
cham a k poskozeni modulu!

parier ;

Parker Hannifin GmbH
Hydraulic Controls Division
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Schéma zapojeni napétového vstupu Zadané veli¢iny +10...0...-10 V

Signal
zadané

veli¢iny

Regulovany systém

]
1]2]3]4]5]6]7]s

Elektronicky

modul

9 [10[11]12[13[14]15]16

Schéma zapojeni proudového vstupu zadané veli¢iny +20...0...-20 mA

Signal
zadané —»

veliciny

Regulovany systém

1]2[3[a[s[e]z]s

Elektronicky

modul

9 [10[1112[1314]15]16

Schéma zapojeni proudového vstupu 4...12...20 mA

Signal
zadané —p
veli€iny

Regulovany systém

Vstupni signal

Vystupni signal

1]2[3]4]5]6]7]s

| 5-6 Vystupni signal
<3.6 mA vypnut

| 5-6 Vystupni signal
> 3.8 mA zapnut

Elektronicky

—————

modul

9 [10[11]12[13[14]15]16

(&= Volba4...20 mA vyuziva podminku “0 mA” jako
informaci o vypnuti. To znamena, Ze pfi preru-
$eném vstupnim obvodu je k dispozici chybova
informace, kterou Ize odpovidajicim zplsobem
vyhodnotit. V tomto pfipadé se tedy vypne
vystupni signal. K zapnuti dojde tehdy, kdyz
vstupni signal prekro¢i hodnotu 3,8 mA a vypne

5715-616 UK.INDD RH_23.07.10

se, kdyz vstupni signal nedosahuje 3,6 mA.
Tato podminka je v souladu s doporu¢enim
NAMUR NE43. Sledovani preruseni kabelu
z&dané veliGiny mlze byt v pfipadé potreby
zakazano a povoleno volbou parametru E19.
NAMUR je asociace uzivatell technologii
procesniho fizeni.

—Parker ’
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Provozni navod

Rada PIDO0A-40X

Monitorovaci vystup (volitel. vystup komparatoru)

Na svorkach 7 a 13 Ize méfit napétovou informaci
o regulaéni veli¢iné. Pfitom odpovida napétovy
zdvih +10 V...0...-10 V rozsahu signalu regulované
veli¢iny +100...0...-100 %. RozliSeni signalu u to-
hoto vystupu &ini primérné 8 bitd = 0,4 %. P¥i
preruseni vedeni senzoru bude monitorovaci vystup
vypnut, pokud je aktivovano sledovani preruseni
kabelu regulované veli€iny (parametr E12).

Schéma zapojeni monitorovaciho vystupu

P¥i definovani okénka komparatoru pro sledovani
diference Zadané a regulované veli¢iny pres para-
metr P21, bude na vystupu generovan napétovy
signal 0 V, pokud se zjisti horni nebo dolni prahova
hodnota napéti. V ramci okna komparatoru je
vystupni hodnota typicky na napéti 10 V.

(&= Monitorovaci vystup neni kalibrovan a jedna

se pouze o jednoduchy indikator trendu.

Vystup Ize zatizit proudem:max. 5 mA.
Prekroceni tohoto proudu vede k poruse
funkce.

Monito- Um
rovaci <«
signal OV

Regulovany systém

Stavovy vystup

Na svorkach 4 a 13 je napétova informace o stavu
elektroniky. K dispozici jsou nasledujici-informace:

e Preruseni kabelu senzoru regulované veliciny
(neni pfi volbé napéti / £20 mA)

e Prerusenikabelu signalu zadané veliiny (pouze
pro volbu 4...20 mA)

Schéma zapojeni stavového vystupu

Regul. veli€ina Moenitor. signal
U 10-13
0...+100 %
1‘2‘3‘4‘5‘6‘7‘8 A 0..+10V
L U 1013
Elektronicky 0 ne oV
U 10-13
0...-100 %
m 0..-10V
Preruseni‘kabelu U 1013
NEIEEIER senzoru oV
J Regul. odchylka Monitor. signal
<+ % P21 U 10-13
>-% P21 10V
>+%P21 | T U 10-18
<-% P21 oV

¢ Interni porucha procesoru
e Vypnuti uvolnéni

Vystup Ize zatizit proudem max. 15 mA.
Prekroceni tohoto proudu vede k poruse
funkce.

Regulovany systém
5715-616 UK.INDD RH_23.07.10

Stav Stavovy signal
Ust

Systém OK U4-13
— Preruseni kabelu U 4-13
Elektronicky senzoru > <05V
Stavovy V) P / Prerusent kabelu 24dané U 4-13
8|gnal /odul veli€iny (pro volbu 4..20 mA) <05V
Chyba procesoru u 4'13

9[10[11[12[13l14]1s[16 <05
| Vypnuti uvolnéni u4-13
[0V} <05V
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Elektronicka jednotka pro regulacni okruhy
Provozni navod Rada PID00A-40X

Signalovy vystup:

Na svorkach 7 a 9 je k dispozici vystupni signél je nékolik verzi vystupniho signalu, ty jsou popsany

(akeni velicina), ktery Ize pouzit pro ovladani ex- v dalSim textu.

ternich moduld zesilovact, zesilovacu integrova-

nych ve ventilech a pro servoventily. K dispozici A Volby pro vystupni signal se zvoli v souladu
s pozadavky nasledné zapojené elektroniky
(parametr E20).

Schéma zapojeni napétového vystupu +10...0...-10 V

\
1]2[3[4]5]6]7]8
Elektronicky
Vystupnl/V /
signal \ /
modul
ooft1[121314]15]1¢]
\

Regulovany systém

Schéma zapojenl’ proudového vystupu +20...0...-20 mA

signal
modul

ohofiifi2i31415}e

1]2[3]4]5]6]7[8
Elektronicky
Vystupnl(A o /

Regulovany systém

Schéma zapojeni proudového vystupu +4...12...20 mA

\
1]2[3]4]5[6]7][8
Elektronicky

modul
DEEERER

Regulovany systém

Senzorovy vstup

Senzor se pripoji ke svorkam 13 a 16, pfipojka Pripojeni nevhodnych senzorl mUze vést
uzemneéni je na svorce 8. Pripojka musi byt stinéna. k trvalému poskozeni modulu elektroniky!
Typ senzoru je volitelny parametrem E11.

5715-616 UK.INDD RH_23.07.10

14 Parker Hannifin GmbH
Hydraulic Controls Division




Provozni navod

Elektronicka jednotka pro regulacni okruhy
Rada PIDO0A-40X

Schéma zapojeni senzorového vstupu 0...+10 V

ov

vystup
0...+-10V
napéjeni
+18...30V

sensor

-

Elektronicky

[sfroft1fi2fcfiafshe]

Schéma zapojeni senzorového vstupu 0...+420 mA / 4...12...20 mA, 3vodic¢ovy

EE

ov
vystup
- 0..+-20mA
4..12..20mA
napajeni
< +18...30V

senzor

Schéma zapojeni senzorového vstupu 0...+420 mA / 4...12...20 mA, 2vodic¢ovy

vystup
- 0..+20mA
4..12..20mA
napajeni
+18...30V

senzor

5715-616 UK.INDD RH_23.07.10

1[2[3]4]5]e]7]8]

Elektronicky

modul
9[10[11]12]13/14{15/16|
L]

15 Parker Hannifin GmbH
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Elektronicka jednotka pro regulaéni okruhy

Provozni navod Rada PIDO0A-40X

Priklady zapojeni:

Castedné je nutné realizovat zapojeni stiné-
nymi vodic¢i. Z divodl prehlednosti bylo
stinéni ve schématech vynechano.

Priklad 1:

Polohova regulace hydraulického valce vyuzivajici  elektronikou (D*FP). zadana veliina se zadava

proporciondlni pfimo ovladany ventil s integrovanou  pomoci potenciometru.

B -y

Regulovany. systém Senzor

5715-616 UK.INDD RH_23.07.10

Diagnostika
ventilu
status
uvolnéni -
1]2]8]4]5]6]7[s R
m ® >0
Ventil
9holt 11213141516 AL
Diagnostika il
pohonu
Pozice ov
z4dané Referencni -
veliciny potencial g
+U
s
;[B ‘ ‘ Pohon

—Parker *
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Elektronicka jednotka pro regulacni okruhy
Provozni navod Rada PID0O0A-40X

Priklad 2:

Polohova regulace pro hydraulicky vélec realizo- s externi elektronikou (D*FC, D*FS). Zadavani
vana s proporcionalnim pfimo ovlddanym ventilem zadané veli€iny externim fidicim signalem.

Diagnostika ventilu

Stav ventilu
Zadana veli¢. polohy [Uc
Stav pohonu ‘
Uvolnéni ‘ ‘ ‘
1]2[3]4]5]6]7[8 1]2[3]4]5]6]7]8
ofiditf121314151 ohdiifi2i314516
Diagnostika pohonu
21
0 V Referencni potencial | 0V i 40
Regulovany systém ||
=3

|8
50 | ©
3 2 Ventil B Senzor
= ;% D*FC, D*FS

S 2

o |Z
U

s
Senzor Pohon

5715-616 UK.INDD RH_23.07.10
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Elektronicka jednotka pro regulacni okruhy
Provozni navod Rada PID00A-40X

Priklad 3:
Regulace tlaku s hydraulickym vélcem realizovéana s externi elektronikou (RE*W, VMY). Zadavani
proporcionalnim ventilem s omezovacem tlaku Zadané veli¢iny externim fidicim signalem.

e -

Stav ventilu

Zédana velig. tlaku

Stav regulace

Uvolnéni

2[a[4[s[e[7[e 12[3[4]s[6]7]8

Elektronika 2

PIDO0OA-40x PCDO00A-400
o[oj11f12131415/16 9hdif1213l141516

Diagnostika regul. veliginy [ Ud

0V Referenéni potencial [ OV

Regulovany systém

Ventil
RE*W, VMY

Regul. veli¢ina
Napdjeni senzoru

oV

—

Senzor ‘ ‘ Pohon

5715-616 UK.INDD RH_23.07.10
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Elektronicka jednotka pro regulacni okruhy
Provozni navod Rada PID0O0A-40X

Priklad 4:

Regulace polohy pro hydraulicky valec realizovana (D*FB) s externi elektronikou PWD00. Zadana
proporcionalnim ventilem s externi elektronikou veli€ina pres externi fidici signal.

= Ny

Stavovy signal

Z4dana veli¢. polohy
Stav pohonu
Uvolnéni | l
1]2]3]4]5]6]7]8 1]2[3]4]5]6]7]8
% Elektronika 2
m‘ PWDOO0A-400
9fdi)12131415/16 ohd11213l14{1516
Diagnostika pohonu Ud
0V Referenéni potencial | OV
Regulovany systém
;% % A ventt B
Z|& D*FB
=LE
U j":
: N
Senzor Pohon

5715-616 UK.INDD RH_23.07.10
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Elektronicka jednotka pro regulacni okruhy

Provozni navod

Rada PIDO0A-40X

5. Provozni pokyny

Modul elektroniky ma za ukol porovnavat hodnotu
signalu zadané veliCiny s hodnotou signalu regulo-
vané veli€iny (napf. poloha vélce). Rozdilovy signal
je potom privadén do regulatoru, ktery pres vystupni
stupen vytvari fidici signal pro nasledné zapojeny
zesilova¢ ventil(.

5.1. Obsluzny program

ProPxD parametriza¢ni software:
ProPxD software umoznuje komfortni nastavovani
parametrd pro elektronicky modul. Pomoci
prehledné zadavaci plochy Ize parametry zobra-
zovat a ménit. Kdyz se parametry zvoli, Ize je ulozit
pro budouci pouziti (na disketu nebo pevny disk),
vytisknout jako textovy soubor pro Ucely doku-
mentace nebo downloadovat do paméti modulu
se zaloznim napéjenim. UloZené sady parametr(
Ize kdykoliv znovu zavadét a prenaset do elektro-
nickych modull stejnym zplsobem, jak je tomu
u zakladnich parametrd. Data jsou v elektronice
uloZenav paméti se zaloZznim napajenim s moznosti
jejich vyvolani nebo pfizpldsobeni.

