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1. KALIBROINTI
1.1. RMC - ROOTTORIASENNON TARKASTUS

YLEISTA

RMC on lisdtoiminto, ja jos sité ei kdytetd, ei tatd kalibrointia tarvitse
suorittaa. Jos RMC:ta kaytetéan, se on kalibroitava segmentin vaihdon
jalkeen, mink4 jalkeen sit4 ei tavallisesti tarvitse kalibroida sen koko
kestoaikana. Kalibrointi segmentin vaihdon jalkeen merkitsee sit4, etta
yksikko luo tuotantoasentotilan, joka on talloin sama kuin
terakosketuspistetila. Yksikko tallentaa sitten viimeisimman
tuotantoasentotilan seuraavien tuotannon kaynnistysten
helpottamiseksi.

RMC-toiminnon asetukset ja parametrit on selostettu RMS-EX1:n
(PRO-EX1:n) ohjelmointikasikirjassa.

ENNEN KALIBROINTIA

e "RMC ei kalibroitu"-merkkivalo palaa.

e Aseta ’lKOSKETUSASENTO”-tilan avainvaihtokytkin asentoon
"ON". PDU:n infonaytolla nakyy "RMC Calibration™ ja "Touch
Lev XX % Y". "XX"-arvo tarkoittaa sitd TVD-raja-arvoa, joka on
ylityttava, jotta kosketuspiste astuisi voimaan. Talle raja-arvolle on
myds méaarattava minimiaika, ja se asetetaan parametrin avulla.
"Y" osoittaa kalibrointityypin, H tarkoittaa kasikayttoa ja A
automatisoitua kayttoa.

KALIBROINTI

e Ajakiekot yhteen, kunnes TVD-arvo on suurempi kuin naytolla
nékyva TVD-raja-arvo ja infondytto siirtyy nayttdmaan "RMC
Retraction"- ja "Pr.St.Pos -X.XXr” -arvot.

RMC

TUOTANTOASENTO
El KALIBROITU

TUOTANTOASENTO
SET

KOSKETUSAS.
OFF ON

e Tama merkitsee sit4, ettd kosketuspiste on péteva ja arvo tarkoittaa nyt suhteellista asentoa
siihen tuotannon kaynnistysasentoon nahden, joka luotiin kalibroinnin yhteydessa.

e Kasikadyttoisen kalibroinnin yhteydessa:

e Aja pikimmiten kiekot erilleen, kunnes arvoksi tulee 0.00 £ 0.10, eli kunnes jauhin on tuotannon

ké&ynnistdmisasennossa.
e Automaattisen kalibroinnin yhteydessa:

e Jarjestelmé ajaa kiekot automaattisesti erilleen tuotannon kdynnistdmisasentoon.
o Naytolla nakyvat tekstit "RMC Calibrated™ ja "Pr.St.Pos XX.XX", kun roottori on peruutettu

tuotannon kaynnistamisasentoon.
KALIBROINNIN LOPETUS

e Aseta ’lKOSKETUSASENTQO”-avainvaihtokytkin asentoon "OFF". Paina
"TUOTANTOASENTO SET”-kytkin alas vahvistaaksesi, etté kalibrointi on suoritettu.
"TUOTANTOASENTO EI KALIBROITU"-merkkivalo sammuu ja PDU-ndyttd palautuu

normaalindayttoon.
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1.2. ROOTTORIASENTOANTURIN KALIBROINTI

e Poista anturi roottoripaketilla olevalta pitimelta.

e Paina alas "Display Limits" POM-RM1-yksikolla saadaksesi LDU-yksikon
nayttoon.

e Paina mittauskarki sisaan ja pid& sitd sisimmassd asennossa.
Saadéa potentiometri "ZERO" POM-RM1-kortilla, kunnes saat arvon 0.00
mm.

e  Pé&astd mittauskarki uloimpaan asentoonsa.
Saada potentiometri "SPAN" POM-RM1-kortilla, kunnes saat arvon 50.00
mm.

e Pysdytetyt jauhinkiekot ajetaan yhteen kosketusasentoon.

e Asenna anturi pitimeen ja suorita mekaaninen séato, kunnes saat halutun
arvon. Kiinnité anturi tah&n asentoon.

e  Anturin iskunpituus on rajoitettu 50 mm:iin, ja siksi vaaditaan, etté sen
sisdista paateasentoa ei yliteta kayton aikana.

@ POSITION

MONITOR

POM—RM1
9068249

SENSOR CAL.

SPAN
ZERO

LIMIT

© outPut
ADJUST 1

OUTPUT
LIMIT

ADdUST 2
© outPut

LIMIT

ADUST  °

DISPLAY
LIMITS
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2. SAATO

Yleista

Valitse haluttu yksikkd LDU-ndytt6on painamalla alas "DISPLAY LIMITS”.
Nayttd aktivoituu noin 2 minuutin ajaksi sen jalkeen, kun "DISPLAY LIMITS”
—kytkin on painettu alas, ja sitten se sammuu automaattisesti.

