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1. Preqgled

1.1. Glavne osobine

+ Napredni metodi rada su laki za shvatanje i jednostavni za manipulisanje, kompatibilni su
sa vec¢inom uredaja razli¢itih modela i funkcija

+  Obezbeduju skoro sve funkcije kao kod vecine sli¢nih kontrolera u svetu a zrela tehnicka
reSenja omogucuju koris¢enje U razli¢itim industrijskim oblastima

+  Razli¢iti modeli obezbeduju Siroku pokrivenost primene Sto se tice cene i funkcije

+ Kaorisnicima je ostavljeno da biraju napajanja od 85-264 VAC ili 24 VDC i razli¢ite dime-
nzije za ugradnju

+ Usvojen je digitalni sistem kalibrisanja ulaza sa tatnos¢u manjom od 0.2% punog opsega
merenja za standardne nelinearne senzore

«  XMT serija koristi upravljacki algoritam sa vestackom inteligencijom tako da nema pre-
masaja i sa funkcijama autotjuninga i samopodesavanja.

+ Uredaj je modularne strukture, sa mnostvom izlaznih karakteristika zadovoljavajuci time
vec¢inu zahteva. Ovim se smanjuje vreme od isporuke do upotrebe.

+  Uredaj je verifikovan po 1ISO900. U skladu je sa EMC standardima i otporan je na sme-
tnje

1.2. OdrZzavanje uredaja
Uredaj bi trebalo jedanput godisnje ispitati na elementarne greske. Ukoliko se uredaj koristi
u tezim uslovima rada, a greska prekoraci odredeni nivo najcescée je dovoljno ocistiti i osusiti ure-

daj da bi se resio problem. Nije preporucljivo podesavanje parametra "Pb".

Garancija vazi 12 mjeseci od datuma isporuke. Ukoliko je do otkaza doslo usled loseg
rukovanja ili van garantnog roka procedura je druga.
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2. TehniCke specifikacije

« Tipovi ulaza ( Neke od ovih specifikacija se nalaze na samom uredaju)
- Termoparovi K,E,S,R,J, T,B,N
- Temperaturni otporni detektori: Pt100, Cu50
- DCnapon:0-5V,1-5V,0-1V,0-100mV, 0-20mV, itd.
- DC struje (potreban je spolj$nji $ant): 0 - 10 mA, 1 - 20 mA, 4 - 20 mAitd.
- Opcije : Pored navedenih tipova ulaza mogu se naruciti i drugi (uz definisanje)
« Ulazni opseg uredaja
- K (-50 - +1300°C), S (-50 - +1700°C), R (-50 - +1650°C), T (-200 - +350°C), E
(0 - +800°C), J (0 - +1000°C), B (0 - +1800°C), N (0 - +1300°C), Pt100 (-200 -
+600°C), Cu50 (-50 - +150°C),
- Linearni ulaz : od -1999 - +9999 koji definise korisnik
+ Tacnost merenja
- 0.2% punog opsega: RTD, linearni strujni i ulaz sa kompenzacijom hladnog
kraja ili Cu50 kompenzacija.
- 0.2% punog opsega £ 0.2°C : termoparovi sa automatskom internom
kompenzacijom
«  Vreme odziva<0.5 s (kada je FILT=0)

Napomena: Zatermopar B, ta¢nost od 0.2% punog opsega £ 0.2°C se moze garantovati samo u
opsegu 600 - 1800°C, a nije garantovana izmedu 0 i 600°C.

+ Upravljanje
- ON/OFF upravljacki rezim rada (sa podesavanjem kasnjenja)
- Upravljanje pomocu vestacke inteligencije ukljucujuéi "fuzzy" logicko PID
upravljanje i napredni upravljacki algoritmi sa funkcijom autotjuninga (MPT)
« lzlazi (moduli)
- Diskretni relejni kontaktni izlaz (NO+NC): 264VAC/1Aili 30 VDC/1A
- Diskretni bezkontaktni BCR izlaz (NO+NC): 85 - 264 VAC/0.2 A (kontinualne
struje), 2A (20mS trenutne struje sa periodom ponavljanja ve¢im od 5 msec)
-SSR naponski izlaz : 12VDC/30mA (koristi se da vodi SSR)
- Linearni strujni izlaz : 0 - 10 mA, 4 - 20 mA (izlazni napon vec¢i od 11 V)
- Triger BCR izlaz sa prolaskom kroz nulu : moze okidati TRIAC od 5 - 500 A,
dva paralelno spojena BCR-a ili BCR modul .
« Funkcije alarma:
- Gornja granica, donja granica
- pozitivni ili negativni predalarm koji se bira parametrima
« Alarmni izlaz : drugi modularni izlaz
«  Manuelni rezim: AUTO/MAN prelaz bez sudaranja parametara
+ Napajanje:
- 85-264 VAC/50-60 Hz
- Potro$nja < 5W
- Radna temperatura okoline 0 - 50 °C
+ Dimenzije prednjeg panela :
48x48mm, 48x96mm, 96x48mm, 96x96mm, 73x72mm, 80x160mm
+ Dimenzije otvora za ugradnju :
45x45mm, 44x92mm,92x44mm,92x92mm,68x68mm,76x156mm
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4. Prednji panel i rad

I
=
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[1] PV displej

[2] SV displej

[3] LED ukazuje na MAN rad
[4] LED prvog alarma

[5] LED drugog alarma

[6] LED izlaza

[7] Taster SET

[8] Taster sifta

[9] Taster "na dole™ (smanjenje)
[10] Taster "na gore" (povecanje)

4.2. Opis osnovnih funkcija
4.2.1. Zadavanje

Ukoliko nije zabranjen pristup moZemo podesiti ve¢inu podataka koji se nalaze na donjem
displeju. Naprimer zadavanje na XMT808 ide ovako:

Pritisnete taster SET da bi zadali ulaz. U tom trenutku bljeska LED na zadnjoj cifri SV di-

spleja. Pritisnite taster ¥ da bi smanjili vrednost ili A da bi povecali vrednost a taster < (sift) da
bi promenili odgovarajucu cifru. Da bi potvrdili izmenu ponovo pritisnite SET.

4.2.2. Prelazak rezime rada Man/Auto

Pritiskanjem tastera "SET" prleazi se iz jednog u drugi rezim rada. Ako je uredaj u Manuel-
nom radu izlazna vrednost se moze povecati i Smanjiti uz pomoc tastera A i 'V .

4.2.3. PodeSavanje parametara

Ako je uredaj ukljucen pritisnuti i drzati taster "SET" oko 2 sekunde dok se ne pokazu para-
metri. Tada se sa tasterima A ¥ <4 mogu menjati parametri. Pritiskanjem i drzanjem tastera <« mo-
Ze se vratiti u prethodne parametre. Ako se skupa pritisnu i drze € 1 "SET" izlazimo iz podeSava-
nja parametara. Sam uredaj ¢e izaci iz rezima podesavanja ako se nijedan taster ne pritisne 30 seku-
ndi.
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4.3. SamopodeSavanje i upravljanje

U seriju uredaja XMT su ugradeni novi algoritmi upravljanja koji koriste vestacku intelige-
nciju pomoéu "PID-a sa fazi logikom". Standardni PID algoritam daje dobro upravljanje procesom
ali sa nedostacima velikog premasaja i sporog umirivanja. Jos teze je odrediti PID parametre, a i ta-
da oni nisu sasvim odgovarajuci za procese koji nisu stabilni ili imaju dugo vreme uspostavljanja.
Fazi upravljacki algoritam su pogodni za procese koji nisu stabilni ili su prespori, imaju mali pre-
masaj, parametri im se lako definiSu ali imaju malu tacnost upravljanja a kontrolna kriva je testera-
sta. Uredaji serije XMT imaju algoritam koji koristi veStacku inteligenciju pomocu "fazi" upravlja-
¢kog algoritma i dodatni poboljsani PID algoritam sa novom integralno derivativnom funkcijom. U
zavisnosti od devijacije merne i zadate vrednosti aktivira se jedan od ova upravljacka algoritma.
Kada je veli¢ina devijacije velika aktivira se "fazi" logicki algoritam da bi otklonio nedostaktke sta-
ndardnog PID-a , a kad je devijacija mala aktivira se poboljsani PID. Stoga XMT algoritam sa ve-
Stackom inteligencijom ima mali premasaj, visoku preciznost upravljanja, jednostavno podesavanje
i ima dobre osobine upravljanja u odnosu na komplikovane procese. Uz to XMT serija ima funkci-
ju samoucenja, tj. paméenja karakteristika procesa u toku rada. Korisnici ne moraju da budu potpu-
no zadovoljni upravljackim efektima posle prvog autotjuninga ali sasvim uspesni rezultati kontrole
¢e se dobiti posle prve upotrebe zahvaljuju¢i funkciji samoucenja.