Obrazovka ProPxD

fendback scale [%]

M %] A-chaningl
M [%] B-channal
Min [%] A-channsl
Min [%] B-channel
ramp up [ms] A

ramp down [ms| A
ramp up [me] B

ramp doven [ms] B

typass gain %]

Pugain
kgain
D-gain

5715-616 UK.INDD RH_23.07.10

cable break datestion fb 1= actve
Command Outpat (382 Installation man)

Fade oul ramp (ETERD : |
0| Oparating mode D=Cpen loog, 1=closad, Z=edan
0 _}earmersand sigral D=nol inveried, 1=irvertsd

0_|Feedback value B=nal seried, i=imveriod |
0| command outpait signal D=not inveried; | sireriie
1]

T-poron of PT1-&lément

T-portion of DT1: sement
Wndow for Lgain activation

Pripojeny pohon Ize uvést do provozu teprve
po zavedeni pfislusné sady parametr( z PC
do modulu elektroniky!

Funkéni vlastnosti

o Komfortni editovani véech parametri

e Zobrazeni a dokumentace sad parametr

e Ukladani a zavadéni optimalizovanéh

parametrd

e Jednoducha komunikac
kou pres sériové rozhr

nullmodemu
Obsluzny s re ProPxD lze pod ko-
dem 571 lternativné je program k dispozici
pros i na internetové strance Parker:

~.com/euro_hcd

cable break detection cme in 1= aciva(d_20mA)
Type of feedback ransduces (see inslallaion mar
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Provozni navod

Rada PIDO0A-40X

Hardwarové pozadavky

e PC s operaénim systémem od Windows® 95
¢ Rozhrani RS-232

¢ RozliSeni obrazovky min. 800 x 600

e Propojovaci vedeni nullmodemu mezi PC a elek-
tronickym modulem

e Pamétova kapacita cca 4 MB
(&= V nastaveni obrazovky se doporucuje zvolit

“malé pismo”, protoze jinak miiZze dochazet
ke zkresleni zobrazeni.

Schéma zapojeni kabelli nullmodemu

Kabel nullmodemu

Pro propojeni elektronického modulu s PC je po-
tfebny tzv. “kabel nullmodemu”. Tento kabel Ize
zpravidla zakoupit v pocitaCovych obchodech
a u zasilkovych obchodl s elektronikou. Pro
spravnou funkci pfi pfenosu dat je v tomto pfipadé
potiebnd nize popsana konfigurace kabelld. Kabel
se pfipoji na PC k volnému sériovému rozhrani
COM1 nebo COM2, druhy konec kabelu se zapoji
9pdlovym konektorem do modulus

9pinovy 9pinovy
konektor konektor
SubD SubD
2 Yo 01V, - N A S _zasuvka
5 —b GND GND — 5
2 RXD >< RXD 2
3 TXD TXD 3

Dodavatelé pro zakoupeni kabelu nullmodemu

Dodavatel Objednaci kéd
Viking G2E-71B10
Farnell 976880
DisData 672786
Staples IM1511680
Newark 83F7101
DigiKey AE1033-ND

CompUSA 50023590

5.2. Instalace programu

Pred zacatkem instalace prekontrolujte, zda jsou
splnény. vySe uvedené pozadavky hardware.
Pokud je na PC jiz starsi verze ovladaciho progra-
mu “ProPxD”, tak by se méla odinstalovat pomoci
ovladacich panel( Windows®.

5715-616 UK.INDD RH_23.07.10

Priibéh instalace programu

® Ukongit zpracovani dal$ich programd.

e Vlozit CD se softwarem ProPxD.

e Spustit soubor “setup.exe”.

e Postupovat podle pokyn( na obrazovce.

Pfi otazce, zda ma byt prepsana starsi verze,
odpovédét s “ok”. Béhem instalace mlzete urcit
cilovou mechaniku popt. instalacni cestu, pokud
je to potfebné (napf. pfi nedostatecné pamétoveé
kapacité na mechanice “C”).

Pokud se na konci instalace programu objevi
zprava, ze je nutné manualni slou€eni, odpovi se
na otazku také s “ok”. Po provedeni instalace se
objevi na ploSe symbol ProPxD, tim Ize poté pro-
gram spustit.

Podle pouzitého opera¢niho systému mize byt
zablokovéana instalace jednotlivych ovladact
(DLLs).

Prislusna chybova hlaseni Ize ignorovat.

PFi aktualizaci starsi verze je nutné tuto starsi verzi
nejprve pomoci ovladacich paneld Windows®
odinstalovat.
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Provozni navod

Rada PIDO0A-40X

5.3. Obsluha programu

Nespravné nastaveni mdze vést k porucham
funkce! Pfi zménach parametrl vypnéte
pohon!

Zkraceny navod pro prvni uvedeni do provozu

e Elektronicky modul pfipojte k napajecimu
napéti.

e Modul propojte kabelem nullmodemu s PC.

e Spustte ovladaci program kliknutim na symbol
ProPxD.

e Po zobrazeni verze programu popf. databanky
se otevie okno programu a pfipojena elektronika
se automaticky identifikuje (mimo jiné je také
moznd manuadlni identifikace pres tlacitko
“Receive all” (pfijimat v§echny)).

e Zvolte pozadovanou verzi pfes menu “Options”
(volby) s poloZzkou menu “Language” (jazyk).

e Zvolte ovladany ventil z dodané tabulky typl
pomoci menu “Options” (volby) a polozky
“Valve type” (typ ventilu).

e Program poté vlozi standardni parametry do
tabulky parametrd.

e |ndividualni parametry Ize zvolit mysi nebo tlacitky
se Sipkami ve stfedu obrazovky programd.

e Zmény parametrl Ize provadét mysi nebo tla-
Citky se Sipkami dole vlevo na obrazovce pro-
gramu, hodnoty parametrl Ize také editovat pres
klavesnici.

e Modifiilkované parametry se ulozi pomoci kla-
vesy “Enter” nebo tlacitka “Update list” (aktua-
lizovat seznam).

¢ Po dokonéenivSech modifikaci miize byt zada-
na sada parametrd pfenesena do elektroniky
tlacitkem “send all” (vyslat vS§echny), zde budou
parametry ulozeny v paméti se zaloznim
napajenim.

e Zvolené parametry Ize volitelné také ulozit na
PC pomoci menu “File” (soubor) polozkou
menu “Save as” (ulozit jako). Ulozend data Ize
rovnéz nacist pomoci funkce “Load out of da-
tabase” (zavést z databaze).

5715-616 UK.INDD RH_23.07.10

Rozsifené funkce

Ovladaci software je rozdélen na 2 oblasti
parametr(:

e zakladni rezim
e expertni rezim

Pro normalni uvadéni do provozu zcela postacuje
zakladni rezim. Ten umoznuje nastaveni pro vSech-
ny aplikace specifickych parametrti pro pfizplso-
beni funkce ventilll pro stanoveny. tkols Zakladni
parametry se zvoli z knihovny ventill. V pfipadé
specidlnich aplikaci je mozné ptizplisobeni para-
metrd pomoci expertniho rezimu.

Provozni rezim Ize zvolit v menu “Options” (volby)
a tento rezim zlstava zachovan i po ukonceni
a novém spusténi programu.

Zmény parametr( v expertnim rezimu smi
provadet pouze kvalifikovany odborny
personal.

Aby se zamezilo nepozadovanému pfistupu do
expertniho rezimu, je tento rezim zajiStén dotazem
na heslo. Heslo zni “parker” a nelze je zménit.
V provoznim rezimu “Expert” se pfidavné k tlacitku
“Default” (zakladni parametry) pro zavadéni stan-
dardnich parametr objevi také tlaéitko “Send
parametr” (vyslat parametr). Toto tlaCitko prenasi
pouze nastaveni jednoho parametru do pfipojeného
elektronického modulu. Tato funkce tedy umozriuje
rychlé prizplsobeni jednotlivych parametrl pfi
uvadéni do provozu.
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Provozni navod

Rada PIDO0A-40X

&= Horizontalni prouzkovy indikator mezi komu-
nika¢nimi tladitky zobrazuje stav pfenosu
dat.

Pridavné k parametrdm se do elektroniky uklada
také pres knihovnu ventilll zvoleny typ zafizeni.
Pomoci tlacitka “receive all” (pfijimat vSechny)
budou nacteny parametry ventilu z elektroniky
a budou zobrazeny spole¢né s typem ventilu.
Pokud se zméni a prenesou expertni parametry,
tak bude v elektronice ulozena informace o ventilu
vymazana a bude zobrazeno pole indikace ventilu
jako “customized” (zakaznicky specifické).
Pomoci tla¢itek se Sipkami vedle indikacniho po-
licka pro “Type” (typ modulu), “Design series”
(designova rada) a “Valve” (ventil) se |ze dostat
do pfislusné vybérové tabulky.

&~ ProtoZe program pro parametrizaci ProPxD
mUze fungovat také offline (tzn. bez pfipojené
elektroniky), Ize provést volbu parametrd jiz
manualné pfedem. Po zvoleni typu elektro-
niky v menu “Options” (volby) Ize nastavit
elektroniky. Pfi volbé elektroniky je nutné
dbat na konstrukeni stav elektroniky!

V menu “File” (soubor) jsou k dispozici funkce
“Printer setup” (nastaveni tiskarny), “Print pre-
view” (nahled tisku) a “Print” (tisk). V nahledu tisku
je mozné ulozit sadu parametrl jako textovy sou-
bor (format .txt) pro pozdéjsi zpracovani. Menu
“Options” (volby) zajistuje také volbu portu roz-
hrani RS-232 pomoci polozky menu “Port”.
Pomoci polozky menu “Load out of database”
(zavést z databaze) Ize zavadét drive ulozené sady
parametrd.
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&= Vysvétlivky k technologickym funkcim Ize
ziskat pomoci funkce napovédy pro ovliadaci
software.

5.4. Nastaveni parametrt
Dostupné parametry Ize rozdélit do fady skupin
a jsou proto oznaceny rliznymi pismeny:

23

S-parametry interni zadané veli€iny. a rampy
P-parametry provozni parametry
E-parametry rozsifené parametry
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Elektronicka jednotka pro regulacni okruhy
Provozni navod Rada PID00A-40X

Prehled parametrt pro zakladni rezim

Parametr Popis Jednotka OdRozsah parametrudo S::Q;?I::]?I

S5 rampa zrychlovani A ms 0 32500 0

S6 rampa zpomalovani A ms 0 32500 0

S7 rampa zrychlovani B ms 0 32500 0

S8 rampa zpomalovani B ms 0 32500 0

S18 rampa vypnuti ms 0 32500 0

P3 MAX A % 50,0 100,0 100,0

P4 MAX B % 50,0 100,0 100,0

P7 MIN A % 0,0 50,0 0,0

P8 MIN B % 0,0 50,0 0,0

P11 polarita zadané veli€iny - 0 1 0

P12 polarita regulované veli€iny - 0 1 0

P20 meéfitko regulované veli¢iny % 0 200,0 100,0
P29 polarita akéni veli¢iny - 0 1 0

0= neaktivni (fizeni) o
E2 regulace - — 0 = neaktivni
2= aktivni (regulace)
1=+10V
2 =+20 mA
E11 typ senzoru - 3= 4 - 20 mA bipolarni 1= +10V

regulované veliciny 12 =4 - 20.mA unipolarni

15=0 - 10V unipolarni
napéti: 0 (neaktivni)

detekce preruseni kabelu proud 20 mA:
E12 P B 0 (neaktivni) 0 (neaktivni) 0 = (neaktivni)

regulované veli¢iny 420 A
proud 4 - 20 mA:

1 (aktivni)
1=+10V
E17 volbazadané veliCiny - 2 =220 mA 1= 10V
3=4-20mA

+10 V: 0 (neaktivni)
+20 mA: 0 (neak-

detekce preruseni kabelu

E19 B iané velicing - 0 (neaktivni) tivn) 0 = neaktivni
4 - 20 mA: 1 (aktivni)|
1=+10V

2 =+20 mA

E20 volba vystupu zadané B 3=4-20mA bip'olér,ni i 12 410V
veli¢iny 12 = 4 - 20 mA unipolarni
15 =0 -10 V unipolarni
16 = £50 mA
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Rada PIDO0A-40X

Individudlini popis zakladnich parametri

rampa vypnuti

S5 Nastaveni strmosti rampy pro zvySovani signalu s pozitivni polaritou.
rampa zrychlovani A Pro zamezeni razd pfi spinani.

