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Dziat ,Projekty Czytelnikow” zawiera opisy projektéw nadestanych do redakcji EP przez Czytelnikéw. Redakcja nie bierze
odpowiedzialnosci za prawidtowe dziatanie opisywanych uktadéw, gdyz nie testujemy ich laboratoryjnie, chociaz sprawdzamy

poprawnos$¢ konstrukeji.

Prosimy o nadsytanie wtasnych projektéw z modelami (do zwrotu). Do artykutu nalezy dotaczy¢ podpisane oswiadczenie,
ze artykut jest wtasnym opracowaniem autora i nie byt dotychczas nigdzie publikowany. Honorarium za publikacje w tym
dziale wynosi 250,- zt (brutto) za 1 strong w EP. Przysytanych tekstéw nie zwracamy. Redakcja zastrzega sobie prawo

do dokonywania skrotow.

Skonstruowany przeze

mnie nastawnik znajdzie
zastosowanie tam, gdzie
jest wymagana elektryczna
regulacja przeptywu cieczy
lub gazu. Jego budowe
rozpoczatem z mysla

o zastosowaniu w systemie
ogrzewania pojazdu
samochodowego. Zawoér miat
regulowac przeptyw goracej
wody przez nagrzewnice.
W miare postepu prac
projektowych postanowitem
rozszerzy¢ jego mozliwosci.

Projekt |

Sterownik zaworu kulowego (2)

Dostep do menu uzyskuje sie po wybra-
niu kontrolki MODBUS - Wlasciwosci
MODBUS (rysunek 9). Tu mozemy doko-
nac recznego ustawienia parametréw trans-
misji dla urzadzenia o okreslonym adre-
sie w celu polaczenia sig z nim (w trybie
offline). Na koniec wybieramy kontrolke
Set, a nastepnie Polqcz (w okienku glow-
nym) i czekamy na nawigzanie polaczenia.
Jesli chcemy znalez¢ urzadzenie o okre-
Slonym adresie, a nie znamy parametrow
komunikacji, wprowadzamy adres urza-
dzenia, a nastepnie wybieramy Find addr.
O znalezieniu zgdanego urzadzenia aplika-
cja poinformuje nas komunikatem: ,,Urza-
dzenie znalezione!”. Trwale polgczenie nie
zostanie przy tym nawigzane (rysunek 10).

Connection Prefeences:

osagic [T ]
Pty [Nons ] 5
swpBts [T ]

Pot COM3: 33400082 oddc 5| Modbusoffine | Valve ofine

Polacz Rodacz

Rysunek 9. Dostep do menu uzyskuje
sie po wybraniu kontrolki MODBUS »
Wtasciwosci MODBUS

Za pomoca kontrolki Search first dokonu-
jemy z kolei odszukania pierwszego (cza-
sem jedynego) urzadzenia na magistrali.
Po uzyskaniu komunikatu o znalezio-
nym urzgdzeniu klikamy, jak poprzednio,
na Set oraz Polqcz, zestawiajac w ten spo-
s6b polaczenie. Jes§li chcemy dowiedzie¢
sig ile urzadzen jest aktywnych na magi-
strali i jakie sg ich nastawy komunikacji,
uzywamy przycisku Show all. W dodatko-
wym okienku zostang wtedy wyswietlone
kolejno etykiety znajdowanych, aktywnych
urzadzen z ich nastawami transmisji.

Gdy aplikacja zakonczy przeszukiwa-
nie, mozemy dokona¢ wyboru okreslonego
urzadzenia oraz polaczy¢ sie z nim klikajgc
na jego etykiete, a nastepnie na kontrolki Set

|
| urzadzenie znalezione ! |0 S ||
- Connecti |
ddress— |
Parity: None v 5 ‘ |
]

Stop Bits: [ =) Timeout/ ms

Rysunek 10. O znalezieniu zadanego
urzadzenia aplikacja poinformuje nas
komunikatem: ,,Urzadzenie znalezione!”

oraz Polqcz. Ustawiane przez aplikacje para-
metry komunikacji, zadawane podczas prze-
szukiwan, widoczne sg w okienkach menu
Wiasciwosci MODBUS. Proces przeszuki-
wania mozemy przerwaé za pomocg kon-
trolki Cancel. Postep procesu jest widoczny
na pasku. Operacji wyszukiwania nie da
sig uaktywni¢ w trakcie trwania polacze-
nia z okre$lonym urzadzeniem — konieczne
jest najpierw przerwanie polgczenia. W trak-
cie trwania polgczenia jest natomiast moz-
liwa zmiana jego parametréw transmisji.
Po otwarciu menu Wilasciwosci MODBUS
zmieniamy okre$lony parametr, a nastgpnie
wciskamy kontrolke Set. Po chwili nastepuje
restart nastawnika i praca z nowa/nowymi
nastawami komunikacji. Mozliwe predko-
$ci transmisji to: 2400, 4800, 9600, 14400,
19200, 28800, 38400 b/s. Inne parametry
transmisji:

— 8 bitéw danych.

