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2. TOIMINNAN KUVAUS

POM-RM1 mittaa jauhimen roottoriasennon yhdesséd POT-50-asentoanturin kanssa.

Yksikko syottad anturille heratysjannitettd ja mittaa signaalijannitteen, joka on verrannollinen anturin

aksiaaliseen asentoon.

Anturi on kuvattu erillisessa késikirjassa.

Seuraavat toiminnot siséltyvat:
¢ Nollauksen ja vahvistuksen saatd anturikalibrointia varten.

Siséinen nollauksen (0%=1.00 Vdc) ja vahvistuksen saat6 (100%=5.00 Vdc ).

Galvaanisesti eristetty 4-20 mA virtaulostulo.

Janniteulostulo RMS-néaytinyksikolle (LDU-RM1 tai DCU-RM1/2).

3 kpl rajalaitetta. Namé vertaavat mittaussignaalia ja esiasetettuja halytysrajoja keskenéén. (0

- 100% nimellisesta signaalista.)

Rajat 1 ja 3 on konfiguroitu matala-asentovahdiksi, ts. ulostulo laukeaa, jos aksiaaliasento on

alhainen.

Raja 2 on konfiguroitu korkean asennon vahdiksi, ts. ulostulo laukeaa, jos aksiaaliasento on

korkea.

Alhaisemmalla aksiaaliasennolla tarkoitetaan sitd, etta anturin mittauskarki tyénnetéan sisaan.

Kun kukin ulostulo palautuu aktiiviseen asentoon, kiinte& hystereesi on n. 2%.

Ulostulo koostuu optoeristetystad P-kanavasta, joka on kytketty RMS-jarjestelman

positiiviseen syottojannitteeseen.

e Anturisisddnmenot tarkastetaan oikosulun tai avoimen sisédnmenon suhteen. Jos virhe [0ytyy
tdma saa aikaan -25% mittaussignaalin analogisella ulostulolla seka eristetyll&
virtasignaalilla. Rajalaitteen ulostulot pakotetaan pois aktiivisesta asennosta.

e RMS-rajapinta mahdollistaa mittaussignaalien seka RMS-jarjestelman yhteisen ndytinyksikon
(LDU-RM1 tai DCU-RM1) asetettujen halytysarvojen lukemisen.

e Dc/dc-muunnin syéttéjannitteiden synnyttdmiseen seké galvaaniseen eristamiseen RMS-
jarjestelmajannitteesté.
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3. TEKNISET TIEDOT

Tuotenro: POM-RM1/VAL0123032 / SKC9068249

Syéttojannite: +24 Vdc, =+ 10% 0.14 A, maks.

Siséinen jannite: + 12 Vdc, eristetty syottdjannitteesta

Korttikoko: Pi=220 mm, Ko=100 mm, Pa=30 mm (6 TE)

Paneeliasetukset: LIMIT - 1, LIMIT - 2, LIMIT-3, 15-kierr. virityspotentiometrit

Paneelin merkkivalot: LIMIT OUTPUT-1, LIMIT OUTPUT-2, LIMIT OUTPUT-3
vihredét valodiodit
Paneelin vaihtokytkin: DISPLAY LIMITS, painokytkin

Anturisisddnmeno: 7-napainen liitdntd POT-50-anturiin
Sisainen nollataso: +1.0V £0.5%
Sisainen nimellistaso: +5.0V £ 0.5%

Ulkoiset digitaaliset ulostulot:Optoeristetyt PNP-ohjaimet ulkoiselle PLC-yksikélle.

Transistori kytketty RMS-jarjestelméajannitteen plussyottoon.
Enimmadisvirta, 0.1 A.

DO+POM1 Digitaalinen ulostulo LIMIT 1 PLC:lle

DO+POM2 Digitaalinen ulostulo LIMIT 2 PLC:lle

DO+POM3 Digitaalinen ulostulo LIMIT 3 PLC:lle

Ulostulot rajoille 1 ja 3 ovat aktivoituja kun POM-arvo on korkeampi kuin asetettu raja.

Ulostulo rajalle 2 on aktivoitunut kun POM-arvo on alhaisempi kuin asetettu raja.

Kun kukin ulostulo palautuu aktiiviseen asentoon, kiinted hystereesi on n. 2 %.

Yksikon etulevylla nakyvét hélytysrajojen valodiodit palavat, kun vastaava ulostulo

on aktivoitu.
Analoginen ulostulo: CHANNEL 1, CHANNEL 2 (tytarkortti)
tyyppi: Galvaanisesti eristetty virtaulostulo, 4-20 mA, + 0.5%

kuormitus: 0 -800 Q
eristysjannite:enintadan 500V
RMS-rajapinta: Kylla.

4. ASETUS

Yksikon mittausalue RMS-jérjestelméssa taytyy konfiguroida anturin nimellisiskunpituudelle.
Tama tapahtuu RMS-jarjestelman naytinyksikdssa. RMS-jarjestelmasta riippuen se voi olla
LDU-RM1, DCU-RM1 tai DCU-RM2.

Asetus on selostettu RMS-EX1:n, RMS-SD1:n, RMS-CD1:n tai RMS-DD1:n luvussa
OHJELMOINTIKASIKIRJA.

5. KALIBROINTI

Kalibrointi on tehtavé yhdessa anturin kanssa.

Kalibrointi on selostettu RMS-EX1:n, RMS-SD1:n, RMS-CD1:n tai RMS-DD1:n luvussa
KALIBROINTIKASIKIRJA.
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6. SAATO

Hélytysrajat saddetaan yksikolta, kun taas lukeminen tapahtuu RMS-jarjestelman néaytinyksikolta.
Tarkat tiedot sdadosta saa luvusta KALIBROINTIKASIKIRIJA RMS-EX1:lle, RMS-SD1:lle, RMS-
CD1:lle tai RMS-DD1:lle.

Virtasignaalin saato

Nollasaatd (4mA)

Liita volttimittari +TP10:een ja -TP7:4an.

Liitd virtamittari virtasignaaliin (katso ao. telineen kytkentaa).

Aseta POT-50 anturi siten, ettd TP10:n ja TP7:n valille saadaan 1.00Vdc.
Saadé P1 kortin alareunassa, “1-Z”, 4.00mA virtasignaaliin.

Vahvistuksen sdatoé (20mA)

Liita volttimittari +TP10:een ja -TP:&an.

Liitd virtamittari virtasignaaliin (katso ao. telineen kytkentaa).

Aseta POT-50 anturi siten, ettd TP10:n ja TP7:an valille saadaan 5.00Vdc.
Saadé P2 kortin alareunassa, “I1-S”, 20.00mA virtasignaaliin

7. PISTOKE ,

Myynti, kehitys, tuotanto and korjaus: d . WA
ametric

Dametric AB

Jagerhorns V&g 19, SE 141 75 Kungens Kurva, Ruotsi

Puhelin: +46-8 556 477 00 Telefax: +46-8 556 477 29 Valmet )

Séhkoposti: service@dametric.se  Web site: www.dametric.se
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