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Ty0n tavoitteena oli tehdad suunnitelma painekuljettimen ohjauksen siirtdmisesta
ohjelmoitavasta logiikasta automaatiojarjestelmééan. Samaan tyohon sisaltyi

epéselvien dokumenttien tarkastaminen ja uusien piirikaavioiden piirto.

Tyo tehtiin Kemira Oyj, Finnish Chemicalsin tehtaalle, joka sijaitsee Aetsassa.
Tyo6n kohteena oli rakeistinl alite painekuljetin, joka sijaitsee TIV-2 pakkaamossa.
Painekuljetin siirtda pulveria kuljetustypen avulla painesailiosté putkistoa pitkin

kartiosekoittajille.

Suunnitelma alkoi logiikka piirikaavioiden tarkastamisesta, seka kaytto- ja
huoltohenkil6iden haastattelusta. Haastatellen keratysta tiedosta saatiin

”hahmotelma” painekuljettimen toiminnasta.

Piirikaaviossa olevista positiotunnuksista saatiin symbolit, jotka liitettiin 1/O-
luetteloon. 1/0-luettelon ja logiikan ohjelman perusteella laadittiin sekvenssikaavio
painekuljettimen ohjauksesta. Tama sekvenssikaavio oli pohjana

systeemisuunnittelulle uuteen automaatiojarjestelmaan.
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ABSTRACT

The aim of thesis was do planning control of pressure conveyer move from
programmable logic to automation system. Include at the same thesis inspect

unclearly of documents and draw new circuit diagram.

The thesis was doing to plant of Kemira Ltd., Finnish Chemicals who is located at
Aetsa. Object of thesis was under granulatorl of pressure conveyer who is located
at packing plant TIV-2. Pressure conveyer carries powder with the help of carrier

nitrogen from pressure tank to conic mixers by pipe lines.

The planning started inspect with logic circuit diagram with interview both
operation and maintenance person. Information from collected by interview was

get sketch operation from pressure conveyer.

Position mark from circuit diagram was get symbols, which was add to 1/0-catalog.
On the basis of 1/0-catalog and logic program was plan sequence chart control of
pressure conveyer. This sequence chart was base to systems planning new

automation system.
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1 JOHDANTO

1.1 YLEISTA

1.2

30 vuoden aikana tuotantolaitoksissa ja tehtaissa on tehty paljon muutos- ja
saneeraustoitd. Muutostdiden kohteena ovat olleet vanhat automaatiolaitteet, jotka
ennen olivat tdysin pneumaattisia tai séhkdmekaanisia sekvenssikojeita ja rele-
lukituksia "relelogiikoita”. 70 luvulla nditd tuli tdydentdmadn langoitetut logiikat ja
operaatiovahvistimin toteutetut yksikkdsaatimet. 80 luvulla tulivat ensimmaiset

automaatiojarjestelmét ja ohjelmoitavat logiikat.

Tamaéan opinndytetyon kohteena on Finnish Chemicalsin tehtaalla toimiva
painekuljetin. Painekuljetin toimii ohjelmoitavalla logiikalla. Kéyttssé oleva
logiikka on tullut elinkaarensa péatepisteeseen. Laitteen modernisointia
suunniteltaessa on paadytty siirtad laiteen ohjaus tehtaalla kéyttssé olevaan

automaatiojarjestelmaan.

KEMIRA ja FINNISH CHEMICALS

Kemira-konserni on kemianyhtid, jolla on nelja liiketoiminta-aluetta:

e Kemira Pulp&Paper

e Kemira Water

e Kemira Specialty

e Kemira Coatings

”Kemira on toimialoillaan maailmanlaajuinen yhtié. Vuonna 2006 Kemiran
liikevaihto oli noin 2,5 miljardia euroa ja henkiléstoméaara 9000. Kemira toimii 40

maassa” /1/ .
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Poimintoja Kemira-konsernista /1/

Kemira Oyj

Yritysmuoto Julkinen osakeyhtio

Osake OMXH: KRA1V

Perustettu 1920

Toimitusjohtaja Lasse Kurkilahti

Kotipaikka Helsinki, Suomi

Toimiala kemianteollisuus

Tuotteet teollisuuskemikaalit

Liikevaihto Nousua 2 523 milj. € (2006)

Liikevoitto Nousua 202 milj. € (2006)

Nettotulos Nousua 97 milj. € (2006) L B e Tl
Henkilokuntaa 7 670 (31.12.2005) Kuva 1: Kemiran paakonttori Helsingissa /1/

”Kemira osti Finnish Chemicalsin osakekannan 1.4.2005.
Finnish Chemicals toimittaa kemikaaleja ja niihin liittyvia palveluita

maailmanlaajuiselle asiakaskunnalle” /2/.

Asiakkaita ovat sellu- ja paperiteollisuus seké ladke-, kemian-, kasvinsuojelu- ja

vesikemikaaliteollisuus./2/

Finnish Chemicalsin perinteistd ydinosaamisaluetta on sahkdkemia, johon liittyy

alkalimetalliteknologian osaaminen./2/

”Finnish Chemicalsin toimipaikat Suomessa ovat Aetsd, Joutseno ja Kuusankoski,
seka USA:ssa Eastover, SC ja Augusta, GA” /2/ .

HISTORIA

1937, Finnish Chemicals Oy:n
l,

urvallisuus
Tu us j
_Ajankohtaista
Linkit

Yhteystiedot
HIENO- JA ERIKOIS-
KEMIKAALIT

VALKAISU-
KEMIKAALIT
AJANKOHTAISTA

Kuva 2: Finnish Chemicalsin historia /2/
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1.3 TAUSTAA TYOLLE

Finnish Chemicalsilla on toteutettu prosessin uudistus- ja laajennustoita
erikokoisina osaprosesseina. Tehtaalla on kéyttssd kahden eri toimittajan

automaatiojarjestelma. Metso Automation Damatic XD ja Emerson DeltaV.

Tehtaalla kdytetddn hajautettuja logiikoita, kuten SIEMENSI4 ja OMRONia.
Néissa kayttoliittyma on rakennettu PC-valvomoon jollakin WINDOWS

ymparistossa toimivalla valvomo-ohjelmistolla esimerkiksi In Touch tai Sitec.

Jos osaprosessi on hyvin pienehkd, jarjestelmaan ei ole luotu erillista
kayttoliittymad, vaan ohjaus on toteutettu ohjelmoitavalla operointipaneelilla tai
paikalliskytkimilla ilman néayttépaneelia. Merkkilamput ainoastaan indikoivat

jarjestelman toimintaa.

Tamaéan opinnaytetydn kohde on pneumaattinen kuljetusjarjestelma P-9-34, joka on
tarkoitus siirtada hajautetusta logiikasta SIEMENS S5 100U:sta DeltaV

automaatiojarjestelmaan.

Kaytdssa oleva painekuljetin toimii ihan hyvin. Jarjestelmén heikkoutena on se,
ettd logiikka sijaitsee tuotantotilassa, jossa késiteltdva aine on hyvin reaktiivista ja
metalleja syovyttavaa. Ongelmia aiheutuu, kun aine paasee tunkeutumaan
ohjauskeskuksen sis&an ja syovyttaa piirikortteja. Logiikka on vanhaa mallia, jonka

kunnossapito tulee kalliiksi varaosien korkean hinnan vuoksi.

Koska nykyinen jarjestelmé on toteutettu ilman valvomoa, ainoastaan kotelon
kanteen sijoitetut merkkivalot ilmaisevat jérjestelmén toimintaa. Kuljetuksen
etenemista on hankala seurata, eik& ajastimien aikoja voida ulkoapéin muuttaa.

Jarjestelméa on véhan kuin ”musta laatikko”.

Tasta eteenpain kaytetddn Finnish Chemicalsista lyhennettd FC.
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1.4 TYON TAVOITTEET

Tyo6n perustavoite on muuttaa painekuljettimen P-9-34 ohjaus ohjelmoitavalta
logiikalta OJ-268 tehtaalla k&ytdssa olevaan DeltaV automaatiojarjestelmaan.
Muutosty6lla pyritdan saastdmaan kunnossapitokustannuksia. VVaraosien maara
vahenee, kun yhdenmukaistetaan ohjausjarjestelmaa. Operaattorin ty6 helpottuu,
kun hén saa tarvittavaa lisdinformaatiota prosessista. Taman muutostyon
seurauksena prosessin valvominen on nakyvampaa, kun yksi “musta laatikko”

poistuu.

Ty0 sisaltad seuraavat osatavoitteet:

e Nykytilan kuvaus ja dokumentointi (katso 1.4.1)
o Kytkentdmuutosten suunnittelu (katso 1.4.2)
e Uusitun jarjestelman ohjelman méaarittely (katso 1.4.3)

1.4.1 Nykytilan kuvaus ja dokumentaatio

Laaditaan toimintaselostus, jossa kerrotaan miten painekuljetin toimii.
Selvitetddn, mité nykyinen 0J-268 logiikan ohjelma tekee. Ohjelman
toiminnallisuuden ymmartamiseksi, valittiin esitystavoista sekvenssikaavio-

esitystapa.

Piirikaavioista I0ytyi kasin lisattyja muutoskytkentdjd, joiden vuoksi nykyiset
kytkennat ja kuvat tarkastetaan tyyliin ”johto johdolta”.
Mikaéli tarkastuksessa esiintyy poikkeamaa liséttyjen kytkentdjen vuoksi,

ne korjataan kuviin paikkansa pitaviksi.

Opinnéytetyohon kuuluu uudet kentté- ja instrumenttipiirikaaviot. Uudelleen
piirrettdessa pyritaan kayttdmaan samoja piirustuspohjia, kuin FC:11a on kaytdssa.
Lopuksi kaikki dokumentit kootaan yhdeksi kokonaisuudeksi, joka siséltaa seka
vanhat ettd uudet dokumentit.
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1.4.2 Kytkentamuutosten suunnittelu

Tavoitteena on, ettd uusissa piirikaavioissa pyritdan séilyttdamaéan nykyinen
kaapelointi riviliittimilta kentalle pain. Kentta kaapelointi ja kytkennat jaavat

ennallaan.

DeltaV automaatiojérjestelméstéd vedetdan kaksi uutta runkokaapelia
kenttdkoteloon OJ-268. Runkokaapelit kytketddn uusille riviliittimille.

Runkokaapelin riviliittimilta virtapiirit johdotetaan releille.

DeltaV:n tulot noudattavat NPN-kytkentdd, jonka vuoksi kentélté tulevat tulot
releistetddn. Kenttakotelon kannessa olevia kytkimia ei tarvitse releistaé.
Kenttakoteloon lisatdan uudet releet kentan ja DeltaV automaatiojérjestelmén

valiin.

Nykyinen kenttédkotelo on tullut liian tdyteen lisdysten vuoksi.

Logiikan poistuttua kenttakotelosta OJ-268 jaa koteloon vapaata tilaa. Tama
vapaatila pyritadn hyodyntdmaan Lay-Out:a pdivitettdessé. Kotelon Lay-Out
piirrettaessa uusiksi ja sotkuisenndkdinen sisélto “fiksataan”. Releiden ja

riviliittimien sijoittelua pyritddn saamaan véljemmaéksi Lay-Out:lle.

1.4.3 Uusitun jarjestelman ohjelman maarittely

Nykytilan kuvauksessa kuvattu logiikan ohjelma sekvenssikaavioineen,
ohjelmineen ja toimintakuvauksineen antaa pohjan uuden jarjestelman

maéadrittelylle.

Ohjelmoitavissa logiikoissa ja automaatiojarjestelmissé toiminnot toteutetaan eri
tavalla. Ei ole tarkoituksen mukaista, etta ohjelmoitavien logiikoiden ohjelmat
kopioidaan sellaisenaan automaatiojarjestelmaan. Tarkeinté on, ettd toiminnallisuus
séilyy. FC:lle on aiemmin rakennettu yksi painekuljetin DeltaV jarjestelmaan.
Tarkoitus on ottaa siitd mallia siltd osin, kuin se on mahdollista. Logiikan
ohjelmassa olevat puutteet pyritddn korjaamaan uudessa jarjestelmassé ja

typen kulutusta pyritddn minimoimaan painekuljettimen toiminnassa.
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2 DELTAV
DeltaV on Fisher Rosemount:n kehittdma automaatiojarjestelma. DeltaV

automaatiojarjestelmaé tarjoaa helppokayttoiset ja tehokkaat tyckalut prosessin

suunnitteluun ja hallintaan seké kattavan moduuli ja toimilohkokirjaston.

DeltaV jarjestelman arkkitehtuuri

Periaatekuva DeltaV automaatiojérjestelmésté.

% 2 g I /// L Workstation

___ Primary Control Network
=

- ___— Primary Hub

— —.—-—_—-_::___]‘_//-“' | ___— Secondary Control Network
i e
e = - Secondary Hub
S ee—— I ___— System Power Supply
Do
[ B = T 11— /O Subsystem
o1
|
I s
I = L \4\. = -IT
SRR
Controller

Kuva 3: DeltaV automaatiojérjestelmén arkkitehtuuri /3/

Jarjestelmé rakentuu tietokoneverkosta, jonka solmut ovat yhdistetyt toisiinsa
kytkinten valityksell4. Solmu on tybasema tai jarjestelméohjain (kontrolleri).
Yhteen tydasemaan voi olla liitettyn& useampia jarjestelmaohjaimia.
Jarjestelméohjaimet ohjaavat kommunikointia 1/0-yksikoiden ja jarjestelmavéylan
valilla ja suorittavat ohjaustoimintoja. Jarjestelmasséd maksimissaan voi olla:

e 120 solmua

e 100 jarjestelmdohjainta yhtena tai kahdennettuna

e 60 ty0asemaa
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Jarjestelmé& koostuu minimissaan: yhdesta tyfasemasta, yhdestd Hub:sta, yhdesté
tehol@hteestd, yhdesté jarjestelmdohjaimesta ja siihen liitetysta 1/0O:sta seké 1/0:hin

liittyvasta identifioidusta lisenssista. /3/

Hierarkia
DeltaV:ssd sovellusta kutsutaan ohjausstrategiaksi. Ohjausstrategia jakautuu

ryhmiksi (osaprosesseiksi) jne. Alla oleva kaavio esittaa hierarkiaa, miten

jarjestelma rakentuu. /3/

Flant
Boiler Tank Recovery | Flant Areas
MTR-101 Flc-101 101
Madul
[2-State Mator) (PID Loop) (Block Yalve) pedies
Function Algarithms
Block Diagram (FED or 3FC)
Function
FID 1 Blocks or
/\ o
HI_L I 101N Gain SR Parameters
(Alarm) (Input) (Tuning) iSetpoint)

Kuva 4: DeltaV hierarkia /3/
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Ohjelmisto
Ty06asemat ja DeltaV ohjelmisto tarjoaa graafiset kdyttoliittymat prosessin

hallintaan, konfigurointiin ja tiedonkeruuseen.

” DeltaV ohjelmisto sisaltad eri sovellusohjelmia eri toimintojen toteuttamiseen.
Sovellukset voidaan jakaa toimintojen mukaan kahteen paaryhmaan: suunnittelu- ja

operointitydkaluihin /4/.

Suunnittelutydkaluista tarkeimmat:
e DeltaV Explorer

e Control Studio

e Operate

e Process History View

"DeltaV Explorer muistuttaa Windows Exploreria ja se on yksi tarkeimmista
sovelluksista. DeltaV Explorerilla voidaan tutkia jarjestelman rakennetta. Silla
my0s madritelldan jarjestelmén komponentit (mm. alueet, moduulit, laitteet ja
hélytykset)” /4/.

