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RMS KAL-SD1

1. KALIBROINTI
1.1. TDC-ANTURIN KALIBROINTI
1.1.1 YLEISTA

TDC-anturi on aina kalibroitava teranvaihdon yhteydessa ja uuden anturin asentamisen jalkeen.

Anturi kalibroidaan kuormittamattomalla jauhimella ja |
vakaassa lampétilassa. Talla tarkoitetaan, ettd jauhimen on “‘
joko oltava kylma4, ts. siing ei saa olla hoyrypainetta tai sitten

sen on oltava tdysin lammitetty hdyrypaineella.

Jalkimmainen vaihtoehto on suositeltava.

Koska kéytetddn seka levy- ettd kartiosegmentteja,
terakosketuspisteeseen on kiinnitettava erityistd huomiota TDC-anturi
kalibroinnin aikana. T&ma johtuu siitg, etté terdkosketuspiste
kuormittamattomalla ja kuormitetulla koneella eroavat
toisistaan.

Terékosketuksessa todellinen etdisyys anturin edessa on 0.40
mm levyjauhimelle ja 0.60 mm Conflo-jauhimelle. -
Tama on saatu aikaisempien mittausten perusteella. Katso

kuvaa.

Kuormittamaton jauhin

Nollakalibrointi tehddan tdman vuoksi teravalilla 0.40 mm tai

vastaavasti 0.60mm, kuormittamattomassa jauhimessa.

DCA-yksikko esiasetetaan tasojauhimelle. Lisatietoja saat

DCA-RM1:n kasikirjasta. TDC-anturi -
Kalibrointi suoritetaan vaihtokytkimell4 seké Kuormitettu jauhin
paikallispaneelissa olevalla painokytkimella.
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RMS KAL-SD1

1.1.2 ESIKALIBROINTI

e Tarkasta, ettd TDC-anturi on asennettu terdpinnan tasoon, ja etta
se on kunnolla Kkiristetty.

e Kun "KOSKETUSKOHTA"-avainvaihtokytkin on aktivoitu,
PDU:n tietondytolld ndkyy "TVD LIMIT XX %". Kun tdmé
TVD-raja on ohitettu terdkosketuksen yhteydessa, tietonayttd
siirtyy nayttamaan suhteellisen POM-arvon (-0.10mm). Néytt6a
kaytetaén roottorin peruuttamiseen kalibroinnin aikana. Naytto
haviaa, kun "KOSKETUSKOHTA" kytketaan pois paalta.

1.1.3 KARKEA KALIBROINTI SET

e Karkea kalibrointi tehd&&n vain silloin, kun kalibrointi tapahtuu
uudella TDC-anturilla. Jos anturi vain kalibroidaan uudestaan,
jatka nollakalibroinnilla.

TDCEI
KALIBROITU

e Kaannd TDC-kalibroinnin avainvaihtokytkin asentoon
"KARKEA".

e Ajaroottori takimmaiseen padteasentoon, ts. teravéali on yli 8 mm.

e Paina "SET" vaihtokytkin alas, jolloin DCA-yksikko esiasettuu

3.00/4.50 mm:iin. NOLLA
1.1.4 NOLLAKALIBROINTI KARKE VAHV.
e Kaanna TDC-kalibroinnin avainvaihtokytkin asentoon
"NOLLA".
TDC
e Ajajauhinkiekkoja pydrimisen aikana yhteen, kunnes saavutetaan KATK. KAL.

terdkosketuskohta ja taso ylittaa asetetun TVD-rajan.
Suhteellinen POM naytt&4 talldin -0.10.

e Ajakiekot heti erilleen, kunnes suhteellinen POM né&ytt&& 0.00.

e Paina"SET" alas, jolloin DCA-yksikko esiasettuu 0.50/0.75 mm:iin tai 0.70 mm:iin. (0.50/0.75
levyjauhimelle, 0.70 Conflo-jauhimelle).

