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PRIRUCKA PROGRAMATORA
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1. OBECNE

Spusténi funkce programovani

F 1 rA NABIDKA Spusténi/ukon&eni funkce programovani
1 Pfechod na predchozi nabidku
! Pfechod na dalSi nabidku
ENTER Spusténi vybrané nabidky

Stisknutim tla¢itka NABIDKA spust'te funkci programovani. Na hornim fadku displeje se zobrazuje
nazev nabidky a tlacitka ,,1* a ,,|“ slouzi k prochazeni nabidek.

Funkce ovladani RMC se nepouZiva, nabidky se nezobrazuji a Ize ptistupovat pouze k parametrim
rozsahu.

Vybér parametru

5 OO NABIDKA Navrat na vybér nabidky
= 1 Pfechod na pfedchozi parametr

N
PO E r I Prechod na dalsSi parametr
ENTER Upravy vybraného parametru

Na hornim fadku se zobrazuje hodnota a na dolnim fadku nazev parametru.
Pomoci tladitek ,,1* a ,,| “ prochdzejte parametry a stisknutim tlacitka ,, ENTER* provadéjte upravy.

Upravy (displej blika)

5 OO NABIDKA Ukonéeni Uprav a navrat na vybé&r parametrQ
= 0 ZvySeni hodnoty
— Nacteni vychozi hodnoty
PO E r ! Snizeni hodnoty
ENTER UloZeni hodnoty

Displej blikanim signalizuje, Ze hodnotu lze zménit.

Pomoci tlacitek ,,1* a ,,| “ zméiite hodnotu. Stisknutim tlacitka ,,ENTER® ulozte hodnotu (blikéni
ustane) nebo se stisknutim tlacitka , NABIDKA* vrat'te bez uloZeni.

Stisknutim tla¢itka , NABIDKA“ se vrat'te na vybér parametr(, dal§im stisknutim tla¢itka
,NABIDKA* se vrat'te na vybér nabidky a dalim stisknutim tlagitka , NABIDKA* ukongete funkci
programovani (displej se vypne).
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RMS PRO-EX1

2. VYBER NABIDKY
Parametry lze zobrazit dvéma zpisoby v zavislosti na nastaveni parametru ,,ErCE®.

o Pokud je aktivovana funkce RMC (ovladani otaceni motoru) (parametr ,,ErCE® je nastaven na
,» 1), zobrazi se Ctyfi nabidky:
FIrA Parametry pro rozsahy
F2Pr Parametry pro vyrobni polohu
F3tP  Parametry pro bod dotyku
F4Pt Parametry pro opotiebeni desky

o Pokud je funkce RMC deaktivovana (parametr ,,ErCE* je nastaven na ,,0), 1ze ptistupovat
pouze k parametrim v nabidce ,,F1rA“. V takovém piipad¢ nemaji ostatni parametry zadny
vyznam.

F1rA Parametry pro rozsahy

Obsah nabidky
F1rA Parametry pro rozsahy
PoEr Vykon hlavniho motoru
FdPL Chrani¢ podavani, délka pistu
FdSd Chréni¢ podavani, bezpe¢na vzdalenost
Fdto Chrani¢ podavani, Casovy interval
PoSL Délka zabéru vysilace polohy
HP-A HPM-A, rozsah
HP-b HPM-B, rozsah
FrbF Vysledek chranice podavani, hodnota POM pied FG
FrAF Vysledek chrani¢e podavani, hodnota POM po FG
Frdl Vysledek chranice podavani, rozdil
ErCE Funkce RMC
dISP Obrazovka
F2Pr Parametry pro vyrobni polohu
PrPO Posun vyrobni polohy
PrPS Nastaveni vyrobni polohy (pfedem urc¢ena ru¢ni hodnota)
PrLP Limit vyrobniho vykonu, vykon
PrLT Limit vyrobniho vykonu, ¢as
PrP0...9 Vyrobni poloha 0...9 (10 hodnot)
Potr Vysila¢ POT obraceny (pro deskové Cistice)
F3tP Parametry pro bod dotyku
tPLE Uroveii bodu dotyku
tPtl Cas bodu dotyku
tPFU Funkce bodu dotyku (auto/polo/ru¢n¢)
tPPO...9 Poloha bodu dotyku (10 hodnot)
F4PL Parametry pro opotiebeni desky
PLrE Resetovani opotiebeni desky
PLoF Startovaci poloha pro opotiebeni desky
PLdI Opotiebeni desky

RMS-EX1 PRO CZ.docx 1. listopadu 2005 / BL 3(6)



RMS PRO-EX1

3. PARAMETRY PRO ROZSAHY ,F1rA“

PoEr Vykon hlavniho motoru
Parametr pro jmenovity vykon hlavniho motoru. Krokujte mezi 0,05 a 50 MW po krocich 1, 2 nebo 5
MW (v zavislosti na rozsahu). Vychozi hodnota je 5 MW.