Control Studiolla suunnitellaan ja muokataan automaatiomoduuleja. Control
Studiossa erilliset toimilohkot kootaan graafisesti toisiinsa yhdistaen yhdeksi

toimivaksi kokonaisuudeksi, jota kutsutaan automaatiomoduuliksi.

”Operointitydkaluista tdrkeimmat ovat ” Operate” ja "Process History View”.

Operate toimii kahdessa tilassa:” /4/.

Konfigurointi, suunnittelutilassa

Suunnitellaan nédytot ja kayttoliittymat prosesseille.

Operointi tilassa

Néaytot ovat kaytettavissa prosessin ohjaukseen.

Process History View ohjelmalla voidaan jarjestelmén tietoja kerété trendeiksi.
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3 HIENOKEMIKAALITEHTAAN TUOTEKULJETTIMEN
OHJAUKSEN MODERNISOINTI

3.1 Prosessikuvaus

FC:n prosessit ovat luonteeltaan salaisia ja ne kuvataan téssé tydssa vain karkeasti.
Aine tulee pakkaamoon pulverina painekuljettimen paineséilioén. Painekuljetin
siirtaa pulveria kuljetustypen avulla painesailiostd putkistoa pitkin
kartiosekoittajille. Rakeistimella pulveri rakeistetaan. Valmis tuote seulalta saadaan
sopivan kokoisena jakeena.

Typpea kaytetddn prosessissa:
e Venttiilien tiivistdmiseen
e Kuljetus kaasuna painekuljettimissa

¢ IImankosteuden syrjayttdmiseen

Tuotteen késittely tehddan typpiatmosfaarissa, jolloin materiaalin kasittelysta tulee
hermeettistd. Pulverin siirtoon kéytetty kuljetustyppi poistuu systeemisté
ulkoilmaan kartiosekoittajan (Nautamixerin) paéll& olevien suodatinpussien kautta.
Suodatinpussien pinnalle kertyy pulveria. Suodatinpusseja puhdistetaan jaksoittain
taryjen ja ylimaaraisten typpi-impulssien avulla.

Ks. kappaleesta 3.2.3.3 Polysuodattimen puhdistussekvenssi P-1-21

Tekstissa esiintyva Nautamixeri on virallinen nimitys kyseiselle laitteelle. Yritys,
joka valmistaa niitd, on nimennyt sen Nautamixeriksi. Nautamixeri on kartiosailio,
joka on sekoittimella varustettuna. Nautamixerin positiotunnus on P-1-21. Se
sijaitsee prosessissa rakeistimenl laitteistosta ylimpéna.

Painekuljettimia pakkaamossa on nelja. Kaikki painekuljettimet siirtavéat tuotetta
eteenpdin ja sijaitsevat lattiatasossa. Rakeistinl:n painekuljetin P-9-34 on
tarkedssa tehtavéssa koko pakkaamossa. Kaikki pulveri, jota kasitellaan, kulkee

painekuljetin P-9-34 kautta.
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Painekuljettimella tarkoitetaan systeemid, johon kuuluu:

o Paineséilio

o Kuljetus putkisto

o Tayttoventtiili

o Kuljetustyppi venttiilit
Painekuljettimesta P-9-34 puhuttaessa kdytetadan nimitystd ELMO.
Painekuljettimen ELMO toiminta kerrotaan tarkemmin liitteessa. Ks. LIITE 11
P/1-kaaviosta muokattiin opinndytety6hon soveltuva periaatekuva. Ks. LIITE 9
Pulverin kierron selventdmiseksi periaatekuvassa nuolilla kuvataan pulverin kiertoa

prosessissa.

RAKEISTIN 2

Suodattimen P-8-10 ravistelu-
. venttiilit Y13.2 JA Y13.3
Pulveri

ulos ><<—

Jakoventtiili

OV-268A2 ><<_ Typpi
NAUTAMIXERI
P-1-21
seina
A 4
PulVeri RAKEISTIN 1 Rae
- T U IOS
S1Saan v .
SEULA =
Tarykuljetin R
P_9_40 \ g P_9_33 P-9_28
Alite
ELMO Tayttoventtiili
Typpi
Kuljetus
typpiventtiilit
0V2-268 ja
0OV3-268
Haihduttamo Pakkaamo TIV-2

Kuva 5: Yksinkertaistettu prosessikuvaus
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Pulveri tulee seindn takana olevalta vaakasekoittajalta P-9-37 tarykuljetinta P-9-40

pitkin painekuljettimelle P-9-34.

Jos jakoventtiili on asennossa suuntaan P-1-21, painekuljetin P-9-34 kierrattaa

pulveria seulalta nautamixeriin.

Jos jakoventtiili on asennossa suuntaan P-1-23, painekuljetin P-9-34 siirtaa

pulveria rakeistin2:lle.

3.1.1 Rakeistettaessa rakeistimellal

Valmis tuote on seulalla rakeisessa muodossa, joka siirtyy ylitteend toiseen
painekuljettimeen (P-9-28). Painekuljetin P-9-28 siirtda valmiin tuotteen

varastosailioon. Taté ei ohjata logiikalla OJ-268.

Seulalta tuleva alite, joka on osaksi pulveria, siirretddn painekuljettimella P-9-34

takaisin Nautamixeriin.

Rakeistimetl ja 2 ovat toiminnoiltaan hyvin samanlaisia, ne ovat eri valmistajan.

Rakeistin2:a ei kuvata téssa ty6ssd, kuin mita valttdmatonta on.

3.1.2 Rakeistettaessa rakeistimella2

Rakeistinl:ll& ja rakeistin2:lla ei rakeisteta pulveria samaan aikaan.
Kun rakeistinl ei ole kdytdssa, sen painekuljetin P-9-34 tdyttaa rakeistin2:n yll&

olevaa Nautamikseria P-1-23.

Rakeistin2:n seulan alla oleva painekuljetin P-9-24 ei voi siirtaa tuotetta samaan

aikaan painekuljettimen P-9-34:n kanssa Nautamikseriin P-1-23.

Kuljetusvuorot limittaytyvét, jotta paine ehtii tasaantua kuljetusputkistoissa.
Kuljetusvuoron saa se painekuljetin, jonka pintakytkin antaa ensiksi
painekuljettimelle siirtoluvan. Toinen painekuljetin ja4 odottamaan vuoroaan.
Taten kuljetusputkiston tukkeutuminen estetaan. T&ta kuljetusvuoron varausta
varten ohjelmassa on ulkoiset lukitukset.

Ks. kappaleesta 3.2.3.5 Kuljetusvaiheen lukitus logiikoilla OJ-268 ja OJ-300
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3.2 Dokumentit

3.2.1 Prosessiin aiemmin tehty laajennus

Pulverin rakeistus aloitettiin 90-luvulla. Silloin oli k&ytdssa vain yksi rakeistin, jota
ohjasi logiikka OJ-268. Ohjaus on toteutettu SIEMENS S5 100U logiikalla ja se

sijaitsee kenttakotelossa OJ-268. OJ-268 on samalla myds kenttdkotelon tunnus.

Myo6hemmin prosessiin on lisatty uusi rakeistin2, jota ohjaa logiikka OJ-300
ohjauskeskuksessa AK-24. Ohjaus on toteutettu OMRON logiikalla.

Prosessiin on lisétty jakoventtiili HS-268A(HV5-268), jolla siirretdan pulveria
nautamixeri P-1-21:lle tai P-1-23:lle. Jakoventtiilin ohjaamista varten on lisatty

kenttdkoteloon OJ-268 seuraavat komponentit:

1 ké&sivalintakytkin

2 merkkilamppua

2 induktiivista rajakytkinta

1 suuntaventtiili

1 painekytkin
Painekytkimelld indikoidaan, onko jakoventtiililla tiivistepainetta.

Néama lisaykset nakyvat piirikaavioissa késin tehtyind muutoksina.

3.2.2 Dokumenttien luettelo ja kuvaus

Dokumentointiin katsotaan kuuluvaksi seuraavat dokumentit:

Dokumentti tiedostotyyppi kpl tarkemmin
1.Piirustusluettelo Word 1
2.Sahkokuvat Ks.3.2.2.1
2.1.Vanhat piirikaaviot pdf 10
2.2 Kenttakaavio Cad 6
2.3.Instrumenttipiirikaaviot Cad 16
2.4.Péivitetty Lay out kenttdkotelo  Cad 1
2.5.Péivitetty osaluettelo Excel 1

3.Piirikohtaiset toimintakuvaukset Word 16 Ks.3.2.2.3
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4.Automaatiomoduulit pdf 16 Ks.3.4.4
5.1/0O-luettelo DeltaV Excel 1 Ks.3.4.1

Opinnéytetydn tavoitteessa madritettyjen dokumenttien liséksi katsotaan ty6hon

liitettavaksi seuraavat dokumentit:

6.Logiikan ohjelma pdf 10 Ks.3.2.3
6.1. Operandit pdf 1
6.2. 1/0-luettelo SIEMENS Excel 1 Ks.3.2.3.1
7.Sekvenssikaavio vanhasta Word 4 Ks.3.2.2.4
8.Sekvenssikaavio uudesta Word 2

Liitteissd olevien liitedokumenttien sivu maaraa rajoitettiin, ettei tutkintotyon sivu
ma&ara paisuisi litan suureksi. Niihin on lisatty myos sellaisia dokumentteja, joita ei

muuten dokumentoitaisi.

3.2.2.1 Sahkdkuvat

Sahkokuviin luetaan kuuluviksi:
Paavirta-, apujannite-, logiikka-, layout- ja kaapelointikaaviot sekd kenttakotelon
osaluettelo.

Tarkastettaessa nykyisia kytkentdja ja piirikaavioita huomataan, milta osin
jarjestelma& on muutettu. Logiikkapiirikaavioista nakyy niihin lisatyt kytkennat,
sekd miltd osin kuvat ovat alkuperdisid ja mité niihin on lisatty. Lisdykset nakyvat
kasin tehtyind skitsauksina” dokumenteissa. Ks. LIITE 1/3(3)

Vanhoja kuvia ei piirretd uusiksi. S&hkokuviin suunnitellaan ja piirretdan seuraavan
tyyppiset kuvat: Kenttédkaavio ja piirikohtaiset instrumenttipiirikaaviot. Ks. LIITE
2 ja LIITE 3. Kenttakaaviossa nékyy jarjestelmén kytkeytyminen 1/0-kortilla
olevasta kanavasta aina kentalla sijaitsevaan instrumenttiin. Kenttdkaavio etenee
nousevassa signaalipari jarjestyksessé. Piirikohtaisessa instrumenttipiirikaaviossa
kuvataan instrumenttipiirin kytkeytyminen jarjestelmaén. Samassa kuvassa

esitetaddn instrumenttipiirin tulot ja l&hdot.
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3.2.2.2 P/l kaavio

Alkuperainen P/I-kaavio on olemassa, mutta opinndytety6hon siité rajattiin tydhon
soveltuva alue ja ylimééaréinen jatettiin pois. Ks. LIITE 9

3.2.2.3 Toimintakuvaukset

Uusitun jarjestelmén uusista instrumenttipiirikaavioista on tekstimuotoinen
toimintakuvaus. Toimintakuvaukset ovat samanlaisessa formaatissa, kuin FC:l1d on
kaytossa. Ks. LIITE 10

3.2.2.4 Sekvenssikaavio vanhasta

Sekvenssikaavio valittiin kuvaamaan logiikassa olevaa ohjelmaa hyvén
havainnollisuuden vuoksi. Suodatinpussienravistelusta on oma sekvenssikaavio.
Ks. LIITE 12 ja LIITE 16

3.2.3 Nykyinen logiikkaohjelma

NyKkyinen ohjaus on toteutettu SIEMENS S5 100U logiikalla.

Ohjelma sisaltad yhden padohjelman OBL1 ja sen alla suoritettavaa kolmea
aliohjelmaa PB10, PB15 ja PB22.

e PB10 kasittad sekvenssin ja venttiilien lukitukset.

e PB15 kasittaa hairidaikojen laskennan ja merkkivalojen ohjauksen.

e PB22 kasittaa suodatinpussien paineiskujen ohjauksen.

Ohjelmalistaukset voidaan tulostaa SIEMNS S5:n ohjelmointiohjelmalla paperille
tai tiedostoksi. Ohjelma siséltaé seuraavat operandit:

e Tulot 16 kpl

e Lahdot 16 kpl

o Merkkerit 24 kpl

e Ajastimet 14 kpl

e Laskurit 3 kpl
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Ohjelmalistaus "Down- loadattiin” ohjelmointilaitteella CPU:lta ja tulostettiin

paperille.

Vertailtaessa ohjauskoteloista 16ydettyja dokumentteja ja paperille tulostettuja
ohjelmalistauksia voidaan havaita, ett4 ohjelmasta puuttuu ohjelmalliset toiminnot,
joita tarvitaan jakoventtiilin ohjaamiseksi.

Ohjelmaan tehtyja muutoksia ei 16ytynyt varmuuskopioista eikd CPU:lla olevasta

ohjelmasta, jotka on tehty aikana, jolloin rakeistin2 on lisétty prosessiin.

Muistin yllapitoparisto on mennyt aikanaan tyhjéksi. Séhkdkatko tehtaalla on
aiheuttanut muistin tyhjenemisen, jonka seurauksena muutettu ohjelma versio on

kadonnut.

Ohjelmaan jouduttiin lissdmé&an jakoventtiilin ohjaamiseen tarvittavat muutokset.

Tasta enemman kappaleessa 3.2.3.4 Lisaykset logiikanohjelmaan.

3.2.3.1 Symbolit ja I/O-luettelo

CPU:lla suoritettava ohjelma ja symbolitiedosto ovat erillisia tiedostoja.
Symbolitiedostoa ei "UP-loadata” CPU:lle. Ehké juuri t&sté syystd ne usein

unohtuu tai jaa kokonaan tekemétté.

Ohjelmasta saatu operandi luettelo "DOWN-loadattiin” ja talletettiin my6hemmin
muokattavaksi. Tama luettelo muokattiin antamalla operandeille symbolit ja
kommentit EXCEL:11a. Muokattu operandiluettelo liitettiin ohjelma tiedostoon.
Ks. LIITE 7. Nyt ohjelman seuraaminen helpottuu huomattavasti ja
toiminnallisuuden ymmaértdminen on helpompaa. Ks. LIITE 6 ja LIITE 5

Edelld kuvatusta operandiluettelosta saatiin helposti 1/O-luettelo muokkaamalla sita
hieman ja tallentamalla se EXCEL formaattiin. Nyt saatua 1/O-luetteloa voidaan
kayttdd hyvéksi maariteltdessd DeltaV:ssa kaytettyjd I/O:a ja ”Device Signal
Tag”:4. Ks. LIITE 8
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3.2.3.2 Hairiotilojen valvonta

Ohjelmalohkossa PB15 valvotaan kuljetusaikaa, tayttoventtiilin sulkeutumisaikaa
ja tiivistyspaineen héiridaikaa. Lisaksi valvotaan painehirioita ja ohjataan

héiriomerkkivaloja.