Da bi se dobilo savrSeno upravljanje potrebno je optimalno podesiti konfiguracione parame-
tre prilikom prvog kori§¢enja autotjuninga. Napomenimo da ako je zadata tacka promenljiva para-
metar koji se dobija od autotjuninga nece uvek biti isti. Tako, ako radite autotjuning morate prvo
podesiti zadatu tacku na najcesce koriS¢enu vrednost, pritisnuti i drzati taster < oko 2 s dok se ne
prikaze "At" da bi zapocela funkcija autotjuninga (Autotjuning se ne moze ponovo odpoceti ako
prethodno manuelno nije zadata vrednost "2" na "At", posto je jednom zavrSen autotjuning). Za
vreme autotjuninga uredaj radi u ON/OFF rezimu. Posle 2 - 3 sekunde ON/OFF rezima rada mikro-
procesor u uredaju analizira period, amplitudu, talasni oblik oscilacija usled ON/OFF kontrole i
izracunava vrednosti optimalnog upravljanja. Po zavrsetku autotjuninga uredaj pocinje da tradi u
rezimu upravljanja uz pomo¢ XMT vestacke inteligencije. Ako Zelite da izadete iz stanja auto-
tjuninga pritisnite 1 drzite taster < sve dok ne prestane bljeskanje LED "At". UopSteno govoreci
autotjuning je potrebo izvesti samo jednom. Posle auttjuninga uredaj podesava "At" vrednost na "3"
(fabricki je "1") ¢ime nije dozvoljeno izvodenje autotjuninga pritiskanjem tastera <« sa pre-dnjeg
panela. Ovim se obezbeduje ponavljanje autotjuninga usled greske u pritiskanju tastera.

Ukoliko se zadate vrednosti razlikuju parametri koje odredi autotjuning funkcija ne moraju
biti isti. Tako ako izvodite autotjuning prvo podesiti zadatu tatku na najéescée koris¢enu vrednost pa
zapocnete autotjuning funkciju. Parametri "T" 1 "Hy" imaju uticaj na tacnost autotjuninga. Ta-cnost
autotjuninga (histerezis), uopsteno rec¢eno, utice tako da $to je manja vrednost preciznost
autotjuninga je veca. S druge strane vrednost parametra "Hy" bi trebalo da bude §to Sira da ne bi
doslo do povecanja greSke oko zadate vrednosti pri oscilovanju ulaza. Takode postoje izvesna
ogranicenja za parametar "T" ( videti objasnjenja za ove funkcije u daljem tekstu). Normalno bi ova
dva parametra treblo podesiti da budu T=01i Hy =0.3

Na osnovu poremeceja koji uzrokuje ON/OFF upravljacki sistem, analize perioda oscilo-
vanja i analize amplitude i talasnog oblika izraCunavaju se upravljacki parametri. XMT autotjuning
u praksi zadovoljava 95% korisnika. Usled kompleksnosti automatskog procesa parametri koji se
dobiju autotjuningom ne moraju biti optimalne vrednosti u nekim specijalnim slu¢ajevima pa je po-
trebno podesiti manuelno.
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5. Zadavanje parametara

Kod Opis Opseg InZenjerske jedinice | Napomene
ALM1 Gornji grani¢ni alarm -1999 - +9999 °C ili def. jedinica
ALM2 Donji grani¢ni alarm -1999 - +9999 °C ili def. jedinica
Hy-1 Pozitivno odstupanje alarma 0-9999 0.1°C ili def. jedinica
Hy-2 Negativno odstupanje alarma 0 - 9999 0.1°C ili def. jedinica
Hy Histerezis 0-20°C ili 0 - 2000 pri ON/OFF upravljanju samo alarm
At Upravljacki rezim 0 - 5 (vidi tekst)
| Parametar | 0 - 9999 0.1°C ili def. jedinica | 0 iskljucuje integracioni faktor
P Parametar srazmere 1-9999
d Vreme kasnjenja 0 - 2000 sec
t Period upravljanja / 0-125 sec
ublazavanje izlaza

Sn Ulazna specifikacija 0-37 (vidi tekst) Rezolucija u zavisnosti od konfiguracije
dIP Pozicija decimalne tacke 0 - 3 (v.tekst)
P-SL Donja granica ulaza -1999 - +9999 °C ili def. jedinica
P-SH -1999 - +9999 °C ili def. jedinica
Pb -1999 - +4000 0.1°C ili def. jedinica
OP-A 1zlazi 1-11 (v.tekst)
OUTL Donja granica 0-110 1%
OUTH Gornja granica 0-110 1%
AL-P Definicija izlaznog alarma 0-63
COOL Izbor funkcije sistema 0-127
Addr Komunikaciona adresa 0-100 Retransmisija donje granice struje
bAud broj "boda" 0 - 19200 Retransmisija gornje granice struje
FILT PV ulazni filter 0-20 Definisanje intenziteta digitalnog filtera
A-M A-M status 0 - Manuelno

1. Automatski

3. Ukidanje Man.
Lock Privilegije pristupa 0-9999

konfigurisanju

EP1-EP8 Definisanje parametara

5.1. Alarmni parametri ALM1, ALM2, Hy-1, Hy-2

Sa ova 4 parametra se zadaju alarmi. Alarmni signal okida tako da se relejni kontakt zatvara
(NC kontakt otvoren) ako je zadovoljen uslov alarma. Poruka o alrmu se prikazuje na SV displeju.
Kada alarm nestane prikaz nestaje.

Nastanci alarma

ALMLI:

ALM2:

Hy-1:

OrAL:

Apsolutna gornja granica alarma. Ako je vrednost procesa veca od odredene
"ALM1+Hy" je postavljen, a prestace kad procesna vrednost bude manja od
"ALM1-Hy".

Apsolutna donja granica alarma. Ako je vrednost procesa veca od odredene
"ALM2+Hy" je zadat, a prestace kad procesna vrednost bude manja od
"ALM2-Hy".

Pozitivni alarm. Ako je PV minus SV vece od vrednosti odredene sa

"Hy-1 +Hy" alarm je zadat a prestace kad procesna vrenost bude manja od
vrednosti "Hy-1 -Hy". Takode se koristi kao gornji grani¢ni alarm u slucaju
ON/OFF upravljanja.

Negativni alarm odstupanja. Ako je PV minus SV veée od vrednosti odre-
dene sa " Hy-2 +Hy" alarm postoji, a prestace kad procesna vrednost bude
manja od vrednosti "Hy-2 -Hy". Takode se koristi kao drugi gornji grani¢ni
alarm u slucaju kontrole ON/OFF.

Ulaz iznad ili ispod opsega.

Starna 6 od 22



Procesna promenljiva premasuje zadati opseg (gornju ili donju granicu), €iji je uzrok greska
konfiguracije ili tipa senzora, prekida u vezi sa senzorom ili kratkog spoja. U slucaju ulaznog pre-
masaja uredaj zaustavlja upravljanje automatski a vrednost koja je unapred odredena kao parametar
"outL" je izlaz radne vrednosti. "orAL" ne mora da bude konfigurisan. Uopsteno govoreci korisnici-
ma ne trebaju sve Cetiri vrste alarma. Granicne vrednosti parametara se mogu postaviti tako da se
izbegnu alarmne funkcije. Primera radi sledeca konfiguracija: ALM1=9999, ALM2=1999. Kada se
zada Hy-1+9999 (999.9°C za temperaturu) ili Hy-2=9999(999.9°C za temperaturu), ¢ak i ako razli-
ka bude ve¢a od 9999, Hy-1 i Hy-2 alarmi neée nastupiti.

Gore pomenuta 4 alarma se zadaju kao alarm 1 (AL1) ili alarm 2 (AL2) (pozivajuci se na
opis parametra "bAud"). Korisnik za alarm 1 1 2 mora montirati odgovarajuci izlazni modul kao $to
je najéesce koriséeni relejni izlazni modul ili se mogu koristiti SSR naponski izlazni modul ili BCR
bezkontaktni diskretni izlazni modul.

5.2. Parametar mrtvog hoda - histerezis Hy

Hy parametar se zadaje da bi se zastitila pozicija upravljackog izlaza od prevelike ucestano-
sti prekidanja i uspostavljanja usled uticaja fluktuacija na ulazu. Parametar mrtvog hoda se koristi
kod pozicionog upravljanja, upravljanja sa Cetiri alarma kao i pri pozicionoj kontroli pri autotjuni-
ngu.

