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Pfripojeni a nastaveni:
Jsou dvé varianty zapojeni. Jedna je s vyuzZitim pouze vnitfnich relé, které jsou pouZitelné pro

stejnosmérné napéti do 30V a stfidavé do 250V a 3A. Druha varianta je s pomocnymi stykaci.

Pomocné napéti se musi nastavit na 10V, aby vstupy nastavené na rozsah 10V zobrazovaly

v jedné krajni poloze 100% a v druhé 0%.

V pfistroji se musi nastavit pocet vstupu, typ a co nejvyssi rychlost méfeni:

-VSTUPY;KONFIG.;MER./S* na ,40.0" (str.49)
-VSTUPY;KONFIG.;VSTUPY* na .2. VST.* (str.49)
-VSTUPY;KONFIG.;VST. 1;MOD 1 na ,0-10V* (str.54)
-VSTUPY;KONFIG.;MOD 2* na ,0-10V* (str57)
Dale je tfeba nastavit rozsah méficiho a tim i nastavovaciho potenciometru. (pf. 750mm)
-KANALY;KAN. A;NAST. A;MIN A" a ,KANALY;KAN. A;NAST. A;MIN B* (str.64)

~KANALY;KAN. A;NAST. A;MAX A" a ,KANALY;KAN. A;NAST. A;MAX B*

Take je tfeba nastavit zobrazeni pfipadné popis:
»KANALY;KAN. A;ZOBR. A* a ,KANALY;KAN. A;ZOBR. B*, (str.66)
+KANALY;KAN. A;POP. A" a ,KANALY;KAN. A;POP. B*

Pro polohovani je tfeba spoditat rozdil pozadované a aktualni hodnoty a pouzit pro spinani limit:

»KANALY;MAT. FN.;VST. M. na ,VSE. F." (str.68)
+KANALY;MAT. FN.;MAT. F.* na ~SOUCET* (str.69)
konstanty pro vypocet rozdiluA=1,B=-1, E=1

~KANALY;MAT. FN.;KON. A* na 1

~KANALY;MAT. FN.;KON. B* na -1

»VYSTUP,LIMITY;LIM 1;VST. L.1" na »MAT. FN.* (str.76)
»VYSTUP,LIMITY;LIM 1;VST. L.2° na »MAT. FN.*
»VYSTUP,LIMITY;LIM 1;VST. L.3" na »MAT. FN.*

Varianta se stykaci se nastavi na:

Relé spinaci pohyb:

»WVYSTUP,LIMITY;LIM 1;MOD L.1* na ,OD DO

SYSTUP,LIMITY;LIM 1;TYP L.1* na ~ROZPIN.*

SVYSTUP.LIMITY;LIM 1; ZAP.“ na toleranci -

SVYSTUPLIMITY;LIM 1; VYP.* na toleranci +
Relé zajiStujici zpomaleni pfi dojezdu na polohu

»VYSTUP,LIMITY;LIM 2;MOD L.2* na ,OD DO*
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VYSTUP,LIMITY;LIM 2;TYP L.2 na ~SPINAC*
SVYSTUP..LIMITY;LIM 2; ZAP. L.2“ na -MEZ od které se pojede pomaleii
SVYSTUP..LIMITY;LIM 2; VYP. L.2“ na +MEZ od které se pojede pomaleji
Posledni relé zajiStuje pohyb spravnym smérem:

~YSTUP,LIMITY;LIM 3;MOD L.3" na LHYSTER.”
~YSTUP,LIMITY;LIM 3;HYS. L.3" na 0

Varianta bez stykacu:

Nastaveni pfedchozich polozek se provede podle popisu ve schématu. Limita L3 a L4 se nastavi na stejné
hodnoty a vyuzije pro pfepolovani motoru pro zpétny chod.

Ve schématu neni pouzito relé 2 da se téz pouzit podobnym zplsobem na dojizdéni.

Regulace polohy se stejnosmérnym pohonem do 30VDC/3ADC

L1 sepne je-li rozdil aktudlni a poZadované polohy meni neZ -TOLERANCE a nebo vEtEi neZ +TOLERANCE
L3 ald piepnou podle poZadovaného sméru (podminka je-li vEtSi nei 0)
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Regulace polohy s pomocnymi stykaci

L1 FOSUN

=> sepne je-li rozdil aktualni a poZadované polohy mensi nez -TOLERANCE a nebo v&tSi neZ +TOLERANCE
L2

DOJEZD => sepne Je-li rozdil aktudini a poZadovane polohy mezi hodnotami -MEZ dojezdu 2 +MEZ dojezdu

L3 SMER == pfepnou podle poZadovaného smémn (podminka je-li vEtSi nez 0)
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