Sekvenssia askelletaan ohjelmalohkossa PB10. Ohjelmalohko PB15 on erillinen ja
irrallaan varsinaisesta sekvenssiohjauksesta. Ohjelmalohkossa PB15 havaittu

héiridtila pysayttaé sekvenssin suorituksen. Ks. LIITE 15

3.2.3.3 Pdlysuodattimen puhdistussekvenssi P-1-21

Kun rakeistetaan rakeistinl:11&, suoritetaan puhdistussekvenssi kuljetusvaiheen
loputtua ennen seuraavaa kuljetusvaihetta. Ohjelmalohko PB22 kasitt&a

suodatinpussien (P-8-10) puhdistussekvenssin.

Nautamixerin P-1-21 yldpuolella olevat suodatinpussit ravistellaan 0,5 sekunnin
mittaisilla paineiskuilla. Sekvenssilla ohjataan kahta typpiventtiilia Y13.2 ja Y13.3.
Puhdistussekvenssin aika on 32 sekunttia, jonka aikana annetaan vuorotellen 0,5

sekunnin paineiskut 10 sekunnin valein. Ks. LIITE 16

Puhdistussekvenssin ajoitus kaavio venttiilit Y13.2 ja Y13.3

——Y13.2
Y133

aika/s
-1 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 11 12 13 14 15 16 17 18 19 20 21 22 23 24 25 26 27 28 29 30 31 32 33

Kuva 6: Suodatinpussien puhdistussekvenssin ajoituskaavio

3.2.3.4Lisaykset logiikka-ohjelmaan

Ohjelmaan tehdyt muutokset ovat ohjelmalohkossa PB10. Ohjelmalohkoon PB22

tulee ainoastaan yksi lukitus ohjelmalohkosta PB10. Téall& varmistetaan, etta
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ravistelusekvenssia ohjataan vain, kun jakoventtiili HV5-268 on ohjattuna P-1-
21:1lle. Ohjelma muutokset kuvataan liitedokumentissa. Ks. LIITE 14

3.2.3.5 Kuljetusvaiheen lukitus logiikoilla OJ-268 ja OJ-300

Logiikoiden valilla on kaksi lukitusta HS-335 ja HS-336.

Painekuljetin P-9-34 kuljettaa tuotetta jakoventtiilin HV-268 ajo valinnasta
riippuen joko nautamixeriin P-1-21 (Rakeistinl1:lle) tai nautamixeriin P-1-23
(Rakeistin2:1le).

Lukitus toteutetaan kahdella lukitusehdolla HS-335 ja HS-336. Logiikoilla 0J-268
ja OJ-300 on yksi tulo ja yksi l&hto varattu lukitusta varten. HS-335 ja HS-336 on
ristiin kytketty logiikoiden valilla.

Rakeistinl Rakeistin2
0J-268 0J-300
SIEMENS OMRON

IN HS-335 < OUT HS-335
OUT HS-336 o IN  HS-336

Lukitusta kaytetaan:
Lukitsemaan kuljetusvaihetta, kun rakeistetaan rakeistin2:114 ja painekuljetin
ELMO tayttaa rakeistin2:n nautamixeria (P-1-23). Ks. kappaleesta 3.1.2

Lukituksia ei kayteté:
Kun ELMO taytta4 rakeistinl:n nautamixeria (P-1-21). Ks. kappaleesta 3.1.1
Ks. LIITE 14

3.2.3.6 Puhdistussekvenssin ohjaus logiikalle OJ-300

HS-336 lukitus tahdittaa OJ-300:1la suoritettavaa puhdistussekvenssia.

HS-336 pitdd ohjata pois paalta heti kuljetusvaiheen paatyttyd OJ-268:lla. HS-
336:n laskevareuna aktivoi 10 sekunnin kuluttua puhdistussekvenssin OJ-300:lla.
Ks. LIITE 17
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3.3 Kytkentamuutosten suunnittelu uuteen jarjestelmaan

3.3.1 Muutosty6

Vanha logiikka poistetaan kenttdkotelosta, joka siséltdd CPU:n ja 1/O-kortit.
Logiikan ja releitten véliset johdotukset puretaan.
Merkkilamput, releet, virtalahde, magneettiventtiilit ja kaapelointi kentélle

séilytetddn ennallaan.

0J-268 kotelon kannessa olevat kytkimet uusitaan ja kytkentd muutetaan
vastaamaan uuden sekvenssin ohjausta. Ohjaustapa uudessa sekvenssissé on

hieman erilainen, kuin mité se oli vanhassa.

DeltaV:n prosessiasema (konrolleri) sijaitsee ristikytkenté tilassa, jossa myos 1/O-

kortit sijaitsevat.

NyKkyisesté tuotantotilasta vedetadn kaksi uutta 24 parista NOMAK:a kenttédkotelo
0J-268 ja 1/0- korttien vélille.

Kenttdkoteloon asennetaan uudet kaksikerros riviliittimet, joihin kaapelit

"kammataan”.

Kenttdkoteloon joudutaan lisédmaan muutamia uusia releitd, DeltaV:n tulokorttien

NPN-kytkenndn vuoksi. Releet johdotetaan riviliittimille.

3.3.2 Kytkentadkuvat

Piiriluettelo tehtiin EXCEL.:II4 ja kuvat piirrettiin CADS:11a FC:1ta saatuun
AUTOCAD pohjaan. Piirtdmisessa pyrittiin samaan ulkoasuun, kuin miké FC:ll&

on kéaytossa.

Ohjauskotelosta piirrettiin uusi LAY-OUT. Ks. LIITE 4 Runkokaapelin
kytkennasta piirrettiin kenttdkaavio. Kenttakaaviosta nakyy jokaisen 1/0O:n
kytkentd, 1/0-kortilta aina kentalla sijaitsevan laitteen kytkentépisteeseen asti. Ks.
LITE 2
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Ohjausstrategiaan luoduille automaatiomoduuleille piirrettiin
instrumenttipiirikaavio. Instrumenttipiirikaaviossa nakyy automaatiomoduulissa
olevien 1/0O:n kytkentd, 1/0-kortilta aina kentalla sijaitsevien laitteiden
kytkentépisteisiin asti. Ks. LIITE 3. Liitteissa kolme ja nelja, sivuja vain

esimerkinluonteisesti.

3.4 Uusitun jarjestelman ohjausjarjestelméan maarittely

DeltaV jarjestelman suunnittelu tehdaan DeltaV ty6asemassa suunnitteluohjelmalla
DeltaV Explorer. Automaatiosuunnittelua kutsutaan myos
systeemikonfiguroinniksi.

Systeemikonfigurointi jaetaan neljaén paaryhmaan:
Jarjestelmévayla (Physical Network)

Ohjausstrategiat (Control Strategies)

Jarjestelmaasetukset (Setup)

A wonp e

Kenttavayla (SIS Network) Kenttavaylié ei kasitelld tdssa tydssa.

Kappaleessa 2 DeltaV selvitetadn jarjestelman rakenne ala-otsikossa

jarjestelméan arkkitehtuuri.

Jarjestelmén suunnittelu aloitetaan jarjestelmavaylésta, jossa tehdaan fyysiset

maaritykset.

3.4.1 Jarjestelmavayla

Jarjestelmévaylassa olevat tydasemat tai jarjestelmaohjaimet ovat solmuja jotka
ovat verkotetut toisiinsa. Tieto kulkee ndiden solmujen kautta koko jarjestelméassa.

I/O-kortit kiinnitetaan fyysisesti jarjestelmaohjaimiin.
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Jarjestelmaohjain

Jarjestelméohjaimesta kdytetadn myos nimitysta kontrolleri. Englanniksi controller,
josta lyhennys CTRL. Jarjestelmaohjain siséltaa: ”Assigned Modules”, I/O:t ja
”Assigned Remote” 1/0. FC:Ita saatujen tietojen perusteella uudet EImoon luodut

automaatiomoduulit tulee sijoittumaan jérjestelméaohjaimeen CTRL2.

1/0 Kortit

Elmoa varten on varattu kaksi BI/BO 1/O-korttia. Toisessa tuloja 32 kpl ja toisessa
lahtoja 32 kpl. DeltaV Explorer:lla konfiguroidaan jarjestelmaohjaimella
kaytettavat 1/0O korttityypit ja mihin osoitteisiin 1/0-kortit sijoitetaan.
Jarjestelméohjaimeen voidaan konfiguroida 64 1/0-korttia. 1/0-korttien osoitteet
alkaa CO1:st4 ja paattyy C64:n. Kortti-osoite tuloille on C13 ja l1ahddille C16.

Device Signal Tag
Kun kortit on méaritetty jarjestelmaohjaimeen voidaan I/0O-kanavalle antaa kuvaus

ja nimetd "Device Signal Tag” positio tunnuksen mukaan.

Kappaleessa 3.2.3.1 Symbolit ja 1/0O-luettelo luodusta I/O-luettelosta muokattiin
DeltaV:lle oma I/O-luettelo, jossa annettiin kaytdssa oleville 1/0-kanaville kuvaus
ja "Device Signal Tag” nimettiin. Ks. LIITE 8 1/0-luettelo SIEMENS ja LIITE 19
I/O-luettelo DeltaV

DeltaV:lle luodusta 1/0-luettelosta saatiin "kuvaus” ja ”Device Signal Tag”, jotka
konfiguroitiin jokaiselle kdytdssa olevalle 1/0-kanavalle erikseen ”Exploring

DeltaV”:1l4.

File Edit “iew Object Applications Tools Help

[€ cis A& #ELRD X |2 MEEES|#|L L
IAI\ Containers ICnntEnts of 'C13"
8 OIC3-268 ;I |_Mame l Description | Device Tag:
b 01-268_ELMO B icHO!  OHIAUSSAHKO HS1-268
-y 0721-268 B cHoz  LAHETYS AUTO Hs2_1-268
“& OK4-268 B cHO3  LAHETYS KASI H52_5T-268
“8 PIC1-268 B cHO4  TEYTTOREYNMISTYS £10 AUTOMAATILLA H53_1-268
& pICs-265 B CHOS TAYTTOKAYNMISTYS  START Hs3_sT-268
g [t P CHOE  HUOLTO (HULHTELLY) HS4-268
& ;VSSAI_';:: B cHO?  Ow-268A1 VENTTIILIN RAJA 55_21-268
rape P cHOB  Ow-268A2Z VENTTIILIN RAJA G55_23-268
S &gty Physical Hetwork B cHos IO VALINTAPL-2LILLE HS5_21-268
B Decommissioned Nodes B cHID A0 VALINTA P1-23:LLE(RAKEISTN_2) HS5_23-268
A B cHLL  JAKOVENTTIILIN TIIVISTYSPAINE OK PSE-268
P cH1Z  PAINEKULIETIN TAYTTOVENT. KIINKI 506 551-268
B cHL3  PAINEKULIETIN YLAPINTA 505 L51-268
ol Assigned Module | | B CH14  PAINEKULIETIN TYH3A (LO PAINE)SO3 PS1_L-266
o P CHIS  PAINEKULIETIN TUKOS (HI PAINE)S03 PSL_H-268
o R [€13 P cHIE  PK-TAYTTOVENT. TIIWISTYS PAINE OK 510 PSL_W-268
g c1e P cHI7  RAJAARVOTIETO YAALTA SIIRTO SALLITTU Wsl-268
G Wﬁsfigljed Rermnob: P CH15  P-o-24 KULJETUSYAIHE KAYNMISSA (8K24) Hs-335

Kuva 7: I/O kanavan kuvaus ja "TAG”:n nimedminen DeltaV jarjestelmaan
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3.4.2 Jarjestelmaasetukset

Jarjestelméasetuksiin kuuluvat seuraavat asetukset:

Hélytysprioriteetit

Suojaustasot

Nimeédmisasetukset (Named Sets)
Kenttavayla nimeamisasetukset

Lisenssit

Ty06ssd muokattavia jarjestelmaasetuksia ovat mm. ”Named Set”.

Named Sets

Systeemikirjastosta ladattavissa toimilohkoissa on jo valmiiksi maaritetyt

kaytettavat "Named Set”:t. Ongelmallista on, kun jarjestelmaéan konfiguroituja

”Named Set”:4 ei pysty muokkaamaan suoraan. Ne ovat englanninkielisia, eivatka

sovi sellaisenaan kaytettavaksi. Kekselidisyytta vahan tarvittiin, jotta saatiin

sopivat "Named Set”:t.

Tassé yksi esimerkki "Named Set”:n kaytosta: Valvomondyton ”Faceplate”:ssa

nakyy tieto venttiilin tilasta. "Named Set”:n valityksella valittyy oikea tekstitieto

valvomon nayttoon selvékielisend. Oletusarvoisesti lukisi tilatietona jakoventtiilin

tilasta "Open” ja ”Closed”.

RAKEISTUS x|
Permit
P-1-21 P-1-23 HICA5.268
JAKOVENTTIILI HE-268A 21
HS-268A
varee | (S
_m] I Accept |:|
itz Transiiun
Time Limit .
TYFPI 8 bar :| |Elapsed Time | 2]
Lisyles Siziz
\| [vaittaa P-1-23
* Fall Al
I IOK

Kuva 8: Named Set:sta valittyva tieto
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Tieto jarjestelméssa vélittyy numeerisesti. Esimerkiksi tieto toimilohkon
parametreistd: PV_D, FV_D, OUT_D, FAIL, DC_STATE ja SP_D. Tam& numero

arvo tulkataan merkkijonoksi, josta saadaan tieto tekstina.

DC-toimilohkon parametreistd, kuten (FAIL, DC_STATE, PV_D ja SP_D),
voidaan maaritella erilaiset "Named Set”:t. Jos tilatiedot ovat samat, voidaan

kayttdd samaa "Named Set™:4.

Esimerkiksi jakoventtiili HV5-268, on luonteeltaan erilainen, kuin perusventtiilit.
Siksi se tarvitsee ihan omat "Named Set”:t. Yleensa "Named Set” kdy koko
jarjestelmassa samantyyppisille toimilaitteille.Seuraavasta taulukosta ndhdééan
minka tyyppista tietoa DC-toimilohkoista vélittyy valvomoon.

Device Control Function Block DC_STATE Parameter Values - 5
tila_HS55-268 Properties (Read-Only)

Type of State DC_STATE Index Meaning
Object type:  Mamed Set

Modified: 14 Apr 2008 13:52:25

Steady States 1] Confirmed Passive
1 Confirmed Adtive 1 Modified by: ~ ADMIMISTRATOR
2 Confirmed Active 2 ristiarziEd e
i i . Description:
Transient States 3 Going to Passive
Cevice state names for normally closed valve modules
4 Going to Active 1
Mamed states:
5 Going to Active 2
g Mame | Walue | Wigible
Failure States 6 Failed Passive rot used 1 a0 No
P1-21 1 Yes
7 Failed Active 1 P-1-23 2 Yes
i i ot uzed 2 3 Mo
Z paedice2 Vaihtaa P-1-21 4 Yes
Waihtaa P-1-23 B Yes
Special States 9 Tripped T g Mo
10 Shutdown/interlocked vika 21 7 Yes
wika 23 g Yes
hh Locked
Kuva 8: DC toimilohkon tilat Kuva 9: "Named Set” suomeksi

ELMO:a varten on luotu seuraavat "Named Set:t”:
o LUK-268
e TILA-268
o HV-268-fi
e vika hs268
e tila_HS5-268
e vika_vlvnc-fi
e vivnc-pv-fi

e vlvnc-sp-fi
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3.4.3 Ohjausstrategia

DeltaV jarjestelmé voi siséltdd monia ohjausstrategioita. Esimerkiksi jokainen
yksikkoprosessi on oma ohjausstrategia. Ohjausstrategiaa luotaessa DeltaV kayttaa
nimitysta alue, se voidaan nimeta ja méaritella vapaasti. Tyossa tehtdva
ohjausstrategia nimetadn ELMO:ksi vanhan jarjestelman mukaan, johon

suunnitellaan automaatiomoduulit.

