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[bookmark: _Toc29300966][bookmark: _Toc254069403]Revisioner
2020-01-07/BL	Första utgåvan för programrevision 1.24 med RMC.
2020-02-18/BL	Uppdaterad för revision 1.25.
[bookmark: _Toc29300967]Förklaringar
Ja	Parametern används och skall innehålla noterat värde.
Nej	Parametern används inte och värdet har ingen betydelse.
(*)	Parametern kan endast avläsas.
(!)	Parametern kalibreras, se kalibreringsanvisning


[bookmark: _Toc29300968]Enheter
Enhet	Beskrivning	Serie nr.	HW Revision	SW-revision
GMS-V1X02	System	-	-	-
BRM-DM1	Basic Refiner Module	1XX	2.11	1.25
[bookmark: _Toc459362833][bookmark: _Toc29300969]BRM Parametrar
BRM GMS System	7: GMS-V1X02		ja
BRM CAN Node no.	1		ja
BRM Ind. Bus type.	1		ja
BRM Serial no.	1XX		(*)
BRM HW Rev. no.	2.11		(*)
BRM DCS Clock	X … X		ja
BRM Test func.	0		ja
BRM Date	xxxx…		nej
[bookmark: _Toc29300970]Rotorposition
[bookmark: OLE_LINK6]POM = XX.XX	-		(*)
POM Off/On/On+Al.	On+Alarm		ja
POM Direction	0	-	ja
POM Ratio	1.00	-	ja
POM Al.lim 1 HH (Gräns 1, HH, hög-hög)	-	mm	nej
POM Al.lim 2 H (Gräns 2, H, hög)	-	mm	nej
POM Al.lim 3 L (Gräns 3, L, låg)	-	mm	nej
POM Zero cal.	= XX.XX	mm	ja (!)
POM Span cal.	= XX.XX	mm	ja (!)
POM Work mode	Dist./Speed		ja (!)
[bookmark: _Toc459362839][bookmark: _Toc29300971]Refiner vibration
[bookmark: OLE_LINK8]VIM = X.X mm/s	X.X	mm/s	(*)
VIM Off/On/On+Al.	On+Alarm		ja
VIM Al.lim 1 HH (Larmnivå, Gräns 1, HH, Hög-Hög)	-	mm/s	nej
[bookmark: _GoBack]VIM Al.lim 2 H (Larmnivå, Gräns 2, H, Hög)	-	mm/s	nej
[bookmark: _Toc29300972]Touch vibration
TVD = X %	X	%	(*)
TVD Off/On/On+Al.	On+Alarm		ja
TVD Sense idle	80	%	ja
TVD Sense prod	20	%	ja
TVD Al.lim 1 Hg2 (Larmnivå, Gräns 1, idle, Hög-Hög)	-	%	nej
TVD Al.lim 2 Hg1 (Larmnivå, Gräns 2, idle, Hög)	-	%	nej
TVD Al.lim 3 Lg2 (Larmnivå, Gräns 3, prod, Hög-Hög)	-	%	nej
TVD Al.lim 4 Lg1 (Larmnivå, Gräns 4, prod, Hög)	-	%	nej
TVD Pro.adj.sen.	50	%	ja


[bookmark: _Toc29300973]Control motor
CMD = Status	-		(*)
CMD Off/On/On+Al.	On		ja
CMD Screw pitch	1	mm/varv	ja
CMD Low speed	0.05	mm/s	ja
CMD High speed	0.25	mm/s	ja
[bookmark: _Toc459362832]CMD Direction	0		ja
CMD Drive current	2.00	A	ja
CMD Hold current	1.00	A	ja
[bookmark: _Toc459362834][bookmark: _Toc254069404]CMD Min hold cu.	0.05	A	ja
CMD Run current	X.X	A	(*)
CMD Status kan innehållande följande värden: Idle, Open gap Lo, Close gap Lo, Open gap Hi, Close gap Hi. Lo och Hi anger låg eller hög hastighet.
[bookmark: _Toc459362841][bookmark: _Toc29300974]Hydraulic pressure A
HPA = 0 ton	0		(*)
HPA Off/On/On+Al.	Off		ja
HPA Al.lim 1 HH (Larmnivå, Gräns 1, Hög-Hög)	-	ton	nej
HPA Al.lim 2 H (Larmnivå, Gräns 1, Hög)	-	ton	nej
HPA Range	- 	ton	nej
HPA Zero cal.	= XX.XX	ton	nej (!)
HPA Span cal.	= XX.XX	ton	nej (!)
[bookmark: _Toc29300975]Hydraulic pressure B
HPB = 0 ton	0		(*)
HPB Off/On/On+Al.	Off		ja
HPB Al.lim 1 HH (Larmnivå, Gräns 1, Hög-Hög)	-	ton	nej
HPB Al.lim 2 H (Larmnivå, Gräns 2, Hög)	-	ton	nej
HPB Range	- 	ton	nej
HPB Zero cal.	= XX.XX	ton	nej (!)
HPB Span cal.	= XX.XX	ton	nej (!)
[bookmark: _Toc29300976]Temp fr. bearing
OT1 = 0	0	ºC	(*)
OT1 Off/On/On+Al.	Off		ja
OT1 Al.lim 1 HH (Larmnivå, Gräns 1, Hög-Hög)	-	ºC	nej
OT1 Al.lim 2 H (Larmnivå, Gräns 2, Hög)	-	ºC	nej
OT1 Zero cal.	= XX.XX	ºC	nej (!)
OT1 Span cal.	= XX.XX	ºC	nej (!)
[bookmark: _Toc29300977]Temp to bearing
OT2 = 0	0	ºC	(*)
OT2 Off/On/On+Al.	Off		ja
OT2 Al.lim 1 HH (Larmnivå, Gräns 1, Hög-Hög)	-	ºC	nej
OT2 Al.lim 2 H (Larmnivå, Gräns 2, Hög)	-	ºC	nej
OT2 Zero cal.	= XX.XX	ºC	nej (!)
OT2 Span cal.	= XX.XX	ºC	nej (!)
[bookmark: _Toc459362838][bookmark: OLE_LINK11]

