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1 MRM4 — zabezpieczenie silnika

MRM4 — zabezpieczenie silnika

MRM4 jest przekaznikiem zabezpieczajgcym, w ktérym wykorzystano najnowszg
technologie procesoréw dwurdzeniowych. Zapewnia precyzyjne i niezawodne funkcje
zabezpieczajgce oraz jest bardzo tatwy w obstudze. MRM4 udostepnia wszystkie
niezbedne funkcje zabezpieczenia silnikédw niskiego i Sredniego napiecia na wszystkich
poziomach zasilania. Funkcje zabezpieczenia opierajg sie na pomiarze pradu. Nadzorujg
one sekwencje uruchamiania silnika (rozruch), wykrywajg zgasniecie lub zablokowanie
wirnika i monitorujg stan cieplny silnika.

Pakiet zabezpieczeh obejmuje zabezpieczenie nadpradowe oraz nadpradowe doziemne,
a takze zabezpieczenie od niesymetrycznego obcigzenia. Stan i dziatanie silnika beda
réwniez monitorowane za pomoca rejestratora danych statystycznych i trendu. Wszystkie
wazne zdarzenia i wartosci pomiarowe beda rejestrowane za pomoca rejestratora
uruchomien, zdarzen, zwar¢ i zaktécen.

Koncepcja intuicyjnej obstugi ze sprawdzaniem poprawnosci i rozbudowanymi funkcjami
uruchamiania, takimi jak wbudowany symulator zwarcia, umozliwia bezpieczne oraz
zoptymalizowane czasowo konserwacje i uruchomienia. Do catej rodziny urzadzen mozna
konsekwentnie stosowac¢ oprogramowanie do ustawiania i oceny parametréw Smart view.

Opis dziatania urzadzenia

MRM4

A

MET (Pomiar,
Statystyki,
| Zapotrz)

Prad i napiecie:
asymetria,
%THD i THD,
1-sza harm
RMS,
min./maks./sr.,

e

~—o¢ wskazy i katy
1-sza harm
Moc:

RMS,
P,Q, S, PF

Rejestratory :

MRM4_Z01

Rys. 1:

12

SER (Zdarzen )
DDR (Zaktécen)

DFR (Zwar¢ )

Statystyk

CLK (IRIG-BO0OX)
SNTP
-

Typ urzadzenia:
MRM4-2Bxxx

‘— RTD (ANSI 26/38/49): wymaga modutu URTD (oddzielny sprzet)

Trendu

Standard

Opis funkcjonalny MRM4
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Komentarze na temat podrecznika

Niniejszy podrecznik zawiera ogdlne informacje na temat wyboru funkcji, ustawiania
parametréw, instalacji, uruchamiania oraz eksploatacji i konserwacji urzadzen
HighPROTEC.

Podrecznik jest przeznaczony dla:
* inzynieréw odpowiedzialnych za zabezpieczenia;
 inzynieréw odpowiedzialnych za uruchomienie;

e pracownikéw zajmujgcych sie ustawieniami, testowaniem i konserwacjg urzadzen
zabezpieczajgcych oraz kontrolnych;

» pracownikow przeszkolonych w zakresie instalacji elektrycznych i rozdzielnic
elektroenergetycznych.

W podreczniku sg zdefiniowane wszystkie funkcje dotyczgce kodu typu urzadzenia.
Wszelkie opisy jakichkolwiek funkcji, parametréw lub wejs¢ i wyjsé, ktére nie dotycza
uzywanego urzgdzenia, nalezy zignorowad.

Wszystkie informacje i odniesienia zostaty przedstawione zgodnie z naszg najlepsza
wiedzg, w oparciu o doswiadczenie i obserwacje.

Niniejszy podrecznik opisuje urzadzenia w wersjach z petnym wyposazeniem
(opcjonalnym).

Wszystkie informacje techniczne i dane zamieszczone w tym podreczniku uwzgledniajg
stan obowigzujgcy w momencie wydania niniejszego dokumentu. Zastrzegamy sobie
prawo wprowadzania modyfikacji technicznych wynikajgcych z przysztego rozwoju
produktu bez koniecznosci zmiany niniejszego podrecznika i bez wczesniejszego
powiadomienia. Z tego wzgledu nie mozna wnosi¢ zadnych roszczen na podstawie
informacji i opisdw zamieszczonych w niniejszym podreczniku.

Tekst, grafika i wzory nie zawsze majg zastosowanie do rzeczywistego zakresu dostawy.
Rysunki i grafiki nie sg w prawidtowej skali. Nie bierzemy zadnej odpowiedzialnosci za
szkody ani awarie eksploatacyjne wynikajgce z btedéw w obstudze badz nieprzestrzegania
wskazdéwek zamieszczonych w niniejszym podreczniku.

Zadnej czesci niniejszego podrecznika nie mozna reprodukowac ani przekazywac innym
stronom w jakiejkolwiek formie bez uzyskania wczesniejszego pisemnego zezwolenia
firmy Woodward.

Niniejszy podrecznik uzytkownika wchodzi w zakres dostawy w przypadku zakupu
urzadzenia. W przypadku przekazania (sprzedazy) urzgdzenia stronie trzeciej nalezy
przekazad réwniez niniejszy podrecznik.

Wszelkie naprawy urzadzenia moga wykonywac wytgcznie wykwalifikowani i kompetentni
pracownicy, ktérzy muszg znac¢ lokalne przepisy bezpieczenhstwa i przestrzega¢ ich, a
takze mie¢ niezbedne doswiadczenie (poswiadczone dowodami) wymagane do pracy z
elektronicznymi urzgdzeniami zabezpieczajgcymi oraz instalacjami
elektroenergetycznymi.

Informacje dotyczace odpowiedzialnosci i gwarancji

Firma Woodward nie bierze na siebie Zzadnej odpowiedzialnosci za szkody powstate w
wyniku przerébek lub modyfikacji urzadzenia badz jego funkcji, ustawiania parametréw i
zmian nastaw wykonanych przez klienta.

MRM4-3.7-PL-MAN MRM4 13
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Gwarancja przestaje obowigzywad z chwilg otworzenia urzadzenia przez inne osoby niz
specjalisci firmy Woodward.

Warunki gwarancji i odpowiedzialnosci okreslone w dokumencie Ogélne warunki firmy
Woodward nie sg uzupetnione przez powyzsze wyjasnienia.

Struktura niniejszego podrecznika

Bezpieczenstwo przede wszystkim! Nalezy zapoznawad sie z najwazniejszymi
informacjami dotyczgcymi bezpieczenstwa, zamieszczonymi w catym podreczniku:
s> ,1.1.1 Wazne definicje”. Ponadto dostepne sg ogdlne informacje na temat
zakresu dostawy (l=> , 1.2 Informacje o urzadzeniu”), a takze o niniejszym
podreczniku oraz konwencjach i symbolach w nim stosowanych (> ,1.1.2 Symbole
i definicje”).

Ogodlne zestawienie funkcji zabezpieczajgcych dostepnych w urzadzeniu MRM4
przedstawiono na schemacie funkcyjnym: l=> ,Opis dziatania urzadzenia”. Nalezy
pamietad, ze dostepnosé niektdrych funkcji zalezy od zamdwionego typu urzgdzenia.
Dostepne warianty zawiera o> ,1.2.1 Formularz zaméwienia urzadzenia”.

W urzadzeniu MRM4 zastosowano specjalng modutowg koncepcje w zakresie
ustawien, wartosci mierzonych i sygnatéw. Choc¢ taka koncepcja modutéw i
parametrow jest dos¢ prosta i przejrzysta, to zaleca sie — szczegdlnie
poczatkujagcym uzytkownikom — uwazne zapoznanie sie z punktem: > ,1.3
Moduty, ustawienia, sygnaty i wartosci”

Smart view to program obstugowy, ktéry mozna zainstalowad na komputerze z
systemem Windows. Program fgczy sie z urzadzeniem MRM4 i moze stuzy¢ do
konfiguracji i pobierania danych (wartosci mierzone i statystyczne, rekordy zwar¢
itd.) z urzadzenia MRM4. Kilka stéw wprowadzenia mozna znalez¢ tutaj: => ,1.8
Smart view”, natomiast szczegétowy opis w oddzielnym podreczniku
oprogramowania Smart view.

Aspekty sprzetowe (np. rysunki wymiarowe i schematy potaczeh) mozna znalez¢
tutaj: l=> ,2 Sprzet”

Niezbedne moze by¢ skonfigurowanie réznych ustawien zabezpieczen, poniewaz
urzadzenie MRM4 jest dostarczane bez odstawionych ograniczen dostepu i z bardzo
prostym hastem standardowym, ktéry nie gwarantuje zadnego bezpieczenstwa. O ile
nie ma pewnosci, ze zadne ograniczenia dostepu nie bedg potrzebne, zdecydowanie
zaleca sie lekture podrozdziatu: => ,1.4 Zabezpieczenia”

Kilka ustawien dotyczy samego urzadzenia MRM4: L=> 1.3.7 Parametry urzadzenia”

Urzadzenie MRM4 udostepnia szereg wartosci mierzonych i statystycznych: L=~ ,1.6
Wartoéci mierzone” i 5>, 1.7 Statystyka” zawieraja opis pojec¢ i ustawief z nimi
zwigzanych.

Rézne protokoty komunikacyjne udostepniane przez urzadzenie MRM4 do
komunikacji z podstacjg opisano w rozdziale => ,3 Protokoty komunikacyjne”.

Urzadzenie MRM4 umozliwia sterowanie rozdzielnicg. Najczesciej uzywa sie go do
sterowania wytgcznikiem automatycznym wyzwalanym przez funkcje
zabezpieczajace w razie wystapienia zwarcia. > ,,5 Menedzer sterowania/
rozdzielnic” opisano rézne aspekty funkcji sterowania.

W podrozdziatach rozdziatu ,,Funkcje zabezpieczajgce” opisano rézne funkcje
zabezpieczajace: => ,4 Elementy zabezpieczajgce”. Nalezy pamieta¢, ze istnieje
jeden ,nadrzedny modut zabezpieczajacy”, ktéry zarzadza wszystkimi funkcjami
zabezpieczajgcymi: s> ,4.1 Modut Zab: zabezpieczenie ogélne”. Ponadto trzeba nie
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tylko wiedzie¢, jak aktywowaé modut zabezpieczajacy, ale takze jak go zablokowa¢:
5> ,4.1.2 Blokady”

Urzgdzenie MRM4 rejestruje zdarzenia réznego rodzaju (zaktécenia, wykryte zwarcia
itd.), zatem uzytkownik musi wiedzie¢, jak otwiera¢ takie rekordy: > ,7
Rejestratory”

Urzadzenie MRM4 udostepnia programowalne réwnania logiczne wykorzystywane do
programowania wejs¢, wyjsé, blokowania funkcji zabezpieczajgcych oraz
konfigurowania niestandardowych funkcji logicznych w przekazniku: l=> ,8 Logika
programowalna”

Oprécz réznych funkcji zabezpieczajgcych urzgdzenie MRM4 posiada réwnie rézne
funkcje kontroli. Gtéwna réznica polega na tym, ze w przeciwiefstwie do funkcji
zabezpieczajgcej funkcja kontroli nie generuje sygnatu wyzwolenia, ale sygnat
alarmu w szczegéblnych okolicznosciach. Taki sygnat alarmu moze stuzy¢ do
blokowania funkcji zabezpieczajgcych albo by¢ przypisany do dowolnych diod LED
lub niektérych wyjsé: = ,4.14 Uktad kontroli”

Aspekty uruchamiania urzadzenia MRM4: L=> ,10 Uruchamianie”. Nalezy jednak
zwréci¢ uwage, ze kwestie uruchamiania poszczegdlnych funkcji zabezpieczajgcych
opisano w podrozdziatach ich dotyczacych.

Dane techniczne, tolerancje i odnoéne normy: > , 12 Dane techniczne”
Ostatnim rozdziatem tego dokumentu jest indeks. Zawiera jedng pozycje specjalna:

Pod pozycja ,&" znajduje sie lista ponumerowanych sygnatéw ,,generowanych” na
schematach logicznych (patrz = ,1.1.2 Symbole i definicje”).

Dokumenty powiazane

MRM4-3.7-PL-MAN

Podrecznik referencyjny MRM4 (MRM4-3.7-PL-REF): zawiera wykres wszystkich
ustawien, sygnatéw i wartosci dostepnych w urzgdzeniu MRM4, wraz z odpowiednimi
sciezkami menu, wartosciami domysinymi i zakresami wartosci.

Szybki start z urzgdzeniem HighPROTEC (HPT-3.7-PL-QSG): Wprowadzenie krok po
kroku do struktury menu, funkcji przyciskéw i typowych czynnosci.

Instrukcja rozwigzywania probleméw z HighPROTEC (HPT-3.7-PL-TSG): opis
wszystkich wewnetrznych komunikatéw (o btedach lub ostrzegawczych), ktére
urzadzenie MRM4 moze generowac. (Patrz réwniez => ,9.2 Komunikaty
samokontroli”).

Z tego dokumentu nalezy korzystac takze zawsze wéwczas, gdy dioda LED ,,System
OK” (,Sprawny”) nie $wieci na zielono w sposéb ciggty po fazie rozruchu (l=> ,Faza
rozruchu”).

Schematy potgczen (HPT-3.7-EN-WDG) — [tylko w jez. angielskim]: Ten dokument
zawiera schemat kazdego dostepnego wariantu urzgdzenia (zamawianego na
podstawie typu kodu), przedstawiajgcy (schematycznie) widok z tytu urzgdzenia
MRM4 z zamontowanymi wszystkimi modutami sprzetowymi i potagczeniami zaciskéw.

Podrecznik oprogramowania Smart view (SMARTV-x.xx-PL-MAN): podrecznik
techniczny dotyczgcy oprogramowania obstugowego Smart view.

Podrecznik oprogramowania DataVisualizer (DATVIS-x.xx-PL-MAN): podrecznik

techniczny dotyczacy oprogramowania DataVisualizer. Jest to aplikacja do analizy
rejestrow zaktdcen i zdarzen.
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* Podrecznik programu Edytor stron (PAGEED-x.xx-PL-MAN): podrecznik techniczny
dotyczacy programu Edytor stron. Jest to aplikacja do tworzenia pojedynczych stron
schematéw jednokreskowych / sterowania.

* Podrecznik oprogramowania SCADApter (SCADAP-x.xx-PL-MAN): podrecznik
techniczny dotyczacy oprogramowania SCADApter. Jest to aplikacja do tworzenia
indywidualnych mapowan punktéw danych dla protokotéw SCADA.

¢ Dokumenty referencyjne dotyczgce systemu SCADA:

]

MRM4-3.7-PL-DNP3-DeviceProfile — profil urzadzenia DNP3 [tylko w jez.
angielskim]

MRM4-3.7-PL-Modbus-Datapoints — lista punktéw danych protokotu Modbus
MRM4-3.7-PL-Profibus-Datapoints — lista punktéw danych protokotu Profibus

MRM4-3.7-PL-IEC61850-Mics — IEC 61850 Model Implementation
Conformance Statement (MICS) [tylko w jez. angielskim]

MRM4-3.7-PL-IEC61850-Pics — IEC 61850 Protocol Implementation
Conformance Statement (PICS) [tylko w jez. angielskim]

MRM4-3.7-PL-IEC61850-Pixit — IEC 61850 Protocol Implementation Extra
Information for Testing (PIXIT) [tylko w jez. angielskim]

MRM4-3.7-PL-IEC61850-Tics — IEC 61850 Tissue Implementation
Conformance Statement (TICS) [tylko w jez. angielskim]
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1.1 Wazne definicje

Ponizsze typu komunikatéw maja pomdc w uniknieciu niebezpieczehstwa utraty zycia lub
odniesienia obrazenh ciata, a takze w zachowaniu odpowiednio dtugiego czasu eksploatacji
urzadzenia.

NIEBEZPIECZENSTWO!

f ZAGROZENIE oznacza sytuacje bezposéredniego zagrozenia, ktérej zlekcewazenie

spowoduje Smierc lub powazne obrazenia.

OSTRZEZENIE oznacza niebezpieczng sytuacje, ktérej zlekcewazenie moze spowodowaé
smier¢ lub powazne obrazenia.

PRZESTROGA!

UWAGA oznacza potencjalnie niebezpieczng sytuacje, ktérej zlekcewazenie moze
spowodowac niewielkie lub umiarkowane obrazenia.

Stowo WSKAZOWKA jest uzywane w celu wskazania praktyk niezwigzanych
z bezpieczenstwem osobistym.

Ten symbol oznacza przydatne wskazéwki i zalecenia, a takze informacje zapewniajgce

o
1 wydajng i bezproblemowg obstuge.

Komunikaty bezpieczenstwa na obudowie urzadzenia MRM4

Na obudowie urzadzenia MRM4, w obszarze schematu potaczen, znajdujg sie nastepujgce
komunikaty bezpieczenstwa:

Only for use with NIEBEZPIECZENSTWO!

external galvanic
decoupled CT's.
See chapter

Curent Tansformers Wejscia pomiarowe prgdu moga zostaé podtagczone wytgcznie do
: przektadnikéw pomiaru pradu (z separacjg galwaniczna).

Szczegétowe informacje i wazniejsze instrukcje bezpieczenstwa zawiera
s> ,2.5.1 TI — standardowa karta wej$¢ do pomiaru pradéw fazowych i
doziemnego”.

A\ sensive OSTRZEZENIE!

Current Inputs

MRM4-3.7-PL-MAN MRM4 17
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Ten wariant urzgdzenia MRM4 zostat wyposazony w czute wejscia do
pomiaru pragdu doziemnego. (Sg one oznaczone gwiazdka ,*").

Dane techniczne czutego wejscia pomiaru pradu doziemnego sg inne niz
dane techniczne wejs¢ pomiaru pradu fazowego. Jesli dane znamionowe
przektadnikéw pradowych nie beda wtasciwe, wéwczas normalne
warunki pracy moga nie zostac rozpoznane.

Szczegdtowe informacje oraz dodatkowe istotne instrukcje
bezpieczefistwa zawiera rozdziat Dane techniczne (l=> ,12 Dane
techniczne”) oraz 5> ,2.5.1 TI — standardowa karta wejé¢ do pomiaru
pradéw fazowych i doziemnego”.

Prawidtowe korzystanie z urzadzenia i tego podrecznika

PRZESTROGA!
Nie nalezy przekazywa¢ MRM4 do uzytku przed skonfigurowaniem i uruchomieniem.

Zapoznac sie z podrecznikiem uzytkownika.

Aby skonfigurowa¢ wymagane funkcje zabezpieczen, patrz => , 4.1 Modut Zab:
zabezpieczenie ogdlne” oraz powigzane rozdziaty w dokumencie > ,4 Elementy
zabezpieczajgce”.

W celu uruchomienia nalezy zapoznac¢ sie z informacjami > ,, 10 Uruchamianie” oraz
sekcjami ,Uruchomienie” w rozdziatach zwigzanych z wymaganymi funkcjami
zabezpieczen.

PRZESTRZEGAC INSTRUKCJI

Przed przystgpieniem do instalacji, obstugi bgdz serwisowania tego urzgdzenia nalezy
przeczytac caty podrecznik i wszystkie pozostate publikacje odnoszace sie do pracy,
ktéra ma zosta¢ wykonana. Nalezy przestrzega¢ wszystkich instrukcji bezpieczenstwa

i Srodkéw ostroznosci oraz instrukcji obowigzujgcych w zaktadzie. Ich nieprzestrzeganie
moze doprowadzi¢ do odniesienia obrazen ciata lub uszkodzenia mienia.

18 MRM4 MRM4-3.7-PL-MAN
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PRAWIDELOWE UZYTKOWANIE

Wszelkie nieupowaznione modyfikacje badz uzytkowanie tego urzgdzenia wykraczajace
poza okreslone mechaniczne, elektryczne lub inne limity eksploatacyjne moga
doprowadzi¢ do powstania obrazen ciata lub uszkodzenie mienia, w tym uszkodzenie
samego urzadzenia. Wszelkie nieupowaznione modyfikacje: (1) stanowia ,nieprawidtowe
uzycie” lub ,,zaniedbanie” w odniesieniu do gwarancji obejmujacej produkt i powoduja
uniewaznienie gwarancji w zakresie wszelkich szkéd powstatych w ich wyniku oraz (2)
powodujg uniewaznienie Swiadectw i aprobat wydanych dla produktu.

Urzadzenia programowalne przedstawione w niniejszym podreczniku sg przeznaczone do
zabezpieczenia instalacji elektroenergetycznych i urzadzen operacyjnych zasilanych
zrédtami napiecia o statej czestotliwosci, tj. 50 lub 60 Hz, a takze do sterowania tymi
instalacjami i urzagdzeniami. Nie sg one przeznaczone do uzycia z przetwornicami
czestotliwosci. Urzadzenia sg przeznaczone do instalacji w przedziatach niskiego napiecia
(NN) rozdzielnic sredniego napiecia (SN) lub w rozproszonych tablicach zabezpieczen.
Ustawienia programu i parametréw muszg spetnia¢ wszystkie wymogi metody
zabezpieczenia (urzadzenia, ktére ma by¢ zabezpieczone). Na podstawie wprowadzonego
programu i ustawionych parametréw urzgdzenie musi prawidtowo rozpoznawac¢ wszystkie
stany operacyjne (awarie) i odpowiednio na nie reagowac (np. wytgcza¢ wytagcznik).
Witasciwe uzycie wymaga zabezpieczenia rezerwowego w formie dodatkowego
urzgdzenia zabezpieczajgcego. Zawsze przed rozpoczeciem eksploatacji i po modyfikacji
ustawien programu (parametréw) nalezy przeprowadzi¢ test bedgcy dowodem, ze
program i parametry spetniajg wymogi metody zabezpieczenia.

Styk samokontrolny (styk gotowosci) musi by¢ potgczony z systemem automatyki
podstacji w celu monitorowania i kontroli stanu programowalnego urzadzenia
zabezpieczajgcego. Bardzo wazne jest, aby zgtoszenie alarmu byto przekazywane ze
styku samokontrolnego programowalnego urzgdzenia zabezpieczajgcego (styku
gotowosci), ktéry wymaga natychmiastowej uwagi po wyzwoleniu. Alarm oznacza, ze
urzgdzenie zabezpieczajace nie chroni juz obwodu i system wymaga serwisu.

Typowe przyktadowe zastosowania dla tej linii urzgdzen/rodziny produktéw sa
nastepujace:

» Zabezpieczenie pola zasilajgcego

» Zabezpieczenie sieci zasilajgcej

* Zabezpieczenie maszyny

» Zabezpieczenie transformatora

» Zabezpieczenie generatora

Urzadzenia nie sg przeznaczone do uzytkowania wykraczajgcego poza ten zakres
zastosowan. Dotyczy to réwniez zastosowah w formie maszyn nieukofnczonych.
Producent nie ponosi odpowiedzialnosci za zadne szkody wynikajgce z niewtasciwego
zastosowania. Petna odpowiedzialno$¢ spoczywa na uzytkowniku. Warunki prawidtowego
uzytkowania urzadzenia: muszg byd¢ spetnione dane techniczne i tolerancje okreslone
przez firme Woodward.
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O Nieaktualna dokumentacja?

1 Niniejsza publikacja mogta zosta¢ poprawiona lub uaktualniona po wydaniu niniejszego
egzemplarza. Aby sprawdzi¢ aktualnos¢ wersji, nalezy przejs¢ do sekcji plikéw do
pobrania na naszej stronie WWW.

Najnowsze wersje niniejszego podrecznika technicznego oraz ewentualne erraty ze
zaktualizowanymi informacjami mozna znalez¢ na stronie internetowej Woodward.

e W tym celu nalezy odwiedzi¢ strone internetowa firmy (=> www.woodward.com)
i wyszuka¢ odpowiednie dokumenty (identyfikatory poszczegdélnych dokumentéw sg
wydrukowane na ich oktadkach).

* Alternatywnie, kazde urzgdzenie HighPROTEC ma wydrukowany kod QR. Nalezy
zeskanowac ten kod, aby wyswietli¢ katalog online, ktéry zawiera wszystkie
powigzane dokumenty w najnowszej wersji.

Wazna informacja

Zgodnie z wymogami klienta urzadzenia sg tgczone w sposéb modutowy (zgodnie
z kodem zamdwienia). Przypisanie zaciskdw urzadzenia mozna znalez¢ na gérze
urzgdzenia (schemat potgczen).
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1.1.1 Wazne definicje

PRZESTROGA!

Wytadowania elektrostatyczne

Wszystkie urzgdzenia elektroniczne sg wrazliwe na tadunki elektrostatyczne, przy czym
niektére elementy sg bardziej wrazliwe niz inne. Aby zabezpieczy¢ te elementy przed
takim uszkodzeniem, nalezy podjg¢ specjalne srodki ostroznosci w celu ograniczenia lub
wyeliminowania wytadowan elektrostatycznych. Podczas pracy z przyrzgdem kontrolnym
lub w poblizu niego nalezy stosowac ponizsze srodki ostroznosci.

1. Przed przystgpieniem do konserwacji elektronicznego przyrzadu kontrolnego nalezy
roztadowad tadunki elektrostatyczne zgromadzone na ciele, dotykajgc uziemionego
metalowego przedmiotu (rur, szaf, wyposazenia itp.) i przytrzymujgc go.

2. Unikac¢ tworzenia sie tadunkéw elektrostatycznych na ciele — nie nosi¢ ubran
wykonanych ze sztucznych materiatéw. W miare mozliwosci nalezy nosi¢ materiaty
bawetniane lub z jak najwiekszg zawartoscig bawetny, poniewaz tadunki elektrostatyczne
nie gromadzg sie na nich tak bardzo jak na materiatach sztucznych.

3. Materiaty z tworzywa sztucznego, winylowe i ze styropianu (np. kubki, uchwyty do
kubkéw, paczki z papierosami, folie celofanowe, ksigzki lub foldery w oprawie winylowej,
butelki oraz popielniczki z tworzywa sztucznego) nalezy trzymad mozliwe najdalej od
przyrzadéw kontrolnych, modutéw i miejsca pracy.

4. Nie nalezy wymontowywad ptytek drukowanych z szafki przyrzadu kontrolnego, jesli
nie jest to absolutnie niezbedne. W razie koniecznosci wymontowania ptytki drukowanej
z szafki przyrzadu kontrolnego nalezy przestrzegad nastepujacych srodkéw ostroznosci:

» Sprawdzi¢, czy izolacja od zasilania jest bezpieczna. Wszystkie ztgcza muszg by¢
odtgczone.

* Nie dotyka¢ zadnej czesci ptytki drukowanej z wyjatkiem jej krawedzi.

» Nie dotyka¢ przewoddéw elektrycznych, ztgczy ani elementéw za pomoca
przewodzgcych narzedzi badz rekoma.

* Podczas wymiany nowg ptytke drukowang nalezy trzymad w opakowaniu z materiatu
antystatycznego, w ktérym zostata dostarczona, az do momentu jej zamontowania.
Natychmiast po wymontowaniu starej ptytki drukowanej z szafy przyrzadu
kontrolnego nalezy jg umiesci¢ w antystatycznym opakowaniu ochronnym.

Aby unikng¢ uszkodzenia elementéw elektronicznych z powodu niewtasciwego
obchodzenia sie z nimi, nalezy przeczyta¢ podrecznik Woodward nr 82715, ,Guide for
Handling and Protection of Electronic Controls, Printed Circuit Boards, and Modules”
(Przewodnik obchodzenia sie z elektronicznymi przyrzgdami kontrolnymi, ptytkami
drukowanymi i modutami oraz ich zabezpieczenia) i przestrzega¢ zamieszczonych tam
srodkéw ostroznosci.

Firma Woodward zastrzega sobie prawo do aktualizacji dowolnej czesci tej publikacji
w dowolnym momencie. Informacje zamieszczone przez firme Woodward uwaza sie za
poprawne i wiarygodne. Jednakze jesli nie zostato to wyraznie sformutowane, firma
Woodward nie bierze na siebie zadnej odpowiedzialnosci.

© 2020 Woodward. Wszelkie prawa zastrzezone.
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1.1.2 Symbole i definicje

1.1.2
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Symbole i definicje

Schemat potaczen wydrukowany na obudowie

Na obudowie urzadzenia MRM4 znajduje sie schemat potgczen. Przedstawia on wszystkie
zaciski danej wersji urzgdzenia.

Ponizej zamieszczono table symboli, ktére moga wystepowaé na takim schemacie: =>
»1.1.2.1 Legenda schematéw potgczen”

System strzatek odniesienia dla odbiornikow

Powszechng praktyka jest stosowanie ,systemu strzatek odniesienia dla
odbiornikéw” w odniesieniu do odbiornikéw (energii zuzywanej) i ,systemu strzatek
odniesienia dla generatora” w odniesieniu do generatoréw (energii wytwarzanej).

Wszystkie urzgdzenia zabezpieczajagce HighPROTEC (z wyjatkiem zabezpieczajacych
generatory) korzystajg wytgcznie z ,,systemu strzatek odniesienia dla
odbiornikow”. Urzadzenia zabezpieczajgce generatory dziatajg w oparciu o
,system strzatek odniesienia dla generatora”.

Dotyczy to kierunkéw i katéw fazowych. Kat fazowy jest zdefiniowany jako kat
miedzy wskazem pradu a wskazem napiecia.

Prad i napiecie zgodne z kierunkiem strzatki sg uwazane za dodatnie.

Konwencje typograficzne

~Parametry sq oznaczone podwdjnym grotem strzatki z lewej i prawej strony i pisane
kursywa.”

~SYGNALY sg oznaczone podwéjnym grotem strzatki z lewej i prawej strony i pisane
matymi literami.”

[Sciezki sa pisane w nawiasach.]
Nazwy oprogramowania i urzagdzen sa pisane kursywg.

Nazwy modutdw i wystgpien (elementdéw) sg wyswietlane kursywg z podkresleniem.

~Elementy przyciskdéw, trybédw i menu sg oznaczone podwdéjnym grotem strzatki z
lewej i prawej strony.”

®@® 0dnosniki do obrazkéw.

Ponumerowane sygnaty na schematach funkcyjnych

Sygnaty oznaczone liczbami w kétkach oznaczajg potgczenia miedzy réznymi schematami.

Jesli zatem taka liczba w kétku znajduje sie gdzies ,po lewej stronie” schematu, celowe

moze by¢ sprawdzenie, na ktérym schemacie dany sygnat jest generowany.

Dlatego wszystkie liczby w kétkach wystepujace ,,po prawej stronie” (tj. jako sygnaty
wyjsciowe) schematu wymieniono w rozdziale Indeks.
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1.1.2.1 Legenda schematéw potaczen

Legenda schematéw potaczen

W tej legendzie wymienione sg oznaczenia réznych typdéw urzadzen, np. zabezpieczenia
transformatora, zabezpieczenia silnika, zabezpieczenia generatora itp. Dlatego moze sie
zdarzy¢, ze niektérych oznaczen nie bedzie na schemacie potgczeh danego urzadzenia.

UZIEM
Zasilanie
IL1

IL2

IL3

310

IL1 Uzw1l ...
IL3 Uzwl

IL1 Uzw?2 ...
IL3 Uzw?2

310 Uzw1l,
310 Uzw?2

ULl
uL2
UL3
UL12
uL23
UL31
3U0

WYy

NO / NC
WE
WSP

Out+,
Wy analog

In—, We ana
n.c.

NIE UZYWAC
SC

GND

Ost WCz

MRM4-3.7-PL-MAN

Podtgczenie uziemienia funkcjonalnego (patrz l=> ,2.2.1 Uziemienie"87)
Podtgczenie zasilania pomocniczego

Wejscie pradu fazowego L1 (w niektérych krajach oznaczone ,I1A”)
Wejscie pradu fazowego L2 (w niektérych krajach oznaczone ,IB")
Wejscie pradu fazowego L3 (w niektérych krajach oznaczone ,IC")
Wejscie pradu doziemnego

Wejscie pradu fazowego L1-L3, strona uzwojenia 1
Wejscie pradu fazowego L1-L3, strona uzwojenia 2
Wejscie pradu doziemnego, strona uzwojenia 1/2

Napiecie faza-zero L1 (w niektérych krajach oznaczone ,VA”)
Napiecie faza-zero L2 (w niektérych krajach oznaczone ,VB”)
Napiecie faza-zero L3 (w niektérych krajach oznaczone ,VC”)
Napiecie miedzyfazowe V12 (w niektérych krajach oznaczone ,VAB”)
Napiecie miedzyfazowe V23 (w niektérych krajach oznaczone ,VBC")
Napiecie miedzyfazowe V31 (w niektérych krajach oznaczone ,VCA")

Czwarte wejsScie pomiarowe napiecia do pomiaru napiecia szczatkowego
lub do detekcji synchronizacji

Binarne wyjscie przekaznikowe

Wyjscie styku zwiernego / rozwiernego
Wejscie dwustanowe

Potgczenie wspdlne wejs¢ dwustanowych

Wyjscie analogowe + (0/4-20 mA lub 0-10 V)

Wejscie analogowe (0/4-20 mA lub 0-10 V)
Niepodtaczone

Nie uzywac

Styk samokontroli

Uziemienie

Ekranowanie przewodu potgczeniowego
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Swiattowéd  Potaczenie $wiattowodowe

onyrrusewitn | Tylko do zewnetrznych przektadnikédw pragdowych z odsprzeganiem

external galvanic

decowpled CTs. | galwanicznym. Patrz rozdziat Przektadniki prgdowe w tym podreczniku.

See chapter
Curent Transfomers| (Patrz Ly~ ,2.5.1 TI — standardowa karta wejé¢ do pomiaru pradéw
fazowych i doziemnego”104).

A * Caution Uwaga: Czute wejscia pradu.
curentineuts | (patrz <> ,2.5.2 TIs — karta pomiaru pradéw fazowych i czutego
pomiaru prgdu doziemnego”107).
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1.1.2.2 Symbole na schematach funkcyjnych

Zab .
Blk KmdWyt

Nazwa .
Blk KmdWyt

Param Przkt
Tryb-Utrata Synch

Nazwa . Pob delta phi

ULl

Nazwa . Aktywny

HPT_YO05

@Zab. Aktywny

MRM4-3.7-PL-MAN

N
HPT_Y06

Wartosci ustawien

Gérny prostokat na rysunku po lewej stronie to
standardowy symbol wartosci ustawienia na
schemacie funkcyjnym. Nazwa ustawienia jest
podana obok nazwy modutu i parametru,
oddzielona od nich kropka ,,.”.

Drugi przyktad: dzieki znacznej modutowosci
urzadzen zabezpieczajacych HighPROTEC ukfad
logiczny przedstawiony na niektérych
schematach funkcyjnych czesto obowigzuje dla
kilku modutéw. W takich przypadkach podana
jest jedynie symboliczna nazwa modutu, na
przyktad: ,Nazwa”. W czesci nagtéwkowej
schematu znaczenie wartosci ,Nazwa" jest
podane w postaci listy modutéw, ktérych
danych schemat dotyczy.

W sporadycznych przypadkach niezbedne byto
podanie takze Sciezki menu (lub co najmniej
pOzycCji menu najwyzszego poziomu), poniewaz
okreslenie danego ustawienia jedynie na
podstawie nazwy modutu i nazwy parametru
bytoby zbyt skomplikowane. W trzecim
przyktadzie ustawienie , Tryb-Utrata Synch” jest
oznaczone jako ,Parametr polowy” (tj. znajduje
sie w gatezi menu [Param Przkt]).

Uwaga: wszystkie schematy zawarte w
niniejszym dokumencie majg matg etykiete, w
tym przypadku: ,HPT Y05”. Jest to nazwa
schematu, tj. jego unikatowy identyfikator.
Oczywiscie nie jest to nazwa ustawienia ani
zadnej innej czesci przedstawionego uktadu
logicznego. Wszystkie schematy funkcyjne
majg identyfikator ze znakami ,,_Y".

Sygnaly wejsciowe i wyjsciowe

Sygnat binarny (wyjsciowy) jest pokazany u
gory.

Linia przerywana znajdujgca sie ponizej
oznacza wartos¢ mierzong (tj. sygnat
analogowy).

Dolny wiersz, po lewej: numerowany sygnat
wejsciowy; po prawej: numerowany sygnat
wejsciowy. Z technicznego punktu widzenia te
sygnaty nie réznig sie od ,zwyktych”
(nienumerowanych) sygnatéw. Jednakze
wystepujg na kilku ré6znych schematach, a
numeracja utatwia ich rozpoznanie i
odnalezienie w podreczniku technicznym.

Dlatego wszystkie liczby w kétkach wystepujace
.PO prawej stronie” (tj. jako sygnaty wyjsciowe)
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Nazwa .
3U0 wybor

Mierzone

Obliczone

%(U2/U1)

26

Nazwa .
ZewBlk1

Nieprzypisane

1..n, lista przypisah

%(U2/U1) > 40%

Opé6z Zatagczan

Op6z Wytgczan

ton toff

S

HPT_YO7

HPT_Y08

HPT_Y09

HPT_YOA
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schematu wymieniono w rozdziale Indeks,
umozliwiajac sprawdzenie, gdzie dany sygnat
zostat ,wygenerowany”.

Jesli wartos¢ ustawienia parametru ,Nazwa .
3U0 wybor” jest rbwna ,Mierzone”, wéwczas
wyjscie 1 jest aktywne, a wyjscie 2 nieaktywne.

Jesli wartos¢ ustawienia parametru ,,Nazwa .
3U0 wybdr” jest réwna ,Obliczone”, wéwczas
wyjscie 1 jest nieaktywne, a wyjscie 2 aktywne.

Wartoscig ustawienia parametru ,Nazwa .
ZewBlk1” nie jest opcja do wyboru z prostej,
ustalonej listy wyboru, ale inny parametr
(zazwyczaj binarny sygnat wyjscia
przekaznikowego), przypisany z listy
parametréw.

Oznacza to, ze parametr ustawienia przyjmuje
wartos¢ przypisanego parametru. W przypadku
sygnatu wyjscia przekaznikowego oznacza to na
przyktad, ze parametr ,Nazwa . ZewBlk1” jest
aktywny zawsze wéwczas, gdy przypisany
sygnat wyjsciowy jest aktywny.

Jesli nie zostat przypisany zaden sygnat,
wowczas wyjscie jest nieustannie nieaktywne (i
aktywne jest tylko pole ,Nieprzypisane”, ktére
w tym przykfadzie nie jest podtaczone).

Dwa typy komparatoréw (,,przerzutnikéw
Schmitta”):

Gérny wiersz: jesli analogowa wartos¢
wejsciowa (tutaj: przektadnia napieciowa %(U2/
U1)) przekroczy okreslong wartos¢ progowa
(tutaj: 0,4), wyjscie uaktywnia sie (=logiczna
.1").

Dolny wiersz: ten typ dziata odwrotnie: jesli
wartos¢ analogowa IL1 spadnie ponizej
wartosci progowej (tutaj: wartos¢ ustawienia
parametru ,/<”), wyjscie uaktywnia sie.

Czton czasowy: Jesli wejscie uaktywni sie,
wyjscie uaktywni sie po uptynieciu czasu tgn
(wartos¢ ustawienia ,,Opdz Zatgczan”)
(opdznienie wiaczenia).

Jesli wejscie zdezaktywuje sie, sygnat wyjsciowy
zdezaktywuje sie po uptynieciu innego czasu
(opdznienie wytgczenia tof, wartos¢ ustawienia
,Opdz Wytaczan”).
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e Czas utrzymania: jest to impuls wyzwalany
Czas trwania wyzwolenia przez wejscie (w tym przypadku jego czas
— It - trwania mozna ustawi¢ za pomoca parametru).

HPT_YX0

Standardowy zestaw operatoréw logicznych:

ﬂ AND (1), OR (LUB), eXclusive OR (XOR) (od lewej
O do prawej). Drugie wejscie operatora XOR jest

Zanegowane.

HPT_YX1

Przerzutnik bistabilny RS z priorytetem

b q
a—s 1—¢ g 0 [ Niezmieniony resetowania.
01|01
b—R1 10— d 1010 -
11]/01 5
— s . Licznik wyzwalany zboczem impulsu.
—[>R _ ;
% 0/8 Filtr s’rpc:llf&v)voprzepustowy (po lewej: IH1, po
S | S | rawej: .
2 v prawel
IH1 IH2 =
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1.2 Informacje o urzadzeniu

1.2

(1)
(2)
(3)
(4)

28

Informacje o urzadzeniu

Zakres dostawy

Zakres dostawy:
Opakowanie transportowe
Urzadzenie zabezpieczajace
Nakretki mocujgce

Protokot testu

Po otrzymaniu przesytki nalezy sprawdzié, czy jest kompletna (dowdd dostawy).

Nalezy sprawdzi¢, czy tabliczka typu, schemat potaczen, kod typu i opis na tabliczce
urzadzenia sie zgadzaja.

W przypadku watpliwosci nalezy sie skontaktowac z dziatem obstugi (adres kontaktowy
mozna znalez¢ z tytu podrecznika).

Obszar pobierania

Catg dokumentacje techniczna (podrecznik uzytkownika, podrecznik referencyjny itp.)
oraz pliki instalacyjne aplikacji dla systemu Windows (Smart view, DataVisualizer, Edytor
stron, SCADApter) mozna pobraé bezposrednio (i bezptatnie) ze strony => http://
wwdmanuals.com/MRM4-2.

Adres ten jest takze dostepny na naklejce z kodem QR znajdujacej sie na obudowie
urzagdzenia.

Ptyta DVD produktu

Ptyte DVD produktu zawierajgca catag dokumentacje techniczng (podrecznik uzytkownika,
podrecznik referencyjny itp.) oraz pliki instalacyjne aplikacji dla systemu Windows (Smart
view, DataVisualizer, Edytor stron SCADApter) mozna zaméwi¢ oddzielnie. W ten sposéb
uzytkownicy, ktérzy nie majg dostepu do Internetu, moga uzyska¢ wszystkie pliki, ktére
sg wymagane lub przydatne podczas uruchamiania.

MRM4 MRM4-3.7-PL-MAN
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1.2 Informacje o urzadzeniu
Przechowywanie

Urzadzeh nie mozna przechowywad na zewnatrz. Pomieszczenie magazynowe musi miec
odpowiednig wentylacje i musi by¢ suche (patrz Dane techniczne, .=> , 12 Dane
techniczne”).

Bateria

Bateria ma na celu podtrzymanie ustawien zegara czasu rzeczywistego w przypadku
awarii zasilania urzadzenia zabezpieczajgcego.

Jako ze nie jest uzywana podczas zwyktej pracy urzadzenia MRM4, w takich warunkach jej
wymiana nie powinna by¢ potrzeba przez caty okres eksploatacji urzadzenia MRM4. Jesli
jednak zajdzie potrzeba wymiany baterii, nalezy wysta¢ urzadzenie MRM4 do producenta
w ramach zgtoszenia serwisowego.

Demontaz baterii po zakonczeniu eksploatacji urzadzenia MRM4
Baterie nalezy wylutowac lub wytamac jej styki.

Dodatkowe informacje mozna znalez¢ w karcie charakterystyki produktu uzyskanej od
producenta baterii (Panasonic, typ baterii BR2032 — => http://panasonic.net/ec/). Patrz
réwniez > ,Utylizacja odpadéw” ponizej.

Utylizacja odpadow

Opisywane urzgdzenie zabezpieczajgce zawiera
baterie, w zwigzku z czym jest oznaczone
nastepujgcym symbolem zgodnie z dyrektywa
UE 2006/66/WE:

Baterie moga szkodzi¢ srodowisku naturalnemu. Uszkodzone lub zuzyte baterie nalezy
wyrzuci¢ do pojemnika przeznaczonego specjalnie do tego celu.

Ogédlnie przy utylizacji urzadzen elektrycznych i baterii nalezy przestrzega¢ wytycznych i
przepiséw lokalnych.
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1.2.1 Formularz zamdéwienia urzadzenia

Zabezpieczenie silnika

MRM4 2 # # # # #

Wejscia Wyjscia Wejscia/ Interf. Obudowa Wyswietlacz
dwustanowprzekaznikowygscia zewn.
analogowe modutu
termistorowego

(RTD)

8 6 0/0 — Bl LCD, 128 A

X 64

piksele
4 4 0/1 v Bl LCD, 128 B

X 64

piksele
Wersja sprzetowa 2
Prad fazowy 5 A/ 1 A, prad doziemny 5A/1A 0
Prad fazowy 5 A/ 1 A, czuto$¢ na prad doziemny 5 A/ 1A 1
Obudowa i montaz
Obudowa przystosowana do montazu na drzwiach A
Obudowa przystosowana do montazu w stelazu 19 cali B

Protokét komunikacyjny (*)

Bez protokotu

Modbus RTU, IEC60870-5-103, DNP3.0 RTU | RS485 / zaciski

Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP, IEC60870-5-104 | Ethernet 100 MB / R/45
Profibus-DP | swiattowdd / ztgcze ST

Profibus-DP | RS485 / D-SUB

Modbus RTU, IEC60870-5-103, DNP3.0 RTU | swiattowdd / ztgcze ST
Modbus RTU, IEC60870-5-103, DNP3.0 RTU | RS485 / D-SUB

T 060 M m U O ™ >

IEC61850, Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP, IEC60870-5-104 | Ethernet 100MB / R/45

IEC60870-5-103, Modbus RTU, DNP3.0 RTU | RS485 / zaciski

Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP, IEC60870-5-104 | Ethernet 100 MB/R/45

IEC61850, Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP, IEC60870-5-104 | Optical Ethernet 100 MB/ K
ztgcze LC duplex

Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP, IEC60870-5-104 | Optical Ethernet 100 MB/ztgcze LC L
duplex
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1.2.1 Formularz zaméwienia urzadzenia

Zabezpieczenie silnika

MRM4 2 # # # # #
IEC60870-5-103, Modbus RTU, DNP3.0 RTU | RS485 / zaciski T

IEC61850, Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP, IEC60870-5-104 | Ethernet 100 MB / RJ45

Wykonanie opcjonalne umozliwiajace prace w trudnych warunkach

Brak A
Lakierowane

Dostepne jezyki menu

Angielski (USA) / niemiecki / hiszpanski / rosyjski / polski / portugalski (BR) / francuski / rumunski

Funkcje rézne
Funkcje sterujgce do 1 rozdzielnicy oraz logiczne do 80 réwnan.

Interfejs IRIG-B do synchronizacji czasu.

' (*) W ramach kazdej opcji komunikacji wykorzystany moze by¢ wytgcznie jeden protokét
o

komunikacyjny.

»Schematy potaczen MRM4” (oddzielny dokument) przedstawiajg zestaw
zamontowanych modutéw sprzetowych dla kazdego dostepnego kodu typu.

Dokument , Kody protokotéw komunikacyjnych” stanowi przeglad (w formie tabelarycznej)
wszystkich opcji komunikacyjnych, z odsytaczami do wszystkich rozdziatéw opisowych
niniejszej instrukcji obstugi.

Oprogramowanie do parametryzacji i analizy zaktéceh Smart view wchodzi w sktad
zestawu urzgdzen HighPROTEC.

Smart view mozna podtgczy¢ do MRM4 poprzez interfejs USB z przodu lub poprzez
interfejs Ethernet (R)45, jesli jest na wyposazeniu).
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1.2.1.1 Przeglad grup montazowych

1.2.1.1 Przeglad grup montazowych

Dla gtéwnych wariantéw dostepne sa nastepujgce grupy montazowe:

Typ kodowy Ztacze X1 Ztacze X2 Ztacze X3
MRMA4-2A... DI-8 X1 OR5 TI/Tls
MRM4-2B... DI-4 X1 OR3-AnO-Ir

Ztgcze X3:

e MRM4-2x0...: Tl

e MRM4-2x1...: Tls
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1 MRM4 — zabezpieczenie silnika
1.2.1.2 Kody protokotéw komunikacyjnych

Ponizsza tabela zawiera wykaz kodéw literowych ,,opcji komunikacji” z kodu zamdéwienia
(patrz 5> ,1.2.1 Formularz zaméwienia urzadzenia”), wraz z odpowiednimi interfejsami i
protokotami komunikacyjnymi dostepnymi z dang opcja zamdwienia.

# Interfejs

B RS485 / zaciski

> ,2.8.1 Modbus® RTU / IEC
60870-5-103 przez ztgcze RS485”

o[ 000 0]

123456

C Ethernet 100 MB / RJ45

s> ,2.6.1 Ethernet — RJ45"

L]

D Swiattowdd / ztgcze ST

> ,,2.8.2 Profibus DP/ Modbus® RTU /
IEC 60870-5-103 przez ztgcze
Swiattowodowe”

RxD TxD

E RS485/D-SUB

> ,2.8.3 Profibus DP przez ztacze
D-SUB”

0(=)o)

F  swiattowdd / ztagcze ST

> ,,2.8.2 Profibus DP/ Modbus® RTU /
IEC 60870-5-103 przez ztacze
Swiattowodowe”

RxD TxD

G RS485/D-SUB

L=~ ,2.8.4 Modbus® RTU /
IEC 60870-5-103 przez ztagcze D-SUB”

MRM4-3.7-PL-MAN

Dostepne protokoty komunikacyjne
Bez protokotu

Modbus RTU, IEC 60870-5-103, DNP3.0 RTU
s> ,3.7.2 Modbus®”

> ,3.6 IEC60870-5-103"

s> , 3.5 DNP3”

Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP, IEC 60870-5-104
s> | 3.7.2 Modbus®"”
=~ , 3.5 DNP3”

s> ,3.7.1 IEC 60870-5-104"

Profibus-DP

s~ |, 3.3 Profibus”

Profibus-DP

s~ |, 3.3 Profibus”

Modbus RTU, IEC 60870-5-103, DNP3.0 RTU
s>, 3.7.2 Modbus®”
||=l> ,3.6 [IEC60870-5-103"

=~ , 3.5 DNP3”

Modbus RTU, IEC 60870-5-103, DNP3.0 RTU
s> ,3.7.2 Modbus®"”

s> ,3.6 IEC60870-5-103"
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1.2.1.2 Kody protokotéw komunikacyjnych

# Interfejs Dostepne protokoty komunikacyjne
- ] s> ,3.5 DNP3”
H Ethernet 100 MB / RJ45 IEC 61850, Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP,

IEC 60870-5-104
s> ,2.6.1 Ethernet — RJ45"
s> ,3.4 |IEC 61850”

IZI > ,3.7.2 Modbus®"”

s~ 3.5 DNP3”

s> ,3.7.1 IEC 60870-5-104"

I RS485 / zaciski IEC 60870-5-103, Modbus RTU, DNP3.0 RTU

s> ,2.8.1 Modbus® RTU / IEC Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP, IEC 60870-5-104
60870-5-103 przez ztgcze RS485”
s> ,3.6 IEC60870-5-103"

@D oot D@ s> ,3.7.2 Modbus®"”

123456

s~ ,3.5 DNP3”

Ethernet 100 MB / RJ45 L 3.7.1 IEC 60870-5-104"

> ,2.6.1 Ethernet — RJ45"

L]

K  Optical Ethernet 100 MB / ztgcze IEC 61850, Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP,
dupleksowe LC IEC 60870-5-104

s> ,2.8.5 Ethernet / TCP/IP przez ztacze s> ,3.4 IEC 61850”
Swiattowodowe”
> ,3.7.2 Modbus®”

RxD TxD

s~ 3.5 DNP3”

s> ,3.7.1 IEC 60870-5-104"

L  Optical Ethernet 100 MB / ztgcze Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP, IEC 60870-5-104
dupleksowe LC
s> ,3.7.2 Modbus®”
s> ,2.8.5 Ethernet / TCP/IP przez ztacze

$wiattowodowe” s~ 3.5 DNP3”
RxD  TxD s> ,3.7.1 IEC 60870-5-104"

T  RS485 / zaciski IEC 60870-5-103, Modbus RTU, DNP3.0 RTU
e~ ,2.8.1 Modbus® RTU / IEC IEC 61850, Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP,
60870-5-103 przez ztacze RS485” IEC 60870-5-104
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Ethernet 100 MB / RJ45

> ,2.6.1 Ethernet — RJ45"

L]
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1.2.1.2 Kody protokotéw komunikacyjnych

Dostepne protokoty komunikacyjne
s> ,3.6 IEC60870-5-103"

s> 3.7.2 Modbus®"”
s~ ,3.5 DNP3”
Ly~ ,3.7.1 IEC 60870-5-104"

s> ,3.4 IEC 61850”
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1.2.2 Nawigacja — obstuga

1.2.2 Nawigacja — obstuga

Ponizsza ilustracja dotyczy urzadzen zabezpieczajacych z obudowa ,B1” i matym
wyswietlaczem, a w szczegdlnosci MRMA4:

®

WOODWARD
oz ]

]

HPT _Z0D
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1.2.2.1 Elementy na panelu przednim

Elementy na panelu przednim

(1) Programowalne diody LED

Komunikaty informujg o warunkach eksploatacyjnych, danych systemu oraz innych
szczego6tach urzadzenia. Oprécz tego zapewniajg informacje o usterkach i dziataniu
urzadzenia, jak tez innych stanach urzadzenia i wyposazenia.

Do diod LED mozna dowolnie przypisywac rézne sygnaty z ,listy przypisain”. (Dostepne
sygnaty opisano w podreczniku referencyjnym).

(2) Dioda LED ,,System OK” (,,Sprawny”’)
Dioda LED ,,System OK” (,,Sprawny”) éwieci na zielono, jeéli — po fazie rozruchu, l=>

»Faza rozruchu” — funkcje zabezpieczajgce urzadzenia MRM4 dziatajg. W kazdym innym
przypadku nalezy skorzystac z instrukcji rozwigzywania problemdw.

(3) Wyswietlacz

Na wyswietlaczu mozna sprawdza¢ dane robocze i edytowac parametry.

(5) Przyciski funkcyjne
Funkcje ,,PRZYCISKOW FUNKCYJNYCH” zaleza od kontekstu. Biezace funkcje sa

wskazywane w dolnym wierszu wyswietlacza za pomocg symboli. Patrz > ,1.2.2.2
Symbole przyciskéw funkcyjnych”

(6) Przycisk ,,INFO” (sygnaty/komunikaty)

WysSwietlane jest aktualne przypisanie diod LED. Przycisk bezposredniego wyboru mozna
nacisng¢ w dowolnym momencie.

Aby wyjs¢ z menu LED (lub podmenu), nalezy raz lub dwa razy nacisng¢ przycisk
funkcyjny ,, " (w lewo).

Dalsze informacje: 5> ,2.10.1 Diody LED”

(7) Przycisk ,,C”

Stuzy do anulowania zmian parametréw i do potwierdzania sygnatéw (w tym testu diod
LED). W trakcie zimnego rozruchu: reset hasta i/lub parametréw.

Dalsze informacje na temat anulowania zmian podczas zwyktej konfiguracji: L=~ ,1.3.1
Ustawienia parametréw”

Dalsze informacje na temat potwierdzania sygnatéw: => ,1.5 Potwierdzenia”

W szczegdlnosci przycisk ten stuzy do recznego potwierdzenia, takze testu diod LED: >
,Potwierdzenie reczne (przez nacisniecie przycisku C na panelu)”

Reset okna dialogowego podczas zimnego rozruchu: => ,1.4.6 Reset do ustawien
fabrycznych, reset wszystkich haset”

(8) Interfejs USB (potfaczenie z programem Smart view)

Za posrednictwem interfejsu USB mozna nawigza¢ potgczenie z oprogramowaniem
komputerowym Smart view.
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1.2.2.1 Elementy na panelu przednim

(9) Przycisk ,,OK”

Jednokrotne nacisniecie przycisku ,OK” powoduje tymczasowe zapisanie zmian
parametréw. Ponowne nacisniecie przycisku ,,OK” powoduje zapisanie tych zmian na state.

(10) Przycisk ,,CTRL”

Bezposredni dostep do strony sterowania, patrz > , Schemat jednokreskowy”.
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1.2.2.2 Symbole przyciskéw funkcyjnych
1.2.2.2 Symbole przyciskow funkcyjnych
Nastepujace symbole oznaczaja funkcje przyciskéw funkcyjnych:

Przycisk Opis
funkcyjny

Przycisk funkcyjny ,w gére” umozliwia przewijanie w gére. Przewiniecie w gére
umozliwia przejscie do wczesniejszej opcji menu/parametru na liscie.

Przycisk funkcyjny ,w dét” umozliwia przewijanie w dét. Przewiniecie w dét umozliwia
przejscie do nastepnej opcji menu/parametru na liscie.

Przycisk funkcyjny ,w lewo” umozliwia przejscie o jeden krok w tyt, zamkniecie
podmenu lub powrét do poprzedniej strony drzewa menu.

Przycisk funkcyjny ,w prawo” umozliwia otwarcie wybranego podmenu.
Przycisk funkcyjny , poczatek listy” umozliwia przejscie bezposrednio na poczatek listy.
Przycisk funkcyjny , koniec listy” umozliwia przejscie bezposrednio na koniec listy.

Przycisk funkcyjny ,,+"” umozliwia zwiekszanie wartosci aktualnie wybranej cyfry.
(Dtuzsze nacisniecie: szybko).

Przycisk funkcyjny ,-” umozliwia zmniejszanie wartosci aktualnie wybranej cyfry.
(Dtuzsze nacisniecie: szybko).

Przycisk funkcyjny ,w lewo” umozliwia wybér cyfry znajdujacej sie po lewej stronie cyfry
wybranej wczesnie;.

Przycisk funkcyjny ,w prawo” umozliwia wybér cyfry znajdujacej sie po prawej stronie
cyfry wybranej wczesniej.

Symbol ,klucza maszynowego” umozliwia zmiane wybranego parametru (tj. przejscie do
trybu ustawiania parametréw).

Symbol , klucza do drzwi” oznacza konieczno$¢ podania hasta przed zmiang wybranego
parametru.

Przycisk funkcyjny ,usun” umozliwia usuniecie wybranych danych.
Do szybkiego przewijania do przodu stuzy przycisk funkcyjny ,,szybko do przodu”.

Do szybkiego przewijania do tytu stuzy przycisk funkcyjny ,szybko do tytu”.

diE NG BECENERE
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1.3 Moduty, ustawienia, sygnaty i wartosci

1.3

Moduty, ustawienia, sygnaty i wartosci

MRM4 to cyfrowe urzadzenie zabezpieczajgce, ktére w pamieci wewnetrznej przechowuje
rézne dane. Niektére dane moga by¢ zmieniane przez uzytkownika w celu dostosowania
sposobu dziatania do konkretnego zastosowania, a inne sg ustawiane przez urzadzenie
podczas pracy, w zwigzku z czym sg tylko do odczytu z punktu widzenia uzytkownika.

Okreslanie wszystkich ustawien, wybér zabezpieczeh (planowanie urzadzenia) i
sprawdzanie stanu sygnatéw podczas pracy mozna wykonywad:

* bezposrednio na urzadzeniu lub

« za posrednictwem oprogramowania Smart view.

Moduty

Oprogramowanie sprzetowe urzadzenia MRM4 dzieli sie na kilka niezaleznych blokéw
funkcyjnych. W naszej dokumentacji technicznej uzywamy pojecia ,,moduty” (lub
»funkcje”). Na przyktad kazda funkcja zabezpieczajgca stanowi oddzielny modut. Jest to
podstawowa koncepcja budowy urzgdzeh HighPROTEC: Na przykfad modutem jest funkcja
obliczania danych statystycznych (modut ,Statystyki”), kazdy protokét komunikacyjny czy
ogdlna funkcja sterowania rozdzielnicami (modut ,Sterowanie”). Istnieje nawet ogdiny
modut zabezpieczajacy (o nazwie ,,Zab"”), ktdéry wspbtpracuje z wszystkimi konkretnymi
modutami zabezpieczajacymi.

2
=

Nalezy pamietad, ze kazdy parametr, sygnat i wartos¢ nalezy zawsze tylko do jednego,
konkretnego modutu (nawet wéwczas, jesli nazwa modutu nie jest wyswietlana na
panelu, dla uproszczenia).

40

Moduty mogg wspétpracowad ze sobg — poniewaz zostato to zaimplementowane w
oprogramowaniu sprzetowym lub dlatego, ze uzytkownik przypisat jaki$ sygnat modutu do
parametru (ktéry w wyniku tego stat sie parametrem (sygnatem) wejsciowym modutu).
Przyktadem statej, zaimplementowanej wspétpracy jest fakt, ze sygnat wyzwalajgcy
dowolnego modutu zabezpieczajgcego zawsze inicjuje sygnat wyzwalajgcy modutu
ogélnego ,Zab", i na odwrét, gdy wyzwalanie modutu ,,Zab” jest zablokowane, to
wyzwalanie wszystkich funkcji zabezpieczajgcych takze jest zablokowane.

Niektére moduty istniejg w kilku (identycznych) wystapieniach, ktére mozna aktywowac i
konfigurowac niezaleznie. Mogg by¢ one uzywane jako odrebne stopnie zabezpieczen.
Jednakze istnieje jedna fundamentalna réznica dotyczgca urzadzenia MRM4: Funkcje
wszystkich wystapien (danego modutu) sg zawsze identyczne (nie liczgc réznic
wynikajacych z réznych wartosci ustawien).

Stosowana jest nastepujgca konwencja nazewnicza: Jesli istnieje kilka wystgpiefh modutu

».Modut”, maja one nazwy ,,Moduf[1]”, ,Moduf[2]”, ... (lub w skréconej postaci w opisach:
»Modut[x]").

Typy ustawien, sygnatow i wartosci
Ustawienia (zwane takze parametrami)

e Parametry to dane, ktére moga by¢ zmieniane przez uzytkownika w celu
dostosowania sposobu dziatania do konkretnego zastosowania.

Uzytkownicy programu Smart view mogg zapisa¢ wszystkie ustawienia w pliku. Jest

to plik o nazwie w postaci *.ErPara. Mozna go p6zniej w kazdej chwili zatadowad
(ponownie) i przenies¢ wartosci ustawienh w nim zawarte do jakiegos (innego)
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1.3 Moduty, ustawienia, sygnaty i wartosci

urzgdzenia zabezpieczajgcego MRM4. (Aby uzyskad szczegétowe informacje na ten
temat, patrz podrecznik programu Smart view).

(Uwaga: Istnieje kilka wyjgtkéw, w ktérych okreslone ustawienie jest zawsze
zapisywane w urzgdzeniu, a nigdy w pliku *.ErPara. Ma to miejsce, jesli nie jest
pozadane bezposrednie przenoszenie wartosci ustawienia z jednego urzgdzenia do
innego; przyktadem sg ustawienia TCP/IP.)

Istnieje kilka typéw parametréw, zaleznych od typu przechowywanych w nich
danych. Uzytkownik nie musi zna¢ szczeg6téw, ale warto wiedzieé, ze istniejg
parametry liczbowe (np. wartosci progowe nadpradu) i parametry przechowujgce
jedng opcje z listy wyboru. Takie opcje do wyboru moga by¢ wartosciami statymi (np.
wybdr parametru komunikacyjnego) lub sygnatami (a wéwczas podczas pracy
rzeczywista wartos¢ parametru przyjmuje stan przypisanego parametru). Taki
przypadek przypisania sygnatu wspomniano powyzej jako , parametr (sygnat)
wejsSciowy modutu”.

Wtasciwosci niektérych parametréw zalezg od wartosci innych parametréw. Na
przyktad parametry ,wyboru funkcji urzadzenia” (w menu [Wybér Modutéw]) nie
tylko aktywuja lub dezaktywujg funkcje zabezpieczajgce, ale takze okreslaja
widocznos¢ parametréw z nimi powigzanymi.

Niektére parametry zaleza od innych nie tylko pod wzgledem widocznosci, ale takze
wartosci domysinych i/lub zakreséw dostepnych wartosci. (Na przyktad zakres
wartosci niektérych parametréw zabezpieczeniowych zalezy od przekfadni
przektadnika pradowego).

Istniejg parametry, ktére wystepuja tylko jednokrotnie, zwane ,, parametrami
globalnymi”.

S3 one zwykle dostepne w menu [Param Globalne].

Ustawianie grupy parametréw mozna znalez¢ w gateziach menu [Bank Nastaw 1] -
[Bank Nastaw 4]: Sg to parametry zabezpieczeniowe wystepujgce ,poczwdrnie”:
uzytkownik moze ustawi¢ cztery wartosci, z ktérych kazda nalezy do okreslonego
.Zestawu parametrow” (od Bank Nastaw 1 do Bank Nastaw 4). W danej chwili
aktywny jest tylko jeden z takich czterech zestawow parametréw, a co za tym idzie
aktywna jest wartos¢ z odpowiedniego zestawu. (Jest to zawsze niezalezne od funkgji
zabezpieczajacej: przetaczenie na inny zestaw parametréow zawsze wptywa na
wszystkie funkcje zabezpieczajgce jednoczesnie).

Za pomocg zestawdw parametréw adaptacyjnych pojedyncze parametry
dynamicznie moga by¢ modyfikowane podczas pracy: wartosci ustawien sg zalezne
od wartosci ,,Prawda/Fatsz” okreslonego sygnatu logicznego. Mozna zdefiniowad
maksymalnie cztery sygnaty logiczne do przetgczania wartosci, a zatem — wliczajac
wartos¢ bazowg — takie parametry adaptacyjne moga mie¢ maksymalnie pieé
wartosci alternatywnych (na jeden zestaw parametréw, czyli tgcznie maksymalnie 20
wartosci). To, ktéry z nich jest aktywnie uzywany w danej chwili, zalezy od wartosci
biezgcej (maksymalnie czterech) powigzanych parametréw logicznych.

W przeciwienstwie do ustawiania grupy parametréw zestawy parametréw
adaptacyjnych maja charakter ,lokalny”, tzn. obowigzuja tylko w ramach funkcji
zabezpieczajgcej, w ktérej zostaty aktywowane.

Nalezy jednak zwréci¢ uwage, ze nie wszystkie funkcje zabezpieczajgce obstuguja
zestawy parametréw adaptacyjnych.

Jako ze niektérzy uzytkownicy mogg nie do koica zna¢ pojecie zestawdw

parametréw adaptacyjnych, bardziej szczegétowo opisano je w specjalnym rozdziale.
Patrz . ,1.3.2 Zestawy parametréw adaptacyjnych”.
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Komendy bezposrednie

Komendy bezposrednie sg dostepne w ,gateziach menu”, tak jak parametry
ustawien, jednakze sg przeznaczone do natychmiastowego wykonywania. W zwigzku
z tym komendy bezposrednie NIE wchodzg w skfad pliki parametréw *.HtpPara.

Typowe przyktady to komendy bezposrednie stuzgce do zerowania licznikdéw.
Na panelu (i w oknie listy programu Smart view) komendy bezposrednie sg

oznaczone specjalnym symbolem ,przycisku” ,,©", dzieki czemu uzytkownik moze je
tatwo rozpoznad.

Sygnaty

Sygnaty reprezentujg stany biezgce, tj. zalezne od wyniku dziatania funkcji
zabezpieczajgcej lub stanu wejscia dwustanowego.

Sygnaty s czescig ,,drzewa menu”. Wszystkie z nich mozna je znaleZ¢ na Sciezce
menu [Wskazania / Stan urzadzenial.

Niektére sygnaty reprezentujg stan instalacji/sprzetu (np. wskazniki pozycji
wytacznika).

Niektére sygnaty zawierajg informacje o stanie sieci i sprzetu (np. ,, System OK”,
Wykryto awarie transformatora”).

Niektére sygnaty reprezentujg decyzje podejmowane przez urzgdzenie (np. komenda
wyzwolenia) na podstawie ustawieh parametréw.

Wiele sygnatéw mozna przypisac¢ do okreslonych parametréw. Oznacza to, ze funkcja
danego parametru zalezy od biezgcego stanu sygnatu. Na przyktad kazda funkcja
zabezpieczajaca ma kilka parametréw blokowania. (Patrz réwniez > ,4.1.2
Blokady”). Jesli sygnat zostat przypisany do parametru blokowania, wéwczas
odpowiednia funkcja zabezpieczajaca zostaje zablokowana z chwilg zmiany stanu
biezacego przypisanego sygnatu na ,Prawda”.

Na tej samej zasadzie sygnaty mozna takze przypisa¢ do diod LED urzadzenia MRM4,
a wéwczas dana dioda LED zapala sie z chwilg zmiany stanu przypisanego sygnatu
na ,Prawda”. (Patrz réwniez > ,2.10.1 Diody LED").

Stany wejs¢ (modutéw)

Stany wejs¢ to specjalne sygnaty, wchodzgce w sktad ,, drzewa menu”. Kazdy
parametr, do ktérego mozna przypisac sygnat, ma powigzany stan wejscia. Podczas
pracy stan wejscia odzwierciedla stan biezacy przypisanego sygnatu. Dzieki temu
mozna sledzi¢ zaleznosci w dziataniu funkcji zabezpieczajacej.

Stosowana jest nastepujgca konwencja nazewnicza: Jesli parametr, do ktérego
mozna przypisac sygnat, nosi nazwe ,Nazwa”, to powigzany z nim stan wejscia ma
nazwe ,Nazwa-We".

Liczniki, wartosci

Wartosci to mniej lub bardziej trwate dane, ktére sg na biezgco aktualizowane
podczas pracy.

Najliczniejszym (i najwazniejszym) typem wartosci jest zestaw wartosci mierzonych
(np. wartosci pradu i/lub napiecia mierzone na przektadniku prgdowym/
napieciowym, wartosci czestotliwosci); terminu wartosci mierzone bedziemy takze
uzywad na okreslenie wartosci obliczanych na podstawie wartosci mierzonych, np.
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1.3 Moduty, ustawienia, sygnaty i wartosci

wartos$¢ mocy obliczana z wartosci pradu i napiecia). Oczywiscie zestaw dostepnych
wartosci mierzonych zalezy od funkcji danego urzadzenia zabezpieczajgcego.

Aby uzyska¢ informacje na temat wartosci mierzonych, patrz l=> ,1.6 Wartosci
mierzone”.

Wartosci statystyczne to specjalny rodzaj ,obliczanych wartosci mierzonych”,
ktérymi mogg by¢ wartosci maksymalne, minimalne i Srednie; utatwiajg one analize
zmian wartosci mierzonych w czasie. Wiekszos$¢ wartosci statystycznych ma
powigzane komendy bezposrednie, ktére umozliwiajg zerowanie statystyk.

Aby uzyska¢ informacje na temat wartoéci statystycznych, patrz L=~ ,1.7
Statystyka”.

Innym istotnym typem sa liczniki. Podczas gdy wartosci mierzone sg zazwyczaj
liczbami zmiennoprzecinkowymi (przewaznie z odpowiednia jednostka miary),
liczniki przechowujg liczby catkowite. Wiekszos$¢ licznikéw ma powigzane komendy
bezposrednie, ktére umozliwiajg zerowanie licznikéw.
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1.3.1 Ustawienia parametrow

Ustawianie parametrow w HMI
Kazdy parametr nalezy do obszaru dostepu. Edycja i zmiana parametru wymaga
odpowiedniego uprawnienia dostepu. Aby znalezZ¢ szczegdtowy opis obszaréw dostepu,
patrz I=> ,1.4.4 Hasta pozioméw dostepu”.
Uzytkownik moze uzyska¢ wymagane uprawnienie dostepu, odblokowujac obszary
dostepu przed zmiang parametréw lub zaleznie od kontekstu. W nastepnych sekcjach
zostang wyjasnione obie opcje.
Opcja 1: Bezposrednie uprawnienie do obszaru dostepu
Wywota¢ menu [Param Urzadzenia / Bezpieczehstwo / Poziom dostepul.
Wybierz zadany poziom dostepu, przechodzgc do wymaganego uprawnienia dostepu
(poziomu). Wprowadz wymagane hasto. Wprowadzenie poprawnego hasta powoduje
nadanie wymaganego uprawnienia dostepu. W celu zmiany parametréw nalezy wykonac
nastepujace czynnosci:

e Przej$¢ do parametru, ktéry ma zostad zmieniony, przy uzyciu przyciskéw. Jesli

parametr jest zaznaczony, w prawym dolnym rogu ekranu powinien widnie¢ symbol
klucza maszynowego.

Ten symbol oznacza, ze parametr jest odblokowany i mozna go edytowad, poniewaz
wymagane uprawnienie dostepu jest dostepne. Potwierdzi¢, naciskajgc przycisk funkcyjny
.Klucz” w celu edycji parametru. Zmieni¢ parametr.
W tym momencie mozna:

« zapisa¢ wprowadzong zmiane, aby zostata przyjeta przez system, lub

* zmieni¢ dodatkowe parametry i zapisa¢ wszystkie zmienione parametry, aby zostaty
one przyjete przez system.

Aby natychmiast zapisac¢ zmiany w parametrach:
e Nacisng¢ przycisk ,,O0K”, co spowoduje bezposrednie zapisanie zmienionych
parametréw i przyjecie ich przez urzadzenie. Zatwierdzi¢ zmiany parametréw,
naciskajgc przycisk funkcyjny ,Tak”, lub odrzuci¢ je, naciskajac przycisk ,Nie”.

Aby zmieni¢ dodatkowe parametry, a nastepnie je zapisac:

» przejs¢ do innych parametréw i zmienic je
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Symbol gwiazdki przed zmienionymi parametrami wskazuje, ze modyfikacje zostaty
zapisane tylko tymczasowo i nie zostaty jeszcze ostatecznie zapisane ani przyjete w
urzgdzeniu.

Aby tatwiej mozna byto sledzi¢ szczegdlnie ztozone zmiany parametréw, na kazdym
WYZSZym poziomie menu zamierzona zmiana parametru jest oznaczana symbolem
gwiazdki (tor gwiazdy). Dzieki temu mozna kontrolowac¢ owe parametry lub Sledzi¢ je z
poziomu menu gtéwnego przez caty czas po dokonaniu zmian, ale jeszcze przed ich
ostatecznym zapisaniem.

Oprécz symbolu gwiazdki sygnalizujgcego tymczasowo zapisane zmiany parametréw jest
wyswietlany pétprzezroczysty symbol ogdlnej zmiany parametréw w lewym narozniku
wyswietlacza, dlatego uzytkownik z poziomu kazdej pozycji drzewa menu widzi, ze
istniejg tymczasowe (jeszcze nie aktywne) zmiany parametréw.

Nalezy zwréci¢ uwage, ze przy zmianie parametréw za pomocg programu Smart view
czerwona gwiazdka w drzewie menu oznacza, ze zmiany parametréw nie zostaty jeszcze
zapisane w pliku parametréw.

Nacisng¢ przycisk OK, aby ostatecznie zapisa¢ wszystkie zmiany parametrow. Potwierdzic
zmiany parametréw, naciskajgc przycisk funkcyjny ,Tak”, lub odrzuci¢ je, naciskajac
przycisk ,Nie”.

Jesli na ekranie jest wyswietlany symbol kluczyka m zamiast symbolu klucza,
oznacza to, ze wymagana autoryzacja dostepu nie jest dostepna.

Aby edytowad ten parametr, wymagane jest hasto, ktére udostepnia wymagane
uprawnienie.

MRM4-3.7-PL-MAN MRM4 45



Released

1 MRM4 — zabezpieczenie silnika

1.3.1 Ustawienia parametréw

Sprawdzanie poprawnosci: Aby zapobiec skonfigurowaniu oczywistych niewtasciwych
ustawien urzadzenie nieustannie monitoruje wszystkie tymczasowo zapisane zmiany
parametréw. Jesli urzadzenie wykryje, ze jakas zmiana jest niemozliwa do przyjecia,
zostanie to zasygnalizowane znakiem zapytania przed danym parametrem.

Aby mozna byto tatwiej sledzi¢ wystepowanie nieprawidtowosci w przypadku zmian
szczegdlnie ztozonych parametréw, na kazdym wyzszym poziomie menu ponad
tymczasowo zapisanymi parametrami jest wyswietlany znak zapytania sygnalizujgcy
niepoprawnos¢ proponowanej zmiany. Dzieki temu mozna kontrolowac lub sledzi¢ z
poziomu menu gtéwnego moment, w ktérym niewykonalne zmiany parametréw maja
zostad zapisane.

Oprécz znakdéw zapytania sygnalizujgcych tymczasowo zapisane nieprawidtowe zmiany
parametréw, w lewym narozniku ekranu jest wyswietlany pétprzezroczysty symbol/znak
zapytania ogdlnej nieprawidtowosci zmian parametréw, dlatego uzytkownik z kazdego
miejsca drzewa menu widzi, ze urzagdzenie wykryto niepoprawne zmiany parametréw.

Oznaczenie gwiazdka/zmiana parametru jest zawsze nadpisywane przez znak zapytania/
symbol niepoprawnosci.

Jesli urzadzenie wykryje niepoprawnosé, nastgpi odrzucenie zapisania i przyjecia
parametréw.
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Opcja 2: Uprawnienie dostepu zalezne od kontekstu

Nalezy przejs¢ do parametru, ktéry ma zostad zmieniony. Jesli parametr jest zaznaczony,
w prawym dolnym rogu ekranu widnieje symbol Kluczyk.

Symbol ten oznacza, ze urzadzenie jest wcigz na poziomie ,Tylko do odcz.-Poz0” (l=>
»1.4.4 Hasta poziomdéw dostepu”) lub ze obecny poziom nie zapewnia wystarczajgcych
praw dostepu umozliwiajagcych edycje tego parametru.

Nacisng¢ ten przycisk funkcyjny i wprowadzi¢ hasto, ktére zapewnia dostep do tego
parametru. (Ta strona zawiera takze informacje o tym, ktére hasto/uprawnienie dostepu
jest wymagane do zmiany tego parametru).

Zmieni¢ ustawienia parametru.

W tym momencie mozna:

» zapisa¢ wprowadzong zmiane, aby zostata przyjeta przez system, lub

* zmieni¢ dodatkowe parametry i zapisa¢ wszystkie zmienione parametry, aby zostaty
one przyjete przez system.

Aby natychmiast zapisac¢ zmiany w parametrach:
* Nacisng¢ przycisk ,,0K”, co spowoduje bezposrednie zapisanie zmienionych
parametréw i przyjecie ich przez urzadzenie. Zatwierdzi¢ zmiany parametréw,
naciskajgc przycisk funkcyjny ,Tak”, lub odrzuci¢ je, naciskajgc przycisk , Nie”.

Aby zmieni¢ dodatkowe parametry, a nastepnie je zapisac:

* przejs¢ do innych parametréw i zmienic je
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Symbol gwiazdki przed zmienionymi parametrami wskazuje, ze modyfikacje zostaty
zapisane tylko tymczasowo i nie zostaty jeszcze ostatecznie zapisane ani przyjete w
urzgdzeniu.

Aby tatwiej mozna byto sledzi¢ szczegdlnie ztozone zmiany parametréw, na kazdym
WYZSZym poziomie menu zamierzona zmiana parametru jest oznaczana symbolem
gwiazdki (tor gwiazdy). Dzieki temu mozna kontrolowac¢ owe parametry lub Sledzi¢ je z
poziomu menu gtéwnego przez caty czas po dokonaniu zmian, ale jeszcze przed ich
ostatecznym zapisaniem.

Oprécz symbolu gwiazdki sygnalizujgcego tymczasowo zapisane zmiany parametréw jest
wyswietlany pétprzezroczysty symbol ogdlnej zmiany parametréw w lewym narozniku
wyswietlacza, dlatego uzytkownik z poziomu kazdej pozycji drzewa menu widzi, ze
istniejg tymczasowe (jeszcze nie aktywne) zmiany parametréw.

Nalezy zwréci¢ uwage, ze przy zmianie parametréw za pomocg programu Smart view
czerwona gwiazdka w drzewie menu oznacza, ze zmiany parametréw nie zostaty jeszcze
zapisane w pliku parametréw.

Nacisng¢ przycisk OK, aby ostatecznie zapisa¢ wszystkie zmiany parametrow. Potwierdzic
zmiany parametréw, naciskajgc przycisk funkcyjny ,Tak”, lub odrzuci¢ je, naciskajac
przycisk ,Nie”.

Sprawdzanie poprawnosci: Aby zapobiec skonfigurowaniu oczywistych niewtasciwych
ustawien urzadzenie nieustannie monitoruje wszystkie tymczasowo zapisane zmiany
parametréw. Jesli urzadzenie wykryje, ze jakas zmiana jest niemozliwa do przyjecia,
zostanie to zasygnalizowane znakiem zapytania przed danym parametrem.

Aby mozna byto tatwiej sledzi¢ wystepowanie nieprawidtowosci w przypadku zmian
szczegdlnie ztozonych parametréw, na kazdym wyzszym poziomie menu ponad
tymczasowo zapisanymi parametrami jest wyswietlany znak zapytania sygnalizujgcy
niepoprawnos¢ proponowanej zmiany. Dzieki temu mozna kontrolowac lub Sledzi¢ z
poziomu menu gtéwnego moment, w ktérym niewykonalne zmiany parametréw maja
zostac zapisane.

Oprdécz znakdéw zapytania sygnalizujgcych tymczasowo zapisane nieprawidtowe zmiany
parametréw, w lewym narozniku ekranu jest wyswietlany pétprzezroczysty symbol/znak
zapytania ogdlnej nieprawidtowosci zmian parametréw, dlatego uzytkownik z kazdego
miejsca drzewa menu widzi, ze urzadzenie wykryto niepoprawne zmiany parametrow.

Oznaczenie gwiazdka/zmiana parametru jest zawsze nadpisywane przez znak zapytania/
symbol niepoprawnosci.

Jesli urzadzenie wykryje niepoprawnos¢, nastgpi odrzucenie zapisania i przyjecia
parametréw.

Grupy ustawien

Parametr ustawienia [Param Zab / Wyb6r Banku Nast] ,Wybdr Banku Nast” umozliwia
wykonywanie nastepujacych czynnosci:

* Reczna aktywacja jednej z czterech grup ustawieh (,Bankl” ... ,Bank4").
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Opcja

* Przypisanie do kazdej grupy ustawieh sygnatu, ktéry jg uaktywnia (wartos¢
ustawienia ,Bank od Fkcji We") oraz przypisanie odpowiednich sygnatéw do
przetaczania:

Jesli na przyktfad dany sygnat ma przetaczac na grupe ustawien Bank2, nalezy go
przypisa¢ do parametru ustawienia [Param Zab / Wybér Banku Nast] ,Bank2:
Aktywowany przez”.

« Umozliwienie przetgczania grup ustawien za pomocag komend SCADA (wartosé
ustawienia ,,Bank ze Scada”).

Przetacznik grupy ustawien

Wybdr reczny Przetaczenie, jesli inna grupa ustawien zostata wybrana recznie za

pomocga parametru ,Wybdr Banku Nast”.

Za posrednictwem funkcji Przetaczenie, jesli doktadnie jeden z czterech przypisanych
wejsciowej (np. wejscie sygnatéw uaktywni sie. Nalezy zwréci¢ uwage, ze grupa ustawien
dwustanowe) nie zmienia sie, jesli jednoczesnie wystepuje wiecej niz jeden

sygnat aktywacji.
Przyktad:

Sygnat DI3 jest przypisany do parametru , Bank3: Aktywowany
przez”. Sygnat DI3 jest aktywny (,1”).

Sygnat Dl4 jest przypisany do parametru ,Bank4: Aktywowany
przez”. Sygnat Dl4 jest nieaktywny (,,0”).

Aby nastgpito przetgczenie z zestawu parametréw 3 na zestaw
parametréw 4, najpierw musi sie zdezaktywowa¢ sygnat DI3.
Nastepnie sygnat DI4 musi stad sie aktywny.

Nawet jesli pdzniej sygnat DI4 zdezaktywuje sie, zestaw
parametréw 4 pozostanie aktywny az do pojawienia sie nowego
wyraznego zadania (np. sygnat DI3 uaktywni sie i wszystkie
pozostate przypisane sygnaty beda nieaktywne).

Za posrednictwem zadan Przetaczenie, jesli istnieje wyrazne zagdanie SCADA.

SCADA

Przetacznik grupy ustawien: Po uaktywnieniu innej grupy ustawieh wszystkie wartosci
korzystajgce z pamieci (np. timery) zostajg zresetowane dla wszystkich funkcji
zabezpieczajgcych.

Zmiana konfiguracji: Przy kazdej zmianie ustawien parametréw zabezpieczeniowych
(wybér zabezpieczen, parametry globalne lub parametry wiecej niz jednej grupy
ustawien) wszystkie funkcje zabezpieczajace sa na krétko catkowicie zdezaktywowane.
Oznacza to, ze wszystkie moduty zabezpieczajace sg przez pewien czas nieaktywne, aby
mozna je byto uruchomi¢ ponownie z nowymi ustawieniami. Ma to na celu
zagwarantowanie spdjnego dziata wszystkich zabezpieczen z nowymi ustawieniami.

Wyjatkiem od tej zasady jest zmiana konfiguracji ograniczona do ustawien tylko z jednej
grupy ustawien. W tym przypadku wszystkie funkcje zabezpieczajgce sg jedynie
resetowane (doktadnie tak w przypadku przetagcznika grupy ustawien, patrz powyzej).
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1.3.1.1 Blokada ustawien
Blokada podczas operacji przetaczania

W celu zapewnienia bezpieczenstwa i spéjnosci nie jest mozliwa zmiana ustawien w
czasie trwania operacji przetaczania.

Jesli uzytkownik chce dokonac jakiejkolwiek zmiany parametru podczas pracy timeréw lub
gdy styki Aux wskazuja na trwajaca operacje przetaczania (patrz > ,5.2 Konfiguracja
rozdzielnicy”), zmiana parametru jest odrzucana, a na wyswietlaczu jest wyswietlany

komunikat ,Prosze czekac - System zablokowany” (poréwnywalny komunikat jest
wysSwietlany przez Smart view).

1.3.1.1 Blokada ustawien
Za pomocg blokady ustawien mozna zablokowa¢ ustawienia parametréw przed wszelkimi
zmianami, pod warunkiem, ze przypisany sygnat ma wartos¢ prawda (jest aktywny).

Blokada ustawien mozna aktywowac za pomocg parametru [Param Przkt / Ustawienia
ogdlne] ,Blokada ustawien”.

Obejscie blokady ustawien

Blokade ustawien mozna tymczasowo anulowaé, jesli nie jest mozliwa (lub pozadana)
zmiana stanu sygnatu aktywujgcego blokade ustawien.

Blokade ustawieh mozna obej$¢ za pomocg parametru sterowania bezposredniego:
[Param Przkt / Ustawienia ogdlne] , Odbl. blok. ustaw.”

Urzadzenie zabezpieczajgce wrdci do blokady ustawien w nastepujgcych sytuacjach:
* Bezposrednio po zapisaniu zmienionego parametru lub

* 10 minut po aktywowaniu obejscia.
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1.3.2

Zestawy parametrow adaptacyjnych

Za pomocg zestawéw adaptacyjnych parametréw mozna zmienia¢ wartosci ustawiane
dynamicznie w module zabezpieczenia.

Zestawy adaptacyjne parametrow sg dostepne tylko dla kilku modutéw zabezpieczenia
(zasadniczo tylko modutéw zabezpieczenia nadpragdowego).

Z praktycznego punktu widzenia wystepuje jedna istotna réznica wzgledem zwyktych
zestawdw parametréow (patrz => ,Typy ustawien, sygnatéw i wartoéci”): przetaczenie na
inny zestaw parametréw wptywa jednoczesnie na wszystkie funkcje zabezpieczajace.
Moze to znacznie zwiekszy¢ naktad pracy zwigzany z oddawaniem do eksploatacji

i testowaniem, jesli zachodzi potrzeba zmiany dziatania ,tylko” jednej konkretnej funkcji
zabezpieczajgcej.

W przeciwienstwie do tego zestawy adaptacyjne parametréw maja charakter ,lokalny”,
tzn. obowiagzujg tylko w ramach funkcji zabezpieczajacej, w ktérej zostaty aktywowane.
(Procedura: patrz ponizej).
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Istnieje mozliwos¢ przypisania sygnatu cyfrowego do dowolnych parametréw [Param Zab /
Param Globalne / Zab Nadpradowe / ,modut”] ,Param Adapt 1”, ..., ,Param Adapt 4”.
(,modut” to nazwa modutu zabezpieczenia zawierajgcego zestawy parametréow
adaptacyjnych, na przyktad: [I[1]]).

Te cztery parametry przypisah sg zawsze ,parametrami globalnymi” (tj. sg dostepne
w gatezi menu [Param Zab / Param Globalne]). Przyktadowo wykonajmy nastepujgce
przypisanie: ,Param Adapt 1” = ,U[1] . Pobudzenie”, patrz gérne okno dialogowe ® na
ponizszym rysunku.

Przy takim przypisaniu okno dialogowe , Ustawianie grupy parametréw” w programie
Smart view, na przyktad gatgZz menu [Param Zab / Bank Nastaw 1 / Zab Nadpradowe /
I[1]], zyskuje dodatkowag kolumne @ widoczng w dolnym oknie dialogowym na ponizszym
rysunku.
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1.3.2 Zestawy parametréow adaptacyjnych
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Przypisanie do parametru z zestawu adaptacyjnego powoduje dodanie wartosci
alternatywnych do parametréw grupy ustawien.

Dzieki takiemu przypisaniu zestawu adaptacyjnego wiekszo$¢ parametréw grupy
ustawien zyskuje dodatkowa wartos¢ alternatywng. Poczatkowo taka nowa wartos¢ jest
identyczna z wartoscig Param Domyslin, jednak mozna jg edytowad w taki sam sposéb.
(Dwukrotne klikniecie i zmiana stosownie do potrzeb).

Koncepcja jest prosta: parametry zabezpieczenia korzystajg z wartosci alternatywnej
~Param Adapt 1” z chwilg przyjecia przez przypisany sygnat ,U[1] . Pobudzenie”
przyjmuje wartos¢ ,,prawda”.

Poniewaz istniejg cztery zwykte grupy ustawien, a kazda z nich moze posiada¢
maksymalnie cztery zestawy adaptacyjne plus Param DomysIn, parametry obstugujgce
zestawy adaptacyjne mogg zawierac¢ 20 réznych wartosci ustawien.

Parametry adaptacyjne wygasajg automatycznie z chwilg wygasniecia przypisanego
sygnatu, ktéry je aktywowat.

Jesli w danej chwili aktywnych jest kilka przypisanych sygnatéw, obowigzujg nastepujgce
zasady:

Zestaw adaptacyjny 1 ma wyzszy priorytet niz zestaw adaptacyjny 2. Zestaw
adaptacyjny 2 ma wyzszy priorytet niz zestaw adaptacyjny 3. Zestaw adaptacyjny 3 ma
wyzszy priorytet niz zestaw adaptacyjny 4.
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1.3.3 Stan urzadzenia

1.3.3 Stan urzadzenia

W obszarze stanu urzadzenia w menu ,Tryb pracy” mozna wyswietli¢ aktualny stan
wszystkich sygnatéw. Oznacza to, ze uzytkownik moze sprawdzi¢, czy w danym
momencie poszczegdlne sygnaty sa aktywne czy nieaktywne. Uzytkownik moze
wyswietli¢ wszystkie sygnaty posortowane wedtug modutéw/elementéw
zabezpieczajacych.

Stan wejscia/sygnatu modutu to... Stan wyswietlany na panelu jako...
»,Nieaktywny"” / Fatsz / ,,0" O
»Aktywny” / Prawda / , 1"
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1.3.4 Struktura menu

1.3.4 Struktura menu

Struktura menu obejmuje ponizsze pozycje menu najwyzszego poziomu. Poszczegdlne
gatezie menu otwiera sie przyciskiem funkcyjnym p-. Przyciski funkcyjne A i ¥ umozliwiajg
przechodzenie do poprzednich i nastepnych gatezi.

8 Wartosci pomiaréw, status urzadzenia.
i\ hﬂl_ W tym menu dostepne sg dane czasu wykonywania.
Wskazania
n?gl—» e Wartosci mierzone

o Statystyki
e Stan urzadzenia

[F LN}
HPT_ZAL

e Licznik i przeglad danych.

» Rejestrator zwaré, Rejestrator zdarzen, Rejestrator
zaktécen

* Samokontrola
e Zerowahnie, Reset

= Wybor modutéw i ich wtasciwosci, sktadajacych sie

/J E| ﬂ na zabezpieczenie.

Wybér Modutéw Jest to zazwyczaj pierwszy etap oddawania urzadzenia do

nn?m eksploataciji:

(RN}
HPT_ZAM

Nalezy aktywowad potrzebne i dezaktywowacd
niepotrzebne elementy.

Wybraé protokét komunikacji (SCADA) z podstacja.

- 2 Parametry urzadzenia
Ta gataZz menu zawiera wszystkie ustawienia
C Param Urzadzenia bezposrednio zwigzane z urzadzeniem, na przyktad:

apmmm
HPT-ZAN

* Wejscia i wyjscia cyfrowe (dwustanowe)
* Diody LED

e Ustawienia rejestratoréw

* Ustawienia komunikacji

: = Parametry przektadnikéw, kierunkowosci,
: ngo H kolejnosci faz, czestotliwosci sieci.
: Param Przkt Zazwyczaj drugi etap oddawania do eksploatacji: polega

n“?gl—? na skonfigurowaniu wiasciwosci pola, na przykfad:

apmmm
HPT ZAS

» Wartos$ci nominalne czestotliwosci, napiecia, pradu

* Przektadnie przektadnikéw pradowych (PP)
i napieciowych (PN)

* Typ podtaczenia przektadnika napieciowego (PN)
(Faza-ziemia, Miedzyfazowe)
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1.3.4 Struktura menu

amam
HPT ZAP

ague®

Param Zab

nnvn—»

Sterowanie

o ]

nn*ﬂ—»

: 2

:

: | &]

- Logika

: nn?“—r

8
——
-_—

R Serwis
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Parametry zabezpieczenia

Tutaj dostepne sg wszystkie ustawienia zabezpieczen
powigzane z okreslong funkcjg zabezpieczajaca.

Ustawienia poszczegdlnych funkcji zabezpieczajgcych sg
zgrupowane w hastepujgce typy:

* Globalne parametry zabezpieczeniowe.

* Bank Nastaw 1 ... Bank Nastaw 4

e Wybér Banku Nast (Wybér Banku Nastaw)

Sterowanie
Ustawienia rozdzielnic.
* Urzadzenia HighPROTEC o nazwach ,MR...”

umozliwiajg sterowanie 1 rozdzielnica.

* Urzadzenia HighPROTEC o nazwach ,MC..."”
umozliwiajg sterowanie maksymalnie 6
rozdzielnicami.

Logika

» Maksymalnie 80 réwnan logicznych

* 4 bramki mozliwe do wyboru

» 4 wejscia, 4 wyjscia na kazde réwnanie
* Funkcje timera i pamieci

Serwis

Ta gataZz menu stuzy gtéwnie do celéw testowych. Na
przyktad:
* Wymuszanie stanéw na wyjsciach / rozbrajanie wyjs¢

* Wymuszanie stanéw na wejsciach i wyjsciach
analogowych / ich rozbrajanie

» Stosowanie wewnetrznego generatora sygnatow/
zwar¢

e Ponowne uruchamianie urzadzenia
zabezpieczajacego

MRM4 MRM4-3.7-PL-MAN



Released

1 MRM4 — zabezpieczenie silnika
1.3.5 Wybor funkcji urzadzenia

1.3.5 Wybor funkcji urzadzenia

Wybér funkcji urzadzenia oznacza redukcje zakresu funkcjonalnego do poziomu, ktéry jest
odpowiedni do realizacji zadan w zakresie zabezpieczenia; urzgdzenie bedzie pokazywac
tylko te funkcje, ktére sa faktycznie potrzebne.

Jesli na przykfad zostanie zdezaktywowana funkcja zabezpieczenia napieciowego, zadne
gatezie parametréw zwigzanych z tg funkcjg nie beda pojawiac sie w drzewie parametréw.
Zostana zdezaktywowane takze wszystkie powigzane zdarzenia, sygnaty itp. Dzieki temu
drzewo parametréw stanie sie bardziej przejrzyste. Wybdr funkcji obejmuje takze
dostosowanie wszystkich podstawowych danych uktadu (takich jak czestotliwos¢ itp.).

Nalezy wzig¢ pod uwage, ze na skutek dezaktywacji na przyktad funkgji
zabezpieczajgcych zmianie ulega réwniez funkcjonalnos¢ urzadzenia. Jesli zostanie
wytgczona funkcja kierunkowa zabezpieczenia nadprgdowego, urzgdzenie nie bedzie
realizowa¢ wyzwoleh w sposéb kierunkowy, a jedynie bezkierunkowy.

Producent nie bierze odpowiedzialnosci za szkody osobiste ani uszkodzenia mienia
powstate wskutek niewtasciwych ustawien urzgdzenia.

Firma Woodward oferuje rowniez ustuge ustawiania parametréw urzadzenia.

Nalezy wystrzegad sie nieumysinego dezaktywowania funkcji lub modutéw zabezpieczen.

Jesli w trakcie wyboru funkcji urzadzenia zostang dezaktywowane jakies moduty, wtedy
wszystkie parametry tych modutéw zostang ustawione na wartosci domysine. W
przypadku ponownego aktywowania jednego z tych modutéw wszystkie parametry tych
ponownie aktywowanych modutéw beda miaty wartosci domysine.
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1.3.6 Parametry polowe

1.3.6 Parametry polowe
W ramach parametréw polowych mozna ustawi¢ wszystkie parametry dotyczace strony
pierwotnej i sposobu dziatania sieci przesytowej, takie jak czestotliwos¢, wartosci
pierwotne i wtérne.

Wszystkie parametry polowe sg dostepne za posrednictwem gatezi menu [Param Przkt].

Szczegdtowe tabele wszystkich ustawien dostepnych dla urzagdzenia MRM4 zawiera
Podrecznik referencyjny.
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1.3.7 Parametry urzadzenia

1.3.7 Parametry urzadzenia

Czas i data

W menu [Param Urzadzenia / Czas] ,,Czas i Data” mozna ustawi¢ date i godzine (dostepne
jest réwniez podmenu o ustawiania strefy czasowej i czasu letniego).

Wersja

W menu [Param Urzgdzenia / Wersja] mozna uzyska¢ informacje o wersji oprogramowania
i sprzetu.

Wyswietlanie kodow ANSI

Wyswietlanie kodéw ANSI na panelu urzgdzenia (HMI) mozna aktywowad za pomoca
pozycji menu [Param Urzadzenia / Panel przedni] , Wyswietl num. ANSI urzadz.”.

Jednakze program Smart view ma wtasng pozycje menu do kontroli wyswietlania kodéw

ANSI, niezalezng od panelu urzadzenia. (Patrz podrecznik uzytkownika programu Smart
view).
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1.3.8 Resetowanie licznikéw, wartosci i rekordéw
1.3.8 Resetowanie licznikow, wartosci i rekordow
Reczne resetowanie
W menu [Wskazania / Reset] mozna:
* resetowac liczniki,
» kasowac rekordy (tj. rekordy zaktécen) oraz

» resetowac specjalne elementy (takie jak statystyki, modele cieplne itp.).

' Opisy dostepnych komend resetowania mozna znalez¢ w oddzielnym dokumencie
o

»Podrecznik referencyjny MRM4".
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1.4 Zabezpieczenia

Zabezpieczenia

Ogodline

PRZESTROGA!

Wszystkie ustawienia zabezpieczeh musi okresli¢ uzytkownik urzadzenia MRM4!
Zdecydowanie zaleca sie dostosowanie ustawieh zabezpieczen do lokalnych przepiséw i
wymagah pod koniec procedury uruchomienia.

Urzadzenie MRM4 jest dostarczane z maksymalnie ,otwartymi” ustawieniami, tzn.
zdezaktywowanymi wszystkimi ograniczeniami dostepu. Ma to na celu uproszczenie
uruchamiania. Jednak po uruchomieniu, podczas pracy urzgdzenia MRM4, najczesciej
wymagane jest pewne ograniczenie dostepu. Nalezy w szczegdlnosci wzig¢ pod uwage
nastepujgce aspekty:

Domyslnie dozwolony jest dostep programu Smart view do urzgdzenia MRM4 poprzez
interfejs USB (bez zabezpieczenia hastem), jednak dostep TCP/IP poprzez sie¢ nie jest
aktywny (patrz <> ,1.4.3 Hasta potaczenia, dostep programu Smart view”). Ze wzgledéw
bezpieczenstwa zaleca sie dostosowanie takich ustawieh najpézniej po uruchomieniu.

PRZESTROGA!

Ze wzgledéw bezpieczenstwa zdecydowanie zaleca sie zmiane haset domysinych (>
,Hasta domysine”) odpowiednio do poziomu zabezpieczeh wymaganego w danym
zastosowaniu (patrz > , Zmienianie haset”), na przyktad przez zdefiniowanie réznych,
zaleznych od poziomu haset dla réznych obszaréw/pozioméw dostepu. W ten sposéb
mozna réznym grupom uzytkownikéw przyznac¢ indywidualne uprawnienia dostepu.

Przeglad ustawien zabezpieczen

Gataz menu [Wskazania / Bezpieczenstwo] ktéra zawiera informacje o réznych
ustawieniach zabezpieczeh, w szczegdélnosci:

* Jedli chodzi o hasta potaczenia (patrz > ,Hasta potgczenia dla dostepu programu
Smart view”), mozna sprawdzi¢, czy zostaty zmienione przez uzytkownikéw, czy
nadal obowigzujg domysine hasta fabryczne.

« Mozna sprawdzi¢, czy dostep programu Smart view jest dozwolony (patrz l=>
,Dostep poprzez program Smart view"”).

e Mozna sprawdzi¢, ktére uprawnienia tgczenia zostaty ustawione (patrz >
L,Uprawnienie przetgczenia”).

* Mozna sprawdzi¢, w jakim stopniu przywracanie ustawien fabrycznych zostato
umozliwione (patrz => ,1.4.6 Reset do ustawien fabrycznych, reset wszystkich
haset”).