Moduulien suunnitteluun liittyvaa

Ennen moduulien suunnittelua halutaan kiinnittdd huomiota seuraaviin, kuten
laiteohjaus toimilohko DC ja lukitusehdot automaatiomoduuleissa. Néista
tarkemmin liitedokumenteissa. Ks. LIITE 20 ja LITE 21

3.4.4 Moduulien suunnittelu

Ohjausstrategia jakautuu pienempiin osiin, joita kutsutaan automaatiomoduuleiksi.
Néita voidaan kutsua lyhyemmin “moduuli”. Kaikki moduulit ovat itsenéisié
ohjelmayksikditd. Moduulien suunnittelussa on pyritaan siihen, ettd jokainen

moduuli hakee niille kuuluvat parametrit toisista moduuleista.

Koska prosessin tarkoitus on kuljettaa pulveria eteenpdin, toiminta pitéa olla
vaiheistettua, siksi prosessia ohjataan sekvenssilla. Yksi moduuleista on
sekvenssimoduuli, joka ohjaa muita moduuleita sekvenssin méaradmassa

jarjestyksessa.

Moduulit rakentuvat pienemmisté yksikoistd, joita kutsutaan toimilohkoiksi.
Toimilohkoihin kuuluvat myds kaikki loogiset operaattorit, joita myos kéytettiin
vanhassa systeemissa SIEMENS S5 logiikka ohjelmassa. Toimilohkoista 16ytyy
tietyn tyyppisille ohjauksille erikoistuneita toimilohkoja, kuten DC-toimilohko.
Toimilohkot ohjaavat varsinaisia kenttélaitteita niihin linkitetyll& ”Device Signal

Tag”:1la&.Moduulit sisaltavat linkityksen valvomoon ja liitdmisen ohjaussolmuun.

Moduulien suunnittelu aloitettiin tasta:
“DeltaV Explorer”:ssa olevasta kirjastosta kopioitiin esivalmis moduuli

ohjausstrategiaan ELMO ja nimettiin positiotunnuksella.
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Moduuleita muokattiin DeltaV:ssé olevalla tydkaluohjelmalla ”Control Studio”.

Muokkauksessa tehtiin linkitykset toisiin moduuleihin, konfiguroimalla tieto

ulkoisista input parametreistd toimilohkojen tuloihin. Muokkaus oli parametrien

konfigurointia ja lukitusehtojen méaarittamista.

Ohjausstrategiaan ELMO luotiin seuraavat moduulit:

HIC5-268
HS1 4-268
HS5-268
HS335_6-268
LSI-268
0IC1-268
0IC2-268
0IC3-268
0J-268_ELMO
0J21-268
OK4-268
PIC1-268
PIC5-268
PSI-268
WSI-268
XSA-268

Jakoventtiilin ohjaus

Késiohjaus

Késiohjaus ajovalinta P-1-21/23
Ulkoiset lukitukset logiikalle OJ-300
Painesailion pinta

Tayttoventtiilin ohjaus
Kuljetustyppiventtiilin ohjaus
Puhallustyppiventtiili ohjaus
Sekvenssi

Suodatinpussien ravistelu
Taytt6lupa OK-4

Tayttoventtiilin tiiviste paineen ohjaus
Jakoventtiilin tiiviste paineen ohjaus
Kuljetusputkiston paine
Nautamixerin P-1-21 paino
Hélytykset

Ks.3.4.4.2

Ks.3.4.4.3

Ks.3.4.4.5
Ks.3.4.4.4

Ks.3.4.5

Automaatiomoduuleista on toimintakuvaukset, joissa kuvataan moduulin toiminta

ja liittyminen toisiin automaatiomoduuleihin. Moduulit 16ytyvét dokumentoituina

ja jokainen erikseen tulostettuna pdf formaatissa. Molemmissa liitteissa vain pari
esimerkinluonteisesti. Ks. LIITE 10 ja LIITE 18

3.4.4.1Venttiilien ohjausmoduulit

Jakoventtiilistd HV5-268 (Moduuli HIC5-268) ja tayttoventtiilista OV1-268

(Moduuli OIC1-268), ndista moduuleista asiaa kerrotaan enemman moduuleissa

olevin lukitusten ja DC toimilohkon konfiguroinnin vuoksi.
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3.4.4.2 Moduuli HIC5-268

Moduulilla HIC5-268 ohjataan jakoventtiilid, joka ohjaa tuotetta

kuljetusputkistossa nautamixerien P-1-21 ja P-1-23 vélill&.

Lukitukset
Moduulilla on kaytossa kaksi eri lukitusta, jos jokin ndistd on voimassa , venttiilia
ei voi ohjata:

e VAIHTO_LUPA (CND1)

e TIIVISTYS PAINE (CND2)

DC1-toimilohkon lukitustulojen Track _IN_D ja PERMISSIVE_D samanaikainen
lukitus, estda toimilohkon asetusarvon (SP_D tuloon) muuttamisen. DC1-
toimilohkossa ei kdytetd Interloc-lukitusta, koska tdman moduulin DC1-

toimilohkossa ei ole kéytdssa passiivitilaa.

Nimiasetus
DC1-toimilohkolle on luotu seuraavat suomenkieliset "Named Set”, joka valittaa
venttiilista saatavat tilatiedot selkokielisin:

o HV-268-fi

e vika_hs268

e tila_HS5-268

Toimitila
Toimitila on konfiguroitu "Device_opts”:ssa, jossa otetaan kayttdon Permissive ja
SP Track, mutta ei Interloc. Interloc valinta toisi mukaan pakko-alasajon ja DC1-

toimilohkon OUT_D menisi passiivitilaan ”0”

Tilamaski

DC1-toimilohkon tilamaskin maéaritykset: Aktiivitilassa ACT1 ohjataan laht61 1"
ja aktiivitilassa ACT2 1&ht62 1. L&hddista F_OUT_D1 tai F_OUT_D2 on toinen
kokoajan aktiivinen aktiivitilasta riippuen. Passiivitilaa "0 ei kayteta.
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Kuva 10: DC1-toimilohkon tilamaskin maaritykset

Ulkoiset ohjaustulot
Moduuli hakee ohjaukset ulkoisilla input parametreilla moduuleista:
0J-268_ELMO ja HS5-268.

DC1-toimilohkon F_IN_D1 ja D2 tuloihin rajatiedot jakoventtiilin HV5 asennosta:
o (S-21
o GS-23

Moduulissa ndytetddn myos seuraavat tilatiedot:
e PYYNTI_VAIHTOON
e TIVISTYS_HV5-268
e VAIHTO_LUPA

Asetusarvo

Asetusarvon muodostamiseen kaytetddn CALC-toimilohkoa.

Tilatiedot haetaan valintakytkimen asentotiedoista HS5-268 moduulin DI-
toimilohkoista HS5-21 ja HS5-23. DC1-toimilohkon asetusarvon SP taytyy olla,
joko 1 tai 2, jotta lohko osaa valita tilojen ACT1 ja ACT2 valilta ja valtetdéan

passiivitilaan ohjautuminen.

Moduulin ohjaukset
DC1-toimilohko ohjaa suuntaventtiilid DO-toimilohkoilla HV-21 ja HV-23. Naihin

toimilohkoihin on konfiguroitu ”Device Signal Tag”, jotka ohjaavat l&htékortin
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lahtokanavia. L&htokanavat ohjaavat 2/5 suuntaventtiilid, joka on kaksikelainen.
HV5-268:n sylinteri on kaksitoiminen.

3.4.4.3 Moduuli OIC1-268

Moduuli OIC1-268 ohjaa painekuljettimen ELMO tayttoventtiilia OV1-268.
Lukitukset
Moduulilla on kdytossa viisi eri lukitusta, jos jokin néisté lukituksista on voimassa ,
venttiilid ei voi ohjata auki:
e TIHVISTYSPAINETTA (CND1)
TYPPIVENTTIILIT (CND2)
SAILIOSSA PAINETTA (CND3)
TAYTTOESTETTY AJO 21 (CND4)
TAYTTOESTETTY AJO 23 (CND5)

Jos venttiilin ollessa auki, tulee esim. lukitus tieto(DESK-"taytt0estetty ajo 21”)
CND4-toimilohkolta (pintakytkin LS aktivoitunut). Interloc ohjaa DC1-
toimilohkon passiivitilaan(venttiili sulkeutuu). Kun lukitus on voimassa, nakyy se
tummennettuna tekstind valvomonaytolla tayttoventtiilin OV1-268 "Faceplate” :n
"DETAIL” ikkunassa.

DC1-toimilohkossa kaytetdaan seuraavia lukitus tuloja:
e PERMISSIVE_D
e INTERLOC_D
e TRK_IN.D

Nimiasetus
DC1-toimilohkolle on luotu suomenkieliset "Named Set:t” jotka valittavat tilat
selkokielisena:

e vlvnc-pv-fi

e vlvnc-sp-fi

e states_vlvnc_fi
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Toimitila
Toimitila on konfiguroitu "Device_opts”:ssa, jossa otetaan kayttoon Permissive, SP

Track ja Interloc lukitus.

Tilamaski
DC1 toimilohkon tilamaskin maaritykset.

Aktiivitilassa ACT1 ohjataan 1aht61 péaalle”1” ja passiivitilassa laht61 ei paalla ”0”.

Ulkoiset ohjaustulot
Moduuli hakee ohjaukset sekvenssimoduulista OJ-268_ELMO. Moduulille on
maéadritetty seuraavat tulot ulkoisilla inputparametreilla:

e OHJAUS

e OV1 AUKITIME

Asetusarvo
Asetusarvo haetaan ulkoisella inputparametrilla moduulista 0J-268 ELMO DC1-
toimilohkon SP_D tuloon.

Moduulin tulot
Moduuli hakee tulot seuraavilla DI-toimilohkoilla:
e GS ontayttoventtiilin kiinniraja
e LS on painesdilion ylaraja
e WS on nautamixerin P-1-21 ylitadyton rajatieto vaa’alta
e PS ontayttoventtiilin tiivistepaineen painetieto

Néité tilatietoja kéytetddn tassa moduulissa lukitustilojen muodostamiseen.

Moduulin ohjaukset

Moduuli ohjaa suuntaventtiilia DO-toimilohkolla OV-1. Tahan toimilohkoon on
konfiguroitu ”Device Signal Tag”, joka ohjaa ldhtokortin l&htokanavaa.
Lahtokanava ohjaa 2/5 suuntaventtiilia joka on yksikelainen ja jousipalautteinen.

OV1-268:n sylinteri on kaksitoiminen.
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Jaljella olevan aukioloajanlaskenta

Moduulissa lasketaan jéljell& olevaa aukiolo aikaa CALC-toimilohkolla.

Jéljell& oleva venttiilin aukioloaika lasketaan: Asetetusta ajasta T1-1 vahennetéén
askeleen aika. Aika nékyy vain silloin kun venttiili on ohjattuna auki. Aukioloaika

naytetdan valvomossa AIKAA_JALJELLA parametrilla.

3.4.4.4 Suodatinpussien ravistelu

Moduuli 0J21-268
Moduuli ohjaa Nautamixeri P-1-21:n suodatinpussien ravistelua. Sekvenssi toimii

samalla tavalla, kuin vanhassa jarjestelmassa.

Ravistelusekvenssi kaynnistyy ulkoisella parametrilla LUPA, joka tulee OJ-
268 ELMO sekvenssimoduulilta. Moduuli toimii sen jélkeen itsenaisesti 30
sekunnin ajan, jolloin se antaa 10 sekunnin valein ohjaukset vuorotellen TP1- ja
TP2-toimilohkolle. Toimilohkot TP1 ja TP2 muodostavat 0,5 sekunnin mittaiset
impulssit DO1- ja DO2-toimilohkoille. N&ihin toimilohkoihin on konfiguroitu
”Device Signal Tag”, joka ohjaa lahtokortin lahtokanavaa. Lahtokanava ohjaa

lahtokortilla magneettiventtiilia.

TILA parametri valittad merkkijonona puhdistus sekvenssin tilan valvomoon.
Valvomossa nédytetddn seuraavat tekstit:

e P-1-21 SUOD.PUSSIEN RAVISTELU KAYNNISSA

e RAVISTELU OK

e P-1-21 SUOD.PUSSIEN RAVISTELU EI KAYTOSSA

3.4.4.5 Sekvenssimoduuli 0J-268_ELMO

Edelld kuvatuissa moduuleissa on jo monesti viitattu 0J-268 ELMO moduuliin.
Tama on jarjestelmén paamoduuli. Sen askellus on riippuvainen ohjauskytkinten

asennoista.
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Sekvenssiajon kéynnistamiseen ja sekvenssin ajoon tarvittavat tilatiedot
ohjauskytkimien asennoista moduuli hakee ulkoisilla inputparametrilla moduulista
HS1_4-268.

Jakoventtiilin HS-268A tilan vaihtoon tarvittavan luvan, moduulista HS5-268
ulkoisesta output parametrista AJON_VAIHTO.

Kaésikytkinten tiloja voidaan myods simuloida moduulissa 0J-268 ELMO.

Moduulissa on erilliset parametrit simulointia varten.

Sekvenssimoduuli koostuu suoritettavista “askeleista” ja siirtymaehdoista”.
Siirtymaehdot alkavat T kirjaimella ja ovat numeroidut. ”Langoitus” yhdistaa

“askeleet” ja siirtoehdot” toisiinsa.

Sekvenssi etenee sitd mukaan, kun ’siirtyméehdot” toteutuvat. VVarsinainen
sekvenssikaavio kuvaa tdman moduulin toimintaa parhaiten. Sekvenssimoduulin
vasempaan laitaan on koottu joukko Input- ja Output-parametreja. Sdadettdvat ajat
ovat input parametreissa TI-1 — TI-9.

Saadettavat ajat ja nimitykset:

TI-1 Tayttoventtiilin aukioloaika 100s
TI-2 Putken alkuhuuhtelu 25s
TI-3 Siirto 13s
TI-4 Tuotteen kuljetusaika 60 s
TI-5 Sé&ilion huuhtelu 2s
TI-6 Putken huuhtelu 25S
TI-7 Paineen poistoaika 5s
TI-8 P-9-24 kuljetusaika 300 s
T1-9 Askelhéirio aika 10s

Saadettavyys tarkoittaa sité, ettd parametrien arvoa voidaan muuttaa ONLINE
tilassa.

Askeleissa tehtavét suoritetaan "OHJAUKSET” suoritteessa, joka on pulssi

tyyppinen.
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Pakko-ohjaukset kuten:
e WD
e Askeleen kuluvan ajan valvonta
o Naytettavat tekstit "merkkijonot”
Suoritetaan WD_FC suoritteessa, joka on N(Non-Storet) tyyppinen. N(Non-Storet)

on voimassa vain askeleen suoritusajan.

Askelhairio

Sekvenssiajon ollessa kaynnissa, aina kun askel kdynnistetaan, kaynnistyy ajan
laskenta sisdisessa TIME parametrisséd. TIME parametrista saadaan askeleen aika.
Askeleen toiminta-aikaa valvotaan vertaamalla siséisen TIME parametrin aikaa TI-
9 (Askelhéirio aika) aikaan tai joihinkin muihin aikaparametrien T1 1-9 asetettuihin
aikoihin. Jos vertailussa aika ylittyy, asetetaan parametri WD-1 ”1”. Parametrille
on annettu nimeksi WD-1 (watc dog= vahtikoira). Askelh&irig aika TI-9 on input

parametri.

