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RMS SSM-RM1

2. TOIMINNAN KUVAUS

Yksikko valvoo safeset-kytkintd sekd mittaa pydrimissuunnan. Yksikko sisaltyy RMS-jérjestelméaan.
Yksikkd vaatii 2 kpl induktiivista anturia. Toinen antureista asennetaan kytkimen jauhimen
puoleiselle sivulle ja toinen asennetaan moottorin puoleiselle sivulle. Namé asennetaan keskiakselin
suojakuvun alapuoliskoon.

Mittausindeksiksi jauhinpuolelle vaaditaan magneettisesti johtava teraskappale. Mitat n. 50 * 20 mm,
sekd enintédan n. 5 mm etdisyys anturilta. Moottoripuolen mittausindeksin on oltava pitempi,
mitoiltaan n. 100 * 20 mm, sek& “koodattu” lovilla py6rimissuunnan maéarittdmista varten. Jos tdma
“koodaus” puuttuu, pyOrimissuuntaa ei voida havaita. Anturit (tyyppia induktiiviset) toimivat 12
Vdc:ll4, joka tuotetaan 24 V:n jarjestelmajannitteestd. Yksikon sisédnmenot ovat galvaanisesti
eristettyja optoeristinten avulla.

Toiminto:

Ulostulotila sissdnmenoille ja ulostuloille ennen paamoottorin kaynnistamista:

Reset-sisaédnmeno (DI+SSRE) on alhainen, Pyérimisulostulo (DO+SSRO) on alhainen. Lauenneen
kytkimen ulostulo (DO+SSTR) on korkea. Jos yksikko on halytystilassa, niin se palautuu
automaattisesti entiseen tilaan. Tamén tilanteen ei kuitenkaan pitéisi olla mahdollinen, vaan logiikan
pitéisi huolehtia siitd, ettd yksikko ei ole halytystilassa, kun pddmoottori kdynnistetaan.

Heti kun paédmoottori on kdynnistetty:

Kun moottoripuolella havaitaan ensimmaéinen anturipulssi kdynnistdmisen jalkeen, pyérimisulostulo
asetetaan korkeaksi. Pydrimisen valodiodi syttyy, ja DCU-yksikon ulostulo asetetaan korkeaksi, jos
roottoripuolen mittausindeksi on koodattu ja moottori py0rii myotapaivaan.

Kéynnistysvaiheessa ja kdynnin aikana:

Anturisisddnmenojen pulssien lukumadrén valista eroa verrataan sallittuun virheeseen. T&ma
esiasetetaan piirikortin dip-vaihtokytkimell&. Jos sallittu virhe ylitetdén, kytkin laukeaa, ja vastaava
digitaalinen ulostulo laskee. Etupaneelin “TRIPPED”-valodiodi syttyy. Virhepulssien lukumaara
voidaan myos lukea etupaneelin 3 valodiodin avulla. Nama on binaarikoodattu, joten enintéén 8
virhepulssia voidaan ndyttaa. Jotta valtyttaisiin siltd, ettd tilapdiset hairiot synnyttavéat vaaran
laukeamisen, virhepulssien maaréa véhennetéan 1 pulsilla minuutissa. Tama tarkistus tapahtuu
jatkuvasti niin kauan kuin padmoottori pyorii.

Kun pdadmoottori pysdytetddn: Kun moottoripuolen anturipulssien vélinen aika ylittd4 20 sekuntia,
pyorimisulostulo asetetaan alhaiseksi. Muut ulostulotséilyvat muuttumattomina. Virhepulssien
valodiodeja ja mahdollisesti lauenneen kytkimen valodiodia ei muuteta.

Jos lauenneen kytkimen ulostulo on asetettu alhaiseksi, niin se palautuu korkeaan tilaan, jos “reset”
aktivoidaan. Tama voi tapahtua aktivoimalla (DI+SSRE)-sisadnmeno tai painamalla etupaneelin
“reset-vaihtokytkintd”. Reset sammuttaa myos kaikki etupaneelin valodiodit.