(Petng liste wpiséw wyswietlanych na tej stronie zawiera rozdziat ,Security”
zabezpieczenia w podreczniku referencyjnym urzadzenia MRM4).

Jesli zabezpieczenia IT sg szczegblnie istotne w danym zastosowaniu, zaleca sie
sprawdzenie wszystkich tych wpiséw przy uruchamianiu, nie nalezy im jednak zanadto
ufad: jesli na przyktad kto$ ustawit hasto potgczenia USB tylko na ,1”, to na danej stronie
zabezpieczenh widnieje wpis ,Hasto pot. USB” = ,zdef. przez uzytk.”, ale stopien
bezpieczenstwa takiego hasta jest oczywiscie dos¢ watpliwy.
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1.4.1 Zabezpieczenia sieciowe

1.4.1

60

Komunikaty zwigzane z zabezpieczeniami

Istnieje specjalny rejestrator samokontrolny o nazwie Komunikaty samokontroli. Zbiera on
réznego rodzaju komunikaty wewnetrzne urzadzenia, w tym zdarzenia zwigzane z
zabezpieczeniami (np. wprowadzenie btednego hasta). Zaleca sie okresowe sprawdzanie
tych wpisow.

Podzbiér tych komunikatéw, ograniczony tylko do komunikatéw zwigzanych

Z zabezpieczeniami, jest (takze) dostepny w gatezi menu [Wskazania / Bezpieczehstwo /
Dziennik bezpieczenhstwal.

Zabezpieczenia sieciowe
Komunikacja SCADA

Nalezy pamietad, ze ze stosowaniem protokotéw SCADA zawsze wigzg sie pewne
zagrozenia. Szczeg6towe informacje mozna znalez¢ w pisSmiennictwie technicznym.

Zabezpieczenia sieci intranet

Jesli interfejs Ethernet urzadzenia MRM4 jest podtgczony do sieci, obowigzkiem
uzytkownika jest odpowiednie zabezpieczenie sieci firmowej. W szczegdlnosci nalezy
uniemozliwi¢ dostep zewnetrzny (tj. spoza sieci intranet) do urzgdzenia MRM4. Nalezy
orientowac sie w aktualnych technologiach (zapory, sieci VPN itd.)!
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1.4.2 Hasta

Hasta
Typy haset
Istniejg dwa typy haset:

* Hasta potaczenia umozliwiajg uzytkownikowi nawigzywanie potgczenia z
oprogramowaniem obstugowym Smart view. (Patrz 5> ,1.4.3 Hasta potaczenia,
dostep programu Smart view”).

* Hasta pozioméw dostepu sg wymagane przy wprowadzaniu jakichkolwiek zmian
w ustawieniach urzadzenia. (Patrz 5> ,1.4.4 Hasta pozioméw dostepu”).

Uwaga: Hasta potaczenia zostaty wprowadzone w urzgdzeniu HighPROTEC w wersji 3.6.
Gtéwnym powodem jest fakt, ze od wersji 3.6 wszystkie potgczenia miedzy urzadzeniem
MRM4 i programem Smart view sg w petni szyfrowane z uzyciem najnowszych
algorytmoéw kryptograficznych. (Patrz réwniez > , Potgczenia programu Smart view”).

Ustawione hasta sg przechowywane w pamieci trwatej urzgdzenia MRM4, a zatem nie sg
tracone przy aktualizacji oprogramowania sprzetowego. (Dotyczy to obu typy haset).

Hasta domysine

Fabryczng wartoscig domysing wszystkich haset (potgczenia i poziomdéw dostepu) jest
pewna wartos¢ standardowa, ktéra w zaden sposéb nie zabezpiecza przed
nieautoryzowanym dostepem:

* Hasta potgczenia jest domysinie puste (tj. nie jest wymagane jego wprowadzenie).

» Wszystkie hasta poziomdéw dostepu majg domysing wartosé¢ ,,1234".

Blokada czasowa przy podaniu btednego hasta

Wprowadzenie btednego hasta (potaczenia lub pozioméw dostepu, za posrednictwem
interfejsu HMI lub programu Smart view) wyzwala stan ,kary czasowej”: Program MRM4
blokuje wprowadzanie kolejnych haset przez coraz dtuzszy czas, az zostanie wprowadzone
prawidtowe hasto. Informacja o blokadzie jest przekazywana w postaci specjalnego
komunikatu. Timer ma wptyw jedynie na wprowadzenie hasta (np. przy uzyciu klawisza

programowego m w interfejsie HMI), natomiast podczas tego czasu blokowania nie
blokuje innych czynnosci, ktére nie wymagajg hasta.

Zapomniane hasto

Po nacisnieciu przycisku ,C” podczas zimnego restartu wyswietlane jest okno dialogowe
(o ile ta funkcja nie zostata wytaczona). Umozliwia przywrdcenie wartosci domysinych
wszystkich haset (patrz .=> ,Hasta domys$lne”).

Aby uzyska¢ szczegétowe informacje o oknie dialogowym Reset ogdlny, patrz .=> ,1.4.6
Reset do ustawien fabrycznych, reset wszystkich haset”.
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1.4.3

Hasta potaczenia, dostep programu Smart view
Potaczenia programu Smart view

Jednym z podstawowych zadan zabezpieczen IT jest uniemozliwienie nieautoryzowanym
osobom dostepu do informacji wymienianych miedzy operatorem i urzgdzeniem MRM4.,

W tym celu wszystkie potgczenia miedzy urzadzeniem MRM4 i programem Smart view sg
w petni szyfrowane z uzyciem najnowszych algorytmdéw kryptograficznych.

Firma Woodward udostepnia dla kazdej instalacji programu Smart view (wersja 4.70 lub
nowsza) i kazdego urzgdzenia HighPROTEC (wersja 3.6 lub nowsza) certyfikaty
kryptograficzne, ktére sg automatycznie wymieniane przy nawigzywaniu potgczenia.
Certyfikaty sg sprawdzane przez obie strony komunikacji (MRM4 i Smart view) w celu
zagwarantowania, ze zadna nieautoryzowana strona nie przejeta potgczenia.

Dodatkowe zabezpieczenie zwigzane z takimi technikami kryptograficznymi jest dostepne
domyslinie, bez zadnych dziatah ze strony uzytkownika.

Dostep poprzez program Smart view

Kolejnym podstawowym zadaniem zabezpieczen IT jest uniemozliwienie
nieautoryzowanym osobom dostepu do wiasnych systeméw, w tym urzadzenia
zabezpieczajgcego MRM4. Urzgdzenie MRM4 umozliwia dostep poprzez swéj panel
przedni i oprogramowanie obstugowe Smart view.

Jako ze dostep poprzez panel przedni ma tylko osoba znajdujgca sie bezposrednio przy
urzadzeniu, ryzyko jest raczej niskie w poréwnaniu z ryzykiem nieautoryzowanego
dostepu poprzez oprogramowanie Smart view, zwtaszcza gdy urzadzenie MRM4 wchodzi
w sktad sieci Ethernet / TCP/IP.

» Ze wzgledéw bezpieczenstwa dostepna jest opcja dezaktywacji dostepu programu
Smart view poprzez interfejs USB; umozliwia to parametr ustawienia [Param
Urzadzenia / Bezpieczehstwo / Komunikacja] ,,Smart View przez USB”. Jednakze
fabrycznie dostep tego typu jest dozwolony.

* Analogicznie dostepna jest opcja dezaktywacji dostepu programu Smart view
poprzez interfejs sieci Ethernet; umozliwia to parametr ustawienia [Param
Urzadzenia / Bezpieczehstwo / Komunikacja] ,,Smart View przez Eth”. Jednakze
fabrycznie dostep tego typu jest dozwolony.

Jesli dezaktywacja dostepu programu Smart view jest wykonywana w samym programie
Smart view, biezgca sesja zostaje automatycznie zakonczona.

62

Hasta potaczenia dla dostepu programu Smart view

Istniejg dwa hasta potaczenia. Na poczatku nowej sesji program Smart view wyswietla
monit o podanie hasta i potaczenie zostaje nawigzane dopiero po jego prawidtowym
wprowadzeniu. (Taki monit o podanie hasta nie jest wyswietlany tylko wéwczas, gdy dla
danego hasta zdefiniowano pustg wartos¢).

« Potaczenie prez USB — ,hasto potaczenia lokalnego” nalezy wprowadzi¢ w celu

umozliwienia dostepu programowi Smart view poprzez interfejs USB. (Hastem
domysinym jest pusta wartosc).
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1.4.3 Hasta potaczenia, dostep programu Smart view

* Zdalne potaczenie sieciowe — ,hasto zdalnego potgczenia sieciowego” nalezy

wprowadzi¢ w celu umozliwienia dostepu programowi Smart view poprzez sie¢
Ethernet. (Hastem domysinym jest pusta wartos¢, ale dostep tego typu jest
domyslnie zdezaktywowany, patrz > ,Dostep poprzez program Smart view”).

Hasto potaczenia mozna zmieni¢ w programie Smart view przez przejscie do gatezi menu
[Param Urzadzenia / Bezpieczenstwo / Hasta] i dwukrotne klikniecie hasta do zmiany.

Nalezy pamietad, ze te dwa hasta réznig sie od haset poziomoéw dostepu (opisanymi w
punkcie > ,Wprowadzanie hasta na panelu”) pod nastepujacymi wzgledami:

* Hasta potgczenia mozna wprowadzac i zmieniac tylko w programie Smart view (a nie

poprzez interfejs HMI urzgdzenia MRM4).

(Jednakze sa zapisane w pamieci trwatej urzadzenia MRM4, a nie w programie Smart
view. Dzieki temu kazdy przekaznik HighPROTEC moze mie¢ wtasne hasto potaczenia
w razie potrzeby.)

W przeciwienstwie do haset pozioméw dostepu (> ,Zmienianie haset”) hasta
potaczenia nie sg ograniczone do cyfr 1, 2, 3, 4, a ich dtugo$¢ maksymalna nie jest
ograniczona do 8 cyfr. (Moga zawierac 64 znaki i wiecej). Wiasciwie hastem
potaczenia moze by¢ dowolna sekwencja drukowalnych znakéw Unicode, w tym
spacji.

Fabryczna wartoé¢ domyélna wszystkich haset (patrz =~ ,Hasta domysIne”) nie
zapewnia zadnego bezpieczenstwa.

Ze wzgledéw bezpieczenstwa zdecydowanie zaleca sie zmiane haset domysinych na
witasne, zgodne z lokalnymi wytycznymi bezpieczenstwa.

Jesli zezwalajg na to zasady bezpieczenstwa obowigzujgce w zaktadzie, mozna takze
zdefiniowad pustg wartos¢ dla kazdego hasta. Skutek jest taki, ze monit o podanie hasta
nie jest wyswietlany, tzn. ograniczenie dostepu nie obowigzuje. Jednakze z naszego
punktu widzenia zdecydowanie to odradzamy — przynajmniej dla hasta sieciowego.
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1.4.4 Hasta poziomow dostepu

Hasta pozioméw dostepu sa wymagane przy wprowadzaniu jakichkolwiek zmian
w ustawieniach urzadzenia, niezaleznie od tego, czy w programie Smart view, czy
bezposrednio na HMI (panelu).

Z kazdym parametrem ustawienia powigzany jest pewien poziom zabezpieczeh — tzw.
poziom dostepu. Aby uzyska¢ opis istniejacych pozioméw dostepu, patrz L=> ,1.4.5
Poziomy dostepu”.

Aby zmieni¢ ustawienie, nalezy wprowadzi¢ hasto danego poziomu dostepu. (Taki poziom
dostepu pozostaje odblokowany przez pewien czas, co pozwala dokona¢ dalszych zmian
na tym poziomie bez ponownego podawania hasta).

Wprowadzanie hasta na panelu

Jesli urzadzenie MRM4 jest obstugiwane bezposrednio za pomoca interfejsu HMI, hasto
poziomu dostepu mozna wprowadzi¢ za pomoca przyciskéw funkcyjnych.

HPT Z91

1 2 3 4

Przyktad: Aby wprowadzi¢ hasto (3244), nalezy naciska¢ po kolei:
e przycisk 3
* przycisk 2
* przycisk 4
e przycisk 4

Przy aktywnym potgczeniu z programem Smart view to program Smart view zgda
podawania haset, zatem wprowadza sie je na zadanie za pomocga klawiatury komputera.

Zmienianie haset

Hasta poziomdéw dostepu mozna zmieni¢ w menu [Param Urzadzenia / Bezpieczenstwo /

Hastal.
Hasto poziomu dostepu moze zawiera¢ maksymalnie 8 cyfr i musi stanowi¢ zdefiniowana
przez uzytkownika kombinacje cyfr 1, 2, 3 i 4. Zadne inne znaki nie sg akceptowane.

®

Potwierdzanie bez podawania hasta

Q Aby uzyska¢ informacje ogélne o potwierdzeniach, patrz l=> ,1.5 Potwierdzenia”.
(— Informacje o obszarach/poziomach dostepu mozna znalez¢ w punkcie L=> ,1.4.5

Poziomy dostepu”.
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1.4.4 Hasta poziomoéw dostepu

Od wersji 3.6 urzadzenia HighPROTEC stany diod LED mozna potwierdzac przez
naciéniecie przycisku ,C” na okoto 1 sekunde. Szczegétowe informacje zawiera punkt =>
.Potwierdzenie reczne (przez nacisniecie przycisku C na panelu)”.

Dezaktywowanie haset podczas uruchamiania

Opcjonalnie mozliwe jest tymczasowe zdezaktywowanie haset podczas uruchamiania. Nie
wolno uzywad tej funkcji do innych celédw niz uruchamianie. Aby wytgczy¢ ochrone
hastem, nalezy dla odpowiednich obszaréw dostepu zastapic istniejgce hasto pustym.
Wszystkie uprawnienia dostepu (obszary dostepu) chronione pustym hastem zostang
odblokowane na state. Oznacza to, ze wszystkie parametry i ustawienia w tych obszarach
mozna modyfikowaé w kazdej chwili.

PRZESTROGA!

Po uruchomieniu nalezy upewnic sie, ze wszystkie hasta zostaty ponownie aktywowane.
Oznacza to, ze wszystkie obszary dostepu muszg by¢ chronione dostatecznie
bezpiecznymi hastami.

Firma Woodward nie ponosi odpowiedzialnosci za ewentualne obrazenia ciata lub
uszkodzenia mienia spowodowane dezaktywacjg ochrony hastami.

Kwestie ogdlne

Uprawnienia dostepu muszg by¢ chronione bezpiecznymi hastami. Hasta te musza by¢
trzymane w tajemnicy i znane tylko osobom uprawnionym. Hasta domysine w zaden
sposdb nie zabezpieczajg przed nieautoryzowanym dostepem.

Symbol ktédki w prawym gérnym rogu wyswietlacza wskazuje, czy jakie$ uprawnienia
dostepu sg w tej chwili aktywne. Oznacza to, ze w trybie ,Tylko do odcz.-Poz0” w prawym
gérnym rogu ekranu pojawi sie symbol zamknietej (zablokowanej) ktédki. Gdy tylko
uprawnienia dostepu bedg aktywne (powyzej poziomu ,Tylko do odcz.-Poz0”), w prawym
gérnym rogu ekranu zostanie wyswietlony symbol ktédki odblokowanej (otwartej).

Do anulowania zmian w parametrach podczas ich ustawiania stuzy przycisk ,C”. Z tego
powodu nie mozna potwierdzi¢ zadnych stanéw (diody LED, wyjscia przekaznikowe itd.),
dopdki istniejg niezapisane (tylko buforowane) parametry.

Menu potwierdzen nie jest dostepne, dopdki zmiany parametréw nie zostang przekazane
do urzadzenia (oznaczone symbolem gwiazdki w lewym gérnym rogu).

Istniejgce hasta sa state (przypisane do urzgdzenia). Jesli utworzony w trybie offline plik

parametréw zostanie przestany do urzadzenia lub miedzy urzadzeniami, nie bedzie to
miato zadnego wptywu na istniejgce hasta w urzadzeniu.
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1.4.5

Poziomy dostepu
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Poziomy dostepu majag posta¢ dwdch hierarchicznych ciggdéw.

Hasto nadzorcy (administratora) umozliwia dostep do wszystkich parametréw i ustawien.

S.3

Nadzor-Poz3

Konfig. Urzadz.

Zabezp-Poz2 | Sterow - Poz2

Ustawie. Zabezp. Ustaw. Sterow. °
®
P.1 C.1 %
Zabezp-Pozl Sterow. - Pozl "‘,&
)

Reset/Potw. Sterowanie

RO
Tylko do odcz.-Poz0

Tylko do odczytu

HPT_Z93

Rys. 3:

Symbol
obszaru

&

kL
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Dostepne poziomy/uprawnienia dostepu.

Ponizsza tabela przedstawia obszary dostepu. Nalezy pamieta¢, ze kazdy obszar dostepu
wymaga witasnego hasta autoryzacyjnego. (Jesli jednak w urzadzeniu MRM4 przywrécono
fabryczne ustawienia domysine, wszystkie te hasta majg takg sama warto$¢ domysing —
patrz l=> ,Resetuj wszystkie hasta”).

Obszar dostepu

Nazwa poziomu
dostepu (panel /
Smart view):

Dostep do:

Poziom 0 zapewnia dostep tylko do odczytu do wszystkich
ustawien i parametréw urzadzenia. Urzadzenie przetaczy
sie do tego poziomu automatycznie po skonfigurowanym
okresie nieaktywnosci

Tylko do odcz.-Poz0

Nazwa poziomu
dostepu w
podreczniku
referencyjnym:

” RO”

Monit o podanie hasta  To hasto umozliwia dostep do opcji resetowania i

na panelu / w

potwierdzania. Oprécz tego umozliwia uruchamianie

programie Smart view: recznych sygnatéw wyzwalajgcych.

Zabezp-Pozl
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Obszar dostepu

Nazwa poziomu
dostepu w
podreczniku
referencyjnym:

P.1”

Monit o podanie hasta
na panelu / w

programie Smart view:

Zabezp-Poz2

Nazwa poziomu
dostepu w
podreczniku
referencyjnym:

SP2”

Monit o podanie hasta
na panelu / w

programie Smart view:

Sterow. - Pozl

Nazwa poziomu
dostepu w
podreczniku
referencyjnym:

,C.1"

Monit o podanie hasta
na panelu / w

programie Smart view:

Sterow - Poz2

Nazwa poziomu
dostepu w
podreczniku
referencyjnym:

,C.2"

Monit o podanie hasta
na panelu / w

programie Smart view:

Nadzér-Poz3

Nazwa poziomu
dostepu w
podreczniku
referencyjnym:
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Dostep do:

To hasto umozliwia dostep do opcji resetowania i
potwierdzania. Poza tym umozliwia zmiane ustawien
zabezpieczen i konfiguracji menedzera wyzwalania.

To hasto daje uprawnienie do operacji przetgczania
(rozdzielnic)

To hasto daje uprawnienie do operacji przetgczania
(rozdzielnic). Oprécz tego umozliwia dostep do ustawien
rozdzielnic (przetaczanie uprawnienia, blokady,
ustawienia ogdlne rozdzielnic, zuzycie wytacznika itd.).

To hasto daje nieograniczony dostep do wszystkich
parametréw i ustawien urzgdzenia (konfiguracji
urzgdzenia). Dotyczy to réwniez wyboru funkcji urzgdzen,
parametréw urzgdzenia (np. data i godzina), parametréw
polowych, parametréw ustugi i parametréw logicznych.
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1.4.5 Poziomy dostepu

Symbol
obszaru

Obszar dostepu Dostep do:

»S.3"

Jesli urzadzenie nie byto aktywne w trybie ustawiania parametréow przez pewien czas
(mozna ustawi¢ wartos¢ od 20 do 3600 sekund), przetaczy sie ono automatycznie w tryb
.Tylko do odcz.-Poz0”. Wszystkie niezapisane zmiany parametréw zostang anulowane.

68

Sprawdzanie niezablokowanych obszaréw dostepu:

Menu [Param Urzadzenia / Poziom dostepu] udostepnia informacje o tym, ktére obszary
dostepu (uprawnienia) sg obecnie odblokowane. W tym menu mozna takze uzyska¢d
dostep do danego obszaru (odblokowa¢ go).

Jednakze w codziennym uzytkowaniu urzgdzenia MRM4 zazwyczaj nie korzysta sie z
takiego menu [Poziom dostepu], ale po prostu wybiera sie $ciezke menu prowadzacg do
parametru do zmiany, nastepnie zaczyna sie edytowanie parametru, a na koniec,
bezposdrednio przed zaakceptowaniem zmiany wyswietlany jest monit o podanie hasta, co
odblokowuje odpowiedni obszar dostepu.

Gdy pojawi sie odblokowany obszar dostepu (uprawnienie) powyzej poziomu , Tylko do
odcz.-Poz0”, jest to natychmiast wskazywane symbolem odblokowanej ktédki w prawym
gérnym rogu ekranu urzadzenia.

Aby od razu zamknac (tj. zablokowac) obszar dostepu (bez czekania na uptyniecie limitu
czasu ,Edycja/dost czas maks”), nalezy przejs¢ do trybu , Tylko do odcz.-Poz0".

Odblokowywanie obszaru dostepu na panelu:

Za posrednictwem menu [Param Urzadzenia / Poziom dostepu] mozna blokowac i
odblokowywac obszary dostepu (uprawnienia). Po odblokowaniu obszaru dostepu
wszystkie zmiany parametréw lub czynnosci przypisane do tego (lub nizszego) poziomu
mozna wykonywad bez ponownego podawania hasta. Jednakze uprawnienie dostepu
obowigzuje tylko na panelu; dostep poprzez program Smart view nalezy odblokowacd
oddzielnie.

Jesli zaden przycisk nie zostanie nacisniety przez czas okreslony w ustawieniu [Param
Urzadzenia / Panel przedni / Bezpieczehstwo] ,, Edycja/dost czas maks”, obszar dostepu
wréci automatycznie do trybu ,Tylko do odcz.-Poz0” i wszystkie niezapisane zmiany
parametréw zostang anulowane.

PRZESTROGA!

Nie nalezy pozostawia¢ urzadzenia MRM4 bez nadzoru z odblokowanymi obszarami
dostepu (poziomami) (symbol otwartej ktédki na wyswietlaczu). Jesli dostep nie jest juz
potrzebny, zaleca sie cofniecie uprawnien do trybu , Tylko do odcz.-Poz0".

Odblokowywanie obszaru dostepu za pomoca programu Smart view:

Po odblokowaniu obszaru dostepu (uprawnien) przez wprowadzenie hasta wszystkie
zmiany parametréw lub czynnosci przypisane do tego (lub nizszego) poziomu mozna
wykonywac bez ponownego podawania hasta. Jednakze uprawnienie dostepu obowigzuje
tylko w danym wystapieniu programu Smart view; dostep poprzez panel lub inne
wystgpienie programu Smart view nalezy odblokowa¢ oddzielnie.
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Jesli zaden przycisk nie zostanie nacisniety przez pewien czas (wewnetrzny dla programu
Smart view), obszar dostepu zostanie automatycznie zresetowany.

PRZESTROGA!

Nie nalezy pozostawia¢ urzgdzenia MRM4 bez nadzoru z odblokowanymi obszarami
dostepu w programie Smart view. Odchodzgc od komputera, nalezy go zablokowac lub
przynajmniej zresetowac¢ uprawnienia dostepu. Mozna tego dokona¢ przez dwukrotne
klikniecie symbolu ktédki w wierszu stanu na dolnym pasku okna Smart view (lub za
posrednictwem menu [Urzgdzenie / Przywrd¢ stan ,Tylko do odczytu” dla parametréw] .
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1.4.6 Reset do ustawien fabrycznych, reset wszystkich haset

Dostepne jest specjalne okno dialogowe Reset, ktére umozliwia wybér nastepujacych
opcji:

* Reset do ustawien fabrycznych lub
* Resetuj wszystkie hasta.

Takie okno dialogowe Reset jest dostepne tylko na interfejsie HMI (tj. nie jest dostepne w
programie Smart view).

Nacisng¢ przycisk ,,C” podczas zimnego startu i przytrzymac az do wyswietlenia okna
dialogowego Reset.

Ze wzgledéw technicznych takie okno dialogowe resetowania jest dostepne tylko
w jezyku angielskim (niezaleznie od jezyka uzywanego po uruchomieniu urzadzenia).

Nalezy ponadto zauwazy¢, ze to okno dialogowe moze w ogdle nie zosta¢ wyswietlone,
jesli zostato celowo wytgczone (patrz ponizej) albo wytgczono opcje resetowania
wszystkich haset.

Reset do ustawien fabrycznych

Wszystkie ustawienia parametréw zostang zresetowane. Wszystkie rekordy zostang
skasowane, a wartosci statystyczne i liczniki — wyzerowane.

Wyjatek: Licznik godzin pracy nie jest zerowany.

1. > W oknie dialogowym Reset wybra¢ opcje ,Reset do ustawien fabrycznych”.

p Zostanie wysSwietlone okno dialogowe potwierdzenia z pytaniem ,Reset przekaznika do
ustawien fabrycznych i restart?”.

2. > Potwierdzi¢ przyciskiem ,Tak”.
» Reset do ustawien fabrycznych zostanie wykonany i urzadzenie zostanie uruchomione
ponownie.

Resetuj wszystkie hasta

Ze wzgleddw bezpieczenstwa mozna usunad te opcje z okna dialogowego Reset (patrz
ponizej).

1. > W oknie dialogowym Reset wybra¢ opcje ,Resetuj wszystkie hasta”.

» Zostanie wyswietlone okno dialogowe potwierdzenia z pytaniem ,, Zresetowa¢ wszystkie
hasta?”.
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2. > Potwierdzi¢ przyciskiem ,Tak”.

» Urzadzenie zacznie korzysta¢ z hasta standardowego (patrz = ,Hasta domy$Ine”).

Hasta standardowe (patrz > ,Hasta domy$lne”) nie zapewniaja zadnego
bezpieczenstwa.

Ze wzgledéw bezpieczenstwa zdecydowanie zaleca sie zmiane haset domysinych na
wiasne, zgodne z lokalnymi wytycznymi bezpieczenstwa.

Ustawienia zabezpieczen

Ze wzgleddéw bezpieczenstwa mozna ograniczy¢ funkcje dostepne w oknie dialogowym
Reset lub catkowicie usung¢ to okno. Parametr ustawienia [Param Urzagdzenia /
Bezpieczenistwo / Réznel , Konfig. resetu urzadzenia” umozliwia okreslenie opcji
resetowania, ktére majg by¢ dostepne:

» ,Ust.fabr.”, ,Res. has.”: Obie opcje — ,Reset do ustawien fabrycznych” i , Resetu;j
wszystkie hasta” — majg by¢ dostepne.

e Tylko , Ust. fabryczne”: Tylko opcja ,Reset do ustawien fabrycznych” ma by¢
dostepna.

e Dezakt. resetu: Okno dialogowe Reset ma by¢ zdezaktywowane.

PRZESTROGA!

Jesli hasto zostanie utracone przy niedostepnej opcji ,,Resetuj wszystkie hasta”, jedynym
sposobem na odzyskanie kontroli jest zresetowanie urzagdzenia MRM4 do ustawien
fabrycznych. Jesli ta opcja takze zostata zdezaktywowana, urzagdzenie MRM4 nalezy
wysta¢ do firmy Woodward w ramach zgtoszenia serwisowego.
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1.5

72

Potwierdzenia

Termin , potwierdzenie” oznacza zresetowanie stanu podtrzymania.

Podtrzymanie mozna skonfigurowa¢ dla nastepujacych obiektéw lub stanéw:

diody LED
Wyjscia przekaznikowe
Sygnaty SCADA

Oczekujgce komendy wyzwolenia

Istnieje mozliwos¢ potwierdzania pojedynczych obiektéw lub sygnatéw (za posrednictwem
wstepnie zdefiniowanych sygnatéw zewnetrznych). Stany podtrzymania mozna jednak
takze potwierdzac¢ zbiorczo, tzn. wszystkie diody LED jednoczesnie.

Dostepne sa nastepujace typy potwierdzenh:

Potwierdzenie indywidualne oznacza przypisanie sygnatu zewnetrznego do
parametru wtasciwego dla pojedynczego stanu podtrzymania (np. diody LED numer
3 znajdujgcej sie po lewej stronie wyswietlacza).

Podtrzymanie zostaje potwierdzone po uaktywnieniu przypisanego sygnatu. (Patrz
s> , Indywidualne potwierdzenie stanu podtrzymania” ponizej).

Potwierdzenie zewnetrzne oznacza przypisanie sygnatu zewnetrznego do
parametru powigzanego z kilkoma stanami (np. Wszystkich diod LED).

Po uaktywnieniu przypisanego sygnatu potwierdzony zostaje zestaw powigzanych
stanéw. (Patrz .5~ ,Potwierdzenie zewnetrzne” ponizej).

Potwierdzenie automatyczne oznacza automatyczne potwierdzenie wszystkich
diod LED z podtrzymaniem po wystgpieniu nowego alarmu wygenerowanego przez
dowolna funkcje zabezpieczajacg lub alarmu ogdélnego, jakim jest ,,Zab .
Pobudzenie”. (Ta funkcja jest ograniczona do diod LED; potwierdzenie automatyczne
nie jest dostepne dla wyjs¢ przekaznikowych, sygnatéw SCADA czy komend
wyzwolenia).

(Patrz 5> , Potwierdzenie automatyczne” ponizej).

Potwierdzenie zbiorcze oznacza automatyczne potwierdzenie kilku stanéw
podtrzymania jednoczesnie.

Dostepnych jest kilka komend bezposrednich, z ktérych kazda jest zwigzana z
okre$lonym zestawem stanéw do potwierdzenia (patrz <> ,Potwierdzenie zbiorcze
(za posrednictwem programu Smart view lub na panelu)” ponizej).

Potwierdzenie reczne to szczegdlny sposéb wykonania potwierdzenia zbiorczego
przez naci$niecie przycisku ,,C” na panelu.

W ten sposéb mozna potwierdzi¢ kilka stanéw podtrzymania jednoczesnie. (Patrz
s> , Potwierdzenie reczne (przez naciéniecie przycisku C na panelu)” ponizej).
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1.5 Potwierdzenia

Nalezy zwréci¢ uwage, ze kazdy stan podtrzymania mozna potwierdzi¢ tylko wéwczas,
gdy sygnat, ktéry zainicjowat dane ustawienie, nie jest juz aktywny. Jest to zasada
ogdlna, odnoszaca sie do wszystkich typow potwierdzen.

Inna zasada ogdélna méwi, ze przy ustawieniu [Param Urzadzenia / Zerowanie] ,,Zdal.
reset.” = ,Nieaktywny” dziataja tylko potwierdzenia reczne (l=> ,Potwierdzenie reczne
(przez nacisniecie przycisku C na panelu)”) wykonywane bezposrednio na panelu.
Potwierdzenia wszystkich pozostatych typéw , w tym potwierdzenia zbiorcze wykonywane
za pomoca programu Smart view (> ,Potwierdzenie zbiorcze (za posrednictwem
programu Smart view lub na panelu)”), sg dyskretnie ignorowane.

Ponadto w kazdym przypadku podtrzymanie wyjs¢ przekaznikowych jest resetowane
dopiero po uptynieciu czasu ustawionego na timerze ,,Opdéz Wytaczan”.

Indywidualne potwierdzenie stanu podtrzymania

[Param Urzagdzenia / Diody LED / LED 1-7]1 ,,Sygnat zerowania”

v Przypisany sygnat
potwierdza stan
pojedynczej diody

LED.

[Param Urzadzenia / Wy przekaz / Wyjscia X x / WY y] ,,Zerowanie”

v Przypisany sygnat
potwierdza stan
wyjscia
przekaznikowego ,y"
w gniezdzie ,,x".

[Sterowanie / Lacznik / tacznik [x] / Ster Wytaczaniem] ,,Zeruj KmdWy#t”

v Przypisany sygnat
potwierdza komende
wyzwolenia
rozdzielnicy
»acznik [x]”.

Uwaga: w gatezi menu nie jest wyswietlana abstrakcyjna nazwa modutu ,tacznik [x]”.
Zamiast niej wyswietlane jest oznaczenie rozdzielnicy przypisane na stronie sterowania
(schemacie jednokreskowym), np. ,QA1”. (Patrz 5> ,Schemat jednokreskowy”).

Potwierdzenie zewnetrzne

Potwierdzenie zewnetrzne jest wytgczone, gdy parametr [Param Urzgdzenia / Zerowanie]
»~Zdal. reset.” ma ustawienie ,Nieaktywny”. Takie ustawienie blokuje réwniez
potwierdzanie za posrednictwem komunikacji w systemie SCADA (np. Modbus).

[Param Urzadzenia / Zerowanie] ,,Zeruj LED”

v Przypisany sygnat
potwierdza stan
wszystkich diod LED.
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[Param Urzgdzenia / Zerowaniel ,,Zeruj wy przek”

v Przypisany sygnat
potwierdza stan
wszystkich wyjs¢
przekaznikowych.

[Param Urzadzenia / Zerowanie] ,,Zeruj SCADA”

v Przypisany sygnat
potwierdza sygnaty
SCADA z
podtrzymaniem.

Potwierdzenie automatyczne

Przy potwierdzeniu automatycznym stan wszystkich diod LED, dla ktérych zostato
aktywowane, jest potwierdzany po wystapieniu alarmu zabezpieczenia lub alarmu
ogdlnego ,Zab . Pobudzenie”.

Oznacza to, ze potwierdzenie automatyczne nalezy ustawi¢ indywidualnie dla kazdej
diody LED, ktérej stan ma by¢ automatycznie potwierdzany w ten sposéb.

[Param Urzadzenia / Diody LED / LED 1-7] ,,Podtrzymanie” = , aktywne, potw. przez alarm”

v Przy tej wartosci
ustawienia alarm
zabezpieczen
potwierdza stan
kazdej diody LED.

Potwierdzenie zbiorcze (za posrednictwem programu Smart view lub na panelu)

Uwaga: Jak stwierdzono powyzej, potwierdzanie za posrednictwem programu Smart view
wymaga ustawienia [Param Urzadzenia / Zerowanie] ,Zdal. reset.” = ,Aktywny"”.

Do potwierdzenia dostepne sg nastepujgce komendy bezposrednie:
[Wskazania / Zerowanie] ,,SSV”. Potw Diod LED System”

v Potwierdzenie stanu
ostrzezenia
sygnalizowanego
przez systemowa
diode LED.

Uwaga: Instrukcja rozwigzywania problemdw zawiera liste wszystkich sygnatéw
systemowych diod LED, ktére potencjalnie mogag wystgpié.
[Wskazania / Zerowanie] ,,Sys”. Zeruj LED”

v Wszystkie diody
LED
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[Wskazania / Zerowanie] ,,Sys”. Zeruj wy przek”

v Wszystkie wyjscia
przekaznikowe

[Wskazania / Zerowanie] ,,Sys”. Zeruj SCADA”

v Wszystkie sygnaty
SCADA

[Wskazania / Zerowanie] ,,£acznik [x] . Zeruj KmdWy+”

v Potwierdzenie
komendy wyzwolenia
rozdzielnicy

ykacznik [x]”.

Uwaga: w gatezi menu nie jest wyswietlana abstrakcyjna nazwa modutu ,tacznik [x]".
Zamiast niej wysSwietlane jest oznaczenie rozdzielnicy przypisane na stronie sterowania
(schemacie jednokreskowym), np. ,QA1". (Patrz .=~ ,Schemat jednokreskowy”).

[Wskazania / Zerowanie] ,,Sys”. Potw. BO LED Wyzw Scd”

v Potwierdzenie stanu v wszystkich wyjs¢ v wszystkich v wszystkich komend
wszystkich diod LED, przekaznikowych, sygnatéw SCADA, wyzwolenia.

Menu [Wskazania / Zerowanie] mozna bezposrednio otworzy¢ na panelu za pomocg
przycisku ,C”, patrz ponizej (> ,Potwierdzenie reczne (przez naciéniecie przycisku C na
panelu)”).

Potwierdzenie reczne (przez nacisniecie przycisku ,,C” na panelu)

Dopdki jest aktywny tryb ustawiania parametru, nie mozna dokonad recznego
potwierdzenia za pomoca przycisku ,,C” (poniewaz w trybie ustawiania parametréw ten
przycisk ma inng funkcje).

Menu [Wskazania / Zerowanie] mozna jednak nadal otworzyc.

Przez nacisniecie przycisku ,C” na panelu mozna potwierdzi¢ stan systemowej diody LED,
przypisywanych diod LED, sygnatéw SCADA, wyjs¢ przekaznikowych i/lub oczekujacych
komend wyzwolenia.

Dostepne sg dwie metody potwierdzania przez nacisniecie przycisku ,C":

« Krétkie nacisniecie: z posrednim krokiem wyboru: krétkie nacisniecie przycisku
,C” powoduje otwarcie menu [Wskazania / Zerowanie]. W menu tym, za pomocg
przyciskéw funkcyjnych, wybiera sie pozycje do potwierdzenia (diody LED, sygnaty
SCADA, wyjscia przekaznikowe, komendy wyzwolenia lub wszystkie z nich, patrz
,Potwierdzenie zbiorcze (za posrednictwem programu Smart view lub na panelu)”).
Nastepnie nalezy nacisng¢ przycisk funkcyjny z ,symbolem klucza maszynowego”.

« Dtugie nacisniecie: potwierdzenie bezposrednie: pozycje potwierdza sie przez
nacisniecie i przytrzymanie przycisku ,C” (przez okoto 1 sekunde).
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Ponadto mozna skonfigurowaé pozycje potwierdzane takim ,, dtugim naci$nieciem”
(patrz ponizej).

O tym, ktére kategorie mozna potwierdza¢ , dtugim nacisnieciem” przycisku ,C”, decyduje
parametr ustawienia [Param Urzadzenia / Zerowaniel , Potw. przyciskiem ,C"":

e ,Nic” — dziata tylko , krétkie nacisniecie”, tj. nalezy zawsze wybrac¢ konkretne
pozycje do potwierdzenia.

e ,Potw. LED bez hasta” — ,dtugie nacisniecie” potwierdza stan wszystkich diod LED,
bez podawania hastfa. (Jest to fabryczna opcja domysina).

e ,Potw. LED” — ,diugie nacisniecie” potwierdza stan wszystkich diod LED (z
wyswietleniem monitu o podanie hasta, patrz ponizej).

e ,Potw. LED i przekaznikéw” — ,dtugie nacisniecie” potwierdza stan wszystkich diod
LED i wyjs¢ przekaznikowych (z wyswietleniem monitu o podanie hasta, patrz
ponizej).

» ,Potw. wszystkiego” — , dtugie nacisniecie” potwierdza stan wszystkich pozycji z
podtrzymaniem (z wyswietleniem monitu o podanie hasta, patrz ponizej):

o Wszystkie diody LED
o Wszystkie wyjscia przekaznikowe
o Wszystkie sygnaty SCADA z podtrzymaniem

o Komenda wyzwolenia

Zawsze po potwierdzeniu diod LED zostanie takze wykonany test LED: Wszystkie diody
(E— LED zaswiecg na sekunde na czerwono, a nastepnie na sekunde na zielono.

i
I ==

Nalezy zwréci¢ uwage, ze w przypadku potwierdzen wszystkich typdéw (recznych i
zbiorczych) (z wyjatkiem ,,Nic” i ,Potw. LED bez hasta”) moze zosta¢ wyswietlony monit o
podanie odpowiedniego hasto poziomu dostepu.

Jesli zachodzi potrzeba umozliwienia potwierdzania stanéw wyjs¢ przekaznikowych,
sygnatéw SCADA i komend wyzwolenia bez wprowadzania hasta, mozna ustawi¢ puste
hasto dla poziomu ,Zabezp-Poz1”. Oczywiscie takie rozwigzanie stwarza potencjalne
ryzyko dla bezpieczenstwa, wiec z opcji tej nalezy korzystad ostroznie! Aby uzyskac
ogélne informacje o hastach i kwestiach zwigzanych z bezpieczehstwem, patrz l=> ,1.4
Zabezpieczenia”.
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1.6 Wartosci mierzone
Wartosci mierzone
Odczyt wartosci mierzonych
W menu [Wskazania / Wartosci mierzone] mozna sprawdzi¢ zaréwno wartosci mierzone,

jak i obliczane. Wartosci mierzone sg pogrupowane wedtug ,wartosci standardowych” i
~wartosci specjalnych” (zaleznie od typu urzadzenia).

Opcje wyswietlania

Menu [Param Urzadzenia / WySw pomiaréw] zawiera opcje zmiany sposobu wyswietlania
wartosci mierzonych.

Skalowanie wartosci mierzonych
Za pomocg parametru [Param Urzadzenia / Wysw pomiaréw / Ustawienia ogdlne]
~Skalowanie” uzytkownik moze okresli¢ sposdéb wyswietlania wartosSci mierzonych w
interfejsie HMI oraz w programie Smart view:

e Wartosci nominalne

» Wartosci pierwotne

* Wartosci wtérne

Jednostki temperatury (dotyczy tylko urzadzen z pomiarem temperatury)

Za pomocg parametru [Param Urzadzenia / WySw pomiaréw / Ustawienia ogdlne] ,,Jedn.
temp.” uzytkownik moze okresli¢ sposéb wyswietlania temperatury (dla wartosci
mierzonych i ustawien) w interfejsie HMI oraz w programie Smart view:

e ° Celsjusza

¢ ° Fahrenheita

Poziom odciecia
W celu wyttumienia zaktéceh w wartosciach mierzonych bliskich zeru uzytkownik ma
mozliwos¢ ustawienia poziomdw odciecia. Zastosowanie poziomdw nieczutosci sprawia,

ze wartosci mierzone bliskie zera bedg wyswietlane jako zerowe. Te parametry nie maja
wpltywu na rejestrowane wartosci.

Katy fazowe

Katy fazowe fazoréw (wskazéw) pradu sg wyznaczane na podstawie sktadowej
podstawowej i zawsze odnoszg sie do okreslonego fazora odniesienia.

Fazor referencyjny jest zazwyczaj pierwszym wejsciem pomiarowym pradu IL1
(Ztgcze X3).

Jesdli jednak amplituda fazora odniesienia jest zbyt mata, jako fazor odniesienia uzywany
jest nastepy mozliwy kanat pomiarowy, tj. IL2.

Jesli to tez nie jest stosowne, MRM4 przechodzi do IL3.

Fazor odniesienia ma z definicji kat fazowy réwny 0°.
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1.7

1.7.1

1.7.2

1.7.2.1

78

Statystyka

W menu [Wskazania / Statystyki]l mozna znalez¢ minimalne, maksymalne i Srednie
wartosci mierzone oraz obliczane.

Konfiguracja wartosci minimalnej i maksymalnej

Obliczanie wartosci minimalnych i maksymalnych powoduje (ponowne) uruchomienie
kazdego z nastepujgcych zdarzeh:

» Aktywacja sygnatu resetowania (min./maks.)
¢ Ponowne uruchomienie urzadzenia

e Zmiana konfiguracji

Resetowanie wartosci minimalnych i maksymalnych (wartosci szczytowe/
wskazniki)

Menu [Param Urzadzenia / Statystyki / Min/Max]
.Zer Min” — resetowanie wszystkich wartosci minimalnych
~Zer Max” — resetowanie wszystkich wartosci maksymalnych

Do kazdego z tych dwéch parametréw mozna przypisac sygnat resetowania (np. wejscie
cyfrowe).

Wartosci minimalne i maksymalne sg resetowane zboczem narastajgcym
odpowiadajgcego sygnatu resetowania.

Wyswietlanie wartosci minimalnych
W menu [Wskazania / Statystyki / Min]

Wyswietlanie wartosci maksymalnych

W menu [Wskazania / Statystyki / Max]

Konfiguracja obliczania wartosci sredniej

Konfiguracja obliczania wartosci sredniej na podstawie pradu*

* = Dostepnos¢ zalezy od kodu zaméwionego urzadzenia.

Konfiguracja okresu obliczania wartosci srednich i szczytowych
[Param Urzadzenia / Statystyki / Zapotrz / Zapotrz na Prad] ,,Okno Zapotrz " =
* ,przesuw”: obliczenie sredniej na podstawie okresu przesuwanego.

« ,state”: obliczenie $Sredniej jest resetowane przed koficem okresu, tzn. dla kolejnego
rozpoczynajgcego sie okresu.
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Opcje rozpoczynania obliczania wartosci srednich i szczytowych na podstawie
pradu

[Param Urzgdzenia / Statystyki / Zapotrz / Zapotrz na Prad] , Zapotrz P Uruch przez:” =

e ,Czas trwania”: okres staty lub przesuwany. Okres mozna ustawi¢ za pomocg pozycji
menu ,,Czas Trwan Zapotrz |”.

» ,StartFkcj”: wartosci $rednie sg obliczane dla okresu miedzy dwoma zboczami
narastajgcymi sygnatu przypisanego do parametru ,Uruchom Zapotrz I”.

Resetowanie wartosci srednich i szczytowych na podstawie pradu
Resetowanie natychmiastowe poprzez sterowanie bezposrednie:
[Wskazania / Reset/Zeruj / Reset] ,Zer Zapotrz |” — resetowanie wszystkich wartosci

Mozna takze przypisac sygnat resetowania (np. wejscie cyfrowe) do parametru [Param
Urzadzenia / Statystyki / Zapotrz / Zapotrz na Prad] , Zer Zapotrz 1”.

W takim przypadku wartosci sg resetowane zboczem narastajgcym sygnatu resetowania.

Wyswietlanie wartosci srednich i szczytowych na podstawie pradu

W menu [Wskazania / Statystyki / Zapotrz].

Opcja (komenda) wytaczenia do ograniczenia sredniego zapotrzebowania pradu

Patrz s> ,6 Alarmy systemu”.
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1.8 Smart view

1.8

1.9

80

Smart view

Smart view to oprogramowanie do parametryzacji i analizy danych. Posiada wtasny
podrecznik techniczny.

* Ustawianie parametréw z poziomu menu (w tym sprawdzanie poprawnosci)

» Konfigurowanie wszystkich typéw przekaznikéw w trybie bez potgczenia

Odczyt i ocena danych statystycznych i wartosci mierzonych

Ustawianie w tryb pomocy podczas pracy

Wyswietlanie stanu urzadzenia

Analiza zwar¢ za posrednictwem rejestratoréw zdarzen i zwar¢ oraz przebiegéw

Do petnej konfiguracji urzadzenia MRM4 zaleca sie korzystanie z oprogramowania do
parametryzacji i analizy danych Smart view, poniewaz okreslanie wielu ustawien za
pomocg panelu urzadzenia jest ucigzliwe.

Do korzystania z oprogramowania Smart view wymagany jest komputer z systemem
Windows (7, 8.x lub 10).

Ponadto do bezposredniego potaczenia urzadzenia MRM4 z komputerem wymagany jest
przewdd potaczeniowy. Taki przewdd musi miec ztgcze USB typu ,,Mini B” po stronie
urzadzenia MRM4 (patrz réwniez => ,2.9 Interfejs PC — X120"”). Ewentualnie mozna
nawigzac potaczenie poprzez sie¢ Ethernet (TCP/IP), jesli pozwalaja na to uprawnienia
dostepu do sieci i zaméwiono urzadzenie MRM4 z interfejsem sieci Ethernet (l=>
,1.2.1.2 Kody protokotéw komunikacyjnych”, s> ,1.2.1 Formularz zaméwienia
urzadzenia”), a takze okreslono niezbedne ustawienia TCP/IP (adres IP, maska podsieci,
brama) za pomocg panelu.

Bezpieczna komunikacja

Ze wzgleddéw bezpieczenstwa mozliwe jest ograniczenie lub wytaczenie potaczenia
miedzy programem Smart view i urzadzeniem MRM4. Ponadto potgczenie zostanie
nawigzane dopiero po wprowadzeniu hasta potgczenia. Szczegétowe informacje mozna

znaleZ¢é w rozdziale poswieconym bezpieczenstwu, > ,1.4.3 Hasta potaczenia, dostep
programu Smart view”.

DataVisualizer

DataVisualizer to oprogramowanie do wyswietlania przebiegéw i zdarzen. Jest
instalowane automatycznie z programem Smart view. Moze tez petnic role standardowej
przegladarki plikow COMTRADE.

e Otwieranie i przeglgdanie pobranych przebiegéw

» Dostosowywanie uktadu i widokéw kanatéw przebiegdéw, z naktadaniem kanatéw i
powiekszaniem

* Analiza punktéw danych poszczegdlnych prébek i zestawianie wyswietlanych
kanatéw krzywych analogowych z zarejestrowang wewnetrzng logika przekaznika

« Zapisywanie zawartosci okien (zrzutéw ekranéw) i drukowanie w raportach
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1.9 DataVisualizer

* Otwieranie standardowych w branzy plikéw COMTRADE z innych inteligentnych
urzadzen elektronicznych

» Konwersja pobranych plikéw przebiegéw do formatu COMTRADE za pomoca funkcji
eksportu
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2.1 Rysunki wymiarowe

Widok z trzech stron — wersja 19-calowa

W zaleznosci od zastosowanej metody podigczenia systemu SCADA wymagana
przestrzen (gtebokosc) bedzie sie réznié. Jesli na przyktad zostanie uzyta wtyczka D-Sub,
nalezy jg doda¢ do wymiaru gtebokosci.

Przedstawiony w tej sekcji widok w trzech rzutach dotyczy wytacznie urzadzen 19-
calowych.
o
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Rys. 4:

podano w mm, z wyjatkiem wymiarédw w nawiasach kwadratowych [cale]).

Widok z trzech stron — wersja do montazu na drzwiach

HPT_ZOE

Obudowa B1 — widok w trzech rzutach (urzgdzenia 19-calowe). (Wszystkie wymiary

nalezy jg doda¢ do wymiaru gtebokosci.

W zaleznosci od zastosowanej metody podigczenia systemu SCADA wymagana
przestrzen (gtebokosc) bedzie sie réznic. Jesli na przyktad zostanie uzyta wtyczka D-Sub,
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Schemat instalacji przedstawiony w tej sekcji dotyczy wytacznie urzadzenh z 8 przyciskami

' na przedniej czesci modutu HMI (przyciski INFO, C, OK, CTRL i 4 przyciski funkcyjne).
[
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Rys. 5: Obudowa B1 — widok w trzech rzutach (urzgdzenia z 8 przyciskami funkcyjnymi).
(Wszystkie wymiary podano w mm, z wyjatkiem wymiaréw w nawiasach kwadratowych
[cale]).
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Schemat instalacji — wyciecie do montazu na drzwiach

Nawet po wytaczeniu napiecia pomocniczego w potaczeniach urzgdzenia moga
wystepowad niebezpieczne napiecia.

przyciskami na przedniej cze$ci modutu HMI (przyciski INFO, C, OK, CTRL i 4 przyciski

' Schemat instalacji przedstawiony w tej sekcji jest poprawny wytgcznie dla urzgdzen z 8
funkcyjne).

I 141,50 E— Milimeters - Milimetry
[ 5,57 J [Inches - Cale}
125,50

4x 4,60
[ 18]

Frontplatte
Frontplate |
Panel przedni

HPT Z0G

Rys. 6: Wyciecie w drzwiczkach na obudowe B1 (wersja z 8 przyciskami). (Wszystkie wymiary
podano w mm, z wyjatkiem wymiarédw w nawiasach kwadratowych [cale]).
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PRZESTROGA!

Nalezy zachowa¢ ostroznos¢. Nie wolno nadmiernie dokreca¢ nakretek mocujacych
przekaznika (nakretki metryczne M4 4 mm). Sprawdzi¢ moment, korzystajac z klucza
dynamometrycznego (1,7 Nm [15 in-lb]). Uzycie nadmiernej sity przy dokrecaniu
nakretek mocujgcych moze spowodowac uraz ciata lub uszkodzenie przekaznika.
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2.2 MRM4 — instalacja i potaczenie

2.2 MRM4 — instalacja i potaczenie

2.2.1 Uziemienie

Obudowa musi by¢ dobrze uziemiona. Podtgczy¢ przewdd uziemiajgcy (uziemienie
ochronne, od 4 do 6 mm2 [AWG 11-9], moment dokrecenia 1,7 Nm [15 Ib-in]) do
obudowy, przykrecajac go Srubg oznaczong symbolem uziemienia (na tylnej stronie
urzadzenia).

Dodatkowo karta zasilania wymaga oddzielnego uziemienia (uziemienie funkcjonalne,
min. 2,5 mm2 [= AWG 13], moment dokrecenia 0,56-0,79 Nm [5-7 Ib-in]). Aby
sprawdzi¢, jakiego zacisku uzy¢, patrz schemat ,Oznaczenie zaciskéw” w punkcie ,DI-4
X — zasilanie i wejscia dwustanowe”.

Wszystkie potgczenia uziemienia (tj. uziemienia ochronnego i funkcjonalnego) musza
miec niskg indukcyjnosé, tzn. by¢ jak najkrétsze i zgodne z normami krajowymi — jesli
takowe majg zastosowanie.

PRZESTROGA!

Urzadzenia sg bardzo czute na wytadowania elektrostatyczne.
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2.2.2 Przeglad gniazd — grupy montazowe

2.2.2

Przeglad gniazd — grupy montazowe

Zestaw grup montazowych (kart sprzetowych), w ktére jest wyposazony MRM4, zalezy od
dokumentu Formularz zaméwienia produktu MRM4.

Kazda szczelina CAN zawiera¢ grupe montazowa. Przeglad tabelaryczny znajduje sie w
rozdziale l=> ,1.2.1.1 Przeglad grup montazowych”.

Doktadne miejsce instalacji poszczegélnych grup montazowych mozna przesledzi¢ na
schemacie potgczen umieszczonym na goérze urzadzenia. Ponadto ,,Schematy potaczen
MRM4” (oddzielny dokument) przedstawiajg zestaw zamontowanych kart sprzetowych
dla kazdego dostepnego kodu typu.

Na ponizszym schemacie pokazano przypisania zaciskéw poszczegdlnych grup
montazowych.

Przod

Z przodu urzadzenia MRM4 znajduje sie interfejs USB, ktéry umozliwia potaczenie z
oprogramowaniem do ustawiania parametré4w Smart view.

* Ztgcze X120
Tyt

Ztgczel Ztgcze2 Ztgcze3
X1 X2 X3

—
o
X100 |:|>”<' X103

1] [ ]

yos
Rys. 7: Obudowa B1 — schemat.
Ztgcze X1 Ztgcze X2 Ztgcze X3
Ztgcze X100 Ztgcze X101 Ztgcze X103
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2.3 Gniazdo X1

2.3 Gniazdo X1

» Karta zasilacza z wejsciami dwustanowymi

Ztgczel Ztagcze2 Ztgcze3
X1 X2 X3

—
o
X100 I:IQ X103

]
%)

E_F90

Rys. 8: Tyt urzgdzenia (gniazda).

Typ karty zasilania oraz liczba wejs¢ dwustanowych na karcie uzywanej w tym gniezdzie
zaleza od typu zamédwionego urzgdzenia. typ zamdwionego urzgdzenia. Rézne wersje
majg rézne zakresy funkcjonalnosci.

Grupy montazowe dostepne w tym ztgczu:

e DI-8 X1: Ta grupa montazowa obejmuje zasilacz szerokozakresowy oraz dwa
niezespolone wejscia dwustanowe i 6 zespolonych wejs¢ dwustanowych.

¢ DI-4 X1: Ta grupa montazowa obejmuje zasilacz szerokozakresowy i 4 zespolone
wejscia dwustanowe.

' Dostepne kombinacje mozna uzyska¢ z kodu zamdwienia.
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2.3.1 DI8-X — Zasilanie i wejscia dwustanowe

2.3.1 DI8-X — Zasilanie i wejscia dwustanowe

Oprécz uziemienia obudowy (uziemienie ochronne, patrz 5> ,2.2.1 Uziemienie”)
dodatkowy przewdd uziemiajgcy nalezy podtaczy¢ do karty zasilania (uziemienie
funkcjonalne, min. 2,5 mm2 [= AWG 13], moment dokrecania 0,56-0,79 Nm [5-7 Ibein]).

Podtaczy¢ ten przewdd uziemiajacy do zacisku nr 1, patrz ,,=> Rys. 9” ponizej.
Wszystkie potgczenia uziemienia (tj. uziemienia ochronnego i funkcjonalnego) musza

miec niskg indukcyjnos¢, tzn. by¢ jak najkrétsze i zgodne z normami krajowymi — jesli
takowe majg zastosowanie.

Dokreci¢ prawidtowym momentem (patrz schemat).

Przekroje poprzeczne przewoddéw tgczacych: min. 0,25 mm? (AWG 23) - maks. 2,5 mm?
(AWG 14) z koncéwka tulejkowa lub bez niej.

0,3Nm
2.65Ib'In
_0,56-0,79 Nm
5-7 lb-in
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2.3.1 DI8-X — Zasilanie i wejscia dwustanowe

rd
1 1F . .
Uziemienie funkcjonalne
2 [ L+ Zasilanie
3 L
4 n.c
5 _WSPlﬁ
6 [ WEL
7 I wsp2
8 _WF7ﬁ
9 [ wsP3
10 [ wsp
11 ™ wes
12 — WE4
13 [~ WE5
14 [ WE6
15 [~ WE7
16 [ wes
17 [ -
18 [ -
Rys. 9: Zaciski
DI-8P X
2]
l:l - Uziemienie funkcjonalne
LN
| = ) Zasilanie
|| e
Lo wse
el wert
] wspﬁ
e wer 2
Ll o] wses
I:l S WSP.
l:l : WE3
l:l g WE4
l:l m WES5
l:l : WE6
l:l ﬂ WE7
CI1S] wes ™
]
.
2]
Rys. 10:  Przypisanie elektromechaniczne
Ta grupa montazowa obejmuje:
» szerokozakresowy zasilacz
* 6 wejscia dwustanowe, zgrupowane
MRM4-3.7-PL-MAN MRM4

HPT 14

HPT_Z15
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2.3.1 DI8-X — Zasilanie i wejscia dwustanowe

92

* 2 wejscia dwustanowe, niezgrupowane

* Przewdd uziemienia funkcjonalnego (musi by¢ podtgczony, patrz powyzsze
,Ostrzezenie”)

Zasilanie napieciowe pomocnicze

» Wejscia napieciowe pomocnicze (zasilacz szerokozakresowy) nie sg spolaryzowane.
Urzadzenie by¢ zasilane napieciem AC lub DC.

¢ Dopuszczalny zakres napiecia wynosi: 24 ... 270 VDC / 48 ... 230 VAC (—20/+10%)
e W zasilacz szerokozakresowy wbudowany jest bezpiecznik: 6,3 A zwtoczny

(Ten bezpiecznik nie podlega wymianie przez uzytkownika, ale jest niezbedny do
bezpiecznej pracy).

Ponadto zasilanie napieciowe musi by¢ zabezpieczone nastepujacym bezpiecznikiem
zewnetrznym:

* miniaturowy bezpiecznik zwtoczny 2,5 A5 x 20 mm (ok. 1/5 x 0,8 cala) zgodnie z
norma IEC 60127

¢ miniaturowy bezpiecznik zwtoczny 3,5 A 6,3 X 32 mm (ok. 1/4 x 1 ¥ cala) zgodnie z
norma UL 248-14

Wejscia dwustanowe
Modut jest wyposazony w 8 wejs¢ dwustanowych.

Przypisanie wej$¢ dwustanowych opisano w punkcie => ,2.10.2 Konfigurowanie wej$¢
dwustanowych”.

Liste sygnatéw dostepnych do przypisania zawiera ,Podrecznik referencyjny MRM4”
(MRM4-3.7-PL-REF, odrebny dokument).

PRZESTROGA!

W przypadku zasilania pradem statym biegun ujemny musi by¢ podtgczony do wspdlnego
zacisku (COM1, COM2, COM3 — zobacz oznaczenia zaciskéw).

PRZESTROGA!

Dla kazdej grupy wejs¢ dwustanowych musi by¢ sparametryzowany odpowiedni zakres
wejsSciowy napiecia. Nieprawidtowe wartosci progowe przetgczania mogg by¢ przyczyng
nieprawidtowego dziatania/nieprawidtowych czaséw transmisji sygnatéw.

Wejscia dwustanowe majg rézne wartosci progowe przetgczania (ktére mozna ustawiac za
pomocg parametru [Param Urzgdzenia / WejsScia dwustanowe / Wejscia Xx / Grupa y]
~Napiecie nominalne”). Dla kazdej grupy mozna definiowad nastepujgce wartosci progowe
przetagczania:

* ,24VDC”
» ,48 VDC”
- ,60VDC”
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2.3.1 DI8-X — Zasilanie i wejscia dwustanowe

- ,110 VvDC”
* ,230 VvDC”
* ,110 VAC”
* ,230 VAC”

Gdy na wejscie dwustanowe zostanie podane napiecie przekraczajgce 80% ustawionej
wartosci progowej przetgczania, rozpoznawana jest zmiana stanu (stan , 1”). Gdy napiecie
jest nizsze niz 40% ustawionej wartosci progowej przetagczania, urzadzenie wykrywa stan
"011.
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2.3.2 DI-4 X1 — zasilanie i wejscia dwustanowe

2.3.2 DI-4 X1 — zasilanie i wejscia dwustanowe

Oprécz uziemienia obudowy (uziemienie ochronne, patrz > ,2.2.1 Uziemienie”)
dodatkowy przewdd uziemiajgcy nalezy podtaczy¢ do karty zasilania (uziemienie
funkcjonalne, min. 2,5 mm? [= AWG 13], moment dokrecania 0,56-0,79 Nm [5-7 Ibein]).

Podtaczyc ten przewdd uziemiajacy do zacisku nr 1, patrz ,,Oznaczenie zaciskéw” ponizej.
Wszystkie potgczenia uziemienia (tj. uziemienia ochronnego i funkcjonalnego) musza

miec niskg indukcyjnos¢, tzn. by¢ jak najkrétsze i zgodne z normami krajowymi — jesli
takowe majg zastosowanie.

Dokreci¢ prawidtowym momentem (patrz schemat).

Przekroje poprzeczne przewoddéw tgczacych: min. 0,25 mm? (AWG 23) - maks. 2,5 mm?
(AWG 14) z koncéwka tulejkowa lub bez niej.

0,3Nm
2.65Ib'In
_0,56-0,79 Nm
5-7 lb-in
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2.3.2 DI-4 X1 — zasilanie i wejscia dwustanowe

X?.
1 |@) Uziemienie funkcjonalne
2 — L+ zasilanie
3 —L
4 +—n.c.
5 F—n.c
6 [—n.c
7 F—nc
8 —n.c
9 —wsPl
10 — WsSP2
11 —n.c
12 —n.c.
13 — WE1
14 — WE2
15 — WE3
16 — WE4
17 —-
18 —-
Rys. 11: DI-4 X1 — oznaczenie zaciskéw
DI-4P X

Rys. 12: DI-4 X1 — przypisanie stykdéw

Uziemienie funkcjonalne

L+
Zasilanie

1817161514 13121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1

SJ00000000000000000[s]

Ta grupa montazowa obejmuje:

» szerokozakresowy zasilacz oraz

e cztery (4) wejscia dwustanowe, zgrupowane.

MRM4-3.7-PL-MAN
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2.3.2 DI-4 X1 — zasilanie i wejscia dwustanowe
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e Przewdd uziemienia funkcjonalnego (musi by¢ podtgczony, patrz powyzsze
,Ostrzezenie”)

Zasilanie napieciowe pomocnicze

» Wejscia napieciowe pomocnicze (zasilacz szerokozakresowy) nie sg spolaryzowane.
Urzadzenie by¢ zasilane napieciem AC lub DC.

¢ Dopuszczalny zakres napiecia wynosi: 24 ... 270 VDC /48 ... 230 VAC (—20/+10%)
* W zasilacz szerokozakresowy wbudowany jest bezpiecznik: 6,3 A zwtoczny

(Ten bezpiecznik nie podlega wymianie przez uzytkownika, ale jest niezbedny do
bezpiecznej pracy).

Ponadto zasilanie napieciowe musi by¢ zabezpieczone nastepujgcym bezpiecznikiem
zewnetrznym:

* miniaturowy bezpiecznik zwtoczny 2,5 A5 x 20 mm (ok. 1/5 x 0,8 cala) zgodnie z
norma IEC 60127

* miniaturowy bezpiecznik zwtoczny 3,5 A 6,3 x 32 mm (ok. 1/4 x 1 % cala) zgodnie z
normg UL 248-14

Wejscia dwustanowe
Ten modut jest wyposazony w 4 pogrupowanych wejs¢ dwustanowych.

Przypisanie wej$¢ dwustanowych opisano w punkcie => ,2.10.2 Konfigurowanie wej$¢
dwustanowych”.

Liste sygnatéw dostepnych do przypisania zawiera ,Podrecznik referencyjny MRM4”
(odrebny dokument).

PRZESTROGA!

W przypadku zasilania pradem statym biegun ujemny musi by¢ podtgczony do wspdlnego
zacisku (COM1, COM2, COM3 — zobacz oznaczenia zaciskéw).

PRZESTROGA!

Dla kazdej grupy wejs¢ dwustanowych musi by¢ sparametryzowany odpowiedni zakres
wejsciowy napiecia. Nieprawidtowe wartosci progowe przetgczania mogg by¢ przyczyna
nieprawidtowego dziatania/nieprawidtowych czaséw transmisji sygnatéw.

Wejscia dwustanowe maja rézne wartosci progowe przetgczania (ktére mozna ustawiac za
pomoca parametru [Param Urzgdzenia / Wejscia dwustanowe / Wejscia Xx / Grupa y]
~Napiecie nominalne”). Dla kazdej grupy mozna definiowad nastepujace wartosci progowe
przetaczania:

* ,24VDC”
» ,48 VDC”
» ,60VDC”
- ,110 VvDC”
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2.3.2 DI-4 X1 — zasilanie i wejscia dwustanowe

* ,230 VvDC”
* ,110 VAC”
* ,230 VAC”

Gdy na wejscie dwustanowe zostanie podane napiecie przekraczajgce 80% ustawione;j
wartosci progowej przetaczania, rozpoznawana jest zmiana stanu (stan ,,1"”). Gdy napiecie
jest nizsze niz 40% ustawionej wartosci progowej przetgczania, urzgdzenie wykrywa stan
"011.
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2.4 Gniazdo X2

2.4 Gniazdo X2
» Karta wyjs¢ przekaznika

* SC (styk kontroli)

Ztgczel Ztgcze2 Ztgcze3
X1 X2 X3

—
o
X100 I:IQ X103

L[] ]

&

E_F91

Rys. 13: Tyt urzadzenia (gniazda).

Typ karty w tym gniezdzie zalezy od typu zamdwionego urzadzenia. Rézne wersje maja
rézne zakresy funkcjonalnosci.

Grupy montazowe dostepne w tym ztgczu:

¢ OR3-AnO-Ir: Grupa montazowa z 2 stykami zwiernymi (typ A), 1 przetgczalnym (typ
C), stykiem kontroli, wyj$ciem analogowym, IRIG-B.

* OR5: Grupa montazowa z 5 wyjsciami przekaznikowymi i 1 stykiem kontroli (SC).

Wszystkie wyjscia przekaznikowe i styki przetaczalne (typ C).

' Dostepne kombinacje mozna uzyska¢ z kodu zamdwienia.
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2.4.1 BO-5 X — grupa montazowa z 5 wyjsciami przekaznikowymi i 1 stykiem systemu

2.4.1 BO-5 X — grupa montazowa z 5 wyjsciami przekaznikowymiil
stykiem systemu

Dokreci¢ prawidtowym momentem (patrz schemat).

Przekroje poprzeczne przewodéw tgczgcych: min. 0,25 mm?2 (AWG 23) - maks. 2,5 mm?
(AWG 14) z koncéwka tulejkowg lub bez niej.

0,3 Nm

2.65IbIn" |
~0,56-0,79 Nm
* 5-7 Ibin
X?.
1 —7‘
2 WY1l
3
4
5 : WY2
6 —
7 —7‘
8 WY3
9 |—!
10 ——/|
11 WY4
12
13 —7‘
14 WY5
15 |
16 —7‘
17 SC
18 —I g

Rys. 14: RO-5 — oznaczenie zaciskéw
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2.4.1 BO-5 X — grupa montazowa z 5 wyjsciami przekaznikowymi i 1 stykiem systemu

Rys. 15:

100
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SO00000000000000000]s]

RO-5 — przypisanie stykow

Wyjscia przekazZnikowe

Wyjscia przekaznikowe sg stykami bezpotencjatowymi. Przypisanie wyj$¢

przekaznikowych opisano w punkcie <> ,2.10.3 Ustawienia wyj$¢ przekaznikowych”.

Liste sygnatéw mozliwych do przypisania zawiera ,Podrecznik referencyjny MRM4"
(odrebny dokument).

PRZESTROGA!

Nalezy odpowiednio uwzgledni¢ obcigzalnos¢ pradowa wyjs¢ przekaznikowych. Patrz
dane techniczne (> , 12 Dane techniczne”).

Styk samokontroli

Styk samokontroli (,,SC”) nie podlega konfiguracji. Jest to styk przetgczalny, ktéry jest
wtgczony, gdy urzadzenie jest wolne od usterek wewnetrznych. Podczas rozruchu
urzgdzenia przekaznik ,,SC” pozostaje zwolniony (nie jest pod napieciem). Zaraz po
witasciwym rozruchu systemu (i wigczeniu zabezpieczen) styk ten zatacza sie, a
przypisana dioda LED zaczyna $wieci¢ (zobacz rozdziat Samokontrola, L=> ,,9
Samokontrola”).

E F11
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2.4.2 OR3-AnO-Ir — grupa montazowa z 3 wyjsciami przekaznikowymi, stykiem kontroli, wyjsciem analogowym, IRIG-B

2.4.2 OR3-AnO-Ir — grupa montazowa z 3 wyjsciami przekaznikowymi,
stykiem kontroli, wyjsciem analogowym, IRIG-B

Dokreci¢ prawidtowym momentem (patrz schemat).

Przekroje poprzeczne przewodéw tgczacych: min. 0,25 mm?2 (AWG 23) - maks. 2,5 mm?
(AWG 14) z koncéwka tulejkowg lub bez niej.

0,3 Nm

2.65IbIn" |
~0,56-0,79 Nm
5-7 Ibsin
X?
1 +— IRIG-B+
2 — IRIG-B+
3 l
4 WY1l
5 _/
1 Jwr
7 7
8 WY3
9 —
10 7
11 SC
12 —
13 — PE
14 — Wyj Analog
15 — -
16 — n.c.
17 — n.c. .
18 —— n.c. ;

Rys. 16: Oznaczenie zaciskow.
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2.4.2 OR3-AnO-Ir — grupa montazowa z 3 wyjsciami przekaznikowymi, stykiem kontroli, wyjsciem analogowym, IRIG-B

IRIG-B+

IRIG-B+

181716151413 121110 9 8 7 6 5 4 3 2 1
=
N
=4
o

SO00000000000000000|s]

HPT_zC1

Rys. 17:  Przypisanie stykoéw.

Szczegdtowe informacje na temat wyjs¢ analogowych mozna znalezé w czes$ci Dane
techniczne, > ,12 Dane techniczne”.

Wyjscia przekaZnikowe
Wyijscia przekaZznikowe sg stykami bezpotencjatowymi. Przypisanie wyjs¢
przekaznikowych opisano w punkcie =~ ,2.10.3 Ustawienia wyj$¢ przekaznikowych”.
Liste sygnatéw mozliwych do przypisania zawiera ,Podrecznik referencyjny MRM4"
(MRM4-3.7-PL-REF, odrebny dokument).

PRZESTROGA!

Nalezy odpowiednio uwzgledni¢ obcigzalnos¢ pragdowag wyjs¢ przekaznikowych. Patrz
dane techniczne (5> ,12 Dane techniczne”).

Styk samokontroli

Styk samokontroli (,,SC”) nie podlega konfiguracji. Jest to styk przetgczalny, ktéry jest
witaczony, gdy urzadzenie jest wolne od usterek wewnetrznych. Podczas rozruchu
urzadzenia przekaznik ,,.SC” pozostaje zwolniony (nie jest pod napieciem). Zaraz po
wtadciwym rozruchu systemu (i wigczeniu zabezpieczen) styk ten zatacza sie, a
przypisana dioda LED zaczyna $wieci¢ (zobacz rozdziat Samokontrola, l=> ,9
Samokontrola”).
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2.5 Gniazdo X3

2.5 Gniazdo X3

e CT — wejscia pomiarowe przektadnika pradowego

Ztaczel Ztagcze2 Ztacze3
X1 X2 X3

—
o
X100 I:IQ X103

]
%)

E_F92

Rys. 18: Tyt urzadzenia (gniazda).

Grupy montazowe dostepne w tym ztgczu:
* TI: karta wejs¢ do pomiaru pradéw fazowych i doziemnego, czutos$¢ standardowa.
» Tls: karta wejs¢ do pomiaru prgdéw fazowych i doziemnego z czutymi wejsciami do
pomiaru pradu doziemnego. Dane techniczne czutego wejscia do pomiaru pradu

doziemnego sg inne niz dane techniczne wej$¢ do pomiaru pradu fazowego. Wiecej
informacji podano w rozdziale danych technicznych (<> , 12 Dane techniczne”).
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2.5.1 TI — standardowa karta wej$¢ do pomiaru pradéw fazowych i doziemnego

N

.5.1 TI — standardowa karta wejs¢ do pomiaru pradow fazowych i
doziemnego

Ta karta pomiarowa jest wyposazona w 4 pragdowe wejscia pomiarowe: trzy umozliwiajgce
mierzenie natezeh praddéw fazowych i jedno umozliwiajace mierzenie natezenie pradu
doziemnego. Kazdy z pradowych toréw pomiarowych ma mozliwos¢ pomiaru w zakresie 1
Ai5A.

Wejscie pomiaru pradu doziemnego mozna podtaczy¢ do przektadnika pradowego
przewodowego lub mozna tez do niego podtgczy¢ sciezke sumy praddw przektadnika
pradu fazowego (potaczenie Holmgreena).

NIEBEZPIECZENSTWO!

f Przektadniki prgdowe musza by¢ uziemione po ich stronie wtérnej.

NIEBEZPIECZENSTWO!

Przerwanie obwoddéw wtérnych przektadnikéw prgdowych powoduje powstawanie
niebezpiecznych napied.

Strona wtérna przektadnikéw pradowych musi zosta¢ zwarta, zanim zostanie otwarty
obwdd pradowy do urzadzenia.

NIEBEZPIECZENSTWO!

f Wejscia pomiarowe pragdu mogg zostac podtgczone wytgcznie do przektadnikéw pomiaru

pradu (z separacja galwaniczng).

* Nie wolno zamienia¢ wejs¢ (1 A/5 A)
* Nalezy sie upewnié, ze wspdtczynniki przetozenia i moc przektadnikéw prgdowych

zostaty wtasciwie dobrane. Jesli dane znamionowe przektadnikéw pradowych nie
beda wtasciwe, wéwczas normalne warunki pracy moga nie zosta¢ rozpoznane.
Wartos¢ pobudzenia jednostki pomiarowej wynosi okoto 3% znamionowego
natezenia pradu urzgdzenia. Réwniez przektadniki prgdowe wymagaja natezenia
pradu wiekszego od ok. 3% znamionowego natezenia pradu, aby zapewnié
wystarczajgcg doktadnosé. Przyktad: W przypadku przektadnika pradowego 600 A
(prad obwodu pierwotnego) wszystkie natezenia prgdéw ponizej 18 A nie bedg
wykrywane.

e Przecigzenie moze spowodowac zniszczenie wejs¢ pomiarowych lub nieprawidtowe
sygnaty. Przecigzenie oznacza, ze w przypadku zwarcia obcigzalnos¢ pragdowa wejs¢
pomiarowych moze zostac przekroczona.
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2.5.1 Tl — standardowa karta wej$¢ do pomiaru pradéw fazowych i doziemnego

Dokreci¢ prawidtowym momentem (patrz schemat).
Przekroje poprzeczne przewoddw tgczacych:

e 1xlub2x2,5mm?2(2 x AWG 14) z kohcéwka tulejkowa lub:
e 1xlub2x4,0mm?(2xAWG 12) z pierscieniem lub tuleja lub:
e 1xlub2x6 mm?2(2xAWG 10) z pierscieniem lub tuleja.

Recommended:
1,35 Nm
11,9 Ib:in
Warto$¢ maksymalna:
2,0 Nm ____0,3Nm
17,7 lb-in 2,65 Ib-in

HPT_Z21

X?.
1 1A
5A 3 g
> 3|E 1
N =<
z 1A
5 3 gLZ
N =<
s 1A
8 gm
N =
9 1A
10 F—
11 =3 gslo .
12 |2

Rys. 19: Tl — oznaczenie zaciskéw
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2.5.1 TI — standardowa karta wej$¢ do pomiaru pradéw fazowych i doziemnego

Rys. 20:
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2.5.2 Tls — karta pomiaru pradéw fazowych i czutego pomiaru pradu doziemnego

N

.5.2 Tls — karta pomiaru pradéw fazowych i czutego pomiaru pradu
doziemnego

Karta pomiarowa do czutego pomiaru pradu doziemnego ,TIs” jest wyposazona w 4
pradowe wejscia pomiarowe: trzy umozliwiajace mierzenie natezeh pradéw fazowych i
jedno umozliwiajgce mierzenie natezenie prgdu doziemnego.

Dane techniczne czutego wejscia do pomiaru pragdu doziemnego sg inne niz dane
techniczne wejs$¢ do pomiaru pradu fazowego. Wiecej informacji podano w rozdziale
danych technicznych (l=> ,12 Dane techniczne”).

Wejscie pomiaru pragdu doziemnego mozna podigczy¢ do przektadnika pragdowego
przewodowego lub mozna tez do niego podtgczy¢ sciezke sumy pradéw przektadnika
pradu fazowego (potaczenie Holmgreena).

NIEBEZPIECZENSTWO!

t Przektadniki pradowe muszg by¢ uziemione po ich stronie wtérnej.

NIEBEZPIECZENSTWO!

Przerwanie obwoddéw wtérnych przektadnikéw prgdowych powoduje powstawanie
niebezpiecznych napied.

Strona wtérna przektadnikéw pradowych musi zosta¢ zwarta, zanim zostanie otwarty
obwdd pradowy do urzadzenia.

NIEBEZPIECZENSTWO!

t Wejscia pomiarowe prgdu mogg zosta¢ podtaczone wytgcznie do przektadnikéw pomiaru

pradu (z separacjg galwaniczng).

¢ Nie wolno zamienia¢ wejs¢ (1 A/5 A)
* Nalezy sie upewni¢, ze wspoétczynniki przetozenia i moc przektadnikéw pradowych

zostaty wtasciwie dobrane. Jesli dane znamionowe przektadnikéw pradowych nie
beda wtasciwe, wéwczas normalne warunki pracy moga nie zostac rozpoznane.
Wartos¢ pobudzenia jednostki pomiarowej wynosi okoto 3% znamionowego
natezenia pradu urzgdzenia. Réwniez przektadniki praqdowe wymagaja natezenia
pradu wiekszego od ok. 3% znamionowego natezenia pradu, aby zapewnic
wystarczajgcg doktadnosé. Przyktad: W przypadku przektadnika pradowego 600 A
(prad obwodu pierwotnego) wszystkie natezenia prgdéw ponizej 18 A nie beda
wykrywane.

* Przecigzenie moze spowodowac zniszczenie wejs¢ pomiarowych lub nieprawidtowe
sygnaty. Przecigzenie oznacza, ze w przypadku zwarcia obcigzalnos¢ pradowa wejsé
pomiarowych moze zostac przekroczona.
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2.5.2 TIs — karta pomiaru pradéw fazowych i czutego pomiaru pragdu doziemnego

Dokreci¢ prawidtowym momentem (patrz schemat).
Przekroje poprzeczne przewoddw tgczacych:

e 1xlub2x2,5mm?2(2 x AWG 14) z kohcéwka tulejkowa lub:
e 1xlub2x4,0mm?(2xAWG 12) z pierscieniem lub tuleja lub:
e 1xlub2x6 mm?2(2xAWG 10) z pierscieniem lub tuleja.

Recommended:
1,35 Nm
11,9 Ib:in
Warto$¢ maksymalna:
2,0 Nm ____0,3Nm
17,7 lb-in 2,65 Ib-in

HPT_Z21
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1 1A
5A 3 g
> 3|E 1
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z 1A
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s 1A
8 gm
N =
9 1A
10 F—
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Rys. 21: Tls — zaciski
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2.5.3 Przektadniki prgdowe (PP)

2.5.3 Przektadniki pradowe (PP)

Nalezy sprawdzi¢ kierunek instalacji.

NIEBEZPIECZENSTWO!

f Strony wtérne przektadnikéw pomiarowych muszg by¢ koniecznie uziemione.

NIEBEZPIECZENSTWO!

f Wejscia pomiarowe pragdu mogg zostaé podtgczone wytgcznie do przektadnikéw pomiaru

pradu (z separacja galwaniczng).

W trakcie pracy obwody strony wtérnej przektadnikéw prgdowych musza by¢ zwarte lub
pracowa¢ w warunkach zblizonych do zwarcia.

W celu pomiaru pradu i napiecia nalezy podtgczy¢ zewnetrzny przektadnik pradowy i
napieciowy, ktéry bedzie odpowiedni dla wymaganych wartosci znamionowych wejs¢
pomiarowych. Te urzadzenia zapewniajg niezbedng izolacje.

Do wszystkich pomiarowych wejs¢ pradowych mozna doprowadzi¢ prad znamionowy o
natezeniu 1 A lub 5 A. Nalezy upewni¢ sie, czy okablowanie jest prawidtowe.

2.5.3.1 Czuty pomiar pradu doziemnego

Prawidtowym sposobem wykorzystania wejs¢ czutego pomiaru pradu jest pomiar matych
pradéw, takich jak te, ktére mogg wystapi¢ w sieciach izolowanych lub sieciach o wysokiej
rezystancji uziemienia.

Ze wzgledu na czutos¢ tych wejsé pomiarowych nie nalezy uzywad ich do pomiaru pradéw
ziemnozwarciowych, ktédre moga wystapi¢ w sieciach o bezposrednim uziemieniu.

Jesli czute wejscie pomiarowe ma zostac uzyte do pomiaru pradéw ziemnozwarciowych,

nalezy koniecznie upewnic sie, ze prady sg mierzone przez odpowiedni przektadnik
zgodnie z danymi technicznymi urzadzenia zabezpieczajgcego.
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2.5.3.2 Przyktady potaczen przektadnikéw pradowych
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Rys. 23:  Tréjfazowy pomiar pradu; In wtérny = 5 A.
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2.5.3.2 Przyktady potgczen przektadnikéw pradowych

L1 L2 L3

° 1A
* AL > 5A
— 1
. N
o 1A
° L2 —
I Lll - -

L3 —»

"Lzl t
)

|
]
I
BﬁSOm\lmmhwwn—-%
Zg Zk){‘
|t£||.=||.=||.=|
o N

—»
1G' = 310 mierz

Przektadnik Ferrantiego:

Pomiar pradu zerowego (suma -
pradéw fazowych). Mozliwe .I_
zastosowanie w sieciach -
izolowanych i ®
skompensowanych. Ekranowanie ]
powinno by¢ wykonane tak ze !

powrét nastepuje poprzez :
rdzen przektadnika. | I

HPT_Z27

Rys. 24: Tréjfazowy pomiar pradu; In wtérny = 1 A. Pomiar pradu doziemnego poprzez
przektadniki typu kablowego, 310n wtérny = 1 A.

Ekranowanie kabla musi przechodzi¢ poprzez przektadnik pradowy zamocowany na kablu
i musi by¢ uziemione.
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2.5.3.2 Przyktady potaczen przektadnikéw pragdowych
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Rys. 25:  Tréjfazowy pomiar pradu; In wtérny = 5 A. Pomiar pradu doziemnego w uktadzie
Holmgreena 310n wtérny = 5 A.
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Rys. 26:  Tréjfazowy pomiar pradu; In wtérny = 1 A. Pomiar pradu doziemnego w uktadzie
Holmgreena 310n wtérny = 1 A.
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Pomiar pradu dla dwdch faz w uktadzie otwartego tréjkata; 10 wtérny = 5 A. Pomiar pradu
doziemnego poprzez przektadniki typu kablowego, 310n wtdrny = 5 A.

* Pomiar pradu IL2 nie dotyczy warunkéw braku symetrii.

Ekranowanie kabla musi przechodzi¢ poprzez przektadnik pradowy zamocowany na kablu
i musi by¢ uziemione.

* Nie uzywac wartosci 310 obl! Zamiast niej uzywac¢ wartosci 310 mierz.

W takich warunkach korzystanie z wartosci IL2 (lub wartosci uzyskanych z IL2, np.
I1, 12) moze nie dawac pozadanych rezultatéw.
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Rys. 28:  Tréjfazowy pomiar pradu; In wtérny = 1 A. Pomiar pradu doziemnego w uktadzie
Holmgreena 310n wtérny = 1 A.
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2.5.3.3 Podtaczanie wejs¢ pradowych

Karta wejs¢ do pomiaru pradu fazowego i doziemnego obstuguje podtgczanie przewodéw
z kohcéwkami oczkowymi i kotkowymi.

PRZESTROGA!

Nalezy przestrzega¢ odpowiednich norm i przepiséw krajowych. Niektére rodzaje
potaczen moga nie by¢ dozwolone w danym kraju.
o

Pierwszym krokiem w obu rodzajach potaczen jest odtaczenie
zaciskéw od urzadzenia przez wykrecenie srub.

Uwaga: taka czes$¢ odigczana jest tgczéwka.

W przypadku kohcéwek kotkowych wsunagé koncédwki

przewodéw i zamocowad je Srubami znajdujgcymi sie z boku
karty wejs¢.

Nalezy zwréci¢ uwage na moment dokrecenia, l=> Rys. .

W przypadku kohcéwek oczkowych wymagane jest wykonanie
czynnosci posredniej.
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2.5.3.3 Podtaczanie wejs¢ pradowych

Przesung¢ suwak w bok, aby uzyskac petny dostep do Sruby i
styku metalowego.

Kazdy zacisk sktada sie ze sruby i styku metalowego, ktérego
nie wolno zgubié. Srube (ze stykiem) mozna catkowicie
wykrecié.

Po wykreceniu sruby i wyjeciu styku mozna wsunag¢ kofhcéwke
oczkowq. Nastepnie wtozy¢ na miejsce srube i styk w taki
sposdb, aby Sruba przeszta przez oczko. Dokreci¢ srube.

Nalezy zwréci¢ uwage na moment dokrecenia, > Rys. .

Na konhcu przesungc¢ suwak z powrotem do pozycji
,zamknietej”.

Uwaga: Do jednego zacisku mozna podtgczy¢ koncowki
oczkowe dwéch przewodéw, jak pokazano na ilustracji, o ile
suma przekrojéw poprzecznych przewoddw miesci sie w
granicach podanych w rozdziale danych technicznych (>, 12
Dane techniczne”, 5> Tab. ). Jest to przydatne do konfiguracji
potaczenia z punktem zerowym.
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2.5.3.4 Wymagana dotyczgce przektadnikéw pradowych

2.5.3.4 Wymagana dotyczace przektadnikéw pradowych

Oprdécz kwestii opisanych w niniejszym rozdziale i wspomnianych wymagan nalezy
przestrzega¢ wszystkich obowigzujacych norm i przepiséw krajowych i
miedzynarodowych.
Symbole
W ponizszej tabeli zestawiono symbole stosowane w punkcie Wymagana dotyczace
przektadnikéw pradowych.

Ksse Wspdtczynnik znamionowego symetrycznego pradu zwarciowego

Kig Wspétczynnik wymiarowania dla standéw przejsciowych uwzgledniajacy sktadowg statg
pradu zwarciowego

K Catkowity wspétczynnik wymiarowania

lpsc,max Maksymalny symetryczny prad zwarciowy strony pierwotnej

lpr Prad znamionowy strony pierwotnej przektadnika pradowego

lsr Prad znamionowy strony wtérnej przektadnika prgdowego

Ret Rezystancja okablowania wewnetrznego strony wtérnej przektadnika pragdowego

Rp Znamionowe obcigzenie rezystancyjne

R'b Podtaczone obcigzenie rezystancyjne przektadnika pradowego

Snom,ct Znamionowa moc pozorna przektadnika pradowego

ALF Wspoétczynnik graniczny doktadnosci

ALF Skuteczny wspétczynnik graniczny doktadnosci uwzgledniajgcy podtaczone obcigzenie

Ex Znamionowa SEM punktu nasycenia

Vg Napiecie na zaciskach uzwojenia wtérnego

Vstmax Napiecie maksymalne na zaciskach uzwojenia wtérnego
Przy wymiarowaniu przektadnikéw pradowych nalezy uwzgledni¢ efekty przejsciowe, takie
jak sktadowa stata pragddéw zwarciowych. W tym celu wymagana dotyczgce przektadnikéw
pradowych dzieli sie na symetryczne prady zwarciowe i przejSciowe sktadowe
statoprgdowe.
Obliczenia zaczyna sie od wspétczynnika Kssc W celu uwzglednienia maksymalnego
symetrycznego prgdu zwarciowego strony pierwotnej przektadnika pragdowego.

I
Ksse = —pSIC::aX
Wartos¢ Ipsc, max 0raz wspotczynnik wymiarowania dla stanéw przejsciowych Kiq zaleza od
gtéwnej aktywnej funkcji zabezpieczajacej. Mozna je wyznaczy¢ z nastepujacych danych:
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Zabezpieczenie nadpradowe

Zalecana klasa wg IEC 61869-100 10P, 5P

(2017-01)

Ktg 1

Kssc Zgodnie z powyzszym réwnaniem i =20
lpsc,max Maksymalne ustawienie progowe I~

W przypadku wiekszosci klas przektadnikéw pradowych niezbedne jest spetnienie
warunkéw podanych w ponizszej tabeli. W tym celu nalezy obliczy¢ catkowity
wspétczynnik wymiarowania:

K = Kssc'Ktd
Klasa PP Wymadég
P, PR K = ALF’, gdzie:
= R+ Ry
ALF = ALF Ry +R,
#% PR EkZ 1I'<2 'Isr'HRct'*'R,bH

IEEE / ANSI klasa v, = K - Iy, - DR, + R, |
C

Nalezy zaméwi¢ PP o nastepnym napieciu znamionowym wyzszym od V.

TPX, TPY, TPZ Nalezy zamoéwic PP o wyznaczonych minimalnych wspoétczynnikach Kgse i Kig.

Na tym etapie nie uwzglednia sie szczatkowej indukcji magnetycznej. Niemniej jednak,
moze ona by¢ przyczynag probleméw, zwtaszcza w przypadku zwarc¢ zewnetrznych przy
korzystaniu z zabezpieczenia réznicowego. Aby uwzgledni¢ szczgtkowg indukcje
magnetyczna, nalezy wybra¢ wyzszy wspdtczynnik wymiarowania i/lub PP klasy
uwzgledniajgcej zabezpieczenie przed indukcjg szczatkowa, np. PR, TPY i PXR.

Wymagania dotyczace zabezpieczenia odlegtosciowego dotycza przypadkéw zwaré 3 i 4
wg normy IEC 60255-121 (2014). Niemniej jednak, przy obliczaniu wymagan dotyczgcych
przektadnikéw pragdowych zgodnie z niniejszym przewodnikiem uzytkownik powinien
uwzglednié tylko przypadek 3.

Jesli prad zwarciowy wzrasta w czasie, PP moze by¢ niedowymiarowany dla odpowiednich
funkcji zabezpieczajgcych. Przy planowaniu nowej instalacji celowe jest zastosowanie
przektadnikéw pragdowych o wyzszym catkowitym wspétczynniku wymiarowania niz
potrzeba w celu zapewnienia rezerwy na przysztos¢.

Przyktad: Zabezpieczenie nadpradowe

Przektadnik pragdowy: Ior = 500 A
Isr = 1 A
Ret=15Q
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Ustawienie nadpradowe: I~ =25In = 25-500A =12 500 A
Znamionowe obcigzenie rezystancyjne: Rb = Snom,ct/ s =5VA/(1 A?=5Q
Podtgczone obcigzenie: Rp=25Q

120

Nalezy zacza¢ od obliczenia Kssc z ustawieniem wartosci progowej dla maksymalnego
symetrycznego prgdu zwarciowego:

I .
Koo, = —PSomax _ 25-500A _ 95

Tor 500 A

W ten sposdb spetniony zostaje dodatkowy warunek zabezpieczenia nadpragdowego
Kssc = 20 oraz Kig = 1 (patrz powyzsza tabela wymagan, > Tab. ).

Na tej podstawie oblicza sie catkowity wspétczynnik wymiarowania:
Te dane juz wystarczg do dobrania PP klasy TPX.

Jednakze w przypadku PP klasy P niezbedne s dodatkowe obliczenia. Sprawdzimy, czy PP
5P20 5 VA spetnia wymagania zastosowania zabezpieczeniowego:

ALF = 20
. Rg+ Ry, _ S 1,50+5Q _ _
ALF = ALF —Rct+R'b_20 —1,50_'_2’5@—32,521(—25

Wybrany PP jest wystarczajgcy w danym zastosowaniu.
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2.6 Gniazdo X100: Interfejs sieci Ethernet

2.6 Gniazdo X100: Interfejs sieci Ethernet

Ztgczel Ztgcze2 Ztgcze3
X1 X2 X3

—
o
X100 I:IQ X103

E_F93

Rys. 29: Tyt urzadzenia (gniazda).

W urzadzeniu moze by¢ dostepny interfejs sieci Ethernet, w zaleznosci od typu
zamoéwionego urzgdzenia.

' Dostepne kombinacje mozna uzyska¢ z kodu zamdwienia.
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2.6.1 Ethernet — R}45

2.6.1 Ethernet — RJ45

+ |+ |
2 2 2 ¢ ¢ 8§ ¢ g
< - X ¢ ¢ X c c
1 8
\\ | [ //
N \ v T 7 7

HPT 752
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2.7 Gniazdo X101
« IRIG-B0OOX

* URTD

Ztgczel Ztgcze2 Ztgcze3

X1 X2 X3
—
o
X100 < X103
L [ ] [ ]

Rys. 30: Tyt urzadzenia (gniazda).

W zaleznosci od typu zaméwionego urzgdzenia, to gniazdo moze zawierac interfejs IRIG-
B.

W zaleznosci od typu zamdwionego urzgdzenia, to gniazdo moze zawiera¢ interfejs URTD.

' Dostepne kombinacje mozna uzyskac¢ z kodu zamdwienia.
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2.7.1 IRIG-BOOX

2.7.1 IRIG-BOOX

Moment dokrecania powinien wynosi¢ 0,56-0,79 Nm.

X101
1 — RriGB+
2 |~ riG-B+

Rys. 31: IRIG-BOOX — oznaczenie zaciskow.

IRIG-B+

X101

IRIG-B+

(][] [[=]
2

E_F54

Rys. 32:  IRIG-BO0OX — przypisanie stykdéw.
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2.7.2 Interfejs modutu URTD

2.7.2 Interfejs modutu URTD

Modut uniwersalnego rezystancyjnego czujnika temperatury (Universal Resistance-
Temperature Detector, URTD) nalezy podtaczy¢ do urzadzenia zabezpieczajgcego przez
specjalny interfejs swiattowodowy (1 element optyczny typu slave).

| :] < <
Rys. 33: Interfejs zewnetrznego modutu URTD — oznaczenie zaciskéw

ORX

Rys. 34: Interfejs zewnetrznego modutu URTD — oznaczenie zaciskéw

E_F45

E_F46
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2.8 Gniazdo X103: Transmisja danych

Ztgczel Ztgcze2 Ztgcze3
X1 X2 X3

—
o
X100 I:IQ X103

L]
%]

E_F87

Rys. 35: Tyt urzadzenia (gniazda).

Interfejs transmisji danych w gniezdzie X103 zalezy od typu zamdwionego urzadzenia.
Zakres funkcji zalezy od typu interfejsu transmisji danych.

Grupy montazowe dostepne w tym ztgczu:
e Zaciski RS485 do Modbus, DNP i IEC
* Interfejs Swiattowodowy do Profibus, Modbus, DNP i IEC
* Interfejs D-SUB do Modbus, DNP i IEC

* Interfejs D-SUB do Profibus

Interfejs Swiattowodowy do Ethernet

' Dostepne kombinacje mozna uzyska¢ z kodu zamdwienia.

126 MRM4 MRM4-3.7-PL-MAN



Released

2 Sprzet
2.8.1 Modbus® RTU / IEC 60870-5-103 przez ztagcze RS5485

2.8.1 Modbus® RTU / IEC 60870-5-103 przez ztacze RS485

Dokreci¢ prawidtowym momentem.

0,3 Nm
2,65 Ib-in
W, N
0,23 Nm
2,03 Ib-in £
Przekaznik zabezp
+5V GND
S| 1200 [[§
© O = N
Te} N @)
gl
o =z g
[ T
(]

X103
1
2
3
4
5
HPT_Z54

Rys. 36:  Zaciski

Przekaznik zabezp

+5V GND

R1 = 560Q
R2 =120Q

—@DDQ
12

R1 R2 R1

o | HF—n

ET Ost_WCz
HPT_Z56

Dz
3

i
4

v ]

Rys. 37:  Przypisanie elektromechaniczne

Przewéd potaczeniowy Modbus® / IEC 60870-5-103 musi by¢ ekranowany. Ekranowanie
musi by¢ przykrecone wkretem ponizej interfejsu z tytu urzadzenia.

o Komunikacja jest typu pétdupleksowego.
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2.8.1 Modbus® RTU / IEC 60870-5-103 przez ztagcze RS485

Przekaznik zabezp

+5V GND

R1 = 560Q

R2 = 1200 [|R1 R1

R2

ET Ost WCz

—2

o | I

][]
45

e I

i
3

i
I

p*
N*

Rys. 38:  Przyktad okablowania, urzagdzenie na srodku szyny

Przekaznik zabezp

+5V GND
R1 = 5600 ﬁRl er]
R2 = 120Q R2
—F=1

2]

—]

]

il
2 34

v ]

i
6
L]

[

HPT 257

HPT_Z58

Rys. 39:  Przykiad okablowania, urzadzenie na koricu szyny. (Ustawienie zworek uaktywniajgce

zintegrowany rezystor koncowy).
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2.8.1 Modbus® RTU / IEC 60870-5-103 przez ztagcze RS485

20 z 0 z 0 z 0
-8 z TQ’. 5 fv'fe"an.l a =4 g % fwze"[n,) o =4 TS. 5 fwzenvfnb a =4 g 5 fwzefm
Eazf 2544 Eozf 23k L Eazf 28kt Eazf 28
ElO00n0oE © (9] ] Eo0000oE © ]
1 2 3 456 5 1 2 3 4 5 6 5

E
=
z

Ekranowanie po stronie Ekranowanie po stronie Ekranowanié po stronie Ekranowanie po stronie

master uziemione. Uzyte urzadzenia uziemione. Uzyte master uziemione. Brak urzadzenia uziemione. Brak

rezystory terminujace. rezystory terminujace. rezystoréw terminujacych. rezystoréw terminujacych.

Rys. 40:  Opcje ekranowania (2 zyty i ekran)
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2.8.1 Modbus® RTU / IEC 60870-5-103 przez ztagcze RS485

Ost_ WCz

|||—
TR-P
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le]

@,
[2]
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I [wspéliny
Q

[e]
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[ [TR-N
I [wspéliny
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-
N
IS
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L L
[
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Ekranowanie po stronie
urzadzenia uziemione. Uzyte
rezystory terminujace.

Ekranowanie po stronie
master uziemione. Uzyte
rezystory terminujace.

Rys. 41: Opcje ekranowania (3 zyty i ekran)

130

s z
F azg

Wsp6lny

0000
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12 3 4

©
L

Ekranowanie po stronie
master uziemione. Brak
rezystoréw terminujacych.

MRM4

N
? g 2.2nF
= n
o =z 8 3‘ (wewn.)
z 2 5
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L=

HPT_Z60

Ekranowanie po stronie
urzadzenia uziemione. Brak
rezystoréw terminujgcych.
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2.8.2 Profibus DP/ Modbus® RTU / IEC 60870-5-103 przez ztacze Swiattowodowe

2.8.2 Profibus DP/ Modbus® RTU / IEC 60870-5-103 przez ztacze
swiattowodowe

RxD TxD

HPT_Z61

Rys. 42: Swiattowdd (FO) — ztacze ST

Nie wolno patrze¢ bezposrednio w wigzke Swiattg emitowang ze ztgcza sSwiattowodowego!

Zlekcewazenie tego ostrzezenia moze doprowadzi¢ do powaznego uszkodzenia wzroku.
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2.8.3 Profibus DP przez ztacze D-SUB

2.8.3 Profibus DP przez ztacze D-SUB

%0 0 0 &°

OO0O0O0O0
1 5

HPT 262

D-SUB przypisanie gniazdo
* 1: Uziemienie/ekranowanie
* 3: RxD TxD - P: Wysoki poziom
e 4: RTS-sygnat
¢ 5: DGND: GND, neg. Potencjat napiecia pomocniczego
* 6: VP: pos. Potencjat napiecia pomocniczego

e 8: RxD TxD - N: Niski poziom

' Przewdd potgczeniowy musi by¢ ekranowany. Ekranowanie musi by¢ przykrecone z tytu
[

urzadzenia wkretem oznaczonym symbolem uziemienia.
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2.8.4 Modbus® RTU / IEC 60870-5-103 przez ztacze D-SUB

2.8.4 Modbus® RTU / IEC 60870-5-103 przez ztacze D-SUB

%0 0 0 &°

OO0O0O0O0
1 5

HPT_Z62

D-SUB przypisanie gniazdo
* 1: Uziemienie/ekranowanie
* 3: RxD TxD - P: Wysoki poziom
e 4: RTS-sygnat
¢ 5: DGND: GND, neg. Potencjat napiecia pomocniczego
* 6: VP: pos. Potencjat napiecia pomocniczego

e 8: RxD TxD - N: Niski poziom

' Przewéd potaczeniowy musi by¢ ekranowany.
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2.8.5 Ethernet / TCP/IP przez ztacze $wiattowodowe

2.8.5 Ethernet / TCP/IP przez ztacze sSwiattowodowe

RxD TxD

llo]

Rys. 43:  Swiattowdd (FO) — ztacze LC duplex.