Yksi ehdoista valvoo WD-1 parametrin tilaa. Jos WD-1 on asettuneena ”1” , seuraa

Askelhairio.

Kuljetushairio
Kuljetusajan valvonnalla on tarkoitus valvoa painekuljettimen tukkeutumista ja

ettei kuljetus jaa "luuppiin” siirtovaiheessa.

Askeleleiden SIIRTO ja KULJETUS_OK vililla yksi ehdoista valvoo WD-2

parametrin tilaa. Jos WD-2 asettuu kuljetusvaiheen aikana, seuraa Kuljetushairio.

WD-2 parametrin tila asetetaan moduulissa XSA-268.

Tiivistepainehdirio
Tiivistepainehdiriota valvotaan seuraavien askeleiden aikana olevissa ehdoissa:
e ALKUPUHALLUS
e SIIRTO
e PI-268 ALLE_H
e PI-268 YLI_H



TAMPEREEN AMMATTIKORKEAKOULU TUTKINTOTYO 34(39)
Sahkoétekniikan koulutusohjelma, Automaatiotekniikka

Mika Koukku

Tiivistepainetta valvotaan moduulissa PSI-268 DI-toimilohkoilla (PS1 ja PS5). Jos
PS1 tai PS5 on passiivitilassa, seuraa Tiivistepainehairio.

Askeleessa TIIV_PAINEHAIRIO ohjataan typpiventtiilit OV2 ja OV3
passiivitilaan ”0”. Samoin tehd&&n muissakin hairidaskeleissa, mutta tdhan
askeleeseen tullaan ehdoista, joissa tarkkaillaan tiivistyspaineita.

Halytykset
Moduulissa 0J-268_ELMO on ulkoiset halytysparametrit: HALY-1, HALY-2 ja
HALY-3, jotka asettuvat hairidaskeleissa. Moduuli XSA-268 hakee tilatiedot

néista parametreista. Moduuli OJ-268_ELMO hélyttdd myds suoraan valvomoon.

3.4.5 Halytysmoduuli

Moduuli XSA-268

Moduuli muodostaa sekvenssimoduulista OJ-268_ELMO tulevista parametreista-
HALY-1, -HALY-2 ja -HALY-3 yhteishalytyksen. Moduuli ohjaa merkkilamppuja
XS1, XS2 ja XS3. Ndma sijaitsevat kenttdkotelon OJ-268 ovessa. Moduulissa

lasketaan sekvenssimoduulin 0J-268_ELMO pulverin kuljetusaikaa.

Kuljetusaika

Laskenta aloitetaan asettamalla (R-S kiikku) toimilohko ulkoisella
inputparametrilld T4-SET moduulista OJ-268_ELMO. Kuljetusaikaa lasketaan
kuljetusvaiheen aikana, joka alkaa askeleesta ALKUPUHALLUS ja loppuu
askeleeseen KULJETUS OK.

T4-RESET resetoidaan KULJETUS_OK askeleessa, jolloin myds T4- ajastin ja

WD_2 parametri menevaét tilaan ”0”.

Kuljetusajan asetusta voidaan muuttaa moduulissa 0J-268 ELMO, TI-4
parametrin arvoa muuttamalla. T4-ajastimeen aika tuodaan ulkoisella parametrilla
TIM_4, ajastimen TIME_DURATION tuloon. Jos kuljetusajan laskenta saavuttaa
asetetun ajan, asettuu ajastimen T4 1&dht6 ja WD _2 tilaan ”1”.
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Halytys
Yhteishalytysta ja "piipparihdlytystd” ohjataan OR funktiolla. Halytys valvomon
néyttoon luetaan Halytys DO-toimilohkosta.

3.4.6 Valvomo
Automaatiomoduuleita suunniteltaessa on jo monesti viitattu valvomoon. Valvomo

suunniteltiin ” Operate Configre” ohjelmalla. Ty6tila nayttaa tallaiselta "Operate

Configre” suunnittelutilassa.
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Kuva 11: Valvomo suunnittelutilassa

Suunnittelutydkalu ” Operate Configre” siséltdé paljon valmiita graafisia
elementtejd, joista oli helppo rakentaa valvomo. Valmiit kuvaelementit vain

raahattiin Kirjastosta ja pudotettiin tyopdydalle.
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Ne kuvaelementit, joille haluttiin dynaamisuutta, esim. varin vaihtoa tai liiketta,
linkitettiin automaatiomoduuleissa oleviin toimilohkoihin. Linkityksessa annettiin
”polku”, joka viittaa toimilohkon 1&ht6on (OUT_D.F_CV).

Group51 Animations

ForegraundCalar (1271327127)
BackgroundColor (255,255,258)
EdaeCalar (00,0
BackDropColor (0,0,245)
BackDropBorderColo (0,00

Use Error Table l

(192,192,19
(0,265,0)

Kuva 12: Valvomo suunnittelutilassa objektin linkitys

Kun valmista valvomoa ajetaan ” Operate Run” tilassa,

valvomo ndyttéa tallaiselta operaattorin sita tarkkaillessa.

Kuva 13: Valvomo ajotilassa
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Valvomon nadyt6lld voidaan naytté operaattorille :
e Toimilaitteiden tilaa ilmaisevat symbolit, jotka vaihtavat varié tai
liikkuvat.
e Merkkijonoja, joilla ndytetdan viesti tekstina tai lukuarvoina.
e “Faceplate”, jossa moduulista eriteltya tietoa ja ohjausta

e Passiiviset kuvat, tekstit ja positiot.

Kun operaattori "klikkaa” hiirella toimilaitteen laheisyydessa olevaa kuvaketta
ikonia, avautuu "Faceplate”. "Faceplate” on ohjausikkuna, joka on linkitetty

suoraan automaatiomoduuleissa oleviin DC-toimilohkoihin.

”Faceplate”:lla saadaan DC-toimilohkoissa oleva tieto operaattorille hyvin
eksaktisti. "Faceplate”:ssa on lisaa "klikattavia” ikoneita. Yksi niistd avaa ”Detail”
ikkunan, josta ndhddan esimerkiksi aktiivisena olevat lukitusehdot.

if§ Delta¥ Dperate (Run)
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Kuva 14: Valvomo ajotilassa Faceplate avattuna
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4 YHTEENVETO

Opinnéaytetyon tuloksena syntyi toteutuskelpoinen projekti, kuten oli
tarkoituskin. T&ssa tydssa on esitetadn suunnitelma, joka sisaltaa:

e Uudet dokumentit ja vanhat paivitetyt dokumentit

e Ohjausstrategian

¢ Valvomon kayttoliittymén

Uudessa systeemissa tulee kolme uutta I/0O tietoa lis&4, jotka yhdessa 30:n
nykyisessé systeemissé olevan 1/0O tiedon kanssa tullaan liittdmé&én

automaatiojarjestelmaan.

Uusi ohjaussysteemi ei ole kopio vanhasta, vaan siind on otettu mallia vanhasta
sekd DeltaV:11a jo aikaisemmin toteutetusta painekuljettimesta. Muutoksen jélkeen
operaattori kykenee seuraamaan sekvenssiohjauksen kulkua valvomon naytolta.
Kaésite ” laitteiston ohjaus mustana laatikkona”, jaa historiaan. Halytys- ja
héiridtiloista saadaan eriteltyd tietoa operaattorille. Painekuljettimen toiminnan

seuraaminen on modernisoinnin jalkeen helpompaa.

Muutosty6 tullaan toteuttamaan mahdollisesti ensi elokuussa painekuljetin P-9-
34:1le. Tyosté voidaan ottaa mallia myds mahdollisesti muiden painekuljettimien

modernisoinnissa mydhemmin.

Tyo6n aikana olen oppinut sekvenssiohjausta pulverin siirtoprosessissa. Tyd on
antanut kokemusta systeemisuunnittelusta ja uutta tietoa ja kokemusta DeltaV

automaatiojarjestelmasta.
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-GS-268A1 -GS-268A2 -0V-268X
-+-=-] [---+---1/[---+-—-—————= Fommm e ——_—— Fom R +--( )-!
1

-GS-268A2 -GS-268A1!

= Q0.1 AJO VALINTA P1-21:LLE
= GS-268A1 OV-268A1 VENTTIILIN RAJA
= GS-268A2 0OV-268A2 VENTTIILIN RAJA
= Q0.2 AJO VALINTA P1-23:LLE(RAKEISTN_2)
= 0V-268X TIIVISTYS OV-268A
3 AJOVALINTA P-1-21:LLE
-PS-268A6 -Q0.1 -0V-268A2
—+-—=1/[---+---] [-——+-———————- e Fomm e Fom e +--(R )-!
1 ! 1 1
1-Q0.1 -GS-268A1 -GS-268A2! 1-0V-268A1
#==-1 [-—=+-=-1 [-—+-—-1/[-—+ +==(s )-!
= LUPA
= PS-268A6 JAKOVENTTIILIN TIIVISTYSPAINE OK
= Q0.1 AJO VALINTA P1-21:LLE
= GS-268A1 OV-268A1 VENTTIILIN RAJA
= GS-268A2 0OV-268A2 VENTTIILIN RAJA
= 0V-268A2 OHJAUS P1-23:LLE(RAKEISTN_2)
= 0V-268A1 OHJAUS P1-21:LLE
4 AJOVALINTA P-1-23:LLE(RAKEIST-2)
-PS-268A6 -Q0.2 -0V-268A1
-+-—=1/[---+---] [-——+-———————- e Fomm e Fom e +--(R )-!
1 ! 1 1
1-Q0.2 -GS-268A2 -GS-268A1! 1-0V-268A2
#==-1 [-—=+-=-1 [-—+-—-1/[-—+ +==(s )-!
= LUPA
= PS-268A6 JAKOVENTTIILIN TIIVISTYSPAINE OK
D:0J268CST.S5D KIR=2 P1T=306
Lehti 2
= Q0.2 AJO VALINTA P1-23:LLE(RAKEISTN_2)
= GS-268A2 0OV-268A2 VENTTIILIN RAJA
= GS-268A1 OV-268A1 VENTTIILIN RAJA
= 0V-268A1 OHJAUS P1-21:LLE
= 0V-268A2 OHJAUS P1-23:LLE(RAKEISTN_2)
5 LUKITUS AK24:LLE,P-1-34 AMPUU
-GS-268A2 -HS-336
—+-==] [---+-———————= o Fommm e ——_—— Fom R +--( )-!
!
!
-+
!
!
-+
= ASKEL4
= ASKEL5
= ASKEL6
= GS-268A2 0OV-268A2 VENTTIILIN RAJA
= HS-336 P-9-34 KULJETUSVAIHE KAYNNISSA(AK24)
6 AK-24 AMPUU
2 -HS-335 -AK-24
—+-==] [---+-———————= o Fommm e ——_—— Fom R +--( )-!
= GS-268A2 0OV-268A2 VENTTIILIN RAJA
= HS-335 P-9-24 KULJETUSVAIHE KAYNNISSA (AK24)
= AK-24 P-9-24 KULJETUSVAIHE KAY LUKITUS
7 SAILION TAYTTO VENT. AUKI
-START -PK-LO -LS-983 -LS-291 -LUPA -GS-268A1 -ASKEL1
e L e e ) e B e e I B DR
! 1-GS-268A2! 1
-+ +---1 [--+ 1
= AUTO PAINEKULJETIN AUTO SO0
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OHJEL_LS

E 0.1 = KASI PAINEKULJETIN KASI SO0

E 0.2 = START PAINEKULJETIN SIIRTO KASI KAYN.S02

E 0.3 = PK-LO PAINEKULJETIN TYHJA (LO PAINE)SO3

E 0.5 = LS-983 PAINEKULJETIN YLAPINTA SO5

E 1.7 = LS-291 RAJAARVOTIETO VAALTA SIIRTO SALLITTU

M 10.0 = LUPA

E 1.3 = GS-268A1 0OV-268A1 VENTTIILIN RAJA

E 1.4 = GS-268A2 0OV-268A2 VENTTIILIN RAJA

M 10.1 = ASKEL1

Virtapii 8 TAYTTO AIKA

1 -T15

1-ASKEL1 -AUTO Fo———

+-—-1 [---+---] [---+-1T1-101

1 KT 100.2 --1TW DU!-

1 1 DE!-

1 1

1 1

1 +-1R Qr-

! Fm———

M 10.1 = ASKEL1

E 0.0 = AUTO PAINEKULJETIN AUTO SO0

PB 10 D:0J268CST.S5D KIR=2 P1T=306

Lehti 3

T 15 = T15 100s

Virtapii 9 TAYTTOVENT. KIINNI

1

1-ASKEL1 -KASI1 -START -ASKEL2

=== [-==+-=-] [-==+---] [--—+-—--mmm- oo s oo s oo +-=(S )-!

1 1 1 1 1

! 1-AUTO -KASI 1 1-ASKEL1

! +-—-1/[---+---1/[---+ +--(R )-!

1 1 1

! 1-1.5-983 !

1 +——-3/[---+-—-—-- +

1 1 1

! 1-15-291 1

1 +——-3/[---+-—-—-- +

1 1 1

1 1-T15 1

1 +——] [—+-—-—————- +

M 10.1 = ASKEL1

E 0.1 = KASI PAINEKULJETIN KASI SO0

E 0.2 = START PAINEKULJETIN SIIRTO KASI KAYN.S02

E 0.0 = AUTO PAINEKULJETIN AUTO SO0

E 0.5 = LS-983 PAINEKULJETIN YLAPINTA SO5

E 1.7 = LS-291 RAJAARVOTIETO VAALTA SIIRTO SALLITTU

T 15 = T15 100s

M 10.2 = ASKEL2

Virtapii 10 SIIRTOVAIHEEN ALUSTUS

!

1-LUPA -KASI1 -START -V1-KIINN -ASKEL3

+-=-] [---+---] [---+---] [--—+---————— e B B e +--(S )-!

1 1 ! 1 1

! 1-15-983 -LS-291 1! 1-ASKEL2

! +-—-1/[---+---] [---+ +--(R )-!

1 !

1-AUTO -LS-983 -LUPA !

-] [-——+---1/[---+---] [---+--—-—-—- +

1 !

1-ASKEL2 !

+——-] [+~ [ TP - o +

M 10.0 = LUPA

E 0.1 = KASI PAINEKULJETIN KASI SO0

E 0.2 = START PAINEKULJETIN SIIRTO KASI KAYN.S02

E 0.5 = LS-983 PAINEKULJETIN YLAPINTA SO5

E 1.7 = LS-291 RAJAARVOTIETO VAALTA SIIRTO SALLITTU

E 0.0 = AUTO PAINEKULJETIN AUTO SO0

M 10.2 = ASKEL2

E 0.6 = V1-KIINNI PAINEKULJETIN TAYTTOVENT. KIINNI S06

M 10.3 = ASKEL3

Virtapii 11 POISTUMINEN SEKVENSSIAJOSTA

!

1-AUTO -KASI1 -ASKEL3 -ASKEL3

+---V/[---+---1V/[---+---] [—-+--——-———- Fom Fom Fomm e +--(R )-!