S6 Nastaveni strmosti rampy pro snizovani signalu s pozitivni polaritou.
rampa zpomalovani A Pro zamezeni razG pfi spinani.

S7 Nastaveni strmosti rampy pro zvySovani signalu s negativni polaritou.
rampa zrychlovani B Pro zamezeni razd pfi spinani.

S8 Nastaveni strmosti rampy pro snizovani signalu s negativnipolaritou.
rampa zpomalovani B Pro zamezeni razl pfi spinani.

S18 Nastaveni strmosti rampy pro sniZzovani signalu zavislé na poloze.

Pro automatizaci pohybovych sekvenci.

Nastaveni maximalniho rozpéti signalu pro pozitivni polaritu

polarita regulované
veli¢iny

P3 ; . S o . L e A

MAX A vystupniho signalu. Pro pfizpusobeni vstupniho signalu zadané veli¢iny
k provoznimu rozsahu pohonu.

P4 Nastaveni maximalniho rozpéti'signalu pro negativni polaritu

MAX B vystupniho signalu. Pro pfizplsobeni vstupniho signalu zadané veli¢iny
k provoznimu rozsahu pohonu.

P7 Nastaveni skoku signalu s pozitivni polaritou.

MIN A Pro kompenzaci prekryti u Soupatkovych ventild.

P8 Nastaveni skoku signalu s negativni polaritou.

MIN B Pro kompenzaci piekryti u Soupatkovych ventill.

P11 Nastaveni polarity Zzadané veliCiny.

polarita zadané veli¢iny | Pro pfizplsobeni polarity Zadané veli¢iny k regulaénimu okruhu.

P12

Nastaveni'polarity regulované veli¢iny.
Pro pfizpdsobeni polarity signalu senzoru k regulaé¢nimu okruhu.

P20
méfitko regulované
veli¢iny

Nastaveni méfitka regulované veliciny.
Pro ptizplsobeni provozniho rozsahu pohonu k rozpéti signalu
regulované veli€iny.

typ senzoru
regulované veliciny

P29 Nastaveni polarity akéni veliciny.

polarita akéni veliciny Pro pfizplsobeni polarity signalu akéni veliciny k regulac¢nimu okruhu.
E2 Nastaveni provozniho rezimu regulatoru.

regulace Pro zvoleni funkce regulace.

E11

Nastaveni typu senzoru regulované veli€iny.
Pro prizpUsobeni vstupu regulované veli¢iny k signalu zatizeni.

E12

regulované veli¢iny

detekce preruseni kabelu

Nastaveni provozniho rezimu detekce preruseni kabelu regulované
veli€iny. Pro zapnuti nebo vypnuti detekce preruseni kabelu signalu
regulované veliciny.

E17
volba zadané veli€iny

Nastaveni volba signalu Zadané veli¢iny. Pro pfizplsobeni vstupu
signalu zadané veli€iny k druhu vstupniho signalu.

E19

zadané veli¢iny

detekce preruseni kabelu

Nastaveni provozniho rezimu detekce preruseni kabelu

zadané veli¢iny. Pro zapnuti nebo vypnuti detekce preruseni kabelu
signalu zadané veli¢iny ke zvolené volbé vstupniho signalu Zzadané
veli¢iny 4...20 mA.
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Prehled parametrti pro expertni rezim

) Rozsah parametr( | !
Parametr Popis Jednotka Standardni nastaveni
od do
P1 nulovy bod % -100.0 +100,0 0.0
P13 zesileni bypassu % 0 100,0 0
P14 T-slozka PT1-Clen - 0 100,0 0
P16 P-slozka - 0 100,0 0
P17 |-slozka - 0 100,0 0
P18 D-slozka - -100.0 +100,0 0
P19 T-slozka DT1-Clen - 0 100,0 0
P21 komparator funkce okna % 0 200,0 0
P23 komparator zap.pozdéni ms 0 10000 0
P24 k°mp§;a;§é g’xl,‘"”ac' ms 0 10000 0
P26 okno I-slozka % 0 20 20
P27 redukované. okno I-sloZzka - 0 100,0 100,0
P28 T-slozka PT1-filtr - 0 100,0 0
95 MIN prg\éc;ﬁztzrahova _ 1 22‘10;%% 0-1%
E50 pocet stfednich hodnot - 1 10 1
R ) 0 = neaktivni o
E70 regulovana veli¢ina rychlosti - — 0 = neaktivni
1.= aktivni
E71 MIN pozice % -120,0 +120,0 -120,0
E72 MAX pozice % -120.0 +120.0 +120,0
E73 délka senzoru mm 1 10000 10000
E74 MAX rychlost mm/s 1 10000 10000
E75 vystupni funkce akéni B 0=y=X synchlrolnq O=y=x
veli¢iny =y =1 -x (protib&znd)
E79 MIN pozice brzdéni % -120,0 +120,0 -120,0
E80 MAX pozice brzdéni % -120,0 +120,0 +120,0
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Rada PIDO0A-40X

Individudlni popis expertnich parametra

okno pro funkci kompar.

P1 Nastaveni posuvu nuloveé pozice (offset).

nulovy bod Pro kompenzaci nevyvazeni.

P13 Nastaveni zesileni bypassu pro regulator.

zesileni bypassu Pro zlepSeni dynamiky regulace o faktor posuvu.

P14 Nastaveni integracni doby dostaveni pro PT1-slozku regulatoru.
T-slozka PT1 Pro zatlumeni P-slozky.

P16 Nastaveni P-slozky pro regulator.

P-slozka Pro zakladni nastaveni regulatoru.

P17 Nastaveni |-slozky (integracni ¢asova konstanta) pro regulator.
I-slozka Pro snizeni regulacni odchylky.

P18 Nastaveni D-slozky pro regulator.

D-slozka Pro zlepSeni dynamiky regulace.

P19 Nastaveni derivaéni ¢asoveé slozky DT1-slozky regulatoru.
T-slozka DTA Pro zatlumeni D-sloZky.

P21 Nastaveni okna komparatoru pro monitorovani regulované veliciny.

Pro nastaveni rozsahu monitorovani regulované veliciny.

P23
komparator zap. zpozdéni

Nastaveni zpozdéni zapnuti komparatoru.
Pro zpozdéni prahu zapnuti pro funkci komparatoru.

P24
komparator vyp. zpozdéni

Nastaveni zpozdéni vypnuti komparatoru.
Pro zpozdéni prahu vypnuti pro funkci komparatoru.

P26
okno pro aktivaci |-zesileni

Nastaveni aktivniho rozsahu I-slozky ve vztahu .k regulaéni odchylce.
Pro omezeni I-slozky na aktudlni rozsah.

P27
okno pro redukci I-zesileni

Nastaveni I-slozky mimo okna ve vztahu K regulacni odchylce.
Pro prizpUsobenf chovani odezvy na I-slozku.

P28
T-slozka PT1-filtr

Nastaveni zatlumeni pro PT1-slozku senzoru.
Pro vyhlazeni diferenéniho signalu.regulované veli€iny rychlosti.

pocet stfednich hodnot

E25 . . Nastaveni MIN provozni prahové hodnoty.

MIN provozni prahova - W . ; N
hodnota Pro pfizpusobeni citlivosti odezvy na skokovou zménu.
E50 Nastaveni poctu vzorkt pro vypocet priméru.

Pro vyhlazeni signalu regulované veli¢iny rychlosti.

E70
regulovana veli¢ina rychlos.

Nastaveni provozniho rezimu regulatoru rychlosti.
Pro zvoleni funkce regulatoru.

E71

Nastaveni MIN spinaciho bodu pro okamzité snizeni akéni veliciny na

vystupni funkce akéni vel.

MIN pozice nulu. Pro automatizaci pohybovych pribé&ha.

E72 Nastaveni MAX spinaciho bodu pro okamzité snizeni akéni veli¢iny na
MAX pozice nulu. Pro automatizaci pohybovych pribéhd.

E73 Nastaveni délky senzoru.

délka senzoru Pro vypocet signalu regulované veli€iny rychlosti.

E74 Nastaveni MAX rychlosti.

MAX rychlost Pro pfizplsobeni rozpéti vstupniho signalu k rozsahu rychlosti.

E75 Nastaveni funce prdbéhu signalu pro akéni velicinu.

Pro pfizpUsobeni akéni veli¢iny k charakteristice regulaéniho okruhu.

E79
MIN pozice brzdéni

Nastaveni MIN spinaciho bodu pro snizeni akéni veli¢iny na nulu po
rampé. Pro automatizaci pohybovych priibéhd.

E80
MAX pozice brzdéni

Nastaveni MAX spinaciho bodu pro snizeni akéni veliiny na nulu po
rampé. Pro automatizaci pohybovych priibéhd.
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5.5 Pokyny pro regula¢ni aplikace

V této Casti jsou uvedené praktické pokyny pro
parametrizaci regulace. Tyto parametry jsou roz-
déleny do rlznych aplikacnich kategorii a obsahuiji
vSeobecna pravidla dana praxi.

(& VSeobecné jsou pro uvadéni regula¢niho
okruhu do provozu potfebné podrobné znalosti
regulacnich technik. Proto vam doporucujeme
poradenskou sluzbu pfimo v misté instalace.

Chybné zapojeni popf. parametrizace mtze
vést k porucham funkce, poskozeni elektro-
niky a pohonu!

5.5.1 Aplikace: Regul. okruh pro polohu popf. pozici
Uvod

P¥i pouziti elektroniky jako regulatoru polohy pracuje
tento uzavreny regulaéni okruh tak, ze vystup sig-
nalu pro ovladani zesilovace ventilu se elektronikou
automaticky méni tak, aby se regulovany pohon
pohyboval do pozadované pozice. Srdcem regu-
laéniho systému je digitalni regulator, ktery signa-
lovy vystup elektroniky (vystup akéni veli€iny) nove
nastavuje kazdou milisekundu. Regulator ma na-
stavitelné parametry, které musi uzivatel nastavit
tak, aby odpovidaly pouziti.

Regulator pracuje se zakladni strukturou regulace
PID, ta mlze byt rozSitena o nékteré specialni viast-
nosti, aby bylo mozné systém optimalné prizpdsobit
nejrliznéjsim aplikacim s hydraulickym fizenim.

Zakladni informace k algoritmim regulace

Pro¢ se musi prizplisobit parametry regulatoru?

Regulator miize spolupracovat s ventily, které mohou
mit zcela rlizné vlastnosti z hlediska pritocné kapacity,
frekvencni charakteristiky, saturace a prekryti Soupat-
ka. Kromé toho se regulace pouziva pro pohony
s riznymi podminkami zatizeni a pouZité hydraulické
vélce nebo-motory mohou mit zcela rlizné rozméry
popt. zdvih. Aby bylo mozné pokryt tuto velkou sitku
pasma technickych aplikaci, musi byt mozné regulator
parametrizovat. Neexistuje zadné "univerzalni vyladé-
ni", které by vzdy zajistilo dobry vysledek regulace.