PRZESTROGA!

Moment dokrecania $ruby wynosi 0,3 Nm [2,65 Ib-in].

HPT_Z63

Po podtgczeniu ztgcza LC nalezy zamocowadé metalowg nasadke zabezpieczajgca.

Nie wolno patrze¢ bezposrednio w wigzke Swiattg emitowang ze ztgcza Swiattowodowego!

Zlekcewazenie tego ostrzezenia moze doprowadzi¢ do powaznego uszkodzenia wzroku.
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2.9 Interfejs PC — X120

2.9 Interfejs PC — X120

Obudowa B1, B2 i B3

HPT z88

Interfejs USB do ustawiania parametréw i oprogramowania do oceny - X120

Rys. 44:  USB (Mini-B)
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Ustawienia wejs¢, wyjsc i diod LED
Diody LED

Diody LED mozna konfigurowa¢ w menu: [Param Urzadzenia / Diody LED]

PRZESTROGA!

Nalezy zwréci¢ szczegblng uwage na to, by nie wystepowaty obszary wspdélne funkcji
spowodowane podwdéjnymi lub wielokrotnymi przypisaniami koloréw i kodéw btyskowych
do diod LED.

Oprécz diody LED System OK (ktéra ma statg funkcje), kazdg diode LED mozna
skonfigurowac¢ za pomocg nastepujgcych parametréw:

e ,Przypisane sygnaty”: parametry od [Param Urzadzenia / Diody LED / LED x]
~Przypisanie 1” do , Przypisanie 5” umozliwiajg przypisanie do 5 sygnatéw
wyzwalania do diod ,LED numer x".

* ,Negacja”: parametry od ,Negacja 1” do ,Negacja 5”, ustawione na , Aktywny”
umozliwiajg zanegowanie odpowiednich sygnatéw wyzwalania.

Nalezy pamieta¢, ze w przypadku nieprzypisanego sygnatu wyzwalania (t;.
~Negacja n” = ,-") negacja jest nieskuteczna i sygnat wyzwalania jest zawsze
traktowany jako ,,0” binarne (Fatsz/Nieaktywny).

* ,Funkcja podtrzymywania/samoutrzymywania”: przy ustawieniu ,Podtrzymanie” =
LAktywny"” stan ustawiany przez sygnaty wyzwalania jest zapisany na state. (Patrz
punkt ,Podtrzymanie” ponizej, l=> ,Podtrzymanie”).

Gdy , Podtrzymanie” = ,Nieaktywny"”, dioda LED zawsze przyjmuje stan
przypisanych sygnatow.

» ,Sygnat zerowania”: to ustawienie jest dostepne tylko wéwczas, gdy
»Podtrzymanie” = ,,Aktywny”. Przypisuje sygnat resetujgcy podtrzymanie diody LED.
(Jest skuteczne jednak tylko w przypadku zwolnienia wszystkich przypisanych
sygnatéw wyzwalania).

e ,Kolor LED gdy aktywny”: dioda LED zapala sie w tym kolorze, gdy co najmniej jeden
z przypisanych sygnatéw wyzwalania jest aktywny. Dostepne wartosci ustawienia to:
.- (Nie przypisano), ,zielony”, ,czerwony”, ,czerwony migajacy”, ,zielony

migajacy”.
» ,Kolor LED gdy nieaktywny”: dioda LED zapala sie w tym kolorze, gdy zadna z

przypisanych funkcji nie jest aktywna. (Dostepne ustawienia sg identyczne jak dla
powyzszego koloru aktywnego).

Przycisk ,,INFO”

Za pomocg przycisku ,INFO” mozna zawsze wyswietli¢ biezgcy stan przypisanych
sygnatéw wyzwalania.

Przeglad ogéiny diod LED:

Jednokrotne nacisniecie przycisku ,INFO” powoduje wyswietlenie przegladu ogdlnego diod
LED znajdujacych sie po lewej.
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2.10.1 Diody LED

Drugie nacisniecie przycisku ,INFO” powoduje wysSwietlenie przegladu ogdlnego diod LED
znajdujacych sie po prawej (jesli sg dostepne).

Nacisniecie przycisku funkcyjnego ,«” (w lewo) (lub przycisku ,INFO” po raz trzeci)
powoduje powrét do poprzedniego ekranu, tzn. zamkniecie przegladu ogélnego diod LED.

Dla kazdej diody LED wysSwietlane jest tylko pierwsze przypisanie (lub wskazanie ,-.-"
przy jego braku).

Dodatkowo dostepne przyciski funkcyjne sg okresowo pokazywane na krétki czas.

Jesli do danej diody LED przypisany jest wiecej niz jeden sygnat, jest to sygnalizowane 3
kropkami przy prawym marginesie: ,...” - Petna lista przypisanh jest widoczna na stronie
przypisah wielokrotnych.

Strona przypisan wielokrotnych diod LED:

Na stronie przegladu ogdlnego za pomoca przyciskéw funkcyjnych ,A” (w gére) lub ,v”
(w dét) wybra¢ diode LED.

Nastepnie mozna przejs¢ do strony przypisan wielokrotnych diod LED dla wybranej diody,
naciskajgc przycisk funkcyjny ,»" (Enter).

Ta strona pokazuje wszystkie przypisania danej diody LED, a symbol strzatki wskazuje w
lewo, do wybranej diody LED.

Pole wyboru (zaznaczone ,[4” / niezaznaczone ,,[J") obok kazdego przypisanego sygnatu
wskazuje, czy dany sygnat jest aktualnie aktywny.

Za pomocg przyciskéw funkcyjnych ,A” (w gére) lub , ¥” (w dét) mozna wybraé nastepnag/
poprzednig diode LED.

Nacisniecie przycisku funkcyjnego ,«” (w lewo) powoduje powrét do poprzedniego
ekranu, tzn. do przegladu ogdlnego diod LED.

Podtrzymanie

Jesli dioda LED jest skonfigurowana jako ,Podtrzymanie” = , Aktywny”, utrzymuje taki
stan niezaleznie od przebiegu zdarzeh do chwili potwierdzenia (patrz ,,Opcje
potwierdzania” ponizej).

Dioda LED z podtrzymaniem zostaje zresetowana wytacznie w ponizszych przypadkach i
dopiero po zwolnieniu wszystkich przypisanych sygnatow:

* Po potwierdzeniu (przez uzytkownika na HMI lub za posrednictwem komend SCADA),
patrz ponizej.

* Po zresetowaniu (potwierdzeniu) przez sygnat przypisany do parametru , Sygnat
zerowania”.

* Po zmianie konfiguracji na ,, Podtrzymanie” = ,Nieaktywny".

« Jesli nie jest przypisany zaden sygnat wyzwolenia, tj. wszystkie parametry
~Przypisanie n” majg ustawienie ,-".

Nalezy pamietad, ze dioda LED z podtrzymaniem nie zostaje zresetowana w przypadku
ponownego uruchomienia urzadzenia MRM4: Po ponownym uruchomieniu (cieptym lub
zimnym) kazda dioda LED z podtrzymaniem wraca do indywidualnego (wczesniej
przyjetego) stanu.
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Opcje potwierdzania

W przypadku zresetowania diody LED z podtrzymaniem zawsze wymagane jest
potwierdzenie. (Aby uzyskania szczegétowy opis, patrz <>, 1.5 Potwierdzenia”).

Diody LED mozna potwierdza¢ w nastepujacy sposéb:

* Przyciskiem ,C” na panelu operatora, patrz s> , Potwierdzenie reczne (przez
nacisniecie przycisku C na panelu)”.

» Diode LED mozna potwierdzi¢ sygnatem przypisanym do parametru ,Sygnat
zerowania”.

» Wszystkie diody LED z podtrzymaniem mozna potwierdzi¢ jednoczesnie sygnatem
przypisanym do parametru [Param Urzadzenia / Zerowanie] , Zeruj LED”.

* Wszystkie diody LED z podtrzymaniem mozna potwierdzi¢ jednoczes$nie za
posrednictwem komunikacji (SCADA).

» Wszystkie diody LED z podtrzymaniem moga by¢ potwierdzane jednoczesnie w
sposéb automatyczny w przypadku wygenerowania alarmu przez funkcjg
zabezpieczajaca.

Uwaga: te dwie opcje umozliwiajgce jednoczesne potwierdzanie wszystkich diod LED
sygnatem lub za posrednictwem systemu SCADA sg dostepne tylko wéwczas, gdy [Param
Urzadzenia / Zerowanie] ,Zdal. reset.” = , Aktywny”.

Te ostatnig opcje umozliwiajgca jednoczesne resetowanie wszystkich diod LED

w przypadku alarmu zabezpieczenia nalezy aktywowac za pomoca ustawienia: [Param
Urzadzenia / Diody LED / LED grupa A/ LED 1...n] ,Podtrzymanie” = , aktywne, potw.
przez alarm”.

Aby uzyska¢ dalsze informacje, patrz réwniez 5> ,1.5 Potwierdzenia”.

' Na ptycie CD dotaczonej do urzadzenia znajduje sie szablon PDF umozliwiajgcy tworzenie

i drukowanie na drukarce laserowej etykiet z folii samoprzylepnej z tekstem przypisan
diod LED. Zalecenie: (AVERY Zweckform, nr art. 3482)
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2.10.2 Konfigurowanie wejs¢ dwustanowych
Funkcje

LED_Y02

LED = LED grup.

aA, ..

LED .

Przypisanie 1

Nieprzypisane

1..n, lista przypisan =1

LED . Negacja 1

LED . Kolor LED gdy aktywny

LED .

Przypisanie 5 >0

[ &

LED . Kolor LED gdy nieaktywny

Nieprzypisane

1..n, lista przypisan

LED . Negacja 5

LED .

Podtrzymanie

Aktywny

Nieaktywny &
=1 S1 1
aktywne, potw. przez alarni . R 1

Zab . Pobudzenie
50

Zerowanie (-panel)

Zerowanie (1..n,

lista przypisan)

Zerowanie KmdWyt (Scada)

2.10.2

Dioda LED ,,System OK”

Ta dioda LED miga na zielono podczas uruchamiania urzadzenia. Po zakonczeniu
uruchamiania dioda LED System OK $Swieci na zielono, sygnalizujgc w ten sposéb, ze
zabezpieczenie (funkcja) jest , aktywne”. W rozdziale >, 9 Samokontrola” i w
zewnetrznym dokumencie Instrukcja rozwigzywania probleméw podano wiecej informacji
o sekwencjach btyskéw diody LED System OK.

Diody LED , System OK” nie mozna konfigurowac.

Konfigurowanie wejs¢ dwustanowych

Stan wejs¢ dwustanowych mozna sprawdzi¢ w menu: [Wskazania / Stan urzadzenia /
nazwa grupy montazowej (np. ,DI-8 X")]

Wejscia dwustanowe mozna skonfigurowa¢ w menu: [Param Urzadzenia / Wejscia
dwustanowe / nazwa grupy montazowej (np. ,,DI-8 X”) / Grupa X]

Nalezy ustawi¢ nastepujgce parametry kazdej z grup wejs¢ dwustanowych:
» ,Napiecie nominalne” — napiecie nominalne wejs¢ cyfrowych.

e ,Elimin drgan stykéw 1...n” — zmiana stanu wej$¢ dwustanowych nastapi dopiero po
uptywie czasu eliminacji drgan (odskokdéw).

* ,Negacja Wej 1...n” — opcjonalne odwrécenie sygnatu wejsciowego.
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Negacja Wej
Nieaktywny
Negacja Wej —
9ad ! Aktywny =1 L
Wejscia X.WE x
Stan wejscia cyfrowego
Napiecie nominalne Elimin drgan stykéw
Sygnat wejsciowy o t 0 .
PRZESTROGA!

Czas eliminacji drgan zaczyna by¢ odmierzany za kazdym razem, gdy zmienia sie stan
sygnatu wejsSciowego.

PRZESTROGA!

Oprécz czasu eliminacji drgan, ktéry mozna ustawi¢ za pomocg oprogramowania, zawsze
wystepuje sprzetowy czas eliminacji drgan (okoto 12 ms), ktérego nie mozna wytaczy¢.

W celu okreslenia, gdzie powinno zostad przypisane wejscie dwustanowe, dostepne sg
dwie opcje.

Przypisanie wejs¢ dwustanowych

Opcja Opcja

® @

Przypisanie sygnatu wejsciowego

— - Modut zabezpieczeniowy 1

[Param Urzadzenia/Wejscie dwustan]

I -

Przypisanie sygnatu wejsciowego

[ - Modut zabezpieczeniowy 2

Opcja 1: Przypisanie wejscia dwustanowego do jednego lub wielu modutéw.

HPT_Z84

Dodawanie przypisania:
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2.10.2 Konfigurowanie wejs¢ dwustanowych

W menu [Param Urzgdzenia / Wejscia dwustanowe] wejsScia dwustanowe mozna przypisac
do jednej lub wielu pozycji docelowych.

Wywotaé wejscie dwustanowe (strzatka w prawo na wejsciu dwustanowym). Nacisng¢
przycisk funkcyjny ,Ustawianie parametréow/Klucz”. Kliknag¢ opcje ,,Dodaj” i przypisac
pozycje docelowg. Przypisa¢ dodatkowe pozycje docelowe zgodnie z potrzebami.
Usuwanie przypisania:

Jak opisano powyzej, wybra¢ wejscie dwustanowe, ktére ma by¢ edytowane w interfejsie
HMI.

Wywotac przypisania wejscia dwustanowego (strzatka w prawo na wejsciu dwustanowym)
i wybrac przypisanie, ktére ma zosta¢ wycofane/usuniete (musi ono zosta¢ zaznaczone
kursorem). Przypisanie mozna teraz usunac¢ w interfejsie HMI, naciskajac przycisk
funkcyjny Ustawianie parametréw i wybierajgc opcje Usun. Potwierdzi¢ aktualizacje
ustawien parametréw.

Opcja 2: Potagczenie wejscia modutu z wejsciem dwustanowym

Wywota¢ modut. W obrebie tego modutu przypisa¢ wejscie dwustanowe do wejscia
modutu.

Przyktad: Modut zabezpieczenia powinien by¢ blokowany zaleznie od stanu wejscia

dwustanowego. W tym celu przypisac¢ wejscie dwustanowe do wejscia blokujgcego w
obrebie parametrow globalnych (np. ,ZewBIk1").

Sprawdzanie przypisan wejscia dwustanowego

Aby sprawdzi¢ pozycje docelowe, do ktérych jest przypisane wejsScie dwustanowe, nalezy
postepowacd nastepujaco:

Wywota¢ menu [Param Urzgdzenia / Wejscia dwustanowe].

Przejs¢ do wejscia dwustanowego, ktére ma zostac sprawdzone.

W interfejsie HMI:

Przypisanie wielokrotne, tzn. kiedy wejsScie dwustanowe jest uzywane wiecej niz raz (jesli
jest przypisane do wielu pozycji docelowych), jest oznaczone symbolem wielokropka ,,..."”

za danym wejsciem. Wywotac to wejscie dwustanowe, naciskajgc przycisk funkcyjny
Strzatka w prawo, aby wyswietli¢ liste pozycji docelowych tego wejscia.
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2.10.3 Ustawienia wyjs¢ przekaznikowych

2.10.3

142

Ustawienia wyjsc¢ przekaznikowych

Stan wyjs¢ przekaznikowych mozna sprawdzi¢ w menu: [Wskazania / Stan urzadzenia /
Nazwa grupy montazowej (np. ,BO-3 X")]

Wyjscia przekaznikowe mozna skonfigurowa¢ w menu: [Param Urzadzenia / Wy przekaz /
Nazwa grupy montazowej (np. ,BO-3 X")]

Stany wyjs¢ modutéw i sygnaty/funkcje zabezpieczajace (takie jak blokowanie w tyt)
mozna przekazywac za pomoca wyjs¢ przekaznikowych alarmowych. Wyjscia
przekaznikowe alarmowe sg stykami bezpotencjatowymi (ktérych mozna uzywac jako
rozwiernych lub zwiernych). Kazdemu wyjsciu przekaznikowemu alarmowemu mozna
przypisac do 7 funkcji z ,listy przypisan”.

Dla kazdego z wyjs¢ przekaznikowych mozna ustawi¢ nastepujgce parametry:

* ,Przypisane sygnaty”: parametry od ,Przypisanie 1” do ,Przypisanie 7” umozliwiaja

przypisanie do 7 sygnatéw wyzwalania (potaczonych operatorem logicznym OR).

.Negacja”: parametry od , Negacja 1” do ,Negacja 7”, ustawione na , Aktywny”
umozliwiajg zanegowanie odpowiednich sygnatéw wyzwalania.

Nalezy pamieta¢d, ze w przypadku nieprzypisanego sygnatu wyzwalania (t;.
~Przypisanie n” = ,-") negacja jest nieskuteczna i sygnat wyzwalania jest zawsze
traktowany jako ,,0” binarne (Fatsz/Nieaktywny).

Za pomocg ustawienia ,Negacja” = ,Aktywny”, (wspdlny) stan wyjscia
przekaznikowego mozna odwréci¢ (zasada natezenia pragdu obwodu otwartego lub
zamknietego).

Nalezy pamieta¢, ze w przypadku nieprzypisania zadnego sygnatu (tj. gdy
wszystkie ,Przypisanie n” = ,-") negacja jest nieskuteczna i (wspélny) stan jest
zawsze traktowany jako ,,0” binarne (Fatsz/Nieaktywny).

Za pomocg parametru ,,Tryb pracy” mozna okresli¢, czy wyjscie przekaznikowe dziata
na zasadzie prgdu roboczego, czy obwodu zamknietego.

Przy ustawieniu ,,Podtrzymanie” = ,Nieaktywny” wyjscie przekaZnikowe przyjmuje
biezgcy stan przypisanych sygnatéw.

Przy ustawieniu ,Podtrzymanie” = ,Aktywny” stan wyjscia przekaZnikowego jest
zapisany na state. (Patrz punkt ,Podtrzymanie” ponizej, L=> ,Podtrzymanie”).

~Zerowanie”: to ustawienie jest dostepne tylko wéwczas, gdy , Podtrzymanie” =
L~Aktywny”. Przypisuje sygnat resetujgcy podtrzymanie wyjscia przekaznikowego.
(Jest skuteczne jednak tylko w przypadku zwolnienia wszystkich przypisanych
sygnatéw wyzwalania).

Stan wyjscia przekaznikowego mozna potwierdzi¢ dopiero po wyzerowaniu sygnatéw,
ktére zainicjowaty ustawienie przekaznika i po uptywie minimalnego czasu retencji ,,Opd6z
Wytaczan”.

» ,Czas przytrzymania”: Przy zmianach sygnatu przekaznik bedzie utrzymywany w

stanie pobudzonym lub zwolnionym co najmniej przez czas ustawiony jako
minimalny czas samoutrzymywania.
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2.10.3 Ustawienia wyjs¢ przekaznikowych

Wyijscia przekaznikowego alarmowego System OK (SC, samokontrola) nie mozna
konfigurowac.

Podtrzymanie

Jesli wyjscie przekaznikowe jest skonfigurowana jako ,Podtrzymanie” = , Aktywny”,
utrzymuje taki stan niezaleznie od przebiegu zdarzeh do chwili potwierdzenia (patrz
,Opcje potwierdzania” ponizej).

Wyjscie przekaznikowe z podtrzymaniem zostaje zresetowane wytgcznie w ponizszych
przypadkach i dopiero po zwolnieniu wszystkich przypisanych sygnatéw:

* Po potwierdzeniu (przez uzytkownika na HMI lub za posrednictwem komend SCADA),
patrz ponizej.

¢ Po zresetowaniu (potwierdzeniu) przez sygnat przypisany do parametru , Zerowanie”.
¢ Po zmianie konfiguracji na , Podtrzymanie” = ,Nieaktywny"”.

* Jesli nie jest przypisany zaden sygnat wyzwolenia, tj. wszystkie parametry
~Przypisanie n” majg ustawienie ,,-".

Nalezy pamietad, ze wyjscie przekaznikowe z podtrzymaniem nie zostaje zresetowane w
przypadku ponownego uruchomienia urzgdzenia MRM4: po ponownym uruchomieniu

(cieptym lub zimnym) kazde wyjscie z podtrzymaniem wraca do indywidualnego
(wczesniej przyjetego) stanu.

Opcje potwierdzania

Zresetowanie wyjscia przekaznikowego z podtrzymaniem zawsze wymaga potwierdzenia.
(Aby uzyskania szczegdtowy opis, patrz l=> , 1.5 Potwierdzenia”).

Przekazniki z wyjsciami przekaZnikowymi mozna potwierdzac:
¢ Przyciskiem ,C"” na panelu operatora.

» Stan wyjscia przekaznikowego mozna potwierdzi¢ sygnatem przypisanym do
parametru ,,Zerowanie”.

* Wszystkie wyjscia przekaZnikowe (binarne) mozna potwierdzi¢ jednoczesnie
sygnatem przypisanym do parametru [Param Urzadzenia / Zerowaniel ,Zeruj wy
przek”.

* Wszystkie wyjscia przekaznikowe (binarne) mozna potwierdzi¢ jednoczesnie za
pomoca komunikacji SCADA.

Uwaga: te dwie opcje umozliwiajgce jednoczesne potwierdzanie wszystkich wyjs¢ sg
dostepne tylko wéwczas, gdy [Param Urzadzenia / Zerowanie] ,Zdal. reset.” = ,Aktywny”.

Istnieje mozliwo$¢ wymuszonego ustawienia lub rozbrojenia wyjs¢ przekaznikowych (w
celu utatwienia uruchamiania; patrz nastepujace rozdziaty: l=> ,10.3.4 Rozbrajanie
stykéw wyjsé¢ przekaznikowych”, l=> ,10.3.3 Wymuszanie stanu stykéw wy;js¢
przekaznikowych”).
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Funkcje

Wy przekaz
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OR Y02

[ 2]

Negacja

Przypisanie 1

Nieprzypisane

1..n, lista przypisan

Negacja 1

Przypisanie 7

Nieprzypisane

1..n, lista przypisan

Negacja 7

Podtrzymanie

Nieaktywny —
Aktywny

Wiy

A

S1

-
<%

Czas przytrzymania

Zerowanie - Panel przedni

Zerowanie - 1..n, lista przypisan

Zerowanie - Scada

Tryb pracy

Normalnie otwarty (NO)

[

1 L

Czas przytrzymania

Opdéznienie wytgczania.

0 Op6z Wytgczan

e

L ¥

Normalnie zamknigty (NC

Styk systemu

=1
Stan wyjs$¢ przekaznikowych

Przekaznik alarmowy System OK (SC) to ,,styk gotowosci” urzgdzeh. Miejsce jego montazu
zalezy od typu obudowy. Patrz schemat instalacji urzgdzenia (styk WDC).

Wyjscia przekaZnikowego System OK (SC) nie mozna parametryzowac. Styk systemu to
styk pradu roboczego, ktéry jest pobudzony, gdy urzadzenie jest wolne od usterek
wewnetrznych. Podczas rozruchu urzadzenia przekaznik System OK (SC) pozostaje
zwolniony. Zaraz po rozruchu systemu przekaznik zostaje pobudzony, a przypisana dioda
LED zaczyna $wieci¢ (patrz 5> , 9 Samokontrola”).
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Konfiguracja wyjs¢ analogowych

Wyjscia analogowe mozna zaprogramowac¢ do nadawania trzech réznych zakreséw
sygnatéw: ,,0-20 mA”, ,4-20 mA” albo ,,0-10 V”.

Te wyjscia moga by¢ konfigurowane przez uzytkownika i reprezentujg stan
zaprogramowanych przez uzytkownika parametréw dostepnych z poziomu przekaznika.
Ustawienia tej funkcji znajdujg sie w gatezi menu [Param Urzgdzenia / Wyj Analog].

Ustawienie ,Przypisanie” okresla parametr, z ktérym dane wyjscie bedzie skorelowane.

Po wykonaniu przypisania parametr ,Zakres ” pozwala wybra¢ wymagany typ wyjscia /
zakres parametru, ktéry bedzie skorelowany z wyjsciem analogowym.

Uzytkownik okresla wartosci ,,Zakr Min” i ,,Zakr Max”. Parametr ,Zakr Min” okresla

wartos¢, przy ktérej transmisja zaczyna sie. Analogicznie parametr ,Zakr Max” okresla¢
wartosé, ktéra powoduje zakohczenie transmisji.

100% T

Zakres

0%

Zakres min Zakres maks

Zakres przypisanej wartosci

HPT 785

Przyktad ustawienia: Wyjscie analogowe z moca czynna P*
* = dostepne tylko w przypadku urzadzen z zabezpieczeniem mocowym

Wszystkie ustawienia/wartosci progowe w module mocy powinny by¢ ustawiane jako
jednostkowe wartosci progowe. Zgodnie z definicjg jako podstawe skali nalezy
wykorzysta¢ wartos¢ Sn.

Sn = V3 - (Przektadnik napiQCiOWYZnamionowe_napiecie_mi¢=;dzyprzewodowe) * (Przektadnik
pradowyPrqd_znamionowy)

Jezeli wartosci progowe powinny opierac sie na wartosciach strony pierwotnej:

Sh = V3 - (Przektadnik napigciowyznamionowe_napiecie_miedzyprzewodowe__str_pierw) *
(Przektadnik pradowyPrad_znamionowy_str_pierw)

Jezeli wartosci progowe powinny opierac sie na wartosciach strony wtdrnej
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Sn = V3 - (Przektadnik napieciowyznamionowe_napiecie_miedzyprzewodowe _str wt) * (Przektadnik
pradowyPrqd_znamionowy_str_wt)

Przyktad — dane pola:
e Przektadnik pragdowy: Pierwotne = 200 A; Wtérne =5 A
* Przektadnik napieciowy: Pierwotne = 10 kV; Wtérne = 100 V

* Zakres mocy czynnej od 1 MW do 4 MW jest odwzorowany na zakres od 0% to 100%
wyjs¢ analogowych.

Obliczenie ustawien parametréw Zakres min. i Zakres maks. na podstawie wartosci dla
strony pierwotnej:

Zakres mocy czynnej wynosi 1-4 MW.
Najpierw nalezy obliczy¢ wartos¢ Snp:

Sh = V3 - (Przektadnik napieciowyznamionowe_napiecie_miedzyprzewodowe__str_pierw) *
(Przektadnik pradowyPrad_znamionowy_str_pierw)

Sh=1,73-10000V - 200 A = 3,464 MVA
Obliczanie ustawien zakreséw w odniesieniu do Sp:
Zakresmin. (0%) = 1 MW / 3,464 MVA = 0,29 S,
Zakresmaks. (100%) = 4 MW / 3,464 MVA = 1,15 S,

Obliczy¢ procentowg wartos$¢ wyjscia analogowego dla okres$lonej wartosci:

WyjécieAnalogowe(Warto$¢Wejécia) = 100% / (Zakresmaks. - Zakresmin.) *
(Wartos¢Wejscia - Zakresmin.)

Na przyktad wartos¢ wejscia 1 Sp:
WyjscieAnalogowe(1l Sp) = 100% / 0,86 Sn * (1 S, - 0,29 S,,) = 82,5%

Prad wyjsSciowy np. typu ,4-20 mA” wyniesie wtedy 17,7 mA = 4 mA + 82,5% * (20 mA
— 4 mA)

100% - —-_——_——-—- - - - - - - —_—_——_—— e — — = — p—— — —
82.5%

2]

)]

—

AV

©

N

[Sn]
%> - - "T""""""""¥"¥"¥"~"¥"”~"¥"¥"”"¥"”/"¥"”/"”~/"7/"—- i A
1
Zakres min0.29 Sn Zakres maksl1.15 Sn

HPT_Z86

Wartos¢ wejscia = Licz. PQS .P RMS
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Przyktad ustawienia: Wyjscie analogowe ze wspétczynnikiem mocy PF*
* = dostepne tylko w przypadku urzadzenh z zabezpieczeniem mocowym
Poniewaz znak wspoétczynnika mocy PF jest taki sam jak znak mocy czynnej P, nie ma
mozliwosci rozréznienia miedzy mocg bierng pojemnosciowa a indukcyjng. Dlatego w
przypadku przypisania wyjscia analogowego ustawienie zakresu wyjSciowego PF oparte
jest na wspétczynniku mocy z zastosowaniem , konwencji znakéw":
PF ze znakiem dodatnim (+4), jesli moc czynna i bierna majg ten sam znak;
PF ze znakiem ujemnym (-), jesli moc czynna i bierna maja znak przeciwny.
Jesli na przyktad moc czynna przeptywa do obcigzenia, a prad jest opdzniony wzgledem
napiecia w przypadku obcigzenia indukcyjnego, PF wedtug konwencji znakéw ma znak
dodatni. Wazne jest, aby dla wyjscia analogowego okresli¢ wtasciwy zakres ustawien.
W przypadku uzycia przyrzadu analogowego o skali liniowej 4-20 mA, gdy skala ma
zakres od 0,8 wartosci pojemnosciowej do 0,3 indukcyjnej, nalezy uzyé nastepujgcych
ustawien:
Zakresmin (0%) = -0,8
Zakresmaks. (100%) = +0,3

Obliczy¢ procentowa wartos¢ wyjscia analogowego dla okreslonej wartosci, np.: |PF| =1
przy ¢ = 0°:

Najpierw PF ze znakiem musi zosta¢ poddany konwersji na zakres liniowy:
Zakresmin' (0%) = -1 - (-0,8) = -0,2

Zakresmaks.' (100%) = +1 - (+0,3) = +0,7

Wartos¢Wejscia' = +1 - (+1) = 0,0

WyjécieAnalogowe(Warto$¢Wejscia') = 100% / (Zakresmaks.' - Zakresmin.') *
(Wartos¢Wejscia' - Zakresmin.")

WyjscieAnalogowe(0) = 100% /0,9 - 0,2 = 22,2%

Prad wyjsciowy np. typu ,,4-20 mA” wyniesie wtedy 7,5 mA = 4 mA + 22,2% * (20 mA —
4 mA)
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-0.8Zakres min +0.3Zakres maks

Wartos¢ wejscia = Licz. PQS . cos phi (%)

HPT 287
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3.1 Ogélne ustawienie systemu SCADA (komunikacji)

3 Protokoty komunikacyjne

3.1 Ogdine ustawienie systemu SCADA (komunikacji)

Zestaw dostepnych protokotéw SCADA zalezy od wariantu zaméwionego sprzetu (patrz
s> ,1.2.1 Formularz zaméwienia urzadzenia”, > ,1.2.1.2 Kody protokotéw
komunikacyjnych”).

Wymagane jest okreslenie, ktéry z dostepnych protokotéw SCADA ma by¢ uzywany przez
urzgdzenie MRM4. Dokonuje sie tego przez ustawienie parametru [Wybér Modutéw]
»Protokdt” w zaleznosSci od wymaganego protokotu komunikacji.

Nastepnie moze by¢ wymagane skonfigurowanie dodatkowych ustawieh zwigzanych
z wybranym protokotem.
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3.2 Ustawienia TCP/IP

3.2

Ustawienia TCP/IP

Nawigzanie potgczenia z urzadzeniem za posrednictwem protokotu TCP/IP jest mozliwe
tylko wtedy, gdy jest ono wyposazone w interfejs sieci Ethernet (RJ45).

Aby nawigzac potaczenie sieciowe, nalezy skontaktowac sie z administratorem IT.

Ustawienia TCP/IP nalezy okresli¢ w menu [Param Urzgdzenia / TCP/IP / Konfig TCP/IP].
Nalezy okresli¢ nastepujgce ustawienia:

e ,TCP/IP” — mozna ustawi¢ na ,Aktywny”. (Wartos¢ domysina wynosi ,Nieaktywny”,
czyli protokét nie jest uzywany).

Pozostate ustawienia TCP/IP — patrz ponizej — mozna okresli¢ dopiero po ustawieniu
~TCP/IP” na , Aktywny".

150

e ,Adres IP” — adres IPv4 urzgdzenia MRM4.

» ,Maska podsieci” — maska podsieci, ktéra okresla zakres adreséw IP w sieci lokalnej.

e ,Brama domysina” — brama domyslina: pod ten adres trafiajg wszystkie potgczenia z
adresami IP lezagcymi poza siecig lokalng (tj. niezgodnymi z zakresem maski
podsieci).

Pierwsze ustawienie parametréw TCP/IP mozna przeprowadzi¢ z poziomu panelu (HMI) lub
programu Smart view przez potgczenie USB.

Ponadto w gatezi menu [Param Urzgdzenia / TCP/IP / Ustawienia zaawansowane] dostepne
sg pewne ustawienia specjalne, patrz podrecznik referencyjny. Zmiana ich wartosci
domyslinych jest niezbedna tylko w bardzo sporadycznych sytuacjach.
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3.3 Profibus

Profibus

Konfiguracja urzadzen

Po wybraniu opcji Profibus jako protokotu SCADA (za pomoca ustawienia [Wybér Modutéw]
~Protokdt” = ,Profibus”) przej$¢ do gatezi menu [Param Urzadzenia / Profibus], gdzie
ustawi¢ nastepujgcy parametr komunikacji:

e ,Slave ID”, aby umozliwi¢ jednoznaczng identyfikacje urzadzenia. Jest to liczba z
zakresu od 2 do 125, ktéra musi by¢ unikatowa posréd wszystkich urzadzen Profibus
w sieci.

Dodatkowo w urzadzeniu Master wymagany jest plik GSD. Plik GSD mozna pobra¢ z ptyty
CD dotaczonej do urzgdzenia.

Wiecej interesujgcych parametréw (dotyczacych protokotu Profibus) mozna znalez¢ w
podreczniku referencyjnym.

Potaczenie sprzetowe
* Potaczenie sprzetowe z uktadem sterowania zalezy od wariantu zaméwionego
sprzetu (patrz '=5> ,1.2.1 Formularz zaméwienia urzadzenia”, > ,1.2.1.2 Kody
protokotéw komunikacyjnych”): Z tytu urzgdzenia MRM4 dostepny jest interfejs
RS485 (D-SUB) lub interfejs swiattowodowy (ztgcze ST) do potgczenia Profibus.
» Podtaczy¢ magistrale i urzadzenie MRM4,
* Mozna podtaczy¢ do 123 urzadzen Slave.

* W przypadku interfejsu D_SUB zakohczy¢ magistrale rezystorem kohczgacym.

Obstuga btedoéow
Informacje dotyczace btedéw komunikacji w warstwie fizycznej (np. wykryta szybkos¢

transmisji) mozna uzyska¢ z rejestratora zdarzen (patrz 5> ,7.3 Rejestrator zdarzen”)
lub w menu Stan urzadzenia (gatgZz menu [Wskazania / Stan urzgdzenia]).

Obstuga btedow — dioda LED stanu interfejsu D-SUB

Interfejs D-SUB protokotu Profibus z tytu urzgdzenia jest wyposazony w diode LED stanu.
¢ Baud szukaj — miga na czerwono
¢ Baud znaleziono — miga na zielono
* Wymiana danych — $wieci na zielono

* Protokét Profibus nie zostat wybrany w menu [Wybdér Modutéw] ,SCADA . Protokdt” —
swieci na czerwono
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IEC 61850
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Aby zrozumie¢ funkcjonowanie i tryb pracy podstacji w srodowisku automatyki IEC 61850,
warto poréwnac etapy jej uruchamiania z etapami uruchamiania konwencjonalnej
podstacji w Srodowisku Modbus TCP.

W tradycyjnej stacji poszczegdlne urzgdzenia IED (Intelligent Electronic Device,
inteligentne urzgdzenie elektroniczne) komunikujg sie w kierunku pionowym z centrum
kontroli wyzszego poziomu za posrednictwem systemu SCADA. Komunikacja pozioma
odbywa sie wytacznie przez potgczone ze sobg przekazniki wyjsciowe (OR — output relay)
oraz wejscia cyfrowe (DI — digital input).

W $rodowisku IEC 61850 komunikacja miedzy urzgdzeniami IED odbywa sie cyfrowo
(przez Ethernet) za pomocg ustugi o nazwie GOOSE (Generic Object Oriented Substation
Events). Za posrednictwem tej ustugi informacje o zdarzeniach sg przesytane miedzy
poszczegdlnymi urzgdzeniami IED. Dlatego kazde urzgdzenie IED musi otrzymac

informacje o mozliwos$ciach wszystkich innych podtgczonych urzgdzen IED.

Kazde urzadzenie obstugujgce standard IEC 61850 zawiera opis wtasnych funkcji oraz
mozliwosci komunikacyjnych w postaci pliku *.ICD (IED Capability Description).

Wirtualne okablowanie miedzy wszystkimi urzgdzeniami IED oraz z inng rozdzielnicg
podstacji mozna wykona¢ za pomocg narzedzia konfiguracji podstacji poprzez opisanie
struktury podstacji, przypisanie urzadzen do podstawowej techniki itp. Opis konfiguracji
podstacji jest generowany w postaci pliku *.SCD. Ten plik musi zosta¢ przestany do
wszystkich urzadzen. Urzadzenia IED bedg mogty wtedy komunikowac sie ze sobg w
uktadzie zamknietym, reagowac na blokady i sterowac rozdzielnica.

Modbus-TCP
Master

Ethernet

IED1

IED2

IED3

WE

WY we|  [wy

WE

WY

Okablowanie konwencjonalne

Etapy uruchamiania konwencjonalnej podstacji w srodowisku Modbus TCP:

Scada
ModbusTCP

e Ustawianie parametréw urzadzen IED

 Instalacja sieci Ethernet

e Ustawienia TCP/IP urzadzen IED

¢ Okablowanie zgodnie ze schematem okablowania

Etapy uruchamiania podstacji w srodowisku IEC 61850:

e Ustawianie parametréw urzadzen IED

* Instalacja sieci Ethernet

MRM4

IEC 61850
Master
o
o 0
Ethernet - ®
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w
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- B

A

GOOSE IEC61850 okabl_prog_

\/

E_F62

MRM4-3.7-PL-MAN



Released
3 Protokoty komunikacyjne
3.4 |EC 61850
e Ustawienia TCP/IP urzadzen IED
Konfiguracja srodowiska IEC 61850 (okablowanie programowe):
e Eksport plikéw ICD ze wszystkich urzgdzen
* Konfiguracja podstacji (generowanie pliku SCD)

* Przestanie pliku SCD do wszystkich urzadzen

Generowanie/eksportowanie pliku ICD urzadzenia

Patrz rozdziat ,|IEC 61850” w podreczniku oprogramowania Smart view.

Generowanie/eksportowanie pliku SCD

Patrz rozdziat ,|IEC 61850” w podreczniku oprogramowania Smart view.

Konfiguracja podstacji, tworzenie pliku .SCD (opis konfiguracji stacji)

Konfiguracje podstacji, czyli podtaczenie wszystkich weztéw logicznych urzadzenh
zabezpieczajacych i sterujgcych oraz rozdzielnic, zwykle wykonuje sie za pomoca
narzedzia ,Substation Configuration Tool” (Narzedzie konfiguracji podstacji). Dlatego pliki
ICD wszystkich podifgczonych urzgdzen IED w Srodowisku IEC 61850 musza by¢ dostepne.
Wynik ,,okablowania oprogramowania” dla catej stacji mozna wyeksportowad w postaci
pliku SCD (Station Configuration Description — opis konfiguracji stacji).

Odpowiednie narzedzia konfiguracji podstacji (Substation Configuration Tools, SCT) sa
dostepne w nastepujacych firmach:

¢ H&S, Hard- & Software Technologie GmbH & Co. KG, Dortmund (Niemcy) (=>
www.hstech.de).

* Applied Systems Engineering Inc. (=> www.ase-systems.com)

¢ Kalki Communication Technologies Limited (=> www.kalkitech.com)

Import pliku .SCD do urzadzenia

Patrz rozdziat ,|IEC 61850” w podreczniku oprogramowania Smart view.

Wyjscia wirtualne IEC 61850

Oprécz standardowych informacji o stanie weztéw logicznych mozna do 64 wyjs¢
wirtualnych przypisa¢ maksymalnie 64 dowolnie konfigurowalne wartosci stanu. Mozna to
zrobi¢ w menu [Param Urzadzenia / IEC 61850 / Wyj. wirt. 1-4].

IEC 61850 — wejscia wirtualne

Jesli w pliku SCD zdefiniowane jest WEJSCIE, stan wejécia mozna sprawdzi¢ w parametrze
[Wskazania / Stan urzadzenia / IEC 61850 / Wej. wirt. 1-4] ,,GOSINGGIO[1...4].Ind1...
32.stVal”. Kazdemu bitowi stanu odpowiada bit jakoSci w parametrze [Wskazania / Stan
urzadzenia / IEC 61850 / Wej. wirt. 1-4] ,,GOSINGGIO[1...4].Ind1...32.q".

Stan potaczenia z ustuga GOOSE

Stan potgczenia z ustugg GOOSE mozna sprawdzi¢ w parametrze [Wskazania / Stan
urzgdzenia / IEC 61850 / Stan] ,Wszyst Goose Sub.akt.”. Ten sygnat stanowi
podsumowanie jakosci wszystkich wejs¢ wirtualnych (patrz powyzej).
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3 Protokoty komunikacyjne

3.5 DNP3

3.5

DNP3

Protokét DNP (Distributed Network Protocol) stuzy do wymiany danych i informacji miedzy
systemem SCADA (Master) a urzadzeniami IED (inteligentne urzadzenie elektroniczne).
Pierwsze wydania protokotu DNP opracowano do celéw komunikacji szeregowej. Dzieki
dalszym pracom nad protokotem DNP zapewnia on obecnie takze opcje komunikacji w
standardzie TCP i UDP przez sie¢ Ethernet.

Wybor funkcji urzadzenia — DNP

Zaleznie od wyposazenia urzadzenia zabezpieczajgcego w menu Wybor funkcji
urzgdzenia dostepne sg maksymalnie trzy opcje komunikacji z wykorzystaniem protokotu
DNP.

Przej$¢ do menu [Wybdér Modutdéw] planowania (wyboru funkcji) urzadzen i wybraé
odpowiedni protokét systemu SCADA, w zaleznosci od kodu urzadzenia.

¢ DNP3 RTU (przez ztgcze szeregowe)
* DNP3 TCP (przez Ethernet)

* DNP3 UDP (przez Ethernet)

Ustawienia ogodlne protokotu DNP

Jesli w ramach komunikacji szeregowej podtgczono wiecej niz jedno urzadzenie Slave, w
komunikacji szeregowej nie sg dostepne niezapowiedziane zgtoszenia (kolizje). W takich
przypadkach nie nalezy stosowad niezapowiedzianych zgtoszen dla opcji DNP RTU.

Niezapowiedziane zgtoszenia sg dostepne takze w komunikacji szeregowej, jesli kazde
urzagdzenie Slave jest podtagczone do systemu Master przez oddzielne potgczenie.
Oznacza to, ze urzgdzenie Master jest wyposazone w odrebne ztgcze szeregowe dla
kazdego urzadzenia Slave (karty z wieloma ztgczami szeregowymi).

Przejs¢ do menu [Param Urzadzenia / DNP3 / Komunikacjal.

Ustawienia komunikacji (Ustawienia ogdlne) muszg by¢ zgodne z potrzebami systemu
SCADA (Master).

W przypadku opcji DNP-TCP jest dostepna obstuga adreséw wiasnych. Oznacza to
automatyczne wykrywanie identyfikatoréw urzadzen Master i Slave.

Niektdre sygnaty wyjsciowe (aktywne tylko przez krotki czas, na przyktad sygnaty
wytgczania) musza by¢ potwierdzane osobno przez system komunikacji.

154
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3 Protokoty komunikacyjne
3.5 DNP3

Mapowanie punktéw

Wejscia cyfrowe

Wejscia dwubitowe

Sygnat impulsowy

JL

Liczniki DNP Master

Wejscia analogowe

>

Wyjscia cyfrowe

Przekaznik zabezp

E F63

Rys. 45:  Mapowanie punktéw

Nalezy pamietaé, ze oznaczenia wejs¢ i wyj$¢ sg ustawiane z perspektywy urzgdzen
Master. Ten sposdéb wyboru oznaczen wynika z definicji w standardzie DNP. Oznacza to na
przyktad, ze wejscia cyfrowe, ktére mozna ustawi¢ w menu Parametry urzadzenia z

o protokotem DNP, sg wejsciami cyfrowymi urzgdzenia Master.

Przejs¢ do menu [Param Urzadzenia / DNP3 / Mapa sygnatéw]. Po skonfigurowaniu
ogélnych ustawien protokotu DNP kolejnym krokiem jest mapowanie punktéw.

* Wejscia przekaznikowe (stany wysytane do urzadzenia Master):
Przypisa¢ wymagany sygnat stanu (np. ,Zab . Wytacz” do dostepnego parametru
[Param Urzadzenia / DNP3 / Mapa sygnatéw / Wejscia Dustanowe] , Wejscie
dwustanowe 0-63".

* Wejscia dwubitowe (stany wytgcznika wysytane do urzgdzenia Master)
Przypisa¢ wymagany sygnat (np. potozenie wytacznika ,tacznik[1] . Potoz” do

dostepnego parametru [Param Urzadzenia / DNP3 / Mapa sygnatéw / Wejscia
Dustanowe Dubit.] ,WejscieDwubitowe 0-5".
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3 Protokoty komunikacyjne

3.5 DNP3
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* Liczniki (wartosci licznikéw wysytane do urzgdzenia Master)

Przypisa¢ wymagany licznik (np. licznik czasu pracy ,,Sys . Licz godz pracy” do
dostepnego parametru [Param Urzadzenia / DNP3 / Mapa sygnatéw / Liczniki]
~WejscieDwubitowe 0-7".

* Wejscia analogowe (np. wartosci mierzone wysytane do urzadzenia Master). Nalezy
pamietad, ze wartosci zmiennoprzecinkowe muszg by¢ wysytane w postaci liczb
catkowitych typu integer. Oznacza to, ze muszg zostad przeskalowane (przemnozone
przez wspdtczynnik skali) w celu przeksztatcenia w liczbe catkowita.

Przypisa¢ wymagang wartos¢ (np. prad fazowy ,CT . IL1” do dostepnego parametru
[Param Urzadzenia / DNP3 / Mapa sygnatéw / Wej Analog] ,Wartosc analogowa 0-
31",

Nastepnie zdefiniowac skalowanie tego parametru w pozycji [Param Urzadzenia /
DNP3 / Mapa sygnatéw / Wej Analog] ,Wspdtczynnik skali 0-31".

Na koncu ustawi¢ wartos¢ strefy nieczutosci dla tego parametru w pozycji [Param
Urzadzenia / DNP3 / Mapa sygnatéw / Wej Analog] ,Strefa nieczutosci 0-31". Wartos¢
ta okresla zmiane wartosci danego obiektu danych (w procentach wartosci
maksymalnej), ktéra spowoduje ponowne wystanie zmienionej wartosSci przez
urzgdzenie zabezpieczajgce. Jest zawsze okreslona w procentach wartosci
maksymalnej. Patrz réwniez przyktady podane w punkcie => ,3.5.2 Ustawienia
strefy nieczutosci w protokole DNP3”,

Wyjscia przekaznikowe stosuje sie do sterowania np. diodami LED lub przekaZnikami w
urzadzeniu zabezpieczajacym (przez menu Logika).

Nalezy starac sie unikac przerw, ktére spowalniaja szybkos¢ transmisji w komunikacji z
wykorzystaniem protokotu DNP. W tym celu nie zostawia¢ nieuzywanych wejs¢/wyjs¢
miedzy uzywanymi wejsciami/wyjsciami (np. nie uzywac wyjscia przekaznikowego 1i 3,
jesli wyjscie 2 nie jest uzywane).
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3.5.1 Przyktad zastosowania: ustawianie przekaznika

3.5.1 Przyktad zastosowania: ustawianie przekaznika

&8} visual Logic Editor: RL 1

RL1.Wejl
DNP . WyjsciePrzekaZznikowel
RL1.Wej2
RL1.Wej3
RL1.Wej4

RL1.Reset Podtrz
DNP . WyjsciePrzekaZnikowe2

Bramka logiczna

OR

=

RL1.Wy Bram

v
Timer

| B i

S

»

RL1.Wy Timer

O

Latch
Set

Reset

»

RL1.Wy Podtrz

RL1.Wy Neg Podtrz
—

OK

Anuluj | |

Pomoc

LogicMain_z01

Rys. 46:  Setting example from Smart view, to make a steady state signal from a DNP output

signal.

Sygnaty wyjs¢ przekaznikowych w protokole DNP nie moga by¢ bezposrednio uzywane do
przetgczania przekaznikdéw, poniewaz wyjscia przekaznikowe w standardzie DNP sg

sygnatami impulsowymi (wg definicji standardu DNP, nie w stanie ustalonym). Stany
ustalone mozna tworzy¢ za pomocga funkcji logicznych. Funkcje logiczne moga zostac
przypisane do wejs¢ przekaznikowych.

Mozna uzy¢ elementu S-R z grupy elementéw logicznych.

3.5.2 Ustawienia strefy nieczutosci w protokole DNP3

Ustawienie strefy nieczutosci [Param Urzadzenia / DNP3 / Mapa sygnatéw / Wej Analog]
.Strefa nieczutosci 0-31” okres$la zmiane wartosci mierzonej (lub statystycznej), przy
ktérej zaktualizowana wartos¢ jest przesytana ponownie. Strefa nieczutosci musi by¢
zawsze okres$lona w procentach wartosci maksymalnej.

Przyktady ustawien strefy nieczutosci

Ustawienie strefy nieczutosci zostanie szczegétowo przedstawione na kilku przyktadach.
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3.5.2 Ustawienia strefy nieczutosci w protokole DNP3
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Napiecie (z wykorzystaniem karty pomiarowej napiecia ,,TU”)

Karta przektadnika napieciowego ,TU"” obejmuje zakres napie¢ 0-800 V. (Patrz
rozdziat ,Dane techniczne” w podreczniku). Innymi stowy, wartos¢ maksymalna
wynosi 800 V.

Warto$¢ znamionowa (wtérna) wynosi 100 V.

Dlatego tez wspétczynnik konwersji z wartosci procentowej napiecia znamionowego
na ustawienie strefy nieczufosci wynosi:

q=100Vv/800V = 0,125

Na przyktad wymagana jest wartos¢ strefy nieczutosci 10%, okreslona jako wartos¢
procentowa napiecia znamionowego.

W zwigzku z tym wartos$¢ ustawienia strefy nieczuto$ci musi wynosic:
10% - g = 0,0125 = 1,25%

Prady (PP 1 A)

Przektadniki pradowe 1 A obejmujg zakres 0-40 A.
Prad znamionowy (wtérny) wynosi 1 A.

Dlatego tez wspdtczynnik konwersji z wartosci procentowej pradu znamionowego
na ustawienie strefy nieczutosci wynosi:

q=1A/40A =0,025
Na przyktad wymagana jest wartos¢ strefy nieczutosci 10%, okreslona jako wartosé
procentowa pradu znamionowego.

W zwigzku z tym wartos¢ ustawienia strefy nieczutosci musi wynosic:
10% - q = 0,0025 = 0,25%

Prady (PP 5 A)

Przektadniki pragdowe 5 A obejmujg zakres 0-200 A.
Prad znamionowy (wtérny) wynosi 5 A.

Dlatego tez wspdtczynnik konwersji z wartosci procentowej pradu znamionowego
na ustawienie strefy nieczutosci wynosi:

q=5A/200A = 0,025

Na przyktad wymagana jest wartos¢ strefy nieczutosci 10%, okreslona jako wartos¢
procentowa prgdu znamionowego.

W zwigzku z tym wartos¢ ustawienia strefy nieczutosci musi wynosi¢:
10% - q = 0,0025 = 0,25%

MRM4 MRM4-3.7-PL-MAN



Released

3 Protokoty komunikacyjne

3.5.2 Ustawienia strefy nieczutosci w protokole DNP3

¢ Prad uziemienia (doziemny) (PP 1 A)

» Standardowa karta przektadnika pragdowego ,TI” obejmuje zakres 0-25 A.
* Prad znamionowy (wtérny) wynosi 1 A.

* Dlatego tez wspoétczynnik konwersji z wartosci procentowej pradu znamionowego
na ustawienie strefy nieczufosci wynosi:

q=1A/25A=0,04

* Na przyktad wymagana jest wartos¢ strefy nieczutosci 10%, okreslona jako wartos¢
procentowa pradu znamionowego.

* W zwigzku z tym wartos$¢ ustawienia strefy nieczutosSci musi wynosi¢:
10% - g = 0,004 = 0,4%

¥ Czuty pomiar pradu uziemienia (doziemnego) (PP 1 A)

» Karta czutego przektadnika prgdowego ,Tls” obejmuje zakres 0-2,5 A.
* Prad znamionowy (wtérny) wynosi 1 A.

» Dlatego tez wspdtczynnik konwersji z wartosci procentowej pradu znamionowego
na ustawienie strefy nieczutosci wynosi:

q=1A/25A=0,4

» Na przyktad wymagana jest wartos¢ strefy nieczutosci 1%, okreslona jako wartos¢
procentowa pradu znamionowego.

* W zwigzku z tym wartos¢ ustawienia strefy nieczutosci musi wynosi¢:
1% - q = 0,004 = 0,4%

* Moc (PP 1 A oraz karta pomiarowa napiecia ,,TU”)

e Zakres wartosci wynosi 0-32000 VA.

* Moc znamionowa (wtérna) opiera sie na napieciu znamionowym i pradzie
znamionowym (wtérnym): 100V - 1 A - v3 = 173,21 VA.

» Dlatego tez wspétczynnik konwersji z wartosci procentowej mocy znamionowej na
ustawienie strefy nieczutosci wynosi:

q=173,21 VA /32000 VA = 0,00541

* Na przykfad wymagana jest wartos¢ strefy nieczutosci 10%, okreslona jako wartosé
procentowa mocy znamionowe.

* W zwigzku z tym wartos¢ ustawienia strefy nieczutosci musi wynosi¢:
10% - q = 0,000541 = 0,0541%
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3.5.2 Ustawienia strefy nieczutosci w protokole DNP3

¥ Moc (PP 5 A oraz karta pomiarowa napiecia ,,TU”)

» Zakres wartosci wynosi 0-160 000 VA.

* Moc znamionowa (wtdérna) opiera sie na napieciu znamionowym i pradzie
znamionowym (wtérnym): 100V - 5 A - V3 = 866,05 VA.

* Dlatego tez wspoétczynnik konwersji z wartosci procentowej mocy znamionowej na
ustawienie strefy nieczutosci wynosi:

q = 866,05 VA /160 000 VA = 0,00541

* Na przyktad wymagana jest wartos¢ strefy nieczutosci 10%, okreslona jako wartos¢
procentowa mocy znamionowe;.

* W zwigzku z tym wartos$¢ ustawienia strefy nieczutosSci musi wynosi¢:
10% - g = 0,000541 = 0,0541%

¥ Czestotliwos¢ (sie¢ 50 Hz)

e Zakres wartosci wynosi 40-70 Hz.
* Czestotliwos¢ znamionowa wynosi: 50 Hz.

» Dlatego tez wspétczynnik konwersji z wartosci procentowej czestotliwosci
znamionowej na ustawienie strefy nieczutosci wynosi:

q=50Hz/70Hz = 0,714

* Na przyktad wymagana jest wartos¢ strefy nieczutosci 0,1%, okreslona jako
wartos¢ procentowa czestotliwosci znamionowey.

* W zwigzku z tym wartos¢ ustawienia strefy nieczutosci musi wynosi¢:
0,1% -q = 0,000714 = 0,0714%

% Czestotliwos¢ (sie¢ 60 Hz)

e Zakres wartosci wynosi 40-70 Hz (czyli tak samo jak dla 50 Hz).
* Czestotliwos¢ znamionowa wynosi: 60 Hz.

» Dlatego tez wspétczynnik konwersji z wartosci procentowej czestotliwosci
znamionowej na ustawienie strefy nieczutosci wynosi:

q=60Hz/70 Hz = 0,857

* Na przyktad wymagana jest wartos¢ strefy nieczutosci 0,1%, okreslona jako
wartos¢ procentowa czestotliwosci znamionowej.

* W zwigzku z tym wartos¢ ustawienia strefy nieczutosci musi wynosi¢:
0,1% - g = 0,000857 = 0,0857%
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3.5.2 Ustawienia strefy nieczutosci w protokole DNP3

¥ cos(o)

Jest to wartos¢ specjalna, poniewaz nie wystepuje tu warto$¢ znamionowa.

MRM4-3.7-PL-MAN

Warto$¢ maksymalna wynosi 1,0.

Na przyktad wymagana jest wartos¢ strefy nieczutosci 0,01. (Okreslanie wartosci
procentowych nie ma tu wiekszego sensu).

W zwigzku z tym wartos$¢ ustawienia strefy nieczuto$ci musi wynosicé:
0,01/1,0 = 1%.

Wszystkie wartosci katéw sg podawane w stopniach, np. warto$¢ maksymalna
wynosi 360°.

Na przyktad wymagana jest wartos¢ strefy nieczutosci 1°. (Okreslanie wartosci
procentowych nie ma tu sensu).

W zwigzku z tym wartos¢ ustawienia strefy nieczutosci musi wynosic:
1°/360° = 0,278%
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3.6

IEC60870-5-103

W celu uzywania protokotu IEC60870-5-103 nalezy przypisa¢ go do interfejsu X103 w
menu Wybér funkcji urzadzenia. Po ustawieniu tego parametru urzgdzenie zostanie
zrestartowane.

Ponadto nalezy aktywowad protokét IEC103 przez ustawienie parametru [Param
Urzadzenia / IEC103] ,Funkcja” na , Aktywny”.

Parametr X103 jest dostepny tylko wéwczas, gdy urzadzenie jest z tytu wyposazone w
interfejs np. RS485 lub Swiattowodowy.

Jesli urzadzenie jest wyposazone w interfejs swiattowodowy, w menu Parametry
urzadzenia nalezy ustawi¢ parametr Optyczne potozenie spoczynkowe.
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Protokét IEC60870-5-103 regulowany czasowo dziata na zasadzie Master-Slave. Oznacza
to, ze uktad sterujgcy i zabezpieczajacy podstacji przesyta zapytanie lub instrukcje do
okres$lonego urzadzenia (z adresem Slave), ktére nastepnie odpowiada na zapytanie lub
wykonuje instrukcje.

Urzadzenie spetnia wymogi trybu 2 kompatybilnosci. Tryb 3 kompatybilnosci nie jest
obstugiwany.

Beda obstugiwane nastepujgce funkcje protokotu IEC60870-5-103:
* Inicjalizacja (reset)

* Synchronizacja czasu

Odczyt sygnatéw chwilowych ze znacznikiem czasu

* Zapytania ogdlne

* Sygnaty okresowe

* Komendy ogélne

e Transmisja danych zaktécen
Inicjalizacja
Po kazdym witgczeniu urzgdzenia lub zmianie parametréw komunikacyjnych nalezy
zresetowac¢ komunikacje za pomocg komendy resetowania. Stuzy do tego komenda ,,Reset
CU". Przekaznik reaguje na obie komendy resetowania (Reset CU i Reset FCB).
Przekaznik reaguje na komende resetowania na podstawie sygnatu identyfikacyjnego
ASDU 5 (Application Service Data Unit); jako powdéd transmisji (Cause Of Transmission,
COT) odpowiedzi zostanie wystana wartos¢ ,,Reset CU” lub ,,Reset FCB” w zaleznosci od
typu komendy resetowania. Ta informacja moze stanowi¢ czes¢ sekcji danych sygnatu

ASDU.

Nazwa producenta
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Sekcja identyfikacji oprogramowania zawiera trzy cyfry kodu urzadzenia stuzgce do
identyfikacji typu urzadzenia. Oprécz wyzej wymienionego numeru identyfikacyjnego
urzgdzenie generuje zdarzenie rozpoczecia komunikacji.

Synchronizacja czasu

Godzine i date w przekazniku mozna ustawi¢ za pomocg funkcji synchronizacji czasu
protokotu IEC60870-5-103. Jesli sygnat synchronizacji czasu zostanie wystany z zgdaniem
potwierdzenia, urzgdzenie odpowie sygnatem potwierdzenia.

Zdarzenia spontaniczne

Zdarzenia, ktére sg generowane przez urzadzenie, zostang przekazane do urzadzenia
master z numerami typow funkcji standardowych/informacji standardowych. Lista punktu
danych zawiera wszystkie zdarzenia, ktére mogg by¢ generowane przez urzgdzenie.

Pomiar okresowy

Urzgdzenie okresowo generuje zmierzone wartosci za pomocg ASDU 9. Wartosci te moga
zostad odczytane za pomoca zapytania klasy 2. Nalezy wzig¢ pod uwage, ze wartosci
mierzone zostang wystane jako mnozniki (1,2 lub 2,4 x warto$¢ znamionowa). Sposéb
ustawienia mnoznika 1,2 lub 2,4 dla wartosci mozna przyja¢ z listy punktéw danych.

Parametr ,Transm priv wiadom” okresla, czy dodatkowe wartosci pomiaréw majg by¢
przesytane w czesci prywatnej. Publiczne i prywatne wartosci mierzone sg przesytane za
pomoca sygnatu ASDU9. Oznacza to, ze zostanie przestany ,prywatny” lub ,publiczny”
sygnat ASDU9. Jesli ten parametr jest ustawiony, sygnat ASDU9 bedzie zawierat
dodatkowe wartosci mierzone, ktére stanowiag rozszerzenie standardu. ,,Prywatny” sygnat
ASDU9 jest wysytany ze stata liczba typéw funkcji i informacji, ktére nie zaleza od typu
urzadzenia. Nalezy zapoznac sie z listg punktéw danych.

Komendy
Lista punktéw danych zawiera liste obstugiwanych komend. Urzadzenie odpowie na kazda
komende pozytywnym lub negatywnym potwierdzeniem. Jesli komenda jest
wykonywalna, najpierw zostanie zrealizowane wykonanie z odpowiednim powodem
transmisji (COT), a nastepnie wykonanie zostanie potwierdzone za pomocg powodu COT1
w sygnale ASDU9.
Rejestrowanie zaktdcen
Zaktdcenia rejestrowane przez urzadzenie mogg zostaé odczytane za pomocg srodkéw
opisanych w normie IEC60870-5-103. Urzadzenie jest zgodne z systemem sterowania
VDEW dzieki transmisji sygnatu ASDU 23 bez rekordéw zaktdécen na poczatku cyklu Gl.
Rekord zaktécenia zawiera nastepujace informacje:

* Analogowe wartosci mierzone, IL1, IL2, IL3, IN, napiecia UL1, UL2, UL3, UEN;

e Stany binarne, przesytane jako znaczniki, np. alarmy i wyzwolenia.

* Wspdtczynnik transmisji nie jest obstugiwany. Wspétczynnik transmisji jest zawarty w
parametrze ,Mnoznik”.

Blokowanie kierunku transmisji

Przekaznik obstuguje funkcje blokowania transmisji w kierunku monitora. Takie
blokowanie mozna aktywowac¢ na dwa sposoby:

« Aktywacja reczna za pomocg parametru sterowania bezposredniego , Aktywacja
blokady MD”
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» Aktywacja zewnetrzna przez przypisanie sygnatu do parametru ustawienia , Zewn.
aktyw. blok. MD”

Tryb testowy

Przekaznik obstuguje tryb testowy (powdd transmisji 7). Tryb testowy mozna aktywowad
na dwa sposoby:

« Aktywacja reczna za pomocg parametru sterowania bezposredniego , Aktywacja
trybu testowego”

» Aktywacja zewnetrzna przez przypisanie sygnatu do parametru ustawienia , Zewn.
aktyw. trybu test.”
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3.7 Konfigurowalne protokoty komunikacyjne

Niektére protokoty SCADA obstugiwane przez urzadzenie MRM4 dajg mozliwos¢
dostosowania do wiasnych potrzeb mapowania obiektéw danych na adresy wewnetrzne

danego protokotu. Mozna tego dokonad za pomoca odrebnego narzedzia programowego
SCADApter.

Obecnie takie ponowne mapowanie obstugujg nastepujace protokoty:

* |EC 60870-5-103, 5> ,3.6 IEC60870-5-103"” — domy$Iine mapowanie jest dostepne
jako IEC103 Default IU.HptSMap.

 |[EC 60870-5-104, > ,3.7.1 IEC 60870-5-104" — domysIne mapowanie jest
dostepne jako IEC104 Default IU.HptSMap.

» Modbus, 5> ,3.7.2 Modbus®”

« Profibus, l=> ,3.3 Profibus” — domy$lne mapowanie jest dostepne jako
Profibus Default IU.HptSMap.

Takie pliki *.HptSMap mozna pobrac pod adresem internetowym zapisanym w kodzie QR,
ktéry jest wydrukowany na obudowie urzadzenia. Ponadto znajdujg sie one na ptycie DVD
produktu. (Nalezy jednak pamieta¢, ze ptyte DVD produktu nalezy zaméwi¢ oddzielnie).

Szczegdtowe informacje na temat tych protokotéw komunikacyjnych mozna znalez¢
w dokumentacji programu SCADApter oraz w rozdziatach podrecznika poswieconych
odpowiednim protokotom. Sposéb przeniesienia nowego mapowania do urzagdzenia MRM4

opisano takze w punkcie => ,3.7.3 Mapowanie punktéw danych przy uzyciu systemu
SCADApter”.
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3.7.1

IEC 60870-5-104

Protokét IEC 60870-5-104 to znormalizowany protokét komunikacyjny. Jest dostepny w
urzadzeniach HighPROTEC wyposazonych w interfejs sieci Ethernet.

Chociaz urzadzenie MRM4 zawiera standardowe mapowanie punktéw danych, najczesciej
uzytkownicy chca je przystosowac do wtasnych potrzeb. Mozna tego dokona¢ za pomoca
odrebnego narzedzia programowego SCADApter.

Protokét IEC104 jest dostepny tylko wéwczas, gdy urzadzenie jest z tytu wyposazone w
interfejs sieci Ethernet (RJ45 lub swiattowodowy ze ztgczem dupleksowym LC).

Podrozdziat > ,,13.3 IEC 60870-5-104 Wspdtpraca urzadzen” zawiera informacje o
zgodnosci z norma i jej implementac;ji.
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Konfiguracja
Najpierw protokét IEC104 nalezy wybrad jako protokét SCADA, ktéry bedzie uzywany:
Ustawi¢ parametr [Wybér Modutéw] ,,Protokdét” na ,IEC104".

Okresli¢ adres wspdlny ASDU, aby umozliwi¢ jednoznaczng identyfikacje urzadzenia:
[Param Urzadzenia / IEC104 / Ustawienia ogélne] ,,Adres wspdiny”.

(To ustawienie jest komenda bezposrednia, czyli nie jest zapisywane w pliku ustawien
parametréw (*.HptPara) i musi zosta¢ okreslone jawnie).

Nastepnie nalezy aktywowa¢ protokét IEC104 przez ustawienie parametru [Param
Urzadzenia / IEC104 / Ustawienia ogdlne] ,Funkcja” na ,Aktywny”.

Nalezy pamietad, ze niektére ustawienia w gatezi menu [Param Urzadzenia / IEC104 /
Zaawansowane] zostaty celowo zaimplementowane jako parametry ,tylko do odczytu”, w
zwigzku z czym administrator sieci moze sprawdzi¢ wartosci, ale nie moze ich zmieni¢.

Jednakze parametr [Param Urzadzenia / IEC104 / Zaawansowane] ,,Czas aktualizacji”
mozna ustawic¢ na okresdlony czas z zakresu 1 s - 60 s: W przypadku transmisji cyklicznej
wartosci mierzonych to ustawienie okresla czas trwania cyklu (tj. czas, po ktérym
zaktualizowane wartosci sg przesytane).

Uwzglednienie (bgdzZ nie) wartosci mierzonej w transmisji cyklicznej stanowi indywidualna
wiasciwos¢ punktu danych. W przypadku mapowania punktéw danych zdefiniowanego
przez uzytkownika te wiasciwos¢ mozna ustawié. (Patrz dokumentacja programu
SCADApter).

Adres obiektu informacyjnego
Narzedzie konfiguracyjne SCADApter umozliwia utworzenie i edytowanie tabeli

mapowania, ktéra przypisuje obiekty danych do odpowiedniego adresu obiektu
informacyjnego (,,AOI").
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AOQI sktada sie z trzech bajtéw i jest zgodny z norma uzupetniajacg IEC104. Program

SCADApter umozliwia ustawienie kazdego bajtu oddzielnie, dzieki czemu uzytkownik
moze przypisac kazdy obiekt danych do AOI stosownie do potrzeb danego zastosowania.

Mapowanie punktéw danych wartosci mierzonych

W narzedziu konfiguracyjnym SCADApter dostepne jest ustawienie , Strefa nieczutosci”
dla kazdej wartosci mierzonej (lub statystycznej). Okresla ono zmiane wartosci, ktéra
spowoduje ponowne wystanie zaktualizowanej wartosci.

Transmisje cykliczng wartosci mierzonej okresla sie przez ustawienie dla niej wartosci
procentowej Strefa nieczutosci na zero.

Niezerowa wartos¢ procentowa Strefa nieczutosci zawsze odnosi sie do wartosci
maksymalnej danej warto$ci mierzonej — patrz przyktady w dokumentacji programu
SCADApter.

Dla kazdej wartosci mierzonej mozna wybrac jeden z trzech trybéw prezentacji, zgodnych
Z norma uzupetniajgca IEC104:

* ,Krétka zmiennoprzecinkowa” — wartos¢ jest liczbg zmiennoprzecinkowa.

» ,Skalowana” — wartos¢ ma statg liczbe miejsc dziesietnych; istnieje mozliwos¢
ustawienia skalowania.

e ,Znormalizowana” — wartos¢ jest wartoscig wzgledng w stosunku do wartosci
Znamionowe;j.

Mierniki energii

Wszystkie wartosci energii sg zawsze obstugiwane jako obiekty danych typu ,Suma
catkowa”.

Liczniki zwar¢

Wszystkie liczniki zwaré sg zawsze obstugiwane jako obiekty danych typu ,Cigg bitéw”.

Stany binarne

Dla kazdego stanu wyjs¢ przekaznikowych (binarnych) mozna wybra¢ jeden z dwéch
trybéw prezentacji, zgodnych z norma uzupetniajgca IEC104:

* Jednopunktowa — Informacja jednopunktowa (M_SP _TB 1),

* Dwupunktowa — Informacja dwupunktowa (M DP TB 1),

* Cigg bitéw — Cigg 32 bitéw (M BO TB 1).
Komendy IEC
Protokét IEC104 posiada 16 komend z mozliwoscig dowolnej konfiguracji. Komendy te
mozna wykorzystywac do réznych celéw, np. do potwierdzania stanéw diod LED, wyjs¢
przekaznikowych i komend wyzwolenia z podtrzymaniem albo do obstugi rozdzielnicy.

Uzycie komendy IEC104 wymaga zasadniczo konfiguracji w dwdch krokach:

Pierwszy krok polega na zdefiniowaniu wtasciwosci danej komendy zwigzanych z
protokotem za pomocg narzedzia konfiguracyjnego SCADApter.
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B 2020-06-06_First_IEC104_Mapping.HptSMap - SCADApter = O X
Plik Edytuj Ustawienia Pomoc

1 (wunn|
DA SCHEH S
IEC104
AOI  Obiekt informacyjn Typ danyct Strefa niecz Wspétczynnik skalo Typ wartosci Wyklucz z odpyt Komentarz Opis Adres a A
v
0001 VT.UL12 Krétka zmi1.0 1.0 Wartos¢ rzec nie Warto$¢ mierzona:
a a a
0002 VT.UL23 Krétka zmi1.0 1.0 Wartos¢ rzec nie Wartos$¢ mierzona: g El v 2 El ¥ 1 = v
0003 VT.UL31 Krétka zmi 1.0 1.0 Wartos¢ rzec nie Wartos$¢ mierzona: .
Obiekt informacy| Zab.Pobudzenie Vv
0004 CT.IL1 Krétka zmi1.0 1.0 Wartos¢ rzec nie Warto$¢ mierzona:
P . oz . Py X Dodaj
0006 CT.IL3 Krétka zmi1.0 1.0 Wartos¢ rzec nie Wartos¢ mierzona: Typ danych SCADA_Config_Tool_Tew
0008 I[1].Pobudzenie L1 Dwupunkt:. . . tak Sygnat: Pobudzenie —
Wyklucz z odpyt.: [ ] Aktualizuj
Komentarz: Usunh
Opis:
Sygnat: Pobudzenie.
Konfiguracja
/ - _ =
Modele urzadzeh Kontrola zgodnosci Uwagi
Status  Wersja Uwaga
v OK MCA4, Wersja 3.7.a Aktywny
MCA4 Wersja 3.7.a IEC104 (HighPROTEC) Info:  Wersja: 0 Wpisy
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Drugi polega na okresleniu ustawienia w urzadzeniu MRM4: Komendy sg dostepne jako
wartosci ustawiefi(!), ktére mozna przypisa¢ do odpowiedniego parametru.

ScadaConfigTool_Z05

Jesli na przyktad komenda 2 IEC104 ma potwierdza¢ (resetowad podtrzymanie) stan diody

LED 1 urzadzenia MRM4, nalezy okresli¢ nastepujgce ustawienie:
[Param Urzgdzenia / Diody LED / LED 1] ,Przypisanie 1” = ,|IEC104 . Scada Kmd 2"
Jesli na przyktad komenda ma obsfugiwac wyjscie przekaznikowe nr 1 w gniezdzie X2:

[Param Urzadzenia / Wy przekaz / Wyjscia X2 / WY 11 ,Przypisanie 1” = ,JEC104 . Scada
Kmd 2"

Jesli na przyktad komenda ma potwierdzac (resetowac podtrzymanie) wyjscie
przekaznikowe nr 1 w gniezdzie X2:

[Param Urzadzenia / Wy przekaz / Wyjscia X2 / WY 1] ,Zerowanie” = ,|IEC104 . Scada
Kmd 2"

Jesli na przyktad komenda ma obsfugiwac (wytaczad) rozdzielnice tacznik[1]:

[Sterowanie / tgcznik / tgcznik[1] / Zew Kmd ZAL/WYL] ,,Kmd WYt” = ,IEC104 . Scada
Kmd 2"

Do sterowania rozdzielnicg dostepne sg oczywiscie rézne inne ustawienia, ktére nalezy
sprawdzi¢. W szczegdlnosci nalezy ustawi¢ parametr [Sterowanie / Ustawienia ogdine]
~Upraw tgczenia” na ,Zdalne” lub ,Lokalne i zdalne”. Szczegbétowe informacje zawiera
punkt => ,5 Menedzer sterowania/rozdzielnic”.

Anwendungsbeispiel - Setzen eines Ausgangsrelais

Koncepcja uzycia logiki programowalnej do konfiguracji stanu ustalonego jest zgodna z
opisem protokotu DNP3: =~ ,3.5.1 Przyktad zastosowania: ustawianie przekaznika”
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Aktywacja zdefiniowanego przez uzytkownika mapowania punktéow danych

Aby uzyskac¢ informacje o tworzeniu pliku mapowania i jego pobieraniu lub przesytaniu
z/do urzadzenia MRM4, patrz dokumentacja programu SCADApter i .> ,3.7.3 Mapowanie
punktow danych przy uzyciu systemu SCADApter”. (Jako ze mapowanie punktéow danych

jest funkcjg ogding, ktérg mozna stosowad w taki sam sposéb do kilku protokotéw
komunikacyjnych, zostato opisane oddzielnie).
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3.7.2 Modbus®

Konfiguracja protokotu Modbus®

Protokét komunikacyjny Modbus® jest dostepny w urzadzeniach HighPROTEC
wyposazonych w interfejs szeregowy (,,Modbus RTU”) lub Ethernet (,,Modbus TCP").

Standardowa definicja protokotu (mapowanie punktéw danych) dostepna w urzadzeniu
MRM4 wystarcza w wiekszosci zastosowanh i wystarczy okresli¢ kilka ustawien (patrz
ponizej).

Tylko w przypadku szczegdélnym, gdy zachodzi potrzeba dostosowania wewnetrznego
mapowania punktéw danych do komunikacji istniejgcej podstacji, moze by¢ wymagane
zdefiniowanie mapowania indywidualnego, co mozna wykona¢ przy uzyciu oddzielnego
narzedzia programowego na komputer o nazwie SCADApter.

Protokdt Modbus® regulowany czasowo dziata na zasadzie Master/Slave. Oznacza to, ze
uktad sterujgcy i zabezpieczajacy podstacji przesyta zapytanie lub instrukcje do
okreslonego urzadzenia (z adresem Slave), ktére nastepnie odpowiada na zapytanie lub
wykonuje instrukcje. Jesli przestanie odpowiedzi na zapytanie lub wykonanie instrukcji nie
jest mozliwe (np. z powodu nieprawidtowego adresu Slave), do urzgdzenia Master
wysytany jest komunikat o btedzie.

' Niektére sygnaty (aktywne tylko przez krétki czas, na przyktad sygnaty wytgczania)

muszg by¢ potwierdzane osobno przez system komunikacji.

Master (uktad sterujacy i zabezpieczajacy podstacji) moze zazadac informacji od
urzadzenia, takich jak:

e typ wersji urzadzenia,

« wartosci mierzone/statystyczne wartosci mierzone,
e pozycja robocza przetacznika,

e stan urzadzenia,

* czas i data,

« stan wejs¢ dwustanowych urzadzenia,

» alarmy zabezpieczef/stanéw.

Master (uktad sterujgcy) moze przesyta¢ komendy/instrukcje do urzadzenia, takie jak:
» sterowania rozdzielnicg (jesli dotyczy, zaleznie od wersji stosowanego urzadzenia),
e zmiany zestawu parametrow,

* resetowania i potwierdzania alarméw/sygnatéw,
» ustawien daty i czasu,

» sterowania przekaznikami alarmu.
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Szczeg6towe informacje na temat list punktéw danych oraz obstugi btedéw mozna znalez¢
w dokumentacji protokotu Modbus®.

Aby mozliwe byto konfigurowanie urzadzen do potaczenia Modbus®, musza by¢ dostepne
niektére wartosci domysine uktadu sterujgcego.

Konfiguracja
Najpierw protokét Modbus nalezy wybraé jako protokét SCADA, ktéry bedzie uzywany:

Ustawi¢ [Wybér Modutéw] ,, Protokdt”

»ModbusRTU” — uzycie protokotu Modbus® przez potaczenie szeregowe

= ,ModbusTCP” — uzycie protokotu Modbus® przez sie¢ Ethernet (TCP/IP)

e = ,ModbusTCP/RTU” — uzycie do przesytania komunikatéw Modbus interfejsu
Ethernet (TCP/IP) i szeregowego

Nastepnie nalezy przejs¢ do ustawien opisanych ponizej dla Modbus RTU lub Modbus TCP,
zaleznie od sposobu uzycia.

Modbus RTU
Czesc 1: Konfiguracja urzadzen

Przejs¢ do menu [Param Urzgdzenia / Modbus / Komunikacja / RTU] i ustawi¢ nastepujgce
parametry komunikacji:

« ,Slave ID” — adres urzadzenia Slave wymagany, aby umozliwi¢ tatwa identyfikacje
urzadzenia.

» ,Szybkos¢ transmisji” — szybkos$¢ transmisji dla interfejsu szeregowego.
Wybrac¢ réwniez wymienione ponizej parametry zwigzane z interfejsem RS5485, takie jak:
* liczba bitéw danych;

* jedna z nastepujacych obstugiwanych wersji komunikacji: liczba bitéw danych
parzystych i nieparzystych, parzystos¢ lub nieparzystosé, liczba bitéw stopu;

e ,Czas oczekiwania”: btedy komunikacji sg identyfikowane dopiero po uptywie czasu
kontroli ,t-timeout”;

» czas odpowiedzi (okres, w ktérym musi zosta¢ wystana odpowiedZ na zapytanie
urzadzenia Master).

Czesc 2:Potaczenie sprzetowe

* Na potrzeby potgczenia sprzetowego z uktadem sterujgcym w tylnej czesci
urzgdzenia dostepny jest interfejs RS485 (RS485, swiattowdd lub zaciski).

e Podtaczy¢ magistrale i urzadzenie (okablowanie).

Obstuga btedéw — btedy sprzetowe

Informacje dotyczace btedéw w komunikacji w warstwie fizycznej, takich jak:
* btad szybkosci transmisji,

* bfad parzystosci...
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mozna uzyskad z rejestratora zdarzen.
Obstuga bteddéw — btedy na poziomie protokotu

Jesli na przyktad zostanie wystane zapytanie do nieprawidtowego adresu pamieci,
urzgdzenie zwrdci kody btedéw, ktére muszg zostad zinterpretowane.

Modbus TCP

Nawigzanie potgczenia z urzadzeniem za posrednictwem protokotu TCP/IP jest mozliwe
tylko wtedy, gdy jest ono wyposazone w interfejs sieci Ethernet (R)45).

Aby nawigzac potaczenie sieciowe, nalezy skontaktowac sie z administratorem IT.

Czes¢ 1: Ustawianie parametréw TCP/IP

Wywota¢ menu [Param Urzadzenia / TCP/IP / Konfig TCP/IP] w interfejsie HMI (na panelu)
i ustawi¢ nastepujgce parametry:

* adres TCP/IP,
¢ maska podsieci,
* brama.
Czesc¢ 2: Konfiguracja urzadzen

Wywota¢ menu ,Parametry urzadzenia/Modbus” i ustawi¢ nastepujgce parametry
komunikacji:

» Ustawienie identyfikatora urzadzenia jest konieczne tylko wtedy, gdy sie¢ TCP ma
by¢ potaczona z siecig RTU.

* Jesli zamiast domysinego portu 502 ma by¢ uzyty inny port, nalezy wykonad
nastepujace czynnosci:

o W obszarze Konfiguracja portu TCP wybrac opcje ,,Prywatny”.
o Ustawi¢ numer portu.

* Ustawi¢ maksymalny dopuszczalny czas braku komunikacji. Gdy ten czas uptynie i
nie dojdzie do zadnej komunikacji, urzagdzenie zinterpretuje to jako awarie w
systemie Master lub awarie komunikacji.

e Zezwoli¢ lub nie zezwala¢ na blokowanie komend systemu SCADA.

Czesc¢ 3:Potgczenie sprzetowe

* Na potrzeby potaczenia sprzetowego z uktadem sterujgcym w tylnej czesci
urzgdzenia dostepny jest interfejs RJ45.

* Nawigza¢ potaczenie z urzagdzeniem za pomocg odpowiedniego przewodu Ethernet.

SCADApter

SCADApter to samodzielne narzedzie na komputer, zatem szczegétowe informacje o
korzystaniu z niego zawiera podrecznik SCADApter.
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Jesli uzytkownik chce pobraé poprzednie mapowanie zdefiniowane przez uzytkownika z
urzgdzenia MRM4, aby je wykorzysta¢ jako szablon do dalszego dostosowania, moze tego
dokona¢ za pomoca programu Smart view. Dotyczy to réwniez przesytania
dostosowanych mapowan do urzadzenia MRM4. Patrz =~ ,3.7.3 Mapowanie punktéw
danych przy uzyciu systemu SCADApter”.
Nastepnie uruchomi¢ program SCADApter. Po wybraniu kolejno [Plik / Nowy] lub [Plik /
Otwérz] nalezy wybra¢ model urzgdzenia i protokét komunikacyjny (w tym przypadku
»~Modbus"”). Nastepnie zostanie wyswietlonych szes$¢ kart ,KF1” - ,,KF6”. Kazda z tych kart
przedstawia tabele zawierajgcg mapowane obiekty danych.
KF
e Numer ,Kod funkcji” decyduje o typie obiektéw danych, ktére moze zawiera¢:
o KF1, KF2 zawierajg stany (bez wartosci mierzonych).
o KF3, KF4 zawierajg wszystkie typy z wyjatkiem komend.
o KF5, KF6 zawierajg komendy.

o KF16 zawiera specjalne komunikaty o wielu stowach (zasadniczo do
synchronizacji czasu).

Szczegdtowe informacje zawiera specyfikacja protokotu Modbus.
Adres, Pozycja bitu
* Jest to adres Modbus, na ktéry nalezy zmapowac obiekt danych.

* Pozycja bitu jest wyswietlana tylko wéwczas, gdy jej wybdr ma sens (w szczegdlnosci
w przypadku standéw binarnych o dtugosci 1 bitu).

Obiekt informacyjny, Opis, Komentarz
* Mapowany obiekt danych i jego opis. Typ informacji reprezentowanych przez obiekt
danych musi by¢ obstugiwany przez urzadzenie MRM4, w zwigzku z czym lista
wyboru zawiera wszystkie obstugiwane elementy z pliku modelu urzadzenia.

¢ Komentarz to tekst zdefiniowany przez uzytkownika, nie majgcy zadnych funkcji
technicznych. Moze stuzy¢ do archiwizacji danych pomocniczych mapowania.

Format, Wielkos$¢ bitu, Podtrzymanie
* Wybra¢ format obiektu danych:
o ,Intl6” — Liczba catkowita o dtugosci 16 bitéw
o ,Int32" — Liczba catkowita o dtugosci 32 bitéw
o ,Uint32” — Liczna catkowita bez znaku (tj. nieujemna) o dtugosci 32 bitéw

o ,Zmiennoprzecinkowa” — Liczba w formacie zmiennoprzecinkowym (zgodnym z
IEEE 754)

* Wielkos¢ bitu jest ustawiana automatycznie zgodnie z formatem obiektu danych.

» Pole wyboru ,Podtrzymanie” okresla, czy informacje Modbus majg by¢
podtrzymywane (do chwili jawnego potwierdzenia).

Wspdtczynnik, Skalowanie
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» Okresli¢ wspotczynnik i rodzaj skalowania danych (jesli te pola wprowadzania sg
widoczne). Dostepne rodzaje skalowania to:

o ,Pierwotne” — Skalowanie obiektu informacyjnego do wartosci pierwotnej
o ,Wtdérne” — Skalowanie obiektu informacyjnego do wartosci wtérnej

o ,Wzgledne” — Skalowanie obiektu informacyjnego wzgledem wartosci
nominalnej

Aby uzyska¢ informacje o przesytaniu dostosowanego mapowania do urzadzenia MRM4,
patrz dokumentacja programu SCADApter oraz l=> ,3.7.3 Mapowanie punktéw danych
przy uzyciu systemu SCADApter”. (Jako ze mapowanie punktéw danych jest funkcjg
0g0lna, ktérag mozna stosowac w taki sam sposéb do kilku protokotéw komunikacyjnych,
zostato opisane oddzielnie).
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Mapowanie punktéw danych przy uzyciu systemu SCADApter
Narzedzia programowe

Procedura konfiguracji zdefiniowanego przez uzytkownika mapowania punktéw danych
zawsze dziata tak samo dla wszystkich protokotéw SCADA, ktére obstugujg mapowania
zdefiniowane przez uzytkownika. Mapowanie obiektéw danych zawsze wykorzystuje
odrebny plik o rozszerzeniu *.HptSMap. Ten plik mozna edytowad przy uzyciu odrebnego
narzedzia programowego, SCADApter, natomiast do pobierania (w celu dalszej edycji)
aktualnie aktywnego mapowania uzytkownika z urzgdzenia zabezpieczajgcego oraz do
przesytania i aktywacji nowo edytowanego pliku *.HptSMap stuzy program Smart view.

Domyslnego, fabrycznie ustawionego mapowania nie mozna pobra¢ do dalszej edycji.

Okreslenie mapowania punktow danych

Dla parametru ustawienia [Param Urzgdzenia / nazwa protokotu / Konfig. obiektu danych]
~TyYp mapowania SCADA” mozna ustawi¢ wartos$¢ ,Standard” lub ,,Zdefiniowane przez
uzytkownika”.

» ,Standard” oznacza, ze urzadzenie zabezpieczajgce wykorzystuje fabryczne
domysine ustawienie mapowania punktéw danych (nawet jesli mapowanie
zdefiniowane przez uzytkownika zostato juz przestane do MRM4).

e ,Zdefiniowane przez uzytkownika” oznacza, ze urzgdzenie zabezpieczajgce
wykorzystuje mapowanie punktéw danych zdefiniowane przez uzytkownika. (Jesli
zaden prawidtowy plik mapowania nie zostat przestany, urzadzenie zgtosi to,
ustawiajgc wartos¢ wyjsciowg [Param Urzadzenia / nazwa protokotu /
Zaawansowane] ,Czas aktualizacji” = ,Btad 1/2").

Przesytanie mapowania punktow danych

Jesli w urzgdzeniu zabezpieczajgcym juz zapisano mapowanie punktéw danych
zdefiniowane przez uzytkownika, istnieje mozliwo$¢ pobrania go i uzycia do dalszej edycji.
(Domysinego ustawienia fabrycznego nie mozna pobrad).

Zaleznie od wartosci ,, Typ mapowania SCADA” aktywne mapowanie to domysiny
fabrycznie ustawiony plik mapowania lub poprzednio przestany prawidtowy plik
mapowania.

Do pobrania pliku mapowania oraz (pdzniejszego) przestania edytowanego pliku
mapowania stuzy program Smart view, z ktérym nalezy potaczy¢ urzadzenie
zabezpieczajace.

Po nawigzaniu potaczenia Smart view i pobraniu danych wszystkich urzadzen klikng¢
dwukrotnie pozycje menu [Param Urzgdzenia / nazwa protokotu / Konfig. obiektu danych].

Zostanie wyswietlone okno dialogowe z przyciskiem ,Transfer konfiguracji SCADA”. (Patrz
(1) na ponizszym rysunku przyktadowym).

Klikniecie tego przycisku powoduje wysSwietlenie innego okna dialogowego , Konfiguracja
mapowania punktéw SCADA”. W tym miejscu znajduja sie dwa przyciski: (2) oraz (a) na
ponizszym rysunku.
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Przycisk (a) umozliwia pobieranie: Urzgdzenia zabezpieczajgce przesytajg swoje
zdefiniowane przez uzytkownika mapowanie protokotu SCADA do okna dialogowego
~Konfiguracja mapowania punktéw SCADA", a nastepnie jest wyswietlane okno dialogowe
.Zapisz jako”, ktére umozliwia utworzenie nowego pliku *.HptSMap z tych definicji
protokotu. (Takie pobranie nie jest mozliwe w przypadku mapowania standardowego
(domysinego fabrycznego)).

E Param Urzadze 104/Konfig. obiektu danych

E @ F Smart view
X . . . . Wysta¢ konfiguracje
Konfiguracja mapowania punktéw danych SCADA * y . SCADA do urzadzenia?
|

)
Ostatnio uzywany plik: -

MyIEC104_Mapping.HptSMap @ = -

dysku
i wyslij go do podtgczonego urzadzenia

@

* Wybierz plik mapowania SCADA z

=i

q a q Smart view x
Odbierz plik mapowania SCADA z
} * podtgczonego
r‘—— urzadzenia i zapisz go — Pomysinie przestano
) ]H na dysku '.0.' konfiguracje SCADA do urzadzenia. |
@
GO= = ®

Rys. 47:  Przyktad uzycia programu Smart view do przestania pliku *.HptSMap do urzgdzenia
zabezpieczajgcego.

Przycisk (2), ,Wybierz plik mapowania SCADA z dysku i wyslij go do podtgczonego
urzgdzenia.” powoduje rozpoczecie przesytania edytowanego pliku mapowania. Po
kliknieciu tego przycisku zostanie wyswietlone okno dialogowe wyboru pliku.

Nastepnie nalezy przejs¢ do pliku *.HptSMap zawierajagcego wymagane definicje SCADA i
klikna¢ przycisk ,Otwérz”.

Zostanie uruchomiony program Smart view, ktéry przeprowadzi kontrole pliku *.HptSMap.
W razie zgodnosci z urzgdzeniem zabezpieczajgcym zostanie wyswietlone okno dialogowe
z pytaniem, czy definicje protokotu majg by¢ przestane do urzadzenia zabezpieczajgcego
[(3) na schemaciel.

Po kliknieciu przycisku ,tak” (i wprowadzeniu hasta poziomu dostepu ,,Nadzér-Poz3”) dane
zostang przestane, a uzytkownik zostanie poinformowany o pomysinym zakonczeniu
operacji (4).

Uzytkownik moze wéwczas klikng¢ przycisk ,,Zamknij” (5) w oknie dialogowym
»Konfiguracja mapowania punktéw SCADA”, aby powréci¢ do okna gtéwnego programu
Smart view.

Na koficu nalezy aktywowa¢ mapowanie zdefiniowane przez uzytkownika przez
ustawienie parametru [Param Urzgdzenia / nazwa_protokotu / Konfig. obiektu danych]
~Typ mapowania SCADA” = ,Zdefiniowane przez uzytkownika”.

Nie wolno zapomniec o przeniesieniu wszystkich nowych (lub zmienionych) ustawien (z
Smart view) do urzgdzenia zabezpieczajgcego. Ponadto zaleca sie uaktywnienie opcji
»,0dswiezanie automatyczne” w programie Smart view, aby wszystkie wpisy w oknie
dialogowym [Konfig. obiektu danych] byty prawidtowo aktualizowane.
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3.8 Synchronizacja czasu

Urzadzenie daje uzytkownikowi mozliwo$¢ zsynchronizowania urzadzenia z centralnym
generatorem sygnatéw czasowych. Dzieki temu zapewnione sg nastepujgce korzysci:

e Czas nie rézni sie od czasu odniesienia. Stale narastajgce odchylenie od czasu
odniesienia zostaje wiec zrbwnowazone. Zobacz réwniez Specyfikacje (Tolerancje
zegara czasu rzeczywistego).

» Wszystkie urzadzenia zsynchronizowane w czasie przyjmujg ten sam czas. Dzieki
temu mozna doktadnie poréwnac zarejestrowane zdarzenia poszczegdlnych
urzadzen i oceni¢ je (pojedyncze zdarzenia z rejestratora zdarzen, rekordy
przebiegéw).

Czas urzadzenia mozna zsynchronizowad, korzystajgc z nastepujacych protokotéw:

* |IRIG-B

* SNTP

Protokét komunikacyjny Modbus (RTU lub TCP)

Protokét komunikacyjny IEC 60870-5-103

Protokét komunikacyjny IEC 60870-5-104

Protokét komunikacyjny DNP3

Protokoty te korzystajg z réznych interfejséw sprzetowych i majg ré6zng doktadnosé. Aby
uzyskac¢ dalsze informacje, patrz l=> ,12.1 Specyfikacje / tolerancje”.

Bez synchronizacji czasu

Jest to mozliwe, ale niezalecane w zastosowaniach przemystowych.

IRIG-B

Interfejs sprzetowy Zalecane zastosowanie

Zacisk IRIG-B Zalecane, jesli jest dostepny interfejs.
SNTP

Interfejs sprzetowy Zalecane zastosowanie

RJ45 (Ethernet) Zalecane jako alternatywa dla IRIG-B, szczegdlnie w

przypadku uzycia protokotu IEC 61850 lub Modbus TCP.

Modbus RTU

Interfejs sprzetowy Zalecane zastosowanie

RS485, D-SUB lub swiattowéd Zalecane w przypadku uzycia protokotu komunikacyjnego

Modbus RTU i kiedy nie jest dostepny zegar czasu
rzeczywistego IRIG-B.
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Modbus TCP

Interfejs sprzetowy

RJ45 (Ethernet)

IEC 60870-5-103

Interfejs sprzetowy
RS485, D-SUB lub swiattowdd

IEC 60870-5-104

Interfejs sprzetowy

RJ45 (Ethernet)

DNP3

Interfejs sprzetowy
RS485 lub RJ45 (Ethernet)

Zalecane zastosowanie

Zalecane z ograniczeniami w przypadku uzycia protokotu
komunikacyjnego Modbus TCP i kiedy nie jest dostepny
zegar czasu rzeczywistego IRIG-B lub serwer SNTP.

Zalecane zastosowanie

Zalecane w przypadku uzycia protokotu komunikacyjnego
IEC 60870-5-103 i kiedy nie jest dostepny zegar czasu
rzeczywistego IRIG-B.

Zalecane zastosowanie

Zalecane w przypadku uzycia protokotu komunikacyjnego
IEC 60870-5-104 i kiedy nie jest dostepny zegar czasu
rzeczywistego IRIG-B.

Zalecane zastosowanie

Zalecane z ograniczeniami w przypadku uzycia protokotu
komunikacyjnego DNP3 i kiedy nie jest dostepny zegar
czasu rzeczywistego IRIG-B lub serwer SNTP.

Doktadnos¢ synchronizacji czasu

Doktadno$¢ synchronizacji czasu systemu urzadzenia zalezy od kilku czynnikéw:

» doktadnosci podtgczonego generatora sygnatéw czasowych,

* uzywanego protokotu synchronizacji oraz

« jedli uzywany jest protokét Modbus TCP, SNTP, IEC 60870-5-104 lub DNP3 TCP/UDP:
czasOw transmisji pakietdw danych i obcigzenia sieci.

urzgdzenia.

Nalezy rozwazy¢ doktadnos$¢ uzytego generatora sygnatéw czasowych. Odchylenia czasu
generatora sygnatéw czasowych powoduja takie same odchylenia czasu systemowego

Wybor strefy czasowej i protokotu synchronizacji

Przekaznik zabezpieczajacy dziata w oparciu o uniwersalny czas koordynowany UTC oraz
czas lokalny. Oznacza to, ze urzgdzenie mozna zsynchronizowac z czasem UTC i uzywac
czasu lokalnego na wyswietlaczu uzytkownika.

178

MRM4 MRM4-3.7-PL-MAN



Released
3 Protokoty komunikacyjne
3.8 Synchronizacja czasu

Synchronizacja z czasem UTC (zalecana):
Synchronizacje czasu zazwyczaj przeprowadza sie z uzyciem czasu UTC. Oznacza to np.,
ze generator sygnatéw czasowych IRIG-B wysyta do przekaznika zabezpieczeniowego
informacje o czasie UTC. Jest to zalecany sposéb, poniewaz dzieki niemu mozna zapewnié
ciggta synchronizacje czasu. Nie wystepujg ,przeskoki w czasie” w zwigzku z przejsciem

na czas letni.

Aby urzadzenie wyswietlato aktualny czas lokalny, strefe czasowg i przejscie na czas letni,
nalezy odpowiednio skonfigurowa¢ ustawienia.

W tym celu nalezy wykona¢ nastepujace czynnosci w gatezi menu [Param Urzadzenia /
Czas / Stref czas]:

e Ustawi¢ parametr ,Strefy Czasowe” na lokalng strefe czasowa.
» Nastepnie skonfigurowad przejscie na czas letni.
Nastepnie w gatezi menu [Param Urzgdzenia / Czas / SynchCzas / SynchCzas]:

e Ustawi¢ parametr ,SynchCzas” na uzywany protokét synchronizacji czasu (np. ,IRIG-
B").

e Ustawié¢ parametry protokotu synchronizacji (patrz odpowiedni rozdziat).

Synchronizacja z czasem lokalnym:

Jesli jednak synchronizacja czasu ma sie opiera¢ na czasie lokalnym, nalezy pozostawi¢
parametr strefy czasowej ,,UTC+0 London” i nie uzywa¢ przejscia na czas letni.

Synchronizacja czasu systemowego przekaznika jest wykonywana wytgcznie z uzyciem
protokotu synchronizacji wybranego w menu [Param Urzgdzenia / Czas / SynchCzas /
SynchCzas].

Bez synchronizacji czasu:

Aby urzadzenie wyswietlato aktualny czas lokalny, strefe czasowg i przejscie na czas letni,
nalezy odpowiednio skonfigurowac ustawienia.

W tym celu nalezy wykonad nastepujgce czynnosci:

« W gatezi menu [Param Urzadzenia / Czas / SynchCzas / SynchCzas] ustawi¢ parametr
~,SynchCzas” na ,-".

* Nastepnie w gatezi menu [Param Urzadzenia / Czas / Stref czas] ustawi¢ parametr
,Strefy Czasowe” na lokalng strefe czasowa.

» Nastepnie skonfigurowad przejscie na czas letni.

* Ustawi¢ date i godzine w parametrze [Param Urzadzenia / Czas] ,,Czas i Data”.
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3.8.1

SNTP

Wazny warunek wstepny: Urzadzenie musi mie¢ dostep do serwera SNTP za
posrednictwem podfgczonej sieci. Najlepiej, aby ten serwer byt zainstalowany lokalnie.

Zasada — zastosowania ogodlne

SNTP to standardowy protokét synchronizacji czasowej za posrednictwem sieci. Aby to
uzyska¢, w sieci musi by¢ dostepny co najmniej jeden serwer SNTP. Urzgdzenie moze by¢
skonfigurowane dla jednego lub dwdch serweréw SNTP.

Czas systemowy przekaznikéw zabezpieczajgcych bedzie synchronizowany z
podtgczonym serwerem SNTP 1-4 razy na minute. Z kolei serwer SNTP synchronizuje czas
za posrednictwem protokotu NTP z innymi serwerami NTP. Jest to typowy przypadek.
Zamiast tego moze on synchronizowac¢ czas za posrednictwem technologii GPS,
sterowanego radiowo zegara itp.