PRIMER: Hy parametar moze uticati na apsolutnu gornju granicu na slede¢i nac¢in: ako
zadamo "ALM1" 800°C a Hy postavimo na 2°C.
e Uredaj je u normalnom stanju na poc¢etku; kada je procesna vrednost ve¢a od 802°C
(ALM1+Hy)okida se apsolutni gornji alarm.
e Uredaj je na pocetku u stanju gornjeg alarma, a kad procesna vrednost bude manja od 798°C
(ALM1-Hy) alarm se ponistava.
Sto se ti¢e kontrole pozicije §to je veéa vrednost Hy proporcionalno je duze vreme i logija je preci-
znost upravljanja, a ako je Hy manji proporcionalno je krace vreme a odziv na greSku je brzi u
odnosu na fluktuaciju ulaza ali se skracuje vek mehanickih kontakata relea ili kontaktora.

Hy ne utice na algoritam veStacke inteligencije ali ima uticaja na pozicionu kontrolu pri
autotjuningu, teoretski Sto je manji parametar Hy bolja je preciznost autotjuninga ali bi trebalo izbe-
¢1 odziv na gresku koja nastaje usled fluktuacije ulazne veli¢ine usled Suma. Posmatrajte proces ne-
ko vreme pa ukoliko je fluktuacija prevelika povecajte vrednost parametra FILT da bi smanjili flu-
ktuaciju za 2 - 5 jedinica, a zatim postavite parametar Hy da bude jednak fluktuaciji procesne vre-
dnosti.
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5.3. Parametar At za upravljacki rezim rada

At = 0ON/OFF upravljanje, pogodno za primrnu gde nije potrebna visoka preciznost.

At = 1Upravljanje uz pomo¢ vestacke inteligencije uredaja; predstavlja poboljSanu regulaciju na
bazi PID i fazi kontrole jer poseduje proSirenu mogucnost prilagodavanja procesu pa je
moguce dobiti dobar sistem upravljanja procesom koji se moze zadavati sa prednjeg panela.

At = 2Takode je upravljanje uz pomoc vestacke inteligencije kontrolera kao Sto je opisano u pre-
thodnoj alineji. Funkcioni$e isto kao startovanje autotjuninga sa prednjeg panela. Po zavrse-
tku autotjuninga ponovno setovanje na At=2 ponavlja autotjuning.

At = 3Takode je upravljanje uz pomo¢ vestacke inteligencije kontrolera; Ova konfiguracija se
postavlja automatski po zavr$etku autotjuninga. U ovom rezimu rada zadavanje autotjuninga
preko prednjeg panela nije dozvoljeno da bi se izbegla greska stalnog ponavljanja autotju-
ninga.

At = 4U poredenju sa upravljackim modom At=3, parametar P je definisan kao desetostruka(10x)
originalna vrednost; ako se zada P=5 za At=3 ili zada P=50 pri At=5 ova podesavanja imaju
istu vrednost. Za slucaj primene gde se temperatura menja veoma brzo (promena veéa od
200°C/sec), ili pritisak ili protok ili u primena gde se koristi inverter da upravlja pritiskom
vode, za At=3 ili At=1 parametar P mora da ima vrlo malu vrednost, a ponekad ¢ete dobiti
zadovoljavajuéu vrednost upravljanja samo ako parametar P podesite da je manji od 1, ali
ako At=4 podesite u tom trenutku tada ¢e parametar P biti povecan 10 puta i dobiéete finiju
kontrolu.

5.4. Parametri vestacke inteligencije I, P, D, T

Ovi parametri se koriste za upravljanje — regulaciju pomocu vestacke inteligencije a ne za
ON/OFF kontrolu (At=0). Uredaj XMT808 sa vestactkom inteligencijom koristi novi sistem regula-
cije korist¢i fazi logic¢ki PID algoritam. Standardni PID algoritam moze precizno upravljati proce-
som sa nedostacima da ima veliki premasaj, dugo uspostavljanje vremena odziva i teSkocu pri defi-
nisanju PID parametara pa nije pogodan za procese koji nisu stabilni ili imaju dugo vreme dosti-
zanja. S druge strane Fazi kontrolni algoritam moze biti pogodan za procese koji su puzajuéi i imaju
mali premasaj a parametri se lako zadaju ali ima lo$iju preciznost regulacije pa kontrolna kriva mo-
Ze biti blagog testerastog oblika. Uredaj XMT 808 koristi algoritam veStacke inteligencije koji se
sastoji od fazi kontrolnog algoritma sa PID algoritmom koji je poboljSan sa novom derivativno —
integralnom funkcijom. Koji od ova dva algoritma stupa na snagu zavisi od devijacije izmedu mere-
ne 1 zadate vrednostiKada je veli¢ina devijacije velika aktivira se fazi logicki algoritam da bi otklo-
nio nedostatke PID-a a kada je devijacija mala aktivira se poboljsani PID. Tako XMT808 uredaj
ima karakteristiku da nema premasaja, da ima visoku preciznost regulacije, da ima podesavanje pa-
rametara i dobre upravljacke osobine u odnosu na slozene procese.

U slede¢em poglavlju su dati opisi kojima se definiSu MPt parametri a za primer je uzeta te-
rmoregulacija jer je sloZena a ima Siroku primenu. Uredaj je pogodan za regulaciju razlicitih pro-
cesa kao §to su pritisak, protok, nivo, temperatura itd.
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5.4.1. | parametar

| se definiSe kao merna varijacija pri promeni izlaza za 5% (0.5mA ako je OP-A=1) a kada
je proces regulacije stabilizovan. ,,5% znaci da je izlazna varijacija 5 (5% ili 0.5mA). Parametar ,,I
se naziva skraceno ,,P*“ u potonjem (daljem) tekstu. Obi¢no se ,,I*“ parametar menja sa merenom vre-
dnos$¢u pa bi ga trebalo tako konfigurisati da bude sa procesnom vredno$¢u oko radne tacke.

Uzmimo za primer upravljanje — regulaciju temperature elektri¢ne peci. Radna tacka je
700°C. Da bi pronasli optimum za parametar ,,I* pretpostavimo da kad izlaz dostigne 50% tempera-

tura ¢e se stabilizovati na 700°C ili pribliZzno, a ako izlaz bude na 55% temperatura ¢e dostici
750°C.

Tada je optimalno ,,I = 750 - 700 = 50 °C. Parametar ,,I* uglavnom odreduje stepen inte-
gracione funkcije, sli¢no vremenu integracije kod PID kontrole. Sto je manji parametar ,.I veéa je
integralna funkcija, a $to je ve¢i manja je integralna funkcija (vreme integracije se povecava). Ali
ako je M=0 tada se iskljucuju funkcije vestacke inteligencije i integralna funkcija i uredaj se pretva-
ra u PD sekundarni kaskadni kontroler.

5.4.2. P parametar (srazmernost)

P je obratno proporcionalno mernim varijacijama a uzrokovano je 100% promenama na izla-
zu u jednoj sekundi. DefiniSe se na sledeé¢i nacin: Ako je At=1 ili 3 onda je P=1000/merenim varija-
cijama u svakoj sekundi i jedinica je 0.1°C ili 1 definiciona jedinica (za linearni izlaz)

Primer: Uredaj koristi 100% snage i greje bez gubitaka, ako temperatura poraste za 1°C sva-
ke sekunde tada je P=1000/10 = 100. Ako je At=5 tada ¢e parametar ,,P* biti konfi-
gurisan za povecanje od 10 puta. P bi u gornjem primeru trebalo zadati na 1000.

Parametar ,,P* se koristi za proporcionalno i derivativnu funkciju kao direktno proporcio-

nalan, smanjujuci P parametar ssmanjice se proporcionalna i derivativna funkcija. Parametar ,,P*“ ne
uti¢e na integralnu funkciju.

5.4.3. t parametar kasnjenja

Parametar t se primenjuje kao jedan od vaznih parametara za vestacku inteligenciju uredaja
XMT808. Parametar ,,t* se definise na sledeéi nacin: vreme potrebno da se elektri¢na pe¢ zagreje do
poviSene temperature koja iznosi 63,5% u odnosu na finalni porast temperature smatrajuc¢i da nema
gubitaka toplote. Jedinica u kojoj se meri parametar ,,t" je sekunda.

Za upravljanje u industriji efekat histereze na proces upravljanja je vazan faktor koji utic¢e na
proces regulacije. Sto je duze vreme ka$njenja teZe je dobiti idealan efekt regulacije. Parametar
kasnjenja ,,d* je novouvedeni parametar u uredaj XMT808. Ureda;j koristi parametar ,,d* da bi izvr-
Sio ,,fazi* kalkulacije tako da teze dolazi do premasaja i (oscilacija) trazenja i regulacija ima bolji
0dziv sto se tice vremena.