Jos LDU-RM1-yksikdn ”—”-kytkin painetaan alas, niin automaattista
sammutusta ei tapahdu. Tamén nakee siita, ettd nayton oikeaan alanurkkaan
syttyy piste.

Automaattinen sammutus kytkeytyy uudestaan paalle, jos "DISPLAY LIMITS”
painetaan uudestaan alas.

Paina "MENU"-kytkin alas palataksesi normaalinayttdon.

LDU-yksikdn naytto pystyy nayttdmaan kerrallaan vain yhden mittausarvon ja
sen osoittimen. Mittausarvojen ja halytysrajojen selailu tapahtuu nuolinédppaimill&
”1” ja | ”. Nayton ylarivilld ndkyy ajankohtainen mittausarvo/hélytysraja ja
alarivilla nékyy sen osoitin.

2.1. CMI-RM1:N SAATO
Paina "DISPLAY LIMITS” alas CMI-RM1:114.

SUURI NOPEUS

Aseta osoitin ndyttamaan "H_SP” ja suorita s&ato potentiometrilla
"HIGHSPEED”. Arvoa voidaan s&ataa vélilla 50 - 150%. Jos saadetdén 100%, niin
roottorin siirtyménopeudeksi tulee 0.25 mm/s. Jos askelmoottori kdy s&adon
aikana, niin muutos tapahtuu vasta seuraavassa ajossa.

ALHAINEN NOPEUS

Aseta osoitin ndyttaméan ”L_SP” ja suorita séatd potentiometrilla "LOWSPEED”.
Arvoa voidaan saataé véalilla 50 - 150%. Jos sdddetddn 100%, niin roottorin
siirtymanopeudeksi tulee 0.05 mm/s. Jos askelmoottori kdy saadon aikana, niin
muutos tapahtuu vasta seuraavassa ajossa.

2.2.  VIM-RM1:N SAATO
Paina "DISPLAY LIMITS” alas VIM-RM1:1la.

LUE MITTAUSARVO
Mittausarvon osoitin on "C1"

SAADA RAJA 1
Aseta osoitin ja lue arvo "L1":n kohdalta seka sadda potentiometri "LIMIT 1"
haluttuun arvoon. Sallittu sdatovali on 0 - 25 mm/s.

SAADA RAJA 2
Aseta osoitin ja lue arvo "L2":n kohdalta seka saada potentiometri "LIMIT 2"
haluttuun arvoon. Sallittu saatévali on 0 - 25 mml/s.
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2.3. MPM-RM1/2:N SAATO
Paina ”"DISPLAY LIMITS” alas MPM-RM2:lla. Ndytetyt arvot on laskettu esiohjelmoidun
nimellisen pd&dmoottoritehon perusteella. (katso lisatiedot EX-jarjestelman

ohjelmointikasikirjasta OHJ-EX1).

LUE MITTAUSARVO

Moottoritehon mittausarvon osoitin on "C1"

SAADA RAJA 1 2.0
Aseta osoitin ja lue arvo "L1":n kohdalta seka saada potentiometri "LIMIT 1" L1
haluttuun arvoon. Sallittu s&é&tévéli on 0 - 100% nimellisestd paamoottoritehosta.

SAADA RAJA 2 1.0
Aseta osoitin ja lue arvo "L2":n kohdalta seka saada potentiometri "LIMIT 2"

haluttuun arvoon. Sallittu saatévali on 0 - 100% nimellisesta padmoottoritehosta. L2
SAADA RAJA 3, (|EVE|) 1.0
Aseta osoitin ja lue arvo "L3":n kohdalta seka saada potentiometri " LEVEL

ADJUST" haluttuun arvoon. Sallittu s&atévali on 0 - maksimipadmoottoriteho. L3
SAADA RAJA 4, (time) 5.0
Aseta osoitin ja lue arvo "L4":n kohdalta seké saada potentiometri "TIME

ADJUST" haluttuun arvoon. Sallittu s&atovéli on 0 - 10.0 s. L4

2.4.  TVD-RM3:N SAATO
Paina ”"DISPLAY LIMITS” alas TVD-RM3:lla.

LUE MITTAUSARVO C1
Mittausarvon osoitin on "C1"

SAADA RAJA 1
Aseta osoitin ja lue arvo "Lm 1":n kohdalta seké saada potentiometri "LIMIT 1"
haluttuun arvoon. Sallittu saatévali on 0 - 100%. L1

10

>0

SAADA RAJA 2
Aseta osoitin ja lue arvo "Lm 2":n kohdalta seké saada potentiometri "LIMIT 2"
haluttuun arvoon. Sallittu saatévali on 0 - 100%. L2

30
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2.5. POM-RM1:N SAATO
Paina "DISPLAY LIMITS” alas POM-RM1:11a.

LUE MITTAUSARVO
Mittausarvon osoitin on "C1"

SAADA RAJA 1

Aseta osoitin ja lue arvo "L1":n kohdalta sekd sadda potentiometri "LIMIT 1"

haluttuun arvoon. Sallittu sdatovali on 0 - 50.0 mm.