— Bit parzystosci i bity stopu moga wysta-
pi¢ w jednej z trzech kombinacji: 1 bit
parzystoéci i 1 bit stopu (Even Parity),
1 bit nieparzystosci i 1 bit stopu (Odd
Farity), brak bitu parzystoéci i 2 bity
stopu (No Parity).

— Czas oczekiwania (MODBUS Timeout):
1...10 sekund.

— Adresy urzadzen: 1...10.

Do komunikacji nastawnika z kompute-

rem (aplikacjg Valve Tool) wykorzystalem
adapter USB/RS485.
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Funkcje MIODBUS

Te informacje przydadzg sie przy tworze-
niu oprogramowania do sterownika, nad-
zorujacego prace nastawnika w sieci MOD-
BUS. Niezbedne okaze sie uwazne i szcze-
golowe przeanalizowanie budowy i dziata-
nia jego programu (rysunek 11). Oto skro-
towy opis standardowych funkcji MOD-
BUS wykorzystywanych przez nastawnik.
Pamietajmy, ze standard przyjmuje, ze reje-
stry sg 16-bitowe, a przesylanie odbywa sie
w czesciach Hi i Lo (listing 1 i listing 2).

Kalibracja obrotowa
(auto-adaptacja)

Nastawnik daje mozliwo$¢ pracy z réznymi
silnikami, na réznych czestotliwosciach.
Wyboru dokonujemy w zakladce Ustawie-
nia/kalibracja (rysunek 12). Po wci$nigciu

Funkcje MODBUS zaimplementowane w nastawniku

Listing 1.

kontrolki Edytuj z rozwijalnej kontrolki
Nastawa silnika wybieramy zgdang cze-
stotliwo$¢ pracy. Mamy do wyboru naste-
pujace czestotliwosci: 200 Hz; 400 Hz;
800 Hz; 1,6 kHz; 3,2 kHz; 6,4 kHz; 12,8 kHz;
25,6 kHz.

Jakiego wyboru dokonaé? Teoretycznie,
z dwo6ch powodéw, najlepiej zastosowaé
wyzszg czestotliwo$¢ przelaczen tj. powy-
zej 15...20 kHz. Pierwszy powdd to dzwiek,
ktory mogtby wydawac silnik (przy niskiej
czestotliwo$ci — nieprzyjemny pisk). Cze-
stotliwoé¢ 15...20 kHz jest teoretyczng gra-
nicg slyszalnosci czlowieka, wiec wyzsze
czestotliwosci  teoretycznie bedg niesty-
szalne. Drugi powd6d jest zwigzany ze sta-
bilnoécig pracy silnika. Gdyby silnik byt
zasilany sygnalem o niskiej czgstotliwo-
$ci, w skrajnych przypadkach mogloby

dojs¢ do sytuacji, w ktdrej silnik zatrzymy-
walby sig, gdyby tranzystor nie przewodzit
i ruszal po zalgczeniu — na zmiane, w zalez-
noéci od stanu przebiegu PWM. Méwiac pro-
Sciej, jezeli czestotliwo$¢ sygnalu bedzie
zbyt matla, obroty silnika beda niestabilne.
Im wyzsza czestotliwos¢ PWM, tym mniej-
sze pulsacje napiecia wyjSciowego, a zara-
zem wigksza stabilno$¢é pracy silnika. Nie
nalezy jednak przesadza¢ z czestotliwoscia,
poniewaz tranzystor moze nie zdazy¢ sig
w pelni otworzy¢ lub zamkna¢ i ukiad nie
bedzie dzialal poprawnie. Zbyt duza cze-
stotliwos¢ sygnalu PWM powoduje réwniez
wzrost strat na tranzystorze, poniewaz kazde
przelaczenie powoduje straty energii. Tyle
teoria. W omawianym projekcie, lepszym
wyborem, ze wzgledu na rodzaj zastosowa-
nego przeze mnie silnika, okazuje sig zasto-
sowanie jak najnizszej czestotliwosci pracy.
Dzigki temu polepsza sig sterowalnos¢ pred-

i//zapis do nastawnika jednego rejestru z MASTER-a (kod 6/0x06/) o o . L

{u08 writeSingleReg (void) koscia silnika. Zwigkszamy wtedy réznice

VA . P o

| MASTER miedzy predkoscig maksymalng a mini-

: Slave addr/byte 0 - adres nastawnika malng nastawnika, rozszerzajac jej zakres.