GPS sygnat satelity (opcjonalnie)y
; % Potgczenie GPS (opcjonalnie)
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Przekaznik zabezp
Serwer-NTP TCP/IP
) Serwer-SNTP
(opcja) Protok6+-NTP TCP/IP
Protoko6t-SNTP
High PROTEC BN Fi‘l
Doktadnos¢

Doktadnos¢ uzytego serwera SNTP i jego zegara odniesienia wptywa na doktfadnos¢
zegara przekaznika zabezpieczajacego. Dalsze informacje na temat doktadnoéci: l=>
.12.1 Specyfikacje / tolerancje”

Aby uzyska¢ dalsze informacje na temat doktadnosci, zobacz rozdziat ,Dane techniczne”.

Z kazdg przestang informacjg o czasie serwer SNTP wysyta réwniez informacje o jego
doktadnosci:

* Warstwa: Warstwa wskazuje, przez ile oddziatywajgcych na siebie serweréw NTP
uzyty serwer SNTP jest potagczony do zegara sterowanego atomowo lub radiowo.

» Doktadnos$é: Wskazuje doktadnos$¢ czasu systemowego dostarczanego przez serwer
SNTP.

Ponadto wydajnos¢ potgczonej sieci (czasy transmisji pakietéw danych i ruchu) ma wptyw
na dokfadnos$¢ synchronizacji czasu.
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3 Protokoty komunikacyjne
3.8.1 SNTP
Zalecany jest lokalnie zainstalowany serwer SNTP z dokfadnosciag =200 ps. Jesli nie jest
dostepny, doktadnos$¢ podtgczonego serwera mozna sprawdzi¢ w menu [Wskazania / Stan
urzgdzenia / SynchCzas / SNTP]:

e Parametr jakosci serwera wskazuje na doktadnos¢ zastosowanego serwera. Jakos$¢
powinna by¢ DOBRA lub WYSTARCZAJACA. Nie nalezy uzywac serwera, ktérego
jakos¢ jest ZLA, poniewaz moze to spowodowad zaburzenia w synchronizacji czasu.

* Parametr jakosci sieci wskazuje na obcigzenie sieci oraz czas transmisji pakietéw
danych. Jakos$¢ powinna by¢ DOBRA lub WYSTARCZAJACA. Nie nalezy uzywad sieci,

ktérej jakos¢ jest ZtA, poniewaz moze to spowodowad zaburzenia w synchronizacji
czasu.

Uzywanie dwoch serweréw SNTP

Podczas konfigurowania dwéch serweréw SNTP urzgdzenie zawsze domysinie
synchronizuje sie z serwerem 1.

Jesli serwer 1 ulegnie awarii, urzadzenie automatycznie przetgczy na serwer 2.

Jesdli serwer 1 odzyska sprawnos¢ (po awarii), urzgdzenie automatycznie przetaczy sie z
powrotem na serwer 1.

Serwer SNTP — uruchamianie

Aktywowad synchronizacje czasu SNTP, przechodzac do menu [Param Urzadzenia / Czas /
SynchCzasl:

e Ustawi¢ parametr ,SynchCzas” na ,SNTP".
* W menu SNTP ustawi¢ adres IP pierwszego serwera.
« Ustawi¢ adres IP drugiego serwera, jesli jest dostepny.

» Ustawi¢ wszystkie skonfigurowane serwery jako ,aktywne”.
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3 Protokoty komunikacyjne
3.8.2 IRIG-BOOX

3.8.2

IRIG-BOOX

Wymég: Potrzebny jest generator sygnatéw czasowych IRIG-BO0X. Generatory o
oznaczeniu IRIG-B004 i wyzszym obstuguja/przesytaja informacje o roku.

W przypadku korzystania z modutéw sygnatéw czasowych IRIG nieobstugujgcych
informacji o roku (IRIG-B000, IRIG-B001, IRIG-B002, IRIG-B003), rok nalezy ustawic
recznie w urzgdzeniu. W takich przypadkach prawidtowa informacja o roku jest
warunkiem wstepnym witasciwego dziatania modutu IRIG-B.

Zasada — zastosowania ogdlne

IRIG-B jest najczesciej stosowanym standardem synchronizacji czasu urzgdzenh
zabezpieczajgcych w systemach Sredniego napiecia.

Urzadzenie zabezpieczajgce obstuguje standard IRIG-B zgodnie z IRIG STANDARD 200-04.

Oznacza to, ze obstugiwane sg wszystkie formaty synchronizacji czasu IRIG-BO0X (IRIG-
B000/B001/B002/B003/B004/B005/B006 /BO07). Zalecane jest uzywanie formatu IRIG-
B004 lub wyzszego, poniewaz umozliwia przesytanie takze informacji o roku.

Czas systemowy urzadzenia zabezpieczajgcego jest synchronizowany z podtaczonym
generatorem sygnatéw IRIG-B w odstepach jednosekundowych. Doktadnos$¢ stosowanego
generatora sygnatéw IRIG-B mozna zwiekszy¢, podtagczajgc do niego odbiornik GPS.

GPS sygnat satelity (opcjonalnie)

182

; % Potgczenie GPS (opcjonalnie)

Serwer-SNTP

Przekaznik zabezp

High PROTEC EEE

Skretka

:

Kolejne urzadzenie

IrigB_z47

Umiejscowienie interfejsu IRIG-B zalezy od typu urzgdzenia. Patrz schemat okablowania
dotaczony do urzadzenia zabezpieczajgcego.
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3.8.2 IRIG-BOOX
Uruchamianie modutu IRIG-B
Aktywowac synchronizacje IRIG-B w menu [Param Urzadzenia / Czas / SynchCzas]:
* W menu synchronizacji czasu wybra¢ opcje ,IRIG-B”.
* Ustawi¢ synchronizacje czasu w menu [IRIG-B] na wartos¢ ,,Aktywny”.
¢ Wybra¢ typ modutu IRIG-B (wybér od BOOO do B0OO7).
Diagnostyka
Jesli urzadzenie nie odbierze zadnego sygnatu czasowego IRIG-B przez ponad 60 s,
wartos¢ stanu IRIG-B zmieni sie z ,,Aktywny” na ,Nieaktywny”, a w rejestratorze zdarzen

zostanie utworzony odpowiedni wpis.

Sprawdzi¢ dziatanie modutu IRIG-B w menu [Wskazania / Stan urzadzenia / SynchCzas /
IRIG-B]:

Jesli stan IRIG-B nie ma wartosci ,,Aktywny”, wykona¢ nastepujace czynnosci:
e Zacza¢ od sprawdzenia okablowania modutu IRIG-B.

e Sprawdzié, czy jest skonfigurowany prawidtowy typ generatora IRIG-BO0OX.

Komendy sterowania IRIG-B

Oproécz informacji o dacie i godzinie format IRIG-B umozliwia przesytanie maksymalnie 18
komend sterowania, ktére moga by¢ przetwarzane przez urzadzenie zabezpieczajace.
Komendy te muszg by¢ wygenerowane i przestane przez generator sygnatéw IRIG-B.

MRM4 ma maksymalnie 18 opcji przypisywania IRIG-B do tych komend sterowania,
umozliwiajgcych wykonanie przypisanych dziatan. Z chwilg wystania komendy sterujgcej
stan odpowiedniego sygnatu ,IRIG-B . Sygn Sterl” ... ,IRIG-B . Sygn Sterl8” przyjmuje
wartos¢ ,prawda”.

Sygnaty mozna przypisa¢ do pewnego parametru, dzieki czemu funkcjonalnos¢ tego
parametru jest wyzwalana natychmiast po wystaniu komendy sterujace;j.

' Komendy sterujgce IRIG-B nie sg rejestrowane przez rejestratory zdarzen i zakiécen.

Jesli rejestracja sygnatéw sterujgcych jest niezbedna, najlepiej uzy¢ réwnania logicznego
(1 bramka), poniewaz programowalne réwnania logiczne sg zawsze rejestrowane.
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4 Elementy zabezpieczajgce

4.1 Modut Zab: zabezpieczenie ogdlne

4

4.1

Elementy zabezpieczajace

Modut Zab: zabezpieczenie ogdlne

Modut ,Gtéwny modut zabezpieczenia.” (,,Zab"”) stanowi zewnetrzng strukture dla innych
modutdéw zabezpieczajacych, tzn. wszystkie moduty zabezpieczen sg zawarte w tym
module.

Jesli w module ,Zab” parametr [Param Zab / Param Globalne / Zab] , Funkcja” ma
ustawienie , Nieaktywny” lub modut jest zablokowany, wéwczas nie dziata zadna funkcja
zabezpieczajgca urzgdzenia MRM4.

184

Blokowanie wszystkich elementéw zabezpieczajacych na state

W celu dezaktywowania na state catego systemu zabezpieczeh nalezy przejs¢ do menu
[Param Zab / Param Globalne / Zab]:

e Ustawi¢ parametr ,Funkcja” = ,Nieaktywny”.

Blokowanie wszystkich elementow zabezpieczajacych tymczasowo

W celu tymczasowego zablokowania catego systemu zabezpieczen nalezy przejs$¢ do
menu [Param Zab / Param Globalne / Zab]:

e Ustawié¢ parametr ,ZewBlk Fkcj” = , Aktywny”.
* Przypisa¢ sygnat blokowania do parametru ,,ZewBIk1”.
» Opcjonalnie przypisa¢ sygnat blokowania do parametru ,,ZewBIk2"”.

Jesli dowolny z przypisanych sygnatéw przyjmie wartos¢ logiczng ,prawda”, wéwczas caty
system zabezpieczen zostanie zablokowany (na czas utrzymywania sie tej wartosci).

Blokowanie wszystkich komend wyzwolenia na state

W celu zablokowania na state wszystkich komend wyzwolenia nalezy przejs¢ do menu
[Param Zab / Param Globalne / Zab]:

* Ustawic parametr ,Blk KmdWyt” = ,Aktywny”.

Blokowanie wszystkich komend wyzwolenia tymczasowo

W celu tymczasowego zablokowania wszystkich komend wyzwolenia nalezy przejs¢ do
menu [Param Zab / Param Globalne / Zab]:

* Ustawi¢ parametr ,ZewBlk KmdWyt Fkcj” = ,, Aktywny”.
* Przypisac sygnat blokowania do parametru ,ZewBlk KmdWyt”.

Jesli przypisany sygnat przyjmie wartos¢ logiczng ,,prawda”, wéwczas wszystkie komenda
wyzwolenia zostang zablokowane (na czas utrzymywania sie tej wartosci).
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Dostepnos¢ funkcji zabezpieczajacej

Zab - Aktywny

4 Elementy zabezpieczajgce

4.1 Modut Zab: zabezpieczenie ogdlne

GeneralProt_YO01

W tym momencie Zadna nastawa nie zostata zmieniona (za wyjatkiem ustawionych n?

Wartosci mierzone: OK

hw)

Zab . Czynne

Zab .
Funkcja

Nieaktywny

Aktywny

Zab .
ZewBlk Fkcj

Nieaktywny

Aktywny

Zab .
ZewBIk1

Nieprzypisane

1..n, lista przypisan

Zab . AktywnyO
1

Zab . ZewBlk

[ =]

Zab . ZewBlk1-We

Zab .
ZewBIk2

Nieprzypisane

1..n, lista przypisan

L
—

Zab . ZewBlk2-We

Rys. 48: Dostepnos¢ modutu zabezpieczenia ogélnego
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4 Elementy zabezpieczajgce

4.1.1 Alarmy ogdlne i wyzwolenia ogdlne

4.1.1

Alarmy ogdlne i wyzwolenia ogdine

Kazdy element zabezpieczajgcy generuje wtasne sygnaty alarmu i wyzwolenia. Ogélnie
wszystkie sygnaty alarmu i wyzwolenia sg przekazywane do modutu nadrzednego ,,Zab",
z jednym istotnym wyjatkiem:

i

Jesli element zabezpieczajgcy ma ustawienie ,, Tylko nadzér” (w gatezi menu [Wybor

Modutéw]), wéwczas jego sygnaty alarmu i wyzwolenia sg przekazywane tylko do ,,Zab” z
ustawieniem ,Tylko nadzor” = ,nie".

Jesdli , Tylko nadzdér” = ,tak”, wéwczas modut dziata jako element kontroli: Sygnaty alarmu
i wyzwolenia sg przechowywane jako stany wiasciwe dla elementu (tj. mozna je
sprawdzi¢ w gatezi menu [Wskazania / Stan urzgdzenia] i przypisa¢ jako opcje wyboru),
ale modut nie ma komendy wyzwolenia, a sygnaty alarmu/wyzwolenia nie powodujg
wygenerowania alarmu ogdlnego czy wyzwolenia ogélnego.

186
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4 Elementy zabezpieczajgce

4.1.1 Alarmy ogdlne i wyzwolenia ogdlne

GeneralProt_Y09

Nazwa = Kazde wytacz aktywnego modutu zabezpieczeniowego, aktywuje

Odnosi sie do schematu: Blokowane
@ (Czton nie deaktywowany, zadnej aktywnej blokady) —

Ustawie. Zabezp.

generalne wytacz.

e )

A

Nazwa . Pobudzenie
54

[«

Pobudzenie
9

Gdy dostepne:

Nazwa .
Tylko nadzér

Nazwa . Wytacz

nie
tak —| I 1773 & Wytacz @
e _v |
T o ] 1 ! L]
g 1 |
e |
Prawda
&
o Nazwa . KmdWyt [*]
Odnosi sie do schematu: 15a
@ Blokowanie wylaczen o
Komenda wytaczania nie deaktywowana lub zablokowana [*] L

Pobudzenie

z innych modutéw
14

Wytacz

—

Zab . Pobudzenie
50

Q z innych modutéw
15

—

A

Zab . Wytacz

Zab . Nr zwarcia’

g s

Zab . T
Kas.licz.zw.i licz.zw.w sieci ) >R

Zab . Liczba awarii sieci

Rys. 49: Schemat ogdlny dziatania kazdego elementu zabezpieczajacego HighPROTEC.

[*] Komenda wyzwolenia i jej blokady istnieja tylko przy braku ustawienia , Tylko nadzér” =

Ltak”

Ten schemat przedstawia podstawowg koncepcje dziatania elementu zabezpieczajgcego.
(Nalezy jednak pamietad, ze mozliwe sg odstepstwa zalezne od urzadzenia lub
zabezpieczenia: niektére urzgdzenia nie majg funkcji pomiaru napiecia, inne nie majg
funkcji pomiaru pradu, niektére elementy zabezpieczajagce wymagajg innych timeréw i/lub
algorytmoéw fazowych itd. W zwigzku z tym, w celu uzyskania szczegétowych informacji o
funkcjonalnosci danego modutu zabezpieczajgcego nalezy skorzysta¢ z odpowiedniego

rozdziatu).
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4 Elementy zabezpieczajgce

4.1.1 Alarmy ogdlne i wyzwolenia ogdlne
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Alarm

¢ Gdy modut zabezpieczajacy o nazwie ,Nazwa” wykryje zwarcie, generuje sygnat

alarmu: ,Nazwa . Pobudzenie” — ,,(54)"” na schemacie.
o W przypadku braku ustawienia ,Nazwa . Tylko nadzér” = ,tak” sygnat alarmu
jest przekazywany — ,(14)” na schemacie — do modutu nadrzednego ,Zab"” i
wyzwala alarm ogdlny: ,,Zab . Pobudzenie” — ,,(50)” na schemacie.

o Poniewaz takze inne elementy zabezpieczajace moga wyzwoli¢ alarm ogdiny,
mozna powiedzied, ze alarm ogdiny jest sygnatem zbiorczym, otrzymywanym
przez potgczenie wszystkich alarméw poszczegdlnych zabezpieczeh operatorem
logicznym LUB.

Wyzwolenie
« Jesli kryterium zwarcia jest nadal wykrywane po odmierzeniu czasu przez timer

danego zabezpieczenia ,,Nazwa . t”, modut wysyta sygnat wyzwolenia: ,,Nazwa .
Wytacz” — ,,(55)” na schemacie.

o W przypadku braku ustawienia ,Nazwa . Tylko nadzér” = ,tak” sygnat
wyzwolenia jest przekazywany — ,,(15)” na schemacie — do modutu
nadrzednego ,Zab” i wyzwala wyzwolenie ogdine: ,Zab . Wytacz” — ,,(51)" na
schemacie.

o Poniewaz takze inne elementy zabezpieczajace moga wyzwoli¢ wyzwolenie
ogdlne, mozna powiedziec, ze wyzwolenie ogdlne jest sygnatem zbiorczym,
otrzymywanym przez potaczenie wszystkich wyzwoleh poszczegdinych
zabezpieczenh operatorem logicznym LUB.

Komenda wyzwolenia i jej blokady (istniejg tylko przy braku ustawienia , Tylko nadzér” =
~tak”)

« Jesli wystepuje wyzwolenie ogdlne, modut zabezpieczajacy wydaje komende
wyzwolenia: ,Nazwa . KmdWyt” — ,(15a)” na schemacie, o ile komenda wyzwolenia
modutu nie jest zablokowana (patrz > ,4.1.2 Blokady").

Jako ze réwniez inne elementy zabezpieczajace mogg wydac¢ komende wyzwolenia,
urzadzenie MRM4 posiada dla kazdego wytacznika tzw. menedzera wyzwalania, ktéry
pozwala przypisa¢ do niego komendy wyzwolenia (patrz .=> ,Menedzer wyzwalania
— przypisanie komend”).

Sygnaty selektywne wzgledem faz

Oproécz sygnatéw alarmu ogdélnego i wyzwolenia ogdlnego modut ,Zab” obstuguje réwniez
odpowiednie sygnaty fazowe. Je réwniez moze wyzwoli¢ dowolny modut zabezpieczajgcy
.Nazwa”, o ile jest zdolny do wykrywania zwar¢ jednofazowych i nie wystepuje ustawienie
~Nazwa . Tylko nadzér” = ,tak”.

Przyktady: ,,Zab . Pobudzenie L1” to sygnat zbiorczy (potgczony operatorami logicznymi
LUB) dla wszystkich alarméw generowanych przez dowolne elementy zabezpieczajgce
zwigzane z fazag L1.

.Zab . Wytgcz L1"” to sygnat zbiorczy (potgczony operatorami logicznymi LUB) dla
wszystkich wyzwoleh generowanych przez dowolne elementy zabezpieczajgce zwigzane z
faza L1.
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4 Elementy zabezpieczajgce
4.1.1 Alarmy ogdlne i wyzwolenia ogdlne

Zab . Pobudzenie GeneralProt_Y18
Nazwa = Kazdy alarm modutu (poza alarmem nadzoru wytgcznika LRW) prowadzi do alarmu generalnego (komunikat zbiorowy)

@ Nazwa . Pobudzenie =1]
14 Nazwal[2] . Pobudzenie
Zab . Pobudzenie
50

@ Nazwal[n] . Pobudzenie
L Zab . Nr zwarcia
Zab . @ >+ Zab . Liczba awarii sieci
Kas.licz.zw.i licz.zw.w sieci | >R
Zab . Wytacz GeneralProt_Y17

Nazwa = Kazde wytacz aktywnego modutu zabezpieczeniowego, aktywuje generalne wytgcz.

@ Nazwa . Wytacz =
@ Nazwal[2] . Wytgcz Zab . Wytacz @

Nazwal[n] . Wytacz
@ [n]. Wytg

Zab.Pobudzenie GeneralProt_Y20

Kazdy selektywny alarm modutu (I, 310, U, 3U0, w zaleznosci od urzadzenia) powoduje oddziatywanie na ogdlny alarm selektywny (alarm zbiorczy).

@ I[1]...[n] . Pobudzenie L1 [=1]

[

Zab . Pobudzenie L1

Q U[1]...[n] . Pobudzenie L1
28

I[1]... . Py ie L2
25 [1]...[n] . Pobudzenie =1

®
|

Zab . Pobudzenie L2

U[1]...[n] . Pobudzenie L3
29

®

I[1]...[n] . Pobudzenie L3 >1

26

®
7

Zab . Pobudzenie L3

U[1]...[n]. Pobudzenie L3
30

®

57 310[1]...[n] . Pobudzenie >1)

®

Zab . Pobudzenie E

31 3UO0[1]...[n] . Pobudzenie

)
|
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Zab.Wytacz

Released

GeneralProt Y19

Kazde selektywne wytaczenie modutu upowaznionego do wytgczen (I, 310, U, 3U0, w zaleznosci od urzadzenia) spowoduje ogdline wytaczenie selektywne.

I[1]...[n] . Wytacz L1

v
-

©)

U[1]...[n]. Wytgcz L1

O,

17

I[1]...[n] . Wytacz L2

®

21

U[1]...[n] . Wytacz L2

®

I[1]...[n] . Wytacz L3

18

®

22

U[1]...[n] . Wytacz L3

®

19

310[1]...[n] . Wytacz

®

23

3U0[1]...In] . KmdWyt

®
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Zab . Wyfacz L1

Zab . Wytacz L2

Zab . Wytacz L3

Zab . Wytacz E

MRM4
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Blokady

Urzadzenie zapewnia funkcje tymczasowego i trwatego blokowania catej funkcjonalnosci
zabezpieczenia lub pojedynczych cztonéw zabezpieczenia.

Nalezy doktadnie sprawdzi¢, czy nie zostaty zdefiniowane zadne blokady nielogiczne
badz zagrazajace zyciu.

Nalezy uwazad, aby przez nieostroznos¢ nie dezaktywowad funkcji zabezpieczen, ktére
powinny by¢ dostepne ze wzgledu na charakter zabezpieczanego obiektu.

Trwate blokowanie
Wtaczanie i wytaczanie petnej funkcjonalnosci ochrony:
W module ,Zab"” petne zabezpieczenie urzadzenia mozna wigczy¢ lub wytgczyé. W tym

celu nalezy ustawi¢ parametr [Param Zab / Param Globalne / Zab] ,, Funkcja” na wartos¢
~Aktywny” lub ,Nieaktywny” w module ,Zab”.

Zabezpieczenie jest aktywne tylko wéwczas, gdy w module ,Zab"” parametr ,Funkcja” =
»Aktywny”, tzn. gdy , Funkcja” = , Nieaktywny”, zadna funkcja zabezpieczenia nie dziata.
Wtedy urzgdzenie nie moze zabezpieczad zadnych podzespotéw.

Wtaczanie i wytagczanie modutdéw:

Kazdy z modutéw mozna wigczyd¢ lub wytgczyd (na state). W tym celu w odpowiednim
module nalezy ustawi¢ parametr ,Funkcja” na wartos¢ ,, Aktywny” lub ,Nieaktywny".

Aktywowanie i dezaktywowanie komendy wyzwolenia stopnia zabezpieczenia na state:

W kazdym stopniu zabezpieczenia mozna trwale zablokowa¢ komende wyzwolenia
wytgcznika automatycznego (CB). W tym celu nalezy ustawi¢ parametr ,,Blk KmdWyt” na
wartosé , Aktywny”.

Tymczasowa blokada
Tymczasowe blokowanie petnego zabezpieczenia urzagdzenia przez sygnat:

W module ,Zab"” petne zabezpieczenie urzadzenia mozna zablokowa¢ tymczasowo przez
sygnat pod warunkiem, ze zewnetrzne blokowanie modutu jest dozwolone — ,,ZewBlk
Fkcj” = ,Aktywny”. Oprécz tego musi by¢ przypisany odpowiedni sygnat blokady z , listy
przypisah”. Modut pozostaje zablokowany przez czas, w ktérym przypisany sygnat
blokady jest aktywny.

Jesli modut ,,Zab” jest zablokowany, nie dziata cata funkcja zabezpieczajgca. Dopdki
sygnat blokady pozostaje aktywny, urzadzenie nie zabezpiecza zadnych podzespotdw.

Tymczasowe blokowanie catego modutu zabezpieczenia przez przypisanie wartosci
»aktywna”:
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4.1.2 Blokady
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* W celu ustanowienia tymczasowej blokady modutu zabezpieczenia parametr
~ZewBlk Fkcj” modutu nalezy ustawi¢ na wartos¢ ,Aktywny”. Daje to nastepujace
uprawnienie: Ten modut moze by¢ zablokowany.

* W ogoélnych parametrach zabezpieczenia nalezy przypisac¢ sygnat do ,,ZewBIk1” lub
~ZewBlk2”. Blokada staje sie aktywna jedynie wtedy, gdy przypisany sygnat jest
aktywny.

Tymczasowe zablokowanie komendy wyzwolenia stopnia zabezpieczenia przez aktywne
przypisanie.

Komende wyzwolenia dowolnego modutu zabezpieczenia mozna zablokowaé z zewnatrz.
W takim przypadku termin ,,z zewnatrz” nie znaczy tylko spoza urzadzenia, ale takze
spoza modutu. Nie tylko rzeczywiste sygnaty zewnetrzne, takie jak stan wejscia
dwustanowego, moga zostad uzyte jako sygnaty blokowania, ale mozna takze wybra¢d
dowolny inny sygnat z listy przypisan.

* W celu ustanowienia tymczasowej blokady stopnia zabezpieczenia parametr ,ZewBlk
KmdWyt Fkcj” modutu nalezy ustawi¢ na wartos¢ ,,Aktywny”. Daje to nastepujgce
uprawnienie: Komenda wyzwolenia z tego cztonu moze zostac zablokowana.

* W ogdlnych parametrach zabezpieczenia nalezy dodatkowo wybraé sygnat z , listy

przypisan” i przypisa¢ go do parametru ,ZewBlk KmdWyt”. Jesli wybrany sygnat
zostanie uaktywniony, zacznie obowigzywac tymczasowe blokowanie.
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4.1.2.1 Blokowanie komendy wyzwolenia

Blokowanie wytaczen

4 Elementy zabezpieczajgce

4.1.2.1 Blokowanie komendy wyzwolenia

GeneralProt_Y02

Nazwa = Wszystkie blokowalne moduty

Zab .
Blk KmdWyt

Nieaktywny

Aktywny

Nazwa .
Blk KmdWyt

Nieaktywny

Aktywny

Zab .
ZewBlk KmdWyt

Nieprzypisane

1..n, lista przypisan

Zab .
ZewBlk KmdWyt Fkcj

Nieaktywny

Aktywny

Nazwa .
ZewBlk KmdWyt Fkcj

[=1] Zab . Blk KmdWyt
L]
Zab . ZewBlk KmdWy# @
Zab . ZewBlk KmdWyt-We
=1

Nieaktywny

Aktywny

o]

Nazwa .
ZewBIk KmdWyt

Nieprzypisane

1..n, lista przypisan

Nazwa.Blk KmdWyt @

Nazwa.ZewBlk KmdWyt

Nazwa.ZewBlk KmdWyt-We

Rys. 50:  Aktywowanie lub dezaktywowanie komendy
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4 Elementy zabezpieczajgce
4.1.2.2 Tymczasowe aktywowanie, dezaktywowanie lub blokowanie funkcji zabezpieczajgcych

4.1.2.2 Tymczasowe aktywowanie, dezaktywowanie lub blokowanie funkcji
zabezpieczajacych

Nastepujacy schemat dotyczy wszystkich elementéw zabezpieczajgcych z wyjatkiem
tych, dla ktérych ponizej zamieszczono schemat dotyczgcy konkretnego modutu:

Blokowane GeneralProt_Y05
Nazwa = Wszystkie blokowalne moduty

Czestotl. znajduje sie w zakresie znamionowym.(*)(**) < |

Odnosi sie do schematu: Zab
Zab. Aktywny
@ (Modut zabezpieczenia parametréw globalnych nie dezaktywowany lub zablokowany)

Nazwa . Aktywny @
Nazwa .

Funkcja

Nieaktywny
Aktywny

Nazwa . —
ZewBlk Fkcj

Nieaktywny

Nazwa . ZewBlk

?]

Aktywny

Nazwa .
ZewBIk1

Nieprzypisane

- — Nazwa . ZewBIk1-We
1..n, lista przypisan

Nazwa .
ZewBIk2

Nieprzypisane

v
=

- — Nazwa . ZewBlk2-We
1..n, lista przypisan

Nazwa .
ZewBlo podcz. roz.sil

- - (k)
Nieprzypisane

- — Nazwa . ZewBlo podcz. roz.sil-We
1..n, lista przypisah

(*) Wszystkie elementy zabezp., ktére uzywajg harmonicznych lub skt. podstawowej, zostang
zablokowane, jesli czest. wyjdzie poza zakres znamionowy. Elementy, ktére uzywajg wart.
skut. (RMS), pozostang aktywne. Patrz rozdziat ,Szeroki zakres czestotliwosci”.

(**) Dotyczy to tylko urzadzen, ktére oferujg pomiar szerokiego zakresu czestotliwosci.
(**¥) Dotyczy tylko elementdéw zabezpieczajgcych, ktdére sg zablokowane w trakcie rozruchu
silnika.
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4 Elementy zabezpieczajgce
4.1.2.3 Aktywowanie, dezaktywowanie lub blokowanie modutéw pradu fazowego

Aktywowanie, dezaktywowanie lub blokowanie modutow pradu fazowego

Pradowe funkcje zabezpieczajgce moga zostaé nie tylko zablokowane na state (,,Funkcja”

= ,Nieaktywny”) lub tymczasowo za pomoca dowolnego sygnatu blokowania z , listy
przypisan”, ale takze za pomoca , blokowania w tyt".
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4 Elementy zabezpieczajgce
4.1.2.3 Aktywowanie, dezaktywowanie lub blokowanie modutéw pradu fazowego

Blokowane (**) Pdoc_Y03
I =1[1]...[n]

Czestotl. znajduje sie w zakresie znamionowym.(*)(**) < ]

Odnosi sie do schematu: Zab
Zab. Aktywny
@ (Modut zabezpieczenia parametréw globalnych nie dezaktywowany lub zablokowany)

l.
Funkcja Ogranicz Napiec &
Nieaktywny

I . Aktywny
Aktywny J ° @

— 9
Go———— E—
l.

Kontrola Obw. Pomiar.

Nieaktywny

Aktywny

l.
Funkcja

Nieaktywny

Aktywny

l.
ZewBlk Fkcj

Nieaktywny

| . ZewBlk

2]

Aktywny

I.
ZewBIk1

Nieprzypisane

| . ZewBlk1-We

1..n, lista przypisan

I.
ZewBlk2

Nieprzypisane

v
-

| . ZewBIk2-We

1..n, lista przypisan

I.
ZewBlo podcz. roz.sil

Nieprzypisane

| . ZewBlo podcz. roz.sil-We

1..n, lista przypisah

I.
ZewBlk Zwr Fkcj

Nieaktywny

Aktywny &
| . ZewBlk Zwr

l.
ZewBlk Zwr

Nieprzypisane

| . ZewBlk Zwr-We

1..n, lista przypisan

(*) Wszystkie elementy zabezp., ktére uzywajg harmonicznych lub skt. podstawowej, zostana
zablokowane, jesli czest. wyjdzie poza zakres znamionowy. Elementy, ktére uzywajg wart.
skut. (RMS), pozostang aktywne. Patrz rozdziat ,,Szeroki zakres czestotliwosci”.

(%) Dotyczy to tylko urzgdzen, ktére oferujg pomiar szerokiego zakresu czestotliwosci.
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4 Elementy zabezpieczajgce
4.1.2.4 Aktywowanie, dezaktywowanie lub blokowanie modutéw pradu doziemnego

4.1.2.4 Aktywowanie, dezaktywowanie lub blokowanie modutow pradu doziemnego

Funkcje zabezpieczajgce przed prgdem doziemnym mogg zostac nie tylko zablokowane
na state (,Funkcja” = ,Nieaktywny”) lub tymczasowo za pomocg dowolnego sygnatu
blokowania z ,listy przypisan”, ale takze za pomoca , blokowania w tyt”.
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4 Elementy zabezpieczajgce
4.1.2.4 Aktywowanie, dezaktywowanie lub blokowanie modutéw pradu doziemnego

Blokowane (**)

Edoc_Y03

310 = 310[1]...[n]

Czestotl. znajduje sie w zakresie znamionowym. (*)(**)

Odnosi sie do schematu: Zab
Zab. Aktywny
@ (Modut zabezpieczenia parametréw globalnych nie dezaktywowany lub zablokowany)

310 .
Blk 3U0

- &
Nieaktywny _|
Aktywny

O
310 . J

3U0 wybor
Mierzone

Obliczone

310 .
Kontrola Obw. Pomiar.

Nieaktywny

Aktywny

310 .
Funkcja

Nieaktywny

Aktywny

310 . Aktywn

310 . ZewBlk

310 .
ZewBlk Fkcj

Nieaktywny

Aktywny &

310 .
ZewBIk1

Nieprzypisane
1..n, lista przypisan

310 . ZewBIk1-We

310 .
ZewBIk2

Nieprzypisane
1..n, lista przypisan

v
=

310 . ZewBlk2-We

l.
ZewBlo podcz. roz.sil

Nieprzypisane
1..n, lista przypisan

| . ZewBlo podcz. roz.sil-We

310 .
ZewBlk Zwr Fkcj

Nieaktywny

Aktywny ’?I

310 . ZewBlk Zwr

310 .
ZewBlk Zwr

Nieprzypisane

310 . ZewBlk Zwr-We

1..n, lista przypisan

(*) Wszystkie elementy zabezp., ktére uzywajg harmonicznych lub skt. podstawowej, zostana
zablokowane, jesli czest. wyjdzie poza zakres znamionowy. Elementy, ktére uzywajg wart.
skut. (RMS), pozostang aktywne. Patrz rozdziat ,,Szeroki zakres czestotliwosci”.

(**) Dotyczy to tylko urzadzen, ktére oferujg pomiar szerokiego zakresu czestotliwosci.
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4.2 Rozruch — modut uruchamiania silnika i sterowania nim [48, 66]

Rozruch — modut uruchamiania silnika i sterowania nim [48,
661]

Informacje ogdlne — zasada dziatania

Logika sterujgca uruchamianiem silnika jest gtéwng funkcjg sterujacg i zabezpieczajaca
urzgdzenia zabezpieczajgcego silnik. Na uktad logiczny sktadajg sie:

« Stany pracy silnika (=> ,Stany pracy silnika”)
 Sterowanie uruchamianiem silnika (> ,4.2.1 Sterowanie uruchomieniem”)
« Blokowanie uruchomienia silnika (<> ,4.2.4 Warunki blokady”)

 Wylaczenia podczas uruchamiania silnika / w stanach przejé$ciowych (l=> ,4.2.12
Wytgczenia podczas uruchamiania silnika/w stanach przejsciowych”)

« Wykrywanie stanu silnika zimny/ciepty (5> ,4.2.16 Wykrywanie stanu silnika zimny/
Ciepty”)

+ Awaryjne przechodzenie na sterowanie reczne (5> ,4.2.17 awaryjne przechodzenie
na sterowanie reczne”)

Kazdorazowo po wprowadzeniu zmian w ustawieniach parametrow zabezpieczen
wszystkie funkcje zabezpieczen, w tym modut ,Rozruch”, zostajg uruchomione ponownie.
(Patrz uwaga ,Zmiana konfiguracji” w l=> Rozdziat 1.3.1). Przywraca to stan pracy
silnika do ,Zatrzymanie”, nawet jesli silnik pracuje przez caty czas.

Nastepnie, w przypadku gdy silnik pracuje, modut ,Rozruch” przechodzi ponownie przez
caty proces rozruchu (,,Zatrzymanie” - ,Rozr” - ,Praca”), ale bez zwiekszania wartosci
licznikéw startowych. Timery i model termiczny sg jednak resetowane.

Poniewaz jednak zmiana ustawieh zasadniczo wymaga przeprowadzenia nowego testu
uruchamiania, jest bardzo mato prawdopodobne, aby zachowanie to miato wptyw na
istniejgce zastosowania.
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4.2 Rozruch — modut uruchamiania silnika i sterowania nim [48, 66]

200

Stany pracy silnika

*

Kryteria PRZ

Przejscie wytacznie na podstawie czasu

Przejécie wyfacznie na podstawie pradu

Przejscie na podstawie pradu LUB czasu

Z innych modutéw wyt.
Przejscie na podstawie pradu ORAZ czasu

Kryteria PRZ *

Podstawowe stany pracy silnika mozna sklasyfikowac jako nastepujace cztery stany:

cykl uruchamiania,

cykl pracy,

cykl zatrzymania,
* wytaczenie.

W normalnych warunkach silnik powinien przechodzi¢ przez cykle zatrzymania,
uruchamiania, pracy i zatrzymania, ktére sg nazywane petng sekwencjg roboczg. W
niektérych anomalnych warunkach pracy silnik moze przechodzi¢ od uruchamiania do
zatrzymania lub od uruchamiania do wytaczenia lub od pracy do wytgczenia.

Jezeli podczas cyklu uruchamiania lub pracy dojdzie do wytaczenia przez inne

zabezpieczenie, to nastgpi wymuszenie przejscia silnika do trybu wytgczenie. Gdy prady
silnika zanikng, silnik przejdzie do cyklu ,,zatrzymania”.

MRM4 MRM4-3.7-PL-MAN
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4.2.1 Sterowanie uruchomieniem

4 Elementy zabezpieczajgce

4.2.1 Sterowanie uruchomieniem

»PPRZ« D
30% - PPO »CPRZ« :
e
: t
»Kryteria PRZ« = ,PRZ I”: . : '
Zatrzymanie Rozr Praca
»Kryteria PRZ« = T/l PRZ": :
Zatrzymanie Rozr Praca
»Kryteria PRZ« = ,,CZAS PRZ": :
Zatrzymanie Rozr Praca
: - 5
»Kryteria PRZ« = ,T i | PRZ": ' ' =
Zatrzymanie Rozr Praca E
(=}
=

Parametry sterowania uruchomieniem nalezy ustawi¢ w menu [Param Zab / Param

Globalne / Rozruch / Ster Rozruch].

Rysunek modutu sterowania uruchomieniem przedstawia przyktad reakcji urzagdzenia

MRM4 na profil pradowy w normalnym cyklu pracy. Poczatkowo silnik jest zatrzymany, a

prad jest zerowy. Dopdki MRM4 nie jest w stanie ,wyzwolenia”, pozwala na zasilanie

stycznika przez zamkniecie jego styku wytgczajgcego szeregowo z zasilaniem stycznika.

Stycznik jest zasilany przez operatora lub ukfad sterowania procesem z zastosowaniem
normalnego, dwu- lub trzyprzewodowego schematu sterowania silnikiem z zewnatrz

urzgdzenia zabezpieczajgcego.

MRM4 wykrywa uruchomienie silnika, gdy prad silnika przekracza 30% wartosci nastawy
.Ib” (PPO), [Param Przkt / Wartosci znamionowe silnika] ,,PPO".

W miedzyczasie timer przejscia ,CPRZ” zaczyna odliczanie.

MRM4 monitoruje tez duzy prad rozruchowy, odnotowujgc spadek pradu ponizej poziomu

przejscia ,,PPRZ".
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4 Elementy zabezpieczajgce
4.2.1 Sterowanie uruchomieniem

Przejscie od uruchomienia do pracy jest okreslane na podstawie nastawy ,Kryteria PRZ”,
w ktérej uzytkownik ma do wyboru cztery sposoby przejscia:

e ,CZAS PRZ"” — przejscie do pracy po ustalonym czasie ,,CPRZ”. Prad jest ignorowany.
e ,PRZ I" — przejscie przy spadku pradu rozruchowego ponizej ustawienia ,PPRZ".

Jezeli timer ,,CPRZ” zakohczy odliczanie zanim prad spadnie ponizej ustawionego
poziomu przejscia ,,PPRZ”, to silnik zatrzyma sie.

e T/ PRZ" — przejscie na podstawie czasu lub pradu, zaleznie od tego, co nastapi
wczesniej.

e ,TilPRZ" — przejscie na podstawie czasu i pradu.

Muszg wystgpi¢ oba stany, a wartos¢ pradu silnika musi spas¢ ponizej wartosci
ustawienia ,,PPRZ” przed odliczeniem czasu przez timer ,,CPRZ".

Jezeli timer ,,CPRZ” zakonczy odliczanie zanim prad spadnie ponizej ustawionego
poziomu przejscia ,,PPRZ”, to silnik zatrzyma sie.

Jezeli nie nastgpi wytgczenie spowodowane przejsSciem, to przekaznik urzadzenia
zabezpieczajgcego wykryje pomysine przejscie do cyklu ,,PRACA” i zostang ustawione
odpowiednie sygnaty przejscia (pradu, czasu lub obu, zaleznie od ustawien i pradu
silnika). Sygnaty przejscia sg czescig listy standw wyjs¢ globalnych i mozna je przypisad
do dowolnego wejsScia modutu lub wyjscia przekaznika. Jezeli zostang przypisane do
wyjscia przekaznika, mogg sterowac rozrusznikiem o zmniejszonym napieciu roboczym,
przetaczajgc go na petne napiecie robocze.

Nawet jesli styk wyjsSciowy sterowania przejsciem nie jest uzywany, funkcja przejscia
moze dostarczaé jednoznacznego wskazania aktualnego stanu silnika (URUCHAMIANIE lub
PRACA) na wysSwietlaczu panelu przedniego i za pomocga systeméw komunikacji. Dobrym
sposobem na to jest uzycie ustawien ,Kryteria PRZ” = T/l PRZ" i ,PPRZ” = 130% - PPO. W
razie potrzeby nalezy zmieni¢ ostatnie ustawienie na wartos¢ przejscia pomiedzy pradem
rozruchowym a maksymalnym pradem obcigzenia po uruchomieniu. Timer przejscia
nalezy ustawi¢ na warto$¢ znacznie wiekszg od normalnego czasu uruchamiania, aby
zapobiec wytgczeniu spowodowanemu przejsciem.

Nawet jesli styk wyjsciowy sterowania przejsciem nie jest uzywany, funkcja przejscia
moze dostarczac jednoznacznego wskazania aktualnego stanu silnika (,,URUCHAMIANIE"
lub ,PRACA”) na wyswietlaczu panelu przedniego i za pomocg systemoéw komunikacji.
Dobrym sposobem na uzyskanie takiej mozliwosci jest zastosowanie ustawieh Kryteria
PRZ = C/P PRZ oraz PPRZ = 130% ,Ib” (PPO). W razie potrzeby nalezy zmieni¢ ostatnie
ustawienie na wartos¢ przejscia pomiedzy prgdem rozruchowym a maksymalnym pradem
obcigzenia po uruchomieniu. Timer przejscia nalezy ustawi¢ na wartos¢ znacznie wiekszg
od normalnego czasu uruchamiania, aby zapobiec wytgczeniu spowodowanemu
przejsciem.
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4.2.2 Opd6znione wiaczanie zabezpieczenia podczas uruchamiania silnika

4.2.2 Opoznione wtaczanie zabezpieczenia podczas uruchamiania silnika

Po wykryciu przez MRM4 rozruchu silnika uruchamiane sa rézne timery. Kazdy z tych
timeréw blokuje odpowiednig funkcje zabezpieczajagcg w momencie odliczenia
ustawionego opdznienia. W ten sposdb zapobiega sie fatszywym decyzjom o wyzwoleniu
tych funkcji zabezpieczajgcych podczas uruchamiania silnika.

Stan wejscia modutu: zewnetrzne blokowanie (podczas fazy rozruchu silnika) MotorStart_Y05
Rozruch .
t-Blo-BNP
Rozruch . Rozr t 0 Rozruch . BIk Rozr | Fazowy >
e —
Rozruch .
t-Blo-DNP
t 0 Rozruch . Blk Rozr | Doziemn 56
B
Rozruch .
t-Blo-PodObc
t 0 Rozruch . Blk Rozr Obc 56
e —

Rozruch .
t-Blo-lasymetrii

t 0 Rozruch . Blk Rozr Asym 56
B
Rozruch .
t-Blo-ZAK
t 0 Rozruch . Blk Rozr Utyk 56
P

Rozruch .
Czas Blk Ogéll...5

t 0 Rozruch . Blk Ogél1...5

— >

|
®

Rys. 51: Tymczasowe zablokowanie funkcji zabezpieczenia prgdowego podczas rozruchu silnika.

.1...5" Jest to pie¢ niezaleznych ogélnych sygnatéw blokujgcych z piecioma timerami opéznienia.
Dla uproszczenia sg one tutaj sprowadzone do tylko jednego timera/sygnatu opéZznienia.

Parametry ustawieh wszystkich tych opéznien rozruchu sa dostepne w menu [Param Zab /
Param Globalne / Rozruch / Timer Op6z Rozruch].

* 10C (bezzwtoczne nadpradowe):

Ustawienie ,t-Blo-BNP” okresla czas (w sekundach) od momentu rozpoznaniu
uruchomienia do momentu witaczenia funkcji wyzwolenia i alarmu IOC. To opdzZnienie
nalezy stosowac¢ do blokowania wyzwolenia przez IOC w przypadku wartosci
szczytowej pradu powodowanej przez udar magnetyczny podczas pierwszego
pobudzenia silnika (zwykle dwa do trzech cykli).

Nalezy pamieta¢, ze w kazdym module ,I[x]” domysSInie zdefiniowany jest w tym
celu specjalny parametr blokujacy:

JIx] . ZewBlo podcz. roz.sil” = ,Rozruch . Blk Rozr | Fazowy”

e GOC (zwarcie doziemne):

MRM4-3.7-PL-MAN

MRM4 203



Released
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4.2.2 Opdznione wigczanie zabezpieczenia podczas uruchamiania silnika

Ustawienie ,t-Blo-DNP” okresla czas (w sekundach) od momentu rozpoznaniu
uruchomienia do momentu wtgczenia modutéw zabezpieczajgcych ,,310[x]”
(ANSI 50X, 50R i 50G).

Nalezy pamietac, ze w kazdym module ,,310[x]” musi by¢ zdefiniowany w tym celu
specjalny parametr blokujacy:

»310[x] . ZewBlo podcz. roz.sil” = ,Rozruch . Blk Rozr | Doziemn”

* IlUnbalance (asymetria pradu):
Ustawienie , t-Blo-lasymetrii” okresla czas (w sekundach) od momentu rozpoznaniu
uruchomienia do momentu wigczenia modutéw zabezpieczajgcych ,12>[x]” (funkcje

zabezpieczenh przed asymetrig pradu ANSI 46).

Nalezy pamietaé, ze w kazdym module ,12>[x]” domys$Inie zdefiniowany jest w tym
celu specjalny parametr blokujacy:

JA2>[x] . ZewBlo podcz. roz.sil” = ,Rozruch . Blk Rozr Asym”
* JAM:

Ustawienie ,t-Blo-ZAK” okresla czas (w sekundach) od momentu rozpoznaniu
uruchomienia do momentu wtgczenia modutdéw zabezpieczajacych ,Utyk[x]” (funkcje
ANSI 50J).

Nalezy pamietad, ze w kazdym module ,Utyk[x]” domysInie zdefiniowany jest w tym
celu specjalny parametr blokujacy:

~Utyk[x] . ZewBlo podcz. roz.sil” = ,Rozruch . Blk Rozr Utyk”

* Ogolne opdznienia rozruchowe — te timery nie sg przypisane do niczego; moga one
by¢ uzyte przez uzytkownika do blokowania dowolnych modutéw.

Ustawienia ,Czas Blk Ogdél1” ... ,Czas Blk Ogdl5” okreslajg czas (w sekundach) od
momentu rozpoznaniu uruchomienia do momentu zakohczenia blokowania pewnego
modutu.

Nalezy pamietac, ze w obrebie modutu, ktéry ma by¢ blokowany podczas fazy
rozruchu, np. modutu ,,ExP[1]", nalezy skonfigurowa¢ jeden z dostepnych
parametréw blokujacych, np.:

~ExP[1] . ZewBIk1...2” = ,Rozruch . Blk Ogél1...5"
(,1...2" oznacza: Wybra¢ dowolny dostepny parametr blokujgcy, tj. numer 1 lub 2.

Analogicznie ,,1...5” oznacza: Wybra¢ jeden z dostepnych ogélnych sygnatéw
blokujgcych, odpowiadajgcy danemu timerowi opdZnienia).

204 MRM4 MRM4-3.7-PL-MAN



Released

4 Elementy zabezpieczajgce

4.2.3 Blokowanie uruchomienia silnika

4.2.3 Blokowanie uruchomienia silnika

W pewnych warunkach uruchomienie silnika moze by¢ zablokowane, jezeli wystapi jeden
z nastepujacych stanéw: ograniczona liczba uruchomien silnika i czestotliwos¢
uruchamiania, ograniczenia termiczne i mechaniczne. Uzytkownik moze okresli¢, czy
uzywac tych stanéw do blokowania uruchomienia silnika czy do celéw alarmowych lub

wskaznikowych.
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4.2.3 Blokowanie uruchomienia silnika

Rozruch silnika zablokowany

Released

MotorStart_Y01

Rozruch .
Licz Rozr Godz Fkcj

Nieaktywny

Aktywny

[BL.1] |

Rozruch .
Licz Rozr Godz

s (D Rozruch . Rozr Na Godz
Rozruch . Licz Rozr Godz Blk

Rozruch . Sekw Zimn Rozr

Rozruch .

[Bl.2]

Czas Miedz Rozr

Nieaktywny

Aktywny

Rozruch . Zatrzymanie Rozruch .

Czas Miedz Rozr Tim

t 0
—

—Oq Rozruch . Czas Miedz Rozr Blk

Rozruch .
PWW Fc

Nieaktywny

Aktywny

[Bl.3]

Rozruch . Zab PWW

Rozruch . Blk

Rozruch . Zatrzymanie Rozruch .

PWW Timer

t 0

kL
-

—

Rozruch .
Blk Term Fkcj

Nieaktywny

Aktywny

[Bl.4]

Term . Pob Alarmu

Rozruch . Blk Term

[ =l

Rozruch .
Blk Rozr Fkcj

Nieaktywny

[BIl.5]

Aktywny

Rozruch . Blk Rozr

[1.]
[2.]
[3.]
[4.]

[5.]
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Przyczyna blokady rozruchu:
Przyczyna blokady rozruchu:
Przyczyna blokady rozruchu:
Przyczyna blokady rozruchu:

Przyczyna blokady rozruchu:

—

?| Rozruch . Zewn Blk Rozr

Zbyt duza liczba rozruchéw na godzine.

Nie uptynat czas oczekiwania miedzy rozruchami.
Zmiana kierunku jest niedozwolona.

Blokada cieplna.

Zewnetrzna blokada rozruchu.
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4.2.4 Warunki blokady

4.2.4 Warunki blokady

Ponizej opisano przyczyny blokowania uruchomienia silnika.
Uruchamianie silnika jest blokowane z nastepujgcych powoddw:
e zbyt duza liczba uruchomieh na godzine (o ile zostata skonfigurowana),
* nie uptynat czas oczekiwania pomiedzy uruchomieniami (o ile jest skonfigurowany),

» zabezpieczenie przed uruchomieniem silnika wirujgcego wstecz wykryje odwrécenie
kierunku obrotéw silnika (o ile jest skonfigurowany zakaz obrotéw wstecz),

* model termiczny blokuje silnik (o ile jest skonfigurowany),

* aktywne zewnetrzne blokowanie (o ile jest skonfigurowane).
Jezeli jest aktywna ktéras z blokad — uruchomienia silnika wirujgcego wstecz, termiczna
lub zewnetrzna, to ustawiany jest sygnat ,Rozruch . BIk". Parametry ,CMU" i ,UNG"” moga

aktywowac sygnat ,,Rozruch . Blk,” tylko wtedy, gdy silnik nie znajduje sie w sekwencji
zimnego rozruchu; blok ,LZUR" nie moze aktywowac sygnatu ,Rozruch . BIk".
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4.2.5 Graniczna liczba rozruchéw

4.2.5

208

Graniczna liczba rozruchow

Poniewaz uruchomienie silnika wigze sie z wytworzeniem duzej ilosci energii cieplnej w
poréwnaniu z praca pod normalnym obcigzeniem, nalezy monitorowac i kontrolowac
liczbe uruchomien w danym okresie. MRM4 ma trzy kryteria wspomagajgce
monitorowanie granicznej liczby rozruchéw. Sa to:

¢ Ustawienia w menu [Param Zab / Param Globalne / Rozruch / Ster Rozruchl:
o ,Licz Zimn Rozr” — liczba rozruchéw zimnego silnika.

o ,Czas Miedz Rozr” w potaczeniu z ,,Czas Miedz Rozr Tim” — czas miedzy
uruchomieniami.

o ,Licz Rozr Godz Fkcj” w potaczeniu z , Licz Rozr Godz” — uruchomienia na
godzine.

e Sygnaty, ktére mozna sprawdzi¢ w menu [Wskazania / Stan urzadzenia / Rozruch /
Ster Rozruchl:

o ,Sekw Zimn Rozr” — Sygnat: Znacznik sekwencji rozruchu zimnego silnika..

o ,Licz Zimn Rozr Blk” — Sygnat: Rozruch silnika jest zabroniony z powodu
osiggniecia granicznej liczby rozruchéw zimnego silnika..

o ,Licz Rozr Godz Blk Al” — Sygnat: Rozruch silnika jest zakazany z powodu
osiggniecia granicznej liczby uruchomien na godzine; stanie sie aktywny po
nastepnym zatrzymaniu..

o ,Licz Rozr Godz BIk” — Sygnat: Rozruch silnika jest zakazany z powodu
osiggniecia granicznej liczby uruchomien na godzine..

o ,Czas Miedz Rozr Blk” — Sygnat: Rozruch silnika jest zakazany z powodu
osiggniecia granicznej wartosci czasu miedzy rozruchami..

 Liczniki i timery, ktére mozna sprawdzi¢ w menu [Wskazania / Warto$ci mierzone /
Silnik]:

o ,Zimny Rozr Dop” — Liczba pozostatych rozruchéw zimnego silnika.

o ,Rozr Na Godz” — ten licznik pokazuje liczbe pozostatych uruchomien na
godzine.

o ,Zwoln UNG” — w przypadku zablokowania silnika blokadg UNG musi uptyng¢
czas tego timera, zanim zostanie zwolniona blokada i bedzie dozwolone kolejne
uruchomienie silnika.

o ,Czas Przer Rozr” — w przypadku zablokowania silnika funkcjami CMU
wyswietlany jest pozostaty czas blokowania.

o ,Zimny Rozr Dop” — ten licznik pokazuje liczbe pozostatych dozwolonych
rozruchéw zimnego silnika.

W przypadku wiekszosci silnikéw tolerowana jest okreslona liczba kolejnych rozruchéw
zimnego silnika, zanim zostanie wymuszony odstep czasowy pomiedzy uruchomieniami.
MRM4 traktuje rozruch jako pierwszy w sekwencji zimnych rozruchéw, jezeli silnik byt
zatrzymany przez co najmniej jedng godzine lub przez okres ,Czas Miedz Rozr Tim” —
jesli ,,Czas Miedz Rozr” = , Aktywny” i ,,Czas Miedz Rozr Tim” ma ustawienie czasu
trwania przekraczajgce 1 godzine.
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4.2.5 Graniczna liczba rozruchéw

Kolejne uruchomienia traktowane sa jako dodatkowe rozruchy zimnego silnika w tej samej
sekwencji tylko wtedy, gdy trwajg nie wiecej niz dziesie¢ minut, do momentu osiggniecia
ustawionej liczby rozruchéw zimnego silnika.

Gdy silnik znajduje sie w sekwencji rozruchu zimnego silnika, wartosci graniczne ,CMU"” i
+UNG” sg ignorowane. Sekwencja zimnego rozruchu zostaje zakonczona, jesli silnik
pracowat przy nim przez ponad dziesie¢ minut przed wyczerpaniem wartosci ,,LZUR”".
Wszystkie kolejne uruchomienia podlegajg ograniczeniom czasowym i iloSciowym
narzuconym przez parametry ,CMU" i ,UNG".

Gdy silnik osiagnie wartos¢ graniczng ,LZUR” w sekwencji rozruchu zimnego silnika,
zostanie ustawiony sygnat blokujacy ,Licz Zimn Rozr BIk” i uruchamiany jest timer ,CMU”.

Gdy timer ,CMU” odliczy ustawiony czas, gdy sygnat blokujacy ,Licz Zimn Rozr BIk”
bedzie nadal ustawiony, sekwencja rozruchu zimnego silnika zostanie zakohczona, a
blokada ,Licz Zimn Rozr Blk” zostanie zwolniona. W tym czasie timer ,,UNG” zacznie
odliczanie od momentu ostatniego uruchomienia w kompletnej sekwencji rozruchu
zimnego silnika.
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4.2.6 Cykl zatrzymania

4.2.6

4.2.7

4.2.8

4.2.9

4.2.10

210

Cykl zatrzymania

Cykl pracy bedzie trwa¢ do momentu, az poziom pradu silnika spadnie ponizej ustawienia
wartosci progowej pradu zatrzymania we wszystkich trzech fazach. Zostanie wéwczas
zasygnalizowane zatrzymanie. Sprawdzane sg graniczne liczby rozruchéw (nazywane tez
granicznymi liczbami rozruchéw impulsowych) i opéZnienie czasowe zabezpieczenia przed
uruchomieniem silnika wirujgcego wstecz (CWW). Jezeli wystepuja warunki do blokady, to
urzgdzenie zabezpieczajgce mozna skonfigurowad w taki sposéb, aby rozruch silnika byt
blokowany. Pozostate czasy blokady impulsowania sg wyswietlane i odliczane, wskazujac
czas oczekiwania. Jezeli w efekcie nie wystapig stany blokady rozruchu, to urzgdzenie
zabezpieczajace jest gotowe do nowego uruchomienia silnika.

Czas opodznienia zabezpieczenia przed uruchomieniem silnika
wirujacego wstecz (CWW)

,CWW" to czas w sekundach do zezwolenia na ponowne uruchomienie silnika po stanie
wytaczenia lub zatrzymania. Ta funkcja moze by¢ ustawiona jako ,nieaktywna”.

Ta funkcja jest stosowana z silnikiem napedzajgcym pompe cisnieniowa lub inne
obcigzenie, ktére ma tendencje do obracania sie w przeciwnym kierunku po zdjeciu
zasilania silnika. Funkcja ta blokuje rozruch przez czas, w ktérym silnik moégtby obracacd
sie wstecz po wytgczeniu. Funkcje mozna stosowac takze do ustawiania czasu przestoju
(czasu pomiedzy zatrzymaniem a rozruchem) przed zezwoleniem na ponowne
uruchomienie.

Zewnetrzna blokada rozruchu

Silnik mozna zablokowa¢ za pomocg wejscia dwustanowego. Jezeli ta funkcja jest
uaktywniana, to uzytkownik powinien sprawdzi¢, czy moduty rozruchu silnika i wejs¢
dwustanowych sa prawidtowo skonfigurowane.

Blokada termiczna

Oprécz wymienionych wczesniej sposobédw monitorowania i kontrolowania rozruchu
silnika, silnik mozna zablokowa¢, gdy pojemnos¢ cieplna silnika przekracza poziom
alarmu pojemnosci silnika. Uzytkownik moze zatgczad i wytaczac te funkcje oraz ustawiad
odpowiedni poziom alarmu w module modelu termicznego.

Wymuszone uruchomienie

Zaleca sie, by uzytkownik potgczyt przewodami wyjscie ,UruchS.Blo” z obwodem
wytacznika silnika, aby zapobiec uruchamianiu silnika w tych warunkach blokady. Jezeli
uzytkownik postanowi nie wykonywad tego w danym zastosowaniu, sygnat wymuszonego
uruchomienia zostanie ustawiony, gdy nastgpi uruchomienie silnika w warunkach blokady.
Ten sygnat mozna resetowac tylko recznie z programu Smart view lub z panelu
przedniego (patrz sekcja Awaryjne przechodzenie na sterowanie reczne).
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4.2.11 Rozrusznik odwracajacy lub nieodwracajacy.

Rozrusznik odwracajacy lub nieodwracajacy.

Urzgdzenie MRM4 na podstawie pradéw fazowych oblicza sktadowe symetryczne
(systemy zgodne i przeciwne). Na ich podstawie urzgdzenie MRM4 wyznacza kolejnos¢ faz
w stosowanym systemie. Jesli wyniki pomiaréw sg zgodne z ustawieniem [Param Przki]
»~Kolejnos¢ Faz”, ustawiany jest sygnat ,Rozruch . Obrét w Przéd”, a w innym wypadku
sygnat ,Rozruch . Obrét w Tyt”.

Ustawienie [Param Przkt] ,,Odwracanie” okresla, czy rozrusznik tego silnika ma funkcje
odwracania kolejnosci faz i uruchamiania silnika w obu kierunkach.

Wartos¢ ustawienia ,Odwracanie” = ,,Aktywny” okresla, ze uruchomienie silnika z
odwrécong kolejnoscia faz jest dopuszczalnym stanem roboczym. W tym przypadku
urzgdzenie MRM4 akceptuje obie kolejnosci przy uruchamianiu silnika. Obliczone
sktadowe symetryczne (systemy zgodne i przeciwne) sg automatycznie zamieniane w
przypadku rozpoznania sytuacji odwrécenia i wszystkie funkcje zabezpieczajgce bazujgce
na tych pomiarach kontynuujg prace bez generowania alarmu.

Wartos¢ ustawienia ,Odwracanie” = ,Nieaktywny” okresla, ze uruchomienie silnika z
odwrécong kolejnoscia faz nie jest dopuszczalnym stanem roboczym. W tym przypadku
modut ,,Rozruch” zostaje wyzwolony i ustawia nastepujgce sygnaty po okoto 100 ms od
uruchomienia silnika:

e ,Rozruch . Wytacz Faza”

e ,Rozruch . Wytacz”

e ,Rozruch . KmdWyt”
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4.2.12 Wytaczenia podczas uruchamiania silnika/w stanach przejsciowych

4.2.12 Wpyltaczenia podczas uruchamiania silnika/w stanach przejsciowych
Silnik zostanie wytaczony na etapie uruchamiania, gdy:

« modut sterowania uruchomieniem wykryje nieudany rozruch (patrz 5> ,4.2.1
Sterowanie uruchomieniem”);

« sekwencja uruchomienia bedzie niekompletna; urzagdzenie wykryje na wejsciu
dwustanowym, ze proces zewnetrzny nie zostat prawidtowo uruchomiony;

« wykrywane sa obroty wstecz, a obroty wstecz sg niedozwolone; (Patrz l=> ,4.2.11
Rozrusznik odwracajacy lub nieodwracajacy.”).

» w przypadku wytagczenia przetacznika zerowej predkosci.
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4.2.12 Wytaczenia podczas uruchamiania silnika/w stanach przejsciowych

Wytacz w trakcie rozruchu silnika MotorStart_Y02
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@ Odnosi sie do schematu: Blokowanie wytaczen

[1.] Wytacz w trakcie rozruchu silnika. Przyczyna: Nadzér fazy rozruchu silnika.

[2.] Wytgcz w trakcie w trakcie rozruchu silnika. Przyczyna: Awaria procesu zewnetrznego.

[3.] Wyzwo!enie w trakcie rozruchu silnika. Przyczyna: wyzwolenie przetgcznika predkosci
zerowej

[4.] Wytgcz w trakcie w trakcie rozruchu silnika. Przyczyna: Zmiana kierunku jest

niedozwolona.
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4.2.13 Czas raportu zwrotnego niekompletnej sekwencji (NKSE)

Funkcja niekompletnej sekwencji wymaga sygnatu wejsciowego ze styku raportu
zwrotnego procesu, ktéry silnik napedza. Tuz po uruchomieniu silnika styk raportu
zwrotnego sygnalizuje uruchomienie procesu zgodnie z oczekiwaniami. Jezeli proces nie
uruchamia sie prawidtowo, oznacza to, ze styk nie zamyka sie w oczekiwanym czasie.
Jezeli problem wystgpi w péZniejszym czasie, styk raportu zwrotnego otworzy sie. W obu
przypadkach styk otwarty oznacza, ze silnik nalezy wytaczy¢.

Aby korzystaé z tej funkcji, nalezy ustawi¢ limit czasu raportu zwrotnego i zdefiniowad
rozpoczecie odliczania czasu raportu zwrotnego. Nastepnie nalezy potgczy¢ styk raportu
zwrotnego z jednym z wejs¢ dyskretnych urzadzenia zabezpieczajacego. Jezeli wejscie to
nie zostanie pobudzone przed uptywem ustawionego czasu, przekaznik zostanie
wytaczony z powodu niekompletnej sekwencji.

Nalezy pamietad, ze aby wstrzymywacd to wytgczenie po uptywie opdznienia czasowego,
wejscie powinno by¢ nieustannie pobudzone. W przeciwnym razie, gdy nastgpi zmiana
stanu styku raportu zwrotnego niekompletnej sekwencji przez czas przekraczajgcy 0,5 s,
przekaznik zostanie wytaczony z powodu niekompletnej sekwencji. Takie opdznienie
umozliwia chwilowe przetagczanie przejsciowe, ktére moze wystgpi¢ na styku raportu
zwrotnego procesu, podobnie jak to, ktére moze wystgpi¢ w przypadku rozruchu z
zasilaniem przerywanym przy mniejszym napieciu.

Rozruch . Praca

\J

Rozruch . Rozr

\J

T
| I NKSe Uruch2Pra
! T .

|
Rozruch . Zatrzymanie

0
Rozruch . NKSE-We

:

50 ms >500 ms
e

| L

Brak wyzwolenia t

\ (<500 ms) \
\frak wyzwolenia ' \

Wytgcz Wytacz
(>500 ms)

o
MotorStart_F03
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Przetacznik zerowej predkosci (PZP ZAt. lub WYL.)

Ustawienie [Param Zab / Param Globalne / Rozruch / Ster Rozruch] ,,Przet Zer Predk”
wiacza funkcje, ktéra sprawdza, czy po uruchomieniu silnik fizycznie zaczyna sie obracac.
Funkcja ta wymaga zastosowania w silniku przetgcznika predkosci zerowej (przetacznika
cyfrowego), ktéry jest zamkniety w stanie spoczynku i otwiera sie, gdy silnik osiggnie 5-
10% normalnej predkosci obrotowe;j.

Nalezy podtaczy¢ styk przetacznika predkosci zerowej do jednego z wejs¢ dwustanowych
MRMA4. Jesli styk nie otworzy sie przed uptynieciem potowy czasu zablokowania wirnika
(ustawionego w parametrze [Param Przkt / Wartosci znamionowe silnika] ,,CZWZ”) po
uruchomieniu, przekaznik zadziata z komunikatem ,Wytacz Predk Zer”.

To zabezpieczenie jest zawsze przydatne, jednakze ma zasadnicze znaczenie, gdy
stosowana jest funkcja dtugiego czasu przyspieszania (patrz l=> ,4.2.15 Diugi czas
przyspieszania (DCP)").

Gdy PZP jest uaktywniony i przypisany do jednego z wej$¢ dwustanowych, MRM4
sprawdza stan wejsScia PZP doktadnie w momencie wykrycia uruchomienia — prébuje
wykry¢ poczatkowo zamkniety przetacznik predkosci zerowej, ktéry otwiera sie tuz po
tym, jak silnik zacznie sie obraca¢. Jesli to sie nie powiedzie, to natychmiast nastapi
wyzwolenie. Nalezy sprawdzi¢ okablowanie i styk pod katem ewentualnych probleméw.

Zas. wt.

N DCP Timer/2
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I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
I
Prz. 1 - zaw. nisk. 1 Wytgczanie
I
I
I
I
Prz. 2 - zaw. wys. @ Wytgczanie
I
I
I
. I
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I .
| Wytaczanie
I
I
Prz. 4 - PZP za p6zno 07
I Wytaczanie
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4.2.15

Dtugi czas przyspieszania (DCP)

Funkcje LAT wtacza sie w [Param Zab / Param Globalne / Rozruch / Ster Rozruch] ,DCP
Fc”.

Woéwczas timer ,,DCP Timer” okresla czas, przez jaki silnik moze przyspieszaé przy
obcigzeniu o duzej inercji, ktéry jest diuzszy od czasu zablokowania wirnika. Ta funkcja
moze by¢ (i zwykle powinna by¢) ustawiona jako ,nieaktywna”. Jezeli pojemnik
akumulacyjny modelu termicznego napetni sie do 100% podczas dtugiego czasu
przyspieszania, to pojemnik trzyma te wartos¢, i wytgczenie termiczne jest wstrzymywane
do momentu odliczenia czasu przez timer DCP. Do tego czasu poziom w pojemniku
termicznym powinien spas¢ (chtodzony model termiczny) ponizej 100%. W przeciwnym
razie silnik zostanie wytaczony.

Funkcja DCP powinna by¢ stosowana nie tylko z silnikami z przetgcznikiem predkosci
zerowej (styk normalnie zamkniety (rozwierny) otwierajacy sie, gdy silnik faktycznie
zaczyna sie obraca¢, patrz => ,4.2.14 Przetacznik zerowej predkoéci (PZP ZAt. lub
WYL.)"). Nalezy podtaczy¢ styk przetgcznika predkosci zerowej do jednego z wejsé
dwustanowych urzadzenia zabezpieczajgcego. Funkcja przetgcznika predkosci zerowej
powinna by¢ aktywna (PZP ZAt.). Urzadzenie zabezpieczajgce wymaga, aby przetacznik
predkosci zerowej otwierat sie w czasie CZW/2 (potowa czasu zablokowania wirnika) od
momentu uruchomienia. W przeciwnym razie silnik zostanie wytgczony przez funkcje PZP.
Zapobiega to uszkodzeniu silnika w stanie catkowitego utyku, gdy timer DCP uniemozliwia
wytgczenie termiczne z powodu zablokowania wirnika.

PRZESTROGA!

Funkcja dtugiego czasu przyspieszania (DCP) moze blokowa¢ bardzo wazne
zabezpieczenie termiczne PZW-CZW wirnika podczas uruchamiania i doprowadzi¢ do
zniszczenia silnika. Funkcja DCP powinna by¢ wytgczona, chyba ze jest bezwzglednie
potrzebna i zostata stwierdzona mozliwos¢ uruchamiania silnika w ten sposéb. Mozna jej
uzywac do ochrony silnika w stanie utyku tylko z zatgczonym przetgcznikiem predkosci
zerowej (PZP) i podtgczonym wejsciem przetacznika.

Uzytkownik moze tymczasowo anulowad wartos¢ graniczng 12t zabezpieczenia
termicznego po uruchomieniu, ustawiajgc opdéznienie dtugiego czasu przyspieszania.
Takie ustawienie moze by¢ niebezpieczne, poniewaz blokuje wytgczenie termiczne i
utrzymuje napetnienie pojemnika na poziomie 100%, jezeli obcigzenie potrzebuje
dtugiego czasu do osiggniecia predkosci roboczej. Przyktadem moze by¢ silnik
napedzajgcy duzg wiréwke. Stosujgc funkcje DCP, uzytkownik moze korzysta¢ z
czesciowego chtodzenia przez strumieh powietrza wytwarzany przez silnik wirujgcy z
predkoscig mniejszg od normalnej, w przeciwienstwie do nagrzewajgcego sie
zablokowanego wirnika, ktéry nie jest chtodzony przez wentylator. Silnik powinien
posiadad parametry umozliwiajgce uruchamianie w tych trudnych warunkach. Uzytkownik
powinien ponadto upewni¢ sie, ze silnik faktycznie zaczat sie obracaé na dtugo przed
uptywem czasu zablokowania wirnika. W tym celu nalezy podtaczy¢ przetgcznik predkosci
zerowej do wejscia dwustanowego i zatgczy¢ funkcje PZP. Przetgcznik predkosci zerowej
jest stykiem, ktéry jest zamkniety, gdy silnik jest w spoczynku, a otwiera sie, gdy silnik
zaczyna wirowac (zwykle przy 5-10% predkosci roboczej). Jezeli PZP jest zataczony, a
przekaznik urzadzenia zabezpieczajgcego nie wykryje otwartego styku w ciggu potowy
ustawionego czasu zablokowania wirnika, to silnik jest wytaczany.

Nalezy wytaczy¢ funkcje DCP, o ile nie jest wymagana w danym zastosowaniu. Z funkcja
DCP nalezy uzywac przetgcznika predkosci zerowej. Zastosowanie ustawienia DCP
wiekszego od czasu zablokowania wirnika bez przetgcznika predkosci zerowej powoduje
tymczasowe wstrzymywanie zabezpieczenia termicznego i uszkodzenie silnika, jezeli
wirnik faktycznie jest zablokowany.
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MRM4 MRM4-3.7-PL-MAN



Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.2.15 Dtugi czas przyspieszania (DCP)

Jesli uzywana jest funkcja DCP, nalezy sprawdzi¢ ustawienia czasu przejscia [Param Zab /
Param Globalne / Rozruch / Ster Rozruch] ,CPRZ” i opdZnienia uruchomienia przy
zakleszczeniu [Param Zab / Param Globalne / Rozruch / Timer Op6z Rozruch] .”t-Blo-ZAK”,
aby mie¢ pewnos¢, ze sg skoordynowane z wydtuzonym cyklem uruchamiania.
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4.2.16 Wykrywanie stanu silnika zimny/ciepty

4.2.16

Released

Wykrywanie stanu silnika zimny/ciepty

Silnik zostanie uznany za zimny (,Zimna sekw = prawda”) , gdy bedzie pracowad w trybie
zatrzymania dtuzej niz jedng godzine, a czas timera pomiedzy uruchomieniami zostanie

ustawiony na wartos¢ mniejsza niz 1 godzina.

W przeciwnym razie silnik ponownie przejdzie do stanu ,zimny”, gdy na timerze uptynie
czas pomiedzy uruchomieniami. Za pomoca funkcji awaryjnego pominiecia mozna
wymusi¢ na silniku przetgczenie do stanu zimnego.

Wykrywanie rozgrzewania zimnego silnika

MotorStart_YO03

Rozruch .

Rozr >_1| 10 min 0
Rozruch . Praca J P Cold Start Sequ = False
Rozruch . Rozr
; &
Rozruch . Sekw Zimn Rozr B
Zimny Rozr Dop Rozruch .
Rozruch . Zatrzymanie PPRZ
> —
Rozruch . Awar Recz ~ R —D_
Rys. 52:  Silnik jest ciepty
Wykrywanie rozgrzewania zimnego silnika MotorStart_Y04
Rozruch . Rozr 1 godz. 0
B
Rozruch .
Czas Miedz Rozr Tim
t 0
B
§| Cold Start Sequ = False
Awar Recz J
Rys. 53:  Silnik jest zimny
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4.2.17 awaryjne przechodzenie na sterowanie reczne

4.2.17 awaryjne przechodzenie na sterowanie reczne

Funkcje awaryjnego przechodzenia na sterowanie reczne mozna wiaczy¢ lub wytaczy¢ za
pomocg ustawienia [Param Zab / Param Globalne / Rozruch / Ster Rozruch] ,,AwaRec”.
Wartos¢ tego ustawienia okresla tez, czy ta funkcja bedzie mogta by¢ wykonywana za
pomocg wejscia dwustanowego (,WE"), przycisku funkcyjnego na panelu HMI (,HMI"), czy
obu tych elementéw (,,DI/HMI”).

Uaktywniong funkcje awaryjnego przechodzenia na sterowanie reczne mozna wykonad,
naciskajac przycisk funkcyjny ,,Awar pomin” na panelu przednim. W kazdym przypadku
awaryjne przejscie na sterowanie reczne mozna wykona¢ za pomoca zdalnego styku
podtaczonego do dowolnego wejscia dwustanowego, ktére jest zaprogramowane jako
»EMG OVR”, lub z panelu przedniego w menu [Wskazania / Reset / AwaRec]
~AwaryReczHM|”. Ustawienie fabryczne jest dezaktywowane.

Awaryjne przejscie na sterowanie reczne umozliwia szybkie ponowne uruchomienie
wytaczonego silnika bez catkowitej dezaktywacji zabezpieczenia. Po odebraniu zgdania
awaryjnego przejscia na sterowanie reczne pojemnik akumulacyjny modelu termicznego
jest oprézniany do poziomu poczatkowego wynoszgcego 40°C (104°F). Mozliwos¢
rozruchu zimnego silnika jest w petni przywrécona.

Zabezpieczenie silnika jest teraz w takim stanie, w jakim bytoby wtedy, gdy silnik bytby
zatrzymany przez diugi czas przed momentem przejscia na sterowanie reczne. Umozliwia
to natychmiastowe ponowne uruchomienie silnika. PrzejsScie na sterowanie reczne moze
tez opbznic zblizajgce sie wytgczenie termiczne pracujgcego silnika. Awaryjne przejscia na
sterowanie reczne sa zliczane w rekordzie historii oraz zapisywane wraz ze znacznikiem
czasowym w rekordzie dziennika.

PRZESTROGA!

Funkcja awaryjnego przejscia na sterowanie reczne resetuje i uruchamia ponownie
wszystkie funkcje zabezpieczajgce urzadzenia zabezpieczajagcego. Korzystanie z tej
funkcji moze spowodowac uszkodzenie silnika. Nalezy z niej korzysta¢ tylko w sytuacjach
naprawde awaryjnych, gdy znana jest przyczyna wytgczenia. Awaryjne przejscie na
sterowanie reczne, chociaz grozi uszkodzeniem silnika, pozwala zapobiec jeszcze
grozniejszej sytuacji procesowej, spowodowanej przez wytgczenie silnika.
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4.3

220

ThM — model termiczny [49M, 49R]

Alarm i zabezpieczenie termiczne

To urzadzenie zabezpieczajgce udostepnia model termiczny. Model termiczny moze
dziata¢ z modutem URTD lub bez niego. Bezposrednie wyzwolenia i alarmy na podstawie
temperatury RCT sg niezalezne od modelu termicznego. Bez modutu URTD (to znaczy, ze
modut URTD nie jest podtgczony do urzgdzenia zabezpieczajgcego lub jest podtgczony,
ale nie zostat skonfigurowany do wyzwoleh z uzyciem zabezpieczenia termicznego)
zabezpieczenie z uzyciem modelu termicznego bedzie oparte wytgcznie na nastepujgcych
ustawieniach:

Ustawienia maksymalnej dopuszczalnej krzywej ograniczenia termicznego chronionego
urzgdzenia:

e W menu [Param Przkt / Wartosci znamionowe silnikal:
° ,,PPO” — prad petnego obcigzenia w amperach — PPO = I;
o ,PZW" — prad zablokowanego wirnika (PZW) — IR
o ,,CZWZ” — maksymalny dozwolony czas utkniecia (CZWZ) — T;Rg;
o ,Wsp k ” — Wspbtczynnik k nalezy obliczy¢ przez podzielenie maksymalnego
dopuszczalnego pradu ciggtego przez prad znamionowy transformatora (np. 1,2
x prad znamionowy silnika / prad znamionowy transformatora).
* W menu [Param Zab / Param Globalne / Zab Nadpradowe / Term]:
o ,K2” — wspétczynnik wagowy Kz wartosci 2 wynikajacy z nieproporcjonalnego
nagrzewania w wyniku wystepowania sktadowej przeciwnej pradu, ktéra z kolei
wynika ze zjawiska naskérkowosci w precie wirnika.

Ustawienie stygniecia lub ttumienia:

e [Param Zab / Param Globalne / Zab Nadprgdowe / Term] ,Czas Chtodz” — stata
czasowa stygniecia.

Ustawienia krzywych wyzwalania termicznego i alarméw wzgledem krzywej ograniczenia
termicznego:

* W menu [Param Zab / Bank Nastaw 1...4 / Zab Nadpragdowe / Term]:
o ,Prég Wytgcz” — prég wyzwolenia w modelu cieplnym (o ile zostat wigczony);
o ,Czas Opdzn Wyt”;
o ,Prég alarmu” — prég wyzwalania w modelu termicznym (o ile zostat wigczony);
o ,t-opdZn_alarm”.
Pojemnosc cieplna, krzywa ograniczenia termicznego

Przyblizong wartos$¢ efektywnego pradu termicznego laoff heat Mozna obliczyé na podstawie
réwnania:

Iefflheatz = Il2 + Kz - I22

¢ 1 = jednostkowa sktadowa zgodna pradu stojana.
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* K> = ustawienie ,,K2”, patrz powyzej.

Wartos¢ K2 = 6,01 powinna by¢ wykorzystana do nasladowania modelu termicznego
przekaznikéw silnikéw MP-3000 i MP-4000 firmy Woodward.

¢ |2 = jednostkowa sktadowa przeciwna pragdu stojana.
W takim przypadku krzywa ograniczenia termicznego mozna wyrazi¢ nastepujaco:

2

IpgTpp
2
eff.heat

WyzwolenieCzas =

pod warunkiem, ze
leff.heat > k = CTpier
gdzie
e k = ustawienie ,Wsp k ”, patrz powyzej.

* CTpjer = ustawienie [Param Przkt / CT] ,Pierwotne” — Wartos¢ nominalna pradu
strony pierwotnej przektadnikéw pradowych.

Jesli sg dostepne bezposrednie pomiary temperatury stojana, model cieplny zostanie
zmodyfikowany, tak aby uwzgledni¢ utrate ciepta miedzy stojanem a wirnikiem. W wyniku
tego silnik bedzie moégt pracowac dtuzej w warunkach przecigzenia. Utrata ciepta dziata
jak chtodzenie. W pewnym momencie efekt chtodzenia zniesie przyrost ciepta, tak ze
uzyta pojemnosc cieplna osiggnie stabilny poziom ponizej limitu wyzwolenia lub alarmu.
Spowoduje to podniesienie wartosci wspétczynnika k i przesuniecie krzywej wyzwolenia
na prawo.

Jesli uzyta pojemnos¢ cieplna bedzie utrzymywana na poziomie ponizej progu
wyzwolenia, model termiczny nie spowoduje wyzwolenia. Aby zapobiec przegrzaniu
zabezpieczanego sprzetu, konieczne jest wtgczenie funkcji wyzwalania na podstawie
bezposrednich pomiaréw temperatury. Nalezy pamietaé, ze aby temperatura stojana byta
uzyteczna w modelu cieplnym, muszg zostac spetnione nastepujgce warunki:

e Kanaty RCT muszg zosta¢ skonfigurowane tak, aby mierzone byty temperatury
uzwojen; oraz

* w przypadku tych kanatéw RCT nalezy ustawi¢ mozliwos¢ wyzwalania.
Ponadto co najmniej jedna z tych temperatur uzwojen musi by¢ prawidtowa.

Znajgc maksymalng stabilng temperature stojana ©g (°C), uzyta pojemnos¢ cieplng
mozna oszacowad, korzystajgc z nastepujgcego wzoru:

12 ‘50
TCUsed% = (2@450 + effheat )

IIZJB'TPB
, gdy
leff.heat > Ith + PPO

Wptyw temperatury stojana na krzywa progu natezenia pradu

Dla przyktadu mozna przyjg¢ wartosci I g = 6:PPO (FLA), T_.r = 15 s i poziom wyzwolenia
termicznego wynoszacy 100%. Zalezno$¢ miedzy rzeczywistym progiem natezenia pradu
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Rys. 54:

Rys. 55:

222

a temperatura stojana mozna zaobserwowac na krzywej wptywu temperatury stojana na
prég natezenia pradu.

Wykres przedstawia nastepujgcg zaleznos¢: im nizsza temperatura stojana, tym wyzszy
rzeczywisty prog natezenia pradu.

3.5

3.0

2.5

2.0

15

1.0

0.5

Wielokrotnos¢ progu pradu Ib (PPO)

0 50 100 150 200 250
Temperatura stojana [°C]

o
ThermalModel_FO1

Prég pradu skutecznego w stosunku do maksymalnej temperatury stojana.

Bez temperatury stojana przy zadanym progu natezenia pradu réwnym 1,0 - Ib (PPO) oraz
2,0 - Ib (PPO) natezenia pradu fazowego stojana petna pojemnos¢ cieplna zacznie by¢
stosowana w modelu cieplnym po 139,54 s. Jednakze jesli temperatura stojana bedzie
znana i bedzie wynosi¢ 100°C (212°F), rzeczywisty prdog catkowitego natezenia pradu
wyzwolenia zostanie podniesiony do 2,55 - Ib (PPO), a stosowana pojemnos¢ cieplna
osiggnie stabilny poziom 77,5%. W wyniku tego model termiczny w tych warunkach nigdy
nie spowoduje wyzwolenia. Na tym przyktadzie wida¢, ze element RCT stojana moze
utrzymywac pracujacy silnik w sytuacji przecigzenia. W takim przypadku nalezy wigczydé
odpowiednig funkcje wyzwalania na podstawie bezposredniego pomiaru temperatury
stojana.

Krzywe wyzwalania modelu cieplnego

1000
N
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] A\Y
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\N
X
|
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Multiple of Full Load Ampere

— SF=1,TC =100%
= Ith = 120%, Tth = 80%-TC

ThermalModel_F02

Limit modelu cieplnego i krzywe wyzwalania bez RCT.
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ThermalModel_F03

Rys. 56: Limit modelu cieplnego i krzywe wyzwalania z RCT = 100°C

W krzywych wyzwolenia w modelu cieplnym z elementem RCT i bez niego nieoznaczone
linie to krzywe ograniczeh termicznych, a linie oznaczone krzywe wyzwolenia. W
przypadku krzywej bez zastosowanego elementu RCT widad, ze prég natezenia pradu
termicznego mozna zmienié, aby przesunad gérng czesé krzywej wyzwolenia na prawo, co
pozwoli silnikowi dziata¢ w warunkach wyzszych przecigzen niz okreslone we
wspotczynniku eksploatacyjnym. W przypadku krzywej z elementem RCT wida¢, ze
element RCT stojana przesuwa rzeczywisty prég natezenia pradu do poziomu 2,55 : Ib
(PPO) na krzywej ograniczenia termicznego (nieoznaczona linia). Oznaczona linia to
krzywa wyzwolenia z 80% progiem wyzwolenia na podstawie pojemnosci cieplnej, tak
wiec rzeczywisty prég natezenia pradu termicznego krzywej wyzwolenia wynosi okoto
2,05 - Ib (PPO). Mimo ze w tym przypadku prég natezenia pradu termicznego jest
ustawiony na poziom 1,50 - Ib (PPO), w rzeczywistosci zostanie on podniesiony na wyzszy
poziom w zwigzku z uzyciem elementu RCT stojana. Nalezy pamieta¢d, ze pokazane
ograniczenie termiczne i krzywe wyzwolenia sg oparte na powyzszym przyktadzie. Beda
one rézne w przypadku innych zestawdw ustawien.

Przy ustawieniu [Param Zab / Bank Nastaw 1...4 / Zab temp / RTD / UzwGrupa]
~Uzw Funkcja Wytacz, = ,,Aktywny”, model termiczny urzgdzen zabezpieczajacych silnik
wykorzystuje wartos¢ RCT najgoretszego uzwojenia ,WD".
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PZW — wirnik zablokowany podczas rozruchu
Opis funkcjonalny

Funkcja zabezpieczenia w przypadku zablokowania wirnika stanowi integralng czes¢
modelu termicznego i stuzy do ochrony silnika w sytuacji, gdy po doprowadzeniu zasilania
silnik nie moze sie uruchomi¢ ani zwiekszy¢ predkosci obrotowej. W tym czasie silnik
moze wytwarzac¢ znacznie wiecej ciepta (od 10 do 50 razy) niz w przypadku ciepta przy
pradzie znamionowym. Czas, przez jaki silnik pozostaje w bezruchu po doprowadzeniu
zasilania, zalezy od podanego napiecia, a jego warto$¢ graniczna wynosi I12T.

W celu okredlania temperatury silnika w tym okresie, w réwnaniu umozliwiajgcym
obliczenie ciepta wytworzonego w warunkach zablokowania wirnika stosuje sie zaréwno
sktadowg zgodng, jak i sktadowg przeciwng pradu.

Przyblizong wartos¢ efektywnego pradu termicznego leff heat Mozna obliczy¢ na podstawie
réwnania:

leff.heat® = I1? + K- I22
gdzie:
e 1 = jednostkowa sktadowa zgodna pradu stojana.
« Kz = ustawienie ,K2”, patrz => ,4.3 ThM — model termiczny [49M, 49R]".
K2 to wspdtczynnik wagowy wartosci 2 wynikajacy z nieproporcjonalnego
nagrzewania w wyniku wystepowania sktadowej przeciwnej pradu, ktéra z kolei
wynika ze zjawiska naskérkowosci w precie wirnika.
* |2 = jednostkowa sktadowa przeciwna pradu stojana.
Wartos¢ LRC (Locked Rotor Current, prad zablokowanego wirnika) mozna ustawi¢ w

parametrze [Param Przkt / Wartosci znamionowe silnikal ,,PZW”, zobacz takze l=> ,4.3
ThM — model termiczny [49M, 49R]".
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4.4 NPW — najwiekszy prad wyzwolenia

NPW — najwiekszy prad wyzwolenia
Opis funkcjonalny

Najwiekszy prad wyzwolenia (NPW) ustawia poziom pradu, przy ktérym ostatecznie
nastepuje wyzwolenie, gdy nie sg dostepne dane dotyczgce temperatury RCT stojana.

Poziom pradu mozna ustawi¢ na wartos¢ wielokrotnosci ,Ib” (prad petnego obcigzenia,
PPO). Wartos¢ ta reprezentuje pionowa linie w gérnej czesci krzywej bez RCT, jak
pokazano na krzywej wyzwolenia zabezpieczenia oznaczonej Krzywa zabezpieczenia
silnika, przyktad 2 (bez RCT). Ustawienie najwiekszego pradu wyzwolenia w tym
przyktfadzie ma wartos¢ 1 x wartos¢ ,,1b” (PPO).

Uzytkownik musi ustawi¢ wspétczynnik k, ktéry mozna obliczy¢ z nastepujgcego wzoru:

k , = NPW — WSpO,}CZynnikprzeciqz‘eniowy .Ib
Wspdtczynnik P PPRI P PPRI

Uwaga: Wartosci wspétczynnika k oraz pradu Ib muszg by¢ ustawione w menu [Param
Przkt / Wartosci znamionowe silnika].

Wartos¢ parametru ,Wspdtczynnik przecigzeniowy” mozna znalez¢ na tabliczce
znamionowej silnika lub w danych producenta. Uwaga: Gdy silnik pracuje, przekaznik nie
wyzwala sie w momencie wzrostu pradu powyzej wartosci ,NPW”. Zamiast tego
odwzorowuje stopniowe nagrzewanie sie stojana dla pragdéw powyzej wartosci ,, NPW” i
wyzwala sie dopiero po jakims czasie. Czas wyzwolenia zalezy od wielu ustawien i
czynnikéw roboczych, w tym od danych z tabliczki znamionowej stosowanych w
wartosciach innych nastaw.

Nalezy zastosowad bezpieczng wartos¢. W tym przypadku bedzie to wartos¢ ,,NPW”
mniejsza niz nakazywana przez parametr ,k-Wspdt”, jesli temperatura otoczenia silnika
moze wzrosna¢ powyzej 40°C (104°F), a opcjonalny modut URTD nie jest uzywany. W
przeciwnym razie moze dojs¢ do uszkodzenia izolacji stojana lub skrécenia zywotnosci
silnika. Mozna tez zmniejszy¢ wartos¢ ,,NPW”, jesli silnik ma odpowiednie parametry,
chociaz zwiekszone bezpieczehstwo ma krytyczne znaczenie dla tego zastosowania.

PRZESTROGA!

Jesli parametr NPW zostanie ustawiony powyzej wartosci 100% x wspodtczynnik
eksploatacyjny, moze dojs¢ do uszkodzenia silnika.

W systemach z zabezpieczeniem RCT punkt pobudzenia wartosci ,NPW” jest zalezny od
mierzonej temperatury. Zostato to pokazane na przyktadowej krzywej wyzwolenia
oznaczonej jako ,Krzywa zabezpieczenia silnika, przyktad 3” (z RCT), na ktérej widac
przesuniecie wartosci ,NPW” do wartosci 2 x Ib (PPO).

Jesli sg dostepne wyniki pomiaru temperatury stojana, ten algorytm moze zapobiec
wyzwoleniu, nawet gdy wartos¢ skuteczna pradu jest wieksza od nastawy najwiekszego
pradu wyzwolenia (zaleznie od raportéw temperatury stojana). Mimo to nadal wazne jest
ustawienie prawidtowej wartosci najwiekszego pradu wyzwolenia, aby silnik byt dobrze
chroniony. W przypadku awarii zabezpiecze RCT, modutu lub komunikacji modutu z
przekaznikiem algorytm wraca do stosowania parametru ,,NPW”. Nalezy tez pamietad, ze
jesli wszystkie kanaty RCT zostang ustawione na wartos¢ ,WYL", algorytm powréci do
obliczen bez RCT, opartych wytacznie na wartosci ,,NPW”".
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4.4.1 Krzywe zabezpieczenia silnika

4.4.1 Krzywe zabezpieczenia silnika
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—
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amperes T —%

(100% shown)  5Q IRVANR

Maximum allowable

//// __+__ 3 "‘\\\~~ stalll time
20 — N\ N T~ (30 sec cold start)
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. . 10 8 o
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|
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Rys. 57:  Krzywa zabezpieczenia silnika (przyktad 1).
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4.4.1 Krzywe zabezpieczenia silnika
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Rys. 58:
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4.4.1 Krzywe zabezpieczenia silnika

Released
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Krzywa zabezpieczenia silnika (przyktad 3 — z RCT).
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4.5 Red Obc Mech — zmniejszanie obcigzenia mechanicznego

4.5 Red Obc Mech — zmniejszanie obciazenia mechanicznego
Opis funkcjonalny

W niektérych zastosowaniach urzadzenie zabezpieczajgce moze uprzedzac alarm lub
wyzwolenie z powodu zablokowania albo wytgczenie termiczne, wysytajgc do procesu
sygnat nakazujgcy zmniejszenie obcigzenia. Jesli funkcja zmniejszania obcigzenia jest
wigczona, zwiera lub rozwiera styk przekaznika w celu zmniejszenia obcigzenia procesu,
gdy prad obcigzenia silnika wzrosnie powyzej wartosci progowej ustawianej w parametrze
[Param Zab / Bank Nastaw 1-4 / Red Obc Mech] ,,Prég pobudzenia”, dla czasu
przekraczajgcego opbznienie [Param Zab / Bank Nastaw 1-4 / Red Obc Mech] ,Czas
Opdbzn Wyt”.

Opéznienie pobudzenia ,Prdg zwolnienia” moze stuzy¢ do zatrzymywania lub
ograniczania przeptywu materiatu do napedzanego procesu do momentu, az prad
obcigzenia spadnie ponizej wartosci progowe].

Parametr ,Czas Opdzn Zwol” to czas, ktéry musi uptyngé, zanim zostanie wznowiony
normalny przeptyw materiatu do procesu.

Wartos¢ pradu zmniejszania obcigzenia Prég pobudzenia nalezy ustawi¢ wyrazZnie ponizej
poziomu wyzwolenia w przypadku zablokowania. Korzystne moze by¢ ustawienie tej
wartosci ponizej granicznego pradu wyzwolenia, szczegdlnie wtedy, gdy nie jest
stosowane zdalne wykrywanie temperatury.

Funkcja zmniejszania obcigzenia jest aktywna tylko wtedy, gdy stan silnika to ,PRACA”

(patrz réwniez 5> ,4.2 Rozruch — modut uruchamiania silnika i sterowania nim [48,
66]").
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4.5.1 Uruchamianie: Zmniejszanie obcigzenia mechanicznego

Uwaga: Funkcja zmniejszania obcigzenia jest aktywna tylko, gdy silnik znajduje sie w trybie PRACY.

Prady tréjfazowe

A

Prég pobudzenia

Prég zwolnienia

/

/

t[s]

Czas Opdzn Zwol

PEERC b (R

Prég pobudzenia

Czas Op6zn Wyt

Wytgcz
0

LoadShedding_Z01

4.5.1 Uruchamianie: Zmniejszanie obciazenia mechanicznego
Obiekt do przetestowania
» Testowanie wartosci progowych pobudzenia i zwolnienia
» Testowanie czaséw opdznienia
Wymagane srodki
» 3-fazowe Zrédto pradu
* Amperomierz
e Timer odliczajacy czas do wyzwolenia
Procedura
Testowanie wartosci progowych (uktad tréjfazowy)
Ten test mozna wykona¢ tylko wtedy, gdy silnik jest w trybie pracy.
Testowanie wartosci progowej pobudzenia

W tym tescie czas opéznienia zwolnienia powinien wynosi¢ ,0 s”.
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4.5.1 Uruchamianie: Zmniejszanie obcigzenia mechanicznego

Poda¢ prad testowy znacznie mniejszy od wartosci progowej zmniejszania obcigzenia
mechanicznego. Prad testowy nalezy zwieksza¢ do momentu pobudzenia przekaznika.
Odchylenie wartosci mierzonych od wartosci wskazywanych przez amperomierz musi
miesci¢ sie w dopuszczalnych tolerancjach.

Testowanie wartosci progowej zwolnienia

Podczas testowania wartosci progowej zwolnienia prad testowy musi by¢ znacznie
wiekszy od wartosci progowej pobudzenia. Prad testowy nalezy zmniejsza¢ do momentu
zwolnienia przekaznika. Odchylenie wartosci mierzonych od wartosci wskazywanych
przez amperomierz musi miesci¢ sie w dopuszczalnych tolerancjach.

Testowanie czaséw opdznienia
Ten test mozna wykonac tylko wtedy, gdy silnik jest w trybie pracy.
Testowanie opdznienia wyzwolenia

W celu przetestowania ustawionej wartosci opdznienia pobudzenia nalezy podtgczy¢
timer do styku odpowiedniego przekaznika wyzwalania. Poda¢ prad testowy znacznie
mniejszy od wartosci pobudzenia. Prad testowy nalezy zwiekszy¢ gwattownie powyzej
wartosci progowej. Timer jest uaktywniany, gdy warto$¢ ograniczajgca prad wyzwalania
przekroczy wartos¢ progowa, a zatrzymywany, gdy nastapi wytgczenie przekaznika i
uptynie czas dziatania.

Testowanie op6Zznienia zwolnienia

Podczas testowania wartosci progowej zwolnienia prad testowy musi by¢ znacznie
wiekszy od wartosci progowej pobudzenia. Timer nalezy podtgczy¢ do styku
odpowiedniego przekaznika wyzwalania. Pragd testowy nalezy gwattownie zmniejszy¢
ponizej wartosci progowej zwolnienia. Timer nalezy uaktywnié, gdy wartos¢ ograniczajgca
prad wyzwalania spadnie ponizej wartosci progowej, a zatrzymad, gdy nastgpi zwolnienie
przekaznika.

Pomysiny wynik testu
Zmierzone opéznienia wyzwolenia i wartosci progowe sg zgodne z odpowiednimi

wartosciami podanymi na liScie dostosowan. Dopuszczalne odchylenia/tolerancje
zamieszczono w rozdziale Dane techniczne (> , 12 Dane techniczne”).
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4.6 Utyk — zabezpieczenie przed zablokowaniem wirnika [51LR]

4.6

Opis

Utyk — zabezpieczenie przed zablokowaniem wirnika [S1LR]

Gdy silnik pracuje, wzrost pradu powyzej normalnego obcigzenia moze wskazywad na
usterke odbiornika. Zabezpieczenie przed zablokowaniem wirnika wykrywa problemy
mechaniczne, takie jak wytamane zeby mechanizméw napedowych.

MRM4 mozna skonfigurowac na alarm JAM i/lub wyzwolenie JAM. Sa dwa elementy JAM:
L2Utyk[1]1", ,Utyk[2]".

Patrz Limit zabezpieczenia przed zablokowaniem wirnika (patrz prawa pionowa linia w
przyktadzie krzywej ,Funkcja wyzwalania z powodu niedocigzenia i zablokowania”). W tym
przyktadzie krzywej zabezpieczenie przed zablokowaniem wirnika jest ustawione na 150%

Ib (PPO).
Underload trip 1000 = -
level (in % | |
full-load i i Jam trip level
amperes). : function (in %
t[s] T full-load
/ | | _— amperes).
i i
| *ﬁ Delay time
100 | | determined by
Delay time 1 1 underload run
determined by delay function.
underload run | |
delay function. | i
| |
sl |

10

Underload trip /

P

Jam trip function

) . not active
function not active during jam
during underload
start delay
start delay .
. function.
function.
1
0.1 1 10 100 S
g{\
multiples of full-load amperes -
Rys. 60:  Funkcja wyzwalania z powodu niedocigzenia i zablokowania.
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Urzadzenie MRM4 generuje alarm, gdy zostanie przekroczona wartos$¢ pobudzenia [Param
Zab / Bank Nastaw 1-4 / Utyk-zab / Utyk[x]] ,,Pobudz”. Po uptywie czasu odmierzanego
przez timer [Wyboér Modutéw] Utyk[x] . , Tryb” = ,,Aktywny” i [Param Zab / Bank Nastaw 1-
4 | Utyk-zab / Utyk[x]] ,,t” zostanie wystany sygnat wyzwolenia.

Na krzywej ,Funkcja wyzwalania z powodu niedocigzenia i zablokowania” ustawienia
MWyzwolenie” sg reprezentowane przez linie pionowe znacznie powyzej normalnego pradu
obcigzenia. Ta krzywa dotyczy tez ustawienia zablokowania skonfigurowanego jako
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4.6.1 Uruchamianie: Zablokowanie wirnika [51LR]

element alarmowy (zablokowana komenda wyzwolenia). Wyzwolenia sg wstrzymywane
przez timer opdznienia ,t”.

Opdznienia rozruchowego nalezy uzywac do blokowania wyzwolenia i alarmowania do
momentu, az prad silnika spadnie do poziomu statego obcigzenia. Opdznienie

uruchomienia pozwala tez zapobiec generowaniu ucigzliwych alarmoéw i wyzwolen przy
obcigzeniach przejsciowych.