Parametar ,,d* uti¢e na proporcionalnu, integralnu i derivacionu funkciju. Smanjivanje para-
metra ,,d* ¢e ojacati proporcionalna i integralna funkcija a oslabiti derivativna funkcija sa nagla-
skom da ¢e pojacanje biti vece od slabljaenja. Stoga ¢e smanjenje ,,d* parametra pojacati funkciju
povratne sprege. Ako je d < T, derivativna funkcija sistema ¢e biti eliminisana.
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5.4.4. T period izlaza

Parametar “T” se moZe postaviti u granicama izmedu 0.5 I 125 sec. Predstavlaj izracunatu
brzinu uredaja. Kada se povecava “T” proporcionalna funkcija se povecava a derivativna se smanju-
je. Ako je “T” >5 sec derivativna funkcija je potpuno eliminisana i sistem postaje proporcionalan ili
proporcionalno integralni. Promena ovog parametra nece imati uticaja ako je “T”” manje od 1/5 svo-
je originalne vrednosti.

Sledeci principi se primenjuju za zadavanje parametra “T”

- U slucaju proporcionalnog izlaznog rezima, ako se koriste SSR ili PBR kao izvr$ni organi,
period regulacije moZze biti manji (obicno 0.5 do 2 sec) da bi se poboljsala preciznost regu-
lacije. Ako se koristi relejni izlaz tada se obi¢no parametar “T” postavljana vrednost jednku
ili ve¢u od 4 sekunde jer bi manja vrednost umnogome smanjila vek trajanja mehanickih ko-
ntakata. Velika vrednost ¢e produziti vreme trajanja relea ali ¢e smanjiti preciznost regula-
cije pa je potrebno izabrati vrednost koja zadovoljava oba uslova.

- U slucaju linearne izlazne struje smanjenje parametra “T” ¢e ubrzati izlazni odziv i povecati
preciznost regulacije ali ¢e voditi do ¢este promene izlazne struje i stoga Ce izazivati éeste
pokrete izlaznih organa. Povecanjem parametra Ctl ¢e se obezbediti mekse ponasanje.

5.45. Zadavanje I,P,D,D, T

Navedene parametre M, P, t i T moZete menjati po nahodenju i na osnovu iskustva uzimaju-
¢i u obzir gore navedeno i posle autotjuninga. Lakse Cete steci iskustvo koriste¢i ove parametre ne-
go koriS¢enjem deterministickih PID parametara jer ovi parametri poboljSavaju karakteristike siste-
ma. Uredaj sa algoritmom vestacke inteligencije sadrzi mnostvo regulacionih rezima kao $to su pro-
porcionalni (P), proporcionalno-integralni (PI), proporcionalno derivativni i XMT808 algoritam sa
vestackom inteligencijom da bi zadovoljio razlicite rezime rada.

Zadavanje parametara procesa se vrsi na sledeéi nacin:

1. Prvo izvrSite parametar autotjuninga. Pazite na napomene pri ovoj operaciji (u pre-
thodnom tekstu su date neke napomene, ukljucujuéi korektno zadavanje parametra
mrtvog hoda Hy da bi izbegli ON/OFF regulaciju usled fluktuacije ulaza, podesite
parametar digitalnog filtera FILT, ukoliko je potrebno da bi izbegli fluktuacije mere-
nja usled Suma na ulazu i zadajte parametar autotjuninga na uobicajenu vrednost ili
na najviSu vrednost temperature). Proces autotjuninga normalno zahteva vreme od
nekoliko minuta do nekoliko sati (bolje zapiSite potrebno vreme). Posle autotjuninga
posmatrajte otprilike polovinu vremena autotjuninga da bi zapazili da li Vas zadovo-
ljava preciznost regulacije. Samo uz pazljivo odabrane zahteve autotjuning ¢e u 90%
slucajeva zadovoljiti potrebe regulacije.

2. Ako niste zadovoljni efektima regulacije mozete izvrsiti dalja podesavanja postepeno
na bazi originalnih parametara. Svaki put odvojeno promenite parametre M, P itito
za pola ili duplo tj., parametar "I" sa originalnom vrednos¢u "1000" promenite na
"500" ili "2000".

3. Stoga, ako posle autotjuninga upravljanje procesom fluktuira (merenje fluktuira oko
zadate tacke) tada povecajte 1. Ako regulacija ima stalno odstupanje (odstupanje se
ne moze otkloniti u toku vremena), tada povecajte "I". Ponekad podeSavanje parame-
tra "I" ne reSeva problem pa moZete podesiti parametar "P" ponovo (povecajte duplo
ili smanjite na pola).
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4. Suvise veliki parametar "P" i suvise mali parametar "I" ¢e dati ishod u fluktuaciji si-
stema 1 premasaju (prethodni ima kratak period a naknadni dug period), suprotno
premali "P" i preveliki parametar "I" daju stalno odstupanje.

5. Ukoliko je parametar "P" premalen a "I" normalan do¢i ¢e do dugotrajnog prema-
Saja. Ukoliko se regulacija ne moze uspostaviti posle viSestrukog podesavanja para-
metara "I1" i "P" tada podesite parametar "t" (povecajte ga duplo ili smanjite na pola).
Sto se ti¢e parametra "T" §to je manji imacete veéu preciznost regulacije uzevsi u
obzir smanjenje zivota izvr$nog elementa (AC kontaktor).

5.4.6. Tehnicki izvodi

- Uzimajuci kao primer regulaciju temperature parametar "I"* predstavlja sistemske perfo-
rmanse oc¢uvanja toplote, "P" predstavlja sposobnost sistema grejanja, t predstavlja ka-
Snjenje sistema, a "T" se koristi da izbalansira regulaciju (brz odziv i visoku preciznost)
I da stabilise izlaz (poveca vek izvr$nog tela).

- Smanjenje parametra "I" ¢e direktno proporcionalno ojacati integralnu funkciju, poveca-
nje "P" parametra ¢e direktno proporcionalno ojacati proporcionalnu i derivativnu fu-
nkciju, smanjenje parametra "t" ¢e ojacati proporcionalnu funkciju a oslabiti deriva-
tivnu, stim da je ojacanje proporcionalne mnogo vece od slabljenja derivativne, pa ¢e
stoga povecanje parametra "t" ojacati viSe proporcionalno-derivativnu funkciju i ojacati
integralnu funkciju u istoj srazmeri kao i proporcionalno -derivativnu. Podesavanje T
daje jacu derivativnu funkciju a slabiju proporcionalnu ali se ¢itava derivativno-propo-
rcionalana funkcija ne menja.

- Ako se parametar "I" podesi na nulu gasi se integralna funkcija. Pod jednim od ova dva
uslova “T” >5 sec il T=D (ako je parametar T podeSen da je veci od t tada uredaj auto-
matski uzima da je T kao t) derivaciona funkcija nestaje a povecanje T ¢e produziti izla-
zni period dok ¢e oslabiti derivacionu funkciju. Obi¢no zadavanjem T od 2 do 4 sec daje
veoma stabilan izlaz.

- Uredaj sa algoritmom vestacke inteligencije ima nekoliko unapredenja u odnosu na PID
algoritam Kkoji i inace sadrzi.

1. Fazi regulacija se koristi u slu¢aju velikih odstupanja

2. Pored PID funkcija postoji integralno upravljanje za derivativnu funkciju a to je od
velike pomoci za sprecavanje integralnog zavrsetka.

3. Odstupanje usled promene zadate i merene vrednosti se obraduje na vise nac¢ina da bi
se predupredio premasaj

4. PID uredaja je dvostruko bolji od standradnog algoritma regulacije. Preciznost i brzi-
na odziva sistema su povecani. Postoji funkcija za sprecavanje premasaja.

5. Ima karakteristike samopodeSavajuce regulacije, tj. dodat je ekspertni sistem na PID
regulator da bi simulirao proces upravljanja, a ukoliko stvarna funkcija regulacije ni-
je idealna adaptivni sistem pocinje sub proces regulacije €iji se rezultat dodaje na
PID izlaz. Ovaj postupak omogucava dobru regulaciju ¢ak i ako su parametri MPT
znacajno pogresni.

Starna 11 od 22



5.5. Sn - specifikacija ulaznog parametra

Uredaji tipa XMT808 su sa razli¢itim ulaznim funkcijama. Postavljanjem ulaznih parameta-
ra moguce je odabrati termopar, RTD ili analogni naponski ulaz na istom uredaju. Automatska neli-
nearna kalibracija postoji u samom uredaju za TC i RTD sa mernom ta¢no$¢u manjom od 0.2% pu-
nog opsega. Specijalni uredaji sa ulaznim specifikacijama datim sa EA2, BA1, BA2 i G se mogu
prilagoditi prema tabelama koje dostavlja korisnik.