SAADA RAJA 2

Aseta osoitin ja lue arvo "L2":n kohdalta seka sadda potentiometri "LIMIT 2"

haluttuun arvoon. Sallittu sdatovali on 0 - 50.0 mm.

SAADA RAJA 3

Aseta osoitin ja lue arvo "L3":n kohdalta seka saada potentiometri "LIMIT 3"

haluttuun arvoon. Sallittu sadatovali on 0 - 50.0 mm.

2.6. HPM-RM1:N SAATO

35.00
L1

28.00
L2

8.00
L3

Paina ”"DISPLAY LIMITS” alas HPM-RM1:lla. Kaikki naytetyt arvot on laskettu esiohjelmoitujen
nimellisten A- ja B-kammiopaineiden perusteella. Kunkin kammion nimellinen paine ohjelmoidaan

LDU-yksikdssa (katso lisatiedot EX-jarjestelman

ohjelmointikasikirjasta OHJ-EX1 ).
LUE MITTAUSARVO

55.6
Ci1

15.2
c2

Kanavan 1 mittausarvon osoitin on "C1"
Kanavan 2 mittausarvon osoitin on "C2"

SAATO RAJA A-1

Aseta osoitin ja lue arvo "C1L1":n kohdalta seka saada potentiometri "A-

CHAMBER, LIMIT 1" haluttuun arvoon.
Sallittu séatovali on 0 - 100 % nimellisesta A-kammiopaineesta.

SAATO RAJA A-2

Aseta osoitin ja lue arvo "C1L2":n kohdalta seka saada potentiometri "A-

CHAMBER, LIMIT 2" haluttuun arvoon.

Sallittu séatovali on 0 - 100 % nimellisesta A-kammiopaineesta.

SAATO RAJA B-1

Aseta osoitin ja lue arvo "C2L1":n kohdalta seka saada potentiometri "B-

CHAMBER, LIMIT 3" haluttuun arvoon.
Sallittu séatovali on 0 - 100 % nimellisesta B-kammiopaineesta.

SAATO RAJA B-2

Aseta osoitin ja lue arvo "C2L2":n kohdalta seka saada potentiometri "B-

CHAMBER, LIMIT 4" haluttuun arvoon.
Sallittu séatovali on 0 - 100 % nimellisesta B-kammiopaineesta.

RMS-EX1 KAL Fl.docx 2002-02-01 /BL

35.0

30.0
cCi1L2

15.0
C2L1

5.0
c2L2

7(8)



RMS KAL-EX1

2.7. OTM-RM1:N SAATO

Paina ”"DISPLAY LIMITS” alas OTM-RML:II4. Kaikki ndytetyt arvot on laskettu esiasetetun
nimellisen lampatilan, 100 tai 200°C, perusteella. Nimellinen lampdtila kullekin OTM-kortille
asetetaan kortin dip-kytkimen avulla.

LUE MITTAUSARVO

Kanavan 1 mittausarvon osoitin on "C1" 55

Kanavan 2 mittausarvon osoitin on "C2" C1

SAADA KANAVA-1, RAJA 1

Aseta osoitin ja lue arvo "C1L1":n kohdalta seka sd&da potentiometri 65
"CHANNEL 1, LIMIT 1" haluttuun arvoon. Sallittu saatévéli on 0 - 100%

nimellisesta lampdotilasta. C1L1
SAADA KANAVA -1, RAJA 2 70
Aseta osoitin ja lue arvo "C1L2":n kohdalta seka sdada potentiometri

"CHANNEL 1, LIMIT 2" haluttuun arvoon. Sallittu saatdvali on 0 - 100% CiL2
nimellisesta lampotilasta. _
SAADA KANAVA -2, RAJA 1

Aseta osoitin ja lue arvo "C2L1":n kohdalta seka sdada potentiometri C2L1
"CHANNEL 2, LIMIT 1" haluttuun arvoon. Sallittu saatévéli on 0 - 100%

nimellisesta lampdtilasta. 80
SAADA KANAVA —2, RAJA 2 C2L2

Aseta osoitin ja lue arvo "C2L2":n kohdalta seka sdada potentiometri
"CHANNEL 2, LIMIT 2" haluttuun arvoon. Sallittu sd&tovali on 0 - 100% nimellisesta lampdotilasta.

2.8. KORTTIPAIKKA EX1:TA VARTEN
Talle korttipaikalle voidaan sijoittaa toinen OTM- tai HPM-yksikkd, katso toimenpiteet ko. yksikon
kohdalta.

2.9. KORTTIPAIKKA EX2:TA VARTEN
Talle korttipaikalle voidaan sijoittaa toinen OTM- tai HPM-yksikkd, katso toimenpiteet ko. yksikon
kohdalta.

2.10. KORTTIPAIKKA EX3:TA VARTEN
Tama korttipaikka on varattu tuleville toiminnoille. Rajoitetun korttikorkeuden vuoksi tdnne ei voida
sijoittaa mitaan vakiomittaista RMS-korttia.
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