Elektronika pouziva jako zakladni funkci regulator
“PID”. Tento nazev vznikl tak, Ze na vystupu regulatoru
je soucet tfi regulacnich slozek, proporcionalni (P),
integracni (I) a derivacni (D), pfitom Ize nastavovat kazdy
z téchto koeficientl. V ovladacim programu jsou proto
uréeny parametry P16 (P), P17 () a P18 (D).
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P -P16

Tento parametr vytvari okamzity vystupni signal,
ktery je proporcionalni k diferenci mezi zadanou
a regulovanou pozici. Pokud je tento parametr na-
staven pfili§ vysoky, mlize pohon oscilovat; pfi nizké
hodnoté P16 se dosahne Spatné presnosti polohy
a pomalé reakce na zménu zadané veli€iny.

I -P17

Tento parametr méni vystup s velikosti, ktera je
proporciondlni k souctu odchylky pozice v Case
(integra¢ni Gas), pfitom se polarita-signalu nastavi
tak, aby se odchylka zmenSoyala. Parametr P17 je
ucinny pfi opusténi okna nastavitelného parametrem
P26. P26 je nutné nastavit tak maly, aby okno lezelo
v blizkosti cilové pozice nebo stacionarni oblasti
pohonu. Pri-nizkém nastaveni P17 mohou vznikat
nizkofrekvencni oscilace, pfi vysoké hodnoté vznik-
ne velmi pomalé dosazeni cilové pozice.

D -P18

Parametr D ovliviiuje<vystupni signal, ktery je
proporcionalni k rychlosti zmén regulované polohy.
Podle znaménka tohoto parametru plsobi pro
zatlumeni nebo. zrychleni. U hydraulické regulace
by méla byt tato hodnota nastavena velmi nizka.

Rozsahy parametri

Elektronika mé k dispozici dvé oblasti parametrd,
a to provozni rezimy BASIC a EXPERT. Rezim
BASIC pritom slouzi k nastaveni zékladnich funk¢-
nich parametrd, pfizplsobeni parametrd regulatoru
specifickych pro aplikaci se provadi pfes rovinu
menu EXPERT. Provozni rezim Ize zvolit v menu
OPTIONS (VOLBY).

Zakladni pfizplsobeni pro regulator polohy
NeZ zaénete prizplisobovat dal$i parametry, mélo
by se nejprve nastavit proporcionalni zesileni, coz
Ize provést parametrem P16. V fadé pfipadl staci
pfizpUsobit pouze tento parametr a neni nutné
provadét zadné dalsi nastaveni regulatoru. Pokud
potfebujete nastavovat dal§i parametry pro vasi
aplikaci, méla by cesta vést vzdy pres nastaveni
zesileni P. Postup je potom takovy, Ze se nejprve
v8echny dal$i parametry regulatoru P13 - 19
a P26 - 28 nastavi na nulovou hodnotu a potom
se parametr P16 zvySuje tak, aby pravé zacalo
dochazet k ukonceni oscilace.
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Zajisténi funkceschopnosti regulace

Pred zahdjenim pfizplsobovani regulatoru je nej-
prve nutné zajistit, aby regulac¢ni okruh spravné
fungoval. Jak jiz bylo uvedeno v uvodu, porovna-
vaji se v elektronice zadané a regulované polohy
tak, Ze se provede odecteni obou hodnot signald
anavystupu pro ventil vznikne vysledek porovnani,
aby mohl pohon zaujmout pozadovanou polohu.
Aby byla zajisténa funkceschopnost tohoto porov-
nani, musi byt stejné polarity signalt zadané
a regulované veli€iny.

Jak se otestuje popt. dosahne funkceschopnosti
regulace?

Nejprve je nutné pfi vypnuté regulaci (parametr E2
nastaven na hodnotu 0 = zapnuti fizeni a tento
parametr vyslat do elektroniky). Pohon se potom
ru¢nim ovladanim nastavi do stfedu zdvihu valce.
Potom se nastavi parametry regulatoru, jak bylo
popsano v odstavci “Zakladni nastaveni” (P16 na
10 %) a parametr E2 na hodnotu 2 = zapnuta re-
gulace a toto se vysle do elektroniky. Pokud pohon
ihned sko¢i do své minimalni nebo maximalni
koncové polohy, tak je Spatné zvolena polarita.
Prejdéte nyni na parametr P12 = polarita regulo-
vané veli¢iny, zménte zde hodnotu awvyslete ji. Nyni
by mél byt pohon regulovatelny a pfi zapnuti re-
gulace pres E2 by mél setrvavat na ' momentalni
pozici. Potom zmérite Zadanou veli¢inu pro polohu
a prekontrolujte prabéhy.pohybt. Pokud se ukaze,
Ze pohon je sice regulovan, smér pohybu vSak neni
podle pozadavkd, ale v.opacném sméru, tak mu-
site pfepnout oba parametry P11 = polaritazadané
veli¢iny a P12/= polarita regulované veli¢iny. Kdyz
nyni regulace funguje podle pozadavkl, mizete
pokracovat v pfizplsobovani regulatoru.

Prizpusobeni regulatoru

1. Vytvorte si pouzitelny testovaci profil pro vyladéni,
protoze jinak bude velmi obtizné vyhodnotit kvalitu
pfizplisobeni regulatoru (testovaci profil mize byt
rovnéz generovan z predrazené elektroniky
PZDO0A-400). Testovaci profil by mél nejprve
pohybovat pohonem ze startovaci pozice s pla-
novanym maximalnim zrychlenim a maximalni
rychlosti do planované cilové pozice. V cilové
pozici by potom mél setrvat uréitou dobu, aby bylo
mozné sledovat dodrzeni pozice a vznik pfipad-
nych oscilaci. Potom by se mél pohon znovu
pohybovat do startovaci pozice a zde by mél byt
také ohodnocen z hlediska udrzovani pozice.
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2. Prekontrolujte je$té jednou, zda jsou parametry
P17 a P18 nastaveny na nulu.

3. Nastavte nizkou hodnotu pro P16, napf. 10 %,
a spustte testovaci profil.

Sledujte vysledek, ktery by mél odpovidat jedné
z nasledujicich moznosti:

e Pohon trvale osciluje
Ihned systém zastavte a snizte hodnotu P16
na Y2. Spustte znovu testovaci profil.

e Pohon prejede cilovou pozici, zastavi se
vSak po jednom nebo dvou kmitech
Snizte hodnotu P16.0 % a pokuste se znovu.

e Pohon dosahne cilovou pozici bez prekmit-
nuti, nastavena hodnota je pouzitelna

Zvysujte hodnotu P16 nyni.po krocich a zjisté-
te timto zpUsobem, jakou maximalni hodnotu
vas systém toleruje. Vyssi hodnota zlepsuje
presnost a rychlost zmén u vaseho pohonu.
V zadném pripadé vSak nesmite pfipustit trvalé
oscilacel!

4. Nyni jste dokongili zakladni pfizplsobeni vaseho
systému. V dalSim kroku je nutné zjistit, zda jsou
jiz splnény pozadavky timto nastavenim. Pokud
ne, pouzijte dalsi pouzitelné parametry regula-
toru, aby se kvalita regualce jesté zlepsila.

ad Parametry P28, E50, E73, E74 jsou potfebné
pouze u regulaé¢nich okruht rychlosti,
a proto by nemély byt ménény.

—Parker ”
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Nasledujici tabulka udava informaci o zplsobech feseni pfi vzniku rdznych typickych problémd, které

mohou vzniknout pfi regulaci polohy.

Problém

Reseni

Ve stacionarnim stavu je priliS velka odchylka
polohy

Pouzijte parametr P17 = I-slozka
(aktivni jen, kdyz je P26 > 0)

Je pouzit ventil s prekrytim/hysterezi a vznika
opakovana odchylka polohy

Pouzijte funkci kompenzace prekryti
P7 = MIN kanal A popf.
P8 = MIN kanal B

Béhem priibéhu profilu je pfili§ velka nasledna
odchylka

Pouzijte parametr
P13 = zesileni bypassu

Ve stacionarnim stavu osciluje pohon pomalu
a s malou amplitudou

Pouzijte okno integratoru
P26 = okno I-slozky

Je nastavitelné pouze velmi nizké P-zesileni

Prekontrolujte frekvenéni charakteristiku ventilu
a polohoveého senzoru, nebo moznost vzniku
rezonancnich frekvenci v systému (viz také dalsi
body)

Pohon ma $patnou dynamiku

Prekontrolujte, zda je parametr P16 = p-zesileni
nastaven dostatec¢né vysoko (viz také predchozi
body pro zakladni nastaveni)

Vznikaji nevysvétlitelné problémy

Prekontrolujte nastaveni veskerych parametrd

Zlepseni kvality systému
Pouziti parametru P17 = I-slozka

Integrator (zkracené 1) Ize pouzit, aby se ve sta-
cionarnim stavu snizila nebo odstranila odchylka
mezi zadanou a regulovanou veli¢inou. Vyssi
I-hodnota zplsobi lepsi snizeni odchylky pfi delsi
dobé zaregulovani, zvysuje vSak nebezpeci poma-
lych oscilaci. Nizsi hodnota snizuje dobu pro za-
regulovani. Tento parametr je Ucinny pouze tehdy,
pokud je pomoci P26 definovano okno (> 0).
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Odstranéni pomalych kmitd s malou amplitudou
ve stacionarnim stavu

Mechanické treni a jiné vlivy mohou vyvolavat malé,
pomalé kmity ve staciondrni pozici, kdyz je nastaven
parametr |. Tento jev by nemél byt zaménovan za
rychlé oscilace zpUsobené piili§ vysokym P-zesile-
nim. Elektronika nabizi “okno”, které je ucinné
v pfislusné pozici a umozriuje vyresit tento problém.
Integrator pracuje potom pouze v ramci tohoto
okna. Na tuto volbu se dostanete pres parametr
P26. Velikost okna Ize v krocich nastavovat tak, az
se pomalé kmity odstrani.
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Opakovatelna chyba polohy v disledku prekryti
ventilu nebo hystereze ventilu

Toto mrtvé pasmo mUzete odstranit pomoci vesta-
véné kompenzace prekryti. Tu Ize nastavit parame-
try P7 a P8. V tomto pfipadé se pri pfichodu signalu
na vstup zadané veli€iny vytvofi skokova hodnota
pro prislusnou stranu ventilu, ta vede k okamzitému
projeti celého prekryti.

Zvyseni odolnosti vaci zatizeni

Pod “odolnosti vici zatizeni (tuhosti)” rozumime ne-
citlivost provoznich viastnosti na externi vlivy zatizeni.
Pro dosazeni dobré odolnosti vici zatizeni je dilezité
nastaveni zesileni P16 na nejvys$si moznou hodnotu.

Nelze dosahnout uspokojivou funkci regulace

Cim vyse je nastavena hodnota P, tim lepsi je
statické a dynamické chovani pohonu. Pokud
nebudete potfebovat pro vasi aplikaci prfili§ vyso-
kou dynamiku, tak je i v tomto pfipadé mozné
dosahnout vysokého zesileni, aby se zlepsila od-
chylka polohy, nasledna odchylka a odolnost vici
zatizeni. Z toho vyplyva, Ze pohon po pfizpisobeni
zesileni P automaticky ziska maximalni moznou
dynamiku. Pokud bude frekvenéni charakteristika
celého systému v blizkosti mezni frekvence jed-
noho z komponentd regulaéniho okruhu, tak
vzniknou oscilace.