Funkcje

JAM_YO1

Utyk = Utyk[1]...[n]

Odnosi sie do schematu: Blokowane

@ (Czton nie deaktywowany, zadnej aktywnej blokady)

IL1 RMS (PPO)

Utyk .
Pobudz

IL2 RMS (PPO)

IL3 RMS (PPO)

T & & Utyk . Pobudzenie@
T |J

Odnosi sie do schematu: Blokowanie wytgczen

A

AT
Utyk . W) JfE)CZ
K ’ ’ @
ty .

& Utyk . Kmdwy#
@ (Komenda wytaczania nie deaktywowana lub zablokowana) 15a

4.6.1

Uruchamianie: Zablokowanie wirnika [51LR]
Obiekt do przetestowania
» Testowanie ustawionej wartosci zabezpieczenia w przypadku zablokowania
» Testowanie opdznienia wyzwolenia
» Testowanie wspétczynnika podciecia
Wymagane srodki
» 3-fazowe Zrédto pradu
e Amperometr
¢ Timer odliczajgcy czas wyzwolenia
Procedura:
Testowanie wartosci progowych (uktad jednofazowy)
Poda¢ prad testowy znacznie mniejszy od wartosci pobudzenia.
Do testowania wartosci progowych i wartosci podciecia prad testowy nalezy zwieksza¢ do
momentu pobudzenia przekaznika. Odchylenie wartosci wyswietlanych od wartosci

wskazywanych przez amperomierz musi miesci¢ sie w dopuszczalnych tolerancjach.

Testowanie opdznienia wyzwolenia
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4.6.1 Uruchamianie: Zablokowanie wirnika [51LR]

W celu przetestowania opdznienia wyzwolenia nalezy podtaczy¢ timer do styku
odpowiedniego przekaznika wyzwalania. Podtaczy¢ prad testowy znacznie mniejszy od
wartosci pobudzenia i zwiekszy¢ go gwattownie powyzej wartosci progowej. Timer jest
uruchamiany, gdy wartos¢ ograniczajgca prad wytgczeniowy przekroczy warto$¢ progowa
i uptynie czas dziatania, ktéry zostaje zatrzymany po wyzwoleniu przekazZnika.

Testowanie wspdtczynnika podciecia

Zwiekszy¢ wielko$¢ mierzong do poziomu nizszego niz 97% wartosci wyzwolenia.
Zwolnienie przekaznika moze nastapi¢ najwczesniej przy wartosci wyzwolenia 98%.

Pomysiny wynik testu
Zmierzone opo6znienia wytaczenia, wartosci progowe i wspdtczynnik podciecia

odpowiadajg wartosciom podanym na liscie dostosowan. Dopuszczalne odchylenia/
tolerancje zamieszczono w rozdziale Dane techniczne (s> ,12 Dane techniczne”).
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4.7 I< - Undercurrent [37]

4.7 I< - Undercurrent [37]

Functional Description

When the motor is running, a current reduction might indicate a malfunction in the load.
Underload protection recognizes mechanical problems, such as a blocked flow or loss of
back pressure in a pump, or a broken drive belt or drive shaft.

Refer to the underload protection limit - the left vertical line in the “Underload and Jam
Trip Function example”. In the example, the underload trip is set at 60% of Ib (FLA). The
protective device can be configured for underload alarm (if the trip command is blocked)
and underload trip.
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4.7 I< - Undercurrent [37]

Pobudzenie w przypadku niedostatecznego obcigzenia na podstawie mnoznika PPO.

Zakleszczenie na podstawie mnoznika PPO

| '

1000

t[s] —p

500

300
200

100

50

Czas zwtoki dla niedostatecznego obcigzenia

| A I
Czas zwtoki dla zakleszczenia x

10
8
6
4
2
Funkcja
zakleszczenia,
nieaktywna w trakcie 1
dzigtania funkeji 0,5| 1 2 4 6 810 20 100

opdznienia rozruchu.

| wielokrotnosci pradu lb  —p»

Zakleszczenie na podstawie mnoznika PPO

Funkcja wytacz od
niedostatecznego

obcigzenia, nieaktywna <_|_>
w trakcie dziatania
funkcji opéznienia rozruchu.
Pobudzenie w przypadku niedostatecznego obcigzenia na podstawie mnoznika PPO.

Rys. 61: Underload and JAM Trip Function.

These would be represented by two such vertical lines, both below the normal load
current. Be sure to set the alarm level above the trip level. Each element has its own
delay timer. Use the start delay to block tripping until the load stabilizes after a start. Use
run delays to avoid false alarms or trips for load transients.
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4.7.1 Commissioning: Undercurrent [ANSI 37]

Niedoc UnderLoad_Y01
Niedoc = Niedoc[1]...[n]

Odnosi sie do schematu: Blokowane
@ (Czton nie deaktywowany, zadnej aktywnej blokady)

Niedoc .
Wyt od Pob 1/2/3-ch Faz
od jednej fazy
od trzech faz L_
&
[=1] 1 & i i
Niedoc . Pobudzenie
| 14
Niedoc . -
Pob Niedoc L &
IL1 RMS (PPO) =
Eip &
IL2 RMS (PPO)
g
IL3 RMS (PPO) —
i
¢
Niedoc . Wytac:
Niedoc .
t
t 0
Odnosi sie do schematu: Blokowanie wytaczen & Niedoc . KmdWyt
@ (Komenda wytaczania nie deaktywowana lub zablokowana) 15a

4.7.1 Commissioning: Undercurrent [ANSI 37]

Object to be tested

» Testing the pick-up value for Undercurrent protection

* Testing the trip delay

» Testing the fallback ratio
Necessary means

* 3-phase current source

* Amperemeter

* Timer for measuring of the tripping time
Procedure
Testing the threshold values( single-phase, three phase)
Feed in a testing current significantly greater than the pick-up value.
For testing the threshold values and fallback values, the test current has to be decreased
until the relay is energized. When comparing the displayed values with those of the
ammeter, the deviation must be within the permissible tolerances.
Testing the trip delay
For testing the trip delay, a timer is to be connected to the contact of the associated trip
relay. Feed in a testing current significantly greater than the pick-up value, the test
current has to be decreased suddenly below the threshold value. The timer is started
when the limiting value of the tripping current falls below the threshold and the operating

time is elapsed and it is stopped when the relay trips.

Testing the fallback ratio
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.7.1 Commissioning: Undercurrent [ANSI 37]

Enlarge the measuring quantity to more than 103% of the trip value. The relay must only
fall back at 103% of the trip value at the earliest.

Successful test result

The measured tripping delays, threshold values and fallback ratio comply with those
specified in the adjustment list. Permissible deviations/tolerances can be ftaken from

Technical Data.
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce

4.8 | — zabezpieczenie nadpradowe

4.8 | — zabezpieczenie nadpradowe

Modut zabezpieczenia nadprgdowego faz ,1” obejmuje nastepujgce funkcje
zabezpieczajgce ANSI:

« ANSI 50 — 5> , ANSI 50, 51 — zabezpieczenie nadpradowe zalezne/niezalezne
czasowo, bezkierunkowe”, 5> ,4.8.1 Charakterystyki”

« ANSI 51 — <> ,ANSI 50, 51 — zabezpieczenie nadpradowe zalezne/niezalezne
czasowo, bezkierunkowe”, l=> ,4.8.1 Charakterystyki”

* ANSI 51Q — > ,ANSI 51Q — zabezpieczenie nadpradowe sktadowej przeciwnej
faz”, > ,4.8.3 12> — zabezpieczenie nadpradowe sktadowej przeciwnej [51Q]"

' Wszystkie elementy zabezpieczenia nadprgdowego maja identyczng budowe.

o
' W tym module sg dostepne zestawy parametréw adaptacyjnych.
o

Dzieki nim mozna dynamicznie modyfikowa¢ parametry w zestawach parametréw
adaptacyjnych. Patrz .> ,1.3.2 Zestawy parametréw adaptacyjnych”.

ANSI 50, 51 — zabezpieczenie nadpradowe zalezne/niezalezne czasowo,
bezkierunkowe

Te opcje zastosowania ustawia sie za pomocg menu [Wybér Modutéw]:
e [Wybér Modutéw] ,Tryb” = , bezkierunkowe”

Informacje o kierunku nie sg brane pod uwage, jesli element zabezpieczenia pragdowego
jest zaplanowany jako ,bezkierunkowe”.

Opcje:
e [Param Zab / Bank Nastaw 1-4 / Zab Nadpradowe / I[x]] ,,Metoda pomiarowa” =
° 1-sza harm
o True RMS
o 12
ANSI 51Q — zabezpieczenie nadpradowe sktadowej przeciwnej faz
Te opcje zastosowania aktywuje sie w nastepujgcy sposob:
* [Param Zab / Bank Nastaw 1-4 / Zab Nadpradowe / I[x]] ,,Metoda pomiarowa” = 12"
Metoda pomiaru

Dla kazdego elementu zabezpieczajgcego mozna za pomocg ustawienia , Metoda
pomiarowa” okresli¢, czy pomiar ma sie odbywad¢ metoda ,, 1-sza harm”, czy ,True RMS”.
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.8.1 Charakterystyki

Parametr ,Metoda pomiarowa” mozna réwniez ustawi¢ na wartos¢ ,12”. W takim
przypadku bedzie mierzona sktadowa przeciwna faz prgdu. Mozna wéwczas wykrywac
zwarcia niesymetryczne.

4.8.1 Charakterystyki

Dla kazdego elementu dostepne sg nastepujace charakterystyki:

DEFT — charakterystyka zwtoczna niezalezna
Charakterystyka zalezna [NINV]. (IEC) — charakterystyka zalezna odwrotna IEC

Charakterystyka mocno zalezna [VINV]. (IEC) — charakterystyka zalezna silnie
odwrotna IEC

Charakterystyka zalezna o wydtuzonym czasie [LINV]. (IEC) — charakterystyka
zalezna o wydtuzonym czasie IEC

Charakterystyka ekstremalnie zalezna [EINV]. (IEC) — charakterystyka zalezna
bardzo silnie odwrotna IEC

Charakterystyka Srednio nachylona [MINV] . (ANSI) — charakterystyka zalezna
umiarkowanie odwrotna ANSI

Charakterystyka mocno zalezna [VINV]. (ANSI) — charakterystyka zalezna silnie
odwrotna ANSI

Charakterystyka ekstremalnie zalezna [EINV]. (ANSI) — charakterystyka zalezna
bardzo silnie odwrotna ANSI

RINV — charakterystyka zalezna odwrotna typu R

Charakterystyka termiczna ptaska. — charakterystyka termiczna ptaska
Charakterystyka - IT

Charakterystyka - 12T

Charakterystyka - 14T

Objasnienie do wszystkich charakterystyk

240

I: Prad zaktéceniowy

I>: Jesli ustawiona wartos¢ zostanie przekroczona, rozpocznie sie odliczanie do
wytgczenia modutu/cztonu.

Ustawienie: [Param Zab / Bank Nastaw 1...4 / Zab Nadpradowe / I[x]] ,,/>"
tdla ,Ch-ka” = ,DEFT":

o Opdznienie wyzwolenia dla | > I>, ustawia sie za posrednictwem [Param Zab /
Bank Nastaw 1...4 / Zab Nadpradowe / I[x]] ,,t”.

o Opodznienie resetu dla | = I> zawsze wynosi 0 (,,Natychmiastowe”).
t dla wszystkich charakterystyk z wyjatkiem ,DEFT":

o Opdznienie wyzwolenia dla | > |I> jest obliczane na podstawie wybranej
charakterystyki.
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.8.1 Charakterystyki

o Opdznienie resetu dla >, ustawia sie za posrednictwem ,, Zerow dla Ch-k INV”;
dostepne opcje: ,Natychmiastowe”, ,zwtoka niezalezna” lub ,czas odwrécony”.

o Z opcja ,Zerow dla Ch-k INV” = ,Natychmiastowe”: Natychmiastowy reset: jesli
wartos¢ pradu spada ponizej ustawionej wartosci to nastepuje reset timera
TOC.

o Z opcja ,Zerow dla Ch-k INV” = ,zwtoka niezalezna”: Opdznienie resetu ustawia
sie w ,t-opdz. kasowania”.

o Z opcja ,Zerow dla Ch-k INV” = ,,czas odwrdécony”: OpdzZnienie resetu jest
obliczane na podstawie wybranej charakterystyki.

* tchar (dla wszystkich charakterystyk z wyjatkiem ,,DEFT”):

o Wspétczynnik zwielokrotnienia czasu dla charakterystyk wytgczania. Zakres
ustawien zalezy od wybranej krzywej wytgczania.

o Ustawianie za posrednictwem [Param Zab / Bank Nastaw 1...4 / Zab
Nadpradowe / I[x]] , tchar”
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.8.1.1 DEFT — charakterystyka zwtoczna niezalezna

4.8.1.1 DEFT — charakterystyka zwtoczna niezalezna

DEFT

100~ E
B 1/ 1> 1
* 10; 001~ [ = 40 .
t[s]| i
1 B
L B(X)S i
I !
E 0.0s E

0.01 | L1 ‘ | | |11 ‘

1 10

[ /1> —==

Pdoc_Z00

Opéznienie wyzwolenia dla | > |>, ustawia sie za posSrednictwem [Param Zab / Bank
Nastaw 1...4 / Zab Nadpradowe / I[x]] , t”.

OpodZnienie resetu dla | = I> zawsze wynosi 0 (,,Natychmiastowe”).
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.8.1.2 IEC Charakterystyka zalezna [NINV].

4.8.1.2 IEC Charakterystyka zalezna [NINV].

.Ch-ka” = IEC NINV

' Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,
o

natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt > , Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.

Uwaga: Przy | > 20-/> charakterystyka sptaszcza sie, wartosci t utrzymuja sie na statym
poziomie dla | = 20-/>.

Reset Wytacz
t=L42-tchar t=%-toha1‘
1-.0.L10 oLo’ _q
01> 10 01> 0
I I
<1 1<=—=<20
Jegli: T> = Jegli: 1>
100
t [s]
10
tlchar=
~—— 1'5
1 0,5
0,2
— 0,1
0,1 J 0,05
0,01
0,01 0,1 1 10 100

| / 1> (wielokrotne wartosci wychwytywania)

Pdoc_z01
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.8.1.3 IEC Charakterystyka mocno zalezna [VINV].

4.8.1.3 IEC Charakterystyka mocno zalezna [VINV].

.Ch-ka” = IEC VINV

Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,
natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt > , Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.

Uwaga: Przy | > 20-/> charakterystyka sptaszcza sie, wartosci t utrzymuja sie na statym
poziomie dla | = 20-/>.

Reset Wytacz
t=L52-tchar t=¥-tchar
-Gk >
I I
—<1 1<+—=<20
Jedli: T> Jedli: ~ S 1>
100
t [s]
10
tchar=
1 1,5
1
i 0,5
0,1 S
' 0,1
o 0,05
0,01
0,01 0,1 1 10 100

| / 1> (wielokrotne wartosci wychwytywania)

Pdoc_z02
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4.8.1.4

.Ch-ka” = IEC EINV

Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.8.1.4 IEC Charakterystyka ekstremalnie zalezna [EINV].

IEC Charakterystyka ekstremalnie zalezna [EINV].

Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,
natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt > , Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.

Uwaga: Przy | > 20-/> charakterystyka sptaszcza sie, wartosci t utrzymuja sie na statym

poziomie dla | = 20-/>.

Reset Wytacz
¢t =—80 -+ tchar t= 8(2) - tchar
1- 0L 0O 0L 0 _ 1
01> 10 01> 0
I I
i =—=20
Jedli: T> jedli: ~ S T>
1000
t [s]
100
10 //
\\ tchar=
1
1,5
RN 1
0,1 0,5
0,2
RN 0,1
0,01 0,05
0,01 0,1 1 10 100
| / 1> (wielokrotne wartosci wychwytywania)
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.8.1.5 IEC Charakterystyka zalezna o wydtuzonym czasie [LINV].

4.8.1.5 |IEC Charakterystyka zalezna o wydiuzonym czasie [LINV].

.Ch-ka” = IEC LINV

Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,
natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt > , Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.

Uwaga: Przy | > 20-/> charakterystyka sptaszcza sie, wartosci t utrzymuja sie na statym
poziomie dla | = 20-/>.

Reset Wytacz
t=&-t0ha1’ t=&-tchar
01 o L1
1-0t>0 >
I I
1 <20
Jegli: T> Jegli: -~ S I>
1000
t [s]
100
tchar=
10 1,5
1
EEEEE 0,5
1 0,2
0,1
EEEEE 0,05
0,1
0,01 0,1 1 10 100

| / I> (wielokrotne wartosci wychwytywania)

Pdoc_Z03
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.8.1.6 ANSI Charakterystyka srednio nachylona [MINV] .

4.8.1.6 ANSI Charakterystyka srednio nachylona [MINV] .

.Ch-ka” = IEC MINV

' Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,
o

natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt > , Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.

Uwaga: Przy | > 20-/> charakterystyka sptaszcza sie, wartosci t utrzymuja sie na statym
poziomie dla | = 20-/>.

Reset Wytacz
t=L52-tchar U 00515 []
1-0_L0O t=|:|'—002+0,1140 |:|~tchar
01> 10 0 Lo g i 1 |:|
0 I>10
I I
-—<1 1<+=<20
Jedli: 1> © Jegli: -~ 1>
1000
t [s]
100 J
tchar=
R 15
10 10
J 5
\— 2
1
T~ 0,5
0,1
0,01 0,1 1 10 100

| / 1> (wielokrotne wartosci wychwytywania)

Pdoc_z05
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.8.1.7 ANSI Charakterystyka mocno zalezna [VINV].

4.8.1.7 ANSI Charakterystyka mocno zalezna [VINV].

.Ch-ka” = ANSI VINV

Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,

charakterystyk”.

natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt > , Objasnienie do wszystkich

Uwaga: Przy | > 20-/> charakterystyka sptaszcza sie, wartosci t utrzymuja sie na statym
poziomie dla | = 20-/>.

Reset Wytacz
151%5 t=1] —— + 0,491 []- tchar
08 =8 -1 0
I I
== 1<=—=<20
Jedli: 1> Jesli: I>
1000 J
t [s]
100
tchar=
10
15
E——— 10
[ 5
1 —— 2
\\\\VAAA*AAA 1
111 0,5
0,1
0,01 0,1 1 10 100

| / I> (wielokrotne wartosci wychwytywania)
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.8.1.8 ANSI Charakterystyka ekstremalnie zalezna [EINV].

4.8.1.8 ANSI Charakterystyka ekstremalnie zalezna [EINV].

.Ch-ka” = ANSI EINV

Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,
natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt > , Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.

Uwaga: Przy | > 20-/> charakterystyka sptaszcza sie, wartosci t utrzymuja sie na statym
poziomie dla | = 20-/>.

Reset Wytacz
151%5 t=[]——5—+0,1217 [J- tchar
08 =8 -1 0
I I
== 1<=—=20
Jedli: I> Jedli: I>
1000
t [s]
100
10
tchar=
EER 15
R 10
1 5
NN 2
0,1 0,5
0,01 0,1 1 10 100

| / I> (wielokrotne wartosci wychwytywania)

Pdoc_z07
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.8.1.9 R Inverse [RINV] - Charakterystyka

4.8.1.9 R Inverse [RINV] - Charakterystyka

.Ch-ka” = RINV

Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,
natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt > , Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.

o

Uwaga: Przy | > 20-/> charakterystyka sptaszcza sie, wartosci t utrzymuja sie na statym
poziomie dla | = 20-/>.

Reset Wytacz
1,0 1,0
t= : - tchar t = ————= - tchar
1Lt 0,339 -5
01> 0
I I
=<1 1<=—=<20
Jedli: T> jedli: - 1>
100
t [s]
10 tchar=
1,5
1
0,5
1
\ 0,2
\ 0,1
0,05
0,1
0,01 0,1 1 10 100

| / I> (wielokrotne wartosci wychwytywania)
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.8.1.10 Charakterystyka termiczna ptaska.

4.8.1.10 Charakterystyka termiczna ptaska.

,Ch-ka"” = Termiczna Ptaska

' Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,

natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt > , Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.

Reset Wyltacz
t=55-325-tchar t=55'3°g-tchar
I I
Jedli: In Jedli: -~ n
1000
t [s]
100 tchar=
10
5
10
0,5
1
0,05
0,1
0,01 0,1 1 10 100

| / In (wielokrotne prady nominalne)
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.8.1.11 Charakterystyka - IT

4.8.1.11 Charakterystyka - IT

.Ch-ka” =IT

' Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,

natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt »Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.
Reset Wyltacz
2
t=05-3“5tchar g 035 oo
00
OIn O
I 1
Jedli: In Jesli: In
1000
t [s]
100
10 tchar=
10
5
1
0,5
0,1
0,05
0,01
0,01 0,1 1 10 100

I / In (wielokrotne prady nominalne)
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.8.1.12 Charakterystyka - 12T

4.8.1.12 Charakterystyka - 12T

.Ch-ka” = 12T

' Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,

natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt »Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.
Reset Wyltacz
2 2
t=05-3“5tchar t=5'32-tchar
0l 0
OIn O
I 1
Jedli: In Jesli: In
1000
t[s]
100
10
1
tchar=
10
5
0,1
0,5
0,01
0,01 0,1 1 10 100

I / In (wielokrotne prady nominalne)
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Released
4 Elementy zabezpieczajgce
4.8.1.13 Charakterystyka - 14T
4.8.1.13 Charakterystyka - 14T

.Ch-ka” = 14T

Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,
natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt »Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.

Reset Wyltacz
=05.1320. .
t=p5-3%; tchar =2 34-tchar
i
OIn O
. iL<1 o 1<L
Jedli: In Jesli: In
1000 &}
\\ \\\\
)
t [s] i

W
100 A

\
0
10 et
\\ \\\\\\\
WA
VN
AL
\ tchar=
1 ‘\\ \\\\\ \\
\\ \\ \ 10
\\ LA
\ 5
AT 2
0,1 R
\\ I\ \\\\\\ 1
\ \\\\\\
W 0,5
W 0,05
0,01
0,01 0,1 1 10 100

Pdoc_Z11

I / In (wielokrotne prady nominalne)
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.8.2 Funkcje

4.8.2 Funkcje

I[1] ... [n] Pdoc_Y19
I =1[1]...[n]

Odnosi sie do schematu: Blokowane

IH2 . Akt & |
@ = & |. Blk od IH2

s
Blk od IH2

Nieaktywny =
& | . Pobudzenie L1
Aktywny — O 24b

Odnosi sie do schemaig:—+H2 & —
IH2 . Blk L1 & I . Pobudzenie L2

¥
N
=]l

Odnosi sie do schemaig:—H
IH2 . BIk L2 & I . Pobudzenie L3

ONO

z
N
=]l

Odnosi sie do schematiu:

IH2 . BIk L3 §| | . Pobudzenie
7 14
L ,_J
1. =1
Metoda pomiarowa 1. Wyt L1
p {&] YA 22 (eb
1-sza harm I
True RMS = & | Wytacz L2 T
i1 ° T — |
""""" | . Wytacz L3
L2 _D_ _E y'a 18b
IL3 _D_
¢
l.
Ch-ka
l.
tchar
l.
t-opdz. kasowania
l.
Zerow dla Ch-k INV
l.
| t
1
1 i q)
" DEFT / INV
1
i t 0
B
I . Wytacz
- e )
- 0]
_____ Imax
. Imax &
Odnosi sie do schematu:

. KmdWyt
@ Blokowanie wytaczen 15a

Komenda wytaczania nie deaktywowana lub zablokowana
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.8.3 12> — zabezpieczenie nadpragdowe sktadowej przeciwnej [51Q]

4.8.3 12> — zabezpieczenie nadpradowe sktadowej przeciwnej [51Q]

Aby wiaczy¢ te funkcje, w zestawie parametréw odpowiedniego elementu nadpradowego
I[x] nalezy ustawi¢ parametr [Param Zab / Bank Nastaw n / Zab Nadpradowe / I[x]]
~Metoda pomiarowa” na ,12".

Funkcje zabezpieczenia nadpradowego sktadowej przeciwnej (12>) mozna postrzegac jako
odpowiednik zabezpieczenia nadpragdowego fazowego, z tym wyjatkiem, ze pod uwage
brane jest natezenie pradu sktadowej przeciwnej (I12>) zamiast natezen pradu w trzech
fazach, jak w przypadku funkcji zabezpieczenia nadprgdowego. Natezenie pradu
sktadowej przeciwnej brane pod uwage w funkcji 12> pochodzi z nastepujacego dobrze
znanego przeksztatcenia sktadowych symetrycznych:

Wartos¢ ustawiong pobudzenia funkcji zabezpieczajgcej 12> nalezy okresli¢, biorgc pod
uwage wystepowanie prgdu sktadowej przeciwnej w chronionym obiekcie.

Poza tym funkcja zabezpieczenia nadprgdowego sktadowej przeciwnej (I12>) korzysta z
tych samych ustawionych parametréw, co funkcja zabezpieczenia nadpradowego
fazowego, takich jak charakterystyki wyzwalania i zerowania w normach IEC/ANSI,
mnoznik czasowy itp.

Funkcji zabezpieczenia nadpradowego sktadowej przeciwnej (I12>) mozna uzy¢ do
zabezpieczania przewodu, generatora, transformatora i silnika w celu ochrony uktadu
przed zwarciami niesymetrycznymi. Poniewaz funkcja zabezpieczenia 12> dziata na
sktadowej przeciwnej pradu, ktéra podczas normalnych warunkéw obcigzenia nie
wystepuje, parametr 12> mozna ustawi¢ na bardziej czutg wartos¢ niz w przypadku funkcji
zabezpieczenia nadpragdowego fazowego. Z drugiej strony ustawienie funkgji
zabezpieczenia nadpragdowego sktadowej przeciwnej w uktadzie gwiazdy nie oznacza
automatycznie dtugiego czasu likwidacji zwar¢ dla najdalszych w obwodzie urzadzen
zabezpieczajacych, poniewaz czas wyzwolenia omawianej funkcji zabezpieczenia
nadpragdowego sktadowe]j przeciwnej nalezy dostosowad wytgcznie do kolejnego
urzadzenia w dét obwodu z funkcjg zabezpieczen nadpradowych sktadowej przeciwnej. W
zwigzku z tym funkcja 12> w wielu przypadkach jest dobrym dodatkowym rozwigzaniem
ochronnym poza funkcjg zabezpieczenia nadpradowego fazowego.

W przypadku uzywania modutu blokowania udaréw opéznienie wyzwolenia funkcji
zabezpieczenia nadprgdowego musi by¢ ustawione na co najmniej 30 ms, aby nie
dochodzito do btednych wyzwolen.

przejsSciowych.

' Prad sktadowej przeciwnej w chwili zamkniecia wytgcznika moze by¢ wynikiem zaktécen
o
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4.8.3 12> — zabezpieczenie nadpradowe sktadowej przeciwnej [51Q]

I[1]...[n]: Metoda pomiarowa = (12>) Pdoc_Y10
I =1[1]...[n]

Odnosi sie do schematu: Blokowane**

@ (Czton nie deaktywowany, zadnej aktywnej blokady) &
I. Blk od IH2
I ] _J
Blk od IH2
Nieaktywny
Aktywny & | . Pobudzenie 14
Odnosi sie do schematu: IH2 )
@ IH2 . Blk od IH2 >1)
Ch-ka
® :
tchar
l.
t-opdz. kasowania
l.
Zerow dla Ch-k INV
t 0
B
0]
l.
Metoda pomiarowa & DEFT /INV
1-sza harm W oparciu o | . Wytacz 15
e powyzsze
True RMS parametry, czasy
2 wytaczania i tryby
1. resetu beda
q> Prég 310 obliczone przez urzadzenig- &
12 I . KmdWyt
———————————— R T 15a

Odnosi sie do schematu: Blokowanie wytaczen
@ (Komenda wytaczania nie deaktywowana lub zablokowana)
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4.8.4 I>> — funkcja 10C

4.8.4

4.8.5

I>> — funkcja 10C

Funkcja bezzwtocznego zabezpieczenia nadpradowego (I0C) lub 50P petni role
zabezpieczajacg w przypadku zwarcia wysokopragdowego. Przyktadowe ustawienie I0C
stosowane w krzywej zabezpieczenie silnika (patrz ,,Przyktady krzywych zabezpieczenia
silnika” w punkcie , Najwiekszy prad wyzwolenia”) to 12 x (1200%) FLA. Ustawienie IOC
powinno mie¢ wartos¢ co najmniej 1,5 x PZW (prad zablokowanego wirnika), znacznie
powyzej pragdu zablokowanego wirnika normalnie wystepujgcego w momencie
uruchomienia.

Funkcja 10C powinna dziata¢ szybko, dlatego nie ma opcji opdznienia rozruchu lub
pobudzenia. Opdznienie rozruchowe ustawiane jest na warto$¢ co najmniej 0,03 s (w razie
potrzeby wiekszg) w celu zablokowania wyzwolenia przez I0C w przypadku udaru
magnetycznego przy pierwszym pobudzeniu silnika. Dodatkowa nastawa opdzZnienia
wyzwolenia I0C jest ustawiona na domysing wartos¢ zero sekund.

Poziom wyzwolenia 10C

Funkcja 10C ustawia warto$¢ graniczng bezzwtocznego wyzwolenia zabezpieczenia
nadpragdowego jako wartos¢ procentowga ,Ib” (PPO), powyzej ktérej nastepuje wyzwolenie
przekaznika. Ten rodzaj wyzwalania mozna ustawi¢ na ,Nieaktywny”, aby dezaktywowa¢
ten element urzadzenia zabezpieczajgcego. W przypadku pradéw wyraznie
przekraczajgcych te nastawe funkcja I0C uaktywnia sie w cyklach 1,5 zasilania lub
mniejszych (przy 50 Hz).

Uruchamianie: Zabezpieczenie nadpradowe, bezkierunkowe [50,
511

Obiekt do przetestowania

e Sygnaty, ktére maja by¢ mierzone dla kazdego elementu zabezpieczenia pradowego,
wartosci progowe, catkowity czas wytgczania (zalecane) lub, zamiast tego,
opdznienia wytaczania i wspdétczynniki podciecia (za kazdym razem 3 x jedna faza
oraz 1 x trzy fazy).

W szczegdlnosci, w uktadzie potgczen Holmgreena mogg wystepowac btedy okablowania
— sg one wéwczas bezpiecznie wykrywane. Pomiar catkowitego czasu wyzwolenia
pozwala sprawdzi¢ prawidtowos¢ okablowania strony wtérnej (od zacisku do cewki
napedu wytacznika).

Zamiast opdznienia wytgczenia zaleca sie mierzenie catkowitego czasu wytgczenia.
Opébznienie wytgczania powinno zostac okreslone przez klienta. Catkowity czas
wytgczenia jest mierzony na styku sygnalizowania potozenia wytgcznika (a nie na wyjsciu
przekaznika!).

Catkowity czas wytaczenia = opdznienie wytgczenia (patrz: tolerancje cztonéw
zabezpieczeniowych) + czas zadziatania wytacznika (ok. 50 ms)

Nalezy przyjac czasy zadziatania wytgcznikéw pochodzace z danych technicznych w
dokumentacji dostarczonej przez producenta wytgcznika.
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4.8.6

Released
4 Elementy zabezpieczajgce
4.8.6 Uruchamianie: Nadpragdowa sktadowej przeciwnej
Wymagane srodki
« Zrédto pradu
¢ Opcjonalne: amperomierze
e Timer
Procedura
Testowanie wartosci progowych (3 x jedna faza oraz 1 x trzy fazy)

Za kazdym razem podac prad przekraczajgcy o okoto 3-5% wartos¢ progowa aktywacji/
wytgczenia. Nastepnie sprawdzi¢ wartosci progowe.

Testowanie catkowitego opdZznienia wyzwolenia (zalecenie)

Zmierzy¢ catkowite czasy wytgczenia na stykach pomocniczych wytgcznika (wyzwolenie
wytacznika).

Testowanie opdZnienia wytgczenia (pomiar na wyjsciu przekaznika)
Zmierzy¢ czasy wytaczenia na wyjsciu przekaznika.
Testowanie wspdtczynnika podciecia

Ograniczy¢ natezenie pragdu do 97% wartosci wyzwolenia i sprawdzi¢ wspétczynnik
podciecia.

Pomysiny wynik testu
Zmierzone catkowite opdznienia wytgczenia lub poszczegdlne opdznienia wytgczenia,
wartosci progowe i wspétczynniki podciecia odpowiadajg wartosciom podanym na liscie

dostosowan. Dopuszczalne odchylenia/tolerancje zamieszczono w rozdziale Dane
techniczne.

Uruchamianie: Nadpradowa sktadowej przeciwnej
Obiekt do przetestowania
Sygnaty, ktére majg by¢ mierzone w ramach kazdej funkcji zabezpieczenia prgdowego:

wartosci progowe, catkowity czas wyzwolenia (zalecane) lub — zamiast tego —
opdznienia wyzwolenia i wspétczynniki podciecia.

Zalecane jest, aby zamiast czasu wytgczenia mierzy¢ catkowity czas wytgczenia.
Opébznienie wytgczania powinno zostac okreslone przez klienta. Catkowity czas
wyzwolenia jest mierzony na stykach sygnalizowania potozenia wytacznika (a nie na
wyjsciu przekaznika!).

Catkowity czas wyzwolenia: = op6znienie wyzwolenia (patrz: tolerancje cztonéw
zabezpieczeniowych) + czas zadziatania wytgcznika (ok. 50 ms)

Nalezy przyjac czasy przetgczania wytacznikéw pochodzace z danych technicznych w
dokumentacji dostarczonej przez producenta wytgcznika.

Wymagane Srodki:
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4 Elementy zabezpieczajgce

4.8.6 Uruchamianie: Nadprgdowa sktadowej przeciwnej

260

 Zrédto pradu
* Amperomierze
* Timer
Procedura:
Testowanie wartosci progowych

Aby uzyska¢ prad sktadowej przeciwnej, nalezy zmieni¢ kolejnos¢ faz w zaciskach zrédta
napiecia (w przypadku sekwencji ABC — na ACB, w przypadku sekwencji ACB — na ABC).

W ramach kazdego wykonywanego testu nalezy poda¢ prad przekraczajacy o okoto 3-5%
wartos¢ progowa aktywacji/wytgczenia. Nastepnie sprawdzi¢ wartosci progowe.

Testowanie catkowitego opdZznienia wyzwolenia (zalecenie)

Zmierzy¢ catkowite czasy wytgczenia na pomocniczych stykach wytgcznikéw (wyzwalanie
wytacznika).

Testowanie opbZnienia wytaczenia (mierzone na styku wyjsciowym przekaznika)
Zmierzy¢ czasy wytaczenia na styku wyjsciowym przekaznika.
Testowanie wspdtczynnika zwolnienia

Ograniczy¢ natezenie prgdu do 97% wartosci wytgczenia i sprawdzi¢ wspdtczynnik
zwolnienia.

Pomysiny wynik testu
Zmierzone catkowite opdznienia wyzwolenia lub poszczegdlne opdznienia wyzwolenia,
wartosci progowe i wspétczynniki zwolnienia odpowiadajg wartoSciom podanym na liscie

dostosowan. Dopuszczalne odchylenia/tolerancje zamieszczono w rozdziale Dane
techniczne.
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4 Elementy zabezpieczajgce
4.9 |z — zabezpieczenie nadpradowe ziemnozwarciowe [50N/G, 51N/G, 67N/G]

4.9 Iz — zabezpieczenie nadpradowe ziemnozwarciowe [50N/G,
51N/G, 67N/G]

Modut zabezpieczenia nadprgdowego ziemnozwarciowego ,310” obejmuje nastepujgce
funkcje zabezpieczajgce ANSI:

* ANSI 50N/G
* ANSI 51N/G
' Wszystkie elementy ziemnozwarciowe maja identyczna budowe.

®
' W tym module sg dostepne zestawy parametréw adaptacyjnych.
®

Dzieki nim mozna dynamicznie modyfikowaé parametry w zestawach parametréw
adaptacyjnych. Patrz s> ,1.3.2 Zestawy parametréw adaptacyjnych”.

ANSI 50N/G — zabezpieczenie nadpradowe ziemnozwarciowe, bezkierunkowe
Te opcje zastosowania ustawia sie za pomocg menu [Wybér Modutéw]:
e [Wybér Modutéw] ,Tryb” = , bezkierunkowe”

Informacje o kierunku nie sg brane pod uwage, jesli element zabezpieczenia pragdowego
jest zaplanowany jako ,bezkierunkowe”.

Opcje:
e [Param Zab / Bank Nastaw 1-4 / Zab Nadpradowe / 3I10[x]] ,,Metoda pomiarowa” =
o 1-sza harm

o True RMS

ANSI 51N/G — zabezpieczenie ziemnozwarciowe, bezkierunkowe
Te opcje zastosowania ustawia sie za pomoca menu [Wybér Modutdéw]:
* [Wybér Modutéw] ,Tryb” = ,bezkierunkowe”

Informacje o kierunku nie sg brane pod uwage, jesli element zabezpieczenia pragdowego
jest zaplanowany jako , bezkierunkowe”.

Opcje:
e [Param Zab / Bank Nastaw 1-4 / Zab Nadpradowe / 3I0[x]1] ,,Metoda pomiarowa” =
o 1-sza harm

o True RMS
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4 Elementy zabezpieczajgce
4.9 |z — zabezpieczenie nadpradowe ziemnozwarciowe [50N/G, 51N/G, 67N/G]

Metoda pomiaru

Dla kazdego elementu zabezpieczajgcego mozna za pomocg ustawienia , Metoda
pomiarowa” okresli¢, czy pomiar ma sie odbywa¢ metodg ,1-sza harm”, czy ,True RMS”.

Zrédto Iz / Zrédto UO

Parametry ,, 310 wybdr” i ,,3U0 wybdr” okreslaja, czy prad doziemny i napiecie szczatkowe
sg ,Mierzone”, czy ,Obliczone”.
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4 Elementy zabezpieczajgce
4.9.1 Charakterystyki

4.9.1 Charakterystyki

Dla kazdego elementu parametr [Param Zab / Bank Nastaw 1...4 / Zab Nadpradowe /
310[x]] ,,Ch-ka” pozwala wybrac jedng z ponizszych charakterystyk:

DEFT — charakterystyka zwtoczna niezalezna
Charakterystyka zalezna [NINV]. (IEC) — charakterystyka zalezna odwrotna IEC

Charakterystyka mocno zalezna [VINV]. (IEC) — charakterystyka zalezna silnie
odwrotna IEC

Charakterystyka zalezna o wydtuzonym czasie [LINV]. (IEC) — charakterystyka
zalezna o wydfuzonym czasie IEC

Charakterystyka ekstremalnie zalezna [EINV]. (IEC) — charakterystyka zalezna
bardzo silnie odwrotna IEC

Charakterystyka Srednio nachylona [MINV] . (ANSI) — charakterystyka zalezna
umiarkowanie odwrotna ANSI

Charakterystyka mocno zalezna [VINV]. (ANSI) — charakterystyka zalezna silnie
odwrotna ANSI

Charakterystyka ekstremalnie zalezna [EINV]. (ANSI) — charakterystyka zalezna
bardzo silnie odwrotna ANSI

RINV — charakterystyka zalezna odwrotna typu R

RXIDG

Charakterystyka termiczna ptaska. — charakterystyka termiczna ptaska
Charakterystyka - IT

Charakterystyka - 12T

Charakterystyka - 14T

Objasnienie do wszystkich charakterystyk

MRM4-3.7-PL-MAN

310: Pragd zwarcia

Prég 310: Jesli ustawiona wartos¢ zostanie przekroczona, modut/stopienh zostanie
uruchomiony.

Ustawienie: [Param Zab / Bank Nastaw 1...4 / Zab Nadpradowe / 310[x]1] ,,Prég 310"
tdla ,Ch-ka” = ,,DEFT":

o Opdznienie wyzwolenia dla 310 > Prég 310, ustawia sie za posrednictwem
[Param Zab / Bank Nastaw 1...4 / Zab Nadpradowe / 3I0[x]] , t”.

o Opdznienie resetu dla 310 = Prég 310 zawsze wynosi 0 (,,Natychmiastowe”).
tdla ,Ch-ka” = ,,RXIDG":

o Op6znienie wyzwolenia dla 310 > Prég 310 jest obliczane na podstawie wybranej
charakterystyki.
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4 Elementy zabezpieczajgce
4.9.1 Charakterystyki

o Opdznienie resetu dla 310 > Prég 310 ustawia sie za posrednictwem ,Zerow dla
Ch-k INV”; dostepne opcje: ,Natychmiastowe” lub ,zwtoka niezalezna”.

o Przy ,Zerow dla Ch-k INV” = ,zwitoka niezalezna” jest to opdznienie resetu
ustawiane w ,t-opéZ. kasowania”.

¢ t dla wszystkich charakterystyk z wyjatkiem ,,DEFT” i ,RXIDG":

o Opdznienie wyzwolenia dla 310 > Prdg 310 jest obliczane na podstawie wybranej
charakterystyki.

o Opdznienie resetu dla > , ustawia sie za posrednictwem , Zerow dla Ch-k INV”;
dostepne opcje: ,Natychmiastowe”, ,zwtoka niezalezna” lub ,czas odwrécony”.

o Z opcja ,Zerow dla Ch-k INV” = ,,Natychmiastowe”: Natychmiastowy reset: jesli
wartos¢ pradu spada ponizej ustawionej wartosci to nastepuje reset timera
TOC.

o Z opcja ,Zerow dla Ch-k INV” = ,zwtoka niezalezna”: OpdzZnienie resetu ustawia
sie w ,t-opdZz. kasowania”.

o Z opcja ,Zerow dla Ch-k INV” = ,,czas odwrdcony”: Opdznienie resetu jest
obliczane na podstawie wybranej charakterystyki.

e tchar (dla wszystkich charakterystyk z wyjatkiem ,,DEFT"):

o Wspétczynnik zwielokrotnienia czasu dla charakterystyk wytgczania. Zakres
ustawien zalezy od wybranej krzywej wytaczania.

o Ustawianie za posrednictwem [Param Zab / Bank Nastaw 1...4 / Zab
Nadpradowe / 310[x]] , tchar”
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4.9.1.1 DEFT — charakterystyka zwtoczna czasowo niezalezna

4.9.1.1 DEFT — charakterystyka zwtoczna czasowo niezalezna

DEFT
100 E
- 310 / Prég 310 1
0.01 =—F——= 20
t[s]| i
1 E
L 3(X)S i
I l
E 0.0s E
0.01 | |11 ‘ | I I | ‘
1 10
| / Prog 310 —=

Edoc_Z00

Opdbznienie wyzwolenia dla 310 > Prég 310, ustawia sie za posrednictwem [Param Zab /
Bank Nastaw 1...4 / Zab Nadpradowe / 310[x]] , t”.

OpodZnienie resetu dla 310 = Prég 310 zawsze wynosi 0 (,Natychmiastowe”).
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4.9.1.2 IEC Charakterystyka zalezna [NINV].

4.9.1.2 IEC Charakterystyka zalezna [NINV].

.Ch-ka” = IEC NINV

Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,
natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt > , Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.

o

Uwaga: Przy 310 > 20-Prég 310 charakterystyka sptaszcza sie, wartosci t utrzymuja sie na
statym poziomie dla 3/0 = 20-Prég 3I0.

Reset Wytacz
0,14 0,14
t= > - tchar t= 0.02 - tchar
1 _0_30 0 O0_30 0O -1
[ Prég 310 [J [0 Prég 310 ]
310 _ 310
Jegii: Prog 310 = ! Jegii: |~ Prég 310 = %
100
t [s]
10
tchar=
\—
x— %15
1 2l o5
S=——-1 0,2
P~ 0,1
0.1 J S~ 0,05
0,01
0,01 0,1 1 10 100

310 / Prég 310 (wielokrotne wartosci wychwytywania)
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4.9.1.3 IEC Charakterystyka mocno zalezna [VINV].

4.9.1.3 IEC Charakterystyka mocno zalezna [VINV].

.Ch-ka” = IEC VINV

' charakterystyk”.
o

Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,
natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt > , Objasnienie do wszystkich

Uwaga: Przy 310 > 20-Prég 310 charakterystyka sptaszcza sie, wartosci t utrzymuja sie na

statym poziomie dla 3/0 = 20-Prég 3I0.

Reset Wytacz
t= 13,5 > - tchar t= 311(:)3—'5 - tchar
1- 0 ,3[0 O Prég 310 ~
[ Prég 310 [J
__ 310 310
JeéH: Prég'SIO <1 JeéH: 1< Prég 310 =Y
100
t [s]
10 ‘J
tchar=
1 1,5
1
0,5
0,1 L 2
' 0,1
0,05
0,01
0,01 0,1 1 10 100

310 / Prog 310 (wielokrotne wartosci wychwytywania)
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4.9.1.4 IEC Charakterystyka ekstremalnie zalezna [EINV].

4.9.1.4 IEC Charakterystyka ekstremalnie zalezna [EINV].

.Ch-ka” = IEC EINV

Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,
natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt > , Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.

Uwaga: Przy 310 > 20-Prég 310 charakterystyka sptaszcza sie, wartosci t utrzymuja sie na
statym poziomie dla 3/0 = 20-Prég 3I0.

Reset Wytacz
t=¢2-t0ha1’ t=¢2-t0har
O_310 0 0_30 0 4
[0 Prég 310 ] [0 Prég 310 ]
__ 310 __ 310
Jegii: Prog 310 = ! Jegii: |~ Progai0 = %
1000
t [s]
100
10

.

1
1,5
R 1
0,1 0,5
0,2
C T 0,1
0,01 0,05
0,01 0,1 1 10 100

310 / Prég 310 (wielokrotne wartosci wychwytywania)
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4.9.1.5 IEC Charakterystyka zalezna o wydtuzonym czasie [LINV].

4.9.1.5 IEC Charakterystyka zalezna o wydiuzonym czasie [LINV].

.Ch-ka” = IEC LINV

Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,
natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt > , Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.

o

Uwaga: Przy 310 > 20-Prég 310 charakterystyka sptaszcza sie, wartosci t utrzymuja sie na
statym poziomie dla 3/0 = 20-Prég 3I0.

Wytacz

po_ 120
310 _
Prég 310

Jesli:

1< Prég 31

Reset
p=— 120 > - tchar
_0_310 0O
[0 Prég 310 ]
310
Jegii: Prog 310 = !
1000
t [s]
100
10
1
0,1
0,01

310 / Prég 310 (wielokrotne wartosci wychwytywania)
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tchar=

1,5

0,5

0,2
0,1
0,05

Edoc_Z03
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4.9.1.6 ANSI Charakterystyka srednio nachylona [MINV] .

4.9.1.6 ANSI Charakterystyka srednio nachylona [MINV] .

.Ch-ka” = ANSI MINV

' charakterystyk”.
o

Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,
natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt > , Objasnienie do wszystkich

Uwaga: Przy 310 > 20-Prég 310 charakterystyka sptaszcza sie, wartosci t utrzymuja sie na

statym poziomie dla 3/0 = 20-Prég 3I0.

Reset Wytacz
;= L > - tchar H 00515 H
0_310 0O — ’ .
l-iEe s t= T— +0,1140 - tchar
(O Prég 310 [ -1 U
__ 310 _ 3I0
Jegii: Prog 310 = ! Jegii: | < Prég 310 = %
1000
t [s]
100 J
tchar=
T T 111 15
10 10
J 5
\— 2
1 1
T+ 0,5
0,1
0,01 0,1 1 10 100
310 / Prog 310 (wielokrotne wartosci wychwytywania)
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4.9.1.7 ANSI Charakterystyka mocno zalezna [VINV].

4.9.1.7 ANSI Charakterystyka mocno zalezna [VINV].

.Ch-ka” = ANSI VINV

' Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,
o

natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt > , Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.

Uwaga: Przy 310 > 20-Prég 310 charakterystyka sptaszcza sie, wartosci t utrzymuja sie na
statym poziomie dla 3/0 = 20-Prég 3I0.

Reset Wytacz
t= 21,6 > 'tChaI‘ H 19 61 H
O 310 0O = s .
1 "0 Prég 310 [ t D[l — + 0,491 i tchar
o Prég 310 O -1 0
310 310
e Prog 310 <1 P 1< —Pr(')g 310 <20
1000 ‘J
t[s]
100
tchar=
10
15
——— 10
x— 5
1 e =t
¥_
Tl 0.5
0,1
0,01 0,1 1 10 100

310 / Prog 310 (wielokrotne wartosci wychwytywania)

Edoc_Z06
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4 Elementy zabezpieczajgce

Released

4.9.1.8 ANSI Charakterystyka ekstremalnie zalezna [EINV].

4.9.1.8 ANSI Charakterystyka ekstremalnie zalezna [EINV].

.Ch-ka” = ANSI EINV

Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,
natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt > , Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.

Uwaga: Przy 310 > 20-Prég 310 charakterystyka sptaszcza sie, wartosci t utrzymuja sie na

statym poziomie dla 3/0 = 20-Prég 3I0.

Wytacz

t

Jesli:

0o Prég 310 O

= Préog 310 —

= —

—

0,1

0

+0,1217 Y- tchar

0
i

tchar=

15
10

0,5

310 / Prég 310 (wielokrotne wartosci wychwytywania)

Reset
t= 29,1 > - tchar
1-0_310 10O
[ Prég 310 [J
310
JeSIII Pl"ég 310 <1
1000
t [s]
100
10
1
0,1
0,01
272
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.9.1.9 R Inverse [RINV] - Charakterystyka

4.9.1.9 R Inverse [RINV] - Charakterystyka

.Ch-ka” = RINV

Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,
natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt > , Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.

Uwaga: Przy 310 > 20-Prég 310 charakterystyka sptaszcza sie, wartosci t utrzymuja sie na
statym poziomie dla 3/0 = 20-Prég 3I0.

Reset Wytacz
t= Lz - tchar = 5 339%'00’236 - tchar
1 _0_310 [ 0 0 310 0O
[ Prég 310 [] [ Prég 310 []
__ 310 310
Jegli; Prog 310 =1 Jesli: " = Prog 310 =
100
t [s]
10 tchar=
1,5
1
0,5
1
\ 0,2
\ 0,1
0,05
0,1
0,01 0,1 1 10 100

310 / Prég 310 (wielokrotne wartosci wychwytywania)

Edoc_Z12
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.9.1.10 RXIDG

4.9.1.10 RXIDG

.Ch-ka” = RXIDG

' informacje zawiera punkt => ,Objaénienie do wszystkich charakterystyk”.
o

Dostepne sa rézne tryby resetu: ze statym opdznieniem lub bezzwtoczne. Szczegétowe

Uwaga: Przy t = 0,02 s charakterystyka sptaszcza sie, tj. t utrzymuje sie na statym
poziomie odpowiadajgcym wartosci dla 310.

Wyltacz
e .0 310 0
t=58-135 Inap20310 ~tohar O
310
1<—2Y __AND¢t = 0,02s
Jegii:  FProg 310

10 tchar=

1,0
t[s] \ 06
0,8

1 0,7
0,6
0,5
\“ 0,4
0,3

0,1
0,2
0,1
0,05

0,01
1 10 100

310 / Prég 310 (wielokrotne wartosci wychwytywania)

Edoc_Z13
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.9.1.11 Charakterystyka termiczna ptaska.

4.9.1.11 Charakterystyka termiczna ptaska.

,Ch-ka"” = Termiczna Ptaska

' Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,

natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt > , Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.

Reset Wyltacz
t=55-125-tchar t=55'105-t0har
310 _ 1 1 <310
Jesli: 3I0n Jesli: 310n
1000
t [s]
100 tchar=
10
5
10
0,5
1
0,05
0,1
0,01 0,1 1 10 100

310 / 310n (wielokrotne prgdy nominalne)

Edoc_Z08
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.9.1.12 Charakterystyka - IT

4.9.1.12 Charakterystyka - IT

.Ch-ka” =IT

' Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,

natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt »Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.
Reset Wyltacz
- 20, 1
t=05-1“5tchar t—_5 11-tchar
0310 O
03I0n O
310 _ ¢ 1 <310
Jedli: 310n Jesli: 3I0n
1000
t [s]
100
10 tchar=
10
5
1
2
0,5
0,1
0,05
0,01
0,01 0,1 1 10 100

310 / 310n (wielokrotne prady nominalne)
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.9.1.13 Charakterystyka - 12T

4.9.1.13 Charakterystyka - 12T

.Ch-ka” = 12T

' Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,

natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt »Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.
Reset Wyltacz
t=105 1zg-tchar t=0 122-tchar
0310 O
0310n O
310 _ ¢ 1 <310
Jedli: 310n Jesli: 3I0n
1000
t [s]
100
10
1
tchar=
10
5
0,1
0,5
0,01
0,01 0,1 1 10 100

310 / 310n (wielokrotne prady nominalne)
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.9.1.14 Charakterystyka - 14T

4.9.1.14 Charakterystyka - 14T

.Ch-ka” = 14T

Dostepne sg rézne tryby resetu: Reset poprzez charakterystyki, opéznione,
natychmiastowe. Szczegétowe informacje zawiera punkt »Objasnienie do wszystkich
charakterystyk”.

Wyltacz
t=05-120. tchar 5-14
i a t= T tchar
0310 [
0310n O
310 _ 4 1 <310
Jedli: 310n Jesli: 3I0n
1000
t [s]
100
\
\
10 \\\\
\\\ \\\\
e
VL
W
\\\ \ tchar=
1 ‘\\ ‘\\ \\\ \\\\
\\\\ \\ 10
\\\ \\\\\
W 5
0 1 \\ \\\\ Y 2
\\ \\\ \\ \\ \ 1
\\ \\\
I 0.5
oo 0,05
70,01 0,1 1 10 100

310 / 310n (wielokrotne prady nominalne)

Edoc_Z11
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce

4.9.2 Zabezpieczenie nadpragdowe ziemnozwarciowe — funkcjonalnos¢

4.9.2 Zabezpieczenie nadpradowe ziemnozwarciowe — funkcjonalnosc¢

310[1] ... 310[n] - Kontrola Edoc_Y07

310 = 310[1] ... 310[n]

Odnosi sig do schematu: Blokowane** -
@ (Czton nie deaktywowany, zadnej aktywnej blokady) &
310 . Blokada IH2 310
310 .
Blk od IH2
Nieaktywny
Aktywny ?‘ _—
o [&]
Odnosi sie do schematu: IH2
O IH2..310 J
8
Q .
310 . Pobudzenie
54
310 . 310 .
310 wybor Metoda pomiarowa
Mierzone 1-sza harm L |
Obliczone True RMS 30
(0] (0] Prég 310
3o ] L L iy ||
¢
310.
Ch-ka
310 .
tchar
310.
t-op6z. kasowania
310 .
t
t 0
B
(0]
EFI'I/ INV
oparciu o
powyzsze 310 . Wytacz
parametry, czasy 55
wytgczania i
tryby resetu
bedg obliczone
przez urzadzenie.

Rys. 62: Zabezpieczenie nadpradowe ziemnozwarciowe, czesc¢ 1 (funkcja kontroli, decyzja o
wyzwoleniu).
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.9.2 Zabezpieczenie nadpradowe ziemnozwarciowe — funkcjonalnos¢

Zab - Zwarcie doziemne - Pobudzenie, Wytacz

Edoc_Y16
310.
Tylko nadzér
nie
tak
[&] .
Pobudzenie
Q 310 . Pobudzenie
54 L |
& ) Wytacz @
@ 310 . Wytacz |
&
310 . KmdWyt [*]
Odnosi sie do schematu: Blokowanie wytaczen
@ Komenda wytaczania nie deaktywowana lub zablokowana [*]
Rys. 63: Zabezpieczenie nadpradowe ziemnozwarciowe, czesc¢ 2 (komenda wyzwolenia oraz
inicjowanie alarmu ogélnego i wyzwolenia ogdlnego).
[*] Komenda wyzwolenia i jej blokada istniejg tylko dla ustawienia , Tylko nadzér” = ,nie”
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4.9.3

4.9.4

Released

4 Elementy zabezpieczajgce

4.9.3 Uwagi specjalne dotyczace przektadnikéw pradowych ziemnozwarciowych

Uwagi specjalne dotyczace przektadnikow pradowych
ziemnozwarciowych

Pomiar pradu doziemnego jest zwykle wykonywany za pomocg przektadnika pragdowego
sumujgcego (przektadnik Ferrantiego). Taki przektadnik pradowy ma duzy otwér w
pierscieniu strony pierwotnej, przez ktéry przechodza przewody wszystkich trzech faz.

Nalezy pamietad, ze ustawienia pragdu zwarcia doziemnego sg oparte na znamionowym
pradzie strony pierwotnej (In) przektadnika pradowego ziemnozwarciowego, a nie na
petnym pradzie obcigzenia (PPO) ani przekfadni przektadnika pradu fazowego. Na
przyktad ustawienie pobudzenia 0,10-In powoduje wyzwolenie lub alarm dla
rzeczywistego pradu doziemnego wynoszacego 5 A po stronie pierwotnej przy
przektadniku pradowym o przektadni 50:5.

Ta funkcja jest wykorzystywana wytacznie w systemach zasilania z uziemieniem. Prad
ziemnopowrotny ptynie normalnie od punktu zerowego uzwojenia wtérnego
transformatora elektroenergetycznego. Rezystancja uziemienia jest akceptowalna, o ile
prad doziemny pozostaje na poziomie mozliwym do wykrycia przez urzadzenie
zabezpieczajgce.

W czutym przektadniku pradowym ziemnozwarciowym stuzacym do wykrywania zwarc
doziemnych w uktadach o duzej rezystancji uziemienia moze dojs¢ do nasycenia rdzenia
w przypadku wystgpienia wysokich pradéw doziemnych w uktadach o bezposrednim
uziemieniu. W celu zminimalizowania problemu nasycenia rdzenia nalezy dazy¢ do
obnizenia impedancji obcigzenia przektadnika. Nalezy stosowa¢ jak najkrétsze i
najgrubsze przewody taczace przektadnik prgdowy ziemnozwarciowy z przekaznikiem.
Sam przekaznik ma bardzo niskg impedancje, zwykle o wiele mniejsza niz przewody
potgczeniowe.

Uktad pomiaru pradu szczatkowego — sumowanie pradéw z przektadnikéw pragdowych w
poszczegdlnych fazach na wejsciu przekfadnika ziemnozwarciowego — wymaga o wiele
wiekszej nastawy czasu zwarcia doziemnego w celu unikania fatszywych wyzwolen. Z
tego wzgledu czutos¢ nie jest tak dobra, jak w przypadku osobnego przektadnika
pradowego z kompensacjg strumienia.

Jesli przekaznik jest instalowany tam, gdzie uzywany jest uktad pomiaru pradu
szczagtkowego, nalezy ustawi¢ XCT na takg samag wartos¢ jak CT Pri. Uzytkownik musi
wtedy ustawi¢ poziom wyzwalania zabezpieczenia ziemnozwarciowego na wyzszg
wartosé, aby uniknagd fatszywego wyzwalania z powodu btedéw przektadni przektadnika
pragdowego, trzeciej harmonicznej i niektérych wyzszych harmonicznych badz innych
btedéw pomiarowych skutkujgcych fatszywymi prgdami szczatkowymi. Nalezy
monitorowad mierzony prad doziemny w réznych warunkach obcigzenia, aby zapewni¢
dobry margines miedzy btednymi prgdami a ustawieniem prgdu wyzwalania
zabezpieczenia ziemnozwarciowego 50R [x]. Nalezy takze uwazaé na przektadniki
pragdowe w poszczegdlnych fazach, ktére nasycajg sie w trakcie rozruchu silnika.
Nasycenie wytwarza duzy prad szczatkowy i powoduje wyzwolenie zabezpieczenia
ziemnozwarciowego.

Uruchamianie: Zabezpieczenie ziemnozwarciowe — bezkierunkowe
[50N/G, 51N/G]

Nalezy przetestowad bezkierunkowe zabezpieczenie nadprgdowe ziemnozwarciowe
odpowiadajgce bezkierunkowemu zabezpieczeniu nadpragdowemu fazowemu, patrz l=>
,4.8.5 Uruchamianie: Zabezpieczenie nadpradowe, bezkierunkowe [50, 51]".
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.10 12> i %I2/11> — niesymetryczne obcigzenie [46]

4.10

12> i %12/11> — niesymetryczne obciazenie [46]

Modut asymetrii prgdéw ,12>" dziata podobnie do modutu asymetrii napie¢ ,,U012". Prady
sktadowej zgodnej i przeciwnej sg obliczane na podstawie prgdéw 3-fazowych. Ustawienie
progu (,,/12>" lub ,,I2/PPO"”) okresla minimalng wartos$¢ bezwzgledng pradu roboczego 12
potrzebng do dziatania funkcji ANSI 46, dzieki czemu przekaznik ma solidng podstawe do
zainicjowania wyzwolenia w przypadku asymetrii pradéw. ,%(12/11)"” (opcja) jest
parametrem okreslajgcym poziom pobudzenia wyzwolenia w przypadku asymetrii. Jest on
zdefiniowany jako stosunek pradu sktadowej przeciwnej wzgledem pragdu sktadowe;j
zgodnej ,,%(12/11)". (Oczywiscie przy okreslaniu sktadowej zgodnej i przeciwnej pradu
bierze sie pod uwage ustawienie kolejnosci faz w [Param Przkt] ,, Kolejnos¢ Faz”).

(Uwaga: ,,PPO” = PPO: prad petnego obcigzenia w amperach).

Wszystkie moduty asymetrii prgdéw ,,12>" maja identyczng budowe.

282

Warunkiem wyzwolenia tego modutu jest wartos¢ pradu sktadowej przeciwnej 12
przekraczajgca wartos¢ progowg oraz — jesli skonfigurowano — procentowa asymetria
praddéw przekraczajaca ustawienie , %(12//1)”. Modut inicjuje wyzwolenie, gdy ten warunek
jest spetniony przez okreslony czas opdznienia wyzwolenia.

Dopuszczalny ciggty prad asymetrii obcigzenia wynosi [Param Zab / Bank Nastaw 1-4 /
Zab Nadpragdowe / 12>[x]] ,/12>"i jest wyrazony w jednostkach In.

Jesli chodzi o czas opdznienia wyzwolenia, to jako opcje konfiguracji dostepne sg dwie
charakterystyki:

 Jesdli ,Ch-ka” = ,DEFT": OpdzZnienie wyzwolenia jest wartoscig ustawienia dostepnego
jako parametr ,t”.

 Jesli ,,Ch-ka” = ,INV": Op6znienie wyzwolenia jest obliczane przez urzadzenie MRM4,

Zasada charakterystyki czasowo niezaleznej (DEFT) jest nastepujaca: Modut zostaje
wyzwolony, jesli przez czas opdznienie wyzwolenia ,t” wartos¢ pradu sktadowe;j
przeciwnej 12 przekracza warto$¢ progowa oraz (jesli skonfigurowano) procentowa
asymetria prgdéw przekracza ustawienie ,,%(12/11)".

Zasada charakterystyki czasowo zaleznej odwréconej (INV) jest nastepujgca: Urzadzenie
zabezpieczajgce nieustannie oblicza energie cieplng (termiczng) 6 zabezpieczanego
obiektu. Odbywa sie to w sposéb ciggty, niezaleznie od alarméw czy wyzwolen. Modut
zostaje wyzwolony, jesli przez czas op6znienia wyzwolenia tirip — ktoéry jest zalezny od
6 — spetnione sg wszystkie ponizsze warunki:

* Prad sktadowej przeciwnej I2 przekracza wartos¢ progowa (,,/2>") oraz

» Procentowa asymetria pradu przekracza wartos¢ ustawienia ,, %(12/11)” (jesli
skonfigurowano) oraz

* Obliczona energia cieplna 0 przekracza warto$¢ maksymalng 6max, Obliczong na
podstawie ustawienia , K” dla obcigzalnosci cieplne;j.

Dla 8 = 0 czas opdznienia wyzwolenia jest obliczany ze wzoru:
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.10 12> i %I2/11> — niesymetryczne obcigzenie [46]

. __kiI;
Wylacz — 72 ;2
IZ - IZ>
gdzie:
twytacz = opdznienie wyzwolenia w sekundach.
K = obcigzalnos$¢ cieplna obiektu pracujgcego w warunkach 100% obcigzenia

asymetrycznego. Jest to wiasciwosé zabezpieczanego obiektu, w zwigzku z czym musi
zostad okreslona jako warto$¢ ustawienia (parametr grupy ustawien ,,K”).

Powinna by¢ podana w danych technicznych generatora.

In = znamionowe natezenie pragdu w przypadku, gdy , Prad Bazowy” = ,Wart. znam.
urzadzenia”
I> = prad asymetrii obcigzenia /2 (obliczony na podstawie zmierzonych wartosci pradu)
I>s = wartos¢ ustawienia ,,12>"
W przypadku, gdy nadal wystepuje ciepto szczatkowe (6 > 0), opdznienie wyzwolenia tirip
zostaje odpowiednio skrécone, aby wyzwolenie nastgpito wczesniej.
Przyjmuje sie, ze w czasie gdy prad asymetrii obcigzenia /5 jest wiekszy niz wartos¢
progowa ,/2>", obiekt nagrzewa sie. W tej fazie energia cieplna (termiczna) jest obliczana
przez catkowanie wartosci pradu /5:
Ot) =B+ f-| | I ,] ? dt
o(t) = wartos¢ rzeczywista energii cieplnej.
60,cool = wartos¢ poczatkowa na poczatku fazy nagrzewania, tj. energia cieplna na kohcu
ostatniej fazy stygniecia (lub = 0, jesli ostatnia faza stygniecia zakonczyta sie — patrz
ponizej — lub jesli jeszcze nie wystgpita).
f = wspotczynnik skali.
Przyjmuje sie, ze w czasie gdy prad asymetrii obcigzenia /> jest mniejszy niz wartos¢
progowa (,/2>"), obiekt stygnie.
W tej fazie energia cieplna (termiczna) jest obliczana na podstawie statej stygniecia. Taka
stata stanowi wtasciwos¢ zabezpieczanego obiektu, w zwigzku z czym musi zostad
okreslona jako wartos¢ ustawienia (parametr grupy ustawien , T-chfodz”):
__t
Q(t) = 90,heat.e coe!
o(t) = wartos¢ rzeczywista energii cieplnej.
60 heat = wartos$¢ poczagtkowa na poczatku fazy stygniecia, tj. energia cieplna na konicu
ostatniej fazy nagrzewania.
Tcool = wtasciwos¢ obiektu, warto$¢ ustawienia ,, T-chfodz”.

Faza stygniecia zawsze trwa przez czas, przez jaki I pozostaje ponizej wartosci progowej,
tj. 6(t). (Dopiero po spadku 6(t) ponizej 0,01:0max Obliczanie zostaje zakohczone i wartos¢
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4 Elementy zabezpieczajgce
4.10.1 Uruchamianie: Modut asymetrii pradéw

0 zostaje wyzerowana (0), tj. kolejna faza nagrzewnia zaczyna sie przy wartosci

poczatkowej 8¢ cool = 0).

wewnetrznie, tzn. nie mozna jej wyswietli¢ na HMI ani pobra¢ za posrednictw
protokotu komunikacyjnego.

' Energia cieplna (termiczna) stanowi warto$¢ pomocnicza, obliczang i przechowywang

em

46[1] ... 46[n]

NPSI_YO1

46 = 46[1] ... 46[n]

Odnosi sie do schematu: Blokowane
@ (Czton nie deaktywowany, zadnej aktywnej blokady) &

------------ USP s
M2 ] usz 12 I
L3 Filtr

46 .
%(12/11) T

0

%(12/11)

46 .
Ch-ka

46 .
tchar

46 .
t

46 .
K

46 .
T-chtodz

46 . Pobudzenie@
14

46 . Wytacz

T-chtodz

Odnosi sie do schematu: Blokowanie wytaczen
@ (Komenda wytgczania nie deaktywowana lub zablokowana)

4.10.1 Uruchamianie: Modut asymetrii pradéow
Obiekt do przetestowania:

Testowanie funkcji zabezpieczenia w przypadku niesymetrycznego obcigzenia.

Wymagane Srodki:

284 MRM4 MR
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Released
4 Elementy zabezpieczajgce
4.10.1 Uruchamianie: Modut asymetrii prgdéw
» Tréjfazowe Zrédio pradu z requlowang asymetrig pradéw
e Timer.
Procedura:
Sprawdzic¢ kolejnos¢ faz:
» Upewnic sie, ze kolejnos¢ faz jest zgodna z ustawieniami parametréw polowych.
* Podac¢ znamionowy prad tréjfazowy.
* Przej$¢ do menu ,Wartosci mierzone”.
e Sprawdzi¢ wartos¢ mierzong pradu asymetrycznego ,12”. Wartos¢ mierzona

wyswietlana dla parametru ,12” powinna wynosi¢ zero (w zakresie doktadnosci
pomiaru fizycznego).

' Jesli wyswietlona wartos¢ parametru 12 jest taka sama, jak w przypadku symetrycznych

pradéw znamionowych podawanych do przekaznika, oznacza to, ze kolejnos¢ faz pragdéw
wykrywanych przez przekaznik jest odwrécona.

* Wytgczy¢ faze L1.

e Sprawdzi¢ ponownie warto$¢ mierzong pradu asymetrycznego ,12” w menu
Wartosci mierzone”. Zmierzona wartos$¢ pradu asymetrycznego ,12” powinna teraz
wynosi¢ 33%.

* Witaczy¢ faze L1, ale wytgczyd faze L2.

* Sprawdzi¢ ponownie mierzong wartos¢ prgdu asymetrycznego ,12” w menu
Wartosci mierzone”. Zmierzona wartos$¢ pragdu asymetrycznego ,12” powinna
ponownie wynosi¢ 33%.

* Witaczyd faze L2, ale wytgczyd faze L3.

* Sprawdzi¢ ponownie mierzong wartos¢ pragdu asymetrycznego ,12” w menu
~Wartosci mierzone”. Zmierzona wartos¢ pradu asymetrycznego ,12” powinna nadal
wynosi¢ 33%.

Testowanie opdznienia wyzwolenia:

» Podtaczyd tréjfazowy symetryczny uktad pradowy (prady nominalne).

* Wytaczy¢ parametr IL1 (wartos¢ progowa ,Prég” parametru 12" musi wynosi¢
ponizej 33%).

» Zmierzy¢ czas wyzwolenia.

Aktualna asymetria pradéw ,,12” odpowiada 1/3 wysSwietlanego istniejgcego pradu
fazowego.

Testowanie wartosci progowych

e Ustawi¢ minimum ,,%I2/11" (2%) i dowolng wartos¢ progowa ,,Prég” (12).
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* Aby przeprowadzi¢ testowanie wartosci progowej, nalezy poda¢ na faze A prad o
wartosci mniejszej niz trzykrotna wartos¢ progowa ustawiona dla parametru ,,Prég”
(12).

* Podanie tylko fazy A spowoduje wystgpienie stanu ,%I2/I1 = 100%", tak ze pierwszy
warunek ,%I|2/I11 >= 2%" bedzie zawsze spetniony.

* Nastepnie nalezy zwieksza¢ prad fazy L1 do momentu, az przekaznik zostanie
aktywowany.

Testowanie wspdtczynnika zwolnienia wartosci progowych

Po wyzwoleniu przekaznika w poprzednim tescie nalezy teraz zmniejszy¢ prad fazy A.
Wartos$¢ wspoétczynnika zwolnienia nie moze by¢ wyzsza niz 0,97 wartosci progowej.

Testowanie wspdfczynnika %I12/11

e Ustawi¢ minimalng wartos¢ progowa ,,Prég” (12) (0,01 x In) i wspétczynnik ,%(12/11)"
wiekszy lub réwny 10%.

» Podigczy¢ tréjfazowy symetryczny uktad pragdowy (prady nominalne). Wartos¢
mierzona parametru ,%I2/11” powinna wynosi¢ 0%.

» Zwiekszy¢ prad fazy L1. Przy takiej konfiguracji wartos¢ progowa ,,Prég” (12) powinna
zostad osiggnieta zanim wartos$¢ parametru ,,%I2/11” osiggnie ustawiony prég
wspotczynnika ,%(12/11)".

» Zwiekszac prad fazy 1, do momentu az przekaznik zostanie aktywowany.

Testowanie wspdtczynnika zwolnienia %12/11

Po wyzwoleniu przekaznika w poprzednim tescie nalezy teraz zmniejszy¢ prad fazy L1.
Prég zwolnienia parametru ,%I12/I1" musi by¢ ustawiony na 1% ponizej ustawienia , %(12/
11)".

Pomysiny wynik testu:

Zmierzone opéznienia wyzwolenia, wartosci progowe i wspoétczynniki zwolnienia mieszcza
sie w dozwolonych zakresach odchylen/tolerancji podanych w rozdziale Dane techniczne.
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4.11 ExP — zabezpieczenie zewnetrzne

ExP — zabezpieczenie zewnetrzne

Wszystkie 4 stopnie zabezpieczenia zewnetrznego ExP[1] - ExP[4] maja identycznag
budowe.

ExP[1]...[n]

Modut zabezpieczenia zewnetrznego umozliwia realizacje nastepujacych funkcji: komendy
wyzwolenia, alarmy i blokady urzgdzen zabezpieczenia zewnetrznego. Urzadzenia, ktére
nie sg wyposazone w interfejs komunikacyjny, réwniez mogg by¢ podtgczone do uktadu
sterowania.

ExtTrip_Y01

ExP = ExP[1]...[n]

Odnosi sie do schematu: Blokowane

@ (Czton nie deaktywowany, zadnej aktywnej blokady)

ExP . Wytgcz-We

ExP . Pobudzenie-We

ExP .

&
Pobudzenie J o

ExP . Pobudzenie
14

Nieprzypisane

(A

1..n, lista przypisan

ExP .

Wytacz —
Nieprzypisane & ExP . Wytacz @
1..n, lista przypisan

Odnosi sie do schematu: Blokowanie wytaczen &
@ (Komenda wytgczania nie deaktywowana lub zablokowana) ExP . KmdWyt @

Rys. 64:

*

4.11.1

Funkcje ExP.

* = jesli do wejscia alarmowego nie jest przypisany sygnat.

Uruchamianie: Zewnetrzne zabezpieczenie
Obiekt do przetestowania:

Testowanie modutu zabezpieczenia zewnetrznego.
Wymagane srodki:

W zaleznosci od zastosowania.

Procedura:

Zasymulowac dziatanie modutu zabezpieczenia zewnetrznego (pobudzenie, wyzwolenie i
blokady) poprzez zmiane stanu wejs¢ dwustanowych:

Po aktywacji modutu za pomocg ustawienia [Wybdér Modutéw] , Tryb” = ,uzyj” przypisac
dostepne wejscie dwustanowe do parametréw globalnych pobudzenia i wyzwolenia, na
przyktad:
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e [Param Zab / Param Globalne / Zab Zewnetrzne / ExP[n]] ,Pobudzenie” = ,Wejscia
X1.WE1”

e [Param Zab / Param Globalne / Zab Zewnetrzne / ExP[n]] ,Wytacz” = ,Wejscia X1 .
WE 2"

To samo dotyczy parametréw blokowania, na przyktad:

e [Param Zab / Param Globalne / Zab Zewnetrzne / ExP[n]] ,ZewBlk1” = ,Wejscia X1 .
WE 3"

Pomysiny wynik testu:
Wszystkie zewnetrzne pobudzenia, wyzwolenia oraz blokady sg poprawnie rozpoznawane

i przetwarzane przez urzadzenie MRM4, Nalezy takze sprawdzi¢ odpowiednie wpisy w
Rejestrator zdarzen.
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4.12 Modut zabezpieczajacy RCT [26/38/49]

Informacje ogdlne — zasada dziatania

Modut zabezpieczajgcy Rezystancyjny czujnik temperatury (RCT) otrzymuje dane o
temperaturze z modutu URTD (uniwersalny rezystancyjny czujnik temperatury) (patrz
rozdziat Modut URTD) (patrz > ,4.13 Interfejs modutu URTDII").

' Jesli wymagane jest wyzwolenie w wyniku gtosowania, nalezy zmapowac wyjscie

wykorzystywane do wyzwalania: ,,RTD . Wytacz Grupa 1” lub ,,RTD . Wytacz Grupa 2".

Urzadzenie zabezpieczajgce zapewnia funkcje wyzwalania i alarméw na podstawie
bezposrednich pomiaréw temperatury z modutu URTD wyposazonego w 11 kanatéw
czujnikéw temperatury. Kazdy kanat zawiera jedna funkcje wyzwalania bez zamierzonego
opdznienia i jedna funkcje alarmowa z op6znieniem.

* Funkcja wyzwalania zawiera tylko ustawienie progu.

» Kazdej funkcji alarmowej zostanie przypisany zakres progéw; kazdg z nich mozna
osobno wigczad i wytgczaé. Poniewaz temperatura nie ulega zmianom natychmiast
(w przeciwienstwie do natezenia pradu), opdznienie jest zasadniczo wbudowane w te

funkcje — zwiekszenie temperatury z pokojowej do poziomu progu wyzwolenia
zajmuje pewien czas.

* Wspdétczynnik zwolnienia dla funkcji wyzwolenia i alarmu wynosi 0,99.
* Wzrost temperatury jest ograniczany przez sterownik modutu RCT.

» Cata funkcje albo poszczegdlne kanaty mozna wytaczy¢ lub wigczyd.

Grupy kanatow
Kanaty RCT sg pogrupowane:
e Kanaty Uzw1l-Uzw6 naleza do grupy ,Temperatura uzwojen”:
o Ustawienia mozna okresli¢ w gatezi menu [Param Zab /RTD /Uzw 1 ... 6]

o Wartosci stanu mozna znalez¢ w gatezi menu [Wskazania / Stan urzadzenia /
Zabtemp /RTD/Uzw 1 ... 6]

o Zmierzone wartosci temperatury mozna znalez¢ w gatezi menu [Wskazania /
Wartosci mierzone / URTD].

* Kanaty Loz Silnl-toz Siln2 naleza do grupy ,Temperatura tozysk silnika”:
o Ustawienia mozna okresli¢ w gatezi menu [Param Zab / RTD / toz Siln 1 ... 2]

o Wartosci stanu mozna znalez¢ w gatezi menu [Wskazania / Stan urzadzenia /
Zab temp /RTD /toz Siln 1 ... 2]
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o Zmierzone wartosci temperatury mozna znalez¢ w gatezi menu [Wskazania /
Wartosci mierzone / URTD].

* Kanaty Obc toz1-Obc toz2 naleza do grupy ,Temperatura tozysk obcigzenia”:
o Ustawienia mozna okresli¢ w gatezi menu [Param Zab /RTD / Obc toz 1 ... 2]

o Wartosci stanu mozna znalez¢ w gatezi menu [Wskazania / Stan urzadzenia /
Zab temp /RTD /Obc toz 1 ... 2]

o Zmierzone wartosci temperatury mozna znalez¢ w gatezi menu [Wskazania /
Wartosci mierzone / URTD].

» Kanaty Dodatkl, Dodatk2 nalezg do grupy ,Wejscia temperatury pomocniczej"”:
o Ustawienia mozna okresli¢ w gatezi menu [Param Zab / RTD / Dodatk 1 ... 2]

o Wartosci stanu mozna znalez¢ w gatezi menu [Wskazania / Stan urzadzenia /
Zab temp / RTD / Dodatk 1 ... 2]

o Zmierzone wartosci temperatury mozna znalez¢ w gatezi menu [Wskazania /
Wartosci mierzone / URTD].

W kazdej grupie zawsze uzywany jest RCT o najwyzszej temperaturze.

Gtosowanie

Dodatkowo dostepne sg programowane przez uzytkownika schematy gtosowania RCT.
Funkcje gtosowania nalezy uaktywni¢ i skonfigurowa¢ w nastepujacym menu: [Param
Zab / Bank Nastaw n / Zab temp / RTD / Gtosowanie x]. Tutaj nalezy skonfigurowa¢
ustawienie ,Funkcja” , Aktywny".

Po uaktywnieniu wybiera sie liczbe kanatéw, ktére bedg uzywane przez funkcje
gtosowania. Konfiguruje sie jg za pomocg parametru ,Gtosowanie x”. Ten parametr
okresla, ile z wybranych kanatéw musi przyja¢ wartos¢ powyzej swojej wartosci progowej,
aby nastgpito wyzwolenie w wyniku gtosowania. Kazdy kanat nalezy ustawi¢ jako wybrany
badz niewybrany za pomoca ustawienia ,tak” lub ,nie”. Po wybraniu opcji ,tak” dany
kanat bedzie uzywany w procesie gtosowania. Uwaga: Aby dany kanat mégt zostad
wybrany, musi on by¢ aktywny, a takze sam modut RCT musi by¢ aktywny.

Jesli np. w parametrze ,Gtosowanie x” jest ustawiona wartos¢ ,,3” i dla wszystkich
kanatéw ustawiono opcje ,tak” oraz jesli w dowolnych trzech z wybranych kanatéw
zostang przekroczone ich nastawy progowe, nastgpi wyzwolenie w wyniku gtosowania.

Nalezy pamieta¢, ze wyzwolenie w wyniku gtosowania zostanie wygenerowane tylko jako
wyzwolenie RCT, jesli w parametrze ,Wybdr KomWyzw” ustawiono wartos¢ ,Wyzw
Gtosow"” w parametrach globalnych zabezpieczenia modutu RCT. Wyzwolenie musi
nastepnie zostac przypisane wytgcznikowi w menedzerze wytaczania.
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Alarm, alarm uptywu czasu i zasada wyzwalania dla kazdego czujnika RCT

RTD[1]...[n] RTD_YO1
Dla kazdego kanatu [*1]

RTD .
Pobudzenie
RTD Temperatura [*2] _D_ & ]

RTD . RTD . Pobudzenie
Funkcje alarmu

Nieaktywny RTD .
Aktywny t-alarm-opéznienie

— t 0 RTD . Tout Alarm

A

Odnosi sie do schematu: Blokowane
@ (Czton nie deaktywowany| zadnej aktywnej blokady) —

RTD .

Funkcja Wytacz RTD . Wytacz

Nieaktywny

Aktywny

RTD .
Wytacz

& —0O=1
RTD . Niewazny
URTD . Nadzér [*3] J

Rys. 65: Ogdlna zasada dziatania (alarm z opdZnieniem, wyzwolenie bezzwtoczne).

[*1] Kanaty RCT lub nastepujace grupy: Uzwl...6, Loz Silnl...2, Obc toz1...2, Dodatkl...2,
patrz I=> ,Grupy kanatéw”

[*2] W grupie zawsze uzywana jest najwyzsza zmierzona temperatura.

[*3] Funkcja kontroli sprawdza wszystkie RCT nalezgce do grupy.

Na schemacie przedstawiono ogdlng zasade dziatania (alarm z opdznieniem, wyzwolenie
bezzwtoczne) poszczegdlnych czujnikéw RCT. Nalezy pamietad, ze niektére etykiety
tekstowe musiaty zosta¢ uproszczone, aby schemat obowigzywat dla kazdej grupy.
Doktadng liste dostepnych parametréw i sygnatéw mozna znalez¢ w podreczniku
referencyjnym.

Alarm zbiorczy, alarm uptywu czasu i sygnaty wyzwolenia

Czujniki RCT sg przypisane do czterech grup (zaleznie od zamdéwionego urzadzenia). Te
cztery grupy sg potgczone operatorem LUB z grupg ,,Dowolna grupa”. ,,Dowolna grupa”
generuje alarm, alarm uptywu czasu i sygnat wyzwolenia, jesli dowolny zamontowany
czujnik wygeneruje odpowiadajgcy sygnat.
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RTD . Dowolna grupa RTD Y02
Wszystkie alarmy, alarmy limitu czasu i wyzwolenia grup sg podtaczone przez bramke LUB w celu generowania alarmu grupy, alarmu limitu czasu grupy i wyzwoleni:

RTD . Alarm Wszys Uzw =1

=

RTD . Alarm Wszys toz

RTD . Alarm Dowol Grupy

RTD . Alarm Wszys Obc toz

RTD . Grupa Pomoc Alarm

RTD . Tout Alarm Uzw =1

RTD . Timeout Al Wszys toz

RTD . Tout Al Dowol Grupy

RTD . Tout Wszys Obc toz

RTD . Limit Czas Gr Pomoc Al

RTD . Wytgcz Wszys Uzw >1)

RTD . Wytacz Wszys Loz

RTD . Wytacz Dowol Grupy

RTD . Wytgcz Wszys Obc toz

RTD . Grupa Pomoc Wytacz

Wyzwolenia grup gtosowania

Aby uzywac grup gtosowania, uzytkownik musi okresli¢ czujniki, ktére powinny naleze¢ do
grupy gtosowania, oraz to, ile z nich musi wygenerowa¢ wyzwolenie, aby dla danej grupy
zostato wygenerowane wyzwolenie w wyniku gtosowania.

RTD . Gtosowanie RTD Y03
Wszystkie sygnaty RCT (12) mogga by¢ wykorzystywane w logice gtosowania.

RTD . Uzw 1 Wytacz

(0]
P RTD . Wytacz Grupa 1
RTD . Dodatk2 Niewazny
RTD . Uzw x Wytacz
(0]
P RTD . Wytacz Grupa 2
RTD . Dodatk2 Niewazny

Zbiorczy sygnat alarmu uptywu czasu
Wszystkie alarmy uptywu czasu czujnikéw RCT i wszystkie alarmy uptywu czasu grup sg
potgczone operatorem LUB.

RTD . Tout Alarm RTD Y04
Wszystkie alarmy limitu czasu sa potagczone operatorem LUB z alarmem zbiorczym.

RTD . Uzw 1 Tout Alarm =1

RTD . Dodatk2 Tout Alarm
RTD . Tout Alarm Uzw

RTD . Pobudzenie

RTD . Limit Czas Gr Pomoc Al
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Zbiorczy sygnat wyzwolenia

Wybierajgc komende wyzwolenia ,Wybdér KomWyzw”, uzytkownik okresla, czy do
kohcowego sygnatu wyzwolenia element RCT powinien wykorzystywac potgczone
operatorem LUB domysine wyzwolenia RCT czy potaczone operatorem LUB wyzwolenia w
wyniku gtosowania.

Wytacz/KmdWyt RTD_YO05

Wszystkie wyzwolenia sg potaczone operatorem LUB ze zbiorczym sygnatem wyzwolenia.

RTD .

Wytacz/KmdWyt

RTD .

Uzw 1 Wytgcz

=t =1 RTD . RTD . Wytacz 14
Dodatk2 Wytacz Wybér KomWyzw

RTD

RTD

RTD . Wytacz
. Wylacz Wszys Uzw e Wyt.
. . Wyzw Gtosow

. Grupa Pomoc Wytgcz

RTD

Gfosowanie

. Uzw 1 Wytacz

RTD .

Grupa 1

Dodatk2 Niewazny

RTD .

Uzw x Wytacz

RTD

. Dodatk2 Niewazny

O,

&
Odnosi sie do schematu: Blokowanie wytaczen RTD . KdeY'@
(Komenda wytgczania nie deaktywowana lub zablokowana)

PRZESTROGA!

Uwaga: Komenda blokady wytaczenia blokuje wytgczenia wszystkich elementéw RCT.
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4.13 Interfejs modutu URTDII

Zasada — zastosowania ogdlne

Opcjonalny modut URTD Il (uniwersalny rezystancyjny czujnik temperatury Il) przesyta do
urzgdzenia zabezpieczajgcego dane temperaturowe z maks. 12 RCT zamontowanych w
silniku, generatorze, transformatorze lub ztgczu przewodu i napedzanym urzadzeniu.
Dane temperaturowe bedg wyswietlane w menu Dane robocze w postaci wartosci
mierzonych i statystyk. Oprécz tego wszystkie kanaty beda monitorowane. Dane
mierzone przez modut URTDII moga by¢ tez uzyte do zabezpieczenia temperaturowego
(patrz sekcja Zabezpieczenie temperaturowe).

Modut URTDII przesyta zwielokrotnione dane temperaturowe z powrotem do przekaznika
pojedynczym przewodem Swiattowodowym. Modut URTDII mozna zamontowac z dala od
urzadzenia zabezpieczajgcego. Ztgcze Swiattowodu znajduje sie na zacisku X102
urzadzenia zabezpieczajacego.

Nalezy rozwazy¢ zalety wynikajace z zamontowania modutu URTDII z dala od urzadzenia
zabezpieczajgcego i jak najblizej chronionego urzadzenia. Duza wigzka przewodéw RCT
prowadzgcych do chronionego urzadzenia bedzie duzo krétsza. Modut URTDII mozna
umiesci¢ w odlegtosci do 121,9 m od urzadzenia zabezpieczajacego (z potgczeniem
Swiattowodowym). Nalezy pamietaé, ze modut URTDII bedzie wymagat podtaczenia
zasilania w zdalnej lokalizacji.

Podtgczy¢ odpowiednie Zrédto do zaciskéw zasilania J10A-1 i J10A-2 w module URTDII.
Podtgczy¢ dowolny z zaciskdw ekranowania do bezpiecznego uziemienia bezpragdowego.
Zaleca sie podtgczenie uziemienia z obu stron urzadzenia.

Typ Zasilanie

URTDII-01 48-240 V AC
48-250 V DC

URTDII-02 24-48 V DC
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Potaczenie swiattowodowe modutu URTDII z urzadzeniem zabezpieczajacym

URTD
Przekaznik zabezp (2]
— @2
S e
WOODWARD g 2]
M SYSTEM s
e
S
‘ | I : @
S
: : N @
S 2
[S]
Podtacz do zacisku X102 S @
S 2
- — N
S 2
S
LS | 12 ]
’ © O
1
1
|
High PROTEC EEE |
.
.
.
.

CL/ Swiattowéd do komunikacji URTD do urza
'
'

i
i
UrtdProxy_Z01

Na powyzszym rysunku przedstawiono potgczenia Swiattowodowe miedzy modutem
URTDII a urzagdzeniem zabezpieczajgcym. Urzgdzenie zabezpieczajgce obstuguje
potaczenie Swiattowodowe.

Gotowe Swiattowody z tworzywa sztucznego ze ztgczami mozna zaméwié¢ u dowolnego
dystrybutora produktéw swiattowodowych. Ci sami dystrybutorzy majg tez w ofercie
dtugie zwoje przewoddéw ze ztgczami, przeznaczone do instalacji na miejscu. Niektérzy
dystrybutorzy oferujg niestandardowe diugosci na zamdwienie.

nadmiar przewodu i zamocowac¢ opaska kablowg w dogodnym miejscu. Unika¢ silnego

' Zbyt duza dtugos¢ przycietego Swiattowodu nie stanowi problemu. Wystarczy zwing¢
zaciskania. Promien zgiecia swiattowodu powinien by¢ wiekszy niz 50,8 mm (2 cale).

Zakonczenie Swiattowodu po prostu wsuwa sie i wysuwa ze ztgcza w module URTDII. Aby
podigczy¢ kohcéwke Swiattowodu do urzgdzenia zabezpieczajgcego, nalezy wcisngé
wtyczke swiattowodu do interfejsu w urzadzeniu i obréci¢ jg az do zatrzasniecia.

PRZESTROGA!

podtgczeniem tego samego rodzaju zasilania do obu urzadzen nalezy upewnic sie, ze jest

' Urzadzenie zabezpieczajgce oraz modut URTDII majg rézne opcje zasilania. Przed
® ono odpowiednie dla kazdego z nich.

' Petna instrukcja znajduje sie w ulotce z instrukcja do modutu URTDII.
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Podtaczanie RCT przewodami do modutu URTDII

Kanat RCT Nazwa Zaciski Punkt monitorowania
potaczenia temperatury

(dostepne sygnaty — URTDII

zob. podrecznik

referencyjny)
Uzwl Grupa |, RTD1 J2-20, J2-21 Temperatura RCT uzwojenia
silnika 1
Uzw?2 Grupa |, RTD2 J2-16, J2-17 Temperatura RCT uzwojenia
silnika 2
Uzw3 Grupa |, RTD3 J2-13, J2-14 Temperatura RCT uzwojenia
silnika 3
Uzw4 Grupa |, RTD4 J2-9, J2-10 Temperatura RCT uzwojenia
silnika 4
Uzw5 Grupa |, RTD5 J2-6, J2-7 Temperatura RCT uzwojenia
silnika 5
Uzw6 Grupa |, RTD6 ]2-2, )2-3 Temperatura RCT uzwojenia
silnika 6
toz Silnl Grupa ll, RTD7 J10B-19, Temperatura RCT tozysk silnika
J10B-20 (1)
toz Siln2 Grupa Il, RTD8 J10B-15, Temperatura RCT tozysk silnika
J10B-16 (2)
Obc tozl Grupa lll, RTD9 J10B-12, Temperatura RCT tozysk
J10B-13 obcigzenia (1)
Obc toz2 Grupa ll, RTD10 J10B-8, J10B-9 Temperatura RCT tozysk
obcigzenia (2)
Dodatkl Grupa IV, RTD11 J10B-5, J10B-6 Temperatura RCT zdefiniowana
przez uzytkownika.
Dodatk?2 Grupa IV, RTD12 J10B-1, J10B-2 Temperatura RCT zdefiniowana

przez uzytkownika.

Do kazdego wejscia RCT dostepne sg trzy zaciski modutu URTD.

Trzy zaciski do kazdego nieuzywanego kanatu wejsciowego RCT powinny by¢ potagczone
razem przewodami. Jesli na przyktad zaciski MW5 i MW6 nie sg uzywane, zaciski J2-15,
J2-16 i J2-17 MWS5 powinny by¢ potgczone razem, a zaciski J2-19, J2-20, J2- 21 MW6
powinny by¢ osobno potgczone razem.
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4.13 Interfejs modutu URTDII

Universal
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UrtdProxy_Z02

Podtgczanie przewodami RCT do wejs¢ modutu URTD: patrz rysunek powyzej. Uzy¢
tréjzytowego przewodu ekranowanego. Zwréci¢ uwage na zasady potaczen na rysunku.
Podczas wykonywania potgczen z dwuprzewodowym RCT dwie zyty przewodu nalezy
podigczy¢ do jednego przewodu RCT, jak to pokazano na rysunku. To potaczenie powinno
by¢ wykonane jak najblizej chronionego obiektu. Trzecig zyte przewodu podtaczy¢ do
drugiego przewodu RCT.

Podtaczy¢ ekranowanie/zyte ciggtosci do zacisku ekranu zgodnie z rysunkiem.
Ekranowanie przewodu RCT powinno by¢ podtgczone tylko po stronie modutu URTD, a po
stronie RCT zaizolowane. Samych RCT nie wolno uziemia¢ na chronionym obiekcie.

Nalezy pamietac o ustawieniu przetgcznikéw DIP modutu URTDII stosownie do typéw RCT
w kazdym z kanatéw.
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4.14 Uktad kontroli

4.14

4.14.1

4.14.1.1

298

Uktad kontroli

LRW — lokalna rezerwa wytacznikowa [50BF*/62BF]

* = dostepna tylko w przypadku przekaznikéw zabezpieczajgcych, ktére umozliwiajg
pomiar pradu.

Zasada — zastosowania ogdlne

Modut ,LRW” stuzy do zapewniania dodatkowej ochrony w przypadku, gdy wytacznik nie
zadziata prawidtowo podczas eliminowania zwarcia. Sygnat ten jest stosowany do
wyzwolenia wytacznika po stronie zasilania (np. zasilanie szyny zbiorczej) za
posrednictwem albo wyjscia przekaznikowego, albo komunikacji (SCADA).

W zaleznosci od typu zamdwionego urzgdzenia obowigzujg ré6zne schematy umozliwiajgce
wykrycie awarii wytacznika.

Schematy kontroli

Ustawienie [Param Zab / Param Globalne / Kontrola / LRW] ,Schemat” umozliwia wybor
metody kontroli stuzgcej do wykrywania awarii wytgcznika. Dostepne sg nastepujgce
opcje:

,50BF” — uruchomienie timera kontrolnego nastepuje natychmiast po wyzwoleniu
modutu ,LRW"” przez sygnat wyzwalajgcy. Jezeli w ustawionym zmierzone natezenie
pradu nie spadnie ponizej ustalonego progu, zostanie wykryta awaria wytgcznika i
nastapi wystanie sygnatu.

Taki prég mozna ustawi¢ w pozycji [Param Zab / Bank Nastaw 1-4 / Kontrola / LRW]
~Wart Prog Pradu”.

,POZWYL"” — uruchomienie timera kontrolnego nastepuje natychmiast po wyzwoleniu
modutu ,,LRW” przez sygnat wyzwalajgcy. Jezeli ocena wskaznikéw potozenia
wytgcznika nie wykaze, ze wytgcznik zostat otwarty w ustawionym czasie, zostanie
wykryta awaria wytgcznika i nastgpi wystanie sygnatu.

Ten schemat jest zalecany w sytuacji, kiedy wykrywanie awarii wytgczniké4w musi sie
odbywac przy braku lub bardzo niskim rozptywie mocy (mate prady). Moze to mie¢
miejsce w przypadku wykrycia nadnapiecia lub nadczestotliwosci w zastosowaniu z
generatorem bedacym w stanie gotowosci.

»,50BF and PozWYL"” — uruchomienie timera kontrolnego nastepuje natychmiast po
wyzwoleniu modutu ,,LRW"” przez sygnat wyzwalajacy. Jezeli w ustawionym czasie
zmierzone natezenie pradu nie spadnie ponizej ustalonego progu, a jednoczesnie
ocena wskaznikéw potozenia wytacznika nie wykaze, ze wytgcznik zostat otwarty,
zostanie wykryta awaria wytacznika i nastapi wystanie sygnatu.

Schemat ten jest zalecany w przypadku, kiedy konieczne jest podwéjne sprawdzanie
awarii wytgcznika. W tym schemacie komenda wyzwolenia zostanie wystana do
wytgcznika po stronie zasilania nawet w sytuacji, kiedy wskazniki potozenia btednie
wskazg, ze wytacznik zostat otwarty, lub jezeli pomiary pradu bedg btednie
wskazywad, ze wytgcznik jest w potozeniu otwarcia.

Uruchomienie/wyzwolenie zegara LRW

Ustawienie [Param Zab / Bank Nastaw 1-4 / Kontrola / LRW] ,OpdZnienie Pob” okresla
czas kontroli: Timer jest uruchamiany z chwilg wyzwolenia modutu LRW. Timer odlicza
czas nawet w przypadku zaniku sygnatu wyzwolenia. Po uptynieciu czasu timera (jesli nie
zostanie zatrzymany w wyniku skutecznego otwarcia wytacznika) modut ,LRW” wysyta
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4.14.1.1 Zasada — zastosowania ogdlne

polecenie wyzwolenia. Sygnat ten spowoduje wyzwolenie wytgcznika po stronie zasilania
(zapasowego).

' Aby zapobiec nieuzasadnionej aktywacji modutu ,LRW”, czas kontroli ,OpdZnienie Pob”
o

musi by¢ wiekszy od sumy nastepujacych wartosci:

» czas zadziatania przekaznika zabezpieczajgcego

* + czas otwarcia-zamkniecia wytgcznika (patrz dane techniczne producenta
wytgcznika)

» + czas spadku (wskazniki prgdu lub potozenia)
* + margines bezpieczenstwa.

Zatrzymanie timera LRW

Timer ,,OpdéZnienie Pob” zostanie zatrzymany w razie wykrycia otwarcia wytgcznika. W
zaleznoéci od schematu kontroli (l=> , Schematy kontroli”) timer zostanie zatrzymany,
jezeli natezenie pradu spadnie ponizej wartosci progowej lub sygnaty potozenia wskazg
otwarcie wytacznika, albo w przypadku spetnienia obu tych warunkéw. Modut ,LRW”
pozostanie w stanie odrzucenia, dopdki sygnat wyzwalajgcy nie zaniknie (opadnie).

Stany

Modut ,LRW” przetgcza sie w stan odrzucenia, jezeli po wykryciu otwarcia wytgcznika
wyzwalacze awarii wytgcznika sg nadal aktywne.

Modut ,,LRW" przetacza sie z powrotem w stan gotowosci, gdy sygnaty wyzwalajgce
zanikna (opadna).

Blokowanie (podtrzymanie)

Réwnoczesnie z sygnatem LRW (wyzwolenie) zostaje wystany sygnat blokowania. Sygnat
blokowania jest trwaty. Trzeba go potwierdzi¢ na panelu HMI.

Mozna go wykorzysta¢ do ochrony wytgcznika przed préba wigczenia go.

Wyzwalacze

Ustawienie [Param Zab / Param Globalne / Kontrola / LRW] ,Wytgaczanie” pozwala wybra¢
tryb wyzwalania. Ponadto dostepne sa trzy mozliwe do przypisania wejscia wyzwalania,
ktére moga wyzwoli¢ modut ,LRW” nawet wéwczas, jezeli nie zostaty przypisane do

monitorowanego wytgcznika w menedzerze wytgcznika.

Takie dodatkowe wejscia wyzwalania mozna ustawi¢ w pozycji [Param Zab / Param
Globalne / Kontrola / LRW] ,Wytaczaniel” - ,Wytaczanie3".

Dla ,,Wytgczanie” dostepne sg nastepujgce opcje:

* ,wszystkie wytgcz” — wszystkie sygnaty wyzwolenia przypisane do wytacznika (w
menedzerze wyzwalania, .=> ,Menedzer wyzwalania — przypisanie komend”)
powodujg uruchomienie modutu ,,LRW".

e ,Zewn Wytgcz” — wszystkie wyzwolenia zewnetrzne przypisane do wytgcznika (w

menedzerze wyzwalania, l=> ,Menedzer wyzwalania — przypisanie komend”)
powodujg uruchomienie modutu ,LRW".
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Wszystkie wyzwolenia zewnetrzne opisano w podreczniku referencyjnym
(MRM4-3.7-PL-REF), rozdziat ,Listy wyboru”, tabela ,Zewn Wytacz".

e ,Nadprad Wytacz” — wszystkie wyzwolenia prgdowe przypisane do wytgcznika (w
menedzerze wyzwalania, <> ,Menedzer wyzwalania — przypisanie komend”)
powodujg uruchomienie modutu ,LRW".

