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1.0 Obecny popis
1.1 Popis programu
Pristroj pracuje vrezimu dvoustavové regulace ON/OWkstupy OUTL...0UT4 jsou shodne
s ozngenim v1...v4 na panelu regulétoru.
Automaticka kalibrace poloh servopohonu je moznéa & zapojeni koncovych vypica
servopohonu. Provadi se stiskeifedhiho tléitka na dobu delsi, jak 5 sekund. \alpthu kalibrace
blika signalizace R* a na displeji se zobrazujitipno hodnoty v ohmech. Komunikaceridici
jednotkou protokolem SPINEL.
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1.2 Vstupni méirené veltiny

AN3 - -0 Odezva od polohy 1.servopohonutbddové servo
(zobrazovan rreny odpor 0 — 10.00 k ohm.)
(automaticky pechod na dalSi udaj)

AN4 — 2-o0 Odezva od polohy 2.servopohonuiboddové servo
(zobrazovan rreny odpor 0 — 10.00 k ohm.)

(automaticky pechod na dalSi udaj)
1.3 DalSi zobrazované udaje

1-5 Problikavani Gdaje o pozadované poloze a skédt@oloze.
Po dobu jedné sekundy je zobrazovana pozZzadovamtaod skuténa poloha
serva je zobrazovand tsekundy. Nasleduje periodické zobrazeni hodipob i
druhé serva?-5 .
(v manualnim provozu je zobrazovana sknéhodnota blikanim Udaje a
pozadovana hodnota se nezobrazuje)

1.4 Vystupy requlatoru

OouT1 povel pro zavirani 1.serva
ouT2 povel pro otevirani 1.serva
OuT3 povel pro zavirani 2.serva
ouT4 povel pro otevirani 2.serva

2.0 Parametry programu — tabulka parametri

Parametr| nazev Popis rozsah fednast.
PAS |HESLO Heslo pro pfistup do dalsi arovré -999...1999 24
SEr~ |SERVO Poget obsluhovanych servopohoin 1..2 2

rd R_DIF Regulaéni diference (ol serva) 1...10 3%
I+0 |1KAL O Kalibrace nulové polohy servopohonu (1.servo) 0...12.00 0.50
!+ ! |1KAL_100 | Kalibrace oteviené polohy servopohonu (1.servg 0 ... 12.00 9.50
20 |2KAL O Kalibrace nulové polohy servopohonu (2.servo) 0...12.00 0.50
2+ ! |2KAL_100 | Kalibrace otevirené polohy servopohonu (2.servg 0 ... 12.00 9.50
-+ |C KAL Casovani kalibrace (ol serva) 5...120 10

{-E |C_ERR Casovani signalizace poruchy (abserva) 5 ... 600 150
-5 |C_REV Casovani reversace servopohonu (élserva) 1...300 5
Adr Komunika éni adresa (O=protokol MIRES) 0..127 32
EPS Zména hesla -999..+1999 24

Parametry s Sedym pozadim jsd@isfupné pouze po zadani hesla !
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3.0 Parametry programu — popis parameti
3.1 Druh servopohonu

V parametru$5 € - zvolime pdet obsluhovanych servopohiorii volbé pouze jednoho
servopohonu jsou vystupy OUT3+OUT4 rozepnuty aispleji se zobrazuji pouze informace k 1.
servopohonu.

3.2 Kalibrace automaticka pro tiribodoveé servo

Regulator umaiuje automatickou kalibraci, ktera se provadi dloutstiskem sedniho tl&itka.

Pfi automatické kalibraci blikd kontrolkaR;. Tato kalibrace vyZaduje mechanické nastaveni
koncovych poloh servopohonu a skiné polohy se automaticky odvodi od hodnoty¢taného
odporu a ulozi do kalibtaich konstant {+0 a !+ ! (piipade 2+0 a 2+ ! pro druhy
servopohon). Pro automatickou kalibraci jebla nastavit u regulatoroptimélni hodnotuasové
konstanty{ - +. Kalibrovat se musi oba servopohony&mm, pokud je zvolena funkcé € r=2.

3.3 Kalibrace ruéni pro tf¥ibodové servo

Rueni kalibrace nevyZaduje nastaveni koncovych paddd polohy si ufime v manualnim provozu
a odéteme v pozadovanych polohach zobrazovanou hodrdporo v menuS-o Tuto hodnotu
nasledd dosadime do fsluSnych kalibranich konstanti+ 0 a i+ | v servisnich parametrech
regulatoru. Obdohkihse provadi kalibrace i pro druhy servopohon.

