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1 TDC-ANTURIN KALIBROINTI
1.1  YLEISTA

TDC-anturi on aina kalibroitava terdnvaihdon yhteydessa ja uuden anturin asentamisen jalkeen.
Téassd ensimmaisessa kalibroinnissa kéytetaan karkeaa kalibrointia.

Anturi kalibroidaan sitten uudestaan jauhatusprosessin méddrddmin véliajoin. Segmenttien (ja
anturien) suuren kulumisen yhteydessad on uudelleenkalibrointi tehtdva tihedmmin viliajoin kuin
véihidisen kulumisen yhteydessd. Uudelleenkalibrointi on tehtdva toisaalta siksi, ettd anturin
kuluminen aiheuttaa pienen muutoksen TDC-arvoon, mutta enimmaékseen jauhinsegmentin roottorin
puomien muodon muuttumisen vuoksi. Puomien kaarevien reunojen vuoksi anturin edessi oleva
terds on vihemmain magneettista, minka anturi tulkitsee suurempana teravélini.
Uudelleenkalibroinnissa ei koskaan saa kdyttdd karkeaa kalibrointia, koska se mitét6i edellisen
kalibroinnin. On parempi aloittaa edellisestd kalibroinnista ja tehdé siithen pienempid muutoksia.

Anturi kalibroidaan kuormittamattomalla koneella ja vakaassa lampdétilassa. Télld tarkoitetaan, ettid
koneen on joko oltava kylma, ts. siind ei saa olla hdyrypainetta, tai sitten sen oltava tdysin limmitetty
hoyrypaineella. Jilkimmainen vaihtoehto on suositeltava.

Koska kaytetddn sekd levymadisid ettd kartiomaisia terid, on terdkosketuspisteeseen kiinnitettdva
erityistd huomiota kalibroinnin aikana. Tama johtuu siit4, ettd terdkosketuspiste kuormittamattomalla
ja kuormitetulla koneella eroavat toisistaan. Terdkosketuksessa todellinen etdisyys anturin edessé on
0.40 mm levyjauhimelle ja 0.60 mm Conflo-jauhimelle. Tima on todettu aikaisemmissa
mittauksissa.

Nollakalibrointi tehddén tdmén vuoksi terdvélilld 0.40 ja vastaavasti 0.60 mm kuormittamattomassa
jauhimessa.

TDC-anturin kalibrointi voidaan tehdé kahdella tavalla:

Perusversiossa kédytetddin DCM-yksikon painikkeita ja yksikko valitaan asettamalla digitaali
sisddntulo ”DI-DCASE” jatkuvasti korkeaksi (liittdmalla se hyppyjohtimella +24VDC:hen).
Lisavarusteena voidaan kayttda kalibrointivaihtokytkintd, jolloin kéytetdén kaikkia 4
digitaalisisddntuloa. Valitsinkytkin aktivoi jonkun sisddntuloista "DI-DCASC” (coarse=karkea
kalibrointi), "DI-DCASS” (span=vahvistuskalibrointi) tai "DI-DCASZ” (zero=nollakalibrointi) ja
painokytkin aktivoi sisdédntulon "DI-DCASE” (set=aktivointi).

Téssd tilassa valitsinkytkin on aina aktivoitava ennen painokytkinta.

RMS-RS1 KAL Fl.docx 2011-04-05/ BL 3(12)



RMS-RS1

KALIBROINTI

1.2 KALIBROINTIKYTKIN
Perusversiossa kalibrointi suoritetaan DCM-yksikon painikkeiden
avulla seuraavasti.

Paina "MENU” ja valitse nuolindppdinten 1" ja ’|” avulla haluttu
kalibrointityyppi "TDC Cal Zero”, "TDC Cal Span” tai ”TDC Cal
Coar.”.

Paina "ENTER” suorittaaksesi kalibroinnin.

Nayttoon tulee kysymys, haluatko tallentaa kalibroinnin, ja koska
tahattomien kalibrointien vaara on haluttu valttda on esiasetukseksi
valittu "No”.

TDC Cal: Zero
0.50 mm TVD=50%

TDC Cal: Zero
Cal 0.50

TDC Cal: Zero
Save? No

TDC Cal: Zero
Save? Yes

Paina ”—”tai ”«" muuttaaksesi asetukseksi ”’Yes” ja paina ’ENTER” tallentaaksesi kalibroinnin.