[bookmark: _Toc29300978]Main motor power
MPM = 0	0	MW	(*)
MPM Off/On/On+Al.	Off		ja
MPM Al.lim 1 LL (Larmnivå, Gräns 1, Låg-Låg)	-	MW	nej
MPM Al.lim 2 L (Larmnivå, Gräns 2, Låg)	-	MW	nej
MPM Al.lim 3 Float (Larmnivå, Gräns 3, Flytande)	-	MW	nej
MPM Al.lim 3 filt. (Larmnivå, Gräns 3, Filtrering)	-	MW	nej
MPM Range	-	MW	nej
MPM Type	-		nej
MPM Zero cal.	= XX.XX	MW	nej (!)
MPM Span cal.	= XX.XX	MW	nej (!)
[bookmark: _Toc29300979]Analog input
AIN = 0	0	-	(*)
AIN Off/On/On+Al.	Off		ja
AIN Al.lim 1 LL (Larmnivå, Gräns 1, Låg-Låg)	-	-	nej
AIN Al.lim 2 L (Larmnivå, Gräns 2, Låg)	-	-	nej
AIN Type	-		nej
AIN Range	-	-	nej
AIN Zero cal.	= XX.XX	-	nej (!)
AIN Span cal.	= XX.XX	-	nej (!)
[bookmark: _Toc29300980]FeedGuard func.
FG = Activated	-	-	(*)
FG Result	Dist = XX.X	mm--	(*)
FG Type	2	-	ja
FG Piston length	1.0	mm	ja
FG Safe dist.	1.0	mm	ja
FG Timeout	10	s	ja
FG Piston delay	0.5	s	ja
FG CMD Speed	0.25	mm/s	ja
FG Chk.max pos	39.00	mm	ja
[bookmark: _Toc29300981]Rotor Move Ctrl.
RMC = On Dynamic op.	-		(*)
RMC Function	Dynamic op.	-	ja
RMC Prod.pos.	XX.XX	mm	ja
RMC Start offset	1.00	mm	ja
RMC Set prod.pos.	0.00	mm	ja
RMC Power limit	1.00 	MW	ja
RMC Time limit	1.0	min	ja
RMC Min prod.pos	10.00	mm	ja
RMC Max prod.pos	40.00	mm	ja


[bookmark: _Toc29300982]Rotor movement adjustment
RMA = PLC ctrl.cal	-	-	(*)
RMA Touchp.func.	PLC ctrl.	-	ja
RMA Touchp.level	40	%	ja
RMA Touchp.time	1.0	s	ja
RMA Touchp. pos.	XX.XX	mm	(*)
RMA Wear setting	1	-	ja
RMA Wear offset	XX.XX (#)	mm	ja
# Värdet sätts automatiskt men kan även ändras.
RMA Status	State=0xXX		(*)
[bookmark: _Toc29300983]Digital In/Out
[bookmark: _Toc459362835]DIO Input= XX	X		(*)
DIO Out Status= XX	X		(*)
DIO In Configure	0		ja
DIO Out Configure	0		ja
[bookmark: _Toc29300984]Analog out module
AOM = Disabled	-	-	(*)
[bookmark: _Toc459362837][bookmark: _Toc377640241][bookmark: _Toc403634368][bookmark: _Toc459362855]AOM Mod.1 Chan.1	---		ja
AOM Mod.1 Chan.2	---		ja
AOM Mod.1 Chan.3	---		ja
AOM Mod.1 Chan.4	---		ja
AOM Mod.2 Chan.1	---		ja
AOM Mod.2 Chan.2	---		ja
AOM Mod.2 Chan.3	---		ja
AOM Mod.2 Chan.4	---		ja
[bookmark: _Toc29300985]KONTAKT
[image: dametric_da]Utveckling, produktion och underhåll:

Dametric AB
[image: G:\Valmet\valmet_logo_RGB.jpg]Jägerhorns Väg 19, 141 75 Kungens Kurva
Telefon:  08-556 477 00
E-post: service@dametric.se	Websida: www.dametric.se
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