: Function code /1 - kod funkcji 6(0x06) . . . .

{HI register addr /2 Ma to istotne znaczenie, poniewaz pro-

: LO register addr /3 - adres rejestru w nastawniku o3 A5 3

: J ram, uwzgledni réznice miedzy warto-

: HI reg content /4 gram, u g Qd ajac 1o ce Qd y wa to

{10 register content /5 - wartoéé rejestru do zapisu Scig zadang polozenia a rzeczywisty, wyli-

:LO CRC /6 s .

{HI CRC /7 - kontrola poprawnoéci transmisji cza perkOSC ZadaHQ' WleSZy UChyb wymu-

NN sza wigksza predkos¢ obrotowa nastawnika.

¢ OdpowiedZz nastawnika: . .

: RESPONSE FROM SLAVE = ECHO (nastawnik odpowiada tak samo) Im U.Chyb mniejszy, tym nastawnik bar-

Lx/ .. . . .

/ d21e] ZWalIllEl, a to ma znaczenie WZ1gWw-

//zapis do nastawnika x rejestré4w z MASTER-a (kod 16/0x10) SZy pOd uwage jego dokladnos$é oraz stabil-

:u08 writeMultipleReg(void) L. © s

e no$¢. W praktyce, jesli np. zadamy otwar-

i MASTER wysylia: cie zaworu na 100%, jesli uprzednio byl

: Slave addr /byte 0 - adres nastawnika %, ] b y

¢ Function code /1 - kod polecenia 16 (0x10)

Starting Address Hi /2 “"""‘""‘“"""“‘““

: Starting Address Lo /3 - adres pierwszego rejestru w nastawniku o =

:No. of Registers Hi /4

:No. of Registers Lo /5 - liczba przesytanych rejestréw (Byte Count x 2)

:Byte Count /6 - liczba przesytanych bajtow s

: : postéj : 07:

iData Hi /7 o ) ) ) s s [BT zamykanie : 07:44

:Data Lo /8 - wartosci pierwszego rejestru do zapisu w nastawniku postéj : 07:45
L] RS

: Poariostiucns (g STEROWANIE LOKALNE

:Data Hi/n //Data Lo/n+l - wartos$ci ostatniego rejestru : B

{LO CRC/n+1 //HI CRC/n+1 - kontrola poprawnos$ci transmisji : :Z“:‘:hm = PT——

Y H o 5]3§:x§:§g::§::2k::ﬁ{8}

i OdpowiedZz nastawnika . 4) Sygn wej ponize] zakresu [6]

i Slave Address /0 mems ) Zaklocenie w ruchu 2]

H : minuy zomkniecia  [152 2) Brak ruchu napedu [1]

: Function code /1 ) H I 1) Przekroczony limit pradu [4]

i Starting Address Hi /2 : 3

i Starting Address Lo /3 et 1 -ctaritod Lrewt |

:No. of Registers Hi /4 :

i No. of Registers Lo /5 Poit Con3 3400052 2dd:5| Busonine | Vheonine:0756 _ Mochus | NN [ Roe: |

{10 CRC/6
: HI CRC/7

H

Rysunek 11. Okno gtéwne programu

i //odczyt z nastawnika x

: rejestrdéw przez MASTER (kod 3/0x03/) F3Kofigurator nastawnika zaworu (Valve Tool)

:u08 readHoldingReg(void) sionie] UnomirisXeecs |DEPEGES

VA

:/

: z MASTERA

¢t Slave addr /byte 0 - adres nastawnika

: Function c - kod funkciji 3(0x03)

: Starting Hi /2 : Keibiacia

i Starting A ess Lo /3 - adres pierwszego rejestru w nastawniku H ‘

t Quantity of Registers Hi/4 : —— ‘ _—
s ol o - e 1i4 st R senpratice  Nestana sk
: gﬁgagéét%rof Registers Lo/5 liczba rejestrédw do odczytu ‘ o R ‘ ; —

: LO /6 ) 4200 |

{HI CRC /7 - kontrola poprawnoéci transmisji : o | cra |
YN P, ‘ e -
iffc,poam zpnastawnika: o R
Fla\z(; ‘ aad{ /0 B vt || S5 [0 || | ez 2oz
{ Function code / ‘ v v o o ‘ : S o | | e
:Byte count /2 - liczba przesyltanych bajtéw(Quantity of Registers x 2) : ] | | b =l
i Register value Hi /3 :