1.1.5 VAHVISTUSKALIBROINTI
e Kaanna TDC-kalibroinnin avainvaihtokytkin asentoon "VAHV.",

e Aja kiekkoja erilleen, kunnes suhteellinen POM nayttaé +1.00.

e Paina"SET" alas, jolloin DCA-yksikko esiasettuu 1.50/2.25 mm:iin tai 1.70 mm:iin. (1.50/2.25
levyjauhimelle, 1.70 Conflo-jauhimelle).

1.1.6 KALIBROINTI SUORITETTU
e Kaanna TDC-kalibroinnin avainvaihtokytkin asentoon "TDC KALIBROITU".

e Aseta "KOSKETUSKOHTA"-avainvaihtokytkin pois paalta asentoon.
e Paina"SET" -vaihtokytkin alas. Merkkivalo "TDC EI KALIBROITU" sammuu.
e Kaannd TDC-kalibroinnin avainvaihtokytkin asentoon "KATK".
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1.2.

ROOTTORIASENTOANTURIN KALIBROINTI
Poista anturi roottoripaketilla olevalta pitimelta.

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

Paina mittauskéarki siséén ja pida sitd sisimmassé asennossa.
S&&da potentiometri "ZERO" POM-RM1-kortilla, kunnes saat arvon 0.00 mm.

Paastd mittauskéarki uloimpaan asentoonsa.

Saadé potentiometri "SPAN" POM-RM1-kortilla, kunnes saat arvon 50.00 mm.

Aja jauhatuskiekot yhteen niiden py6rimétta, kunnes ne koskettavat toisiaan.

@ POSITION

MONITOR

POM—RM1
9068249

SENSOR CAL.
@) span
®) ztro

@ outrut e
1

@) AbwusT
Asenna anturi pitimeen ja suorita mekaaninen saato, kunnes saat halutun arvon. @®ovreur
Kiinnit4 anturi td4han asentoon. & rowsr T
Anturin iskunpituus on rajoitettu 50 mm:iin, ja siksi vaaditaan, ettd sen sisaista @ovrr
paateasentoa ei ylitetd kayton aikana. © mwst
(O] Javi-ad
E) = A
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1.3.

DTM-RM1:N KALIBROINTI

DTM-yksikko kalibroidaan yhdessa KB-02-kaapelinpadtteen kanssa. Tdma on
asennettu anturin laheisyyteen ja sisaltaa tarkkuusvastuksen seka vaihtokytkimen
yksinkertaista kalibrointia varten. Vastukset kytketadan vaihtokytkinten kautta, ja ne
korvaavat tallgin PT-100-vastuksen TDC-anturin sisalla.

Kalibrointi tapahtuu monikierroksisilla potentiometreilla DTM-RM1:n etulevyllé.

RMS-SD1 KAL Fl.docx

Paina "Display Limits" alas DTM-RM1-yksikollg, jolloin arvo nakyy DCU-
naytolla.

Kaapelinpéate, KB-02:

Irrota muovikansi.

Aseta SW1-vaihtokytkin asentoon "KALIBROINTI".
Aseta SW2-vaihtokytkin asentoon "0".

DTM-RM1.:
Saada "ZERO"-potentiometri, kunnes DCU-naytolla nakyy 000",

Kaapelinpéate, KB-02:
Aseta SW2-vaihtokytkin asentoon "225".

DTM-RML1.:
Saada "SPAN"-potentiometri, kunnes DCU-naytolla nakyy "225".

Kaapelinpéate, KB-02:

Aseta SW1-vaihtokytkin asentoon "NORM".
Aseta SW2-vaihtokytkin asentoon "0".
Asenna muovikansi paikalleen.

_J

K2 K1 KB—-02

o O o
o O o

O
° Q| L pon o
O o C@) o O
o o
o O SW2 SWI
o O o}
0 225 NORM KALIBRERING
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® OUTPUT
LIMIT 1
ADJUST

® oUTPUT
LIMIT 2
ADJUST

® OUTPUT
LMIT 3
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2. SAATO

Yleista

Valitse haluttu yksikké DCU-néytt6éon painamalla alas "DISPLAY LIMITS”.