FdPL Délka pistu chrani¢e podavani
Tento parametr je nastaven v zavislosti na otd¢eni rotoru pii resetovani chrani¢e podavani. Nastavte
na 0 (nulu), pokud neni pouzita hodnota chranice podavani. Krokujte mezi 0 a 5,0 mm po krocich 0,1
mm. Vychozi hodnota je 1,0 mm.

FdSd Bezpecéna vzdalenost chrani¢e podavani
Rotor se vrati do této bezpecné vzdalenosti na chranici podavani.
Krokujte mezi 0 a 5,0 mm po krocich 0,1 mm. Vychozi hodnota je 1,0 mm.

Fdto Casovy interval chraniée podavani
Celkovy cas, ktery mize vyuZit resetovani chrani¢e podavani. Pokud je sekvence chrani¢e podavani
delsi, nez nastaveny Cas, bude vygenerovan casovy alarm. Krokujte mezi 5 a 30 s po krocich 1 s.
Vychozi hodnota je 10 s.

PoSL Délka zabéru vysilae polohy
Délka zabéru vysilace polohy rotoru. Pro POT-50 je to 50 mm. Krokujte mezi 10 a 200 mm po
krocich 10 mm. Vychozi hodnota je 50 mm.

HP-A Rozsah komory A HPM
Parametr pro jmenovity tlak v komote A. Krokujte mezi 10 a 150 tunami po krocich 0,5 tuny.
Vychozi hodnota je 50 tun.

HP-b Rozsah komory B HPM
Parametr pro jmenovity tlak v komote B. Krokujte mezi 10 a 150 tunami po krocich 0,5 tuny.
Vychozi hodnota je 50 tun.

FrbF Vysledek chrani¢e podavani, hodnota POM pied FG
Hodnota FrbF je hodnota POM piibl. 0,5 s pfed aktivaci resetu FG. Hodnotu nelze zménit.

FrAF Vysledek chrani¢e podavani, hodnota POM po FG
Hodnota ,,FrAF* je hodnota POM poté, co rotor urazil vzdalenost odpovidajici vypocétené
vzdalenosti FG (,,FdPL* + ,,FdSd*). Jednotka LDU mé&fi impulzy (0,01 mm/impulz) z jednotky CMLI.

Frdl Vysledek chrani¢e podavani, rozdil
,Frdl* je rozdil mezi ,,FrbF*“ a ,,FrAF*. Pokud se vysledek nachazi v povoleném intervalu, bude
vygenerovan signal kontaktu FG. Pokud se nachazi mimo, bude misto toho vygenerovan alarm FG.
Nizky limit je 100 % z ,,FdPL* + 50 % z ,,FdSd*.
Vysoky limit je 100 % z ,,FdPL* + 150 % z ,,FdSd".

ErCE Funkce RMC
Nastavte parametr na ,,1*, pokud se pouziva funkce RMC (RMC = ovladani otaceni rotoru). Pokud
,»0%, 1ze pristupovat k parametriim v této nabidce pouze v ptipadé nezdjmu ostatnich.

diSP Obrazovka
Nastavte parametr na 1 pro zobrazeni PDU nebo na 2 pro komunikaci s panelem obsluhy.
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4. PARAMETRY PRO VYROBNIi POLOHU ,,F2Pr“ (je-li aktivovano RMC)

PrPo Posun vyrobni polohy
Vzdalenost mezi ,,Vyrobni polohou* a ,,Startovni vyrobni polohou*. Krokujte mezi 0,1 a 20 mm po
krocich 0,1 mm, vychozi hodnota je 2,0 mm.

PrPS Nastaveni vyrobni polohy (pfedem urcena ruéni hodnota)
Nastavte 0 pro normalni funkci RMC. Nastavte na libovolnou jinou hodnotu pro piedem uréenou
»dtartovni vyrobni polohu®. Krokujte mezi 0 a 50 mm po krocich 0,1 mm, vychozi hodnota je 0,0
mm.

PrLP Limit vyrobniho vykonu, vykon
Minimalni vykon hlavniho motoru pro uloZeni nové ,,Vyrobni polohy*. Krokujte mezi 0 a 100 %
vykonu hlavniho motoru po krocich 1 %, vychozi hodnota je 50 %.

PrLt Limit vyrobniho vykonu, Cas
Minimalni ¢as pro uloZeni nové ,,Vyrobni polohy*. Krokujte mezi 0 a 600 minutami po krocich 1
minuta, vychozi hodnota je 10 minut.

PrP0...9  Vyrobni poloha 0...9 (10 hodnot)
Parametr je ulozen pfi resetovani chranice podavani, pokud je vykon hlavniho motoru vyssi, nez
parametr ,,PrIP* a pokud je vyssi déle, nez je parametr ,,PrLt*.
BéZné by se tento parametr nemél meénit, ale polohu 0 1ze nastavit mezi 0 a 50 mm v krocich 0.01
mm. Polohy 1 az 9 nelze ménit. Parametry jsou posunuty o jeden krok pro kazdou novou uloZenou
hodnotu. Pol. 0 je posledni, pol. 9 je nejstarsi.