: Register value Lo /4 - wartoéci pierwszego, przesylanego rejestru Pot Con3 U00n02 5| Busorivn | Vavowrstzos Moo | pory | [oser ]

Rysunek 12. Nastawnik daje mozliwos¢
pracy z réznymi silnikami, na réznych

{Register value Hi /n

i Register value Lo /n+l - wartos$ci ostatniego, przesytanego rejestru

110 CRC /n+l i czestotliwosciach. Wyboru dokonujemy
{ HI CRC :

1+1 - kontrola poprawno

w zaktadce Ustawienia/kalibracja
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Sterownik zaworu kulowego

FAKofigurator nastawnika zaworu (Valve Tool)
Sterowais [ Ustamienio/Kolbrocio. Disgrostka

Kalibracja obrotowa

Czekaj na zakonczenie procedury

ustalanie czasu obrotu, max pradu i min
predkosci

=z

=
| | R oo |

Pat Cond 9400062 o445 | Busarine | Vaboanion: 0328 ) Pay

F3Kofigurator nastawnika zaworu (Valve Tool) ClEX)
Stonri || sanera/Kalivaca._Disgrostia
Kalibracja wejscia
Podaj napiecie o wartosci 10V na wejscie napieciowe.
Nastepnie kiiknij na ZAKRES.
(automatyczne wyiscie z procedury bez zapisu po 40 sekundach 1
[
[rE—— 1o
[ ==
P =
‘[ 10 I e 4

2 e [30 j

Pot COMS 39400082 0005 | Busarine |Vovoorioo:0z7 [T | N rox

Rysunek 13. Po potwierdzeniu checi
wykonania operacji, na wybranej przez
nas czestotliwosci, nastawnik wykonuje
procedure autoadaptacji

calkowicie zamkniety, w poczatkowej fazie
zawOr otwiera¢ sie bedzie bardzo szybko,
a potem coraz bardziej bedzie zwalnial,
az do catkowitego zatrzymania. Dzigki temu
bedzie mial mniejsze ,sktonnosci” do oscy-
lacji i bedzie dziatat bardziej ptynnie.
Powré¢my do naszej procedury. Po wybra-

Rysunek 14. Przebieg autoadaptacji, w tym
kolejnos¢ jego etapow, mozna sledzié¢

w zaktadce Ustawienia/kalibracja, w oknie
Kalibracja

Po potwierdzeniu checi wykonania opera-
cji, na wybranej przez nas czestotliwosci,
nastawnik wykonuje procedure autoada-
ptacji (rysunek 13), aby optymalnie dosto-
sowac sie nie tylko do specyfiki silnika, ale
rowniez mechanizmu. W gre wchodzg tutaj
silnika,

wlasciwosci opory mechaniczne

czestotliwosci pracy silnika narzucac¢ bedzie
potrzebe zwiekszenia wypelnienia impulsu
po to, aby utrzymaé¢ odpowiednio wysoka
warto$¢ napiecia $redniego podawanego
na silnik. Wejscie w procedure jest sygna-
lizowane poprzez szybkie, dwukolorowe
miganie diody LED na nastawniku. W pierw-
szym etapie autoadaptacji zostaje wyzna-
czony zakres obrotowo — impulsowy (liczba
impulséw zliczonych z czujnikéw OPT1A-B,
ktora przypada na pelny obrét nastawnika),
maksymalna predko$¢ obrotowa oraz maksy-
malny prad silnika. W drugim etapie zostaje
wyznaczona minimalna predko$¢ obrotowa,
zar6wno podczas zamykania, jak i otwiera-
nia w pelnym zakresie obrotowym. Ta pro-
cedura polega na stopniowym zwigksza-
niu wypelnienia impulsu (momentu obro-
towego), aby silnik ruszyl przezwycieza-
jac opory mechanizmu, a nastepnie poko-
nywal je w pelnym zakresie obrotowym.
Jesli zatrzyma sig z powodu zwigkszonych
oporéw, to jest zwiekszane wypelnienie
impulsu do momentu wystapienia ruchu

niu czestotliwosci silnika wci-  przekladni oraz samego zaworu. Pamig-  mechanizmu. Procedura zostaje zakoiczona

pracy

skamy  kontrolke Kalibracja obrotowa.  ta¢ nalezy tez o tym, ze np. zmniejszanie  po wykonaniu obrotu o 360°+20°. W trzecim

iListing 2. Wykaz i znaczenie rejestréw

{ PositDemandModbus reg [0] //write/read, pozycja zadana MODBUS (0-100%)