Néayttd on aktivoituna noin 2 minuuttia sen jalkeen, kun ’DISPLAY LIMITS”-vaihtokytkin on
painettu alas, ja se sammuu sitten automaattisesti.

Jos ”—”-vaihtokytkin DCU-RM1.:1t4 painetaan alas, niin ndyttod ei sammuteta automaattisesti.
Taman nakee siita, ettd nayton oikeaan alakulmaan syttyy merkki "*",

Jos ”"DISPLAY LIMITS” painetaan uudestaan alas, niin automaattinen sammutus kytkeytyy taas
paalle.

Paina "MENU"-vaihtokytkin alas palataksesi normaalindyttoon.

2.1. CMI-RM1:N SAATO

Paina "DISPLAY LIMITS” alas CMI-RML1:1t4, jolloin DCU-naytt6 nayttaa DCA 293
oikaistut suuren ja alhaisen nopeuden arvot. DTM 168
2.1.1 SUURI NOPEUS POM 39.46

Lue suuren nopeuden arvo ja sadda se vastaavalla potentiometrill&.
Arvoa voidaan saataa vélilla 50 - 150%. Jos saddetadn 100%, niin roottorin

siirtymanopeudeksi tulee 0.25 mm/s. Jos askelmoottori kdy juuri s&adon CMI %
aikana, niin muutos tapahtuu vasta seuraavassa ajossa.
2.1.2 ALHAINEN NOPEUS H-sp. 100
Lue alhaisen nopeuden arvo ja sadda vastaavalla potentiometrilla. L-sp. 100
Arvoa voidaan saataa vélilla 50 - 150%. Jos sdddetddn 100%, niin roottorin
siirtymanopeudeksi tulee 0.05 mm/s. Jos askelmoottori kdy saadon aikana, DIFF +0
niin muutos tapahtuu vasta seuraavassa ajossa.

ENABLED
2.2. MPM-RM2:N SAATO
Paina ”"DISPLAY LIMITS” alas MPM-RML:It4, jolloin DCU-naytto nayttaa
mitatun arvon ja oikaistut raja-arvot. Kaikki néytetyt arvot on laskettu DCA 2.23
uudelleen esiohjelmoidun nimellisen pd&dmoottorin tehon perusteella. (katso DTM 168
lisatietoja SD-jarjestelmén ohjelmointikésikirjasta OHJ-SD1). POM 3946
2.2.1 MITATTU MITTAUSARVO
Mittausarvo osoitetaan merkinnéllg "MPM".
2.2.2 SAATO RAJA 1 (ALARAJA) MPM MW
Lue arvo "Low" kohdalta ja sadd& potentiometri "LIMIT 1" haluttuun arvoon.
Arvo voidaan valita véliltd 0 - 100% nimellisestd padmoottorin tehosta. MPM 1.50
2.2.3 SAATO RAJA 2 (ALEMPI ALARAJA) Low 2.1
Lue arvo "LoLow" kohdalta ja saada potentiometri "LIMIT 2" haluttuun Lowlow 1.8
arvoon. Arvo voidaan valita valiltd 0 - 100% nimellisestd paamoottorin Level 1.0
tehosta. Time 3.0

2.2.4 SAATO RAJA 3, LEVEL
Lue arvo "Level" kohdalta ja sadda potentiometri " LEVEL ADJUST" haluttuun arvoon. Arvo
voidaan valita valilta 0 - 100% nimellisest4d p4d&moottorin tehosta.

2.2.5 SAATO RAJA 4, TIME
Lue arvo "Time" kohdalta ja s&4da potentiometri "TIME ADJUST" haluttuun arvoon. Arvo voi olla
valilla0 - 10.0 s.