3.4 Signalizace poruchy servopohonu

Pokud je povel pro chod servopohonu a servopoh&ase £ - € nedosahne poZadované polohy
s diferenci - d +/- 2% je nastavenifznak poruchy ERR (sviti signalizace ,R“ na displej
V rucnim provozu je signalizace poruchy vzdy sepnuta deledu na aktualni polohu serva a
upozonuje obsluhu o ,nestandardnim” nastaveni regulacénifrovoz by nil byt pouzivan jen ve
zvlastnich pipadech a i testovani funkce serva.

3.5 Signalizace vypadku komunikace

Signalizace nefitomnosti sériové komunikace pomoci "R". Po zapnagiajeni je pro tuto funkci
¢asovani 30 sekund a po platné komunikaci je 10rsgkpokud v tomt@ase nefijde dalsi
komunikace, tak se rozsviti "R", obd@bjako @i vyhodnoceni poruchy serva.

3.6 Funkce requlace po zapnuti napajeni

Po nalshu napéjeciho n&fi regulator pevezme okamzitou polohu do povelu SET pro servop@ho
servopohony@stavaji na svychivodnich polohachied vypadkem napéjeni.
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3.7 Komunikace s nad‘azenym systémem

Povel 1. servo
PC -> REG10:
0x2A, 0x61, 0x00, 0x07, ID, SIG, 0x41, 0x01, SESUM, 0x0D
Odpowd regulatoru:
0x2A, 0x61, 0x00, 0x06, ID, SIG, ACK, SET, SUM, 0D

Povel 2. servo
PC -> REGI10:
0x2A, 0x61, 0x00, 0x07, ID, SIG, 0x41, 0x02, SESUM, 0x0D
Odpowd regulatoru:
0x2A, 0x61, 0x00, 0x06, ID, SIG, ACK, SET, SUM, @D

Dotaz 1. servo
PC -> REG10:
0x2A, 0x61, 0x00, 0x06, ID, SIG, 0x51, 0x01, SUBKOD
Odpowd regulatoru:
0x2A, 0x61, 0x00, 0x07, ID, SIG, ACK, ERR, POL, SM, 0x0D

Dotaz 2. servo
PC -> REG10:
0x2A, 0x61, 0x00, 0x06, ID, SIG, 0x51, 0x02, SUBKOD
Odpowd regulatoru:
0x2A, 0x61, 0x00, 0x07, ID, SIG, ACK, ERR, POL, SM, 0x0D

ID = adresa jednotky v rozsahu 1 ... 127 voli serapetruf d r
(O je vyhrazena pro komunikaci MIRES)

SIG = giznak, kopiruje se do odpédi

ACK = ptiznak poruchy (® nenulovém ERR je ACK=0x05, jinak 0x00)

SUM = kontrolni sotet

SET = povel pro polohu servopohonu (0...100%)

POL = odezva polohy servopohonu (0...100%, nefbagmoZznosti vyhodnotit polohu = 255
nemoznost vyhodnoceni polohyijeutrzeném potenciometru, ve funkci kalibrace auymbk
neni servopohon instalovan, tak vraci hoaro255)

ERR = poruchovy BYTE

ERR.7 -1 ... MANUAL =ON/O0 ... MANUAL = OFF

ERR.6 — p MANUAL = ON je tu hodnota spiri& ,servo zavird"/ jinak ... 0
ERR.6 — p MANUAL = ON je tu hodnota spir ,servo otvira“/ jinak ... 0
ERR.4 -1 ... kalibrace servopolion

ERR.3-0

ERR.2-0

ERR.1 -1 ... servopohon neni instalovan (platn&pgro 2. servo)

ERR.O — 1 ... porucha servopohonu
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3.8 Ostatni parametry
V parametrur d zvolime regulani diferenci v procentech, na kterou bude servopoteagovat.

Jedna se o rozdil, mezi povelem a s&ubel hodnotou.
V parametrufl d - nastavujeme komunikai adresu regulatoru v protokolu SINEL. Nastaver{in

je zvolen protokol MIRES.

4.0Doporuc¢ené schéma zapojeni
o~ o Sepnuto v manualu

O/: | Sepnuto pro povel zavira
Sepnuto pro povel otvira

GND
RS485-B
RS485-A

Polohd 1. sefva

Napéjeni 12V AC
—_— N

— LA XA R
Polohd 2.Ysefva

9 (10|11 |12

11234 5]|6
| |

12v
AC/DC A B

REG 10

ouT1 ouT2 OouT3 OouT4
] ] ] ]

0 s e A O

13| 14| 15| 16| 17| 18| 19| 20| 21| 22| 23| 24

X X X X

—— ~ X

NP2 —
—— 1

NP1— o

Servo 2. otvira

Servo 1. zavira

Servo 2. zavira

Servo 1. otvira

5.0 Provozni a poruchové stavy

5.1 Provozni hlaSeni
Blikani hodnoty okamzité polohy serva znametgpputi do manualniho provozu.

Prodej:

Vyroba a servis:

MIRES CONTROL s.r.0.
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