: LocalInputContrMode reg [!] //write/read, konfiguracje jSci // 1-10v = 1 /4-20mA = 2 /PWM = 3

i valveControlType reg [2] //write/read, typ zaworu //on/off = 1 /prop = 2

: ControlSource reg [3] //write/read, zrdédio sterowania //local = 1/modbus = 2

{ LossContrInpPosit reg [4] //wr /read, ustawienie zaworu na pozycji po utracie sygnatu wejsciowego (0-100%)
: DeadBand_reg [5] //write/read, strefa martwa - histereza

i LowTravelCutoff reg [6]1 //write/read, wymuszenie zamkniecia - ponizej tej wartosci (0-100%)

: Freq veloc motor reg [7] //read/write, czestotliwo$dé pracy silnika /predkos$é napedu
%RadiatorTempLimit_reg [8] //read/write, wartoéé¢ graniczna temperatury radiatora (stopnie Cels.)
: CalibrRotateStatus_reg [9] //read/write, status kalibracji obrotowej

{ CommandStatus_reg [10] //read/write, polecenie z MASTER - MODBUS

2/ = MODBUS

komunikacia

§CommBaudrate_reg [11] //write/read, predkos$¢ transmisji

: CommAddress_reg [12] //write/read, adres urzadzenia

{ CommParity reg [13] //write/read, typ parzystosci

: CommTimeout reg [14] //write/read, maksymalny czas oczekiwania na nawiazanie polaczenia
i/ =

: ResetDiagnostic_ reg [15] //write/read, command-polecenie kasowania bieddéw

i ResetStatistics reg [16] //write/read, command-polecenie zerowania danych statystyki
i //unusedl reg [17]

//unused2 reg [18]

i LocalInputValueUnit reg [19] //read, warto$¢ sygnatu wejéciowego w jednostkach (V,mA)

i CalibrateDemand reg [20] //write/read, command-kalibracja, polecenie operacji (1-5)
: StatusFlags reg [21]1 //read, flagi statusowe

i ActualPosition reg [22]1 //read, aktualna pozycja (0-100%)

: DiagnosticFlags reg [23]1 //read, flagi diagnostyczne

iMotorCurrentireg [24]1 //read, prad silnika (0-1023)

: RadiatorTemperature reg [?5] //read, temperatura radiatora (stopnie Cels.)
iActualDemandSource_reg [26]1 //read, pozycja-wartos¢ zadana

: TestRegister_reg [27]1 //read, kontrola poprawnos$ci komunikacii
iLocalInputValue_reg [28]1 //read, warto$é sygnaiu wejsciowego ADC (0-1023)

: Serial Firmware reg [29] //read, numer Firmware
S/0000T00007000T7707777777777771777777SRAM LOCATION [11717777777777

{ FaultMemoryl reg [30] //write/read, pamie¢ bileddw-rejestrl

§FaultMemory27reg [31]1 //write/read, pamieé¢ bledbéw-rejestr2

i FaultMemory3 reg [22] //write/read, pamiel¢ bleddw-rejestr3

Y Statystyka

: NumberCycles regH [33]1 //write/read, liczba cykli zaknij-otwdrz
{ NumberCycles regL [34] //write/read

{ HoursRunning regH [35] //write/read, liczba minut pracy

{ HoursRunning regL [36] //write/read

{ HoursOpen regH [371 //write/read, liczba minut otwarcia

{ HoursOpen_regL [38] //write/read

{ HoursClosed regH [39] //write/read, liczba minut zamkniecia
%HoursClosedﬁregL [40] //write/read

: NumberPwrUpCycl regH [411 //write/read, liczba cykli zataczen
%NumbeerrUprcl_regL [42]1 //write/read

i/ Parametry kalibracji obrotowej
§ValveCounterRange_reg [ //write/read, zakres obrotowo - impulsowy

{ Start_pwmDuty reg [ //write/read, minimalne wypeinienie PWM
§VelocityMinValue_reg [ //write/read, zarejstrowana minimalna predko$¢ zaworu
: CurrentMaxValue reg [ //write/read, zarejstrowany maksymalny prad silnika
{RotateTime reg [ //write/read, zarejstrowany czas otwierania

2/
/10071707170 71777171777/1777//7/7///////END SRAM LOCATION////////////////

— et

: TemperatureCount_reg [48] //read, temperatura radiatora(0-1023)
i Statusl reg [49] //read, unused

: Status2 reg [ unused

H =
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{Listing 3. Rodzaje i opis btedéw
i (!) - btad krytyczny
{NO_MOV_ERR (1 !) - brak ruchu,
i NO_MOVE_DELAY