Sledeca tabela prikazuje ulazne specifikacije za zadatu vrednost parametra "Sn":

Sn | Ulazna spec. Sn | Ulazna spec. Sn Ulazna spec.
.
0 K 1 S 2 R
3 T 4 E 5 J
6 B 7 N 8-19 rezervisano
20 | Cu50 21 | Pt100 22-25 zaspec. RTD
26 | 0-80Q otpor. ulaz 27 | 0-400W otpor. ulaz 28 0-20mV napon. ulaz
29 | 0-100mV napon. ulaz 30 | 0-60mV napon. ulaz 31 0-1V napon. ulaz
0-500mV napon. ulaz
32 | 0.2-1V napon. ulaz 33 | 1-5V napon. ulaz 34 0-5V napon. ulaz
100-500mV ulaz
35 | -20-+20mV ulaz 36 | -100-+100V ulaz 37 -5 - +5V nap.ulaz
0-10V napon. ulaz 2-10V napon.ulaz 0-50V nap. ulaz

5.6. Zadavanje parametra decimalne tacke dIP

5.6.1. U slué¢aju linearnog ulaza parametar dIP se Koristi da definiSe decimalno
mesto prema navici korisnika

diP=0 Sema prikaza je 0000, tj bez decimalne tacke
diP=1 Sema prikaza je 000.0, tj na mestu desetica
diP=2 Sema prikaza je 00,00, tj na mestu stotica
diP=3 Sema prikaza je 0,000, tj hiljadite

Podesavanje ovog parametra uti¢e samo na prikazivanje i ne utice na tatnost merenja ulaza i
preciznost regulacije.

5.6.2. U slué¢aju TC ili RTD ulaza koristi se za definisanje rezolucije prikaza

temperature
diP=0 prikazuje se rezolucija temperature od 1°C
diP=1 prikazuje se rezolucija temperature od 0.1°C

Podesavanje ovog parametra uti¢e samo na prikazivanje i ne utice na merenje ili prenos na
izlaz jer je interna rezolucija merenja odredena na 0.1°C, stoga ¢e temperatura ispod 1000°C biti
prikazana sa rezolucijom od 0.1°C a sa 1°C iznad 1000°C.
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5.7. P-SH i P-SL: parametri skaliranja za linearni izlaz / prenosni

izlaz

Linearni ulaz podrazumeva signale razlicitih specifikacija kao $to su mV, 5V, 1-5V, 0-10
mA i 4-20mA opsega prikazivanja od -1999 - +9999 (sa dec. tatkom odredenom parametrom dIP)

Pri izboru uredaja preporucuje se izbor naponskog tipa kao zamena za strujni, tj., izbor ure-
daja od 0-1V ili 0.2-1V za ulazne strujne signale pri ¢emu se strujni ulaz dobija kori$¢enjem otpora
od 1000 ili 500. Izaberite uredaj sa 0-5V, 1-5V i pretvorite u struju sa otporom od 5000 ili 2500.

Parametri "P-SH" i "P-SL" se koriste da se definise raspon linearnog ulaza i da se postave
inzenjerske jedinice.

Primer:

Transmiter pritiska se koristi da pretvori signal pritiska (moguce je koristiti i temperaturu,
protok ili vlaznost) od 1-5V na ulazu (4-20 mA se dobija sa otporom od 2500) pri ¢emu 1 V odgo-
vara pritisku od 0 a 5 V odgovara pritisku od 1Mpa i sa ocekivanom rezolucijom od 0.001.MPa.
Parametri se podesavaju na slede¢i nacin:

Sn =33 (bira se ulaz od 1-5V)

dIP=3 (postavljanje decimalne tacke na hiljadite i prikaz je oblika 0.000)

P-SL = 0.000(definiSe se prikaz pritiska pri naponu od 1V)

P-SH = 1.000(definise se prikaz pritiska pri naponu od 5V)

5.8. Ulazni Sift parametar Pb

Parametar Pb se koristi radi pomeranja ulaza da bi se kompenzovala greska senzora ili ula-
znog signala.

Za ulaz sa termoparom parametar Pb se koristi za korekciju kompenzacije greske spoja.
Uredaj sam po sebi nece prouzrokovati gresku posle dugog koris¢enja usled tehnologije di-
gitalne kalibracije koja se koristi umesto lose stabilnosti poteciometara, a funkcija automatske mo-

dulacije nule garantuje da nema nultog drifta uredaja.

Parametar "Pb" se koristi za kompenzaciju merenja. Naprimer: Ako se "Pb" postavi na
10.0°C pri prikazivanju 500°C instrument ¢e pokazivati 510°C.

Uredaj je kalibrisan pre isporuke pa je standardna vrednost parametra "Pb" jednaka nuli.
Ovaj parametar se podesava samo ako je potrebna rekalibracija merenja.
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5.9. Definisanje izlaznih parametara '"OP-A"", ""outL"" i "outH"

Parametar OP-A se koristi da se definiSe rezim rada glavnog izlaznog signala a parametri
outL i outH radi definisanja donje i gornje granice. NAPOMENA.: Zadavanje parametra OP-A
zavisi od izabranog tipa glavnog izlaza.

OP-A=0 znac¢i vremenski proporcionalni izlaz za ON/OFF rezim. Takode, kad su u pi-
tanju moduli SSR sa naponskim izlazom, diskretni kontaktni relejni izlaz,
BCR sa okidanjem pri prolasku kroz nulu ili BCR "OP-A" se postavlja na 0.

OP-A=1 kad je u pitanju izlaz sa kontinualnom DC izlaznom strujom. U tom slucaju je
montiran strujni izlazni modul.

OP-A=2 pobuda je vremneski proporcionalna u ON/OFF rezimu.

outL sprecava prekoracenje minimalne vrednosti podeSenog izlaza. Kada je u pita-
nju funkcija smanjenja snage, gornja izlazna granica je kad je izlazna vredno-
st niza od donje granice alarma. Ako je instaliran bidirekcionalni softver ure-
daj radi kao dvostruki izlazni sistem, tj., kad je outL<0 onda je to maksimalni
izlaz hladenja.

outH sprecava prekoracenje maksimalne vrednosti izlaza.

5.10. Definicija alarmnih izlaza "'AL-P""

Parametar "AL-P" se moze konfigurisati u opseguod 0 do 63 a koristi se da se definise Koji
tip alrma "ALM1", "ALM2", "Hy-1" i "Hy-2" je izlaz za "AL1" i "AL2". Funkcija je odredena sle-
de¢om formulom:

AL-P=Ax1+ Bx2+ Cx4 + Dx8 + Ex16

Ako je A =0 aktivira se AL1 kad nastane gornji alarm

Ako je A =1 aktivira se AL2 kad nastane gornji alarm

Ako je B =0 aktivira se AL1 kad nastane donji alarm

Ako je B =1 aktivira se AL2 kad nastane donji alarm

Ako je C = 0 aktivira se AL1 kad nastane pozitivno odstupanje alarma

Ako je C =1 aktivira se AL2 kad nastane pozitivno odstupanje alarma

Ako je D = 0 aktivira se AL2 kad nastane negativno odstupanje alarma

Ako je D =1 aktivira se AL2 kad nastane negativno odstupanje alarma

Ako je E = 0 ispisuje se "ALMI1" i "ALM2" naizmeni¢no na donjem displeju pri nastanku
alarma. Time se lakse pronalazi kad nastupa alarm.

Ako je E = 1 ne prikazuje se na donjem displeju (izuzev za "orAL"). Obi¢no se ovo zadaje
kad se alarm koristi za svrhu kontrole.

NAPRIMER: Potrebno je da se AL1 aktivira kad nastane gornji alarm ili pozitivno odstupanje,
Al2 da se aktivira pri nastanku donjeg alarma ili negativnog odstupanja i da se prika-
Ze tip alarma na donjem displeju kad nastane alarm pa sledi: A=0, B=1, C=0, D=1,
E=0 pa parametar "AL-P" ¢e biti:
AL-P=0x1 + 1x2 + Ox4 + 1x8 + 0x16 = 10
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5.11. Funkcionalni parametar ""COOL""

Parametar "COOL" se Koristi za izbor nekih sistemskih funkcija
COOL =Ax1 + Bx2 + Cx4 + Dx8 + Ex16

A =0 obratna akcija regulacije. Ako je izabran povecavanje procesne vrednosti rezultuje
smanjivanje kontrolnog izlaza tj., upravljanje grejanjem

A =1 direktna akcija regulacije. U ovom rezimu povecanje PV rezultuje pove¢anjem
kontrolnog izlaza tj., upravljanje hladenjem

B =0 bez potiskivanja funkcije alarma na ili sa promenom zadate tacke.

B =1 Potiskivanje alarma pri ukljucenju ili pri promeni zadate tacke. Vidi slucaj u daljem

tekstu.