Wszystkie wyzwolenia prgdowe opisano w podreczniku referencyjnym
(MRM4 -3.7-PL-REF), rozdziat ,Listy wyboru”, tabela ,,Nadprad Wytgcz".

e ,-.-" — brak przypisania, uzytkownik zamierza uzy¢ jednego z trzech dodatkowych
mozliwych do przypisania wejs¢ wyzwalania.
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4.14.1.2 Funkcje

Ochrona przed awaria wytacznika dla urzadzern umozliwiajacych pomiar
natezenia pradu

LRW CBF Y01
* Btad wytacznika zostanie wyzwolony tylko przez sygnaty wyzwolenia przypisane do wytgcznika w menedzerze wyzwolenia.

Odnosi sie do schematu: Blokowane
@ (Czton nie deaktywowany, zadnej aktywnej blokady)

Wytagcznik
LRW .
. Wytgczanie* LRW .
@chzmk[x] . Kmdwyt* wszystkie wytacz Schemat
LRW .
Prady . KmdWy#b* Nadprad Wytacz Wart Prog Pradu
- LRW .
@Wy{ Zew[x] . KmdWy#t* Zewn Wytacz PRoniEnicliol
L] 0}
—=1
LRW .
Wytaczaniel
Nieprzypisane
1..n, lista przypisan
LRW .
pilaceanic2 LRW . Czekanie na wyzwolenie
Nieprzypisane
1..n, lista przypisan
LRW . Praca
LRW .
Wytaczanie3
Ni -
ieprzypisane LRW . Pobudzenie
1..n, lista przypisan 14
IL1 .
L2
- LRW . Blokada
L3 __ — S 1
) B
Reset Rst Blokady
Rst Blokady
LRW . Wytaczaniel-We
LRW . Wytaczanie2-We

LRW . Wytaczanie3-We

4.14.1.3 Przykiad uruchamiania: Schemat kontroli 50BF
Obiekt do przetestowania:
Testowanie zabezpieczenia w przypadku awarii wytgcznika (schemat kontroli 50BF).
Wymagane Srodki:
 Zrédto pradu
* Amperomierz oraz

e Timer.
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4.14.1.3 Przyktad uruchamiania: Schemat kontroli 50BF

' Natezenie pradu testowego uzywanego podczas testowania musi by¢ zawsze wieksze od
o

wartosci progowej wyzwolenia modutu ,,I-LRW”. Jesli prad testowy spadnie ponizej
wartosci progowej, gdy wytacznik bedzie w potozeniu wytgczenia, nie nastapi
pobudzenie.

Procedura (system jednofazowy):

Podczas testowania czasu wyzwolenia zabezpieczenia LRW natezenie pradu testowego
musi by¢ wieksze od wartosci progowej jednego z modutéw zabezpieczenia pradowego
przypisanych do wyzwalania zabezpieczenia LRW. OpézZnienie wyzwolenia modutu LRW
mozna zmierzy¢ od momentu, w ktérym jedno z wej$¢ wyzwalajgcych staje sie aktywne,
do momentu wykrycia wyzwolenia zabezpieczenia LRW.

W celu unikniecia btedéw okablowania nalezy sie upewnié, ze wytacznik w instalacji w
gére linii wytgcza sie.

Czas mierzony przez timer powinien miesci¢ sie w okreslonych tolerancjach.
Pomysiny wynik testu:

Rzeczywiste czasy mierzone odpowiadajg czasom nastaw. Wytgcznik w sekcji wyzszego
poziomu wytgcza sie.

Podtgczy¢ ponownie przewdd sterujgcy do wytgcznika!
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TCS — uktad kontroli ciagtosci obwodéw wytacznika [74TC]

Monitorowanie obwodéw wyzwalania stuzy do statego sprawdzania, czy obwody
wyzwalania s gotowe do dziatania. Monitorowanie moze by¢ realizowane na dwa
sposoby. Pierwszy z nich zaktada, ze w obwodzie wyzwalania uzywany jest tylko parametr
~Pom_WkL (52a)". Drugi sposéb zaktada, ze oprécz parametru ,,Pom_ Wkt (52a)” do
monitorowania obwodu uzywany jest tez parametr ,,Pom_WYL (52b)".

Gdy uzywany jest tylko parametr ,Pom_Wkt (52a)” w obwodzie wyzwalania,
monitorowanie jest skuteczne tylko wtedy, gdy wytacznik jest zamkniety. Jesli natomiast
uzywane sg oba parametry ,Pom_Wkt (52a)” i ,Pom_WYL (52b)”, obwdd wyzwalania jest
monitorowany przez caty czas, dopdki wigczone jest zasilanie sterujace.

Uwaga: wykorzystywane do tego celu wejscia dwustanowe muszg by¢ prawidtowo
skonfigurowane na podstawie napiecia sterujgcego obwodu wyzwalania. W przypadku
wykrycia przerwy w obwodzie wyzwalania zostanie wygenerowany alarm z okreslonym
opdznieniem, ktére musi by¢ dtuzsze od czasu pomiedzy zamknieciem styku wyzwalania
a momentem, w ktérym stan wytgcznika zostanie jednoznacznie rozpoznany przez
przekaznik.

Ztgcze wejsciowe 1 ma 2 wejscia dwustanowe, a kazde z nich osobng podstawe
(separacja stykéw) do uktadu kontroli ciggtosci obwoddéw wytgcznika.

Ta uwaga dotyczy tylko urzgdzen zabezpieczajacych z funkcjami sterujgcymi! Do tego
elementu zabezpieczajgcego musi by¢ przypisany wytgcznik rozdzielnicy.

W tym przypadku napiecie zasilajgce obwdd wyzwalania wykorzystywane jest tez jako
napiecie zasilajgce wejscia dwustanowe, wiec awaria zasilania obwodu wyzwalania moze
by¢ wykryta bezposrednio.

W celu identyfikacji usterki przewodu w obwodzie wyzwalania w linii zasilajgcej lub cewce
wytgcznika w uktadzie kontroli ciggtosci obwodéw wytacznika nalezy zainstalowad
dodatkowa cewke.

Opdznienie powinno by¢ ustawione na takg wartos$¢, by dziatania przetaczajace nie
powodowaty nieuzasadnionych wyzwoleh w tym module.

MRM4-3.7-PL-MAN MRM4 303



Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.14.2.1 Uruchamianie: Uktad kontroli ciggtosci obwodéw wytacznika [74TC]
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Rys. 66: Przyktad okablowania: Uktad kontroli ciggtosci obwoddw wytgcznika z dwoma stykami
pomocniczymi wytgcznika ,Potoz ZAt” (52a) i ,,Potoz WYt” (52b).
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Rys. 67:  Przyktad okablowania: Uktad kontroli ciggtosci obwoddw wytacznika z tylko jednym
stykiem pomocniczym wytacznika ,Potoz ZAt” (52a).

4.14.2.1 Uruchamianie: Uktad kontroli ciagtosci obwodéw wytacznika [74TC]

' W przypadku wytacznikéw, ktére sa wyzwalane za pomocg matych energii (np. przez

transoptor), prad podawany przez wejscia dwustanowe nie powinien powodowac
nieuzasadnionego wyzwalania wytgcznika.

Obiekt do przetestowania

Test uktadu kontroli ciggtosci obwoddéw wytgcznika.
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4.14.2.1 Uruchamianie: Uktad kontroli ciggtosci obwodéw wytgcznika [74TC]
Procedura, czesc¢ 1
Wykonad symulacje awarii napiecia zasilajgcego w obwodach zasilania.
Pomysiny wynik testu, czes¢ 1

Po uptywie czasu ,,Opdznienie WYL" uktad kontroli ciggtosci obwoddéw wytgcznika TCS
urzadzenia powinien zasygnalizowac¢ alarm.

Procedura, czes¢ 2
Wykonad symulacje przerwy w przewodzie obwodu sterujgcego wytacznikiem.
Pomysiny wynik testu, czesc¢ 2

Po uptywie czasu ,Opdznienie WYL"” uktad kontroli ciggtosci obwoddéw wytacznika TCS
urzadzenia powinien zasygnalizowac¢ alarm.
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4.14.3
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CTS — uktad kontroli przektadnikow pradowych [60L]

Usterki przektadnikéw pradowych wywotujg uszkodzenia przewodéw i inne usterki w
obwodach pomiarowych.

Modut ,CTS” moze wykry¢ awarie przektadnika pradowego, gdy obliczony prad doziemny
nie zgadza sie ze zmierzonym. Gdy zostanie przekroczona regulowana warto$¢ progowa
(réznica pomiedzy zmierzonym i obliczonym pradem doziemnym), mozna zatozy¢ awarie
przektadnika pradowego. Jest to sygnalizowane przez komunikat/alarm.

Warunkiem wstepnym jest pomiar pradéw w przewodach przez urzadzenie, a pradu
doziemnego na przyktad przez przektadnik Ferrantiego.

Zasady pomiaru uktadu kontroli ciggtosci obwoddéw sg oparte na poréwnywaniu
zmierzonych i obliczonych pradéw szczatkowych:

Ww sytuacji idealnej sg to:

(IL1+ 102 +103) + Kl % [z =3+ [+ Kl % Iz = 0

Kl reprezentuje wspdtczynnik korygujacy, ktéry uwzglednia rézne przetozenia
przektadnikéw pradu fazowego i ziemnozwarciowych. Urzadzenie automatycznie oblicza
ten wspoétczynnik z parametréw przektadnikéw, tj. zaleznosci pomiedzy pierwotnymi a
wtérnymi wartosciami pragdu znamionowego przektadnikéw pradu fazowego i
ziemnozwarciowych.

Do kompensacji btedu wspdtczynnika proporcjonalnosci prgdu obwoddéw pomiarowych
mozna stosowa¢ dynamiczny wspétczynnik korygujgcy Kd. Jako funkcja mierzonego pradu
maksymalnego wspétczynnik ten uwzglednia btagd pomiarowy narastania liniowego.

Wartos$¢ ograniczajgca obwodu kontroli przektadnika pragdowego obliczana jest
nastepujaco:

DI = odchylenie | (wartos¢ znamionowa)
Kd = wspdtczynnik korygujacy

Imax = prad maksymalny

Wartos¢ ograniczajgca = DI + Kd x Imax
Warunek wstepny identyfikacji btedu

3% I, +KI * Iz = Deltal + Kd * ImaxI RCA

Metode oceny kontroli obwoddéw z zastosowaniem wspétczynnika Kd mozna przedstawic
graficznie w nastepujacy sposdb:
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4 Elementy zabezpieczajgce
4.14.3.1 Uruchamianie: Uktad kontroli usterek przektadnikéw pradowych

Wsp Réz 10 Mierz Obl - Imax

Al

\

E_F69

Imax

PRZESTROGA!

Jesli prad jest mierzony tylko w dwéch fazach (na przyktad tylko IL1/IL3) lub jesli nie ma
osobnego pomiaru pragdu doziemnego (zwykle za pomocg przektadnika zaktadanego na
kabel), funkcja kontroli powinna by¢ nieaktywna.

Przkit | MCSI_ Y01
] Przkt | .
_:{é _______ ;| .\ Prég Al

1 ]

---------- Obliczone i Wsp Réz 10 Mierz Obl

310 i Przkt 1 .

t .
Przkt | . Pobudzenie
Odnosi sie do schematu: Blokowane & t 0 hi .

@ (Czton nie deaktywowany, zadnej aktywnej blokady) ia przektadnika pradowego @

4.14.3.1 Uruchamianie: Uktad kontroli usterek przektadnikéw pradowych

Warunek wstepny:
» Pomiar wszystkich prgdéw tréjfazowych (sg podawane na wejScia pomiarowe
urzgdzenia) oraz

* Wykrywanie pragdu doziemnego przez przektadnik pragdowy zamocowany na kablu
(nie w potaczeniu Holmgreena).

Obiekt do przetestowania

Sprawdzi¢ uktad kontroli przekaznika pradowego (poréwnujgc prad doziemny obliczony ze
zmierzonym).

Wymagane srodki

« Tréjfazowe Zrédio pradu
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4 Elementy zabezpieczajgce
4.14.3.1 Uruchamianie: Uktad kontroli usterek przektadnikéw pragdowych

Procedura, czes¢ 1
» Ustawi¢ wartos¢ ograniczajgcg uktad CTS na ,delta I= 0,1*In".

» Podtaczyd tréjfazowy symetryczny uktad pradowy (w przyblizeniu prad znamionowy)
do strony wtérne;j.

» Odtaczyd jedng faze od wejs¢ pomiarowych (zasilanie symetryczne po stronie
wtérnej musi by¢ utrzymane).

e Sprawdzi¢, czy sygnat ,CTS.Alarm” jest teraz generowany.
Pomysiny wynik testu, czes¢ 1

* Sygnat ,CTS.Alarm” jest generowany.
Procedura, czes¢ 2

» Podtaczyd tréjfazowy symetryczny uktad pradowy (w przyblizeniu prad znamionowy)
do strony wtérne;j.

» Podtaczy¢ prad, ktéry jest wiekszy od wartosci progowej kontroli obwodu
pomiarowego, do wejscia pomiarowego pragdu doziemnego.

* Upewni¢ sie, ze sygnat ,,CTS.Alarm” jest teraz generowany.
Pomysiny wynik testu, czesc¢ 2

Sygnat ,,CTS.Alarm” jest generowany.
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Released

4 Elementy zabezpieczajgce
4.14.4 Kontrola kolejnosci faz

Kontrola kolejnosci faz

Urzgdzenie MRM4 oblicza kolejnos$¢ faz na kazdym wejsciu pomiarowym (na podstawie
sktadowych zgodnych i przeciwnych). Obliczona kolejnos¢ faz (tj. ,ACB” lub ,ABC") jest
nieustannie poréwnywana z ustawieniem parametru [Param Przkt / Ustawienia

ogélne] ,Kolejnos¢ Faz".

Menu [Wskazania / Stan urzgdzenia / Kontrola / Kolejnos¢ Faz] zawiera okreslony sygnat
(ostrzegawczy) dla kazdego przektadnika pragdowego i napieciowego. Jesli kontrola
przektadnika pradowego/napieciowego wykaze, ze rzeczywista kolejnos¢ faz rézni sie od
ustawienia w [Param Przkt], odpowiedni sygnat przyjmuje wartos¢ ,prawda” (Aktywny).

Nalezy jednak pamietaé, ze w zastosowaniach zwigzanych z zabezpieczeniem silnika
dostepne jest ustawienie [Param Przkt / Wartosci znamionowe silnika] ,Odwracanie”, ktére
zezwala (przy wartosci ,,Aktywny”) lub nie zezwala (przy wartosci ,Nieaktywny”) na
uruchomienie silnika przy odwréconej kolejnosci faz. A zatem: Przy wartosci ustawienia
~Aktywny"” obie kolejnosci faz sg dozwolone i sygnat ,Niepr. kol. faz” nigdy nie jest
generowany. Innymi stowy, kontrola kolejnosci faz jest przydatna tylko wéwczas, gdy
ustawienie ,,Odwracanie” = ,Nieaktywny”.

Ogdlnie kontrola kolejnosci faz jest przydatna podczas uruchamiania urzgdzenia MRM4,
poniewaz pozwala upewnic sie, ze ustawienie , Kolejnos¢ Faz” w menu [Param Przkt] jest
prawidtowe.

Kontrola wymaga pewnych minimalnych wartosci pradu (w przypadku przektadnika
pradowego) lub napiecia (w przypadku przektadnika napieciowego), gdyz w innym
wypadku nie mozna wiarygodnie wyznaczy¢ kolejnosci faz.
e W przypadku przektadnika napieciowego: napiecie minimalne wynosi 0,1-Un.
e W przypadku przektadnika pradowego: natezenie minimalne wynosi 0,1-In.
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5 Menedzer sterowania/rozdzielnic

5

Menedzer sterowania/rozdzielnic

Niewtasciwa konfiguracja rozdzielnicy moze spowodowac smieré lub powazne obrazenia.
Taka sytuacja moze wystgpi¢ podczas otwierania odtgcznika pod obcigzeniem lub w
przypadku przetgczenia ztgcza masowego na podzespoty uktadu bedgce pod napieciem.

Oproécz funkcji ochronnych przekazniki zabezpieczajgce bedg w coraz wiekszym stopniu
odpowiadac za sterowanie rozdzielnica, np. wytacznikami, roztgcznikami obcigzenia,
odtgcznikami i ztgczami masowymi.

Prawidtowa konfiguracja wszystkich rozdzielnic jest koniecznym warunkiem wstepnym
prawidtowego dziatania urzadzenia zabezpieczajacego. Powyzsze stwierdzenie jest
prawdziwe réwniez wtedy, gdy rozdzielnice nie sg sterowane, a jedynie kontrolowane.

Schemat jednokreskowy

Schemat jednokreskowy zawiera opis graficzny wytacznika, jego oznaczenie (nazwe), jak
réwniez funkcje (zabezpieczenie przed zwarciem lub jego brak itp.). W oprogramowaniu
urzadzenia sg wyswietlane oznaczenia rozdzielnic (np. QA1, QA2 zamiast abstrakcyjnej
nazwy modutu ,tgcznik[x]") przyjete na podstawie schematu jednokreskowego (pliku
konfiguracji).

Oproécz wtasciwosci przetgczania plik konfiguracyjny zawiera réwniez schemat
jednokreskowy. Wtasciwosci przetgczania i schemat jednokreskowy sg powigzane za
posrednictwem pliku konfiguracji. Poniewaz schemat jednokreskowy jest niezalezny od
typu urzadzenia, do pliku konfiguracji mozna zaimportowa¢ nowy/inny schemat
jednokreskowy.

Przy kazdym wczytaniu pliku konfiguracji do urzgdzenia zabezpieczajgcego w tym samym
czasie zostanie wczytany schemat jednokreskowy.

Oznacza to, ze za kazdym razem, gdy plik konfiguracyjny jest przenoszony miedzy
urzgdzeniami, odpowiedni schemat jednokreskowy musi zosta¢ zatadowany za pomocg
menu [Wybér Modutéw].

310

Uzytkownik moze tworzy¢ i modyfikowac¢ schematy jednokreskowe (strony) za pomoca
programu Edytor stron. Schematy jednokreskowe (strony sterowania) nalezy zatadowa¢
do urzadzenia zabezpieczajagcego za pomocg programu Smart view. Szczegdtowe
informacje na temat tworzenia, modyfikacji i tadowania schematéw jednokreskowych
(stron sterowania) mozna znalez¢ w podreczniku programu Edytor stron (lub przez
kontakt z dziatem wsparcia technicznego). Podrecznik programu Edytor stron mozna
otworzy¢ w menu pomocy programu Edytor stron.
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Rys. 68:

Rys. 70:

Released

5 Menedzer sterowania/rozdzielnic

5.1 Sterowanie rozdzielnica

Sterowanie rozdzielnica

Przedstawianie rozdzielnicy w programie Edytor stron

Instances

{ll:":al—r.er-.ll:lll.e} =| Circuit Breaker 1

4o Il QA
@Al = ! ILZ HH e
.l. ILE E FI +| Feeder (small) 1

+ L1
+ L2

PageEditor_Z03

Przyktad strony sterowania z wyréznionym wytacznikiem.

Chociaz w programie Edytor stron rozdzielnica jest zawsze przedstawiana tak samo, z
wykrzyknikiem ,!1”, istnieje kilka wersji tego symbolu: dla zamknietej rozdzielnicy, dla
otwartej rozdzielnicy oraz dla pozycji posrednich i zaktéconych.

Po przeniesieniu schematu jednokreskowego do urzadzenia zabezpieczajgcego
rozdzielnica jest przedstawiana zgodnie ze skonfigurowang pozycja.

Przyktad strony sterowania z wytgcznikiem w pozycji zamknietej.

Lokalne
IL1 0.000 A

l IL3 0.000 A

[__JoTwRZIZAMKN] |

\
||
L]
QA1 ? IL2 0.000 A ]
L
[
[

Przyktad strony sterowania z wytgcznikiem w pozycji zaktéconej (lub nieprawidtowej).
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5 Menedzer sterowania/rozdzielnic

5.1 Sterowanie rozdzielnicg

Rys. 71:

Przyktad strony sterowania z wytgcznikiem w pozycji otwartej.

Rozdzielnica z wtasciwoscia ,,Funkcja wytaczania”

Dla kazdej rozdzielnicy mozna w programie Edytor stron okresli¢ wtasciwos¢ ,,Funkcja
wytaczania”. Po jej ustawieniu rozdzielnica jest traktowana jako wytgcznik umozliwiajacy
wylaczanie pradéw fazowych w przypadku wyzwolenia zabezpieczenia.

W zwigzku z tym urzgdzenie MRM4 udostepnia funkcje Menedzer wyzwalania tylko dla
rozdzielnic o wiasciwosci ,,Funkcja wytagczania”. (Aby uzyskac szczegétowe informacje o
funkcji Menedzer wyzwalania, patrz > ,Menedzer wyzwalania — przypisanie komend”).

Urzadzenia HighPROTEC wymagaja, aby pierwszy tacznik ,tgcznik[1]” miat ustawiong
wiasciwos¢ , Funkcja wytaczania”, poniewaz jest to rozdzielnica, do ktérej domysinie
kierowana jest komenda wyzwolenia.

Strona sterowania bez ustawionej wtasciwosci ,Funkcja wytgczania” dla tgcznika
»L£acznik[1]” nie przejdzie kontroli zgodnosci w programie Edytor stron.

312

Rozdzielnica ,,sterowana”

Dla kazdej rozdzielnicy mozna w programie Edytor stron okresli¢ wtasciwos¢
.Sterowana”. Jesli jest ustawiona, wéwczas urzadzenie zabezpieczajgce umozliwia
wykonywanie na rozdzielnicy komend przetgczenia recznego.

Jesli ta wiasciwos¢ nie jest ustawiona, ale ustawiona jest wiasciwos¢ ,Funkcja
wytgczania”, rozdzielnica nadal obstuguje komendy wyzwalania z zabezpieczen.
Jednakze nie jest dostepna do recznych operacji przetaczania.

Jesli nie jest ustawiona wtasciwos¢ , Funkcja wytaczania” ani ,,Sterowana”, wéwczas

rozdzielnica jest tylko monitorowana, tzn. jej stan/pozycja sg dostepne, ale nie moze by¢
aktywnie uzywana przez urzadzenia zabezpieczajgce.

Zmiana kolejnosci rozdzielnic w programie Edytor stron

Niniejszy rozdziat dotyczy wytgcznie urzadzen zawierajacych wiecej niz jeden tgcznik.
Skonfigurowane tgczniki sg ogdlnie przedstawiane w postaci nazw zdefiniowanych przez
uzytkownika. Dotyczy to réwniez ich reprezentacji w interfejsie HMI urzadzenia
zabezpieczajgcego oraz w oknach dialogowych programu Smart view.

Wyjatkiem w ramach tej reprezentacji sg nazwy tacznikéw w protokotach SCADA.

Protokoty SCADA nie znajg zdefiniowanych przez uzytkownika nazw tgcznikéw — sg one
adresowane przy uzyciu numeru rozdzielnicy.
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5 Menedzer sterowania/rozdzielnic

5.1 Sterowanie rozdzielnica

Dlatego tez Edytor stron pozwala zmieniaé przypisanie do okreslonego numeru
rozdzielnicy: Wybrad pozycje menu [Konfiguracja / Kolejno$¢ tgcznikdw...] (skrét
klawiszowy: ,,F6"). Spowoduje to wysSwietlenie okna dialogowego zawierajgcego wszystkie
skonfigurowane urzadzenia rozdzielnicy wraz z odpowiednimi numerami. Po zaznaczeniu
dowolnej pozycji mozna modyfikowad kolejnos¢ przy uzyciu przyciskéw ,W gére”

i W doét”.

Ze wzgledu na wymagania aplikacji tagcznik numer 1 powinien mie¢ aktywng opcje
mozliwosci wytgczania. Inne taczniki, jesli sg dostepne, mogg by¢ dowolnego typu.

Przypisanie numeru tacznika do typu jest sprawdzane przez program Smart view: Jesli
zmiana zdefiniowanej przez uzytkownika strony sterowania spowoduje zmiane typu
tgcznika dla dowolnego numeru fgcznika, zostanie wyswietlone ostrzezenie. To
ostrzezenie mozna potwierdzi¢, jesli modyfikacja tacznika zostata przeprowadzona
celowo.
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5 Menedzer sterowania/rozdzielnic

5.1.1 Ustawienia w urzadzeniu zabezpieczajgcym

5.1.1

314

Ustawienia w urzadzeniu zabezpieczajacym
Przypisanie wskaznikow pozycji (wejscia dwustanowe)
Ustawienia w menu urzadzenia [Sterowanie / tgcznik / tgcznik[x] / Okabl Wskaz Potoz]:

e ,Potoz ZAt” — Wytgcznik jest w pozycji zatgczonej, jesli stan przypisanego sygnatu
jest prawdg (styki pomocnicze wytgcznika (52a)).

Wyjatek: w przypadku uziemnika tacznika tréjpozycyjnegoto ustawienie nosi nazwe:
.Sygn Pot. UZIEM” — Wytacznik jest w pozycji UZIEMIENIE, jesli stan przypisanego
sygnatu jest prawda.

e ,Potoz WYL” — Wytagcznik jest w pozycji wytgczonej, jesli stan przypisanego sygnatu
jest prawda (styki pomocnicze wytacznika (52b)).

Wyjatek: w przypadku kombinacji odtgcznik-uziemnikto ustawienie nosi nazwe:
»Sygn Pot. UZIEM” — Wytgcznik jest w pozycji UZIEMIENIE, jesli stan przypisanego
sygnatu jest prawda.

« Wyt Gotowy” — Wytgcznik jest gotowy do pracy, jesli stan przypisanego sygnatu jest
prawda. Ten sygnat binarny moze by¢ uzyty przez niektére funkcje
zabezpieczeniowe, jesli sg one dostepne w urzadzeniu, np. SPZ jako sygnat
uaktywniajacy.

e ,Wymont” — Wyjmowalny wytgcznik zostat usuniety

Ustawianie timerow kontroli
Ustawienia w menu urzadzenia [Sterowanie / £acznik / tgcznik[x] / Ustawienia ogdlnel:

e ,Czas na ZAtACZ"” — Czas na przemieszczenie do potozenia ZALACZONY

e ,Czas na WYtACZ” — Czas na przemieszczenie do potozenia WYLACZONY

Przypisanie komend do wyjsc¢ przekaZnikowych

Dostepne tylko wéwczas, gdy rozdzielnica ma ustawiong wtasciwos¢ ,Sterowana” w
programie Edytor stron (patrz 5> ,Rozdzielnica ,sterowana”").

Ustawienia w menu urzadzenia [Param Urzadzenia / Wy przekaz / Wyjscia Xx / WY yI:

e ,Przypisanie 1” - ,,Przypisanie 7” — np. w przypadku rozdzielnicy numer 1 mozna
ustawic¢ na ,tgcznik[1] . Polec ZAL" / ,tacznik[1] . Polec WYL"

Aby uzyska¢ szczegétowe informacje na ten temat, patrz > , 5 Menedzer sterowania/
rozdzielnic”.

Opcjonalne: Zewnetrzna komenda OTWORZ/ZAMKNIJ

Dostepne tylko wéwczas, gdy rozdzielnica ma ustawiong wtasciwos¢ ,Sterowana” w
programie Edytor stron (patrz 5> ,Rozdzielnica ,sterowana””).

Ustawienia w menu urzadzenia [Sterowanie / tacznik / tacznik[x] / Zew Kmd ZAL/WYL]:
e ,Kmd ZAt” — Polecenie taczenia ZALACZ, np. stan logiki lub stan wejscia cyfrowego
* ,Kmd WYt” — Polecenie tgczenia WYLACZ, np. stan logiki lub stan wejscia cyfrowego

Aby uzyskaé szczegbtowe informacje na ten temat, patrz l=> ,Zewn. ZAMK/OTW".
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5 Menedzer sterowania/rozdzielnic

5.1.1 Ustawienia w urzadzeniu zabezpieczajgcym
Blokady

Dostepne tylko wéwczas, gdy rozdzielnica ma ustawiong wtasciwos¢ ,Sterowana” w
programie Edytor stron (patrz 5> ,Rozdzielnica ,sterowana””).

Ustawienia w menu urzadzenia [Sterowanie / Ltacznik / Lgcznik[x] / Blokady]:

» ,Blokada ZAt1” - ,Blokada ZAt3” — Blokada miedzypolowa polecenia ZALACZ. (tj.
polecenia zamkniecia sg odrzucane, jesli przypisany sygnat ma wartos¢ ,,prawda”).

» ,Blokada WYt1” - , Blokada WYt3” — Blokowanie miedzypolowe polecenia WYLACZ.
(tj. polecenia otwarcia sg odrzucane, jesli przypisany sygnat ma wartos¢ ,prawda”).

Aby uzyska¢ szczegétowe informacje na ten temat, patrz .=~ ,Blokady”.

Menedzer wyzwalania (przypisanie komend wyzwolenia)

Dostepny tylko wéwczas, jesli dla danej rozdzielnicy ustawiono wiasciwos¢ ,Funkcja
wytaczania” w programie Edytor stron.

Ustawienia w menu urzadzenia [Sterowanie / tacznik / tgcznik[x] / Ster Wytgczaniem]:

e ,Kmd WYt1” ... — Komenda WYLt wytgcznika jesli stan przypisanej funkcji bedzie
prawda.

» ,Czas-KmdWyt” — Minimalny czas przytrzymania komendy wytacz (wytacznik,
roztgcznik obcigzenia).

» ,Podtrzymanie” — Okresla, czy polecenie wyzwolenia ma podtrzymanie.
e ,Zeruj KmdWyt” — Potwierdzenie polecenia wyzwolenia

Aby uzyska¢ szczegétowe informacje na ten temat, patrz 5> ,Rozdzielnica z
wlasciwoscia ,Funkcja wytaczania”” i l=> ,Menedzer wyzwalania — przypisanie komend”.

Opcjonalne: Zuzycie rozdzielnicy

Patrz .=5> ,5.3 Zuzycie rozdzielnicy”.
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5 Menedzer sterowania/rozdzielnic
5.1.2 tgcznik

5.1.2 tacznik

Standardowe urzadzenie tgczeniowe.
[Wskazania / Stan urzgdzenia / Sterowanie / tgcznik[x]] ,,Potoz”
= 0 (Potoz Nieokr) = 1 (Potoz WYtL) = 2 (Potoz ZAt) = 3 (Potoz Zaburz)
| | I

Przypisanie wskaznikéw pozycji (wejscia dwustanowe)

Patrz L=> ,Przypisanie wskaznikéw pozycji (wejscia dwustanowe)”. Te ustawienia sg
dostepne w menu urzagdzenia:

[Sterowanie / £acznik / £acznik[x] / Okabl Wskaz Potoz]
»Potoz ZAt” »Potoz WYL” ~Wyt Gotowy” ~Wymont”

v v v v
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5 Menedzer sterowania/rozdzielnic
5.1.3 Niewidoczny tacznik
5.1.3 Niewidoczny tacznik

tacznik, ktéry jest niewidoczny na schemacie jednokreskowym, ale dostepny w
urzadzeniu zabezpieczajacym.

(Jako ze nie wystepuje na schemacie jednokreskowym, nie mozna go wybra¢ za pomocg
HMI (panelu), a zatem nie mozna go obstugiwac recznie).

[Wskazania / Stan urzadzenia / Sterowanie / tgcznik[x]] ,,Potoz”
= 0 (Potoz Nieokr) = 1 (Potoz WYtL) = 2 (Potoz ZAt) = 3 (Potoz Zaburz)

(niewidoczne)

Przypisanie wskaznikow pozycji (wejscia dwustanowe)

Patrz 5> ,Przypisanie wskaznikéw pozycji (wejécia dwustanowe)”. Te ustawienia sg
dostepne w menu urzadzenia:

[Sterowanie / tgcznik / tacznik[x] / Okabl Wskaz Potoz]
»Potoz ZAt” »Potoz WYL” »Wyt Gotowy” »Wymont”

v v v v
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5 Menedzer sterowania/rozdzielnic
5.1.4 Wytacznik

5.1.4 Wytacznik

tacznik, zdolny do zatgczania, przewodzenia i wytgczania pradéw w normalnych
warunkach pracy obwodu oraz pradu przecigzeniowego lub pradu zwarciowego.

[Wskazania / Stan urzgdzenia / Sterowanie / £gcznik[x]] ,,Potoz”

= 0 (Potoz Nieokr) = 1 (Potoz WYtL) = 2 (Potoz ZAt) = 3 (Potoz Zaburz)

X X X

Przypisanie wskazZnikéw pozycji (wejscia dwustanowe)

Patrz 5> ,Przypisanie wskaZznikéw pozycji (wejscia dwustanowe)”. Te ustawienia sg
dostepne w menu urzgdzenia:

[Sterowanie / £acznik / £3cznik[x] / Okabl Wskaz Potoz]
»Potoz ZAt” »Potoz WYL” ~Wyt Gotowy” ~Wymont”

v v v v
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5.1.5 Wytacznikl

5.1.5 Wytacznikl

tacznik, zdolny do zatgczania, przewodzenia i wytgczania pradéw w normalnych
warunkach pracy obwodu oraz pradu przecigzeniowego lub pradu zwarciowego.

[Wskazania / Stan urzgdzenia / Sterowanie / tgcznik[x]] ,,Potoz”

= 0 (Potoz Nieokr) = 1 (Potoz WYtL) = 2 (Potoz ZAt) = 3 (Potoz Zaburz)

Przypisanie wskaznikow pozycji (wejscia dwustanowe)

Patrz 5> ,Przypisanie wskaznikéw pozycji (wejécia dwustanowe)”. Te ustawienia sg
dostepne w menu urzadzenia:

[Sterowanie / tgcznik / tacznik[x] / Okabl Wskaz Potoz]
»Potoz ZAt” »Potoz WYLE” »Wyt Gotowy” ~Wymont”

v v v v
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5.1.6 Odtacznik

5.1.6 Odtacznik

tacznik, ktéry ma utworzy¢ w obwodzie elektrycznym bezpieczng przerwe izolacyjna.
[Wskazania / Stan urzgdzenia / Sterowanie / tgcznik[x]] ,,Potoz”
= 0 (Potoz Nieokr) = 1 (Potoz WYtL) = 2 (Potoz ZAt) = 3 (Potoz Zaburz)
1 1 1

Przypisanie wskaznikéw pozycji (wejscia dwustanowe)

Patrz L=> ,Przypisanie wskaznikéw pozycji (wejscia dwustanowe)”. Te ustawienia sg
dostepne w menu urzagdzenia:

[Sterowanie / £acznik / £acznik[x] / Okabl Wskaz Potoz]
»Potoz ZAt” »Potoz WYL” ~Wyt Gotowy” ~Wymont”

v v — —
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5.1.7 Odtacznik-uziemnik

5.1.7 Odtacznik-uziemnik

tacznik, ktéry spetnia funkcje odfgcznika i uziemnika. Posiada dwie pozycje (zamkniety —
uziemiony).

[Wskazania / Stan urzgdzenia / Sterowanie / tgcznik[x]] ,,Potoz”

= 0 (Potoz Nieokr) = 1 (Potoz WYtL) = 2 (Potoz ZAt) = 3 (Potoz Zaburz)

L Lf L I
| i

Przypisanie wskaznikow pozycji (wejscia dwustanowe)

Patrz 5> ,Przypisanie wskaznikéw pozycji (wejécia dwustanowe)”. Te ustawienia sg
dostepne w menu urzadzenia:

[Sterowanie / tgcznik / tacznik[x] / Okabl Wskaz Potoz]
»Potoz ZAt” »Sygn Pot. UZIEM” »Wyt Gotowy” »Wymont”

v v — —
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5.1.8 Uziemnik

5.1.8 Uziemnik

tacznik elektryczny przeznaczony do uziemiania toréw pradowych.
[Wskazania / Stan urzgdzenia / Sterowanie / tgcznik[x]] ,,Potoz”

= 0 (Potoz Nieokr) = 1 (Potoz WYtL) = 2 (Potoz ZAt) = 3 (Potoz Zaburz)

L

Przypisanie wskazZnikéw pozycji (wejscia dwustanowe)

'||—"----.-'r
= -2

Patrz 5> ,Przypisanie wskaznikéw pozycji (wejscia dwustanowe)”. Te ustawienia sg
dostepne w menu urzadzenia:

[Sterowanie / £acznik / £3cznik[x] / Okabl Wskaz Potoz]
»Potoz ZALt” »Potoz WYL” ~Wyt Gotowy” »Wymont”

v v — —
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5.1.9 Roztgcznik z bezpiecznikami

5.1.9 Roztacznik z bezpiecznikami

tacznik, zdolny do zatgczania, przewodzenia i wytgczania pradéw w normalnych
warunkach, wyposazony w bezpieczniki nabudowane.

[Wskazania / Stan urzgdzenia / Sterowanie / £gcznik[x]] ,,Potoz”

= 0 (Potoz Nieokr) = 1 (Potoz WYtL) = 2 (Potoz ZAt) = 3 (Potoz Zaburz)

. & &
5, “\‘3&3 ?
£ |

Przypisanie wskaznikow pozycji (wejscia dwustanowe)

Patrz 5> ,Przypisanie wskaznikéw pozycji (wejécia dwustanowe)”. Te ustawienia sg
dostepne w menu urzadzenia:

[Sterowanie / tgcznik / tacznik[x] / Okabl Wskaz Potoz]
»Potoz ZAt” »Potoz WYLE” »Wyt Gotowy” »Wymont”

v v v v
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5.1.10 Roztacznik izolacyjny z bezpiecznikami

5.1.10 Roztacznik izolacyjny z bezpiecznikami

tacznik, zdolny do zatgczania, przewodzenia i wytgczania pradéw w normalnych
warunkach.

W pozycji otwartej spetnia wymagania odtgcznika wyposazonego w bezpieczniki
nabudowane.

[Wskazania / Stan urzgdzenia / Sterowanie / tgcznik[x]] ,,Potoz”

= 0 (Potoz Nieokr) = 1 (Potoz WYtL) = 2 (Potoz ZAt) = 3 (Potoz Zaburz)

) o] o]
| |

Przypisanie wskazZnikéw pozycji (wejscia dwustanowe)

Patrz 5> ,Przypisanie wskaznikéw pozycji (wejcia dwustanowe)”. Te ustawienia sg
dostepne w menu urzgdzenia:

[Sterowanie / £acznik / £acznik[x] / Okabl Wskaz Potoz]
»Potoz ZAt” »Potoz WYL” ~Wyt Gotowy” ~Wymont”

v v v v
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5.1.11 Odtacznik z bezpiecznikami

5.1.11 Odtacznik z bezpiecznikami

tacznik, ktéry ma utworzy¢ w obwodzie elektrycznym bezpieczng przerwe izolacyjna,
wyposazony w bezpieczniki nabudowane.

[Wskazania / Stan urzgdzenia / Sterowanie / tgcznik[x]] ,,Potoz”
= 0 (Potoz Nieokr) = 1 (Potoz WYtL) = 2 (Potoz ZAt) = 3 (Potoz Zaburz)
1 1 1

5 3 T

Przypisanie wskaznikow pozycji (wejscia dwustanowe)

Patrz 5> ,Przypisanie wskaznikéw pozycji (wejécia dwustanowe)”. Te ustawienia sg
dostepne w menu urzgdzenia:

[Sterowanie / tgcznik / tacznik[x] / Okabl Wskaz Potoz]
»Potoz ZAt” »Potoz WYL” ~Wyt Gotowy” ~Wymont”

v v — —
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5.1.12 Roztacznik

5.1.12 Roztacznik

tacznik, zdolny do zatgczania, przewodzenia i wytgczania pradéw w normalnych
warunkach.

[Wskazania / Stan urzgdzenia / Sterowanie / tgcznik[x]] ,,Potoz”
= 0 (Potoz Nieokr) = 1 (Potoz WYtL) = 2 (Potoz ZAt) = 3 (Potoz Zaburz)

& & d

Przypisanie wskaznikow pozycji (wejscia dwustanowe)

Patrz 5> ,Przypisanie wskaznikéw pozycji (wejécia dwustanowe)”. Te ustawienia sg
dostepne w menu urzgdzenia:

[Sterowanie / tgcznik / tacznik[x] / Okabl Wskaz Potoz]

»Potoz ZAt” »Potoz WYL” ~Wyt Gotowy” ~Wymont”

v v v v
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5.1.13 Roztacznik izolacyjny

5.1.13 Roztacznik izolacyjny

tacznik, zdolny do zatgczania, przewodzenia i wytgczania pradéw w normalnych
warunkach.

W pozycji otwartej spetnia wymagania odtacznika.
[Wskazania / Stan urzadzenia / Sterowanie / tgcznik[x]] ,,Potoz”

= 0 (Potoz Nieokr) = 1 (Potoz WYtL) = 2 (Potoz ZAt) = 3 (Potoz Zaburz)

[} [} =]

Przypisanie wskazZnikéw pozycji (wejscia dwustanowe)

Patrz L=> ,Przypisanie wskaznikéw pozycji (wejscia dwustanowe)”. Te ustawienia sg
dostepne w menu urzadzenia:

[Sterowanie / £acznik / £3cznik[x] / Okabl Wskaz Potoz]
»Potoz ZALt” »Potoz WYL” »Wyt Gotowy” »Wymont”

v v v v
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5.1.14 tgcznik tréjpozycyjny

5.1.14 tacznik trojpozycyjny

tacznik, ktéry spetnia funkcje odigcznika i uziemnika. Ten tgcznik ma trzy pozycje

(otwarty — zamkniety — uziemiony) i jest odporny na nieprawidtowe zatgczanie.

[Wskazania / Stan urzgdzenia / Sterowanie / ...]

[... / £acznik[1]] [.../tacznik[1]] [... / tacznik[1]] [... /tacznik[1]] [... / £gcznik[1]]

~Potoz” =0 »Potoz” = 2 ~Potoz” =1 ~Potoz” =1 »Potoz” = 3
(Potoz Nieokr) (Potoz ZAtL) (Potoz WYL) (Potoz WYL) (Potoz Zaburz)
[Lacznik[2]] [Lacznik[2]] [Lacznik[2]] [Lacznik[2]] [Lacznik[2]]
~Potoz” =0 ~Potoz” =1 ~Potoz” =1 ~Potoz” = 2 »Potoz” =3
(Potoz Nieokr) (Potoz WYtL) (Potoz WYtL) (Poz. UZIEM) (Potoz Zaburz)

LI
|

Y Y

Ltacznik tréjpozycyjny” obejmuje dwie rozdzielnice. Jedna rozdzielnica odpowiada
odtgcznikowi ,tacznik tréjpozycyjnego”, a druga — uziemnikowi.

Rozdzielenie na dwie rozdzielnice umozliwia przetgczenie z pozycji ,,Potoz ZAL"”, przez
pozycje ,Potoz WYL”, do pozycji ,,Poz. UZIEM”.

Z punktu widzenia bezpieczenstwa istniejg dwie roztgczne pozycje przetacznika: ,lzolacja”
i ,Uziemienie”. Dzieki tej separacji mozna ustawi¢ nadzér indywidualny i zegary
przetaczania dla strony uziemienia i izolacyjnej. Oprécz tego mozna ustawic¢ indywidualne
blokady i nazwy urzadzen (oznaczenia) dla strony uziemienia i izolacyjnej.

Nadzér wykonywania komend wysSle nastepujacy komunikat w przypadku préby
przetgczenia z pozycji uziemienia (bezposrednio) do pozycji izolatora i odwrotnie:

* [Wskazania / Stan urzgdzenia / Sterowanie / tacznik[x]] ,,NWP kier. tgczenia”

Pozycja ,Poz. UZIEM” ,tgcznika tréjpozycyjnego” jest wyswietlana jako ,,CB POS OFF” w
dokumentacji SCADA (mapy rejestru).

Przypisanie wskaznikow pozycji (wejscia dwustanowe)

Patrz 5> ,Przypisanie wskaznikéw pozycji (wejcia dwustanowe)”. Te ustawienia sg
dostepne w menu urzgdzenia:

Odtacznik, np. ,tacznik[1]”:

[Sterowanie / £acznik / gcznik[1] / Okabl Wskaz Potoz]

»Potoz ZAt” »Potoz WYL” »Wyt Gotowy” »Wymont”

v

328
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5.1.14 tacznik tréjpozycyjny

Uziemnik, np. ,tacznik[2]”:

[Sterowanie / £acznik / £gcznik[2] / Okabl Wskaz Potoz]

»Sygn Pot. UZIEM” »Potoz WYL” »Wyt Gotowy” »Wymont”

v v — —
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5.1.15 Wytacznik wysuwny

5.1.15 Wytacznik wysuwny

Wytgcznik zamontowany na wézku (,wysuwany”).
[Wskazania / Stan urzgdzenia / Sterowanie / tgcznik[x]]
»Potoz” (*) »Wymont”

(*) taka sama wartosc dla obu rozdzielnic — patrz rowniez ponizsza
uwaga.

= 0 (Potoz = 1 (Potoz = 2 (Potoz ZAt) = 3 (Potoz =1
Nieokr) WYtL) Zaburz)
o o

o

" .
-

el

(*) Uwaga: Powyzsza tabela nie zawiera wszystkich technicznie mozliwych kombinacji
pozycji dwdch rozdzielnic, a jedynie niektére typowe , pozycje kohcowe” podane dla
przyktadu.

WWytgcznik wysuwny” obejmuje dwie rozdzielnice. Jedna odpowiada wytgcznikowi, a druga
woézkowi.

Nie ma statego potaczenia pomiedzy wytacznikiem a wézkiem. Blokada musi by¢
ustawiona przez uzytkownika, poniewaz nie wolno wysung¢ wytacznika, dopdki jest w
pozycji zamknietej. Wytacznik mozna przetgcza¢ w pozycji wycofanej i niewycofane,.
Sygnaty wtyczki uktadu sterowania (niskie napiecie) musza by¢ podtaczone i
skonfigurowane w urzadzeniu zabezpieczajacym. Kontrola (nadzér) zostanie ustawiona na
Wymont”, gdy wtyczka obwodu sterowania zostanie usunieta (pociggnieta). Wytacznik
jest ustawiony w pozycji ,Potoz WYL” tak dtugo, jak dtugo sygnat ,Wymont” jest aktywny.

' Nie jest mozliwe manipulowanie sygnatami pozycji wysunietego (usunietego) wytgcznika.

Przypisanie wskaznikéw pozycji (wejscia dwustanowe)

Patrz 5> ,Przypisanie wskaznikéw pozycji (wejcia dwustanowe)”. Te ustawienia sg
dostepne w menu urzgdzenia:

Wytacznik, np. ,tacznik[1]”:

[Sterowanie / tacznik / £gcznik[1] / Okabl Wskaz Potoz]

»Potoz ZAt” »Potoz WYL” »Wyt Gotowy” »Wymont”

v v v v
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5.1.15 Wytgcznik wysuwny

Wézek, np. ,,tacznik[2]”:

[Sterowanie / £acznik / £gcznik[2] / Okabl Wskaz Potoz]

»Potoz ZAt” »Potoz WYL” »Wyt Gotowy” »Wymont”

v v — —
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5.1.16 Roztacznik wysuwny
5.1.16 Roztacznik wysuwny

Roztgcznik wysuwny.
[Wskazania / Stan urzgdzenia / Sterowanie / £gcznik[x]]
»Potoz” (¥) »Wymont”

(* taka sama wartosc dla obu rozdzielnic — patrz rowniez ponizsza

uwaga).
= 0 (Potoz = 1 (Potoz = 2 (Potoz ZAt) = 3 (Potoz =1
Nieokr) WYtL) Zaburz)

.1; L L
J. %&' ?J.

2

" o

"

(*) Uwaga: Powyzsza tabela nie zawiera wszystkich technicznie mozliwych kombinacji
pozycji dwdch rozdzielnic, a jedynie niektére typowe , pozycje koncowe” podane dla
przyktadu.

»~Roztgcznik wysuwny” obejmuje dwie rozdzielnice. Jedna odpowiada roztgcznikowi
izolacyjnemu z bezpiecznikami, a druga wdzkowi.

Nie ma statego potgczenia pomiedzy roztgcznikiem a wézkiem. Blokada musi by¢
ustawiona przez uzytkownika, poniewaz nie wolno wysung¢ roztgcznika, dopdki jest w
pozycji zamknietej. Wytacznik mozna przetacza¢ w pozycji wycofanej i niewycofanej.
Sygnaty wtyczki uktadu sterowania (niskie napiecie) muszg by¢ podigczone i
skonfigurowane w urzadzeniu zabezpieczajgcym. Kontrola (nadzér) zostanie ustawiona na
Wymont”, gdy wtyczka obwodu sterowania zostanie usunieta (pociggnieta). Wytgcznik
jest ustawiony w pozycji ,Potoz WYL"” tak dtugo, jak dtugo sygnat ,Wymont” jest aktywny.

' Nie jest mozliwe manipulowanie sygnatami pozycji wysunietego (usunietego) roztgcznika.

Przypisanie wskaznikow pozycji (wejscia dwustanowe)

Patrz 5> ,Przypisanie wskaznikéw pozycji (wejécia dwustanowe)”. Te ustawienia sg
dostepne w menu urzgdzenia:

Roztacznik izolacyjny z bezpiecznikami, np. ,tacznik[1]”:

[Sterowanie / £acznik / tgcznik[1] / Okabl Wskaz Potoz]

»Potoz ZAL” »Potoz WYL” »Wyt Gotowy” »Wymont”

v v v v
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5.2 Konfiguracja rozdzielnicy

Wézek, np. ,,tacznik[2]”:

[Sterowanie / £acznik / £gcznik[2] / Okabl Wskaz Potoz]

»Potoz ZAt” »Potoz WYL” »Wyt Gotowy” »Wymont”
v v — —
5.2 Konfiguracja rozdzielnicy

Okablowanie

W pierwszej kolejnosci nalezy potaczy¢ wskazniki potozenia rozdzielnicy z wejsciami
dwustanowymi urzgdzenia zabezpieczajgcego.

Konieczne jest podtaczenie styku jednego ze wskaznikéw potozenia (,Pom_ZAMK” lub
.Pom_OTW?"). Zaleca sie podtgczenie obu wskaznikdéw potozenia.

Nastepnie nalezy potaczy¢ wyjscia komend (wyjscia przekaznikéw) z rozdzielnica.

Nalezy zwréci¢ uwage na nastepujacg opcje: W ustawieniach ogdlnych wytgcznika mozna
ustawi¢ wystanie polecenia ZAMKNIECIA/OTWARCIA dotyczgcych elementu
zabezpieczajgcego do tych samych przekaznikéw wyjsciowych, do ktérych sg wysytane
inne komendy sterujace.

Jesli komendy sg wysytane do innych przekaznikéw wyjsciowych, ilos¢ okablowania
ulegnie zwiekszeniu.

Ustawianie czasow kontroli/ruchu

W menu [Sterowanie / £tgcznik / tacznik[x] / Ustawienia ogdlne] nalezy ustawic¢ czasy
ruchu ,Czas na ZAtACZ" i ,,Czas na WYtACZ"” poszczegdlnych rozdzielnic.

W zaleznosci od typu rozdzielnicy moze okazad sie konieczne ustawienie kolejnych
parametréw, jak np. czas zatrzymania ,Czas Ustalania”.

Wartosci ustawien timeréw ,,Czas na ZAtACZ” i ,,Czas na WYLACZ” okreslajg czasy
monitorowania i ruchu, tzn. nie decyduja jedynie o potozeniach posrednich czy
zaktéconych. Nalezy pamietaé, ze wartosci te okreslajg takze maksymalny czas trwania
sygnatu przetaczenia wysytanego do rozdzielnicy.

A zatem: Czas trwania sygnatu ,Polec ZAt” jest rGwny maksymalnie ,Czas na ZAtACZ" i
ograniczony wskazaniem nowego potozenia rozdzielnicy.

Analogicznie: Czas trwania sygnatu ,,Polec WYL" jest réwny maksymalnie ,Czas na
WYLACZ” i ograniczony wskazaniem nowego potozenia rozdzielnicy.

Przypisywanie wskaZnikow potozenia

Wskazanie potozenia jest wymagane przez urzadzenie w celu uzyskania (oceny) danych o
biezgcym stanie/potozeniu wytgcznika. Wskazniki potozenia rozdzielnicy sg widoczne na
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5.2 Konfiguracja rozdzielnicy

ekranie urzadzen. Kazda zmiana potozenia rozdzielnicy powoduje zmiane
odpowiadajgcego jej symbolu.

Do wykrywania potozenia rozdzielnicy zaleca sie uzywanie zawsze obu wskaznikéw
potozenia! Jesli zostanie uzyty tylko jeden styk, nie zostang wykryte potozenia posrednie
ani zaktécone.

Ograniczona kontrola przejscia (czas miedzy wydaniem komendy a wskazaniem
zwrotnym potozenia rozdzielnicy) jest réwniez mozliwa za pomoca jednego styku
pomochniczego.

334

Przypisania wskaznikéw potozenia nalezy ustawia¢ w menu [Sterowanie / tacznik /
tacznik[x]].

Wykrywanie potozenia rozdzielnicy za pomocg dwdéch stykdéw pomocniczych —
Pom_ZAMK i Pom_OTW (zalecane!)

Aby umozliwi¢ wykrywanie potozen, rozdzielnice sg dostarczane ze stykami pomocniczymi
(Pom_ZAMK i Pom_OTW). Zaleca sie, aby do wykrywania potozenh posrednich i
zaktdéconych uzywad obu stykéw.

Urzadzenie zabezpieczajgce nieustannie kontroluje stan wej$¢ ,Potoz ZAt-We” i ,Potoz
WYL-We".

Poprawnos¢ tych sygnatéw jest sprawdzana na podstawie funkcji sprawdzania
poprawnosci timeréw kontrolnych ,Czas na ZAtACZ" i ,,Czas na WYLACZ”. Dzieki temu
potozenie rozdzielnicy zostanie wykryte za pomoca nastepujacych sygnatéw:

» ,Potoz ZAL"
» ,Potoz WYL”
e ,Potoz Nieokr”
» ,Potoz Zaburz”

e ,Potoz” (Sygnat: Potozenie wytgcznika (0 = w trakcie przetgczania, 1 = WYL, 2 = ZAL,
3 = zaktécony))

Kontrola polecenia ZAMKNIECIA

Po zainicjowaniu polecenia ZAMKNIECIA uruchamia sie timer ,,Czas na ZAtACZ"”. Podczas
pracy timera parametr ,Potoz Nieokr” ma wartos¢ logiczng ,,prawda”. Jesli przed
zakonczeniem odmierzania czasu przez timer komenda zostanie wykonana i zostanie
zwrécona prawidtowa odpowiedz, parametr ,Potoz ZAL"” przyjmie wartos¢ logiczng
.prawda”. W przeciwnym razie, jesli czas odmierzany przez timer uptynie bez otrzymania
spodziewanego wskazania nowego potozenia, parametr ,Potoz Zaburz” przyjmie wartos¢
logiczna ,,prawda”.

Kontrola polecenia OTWARCIA

Po zainicjowaniu polecenia ZAMKNIECIA uruchamia sie timer ,,Czas na WYtACZ”. Podczas
pracy timera parametr ,Potoz Nieokr” ma wartos¢ logiczng ,,prawda”. Jesli przed
zakonhczeniem odmierzania czasu przez timer komenda zostanie wykonana i zostanie
zwrécona prawidtowa odpowiedz, parametr ,,Potoz WYL" przyjmie wartos¢ logiczna
~prawda”. W przeciwnym razie, jesli czas odmierzany przez timer uptynie bez otrzymania
spodziewanego wskazania nowego potozenia, parametr ,Potoz Zaburz” przyjmie wartos¢
logiczna ,,prawda”.
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W ponizszej tabeli pokazano sposdb sprawdzania poprawnosci potozen rozdzielnicy:

Stany wejs¢

dwustanowych

Potoz ZAkL-
We

0

Sprawdzone potozenia wytacznika

Potoz ZAL

Potoz WYL

Potoz
Nieokr

1

(podczas

pracy
timera

ruchu)

1

(podczas

pracy
timera

ruchu)

0

0

(czas
timera
ruchu

uptynat)
0

(czas
timera
ruchu

uptynat)

Potoz
Zaburz

0

(podczas

pracy
timera

ruchu)

0

(podczas

pracy
timera

ruchu)

0

1

(czas
timera
ruchu

uptynat)
1

(czas
timera
ruchu

uptynat)

Wskazanie pojedynczego potozenia Pom_ZAMK lub Pom_OTW

Potoz

0

Potoz
Nieokr

0

Potoz
Nieokr

1

Potoz WYL

2

Potoz ZAt

3

Potoz
Zaburz

Potoz
Zaburz

Jesli zostanie uzyty wskaznik jednego bieguna, parametr ,SI PojZestykWsk” bedzie miat
wartos¢ logiczng ,,prawda”.

Kontrola czasu ruchu dziata tylko w jednym kierunku. Jesli do urzadzenia jest dostarczany
sygnat Pom_OTW, mozna kontrolowad wytacznie , polecenie OTWARCIA”, jesli natomiast
do urzadzenia jest dostarczany sygnat Pom_ZAMK, mozna kontrolowa¢ wytgcznie
»polecenie ZAMKNIECIA”.

Wskazanie pojedynczego potozenia Pom_ZAMK

Jesli na potrzeby wskazania statusu ,komendy ZAMK” jest uzywany jedynie sygnat
Pom_ZAMK, komenda przetagczenia spowoduje réwniez uruchomienie timera ruchu, a
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Stany wejsc¢

Released

wskaznik potozenia w tym czasie bedzie na pozycji ,,Potoz Nieokr”. Kiedy rozdzielnica
osiagnie potozenie kohcowe wskazane przez sygnaty ,Potoz ZAL” oraz ,NWP Pomysiny”
przed uptynieciem czasu odmierzanego przez timer, sygnat ,Potoz Nieokr” zaniknie.

Jesli czas ruchu uptynie przed osiggnieciem przez rozdzielnice potozenia kohcowego,
oznacza to, ze operacja przetaczania nie zakonczyta sie pomysinie i wskazanie potozenia
ulegnie zmianie na ,Potoz Zaburz”, a sygnat ,Potoz Nieokr” zaniknie. Po uptynieciu czasu
ruchu zostanie uruchomiony timer ,Czas Ustalania” (o ile zostat ustawiony). Podczas tego
okresu wskaznik potozenia bedzie réwniez wskazywac stan ,,Potoz Nieokr”. Po uptynieciu
czasu ,,Czas Ustalania” wskazanie potozenia zmieni sie na ,Potoz ZAL".

W ponizszej tabeli pokazano sposdb sprawdzania poprawnosci potozern wytgcznikéw na

postawie styku Pom_ZAMK:

dwustanowych

Potoz ZAt- Potoz

We
0

336

Sprawdzone potozenia wytacznika

Potoz ZAL Potoz WYL Potoz Potoz Potoz
WYL-We Nieokr Zaburz
Niepodtaczone0 1 0 0
(w trakcie (w trakcie Potoz
dziatania dziatania Nieokr
timera timera
,Czas na ,Czas na
ZALACZ"”) ZALtACZ”)
Niepodtaczone0 0 0 1
Potoz WYL
Niepodtaczonel 0 0 0 2
Potoz ZAt

Jesli do styku Pom _ZAMK nie przypisano wejscia dwustanowego, wskazZnik potozenia
.Potoz" bedzie miat wartos¢ 3 (zaktécony).

Wskazanie pojedynczego potozenia Pom_OTW

Jesli do monitorowania ,,polecenia OTWARCIA” jest uzywany jedynie sygnat Pom_OTW,
komenda przetaczenia spowoduje uruchomienie timera ruchu. Wskaznik potozenia bedzie
na pozycji ,Potoz Nieokr”. Gdy rozdzielnica osiggnie potozenie koricowe przed uptynieciem
czasu ruchu, zostang wystane sygnaty ,,Potoz WYL” i ,NWP Pomysiny”. W tym samym
czasie zaniknie sygnat , Potoz Nieokr”.

Jesli czas ruchu uptynie przed osiggnieciem przez rozdzielnice potozenia OTW, oznacza to,
ze operacja przetgczania nie zakonczyta sie pomysinie i wskazanie potozenia ulegnie
zmianie na ,Potoz Zaburz”, a sygnat ,Potoz Nieokr” zaniknie.

Po uptynieciu czasu ruchu zostanie uruchomiony timer ,,Czas Ustalania” (o ile zostat
ustawiony). Podczas tego okresu bedzie wskazywane potozenie ,,Potoz Nieokr”. Po uptywie
czasu zatrzymania , Czas Ustalania” potozenie OTW rozdzielnicy wskaze sygnat ,Potoz
WYL".

W ponizszej tabeli pokazano sposdb sprawdzania poprawnosci potozern wytgcznikéw na
postawie styku Pom_OTW:
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Sprawdzone potozenia wytacznika

5 Menedzer sterowania/rozdzielnic

5.2 Konfiguracja rozdzielnicy

dwustanowych
Potoz ZAt- Potoz Potoz ZAL Potoz WYL Potoz Potoz Potoz
We WYL-We Nieokr Zaburz
Niepodtaczone0 0 0 1 0 0
(w trakcie (w trakcie Potoz
dziatania dziatania Nieokr
timera timera
,Czas na ,Czas na
WYtACZ”) WYLACZ”)
Niepodtaczonel 0 1 0 0 1
Potoz WYL
NiepodtaczoneO 1 0 0 0 2
Potoz ZAt

Jesli do styku Pom_OTW nie przypisano wejscia dwustanowego, wskaznik potozenia
.Potoz" bedzie miat wartos¢ 3 (zaktécony).

Blokady

Aby unikng¢ btednych operacji, konieczne jest natozenie blokad. Moze to odbywac sie

mechanicznie lub elektrycznie.

W rozdzielnicach sterowalnych do obu kierunkéw przetgczania (ZAMK/OTW) mozna
przypisa¢ do trzech blokad. Te blokady zapobiegajg przetagczaniu w danym kierunku.

MRM4-3.7-PL-MAN

Komenda zabezpieczajgca OTW i komenda ponownego zatgczenia modutu
automatycznego zatgczenia ponownego (SPZ, dostepnos¢ zalezy od typu zamdéwionego
urzgdzenia) sg zawsze wykonywane bez blokad. Jesli komenda zabezpieczajgca OTW nie
powinna zosta¢ wydana, nalezy ustawi¢ osobng blokade.

Kolejne blokady mozna skonfigurowad za pomoca modutu logiki.
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Switchgear_Y02

Zabezpieczenie generuje polecenie wytgczania
(np. modut nadpradowy).

Polecenie wytacz przypisane i
skonfigurowane w menedzerze wytaczania.

tacznik . KmdWyt

tacznik .
WYL i WYL od zabezp

Nieaktywny

Aktywny

tacznik . WYL i WYL od zabezp

tacznik .
ZAt | ZAt z Zabezp

Nieaktywny

Aktywny

tacznik . ZAt i ZAt z Zabezp

Zwolnienie przez modut synchronizacji

Autom. ponowne zataczenie generuje
nastepujace polecenia:

(Automatyczne polecenie przetgczenia)

Interfejs HMI generuje nastepujace polecenia:

(Reczne polecenie przetaczenia)

Kmd Zat Wytgcznik

CB Kmd wyt

(Reczne polecenie przetaczenia)

Kmd Zat Wytgcznik

Komunikacja generuje nastepujace polecenia:

CB Kmd wyt

Zadanie polecenia przetaczenia przez
wejscie cyfrowe:

(Reczne polecenie przetaczenia)

Kmd Zat Wytgcznik

CB Kmd wyt

Apeolg

tacznik . ZAt z Zabe
aczni z zp@

tacznik . Polec WYtO
42

tacznik . Polec ZAL

Rys. 72:  Blokady. (Podzespoty oznaczone symbolem ,*”: dostepnosc¢ zalezy od typu zamdwionego

urzgdzenia).

Menedzer wyzwalania — przypisanie komend

Komendy wyzwolenia elementéw zabezpieczajgcych muszg zostac przypisane do tych
rozdzielnic, w ktérych dostepna jest funkcja wtgczania/wytaczania (wytacznik). Dla kazdej
rozdzielnicy obstugujacej tworzenie potaczenia/roztgczanie dostepny jest menedzer

wytgczania.
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X =
\ =
-
Signal Breaker CLOSE Breaker OPEN Command
e Signal Breaker OPEN Breaker CLOSE Command
1
P Signal Breaker Ready g Protection Trip Command
©
—P Trigger [x] g
—>|  Tisgerl P icaton:
, Indeterminated,
> Trigger [x] Disturbed
L HMI
Trip Command 50P[x] % SCADA
T
Trip Command 51P[x] Eo
c Autoreclosure CLOSE
Trip Command XX[x] o
s
Q
)
o
|
o
Trip Command 27[x] %
T
Trip Command 59[x] Eo
c
Trip Command XX[x] o
0
Q
)}
o
a
> w'

W menu [Sterowanie / Qxx / Ster Wytgczaniem] (gdzie ,,Qxx” odpowiada oznaczeniu
rozdzielnicy na schemacie jednokreskowym) dostepne sg parametry ustawien ,Kmd
WYt n”, ktérym mozna przypisa¢ komendy wyzwolenia zabezpieczajgcego. W tym tzw.
menedzer wyzwalania wszystkie przypisane w ten sposéb komendy wyzwolenia sg
potaczone operatorem logicznym ,LUB"”, ktéry decyduje o wydaniu komendy wyzwolenia
rozdzielnicy.

Do rozdzielnicy wysytana jest wytgcznie komenda wyzwolenia wydana przez menedzera

wyzwalania. Oznacza to, ze dziatanie rozdzielnicy wywotuja jedynie komendy wyzwolenia
przypisane w menedzerze wyzwalania.
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Oprécz tego uzytkownik moze ustawi¢ minimalny czas utrzymania komendy wyzwolenia
w tym module i zdefiniowaé, czy ma by¢ to komenda z podtrzymaniem, czy bez
podtrzymania (patrz punkt ,Podtrzymanie” ponizej, <> , Podtrzymanie”).

tacznik[x] . Wytacz Wyt

Switchgear_Y11

Nazwa =Nazwa modutu przypis komendy wytgczen

tacznik[x] .
Kmd WY£1

Nieprzypisane

Nazwa . KmdWyt zl

tacznik[x] .
Kmd WYLn

Nieprzypisane

Nazwa . KmdWyt

tacznik[x] .
Podtrzymanie

Nieaktywny

Aktywny

Zerowanie (-panel)

Zerowanie (1..n, lista przypisan)

Zerowanie KmdWyt (Scada)

(Reczne polecenie przetaczenia)

tacznik[x] .
Czas-KmdWyt
=1 1 I
=
t
tacznik[x] . Wytgcz Wyt @
<
<
tacznik[x] .
(BT tacznik[x] .
Liczba operacji Alarm
F = Wartos¢ nastawcza
¢
=1 Licanik
iczni
tacznik[x] .
>+

tacznik . Rst Licz KmdWyt

Liczba operacji

R

Rys. 73:

Modut obstugi wytacznika..

Nalezy zwréci¢ uwage, ze na powyzszym schemacie zapis ,tacznik[x]” oznacza
.rozdzielnica numer x”, jednakze doktadne oznaczenie jest zdefiniowane w pliku

schematu jednokreskowego; patrz tez > , Schemat jednokreskowy”.

Podtrzymanie

Jesli komenda wyzwolenia jest skonfigurowana jako ,,Podtrzymanie”

LAktywny”,

pozostaje aktywna do chwili potwierdzenia (patrz podrozdziat dotyczacy potwierdzen, L=>

»,1.5 Potwierdzenia”).

Komenda wyzwolenia z podtrzymaniem zostaje zresetowana wytgcznie w ponizszych
przypadkach i dopiero po zwolnieniu wszystkich przypisanych komend wyzwolenia

elementéw zabezpieczajgcych:

* Po potwierdzeniu (przez uzytkownika na HMI lub za posrednictwem komend SCADA),

patrz .=> , 1.5 Potwierdzenia”.

¢ Po zresetowaniu (potwierdzeniu) przez sygnat przypisany do parametru ,, Zeruj

KmdWyt”.

¢ Po zmianie konfiguracji na , Podtrzymanie” = ,Nieaktywny"”.

* Jesli nie jest przypisana zadna komenda wyzwolenia, tj. wszystkie parametry ,Kmd

WYt n” maja ustawienie ,-".
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Zewn. ZAMK/OTW

Jesli wytacznik ma by¢ otwierany lub zamykany przez sygnat zewnetrzny, uzytkownik
moze przypisac jeden sygnat do wyzwalania komendy ZAMK i jeden do wyzwalania
komendy OTW (np. wejscia dwustanowe lub sygnaty wyjsciowe uktadu logicznego).

Zewnetrzny sygnat ZAMK mozna przypisa¢ do [Sterowanie / tacznik / £acznik[x] / Zew
Kmd ZAL/WYL] ,Kmd ZAt".

Zewnetrzny sygnat OTW mozna przypisa¢ do [Sterowanie / £acznik / Lgcznik[x] / Zew Kmd
ZAL/WYL] ,Kmd WYL”.

Polecenie ZAMKNIECIA ma priorytet. Polecenia ZAMKNIECIA sg wyzwalane zboczem, a
polecenia OTWARCIA — poziomem.

Przetaczanie za posrednictwem komend SCADA

Przetgczanie za posrednictwem komend SCADA jest mozliwe, jesli parametr [Sterowanie /
Ustawienia ogélne] ,Upraw taczenia” ma ustawienie ,Zdalne” lub ,Lokalne i zdalne".
(Patrz réwniez 5> ,Uprawnienie przetaczenia”).

Przyktad przetaczania za poérednictwem protokotu IEC 60870-5-104 — patrz l=>

»,Komendy IEC”. Ta sama zasada ogélna odnosi sie do innych protokotéw obstugujacych
komendy SCADA.

Uprawnienie przetaczenia

Uprawnienie przetgczenia definiuje typy komend przetgczania, ktére mogg byd¢
wykonywane. W zaden sposob nie wptywa na wyzwolenia zainicjowane przez funkcje
zabezpieczajace.

Dostepne sg nastepujgce opcje ustawienia uprawnienia przetgczenia [Sterowanie /
Ustawienia ogélne] ,Upraw taczenia”:

* ,Brak”: operacje przetaczania sg zablokowane. (Wyzwolenie zabezpieczajgce nadal
jest mozliwe).

« ,Lokalne”: operacje przetgczania mozna wykonywac tylko za pomoca przyciskéw
znajdujacych sie na panelu.

» ,Zdalne": operacje przetaczania moga by¢ wykonywane za pomocga systemu SCADA,
wejs¢ dwustanowych lub sygnatéw wewnetrznych.

» ,Lokalne i zdalne”: operacje przetagczania moga by¢ wykonywane za pomoca
systemu SCADA, wejs¢ dwustanowych lub sygnatéw wewnetrznych.

Przetaczanie bez blokad

Na potrzeby testowe na czas uruchamiania i przeprowadzania operacji tymczasowych
blokady mozna wytaczy¢.

Przetgczanie bez blokad moze prowadzi¢ do powaznych obrazen lub $Smierci!

Dostepne sa nastepujgce opcje ustawienia [Sterowanie / Ustawienia ogdlne] , Brak Interl.
Zerow.” dotyczace przetgczania bez blokad:
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» ,Pojedyncza operacja”: przetgczanie bez blokad dla pojedynczej komendy
o Trwaty”: Trwate
e ,Limit czasu”: Przetagczanie bez blokad przez konkretny czas

Czas przetaczania bez blokad ustawia sie w parametrze ,Brak Interl. tout” i dotyczy on
takze trybu ,Pojedyncza operacja”.

Przetgczanie bez blokad mozna tez aktywowad przez przypisanie sygnatu do parametru
~Brak Interl. tout”.

Reczna zmiana potozenia rozdzielnicy

W przypadku uszkodzenia stykéw wskazywania potozenia (styki pomocnicze) lub
uszkodzenia okablowania wskazanie potozenia wynikajgce z przypisanych sygnatéw
mozna zmieni¢ (nadpisac) recznie, aby zachowad zdolnos$¢ do przetaczania danej
rozdzielnicy.

Jest to dostepne w parametrze [Sterowanie / tgcznik / tgcznik[x] / Ustawienia ogdéline]
~Manipul Potoz”.

Zmienione recznie potozenie rozdzielnicy jest wskazywane na wyswietlaczu za pomocg
wykrzyknika ,,!"” obok symbolu rozdzielnicy.

Reczna zmiana potozenia rozdzielnicy moze prowadzi¢ do powaznych obrazen lub
smierci!

5.3

342

Blokada podwdjnej pracy
Wszystkie komendy sterujgce wysytane do dowolnej rozdzielnicy muszg by¢ przetwarzane

sekwencyjnie. Podczas wykonywania komendy sterujgcej nie bedg obstugiwane zadne
inne komendy.

Sterowanie kierunkiem przetaczania

Komendy przetaczania sg sprawdzane pod katem poprawnosci przed wykonaniem. Jesli
rozdzielnica znajduje sie juz w zgdanym potozeniu, komenda przetgczenia nie zostanie
ponownie wydana. (Otwartego wytacznika nie mozna otworzy¢ ponownie). Powyzsza

zasada ma zastosowanie réwniez w przypadku komend przetagczania wydanych na panelu
HMI lub za posrednictwem systemu SCADA.

System zapobiegajacy pompowaniu
Po nacisnieciu przycisku funkcyjnego polecenia ZAMKNIECIA zostanie wystany tylko jeden

impuls zamkniecia niezaleznie od tego, jak dtugo przycisk bedzie nacisniety. Rozdzielnica
wykonuje polecenie zamkniecia tylko raz.

Zuzycie rozdzielnicy
Funkcje dotyczace zuzycia rozdzielnicy

Urzadzenie MRM4 przechowuje rézne wartosci statystyczne dotyczace kazdej rozdzielnicy.
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* W parametrze [Wskazania / Licz i Przegl Danych / Sterowanie / £gcznik[x]] ,Liczba
Wytacz” dostepna jest liczba operacji przetagczania.

W parametrze [Sterowanie / Lacznik[x] / Zuzycie tacznika] ,,Alarm” uzytkownik moze
ustawi¢ wartos¢ graniczng maksymalnej liczby operacji przetagczania. Sygnat
alarmowy generowany w przypadku przekroczenia tej wartosci granicznej ustawia
sie w parametrze [Wskazania / Stan urzadzenia / Sterowanie / tacznik[x]] ,,Alarm”.

e W parametrach [Wskazania / Licz i Przegl Danych / Sterowanie / tgcznik[x]] ,,Suma
pradéw wytacz. IL1,, ..., ,Suma pragddéw wytgcz. IL3"” dostepna jest suma
zakumulowanych pradéw wytgczeniowych.

W parametrze [Sterowanie / Lacznik[x] / Zuzycie tacznika] ,SumaPriVyt” uzytkownik
moze ustawi¢ wartos¢ progowa maksymalnej dozwolonej sumy pradéw
wytgczeniowych. Sygnat alarmowy generowany w przypadku przekroczenia tej
wartosci progowej ustawia sie w parametrze [Wskazania / Stan urzadzenia /
Sterowanie / tacznik[x]] ,Suma Wyt”, a odpowiednie sygnaty selektywne wzgledem
faz w parametrze ,,Suma Wyt: Ixx”.

* Urzadzenie MRM4 nieustannie przechowuje ,otwartg zdolnos$¢ tgczeniowg” w
parametrze [Wskazania / Licz i Przegl Danych / Sterowanie / tgcznik[x]]
.Zdol £tACZ WYL " (w postaci wartosci procentowej). Po osiagnieciu wartosci 100%
obowigzkowo nalezy przeprowadzi¢ konserwacje rozdzielnicy.

¢ Sygnat [Wskazania / Stan urzgadzenia / Sterowanie / tacznik[x]] ,Zuz Spowal Lacznik”
wskazuje, ze rozdzielnica zaczeta dziata¢ wolniej. (Patrz réwniez l=> ,Alarm
powolnej pracy rozdzielnicy”). Moze to oznacza¢ wczesne stadium awarii
rozdzielnicy.

* Uzytkownik moze zdefiniowad wtasciwa dla danej rozdzielnicy krzywa zuzycia, patrz
ponizej (l=> ,Krzywa zuzycia rozdzielnicy”). Na podstawie tej krzywej urzadzenie
MRM4 ustawia sygnat alarmowy w parametrze [Wskazania / Stan urzadzenia /
Sterowanie / tacznik[x]] ,Alarm Prég Zuz".

* Urzadzenie MRM4 przechowuje czestotliwos¢ cykli ZAMK/OTW. W parametrze
[Sterowanie / Lacznik[x] / Zuzycie Ltacznikal ,, Alarm Isum wyt/g” uzytkownik moze
ustawi¢ wartos¢ progowg maksymalnej dozwolonej sumy pradéw wytgczeniowych na
godzine. Sygnat alarmowy generowany w przypadku przekroczenia tej wartosci
progowej ustawia sie w parametrze [Wskazania / Stan urzadzenia / Sterowanie /
tacznik[x]] ,Alarm Isum wyt/g”. Dzieki temu alarmowi mozna na wczesnym etapie
wykry¢ nadmierng liczbe operacji rozdzielnicy.

Alarm powolnej pracy rozdzielnicy
Wydtuzenie czasu zamykania i otwierania rozdzielnicy wskazuje na koniecznos$¢
przeprowadzenia konserwacji. Jesli zmierzony czas przekroczy wartos¢ ,,Czas na WYtACZ”

lub ,,Czas na ZALACZ”, zostanie uaktywniony sygnat [Wskazania / Stan urzadzenia /
Sterowanie / tgcznik[x]] ,,Zuz Spowal Ltacznik”.

Krzywa zuzycia rozdzielnicy

W celu utrzymania rozdzielnicy w dobrym stanie nalezy ja monitorowad. Stan rozdzielnicy
(jej trwatosc) zalezy przede wszystkim od nastepujacych czynnikéw:

* liczba cykli zamkniecia/otwarcia,
* amplituda pradéw wytgczeniowych,

» czestotliwo$¢ wykonywania operacji rozdzielnicy (ilos¢ operacji na godzine).

MRM4-3.7-PL-MAN MRM4 343



Released

5 Menedzer sterowania/rozdzielnic
5.3 Zuzycie rozdzielnicy

Uzytkownik jest zobowigzany do wykonywania czynnosci konserwacyjnych rozdzielnicy
zgodnie z harmonogramem konserwacji, ktéry dostarcza producent (statystyki operacji
rozdzielnicy). Wykorzystujgc maksymalnie dziesie¢ punktéw, uzytkownik moze skopiowac
krzywa zuzycia rozdzielnicy w menu [Sterowanie / tgcznik / tgcznik[x] / Zuzycie
tacznikal. Kazdy punkt ma dwa ustawienia: natezenie pradu przerywanego wyrazone w
kiloamperach i dozwolona liczba operacji. Bez wzgledu na liczbe uzytych punktéw w
ramach liczby operacji ostatni punkt jest liczony jako zero. PrzekaZnik zabezpieczajacy
dokona interpolacji dozwolonej liczby operacji na podstawie krzywej zuzycia rozdzielnicy.
Jesli prad przerywany bedzie wiekszy od pradu przerywanego w ostatnim punkcie, w
przekazniku zabezpieczajgcym nastgpi przyjecie zerowej liczby operacji.

o104 & . =
[ 0.0 1,2 ‘\\
1000 10000} -\
\
3 \
10 \
\
\
iw) 8.0
o 150
T}
o
O 100
3 \
N \
L \
- \
\\. 20,0
10 12
20,0
1 | o
0.1 1 10 100

E_F67

Prad wytgczany w kA na operacje

Rys. 74:  Krzywa konserwacji wytgcznika typowego wytgcznika 25 kV
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5.4 Sterowanie — przyktad: Przetgczanie wytgcznika

5.4 Sterowanie — przyktiad: Przetaczanie wytacznika

Ponizszy przyktad pokazuje, w jaki sposéb przetgczaé wytgcznik za pomocq interfejsu HMI
urzgdzenia.

Ustawienia ogdlne &
[O]Upraw taczenia
Lokalne

i Uprawnienia taczenia

MRM4-3.7-PL-MAN

Nacidniecie przycisku ,CTRL’ powoduje
wyswietlenie ekranu ze schematem
jednokreskowym, ktéry zapewnia bezposredni
dostep do powigzanych wartosci mierzonych i
funkcji sterujgcych.

Uwaga: Nazwa rozdzielnicy ,,QA1” stanowi
jedynie przyktad; dostepny zestaw rozdzielnic i
ich oznaczen zalezy od danego zastosowania.

Operacje przetgczania mozna przeprowadzié,
gdy dla uprawnien taczenia (wysSwietlanych w
prawym gérnym rogu) zostata ustawiona
wartos¢ ,Lokalne” lub ,Lokalne i zdalne”.

Uwaga: Nalezy pamietad, ze zaréwno ten ekran
schematu jednokreskowego, jak i dwa przyciski
funkcyjne ,Ustawienia ogdélne” oraz ,tacznik”,
sg takze dostepne z menu gtéwnego:

* Dostep do tej strony pojedynczej linii
zapewnia Sciezka menu [Sterowanie /
Ekran Sterownikal.

+ Sciezka menu [Sterowanie / Ustawienia
ogdlne] zapewnia dostep do tej same;j
gatezi menu, jak przycisk programowy
Aryb”.

« Sciezka menu [Sterowanie / tacznik]
zapewnia dostep do tej samej gatezi
menu, jak przycisk programowy ,tacznik”.

Przycisk funkcyjny ,Tryb” umozliwia przejscie do
gatezi menu [Sterowanie / Ustawienia ogdlne].

Mozna w niej skonfigurowa¢ kilka ustawien
zwigzanych z rozdzielnica, w szczegdlnosci
(ponownie) zdefiniowad uprawnienia tgczenia.

Dla ustawienia ,Upraw taczenia” sg dostepne
nastepujace opcje:

e ,Brak”: brak funkcji sterujacej.

» ,Lokalne”: sterowanie tylko za pomoca
przyciskéw na panelu (HMI).

* ,Zdalne”: sterowanie tylko za pomocg
systemu SCADA, wejs¢ dwustanowych lub
sygnatéw wewnetrznych.

* ,Lokalne i zdalne”: sterowanie za pomocg
przyciskéw HMI, systemu SCADA, wejs¢
dwustanowych lub sygnatéw
wewnetrznych.
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5.4 Sterowanie — przyktad: Przetaczanie wytgcznika

Jak juz wspomniano, w tym przyktadzie
ustawienie musi mie¢ wartos¢ ,Lokalne” lub
,Lokalne i zdalne”.

tacznik 3 Nacisniecie przycisku funkcyjnego ,tacznik

powoduje wyswietlenie ekranu zawierajgcego
wszystkie podtgczone rozdzielnice.

] T ] ) | (W przypadku urzgdzen HighPROTEC typu
,MC...” obstugiwanych jest maksymalnie 6

rozdzielnic. Urzadzenie typu ,MR...” moze
sterowad jedna rozdzielnicg).

Po wybraniu rozdzielnicy nacisniecie przycisku
programowego ,, »" (Enter) powoduje
wyswietlenie menu dotyczacego wybranej
rozdzielnicy. W tym miejscu mozna okresli¢
rézne ustawienia, np. czasy sterowania,
wskazniki potozenia, zewnetrzne komendy Wt./
WYL., blokady.

Nacidniecie przycisku funkcyjnego ,, »" (Enter)
powoduje wyswietlenie rozszerzonego

Lokalne

IL1 0.000 A . .
Tz 0.000 A schematu jednokreskowego (po wprowadzeniu

QA1

L\J IL3 DDA hasta poziomu dostepu ,Sterow. - Poz1").
EKEEE Rozdzielnica zostanie wyrdézniona matymi
znacznikami (i w przypadku kilku
zaimplementowanych rozdzielnic widoczny jest
przycisk programowy ,Wybdér” umozliwiajacy
wybor kolejnej rozdzielnicy).

Jesli uprawnienia taczenia zezwalajg na lokalne
przetgczanie, dostepne sa przyciski
programowe ,,OTWRZ" i ,ZAMKN", ktére
umozliwiajg przeprowadzenie operacji
przetaczania. (Nalezy pamieta¢, ze zwykle, tzn.
przy prawidtowym wskazaniu stanu potozenia
pochodzacym z rozdzielnicy, widoczny jest tylko
jeden z tych dwoch przyciskéw programowych:
Jesli na przykfad dana rozdzielnica jest juz
otwarta, widoczna jest tylko opcja ,ZAMKN").

Po nacisnieciu przycisku funkcyjnego ,ZAMKN”

zostanie wyswietlone okno dialogowe

Q CSYA;Z::"WTL? potwierdzenia zapobiegajace wykonywaniu
niezamierzonych operacji przetagczania.

PotwierdZ hasto

I "9A4o6"—""

Po nacisnieciu przycisku funkcyjnego ,tak”
operacja przetaczania zostanie faktycznie
wykonana.
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5 Menedzer sterowania/rozdzielnic

5.4 Sterowanie — przyktad: Przetgczanie wytgcznika

Nowe potozenie rozdzielnicy zostanie
przedstawione na wyswietlaczu (bezposrednio
po jego osiagnieciu zgodnie z informacjg
zwrotng o wskazaniu potozenia lub po uptywie
skonfigurowanego czasu przetgczania).

Ponadto zmienia sie funkcjonalnos$¢ przyciskéw

programowych, dzieki czemu dostepne sg nowe
dozwolone operacje przetgczania.
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6

6.1

348

Alarmy systemu

Po aktywacji (za pomocg ustawienia [Wybér Modutéw] ,,SysAl . Tryb” = ,uzyj”) uzytkownik
moze skonfigurowaé w menu Alarmy systemu [SysAl]:

« ustawienia ogdlne (aktywacja/dezaktywacja zarzadzania zapotrzebowaniem,
opcjonalne przypisanie sygnatu, ktéry zablokuje zarzgdzanie zapotrzebowaniem);

+ Wartoéci érednie (=> ,6.1 Zarzadzanie zapotrzebowaniem”)

o Zarzadzanie zapotrzebowaniem (prad),
+ Wartoéci maksymalne (szczytowe) (l=> ,,6.2 Wartoséci minimalne i maksymalne”)
» Catkowite znieksztatcenia harmoniczne (zabezpieczenie THD).

Nalezy zauwazyd, ze wszystkie wartosci progowe nalezy ustawié jako wartosci gtéwne.

Zarzadzanie zapotrzebowaniem
Zarzadzanie zapotrzebowaniem

Zapotrzebowanie jest Srednig pradu lub mocy w uktadzie w przedziale czasu (oknie
czasowym). Funkcja zarzgdzania zapotrzebowaniem pomaga uzytkownikowi utrzymac
zapotrzebowanie na energie ponizej wartosci docelowych wynikajgcych z umowy (z
dostawca energii). Jesli nastapi przekroczenie wartosci docelowych wynikajgcych z
umowy, konieczne bedzie zaptacenie dodatkowych optat dostawcy energii.

W zwigzku z tym funkcja zarzadzania zapotrzebowaniem pomaga uzytkownikowi
wykrywaé usrednione wartosci obcigzeh szczytowych, ktére sg brane pod uwage przy
wystawianiu rachunku, a takze ich unikaé. W celu ograniczenia optaty za zapotrzebowanie
nalezy, jesli to mozliwe, zréznicowad obcigzenia szczytowe. Oznacza to, ze nalezy unikaé
jednoczesnych duzych obcigzen, jesli jest to mozliwe. Aby pomdc uzytkownikowi w
analizie zapotrzebowania, funkcja zarzagdzania zapotrzebowaniem jest wyposazona w
alarm. Uzytkownik moze réwniez uzy¢ alarméw zapotrzebowania i przypisac je do
przekaznikéw w celu zmniejszania obcigzenia (jesli ma to zastosowanie).

Zarzadzanie zapotrzebowaniem sktada sie z nastepujacych sktadnikdéw:
e zapotrzebowanie pradu.

W menu [Wskazania / Statystyki / Zapotrz] wyswietlane sg wartosci rzeczywiste
(zapotrzebowania). (Patrz réwniez = ,1.7 Statystyka”).

Konfigurowanie zapotrzebowania

Konfigurowanie zapotrzebowania to procedura dwuetapowa. Nalezy wykona¢ nastepujgce
Cczynnosci.

Krok 1: Skonfigurowad ustawienia ogélne w menu [Param Urzadzenia / Statystyki /
Zapotrz]:

e Ustawi¢ zrédto wyzwolenia na ,Czas trwania”.

Wybra¢ podstawe czasu dla ,,okna”.

e Okresli¢, czy okno jest ,state”, czy , przesuw”.

e Przypisad sygnat resetowania (jesli dotyczy).
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6 Alarmy systemu

6.1 Zarzadzanie zapotrzebowaniem

Przedziat czasu (okno) mozna ustawi¢ jako staty lub przesuwany.

Przyktad okna statego: Jesli zakres zostanie ustawiony na 15 minut, urzgdzenie
zabezpieczajgce oblicza sredni prad lub srednig moc w ostatnich 15 minutach i

aktualizuje wartos¢ co 15 minut.

Przyktad okna przesuwanego: Jesli zostanie wybrane okno przesuwane, a interwat
zostanie ustawiony na 15 minut, urzadzenie zabezpieczajgce oblicza i aktualizuje sredni
prad lub Srednig moc w trybie ciggtym w ostatnich 15 minutach (najnowsza wartos¢
pomiaru zastepuje najstarsza w trybie ciggtym).

Czas trwania —
1123|456 |7)8]|9|10(11|12|13|14|15|16| 17| 18
I —
I
Op6zn Wyt i
Oblicz. $redniej —| r poz: 4 Pobudzenie
przesuw
—
1123|456 |7|8)9|10(11|12|13|14|15|16| 17| 18
I —
|
Op62n Wyt i
Oblicz. Sredniej —| I poz: f Pobudzenie
przesuw
ﬁ
1123|456 ]|7|8]|9)110(11|12|13|14|15|16]| 17| 18
| —
|
Op6zn Wyt i
2 Oblicz. $redniej —| T |— poz; y Pobudzenie
Rys. 75:  Konfig. okna = przesuw
Oblicz. $redniej Oblicz. $redniej Oblicz. $redniej Oblicz. $redniej
1 Czas trwania l Czas trwania l Czas trwania 1
1123|456 ]|7|8)9|10(11|12}13|14|15| 16| 17| 18
Oblicz. $redniej Oblicz. $redniej Oblicz. $redniej Oblicz. $redniej
| | I
________ ?_______n________u_
I
I
I = .
n Oblicz. éredniej — | o |— ODOZ:WVI Pobudzente
|
Rys. 76:  Konfig. okna = state
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6 Alarmy systemu
6.2 Wartosci minimalne i maksymalne

Krok 2:

» Dodatkowo w menu [SysAl] nalezy skonfigurowac szczegétowe ustawiania
zapotrzebowania.

e Okresli¢, czy zapotrzebowanie ma wywotywac alarm, czy tez powinno dziata¢ w
trybie cichym (,Pobudzenie” = ,Aktywny” lub , Nieaktywny").

» Ustawic¢ wartos¢ progowg (,Wartosc¢ progowa”).

» W stosownych przypadkach ustawi¢ czas opdznienia alarmu (,0pdzn Wyt”).

6.2 Wartosci minimalne i maksymalne

Urzagdzenie zabezpieczajgce zapisuje wartosci zapotrzebowania szczytowego w postaci
pradu i mocy. WielkoSci te reprezentujg najwiekszg warto$¢ zapotrzebowania od czasu,
kiedy wartosci zapotrzebowania zostaty ostatni raz zresetowane. Zapotrzebowanie
szczytowe natezenia pradu i mocy uktadu sg oznaczone data i godzing.

Wartosci zapotrzebowania pradu i zapotrzebowania szczytowego sg dostepne w menu
[Param Urzadzenia / Statystyki / Zapotrz].

Wartosci minimalne i maksymalne

Wartoéci minimalna i maksymalna sg dostepne w menu [Wskazania]. (Patrz réwniez l=>
»1.7 Statystyka”).

Wartosci minimalne od ostatniego resetu: Wartosci minimalne sg nieustannie
poréwnywane z ostatnig wartoscig minimalng dla danej wartosci mierzonej. Jesli nowa
wartos¢ jest mniejsza od ostatniego minimum, jest ona aktualizowana. Sygnat
resetowania mozna przypisa¢ w menu [Param Urzadzenia / Statystykil.

Wartosci maksymalne od ostatniego resetu: Wartosci maksymalne sg nieustannie
poréwnywane z ostatnig wartoscig maksymalng dla danej wartosci mierzonej. Jesli nowa

wartos¢ jest wieksza od ostatniego maksimum, jest ona aktualizowana. Sygnat
resetowania mozna przypisa¢ w menu [Param Urzadzenia / Statystykil.

6.3 Zabezpieczenie THD

W celu kontrolowania jako$ci mocy urzadzenie zabezpieczajgce moze monitorowacd
catkowite znieksztatcenia harmoniczne (THD) pradu i napiecia miedzyfazowego.

W menu [SysAl / THD]:

» okresli¢, czy ma by¢ generowany alarm (,Pobudzenie” = , Aktywny” lub
~Nieaktywny”);

» ustawi¢ wartos¢ progowa (,Wartosc¢ progowa:) oraz

» ustawic¢ czas opdznienia alarmu (jesli dotyczy) (,0pdzZn Wyt”).
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7 Rejestratory

7 Rejestratory

Urzgdzenie MRM4 posiada kilka rejestratoréw, ktére zbierajg komunikaty dziennika
okreslonych typéw (w pamieci trwatej):

MRM4-3.7-PL-MAN

Modut Komunikaty samokontroli (> 9.2 Komunikaty samokontroli”) zbiera réznego
rodzaju komunikaty wewnetrzne urzgdzenia. Moga to by¢ na przyktad komunikaty
dotyczgce zdarzeh zwigzanych z zabezpieczeniami (np. wprowadzenie
nieprawidtowego hasta) lub rozwigzywania probleméw, bezposrednio powigzane z
dziataniem urzadzenia.

Whpisy sag dostepne w gatezi menu [Wskazania / Samokontrola / Komunikaty].

Modut Rejestrator zaktécen (l=> , 7.1 Rejestrator zaktécen”) dodaje nowy wpis po
wystgpieniu kazdego zdarzenia zaktécenia (skonfigurowanego jako sygnat
wyzwalajacy).

Wpisy sg dostepne w gatezi menu [Wskazania / Rejestratory / Rej zakt].

Ponadto dwukrotne klikniecie dowolnego wpisu w oknie rejestratora zaktécen w
programie Smart view umozliwia uzytkownikowi zapisanie danych tego wpisu w pliku
* HptDr, ktory mozna otworzy¢ w programie DataVisualizer do analizy graficznej.

Modut Rejestrator zwar¢ (l=> ,7.2 Rejestrator zwar¢”) zbiera informacje o zwarciach
(np. przyczyny wyzwolenia).

Wopisy sa dostepne w gatezi menu [Wskazania / Rejestratory / Rej zwar¢].

Modut Rejestrator zdarzen (=> , 7.3 Rejestrator zdarzeh”) zbiera zmiany stanéw
binarnych i licznikéw réznych modutéw urzadzenia MRM4, dzieki czemu uzytkownik
uzyskuje przeglad ostatnich zdarzen.

Wpisy sg dostepne w gatezi menu [Wskazania / Rejestratory / Rej zdarz].

Modut Rejestrator rozruchéw silnika (ks> 7.5 Rejestrator rozruchéw silnika”)
rejestruje informacje podczas rozruchu silnika.

Whpisy sa dostepne w gatezi menu [Wskazania / Rejestratory / Rej rozruchl.

Modut Rejestrator statystyk silnika (<> , 7.6 Rejestrator statystyk”) wyswietla dane
statystyczne dotyczace silnika za okresy miesieczne (tzn. jeden wpis na miesigc).

Wpisy sg dostepne w gatezi menu [Wskazania / Rejestratory / Rej statyst].

Ponadto dwukrotne klikniecie wpisu z jakiego$ miesigca w programie Smart view lub
wybranie wpisu na interfejsie HMI za pomocg przycisku funkcyjnego Enter ,»"
powoduje wyswietlenie listy szczegétowych danych statystycznych dla tego wpisu.

Modut Funkcja historii (> ,,7.7 Funkcja historii”) rejestruje wartoéci licznikéw
specjalnych zwigzane z praca silnika i posortowane na rézne kategorie.

Wpisy mozna przejrze¢ w gatezi menu [Wskazania / Historia].

Modut Rejestrator trendu (5> ,7.4 Rejestrator trendu”) rejestruje wartosci pomiaréw
analogowych w funkcji czasu.

Podsumowanie (znacznik czasu, liczba wpiséw) jest dostepne w gatezi menu
[Wskazania / Rejestratory / Rej trendul.
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Ponadto dwukrotne klikniecie tego podsumowania w oknie rejestratora trendéw w
programie Smart view umozliwia uzytkownikowi zapisanie wszystkich danych w pliku
* HptTr, ktéry mozna otworzy¢ w programie DataVisualizer do analizy graficznej.
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7.1 Rejestrator zaktécen

7.1 Rejestrator zaktocen

» Rekordy zaktéceh mozna pobieraé (odczytywad) przy uzyciu oprogramowania do
ustawiania i oceny parametréw Smart view.

* Rekordy zaktécen mozna wyswietlac¢ i analizowa¢ w programie DataVisualizer. (To
narzedzie jest zawsze instalowane wraz z programem Smart view).

» Rekordy zaktécen mozna konwertowac¢ na format plikéw COMTRADE przy uzyciu
programu DataVisualizer.

Rejestrator zaktécen dziata z wykorzystaniem 32 prébek na jeden cykl. Rejestrator
zaktécenh moze by¢ wyzwalany przez dowolny z oSmiu konfigurowalnych sygnatéw
uruchamiajgcych. Rekord zaktécerh zawiera wartosci mierzone wraz z czasem przed
wyzwoleniem. Za pomoca programu Smart view /[ DataVisualizermozna wyswietla¢
oscylogramy analogowych (prad, napiecie) oraz cyfrowych kanatéw/przebiegéw i oceniac
je w postaci graficznej. Pojemnos¢ rejestratora zaktécen wynosi 120 s. Rejestrator
zaktécenh moze zarejestrowad do 15 s (mozliwo$¢ zmiany ustawienia) na jeden rekord.
Liczba rekordéw zalezy od rozmiaru kazdego rekordu.

Odczyt rejestrow zaktécen

Zapisane rekordy zaktéceh dostepne sa w menu [Wskazania / Rejestratory / Rej zakt].

' W menu [Wskazania / Rejestratory / Reczne wyzwalanie] mozna recznie wyzwalad
o

rejestrator zaktécen.

Kasowanie rejestrow zaktécen na panelu
W menu [Wskazania / Rejestratory / Rej zakt] mozna wykonywad nastepujace czynnosci:
» Kasowac rekordy zaktdcen.

* Wybra¢ rekord zaktécen do skasowania za pomocg PRZYCISKU FUNKCYJNEGO ,W
gére” i W dét”.

* Wywotac szczegdtowy widok rekordu zaktécen za pomoca PRZYCISKU FUNKCYJNEGO
W prawo”.

» Potwierdzi¢, naciskajgc PRZYCISK FUNKCYJNY , Skasuj”.
* Wprowadzi¢ hasto, a nastepnie nacisna¢ przycisk , OK”.
» Wybra¢, czy ma zostac¢ skasowany tylko biezgcy zapis, czy wszystkie zapisy.

» Potwierdzi¢, naciskajgc PRZYCISK FUNKCYJNY , OK".

Konfigurowanie rejestratora zaktécen

Rejestrator zaktécen mozna skonfigurowaé w menu [Param Urzadzenia / Rejestratory / Rej
zakt].

Nalezy skonfigurowac¢ maksymalny czas rejestracji zdarzeh zaktécen. Mozna go ustawic

za pomocg parametru ,Maxymalny rozmiar pliku”, a wartos¢ maksymalna wynosi 15 s
(tacznie z czasem przed wyzwoleniem i po wyzwoleniu). Czasy przed wyzwoleniem i po
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r zaktécen

wyzwoleniu rejestratora zaktécen ustawia sie (za pomoca parametréw ,,Czas przedawar” i
~Czas po zdarzeniu”) w procentach wartosci ,,Maxymalny rozmiar pliku”.

Mozna wybra¢ maksymalnie 8 sygnatéw, ktére bedg wyzwalad rejestrator zaktécen.
Sygnaty wyzwalajgce sg potgczone operatorem logicznym LUB. Jesli rekord zaktécen
zostat zapisany, nowy rekord zaktécen nie moze zosta¢ wyzwolony do czasu, az zanikng
wszystkie sygnaty wyzwalania, ktére wyzwolity poprzedni rekord zaktécen.

Jesli tT jest czasem trwania sygnatu wyzwalajgcego, a tMax = ,,Maxymalny rozmiar
pliku”, tPre = (,,Czas przedawar” - tMax), tPost = (,Czas po zdarzeniu” - tMax), wéwczas
wynikowe czasy trwania sg nastepujace:

* Rzeczywisty timer czasu przed wyzwoleniem zawsze odmierza tPre

» Zdarzenie zaktdcenia jest rejestrowane przez czas tEv, ktéry wynosi: tEv =
min( tT , (tMax —tPre) )

» Rzeczywisty timer czasu po wyzwoleniu tRest odmierza czas: tRest =
min( tPost , (tMax —tPre—tEv) )

Oczywiscie moze wystgpi¢ sytuacja, w ktérej — w zaleznosci od rzeczywistego czasu
trwania sygnatu wyzwalajgcego i ustawienia tPre — tEv < tT, tj. zdarzenie zaktécenia nie
zostanie zarejestrowane w catosci. Jedynym sposobem na ograniczenie takiego ryzyka
(poza ustawieniem mniejszej wartosci tPre) jest skonfigurowanie wiekszej wartosci tMax.
Jednak w wyniku takiego ustawienia w pamieci bedzie przechowywana mniejsza liczba
zdarzen.