Lisdvarusteina voidaan kayttda ulkoisia kalibrointikytkimié. Jos tima
toiminto on valittu, niin kalibrointia ei voida tehdd DCM-yksikén
painikkeiden vilitykselld.

Valitse kalibrointitila kdantokytkimelld ja paina "SET” suorittaaksesi
kalibroinnin.

Kun kalibrointi tallennetaan nikyy
DCM-yksikolld ilmoitus noin 1
sekunnin ajan.

TDC Cal: Zero
Calibrated

Jos kalibrointia ei hyviaksytd, tulee TDC Cal:

. ) Zero
vikailmoitus:

Calibrate Error!

[Imoitus mitdtdidadn painamalla ”ENTER” alas tai jos kdytetdin
ulkoisia kalibrointikytkimid vaihtamalla tila kddntokytkimella.
Kalibrointia ei hyviksyti, jos signaalit ovat epdnormaaleja tai vahvistus
kohtuuton (esim. jos vahvistuskalibrointi suoritetaan samassa
aksiaalitasossa kuin nollakalibrointi, mikd merkitsisi d4retonti
vahvistusta).
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1.3 ESITARKASTUS

e Tarkasta, ettd TDC-anturi on asennettu segmenttipinnan tasolle ja kiristetty oheistettujen
ohjeiden mukaan. Huomioi anturin kiristysmomentti. Jos se ylitetdén, voi segmentti tyontyad ulos
tai anturin pii voi ulottua jauhatusalueelle. Kummassakin tapauksessa ndyttoon tulee
virheellinen terdvali ja ajettavuus huononee.

1.4 KARKEA KALIBROINTI
e Karkea kalibrointi tehdiin vain uudelle TDC-anturille, joka kalibroidaan ensimmaisen
kerran.
Jos anturi kalibroidaan uudestaan, siirrytddn heti nollakalibrointiin. TDC Cal-

Coar.

e Valitse karkea kalibrointi. Nayttoon tulee esiasetettu karkean 3.80mm (Sensor?)
kalibroinnin arvo, joka on 3.80 mm, sekd ”’(Sensor?)”, minka
tarkoituksena on muistuttaa siitd, ettd tima kalibrointi tehddan vain uudelle anturille.

e Ajaroottori takimmaiseen pédteasentoon, eli terdavéli on yli 8 mm.

e Suorita karkea kalibrointi ja DCM-yksikko kalibroituu esiasetettuun kalibrointiarvoon.

1.5 NOLLAKALIBROINTI

e Valitse nollakalibrointi. Ndytt66n tulee esiasetettu TDC Cal: Zero
nollakalibrointiarvo (tavallisesti 0.50mm) seki asetettu TVD-raja 0.50mm TVD=50%
terdkosketuskohdan miirdamiselle.

e Ajajauhinkiekot pyorimisen aikana hitaasti yhteen, kunnes
saavutetaan terdkosketuskohta ja TVD-arvo ylittdd asetetun TVD-
rajan. Nayttoon tulee sitten suhteellinen aksiaaliasento alariville (—
0.10mm), mikéd merkitsee sitd, ettd kiekot ovat 0.10mm
nollakalibroinnin aksiaaliasennon sisdpuolella.

TDC Cal: Zero
0.50 rPOM=-0.10

e Ajakiekot heti erilleen, kunnes suhteellinen POM on 0.00mm.

e  Suorita nollakalibrointi ja DCM-yksikkd kalibroituu esiasetettuun kalibrointiarvoon.

1.6 VAHVISTUSKALIBROINTI

e Valitse vahvistuskalibrointi. Nayttoon tulee esiasetettu TDC Cal: Span
kalibrointiarvo (tavallisesti 1.50mm) seka aksiaaliasento suhteessa | 1 _50 rPOM=+1_.00
kosketuspisteasentoon.

e Aja kiekot erilleen, kunnes suhteellinen POM on +1.00.

e  Suorita vahvistuskalibrointi ja DCM-yksikko kalibroituu esiasetettuun kalibrointiarvoon.