Ventil

Z vy$e uvedenych ddvodu by méla.Sinit mezni
frekvence ventilu (udana v datovych listech)
nejméné dvojnasobek systémové frekvence.
Systémy pro méreni drahy.

Analogoveé snimace drahy mohou vytvéret pro-
blémy, pokud je jejich vystupni signal prilis fil-
trovan. U senzord s integrovanymi prevodniky
D/A se pro dobrou dynamiku systému nastavi
co nejvySe vzorkovaci frekvence prevodniku.
Magnetostrikéni snimace drahy s digitalnim
vystupem maji rovnéz ¢asto nizkou vzorkovaci
frekvenci, zde vznika vzajemné ovlivnéni s do-
sazitelnym rozliSenim. Pfesné informace ziskéte
u dodavatell senzor(.

5715-616 UK.INDD RH_23.07.10

e Pohon

Zde je mezni frekvence uréena hmotnosti zatéze
a stladitelnosti hydraulického média v celém
systému (valce, vedeni, ventily). Tyto hodnoty
jsou zpravidla velmi nizké, zvlasté pfi pouziti
vélcl s dlouhym zdvihem.

Aktualiza¢ni frekvence regulatoru

Aktualizacni frekvence regulatoru polohy je 1000 Hz.
Tato hodnota je zvolena tak vysoko, ze skoro ve
vSech hydraulicky provozovanych systémech neo-
vliviuje vysledek. Kromé toho piirozené take nepred-
stavuje omezeni dynamiky elektrickych funkci:

Presnost a rozliSeni snimac¢t drahy

Systém pro regulaci polohy nemuze byt lepsi, nez
jsou v ném pouzité snimace drahy. Proto je nutné
dbéatna nasleduijici body:

o Absolutni presnost

Regulator vytvari systém s nejvy$si moznou
presnosti polohy, ktera se méfi snimacem drahy.
Absolutni pfesnost mérené pozice je zavisla na
snimaci.

Rozliseni

Do pozice nelze najizdét presnéji, nez to umoznuje
rozliSeni snimace drahy. PFfi pouziti kompletné
analogové konstruovanych snimacl (analogovy
princip méfeni + analogovy vystup) je rozliSeni
omezeno elektronikou ve vestavéném 12bitovém
analogoveé digitalnim prevodniku a ta odpovida
rozliSeni 1/4096 = 0,025 %.

Instalace

Instalace snimace drahy ma rozhodujici vyznam
pro spravnou funkci regulace. Bezpodmine¢né
je nutné zajistit, aby montaz snimace drahy
a ovladaciho prvku pracovala absolutné bez
vibraci a vili. To plati zvlasté také pro rychlosti
a zrychleni v normalnim provozu. Kromé toho
musi byt snima¢ drahy konstruovan podle po-
zadovanych dynamickych hodnot.
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5.5.2 Aplikace: Regulaéni okruh tlaku (pfes re-
gulaéni ventily tlaku)

Uvod

Pri pouziti elektroniky jako regulétoru polohy pracuje
tento uzavreny regula¢ni okruh tak, Ze vystup signalu
pro ovladani zesilovace ventilu se elektronikou auto-
maticky méni tak, aby se nastavil regulovany tlak.
Srdcem regulaéniho systému je digitalni regulator,
ktery signdlovy vystup elektroniky (vystup akéni veli-
¢iny) nové nastavoval kazdou milisekundu. Regulator
ma nastavitelné parametry, které musi uzivatel nastavit
tak, aby odpovidaly pouZiti.

Regulator pracuje se zakladni strukturou regulace PID,
ta mUze byt rozsitena o nékteré specidini viastnosti,
aby bylo mozné systém optimainé prizplisobit nejriiz-
néjSim aplikacim s hydraulickym fizenim.

Zakladni informace k algoritmim regulace

Pro¢ se musi prizplisobit parametry regulatoru?

Regulator miiZze spolupracovat s ventily, které mohou
mit zcela rlizné vlastnosti z hlediska pritocné kapacity,
frekvenéni charakteristiky, saturace a prekryti Soupat-
ka. Kromé toho se regulace pouziva pro pohony
s rliznymi podminkami zatiZzeni a pouzité hydraulické
vélce nebo motory mohou mit zcela rlizné rozméry
popf. zdvih. Aby bylo mozné pokryt tuto velkou Sitku
pasma technickych aplikaci, musi byt mozné regulator
parametrizovat. Neexistuje Zadné "univerzalnivyladé-
ni", které by vzdy zajistilo dobry vysledek regulace.

Elektronika pouziva jako zakladni funkei regulator
“PID”. Tento nazev vznikl tak; Zze na vystupu regulatoru
je soucet tfi regulacnich slozek, proporcionalni (P),
integracni (1) a derivacni (D), pfitom Ize nastavovat kazdy
Z téchto koeficientl. V ovladacim programu jsou proto
ur€eny parametry P16 (P), P17 () a P18 (D).

P -P16

Tento parametr vytvari okamzity vystupni signal,
ktery je proporcionalni k diferenci mezi zadanou
a regulovanou pozici. Pokud je tento parametr na-
staven pfili§ vysoky, mize pohon oscilovat; pfi nizké
hodnoté P16 se dosahne $patné presnosti polohy
a pomalé reakce na zménu zadané veli€iny.

I -P17

Tento parametr méni vystup s velikosti, ktera je
proporcionalni k sou¢tu odchylky pozice v ¢ase
(integracni €as), pfitom se polarita signalu nastavi
tak, aby se odchylka zmenSovala. Parametr P17 je
Ucinny pfi opusténi okna nastavitelného parametrem
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P26. P26 je nutné nastavit tak maly, aby okno lezelo
v blizkosti cilové pozice nebo stacionarni oblasti
pohonu. P¥i nizkém nastaveni P17 mohou vznikat
nizkofrekvencni oscilace, pfi vysoké hodnoté vznikne
velmi pomalé dosazeni cilové pozice.

D -P18

Parametr D ovliviiuje vystupni signal, ktery je
proporcionalni k rychlosti zmén regulované polohy.
Podle znaménka tohoto parametru plsobi pro
zatlumeni nebo zrychleni. U hydraulické regulace
by méla byt tato hodnota nastavena nizka.

Rozsahy parametri

Elektronika ma k dispozici dvé oblasti parametrd,
a to provozni.rezimy BASIC a EXPERT. Rezim
BASIC pritom slouZi k nastaveni zakladnich funkc¢-
nich parametrd, prizptsobeni parametrd regultoru
specifickych pro aplikaci se provadi pfes rovinu
menu EXPERT. Provozni rezim Ize zvolit v menu
OPTIONS (VOLBY).

Zakladni prizptsobeni pro regulator tlaku

NeZ budete zkouset nastaveni dalSich parametrd,
méli byste nejprve nastavit zesileni bypassu, coz se
provede pomoci P13. Timto zplisobem se dosahne
“feedforward” vystupu, PID-regulétor tak bude obejit
- “bypassovan”. Nastaveni se provede tak, Ze se
nejprve véechny dalsi parametry regulatoru P14 -19
a P26 — 28 nastavi na hodnotu nula. Potom se P13
zvysuje tak dlouho, aZ bude v celé pracovni oblasti
regulované veli¢iny lezet 10...20 % pod zadanou
veli¢inou. Vétsinou je pouzitelna hodnota nastaveni
40...50 %. Potom se nastavi proporcionaini zesileni,
¢ehoz se dosahne pomoci P16.

To se nastavi tak vysoké, aby jesté nedochazelo
k oscilaci tlaku. V fadé pfipadd staci nastavit tyto dva
parametry a neni nutné provadét dalsi nastaveni
regulatoru. | kdyZ jsou vSak pro vasi aplikaci potfebné
také dalsi parametry, vede cesta vzdy nejprve pres
vySe popsané nastaveni.

Zajisténi funkceschopnosti regulace

Pred zahajenim prizpUsobovani regulatoru je nejprve
nutné zajistit, aby regulaéni okruh spravné fungoval.
Jak jiz bylo uvedeno v Uvodu, porovnavaji se v elek-
tronice Zadané a regulované polohy tak, Ze se pro-
vede odecteni obou hodnot signdll a na vystupu pro
ventil vznikne vysledek porovnani pro dosazeni poza-
dovaného tlaku. Aby byla zajisténa funkceschopnost
tohoto porovnani, musi byt stejné polarity signald
zadané a regulované velic¢iny.

Parker Hannifin GmbH
Hydraulic Controls Division
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Jak se otestuje popf. dosahne funkceschopnost 2. Pfekontrolujte jesté jednou, zda jsou parametry

regulace?

Nejprve je nutné pfi vypnuté regulaci (parametr E2
nastaven na hodnotu 0 = zapnuti fizeni a tento
parametr vyslat do elektroniky). Pohon se potom
ruénim ovladanim nastavi na stfed systémového
tlaku. Potom se nastavi parametry regulatoru, jak
bylo popsano v odstavci “Zakladni nastaveni re-
gulacniho bodu tlaku” (P16 na 10 %) a parametr
E2 na hodnotu 2 = zapnuta regulace a toto se vysle
do elektroniky. Pokud pohon ihned sko¢i do svého
minimalniho nebo maximalniho finalniho tlaku, tak
je Spatné zvolena polarita. Pfejdéte nyni na para-
metr P12 = polarita regulované veli¢iny, zmérite
zde hodnotu a vyslete ji. Nyni by mél byt tlak re-
gulovatelny a pfi zapnuti regulace pres E2 by mél
setrvavat na momentalni hodnoté. Potom se na-
stavi pozadovana hodnota tlaku a kontroluje se
prdbéh tlaku. Pokud se ukaze, Ze tlak je sice re-
gulovany, neprovadi se v§ak pozadované snizeni
popf. zvySeni tlaku, ale provadi se opacné, tak je
nutné zménit nastaveni obou parametrd P11 =
polarita zadané veli¢iny a P12 = polarita regulova-
né veli¢iny. Kdyz nyni regulace funguje podle
pozadavk(, miZete pokraCovat v pfizplsobovani
regulatoru.

Prizpusobeni regulatoru

1. Vytvorte si pouzitelny testovaci profil pro vyladé-
ni, protoze jinak budevelmi obtizné vyhodnotit
kvalitu prizplsobeni regulatoru (testovaci profil
mUze byt rovnéz generovan z prediazené elek-
troniky PZDO0A-400). Testovaci profil by mél
nejprve systém nastavit z cirkulacniho tlaku
s planovanou rychlosti a zrychlenim na maximalni
planovany pozadovany tlak: Pfi pozadovaném
tlaku by mél systém urcitou dobu setrvat, aby
bylo mozné sledovat dodrZeni tlaku a zjistit pfi-
padné oscilace. Potom by se méla hodnota tlaku
znovu shizovat na vychozi hodnotu a zde se poté
ohodnoti stacionarni chovani.
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P17 a P18 nastaveny na nulu.

3. Nastavte nizkou hodnotu pro P16, napf. 10 %,

a spustte testovaci profil. Sledujte vysledek,
ktery by mél odpovidat jedné z ndsledujicich
moznosti:

o Tlak trvale osciluje
lhned systém zastavte a snizte hodnotu P16
na V2. Spustte znovu testovaci profil.

e Tlak prekro¢i pozadovanou hodnotu, ale
zlistane konstantni po dvou a tfech kmitech
Snizte hodnotu P16 0% a pokuste se znovu.

e Tlak dosahne pozadované hodnoty bez
prekmitnuti

Zvysujte hodnotu P16 nyni po krocich a zjisté-
te timto zpUsobem, jakou maximalni hodnotu
vas systém toleruje. Vyssi hodnota zlepSuje
presnost a rychlost zmén u vaseho systémoveé-
ho tlaku. V zadném pripadé vSak nesmite pfi-
pustit trvalé oscilace!