0 pomo¢ni funkcionalni modul uredaja radi kao komunikacioni interfejs

1 pomoc¢ni funkcionalni modul uredaja radi kao linearni strujni izlaz

ne dozvoljava daljinsku izmenu zadate tacke

dozvoljava daljinsku izmenu zadate tacke

bez funkcije restrikcije snage

sa funkcijom restrikcije snage

C

mmooOo
R OROo

NAPRIMER:Ukoliko se o¢ekuje da uredaj radi sa obratno akcijom i ima funkciju potiskivanja ala-
rma pri ukljucenju, ima komunikacioni interfejs sa pomo¢nim modulom i ne sme da
dozvoli menjanje zadate tacke sa udaljene pozicije onda sledi A=0. B=1, C=0, D=0
E=0 pa parametar "COOL"= ¢e biti sledeci:

COOL = 0x1 + 1x2 + 0x4 + 0x8 + 0x16 = 2

.12. Komunikacioni parametri Addr i bAud ( Definisanje skale ili
retransmisija linearne struje)

Ukoliko je montiran modul RS232C ili RS485 kao pomo¢na funkcija koriste se parametri
Addr i bAud radi definisanja komunikacione adrese i brzine u bodima respektivno za komunikacio-
ni modul uredaja. Brzina komunikacije u bodima se konfigurise u opsegu od 300 do 19200 bita/sec
a adresa se konfiguriSe u opsegu od 0 - 100. Uredaji moraju da imaju razli¢ite adrese kad su monti-
rani na istoj komunikacionoj liniji.

Format podataka za komunikaciju je 8 data bita i bez bita pariteta. CRC kalibracija se koristi
za proveru ¢ija je mogucnost hiljadu puta bolja od provere parnosti. Ovo ¢ini komunikaciju veoma
pouzdanom. Uredaj XMT808 sa ra¢unarom moze saciniti distribuirani sistem upravljanja. MoZete
naruciti demonstracioni sfotver distribuiranog sistema. Ukoliko do otkaza dode u ra¢unaru, komuni-
kacionoj liniji ili interfejsu, uredaj nastavlja da radi samostalno kontrolisuci proces.

Ukoliko je kao pomo¢ni montiran strujni izlazni modul tada se parametri "Addr" i "bAud"
koriste za definisanje skaliranja linearne struje za odgovarajucu retransmisiju izlaza. Parametar
"Addr" se koristi za definisanje donju granicu izlaza a "bAud" gornju granicu zlaza. Jedinica je 0.1
mA. Na primer: ako je potrebno definisati retransmisiju od 4 - 20 mA tade se parametri zadaju na
slede¢i nac¢in: Addr=40, bAUd=200.
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5.13. Parametar ulaznog digitalnog filtera FILT

Ovo je jedan od prelaznih filterskih sistema i predstavlja digitalni integralni filter drugog re-
da u uredajima tipa XMT808, pri ¢emu prelazni filter zauzima jednu od tri prelazne vrednosti a di-
gitalni integralni filter drugog reda se ponasa kao RC integracioni ¢lan. Ukoliko uredaj fluktuira
usled Suma na ulazu tada se koristi digitalni filter da bi umirio ulaz. Parametar "FILT" se moze ko-
nfigurisati u opsegu od 0 do 20 pri ¢emu 0 znaci da nema filtera, 1 znaci prelaznu vrednost a od 2 -
20 znaci da se jednovremeno mogu odabrati vrednosti prelaznog filtera i digitalnog integralnog fi-
Itera drugog reda.

Umnosci integralnog filtera drugog reda su kvadratni parametri "FILT" 1 mogu bit uvecani
do stotinu puta. Kada je postavljena velika vrednost merni ulaz se stabilizuje ali se pogorsa vreme
odziva. Obic¢no ako postoji jaka interferencija tada je parametar "FILT" potrebno povecavati poste-
peno da bi se trenutna fluktuacija na mernom ulazu smanjila 2 do 5 puta. Ukoliko se uredaj testira u
laboratoriji vrednost parametra "FILT" bi trebala biti 0 ili 1 da bi se smanjilo vreme odziva.

5.14. Sistemski parametri A-M

Ovaj parametar je na raspolaganju kod uredaja tipova XMT808-808 i XMT808-808P iako
su funkcije razlic¢ite kod ova dva tipa uredaja.

1. Zauredaj XMT808 parametar A-M se koristi radi odredivanja rezima rada
automatsko/manuelno

A-M =0 manuelno upravljanje
A-M=1 automatsko stanje
A-M =2 automatski rad u kome nije dozvoljeno manuelno upravljanje.

Kad se ne zahteva manuelni rad ovim se izbegava pogresno
rukovanje sa panelom.

Posto se izbor auto/man vrsi preko tastature nije potrebno posebno zadavati ovaj parametar.
Kada se racunar koristi za kontrolisanje uredaja preko komunikacionoih interfejsa RS232C ili
RS485 prelazak sa auto na man se vrsi izmenom A-M parametra preko racunara.

2. Kod XMT808 uredaja parametar A-M definiSe "rukovanje po dogadaju".
Nagle promene koje uti€u na upravljanje-regulaciju se nazivaju dogadaji, pa kako su
oni uglavnom nepredvidivi cilj je da se oni preduprede dovodenjem uredaja u pozna-
to stanje.
A-M =Ax1 + Bx4
pri cemu se A Korist da se izabere izmedu tri vrste ispada /starta a B se koristi za
izbor 4 vrste A-M modifikacije za izbor rezima rada pri nastupanju dogadaja.

A = 0 Program skace na 29-ti segment da zapo¢ne program A-M i istovremeno
izbriSe izlazno stanje. Ovaj nacin je pogodan za visoko zahtevne procese pri
¢emu je nestanak napajanja nije dozvoljen. Korisnik moze da sko¢i na 29-ti
segment, naprimer da pri dogadaju preklopi izlaz kao okidacki alarm.

A =1 Ukoliko ovo nije odstupanje prilikom ukljucenja nastavi¢e program A-M sa
originalne tacke gde je stao pre pojave dogadaja dok izlazno stanje ostaje
nepromenjeno. U drugom slucaju program skace do 29-tog segmenta da bi
zapoc¢eo program A-m i izbrisao izlazno stanje izazvano dogadajem. Ovaj
rezim je pogodan za primene kod vrlo zahtevnih procesa.
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A =2 Po dolasku napajanja nastavi¢e program sa tacke na kojoj je stao pre
nestanka a ostaje i isto stanje izlaza. Ovaj rezim je pogodan u sluc¢ajevima
kad nestanak napajanja ne uti¢e na proizvodnju.

Rukovanje A-M promenama

Uredaji tipa XMT808 poseduju sledece rezime rada za parametar "B":
B =0 uredaj regulise i ima izlaz kad je zaustavljen
B =1 uredaj je u stanju OUTL kad je zaustavljen

5.15. Zadavanje parametra privilegija

Ukoliko je parametar Loc setovan na drugacije vrednosti nego 808 tada su dostupni servisni
parametri od 0 do 8. Ukoliko je Loc postavljen na 808 korisnik moze zadavati sve parametre. Para-
metar Loc omogucuje nekoliko ovlaséenja rada. Kada je korisnik zavr$io sa zadavanjem vaznih pa-
rametara kao sto su ulaz i izlaz, parametar Loc se moze postaviti na drugaciju vrednost od 808 u ci-
lju da se izbegne slucajna izmena parametara rada u toku procesa. Pogledajte sledece za sledece
uredaje tipa XMT808:

Loc=0 dozvoljeno je menjanje servisnih parametara i zadavanje tacaka.

Loc=1 dozvoljeno je prikazati servisne parametre i zadate tacke ali izmena servisnih
parametara nije dozvoljena izuzev parametra Loc.

Loc=2 Dozvoljen je prikaz servisnih parametara ali nije dozvoljena izmena zadatih

tacaka i servisnih parametara izuzev parametra Loc.
Loc =808 Dozvoljena je izmena svih parametara.

5.16. Definicija servisnih parametara EP1-EP8

Kad je zavr$ena konfiguracija uredaja ve¢inu parametara nije potrebno servisirati. Cak §ta
viSe operatori na procesu ne moraju razumeti veé¢inu parametara pa bi ih mogli greSkom poremetiti i
onemoguciti uredaju da radi.

Bolji uredaji su opremljeni sa funkcijom zastite parametara ali obi¢no funkcija LOCK spre-
¢ava pristup svim parametrima. Ponekad je potrebno da operater prilagodi neke parametre kao $to
su U/I, P, t gornji alarm AML1 i izmeni delove programa kao $to su temperatura i vreme izvesnih se-
gmenata.