1.7  KALIBROINTI PAATETAAN (kun kiytetiin ulkoista kalibrointikytkinti)
e Kiidnnd TDC-kalibroinnin avainvaihtokytkin asentoon "TDC KALIBROITU".

e Aseta "KOSKETUSPISTEASENTO"-avainvaihtokytkin pois péélti asentoon (katk.).
e Paina "SET"-kytkin alas. "TDC EI KALIBROITU"-merkkivalo sammuu.

e Kidnnd TDC-kalibroinnin avainvaihtokytkin asentoon "KATK.".
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2 ROOTTORIASENTOANTURIN KALIBROINTI

Roottoriasentoanturin kalibrointi suoritetaan asennuksen, anturin (POT-50) tai mittauskortin (POM-
RM1) vaihdon yhteydessd. Anturi on mekaanisesti rajoitettu 50.0 mm iskunpituuteen, mikd helpottaa
anturin kalibrointia ajankohtaista mittauskorttia vastaavasti.

e Poista anturi roottoripaketin pitimelta. 8 NONITOR
e Lue roottoriasentoarvo "POM” DCM-yksikolta. S840
. . . . . .o o0 . . . . e . 3 SENSOR CAL
e Paina mittauskérki sisdéin ja pidé sitd sisdasennossa. .
e Sdiddda POM-RMI kortin "ZERO"-potentiometri arvoon 0.00 mm. © zero
o  Padstd mittauskérki ulkoasentoonsa.
@©outeut it
e Siddda POM-RMI kortin "SPAN"-potentiometri arvoon 50.00 mm. © rowst |
e Ajakiekot yhteen niiden pyorimatta. @,y
apausT 2
e Asenna anturi pitimeen ja sdddd mekaanisesti haluttuun roottoriasentondytto6n @ovrur
pyorimattomien kiekkojen koskettaessa toisiaan. Kiinnitd anturi tdhan oner 3
asentoon.
e Anturi on mekaanisesti rajoitettu 50 mm iskunpituuteen ja siksi sen sisdista Diire
pditeasentoa ei saa ylittdd tuotannon aikana.
E)prA

-
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3 LAMPOTILAN KALIBROINTI

DCM-yksikko kalibroidaan yhdessd KB-02-kaapelinpditteen kanssa. Se on asennettu anturin
laheisyyteen ja siséltidd tarkkuusvastuksen sekd vaihtokytkimen yksinkertaista kalibrointia varten.
Vastukset kytketdan vaihtokytkinten kautta, ja ne korvaavat tdlloin PT-100-vastuksen TDC-anturin
sisalla.

Kalibrointi tehdddn DCM-RM1:n etulevylli olevilla painikkeilla.

e DCM-RMI:
Paina "MENU?” ja selaa nuolindppédimelld ”—”, kunnes ndytt6on tulee "DTM Cal Zero™.
Alarivilld nakyy mitattu ldampdétila ja nykyiset kalibrointiarvot.

e Kaapelinpdite KB-02:
Irrota kansi.
Aseta SW1-vaihtokytkin asentoon "KALIBROINTI".
Aseta SW2-vaihtokytkin asentoon "0".

e DCM-RMI1:
Paina "ENTER” kéynnistddksesi nollakalibroinnin ja ’ENTER” Dtm Cal: Zero
tallentaaksesi sen. Paina ”—” tai ”«—" saadaksesi tilaksi "Yes” ja Cal 0 °C
paina ’ENTER” vahvistaaksesi valinnan.
Jos ’ENTER?” painetaan alas “no”-tilassa, niin kalibrointia ei Dtm Cal: Zero
tallenneta. Save? Yes

e Kaapelinpdite KB-02:
Aseta SW2-vaihtokytkin asentoon "225".

e DCM-RMI:
Paina ”|” valitaksesi vahvistuskalibroinnin. Paina ’ENTER” Dtm Cal: Span
kaynnistiédksesi kalibroinnin ja ’ENTER” tallentaaksesi sen. Paina | cgl 225 ©C
”—” tal 7« saadaksesi tilaksi ’Yes” ja paina "TENTER”
vahvistaaksesi valinnan.
Jos ’ENTER?” painetaan alas ’no”-tilassa, niin kalibrointia ei tallenneta.
Paina "CLEAR” palataksesi normaalindyttdon.

e Kaapelinpédite KB-02:
Aseta SW1-vaihtokytkin asentoon "NORM".
Aseta SW2-vaihtokytkin asentoon "0".
Asenna kansi paikalleen.