4. Nyni jste dokongili zékladni pfizplisobeni vaseho

systému. V dal§im kroku je nutné zjistit, zda jsou
jiz.splnény pozadavky timto nastavenim. Pokud
ne, pouzijte dalsi pouzitelné parametry regula-
toru, aby se kvalita regualce jesté zlepsila.

(&= Parametry P28, E50, E73, E74 jsou potfebné
pouze u regulaénich okruht rychlosti,
a proto by nemély byt ménény.

—Parker v
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Nasleduijici tabulka udava informaci o zplsobech
mohou vzniknout pfi regulaci tlaku.

feSeni pfi vzniku rdiznych typickych problémd, které

Problém

Reseni

Ve stacionarnim stavu je regula¢ni odchylka
prilis velka

Pouzijte parametr P17 = I-slozka
(aktivni jen, kdyz je P26 > 0)

Je pouzit ventil s prekrytim/hysterezi a vznika
opakovana odchylka polohy

Pouzijte funkci kompenzace prekryti
P7 = MIN kanal A

Béhem pribéhu tlakového profilu je nasledna
odchylka pfili§ vysoka

Pouzijte parametr
P13 = zesileni bypassu

Je nastavitelné pouze velmi nizké P-zesileni

Prekontrolujte frekvenéni charakteristiku ventilu
a polohového senzoru, nebo moznost vzniku
rezonancnich frekvenci v systému (viz také dalsi
body)

Regulace tlaku ma Spatnou dynamiku

Prekontrolujte, zda je parametr P16 = p-zesileni

nastaven dostatecné vysoko (viz také predchozi

bod pro zakladni nastaveni). a prekontrolujte také
hodnoty objemového pritoku ventilu

Vznikaji nevysvétlitelné problémy

Prekontrolujte nastaveni veskerych parametrd

Zlepseni kvality systému
Pouziti parametru P17 = I-slozka

Integrator (zkracené |) Ize pouzit, aby se ve sta-
cionarnim stavu snizila nebo odstranila odchylka
mezi pozadovanym tlakem a regulovanym tlakem
mérenym snimacem,kdyz je pozadovana hodnota
konstantni. Vy$si I-hodnota zpdsobi lepsi snizeni
odchylky pfi delsi dobé zaregulovani, zvysuje vsak
nebezpeci pomalych oscilaci. Tento parametr je
ucinny pouze tehdy, pokud je pomoci P26 defino-
vano okno (> 0).

QOdstranéni pomalych kmitt s malou amplitudou
ve stacionarnim stavu

Mechanicke tfeni‘a jiné vlivy mohou vyvolavat malé,
pomalé kmity ve stacionarni pozici, kdyz je nastaven
parametr |. Tento jev by nemél byt zaménovan za
rychlé oscilace zplsobené piilis vysokym P-zesile-
nim. Elektronika nabizi “okno”, které je uc€inné
v pfislusné pozici a umoznuje vyresit tento problém.
Integrator pracuje potom pouze v ramci tohoto
okna. Na tuto volbu se dostanete pres parametr
P26. Velikost okna Ize v krocich nastavovat tak, az
se pomalé kmity odstrani.
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Zvyseni odolnosti vici zatizeni

Pod “odolnosti v(¢i zatizeni” rozumime necitlivost
provoznich vlastnosti na externi vlivy zatizeni. Pro
dosazeni dobré odolnosti viéi zatizeni je dilezité
nastaveni zesileni P16 na nejvyssi moznou hodnotu.

Nelze dosahnout uspokojivé funkce regulace

Cim vy$e je nastavena hodnota P, tim lepsi je statické
a dynamické chovani pohonu. Pokud nebudete
potrebovat pro vasi aplikaci pfilis vysokou dynamiku,
tak je i vtomto pfipadé mozné dosahnout vysokého
zesileni, aby se zlepsila odchylka polohy, nasledna
odchylka a odolnost vii¢i zatizeni. Z toho vyplyva, Zze
pohon po prizplsobeni zesileni P automaticky ziska
maximalni moznou dynamiku. Pokud bude frekvenc-
ni charakteristika celého systému v blizkosti mezni
frekvence jednoho z komponentt regulacniho okru-
hu, tak vzniknou oscilace.

Parker Hannifin GmbH
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o Ventil
Z vy$e uvedenych ddvodU by méla ¢init mezni
frekvence ventilu (udana v datovych listech)
nejméné dvojnasobek systémové frekvence.

e Snimac tlaku

Analogové snimace drahy mohou vytvaret pro-
blémy, pokud je jejich vystupni signal prilis fil-
trovan. U senzord s integrovanymi prevodniky
D/A se pro dobrou dynamiku systému nastavi
co nejvySe vzorkovaci frekvence prevodniku.
Magnetostrikéni snimace drahy s digitalnim
vystupem maji rovnéz ¢asto nizkou vzorkovaci
frekvenci, zde vznika vzajemné ovlivnéni s do-
sazitelnym rozliSenim. Pfesné informace ziskate
u dodavatell senzor(.

o Systém
Mezni frekvence je ur€ena hmotnosti zatéze
a stlacitelnosti hydraulického média v celém
systému (vélce, potrubi, ventily). Casto je velmi
nizka, zvlasté pfi pouziti v systémech s velkym
objemem.

Dbejte na Spicky tlaku!

Specialné pfi pouziti regulovaného nastaveni tlaku
mohou v hydraulickych systémech vznikat vysoké
tlakové $picky. Proto by mélo byt po prizplsobeni
regulatoru prekontrolovano dynamické tlakové
chovani pomoci dostate¢né rychlého zaznamové-
ho zafizeni (napf. pamétovy osciloskop). Pokud
jsou zmérené tlakové Spicky vyssi, nez to pripousti
komponenty umisténé v systému, tak se lze zmé-
nou nastaveniregulatoru pokusit o jejich snizeni.

Aktualiza¢ni frekvence regulatoru

Aktualiza¢ni frekvence regulatoru polohy je 1000 Hz.
Tato hodnota je zvolena tak vysoko, Ze skoro ve
v8ech hydraulicky provozovanych systémech neo-
vliviuje vysledek. Kromé toho pfirozené také nepred-
stavuje omezeni dynamiky elektrickych funkci.
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Presnost a rozliSeni snimac¢u tlaku

Systém pro regulaci polohy nem(ze byt lepsi, nez

jsou v ném pouzité snimace tlaku. Proto je nutné

dbat na nasledujici body:

e Absolutni prfesnost
Regulator nastavuje v systému s nejvyssi moz-
nou presnosti tlak, ktery se méfi snimacem.
Absolutni pfesnost méreného tlaku je zavisla na
snimaci. Kromé toho by mélo byt méfici rozpéti
snimace predimenzovano, aby byl z divodu
spolehlivosti umoznén bezpecny provoz i pfi
vzniku tlakovych $pi¢ek. Proto by mél byt napr.
u systémového tlaku/300 bar pouzit tlakovy
senzor se jmenovitym tlakem 400 bar. Pfi kali-
braci regulované hodnoty P20 se potom musi
zadat hodnota 75 % (300 barl je 75 % ze
400 bard).

o Rozliseni
Do pozice nelze najizdét presnéji, nez to umoznuje
rozliSeni snimace tlaku. Pfi pouziti kompletné
analogové konstruovanych snimacél (analogovy
princip méreni+ analogovy vystup) je rozliSeni
omezeno elektronikou ve vestavéném 12bitovém
analogove digitalnim prevodniku a ta odpovida
rozliseni 1/4096 = 0,025 %.

¢ Instalace

Instalace snimact tlakd ma rozhodujici vyznam
pro spravnou funkci regulace. Musi byt zajisté-
no, aby se montaz snimace provedla v misté,
ve kterém ma byt regulovan pozadovany tlak.

Priklad: V hydraulickém valci se ma provadét
regulace tlaku. Potom by mél byt tlakovy ventil
a snima¢ montovan v nejblizs§i mozné vzdale-
nosti, jinak Ize o¢ekdavat zhorSeni kvality
regulace.
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5.5.3 Aplikace: Regulaéni systém pro rychlost
(pfes proporcionalni rozvadéce)

Uvod

P¥i pouziti elektroniky jako regulatoru rychlosti pracuje
tento uzavreny regulacni okruh tak, Ze vystup signalu
pro ovladani zesilovace ventilu se elektronikou auto-
maticky méni tak, aby se pohyboval pozadovanou
rychlosti. Srdcem regulacniho systému je digitalni
regulator, ktery signélovy vystup elektroniky (vystup
akeni veliciny) nové nastavuje kazdou milisekundu.
Reguldtor ma nastavitelné parametry, které musi
uZivatel nastavit tak, aby odpovidaly pouZiti.

Regulator pracuje se zakladni strukturou regulace PID,
ta mUze byt rozsitena o nékteré specidini viastnosti,
aby bylo mozné systém optimainé prizplisobit nejriiz-
néjSim aplikacim s hydraulickym fizenim.

Zakladni informace k algoritmim regulace

Pro¢ se musi prizplisobit parametry regulatoru?

Regulator miiZze spolupracovat s ventily, které mohou
mit zcela rlizné vlastnosti z hlediska pritocné kapacity,
frekvenéni charakteristiky, saturace a prekryti Soupat-
ka. Kromé toho se regulace pouziva pro pohony
s rliznymi podminkami zatiZzeni a pouzité hydraulické
vélce nebo motory mohou mit zcela rlizné rozméry
popf. zdvih. Aby bylo mozné pokryt tuto velkou Sitku
pasma technickych apliakci, musi byt mozné regulator
parametrizovat. Neexistuje Zadné "univerzalnivyladé-
ni", které by vzdy zajistilo dobry vysledek regulace.

Elektronika pouziva jako zakladni funkei regulator
“PID”. Tento nazev vznikl tak; Zze na vystupu regulatoru
je soucet tfi regulacnich slozek, proporcionalni (P),
integracni () a derivacni (D), pfitom Ize nastavovat kazdy
z téchto koeficientl. V ovladacim programu jsou proto
ur€eny parametry P16 (P), P17 () a P18 (D).

P -P16

Tento parametr vytvari okamzity vystupni signal,
ktery je proporcionalni k diferenci mezi pozadovanou
a regulovanou rychlosti. Pokud je tento parametr
nastaven pfili§ vysoky, mlze pohon oscilovat; pfi
nizké hodnoté P16 se dosahne Spatné presnosti
polohy a pomalé reakce na zménu zadané veli¢iny.

I -P17

Tento parametr méni vystup s velikosti, ktera je
proporcionalni k sou¢tu odchylky pozice v ¢ase
(integracni Cas), pfitom se polarita signalu nastavi
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tak, aby se odchylka zmenSovala. Parametr P17 je
ucinny pfi opusténi okna nastavitelného parametrem
P26. P26 je nutné nastavit tak maly, aby okno lezelo
v blizkosti cilové pozice nebo stacionarni oblasti
pohonu. P¥i nizkém nastaveni P17 mohou vznikat
nizkofrekvencni oscilace, pfi vysoké hodnoté vznikne
velmi pomalé dosazeni cilové pozice.

D -P18

Parametr D ovliviiuje vystupni signal, ktery je
proporcionalni k mérené rychlosti. Podle znamén-
ka tohoto parametru plsobi pro zatlumeni nebo
zrychleni. U hydraulické regulace by méla byt tato
hodnota nastavena nizka.

Rozsahy parametri

Elektronika.ma k dispozici dvé oblasti parametrd,
a to provozni rezimy BASIC a EXPERT. Rezim
BASIC pritom slouZi k nastavenizakladnich funkc¢-
nich parametrd, pfizpdsobeni parametrd regulatoru
specifickych pro aplikaci_se provadi pfes rovinu
menu EXPERT. Provozni rezim Ize zvolit v menu
OPTIONS (VOLBY).