Na tej samej zasadzie moze nie pozostac¢ zaden czas po wyzwoleniu (tj. tRest = 0).
Nalezy zwréci¢ uwage, ze rejestracja zawsze zostaje zatrzymana po uptynieciu
skonfigurowanego czasu tMax=,Maks. rozmiar pliku”.

354

Dodatkowo nalezy skonfigurowacd dziatanie rejestratora zakiécen w przypadku zuzycia
catej pojemnosci pamieci masowej: Czy majg by¢ automatycznie zastepowane najstarsze
rekordy (,Autonadpisanie” = ,Aktywny”), czy zapis kolejnych rekordéw ma zostad
zatrzymany (,,Autonadpisanie” = ,Nieaktywny”) do momentu recznego zwolnienia
pamieci.
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Zapis 1 = Zab.Pobudzenie
Zapis 2 = -.-
Zapis 3 = -.-
Zapis 4 = -.-
Zapis 5 = -.-
Zapis 6 = -.-
Zapis 7 = -.-
Zapis 8 = -.-
Autonadpisanie = Aktywny

t-rec = Maxymalny rozmiar plif@s o zdarzeniu = 25%

Czas przedawar = 15%

Maxymalny rozmiar pliku = 2s

Zapis 1
1200 ms

1
0
Czas przedawar

300 ms
1
0

0
Czas po zdarzeniu

500 ms

1 - >
0

0
t-rec

2000 ms

1 - >
0

0

Maxymalny rozmiar pliku
2000 ms
1 - >
0
| 0

Rys. 77:  Przyktadowy
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Zapis 1 = Zab.Wytacz
Zapis 2 = -.-
Zapis 3 = -.-
Zapis 4 = -.-
Zapis 5 = -.-
Zapis 6 = -.-
Zapis 7 = -.-
. Zapis 8 = -.-
t-rec < Maxymalny rozmiar plﬂ&lonadpisanie _ Aktywny

Czas po zdarzeniu = 25%

Zapis 1 Czas przedawar = 15%
200 ms Maxymalny rozmiar pliku = 2s
-
1
0
-
t
Czas przedawar
300 ms
-
1
0
-
0
t
Czas po zdarzeniu
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-
1
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-
0
t
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1
0
-
0
t
Maxymalny rozmiar pliku
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Rys. 78:  Przyktadowy wykres czasdéw pracy rejestratora zaktécen Il
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7.2 Rejestrator zwar¢
Przeznaczenie rejestratora zwarc

Rejestrator zwarc przekazuje zwiezte informacje na temat zwar¢ (np. przyczyny
wyzwolenia). Te zwiezte informacje mozna takze odczytac za posrednictwem panelu HMI.
Moze to przyspieszy¢ analize zwaré. Po wystgpieniu zwarcia na ekranie pojawia sie
wyskakujgce okno, aby zwréci¢ uwage uzytkownika na ten fakt. Rejestrator zwarc podaje
informacje dotyczace przyczyn zwarcia. Szczegdétowq analize zwarcia (w postaci
oscylogramu) mozna przeprowadzi¢ za pomocga rejestratora zaktécen. Parametrami
taczacymi rekordy zwar¢ z odpowiadajgcymi im rekordami zaktécen sa: , Liczba zwarc”
oraz ,Liczba zwar¢ w sieci”.

Czasy (trwania)

Czas do Czas miedzy decyzjami Pierwszy alarm (,Zab . Pobudzenie”) i Pierwsze
wytaczenia: wyzwolenie (,Zab . Wytgcz”).
Czas zwarcia: Czas od wystgpienia zbocza narastajgcego sygnatu pobudzenia ogélnego

(,Zab . Pobudzenie”) do wystgpienia zbocza opadajgcego sygnatu pobudzenia
ogdlnego. Nalezy pamietaé, ze pobudzenie ogdlne stanowi potgczenie OR
(suma logiczna) wszystkich sygnatéw pobudzenia. Wyzwolenie ogdlne (,Zab .
Wytgcz") stanowi potaczenie wszystkich wyzwoleh operatorem LUB.
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Na wyswietlaczu beda pojawiac sie wyskakujgce okna.

WOODWARD
& svsTEm

High PROTEC EEE

Zab . Pobudzenie

Czas zwarcia

1
0 >
10 : t
' |
|
Zab . Wytacz | :
‘ |
A | . |
I Czas do wytaczenia I
I< ......................... > I
1+ |
|
|
0 | >
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Wartosci analogowe (rejestracja) Op6zn pomiar=0
| Op6ézn pomiar>0
1
0
| 0 I > '

Przechwytywanie dan{/ch
Przechwytywanie danych

—~+
FaultRecorder_Z49

Rys. 79:  Rejestrator zwarc¢: czasy (trwania).

Dziatanie rejestratora zwar¢
Co wyzwala dziatanie rejestratora zwarc?

Dziatanie rejestratora zwar¢ wyzwala zbocze narastajgce sygnatu ,Zab . Pobudzenie”
(pobudzenie ogdlne). Nalezy pamietad, ze sygnat ,Zab . Pobudzenie” (pobudzenie ogdlne)
stanowi potaczenie wszystkich sygnatéw pobudzenia operatorem LUB. Pierwsze
pobudzenie wyzwoli dziatanie rejestratora zwar¢.

W ktérym momencie dokonywane sg pomiary zwarciowe?

Pomiary btedu zostang dokonane (zapisane) po podjeciu decyzji o wytaczeniu. Moment
dokonania pomiaréw (po wyzwoleniu) mozna opcjonalnie op6zni¢ parametrem [Param
Urzadzenia / Rejestratory / Rej zwarc¢ / 1,,Rej zwarc . Opdzn pomiar”. Moze byc to
uzasadnione w celu uzyskania bardziej wiarygodnych wartosci mierzonych (aby unikna¢
np. zaktéceh pomiaréw wywotanych przez istotne elementy DC).

Tryby
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Jesli wymagane jest zapisanie rekordu zwaré nawet wéwczas, gdy alarm ogélny nie
spowodowat wyzwolenia, parametr [Param Urzadzenia / Rejestratory / Rej zwaré¢ / 1 ,,Rej
zwarc ., Tryb rejestracji” nalezy ustawi¢ na ,Alarmy i wyzwolenia”.

Jesli alarm, po ktérym nie jest podejmowana decyzja o wyzwoleniu, nie powinien
prowadzi¢ do wyzwolenia, parametr ,Tryb rejestracji” nalezy ustawic¢ na ,Tylko
wyzwolenia”.

Kiedy na wyswietlaczu panelu HMI pojawia sie naktadka (wyskakujace okno)?

Wyskakujgce okno pojawia sie na wyswietlaczu panelu HMI po ustgpieniu pobudzenia
ogélnego (,Zab . Pobudzenie”).

Nie zostanie wyswietlony jakikolwiek czas do wytaczenia, jesli sygnat pobudzenia, ktéry
wyzwala dziatanie rejestratora zwarc zostanie wygenerowany przez inny modut
zabezpieczeniowy niz sygnat wyzwolenia. Moze to nastgpi¢, gdy okreslone zwarcie
obstuguje wiecej modutéw zabezpieczeniowych niz jeden.

Uwaga: Ustawienia parametréw (wartosci progowe itp.) widoczne w rekordzie zwar¢ nie
wchodzg w sktad samego rekordu zwaré. Sg one zawsze odczytywane z biezacych
ustawien urzadzenia. Jesli ustawienia parametréw widniejgce w rekordzie zwaré¢ mogty
zostac zaktualizowane, sg w nim oznaczone gwiazdka.

Aby unikng¢ powyzszego, nalezy:
Zapisac kazdy rejestr zwar¢, ktéry nalezy zarchiwizowac¢ w lokalnej sieci/na dysku

twardym przed wprowadzeniem jakichkolwiek zmian parametréw. Nastepnie usung¢
wszystkie rejestry zwar¢ z rejestratora zwar¢.

360

Pamiec

Ostatni przechowywany rejestr zwar¢ jest zapisany (w bezpieczny sposéb) w rejestratorze
zwarc (pozostate rejestry sg zapisane w pamieci zaleznej od zasilania pomocniczego
przekaznika zabezpieczajgcego). Jesli pamiel jest zapetniona, najstarsze zapisy zostang
nadpisane (FIFO). Przechowywa¢ mozna maksymalnie 20 rejestréw.

Jak zamknag¢ naktadke/wyskakujgce okno?

Naciskajgc przycisk funkcyjny , OK".

Jak szybko sprawdzi¢, czy zwarcie doprowadzito do wyzwolenia?

W menu podgladu rejestratora zwaré zwarcia, ktére doprowadzity do wyzwolenia, sg
oznaczone ikong btyskawicy ,,5” (po prawej stronie).

Ktdry rekord zwarc pojawia sie w wyskakujgcym oknie?
Dotyczacy najnowszego zwarcia.
Zawartosc rejestru zwarc¢

Rejestr zwar¢ zawiera nastepujace informacje:
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Czesc 1: Informacje wspolne (niezalezne od funkcji zabezpieczajacej)

Czas i Data
Nr zwarcia

Liczba awarii sieci

Aktywny Bank

Czas zwarcia

Czas do wytgczenia

Pobudzenie
Wytacz
Aktywny AdaptSet

Data i czas zwarcia
Ten licznik zwieksza sie po kazdym zwarciu (,,Zab . Pobudzenie”)

Ten licznik takze zwieksza sie po kazdym zdarzeniu ,Zab . Pobudzenie”, z
wyjatkiem SPZ (dotyczy to wytgcznie tych urzadzen, ktére majg funkcje
samoczynnego ponownego zatgczania).

Zestaw aktywnych parametréw

Czas od wystgpienia zbocza narastajgcego sygnatu pobudzenia ogélnego
(,Zab . Pobudzenie”) do wystagpienia zbocza opadajgcego sygnatu
pobudzenia ogélnego. Nalezy pamietad, ze pobudzenie ogdlne stanowi
potgczenie OR (suma logiczna) wszystkich sygnatéw pobudzenia.
Wyzwolenie ogélne (,,Zab . Wytgcz"”) stanowi potgczenie wszystkich
wyzwolen operatorem LUB.

Czas miedzy pobudzeniem a wytgczeniem. Uwaga: Nie zostanie
wyswietlony jakikolwiek czas do wytaczenia, jesli sygnaty pierwszego
pobudzenia i pierwszego wyzwolenia zostang przestane przez rézne
moduty zabezpieczeniowe.

Nazwa modutu, ktéry zostat pobudzony jako pierwszy.
Nazwa modutu, ktéry zostat wyzwolony jako pierwszy.

W przypadku korzystania z zestawdéw adaptacyjnych wyswietlony
zostanie numer aktywnego zestawu.

Czesc¢ 2: Informacje dotyczace funkcji zabezpieczajacej, ktéra wykryta zwarcie

np. Rodzaj btedu

Informacje podane w tej czesci zaleza od modutu zabezpieczajacego.

Na przyktad w przypadku selektywnych zabezpieczeh fazowych dostepne
sg takze dane pojedynczych faz.

Czesc 3: Informacje zalezne od urzadzenia zabezpieczajacego

Wartosci mierzone

W czasie wyzwalania (lub z op6Znieniem zaleznie od ustawien
parametréw) wyswietlane bedg rézne wartosci mierzone.

Zestaw danych zalezy od wartosci mierzonych dostepnych w danym
urzgdzeniu.

Nawigacja w rejestratorze zwar¢

Nawigacja w rejestratorze zwarc Przycisk
funkcyjny
Powrét do podgladu. |
Nastepna (gérna) pozycja w rejestrze zwarc. A
Poprzedni rejestr zward. »p|
Nastepna (dolna) pozycja w rejestrze zwar. v
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Odczyt rejestratora zwarc¢ na panelu
Dostepne sa dwa sposoby odczytania rejestru zwar¢:

* Opcja 1: wyswietlenie na panelu HMI wyskakujgcego okna z informacjami na temat
zwarcia (poniewaz doszto do wyzwolenia lub pobudzenia).

e Opcja 2: reczne wywotanie menu rejestratora zwar¢.

Opcja 1 (w przypadku wyswietlenia wyskakujgcego okna (naktadki) z informacjami na
temat zwarcia):

* Przeanalizowa¢ rekord zwar¢, korzystajgc z przyciskéw funkcyjnych A" i ,¥".
* Lub zamkna¢ wyskakujgce okno, naciskajgc przycisk funkcyjny OK.
Opcja 2:
e Otworzy¢ gataz menu [Wskazania / Rejestratory / Rej zward].
* Wybra¢ rekord zwar¢.

* Przeanalizowac rekord zwar¢, korzystajgc z przyciskéw funkcyjnych , A" i ,¥".
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7.3 Rejestrator zdarzen

Rejestrator zdarzeh moze zarejestrowad do 300 zdarzen, a ostatnie 50 (minimum)
zdarzen jest rejestrowanych w sposéb bezpieczny w razie awarii. Zapisywane sg
nastepujgce informacje o kazdym ze zdarzen:

Zdarzenia sg rejestrowane w nastepujacy sposdb:
Nr zapisu Numer kolejny
Nr zwarcia Numer biezgcego zwarcia.

Stan licznika bedzie zwiekszany przyrostowo z kazdym
pobudzeniem ogélnym (,Zab . Pobudzenie”).

Liczba zwaré w sieci Numerowi zwarcia w sieci moze odpowiadac¢ kilka
numeréw zwar¢.

Stan licznika bedzie zwiekszany przyrostowo z kazdym
pobudzeniem ogdélnym

(z wyjatkiem SPZ: dotyczy tylko urzadzen, ktére maja
funkcje samoczynnego ponownego zatgczania).

Data zapisu Znacznik czasu
Nazwa modutu Co sie zmienito?
Stan Zmieniona wartos¢.

Istnieja trzy rézne klasy zdarzen:
« Zmiana stanéw binarnych jest przedstawiana jako:
¢ 0->1 — jesli sygnat zmienia sie fizycznie z ,,0” na ,1".
e 1->0 — jesli sygnat zmienia sie fizycznie z ,,1” na ,,0".
e Przyrost licznikéw jest przedstawiany jako:
e Stary stan licznika -> nowy stan licznika (np. 3->4).
 Zmiana wielu stanéw jest przedstawiana jako:
¢ Stary stan -> nowy stan (np. 0->2).
Odczyt rejestratora zdarzen
* Otworzy¢ gataZz menu [Wskazania / Rejestratory / Rej zdarz].

* Wybra¢ zdarzenie.
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7.4 Rejestrator trendu
Odczyt rejestratora trendow

Rejestrator trendéw zapisuje mierzone dane w funkcji czasu.

Released

Konfigurowanie rejestratora trendu

» Otworzy¢ gataz menu [Wskazania / Rejestratory / Rej trendul.

* Na panelu zostanie wysSwietlone podsumowanie (znacznik czasu, liczba wpiséw).

Z uwagi na ograniczenia techniczne wyswietlacza LCD nie sg wysSwietlane zadne
szczegobty zarejestrowanych danych.

* Jednakze w programie Smart view mozna klikng¢ dwukrotnie wpis podsumowania.
Umozliwi to pobranie danych analogowych z urzadzenia MRM4 i zapisanie ich w pliku
(z rozszerzeniem * .HptTr).

Nastepnie plik *.HptTr mozna otworzy¢ w programie DataVisualizer. Szczegdétowy
opis zawiera podrecznik DataVisualizer.

Rejestrator trendéw mozna konfigurowa¢ w menu[Param Urzadzenia / Rejestratory / Rej

trendul.
Przedziat czasowy okresla odlegtos¢ pomiedzy dwoma punktami pomiaru.

Mozna wybra¢ maksymalnie dziesie¢ wartosci, ktére bedg rejestrowane.

Rej trendu

TrendRecorder_Y01

Rej trendu .
Rozdzielczos¢

60 min

30 min

15 min

10 min

5 min

Rej trendu .
Trendl

Nieprzypisane

1..n, lista przypisan

Y

Rejestrator trendu

Rej trendu .
Trend10

Nieprzypisane

1..n, lista przypisan

Y
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Rejestrator rozruchoéw silnika
Zarzadzanie rekordami rozruchu silnika
Rejestrator rozruchéw silnika zapisuje informacje podczas uruchamiania silnika. Rekordy
sg zapisywane w sposéb bezpieczny, a pojemnos¢ pamieci umozliwia zarejestrowanie do
5 rozruchéw. Po 5 rozruchach kazdy kolejny rozruch powoduje zastgpienie najstarszego
zapisu (zasada ,pierwszy zapisany, pierwszy skasowany”).
Kazdy zapis sktada sie z zestawienia informacji oraz zarejestrowanych trendéw
analogowych. Jednakze doktadny zestaw danych zalezy od wersji zamdwionego
urzadzenia. Dane zestawienia sg dostepne przy uzyciu programu Smart view oraz przy
uzyciu interfejsu na przednim panelu. Ta funkcja dostarcza informacji rejestrowanych w
momencie kazdorazowego rozruchu silnika:

* Data rozruchu silnika

* Numer zapisu

e IL1 max RMS, IL2 max RMS, IL3 max RMS, 310 max RMS - maksymalna wartos¢
skuteczna pradu fazowego dla odpowiedniej fazy

e Max asymetrii — maksymalna asymetria prgdu podczas uruchamiania silnika

e | sr_— sredni prad wszystkich trzech faz podczas przejscia od uruchamiania do
pracy

* Predk — nominalna predkos¢ obrotowa silnika (1 lub 2)
e Wartosci czasu (trwania):

o tU-tl — czas, ktéry uptynat od poczatku do momentu, gdy biezaca wartos¢
spadnie ponizej ustawionej wartosci progowej uruchomienia

o tU-tP — czas, ktéry uptynat od poczatku do momentu uruchomienia silnika
lub — w przypadku niekompletnej sekwencji uruchomienia — do polecenia
wyzwolenia

e |12T uzyta — uzywana pojemnos¢ cieplna, okreslona jako wartos$¢ procentowa
maksymalnej pojemnosci cieplnej

e Pomysin_uruch — ma wartos¢ 1, gdy silnik zostat uruchomiony pomysinie (w
przeciwnym razie ma wartos¢ 0).

Program Smart view umozliwia zapisywanie informacji zestawienia w postaci plikéw
tekstowych, pozwala takze drukowac te pliki.

Trendy analogowe mozna wyswietlaé przy uzyciu oprogramowania DataVisualizer.
Przyktady zarejestrowanych trendéw analogowych:

* Wartosci pradu fazowego

e Asymetria pradu

* Pojemnos¢ cieplna

e Temperatury (pod warunkiem zamontowania modutu termistorowego (RTD))

Odczyt rekordéw rozruchu silnika przy uzyciu programu Smart view:
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Dane rejestratora rozruchéw mozna pobra¢ z urzagdzenia za pomoca programu Smart
view.

* Uruchomi¢ program Smart view, jesli nie zostat jeszcze uruchomiony.

« Jesdli dane nie zostaty jeszcze pobrane z urzadzenia, wybraé pozycje menu ,Odbierz
rejestracje rozruchu” w menu ,Urzgdzenie”.

« W drzewie nawigacji przejs¢ do menu [Wskazania / Rejestratory]. W tym menu jest
dostepna pozycja ,Rej rozruch”.

* Po wybraniu opcji ,Rej rozruch” zostanie wyswietlone okno rejestratora rozruchéw.

M Aby za pomocg programu Smart view uzyska¢ dostep do zapisanych w urzgdzeniu danych,
nalezy klikng¢ przycisk ,Odbierz rejestracje rozruchu” w lewym gérnym rogu okna ,,Uruch
rej”. Po kliknieciu tego przycisku program Smart view pobierze wyrézniony rekord z
urzadzenia.

B2 Po wybraniu maks. 5 rekorddw mozna pobra¢ zestawienie danych rejestratora rozruchéw (dla
wybranego rekordu), klikajgc przycisk ,Odbierz zestawienie danych” w lewym gérnym rogu
okna ,Uruch rej”.

Liste wszystkich aktualnie dostepnych rekordéw rozruchu mozna wyswietli¢, klikajgc przycisk
,Odswiez rejestrator rozruchu” w oknie rejestratora rozruchéw.

[¥ Mozliwe jest usuwanie poszczegélnych rekordéw, ktére sa przechowywane w urzadzeniu
zabezpieczajgcym. Najpierw klikng¢ opcje ,Odbierz rejestracje rozruchu”, wybrac rekord do
usuniecia, klikajac jego numer, a nastepnie klikng¢ przycisk ,Usun wybrane rejestracje
rozruchu” w lewym gérnym rogu okna ,Uruch rej”.

(% Aby trwale usuna¢ wszystkie rekordy rozruchdéw w rejestratorze rozruchéw urzadzenia, nalezy
klikng¢ przycisk ,Usuh wszystkie rejestracje rozruchu”, znajdujacy sie réwniez w lewym
gérnym rogu okna ,Uruch rej”. Spowoduje to usuniecie wszystkich wczesniej zachowanych
rekordéw rozruchu z urzadzenia, z ktérym jest aktualnie nawigzane potaczenie.

Otwieranie pliku rekordu rozruchu znajdujgcego sie w lokalnym urzgdzeniu magazynujagcym.
Mozliwe jest poréwnanie zarchiwizowanego rekordu rozruchu ze zarchiwizowanymi
ustawieniami parametréw, ktére sg réwniez przechowywane w lokalnym urzadzeniu.
Zapozna¢ sie z informacjami w ponizszej czesci ,Uwaga” (strona l=> K).

Jesli dane rejestratora rozruchu sg wyswietlane za pomoca programu Smart view, dostep
do funkcji rejestratora rozruchu jest mozliwy przez klikniecie prawym przyciskiem myszy
w dowolnym miejscu w oknie ,,Uruch rej”.

' Nacisniecie przycisku , Drukuj” powoduje wyswietlenie okna dialogowego drukowania,
[

ktére umozliwia wyeksportowanie zestawienia do pliku tekstowego. Procedura tej
czynnosci jest nastepujgca:

* Pobra¢ dane w oknie ,Uruch rej”, jak to zostato opisane powyzej.

e Klikng¢ przycisk , Odbierz zestawienie danych”.

e Klikng¢ przycisk ,,Drukuj”.

» Klikng¢ przycisk , Eksportuj do pliku”.

» Wprowadzi¢ prawidtowa nazwe pliku.

» Wybra¢ sciezke pliku.

» Klikng¢ przycisk ,,Zapisz”.
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7.5 Rejestrator rozruchoéw silnika

Wyswietlanie rekordéw rozruchu:

Po wywotaniu rekordu rozruchu zostanie wyswietlone okno z opisanymi ponizej opcjami.

e

Wyswietlanie danych rozruchéw silnika w formie graficznej w programie
DataVisualizer. W programie DataVisualizer mozna wyswietla¢ wartosci skuteczne
pradéw fazowych, uzywanej pojemnosci cieplnej oraz temperatur mierzonych przez
modut URTD, jesli zostat on zainstalowany i podtgczony do przekaznika.

WysSwietlanie danych rozruchéw silnika z natozonymi krzywymi zabezpieczenia
silnika (wykres profilu rozruchu i wartosci granicznych zabezpieczenia). Uzytkownik
moze wyswietli¢ Srednig warto$¢ pradu zarejestrowang podczas rozruchu silnika na
tle modutéw zabezpieczen, takich jak 50P lub modelu termicznego. Uzytkownik
moze zmieni¢ wyswietlane grupy ustawien.

Uwaga: Elementy zabezpieczajace, ktére nie zostaty zaprojektowane w ramach
planowania urzadzen, nie sg widoczne.

Wykres profilu rozruchu umozliwia uzycie dwéch scenariuszy uzytkownika:

» Dostosowanie ustawieh zabezpieczen do zarejestrowanej krzywej rozruchu: Na

wykresie profilu bedzie widoczny wptyw zmian parametréw. W ten sposéb
uzytkownik moze zdecydowad, czy ustawienia przekaznika odpowiadajg wymogom
bezpieczenstwa.

» Analiza rekordu rozruchu: Rekord rozruchu nie zawiera ustawien przekaznika, wiec

uzytkownik musi upewnic sie, ze dostepne sa kopie zapasowe ustawien przekaznika
uzywanych w czasie rejestrowania.

PRZESTROGA!

Nalezy pamietaé, ze na wykresie profilu rozruchu jest wskazywany zarejestrowany Sredni
prad na tle biezacych ustawien przekaznika. Same ustawienia przekaznika nie stanowig
czesci rekordu rozruchu.

W profilu rozruchu nie bedg widoczne parametry adaptacyjne ani ich wptyw.

W profilu rozruchu nie bedg widoczne blokady.

Nalezy pamietad o zapisaniu plikéw ustawien razem z tym zapisem, aby zapewnié, ze na
wykresie sg odzwierciedlane warunki, ktére wystepowaty w trakcie tego zdarzenia.
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7.6 Rejestrator statystyk

7.6 Rejestrator statystyk

Rejestrator statystyk gromadzi dane statystyczne silnika w cyklach miesiecznych.
Rejestrator statystyk moze zarejestrowa¢ maksymalnie 24 raporty miesieczne. Raporty sg
przechowywane w sposdb zapewniajgcy bezpieczehstwo w razie awarii zasilania.

Aby wyswietli¢ informacje z rejestratora statystyk, nalezy wybra¢ opcje [Wskazania /
Rejestratory / Rej statyst] w drzewie menu.

Dwukrotne klikniecie opcji ,Data zapisu” podczas korzystania z programu Smart view
powoduje wyswietlenie szczegétowych informacji statystycznych, takich jak liczba
uruchomien, liczba udanych uruchomien, sredni czas uruchamiania, wartos¢ ,$rednia 12T”
podczas uruchomienh oraz srednia wartos¢ wszystkich pradéw maksymalnych podczas
kazdego uruchamiania.
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7 Rejestratory
7.7 Funkcja historii
7.7 Funkcja historii

Funkcja historii, dostepna w gatezi menu [Wskazania / Historia], moze by¢ uzywana jako
licznik lub dziennik okreslonych zdarzeh monitorowanych przez MRM4,

Dostepne sg nastepujace grupy, z ktérych kazda jest dedykowana konkretnemu rodzajowi
podlegajgcego rejestracji zdarzenia:

e Operacje [Licz Operacjil
e Alarmy [Licz Alarm]
* Wyzwolenia [Licz Wyt]

e Sumy zdarzeh [Licz Sum].

Wyswietlanie rejestrow historycznych w interfejsie HMI
* Przej$¢ do menu [Wskazania / Historial.

* Przy uzyciu przycisku funkcyjnego ,, ¥" przewing¢ te liste do zgdanej grupy. Otworzy¢
to menu podrzedne, naciskajgc przycisk funkcyjny ,.»".

e Za pomoca przycisku funkcyjnego , ¥” przewing¢ liste do zadanego licznika/wpisu.
Wyswietli¢ szczegétowe informacje o tym liczniku, naciskajgc przycisk funkcyjny ,»".

Wyswietlanie rekordow historycznych w programie Smart view

W ramach ogdlnego przygotowania uruchomic aplikacje Smart view i zsynchronizowa¢
dane urzadzenia, klikajgc opcje ,Odbierz dane z urzadzenia” w menu ,,Urzadzenie”.

e Przejs¢ do menu MRM4 [Wskazania / Historial.
» Klikng¢ dwukrotnie grupe licznikdw do wyswietlenia.

» Zostanie otwarte okno ze wszystkimi szczegétami licznikéw (dla wybranej grupy) w
formie tabelaryczne;j.

Resetowanie rejestrow historycznych w interfejsie HMI lub za pomoca aplikacji
Smart view

e Przej$¢ do menu MRM4 [Wskazania / Reset/Zeruj / Historial.
* W tej gatezi menu dostepne sg nastepujgce komendy bezposrednie:
o ,Rst Licznikéw Pracy” — reset wszystkich licznikéw diagnostycznych

o ,Rst Lcznikéw Alarmy” — reset wszystkich licznikéw alarméw

[o}

~Res.LiWyzw"” — reset wszystkich licznikow wyzwolenh

o

~Rst Licznikéw Wszys” — reset wszystkich licznikéw sumarycznych
o ,Rst Wszyst” — reset wszystkich licznikéw historii, niezaleznie od grupy

* Aby zresetowac grupe licznikéw, wykona¢ odpowiednig komende bezposrednia.
Moze zosta¢ wyswietlony monit o podanie hasta.
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7.7 Funkcja historii

» Potwierdzi¢ okno dialogowe ,Wykonac?".
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Logika programowalna

Opis ogdiny

MRM4 ma wbudowane programowalne réwnania logiczne wykorzystywane do

8 Logika programowalna

programowania przekaznikéw wyjsciowych, blokowania funkcji zabezpieczajgcych oraz
konfigurowania niestandardowych funkcji logicznych w przekazniku.

Uktad logiczny umozliwia sterowanie przekaZnikami wyjsciowymi na podstawie stanu
wejsé, ktdre mozna wybierad z listy przypisan (wybér funkcji zabezpieczajacych, stany
funkcji zabezpieczajacych, stany wytgcznikéw, alarmy systemu i wejscia modutéw — patrz

»1.3 Moduty, ustawienia, sygnaty i wartosci”).

Uzytkownik moze kaskadowad réwnania logiczne, tzn. wykorzystywad sygnaty wyjsciowe z

réwnania logicznego jako wejsSciowe do innych réwnah.

Typ bramki log_mozl_do ust_

Wy Bram
Wej 1 *) — Wy Timer
Wej 2 *) AND licznik opéznienia
OR Ust
t t Wy Podtrz
- 1 2 *) S _
NAND I ——
Wej 3 *) — NOR
ty = »OpdZ Zatgczan« ] F{Keset Wy Neg Podtrz
ty = »0pdZ Wytaczan«
Wej 4 *) —
Reset Podtrz *)
*) . :
Odwr_mozl_do ust_ g
Rys. 80: Przeglad zasad.
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LogicMain_Y02

RL = RL[1]...[n]

RL .
Wejl

Nieprzypisane

1..n, lista przypisan

RL.
Negacja Wejl

Aktywny

Nieaktywny

RL .
Wej2

Nieprzypisane

1..n, lista przypisan

L1

RL.
Negacja Wej2

Aktywny

Nieaktywny

RL.
Wej3

Nieprzypisane

1..n, lista przypisan

Bram

RL . Wy Bram

AND

OR

NAND

NOR

RL.
Negacja Wej3

Aktywny

AND
OR
NAND
NOR

RL . Wy Timer

licznik opéZnienia

Opéz Zataadv Wytaczan

S

Nieaktywny

RL .
Wejd

Nieprzypisane

1..n, lista przypisan

RL.
Negacja Wej4

Aktywny

L1

Nieaktywny

RL.
Neg Ustaw Podtrz

Aktywny

Nieaktywny

RL.
Reset Podtrz

Nieprzypisane

1..n, lista przypisan

RL.
Neg Reset Podtrz

Aktywny

Nieaktywny

Rys. 81:

Dostepne bramki (operatory)

W réwnaniu logicznym mozna stosowad nastepujgce bramki:

Rys. 82:

372

&

AND

&

NAND

Bramki dostepne w modutach RL[x].

Przeglad szczegbétowy — 0gdlny schemat logiczny.

=1

OR

R1

ol

RL . Wy Podtrz

RL . Wy Neg Podtrz

LogicMain_Y03
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Sygnaty wejsciowe

Uzytkownik moze przypisa¢ do wejs¢ bramki maks. 4 sygnaty wejsciowe (z listy
przypisan).

Opcjonalnie kazdy z 4 sygnatéw wejsciowych moze zosta¢ odwrdécony (zanegowany).

Bramka timera (opo6Znienie zataczenia/wytaczenia)

Wyjscie bramki mozna opdznié. Uzytkownik ma mozliwos¢ ustawienia opdznienia
zatgczenia i wytgczenia.

Podtrzymanie

Réwnania logiczne generujg dwa sygnaty. samoutrzymywany i niesamoutrzymywany.
Podtrzymywany sygnat wyjsciowy jest takze dostepny jako odwrécony sygnat wyjsciowy.

W celu zresetowania sygnatu samoutrzymywanego uzytkownik musi przypisa¢ sygnat
resetowania z listy przypisan. Sygnat resetowania takze mozna opcjonalnie odwrécic.
Samoutrzymywanie dziata w oparciu o priorytet resetowania. Oznacza to, ze sygnat
resetowania ma znaczenie nadrzedne.

Kaskadowanie wyjsc¢ logicznych

MRM4 ocenia stany wyj$¢ réwnan logicznych, rozpoczynajgc od réwnania logicznego 1, a
kohczgc na réwnaniu logicznym o najwyzszym numerze. Ten cykl oceny przez urzadzenie
bedzie nieustannie powtarzany.

Dla proceséw krytycznych z punktu widzenia czasu taka rosngca kolejno$¢ oceny moze
by¢ pozadana, gdy wyjscie jakiegos$ réwnania logicznego (tj. wynik jego oceny) jest
uzywane jako wejscie innego réwnania logicznego. Z technicznego punktu widzenia, takie
.kaskadowanie” réwnan logicznych moze by¢ realizowane w kolejnosci rosnacej lub
malejace;j.

» Kolejno$¢ rosnaca oznacza, ze wyjscie danego réwnania logicznego jest wejSciem
réwnania 0 wyzszym numerze. Ponizszy rysunek > Rys. 83 pokazuje przyktad,
gdzie wynik réwnania logicznego RL1 jest uzywany jako wejscie réwnania
logicznego RL2.

(tutaj: ,RL2 . Wej 1” = ,RL1 . Wy Podtrz”)

» Kolejno$¢ malejaca oznacza, ze wyjscie danego réwnania logicznego jest wejsciem
réwnania o nizszym numerze. Rysunek > Rys. 84 pokazuje przyktad, gdzie wynik
réwnania logicznego RL3 jest uzywany jako wejscie réwnania logicznego RL2.

(tutaj: ,RL2 . Wej 4” = ,RL3 . Wy Podtrz”)

Zaréwno sekwencje rosnace, jak i malejgce moga by¢ uzywane i tgczone ze sobg bez
bezposrednio dostrzegalnej réznicy. Jednakze ze wzgledu na ocene wszystkich réwnan w
kolejnosci rosngcej rzeczywiste wartosci czasu pracy podawane na wejscie réwnania maja
inny ,wiek”, jak pokazano na > Rys. 83 i l=> Rys. 84 ponizej.

Kaskadowanie rownan logicznych w kolejnosci rosnacej

Kaskadowanie w kolejnosci rosngcej oznacza, ze uzytkownik wykorzystuje sygnat
wyjsciowy ,réwnania logicznego k” jako wejscie ,réwnania logicznego n” przy k < n.

Poniewaz stany wyjsciowe wszystkich réwnan logicznych sg oceniane w kolejnosci
rosngcej, stan wyjsciowy ,réwnania logicznego k” (tj. wejscie ,réwnania logicznego n”) i
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stan wyjsciowy ,réwnania logicznego n” sg oceniane i aktualizowane w tym samym cyklu

procesu.

LogicMain_E04

(sezd) sas0.4d

Aktualizacja w tym samym cyklu oceny |

RL1

RL1
RL1

RL1

. Wejl
. Wej2
. Wej3

. Wej4

RL1

Wyjscie 1

A

RL2
RL2

RL2

. Wej2
. Wej3

. Weja

Wyjscie 2

RL2

RL80

(sez>) sad0ud

RL1

RL1
RL1

RL1

. Wejl

. Wej2
. Wej3

. Wej4

Aktualizacja w nastep_ cyklu |
oceny (1 cykl opoznienia)

RL1

Wyjscie 1

A

RL2
RL2

RL2

. Wej2
. Wej3

. Wej4

Wyjscie 2

RL2

RL80

Rys. 83:

374

Ukt. kaskadowy w porzgdku rosngcym.

Kaskadowanie rownan logicznych w kolejnosci malejacej

Kaskadowanie w kolejnosci malejacej oznacza, ze uzytkownik wykorzystuje sygnat
wyjsciowy ,réwnania logicznego n” jako wejscie ,réwnania logicznego k” przy n > k.

Poniewaz jednak stany wyjsciowe wszystkich réwnan logicznych sg oceniane w kolejnosci
rosnacej, to ocena ,réwnania logicznego k” wykorzystuje wynikowy stan wyjsSciowy
~rféwnania logicznego n” z poprzedniego cyklu procesu.

MRM4
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LogicMain_EO05

RL1

RL1.
RL1.

RL1.

. Wejl

Wej2
Wej3

Weja

RL1

Aktualizacja w tym samym cyklu oceny

(sezd) sas0ud

RL2

RL2 .

Wej2

. Wej3

RL3 .

RL3 .
RL3.

RL3 .

Wejl
Wej2
Wej3

Wej4

RL2

RL1

. Wejl

Aktualizacja w naste

cyklu

oceny (1 cykl opoznienia)

) RL1 . Wej2
Wyjscie 1 S RLL.Wej3 RL1 Wyjscie 1
0
o RL1 . Wej4
0
—
0
N
)]
0 -
'
RL2 . Wej2
Wyjscie 2 Wyjscie 2
RL2 . Wej3 RL2
RL3 . Wejl
RL3 . Wej2
- Wyjscie 3
Wyjscie 3 RL3 . Wej3 RL3

RL3

RL80

RL3.

Wej4

RL80

Rys. 84:  Ukt. kaskadowy w porzadku malejgcym.

W przyktadzie pokazanym L=> Rys. 84 powyzej ,réwnanie logiczne 2" wykorzystuje stany

wyjsciowe dwdch pozostatych réwnan: ,réwnania logicznego 1” i ,réwnania logicznego
3". Wynik ,réwnania logicznego 1” jest uzywany w kolejnosci rosngcej i dlatego zostat

oceniony w tym samym cyklu procesu. Wynik ,réwnania logicznego 3" jest

wykorzystywany w kolejnosci malejgcej i dlatego zostat oceniony w poprzednim cyklu
procesu.

Logika programowalna na panelu

Nieprawidtowe stosowanie réwnan logicznych moze doprowadzi¢ do obrazen ciata lub
uszkodzenia wyposazenia elektrycznego.

Nie nalezy stosowad réwnah logicznych, jesli nie ma pewnosci, bedg dziata¢ bezpiecznie.

Konfigurowanie réwnania logicznego

» Wywota¢ menu [Logika / RL x]:

» Ustawi¢ sygnaty wejSciowe (w razie potrzeby odwrécic je).
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* W razie potrzeby skonfigurowa¢ timery (,RLx.OpdzZ Zatagczan” i ,,RLx.OpdZ
Wytaczan”).

* Jesli jest uzywany sygnat wyjsciowy z podtrzymaniem, przypisa¢ sygnat resetowania
do resetowanego wejscia.

« Jesdli réwnania logiczne powinny by¢ skaskadowane, uzytkownik musi zdawad sobie
sprawe z opdznien czasowych (cykli) w przypadku kolejnoéci malejgcych. (Patrz L=>
,Kaskadowanie wyjs¢ logicznych”).

* W menu ,,Stan urzadzenia” ($ciezka menu [Wskazania / Stan urzgdzenia])
uzytkownik moze sprawdzi¢ stan wejs¢ i wyjs¢ logicznych réwnania logicznego.
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9 Samokontrola

9 Samokontrola

Urzadzenia zabezpieczajgce stosujg rézne procedury kontrolne podczas normalnej pracy
oraz w fazie uruchamiania w celu sprawdzenia poprawnosci swego dziatania.

Samokontrola w urzadzeniach

Uktad nadzorowany...

Faza rozruchu

Kontrola czasu trwania cyklu
zabezpieczen (cyklu
programowego)

Monitorowanie komunikacji
pomiedzy procesorem
gtébwnym a procesorem
sygnatéw cyfrowych (DSP)

Konwerter analogowo-cyfrowy

Kontrola poprawnosci danych
po awarii zasilania (np. zaniku
zasilania w trakcie zmiany
ustawien parametréw).

Ogédlna poprawnos¢ danych

MRM4-3.7-PL-MAN

Uktad nadzorujacy...

Monitorowany jest czas
trwania (czas dozwolony) fazy
rozruchu.

Maksymalny dopuszczalny
czas cyklu zabezpieczen jest
monitorowany metodg analizy
zaleznosci czasowych.

Cykliczne przetwarzanie
wartosci mierzonych przez
DSP jest monitorowane przez
procesor gtéwny.

Procesor DSP sprawdza
poprawnos¢ danych
przetworzonych do postaci
cyfrowej.

Po awarii zasilania wewnetrzny
uktad logiczny wykrywa dane
zapisane fragmentarycznie.

Generowanie sum kontrolnych.

MRM4

Dziatanie w razie wykrycia
problemu...

Urzagdzenie zostanie
uruchomione ponownie.

= Urzadzenie zostanie
wytgczone z uzytkowania po
trzech nieudanych prébach
rozruchu.

Gdy zostanie przekroczony
dopuszczalny czas cyklu
zabezpieczen (pierwszy prog),
styk samokontrolny zostanie
pozbawiony napiecia.

Urzadzenie zabezpieczajgce
zostanie uruchomione
ponownie, gdy cykl
zabezpieczeh przekroczy drugi
prog.

Urzadzenie zostanie
uruchomione ponownie, gdy
zostanie wykryta usterka.

Styk samokontrolny zostanie
odtgczony od zasilania.

W przypadku wykrycia usterki
zabezpieczenie jest
blokowane, aby zapobiec
nieprawidtowemu wyzwoleniu.

Jesli nowe dane sg
niekompletne lub uszkodzone,
zostang usuniete w fazie
rozruchu urzadzenia.
Urzadzenie bedzie
kontynuowad prace z ostatnim
prawidtowym zestawem
danych.

Urzadzenie zostanie wytgczone
z uzytkowania w przypadku
wykrycia niezgodnosci danych,
ktdéra nie zostata
spowodowana przez awarie
zasilania (krytyczny btad
wewnetrzny).
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Samokontrola w urzadzeniach

Uktad nadzorowany...

Ustawienie parametréw
(urzgdzenie)

Jakos$¢ zasilania

Zaniki napiecia zasilania

Dane wewnetrzne urzadzenia
(zapetnienie pamieci, zasoby
wewnetrzne itp.)

Bateria

378
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Uktad nadzorujacy...

Ochrona ustawien parametréw
przez kontrole poprawnosci.

Obwod sprzetowy zapewnia,
ze urzgdzenie moze by¢
uzywane tylko wtedy, gdy
parametry zasilania mieszcza
sie w zakresie okreslonym w
danych technicznych.

Krétkotrwate zaniki napiecia
zasilania sg wykrywane i w
wiekszosci przypadkéw moga
by¢ stabilizowane za pomocg
bufora zintegrowanego w
urzagdzeniach zasilajgcych.

Ten bufor pozwala réwniez na
zakonczenie procedur zapisu
biezgcych danych.

Modut wewnetrzny monitoruje
wykorzystanie systemu.

Bateria jest nieustannie
monitorowana.

Uwaga: bateria stuzy do
buforowania zegara (czasu
rzeczywistego). Uszkodzenie
baterii nie wptywa na dziatanie
urzadzenia poza tym, ze
zapewnia ona buforowanie

MRM4

Dziatanie w razie wykrycia
problemu...

Nieprawidtowosci w
konfiguracji parametréw moga
by¢ wykryte za pomoca
kontroli poprawnosci.

Wykryte nieprawidtowosci sg
wyréznione znakiem
zapytania. Szczegétowe
informacje: patrz rozdziat
dotyczacy ustawien
parametréw.

Jesli napiecie zasilania jest
zbyt niskie, urzadzenie nie
uruchomi sie lub zostanie
wytgczone z uzytkowania.

Modut nadzoru wykorzystania
systemu wykryje powtarzajgce
sie krétkotrwate zaniki
napiecia zasilania.

W przypadku btedu
krytycznego modut nadzoru
wykorzystania systemu inicjuje
ponowne uruchomienie
urzgdzenia. W przypadku
mniej istotnych btedéw dioda
LED systemu miga na
przemian na czerwono i na
zielono (patrz Instrukcja
rozwigzywania problemoéw).

Problem zostaje
zarejestrowany jako komunikat
systemowy.

W przypadku niskiej energii
baterii dioda LED systemu
miga na przemian na
czerwono i na zielono (patrz
Instrukcja rozwigzywania
problemoéw).
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Samokontrola w urzadzeniach

Uktad nadzorowany... Uktad nadzorujacy... Dziatanie w razie wykrycia
problemu...

zegara, kiedy urzgdzenie jest
odtgczone od zasilania.

Stan komunikacji z Stosowany i uaktywniony Mozna sprawdzié, czy jest
urzgdzeniem (SCADA) modut SCADA kontroluje swoje  aktywna komunikacja z
potaczenie z gtéwnym systemem gtéwnym, w menu
systemem komunikacji. [Wskazania / Stan urzadzenia /
Scadal.

W celu monitorowania stanu
komunikacji mozna przypisac
ten stan do diody LED i/lub
wyjscia przekaznikowego.

Szczeg6towe informacje na
temat stanu potaczenia z
ustugg GOOSE: patrz rozdziat
> ,3.4 IEC 61850".
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9.1 Rozruch (ponowne uruchomienie) urzadzenia

9.1 Rozruch (ponowne uruchomienie) urzadzenia
Urzadzenie uruchamia sie ponownie w nastepujgcych sytuacjach:
» zostaje podtagczone do zasilania,
* uzytkownik inicjuje (celowo) ponowne uruchomienie urzadzenia,
e W urzadzeniu zostang przywrdcone ustawienia fabryczne,
* wewnetrzna samokontrola urzagdzenia wykryje btad krytyczny.

Kazde (ponowne) uruchomienie urzadzenia MRM4 wystepuje jako wpis na stronie
komunikatéw samokontroli, 5> ,9.2 Komunikaty samokontroli”, na przykfad:

Info

2018-07-26 09:44:29
Nr zapisu 2
SI8 Device Restart
Wartos¢ 1

HPT_ZBQ

Rys. 85:  Przyktadowy komunikat ponownego uruchomienia.

Przyczyna rozruchu (ponownego uruchomienia) urzadzenia jest wysSwietlana w postaci

numerycznej jako ,Wartos¢”. Wartos¢ ,1” w powyzszym przyktadzie oznacza normalny
rozruch. Petna lista znajduje sie w ponizszej tabeli.

Przyczyna zostaje rowniez zapisana w rejestratorze zdarzen (Zdarzenie: Restart Sys).
Kody rozruchu urzadzenia

1. Normalny rozruch

Rozruch po normalnym odtagczeniu zasilania.

2. Ponowne uruchomienie przez operatora

Ponowne uruchomienie urzadzenia zainicjowane przez operatora z poziomu interfejsu
HMI lub programu Smart view.

3. Ponowne uruchomienie za pomoca twardego resetu

Automatyczne ponowne uruchomienie po przestawieniu urzadzenia do ustawien

fabrycznych.
4. -- (wycofano)
5. -- (wycofano)
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9.1 Rozruch (ponowne uruchomienie) urzadzenia

Kody rozruchu urzadzenia

6.

10.

11.

12.

Nieznane zZrédto btedu

Ponowne uruchomienie ze wzgledu btad o nieznanym Zzrédle.

Wymuszone ponowne uruchomienie (zainicjowane przez procesor gtéwny)

Procesor gtéwny zidentyfikowat nieprawidtowe warunki lub dane.

Przekroczony limit czasu cyklu zabezpieczen

Nieoczekiwane przerwanie cyklu zabezpieczen.

Wymuszone ponowne uruchomienie (zainicjowane przez procesor sygnatow
cyfrowych, DSP)

Procesor sygnatéw cyfrowych zidentyfikowat nieprawidtowe warunki lub dane.

Przekroczony limit czasu przetwarzania wartosci mierzonych
Nieoczekiwane przerwanie cyklicznego przetwarzania wartosci mierzonych.
Zaniki napiecia zasilania

Ponowne uruchomienie po krétkotrwatym zaniku zasilania lub awarii zasilania.

Niedozwolony dostep do pamieci

Ponowne uruchomienie po niedozwolonym dostepie do pamieci.
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9.2 Komunikaty samokontroli

9.2 Komunikaty samokontroli

Dostep do listy komunikatéw samokontroli mozna uzyskaé¢ w menu [Wskazania /
Samokontrola / Komunikaty]. Zaleca sie ich sprawdzenie szczegélnie w przypadku
wystgpienia problemu bezposdrednio zwigzanego z dziataniem urzadzenia MRM4,

Samokontrola rejestruje rézne komunikaty zwigzane z zabezpieczeniami (np.
wprowadzenie btednego hasta) oraz wewnetrzne komunikaty o stanie, ostrzezenia i
komunikaty o btedach urzagdzenia MRM4.

Wszystkie komunikaty, ktére moga zosta¢ wyswietlone w menu [Komunikaty],
szczegobtowo opisano w odrebnym dokumencie ,,Instrukcja rozwigzywania problemow z
HighPROTEC” (HPT-3.7-PL-TSG).

Interfejs HMI (panel) urzadzenia MRM4 podlega ograniczeniom zwigzanym z typem
wysSwietlacza, w zwigzku z czym lista zawiera tylko krétki wpis dla kazdego komunikatu.
Po wybraniu konkretnego komunikatu (za pomoca przyciskéw funkcyjnych ,,A” / w gére i
¥ [ w dét) przycisk funkcyjny ,, »” / Enter powoduje przejscie do ekranu z wszystkimi
szczegdtami danego komunikatu. Mozna takze uzy¢ przycisku funkcyjnego ,,X” / Usufi w
celu usuniecia tego komunikat i wszystkich starszych od niego.

Komunikaty Info
6Info__________________SI4]

5 Info SI8 Nr zapisu 6
4 Info Si6 Si4 Inval Password
3 Ostrzezenie Incoming SW4 Wartosc¢ 1
2 Info SI8
1 Info S17

HPT_ZBS

Rys. 86:  Przyktadowy ekran komunikatéw samokontroli.

Wszystkie komunikaty sa wyswietlane z identyfikatorem (np. ,SI8 Ponowne uruchomienie
urzadzenia” czy ,S14 Nieprawidtowe hasto”); identyfikator ten utatwia odnalezienie
szczegodtowych informacji o komunikacie w Instrukcji rozwigzywania problemdw.
Identyfikator zawsze zaczyna sie od ,S”, po czym nastepuje litera ,1” (,Informacja”), ,W"
(,,Ostrzezenie”) lub ,E” (,,Btad”).

Ogédlna zasada:

* E — btedy oznaczajg powazne problemy. Zaleca sie wyszukanie komunikatu w
Instrukcji rozwigzywania probleméw.

* W — ostrzezenia powinny by¢ sprawdzone przez uzytkownika. Mogg oznaczac
problem wymagajgcy rozwigzania. Z drugiej strony, zaleznie od zastosowania, moga
nie mie¢ zadnych skutkéw. Spéjrzmy na ponizszy przyktadowy komunikat ,,SW4
Synchronizacja czasu”, ktéry oznacza (co najmniej tymczasowy) zanik zewnetrznego
sygnatu synchronizacji czasu. W wiekszosci zastosowah przemystowych prawidtowa
synchronizacja czasu systemowego jest wymagana, w zwigzku z czym uzytkownik
najczesciej chce sprawdzi¢ przyczyne wystgpienia tego komunikatu. Jednakze ten
sam komunikat wystepuje takze w sytuacji, gdy uzytkownik celowo pominat
zewnetrzng synchronizacje zegara.
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9.3 Syslog

e I — komunikaty informacyjne moga by¢ przydatne w szczegétowej analizie
problemu, ale najczesciej faktycznie majg czysto informacyjny charakter i nie
wptywajg na dziatanie urzadzenia MRM4.

Sprawdzanie komunikatéw samokontroli za pomocg programu Smart view jest
wygodniejsze (patrz przyktadowa ilustracja ponizej) niz za pomoca interfejsu HMI:
Wszystkie komunikaty sg wymienione w jednym oknie dialogowym. Na pasku narzedzi
tego okna znajduja sie przyciski umozliwiajgce ograniczenie listy do komunikatéw
okreslonej wagi: Mozna na przyktad ukry¢ wszystkie komunikaty ,informacyjne”,
wyswietlajac tylko ,ostrzezenia” i ,btedy”.

Dostepny jest takze przycisk usuwania X dziatajacy tak samo jak przycisk , X" na
interfejsie HMI: Umozliwia usuniecie aktualnie wybranego komunikatu i wszystkich
starszych od niego.

@Komunikaty =
|| @M@ X | ©
Type Record No. Date of Record | Message Value
0 Information 4 27.07.2018 1... SI6 Settings Changed 1
1 Ostrzezenie Incol... 3 27.07.2018 0... SW4 Time Sync Not OK
0 Information 2 27.07.2018 0... SI8 Device Restart 1 .
@ 'nformation 1 27.07.2018 0... SI7 Firmware Update 1 E

Nalezy zwréci¢ uwage, ze nie mozna — na interfejsie HMI ani w programie Smart view —
wybrac¢ jednego komunikatu do usuniecia. Przycisk usuwania zawsze usuwa wszystkie
komunikaty ze znacznikiem czasu do aktualnie wybranego komunikatu (wtacznie).

9.3

Syslog

Kazdy nowy komunikat samokontroli (=> , 9.2 Komunikaty samokontroli”) moze by¢
przesytany na dedykowany komputer serwera. Odbywa sie to automatycznie z chwilg
wygenerowania kazdego nowego komunikatu. W ten sposéb mozna utworzy¢ system
dziennika centralnego, ktéry odbiera wszystkie komunikaty dotyczace wszystkich
urzadzen HighPROTEC, eliminujac potrzebe nawigzywania nowego potaczenia kazdego
urzadzenia z programem Smart view tylko w tym celu.

Przy takim przesytaniu uzywany jest protokét komunikacyjny Syslog. Jest to do$¢ prosty,
standardowy protokdt sieciowy oparty na UDP/IP, ktéry przesyta komunikaty tekstowe o
maksymalnej dtugosci 1024 bajty do portu UDP 514. (Numer portu mozna jednak zmieni¢
w urzgdzeniu MRM4).

Na komputerze serwera musi dziata¢ demon syslog, ktéry odbiera komunikaty. Oczywiscie
dostepne narzedzia do sprawdzania i wyswietlania komunikatéw zalezg od konfiguracji
komputera.

Funkcja Syslog urzadzenia MRM4 jest domysinie nieaktywna. Aby z niej korzystac, trzeba
ja aktywowac:

e [Wybér Modutéw] ,Syslog . Tryb” =, Aktywny”
Nastepnie nalezy aktywowaé protokét Syslog za pomocga nastepujgcego ustawienia:
* [Param Urzadzenia / Bezpieczehstwo / Syslog] ,,Funkcja” = ,Aktywny”.

Na koficu nalezy okresli¢ adres IP(v4) i numer portu komputera serwera, aby urzadzenie
MRM4 wiedziato, gdzie wysyta¢ komunikaty:
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e w parametrze [Param Urzadzenia / Bezpieczehstwo / Syslog] ,,Nr portu IP” nalezy
ustawi¢ wtasciwy numer portu.

Jesli komputer serwera nastuchuje na porcie standardowym, mozna pozostawi¢
domysiny port 514.

e [Param Urzgdzenia / Bezpieczenstwo / Syslog] , Adres IP, czes¢ 1” - ,Adres

IP, czes¢ 4” — te cztery parametry okreslajg adres IP komputera serwera — kazde
ustawienie jest liczbg catkowitg z zakresu od 0 do 255.
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9.4 Urzadzenie wytgczone z uzytkowania (,,Urzadzenie zatrzymane”)
Urzadzenie wytaczone z uzytkowania (,,Urzadzenie
zatrzymane”)

Urzadzenie zabezpieczajgce zostanie wytgczone z uzytkowania, gdy wystgpi
niezdefiniowany stan, ktéry utrzymuje sie po trzech ponownych uruchomieniach.

W tym stanie dioda LED systemu bedzie Swieci¢ lub miga¢ na czerwono. Na wysSwietlaczu
pojawi sie komunikat , Urzgdzenie zatrzymane” oraz 6-znakowy kod btedu, np. E01487.

Moga istnie¢ dodatkowe informacje o btedach, dostepne dla technikéw serwisowych.
Zapewniaja one technikom dodatkowe mozliwosci analizy i diagnostyki btedéw.

W takim przypadku nalezy skontaktowac sie z technikiem serwisu firmy Woodward i
podacd kod btedu.

Dodatkowe informacje na temat rozwigzywania probleméw: patrz osobny dokument
Instrukcja rozwigzywania problemow.
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0 Uruchamianie

Przed rozpoczeciem pracy przy otwartej rozdzielnicy nalezy koniecznie upewnic sie, ze
cata rozdzielnica jest wytaczona spod napiecia i ze zawsze przestrzeganych jest 5
ponizszych wytycznych dotyczacych bezpieczenstwa: ,

NIEBEZPIECZENSTWO!

Srodki bezpieczenstwa:

e Odtaczy¢ zasilanie.

e Uniemozliwi¢ ponowne zatgczenie.

e Upewnic sie, ze urzadzenie nie znajduje sie pod napieciem.

e Zewrzed wszystkie fazy i potgczy¢ je z uziemieniem.

e Przykry¢ lub ostoni¢ wszystkie sgsiednie elementy znajdujgce sie pod napieciem.

NIEBEZPIECZENSTWO!

W trakcie pracy nigdy nie wolno rozwiera¢ obwodu wtérnego przektadnika pradowego.
Powstajace w takim przypadku wysokie napiecia sg niebezpieczne dla zycia.

Nawet jesli napiecie pomocnicze jest wytgczone, niebezpieczne napiecia ciggle moga
wystepowad na potgczeniach podzespotdow.

Zawsze nalezy przestrzegac¢ wszystkich obowigzujacych na danym terenie krajowych i
miedzynarodowych przepiséw dotyczacych instalacji i bezpieczenstwa w zakresie prac
elektrycznych (np. VDE, EN, DIN, IEC).

Przed pierwszym podtgczeniem napiecia nalezy upewnic¢ sie, ze spetnione sg nastepujgce
warunki:

¢ Urzadzenie jest prawidtowo uziemione.

* Wszystkie obwody sygnatowe zostaty przetestowane.

* Wszystkie obwody sterujgce zostaty przetestowane.

¢ Okablowanie transformatora zostato sprawdzone.

e Parametry znamionowe przektadnikéw pradowych sg prawidtowe.

* Obcigzenie przektadnikéw pradowych jest prawidtowe.

* Warunki eksploatacyjne sa zgodne z danymi technicznymi.

* Parametry znamionowe i dziatanie bezpiecznikéw PP sg prawidtowe.

* Okablowanie wszystkich wejs¢ dwustanowych jest prawidtowe.

* Biegunowos¢ i wysokos¢ napiecia zasilajgcego sa prawidtowe.

e Okablowanie wejs¢ i wyjs¢ analogowych jest prawidiowe.
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10.1 Uruchamianie/test zabezpieczenia

Dopuszczalne odchylenia wartosci mierzonych i ustawienia urzadzenia zaleza od danych
technicznych/tolerancji.

10.1 Uruchamianie/test zabezpieczenia

i przeszkolonych pracowmkow Przed przekazaniem urzgdzenia do eksploatacji nalezy

Uruchomienie i test zabezpieczenia moga zosta¢ wykonane jedynie przez upowaznionych
przeczytac i zrozumied jego dokumentacje.

Podczas kazdych testéw funkcji zabezpieczeh nalezy sprawdzi¢ nastepujgce kwestie:
e Czy wszystkie sygnaty/komunikaty sg prawidtowo generowane?
e Czy wszystkie ogdlnie zdefiniowane funkcje blokowania dziatajg prawidtowo?

» Czy wszystkie tymczasowo zdefiniowane (przez wejscia dwustanowe) funkcje
blokowania dziatajg prawidtowo?

e Aby umozliwi¢ sprawdzenie wszystkich diod LED i funkcji przekaznika, nalezy
zdefiniowad stosowne funkcje alarméw i wyzwolen dla odpowiednich modutéw/
funkcji zabezpieczajgcych. Nalezy to sprawdzi¢ w rzeczywistej eksploatacji.

Nalezy sprawdzi¢ wszystkie blokady tymczasowe (przez wejscia dwustanowe):

Aby unikng¢ awarii, wszystkie blokady zwigzane z wyzwalaniem/niewyzwalaniem funkcji
zabezpieczajgcych muszg zostacé przetestowane. Taki test moze to by¢ bardzo
skomplikowany, dlatego powinien by¢ przeprowadzany przez te same osoby, ktére
ustalaty koncepcje zabezpieczen.

PRZESTROGA!
Nalezy sprawdzi¢ wszystkie ogélne blokady wyzwalania:

Wszystkie ogdlne blokady wyzwalania muszg zosta¢ przetestowane.

wartosci wyzwalania przedstawione na liscie dostosowah musza zosta¢ potwierdzone

' Przed pierwszym uruchomieniem urzgdzenia zabezpieczajgcego wszystkie czasy i
przez drugi test.
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10.2 Wytgczanie z eksploatacji — odtaczanie przekaznika

urzadzeniu, mozna zignorowac.

' Wszelkie opisy funkcji, parametréw, wejs¢ lub wyjs¢, ktére nie odpowiadajg posiadanemu
o

10.2 Wyltaczanie z eksploatacji — odtaczanie przekaznika

Ostrzezenie! Demontaz przekaznika prowadzi do utraty funkcjonalnosci zabezpieczenia.
Nalezy upewnic sie, ze istnieje zabezpieczenie rezerwowe. Jesli uzytkownik nie ma petnej
swiadomosci konsekwencji demontazu urzgdzenia, powinien przerwaé¢ wykonywang
czynnos¢ i powstrzymacd sie od rozpoczynania procedury.

>

Przed rozpoczeciem pracy nalezy poinformowacd dziat SCADA.

Wytgczyc zasilanie.

>

Upewnic sie, ze szafa jest wytgczona spod napiecia i nie istniejg napiecia, ktére moga
grozi¢ obrazeniami.

Roztgczy¢ zaciski z tytu urzadzenia. Nie ciggna¢ za przewody — ciggna¢ za wtyczki! W
przypadku zakleszczenia nalezy uzy¢ na przyktad wkretaka.

Zamocowac przewody i zaciski w szafie za pomoca opasek kablowych, aby nie dopusci¢
do wystapienia przypadkowych potgczen elektrycznych.

Podczas odkrecania nakretek montazowych podtrzymywac przednig czes¢ urzgdzenia.
Ostroznie wyja¢ urzadzenie z szafy.

W przypadku, gdy w tym miejscu nie bedzie instalowane inne urzadzenie, nalezy
przykryé¢/zamkna¢ otwdr w przednich drzwiach.

Zamkng(¢ szafe.
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10.3 Serwis i wsparcie przy uruchamianiu

10.3 Serwis i wsparcie przy uruchamianiu

W menu serwisowym znajdujg sie rézne funkcje pomocne przy konserwacji i
uruchamianiu urzadzenia.

10.3.1 Ogolne

W menu [Serwis / Ogdlne] uzytkownik moze zainicjowad ponowne uruchomienie
urzgdzenia.

@ Dioda LED ,System OK” (,.Sprawny”) éwieci na zielono, jeéli — po fazie rozruchu, l=>
,Faza rozruchu” — funkcje zabezpieczajgce urzagdzenia MRM4 dziatajg. W kazdym innym
przypadku nalezy skorzystac z instrukcji rozwigzywania problemdw.

10.3.2 Kierunek faz

W menu [Wskazania / Stan urzadzenia / Kontrola / Kolejnos¢ Faz] dostepne sg sygnaty
wskazujace, czy kolejnos¢ faz obliczona przez urzadzenie rézni sie od wartosSci ustawienia
[Param Przkt / Ustawienia ogdlne] , Kolejnos¢ Faz”. Szczegétowe informacje zawiera punkt
s> ,4.14.4 Kontrola kolejnoéci faz”.

10.3.3 Wymuszanie stanu stykéw wyjsc¢ przekaznikowych

Aby uzyska¢ informacje o dostepnych stykach wyjsé przekaznikowych, patrz l=> ,2.2.2
Przeglad gniazd — grupy montazowe”. Parametry, wartosci domysine i zakresy ustawien
nalezy przyja¢ z podrecznika referencyjnego.

Zasada — zastosowania ogdlne

NIEBEZPIECZENSTWO!

Uzytkownik MUSI UPEWNIC sie, ze styki wyj$¢ przekaznikowych po zakonczeniu
konserwacji dziatajg normalnie. Jesli styki wyjs¢ przekaznikowych nie dziatajg normalnie,
urzgdzenie zabezpieczajgce NIE BEDZIE zapewnia¢ ochrony.

Na potrzeby uruchamiania lub konserwacji stany stykéw wyjs¢ przekaznikowych mozna
wymusic.

W trybie [Serwis / Tryb testu (Nieakt) / Przekaznik / Wyjscia Xx] mozna wymusi¢
ustawienie stykéw wyjs¢ przekaznikowych:

* na state (Trwate) lub

* z limitem czasu.
Jesli zostanie zastosowany limit czasu, wyjscia utrzymajg pozycje wymuszong tylko
dopéty, dopdki trwad bedzie odmierzanie czasu przez timer. Jesli uptynie czas odmierzany

przez timer, przekaznik zacznie dziata¢ normalnie. Jesli zostanie ustawiona opcja ,Trwaty”,
pozycja wymuszona bedzie nieustannie utrzymywana.
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10.3.4 Rozbrajanie stykéw wyjs¢ przekaznikowych

Dostepne sg dwie opcje:
* wymuszenie stanu jednego przekaznika , PrzekaZnikx” i

e wymuszenie stanu catej grupy stykéw wyjs¢ przekaznikowych ,Wymus Wszystkie
Wyjscia”.

Wymuszenie stanu catej grupy ma wyzszy priorytet niz wymuszenie stanu pojedynczego
styku wyjsciowego przekaznika!

Styk wyjscia przekaznikowego NIE BEDZIE podlega¢ komendzie wymuszenia, dopdki jest
rozbrojony.
[

' Styk wyjscia przekaznikowego bedzie podlega¢ komendzie wymuszenia:
* Jesli nie jest rozbrojony i
o

* jesli do przekaznikéw zostata zastosowana komenda bezposSrednia.

Nalezy pamietaé, ze wymuszenie stanu stykéw wyjsciowych przekaznika (tej samej grupy
zespotu) ma wyzszy priorytet niz komenda wymuszenia stanu pojedynczego styku
wyjsciowego przekaznika.

10.3.4 Rozbrajanie stykow wyjsc¢ przekaznikowych

Przeglad gniazd — grupy montazowe”. Parametry, wartosci domysine i zakresy ustawien

' Aby uzyska¢ informacje o dostepnych stykach wyjs¢ przekaznikowych, patrz l=> ,2.2.2
nalezy przyjac z podrecznika referencyjnego.

Zasada — zastosowania ogdlne

W trybie [Serwis / Tryb testu (Nieakt) / ROZBROJENIE / Wyjscia Xx][Serwis/Tryb testowy/
ROZBROJONY] mozna rozbraja¢ cate grupy stykéw wyjs¢ przekaznikowych. Dzieki trybowi
testowemu mozna zapobiec dziataniom powodujgcym przetgczanie stykéw wyjsciowych
przekaznika. Jesli styki wyjsciowe przekaznika sg rozbrojone, dziatania konserwacyjne
mozna wykonac bez ryzyka wytgczenia wszystkich proceséw.

NIEBEZPIECZENSTWO!

Uzytkownik MUSI UPEWNIC sie, ze styki wyjéciowe przekaznika po zakonczeniu
konserwacji s PONOWNIE UZBROJONE. Jesli nie sg uzbrojone, urzgdzenie
zabezpieczajgce NIE BEDZIE zapewniad ochrony.
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10.3.5 Wymuszanie RCT*

' Wyjscia strefy blokowania i styku kontrolnego nie mozna rozbroic.

W trybie [Serwis / Tryb testu (Nieakt) / ROZBROJENIE] mozna rozbrajad cate grupy stykdéw
wyjs¢ przekaznikowych:

* na state (Trwate) lub

e z limitem czasu.
Jesli zostanie zastosowany limit czasu, wyjscia utrzymajg pozycje rozbrojong tylko dopéty,
dopdki trwac bedzie odmierzanie czasu przez timer. Jesli uptynie czas odmierzany przez

timer, styki wyjscia przekaZnikowego zaczna dziata¢ normalnie. Jesli zostanie ustawiona
opcja Trwaty, stan rozbrojenia bedzie nieustannie utrzymywany.

' Styk wyjscia przekaznikowego NIE ZOSTANIE rozbrojony, dopdki:
° * bedzie samoutrzymywany (a nie zostanie jeszcze zresetowany);

* nie uptynie czas odmierzany przez wtaczony timer opdznienia zatgczenia (czas
utrzymania styku wyjscia przekazZnikowego);

» kontrola rozbrojenia nie zostanie aktywowana;
* nie zostanie zastosowana komenda bezposrednia.

* nie jest wigczony timer opéZznienia zatgczenia (czas utrzymania styku wyjscia

' Styk wyjscia przekaznikowego zostanie rozbrojony, jesli nie jest podtrzymywany i:
o przekaznikowego), a takze

* kontrola rozbrojenia jest aktywna, a takze
» zastosowano bezposrednig komende rozbrojenia.

10.3.5 Wymuszanie RCT*

* = Dostepnos¢ zalezy od zamdéwionego urzadzenia.

' Parametry, wartosci domysine i zakresy ustawien nalezy przyja¢ z sekcji RCT/URTD.
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10.3.6 Wymuszanie standéw wyjs$¢ analogowych*

Zasada — zastosowania ogdlne

NIEBEZPIECZENSTWO!

Uzytkownik MUSI UPEWNIC sie, ze elementy RCT po zakohczeniu konserwacji dziataja
normalnie. Jesli elementy RCT nie dziatajg normalnie, urzgdzenie zabezpieczajgce NIE
BEDZIE zapewnia¢ ochrony.

10.3.6

Na potrzeby uruchamiania lub konserwacji temperatury elementéw RCT mozna wymusic.

W trybie [Serwis / Tryb testu (Nieakt) / URTD] mozna wymusi¢ ustawienia temperatur
elementéw RCT:

* na state (Trwate) lub
¢ 7 limitem czasu.

Jesli zostanie zastosowany limit czasu, elementy utrzymajg temperature wymuszong tylko
dopédty, dopdki trwad bedzie odmierzanie czasu przez timer. Jesli uptynie czas odmierzany
przez timer, element RCT zacznie dziata¢ normalnie. Jesli zostanie ustawiona opcja
~rwaty”, temperatura bedzie nieustannie wymuszana. W tym menu beda wyswietlane
wartosci mierzone elementéw RCT do momentu aktywowania przez uzytkownika trybu
wymuszonego za pomoca opcji ,Funkcja”. Natychmiast po aktywowaniu trybu
wymuszonego wyswietlane wartosci zostang zablokowane na tak dtugo, jak dtugo bedzie
aktywny ten tryb. W tym momencie uzytkownik bedzie mégt wymusi¢ wartosci RCT. Kiedy
tylko tryb wymuszony zostanie zdezaktywowany, wartosci mierzone zaczng by¢
wysSwietlane ponownie.

Wymuszanie stanéw wyjs¢ analogowych*

* = Dostepnos¢ zalezy od zamdwionego urzadzenia.

Parametry, wartosci domysine i zakresy ustawien nalezy przyja¢ z sekcji Wyjscia
analogowe.

Zasada — zastosowania ogodlne

NIEBEZPIECZENSTWO!

Uzytkownik MUSI UPEWNIC sie, ze wyj$cia analogowe po zakonhczeniu konserwacji
dziatajg normalnie. Nie nalezy uzywac tego trybu, jesli wymuszane wyjscia analogowe
powodujg problemy w procesach zewnetrznych.

392

Na potrzeby uruchamiania lub konserwacji stany wyjs¢ analogowych mozna wymusi¢.

W trybie [Serwis / Tryb testu (Nieakt) / Wyj Analog] mozna wymusi¢ ustawienie wyjs¢
analogowych:

* na state (Trwate) lub

¢ 7z limitem czasu.
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10.3.6 Wymuszanie standéw wyj$¢ analogowych*

Jesli zostanie zastosowany limit czasu, wejscia utrzymajg warto$s¢ wymuszong tylko
dopéty, dopdki trwad bedzie odmierzanie czasu przez timer. Jesli uptynie czas odmierzany
przez timer, wyjscie analogowe zacznie dziata¢ normalnie. Jesli zostanie ustawiona opcja
JIrwaty”, wartos¢ bedzie nieustannie wymuszana. W tym menu bedg wyswietlane
wartosci biezace przypisane do wyjscia analogowego do momentu aktywowania przez
uzytkownika trybu wymuszonego za pomoca opcji ,Funkcja”. Natychmiast po
aktywowaniu trybu wymuszonego wyswietlane wartosci zostang zablokowane na tak
dtugo, jak dtugo bedzie aktywny ten tryb. W tym momencie uzytkownik bedzie mégt
wymusi¢ wartosci wyjscia analogowego. Kiedy tylko tryb wymuszony zostanie
zdezaktywowany, wartosci mierzone zaczng by¢ wyswietlane ponownie.
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10.3.7 Symulator zwarcia (sekwencer)*

10.3.7

394

Symulator zwarcia (sekwencer)*
* = Dostepnos¢ zalezy od zamdéwionego urzadzenia.

Urzadzenie zabezpieczajgce jest wyposazone w opcje symulacji wielkosci mierzonych.
Stanowi to pomoc podczas uruchamiania i utatwia analizowanie awarii.

[Po ustawieniu Wybdér Modutéw] ,,Tryb” = ,,uzyj” menu symulacji mozna znalez¢ w gatezi
menu [Serwis / Tryb testu (Nieakt) / Gen Przeb Sin].

Cykl symulacji sktada sie z trzech stanéw:

e Stan przedzwarciowy

* Zwarcie

» Stan (faza) pozwarciowy
Oproécz tych trzech stanéw wystepuje krétki ,,etap resetu” trwajacy okoto 100 ms i
nastepujacy bezposrednio przed stanem przedzwarciowym oraz po stanie pozwarciowym.
Na tym etapie wszystkie funkcje zabezpieczajace sg nieaktywne. Jest to niezbedne w celu

ponownego zainicjowania wszystkich modutéw zabezpieczajgcych i powigzanych filtréw
oraz przestawienia ich do prawidtowego nowego stanu.

Gen Przeb Sin

pre Symulacja btedu post

LAAAALARN LAAAARAAN

~100 ms

VUVTUVUVY I

\ 4

Y

Sequencer_Z01

Czas Przedawar Czas Trwania Zwarc Czas Poawaryjny  ~100 ms

Stany sg rejestrowane przez rejestratory zdarzen i zaktécen w nastepujacy sposédb:
* 0 — zwykta praca (tj. bez symulacji zwarcia)
e 1 — stan przedzwarciowy

e 2 — zZwarcie

3 — stan pozwarciowy

L]

4 — faza resetu/inicjalizacji
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10.3.7 Symulator zwarcia (sekwencer)*

W gatezi menu [Serwis / Tryb testu (Nieakt) / Gen Przeb Sin / Konfiguracja / Czasy] mozna
ustawi¢ czas trwania kazdej fazy. Dodatkowo mozna okresli¢ wielkosci mierzone do
zasymulowania (np. napiecia, natezenia pradéw i odpowiadajgce im katy) dla kazdej fazy
(i uziemienia).

Symulacja zostaje zakonczona z chwilg, gdy prad fazowy przekroczy 0,1 - In.

Symulacje mozna uruchomi¢ ponownie po pieciu sekundach od zmniejszenia pradu
ponizej wartosci 0,1 - In.

Ponadto w gatezi menu [Serwis / Tryb testu (Nieakt) / Gen Przeb Sin / Proces] dostepne sg
dwa parametry blokowania: ,,ZewBlkl1” i ,ZewBlk2”. Sygnaty przypisane do dowolnego z
nich blokujg symulator zwarcia. Na przyktad ze wzgledéw bezpieczehstwa zalecane moze
by¢ blokowanie symulatora zwarcia po zamknieciu wytgcznika.

Dodatkowo istnieje mozliwos$¢ przypisania sygnatu do parametru ,Wymus Stan Poawar”.
Taki sygnat przerywa aktualny stan symulatora zwarcia (przedzwarciowy lub zwarcie) i
powoduje natychmiastowe przejscie do stanu pozwarciowego. Typowym zastosowaniem
jest test prawidtowosci generowania przez urzadzenie zabezpieczajgce decyzji o
wyzwoleniu, aby nie trzeba byto zawsze czekaé na zwykte zakohczenie stanu zwarcia.
Sygnat wyzwolenia mozna przypisa¢ do parametru ,Wymus Stan Poawar”, aby stan
zwarcia byt konczony natychmiast po prawidtowym wygenerowaniu sygnatu wyzwolenia.

NIEBEZPIECZENSTWO!

Przestawienie urzadzenia w tryb symulacji oznacza wytaczenie urzadzenia
zabezpieczajgcego na czas symulacji z dziatania. Nie nalezy uzywac tej funkcji podczas
pracy urzadzenia, jesli uzytkownik nie moze zapewnic¢ zabezpieczenia w postaci
uruchomionych i prawidtowo dziatajgcych systeméw zapasowych.

' W trakcie dziatania symulatora zwarcia liczniki energii sg zatrzymane.

[
Napiecia symulacji sg zawsze napieciami faza-przewdd zerowy, bez wzgledu na metode
podtaczenia przektadnikdw napieciowych sieci przesytowej (uktad miedzyfazowy/
gwiazda/otwarty tréjkat).
Z powodu zaleznosci wewnetrznych czestotliwo$¢ modutu symulacji jest 0 0,16% wieksza
od znamionowe;.

o

Symulacja zimna

Symulacja bez wyzwalania wytacznika:

(6]
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10.3.7 Symulator zwarcia (sekwencer)*

396

Komenda wyzwolenia (,,KmdWyt”) wszystkich funkcji zabezpieczajgcych jest zablokowana.
Funkcja zabezpieczajgca moze zosta¢ wyzwolona, ale bez wygenerowania komendy
wyzwolenia.

» Ustawic¢ [Serwis / Tryb testu (Nieakt) / Gen Przeb Sin / Proces] ,,Tryb Kmd Wyt” = ,,Bez
KmdWyt”

Symulacja goraca
Symulacja ma uprawnienie do wyzwolenia wytacznika:

e Ustawi¢ [Serwis / Tryb testu (Nieakt) / Gen Przeb Sin / Proces] ,Tryb Kmd Wyt” = ,Z
Kmdwyt”

Opcje uruchamiania/zatrzymywania
Uruchomienie reczne, bez zatrzymania:
Petny przebieg: Przed awarig, Awaria, Po awarii.

» Ustawic¢ [Serwis / Tryb testu (Nieakt) / Gen Przeb Sin / Proces] ,,Wymus Stan
Poawar” = ,Nie przypisano”

* Nacisngé/wywotac element sterowania bezposredniego [Serwis / Tryb testu (Nieakt) /
Gen Przeb Sin / Proces] ,Start symulacji”.

Uruchomienie reczne, zatrzymanie przez sygnat zewnetrzny:

Wymus stan nastepczy: z chwilg przyjecia przez ten sygnat wartosci ,prawda” nastepuje
wymuszone przetgczenie symulacji zwarcia do trybu Po awarii.

* Ustawic¢ [Serwis / Tryb testu (Nieakt) / Gen Przeb Sin / Proces] ,,Wymus Stan
Poawar” na wymagany sygnat.

» Nacisngé/wywotac element sterowania bezposredniego [Serwis / Tryb testu (Nieakt) /
Gen Przeb Sin / Proces] , Start symulacji”.

Uruchomienie reczne, zatrzymanie reczne:

z chwilg wydania komendy zatrzymania symulacja zwarcia zostaje zakohczona i
urzgdzenie MRM4 wraca do zwyktej pracy.

¢ Uruchomienie: jak opisano powyzej.

e Zatrzymanie: nacisngé¢/wywotaé element sterowania bezposredniego [Serwis / Tryb
testu (Nieakt) / Gen Przeb Sin / Proces] ,Stop symulacji”.

Uruchomienie przez sygnat zewnetrzny:

Uruchomienie symulatora zwar¢ jest wyzwalane przez przypisany sygnat zewnetrzny (o ile
nie jest zablokowany).

(Ponadto, jak juz wspomniano powyzej, > Rozdziat 10.3.7, korzystanie z symulatora
zwaré zasadniczo wymaga, aby zaden prad fazowy nie przekraczat 0,1 - In).

» Ustawic¢ [Serwis / Tryb testu (Nieakt) / Gen Przeb Sin / Proces] ,,Zewn. ur.
symulacji” na wymagany sygnat.
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Serwis i konserwacja

W ramach serwisu i konserwacji nalezy wykonywa¢ nastepujgce kontrole urzadzenia
MRM4:

Wyjscia przekaZnikowe
Co 1-4 lata, zaleznie od warunkdéw otoczenia:
e Sprawdzi¢ wyjscia przekaznikowe za pomocga gatezi menu testéw [Serwis / Tryb testu

(Nieakt) / Przekaznik] / [Serwis / Tryb testu (Nieakt) / ROZBROJENIE], patrz .=> ,10.3
Serwis i wsparcie przy uruchamianiu”).

Wejscia dwustanowe
Co 1-4 lata, zaleznie od warunkdéw otoczenia:

* Poda¢ napiecie na wejscia dwustanowe i sprawdzi¢, czy pojawia sie odpowiedni
sygnat stanu.

Wejscia pradowe i pomiary natezenia pradu
Co 1-4 lata, zaleznie od warunkdéw otoczenia:

* Podacd prad testowy na wejscia pomiaru pradu i sprawdzi¢ wyswietlane przez
urzgdzenie MRM4 wartosci mierzone.

Wyjscia analogowe
Co 1-4 lata, zaleznie od warunkéw otoczenia:
* Sprawdzi¢ wyjscia analogowe za pomoca gatezi menu testéw [Serwis / Tryb testu

(Nieakt) / Przekaznik] / [Serwis / Tryb testu (Nieakt) / ROZBROJENIE], patrz L=~ ,10.3
Serwis i wsparcie przy uruchamianiu”).

Bateria

Zasadniczo okres pracy baterii wynosi ponad 10 lat. Wymiane baterii nalezy zleci¢ firmie
Woodward.

Uwaga: bateria stuzy do buforowania zegara (czasu rzeczywistego). Uszkodzenie baterii
nie wptywa na dziatanie urzadzenia poza tym, ze zapewnia ona buforowanie zegara, kiedy
urzgdzenie jest odtgczone od zasilania.
¢ Urzadzenie sprawdza baterie w ramach samokontroli, w zwigzku z czym nie sg
wymagane specjalne testy. Przy niskim poziomie energii baterii dioda LED System

miga na czerwono/zielono i generowany jest kod btedu (patrz Instrukcja
rozwigzywania problemdéw).

Styk Samokontroli
Co 1-4 lata, zaleznie od warunkdéw otoczenia:

* Wytgczy¢ zasilanie pomocnicze urzgdzenia. Styk Samokontroli musi zosta¢
zwolniony. Ponownie wtaczy¢ zasilanie pomocnicze.

Mechaniczne mocowanie drzwi szafy urzadzenia

Przy kazdej konserwacji lub co roku:

MRM4-3.7-PL-MAN MRM4 397



Released

11 Serwis i konserwacja

* Sprawdzi¢ moment dokrecania (1,7 Nm [15 in:Ib]) wedtug danych technicznych w
rozdziale Instalacja, l=> ,2.1 Rysunki wymiarowe”.

Moment dokrecania potaczen kablowych
Przy kazdej konserwacji lub co roku:

* Sprawdzi¢ moment dokrecania wedtug danych technicznych w rozdziale Instalacja
(s> , 2.2 MRM4 — instalacja i potgczenie”), w ktédrym opisano moduty sprzetowe.

Zalecamy wykonanie testu zabezpieczen co 4 lata. Ten okres mozna wydtuzy¢ do 6 lat,
jesli test dziatania jest wykonywany co najmniej co 3 lata.

398 MRM4 MRM4-3.7-PL-MAN



Released

12 Dane techniczne

12 Dane techniczne

' Nalezy uzywac tylko przewodéw miedzianych, 75°C.

Rozmiar przewodu AWG 14 [2,5 mm?].

Dane klimatyczne i srodowiskowe

Temperatura przechowywania:
Temperatura pracy:
Dozwolona wilgotnos¢, srednia roczna:

Dozwolona wysokos$¢ instalacji n.p.m.:

od —30°C do +70°C (od —22°F do 158°F)
od -20°C do +60°C (od -4°F do 140°F)
<75% wzgl. (przez 56 dni do 95% wzgl.)
<2000 m (6561,67 stép) n.p.m.

Na wysokosci 4000 m (13 123,35 stép) moze
by¢ wymagane zastosowanie zmienionej
klasyfikacji napie¢ roboczych i testowych.

Poziom zanieczyszczen i klasa sprzetu

Poziom zanieczyszczen:

Klasa sprzetu:

Stopien ochrony EN 60529

Panel przedni HMI z uszczelnieniem
Panel przedni HMI bez uszczelnienia

Zaciski na tyle

Test standardowy
Test izolacji zgodnie z normg IEC60255-5:
Zasilanie pomocnicze, wejscia cyfrowe, wejscia

pomiarowe natezenia pradu, wyjscia
przekaznikéw sygnatowych:

Wejscia pomiarowe napieciowe:

Wszystkie przewodowe ztgcza komunikacji:

Obudowa

Obudowa B1: Wysokos$¢/szerokos$c:

MRM4-3.7-PL-MAN

IP54
IP50
IP20

Wszystkie testy muszg by¢ wykonywane
wzgledem obwodéw masowych i innych
obwodéw wejsciowych oraz wyjsciowych.

2.5 kV (skuteczne)/50 Hz

3.0 kV (skuteczne)/50 Hz
1,5 kvDC

183 mm (7,205 cala) / 141,5 mm (5,571 cala)
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Gtebokos¢ obudowy (w tym ztgcza):
Materiat, obudowa:
Materiat, panel przedni:

Pozycja montazowa:

Ciezar:

Released

208 mm (8,189 cala)
Aluminium, czes$¢ wyttoczona
Aluminium/folia

Poziomo (dozwolone jest odchylenie £45°
wokét osi X)

ok. 2,4 kg (5,291 funta)

Pomiar natezenia pradu i pradu doziemnego

Recommended:
1,35 Nm

11,9 Ib-in

Wartos$¢ maksymalna:
2,0 Nm
17,7 Ib-in

0,3 Nm
2,65 Ib-in

Rys. 87: tacznik wtykowy ze zintegrowanym elementem zwarciowym (konwencjonalne wejscia

pradowe)

Zakres czestotliwosci:

Zaciski:

Sruby

Przekroje poprzeczne przewoddéw tgczacych:

400

MRM4

50 Hz / 60 Hz =£10%

Zaciski typu srubowego ze zintegrowanymi
elementami zwarciowymi (stykami)

M4, typ zalezny zgodnie z VDEW

1xlub2x25mm?2(2xAWG 14) z kohcéwka
tulejkowa

1 Xxlub2 x4,0mm?(2xAWG 12) z
pierscieniem lub tulejg

1 xIlub2 x 6 mm?2 (2 x AWG 10) z pierscieniem
lub tulejg

Blokéw zaciskéw ptytki pomiaru natezenia
pradu mozna uzy¢ jako 2 (podwdjnych)
przewoddéw AWG 10, 12, 14, ktére w
przeciwnym razie stanowityby jedynie
pojedyncze przewody.

HPT 221
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Wejscia pomiaru pradu fazowego i
doziemnego:

Znamionowe natezenie pradu:

Maksymalny zakres pomiarowy:

Wydajnos¢:

Zabezpieczenie nadpragdowe:

Pobér mocy:

Czute wejscia pradu doziemnego:
Znamionowe natezenie pradu:
Maksymalny zakres pomiarowy:
Wydajnos¢:

Zabezpieczenie nadpradowe:

Pobdér mocy:

Pomiar czestotliwosci

Wartos¢ nominalna czestotliwosci:

MRM4-3.7-PL-MAN
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1A/5A

do 40 x In (prady fazowe)

12 Dane techniczne

do 25 x In (prad doziemny, karta standardowa)

4 x In/ciaggle
30xIn/10s
100xIn/1s

250 x In/10 ms (1 pétokres)

Wejscia pradu fazowego:
AtIn=1A:S =25 mVA
AtIn=5A:S=<0,1VA
Wejscie pradu doziemnego:
AtIn=1A:S =25 mVA

Atin=5A:S=<0,1VA

1A/5A

do 2,5x1In

2 x In/ciggle
10xIn/10s
25xIn/1s

100 x In/10 ms (1 pétokres)
przy 1 A:S =550 mVA
przy 0,1 A: S = 7 mVA
przy 5 A: S = 870 mVA

przy 0,5 A: S = 10 mVA

50 Hz / 60 Hz

MRM4
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Zasilanie napieciowe

Napiecie pom.:

Czas buforowy w przypadku awarii zasilania:

Maksymalny dozwolony prad zatgczalny:

Bezpiecznik (wbudowany w zasilacz
szerokozakresowy):

Released

24 ...270VDC /48 ... 230 VAC (—-20/+10%) =

>= 50 ms przy minimalnym napieciu
pomocniczym

Urzadzenie wytgczy sie po uptywie czasu
buforowego.

Uwaga: mozliwe sg przerwy w komunikacji.

wart. szczyt. 18 A przez < 0,25 ms

wart. szczyt. 12 A przez <1 ms

6,3 A zwtoczny

(Ten bezpiecznik nie podlega wymianie przez
uzytkownika, ale jest niezbedny do bezpiecznej
pracy).

Zasilanie napieciowe musi by¢ zabezpieczone nastepujgcym bezpiecznikiem

zewnetrznym:

¢ miniaturowy bezpiecznik zwtoczny 2,5 A5 x 20 mm (ok. 1/5 x 0,8 cala) zgodnie z

norma IEC 60127

* miniaturowy bezpiecznik zwtoczny 3,5 A 6,3 x 32 mm (ok. 1/4 x 1 Y4 cala) zgodnie z

normg UL 248-14

Pobor mocy

Zakres zasilania Pobdér mocy w trybie Maks. pobér mocy
jatowym

24-270 VDC: ok. 7 W ok. 10 W

48-230 VAC ok. 7W /13 VA ok. 10 W /17 VA

(dla czestotliwosci 50-60 Hz):

Wyswietlacz

Typ wyswietlacza:

Rozdzielczos¢ — wyswietlacz graficzny:

diody LED

Typ diod LED:
Liczba diod LED, obudowa B1:

402

LCD z pods$wietleniem LED
128 x 64 pikseli

Dwukolorowe: czerwony/zielony

8
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Ztacze przednie USB

Typ:

Zegar czasu rzeczywistego

Released

12 Dane techniczne

Mini B

Rezerwa dziatania zegara czasu rzeczywistego: Min. 1 rok

Wyjscia analogowe

Ponizsze dane techniczne dotyczg wytacznie urzadzeh wyposazonych w wyjscia
analogowe. Sprawdz kod zamdéwienia urzadzenia.

Dla kazdego wyjscia mozna oddzielnie wybrac tryb pradowy lub napieciowy. Zaleca sie
zastosowanie ekranowanego przewodu dla wyjs¢ analogowych. Jesli potaczenie ekranu z
masa po obu stronach przewodu jest niemozliwe, nalezy uzy¢ kohcéwek ekranujacych
wysokiej czestotliwosci. Ekranowanie na jednym kohcu przewodu musi by¢ podtagczone
bezposrednio do uziemienia. W przypadku uzycia nieekranowanej pary skrecanych
przewoddéw ich dtugos¢ nie moze przekroczy¢ 10 m. Wszystkie wyjscia analogowe musza
miec wspdlny potencjat. Kazde wyjscie ma wtasny zacisk wspdliny.

Tryb pradowy
Zakres:
Maksymalna rezystancja obcigzenia:

Czestotliwo$¢ odswiezania:

Tryb napieciowy

Zakres:

Doktadnos¢
Wptyw temperatury na doktadnos¢

Napiecie testowe wyjs¢ (jedna grupa)
wzgledem innych grup elektrycznych

Napiecie testowe wyjs¢ (jedna grupa)
wzgledem masy

Wejscia dwustanowe

Maksymalne napiecie wejsciowe:

Natezenie pradu wejsciowego:

Czas reakcji:
Czas podciecia:

Zwarte wejscia

MRM4-3.7-PL-MAN

0-20 mA
1 kQ

ok. 5 ms ... 20 ms, typowo 10 ms

0-10 V, maksymalne natezenie pradu na
wyjsciu 1 mA

0,5% wartosci znamionowej 20 mA, odp. 10 V
<1%
2,5 kv

1,0 kV

300 VDC / 259 VAC
DC <4 mA

AC <16 mA

<20 ms

< 30 ms

MRM4 403
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Otwarte wejscia

Otw. wej.
L+

DI1 | DI2 DI8 |COM

\

Rys. 88:  Stan bezpieczny wejs¢ dwustanowych

Progi przetaczania:

Un = 24 VDC
Prég przetgczania 1 Wt..:

Prég przetaczania 1 WYL.:

Un =48V /60VDC
Prég przetaczania 2 Wt.:

Prég przetaczania 2 WYL.:

Un =110/120 VAC/DC
Prég przetaczania 3 WL.:

Prég przetaczania 3 WYL.:

Un = 230/ 240 VAC/ DC
Prég przetaczania 4 WL.:

Prég przetaczania 4 WYL.:
Zaciski:
Wyjscia przekaZnikowe

Ciaggte natezenie pradu:

Maksymalne natezenie pradu przetagczania:

404

MRM4

< 90 ms
Zwarte wejscia
L+
L_ ® ° o
DI1 | DI2 \\ DI8 [cOM

24 VDC, 48 VDC, 60 VDC, 110 VDC, 110 VAC,
230 VDC, 230 VAC

min. 19,2 VDC

maks. 9,6 VDC

min. 42,6 VDC

maks. 21,3 VDC

min. 88,0 VDC / 88,0 VAC

maks. 44,0 VDC / 44,0 VAC

min. 184 VDC / 184 VAC

maks. 92 VDC / 92 VAC

Zaciski Srubowe

5 A AC/DC
25 AAC/DC przez 4 s

30 A AC/DC przez 0,5 s

MRM4-3.7-PL-MAN
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Maksymalny prad wytaczania:

Maksymalne napiecie przetgczania:
Zdolnos$¢ do przetaczania:

Czas zadziatania: (*)

Czas resetowania: (*)

Typ styku:

Zaciski:

12 Dane techniczne

1000 W (VA) przy L/R = 40 ms

30 A/ 230 VAC zgodnie z norma ANSI IEEE
C37.90-2005

30 A/ 250 VDC zgodnie z norma ANSI IEEE
C37.90-2005

5 A AC do 240 VAC

4 AAC przy 230Vicoso =0,4

5 A DC do 30 V (rezystancyjne)

0,3 A DC przy 250 V (rezystancyjne)

0,1 ADC przy 220 Vi L/R = 40 ms

250 VAC / 250 VDC
3000 VA

typowo 7 ms
typowo 3 ms

1 styk przetaczalny lub normalnie otwarty albo
normalnie zamkniety

Zaciski typu srubowego

(*) Czasy zadziatania i resetowania sg to czysto sprzetowe czasy przetgczania (cewka —
styk zatgczania/wytaczania), tj. nie uwzgledniajg czasu obliczen wykonywanych przez

oprogramowanie.

Styk samokontroli

Ciggte natezenie pradu:
Maksymalne natezenie pradu przetaczania:

Maksymalny prad wytgczania:

Maksymalne napiecie przetgczania:
Zdolnos¢ do przetaczania:

Typ styku:

Zaciski:

Synchronizacja czasu IRIG-BO0X

Znamionowe napiecie wejsciowe:

MRM4-3.7-PL-MAN

MRM4

5 A AC/DC

15 A AC/DC przez 4 s

5 A AC do 250 VAC

5 A DC do 30 V (rezystancyjne)

0,25 A DC przy 250 V (rezystancyjne)

250 VAC / 250 VDC
1250 VA
1 styk przetaczalny

Zaciski typu Srubowego

5V
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Potgczenie:

RS485*

Released

Zaciski typu Srubowego (skrecana para)

* Dostepno$¢ zalezy od urzadzenia

Potgczenie:

9-stykowe gniazdo D-Sub (zewnetrzne rezystory
koncowe/wejscie D-Sub)

lub koncéwki zaciskowe 6-Srubowe RM 3,5 mm
(138 MIL) (wewnetrzne rezystory koncowe)

PRZESTROGA!

' Jesli interfejs RS485 posiada zaciski, przewdd komunikacyjny musi by¢ ekranowany.

[
Modut swiattowodowy ze ztaczem ST*
* Dostepnosc zalezy od urzadzenia
Ztgcze: Port ST
Zgodny Swiattowdd: 50/125 um, 62.5/125 pm, 100/140 um i 200 pm
HCS
Dtugos¢ fali 820 nm
Minimalna optyczna moc wejsciowa: —24,0 dBm

Minimalna optyczna moc wyjsSciowa:

Maksymalna dtugos¢ tacza:

—19,8 dBm ze swiattowodem 50/125 um
-16,0 dBm ze Swiattowodem 62,5/125 um
-12,5 dBm ze Swiattowodem 100/145 um

-8,5 dBm ze swiattowodem 200 um HCS

ok. 2,7 km (zaleznie od ttumienia w tgczu)

Uwaga: Szybkos¢ transmisji przez interfejsy optyczne dla protokotu Profibus jest

ograniczona do 3 Mb/s.

Modu#t optyczny Ethernet ze ztaczem LC*

* Dostepnos¢ zalezy od urzadzenia

Ztgcze:
Zgodny Swiattowdd:

Dtugos¢ fali:

Minimalna optyczna moc wejsciowa:

Minimalna optyczna moc wyjsSciowa:

406

Port LC

50/125 ym i 62,5/125 um

1300 nm

-30,0 dBm

-22,5 dBm ze Swiattowodem 50/125 um

MRM4 MRM4-3.7-PL-MAN
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-19,0 dBm ze $wiattowodem 62,5/125 um

Maksymalna dtugos¢ tacza: ok. 2 km (zaleznie od ttumienia w tgczu)

URTD — ztacze*

* Dostepnos¢ zalezy od urzagdzenia

Ztgcze: tacze uniwersalne
Zgodny Swiattowdd: 1 mm

Dtugos¢ fali: 660 nm
Minimalna optyczna moc wejsciowa: -39,0 dBm

Potaczenia programu Smart view

Urzgdzenie MRM4 moze komunikowad sie z oprogramowaniem obstugowym Smart view
nastepujagcymi metodami:

¢ Potgczenie USB (przy uzyciu interfejsu USB znajdujgcego sie z przodu urzgdzenia
MRM4).

* Potgczenie TCP/IP (przy uzyciu interfejsu Ethernet* znajdujgcego sie z tytu urzadzenia
MRM4).

(*dostepnos¢ zalezy od urzgdzenia)

Jednoczesnie moga trwa¢ maksymalnie 3 sesje komunikacji programu Smart view z
jednym urzadzeniem MRM4,

Komunikaty samokontroli

Pojemnos$¢ pamieci komunikatéw samokontroli (patrz <> ,9.2 Komunikaty samokontroli”)
jest nastepujaca:

* E (btedy) — do 500 komunikatéw. Kazdy nowy btad powyzej tej liczby usuwa
najstarszy komunikat o btedzie.

* W (ostrzezenia) do 500 komunikatéw. Kazde nowe ostrzezenie powyzej tej liczby
usuwa najstarszy komunikat ostrzegawczy.

* | (komunikaty informacyjne) — do 500 komunikatéw. Kazdy nowy komunikat
informacyjny powyzej tej liczby usuwa najstarszy komunikat informacyjny.

Faza rozruchu
Po wtaczeniu zasilania zabezpieczenie bedzie dostepne w ciggu okoto 6 sekund. Po okoto

37 sekundach (w zaleznosci od konfiguracji) faza rozruchu zostanie zakonczona (interfejs
HMI i komunikacyjny zostang zainicjowane).

MRM4-3.7-PL-MAN MRM4 407
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12.1 Specyfikacje / tolerancje

12.1

Released

Specyfikacje / tolerancje

12.1.1 Specyfikacje zegara czasu rzeczywistego

Rozdzielczos¢:

Tolerancja:

1ms

<1 minuta/miesigc (+20°C [68°F])

<+1 ms w przypadku synchronizacji za posrednictwem protokotu

IRIG-B

Tolerancje synchronizacji czasu

Protokoty synchronizacji czasu majg rézng doktadnos¢:

Stosowany protokét

Bez synchronizacji czasu

IRIG-B

SNTP

IEC60870-5-103

Modbus TCP

Modbus RTU

DNP3 TCP

DNP3 UDP

DNP3 RTU

Odchytka czasu w ciagu
jednego miesiaca

<1 min (+20°C)

Zaleznie od odchytki czasu
generatora sygnatéw
czasowych

Zaleznie od odchyfki czasu
generatora sygnatéw
czasowych

Zaleznie od odchytki czasu
generatora sygnatéw
czasowych

Zaleznie od odchyfki czasu
generatora sygnatéw
czasowych

Zaleznie od odchytki czasu
generatora sygnatéw
czasowych

Zaleznie od odchyfki czasu
generatora sygnatéw
czasowych

Zaleznie od odchytki czasu
generatora sygnatéw
czasowych

Zaleznie od odchyfki czasu
generatora sygnatéw
czasowych

Odchytka wzgledem generatora
sygnhatow czasowych

Odchytki czasu

<#+1 ms

<#*1 ms, jesli jakos¢ potaczenia
sieciowego jest DOBRA (patrz stan
roboczy protokotu SNTP)

<#+1 ms

Zaleznie od obcigzenia sieci

<#+1 ms

Zaleznie od obcigzenia sieci

Zaleznie od obcigzenia sieci

<*1 ms

Nalezy pamietad, ze dostepnos¢ protokotéw zalezy od zaméwionej wersji urzgdzenia
MRM4 (patrz L=~ ,1.2.1 Formularz zaméwienia urzadzenia”).