RMS-SD1 KAL Fl.docx 2003-02-06 / BL 7(11)
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2.3. VIM-RM1:N SAATO

Paina ”"DISPLAY LIMITS” alas VIM-RML:It4, jolloin DCU-ndytt6

nédyttd4 mitatun arvon ja asetetut raja-arvot. DCA 2.23
DTM 168

23.1 MITATTUMITTAUSARVO POM  30.46

Mittausarvo ilmoitetaan merkinnalla "VIM".

2.3.2 SAATORAJA 1

Lue arvo "Lm 1" kohdalta ja s&ad& potentiometri "LIMIT 1" haluttuun VIM mm/s

arvoon. Arvo voi olla vélilla 0 - 25 mm/s.

2.3.3 SAATO RAJA 2 MPM 3.5

Lue arvo "Lm 2" kohdalta ja s&adé potentiometri "LIMIT 2" haluttuun

arvoon. Arvo voi olla valilla 0 - 25 mm/s. Lm1 12.0
Lm?2 10.0

2.4. OTM-RM1:N SAATO

RMS-jérjestelméssad voidaan kayttéé korkeintaan 6 yksikkoa.

DCU-yksikko nayttaa valitun yksikon ilmoittamalla "OTM-1" - "OTM-6". DCA 293

OTM-1 ja OTM-2 ovat telineessé vasemmalla ja OTM-3 - OTM-6 oikealla. DTM 168

Yksikot on numeroitu vasemmalta (1) oikealle (6). POM 39.46

Paina "DISPLAY LIMITS” alas OTM-RMZ1.:1t4, jolloin DCU-naytto '

nédyttdd mitatun arvon ja asetetut raja-arvot.

Kaikki ndytetyt arvot on madritelty uudestaan esiasetetun nimellisen OTM-1 °C

lampétilan, 100 tai 200 °C, pohjalta. Nimellinen lampétila kullekin OTM- (100)

kortille asetetaan kortin dip-vaihtokytkimen vélityksella. (L:r: 11 23(5)

2.4.1 MITATTU MITTAUSARVO Lm 2 55.0

Mittausarvoa kanavalle 1 merkitdédn "OTM 1".

Mittausarvoa kanavalle 1 merkitdan "OTM 2", Ch 2 53.6

2.4.2 SAATO KANAVA-1, RAJA 1 Lm1 60.0

Lue arvo "Ch 1, Lm 1" kohdalta ja s&ada potentiometri "CHANNEL 1, Lm2 55.0

LIMIT 1" haluttuun arvoon. Arvo voi olla valilla 0 - 100% nimellisesta
lampotilasta.

2.4.3 SAATO KANAVA -1, RAJA 2

Lue arvo "Ch 1, Lm 2" kohdalta ja sdada potentiometri "CHANNEL 1, LIMIT 2" haluttuun arvoon.

Arvo voi olla vlilla 0 - 100% nimellisestd lampétilasta.
2.4.4 SAATO KANAVA -2, RAJA 1

Lue arvo "Ch 2, Lm 1" kohdalta ja sdada potentiometri "CHANNEL 2, LIMIT 1" haluttuun arvoon.

Arvo voi olla vlilla 0 - 100% nimellisesté lampéotilasta.
2.4.5 SAATO KANAVA -2, RAJA 2

Lue arvo "Ch 2, Lm 2" kohdalta ja sdada potentiometri "CHANNEL 2, LIMIT 2" haluttuun arvoon.

Arvo voi olla vililla 0 - 100% nimellisestd lampétilasta.

RMS-SD1 KAL Fl.docx 2003-02-06 / BL
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2.5. HPM-RM1:N SAATO

Paina "DISPLAY LIMITS” alas HPM-RML1:It4, jolloin DCU-néytt6

nédyttdd mitatun arvon ja asetetut raja-arvot. Kaikki ndytetyt arvot on DCA 2.23
maéaritelty uudestaan esiohjelmoitujen A- ja B-kammiopaineen pohjalta. DT™M 168
Kunkin kammion nimellinen paine ohjelmoidaan DCU-yksikossa. (katso POM 39.46
lisatietoa SD-jarjestelmén ohjelmointikasikirjasta OHJ-SD1 ).