§ANOM_MOV_ERR (2) - zaktécenie ruchu,
i po opoznieniu ANOM MOVE DELAY

i NO_ZERO MOV_ERR (3 !)

wystapi gdy silnik wysterowany,

- brak punktu zerowego,

wystapi jes$li predkosé obrotowa mniejsza od minimalnej a

{i przekroczona 1/2 czasu pelnego obrotu przy minimalnej

{ CURR_OVERLOAD_ERR (4 !)

kalibracja nieaktywna

1 zerowa predkos$é¢, po opdinieniu

wieksza od zera,

wystapli w trakcie zamykania gdy nie ma kalibracji obrotowej

- przekroczony limit pradu silnika - wystapi je$li nie ma kalibracji obrotowej a wartos$é pradu

:silnika jest wieksza od jej maksimum (zarejestrowanej w trakcie kalibracji), po opdznieniu CURRENT OVERLOAD DELAY

{ MOTOR_BREAK ERR (5 !)

i zerowy, po opdzinieniu noCurrentDelay =

- przerwa w obwodzie silnika - wystapi jes$li silnik wysterowany,
NO_CURRENT DELAY CALIBR

: = NO_CURRENT_DELAY NORM (krétsze dla normalnej pracy)

! LOW_INP_ERR (6)

{ OVER_INP_ERR (7)

i TEMP ERR (8 !)- przegrzany radiator,

- sygnal wejsciowy ponizej zakresu,
iwejscia 4..20 mA, gdy sygnal ponizej 4 mA, po opdznieniu INPUT ERROR TIME

(diuzsze dla kalibracji obrotowej)

jego predkos¢ zerowa 1 prad
lub noCurrentDelay

wystapi dla wejscia 1..10 V gdy sygnail na wejsciu ponizej 1 V, dla
(z uwzglednieniem offsetow)

- sygnal wejsciowy powyzej zakresu(z uwzglednieniem offsetdw)
temperatura radiatora przekroczyla programowalny limit

§CALI§R_ERR (9) - btad kalibracji obrotowej; zadanie przerwania kalibracji z poziomu aplikacji lub z panelu za pomoca
tprzycisku SET lub minal jej czas albo istnieje przerwa w obwodzie silnika lub przekroczona temperatura radiatora

! (w trakcie kalibraciji)
EMODBUS_TIMOUT_ERR (10)

- brak polaczenia z urzadzeniem MASTER MODBUS przez okres$lony czas

w zakladce Diagnostyka, w oknie Kalibra-
cja obrotowa. W zakladce Diagnostyka,
w ramce Cal setup (rysunek 15) mamy
dodatkowo podglad warto$ci procedury
autoadaptacji. Zakonczenie wyznaczania
danej wartosci jest sygnalizowane przez
zmiane koloru jej okienka na seledynowy.
7 poziomu pracy bez aplikacji, autoada-
ptacje uruchamiamy poprzez dlugie weci-
skanie przycisku SET w trybie automa-
tycznym. W tym trybie, domy$lna czesto-

SRAM ERR (11) - btad odczytu pamieci SRAM
F3Kofigurator nastawnika zaworu (ValveTool) ___________[-]2[x]
Steovare | Ustvieria/Katraci | Diagnoska
Buor oty
#88#53102000102010300201020080000015000500050000000000830017480 A
1820000020001 16214022291 114626 600010002240000000 15 000501340249063
Z20n 26302470081 153 ﬂ
Status. ‘Status Flags Diagn Flags- Enors: Cale setup.
B Aduaka | | [07130 o0 st | o zakes
™ reka/auto I~ brak ruchu ‘obrotow
B Nastaws | [~ olvierarie I~ it pradomy. [ J248 1 | momen
v I zamykarie I~ syon wei porizei 28k "._ minimalny.
ook I otwate i pomesizak
Aot ol T et | | = | [F e
741 ¥ postoj T~ brak prtu zerowego. F
e iz abrach fiooo ~ wed
weiicionn I~ kalbr obrot RUN. I przevia w uzw. sinka. - maksymainy
¥ kb oboona OK. | | I zakceriocha
o3 vor I ka4 271 RUN | | T B | Feze e
I ke 4202R0N | |
f Awd T aboi0An | |
predkod IV kalbr weiscia OK. -
o Prad T~ kalbr przeswana r
sinka I~ wejscie biname |
j23°C Vz\: | I~ brad SRAM
Pot Cond 00002 od 5| Buscrine |Vavocnine: 1238 Modus