Potr Vysila€¢ POT obraceny (pro deskové Cistice)
Nastavenim 1 obratite odecet vysilace polohy rotoru (50,00 ve vnitini poloze, 0,00 ve vnéjsi).
Krokujte mezi 0 a 1, vychozi je 0.

5. PARAMETRY PRO BOD DOTYKU ,,F3tP“ (je-li aktivovano RMC)

tPLE Uroveri bodu dotyku
Minimalni troven TVD pro akceptovani polohy dotyku. Krokujte mezi trovni 0 a 100 % po krocich
5 %, vychozi hodnota je 40 %.

tPtl Cas bodu dotyku

Minimalni ¢as pro akceptovani polohy dotyku. Krokujte mezi 0 a 5 s po krocich 0,1 s, vychozi
hodnota je 0,5 s.

tPFU Funkce bodu dotyku (auto/polo/ru¢né)
0 znamena, ze funkce je deaktivovana, 1 znamena ru¢ni a 2 znamena poloautomatickou sekvenci
bodu dotyku. Krokujte mezi 0 a 2, vychozi je 0.

tPP0...9  Poloha bodu dotyku (10 hodnot)
Tento parametr je ulozen, kdyz je pfijat bod dotyku (Grovenn TVD je vyssi, nez ,,tPLE®, po dobu
delsi, nez ,,tPtl*). Parametry nelze ménit a posouvaji se o jednu polohu pro kazdou novou ulozenou
polohu dotyku, ,,tPPO* je posledni,,,tPP9* je nejstarsi.
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6. PARAMETRY PRO OPOTREBENI DESKY ,,F4PL“ (je-li aktivovano RMC)

PLrE Resetovani opotfebeni desky
Hodnota ,,0° znamena deaktivaci méteni opottebeni desky, ,,1* je normdalni hodnota a ,,2* znamena,
ze funkce RMC neni kalibrovana. Parametr je automaticky nastaven na ,,2%, pokud signal TVD zmizi
na dobu delsi, nez 10 sekund, nebo pokud poloha rotoru vykazuje abnormalni hodnotu. ,,2* rovnéz
znamena, ze funkce RMC nema platnou startovni polohu.
Krokujte mezi 0 a 2, vychozi hodnota je 1. Pokud je chybné nastavena hodnota ,,2%, 1ze ji rucné
nastavit na ,,1* pro obnoveni pfedchozi startovni plohy. Tento parametr se automaticky zméni z ,,2
na,, 1 béhem kalibrace funkce RMC.

PLoF Startovaci poloha pro opotiebeni desky
Tento parametr udrzuje prvni ,,Startovni vyrobni polohu* po vyméné desek. Tento parametr by se
normaln¢ nemél ménit, ale 1ze jej nastavit mezi 0 a 50 mm po krocich 0,01 mm.

PLdI Opotfebeni desky
Vypoctené opotiebeni desky. Tento parametr nelze ménit.

7. ZOBRAZENOVANE ZPRAVY
AKTIVOVAN CHRANIC PODAVANI

1.80 NABIDKA Nepouzito

1 NepouZzito
Fd — Nepouzito
! NepouZzito

ENTER Nepouzito

Kdyz je aktivovano resetovani chrani¢e podavani, je na displeji zobrazeno ,,Fd* a aktualni hodnota
polohy rotoru.

Hodnota se méni, kdyz krokovaci motor pracuje (piibl. 4 — 10 s).

Kdyz je dokon€eno zasouvani chrani¢e podavani, na hornim fadku displeje je zobrazeno relativni
otaceni rotoru a na dolnim radku ,,FdCO* nebo ,,FdAL*.

Kdy? je reaktivovan signél resetu FG nebo po stisknuti tladitka NABIDKA se displej vypne.
Aktivovany signal resetu FG odstavi jednotku z jakékoli jiné programovaci funkce.

CHYBA IDENTIFIKACE RMS

NABIDKA Nepouzito

0 Nepouzito
— Nepouzito
E r r2 ! NepouZzito

ENTER Nepouzito

Kdyz jednotka LDU nemuze identifikovat jednotku RMS po stisknuti libovolného tlacitka
»ZOBRAZIT LIMITY* na jednotce RMS, zobrazi se ,,Chyba 2. Pravdépodobnou pfi¢inou je
elektricka zavada v rozhrani RMS.

Jednotka RMS mitize piesto fungovat co se ty¢e namétené hodnoty a porovnavani limiti.
Zprava je zobrazena pfiblizn€ 2 s a pfi dalsi aktivaci stejné jednotky RMS se opakuje.
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