EP1 - EP8 definiSu servisne parametere koje koristi rukovalac. Rukovaoci koriste naprimer
parametre ALM1 i ALM2 ali ne EP parametre. Mogu sadrzati takode i zadate tacke CO1, t01 itd kad
je Loc podesen na 0,1 ili 2 mogu se prikazati samo parametri zadatih vrednosti dok se drugi ne pri-
kazuju 1 ne mogu menjati. Ova funkcija moze ubrzati izmenu parametara 1 zaStiti vaZzne parametre
od pogresnog rukovanja.

Parametri Epl - EP8 mogu definisati 8 servisnih parametara. Ako je broj manji od 8 (a po-
nekad ih i nema) potrebno je definisati EP1 do EP8 po redu. Naprimer potrebno je menjati dva ala-
rma ALM1 i ALM2 na mestu rukovaoca. Tada se EP definiSe na sledeci nacin:

Loc =0, EP1 =ALM1, EP2 = ALM2, EP3 = nonE.

Ponekad nema potrebe za menjanjem posle podesavanja uredaja pa mozemo parametar EP1
postaviti na nonE.
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6. Napomene o0 radu uredaja

6.1. Vremenski proporcionalni izlaz (kada je OP-A=0)

U slucaju rezima rada sa vremenski proporcionalniml izlazom izlazna vrednost se moze me-
njati za vreme fiksnog osnovnog perioda, odnos ON/OFF stanja relea (ili odnos vremena za koje se
SSR nalazi u visokog ili niskog napona).

Vremenski proporcionalni izlaz se moze posmatrati kao pravougaona povorka sa osnovnim
periodom koji je jednak T periodu regulacije(upravljanja) a izlazna vrednost je direktno proporcio-
nalana odnosu ON i OFF pravougaonog signala. ON-OFF odnos se moze konfigurisati od 0-100%.
U naroc¢itim primenama odnos vremena se moze spojiti podeSavanjem parametara "OUTL" i
"OUTH" . NAPRIMER: Ako izlaz treba da se menja izmedu 20 i 60% tada to mozemo podesiti sa
"OUTL"=20 i "OUTH"=60. Normalno u slucaju proporcionalnog izlaza ako se stavi OUTL=0 1
OUTH=100 nece biti granice izlaza.

6.2. Proporcionalno pozicioni izlaz (kada je OP-A=1)

Uredaji tipa XMT808 mogu direktno kontrolisti ventil bez koriS¢enja servo pojacivaca. U
ovom regulacionom rezimu potrebno je montirati dva diskretna modula (ne mogu se koristiti konta-
ktni relejni ili BCR modul) 1 to kao glavni izlaz 1 alarm 1 koji sluZe za pokretanje u naprad i unazad
respektivno. U tom slucaju AL1 se koristi za kretanje unazad.

6.3. Zadavanje ulaza sa prikljucaka

Ukoliko je dozvoljeno zadavanje tada je ono moguce preko naponskog signala od 1 do 5V
na ulaznin priklju¢cima uredaja. Srazmera promene je odredena parametrima "P-SL" i "P-SH".

Ukoliko je ulazni signal manji od 1 V tada je automatski zabranjeno zadavanje. U slucaju
primene zadavanja preko priklju¢aka merni ulaz uredaja ne bi smeo biti od 1-5V ili 0-5V. Ako je
merni ulaz 1-5V ili 0-5V (0-10mA ili 4-20mA) tada se glavni ulaz uredaja moze podesiti da bude
od 0-1Vili 0.2 -1V (ili 0-100mV) a spolja dodati odgovarajucu otpornost. Sa funkcijom zadavanja
ulaza sa prikljucaka uredaji tipa XMT808 se mogu koristiti kao kaskadni upravljacki sistem za ispu-
njavanje sloZenih zadataka. Spoljnji napon se takode moZe koristiti da preklapa ciljnu tacku zadava-
nja. Ako je druga set tacka definisana kao "P-SL=P-SH= druga set tacka" onda se menja sa ulaznim
naponom od 1-5 V.

6.4. Potiskivanje alarma pri ukljucenju

Funkcija potiskivanja alarma pri uklju¢enju: Alarmse javlja cesto pri ukljucenju ili pri pro-
meni zadatih ta¢aka. Uzmimo za primer elektri¢nu pe¢. Stvarna temperatura je daleko ispod zadate
ciljne pri ukljucenju. Ako je definisan donji alarm ili donji poremcaj tada je moguce da bude zado-
voljen prilikom ukljuéenja. Cinjenica je da u tom trenutku sistem upravljanja temperaturom nema
problema. Nasuprot u slu¢aju sistema hladenja (regulacija sa direktnom akcijom) moze nastupiti go-
rnji alarm u trenutku ukljucenja. Uredaji XMT808 imaju funkciju potiskivanja alarma pri ukljuce-
nju ili pri promeni zadatih ta¢aka. Cak i ukoliko su zadovoljeni uslovi alarma neée doéi do pojave
alarma pri ukljucenju i promeni zadatih tacaka.
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Ukoliko je alarmni uslov zadovoljen posle poniStavanja tada pocinje prava alarma funkcija.
Dejstvo potiskivanja alarma pri uklju¢enju zavisi od izbora direktne ili inverzne akcije. U slucaju
inverzne akcije (upravlajanje grejanjem) donji alarm ili alarm negativnog odstupanja su potisnuti pri
ukljucenju. U slucaju direktne akcije (upravljanje hladenjem) gornji alarm ili pozitivno otstupanje
bivaju potisnuti pri uklju¢enju. Odgovarajuci alarm odstupanje je potisnut po promeni zadate tacke.

6.5. Supresija snage pri uklju¢enju

Otpornost nekih materijala koji sluze kao grejaci u pe¢ima kao $to su Sipke od silicijum mo-
libdena ili volframa je znacajno niza u hladnom stanju nego u vrelom pa bi struja mogla lako da
premasi dozvoljenu u kada su u hladnom stanju. Ako uredaj radi u rezimu automatske regulacije pu-
ni izlaz kad je greja¢ u hladnom stanju bi dovelo do kratkog spoja pri uklju¢enju | znac¢ajnog skrace-
nja zivotnog veka grejaca.

Funkcija potiskivanjasnage se izvrSava ako se postavi E=1 kod parametra "COOL". Tada ¢e
uredaj postavitidonju granicu na 0 dok je outL gornja izlazna granica dok je izlaz nizi od vrednosti
od donje granice alarma a ako je izlaz ve¢i od donjeg grani¢nog alarma vrednost outH je gornja gra-
nica. Na ovaj nacin uredaj radi sa 2 opcionalne snage u zavisnosti od merenja da bi ogranicio preko-
mernu struju u hladnom stanju. Funkcija donjeg grani¢nog alarma ¢e prestati posle supresije.

PRIMER: Ako je potrebno da izlazna snaga bude ograni¢ena na 20% kada je temperatura
peci niza od 600°C a da je dozvoljena 100% kad je temperatura ve¢a od 600°C parametri su sledeci:
ALM2=600, outL=20, outH=100, E=1 (vidi COOL parametar radi detalja)

6.6. Komunikacija sa raunarom

Rad i funkcionisanje uredaja se moze vrsiti pomocu racunara preko komunikacionih proto-
kola kada je namontiran modul TS485 sa fotoelektricnom izolacijom. Pored raznih aplikacionih so-
ftvera koji su razvili korisnici obezbedujemo XMT808 DCS koji radi pod operativnim sistemima
Win95/98/NT. Ovaj siftver obezbeduje rad i monitorisanje sistema od 1 -200 uredaja uz automatsko
Stampanje i belezenje podataka.

Potreban je konverter sa RS232/485 pri koris¢enju interfejsa RS485 Tada je moguce pove-
zati maksimalno 64 uredaja sa raCunarom. Ukoliko se koristi viSe od 100 uredaja u sistemu potre-
bno je imati vise raunara Kojji se povezuju preko LAN mreze. Svakom uredaju se mora dodeliti ra-
zlicita adresa. Komunikacioni protokol je besplatan za korisnike koji Zele da razviju svoj softver.
Komunikacioni parametri su : 8 data bita, 1 ili 2 stop bita, bez bita pariteta i provera na sumu od 16
bita.
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7. ObjasSnjenja 0 reZimu rada uredaja

7.1. ON/OFF requlator (jednostavni termoregulator)

ON/OFF regulator se Siroko koristi u primeni gde je potrebna jednostavno upravljanje te-
mperaturom kao $to su masine za plastiku, industrijski bojleri, masine za proizvodnju hrane, pake-
rice itd koje ne zahtevaju visoku preciznost regulacije. To vazi takode za za zadatke alarma.

Uredaj XMT808 opremljen sa releom u glavnom izlazu obavlja funkciju jednostavnog ON/
OFF regulatora. U ovom slucaju naj¢esce uredaj kontroliSe spoljnji rele koji njaceS¢e upravlja sa
AC kontaktorom koji ukljucuje i iskljucuje grejace koji reguliSu temperaturu. Senzori ulazne te-
mperature su uglavnom termoparovi tipa K,E itd. Pt100 se takode koristi.