_
s

KB-02

LI LI

bjswz bjsww

0 225 NORM KALIBRERING

O 0 00000

Q00000002

O
OO0 000000

e}
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4

DCM-YKSIKON HALYTYSRAJOJEN SAATO

TDC-MITTAUS

Kalibrointi tehddin DCM-RM1:n etulevylld olevilla painikkeilla. -
DCM Lim: TDC++

Paina "MENU” ja sitten ”—”, kunnes ndyttoon tulee "’DCM Lim. 1.20 mm
TDC ++”. Alarivilld nikyy mitattu asetettu hilytysraja.

Paina "ENTER”. DCM Lim: TDC ++
”Edit:” syttyy osoittamaan, ettd arvoa voidaan sdétdd. Valitse Edit: 1.20 mm

nuolindppdimid 1 ja ”|” kédyttden haluttu arvo vililtd 0 - 3.00 mm.

Paina "ENTER” tallentaaksesi sen, jolloin ndytt6on tulee kysymys DCM Lim- TDC ++
tallennetaanko arvo. i

., . ey e ey Save? No
Paina "ENTER?”, jos arvoa ei tallenneta, tai paina ”«" tai ”—

muuttaaksesi tilaksi ”Yes” ja sitten "ENTER” tallentaaksesi sen. DCM Lim- TDC ++

”Saving...” ndkyy ndytolld noin 1 sekunnin ajan. Save? Yes

Paina 1" tai | ” valitaksesi muut hdlytysrajat,” TDC +”,” TDC
SP”,” TDC-"ja” TDC - -”.

DTM-MITTAUS (Jauhatusvydhykeldmpétila)

Sama menettely kuin edell.
DCM Lim: DTM1

Siirry nuolindppdimid ”1” tai ”|” kdyttdmalla hilytysrajojen "DTM1” 180 ©C

ja” DTM 2~ vililla. Saatovili 0 - 250 °C.

RMS-YKSIKKOJEN HALYTYSRAJOJEN SAATO
Yleista.
Valitse RMS-yksikké DCM-nidyttoon painamalla alas "DISPLAY LIMITS” halutulta yksikdlta.
Nayttod on aktivoituna noin 10 minuuttia sen jélkeen, kun "DISPLAY LIMITS”-vaihtokytkin on
painettu alas, ja sammuu sitten automaattisesti. Toiminto voidaan paattdd myds painamalla alas
”CLEAR?” tai "MENU”.
Ajankohtainen mittausarvo ja yksikon hilytysraja-asetus ndytetdéin. Samanaikaisesti voidaan
kuitenkin ndyttdd vain 2 hilytysrajaa, joten jos yksikdssd on useampia hélytysrajoja, niille on
varattu 2 sivua:
”>” psoittaa, ettd hilytysraja 3 ja mahdollisesti 4 ndytetddn, kun ”—” painetaan alas,
”<” osoittaa, ettd hilytysrajat 1 ja 2 ndytetdén, kun ”«" painetaan alas.

Oikeassa yldreunassa ndytetddan "D’ tai "E”.
”E” merkitsee, ettd yksikko on kytketty (Enabled) DCM-yksikon yhteishdlytystoimintoon,
”D” merkitsee, ettd yksikko ei vaikuta yhteishdlytykseen (Disabled).
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6 POM-RM1:N SAATO
e Valitse POM-yksikkd DCM-niyttoon painamalla alas "DISPLAY LIMITS”

POM-yksikoltd. DCM-ndytoltd ndkyvat mitattu arvo ja rajojen asetetut arvot. E) POSITON

e Mittausarvo osoitetaan merkinndlld "POM" POV R

e Siito, raja 1. Lue arvo kohdasta "1=" ja sddda 592358 - g?zgmo E SENSOR CAL.
"LIMIT 1"-potentiometri haluttuun arvoon. I o SPAN
ZERO

e S&ito, raja 2. Lue arvo kohdasta "2=" ja sdddd "LIMIT 2"-potentiometri
haluttuun arvoon.