Zakladni pfizpusobeni pro regulaci rychlosti
vV uzavrené smycce

Nez budete zkouset nastaveni dal$ich parametrd,
meéli byste nejprve nastavit zesileni bypassu, coz
se provede pomoci P13. Timto zplsobem se
dosahne “feedforward” vystupu, PID-regulator tak
bude obejit - “bypassovan”. Nastaveni se provede
tak, ze se nejprve vSechny dal§i parametry regu-
latoru P14 - 19 a P26 - 28 nastavi na hodnotu
nula. Potom se P13 zvysSuje tak dlouho, az bude
v celé pracovni oblasti regulované veli¢iny lezet
10...20 % pod Zadanou veli¢inou. Vétsinou je
pouzitelna hodnota nastaveni 40...50 %. Potom
se nastavi proporcionalni zesileni, ¢ehoz se do-
sahne pomoci P16.

To se nastavi tak vysoké, aby jesté nedochazelo
k oscilaci tlaku. V fadé pfipadd sta¢i nastavit tyto dva
parametry a neni nutné provadét dalsi nastaveni
regulatoru. | kdyZ jsou vSak pro vasi aplikaci potfebné
také dalsi parametry, vede cesta vzdy nejprve pres
vySe popsané nastaveni.
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Zajisténi funkceschopnosti regulace

Pred zahajenim prizplsobovani regulatoru je nejprve
nutné zajistit, aby regulacni okruh spravné fungoval.
Jak jiz bylo uvedeno v Uvodu, porovnavaji se v elek-
tronice Zzadané aregulované polohy tak, ze se provede
odecteni obou hodnot signaldi a na vystupu pro ventil
vznikne vysledek porovnani pro dosazeni pozadova-
ného tlaku. Aby byla zajiSténa funkceschopnost to-
hoto porovnani, musi byt stejné polarity signald
zadané a regulované veliciny.

Jak se otestuje popr. dosahne funkceschopnost
regulace?

Nejprve je nutné pfi vypnuté regulaci (parametr E2
nastaven na hodnotu 0 = zapnuti fizeni a tento
parametr vyslat do elektroniky). Pohon se potom
ruénim ovladanim nastavi na stfedni rychlost.
Potom se nastavi parametry regulétoru, jak bylo
popsano v odstavci “Zakladni nastaveni regulacniho
bodu rychlosti” (P16 na 10 %) a parametr E2 na
hodnotu 2 = zapnutd regulace a toto se vysle do
elektroniky. Pokud pohon ihned skoci do své mini-
malni nebo maximalni finalni rychlosti, tak je Spatné
zvolend polarita. Pfejdéte nyni na parametr
P12 = polarita regulované veli¢iny, zménte zde
hodnotu a vyslete ji. Nyni by méla byt rychlost re-
gulovatelna a pfi zapnuti regulace pres E2 by méla
setrvavat na momentalni hodnoté. Potom se nastavi
pozadovana hodnota rychlosti a kontroluje se po-
hyb pohonu. Pokud se ukaze, Ze je rychlost sice
regulovand, ale priibéh vzrlistu popi. poklesu rych-
losti neni podle pozadavkd, ale je obréceny, tak je
nutné zménit nastaveni obou parametr P11 = pola-
rita Zadané veli€iny a P12 = polarita regulované ve-
li¢iny. Kdyz nyni regulace funguje podle pozadavk,
mizete pokracovat v pfizpsobovani regulatoru.

Prizplsobeni regulatoru

1. Vytvorte si pouzitelny testovaci profil pro vyladéni,
protoZe jinak bude velmi obtizné vyhodnotit kvalitu
prizpUsobeni regulétoru (testovaci profil mize byt
rovnéz generovan z predrazené elektroniky
PZDO00A-400). Testovaci profil by mél nejprve po-
hon ze startovaci pozice nastavit s planovanym
maximalnim zrychlenim na planovanou rychlost.
PFi pozadované rychlosti by mél pohon potom
urcitou dobu setrvat, aby bylo mozné sledovat
dodrzeni rychlosti a zjistit pfipadné oscilace. Potom
by se mélo pohonem jet zpét s rliznou rychlosti,
aby se otestoval i tento smér.
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2. Prekontrolujte jesté jednou, zda jsou parametry
P17 a P18 nastaveny na nulu.

3. Nastavte nizkou hodnotu pro P16, nap¥. 10 %,
a spustte testovaci profil.

Sledujte vysledek, ktery by mél odpovidat jedné
z nasledujicich moznosti:

e Pohon trvale osciluje
Ihned systém zastavte a snizte hodnotu P16
na %2. Spustte znovu testovaci profil.

e Rychlost prekroci poZzadovanou hodnotu, ale
zlistane konstantni po jednom nebo dvou
kmitech
Snizte hodnotu P16/0 % a pokuste se znovu.

e Rychlost dosahne pozadovanou hodnotu
bez prekmitnuti

ZvysSuijte hodnotu P16 nyni po krocich a zjisté-
te timto zplsobem, jakou maximalni hodnotu
vas systém toleruje. VysSi hodnota zlepsSuje
presnost a rychlost zmén u vaseho systémoveé-
ho tlaku. V Zadném pfipadé v8ak nesmite pfi-
pustit trvalé oscilace!

4. Nyni jste dokon@ili zakladni pfizplsobeni vaseho
systému. V dalSim kroku je nutné zjistit, zda jsou
jiz spinény pozadavky timto nastavenim. Pokud
ne, pouzijte dalsi pouzitelné parametry regula-
toru, aby se kvalita regualce jesté zlepsila.

(&= Parametry P28, E50, E73, E74 jsou potieb-
né pro regulaéni okruh rychlosti, a proto
je nutné tyto parametry nastavit (viz od-
stavec "Vytvoreni signalu zpétné vazby"
na konci této kapitoly).
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Nasledujici tabulka udava informaci o zplsobech feseni pii vzniku rdznych typickych problémd, které

mohou vzniknout pfi regulaci rychlosti.

Problém

Reseni

Ve stacionarnim stavu je regulacni odchylka
prilis velka

Pouzijte parametr P17 = I-slozka
(aktivni jen, kdyz je P26 > 0)

Je pouzit ventil s prekrytim/hysterezi a vznika
opakovana odchylka

Pouzijte funkci kompenzace prekryti
P7 = MIN kanal A popf.
P8 = MIN kanal B

Sekvencni chyba je pfilis velka, kdyz se postu-
puje v profilu rychlosti

Pouzijte parametr
P13 = zesileni bypassu

Pomalé oscilace s malou amplitudou
pfi konstantni rychlosti

Pouzijte okno integratoru
P26 = okno I-slozky

Je nastavitelné pouze velmi nizké P-zesileni

Prekontrolujte frekvenéni charakteristiku ventilu
a polohoveého senzoru, nebo moznost vzniku
rezonancnich frekvenci v systému (viz také dalsi
body)

Prilis pomald odezva

Prekontrolujte, zda je parametr P16 = p-zesileni
nastaven dostatec¢né vysoko (a prekontrolujte
pritoénou kapacitu ventilu)

Vznikaji nevysvétlitelné problémy

Prekontrolujte nastaveni veskerych parametrd

Zlepseni kvality systému
Pouziti parametru P17 = I-slozka

Integrator (zkracené l) Ize nastavit ve stacionarnim
stavu pro snizeni nebo vylou¢eni chyby mezi po-
zadovanou rychlosti-a méfenou rychlosti pres
snimag, kdyz je pozadovana hodnota konstantni.
Vy$si I-hodnota zpUsobi lepsi snizeni odchylky pfi
delSi dobé zaregulovani, zvySuje vSak nebezpedi
pomalych oscilaci. Tento parametr je U¢inny pouze
tehdy, pokud je pomoci P26 definovano okno
(>0).

Odstranéni pomalych kmit s malou amplitudou
za stacionarnich podminek

Mechanickeé tfeni a jiné vlivy mohou vyvolavat malé,
pomalé kmity ve stacionarni pozici, kdyz je nastaven
parametr |. Tento jev by nemél byt zaménovan za
rychlé oscilace zplsobené pfili§ vysokym P-zesile-
nim. Elektronika nabizi “okno”, které je uc¢inné
v pfislusné pozici a umozriuje vyresit tento problém.
Integrator pracuje potom pouze v ramci tohoto
okna. Na tuto volbu se dostanete pres parametr
P26. Velikost okna Ize v krocich nastavovat tak, az
se pomalé kmity odstrani.
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Opakovatelna chyba polohy v dlsledku piekryti
ventilu nebo hystereze ventilu

Toto mrtvé pasmo mizete odstranit pomoci vesta-
véné kompenzace prekryti. Tu Ize nastavit parametry
P7 a P8 pro obé strany ventilu. V tomto pfipadé se pfi
pfichodu signalu na vstup zadané veli¢iny vytvori
skokova hodnota pro piislusnou stranu ventilu, ta vede
k okamzZitému projeti celého prekryti.

Zvyseni odolnosti vici zatizeni

Pod “odolnosti vici zatizeni” rozumime necitlivost
provoznich vlastnosti na externi vlivy zatizeni. Pro
dosazeni dobré odolnosti viéi zatizeni je dilezité
nastaveni zesileni P16 na nejvyssi moznou hodnotu.

Nelze dosahnout uspokojivou funkci regulace

Cim vy$e je nastavena hodnota P, tim lepsi je statické
a dynamické chovani pohonu. Pokud nebudete
potfebovat pro vasi aplikaci pfilis vysokou dynamiku,
tak je i vtomto pfipadé mozné dosahnout vysokého
zesileni, aby se zlepsila odchylka polohy, nasledna
odchylka a odolnost vii¢i zatizeni. Z toho vyplyva, ze
pohon po pfizplsobeni zesileni P automaticky ziska
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maximalni moznou dynamiku. Pokud bude frekvenc-
ni charakteristika celého systému v blizkosti mezni
frekvence jednoho z komponentt regulacniho okru-
hu, tak vzniknou oscilace.

o Ventil
Z vySe uvedenych divodd by méla Einit mezni
frekvence ventilu (udana v datovych listech)
nejméné dvojnasobek systémové frekvence.

e Snimac pozice
Analogové snimace drahy mohou vytvaret pro-
blémy, pokud je jejich vystupni signal prilis filtro-
van. To je u této aplikace mimoradné dilezité,
protoZe zde se ze signalu polohy jesté vypoditava
aktualni skute¢na hodnota rychlosti. U senzor( s
integrovanymi prevodniky D/A se pro dobrou
dynamiku systému nastavi co nejvyse vzorkovaci
frekvence prevodniku. Magnetostrikéni snimace
drahy s digitalnim vystupem maji rovnéz asto
nizkou vzorkovaci frekvenci, zde vznika vzajemné
ovlivnéni s dosazitelnym rozlisenim. Pfesné infor-
mace ziskate u dodavatelll senzord.

e Pohon

Zde je mezni frekvence uréena hmotnosti a stla-
¢itelnosti hydraulického média v celém systému
(valce, vedeni, ventily). Tyto hodnoty jsou zpra-
vidla velmi nizké, zvlasté pii pouzitivalcl s dlou-
hym zdvihem.

Aktualiza¢ni frekvence regulatoru

Aktualiza¢ni frekvence regulatoru polohy:je 1000 Hz.
Tato hodnota je.zvolena tak vysoko, ze skoro ve
v8ech hydraulicky provozovanych systémech neo-
vliviiuje vysledek. Kromé toho pfirozené také nepred-
stavuje omezeni dynamiky elektrickych funkci.