251 MITATTU MITTAUSARVO HPM ton
Mittausarvoa kanavalle 1 merkitaan "HPM 1". ChA 335
Mittausarvoa kanavalle 1 merkitdan "HPM 2". '
2.5.2 SAATO A-KAMMIOPAINE RAJA 1 Lm2 20.0
Lue arvo "Ch A, Lm 1" kohdalta ja saadé& potentiometri "A-CHAMBER,

LIMIT 1" haluttuun arvoon. Arvo voi olla vélilla 0 - 100% nimellisesta A- ChB 15.6
kammiopaineesta. Lm1 145
2.5.3 SAATO A-KAMMIOPAINE RAJA 2 Lm 2 13

Lue arvo "Ch A, Lm 2" kohdalta ja saadé& potentiometri "A-CHAMBER,
LIMIT 2" haluttuun arvoon. Arvo voi olla valilla 0 - 100% nimellisestd A-kammiopaineesta.

2.5.4 SAATO B-KAMMIOPAINE RAJA 1
Lue arvo "Ch B, Lm 1" kohdalta ja sd&da potentiometri "B-CHAMBER, LIMIT 3" haluttuun arvoon.
Arvo voi olla valillad 0 - 100% nimellisestd B-kammiopaineesta.

2.5.5 SAATO B-KAMMIOPAINE RAJA 2
Lue arvo "Ch B, Lm 2" kohdalta ja sd&da potentiometri "B-CHAMBER, LIMIT 4" haluttuun arvoon.
Arvo voi olla vililla 0 - 100% nimellisestd B-kammiopaineesta.

2.6. POM-RM1:N SAATO

Paina ”"DISPLAY LIMITS” alas POM-RML1:It4, jolloin DCU-néytt6 DCA 5 23
nayttdd mitatun arvon ja asetetut raja-arvot. Kaikki naytetyt arvot on '
maéadritelty uudestaan esiohjelmoidun nimellisen roottoasentoanturin DTM 168
iskunpituuden pohjalta. POM 39.46
Iskunpituus (tavallisesti 50 mm) ohjelmoidaan DCU-yksikdssé. (Katso

lisatietoja SD-jarjestelmén ohjelmointikéasikirjasta OHJ-SD1).

2.6.1 MITATTU MITTAUSARVO POM mnm
Mittausarvoa merkitdédn "POM".

2.6.2 SAATORAJA1 Lm1 42.0
Lue arvo "Lm 1" kohdalta ja séadé potentiometri "LIMIT 1" haluttuun Lm?2 10.0
arvoon. Arvo voi olla vélilla 0 - 100% nimellisesta iskunpituudesta. Lm3 4.5
2.6.3 SAATO RAJA 2

Lue arvo "Lm 2" kohdalta ja sd4da potentiometri "LIMIT 2" haluttuun

arvoon. Arvo voi olla vélilla 0 - 100% nimellisesta iskunpituudesta.

2.6.4 SAATORAJA3
Lue arvo "Lm 3" kohdalta ja sdada potentiometri "LIMIT 3" haluttuun arvoon. Arvo voi olla valilla 0
- 100% nimellisesta iskunpituudesta.
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2.7. TVD-RM1:N SAATO
Paina "DISPLAY LIMITS” alas TVD-RML1:It4, jolloin DCU-naytt6
nédyttdd mitatun arvon ja asetetut raja-arvot 1 ja 2.

2.7.1 MITATTU MITTAUSARVO
Mittausarvoa merkitadn "TVD".

2.7.2 SAATORAJA 1
Lue arvo "Lm 1" kohdalta ja s&ad& potentiometri "LIMIT 1" haluttuun
arvoon. Arvo voi olla vélilla 0 - 100%.

2.7.3 SAATO RAJA 2
Lue arvo "Lm 2" kohdalta ja s&adé potentiometri "LIMIT 2" haluttuun
arvoon. Arvo voi olla vélilla 0 - 100%.