@© outPut
= LIMIT
i

e Siito, raja 3. Paina ”—” saadaksesi ndyttoon sivun 2. Lue arvo kohdasta "3=" © sowsT
ja saddd "LIMIT 3"-potentiometri haluttuun arvoon. Pt
e Hilytysrajojen sddtovéli on 0 - 50.0 mm. AMST
®©outPut i
®) Apaust .
@@
@Dmefso TZA
TVD-RM1:N SAATO
e Valitse TVD-yksikkd DCM-néyttoon painamalla alas "DISPLAY LIMITS”
TVD-yksikolti. DCM-ndytoltd ndkyvit mitattu arvo ja asetetut raja 1- ja raja 2- E) Touen
arvot. _
Mitt ot Kinnalls "TVD" TVD= 0 % D sose2zs
[ ]
ittausarvo osoitetaan merkinnélld 1250 2=25
e S&ito, raja 1. Lue arvo kohdasta "1="ja sdada oo
"LIMIT 1"-potentiometri haluttuun arvoon. S st
@outrut
e S4ito, raja 2. Lue arvo kohdasta "2=" ja sdadd "LIMIT 2"-potentiometri haluttuun & soust e
arvoon.
e Hailytysrajojen sdédtovali on 0 - 100%. = o
L Jo
@@
E) oA
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8 VIM-RM1:N (valinnaisyksikké) SAATO =)
e Valitse VIM-yksikkd DCM-niyttoon painamalla alas "DISPLAY LIMITS” M
VIM-yksikoltd. DCM-néytoltd ndkyvat mitattu arvo ja asetetut raja-arvot. YN R
e  Mittausarvo osoitetaan merkinnalld "VIM"
e  S&ito, raja 1. Lue arvo kohdasta "1=" ja \]{lgg gzgmls D Z:I: m
sdaada "LIMIT 1"-potentiometri haluttuun
arvoon. Arvon voi saataa valiltd 0 - 25 mm/s. OUTPUT LT
e  S&ito, raja 2. Lue arvo kohdasta "2=" ja sddda "LIMIT 2"-potentiometri =125 e
haluttuun arvoon. % 2
e Hilytysrajojen sddtovéli on 0 - 25 mm/s. % %Z
ooy
@ Dmetso V/A
9 MPM-RM2:N (valinnaisyksikké) SAATO
e Valitse MPM-yksikké DCM-ndyttoon painamalla alas "DISPLAY LIMITS”
MPM-yksikoltd. DCM-ndytoltd ndkyvit mitattu arvo ja uudet raja-arvot. E) MONE
Kaikki ndytoltd ndkyvit arvot on laskettu esiohjelmoidun nimellismoottoritehon VPM—RM2
pohjalta. (Tarkemmat tiedot voi katsoa RS-jarjestelmén ohjelmointikisikirjasta ESTAREE
PRO-RS1). .
e Mittausarvo osoitetaan merkinnilld "MPM" © sowst i
s o MPM= 5.5 MW D
e Saito, raja 1. Lue arvo kohdasta "1="ja sdada 1=4 .0 2=2.0 > @oureur L
"LIMIT 1"-potentiometri haluttuun arvoon. AoAST
Arvo voi olla 0 - 100% padmoottorin nimellistehosta.
e Saito, raja 2. Lue arvo kohdasta "2=" ja sdddd "LIMIT 2"-potentiometri haluttuun e
. oo oe . . . @ ADJUST
arvoon. Arvo voi olla 0 - 100% paédmoottorin nimellistehosta. @oureur T
e Saito, raja 3, Taso. Paina ”—” saadaksesi ndyttoon sivun 2. Lue arvo kohdasta SR
"3="ja sdadi " LEVEL ADJUST"-potentiometri haluttuun arvoon. Saatovéli O -
pddamoottorin enimmaisteho.
e S&ito, raja 4, Tid. Lue arvo kohdasta "4="ja sdadi "TIME ADJUST"-

RMS-RS1 KAL Fl.docx
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OTM-RM1:N (valinnaisyksikk6é) SAATO
RMS-jérjestelméssi voidaan kayttad 2 yksikkoa.
Valitse OTM-yksikké DCM-ndyttoon painamalla alas "DISPLAY LIMITS”
OTM-yksikolta.
DCU-néytt6 ndyttdd mitatun arvon ja asetetut raja-arvot. Kaikki esitetyt arvot on
laskettu esiasetetun nimellisldmpétilan, 100 tai 200 °C, pohjalta. Kunkin OTM-
kortin nimellinen ldmpétila asetetaan kortin dip-kytkimen vilityksella.