Mrtvi hod (histerezis) za ON/OFF regulaciju se zadaje parametrom Hy. Uredaj se postavlja
na sledeé¢i nacin At=0, OP-A=0.

I pored zadavanja odgovarajuéih parametara moguce je podesiti parametre ALM1, ALM2,
Hy-1 i Hy-2 na grani¢ne vrednosti da bi se izbegli nepotrebni alarmi. Parametri vestacke intelige-
ncije kao sto su 10,P,t i T nemaju nikakvu funkciju u ovom slucaju. Posle zadavanja parametara sa-
vetujemo da na sledeci nac¢in postavite parametre Loc i EP1:
Loc=1 zabranjuje promenu servisnih parametara, zabranjuje prikaz i izmenu ostalih
parametara.
EP=nonE servisni parametri nisu definisani

Zbog jednostavnosti ON/OFF regulatora naj¢es¢e nema potrebe za zadavanje parametara.
Tako su svi parametri zakljucani da bi se izbegle nevolje nenamerne izmene.

Usled niske tacnosti ON/OFF regulacije savetujemo koris¢enje vestacke inteligencije ureda-
ja ako uslovi dozvole.

7.2. Requlacija u 3 tacke (gornj, donji alarm)

Regulacija u tri tacke (gornji -donji alrarm, poznat kao regulacija plus gornji alarm )se tako-
de Siroko koristi. Uredaj XMT808 obavlja ovaj tip regulacije montazom kontaktnog relea u gla-
vnom izlazu i alarmu 1. Uporedujuéi sa regulatorom u dve tacke relejni izlaz je dodat kao funkcija
gornjeg alarma kod regulacije u tri tacke. Da bi uredaj radio kao regulator u 3 tacke parametri se za-
daju kao sto sledi:

At=0, OP-A=2, COOL. A=0, AL-P=30, Loc=0, EP1=ALM1, EP2=nonE.

Pozivamo se na prethodna objasnjenja u vezi vrdnosti parametara. Postavljanje At=0, OP-
A=2 1 COOL=0 znaci da je glavni izlaz u ON/OFF regulaciji sa relejnim izlazom u inverznom akci-
jom upravljanja. Ovo znaci da je glavni izlazni rele aktiviran kad kad je izmerena vrednost manja
od zadate (SV) tako da glavni izlaz uredaja funkcionise kao upravljanje donjom granicom sa zada-
tom tackom da bude donja alarman veli¢ina. (PRIMEDBA: Ako je COOL=1 tada uredaj funkcio-
nise kao regulacija gornjim alarmom) Zadavanje AL-P=30 znaci da se prvi alarm aktivira kad nad
nastane gornji alarm a da izlaz drugog alarma poSto nema modula nastaje kad nastupi drugi alarm.
To takode znaci da nema prikaza alarmnog koda na donjem displeju ukoliko nastupi.
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Zadavanjem SV se moze postaviti donja grani¢na vrednost a sa ALM1 gornja grani¢na vre-
dnost. Posto je zadavanje parametra ALM1 potrebno u toku rada treba zadati parametre Lock=0 i
EP1=ALM1 tj ALM! se moze menjati kao radni parametar dok su ostali nedostupni a njihova izme-
na zabranjena.

Uredaji tipa XMT808 imaju mnostvo mogucénosti pa U rezimu rada u tri tacke se mogu zada-
ti 1 funkcije visokog i viSe od visokog alarma kao i donji i1 nize od donjeg alarma ukoliko za to po-
stoji potreba.

7.3. Tramsmiterski rezim rada/program generator

Uredaj XMT808 moze transmitovati svoj analogni ulazni signal u linearni strujni izlaz ma
kog opsega pa se moze koristiti za retransmisiju i prikazivanje temperature. Na ulaz se mogu pove-
zati TC ili RTD u ma kom temperaturnom opsegu i izvrsiti retransmisiju na strujni izlaz sa ta¢nosc¢u
prenoSenja manjom od 0.1mA u opsegu 0-20mA (tj manje od 0.5% punog opsega) Odgovarajuci
parametri su sledeci:

Ako je C =1 za parametar COOL i montiran linearni izlazni modul (mozZe se izabrati izolo-
vani ili neizolovani) u pomo¢ni prikljucak tada imamo na raspolaganju funkciju prenosenja (U tom
slu¢aju nije moguce dodati komunikacioni modul).

Parametri se zadaju na slede¢i nacin:

Sn: izaberemo ulaznu specifikaciju za TC iliRTD

P-SL : zadaje se donja granica retransmisionog izlaza sa jedinicom u °C

P-SH :zadaje se gornja granica retransmisionog izlaza sa jedinicom u °C

Addr :zadaje se vrednost izlazne struje kad je analogni ulazni signal manji ili jednak
vrednosti parametra P-SL a jedinica je 0.1mA.

Baud :zadaje se vrednost izlazne struje kad je analogni ulazni signal ve¢i ili jednak
vrednosti parametra P-SH a jedinica je 0.1mA.

PRIMER:  Ako se o¢ekuje da uredaj vrsi retransmisiju termo para K tipa sa opsegom temperatu-
re od 0 - 400°C i izlaznim opsegom od 4 - 20mA tadase zadjau parametri sa slede-
¢im vrednostima:

Sn=0, P-SL=0, P-SH=400, Addr=40, bAud=200.
Ovako definisani transmiter ¢e dati 4mA kad temperatura padne ispod nule a 20mA
kad temperatura bude 400°C sa kontinualnom promenom od 0 do 400°C.

Ukoliko je At=0 (ON/OFF regulacija) i OP-A=1 (linearni strujni izlaz) tada se glavni izlaz
mozZe koristiti kao retransmisioni izlaz sa definisanim parametrima outL i outH. U ovom slucaju

uredaj nema upravljacku funkciju ve¢ samo alarmnu i funkciju funkciju komunikacije sa ra¢una-
rom.

Sto se ti¢e uredaja XMT808-808P ako se glavni izlaz OUT definise kao retransmisioni izlaz
predstavlja zadatu tacku pa se uredaj koristi kao Program generator
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7.4. Requlacija temperature (pritiska, protoka ili nivoa) sa visokom
preciznoscéu

Regulator u 2 ili 3 tatke pomenut u prethodnom tekstu moze da radi sa malom precizno$cu.

Prva prednost XMTS80S tipa uredaja je koriSéenje prednosti algoritma vestacke inteligencije radi
obavljanja regulacije sa visokom precizno$¢u na nepredvidivim procesima. Sistem naprednog auto-
tjuninga (AT) omogucuje korisniku da ne mora da zadaje parametre manuelno. XMT808 obavlja ta-
¢nu regulaciju. Izmedu ostalog XMT ima meko prebaciavnje Auto/man i autotjuning funkciju sa
ogranic¢enom izlaznom amplitudom. MozZe se koristiti kao lkinearni naponski izlaz narocito kod
upravljanja ventilima. XMT808 ima kontrolnu programsku funkciju pogodnu za primene gde je po-
trebno se zadata vrednost (SV) menja automatski sa vremenom.

Da bi obavljala regulaciju sa velikom ta¢nos¢u koriste se slede¢i moduli:

-SSR naponski izlaz
(vremenski proporcionalan izlaz) na glavnom izlazu (OUT) sa modulom G da bi
pogonio spoljnji SSR.

- Monofazni/trofazni BRC sa okidanjem pri prolasku struje kroz nulu
(vremenski proporcionalan sa periodom proporcije izlaza) opremljen sa izlaznim
modu-lom K da bi direktno pogonio BCR modul

- Linearni strujni izlaz opremljen sa izlaznim (OUT) modulom
X. 0-10mA, 4-20mA, 0-20mA itd.. Potrebno je da eksterno budu spojena izvr$na
tela kao $to su BCR naponski regulator i kontrolni ventil.

- BCR bez diskretnih kontaktnih izlaza
(vremensko proporcionalni, upravlja samo AC signalima) kao glavni izlaz se ko-
risti (OUT) modul L. Koristi se za upravljanje AC kontaktorom preko pomo¢ni
kontakt (ili kontroli slabijih AC kontaktora)

- Diskretni relejni izlaz
Koristi se za upravljanje AC kontaktorom preko pomoc¢nih rele kontakata.

Da bi koristili instrument pored odgovarajuc¢eg zadavanja znacajnih parametara korisnik mo-
ra da razume parametre vezane za izlaz kao $to su (OP-A, outL, outH) i bude upoznat sa regulacio-

nim rezimima i1 radom sa autotjuningom (parametar At) i razume upotrebu upravljackih parametara
(I,P,D,T).
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