2.8. DTM-RM1:N SAATO
Paina "DISPLAY LIMITS” alas DTM-RMZ1.:1t4, jolloin DCU-naytto
nédyttdd mitatun arvon ja asetetut raja-arvot.

2.8.1 MITATTU MITTAUSARVO
Mittausarvoa merkitdan "DTM".

2.8.2 SAATORAJA1
Lue arvo "Lm 1" kohdalta ja s&ad& potentiometri "LIMIT 1" haluttuun
arvoon. Arvo voi olla vélill4 0 - 225 °C.

2.8.3 SAATO RAJA 2
Lue arvo "Lm 2" kohdalta ja s&ad& potentiometri "LIMIT 2" haluttuun
arvoon. Arvo voi olla vélilla 0 - 225 °C.

2.8.4 SAATORAJA3
Lue arvo "Lm 3" kohdalta ja sd4da potentiometri "LIMIT 3" haluttuun
arvoon. Arvo voi olla vélilla 0 - 225 °C.

RMS-SD1 KAL Fl.docx 2003-02-06 / BL

DCA 2.23
DTM 168
POM 39.46
TVD %
TVD 0.0
Lm1 60.0
Lm?2 50.0
DCA 2.23
DTM 168
POM 39.46
DTM °C
Lm1 200
Lm?2 185
Lm3 100
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2.9. DCA-RM1:N SAATO
Paina ”"DISPLAY LIMITS” alas DCA-RM1:1td ja DCU-néytto nayttaa

mitatun arvon ja asetetut raja-arvot. DCA 2.23
Lineaarinen nimellinen mittausalue voidaan DCA-yksikdlle asettaa 2.00 DTM 168
mm:iin tai 3.00 mm:iin. Tama ohjelmoidaan DCU-yksikossd, ja ohjelmointi | pom 39.46

on selostettu SD-jarjestelman ohjelmointikasikirjassa (OHJ-SD1).

2.9.1 MITATTU MITTAUSARVO
Mittausarvoa merkitdan "DCA". DCA mm

2.9.2 SAATO RAJA "+ +"

++ .
Lue arvo "++" kohdalta ja s&&da potentiometri "+ +" haluttuun arvoon. Arvo tm + é 38
voi olla vélill4 0.00 - nimellinen mittausalue. '
Lm - 0.70
2.9.3 SAATO RAJA "+" Lm- - 0.20

Lue arvo "+" kohdalta ja s&ad& potentiometri "+ " haluttuun arvoon. Arvo
voi olla valilla 0.00 - nimellinen mittausalue.

2.9.4 SAATO RAJA "-"
Lue arvo "-" kohdalta ja sdada potentiometri "- ** haluttuun arvoon. Arvo voi olla valilla 0.00 -
nimellinen mittausalue.

2.9.5 SAATO RAJA"--"
Lue arvo "- -" kohdalta ja sadda potentiometri "- - " haluttuun arvoon. Arvo voi olla vélill4 0.00 -
nimellinen mittausalue.

2.9.6 SELOSTUS HALYTYSRAJOJEN ASETUKSEEN

4 erillistd hélytysrajaa voidaan saataa vélilla 0.00 - 2.00/3.00 mm. Rajoja verrataan jatkuvasti
mitattavaan mittausarvoon, joka nékyy PDU-naytolla.

Rajoja kéytetdén seuraavasti:

alue Kuormittamattoman jauhimen jauhatuskiekkojen yhteenajo on
t+ Pienin sallittu teravali kuormitetulla jauhimella

Askelmoottori aktivoitu jauhatuskiekkojen erilleenajo on
Pienin sallittu terévali kuormittamattomalla jauhimella

Syottovahti aktivoitu
Pienin sallittu teravali kuormittamattomalla jauhimella

IKayttdalue

Syottdvahti aktivoitu
Pienin sallittu teravali kuormitetulla jauhimella

0.00 mm

Toimituksen yhteydessa rajat on saddetty seuraavasti (2.00 mm:n alueella):
++=1.20, +=110, -=0.70, --=0.20
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