Generovani signalu regulované veli¢iny

Skute¢na hodnota proregulaci rychlosti mize byt
vytvarena senzorem rychlosti nebo mize byt vy-
poctena.v elektronice z méfeného signalu snimace
drahy. Prijlemnym privodnim efektem tohoto vy-
poctu je vznik Sumovych slozek v méfeném sig-
nalu. Proto jsou zde implementovany riizné para-
metrizovatelné algoritmy filtr(. Aby se pfizpUsobila
funkénost piisluéného vyhodnoceni pozadavkdm
specifickym pro aplikaci a pouZzitému systému méreni
drahy, je nutné nastavit nasleduijici parametry:

5715-616 UK.INDD RH_23.07.10

T-slozka PT1-filtr - P28

Tento parametr se nastavuje pro zatlumeni dolni
propusti pro diferencovany signal skute¢né hod-
noty. Cim vy&si je tento parametr, tim Iépe je vy-
hlazen signal skute¢né hodnoty v regulatoru a tim

ma tedy negativni vliv na regulaci dynamiky.

Pocet strednich hodnot — E50

Pro vyhlazeni diferencovaného signalu skutec¢né
hodnoty se bere vzdy nékolik mérenych hodnot
a z nich se vytvoii stfedni hodnota. Cim vys$si se
zvoli pocet hodnot, tim epsi je kvalita signalu
skutec¢né hodnoty. Tato funkce slouzi k potlaceni
poruch a ma prakticky funkci filtru.

Velikost poctu hodnot se projevujenegativné na
dynamice signalu regulované veli¢iny.

Regulovana veli¢ina rychlosti - E70

Timto parametrem se aktivuje vytvareni signalu
regulované veli¢iny rychlosti ze signalu snimace
drahy.

Délka senzoru — E73

Pro interni vypocCet rychlosti je nutny Udaj délky
senzoru.

MAX rychlost — E74

Pro pfizpdsobeni maximalni rychlosti na 100 %
rozsahu zadané veliciny. Pfiklad: Tim vznikne napf.
pfi signalu zadané veli¢iny 0...10 V rychlost nasta-
vitelna timto parametrem.

(&= Kvalita signdlu rychlosti mize byt kontrolovana
diagnostickou funkci obsluzného softwaru. Pro
tyto Ucely je nejprve nutné spustit software
ProPXD.

Stisknout kombinaci klaves “CTR + S + E”

Otevre se servisni okno, zadat heslo “service”

Zvolit méfici bod “MP5”

Servisni okno opét uzavrit

Nyni pomoci menu “service” vyvolat “monitor,”

a tak otevrit diagnostickou obrazovku

e V policku “monitor output signal” aktivovat
zatrzitko

o Tlacitko “start” zapne indikaci signalu regulované

veliciny

39

Parker Hannifin GmbH
Hydraulic Controls Division



Provozni navod

Elektronicka jednotka pro regulaéni okruhy

Rada PIDO0A-40X

Presnost a rozliSeni snima¢t drahy

Systém pro regulaci polohy nemUze byt lepsi, nez
jsou v ném pouzité snimace drahy. Proto je nutné
dbat na nasledujici body:

Absolutni pfesnost

Regulator zrychluje pohon s nejvy$si moznou
presnosti na rychlost, ktera se méfi snimacem
polohy a je konvertovana na signal regulované
veli¢iny pomoci vy$e popsaného vypoctu.
Absolutni pfesnost mérené pozice je uréena
snimacem.

Rozliseni

Do pozice nelze najizdét presnéji, nez to umozriuje
rozliSeni snimace drahy. PFi pouziti kompletné
analogové konstruovanych snimacl (analogovy
princip méfeni + analogovy vystup) je rozliseni
omezeno elektronikou ve vestavéném 12bitovém
analogoveé digitalnim prevodniku a ta odpovida
rozliseni 1/4096 = 0,025 %.

5.6 Koncové vypnuti

Pomoci této funkce Ize nezavisle na zadané veliciné
realizovat kontrolované koncoveé vypnuti vystupniho
signdlu. Tato funkce je uZite€na napft. pro jednodu-

e Instalace

Instalace snimace drahy ma rozhodujici vyznam
pro spravnou funkci regulace. Bezpodminecné
je nutné zajistit, aby montaz snimace drahy
a ovladaciho prvku pracovala absolutné bez
vibraci a vili. To plati zvlasté také pro rychlosti
a zrychleni v normalnim provozu. Kromé toho
musi byt snima¢ drahy konstruovan podle po-
zadovanych dynamickychhodnot.

chou “poloautomatiku” pfi posouvani vélce nebo jako
nastavitelné systémoveé omezeni.
Nasledujici graf vysvétluje princip funkce.

vystupni signal parametr bodu  parametr bodu
(akeni velicina) prepnuti prepnuti
+ E80 E72
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—_— —_——
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\\ (?/)/ -
2 /=
ON D,
76’\‘\31,
\\ _________________
v
parametr bodu  parametr bodu _
prepnuti prepnuti vystupni signal
E71 E79 (akeni velicina)

Oblasti Ize pouzivat vzajemné nezavisle. Oblast je neaktivni, pokud je to udano v ovladacim
softwaru.
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5.7. Chybové zpravy

Funkéni poruchy jsou pfi pouziti parametriza¢niho
softwaru ProPxD indikovany pfislusnou chybovou

zpravou.

Chybové zpravy a odstranéni problému

Chybova zprava

Popis/opatreni pro odstranéni poruchy

Zvolené rozhrani je jiz pouzivano
jinym programem!

Ukongit jiny program, nebo potvrdit zpravu a v menu “Options
> Port” zvolit jiny port RS-232. Potom zapoijit do pfislusného
portu kabel nullmodemu.

Nelze otevfit COM port

Rozhrani neni k dispozici. Potvrdit zpravu a v menu “Options >
Port” zvolit jiny port RS-232. Potom zapgjit do pfislusného portu
kabel nullmodemu.

Neni pfipojen zadny modul nebo
se jedna o poruchu komunikace!

Prekontrolujte rozhrani. Nelze provést prenos dat.‘Budto byla
elektronika odpojena, rozhrani je chybné nastaveno nebo silna
elektricka pole ovliviujispojeni. Pfekontrolujte nastavenirozhrani
v menu “Options > Port”, zde musi byt nastaveno “9600, 8, 1.
none, none”.

Chybné heslo!

Zadejte znovu heslo, dbejte na spravny zplsob zapisu
(velkd/mala pismena).

Chybné zadani!

Pri zadani hodnoty parametru byl pouZzit neplatny znak nebo
hodnota mimo prislusného rozsahu.

Zachovat zadané parametry?

Pfi zavadéni parametrd z paméti modulu elektroniky mohou
byt zruSeny jiz nastavené parametry na levé strané obrazovky
programu nebo mohou byt tyto parametry zachovany.

Zvoleny modul nesouhlasi
s pfipojenym hardwarem!

Principielné Ize zpracovavat parametry u pfipojeného typu modulu
elektroniky s odliSnym typem. Pro pfenos je vSak nutné pfipojit
spravny typ modulu. Pokud se zavadéji parametry z modulu,
ktery je odlisny od zvoleného, tak dojde k pfepsani parametrd
na levé strané obrazovky programu.

Soubor s ndzvem name.pxd jiz
existuje. Cheete soubor nahradit?

V udaném adresafi jiz existuje soubor s timto ndzvem. Zvolte jiny
nazev, jiny adresar nebo prepiste stavajici soubor s “OK”.
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6. Udrzba

Pravidelna udrzba je nezbytna pro zajisténi vysoké
zivotnosti pristroje a garantuje provozni bezpec-
nost a pouzitelnost.

V pravidelnych ¢asovych intervalech je nutné
prekontrolovat ndsledujici vlastnosti elektroniky:
e Pevné upevnéni na montazni listé

Pevné upevnéni zasuvnych pfipojovacich blokd
svorek

Dotazeni $roubl svorek
Velikost okolni teploty
Velikost provozniho napéti
Cistota v okoli

Udrzbové prace smi provadét vyhradné
odborny persondl. Pfedpokladem je prfesna
znalost funkci stroje z hlediska vypinani
a zapinani a znalost potfebnych bezpe¢nost-
né technickych opatfeni!

Umisténi stavového indikatoru

O]
ol
status =

<€ stavovy indikator

M

Potom se zahaji vyhledavani zavad na zakladé
vypisu priorit pravdépodobnych pficin.
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7. Odstranéni poruch

Zakladem pro hledani poruch je vzdy systematicky

postup. Na pocatku je nutné vyjasnit nasleduijici

otazky:

e Mate jiz praktické zkuSenost s podobné vypa-
dajicimi chybami?

e Bylo u zafizeni zménéno nastaveni?

(&= Vtomto pfipadé by mély byt vyuzity existuijici
diagnostické moznosti. Elektronika umoznu-
je provadét pres monitorovaci vystup dia-
gnostiku funkce ventilu. Stavovy vystup in-
formuje o provoznim stavu elektroniky, pfi-
tom je provedena pfidavna vizualni stavova
indikace ve formé svitivé diody.

Prifazeni funkci

Provozni stav LED-indikace
zadna zavada zelena
chybi provozni napéti zhasnuta
chybi signal uvolnéni Zluta
preruseni kabelu senzoru zadané

veli¢iny Cervena
(ne pro volbu napéti/+-20 mA)

preruseni kabelu zadané veli¢iny Servend
(pouze s volbou 4...20 mA)

interni chyba procesoru Cervena

PFi odstranéni poruch v hydraulickém systé-
mu je nutné v kazdém pripadé postupovat
systematicky. Pfitom jsou potfebné presné
znalosti funkce a konstrukce systému. Tyto
prace smi provadét vyhradné odborny per-
sondl! Prestavby nebo demontaz se v zad-
ném pripadé nesméji provadeét! Pred zaha-
jenim préace je nutné vysvétlit, zda pred
vznikem poruchy mélo zafizeni bezchybnou
funkci.

Parker Hannifin GmbH
Hydraulic Controls Division
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8. Opravy/servis

Zakoupenim komponentl Parker ziskate soucasné
technickou podporu prostfednictvim Parker After
Sales Service.

Nas vysoce kvalifikovany tym vam rad pomUze se
v&emi vzniklymi otazkami pro primyslové a mobilni
aplikace.

Nase vSestranna nabidka:

e Podpora pfi uvadéni hydraulickych fizeni Parker
do provozu

e Udrzba fizeni Parker

e Opravy vSech Parker hydraulickych a elektric-
kych zafizeni

e Podpora pfi objednavani nahradnich dild pro
vybéhové produkty

e Pfimy servis pfi mobilnich aplikacich v nasem
servisnim centru v Kaarst, Némecko

* Prodej bé&znych nahradnich dilli pfes nas Service
Center Kaarst, Némecko

e Technické Skoleni s teorii a praxi

5715-616 UK.INDD RH_23.07.10

9. Dalsi informace

Zaméstnanci naSeho obchodné-technického za-
stoupeni vam radi poradi s vybérem komponentd
a systému pro hydrauliku, filtraci, spojovaci tech-
niku, pneumatiku a elektromechaniku.

Produktové technické otazky sméfujte na adresu:

Parker Hannifin Czech Repubilic s.r.o.
Parkerova 623

250 67 Klecany, Ceska republika

tel. +420 284 083 111

www.parker.cz

Skoleni

K zékaznickému servisu Parker patfitaké nabidka
kvalifikovanych $koleni odpovidajicim aktualnim
pozadavkdm trhu. Aktudlni program seminard
véetné pfihlasovacich formulafd Ize bezplatné
a nezavazneé ziskat na nasledujici adrese:

www.parker.cz
Nase internetova stranka www.parker.com

umoznuje ziskat dalsi elektronickou dokumentaci
k jednotlivym produktovym oblastem.

Hotline v Evropé

Telefon: 00800-2727-5374

—Parker ®

Parker Hannifin GmbH
Hydraulic Controls Division
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