1

1-AK-24 1

+——-] [+~ +

E 0.0 = AUTO PAINEKULJETIN AUTO SO0

E 0.1 = KASI PAINEKULJETIN KASI SO0

M 11.1 = AK-24 P-9-24 KULJETUSVAIHE KAY LUKITUS

M 10.3 = ASKEL3

PB 10 D:0J268CST.S5D KIR=2 P1T=306

Lehti 4

Virtapii 12 ALKUPUHALLUS/PAINEISTUS

!

1-ASKEL3 -V1-KIINN -S10 -PS-268A6 -AUTO -ASKEL4

e B R e [ B e oo =8 )-!

! 1-KASI ! 1-ASKEL3

! +---] [---+ +--(R )-!

M 10.3 = ASKEL3

E 0.6 = V1-KIINNI PAINEKULJETIN TAYTTOVENT. KIINNI S06

E 1.0 = S10 PK-TAYTTOVENT. THIVISTYS PAINE OK S10

E 1.6 = PS-268A6 JAKOVENTTIILIN TIIVISTYSPAINE OK

E 0.0 = AUTO PAINEKULJETIN AUTO SO0

E 0.1 = KASI PAINEKULJETIN KASI SO0

M 10.4 = ASKEL4

Virtapii 13 SEKVENSSIAJO HAIRIO PYSAYTYS

!
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OHJEL_LS

5

1-M15.1 -ASKEL4
+-=--] [--—+-———————- o —— o Fommm e ——_—— Fom R +--(R )
1 1 1
T-HI_P-6mi! 1-ASKEL5
+---] [---+ +--(R )-
M 15.1 = M15.1 ALAPAINE YLI 6min
M 15.3 = HI_P-6min YLAPAINE YLI 6min
M 10.4 = ASKEL4
M 10.5 = ASKEL5
Virtapii 14 PAINEISTUS VAIHE
1 -T 6
1-PK-LO -PK-HI1 -ASKEL4 -T 1 Fom +
+---1 [---+---1/[---+---] [---+---] [---+-1T!-10!
! KT 050.1 --ITwW DU!-
1 1 DE!-
1 1 1
1 L -ASKEL5
1 +-1R Ql-+ ————————— Fom +--(S )-
! R 1
! 1-ASKEL4
1 +--(R )-!
E 0.3 = PK-LO PAINEKULJETIN TYHJA (LO PAINE)SO3
E 0.4 = PK-HI PAINEKULJETIN TUKOS (HI PAINE)SO03
M 10.4 = ASKEL4
T 1 =T1 10s
T 6 =T6 5s
M 10.5 = ASKEL5
Virtapii 15 SIIRTO VAIHE
1 -T 7
1-ASKEL5 -PK-LO -PK-HI o +
+---1 [---+---] [---+---]/[---+-1T1-10!
! KT 050.1 --!TW DU!-
1 1 DE!-
1 1 l
1 L -ASKEL6
! +-1R Ql—+ ————————— e R +--(S )-
! Fo——— 1
1 1-ASKEL5
1 +--(R )-!
M 10.5 = ASKEL5
E 0.3 = PK-LO PAINEKULJETIN TYHJA (LO PAINE)SO3
PB 10 D:0J268CST.S5D KIR=2 P1T=306
Lehti
E 0.4 = PK-HI PAINEKULJETIN TUKOS (HI PAINE)SO3
T 7 =T7 5s
M 10.6 = ASKEL6
Virtapii 16 PUTKEN LOPPUHUUHTELU
1 -T 8
1-ASKEL6 Fo——— +
+---] [---+-1T!-101!
IKT 020.1 --!TwW DUI-
1 1 DE!-
1 1 1
1 ! L -ASKEL7
! +-IR Q-4 R Fom e e R +--(S )-
! o + !
1 1-ASKEL6
1 +--(R )-
M 10.6 = ASKEL6
T 8 =T8 2s
M 10.7 = ASKEL7
Virtapii 17 PALUU ALKUUN RAVISTELU
1 -T 9
1-ASKEL7 B +
+---] [---+-1T!-101!
IKT 020.1 --!TwW DUI-
1 1 DE!-
1 1 1
1 ! L -ASKEL7
! +-1R Ql-t———————— R Fomm Fom B +--(R )-!
1 e +
M 10.7 = ASKEL7
T 9 =T9 2s
Virtapii 18 KULJETUS AIKA
1 -T 1
1-ASKEL4 B +
+---] [---+-1T!-101!
IKT 010.2 --ITW DUI-
1 1 DE!-
1 1 1
1 1 1
1 +-IR 1-
1 e +
M 10.4 = ASKEL4
T 1 =T1 10s
Virtapii 19 ALKUPUHALLUS AIKA
1 -T 2
1-ASKEL4 B +
+---] [---+-1T!-101!
IKT 200.0 --!TW DUI-
1 1 DE!-
1 1 1
1 1 1
1 +-IR 1-
1 e +

M 10.4 = ASKEL4
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T 2 =T2
PB 10

Virtapii 20
1

1-PK-LO -T2
t-—-1/[-—+-——-1 [---
! KT 020.1
!

!

!

!

!

E 0.3 = PK-LO

T 2 =T2

T 3 =T3
Virtapii 21

1

1-T 3 -T 5
#==-1 [--—+-=-1/[---
:

!

!

!

!

T 3 =T3

T 5 =T5

E 0.4 = PK-HI

T 4 =T4
Virtapii 22

! -T5

1-T 4 R +
+---] [---+-1T!1-101!
IKT 010.1 --!TW DUI-
! ! DE!-
1 1 1
1 1 1
! +-IR [
! R +
T 4 =T4

T 5 =T5
Virtapii 23

!

1-T 2

e L
1-T 3 -T 4
#==-1 [--—+-=-1/[---
1_PK-HI

e [
1

1-ASKEL5 -PK-HI1
+-=-1 [---+---1 [
T 2 =T2
T 3 =T3
T 4 =T4

E 0.4 = PK-HI

M 10.4 = ASKEL4

PB 10

M 10.5 = ASKEL5
A 2.3=V1
A 2.4 =V1.1
A 2.0 = V4
Virtapii 24

1

1-ASKEL4 -PK-HI1

+==] [t/ [
! 1-T 3

! +—==1/[---
!

1-ASKEL5  -PK-HI
+-=-1 [-——+---1/[---
M 10.4 = ASKEL4

E 0.4 = PK-HI

T 3 =73

T 2 =T2

M  10.5 = ASKEL5

A 2.3=V1

A 2.4=V1.1

A 2.1=V3
Virtapii 25

1

1-ASKEL4  -PK-HI
+==] [---+-—-1 [--
1-ASKEL5

T
1

1-ASKELG

i
M 10.4 = ASKEL4

E 0.4 = PK-HI

M  10.5 = ASKEL5

OHJEL_LS
ALKU HUUHTELU AIKA 2s

D:0J268CST.S5D KIR=2 PIT=306
Lehti 6
-T 3
o +
+-1T1-101
--1TW DU!I-
1 DEI-
1 1
1 1
+-1IR  QI-
B +
PAINEKULJETIN TYHJA (LO PAINE)SO3
ALKU HUUHTELU AIKA 2s
ALKU HUUHT.AIKA +2s
-T 4
-PK-HI R +

+o—=]/[---+-1T1-101
KT 020.1 --1TW DU!I-

1 DEI-
1 !
1 !

+-IR  QI-
S +

ALKU HUUHT.AIKA +2s

1s

PAINEKULJETIN TUKOS (HI PAINE)SO3
ALKU HUUHT.AIKA +2s

ALKU HUUHT.AIKA +2s
1s

PUTKEN PUHALLUS VENTT.

-ASKEL4 -Vi -Vi.1 -V4
e L R e oo +=( -

-
[ R R

+
:
I
I
I
|
]
]
1

ALKU HUUHTELU AIKA 2s

ALKU HUUHT.AIKA +2s

ALKU HUUHT.AIKA +2s

PAINEKULJETIN TUKOS (HI PAINE)SO3

D:0J268CST.S5D KIR=2 P1T=306
Lehti 7

PAINEKULJETIN TAYTTOVENTTIILI AUKI
PAINEKULJETIN TAYTTOVENTTIILI THIVISTYS
PAINEKULJETIN SHIRTOTYPPIVENTTIILI

SAILION PAINEISTUS VENTT.

-T 2 -Vi -Vi.1 -Vv3
e VI---+---1 [---+--------- e (-t
!
:

[ R

+
:
I
I
I
|
]
]
1

PAINEKULJETIN TUKOS (HI PAINE)SO3

ALKU HUUHT.AIKA +2s

ALKU HUUHTELU AIKA 2s

PAINEKULJETIN TAYTTOVENTTIILI AUKI
PAINEKULJETIN TAYTTOVENTTHIILI TIHIVISTYS
PAINEKULJETIN FLUIDISOINTIVENTTIILI

PUTKEN SIIROVENTTIILI

PAINEKULJETIN TUKOS (HI PAINE)SO3
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M 10.6 = ASKEL6

A 2.3 =V1 PAINEKULJETIN TAYTTOVENTTIILI AUKI

A 2.4 =V1.1 PAINEKULJETIN TAYTTOVENTTHIILI THIVISTYS

A 2.2 = V6 PUTKEN HUUHTELUVENTTIILI

Virtapii 26 PAINEKULJETTIMEN TAYTTOVENTTIILI

!

1-ASKEL1 -V4 -V3 -V6 -Vi.1 -V1

t-—-1 [-——+---V/[---+---V/[---+---V/ [+ [t~ Hommmmm oo +--C  )-!

M 10.1 = ASKEL1

A 2.0 = V4 PAINEKULJETIN SHIRTOTYPPIVENTTIILI

A 2.1 =V3 PAINEKULJETIN FLUIDISOINTIVENTTIILI

A 2.2 = V6 PUTKEN HUUHTELUVENTTIILI

A 2.4 =V1.1 PAINEKULJETIN TAYTTOVENTTHIILI THIVISTYS

A 2.3 =V1 PAINEKULJETIN TAYTTOVENTTIILI AUKI

PB 10 D:0J268CST.S5D KIR=2 P1T=306

Lehti 8

Virtapii 27 TAYTTOVENTTHILIN THIVISTYS

! -T 10

1-v1 -V1-KIINN -ASKEL1 -ASKEL2 e +

+---3/[---+-—--1 [---+---1/[--——+---1/[---+-ITI-10!

! KT 010.1 --ITwW DU!-

! L DE!-

! L !

1 L ! -vVi.1

! +-1R Ql—t———m e +--( )-!

! Fo——— +

A 2.3 =V1 PAINEKULJETIN TAYTTOVENTTIILI AUKI

E 0.6 = V1-KIINNI PAINEKULJETIN TAYTTOVENT. KIINNI SO6

M 10.1 = ASKEL1

M 10.2 = ASKEL2

T 10 =T 10 1s

A 2.4 =V1.1 PAINEKULJETIN TAYTTOVENTTHIILI THIVISTYS

Virtapii 28 -0K4 KAYNTILUPA

!

1-ASKEL1 -V1-KIINN -LS-291 -0K4-LUPA

+---1 ---+-—-)/[---+---1 [——+-—-—-"--"- Fom Fmm T +--( )-!

!

!

! :BE

M 10.1 = ASKEL1

E 0.6 = V1-KIINNI PAINEKULJETIN TAYTTOVENT. KIINNI SO6

E 1.7 = LS-291 RAJAARVOTIETO VAALTA SIIRTO SALLITTU

A 3.7 = OK4-LUPA OK4 KAYNTI LUPA

L
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PB 15
Virtapii 1

-ASKEL4
-ASKEL5

MMEZENEZEZZ

KF +360

MMEZZ=Z=MMEN

w

mm=m

N

Virtapii

-ASKEL1
-V1-KIINN

-Vl
-V1-KIINN

NZ>MZ

(&)}

+o——t
—-—=1>=11 +-——t
-=-1 oo 1 &1 -Z1
-t 1 1 +-—=
-CK -==1 LEEETS VAY
+———t !
--1ZR
--1S
1
-=-1ZW
+———t !
-ASKEL6 ---1>=11 L
-M15.1 -—-1 1 1
et 1 1 !
--01 & 1! ! 1 1
--01 LEEEEES ! I-——-IR
+o——t +e——t +———
ASKEL4
ASKEL5
CK
Z1
ASKEL6
M15.1
AUTO
KASI1

PB15_ LS

D:0J268CST.S5D P1T=143
Lehti
-+
1
1
1
1
1
DuU!t-
DE!-
1
1
1
1
Q-
-+

PULSSEJA JOKA SEKUNTTI
YLOS LASKURI

ALAPAINE YLI 6min
PAINEKULJETIN AUTO SO0
PAINEKULJETIN KASI SO0

+o——t
-—-1 & 1!
1 1
-PK-LO --01!1 1 -LO_P-6mi
-PK-HI --01! 1 Fom +
-HI_P-6mi--0! 1——#-M15.1 --1S !
+———t +———t 1 !
-AUTO --01 & ! ! 1
-KASI --01 I-———-1IR QI-
+o——t Fom +
Z1 YLOS LASKURI
émin ASKELEIDEN 4 JA 5 MAX AIKA
PK-LO PAINEKULJETIN TYHJA (LO PAINE)SO3
PK-H1 PAINEKULJETIN TUKOS (HI PAINE)SO3
HI_P-6min YLAPAINE YLI 6min
M15.1 ALAPAINE YLI 6min
LO_P-6min ALAPAINE YLI 6min
AUTO PAINEKULJETIN AUTO SO0
KASI PAINEKULJETIN KASI SO0
+o——t -H1_P-6mi
-—-1 &1 Fo——— +
-—-1 1-——-1IS !
+——t 1 1
+——t 1 1
--01 & 1! 1 !
--01 T-———-1IR QI-
+o——t Fem——— +
= 6min ASKELEIDEN 4 JA 5 MAX AIKA
D:0J268CST.S5D PIT=143
Lehti
PK-HI1 PAINEKULJETIN TUKOS (HI PAINE)SO3
HI_P-6min YLAPAINE YLI 6min
AUTO PAINEKULJETIN AUTO SO0
KASI PAINEKULJETIN KASI SO0
+o——t
-—1 & ! +e——t
-—-1 LEEEEE 1>=11
B —— ! 1
B —— ! 1
--01 & 1! 1 ! -t
--0! e ! e 1 &1 -Z2
+o——t +e——t 1 1 Fomm—— +
-CK -—-1 LEEEES VAV 1
Fe——t ! !
--1ZR 1
--18 1
1 1
--1ZW DUI-
+——t ! DE!-
-ASKEL1 ---1 & ! +o——t 1 !
-V1-KI1INN--0! e 1>=11 1 !
+e——t 1 1 1 !
+e——t 1 1 1 !
-ASKEL1 --0! & ! 1 1 1 1
-V1i --0! ! 1 1 1 1
-V1-KIINN---1 e 1 I-——-1IR QI-
+e——t +o——t Fom— +
ASKEL1
V1-KIINNI PAINEKULJETIN TAYTTOVENT. KIINNI S06
V1 PAINEKULJETIN TAYTTOVENTTIILI AUKI
CK PULSSEJA JOKA SEKUNTTI
z2 YLOS LASKURI
+o——t
-ASKEL1 ---1 & !
-V1-KIINN---1 1
e + 1 1
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-Z2 F!
1
KF +10 QI-#-V1-T_AIK
----- +
-AUTO
-KASI
M 10.1 = ASKEL1
E 0.6 = V1-KIINNI
z 2 = Z2
M 15.5 = V1-T_AIKA
M 15.6 = V1-H1
E 0.0 = AUTO
E 0.1 = KASI
PB 15
Virtapii 6
+o——t
-vi --01 & 1! -V1-H2
-V1-KI1INN--0! 1 e +
-V1-T_AIK---1 I-——-1IS !
-t 1 1
-t 1
-AUTO --01 & 1! !
-KASI1 --01 I-——-1IR QI-
e T +
A 2.3 =V1
E 0.6 = V1-KIINNI
M 15.5 = V1-T_AIKA
M 15.7 = V1-H2
E 0.0 = AUTO
E 0.1 = KASI
p

1 1 -V1-H1

! e +
J— [ J— ] 1

Fe——t ! !