408
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12.1.2 Specyfikacje dostrojenia wartosci mierzonych

12.1.2 Specyfikacje dostrojenia wartosci mierzonych

Pomiar pradu fazowego i doziemnego

Zakres czestotliwosci:
Doktadnos¢:
Btagd amplitudy, jesli | < In:

Btagd amplitudy, jesli | > In:

Btad amplitudy, jesli | > 2 In:

Harmoniczne:

Whptyw czestotliwosci:

Wptyw temperatury:

50 Hz /60 Hz = 10%

Klasa 0,5

+0,5% znamionowego natezenia pradu *3)
+0,5% mierzonego natezenia pradu *3)
+1,0% mierzonego natezenia pradu *3)
Do 20% 3. harmonicznej £2%

Do 20% 5. harmonicznej £2%

<*2% [/ Hz w zakresie £5 Hz skonfigurowanej
czestotliwosci znamionowe;j

<+1% w zakresie od 0°C do +60°C (od +32°F do
+140°F)

*3) W przypadku czutego pomiaru pradu doziemnego doktadno$¢ nie zalezy od wartosci
znamionowej, ale jest odpowiednio odnoszona do 100 mA (przy In =1 A). 500 mA (przy

In =5A).

MRM4-3.7-PL-MAN
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12.1.3 Doktadnos¢ elementéw zabezpieczajgcych

12.1.3 Doktadnos¢ elementow zabezpieczajacych

' Opéznienie wyzwolenia odnosi sie do czasu pomiedzy alarmem a wyzwoleniem.

Doktadnos¢ czasu zadziatania odnosi sie do czasu pomiedzy wystgpieniem zaktécenia a
pobudzeniem elementu zabezpieczajacego.

Warunki odniesienia dla wszystkich elementéw zabezpieczajacych: fala sinusoidalna, przy
czestotliwosci znamionowej, catkowita wartos¢ znieksztatcen harmonicznych < 1%,
metoda pomiaru: Sktadowa podstawowa

12.1.3.1 Zabezpieczenie nadpradowe fazowe

Elementy zabezpieczenia Doktadnos¢

nadpradowego:

1[x]

Wartos¢ progowa ,,/>" +1,5% wartosci ustawienia lub 1% In.
Wspétczynnik zwolnienia 97% lub 0,5% In

Zabezpieczenie zwtoczne (,Ch-ka” =

,DEFT"):
Opdznienie wyzwalania ,t” +1% lub £10 ms
Czas zadziatania (dla ,,t” = 0 ms) < 36 ms

Przy pradzie testowym = 2 razy wartos¢
pobudzenia

Charakterystyka:
Czas uruchomienia (czas pobudzenia) < 36 ms

Przy pradzie testowym = 2 razy wartos¢
progowa

Opébznienie wyzwalania t(l, I>, tchar) +5% (zgodnie z wszystkich wybrang krzywa, patrz
> ,4.8.1 Charakterystyki”)
Przy pradzie testowym w zakresie 2-20
krotnosci wartosci progowej

Czas zadziatania = czas uruchamiania + opdéZnienie wyzwalania

Czas roztgczania < 55 ms

t-opéz. kasowania (,Zerow dla Ch-k INV”"=  +1% lub £10 ms
,Zwtoka niezalezna”)
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Elementy zabezpieczenia
nadpradowego:

1[x]

przy ustawieniu ,,Metoda
pomiarowa”= ,12"”

(sktadowa przeciwna pradu
fazowego)

Wartos¢ progowa ,,/>"

Wspétczynnik zwolnienia

Zabezpieczenie zwtoczne (,Ch-ka” =
,DEFT"):

OpdZnienie wyzwalania ,t”
Czas zadziatania (dla ,t” = 0 ms)

Przy pradzie testowym = 2 razy wartos¢
pobudzenia

Czas roztaczania

MRM4-3.7-PL-MAN
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12.1.3.1 Zabezpieczenie nadpragdowe fazowe

Doktadnosé

+2,0% wartosci ustawienia lub +1% In.

97% lub 0,5% In

+1% lub £10 ms

< 60 ms

< 45 ms

MRM4
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12.1.3.2 Zabezpieczenie nadpradowe ziemnozwarciowe

12.1.3.2 Zabezpieczenie nadpradowe ziemnozwarciowe

Elementy zabezpieczenia Dokiadnos¢ *3)

nadpradowego ziemnozwarciowego:

310[x]

Wartos¢ progowa ,,Prég 310” +1,5% wartosci ustawienia lub 1% In.
Wspétczynnik zwolnienia 97% lub 0,5% In

Zabezpieczenie zwtoczne (,Ch-ka” =

+DEFT”):
OpdZnienie wyzwalania ,t” +1% lub £10 ms
Czas zadziatania (dla ,t” = 0 ms) < 45 ms

Przy pradzie testowym = 2 razy wartos¢
pobudzenia

Charakterystyka:

Czas uruchomienia (czas pobudzenia) < 45 ms

Przy pradzie testowym = 2 razy wartos¢

progowa
Opdznienie wyzwalania t(310, Prég 310, +5% (zgodnie z wszystkich wybrang krzywa, patrz
tchar) > ,4.9.1 Charakterystyki”)

Przy pradzie testowym w zakresie 2 ...
20 krotnosci wartosci progowe;j

Czas zadziatania = czas uruchamiania + opdznienie wyzwalania

Czas roztaczania < 55 ms

t-opéz. kasowania (,Zerow dla Ch-k INV'=  x1% lub £10 ms
»Zwtoka niezalezna”)

« *3) W przypadku czutego pomiaru pradu doziemnego doktadno$¢ nie zalezy od
wartosci znamionowej, ale jest odpowiednio odnoszona do 100 mA (przy In =1 A) i
500 mA (przy In =5 A)
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12.1.3.3 Zabezpieczenie termiczne

12.1.3.3 Zabezpieczenie termiczne

Zabezpieczenie RCT: Doktadnos¢
RCT / URCT

Prég wyzwolenia +1°C (1,8°F)
Prég alarmu +1°C (1,8°F)
t-opo6znienie alarmu DEFT

+1% lub £10 ms

Reset histerezy —2°C (—3,6°F) od progu

+1°C (1,8°F)
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12.1.3.4 Zabezpieczenie silnika

12.1.3.4 Zabezpieczenie silnika

Zabezpieczenie silnika: Doktadnos¢

Deklaracja zatrzymania <50 ms

Wartos¢ pradu musi spasé ponizej wartosci  +1,5% wartosci ustawienia lub 1% In
pradu zatrzymania silnika

Zabezpieczenie przed uruchomieniem *1s
silnika wirujgcego wstecz

Czas blokowania dla uwzglednienia
wirowania wstecz

CMU Timer +1s

Czas pomiedzy powtdrzonymi
uruchomieniami

Reset uruchomien na godzine +1 minuta

Reset licznika uruchomien na godzine od
najstarszego uruchomienia.

Zabezpieczenie w przypadku Doktadnos¢
zakleszczenia/utyku:

Utyk[X]
Pobudzenie +1,5% wartosci ustawienia lub 1% In
Wspétczynnik zwolnienia +97% lub 0,5% In
t DEFT
+1% lub £10 ms
Czas zadziatania < 35 ms

Od | wyzszego niz 1,1 x I>

Czas roztaczania < 45 ms
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12.1.3.4 Zabezpieczenie silnika

Zmniejszanie obciazenia Doktadnos¢
mechanicznego:

Red Obc Mech

Prég pobudzenia +1,5% wartosci ustawienia lub 1% In
Opé6z pobudz DEFT

+1% lub £10 ms

Prég zwolnienia +1,5% wartosci ustawienia lub 1% In
Opéz zwoln DEFT

+1% lub £10 ms

Timery opdéznienia uruchomienia Doktadnos¢
OpdzZnienie uruchomienia (wspdlne timery) +1% lub £10 ms

Czasy zadziatania

dla I0C, GOC, JAM < 35 ms

dla niedostatecznego obcigzenia, ogdlne < 60 ms

1-5

Model termiczny Doktadnos¢
Term

Prég wyzwolenia +2%

Opodznienie wyzwolenia +1% lub £10 ms
Prég alarmu +2%

Opodznienie alarmu +1% lub £10 ms
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12.1.3.5 Zabezpieczenie pradowe

12.1.3.5 Zabezpieczenie pradowe

Asymetria pradu: Doktadnosé *1)

12>[x]

2> +2% wartosci ustawienia lub 1% In
Wspétczynnik zwolnienia 97% lub 0,5% In

%(12/11) +1%

t DEFT

+1% lub £10 ms

Czas zadziatania <70 ms
Czas roztaczania <50 ms
K *+5% INV
T-chtodz +5% INV

« *1) Sktadowa przeciwna pradu 12 musi by¢ = 0,01 x In, sktadowa zgodna pradu I1
musi by¢ = 0,1 x In.
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12.1.3.6 Inne zabezpieczenia i kontrola

Zabezpieczenie w przypadku
uszkodzenia wytacznika:

LRW
Opdznienie Pob
Wart Prog Pradu
Czas zadziatania

Od | wyzszego niz 1,3 x Wart Prog Pradu

Czas roztaczania

Monitorowanie obwodéw wyzwalania:

Ciagt Wyt

OpdZnienie Wyt

Uktad kontroli przektadnikow
pradowych:

Przkt |

Prég Al
Wspétczynnik zwolnienia

Opébznienie Alarmu

MRM4-3.7-PL-MAN
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12 Dane techniczne

12.1.3.6 Inne zabezpieczenia i kontrola

Doktadnosé

+1% lub £10 ms
+1,5% wartosci nastawy lub 1% In

< 40 ms

<40 ms

Dokladnosé

+1% lub £10 ms

Doktadnosé

+2% wartosci nastawy lub 1,5% In
94%

+1% lub £10 ms

MRM4
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13 Dodatek
13.1 Normy

13 Dodatek

13.1 Normy

13.1.1 Dopuszczenia

Nr zgtoszenia UL: E217753

uL certyfikat w zakresie UL508 (przemystowe urzgdzenia
sterujgce)

Nr zgtoszenia CSA: 251990

certyfikat w zakresie CSA-C22.2 nr 14 (przemystowe
urzadzenia sterujace)

EAC

certyfikat EAC (Eurasian Conformity)

KEMA Laboratories — Type tested and certified in
accordance with the complete type test requirements of
IEC 60255-1:2009.

(Typ przetestowany i certyfikowany w zakresie normy
IEC 60255-1.)

] KESCO

r,"
’(E/' CO S A MeIM (deklaracja identyfikacji).
I

!
[1]]]

e Zgodnos¢ z norma IEEE 1547-2003
* i poprawka IEEE 1547a-2014

» Zgodnos¢ z norma ANSI C37.90-2005
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13.1.2 Normy projektowe

Norma ogdlna

Norma produktowa

MRM4-3.7-PL-MAN
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13 Dodatek
13.1.2 Normy projektowe

EN 61000-6-2, 2005

EN 61000-6-3, 2006

IEC 60255-1; 2009

IEC 60255-26, 2013

IEC 60255-27, 2013

UL 508 (przemystowe urzadzenia sterujace), 2005

CAN/CSA C22.2 nr 14-95 (przemystowe urzadzenia
sterujgce), 1995

ANSI C37.90, 2005

MRM4
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13 Dodatek
13.1.3 Testy elektryczne

13.1.3 Testy elektryczne
Testy wysokiego napiecia

Test zaktoceniowy wysokiej czestotliwosci

IEC 60255-22-1 W pojedynczym obwodzie
IEC 60255-26
IEEE C37.90.1
IEC 61000-4-18
Obwéd-ziemia

klasa 3 Obwdd-obwad

Test napiecia izolacji

IEC 60255-27 Wszystkie obwody potaczone z
innymi obwodami i nieostoniete

IEC 60255-5 czesci przewodzace

EN 50178

Z wyjatkiem ztgczy

Wejscia pomiarowe napieciowe

Test napiecia impulsowego
IEC 60255-27

IEC 60255-5

Test rezystancji izolacji
IEC 60255-27 W pojedynczym obwodzie

EN 50178

Obwdd-obwad

Testy odpornosci elektromagnetycznej

Test odpornosci na zaktécenia przejsciowe (seria)

IEC 60255-22-4 Zasilanie, wejscia sieci przesytowej

IEC 60255-26 Inne wejscia i wyjscia
IEC 61000-4-4
420 MRM4

1kv/2s

25kV/2s

2,5kV/2s

2,5 kV (skut.) /50 Hz, 1
min

1,5 kV DC, 1 min
3 kV (skut.) / 50 Hz, 1 min

5kv/0,5),1,2/50ps

500V DC, 5s

500V DC, 5s

+4 kV, 2,5 kHz
+2 kV, 5 kHz
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13 Dodatek
13.1.3 Testy elektryczne

Test odpornosci na zaktécenia przejsciowe (seria)
klasa 4

Test odpornosci na zaktécenia od napiec¢ udarowych

IEC 60255-22-5 W pojedynczym obwodzie 2 kv

IEC 60255-26 Obwdd-ziemia 4 kV

IEC 61000-4-5

klasa 4

klasa 3 Pr;ewgdy komunikacyjne do 2 kv
uziemienia

Test odpornosci na wytadowania elektryczne (ESD)

IEC 60255-22-2 Wytadowania powietrzne 8 kv
IEC 60255-26 Wytadowania na stykach 6 kV
IEC 61000-4-2

klasa 3

Test odpornosci na emitowane pole elektromagnetyczne o czestotliwosci radiowej

IEC 60255-22-3 26 MHz - 80 MHz 10 V/Im
IEC 60255-26 80 MHz - 1 GHz 35V/m
IEC 61000-4-3 1 GHz - 3 GHz 10 V/Im

Odpornosé¢ na zaktécenia przewodzone wywotane przez pola o czestotliwosci radiowej
IEC 61000-4-6 150 kHz - 80 MHz 10V
IEC 60255-26

klasa 3

Test na odpornos¢ na pole magnetyczne o czestotliwosci sieci zasilajacej

IEC 61000-4-8 praca ciggta 30 A/m
IEC 60255-26 3s 300 A/m
klasa 4
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13 Dodatek
13.1.3 Testy elektryczne

Testy emisji elektromagnetycznej

Test ttumienia interferencji radiowych

IEC/CISPR 22 150kHz - 30MHz Wartos¢ ograniczenia —

klasa B
IEC 60255-26

Test emisji interferencji radiowych
IEC/CISPR 11 30MHz - 1GHz Wartos¢ ograniczenia —

klasa A
IEC 60255-26
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13.1.4 Testy srodowiskowe

Klasyfikacja

IEC 60068-1 Klasyfikacja klimatyczna

IEC 60721-3-1 Klasyfikacja warunkéw
srodowiskowych (przechowywanie)

IEC 60721-3-2 Klasyfikacja warunkéw
srodowiskowych (transport)

IEC 60721-3-3 Klasyfikacja warunkéw

srodowiskowych (uzycie stacjonarne
w miejscach chronionych przed
warunkami zewnetrznymi)

Test Ad: niskotemperaturowy
IEC 60068-2-1 Temperatura

IEC 60255-27 Czas trwania testu

Test Bd: wysokotemperaturowy, mata wilgotnos¢
IEC 60068-2-2 Temperatura
IEC 60255-27 Wilgotnos¢ wzgledna

Czas trwania testu

Test Cab: wysoka temp., wysoka wilgotnosc (stan stabilny)
IEC 60068-2-78 Temperatura
IEC 60255-27 Wilgotnos¢ wzgledna

Czas trwania testu

Test Db: wysoka temp., wysoka wilgotnos¢ (cyklicznie)
IEC 60068-2-30 Temperatura
IEC 60255-27 Wilgotnos¢ wzgledna

Cykle (12 + 12 godz.)

Test Nb: zmiana temperatury
IEC 60068-2-14 Temperatura
Liczba cykli

Czas trwania testu

MRM4-3.7-PL-MAN MRM4

13 Dodatek
13.1.4 Testy Srodowiskowe

20/060/56

1K5/1B1/1C1L/1S1/1M2, ale
minimum -30°C (—22°F)

2K2/2B1/2C1/251/2M2, ale
minimum —30°C (—22°F)

3K6/3B1/3C1/351/3M2, ale

minimum —20°C (—4°F) /
maksimum 60°C (140°F)

—20°C (—4°F)
16 h

60°C (140°F)
<50%
72 h

60°C (140°F)
95%
56 dni

60°C (140°F)
95%
2

60°C/-20°C
5
1°C /5 min
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13.1.4 Testy Srodowiskowe
Test BD: wysokotemperaturowy, mata wilgotnosc¢ podczas transportu i przechowywania
IEC 60255-27 Temperatura 70°C

IEC 60068-2-2 Czas trwania testu 16 h

Test AB: niskotemperaturowy podczas transportu i przechowywania

IEC 60255-27 Temperatura -30°C

IEC 60068-2-1 Czas trwania testu 16 h
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13.1.5 Testy mechaniczne

Test Fc: test reakcji na wibracje
IEC 60068-2-6 (10 Hz - 59 Hz)
IEC 60255-27 Przesuniecie

klasa 1 Przyspieszenie

Liczba cykli w kazdej osi

Test Fc: test wytrzymatosci na wibracje
IEC 60068-2-6 (10 Hz - 150 Hz)
IEC 60255-21-1 Przyspieszenie
klasa 1 Liczba cykli w kazdej osi
Test Ea: test udarowy
IEC 60068-2-27 Test reakcji na udar
IEC 60255-27

Test odpornosci na udar
IEC 60255-21-2

klasa 1

Test Eb: test wytrzymatosci udarowej
IEC 60068-2-29 Test wytrzymatosci udarowej
IEC 60255-21-2

klasa 1

Test Fe: test odpornosci na trzesienia ziemi

IEC 60068-3-3 Test wibracji w czasie trzesienia ziemi

w jednej osi
IEC 60255-27

IEC 60255-21-3

klasa 2

MRM4

13 Dodatek

13.1.5 Testy mechaniczne

0,035 mm

0,5gn

1,0 gn

20

5gn, 11 ms, 3 impulsy w
kazdym kierunku

15 gn, 11 ms, 3 impulsy w
kazdym kierunku

10 gn, 16 ms,
1000 impulsy w kazdym
kierunku

1-9 Hz poziomo: 7,5 mm
1-9 Hz pionowo: 3,5 mm
1 cykl dla kazdej osi
9-35 Hz poziomo: 2 gn,

9-35 Hz pionowo: 1 gn,

425



Released
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13.1.5 Testy mechaniczne

Test Fe: test odpornosci na trzesienia ziemi

1 cykl dla kazdej osi
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13 Dodatek
13.2 IEC 60870-103 — Wspétpraca urzadzen

13.2 IEC 60870-103 — Wspétpraca urzadzen

Wybrane parametry zostaty oznaczone w nastepujgcy sposéb:
0  Funkcja lub ASDU nie jest uzywana

Funkcja lub ASDU jest uzywana w postaci znormalizowanej (domysinej)
Mozliwy wybér (blank ,,00” / X ,,&K") podano dla kazdego punktu lub parametru.

13.2.1 Warstwa fizyczna

Interfejs elektryczny

EIA RS-485 Liczba obcigzen dla jednego urzadzenia:
32

Interfejs optyczny
Swiattowdd 0  Ztacze typu F-SMA

Swiattowdd z tworzywa Ztacze typu BFOC/2,5

Predkos$¢ transmisiji:
9600 b/s 19200 b/s
38400 b/s

13.2.2 Warstwa tacza

Brak opcji dla warstwy tgcza.

13.2.3 Warstwa aplikacji

Tryb transmisji danych dla aplikacji — Tryb 1 (najmniej znaczacy oktet pierwszy), jak
zdefiniowano w punkcie 4.10 standardu IEC 60870-5-4.

13.2.3.1 Wspdiny adres ADSU

Jeden wspdlny adres ADSU (taki sam, jak O Wiecej niz jeden wspdélny adres ASDU
adres stacji)
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13 Dodatek
13.2.3.2 Wybér standardowych numeréw informacyjnych w kierunku monitorowania

13.2.3.2 Wybodr standardowych numerow informacyjnych w kierunku monitorowania

Funkcje systemowe w kierunku monitorowania:

INF = 0 — koniec ogdlnego odpytywania INF = 0 — synchronizacja czasu
INF = 2 — reset FCB INF = 3 — reset CU
INF = 4 — start/restart INF = 5 — witgczenie zasilania

Wielkosci mierzone w kierunku monitorowania:
INF = 144 — wielko$¢ mierzona | O INF = 145 — wielkosSci mierzone I, V
INF = 146 — wielkoSci mierzone |, V, P, Q O INF = 147 — wielkosci mierzone Iy, VEn

INF = 148 — wielkosci mierzone I 1> 3,
Vi1,2,3. P, Q, f

Ogdblne funkcje w kierunku monitorowania:

OO INF = 240 — odczyt nagtéwkoéw wszystkich [0 INF = 241 — odczyt wartosci wszystkich
zdefiniowanych grup pozycji jednej grupy

O INF = 243 — odczyt katalogu pojedynczej O INF = 244 — odczyt wartosci pojedyncze;j
pozyciji pozyciji

O INF = 245 — koniec ogdélnego odpytywania [0 INF = 249 — zapis pozycji z
0gdélnych danych potwierdzeniem

O INF = 250 — zapis pozycji z wykonaniem O INF = 251 — zapis pozycji przerwany
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13.2.3.3 Wybér standardowych numeréw informacyjnych w kierunku sterowania

13.2.3.3 Wybdr standardowych numerow informacyjnych w kierunku sterowania

X

X

MRM4-3.7-PL-MAN

Funkcje systemowe w kierunku sterowania:

INF = 0 — inicjacja ogdélnego odpytywania

Ogblne komendy w kierunku sterowania:

INF = 16 — automatyczne ponowne
zatgczenie wigczone/wytgczone

INF = 18 — zabezpieczenie wtgczone/
wytaczone

INF = 20 — blokada kierunku
monitorowania

INF = 23 — aktywowanie charakterystyki 1

INF = 25 — aktywowanie charakterystyki 3

Ogdlne funkcje w kierunku sterowania:

INF = 240 — odczyt nagtéwkéw wszystkich O
zdefiniowanych grup
INF = 243 — odczyt katalogu pojedynczej O
pozyciji
INF = 245 — koniec ogdélnego odpytywania O
0gdélnych danych
INF = 249 — zapis pozycji z O
potwierdzeniem
INF = 251 — zapis pozycji przerwany
Podstawowe funkcje aplikacji:

Tryb testowy
Dane zaktécenia
Dane prywatne

MRM4

INF = 0 — synchronizacja czasu

INF = 17 — telezabezpieczenie wtaczone/
wytgczone

INF = 19 — reset diody LED

INF = 21 — tryb testowy

INF = 24 — aktywowanie charakterystyki 2

INF = 26 — aktywowanie charakterystyki 4

INF = 241 — odczyt wartosci wszystkich
pozycji jednej grupy

INF = 244 — odczyt wartosci pojedynczej
pozyciji
INF = 248 — zapis pozycji

INF = 250 — zapis pozycji z wykonaniem

Blokowanie kierunku monitorowania

Ustugi ogdlne
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13 Dodatek
13.2.3.4 Rézne

13.2.3.4 RoOzne

Wielkos¢ mierzona wartosjtg maks. =

wartosé znamionowa

X

1,2 2,4
Prad L3 O
Prad Ly O
Prad L3 0
Napiecie L1_g O
Napiecie Ly_g O
Napiecie L3_E O
Napiecie L1-Lo O
Moc czynna P O
Moc bierna Y O

X]
O

Czestotliwos¢ f
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13 Dodatek
13.3 IEC 60870-5-104 Wspdtpraca urzadzeh

13.3 IEC 60870-5-104 Wspotpraca urzadzen

Niniejsza norma uzupetniajgca przedstawia zestawy parametréw i opcji, sposréd ktérych
nalezy wybra¢ odpowiednie podzestawy w celu wdrozenia okreslonych systeméw
telesterowania. Wartosci niektérych parametréw, takich jak wybér pél , strukturalnych”
lub ,niestrukturalnych” ADRESU OBIEKTU INFORMACYJNEGO ASDU, wzajemnie sie
wykluczajg. Oznacza to, ze w jednym systemie moze wystepowad tylko jedna wartos¢
okreslonego parametru. Inne parametry, takie jak wymieniony zestaw réznych informacji
o procesie w kierunku komendy (sterowania) i w kierunku monitorowania, umozliwiajg
specyfikacje petnego zestawu lub podzestawdw, zaleznie od wymagan danego
zastosowania. W niniejszym punkcie podsumowano parametry z poprzednich punktéw w
celu utatwienia odpowiedniego wyboru w konkretnym zastosowaniu. Jesli w sktad systemu
wchodzg urzadzenia réznych producentdédw, wszyscy kontrahenci musza zaakceptowad
wybrane parametry.

Liste parametréw wspétpracy urzadzen przyjeto za norma IEC 60870-5-101 i rozszerzono
o parametry uzywane w tej normie. Opisy tekstowe parametréw, ktére nie maja
zastosowania do niniejszej normy uzupetniajacej, sa przekreslone, a
odpowiednie pola wyboru sa oznaczone na czarno.

UWAGA: Petna specyfikacja systemu moze dodatkowo wymagac¢ indywidualnego wyboru
pewnych parametréw dla okreslonych czesci systemu, na przyktad wspétczynnikéw
skalowania indywidualnie adresowanych wartosci mierzonych.

Wybrane parametry zostaty oznaczone w nastepujgcy sposéb:
0  Funkcja lub ASDU nie jest uzywana
[X] Funkcja lub ASDU jest uzywana w postaci znormalizowanej (domysinej)
[R] Funkcja lub ASDU jest uzywana w trybie odwrotnym

[B] Funkcja lub ASDU jest uzywana w trybie standardowym i odwrotnym
Mozliwy wybér (puste pole, X, R lub B) podano dla kazdego punktu lub parametru.

13.3.1 System lub urzadzenie

(parametr wiasciwy dla systemu; wskaza¢ definicje systemu lub urzadzenia przez
zaznaczenie jednego z ponizszych pél znakiem ,X")

O Definicja systemu
[0 Definicja stacji sterujgcej (Master)

[X] Definicja stacji sterowanej (Slave)

13.3.2 Konfiguracja sieci

(parametr wiasciwy dla sieci; wszystkie uzywane konfiguracje nalezy oznaczy¢ znakiem

WX")
B Punkb-punkt B Wielopunktowa
B Wielopunkt-punkt B Wielopunktowagwiazda
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13.3.3 Warstwa fizyczna

13.3.3 Warstwa fizyczna

(parametr wtasciwy dla sieci; wszystkie uzywane interfejsy i szybkosci transmisji nalezy
oznaczy¢ znakiem ,X")

Szybkosc¢ transmisji (kierunek sterowania)

B 100b/s B 2400b/s B 2400b/s
W 200b/s B 4800b/s B 4800bfs
B 300b/s B 9600b/s B 9600b/s
B 600b/s B 19200b/s
W 1200b/s B 38400b/s
B 64000b/s
Szybkosc transmisji (kierunek monitorowania)
W 100bfs B 2400b/s B 2400bfs
B 200b/s B 4800b/s B 4800b/s
B 300b/s B 9600b/s H 9600 b/s
B 600b/s B 19200bfs
B 1200b/s B 38400b/s
H 64000 b/s

13.3.4 Warstwa tacza

(parametr wiasciwy dla sieci; wszystkie uzywane opcje nalezy oznaczy¢ znakiem ,X";
okresli¢ maksymalng dtugosé ramki; jesli dla transmisji niesymetrycznej
zaimplementowano niestandardowe przypisanie komunikatéw klasy 2, wskazad
identyfikator (ID) typu i powdéd transmisji (COT) wszystkich komunikatéw przypisanych do
klasy 2)

Transmisja w taczu Pole adresu tacza
B Fransmisjasymetryczna B brak{tylko transmisia-symetryczaa)
B Transmisja niesymetryczna B jeden-oktet
B Dwaoktety
B Strukturalpe
B Niestrukturalne
- Dlucodé mal e L iezt tet6w)
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13 Dodatek
13.3.5 Warstwa aplikacji

Przy korzystaniu z niesymetrycznej warstwy tgcza w komunikatach klasy 2 (niski priorytet)
zwracane sg ASDU nastepujgcych typdw z podanymi powodami transmisji:

|

Identyfikator typu Powodd transmisji
9,11, 13,21 <l>

|

13.3.5 Warstwa aplikacji
Tryb transmisji danych aplikacyjnych

W niniejszej normie uzupetniajgcej uzywany jest wytgcznie tryb 1 (najmniej znaczacy
oktet jako pierwszy), jak zdefiniowano w punkcie 4.10 normy IEC 60870-5-4.

Wspodlny adres ADSU

(parametr wiasciwy dla systemu; wszystkie uzywane konfiguracje nalezy oznaczy¢
znakiem ,X")

B Jjeden-oktet [X] Dwa oktety

Adres obiektu informacyjnego

(parametr wiasciwy dla systemu; wszystkie uzywane konfiguracje nalezy oznaczy¢
znakiem ,X")

B Jedenoktet [X] Strukturalne

B Dwaooktety [X] Niestrukturalne
[X] Trzy oktety

Powdd transmisji

(parametr wiasciwy dla systemu; wszystkie uzywane konfiguracje nalezy oznaczy¢
znakiem ,X")

B jeden-oktet [X] Dwa oktety (z adresem inicjatora).

Jesli adres inicjatora nie jest uzywany, jest
ustawiony na zero

Dtugosé¢ APDU

(parametr wtasciwy dla systemu; okresli¢ maksymalng dtugos¢ APDU w systemie)
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13 Dodatek
13.3.5 Warstwa aplikacji

Maksymalna dtugos¢ APDU wynosi 253 (domysina). Maksymalna dtugos¢ moze zostac
zmniejszona przez system.

- Mal Ina diucoié ARDU .

Wybor standardowych ASDU
Informacje o procesie w kierunku monitorowania
(parametr wtasciwy dla stacji; oznaczy¢ kazdy identyfikator typu znakiem , X", jesli jest

uzywany tylko w kierunku standardowym, ,R”, jesli jest uzywany tylko w kierunku
odwrotnym i ,,B”, jesli jest uzywany w obu kierunkach)

[X] <1> := informacja jednopunktowa M _SP_NA 1
<2 = inf e I i M_SP_TA_I
[X] <3> := informacja dwupunktowa M _DP_NA 1
m <4 = inf o d I i M_DP_TA_1
<5> := informacja o pozycji stopnia M ST NA 1
<6 = inf . . : ki M_ST_TA_I
[X] <7> := Cigg 32 bitéw M BO_NA 1
m <8~ = ciae32 bitd ki M_BO_TA1
[X] <9> := wynik pomiaru, wartos¢ znormalizowana M_ME_NA 1
B <lo> = i _— s I ki M_ME_TA_1
[X] <11> := wynik pomiaru, warto$¢ przeskalowana M_ME_NB_ 1
[X] <13> := wynik pomiaru, liczba krétka zmiennoprzecinkowa M_ME_NC_ 1
B <14> = : syt ) : . M_ME_TC_1
““'.'IIE.BG"”a'H GRS SR SRR A 2R
[X] <15> := sumy catkowe M IT NA 1
m <l6> M_H—FA L
B <> M_EPTFAL
m <18 M_EPTB_1
B <19 MEPTC 1
O <20> := spakowane informacje jednopunktowe z wykrywaniem zmiany M SP NA 1
stanu
O <21> = wynik pomiaru, wartos¢ znormalizowana bez deskryptora jakosci ™M ME ND 1
[X] <30> = informacja jednopunktowa ze znacznikiem czasu CP56Time2a M SP TB 1
[X] <31> = informacja dwupunktowa ze znacznikiem czasu CP56Time2a M _DP TB_1
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<32> = informacja o pozycji stopnia ze znacznikiem czasu CP56Time2a M ST TB 1

<33> = cigg 32 bitéw ze znacznikiem czasu CP56Time2a M BO TB_1

<34> := wynik pomiaru, warto$¢ znormalizowana ze znacznikiem czasu M_ME_TD_1
CP56Time2a

<35> := wynik pomiaru, wartos$¢ przeskalowana ze znacznikiem czasu M_ME_TE_1
CP56Time2a

<36> := wynik pomiaru, liczba krétka zmiennoprzecinkowa ze M_ME_TF_1
znacznikiem czasu CP56Time2a

<37> = sumy catkowe ze znacznikiem czasu CP56Time2a M IT_TB_1

<38> := zdarzenie urzadzenia zabezpieczajgcego ze znacznikiem czasu M _EP TD_1
CP56Time2a

<39> := spakowane zdarzenia uruchomienia urzadzenia M _EP TE_ 1
zabezpieczajgcego ze znacznikiem czasu CP56Time2a

<40> := spakowane informacje o obwodzie wyjSciowym urzgdzenia M EP TF 1

zabezpieczajgcego ze znacznikiem czasu CP56Time2a

Uzywane sg ASDU z zestawu <2>, <4>, <6>, <8>, <10>, <12>, <14>, <16>, <17>,
<18>, <19> lub zestawu <30> - <40>.

Informacje o procesie w kierunku sterowania

(parametr wiasciwy dla stacji; oznaczy¢ kazdy identyfikator typu znakiem ,X”, jesli jest
uzywany tylko w kierunku standardowym, ,R", jesli jest uzywany tylko w kierunku
odwrotnym i ,,B”, jesli jest uzywany w obu kierunkach)

<45> := komenda pojedyncza CSCNA1
<46> := komenda podwdjna CDCNA1
<47> := komenda stopnia regulacji CRCNA1
<48> := komenda nastawy, wartos¢ znormalizowana CSENA1
<49> := komenda nastawy, wartos¢ przeskalowana C SE NB_1
<50> = komenda nastawy, liczba krétka zmiennoprzecinkowa C SE_NC 1
<51> = Cigg 32 bitéw CBO NA_1
<58> = komenda pojedyncza ze znacznikiem czasu CP56Time2a CSCTA 1
<59> := komenda podwdjna ze znacznikiem czasu CP56Time2a CDCTA 1
<60> := komenda stopnia regulacji ze znacznikiem czasu CP56Time2a CRCTA 1
<61> := komenda nastawy, wartos¢ znormalizowana ze znacznikiem CSETA 1

czasu CP56Time2a

<62> := komenda nastawy, wartos$¢ przeskalowana ze znacznikiem czasu C SE TB 1
CP56Time2a
<63> := komenda nastawy, liczba krétka zmiennoprzecinkowa ze CSETC1

znacznikiem czasu CP56Time2a
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O <64> := Cigg 32 bitéw ze znacznikiem czasu CP56Time2a CBO TA 1

Uzywane sg ASDU z zestawu <45> - <51> lub zestawu <58> - <64>.

Informacje o systemie w kierunku monitorowania
(parametr wiasciwy dla stacji; oznaczy¢ znakiem ,X”, jesli jest uzywany)

[X] <70> := zakonczenie inicjalizacji M_EI_NA 1

Informacje o systemie w kierunku sterowania

(parametr wtasciwy dla stacji; oznaczy¢ kazdy identyfikator typu znakiem , X", jesli jest
uzywany tylko w kierunku standardowym, ,R", jedli jest uzywany tylko w kierunku
odwrotnym i ,B”, jesli jest uzywany w obu kierunkach)

[X] <100> :=komenda odpytywania CICNA1
O <101> := komenda odpytywania licznika CCINA1
O <102> := komenda odczytu CRD NA1
[X] <103> := komenda synchronizacji zegara (opcja) CCSNA1
B <104> :=komendatestowa CTFSNA1
[X] <105> := komenda resetu procesu CRP NA 1
O <107> := komenda testowa ze znacznikiem czasu CP56Time2a CTS TA 1

Parametr w kierunku sterowania

(parametr wtasciwy dla stacji; oznaczy¢ kazdy identyfikator typu znakiem , X", jesli jest
uzywany tylko w kierunku standardowym, ,R”, jesli jest uzywany tylko w kierunku
odwrotnym i ,,B”, jesli jest uzywany w obu kierunkach)

O <110> := parametr wyniku pomiaru, wartos¢ znormalizowana P_ME_NA_1
O <111> := parametr wyniku pomiaru, warto$¢ przeskalowana P ME NB 1
O <112> = parametr wyniku pomiaru, liczba krétka zmiennoprzecinkowa P_ ME NC 1
O <113> = aktywacja parametru P_AC NA 1
Transfer plikow
(parametr wiasciwy dla stacji; oznaczy¢ kazdy identyfikator typu znakiem ,X”, jesli jest
uzywany tylko w kierunku standardowym, ,R", jesli jest uzywany tylko w kierunku
odwrotnym i ,B”, jesli jest uzywany w obu kierunkach)
O <120> = plik gotowy F FR_NA 1
o <121> = sekcja gotowa F SR NA 1
O <122> = wywotaj katalog, wybierz plik, wywotaj plik, wywotaj sekcje F SCNA1
O <123> = ostatnia sekcja, ostatni segment F LS NA1
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<124> := potwierdzZ plik, potwierdz sekcje F AF NA 1

<125> :=segment F SG NA 1

<126> := katalog {puste lub X; dostepne tylko w kierunku monitorowania FDRTA 1
(standardowym)}

O <127> .= dziennik zapytan — zadanie pliku archiwum F SC NB 1

Przypisania identyfikatora typu i powodu transmisji
(parametry wtasciwe dla stacji)
E Pola zacieniowane: opcja niewymagana.
W Pola czarne: opcja niedozwolona lub nieobstugiwana w tej normie uzupetniajgce;j
O Pola biate: funkcje lub ASDU nieuzywane.
Oznaczy¢ kombinacje identyfikator typu-powdd transmis;ji:
e X", jesli uzywane tylko w kierunku standardowym;
* ,R”, jesli uzywane tylko w kierunku odwrotnym;

- ,B”, jesli uzywane w obu kierunkach.

Identyfikator Powdd transmisji
typu

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 20 37 44 45 46 47

36 41
<l> MSPNA1l E O XIe 0 2 2 2 2 E 00 B8 I[X8 8 8 8 E
<2> MSPTA-I E E m E M E E E E E NN B E E 5 B BE E B
<3> MDPNA1l E O XIE OB B2 2 82 EXINXE X8 82 8 8 E
<4> MDPFA1 E E M E M E EEE E EN ENEEE B B 8 E
<5> MSTNA1l gE O E 082 8 8 8 8 00 8 E E 8 8 B
<6> MSTTA-1 E E m E m E E E E E N B E E 5 B B E B
<7> MBONA1l E O XIE 0 E E 2 E E E E E X8 82 8 8 E
<8> MBOTAL E E M E M E E E E EEE B E B B B8 B8 E
<9> MMENA1l [X]O [XIE 0O E BE B2 B E E BE B X8 82 8 8 E
<l0>MMETA-1] E E m E M E E E B E E 58 B E 58 8 B E B
<l1>MMENB1 [X]O [XIE O E BE B B E E E B X8 82 8 8 E
<2>MMEFB1 E E N E B E E EE EEE B E B B B8 B8 E
<I3>MMENC1 [X]O [XIE O E B B B E E BE B X8 8 8 8 E
<H4>MMEFC1 E E N E M EEEE B E EEBEEE B B8 8 E
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Identyfikator Powdd transmisji
typu

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 20 37 44 45 46 47
36 41

<15> M_IT NA 1 O

=
m

<20> M_PS_NA_1
<21> M _ME_ND 1
<30> M_SP TB_1
<31> M DP TB_1
<32> M ST TB_1
<33> M_BO_TB_1
<34> M_ME_TD_1
<35> M ME_TE_ 1
<36> M_ME_TF_1
<37> M IT.TB. 1
<38> M_EP TD_1

<39> M_EP TE_ 1

M M M M M M M M M M M M M M M M M m
M M M M M M M M M M M M M M M M M [m
M M M M M M M M M M M M M M M M M [
M M M M M M M M M M M M M M M M M [m
M M M M M M M M M M M M M M M M M [m

@M M @ M M M M M M @M @ @ M I M M D D D O O O I M M M M @ m
M M m M M M M M M @M @ @ M I M MM D D @D O O O I M M M M @ m
M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M m
M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M O O M M M M m
M M M M M M M M M M M M M M O M M M M M M M M M M I M M

<40> M_EP TF_1
<45> C_SC_NA_1

X
X
X
X
X

<46> C_DC_NA 1

X
X
X
X
X

<47> C_RC_NA 1
<48> C_SE_NA_1
<49> C_SE_NB_1
<50> C_SE_NC_1
<51> C_BO NA 1
<58> C_SC_TA_1
<59> C_DC_TA_1
<60> C_RC_TA_1

M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M@ O M M M M M m
M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M O O M M M M m
=

M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M [m

M M M M M M M M M M M M M M m O O O O O O O O O M M M M m
O O 0O O 00O 00O 00 0O MM M M M M M M M M M M M M M M M m
O OO0 O 00O 00 00 0O MM M M M M M M M M M M M M M M M m
O O 0O O 0O 0O 00 00 O MM M M M M M M M M M M M M M M M M m
O OO0 O 00O 00O 00 O MM M M M M M M M M M M M M M M M M m

M M M M M M M M M M M O O O

O O o oo oo o O™
O O 0o oo oo o O™
O O 0o oo oo o O™
O O o0 oo oo o O™
O O 0o oo oo o O™

<61> C SETA 1
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typu

<62> C_SE_TB_1

<63> C_SE_TC 1
<64> C_BO TA_1
<70> M_El_NA_1*
<100>C_IC_NA_1
<101>C_CI NA_1
<102>C_RD NA 1
<103>C_CS_NA 1
<104>C_TS_NA_1
<105>C_RP_NA 1
<106>C_CD_NA 1
<107>C_TS_TA 1
<110>P ME_NA 1
<111>P_ME_NB_1
<112>P ME_NC_1
<113>P_AC_NA_1
<120>F FR_NA_1
<121>F SR NA 1
<122>F SC_NA_1
<123>F LS NA 1
<124>F_AF_NA_1
<125>F SG_NA_1
<126>F DR TA_1*

* Tylko puste lub X

Powdd transmisji

1 2 3 4 5

M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M m
M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M m
O M M M M M M M M M M M MW M M O M M M M M M m
M M M M M M M M M M M M M M M M M M M O M M m
O M M M O M M M M M M M M M M M O M M M M M m

Released

B O OO mM O O O

X

M M M M M M m O O O O O !

7 8
o 0O
o 0O
o 0O
g B
o 0O
0o B8
B B
0o B8
=
(X] B
=
0o B8
o B
0o B8
o B
o 0O
B B
g B
B B
g B
B B
g B
B B

13.3.6 Podstawowe funkcje aplikacji

Inicjalizacja stacji

M M M M M M M O M M M M M M M M M M O M O O O

13 Dodatek
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10 11 12 13 20 37 44 45 46 47

M M M M M M M M M M M M M M M M M O O M O O O
M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M m
M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M m
m O O O O O O M M M M M M M M M M M M M M M m

36 41

M M M M M M M M O O O M M M M M M M M M M @M [m

m

m o O O0Oo0o0O0boO0o0o0o0ocoQ0oqCo e 0" 0000 mo o Od

M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M M [m

m o O O0Oo0o0O0o0o0o0o0ocoqooq0o e 0@ 0000 mo o Od

(parametr wiasciwy dla stacji; oznaczy¢ znakiem ,X”, jesli funkcja jest uzywana)

[X]

MRM4-3.7-PL-MAN

Inicjalizacja zdalna

MRM4

m o O O0Oo0o0O0o0o0o0o0ocoqooqo e 0@ 0000 mo o Od

m o O 0Oo0o0O0Oo0o0o0o0coQ0oqo e 0" 0000 mo o O
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Cykliczna transmisja danych

(parametr wtasciwy dla stacji; oznaczy¢ znakiem ,X”, jesli funkcja jest uzywana tylko w
kierunku standardowym, ,R”, jesli jest uzywana tylko w kierunku odwrotnym i ,B”, jesli
jest uzywana w obu kierunkach)

[X] Cykliczna transmisja danych

Procedura odczytu

(parametr wtasciwy dla stacji; oznaczy¢ znakiem ,X”, jesli funkcja jest uzywana tylko w
kierunku standardowym, ,R”, jesli jest uzywana tylko w kierunku odwrotnym i ,B”, jesli
jest uzywana w obu kierunkach)

O Procedura odczytu

Transmisja spontaniczna

(parametr wtasciwy dla stacji; oznaczy¢ znakiem ,X”, jesli funkcja jest uzywana tylko w
kierunku standardowym, ,R”, jesli jest uzywana tylko w kierunku odwrotnym i ,B”, jesli
jest uzywana w obu kierunkach)

[X] Transmisja spontaniczna

Transmisja podwdjna obiektow informacyjnych z powodem transmisji
spontanicznej

(parametr wtasciwy dla stacji; oznaczy¢ kazdy typ informacji znakiem , X", jesli w
odpowiedzi na pojedyncza spontaniczng zmiane monitorowanego obiektu wysytany jest
zaréwno identyfikator typu bez czasu, jak i odpowiedni identyfikator typu z czasem)

W odpowiedzi na pojedynczg zmiane stanu obiektu informacyjnego moga by¢ kolejno
wysytane ponizsze identyfikatory typu. Konkretne adresy obiektéw informacyjnych, dla
ktérych wigczona jest transmisja podwdjna, sg zdefiniowane na liscie wiasciwej dla

projektu.

O Informacja jednopunktowa M_SP_NA 1, M SP TA 1, M SP_TB_1iM_PS_NA_1

O Informacja dwupunktowa M DP NA 1, M DP. TA1iM DP TB 1

O Informacja o pozycji stopnia M ST NA 1,M STTA 1iM ST TB 1

O Cigg 32 bitbw M_BO NA 1, M BO TA 1i M BO TB_1 (jesli zdefiniowano dla projektu)

O  Wynik pomiaru, warto$¢ znormalizowana M_ME_NA 1, M ME_TA 1,M ME_ND 1iM_ME TD 1

O  Wynik pomiaru, warto$¢ przeskalowana M ME NB 1,M ME TB 1iM ME TE 1

O  Wynik pomiaru, liczba krétka zmiennoprzecinkowa M_ME_NC 1, M ME_TC 1iM_ME_TF_1
Odpytywanie stacji
(parametr wiasciwy dla stacji; oznaczy¢ znakiem ,X”, jesli funkcja jest uzywana tylko w
kierunku standardowym, ,R”, jesli jest uzywana tylko w kierunku odwrotnym i ,,B”, jesli
jest uzywana w obu kierunkach)

[X] globalnie

O grupal O grupa7 0 grupal3
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O grupa?2 0 grupas8 0 grupa l4

O grupa3 O grupa?9 O grupal5

O grupaéd O grupa 10 O grupa l6

O grupabs O grupall Adresy obiektéw informacyjnych

przypisane do poszczegdlnych
0 grupa6 0 grupal2 grup nalezy poda¢ w oddzielnej
tabeli.

Synchronizacja zegara
(parametr wtasciwy dla stacji; oznaczy¢ znakiem ,X”, jesli funkcja jest uzywana tylko w
kierunku standardowym, ,R”, jesli jest uzywana tylko w kierunku odwrotnym i ,B”, jesli
jest uzywana w obu kierunkach)

[X] Synchronizacja zegara
Transmisja komendy
(parametr wtasciwy dla obiektu; oznaczy¢ znakiem ,X", jesli funkcja jest uzywana tylko w
kierunku standardowym, ,R”, jesli jest uzywana tylko w kierunku odwrotnym i ,B”, jesli
jest uzywana w obu kierunkach)

[X] Bezposrednia transmisja komendy

O Bezposrednia transmisja komendy nastawy

[X] Wybdri wykonanie komendy

O  Wybdri wykonanie komendy nastawy

[X] Uzywane C_ SE ACTTERM

O Brak dodatkowej definicji

[X] Czas trwania impulsu krétkiego (czas trwania okreslony przez parametr systemu w stacji

wyhiesionej)
O Czas trwania impulsu dtugiego (czas trwania okreslony przez parametr systemu w stacji
wyniesionej)

O  Wyjscie state

[X] Kontrola maksymalnego opéznienia w kierunku komend i komend nastaw

[konfigurowalnal Maksymalne dopuszczalne opdznienie komend i komend nastaw
Transmisja sum catkowych
(parametr wtasciwy dla stacji lub obiektu; oznaczy¢ znakiem ,X”, jesli funkcja jest
uzywana tylko w kierunku standardowym, ,R”, jesli jest uzywana tylko w kierunku
odwrotnym i ,B”, jesli jest uzywana w obu kierunkach)

O  Tryb A: zatrzymanie lokalne z transmisjg spontaniczng

O Tryb B: zatrzymanie lokalne z odpytaniem licznika
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Tryb C: zatrzymanie i transmisja za pomoca komend odpytywania licznika

O

Tryb D: zatrzymanie za pomocg komendy odpytywania licznika; spontaniczne zgtaszanie

wartosci zatrzymanych

X

O O o oo oo o

O O o O

Odczyt licznika

Zatrzymanie licznika bez resetu
Zatrzymanie licznika z resetem
Reset licznikéw

Licznik zagdan ogdlnych

Licznik zadan grupy 1

Licznik zadanh grupy 2

Licznik zadan grupy 3

Licznik zadanh grupy 4

tadowanie parametrow

(parametr wiasciwy dla obiektu; oznaczy¢ znakiem ,X”, jesli funkcja jest uzywana tylko w
kierunku standardowym, ,,R”, jesli jest uzywana tylko w kierunku odwrotnym i ,,B”, jesli
jest uzywana w obu kierunkach)

Wartos¢ progowa
Wspdtczynnik wygtadzania
Dolna granica transmisji wynikéw pomiaréw

Gérna granica transmisji wynikéw pomiaréw

Aktywacja parametrow

(parametr wtasciwy dla obiektu; oznaczy¢ znakiem ,X", jesli funkcja jest uzywana tylko w
kierunku standardowym, ,R”, jedli jest uzywana tylko w kierunku odwrotnym i ,B”, jesli
jest uzywana w obu kierunkach)

O  Aktywacja/dezaktywacja statej cyklicznej lub okresowej transmisji adresowanego obiektu

Procedura testowa

(parametr wtasciwy dla stacji; oznaczy¢ znakiem ,X”, jesli funkcja jest uzywana tylko w
kierunku standardowym, ,R”, jesli jest uzywana tylko w kierunku odwrotnym i ,B”, jesli
jest uzywana w obu kierunkach)

O Procedura testowa

Transfer plikow
(parametr wtasciwy dla stacji; oznaczy¢ znakiem ,X”, jesli funkcja jest uzywana)

Transfer plikéw w kierunku monitorowania

O  Plik przezroczysty
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Transmisja danych zaktécen urzgdzenia zabezpieczajgcego
Transmisja sekwencji zdarzen

Transmisja sekwencji zarejestrowanych wartosci analogowych

Transfer plikéw w kierunku sterowania

O  Plik przezroczysty

Skanowanie w tle

(parametr wiasciwy dla stacji; oznaczy¢ znakiem ,X”, jesli funkcja jest uzywana tylko w
kierunku standardowym, ,R”, jesli jest uzywana tylko w kierunku odwrotnym i ,,B”, jesli
jest uzywana w obu kierunkach)

O Skanowanie w tle

Akwizycja opoZnienia transmisji
(parametr wiasciwy dla stacji; oznaczy¢ znakiem ,X”, jesli funkcja jest uzywana tylko w

kierunku standardowym, ,R”, jesli jest uzywana tylko w kierunku odwrotnym i ,,B”, jesli
jest uzywana w obu kierunkach)

B Akwizyei

Definicja limitow czasu

Parametr Wartos¢ Uwagi Wartos¢
domysina wybrana

to 30s Limit czasu nawigzywania potgczenia 30s
(ustalony)

t1 15s Limit czasu wysytania lub testowania APDU 15s
(ustalony)

to 10s Limit czasu potwierdzenia w przypadku braku 10s
komunikatéw danych ty < t; (ustalony)

t3 20 s Limit czasu wystania ramek testowych w przypadku 20 s
dtugiego stanu bezczynnosci (ustalony)

Maksymalna liczna zalegtych APDU formatu I (k) i najnowszych APDU
potwierdzenia (w)

Parametr Wartosc¢ Uwagi Wartos¢
domysina wybrana
k 12 APDU Maksymalny numer kolejny odbioru réznicy do 12 (staty)

wystania zmiennej stanu

w 8 APDU Ostatnie potwierdzenie po odbiorze APDU formatu | 8 (staty)
(w)

Wartosci k i w sg tylko do odczytu, tj. nie mozna ich skonfigurowac.
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13.3.6 Podstawowe funkcje aplikacji

Numer portu
Parametr Wartos¢ Uwagi
Numer portu 2404 Konfigurowalny, wartos¢
domysina = 2404
Pakiet RFC 2200

RFC 2200 to oficjalny standard internetowy opisujgcy stan standaryzacji protokotéw
uzywanych w Internecie wedtug Internet Architecture Board (IAB). Obejmuje szeroka
game rzeczywistych standardéw uzywanych w Internecie. Wyboru odpowiedniego
zestawu dokumentéw z RFC 2200 zdefiniowanych w niniejszej normie dla danego projektu
musi dokona¢ uzytkownik niniejszej normy.

[X] Ethernet 802.3
O Interfejs szeregowy X.21
O  Inny wybér z RFC 2200
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13 Dodatek
13.4 Skroéty i akronimy

W tym podreczniku uzywa sie przedstawionych ponizej skrétéw i akroniméw.

°C
°F

AC
Ack.
AND

ANSI

3r.

AWG

RW
Wyt
Blo
BO
BO1
BO2
BO3
obl
CB
Funkcje
CD
Char
CLPU
Pol
CMN
COM
kom.
Liczn
CSA
PP

MRM4-3.7-PL-MAN

Stopien Celsjusza

Stopien Farenheita

Amper
Prad zmienny

Potwierdz

Bramka logiczna (sygnat wyjsSciowy przyjmuje stan , prawda”, gdy wszystkie
sygnaty wejsciowe majg stan ,,prawda”)

American National Standards Institute (Amerykanski Krajowy Instytut

Normalizacyjny)

Srednia

American wire gauge (amerykanski znormalizowany system klasyfikacji
srednic drutéw niezelaznych)

Awaria wytacznika

Wytacznik

Blokowanie

Binarne wyjscie przekaznikowe

1. binarne wyjscie przekaznikowe

2. binarne wyijscie przekaznikowe

3. binarne wyjscie przekaznikowe

Obliczone

Wytacznik

Modut lokalnej rezerwy wytgcznikowej

Compact disk (ptyta kompaktowa)

Ksztatt krzywej

Cold Load Pickup Module (modut detekcji zimnego obcigzenia)

Komenda

Wejscie wspdlne

Wejscie wspdlne

Komunikacja

Licznik

Canadian Standards Association (Kanadyjskie Stowarzyszenie Normalizacyjne)

Current transformer (przektadnik pradowy)
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Ster. Sterowanie

CTS Uktad kontroli przektadnikéw prgdowych

CTS Uktad kontroli przektadnikéw prgdowych

d Dzien

D-Sub-Plug Interfejs komunikacyjny

DC Prad staty

DEFT Definite time characteristic (charakterystyka zwtoczna niezalezna; czas
wyzwolenia nie zalezy od natezenia pradu)

Delta phi Skok wektora napiecia

df/dt Szybkos$¢ zmiany czestotliwosci

DI Wejscie cyfrowe

Licz diag Licznik diagnostyczny

Diagn. Diagnostyka

DIN Deutsche Industrie Norm

Kier Kierunkowe

EINV Extremely inverse tripping characteristic (charakterystyka zalezna bardzo
silnie odwrotna)

EMC Electromagnetic compatibility (zgodnos¢ elektromagnetyczna)

EN Europaische Norm

bt. / Err. Btad

EVTcon Parametr okreslajacy, czy napiecie szczatkowe jest mierzone, czy obliczane.

Zew Zewnetrzne

Zew temp olej

Zewnetrzna temperatura oleju

ZewBlo Zewnetrzne blokowanie

ExP Modut zewnetrznego zabezpieczenia
ExP Zewnetrzne zabezpieczenie
Buchholz Nagty wzrost ci$nienia

Zew monit.temp

Kontrola temperatury zewnetrznej

f Zewnetrzne zabezpieczenie

Fc Funkcja (wtaczy¢ lub wytaczy¢ funkcje = zezwoli¢ lub zabroni¢)
FIFO First in first out (pierwszy na wejsciu, pierwszy na wyjsciu)
Zasada FIFO First in first out (pierwszy na wejsciu, pierwszy na wyjsciu)
podst. Podstawowy (harmoniczna podstawowa)

gn Przyspieszenie ziemskie w kierunku pionowym (9,81 m/s2)
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GND

HMI

HTL

Hz

IEC61850
IEEE

Prad nominalny

IH1
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13.4 Skréty i akronimy

Uziemienie
Godzina

Human machine interface (interfejs uzytkownika, panel przedni przekaznika
zabezpieczajgcego)

Wewnetrzne dla producenta oznaczenie produktu
Herc

Zabezpieczenie nadpragdowe fazowe

Prad zaktéceniowy

Prad

Prég wyzwalania

Prad sktadowej zerowej (sktadowe symetryczne)

Prad sktadowej zgodnej (sktadowe symetryczne)

Prad sktadowej przeciwnej (sktadowe symetryczne)
Czton asymetrii obcigzenia

Charakterystyka cieplna

Charakterystyka cieplna

Prad fazy A

Prad fazy B

Prad fazy C

Wewnetrzne dla producenta oznaczenie produktu
Modut zabezpieczenia réznicowego

Modut strefowego zabezpieczenia ziemnozwarciowego
Modut wysokopradowego strefowego zabezpieczenia ziemnozwarciowego
Wysokopradowy modut zabezpieczenia réznicowego

International Electrotechnical Commission (Miedzynarodowa Komisja
Elektrotechniczna)

IEC61850

Institute of Electrical and Electronics Engineers (Instytut Inzynieréw
Elektrykéw i Elektronikéw)

Czton zabezpieczenia ziemnozwarciowego
Prad doziemny

Prad zaktéceniowy

Znamionowy prad doziemny

1. harmoniczna
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13.4 Skréty i akronimy

IH2 Modut udarowy (Inrush)

IH2 2. harmoniczna

in. Cal

uwzgl. Uwzglednia¢, uwzgledniajac
InEn Niezamierzone zasilenie energia
Info. Informacja

Blok. Blokada

Wzbudzanie
pragdem wtérnym

kV dc lub kV DC

Wzbudzanie pradem wtérnym

OoDW Charakterystyka odwrotna (obliczony czas wyzwalania zalezy od natezenia
pradu)

IR Obliczony (szczatkowy) prad doziemny

IRIG Wejscie synchronizacji czasu (zegar)

IRIG-B Modut IRIG-B

IT Charakterystyka cieplna

IX 4. wejscie pomiarowe grupy montazowej pomiaru pradu (do pomiaru pradu
doziemnego lub zerowego)

J Dzul

kg Kilogram

kHz Kiloherc

kv Kilowolt

Kilowolt pradu statego

I/In Stosunek natezenia pradu do natezenia znamionowego

L1 Faza A

L2 Faza B

L3 Faza C

Ib-in Funt-cal

LED Light emitting diode (dioda elektroluminescencyjna)

LINV Long time inverse tripping characteristic (charakterystyka zalezna odwrotna o
wydtuzonym czasie)

Utwz-z1 Utrata wzbudzenia

UtWz-z2 Utrata wzbudzenia

Logika Logika

UP Utrata potencjatu
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LV
LVRT

mA
recz.
maks.
mierz
min.
min

MINV

MK
mm
MMU
ms
MV
mVA
N.C.
N.O.
NINV
Nm
Nr
Nom.

NT

Par.
PC
PCB
PE
p.-u.
PF
Ph
PQS
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13.4 Skréty i akronimy
Low voltage (niskie napiecie)
System LVRT (Low Voltage Ride Through) utrzymujgcy réwnowage w sieci
Metr
Miliamper
Reczne
Maksymalne
Mierzone
Minimalne
Minuta

Moderately Inverse Tripping Characteristic (charakterystyka zalezna srednio
odwrotna)

Wewnetrzne dla producenta oznaczenie produktu
Milimetr

Memory mapping unit (jednostka mapowania pamieci)
Milisekunda

Medium voltage (Srednie napiecie)
Miliwoltoamper

Niepodtaczone

Normal open (styk zwierny)

Normal inverse tripping characteristic (charakterystyka zalezna odwrotna)
Niutonometr

Numer

Nominalny (znamionowy)

Wewnetrzne dla producenta oznaczenie produktu
Moc wsteczna czynna

Parametr

Personal computer (komputer osobisty)

Printed circuit board (ptytka drukowana)
Protected Earth (uziemienie ochronne)

na jednostke

Modut wspétczynnika mocy

Faza

Modut zabezpieczenia mocowego
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Pierw

ZAB lub Zab

PS1

PS2

PS3

PS4

PSet

PSS

Q
Q->&V<
R

rej.

wzgl.

res
ResetFkt
RevData
RMS

Rst

RTD (RCT)
s

SC

Sca
SCADA
sek.
sek.
Sgen
Syg.
SNTP
SOTF
Startfkt
Sum

Sw

450
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Pierwotne

Modut zabezpieczajgcy (Master)

Zestaw parametrow 1

Zestaw parametrow 2

Zestaw parametrow 3

Zestaw parametréw 4

Zestaw parametrow

Parameter set switch (przetaczanie zestawéw parametréw)
Moc wsteczna bierna

Podnapieciowe kierunkowe zabezpieczenie mocy biernej
Reset

Rejestrator

Wzgledne

Reset

Funkcja resetowania

Review data (przeglad danych)

Root mean square (wartos¢ skuteczna)

Reset

Modut zabezpieczenia temperaturowego

Sekunda

Supervision Contact (styk samokontroli, synonimy: Life-Contact (styk
gotowosci), Watchdog (uktad kontrolny), State of Health Contact (styk kontroli

stanu))

SCADA

Modut komunikacji
Sekunda

Wtérne

Generator fali sinusoidalnej
Sygnat

Modut SNTP

Modut zatgczenia na zwarcie
StartFkt

Sumowanie

Oprogramowanie

MRM4
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Sync

Sys.

t

tlub t.
Tcmd
TCP/IP
TCS

ThR

Tl
KomWyzw
txt

UL

UMz

USB

u

\Y

u/f>
V012

Vac /V ac
Vdc /V dc
VDE
VDEW

UE

uo

VINV

WDC
www
XCT

Xlnv
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Detekcja synchronizacji
System
Opéznienie wytaczenia (wyzwolenia)
Czas
Komenda wyzwolenia
Protokét komunikacyjny
Uktad kontroli ciggtosci obwodéw wytgcznika
Modut modelu cieplnego
Wewnetrzne dla producenta oznaczenie produktu
Polecenie wyzwolenia
Tekst
Underwriters Laboratories
DEFT (charakterystyka zwtoczna niezalezna)
Universal serial bus (uniwersalna magistrala szeregowa)
Czton napieciowy
Wolt
Przewzbudzenie
Sktadowe symetryczne: Nadzér sktadowej zgodnej lub przeciwnej
Wolt pradu zmiennego
Wolt pradu statego
Verband Deutscher Elektrotechnik
Verband der Elektrizitatswirtschaft
Napiecie szczatkowe
Czton napiecia szczatkowego
Very inverse tripping characteristic (charakterystyka zalezna silnie odwrotna)
Uktad kontroli przektadnikéw napieciowych
Wat
Styk kontrolny
Sie¢ WWW
4. wejscie pomiaru pradu (do pomiaru pradu doziemnego lub zerowego)

Charakterystyka odwrotna
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13.5 Lista kodéw ANSI

13.5 Lista kodow ANSI

(Lista ta jest zasadniczo oparta na normie IEEE C37.2-2008).

IEEE C37.2 / MRM4 Funkcje

ANSI

14 Underspeed (Zbyt mata predkos¢)

21 Zabezpieczenie odlegtosciowe

21P Zabezpieczenie odlegtosciowe faz

24 Zabezpieczenie przewzbudzenia (V/Hz)

25 Synchronizacja lub detekcja synchronizmu przez 4. kanat

pomiarowy karty pomiaru napiecia

26 Zabezpieczenie temperaturowe

27 Zabezpieczenie podnapieciowe

27(t) Zabezpieczenie podnapieciowe (zalezne od czasu)
27A Zabezpieczenie podnapieciowe (pomocnicze) przez 4.

kanat pomiarowy karty pomiaru napiecia

27M Zabezpieczenie podnapieciowe (zalezne od czasu) faz
(gtéwne)
27N Zabezpieczenie podnapieciowe sktadowej zerowej przez

4. kanat pomiarowy karty pomiaru napiecia

27TN Zabezpieczenie podnapieciowe sktadowej zerowej na
podstawie trzeciej harmonicznej przez 4. kanat
pomiarowy karty pomiaru napiecia

32 Zabezpieczenie kierunkowo-mocowe

32F Zabezpieczenie mocowe przeptywu do przodu

32R Zabezpieczenie przed zwrotnym przeptywem mocy
37 Zabezpieczenie podpradowe / niedostateczna moc
38 Zabezpieczenie temperaturowe (opcjonalne przez

interfejs / zewnetrzny modut)

40 Utrata wzbudzenia / utrata pola

46 2> Zabezpieczenie przed asymetrig pragdéw

46G Zabezpieczenie przed asymetrig prgdéw generatora
47 Zabezpieczenie przed asymetrig napied

48 Rozruch Niekompletna sekwencja (kontrola czasu rozruchu)
49 Zabezpieczenie termiczne

49M Zabezpieczenie termiczne silnika

49R Zabezpieczenie termiczne wirnika
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IEEE C37.2 /
ANSI

49S
50BF
50

50)
50P

50N/G

50Ns

51

51P

51IN/G

51Ns

51LR
51LRS

51C
51Q

51V
55
56
59
59M
59TN

59A

59N
60FL

MRM4-3.7-PL-MAN
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50P

310

310
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310
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Funkcje

Zabezpieczenie termiczne stojana
Awaria wytacznika

Zabezpieczenie nadprgdowe bezzwitoczne / zwtoczne
niezalezne

Zakleszczenie (zablokowanie wirnika)

Zabezpieczenie nadprgdowe bezzwtoczne / zwtoczne
niezalezne dla pragdéw fazowych

Zabezpieczenie nadprgdowe bezzwtoczne / zwtoczne
niezalezne dla elementu ziemnozwarciowego

Zabezpieczenie nadprgdowe bezzwtoczne / zwtoczne
niezalezne dla elementu ziemnozwarciowego, czute
wejscie pomiarowe

Zabezpieczenie nadpradowe zwtoczne zalezne

Zabezpieczenie nadpragdowe zwtoczne zalezne dla pradéw
fazowych

Zabezpieczenie nadpradowe zwtoczne zalezne dla
elementu ziemnozwarciowego

Zabezpieczenie nadprgdowe zwtoczne zalezne dla
elementu ziemnozwarciowego, czute wejsScie pomiarowe

Zablokowany wirnik

Rozruch z zablokowanym wirnikiem (podczas sekwencji
rozruchu)

Zabezpieczenie nadpradowe sterowane napieciowo

Zabezpieczenie nadprgdowe sktadowej przeciwnej faz
(wiele charakterystyk wytgczenia)

Zabezpieczenie nadpradowe ograniczane napieciowo
Zabezpieczenie wspdétczynnika mocy

Przekaznik wzbudzenia pola elektromagnetycznego
Zabezpieczenie nadnapieciowe

Zabezpieczenie nadnapieciowe faz (gtéwne)

Zabezpieczenie nadnapieciowe sktadowej zerowej na
podstawie trzeciej harmonicznej przez 4. kanat
pomiarowy karty pomiaru napiecia

Zabezpieczenie nadnapieciowe przez 4. (pomochiczy)
kanat pomiarowy karty pomiaru napiecia

Zabezpieczenia nadnapieciowe sktadowej zerowej

Uktad kontroli przektadnikéw napieciowych
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IEEE C37.2 / MRM4 Funkcje

ANSI

60L Przkt | Uktad kontroli przektadnikéw prgdowych

64R Zabezpieczenie ziemnozwarciowe wirnika

64REF Ograniczone zabezpieczenie ziemnozwarciowe

66 Rozruch Liczba rozruchéw na godzine (wstrzymanie rozruchu)

67 Zabezpieczenie nadprgdowe kierunkowe

67N Z_abezpieczer_wie nadpradowe kierunkowe dla elementu
ziemnozwarciowego

67Ns Zabezpieczenie nadprgdowe kierunkowe dla elementu
ziemnozwarciowego, czute wejscie pomiarowe

68 Blokada wahan mocy

74TC Ciagt Wyt Uktad kontroli ciggtosci obwodéw wytacznika

78 Wyzwolenie poza kolejnoscia

78V Zabezpieczenie przed utrata synchronizmu

79 Samoczynne ponowne zatgczanie

81 Zabezpieczenie czestotliwoSciowe

81U Zabezpieczenie podczestotliwosciowe

810 Zabezpieczenie nadczestotliwosciowe

81R Szybkos¢ zmian czestotliwosci (ROCOF, df/dt)

86 Blokada

87 Zabezpieczenie réznicowe (generatora/transformatora/
szyny zbiorczej)

87B Zabezpieczenie réznicowe szyny zbiorczej

87G Zabezpieczenie réznicowe generatora

87GN Zabezpieczenie réznicowe ziemnozwarciowe generatora

87M Zabezpieczenie réznicowe silnika

875V Kontrola otwartego przektadnika prgdowego (patrz
réwniez 87 / 87B)

87T Zabezpieczenie réznicowe transformatora

87TN Zabezpieczenie réznicowe ziemnozwarciowe
transformatora

CLK IRIG-B, ... Synchronizacja zegara (np. poprzez IRIG-B)

DDR Rejestrator Rejestracja zaktécen pozazwarciowych

zaktécen
DFR Rejestrator zwar¢  Cyfrowa rejestracja zwaré
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LGC
MET

SER

TCM
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Wartosci
mierzone

Rejestrator
zdarzen
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Funkcje

Uktad logiczny, schemat

Pomiar parametréw podstacji (energia, natezenie,
napiecie, moc, moc bierna, wspétczynnik mocy,
zapotrzebowanie)

Dane zdarzen ze znacznikiem czasu

Uktad monitorowania/kontroli ciggtosci obwoddw
wytgcznika
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13.6 Historia zmian

W tym rozdziale wymieniono wszystkie zmiany wprowadzone od wersji 3.0. Aby uzyskad
historie zmian dla wersji 2.x, nalezy skontaktowac sie z firmg Woodward.

W zasadzie wszystkie wersje sprzetu i oprogramowania 3.x sg zgodne ze sobg. W celu
uzyskania odpowiedzi na dodatkowe pytania lub bardziej szczegétowych informacji
nalezy skontaktowac sie z dziatem pomocy technicznej firmy Woodward.

() Aktualna dokumentacja

Najnowsze wersje niniejszego podrecznika technicznego oraz ewentualne erraty ze
zaktualizowanymi informacjami mozna znalez¢ na stronie internetowej Woodward.
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13.6.1 Wersja: 3.0

13.6.1 Wersja: 3.0
* Data: 2015-paz-01
* Wersja: B
Sprzet

» Niebieskg obudowe, ktéra byta uzywana we wszystkich wersjach 2.x, zastgpiono
nowg ptyta przednig w kolorze szarym.

* Nowa ptyta przednia zawiera interfejs USB do potgczenia z oprogramowaniem
obstugowym Smart view. (Zastepuje on interfejs szeregowy stosowany w wersjach
2.X).

* Dostepny jest nowy typ komunikacji ,1":

RS485 (IEC 60870-5-103, MODBUS RTU, DNP3.0 RTU) + RJ45 Ethernet 100 Mb/s
(Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP)

» Teraz do zamdwienia dostepna jest opcja ,,Powtoka ochronna do ptytek
drukowanych”.

* Znaki -2 w kodzie typu oznaczajg uaktualnienie wersji gtéwnej z 2.x do 3.x.

Oprogramowanie

Oprogramowanie sprzetowe urzadzenia jest teraz dostepne w hiszpanskiej wers;ji
jezykowej.

Wprowadzono rézne drobne zmiany i poprawiono strukture w menu i na wyswietlaczu.

Zabezpieczenie

Powdd wyzwolenia jest wyswietlany bezposrednio na wyswietlaczu.

System LVRT (Low Voltage Ride Through) utrzymujacy réwnowage w sieci —
LVRT

Dodano drugi element LVRT.

Utrata potencjatu — LOP
Umozliwiono konfiguracje wykrywania szyny bez napiecia.

Przypisanie wytacznika jest opcjonalne. (Jesli zaden wytgcznik nie zostat przypisany,
pozycja jest ignorowana).

Usunieto ogdine blokowanie I0C.

Wartos¢ progowg pradu obcigzenia LOP . I< mozna ustawi¢ w zakresie od 0,5 to 4 In.

QU / PonZat
Element ponownego zatgczenia zostat wydzielony jako niezalezny modut.

Funkcje odsprzegania modutu ponownego zatgczania objety wszystkie komendy
wyzwolenia.
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Modu#t zabezpieczenia temperaturowego — RTD

Umozliwiono wybdr komendy wyzwolenia.

Modut zataczania na zwarcie — Zat ZW

Usunieto funkcje Zat ZW.

SCADA

Udostepniono protokét DNP3 (z RTU/TCP/UDP).

Nowe interfejsy swiattowodowe do komunikacji SCADA.

Zmieniono procedure okreslania ustawien (struktura menu, ustawienia domysine).
Nowy sygnat ,Stan potaczenia SCADA”".

Sygnat ,TCP Keep Alive” (Utrzymanie aktywnosci TCP) w sieci Ethernet zgodny z
dokumentem RFC 793.

Poprawka btedu:

* po wystapieniu wyjatku sprzetowego mogta nastapic¢ utrata adresu IP.

SCADA / IEC 61850

Nowa obstuga sterowania bezposredniego.
Obstuga opiséw LN poprzez wpis DAI w pliku SCD.
Ulepszono obstuge InGGIO Ind.

Zwiekszono szybkos¢ komunikatéw GOOSE. Rozwigzano potencjalny problem ze
skorelowanymi czasowo komunikatami GOOSE.

Nowe wezty logiczne miernikéw energii, LVRT, ExP, TCM, 47.
Nowa klasa LN czujnikdéw i monitorowania.

Zaktualizowano raporty przy katach zerowych i katach fazoréw przekraczajacych strefe
nieczutosci.

Ulepszono algorytm obstugi strefy nieczutosci.

Wprowadzono mozliwos$¢ przypisania sygnatéw alarmowych IEC 61850 do diod LED
urzgdzenia.

Dodano licznik aktywnych potaczen klient-serwer.

Uzupetniono brakujace tryby mocy kierunkowej.

SCADA / Modbus

Dodano funkcje , Szybka rejestracja stanu”.

Dodano rejestry konfigurowalne.

Odczyt rejestratora zwar¢ i pewnych informacji dotyczgcych urzadzenia poprzez Modbus.

Poprawiono stabilno$¢ protokotu Modbus TCP.
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IEC 60870-5-103
Poprawka btedu:

e rozwigzano problem z odczytem zaktécen.

SNTP
Poczatek sieci za zabezpieczeniem jest aktywny.
Poprawka btedu:
» protokét SNTP mogt nie dziatad prawidtowo w przypadku roztadowania akumulatora.

« DomyslIny dzien przejscia na czas letni zmieniono na niedziele.

Interfejs do komputera / potaczenie z programem Smart View

Od wersji Smart view R4.30 mozna zamienia¢ schematy jednokreskowe urzgdzen, ktére je
obstuguja.

Interfejs uzytkownika obstuguje ulepszone sprawdzanie poprawnosci plikéw SCD
IEC 61850.

Charakterystyki mozna teraz wyswietla¢ w formie graficznej.
Wprowadzono Edytor stron do tworzenia wykreséw jednokreskowych i stron urzadzen.
Poprawka btedu:

e po przerwie w komunikacji nie mozna byto odbiera¢ przebiegéw z komputera.

e Po przerwaniu pobierania modelu urzadzenia obstuga plikéw mogta by¢ btedna.

Symulacja komputerowa

Do oprogramowania symulacyjnego dodano stan diod LED.

Rejestrator trendu
Poprawka btedu:

* naprawiono przeciek pamieci.
Wyjscie analogowe — Wy_analog
Poprawka btedu:

e po ponownym uruchomieniu urzadzenia wyjscie mogto na krétko przyjmowad
wartos¢ 100%.

Przy uaktualnieniu z wersji 2.x urzgdzenia nalezy wzig¢ pod uwage nastepujace kwestie
dotyczace ustawien:
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s
\) * Nalezy okresli¢ ponownie wszystkie ustawienia komunikacji. Automatyczna
konwersja jest mozliwa tylko czeSciowo.

* Zmieniono strukture przypisania wyjscia wirtualnego wedtug IEC 61850.
Nalezy okresli¢ ponownie wszystkie ustawienia przypisan.

* Element ponownego zataczania z module QU wydzielono jako nowy modut Ponowne
Zatacz. Automatyczna konwersja nie jest mozliwa.

* Wycofano tryb V<(t) modutu Zab U i zastgpiono go modutem LVRT.
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13.6.2 Wersja: 3.0.b
» Data: 2016-lut-20
* Wersja: B
Sprzet
Brak zmian.
Oprogramowanie
Ulepszono samomonitorowanie.
Zabezpieczenie nadpradowe — I[n]
Poprawka btedu:
e rozwigzano problem z inicjalizacjg w module zabezpieczenia nadpradowego. W

przypadku trybu pomiaru 12 i charakterystyki DEFT problem ten mégt powodowad
btedne pobudzenie lub wyzwolenie po ponownym uruchomieniu.

Sys
Poprawka btedu:

¢ w pewnych sytuacjach mozliwy byt przypadkowy ciepty restart.
SCADA / Modbus
Poprawka btedu:

e protokét Modbus nieprawidtowo odczytywat czas systemowy.
Samokontrola
Poprawka btedu:

» ostrzezenia dotyczace monitorowania temperatury wewnetrznej nie dziataty
prawidtowo.
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' Ta wersja nie zostata opublikowana!

e Data: 2017-mar-06
Sprzet

Brak zmian.
Oprogramowanie

Ponowne zataczenie — PonZat[n]
Modut ponownego zatgczenia zostat ulepszony zgodnie z normg VDE-AR-N 4120.

e Umozliwiono wybér warunku zwolnienia za pomocg parametru PonZat . Warun
Ponown Zat (opcje: U wew_zwolnienia, Zew Zwoln od U PWP, Oba).

* Umozliwiono wybér metody pomiaru za pomocg parametru PonZat . Metoda Pomiaru
(opcje: 1-sza harm, True RMS, Usr kroczace).

SCADA
Dodano punkty danych drugiego wystgpienia modutu ponownego zataczenia.

TCP
Poprawka btedu:

* rozwigzano problem z komunikacjg PPP/TCP.
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13.6.4 Wersja: 3,4
e Data: 2017-paz-01
* Wersja: C
Sprzet

e Wprowadzono metalowe nasadki ochronne na ztgcza LC do komunikacji
Swiattowodowej Ethernet / TCP/IP. Poniewaz nasadka zwieksza odpornos¢ na
zaktécenia elektromagnetyczne, zaleca sie staranne zaktadanie jej w kazdym
przypadku po podtgczeniu ztgczy LC.

* Dostepny jest nowy typ komunikacji ,T":

RS485 (IEC 60870-5-103, MODBUS RTU, DNP3.0 RTU) + RJ45 Ethernet 100 Mb/s
(IEC 61850, Modbus TCP, DNP3.0 TCP/UDP)

Oprogramowanie

e Oprogramowanie sprzetowe urzadzenia jest teraz dostepne w rumunskiej wers;i
jezykowej.

* Po potgczeniu urzadzenia MRM4 z oprogramowaniem Smart view w wersji od 4.50
synchronizacja daty i godziny automatycznie uwzglednia mozliwe réznice w
ustawieniach strefy czasowej miedzy komputerem i urzgdzeniem MRM4,

Komunikacja

Menu [Param Urzadzenia / Panel przedni / Bezpieczefstwo] teraz udostepnia nastepujgce
parametry ustawien:

e ,Smart View przez Eth” — aktywacja lub dezaktywacja dostepu oprogramowania
Smart view przez interfejs sieci Ethernet.

e ,Smart View przez USB” — aktywacja lub dezaktywacja dostepu oprogramowania
Smart view przez interfejs USB.

(Patrz 5> ,1.4.3 Hasta potaczenia, dostep programu Smart view”).
IEC 60870-5-103

Ten protokdt komunikacyjny teraz obstuguje blokowanie transmisji w kierunku
monitorowania i tryb testowy. (Patrz l=> , 3.6 IEC60870-5-103").

Modbus
W przypadku urzadzen z interfejsami RS485 i Ethernet (typ komunikacji ,1” lub ,T”) teraz
dostepne jest ustawienie projektu ,,Modbus RTU/TCP” (za pos$rednictwem parametru
[Wybér Modutéw] Scada . Protokdt”). Umozliwia to réwnolegta komunikacje urzgdzenia
poprzez interfejs szeregowy (RTU) i Ethernet (TCP). W szczegélnosci nalezy zwréci¢ uwage
na nastepujgce kwestie:

* Wszystkie urzadzenia Master widzg ten sam zestaw standéw.

» Wszystkie urzadzenia Master mogg resetowac stany z podtrzymaniem.

* Wszystkie urzadzenia Master mogg sterowad tym samym wytgcznikiem, wykonywad
resety i potwierdzenia.
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Param Urzadzenia

Okno dialogowe Reset, otwierane po nacisnieciu przycisku ,C” podczas zimnego rozruchu
zostato dostosowane do nowych zadan dotyczacych zabezpieczen: Teraz dostepny jest
nowy parametr ustawienia ,Konfig. resetu urzadzenia”, ktéry umozliwia usuwanie opcji z

okna dialogowego Reset. (Patrz <> ,1.4.6 Reset do ustawien fabrycznych, reset
wszystkich haset”).

Zabezpieczenie nadpradowe — I[n], 310[n]

Charakterystyki zalezne czasowo odwrécone All ANSI i IEC teraz majg limit czasu zgodny z
norma IEC 60255-151. (Patrz 5> ,4.8.1 Charakterystyki”, l=> ,4.9.1 Charakterystyki”).

Dodano nowa charakterystyke zalezng czasowo odwrécong ,RINV”. (Patrz .=~ ,4.8.1.9 R
Inverse [RINV] - Charakterystyka”, L=> ,4.9.1.9 R Inverse [RINV] - Charakterystyka”).

SamoKontrola

Komunikaty wewnetrzne urzadzenia (w szczegdélnosci komunikaty o btedach) sg teraz
dostepne w menu [Wskazania / Samokontrola / Komunikaty].

Wszystkie komunikaty, ktére mogg zostac tutaj wyswietlone, opisano w odrebnym
dokumencie ,Instrukcja rozwigzywania probleméw z HighPROTEC” (DOK-HB-TS).

Kontrola

Urzgdzenie MRM4 kontroluje kolejnos$¢ faz poréwnuje jg z ustawieniem parametru [Param
Przkt / Ustawienia ogélne] ,Kolejnos¢ Faz” (tj. ,,ACB” lub ,,ABC").

W menu [Wskazania / Stan urzadzenia / Kontrola / Kolejnos¢ Faz], dla kazdego
przektadnika pradowego i napieciowego dostepny jest specjalny sygnat uaktywniany, gdy
kontrola odpowiedniego przektadnika pradowego/napieciowego wykaze, ze rzeczywista

kolejno$¢ faz rézni sie od ustawienia w menu [Param Przkt]. (Patrz => ,4.14.4 Kontrola
kolejnosci faz").

Diody LED

Dostepny jest nowy tryb automatycznego potwierdzania stanu wszystkich diod LED:
Podtrzymanie stanu wszystkich diod LED jest potwierdzane (resetowane) w przypadku
alarmu (z dowolnego modutu zabezpieczajgcego) lub alarmu ogdlnego, ,,Zab .
Pobudzenie”.

Potwierdzanie automatyczne nalezy aktywowac¢ za pomocg ustawienia:

[Param Urzadzenia / Diody LED / LED 1...n], Podtrzymanie” = ,aktywne, potw. przez
alarm”

(Patrz 5> , Potwierdzenie reczne (przez naciéniecie przycisku C na panelu)”).

Reczne potwierdzenie

Stany diod LED, sygnatéw SCADA, wyjs¢ przekaznikowych i/lub oczekujgce komendy
wyzwolenia mozna potwierdzac przez nacisniecie przycisku ,,C” na panelu.

Po przypisaniu wymaganych elementéw do parametru , Potw. przyciskiem ,C”” mozna je
potwierdza¢ przez nacisniecie przycisku ,C” (na okoto 1 sekunde).

Jesli zachodzi potrzeba umozliwienia potwierdzania bez wprowadzania hasta, mozna
ustawi¢ puste hasto dla poziomu ,Zabezp-Poz1”. (Patrz l=> ,Potwierdzenie reczne (przez
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nacisniecie przycisku C na panelu)”; aby uzyska¢ ogélne informacje o hastach i kwestiach
zwigzanych z bezpieczenstwem, patrz <> , 1.4 Zabezpieczenia”).
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Wersja: 3,6
* Data: 2019-sty-31

Oprogramowanie

Funkcje zabezpieczajace urzadzenia MRM4 zostaty dostosowane do wymagan normy
VDE-AR-N-4110:2018.

Wykrywanie kierunku zwarcia miedzyfazowego

Poprawka btedu: poprawiono btad w algorytmie wykrywania kierunku, ktéry moégt
prowadzi¢ do btednego wykrywania kierunku w uktadach ,,ACB”. (Nie dotyczy to kolejnosci
faz ,ABC").

»Tylko nadzor”

Dodano nowy parametr wyboru funkcji urzgdzenia , Tylko nadzér” do nastepujgcych
funkcji zabezpieczajgcych:

« 310[x] — zabezpieczenie nadpradowe: ziemnozwarciowe (patrz L=> ,4.9.2
Zabezpieczenie nadpradowe ziemnozwarciowe — funkcjonalnos¢”)

Przy ustawieniu , Tylko nadzdér” = ,tak” funkcjonalno$¢ modutu jest ograniczona do funkgji
kontroli: decyzje o alarmach i wyzwoleniach nadal wystepujg jako stany, ktére mozna
sprawdzi¢ w gatezi menu [Wskazania / Stan urzadzenia] i przypisa¢ jako opcje wyboru),
ale juz nie wywotujg alarmu ogdlnego i wyzwolenia ogdlnego, w zwigzku z czym nie jest
wydawana komenda wyzwolenia. (Patrz > ,4.1.1 Alarmy ogdlne i wyzwolenia ogdlne”).

Menu zabezpieczen

W tej wersji urzadzenia HighPROTEC wprowadzono szereg ulepszeh — patrz temat
poswiecony zabezpieczeniom IT.

Dostepna jest nowa gatgZz menu [Wskazania / Bezpieczenstwo / Stany bezpieczehstwal,
ktéra zawiera informacje o réznych ustawieniach zabezpieczeh. Na przyktad dostepne sg
wpisy informujgce, czy hasta potagczenia zostaty zmienione przez uzytkownika, czy nadal
obowigzuja domysine hasta fabryczne. Jesli zabezpieczenia IT sg szczegdlnie istotne w
danym zastosowaniu, zaleca sie sprawdzenie wszystkich tych wpiséw przy uruchamianiu.
(Patrz l=> ,,Przeglad ustawien zabezpieczen”).

Ponadto na $ciezce menu [Wskazania / Bezpieczefistwo / Dziennik bezpieczenstwal]
dostepny jest dziennik bezpieczenstwa. Zawiera on podzbiér komunikatéw samokontroli
(patrz ponizej), ograniczony do komunikatéw zwigzanych z zabezpieczeniami. (Patrz l=>
,Komunikaty zwigzane z zabezpieczeniami”).

Dostep programu Smart view

Kolejna zmiana dotyczaca zabezpieczeh polega na tym, ze urzgdzenie MRM4 akceptuje
tylko potaczenia od ostatnich wersji programu Smart view.

Istnieje mozliwos¢ zdefiniowania haset potgczenia z programem Smart view: Hasto
potaczenia za posrednictwem interfejsu USB to , Potgczenie prez USB”, natomiast hasto
potaczenia za posrednictwem sieci to ,Zdalne potagczenie sieciowe”. Po ustawieniu hasta
potaczenia program Smart view nawigzuje potaczenie dopiero po podaniu wtasciwego
hasta. (Jednakze dla obu haset potgczenia fabrycznie ustawione sg puste wartosci).

Wszystkie potagczenia sg teraz szyfrowane, a certyfikaty gwarantujg prawidtowg
tozsamos¢ stron komunikacji.
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(Patrz 5> ,1.4.3 Hasta potaczenia, dostep programu Smart view”).

Hasta

Hasta sg teraz przechowywane w taki sposdéb, ze nie sg tracone przy aktualizacji
oprogramowania sprzetowego. (Patrz l=> ,1.4.2 Hasta").

Blokady czasowe przy podaniu btednych haset

W razie kilkakrotnego podania btednego hasta urzgdzenie MRM4 blokuje wprowadzanie
kolejnych haset przez coraz dtuzszy czas, az zostanie wprowadzone prawidtowe hasto.
Informacja o blokadzie jest przekazywana w postaci specjalnego komunikatu. Dotyczy to
haset kazdego rodzaju (w tym haset potgczenia wspomnianych powyzej), jednak
wyltgcznie ich wprowadzania, a zatem w czasie trwania blokady nie uniemozliwia
wykonywania czynnosci niewymagajgcych podania hasta.

Patrz 5> ,Blokada czasowa przy podaniu btednego hasta”.

Samokontrola, Syslog

Rejestrator komunikatéw samokontroli, dostepny w gatezi menu [Wskazania /
Samokontrola / Komunikaty], zostat ulepszony i teraz zbiera rézne komunikaty zwigzane
z zabezpieczeniami (np. kazde podanie btednego hasta) oraz wewnetrzne komunikaty o
stanie, ostrzezenia i komunikaty o btedach urzagdzenia MRM4.

Mozna aktywowad¢ modut Syslog, ktéry automatycznie przesyta kazdy nowy komunikat
wewnetrzny (samokontroli) do tego samego komputera serwera. Korzysta z protokotu
.Syslog”, ktéry stanowi powszechnie znany standard przesytania komunikatéw dziennika.

Patrz => ,9.2 Komunikaty samokontroli”, > , 9.3 Syslog”.

SCADA ,,Slave ID”

W odniesieniu do wszystkich protokotéw SCADA , Slave ID” juz nie jest parametrem
ustawienia, a komendga bezposrednia.

Jako ze komendy bezposrednie nie sg zapisywane w pliku ustawien *.HptPara, juz nie
istnieje ryzyko naruszenia wymogu unikatowosci identyfikatoréw urzadzen Slave przez
zatadowanie pliku *.HptPara do kilku urzadzer HighPROTEC. Jednakze z tym
dodatkowym zabezpieczeniem wigze sie pewna wada polegajgca na tym, ze podczas
uruchamiania , Slave ID” musi mie¢ zawsze ustawiong wartos¢, nawet wéwczas, gdy
uzywany jest przygotowany plik *.HptPara.

Nowy protokoét komunikacyjny IEC 60870-5-104
Teraz dostepny jest protokét komunikacyjny zgodny z normg IEC 60870-5-104.
Patrz .9> ,3.7.1 IEC 60870-5-104".

Ten protokét moze tez petnic¢ role zrédta synchronizacji czasu. (Patrz 5> ,3.8
Synchronizacja czasu”).

Konfigurowalne punkty danych protokotéw Modbus i IEC 60870-5-104

Protokoty komunikacyjne Modbus i IEC 60870-5-104 teraz mozna dostosowac do
konkretnego zastosowania przez (ponowne) zmapowanie punktéw danych. Takie
rozwigzanie utatwia ptynng integracje urzgdzenia MRM4 z istniejgcg siecig podstacji.
Dostepne jest nowe narzedzie o nazwie SCADApter dla systemoéw operacyjnych Windows,
ktére stuzy do mapowania punktéw danych na adresy wewnetrzne protokotu.
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Patrz 5> ,3.7.3 Mapowanie punktéw danych przy uzyciu systemu SCADApter” i odrebna
dokumentacja programu SCADApter.

Protokoét komunikacyjny IEC 61850
Zmieniono nazwy parametréw wejs¢ i wyjs¢ wirtualnych.
Liczba dostepnych wejs¢ i wyjs¢ wirtualnych zostata zwiekszona z 32 do 64.

Patrz 5> ,3.4 IEC 61850".

Reczne potwierdzanie stanéw diod LED

Teraz mozna potwierdzac (resetowac) stany diod LED z podtrzymaniem przez nacisniecie
przycisku ,C" i przytrzymanie go przez okoto 1 sekunde, bez potrzeby wprowadzania
hasta. Wynika to z nowej wartosci domysinej nastepujgcego parametru: [Param
Urzadzenia / Zerowanie] ,,Potw. przyciskiem ,C"”” = ,Potw. LED bez hasta”

Patrz 5> ,Potwierdzenie reczne (przez nacisniecie przycisku C na panelu)”.

Wy przekaz, Diody LED, Ster Wytaczaniem
Funkcja negacji sygnatu wyzwalania (wejSciowego) zostata zmodyfikowana.

Zachowanie podtrzymania zostato zmodyfikowane: teraz jest wiecej warunkéw
powodujgcych zresetowanie stanu z podtrzymaniem.

(Patrz 5> ,2.10.3 Ustawienia wyj$¢ przekaznikowych”, 5> ,2.10.1 Diody LED”, l=>
»Menedzer wyzwalania — przypisanie komend”).

Podrecznik techniczny
Dokumentacje techniczng podzielono na dwa niezalezne dokumenty:

* Podrecznik uzytkownika (niniejszy dokument, MRM4-3.7-PL-MAN) opisuje urzadzenie
MRM4 wraz z jego funkcjami i zastosowaniami.

W poréwnaniu z poprzednig wersjg urzgdzen HighPROTEC wszystkie rozdziaty
podrecznika uzytkownika zostaty starannie przeredagowane i poprawione w celu
utatwienia zrozumienia tekstu i wyeliminowania bteddw.

e Podrecznik referencyjny MRM4-3.7-PL-REF zawiera opis wszystkich parametréw,
ustawien, wartosci i stanéw binarnych. Dla kazdej pozycji dostepna jest tabela z
wszystkimi wtasciwosciami, np. gatezig menu, nazwg modutu, wartoscig domysing i
zakresem wartosci oraz krétkim tekstem pomocy.

e Zmieniono konwencje nazewnictwa dokumentéw technicznych. Konkretnie numer
wersji jest teraz czescia identyfikatora dokumentu. W zasadzie wszystkie dokumenty
majg jednakowg konwencje nazewnictwa: ,<urzadzenie( -
a)>-<wersja>-<jezyk>-<typ dokumentu>. (Patrz réwniez l=5> ,1.1 Komentarze na
temat podrecznika”).

Na przyktad niniejszy dokument techniczny miat wczesniej ( do wersji 3.4) nazwe
DOK-HB-MRM4-2D. Obecna nazwa to MRM4-3.7-PL-MAN.

Dodano rozdziat poswiecony wymaganiom dotyczacym przektadnikéw pradowych, patrz
s> ,2.5.3.4 Wymagana dotyczace przektadnikéw pradowych”.
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Zakres dostawy

Ze wzgledu na kwestie srodowiskowe i efektywnosciowe ptyta DVD produktu nie jest juz
standardowo dostarczana z urzadzeniami HighPROTEC.

Z naszego doswiadczenia wynika, ze wiekszos$¢ uzytkownikéw woli bezposrednio pobierac
catg dokumentacje techniczng (Podrecznik uzytkownika, Podrecznik referencyjny itp.) oraz
pliki instalacyjne aplikacji dla systemu Windows (Smart view, DataVisualizer, Edytor stron,
SCADApter) z adresu internetowego => http://wwdmanuals.com/MRM4-2. Trzeba
pamietad, ze adres ten jest takze podany na naklejce z kodem QR znajdujacej sie na
obudowie urzagdzenia.

Jesli ptyta DVD produktu jest nadal wymagana, na przyktad przez uzytkownikéw, ktérzy
nie majg dostepu do Internetu, mozna jg zaméwic oddzielnie.

(Patrz réwniez > ,Zakres dostawy”).

Sprzet

Urzadzenia HighPROTEC z duzym wyswietlaczem (128 x 64 pikseli) beda dostarczane z
wysSwietlaczem innego producenta. Taki wysSwietlacz jest pod kazdym wzgledem

kompatybilny z poprzednim, z wyjatkiem tego, ze wymaga oprogramowania sprzetowego
z dostosowanym sterownikiem wysSwietlacza.

Oprogramowanie
Dodano nowy sterownik wyswietlacza, kompatybilny z nowym sprzetem.

* Oznacza to, ze to wydanie zawiera wszystkie sterowniki dla catosci sprzetu
HighPROTEC (tacznie ze starszymi urzadzeniami), dzieki czemu mozliwa jest réwniez
aktualizacja starszego sprzetu HighPROTEC (z wyjatkiem starych wydan 2.x, tj.
urzadzen z interfejsem szeregowym RS232).

Nazwy niektérych ustawien i teksty pomocy zostaty zmienione w celu poprawy
przejrzystosci i uspéjnienia terminologii.

W szczegdlnosci nalezy wspomnieé o nastepujacych kwestiach:
* W odniesieniu do parametréw ustawien ,,/ . Zerow dla Ch-k INV” i, 310 . Zerow dla

Ch-k INV,, nazwa opcji zwigzanej z charakterystyka zalezng czasowo zostata
zmieniona z ,Obliczone” na ,czas odwrécony”.

IEC 60870-5-103

Rekordy zaktécen zostaty dodane do SCADApter.

Profibus, IEC 60870-5-103

Protokoty komunikacyjne Profibus i IEC 60870-5-103 teraz mozna dostosowac do
konkretnego zastosowania przez (ponowne) zmapowanie punktéw danych. Takie
rozwigzanie utatwia ptynnga integracje urzadzenia MRM4 z istniejgcq siecig podstacji.

Narzedzie Windows SCADApter zostato odpowiednio udoskonalone, tak aby mozliwe byto
mapowanie punktéw danych na adresy wewnetrzne protokotéw (protokoty SCADA Modbus
i IEC 60870-5-104 s3 juz konfigurowalne od wydania 3.6).
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13 Dodatek
13.6.6 Wersja: 3,7

W zwigzku z tym dokument zatytutowany , Lista punktéw danych IEC 60870-5-103"
nie bedzie juz aktualizowany:

» Deklaracja IEC 60870-5-103 — Wspétpraca urzadzen, ktéra byta czescia tego
dokumentu, jest teraz dostepna jako nowy rozdziat zatagcznika do niniejszej instrukcji
obstugi. Patrz <> ,13.2 IEC 60870-103 — Wspdtpraca urzadzen”.

* Jako ze liste punktéw danych mozna skonfigurowaé za pomocg SCADApter, domysiny
zbiér punktéw danych jest dostepny w pliku IEC103 Default IU.HptSMap do
bezposredniego wykorzystania w programie SCADApter, zamiast jedynie w postaci
rozdziatu w dokumencie ,Lista punktéw danych IEC 60870-5-103".

Plik ten mozna pobra¢ bezposrednio (i bez zadnych kosztéw) ze strony => http://
wwdmanuals.com/MRM4-2 lub znalez¢ na ptycie DVD produktu. (Ptyte DVD nalezy
jednak zaméwi¢ oddzielnie, patrz , Zakres dostawy” powyzej).
¢ Analogicznie dostepne sg takze pliki mapowania punktéw danych

IEC104 Default IU.HptSMapiProfibus Default IU.HptSMap, w postaci
szablonéw poczatkowych odpowiednio do protokotéw SCADA IEC 60870-5-104 i
Profibus.

Patrz 5> ,3.7.3 Mapowanie punktéw danych przy uzyciu systemu SCADApter” i

oddzielna dokumentacja SCADApter zawierajgca ogdlne informacje na temat
konfigurowalnych protokotéw SCADA.

IEC 60870-5-103
Rekordy zaktécen zostaty dodane do SCADApter.

»Slave ID” nie jest juz parametrem ustawienia, ale komendg bezposrednig, wiec nie jest
on zapisywany w pliku ustawien *.HptPara.

Wartosci energii sg teraz dostepne dla typu 41. (Dzieki temu transmisja wartosci energii
jest teraz kompatybilna z dziataniem urzadzeh System Line).

Profibus

Wartosci pomiaréw moga by¢ teraz konfigurowane jako wartosci Big Endian w programie
SCADApter.

Smart view, DataVisualizer, Edytor stron, SCADApter
Te aplikacje administracyjne i sterujgce dla systemu operacyjnego Windows zostaty

przeprojektowane. Nowy wyglad jest nowoczesny, przejrzysty i dopasowany do
standardowego wzornictwa systemu Windows 10.

Dokumentacja SCADA

Dokumenty SCADA zostaty dopasowane pod wzgledem uktadu i stylu do podrecznika
uzytkownika (tj. niniejszego dokumentu).
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