Rysunek 15. Podglad wartosci procedury
autoadaptacji

etapie autoadaptacji nastgpuje wyznaczenie
czasu pelnego obrotu oraz ciagg dalszy ustale-
nia maksymalnego pradu silnika, tym razem
przy
Ustalona warto$¢ tego pradu

predkodci  minimalne;j.
(w funkcji czasu) jest brana pod
uwage w trakcie kontroli maja-
cej na celu zasygnalizowanie

tliwo§¢ pracy silnika ustawiona bedzie
na 6,4 kHz. Przerywamy procedure przez
ponowne wcisnigcie przycisku SET. W try-
bie pracy z aplikacja, autoadaptacje mozna
w kazdej chwili zakonczy¢ przy uzy-
ciu kontrolki Przerwij w oknie Kalibra-
cja. W przypadku przerwania procedury

v

(w jakimkolwiek trybie) wymagana bedzie
ponowna autoadaptacja nastawnika.

Kalibracja wejscia
Aby zapewni¢ dokladne odwzorowanie
polozenia nastawnika wzgledem sygnatu
wejéciowego, wymagane jest tez przeprowa-
dzenie kalibracji wejscia. Dotyczy to wejscia
napieciowego oraz pradowego. Z poziomu
pracy z aplikacja do procedury kalibracji
wejscia napieciowego wchodzimy wciskajac
kontrolke Edit w oknie Ustawienia/Kalibra-
cja, a nastepnie Kalibracja sygn. wej. Oczy-
wiscie, wczesniej nastawnik musi by¢ skon-
figurowany do pracy z wejSciem napiecio-
wym. Po potwierdzeniu checi wykonania
procedury podajemy, zgodnie ze wskazéwka
aplikacji, na wej$cie napigciowe nastawnika

INTO / INT1

zapis statusu,diagnostyki,
gt.licznika do SRAMu

kontrola ruchu
fotoczujniki F1/ F2

gtéwny licznik obrotowy

przecigzenia pradowego. Czas - odczyt EEPROM ¢

- inicjalizacja: zapis statystyki do

licznik predkosci

pelnego obrotu jest brany pod

uwage w zwigzku z monitoro- watchdog, porty I/O SRAMu (co minuta)
. X brak przerwania, SPI, UART ¢ TIMERO
waniem punktu zerowego (braku timers, ADC

- obstuga MODBUS:
czasy,ramki,poprawno$¢, timeout
- start ADC
- kontrola: pradu silnika,
temperatury radiatora,
punktu zerowego (fotoczujnik F3),

REGULACJA
- wpisa¢ domysine nastawy ? auto/reka
- odczyt statystyki, statusu, ¢
gt.licznika ze SRAMu
- odczyt rejestru btedow

jego wystapienia po uplynigciu

tego czasu). Predko$¢ minimalna

(w funkcji czasu) potrzebna

jest do zasygnalizowania ano- resetowac btedy z poziomu

malii tzn. zwolnienia rtuchu l aplikacji ? ruchu i jego predkosci
. co 10 ms - obstuga btedéw
nastawnika. ¢ - obstuga statystyki
Czas  trwania  kalibra- | zapis bledéw do SRAMu | (co minuta)
cji obrotowej jest monitoro- | konfiguracja wejscia l
wany na biezaco. Jesli ktérys ¢ | sygnalizacja LED |
TIMER1

z etapéw procedury przekro- W trybie auto:

kalibracja obrotowa ? Obstuga klawiatury:
kalibracja wejscia ? SET:
¢ reka/automat lub
kalibracja obrotowa(auto)
lub kasowanie btedéw
DOWN:

- pomiar wsétczynnika wypetnienia
sygnatu wej$ciowego PWM
(sterowanie otwarciem zaworu)

czy 50 sekund, nastgpi wyj-
$cie z procedury autoadaptacji

i zasygnalizowanie btedu. Sta-

wylicz warto$¢ martwej strefy

nie sig tak rowniez wtedy, gdy
(wg licznika gt.)