Fe——t ! !
--01 & ! ! 1
--01!1 I———-IR QI-

+o——t Fomm +

PB15_ LS

PAINEKULJETIN TAYTTOVENT. KIINNI SO6

YLOS LASKURI

TAYTTOVENT. TOIMIAIKA 10s
TAYTTOVENT. TOIMIAIKA YLI

PAINEKULJETIN AUTO SO0
PAINEKULJETIN KASI SO0

D:0J268CST.S5D

P1T=143

Lehti 3

PAINEKULJETIN TAYTTOVENTTIILI AUKI
PAINEKULJETIN TAYTTOVENT. KIINNI SO6
TAYTTOVENT. TOIMIAIKA 10s
TAYTTOVENT. AIKA YLI JA V1-AUKI

PAINEKULJETIN AUTO SO0
PAINEKULJETIN KASI SO0

M 15.2 = LO_P-6min ALAPAINE YLI 6min
M 15.3 = HI_P-6min YLAPAINE YLI 6min
M 15.6 = V1-H1 TAYTTOVENT. TOIMIAIKA YLI
M 15.7 = V1-H2 TAYTTOVENT. AIKA YLI JA V1-AUKI
A 3.1 = H31 PITKA SIIRTO AIKA
Virtapii 8
+——t
-vi.1 -—-1 &1 -Z3
-S10 ! ! +-——— +
-CK ---1 T———-172vV !
Fe——t ! 1
--1ZR !
--1S !
--1ZW DU!I-
+——t ! DE!-
-vi.1 -—-1 &1 +——t 1 !
-S10 -—-1 T 1>=11 L !
f— 1 1 ! 1
-vi.1 --01 I-——-IR Qr-
+——t o +
A 2.4 =V1.1 PAINEKULJETIN TAYTTOVENTTHIILI TIIVISTYS
E 1.0 = S10 PK-TAYTTOVENT. TIIVISTYS PAINE OK S10
M 100.0 = CK PULSSEJA JOKA SEKUNTTI
z 3 = Z3 YLOS LASKURI
PB 15 D:0J268CST.S5D P1T=143
Lehti
Virtapii 9
B +
-Z3 --I>= FI
1 ! +———t
KF +10 --1 QI-#-TP-AIKA ---1 & !
B + ! 1 -TP-H
-vV1i.1 ---1 ! Fom +
-S10 --01 I-——-1IS !
Fe——t ! !
Fe——t ! !
-AUTO --01 & ! L !
-KASI --01 ! L 1 i +
-TP-AIKA --0! I-——-1IR Ql-+-1 = I -H30
-t Fom + i +
4 3 = Z3 YLOS LASKURI
M 16.0 = TP-AIKA THIVISTYS PAINE MAX AIKA 10s
A 2.4 =V1.1 PAINEKULJETIN TAYTTOVENTTHIILI TIIVISTYS
E 1.0 = S10 PK-TAYTTOVENT. TIIVISTYS PAINE OK S10
M 16.1 = TP-H VI-THIVISTYS PAINE HDIRIV
E 0.0 = AUTO PAINEKULJETIN AUTO SO0
E 0.1 = KASI PAINEKULJETIN KASI SO0
A 3.0 = H30 HAIRIO TAYTTOVENTTHIILI THIVISTYS
Virtapii 10
+———t e +
-PK-LO --0! & T——+-1 = 1 -H32
+———t e +
:BE
E 0.3 = PK-LO PAINEKULJETIN TYHJA (LO PAINE)SO3
A 3.2 = H32 PAINEKULJETIN PAINE YLI ALARAJAN
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PB 22
Virtapii 1

-ASKEL7
-GS-268A1

M =
E 1.3 =
T =

PB22@@LS

D:0J268CST.S5D
+o——t -T12
-—-1 &1 Fo— +
-—-1 1———-101-1IT1!
+——t ! !
KT 030.2 --ITW DU!-
! DE!-
—-IR Q-
R +
ASKEL7
GS-268A1 OV-268A1 VENTTIILIN RAJA
T12 30s

-T13
1 Fom +
1 1———_1TI-101!
et 1 1
KT 050.0 --1TW DU!-
1 DE!I-
--IR Q-
o +
T 12 = T12 30s
T 14 = T14 10s
T 13 = T13 "0,5s"
Virtapii 3
-T14
tom +
-T13 —-1T1-101
KT 010.2 --1TW DU!-
! DE!I-
--1IR  QI-
tom +
T 13 = T13 "0,5s"
T 14 = T14 10s
Virtapii 4
+-——t
-ASKEL-2 --0! & !
-ASKEL-3 --0! L
-ASKEL-4 --0! L
-Y13.2 --01 ! R
-Y13.3 --0! I-—+-1'§ I -ASKEL-1
+-——t R
M  22.1 = ASKEL-2
M 22.2 = ASKEL-3
M  22.3 = ASKEL-4
A 2.6 = Y13.2 PUHDISTUSVENTTIILI 1
A 2.7 = Y13.3 PUHDISTUSVENTTIILI 2
M 22.0 = ASKEL-1
PB 22 D:0J268CST.S5D
Virtapii 5
+-——t
-ASKEL-1 -—-1 & ! R
-Y13.2 -ASKEL-2
-ASKEL-1
M 22.0 = ASKEL-1
A 2.6 = Y13.2 PUHDISTUSVENTTIILI 1
M 22.1 = ASKEL-2
Virtapii 6
+-——t
-ASKEL-2 -—-1 & ! R
-Y13.2 --0! 1-—+-1'S -ASKEL-3
e LI e
[ I ———
+-1 R -ASKEL-2
o ———
M  22.1 = ASKEL-2
A 2.6 = Y13.2 PUHDISTUSVENTTIILI 1
M 22.2 = ASKEL-3
Virtapii 7
+-——t
-ASKEL-3 -—-1 & I R
-Y13.3 -——-1 1-—4-1§ -ASKEL-4
-ASKEL-3
M 22.2 = ASKEL-3
A 2.7 = Y13.3 PUHDISTUSVENTTIILI 2
M 22.3 = ASKEL-4
Virtapii 8

-ASKEL-4

PUHDISTUSVENTTIILI 2

Page 1
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Virtapii 9
+-——t
-ASKEL-1 ---1>=11
-ASKEL-2 ---1 1
+-——t
-T12
-T13
M 22.0 = ASKEL-1
M 22.1 = ASKEL-2
T 12 = T12
T 13 = T13
A 2.6 = Y13.2
PB 22
Virtapii 10
+-——t
-ASKEL-3 ---1>=11
-ASKEL-4 ---1
+-——t
-T12
-T13
M 22.2 = ASKEL-3
M 22.3 = ASKEL-4
T 12 = T12
T 13 = T13
A 2.7 = Y13.3
L

PB22@@LS

ot
————— 1&!
1 1
— ! o +
--0! o1 = ! -Y13.2
ot R +
30s

"0,5s"
PUHDISTUSVENTTIILI 1

D:0J268CST.S5D

1o
——-1 ! Fom——— +
--0! T——4-1 = ! -Y13.3
Fe——t Fomm——— +
BE
30s

"0,5s"
PUHDISTUSVENTTIILI 2

Page 2
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Operandi
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M22.
M22.

==
NN
NN

M100.0

A A A A A~
OCO~NOOPWNE

Symboli

AUTO

KASI
START
PK-LO
PK-HI
LS-983
V1-KI'INNI

S10
Q0.1
Q0.2
GS-268A1
GS-268A2
HS-335
PS-268A6
LS-291
V4

V3

V6

V1

V1.1
HS-336
Y13.2
Y13.3
H30

H31

H32
OV-268A1
OV-268A2
OV-268X

OK4-LUPA
LUPA
ASKEL1
ASKEL2
ASKEL3
ASKEL4
ASKEL5
ASKEL6
ASKEL7

AK-24
6min

LO_P-6min
HI_P-6min
V1-T_AIKA
V1-H1
V1-H2
TP-AIKA
TP-H
ASKEL-1
ASKEL-2
ASKEL-3
ASKEL-4
CK

Operandit

Tied. D:\BAK_S5\0J268CZ0.SEQ

Kommentti

PAINEKULJETIN AUTO SOO

PAINEKULJETIN KASI SO0

PAINEKULJETIN SIIRTO KASI KAYN.SO2
PAINEKULJETIN TYHJA (LO PAINE)S03
PAINEKULJETIN TUKOS (HI PAINE)SO03
PAINEKULJETIN YLAPINTA S05
PAINEKULJETIN TAYTTOVENT. KIINNI SO06
VARA

PK-TAYTTOVENT. THIVISTYS PAINE OK S10
AJO VALINTA P1-21:LLE

AJO VALINTA P1-23:LLE(RAKEISTN_2)
OV-268A1 VENTTIILIN RAJA

OV-268A2 VENTTIILIN RAJA

P-9-24 KULJETUSVAIHE KAYNNISSA (AK24)
JAKOVENTTIILIN TIIVISTYSPAINE OK
RAJAARVOTIETO VAALTA SITIRTO SALLITTU
PAINEKULJETIN STIRTOTYPPIVENTTIILI
PAINEKULJETIN FLUIDISOINTIVENTTIILI
PUTKEN HUUHTELUVENTTIILI
PAINEKULJETIN TAYTTOVENTTIILI AUKI
PAINEKULJETIN TAYTTOVENTTIILI THIVISTYS
P-9-34 KULJETUSVAIHE KAYNNISSA(AK24)
PUHDISTUSVENTTIILI 1
PUHDISTUSVENTTIILI 2

HAIRIO TAYTTOVENTTIILE THIVISTYS
PITKA SIIRTO AIKA

PAINEKULJETIN PAINE YLI ALARAJAN
OHJAUS P1-21:LLE

OHJAUS P1-23:LLE(RAKEISTN_2)
TIIVISTYS OV-268A

VARA

OK4 KAYNTI LUPA

VARA

P-9-24 KULJETUSVAIHE KAY LUKITUS
ASKELEIDEN 4 JA 5 MAX AIKA
ALAPAINE YLI 6min

ALAPAINE YLI 6min

YLAPAINE YLI 6min

TAYTTOVENT. TOIMIAIKA 10s
TAYTTOVENT. TOIMIAIKA YLI
TAYTTOVENT. AIKA YLI JA V1-AUKI
TIHIVISTYS PAINE MAX AIKA 10s
V1-TIIVISTYS PAINE HDIRIV

PULSSEJA JOKA SEKUNTTI
10s
ALKU HUUHTELU AIKA 2s
ALKU HUUHT.AIKA +2s
ALKU HUUHT.AIKA +2s
1s
5s
5s
2s
2s
1s
30s
"0,5s"
10s
100s
YLOS LASKURI
YLOS LASKURI
YLOS LASKURI
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8 ALl

VANTILNAYY PMO0  VdNT1-#MO L'evY 0T eV

VHVA 9'evY 6 eV

V89Z-AO SALSIAIIL X892-A\d gev 8 eV

(Z NLSIIMVH)IT1:€2-Td SNVCHO Zv892-N\O 7'Ev L ev
377:12-Td SNVYCHO TV892-AO eev 9 eV

NYCVEVY IV ITA 3NIVA NILACTNMANIVC ZEH zev S eV
WIIV OL1HIIS WYLId TEH T'ev 4 eV

SALSIAIL IMILLNIAOLLAYL OIYHIVH OEH o'evY € eV

Z NIILLINIASNLSIaHNd SETA L2y 0T A

T IMLLINIASNLSIAHNd ZETA 9'zv 6 A

(FZAVIVSSINNAY FHIVASNLICTNT vE-6-d 9€£-SH A 8 A
SALSIAIL IMILLNIAOLLAVL NILIACTINMIANIVC TIA VA L A
IMAV IMILLNIAOLLAVL NILACTNMANIVC TA WAV 9 A
TNLLNIANTILHNNH NIMLNd 9A zev S A
THLLNIAILNIOSIAINTA NILACTNMANIVC eA A 4 A
TNLLNIAIAALOLHIIS NILICTNMINIVL A ozv € A
10pyeT

NLLITIVS OLAIIS VLIVVA OL3ILOAHVY LYY 162-S1 LT3 0T 13
MO ANIVASALSIAILL NITILLNIAONVC 9v892-Sd 913 6 13
(r2V) VSSINNAYY FHIVASNLIACTINH ¥2-6-d GEE-SH 13 8 13
VeV NITILLNIA 2v892-AO Zv892-S9O ¥’ 13 L 13

VeV NITILLNIA TV892-AO TV892-S9O €13 9 13

(Z NLSIIMVH)IT1:€Z-Td VLNITVA OCY 200 2’13 S 13
377:T2-Td VLNITVA OCY 700 713 4 13

0TS MO ANIVd SALSIAIL "LINIAOLLAVL-Md 0TS 013 € 13
VHVA /03 0T 03

90S INNIIM "LNIAOLLAVL NILACTNMANIVC INNIM-TA 903 6 03
G0S VINIdVIA NILICTNMIANIVI £86-S1 g03 8 03

€0S(ANIVd IH) SOMNL NILICTINMIANIV IH-Md ¥'03 L 03
€0S(ANIVd O1) VCHAL NILACTNMANIVC O Md €03 9 03
ZOS'NAYM ISV OLHIIS NILICTNMIANIVI 14V1S z'03 S 03
00S ISYX NILICTNMIANIVA ISV 103 4 03

00S 01NV NILIACTNMANIVC oLnv 003 € 03
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MUSWIWO IIoqWAS  1puesadQ :odu umi exyrednuo

O3 unalinysured

NOOT SS  SNIAWIIS
892-CO OJaNaNT-OJl


Administrator
LIITE 8


.