Kanavan 1 mittausarvon osoittaa "OTM 1"

= = (e
Kanavan 2 mittausarvon osoittaa "OTM 2" OTM=55 45°C D

1=55 2=65 >

Kanava 1, Hilytysraja 1. Lue arvo kohdasta "1="
ja sddda potentiometri "CHANNEL 1, LIMIT 1" haluttuun arvoon. Arvon voi
valita vililtad 0 - 100% nimellisestd 1ampotilasta.

Kanava 1, Hilytysraja 2. Lue arvo kohdasta "2=" ja sdddi potentiometri
"CHANNEL 1, LIMIT 2" haluttuun arvoon. Arvon voi valita valiltd 0 - 100%
nimellisestd lampotilasta.

Kanava 2, Hilytysraja 1. Paina ”—” saadaksesi ndyttdon sivun 2. Lue arvo
kohdasta "3=" ja sdddd potentiometri "CHANNEL 2, LIMIT 1" haluttuun arvoon.
Arvon voi valita vililtd 0 - 100% nimellisestd lamp0tilasta.

]

Kanava 2, Hilytysraja 2. Lue arvo kohdasta "4=" ja sdiddé potentiometri

@ OPTIONAL

TEMP

OTM—RM1
9068263

CHANNEL 1
@© outeut i
®) ApausT !
@©outrut
@) rouust

LIMIT

CHANNEL 2
® outrut

LIMIT

ADJUST
©outrur

LIMIT

ADJUST

O] Jivi-al

@ Dmetso A

"CHANNEL 2, LIMIT 2" haluttuun arvoon. Arvon voi valita valiltd 0 - 100% nimellisesti

lampdotilasta.
HPM-RM1:N (valinnaisyksikkd) SAATO

Valitse HPM-yksikké DCM-néyttoon painamalla alas "DISPLAY LIMITS”
HPM-yksikoltd. DCM-ndyttoon tulee mitattu arvo ja rajojen asetetut arvot.
Kaikki niytetyt arvot on laskettu esiohjelmoitujen nimellisten A- ja B-

[@j HYDRAULIC

PRESSURE

HPM—RM1
9068256

kammiopaineiden pohjalta. Kunkin kammion nimellispaine ohjelmoidaan DCM-
yksikolta. (lisitiedot voi katsoa RS-jérjestelmin ohjelmointikisikirjasta PRO-
RS1).

HPM=27 =37 ton D
1=55 2=65 >

Kanavan 1 mittausarvon osoittaa "HPM 1"

Kanavan 2 mittausarvon osoittaa "HPM 2"

A—-CHAMBER

©outrut
LMIT

apwust

©outeut
LMIT

owstT 2

Kanava A, raja 1. Lue arvo kohdasta "1=" ja sdfida potentiometri "A-CHAMBER,
LIMIT 1" haluttuun arvoon. Arvon voi valita véliltd 0 -100% nimellisestd A-
kammiopaineesta.

Kanava A, raja 2. Lue arvo kohdasta "2=" ja sd4da potentiometri "A-CHAMBER,
LIMIT 2" haluttuun arvoon. Arvon voi valita vililtd 0- 100% nimellisestd A-
kammiopaineesta.

B-CHAMBER
@ outeur
ADJUST
@ outeut

LIMIT

apwst 2

LIMIT
1

@ DISPLAY
LIMITS

Kanava B, raja 1. Lue arvo kohdasta "3=" ja sddd4 potentiometri "B-CHAMBER,
LIMIT 3" haluttuun arvoon. Arvon voi valita vililtd 0 - 100% nimellisestd B-

kammiopaineesta.

E) - A

Kanava B, raja 2. Lue arvo kohdasta "4="ja sdddd "B-CHAMBER, LIMIT 4"-potentiometri

haluttuun arvoon. Arvon voi valita vililtd 0 - 100% nimellisestd B-kammiopaineesta.
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RMS-RS1 KALIBROINTI
12 REVISIOT

27.8.2007  Péivitys DCM-RMI1 versioon 1.60 joka sisdltdd suuremman terdvilin mittausalueen.

2.11.2010  Halytysraja DTM-3 on poistettu samassa yhteydessd kun viides terdvalimittauksen
(TDC) raja on lisdtty (TDC-SP).

5.4.2011 Valmet.
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