TIMER2
kalibracja wej$cia - c:bst_ugg Wyjéé(;ia PWkM:

R analogowego ustawienie wsotczynnika
obstuga MODBUS: SP' g wypelnienia sygnau
komendy/procedury :

wyswietlenie historii bledow
{ lub

aktualnego bfedu

przez okre$lony w nastawach

programu czas, nie bedzie

wykrywany prad w obwodzie

silnika. Przebieg autoadapta-

cji, w tym kolejnosé jego eta-

PRZERWANIA

poéw, mozna $ledzi¢ w zaktadce l
Ustawienia/kalibracja, w oknie

Kalibracja (rysunek 14) oraz Rysunek 16. Algorytm pracy nastawnika
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10 V, po czym wciskamy kontrolke Zakres. Otrzymujemy informacje
o pomys$lnym wykonaniu kalibracji, chyba ze podane napiecie byto
zbyt niskie lub za wysokie. Do procedury z poziomu pracy bez apli-
kacji dostajemy sie poprzez dluzsze wcisniecie przycisku ZAMKNIJ
w trybie automatycznym. Przycisk trzymamy wcisniety do momentu,
gdy szybko zacznie pulsowac zielona dioda LED. Nastepnie, po poda-
niu napiecia 10 V, wciskamy przycisk SET. Nastawnik potwierdza
przyjecie warto$ci 5-krotnym mignieciem czerwonej diody LED,
po czym wychodzi z procedury, chyba Ze podane napiecie nie miesci
sie w akceptowalnym zakresie.

W podobny sposéb wchodzimy sie do procedury kalibracji wej-
Scia pradowego pod warunkiem, ze konfiguracja nastawnika
uwzglednia wejscie pradowe. Procedura sktada sie z dwdch etapow.
W pierwszym wzorcujemy sygnal minimalny, w drugim maksy-
malny. Postepujemy tutaj zgodnie ze wskazéwkami aplikacji — poda-
jemy prad o natezeniu 4 mA i potwierdzamy to kontrolka Zero,
nastepnie podajemy 20 mA i potwierdzamy to kontrolkg Zakres.
Wzorcowanie sygnalu minimum jest sygnalizowane przez szybkie
pulsowanie zielonej LED, a sygnalu maksimum przez wolne pul-
sowanie. Rowniez tutaj podane sygnaly wejsciowe muszg miescic¢
sig w akceptowalnym zakresie. Btad powoduje powrét do poczatku
procedury. W przypadku powodzenia nastepuje wyjécie z niej,
co jest sygnalizowane 5-krotnym mignieciem czerwonej diody LED.
Po wejsciu do procedury z poziomu pracy bez aplikacji, podajemy
4 mA (w trakcie szybkiego pulsowania zielonej LED) i potwier-
dzamy przyciskiem SET. Teraz dioda pulsuje wolno - podajemy
20 mA i ponownie potwierdzamy. Nastepuje wyjscie z procedury,
co jest sygnalizowane pulsowaniem diody LED na czerwono.

Procedure kalibracji obu wej$s¢ mozemy w kazdej chwili prze-
rwaé: z poziomu pracy z aplikacjg — za pomoca kontrolki Przerwij,
a z poziomu pracy bez aplikacji za pomocg przycisku Otwdrz. Nastaw-
nik przechodzi wtedy w stan pracy awaryjnej, co wymusza potrzebe
ponownej kalibracji wej$cia. Komunikaty o btedach zamieszczono
na listingu 3.

W razie trudno$ci moze sie okaza¢ konieczne wprowadzenie
do pamieci nastawnika wartoéci domyslnych. Operacji dokonu-
jemy przez réwnoczesne wcisnigcie przyciskéw Otworz — Zamknij
przy odlagczonym, a nastgpnie podanym zasilaniu. Gdy dioda LED1
zacznie szybko miga¢ na czerwono, puszczamy przyciski i kiedy
zmienia kolor na zielony, potwierdzamy operacje za pomocg przyci-
sku SET. Nastawnik wprowadza wtedy do pamieci EEPROM nastepu-
jace nastawy domys$lne:

— Sterowanie lokalne — proporcjonalne, 1...10 V (jesli brak zworek

JP6, JP7).

— Nastawa pozycji w razie utraty sygnatu =25%.

— Strefa martwa =2%.

— Odciecie dolnego zakresu =0%.

— Czestotliwos¢ kluczowania silnika =6,4 kHz.

— Limit temperatury radiatora =80°C.

— Predko$¢ transmisji =9600 b/s, adres urzadzenia =5, bez parzy-

stoéci, modus timeout =5 s.

— Zakres obrotowy =100.

— Zakres 1...10 V =1000.

— Zakres min 4...20 mA =100.

— Zakres 4...20 mA =1000.

— Tryb automatyczny.

Po przyjeciu tych wartosci nastgpuje zerowanie rejestrow statusu
i diagnostyki, licznika obrotowego oraz statystyki w pamigci SRAM.
Wykonanie tych operacji umozliwia zainicjowanie urzadzenia.
Nastepnie jest wymagana kalibracja obrotowa. Dla ulatwienia ana-
lizy pracy nastawnika na rysunku 16 zamieszczono algorytm pracy
nastawnika.
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