RMS-jarjestelman DCU-yksikkdon on logiikkasignaalit pydrimissuuntaa sek& lauennutta kytkinté
varten. Nama voivat toimia ohjelmamoduulin kunkin suunnan tuotantoajan mittaamisen perustana.
Yksikko on varustettu ulostulolla tahdistusta varten. Tdaméa kuvastaa moottoripuolen
anturisisadanmenolta tulevia pulsseja.

Dip-vaihtokytkimella asetetaan pisin aika anturipulssien vélilla, jotta voitaisiin mééarata, etta akseli ei
pyo6ri. Tdmé voidaan asettaa 20 tai 40 sekunniksi.

Dip-vaihtokytkinté kaytetadn mahdollistamaan kiintedn ajan automaattinen alkuasentoon palautus

sen jalkeen kun kytkin ei pyori.
2 kpl dip-vaihtokytkintd on vapaana kaytettavaksi tulevaisuudessa.
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3. TEKNISET TIEDOT

Tuotenro: SSM-RM1 /VAL0122053 / SKC9208968

Syottdjannite: +24 Vdc, + 10%, 0.05 A, maks.

Siséinen jannite: +5 Vdc, eristetty ulkoisesta syotosta

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

Kierroslukualue: 900 - 4800 rpm

Korttiasetus: Suurin sallittu pulssiero  10-asennon dip-vaihtokytkin
Enimmaispyorimisaika  1-nap. dip-vaihtokytkin
Auto-reset 1-nap. dip-vaihtokytkin
Lisa 2-nap. dip-vaihtokytkin

Paneelin merkkivalot: TRIPPED: Pun. valodiodi, loistaa kytkimen lauetessa
1 Kelt. valodiodi, osoittaa 1 vian (bin&arikoodattu)
2 Kelt. valodiodi, osoittaa 2 vikaa (binaarikoodattu)
4 Kelt. valodiodi, osoittaa 4 vikaa (bindarikoodattu)
ROTATING: Kelt. valodiodi, joka osoittaa pydrimisen

Paneelivaihtokytkin: RESET: painokytkin

Anturisisddnmenot: 2 kpl induktiivista anturia, Aanimerkin voimakkuus: 12 Vdc,

Galvaanisesti kytketty RMS-jarjestelmajannitteeseen.
Yksikko eristetty optoeristimien avulla.
Ulkoiset digitaaliset sisédnmenot: Optoeristetty digitaalinen sisédnmeno ulkoiselta
PLC-yksikolta. Impedanssi: 2 kQ. Jannite: 24 Vdc.
DI+SSRE  Reset
Ulkoiset digitaaliset ulostulot: Optoeristetyt PNP-ohjaimet ulkoiselle PLC-yksikolle.
FET-transistori kytketddn RMS-jarjestelmajannitteen plussyottoon.
Enimmaisvirta, 0.1 A.
DO+SSRO Pydriminen, aktivoitu kun kytkin pydrii.
DO+SSTR Lauennut, normaalisti kiredlld, mutta 16ystyy kun kytkin on lauennut.
D+SYNC  Tahdistusulostulo, joka kuvastaa jauhinpuolen anturipulsseja.

4.  ASETUS

4.1 Paatoiminnot

SwW2 off on Toiminto

SW2/1 20s 40s Enimmaispy6rimisaika
SW2/2 manuaali auto Resetin synnyttdminen
SW2/3 mista mihin Pydrimissuunnan mittaus
SW2/4 ei kaytetty

4.2 Vikapulssien enimmaismaara

S&ato perustuu moottoripuolen pulssien ja jauhinpuolen pulssien véliseen suurimpaan
sallittuun eroon.

SW3 1 2 3 4 5 6 7 8 9
vikapulssit enintaan 1 2 3 4 5 6 7 8 9

Toimitusasetus:
Toiminnon pois paélta kytkeminen:

o &~

SSM-RM1_Fin.doc 1995-06-04 / BL 4(4)