—1-23

-
@ RAKEISTIN 2

YLITE

VALMIS RAE

MUOKATTU P/l KAAVIO




LIITE 10/1(2)

Tulostettu 11.05.08

= on
I\»

HIC5-268 Jakoventtiilin HS-268A(HV5-268) ohjaus P-1-21/P-1-23

Toiminta;

Venttiilia HV5-268 ohjataan kentalta (kasikytkin HS5-268A kenttakotelossa OJ-268, asennot 1, 2),
ohjaus tulee Delta_V jarjestelmastd CTRL2:Ita

Venttiilin asento naytetaan T 1V-2/ELMO DeltaV:n valvomonaytolla

Venttiilin rajatiedot naytetédén T IV-2/ELMO DeltaV:n valvomonaytolla

Kaynnistys / pysaytys toiminta:

Moduuli HIC5-268 ohjaa venttiilia HV5-268 CTRL2 Delta_V jarjestelméssa
HS5-268A1 avaa kuljetuslinjan suuntaan P-1-21 (k&sikytkin asento 1)
HS5-268A2 avaa kuljetuslinjan suuntaan P-1-23 (k&sikytkin asento 2)

Kytkennat muualle:

VAIHTO_LUPA sekvenssi moduulista 0J-268 ELMO

THVISTYS_HV5 moduulista PIC5-268 (Jakoventtiilin HS-268A tiivistys paine)

GS-21  moduulista HS5-268 (Jakoventtiilin HS-268A rajatieto suuntaan P-1-21)

GS-23  moduulista HS5-268 (Jakoventtiilin HS-268A rajatieto suuntaan P-1-23)

HS5-21 moduulista HS5-268 (Jakoventtiilin HS-268A tieto valintakytkin suuntaan P-1-21)
HS5-23 moduulista HS5-268 (Jakoventtiilin HS-268A tieto valintakytkin suuntaan P-1-23)

Lukitukset:
VAIHTOLUPA (CND1 moduulissa HIC5-268)

TIIVISTYS PAINE ~ (CND2 moduulissa HIC5-268)
Halytykset:
Ohje vikatilanteessa:

Toteutus:

Kuva AMM:1la A3 , Pl-kaavio A4240145.
Ohjaus on liitetty T V-2 DeltaV jarjestelmaan ELMO/CTRL2/ C16/CH3 ja CH4

Kommentteja:
Pysayta rakeistin linja 2 ennen pulverin siirtoa syoéttésiiloon P-1-23.

G:\Toimintakuvaukset\T 1V-2\Instrumenttipiirit\HIC5-268
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Tulostettu 11.05.08
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PIC5-268 Jakoventtiilin HS-258A tiivistys paineen ohjaus

Toiminta:

Venttiilia PV5-268 ohjataan Delta_V jarjestelméasta CTRL2:Ita
Painetieto on nahtavissa T IV-2/ELMO DeltaV:n valvomonaytolta ” TIIVISTYS PAINEET”. Paine tieto
naytetaan tekstilla "OK” seuraavan tekstin oikealla puolella "PS5”

Kaynnistys / pysaytys toiminta:

Moduuli PIC5-268 saa ohjauksen sekvenssi moduulista OJ-268_ELMO parametrista
HV5_TIIVISTYS

Kytkennat muualle:

Lukitukset:

Halytykset:
Ohje vikatilanteessa:

Toteutus:

Kuva AMM:lla A3 , Pl-kaavio A4240145.
Ohjaus on liitetty T IV-2 DeltaV jarjestelmaan ELMO/CTRL2/ C16/CH5
Painetieto on liitetty T IV-2 DeltaV jarjestelmdan ELMO/CTRL2/ C13/CH11

Kommentteja:

G:\Toimintakuvaukset\T 1V-2\Instrumenttipiirit\PIC5-268
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TAMPEREEN AMMATTIKORKEAKOULU LIITE 11/1(2)
Sahkotekniikan koulutusohjelma, Automaatiotekniikka
Mika Koukku

Pneumaattinen kuljetusjarjestelma P-9-34
TOIMINTA

1 Painekuljetin toimii jaksottaisesti, joko automaatilla tai kidsiohjauksella.
Toimintajaksot ovat tdyttovaihe ja kuljetusvaihe. TayttGvaiheen aikana

painekuljettimen painesiilio tiaytetddn kuljetettavalla materiaalilla.

2 Kayttokytkin SO0 auto tai kisiasennossa ja tiyttoventtiili V1 kiinni ja

venttiilintiivistepaine OK, kdynnistidd painekuljettimen kuljetusvaiheen.

3 Kuljetusvaiheen aikana painesdilidssd oleva materiaali kuljetetaan typen avulla

putkistoa pitkin vastaanottosiilon.

4 Kuljetusvaiheen aikana painekuljettimeen johdetaan kuljetustypped
fluidisointiventtiilin V3 ja lisdtyppiventtiilin V4 kautta. Kuljetustyppilinjassa on

paineen alennus PC-98.

FluidisointiventtiiliV3 kautta menevé typpi paineistaa painesiilion ja paine tyontdd
typen kuohkeuttamaa materiaalia kuljetusputkeen.
Lisdtyppiventtiilid V4 avataan ja suljetaan kuljetuksen aikana ohjauslogiikassa olevan

ohjelman mukaan (jos kuljetettava materiaali on hyvin kevyttd lisdtypped ei tarvita).

Kun lisétyppiventtiili avautuu sulkeutuu fluidisointiventtiili ja painekuljettimeen
tuleva typpi menee lisdtyppiventtiilin kautta kuljetusputkeen ja tyontdd putkessa

olevaa materiaalia eteenpdin kohti varastosiiloa.

Kun lisdtyppiventtiili sulkeutuu avautuu fluidisointiventtiili ja typpi menee
painesdilioon fluidisointiventtiilin kautta ja tyontdd painesailiostd lisdd materiaalia

kuljetusputkeen.

Painekuljetin jatkaa toimintaa avaten ja sulkien lisdtyppi- ja fluidisointiventtiilid niin
kauan, ettd kidynnistysajastin on kdynyt aikansa loppuun tai paine on laskenut
alapainerajan alapuolelle (siirtoputki on tyhjd) ja pysynyt sen alapuolella ajan

madritellyn ajan.



TAMPEREEN AMMATTIKORKEAKOULU LIITE 11/2(2)
Sahkotekniikan koulutusohjelma, Automaatiotekniikka
Mika Koukku
5 Painekytkimen yldpaine (S03 HH-raja) kdynnistid putkiston tukkeutumisen
estotoiminnon, mikéli paine nousee sen yldpuolelle.
Putkiston tukkeutuminen estetdén sulkemalla fluidisointityppiventtiil V3 ja avaamalla

Huuhtelutyppi V6.
6 Mikdéli putki tukkeutuu, eiké paine laske, suoritetaan hilytys.
Pyséytetdédn kuljetinsekvenssi ja linjassa olevan késiventtiilin kautta typpipaineella

avataan putkisto.

7 Painekuljetin menee héiriétilaan, jos paine kuljettimen painerajat (ylédpaine (S03

HH-raja) tai alapaine (SO3LH-raja)) ovat aktiivisia yli 6 minuuttia.

8 Kytkimen S00 kadidnto 0-asentoon siirtdd ohjelman nolla-askeleeseen.
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A
LUPA*(AUTO+KASI)*START"
PK-LO‘LS-983°LS-291'(GS-21+GS-23) LUPA'(AUTO+KASI)’ PS-268‘Q01 LUPA'(AUTO+KASI)’ PS-268‘Q02
TAYTTQ VAIHE RAKEISTUS 1 RAKEISTUS 2
1 || TAYTTOVENTTIILIN V1 Al [T| LUISTIN ASENTO Al A2 [7| LUISTIN ASENTO A2
AVATAAN
| >

(KASI'START)+ (KAST» AUTO )+LS-983+LS29

TAYTTOVENTTIILIN V1
SULJETAAN
RESET ASKELI1

ASKEL2+KASI«(START+LS-983°LS-291))LUPA)+(AUTO-LS-983+LUPA)*V 1-KIINNI

VETOHIDASTUS TIVISTEPAINE V1.1
; +1s VIIVE T10

PAALLE
RESET ASKEL2

ASKEL3+V1-KIINNI-PS-V1+PS-268+(AUTO+KASI)

2 -
\ 4
3 -
<
AUTO- KASI+AK24
A 4
4

ALKUPUHALLUS,
PAINEISTUS, SIIRTO
RESET ASKEL 3

%

Askeleessa 1 suoritetaan
sisdinen sekvenssi.
LIITE 12/2(4)

Askeleessa 4 suoritetaan
sisdinen sekvenssi.
LIITE 12/3(4)

Askeleessa 5 suoritetaan
sisdinen sekvenssi.
LIITE 12/4(4)

$ HI P_6min+LO_P_6min T6
RESET ASKEL 4 SIIRTO VAIHE
4.1 5 RESET ASKEL 4
1
—
HI P_6min+LO_P_6min T7
v
RESET ASKEL 5 HUUHTELU VAIHE
6 6.1 RESET ASKEL 5
1
——— GS-268A1 GS-268A2
T8 VETOHIDASTUS ;2S T8 VETOHIDASTUS ;2S
6.2 RESET ASKEL 6 6.3 RESET ASKEL 6
T8
T8
<
PUHDISTUS SEKVENSSI
7 PB22
T9 VETOHIDASTUS ;2S
T9
RESET ASKEL 7
7.1



Administrator
LIITE 12/1(4)


LIITE 12/2(4)

1 9
1=1
|
NVVLVAV IA | | SNLSVAIHOLAA | | s 1=I | | i
ITILINFAQLLAYL S001¢ STL vdNT 30
-ST+INNITI-TA
LLA*OA-EATA oY oLNv 162-S I

I=1

I=1 €

I=1

[ "THASY



Administrator
LIITE 12/2(4)


LIITE 12/3(4)

\ 4

9L

SG:

‘dIHOL4A 9L

I

[HOLAA
SI* GL

[L-IH 3d-0T d

"INAA 'HNd | | o1
9A

[TAsIA < IH Jd
>

A

N
A

Y.L

[HOLdA

ST yL

o0

IH Ad-SL-€L

I=1

[HOLAA
Sz €L

‘NAASNLSIANIVd
EA

S "LNHAOLHYIIS
YA

LSVAIHOLHIA
SOT- TL

ZL-01 Jd

TTAsIA €LeC1+IH d

N\ [TAIAIH Ad+HPFL-€L+TL

A

LSVAIHOLHIA
S¢- L

I=1

v THASV



Administrator
LIITE 12/3(4)


LIITE 12/4(4)

I=1

LL

LNHASOTIVHNd

9A

MIVNTALHNNH)
SGC"AIHOLAA LL

H Jd-0T Ad

I=1

HASNLSIANIVA | | "INAAOLMIIS || ¢
€A YA
[TAIA « IH 3d [TATA-IH Jd

I=1

I=1

S THASV



Administrator
LIITE 12/4(4)


LIITE 13/1(2)

OHJAUS-SAHKO

ASKELEEN-AIKA =0;
TAYTTO-AIKA =0;
0 | ASKELEEN-NIMI :="ALOITUS";
SUORIT ASKEL :="ODOTTAA OHJAUSJANNITETTA";

OHJAUS-SAHKO OHJAUS-SAHKO+ HS2 » HS3 « HS4 » AJON_VAIHTO
HV5 OHJAUS LUPA =1;
. ASKELEEN-NIMI ="AJON VAIHTO";
= ASKELEEN-NIMI = "El VAIHTOA"; 5 || ASKELEEN-AIKA ='AJON_VAIHTO/TIME.CV";
SUORIT ASKEL ="HV5 VAIHTAA TILAA";
o $ o WD-1 + GHIAUSSAHKO
OHJAUS-SAHKO» AJON VAIHTO
# _»
HV5 OHJAUS LUPA =0;
HV5 TIVISTYS =1;
3 || ASKELEEN-NIMI ="TIVISTYS_HV5-268";
* SUORIT ASKEL:="HV5 TIIVISTYS, ODOTETAAN KAYNNISTYSTA";
OHJAUS-SAHKO« HS2 « HS3 ST « HS4 \\OH JAUS-SAHK®Os HS2_ ST OHJAUS-SAHKO* HS2 OHJAUS-SAHKO
WEPSS . s i iS5 +Hs4
+ HS3 « HS4 * HV5-PS5 >
OVI1 THVISTYS ) =0; OVI1 _THVISTYS =0;
4 [ ASKELEEN-NIMI :="KAYNNISTYS"; 6 [ OVI1 _OHIJAUS =1;
SUORIT_ASKEL :="ODOTTAA ASKELEEN-AIKA =0;
TAYTTOVENTTIILIN AVAUSEHTOJA"; TAYTTO-AIKA =0;
ASKELEEN-AIKA := ASKELEEN-NIMI := "HUUHTELU";
'KAYNNISTYS/TIME.CV'; fisa| 'SUORIT ASKEL :="HUUHTELU'";

OHJAUS-SAHK®Os HS2, ST » WD-1 + OHJAUS-SAHKO

N\l PSH:PS L-OVI PSI+ HS3 « HS4 « HVS-PS5

N\ (GS-21-LS*WS)+ GS-23

A 4
A ’ A
A 4
PUHD_IMP_OHJ =0; o —
7 [ OVI _THVISTYS =0; \ OHJAUS-SAHKO+* HS2 ST ASKELEEN-NIMI :="KASILAHETYS";
OV1_OHJAUS =1; N 1S3 [IS4 * HV5-PS5 5 SUORIT _ASKEL :="KASILAHETYS";
OK4 OHJAUS =1;
ASKELEEN-NIMI :="OV1-268_AUKI";
SUORIT ASKEL :="ELMON TAYTTO"; N\ B
ASKELEEN-AIKA = N
’OV1_AUKI/TIME.CV';
N WD-1+ OV1_GS1+ OHJAUS-SAHKO
N\. ASKELEEN-AIKA>=TI-0+ OV1_LS
<
A 4
OK4 OHJAUS =0;
8 [ OVI_OHJAUS =0;
OV1_THVISTYS =1;
ASKELEEN-NIMI ) ="OV1-268_KIINNI"; .
SUORIT ASKEL ="TAYTTAVENTTIILI SULJETAAN JA TIIVISTETAAN";
ASKELEEN-AIKA :='0OV1 KIINNI/TIME.CV'
WD-1+ OVI_GST+ OHJAUS-SAHKO
N GS-21 * OV1_GS1e GS-23 * OV1_GS1¢ OV1_PS1e HV5-PS5e GS-23 * OV1_GS1°0V1_PSle HV5-PS5e
N OV1_PS1e HV5-PS5 HS-335 LUKITUS HS-335_LUKITUS
A 4
ASKELEEN-NIMI := ASKELEEN-NIMI := "HS-335";
9 [ "RAKEISTUS 21" 11 [ SUORIT_ASKEL "ODOTETAAN
SUORIT_ASKEL :="EI KUNNES HS-335=0";
HS-366 LUKITUS"; ASKELEEN-AIKA :="HS-335/TIME.CV";
<
kAN HT D ————— T —
HS-336_LUKITUS := I; HS-335_LUKITUS WD-1+ OHJAUS-SAHKO
10 [| ASKELEEN-NIMI :="HS-336";
SUORIT_ASKEL' :="HS-366 LUKITUS";
N = _
1=1 1=1
N\
A 4
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¢ T4 RESET =0;
T4 SET =1;
| | ov3 OHIAUS =1;
12 ASKELEEN-NIMI = "ALKUPUHALLUS";
SUORIT ASKEL ="ALKUPUHALLUS";
ASKEI.LEEN-ATKA ='AT KUIPUJHAT.T1UIS/TIME.CV":
\\ ASKELEEN-AIKA >= T2+ OVI_PSIle HV5_PS5 \\OV1—PS” HV5_PS5 WD-1 + OHJAUS-SAHKO
v OV3 OHJAUS =0
OV2_OHJAUS =1;
13 [ ASKELEEN-NIMI := "SIIRTO";
SUORIT_ASKEL :="KULJETUSVAIHE";
l ASKELEEN-AIKA := 'SIIRTO/TIME.CV";
N wpo2 OV1_PS1+ HV5_PS5\ WD-1 + OHJAUS-SAHKO  \
AN ASKELEEN-AIKA>=TI-3*PS H ASKELEEN-AIKA>=TI-3*PS_H AN
—»
OV2_OHJAUS =0; OV2 OHJAUS  :=0;
16 [ OV3 OHIJAUS =1; 14 [ HS-336 LUKITUS :=0;
ASKELEEN-NIMI :="PI-268 YLI H"; ASKELEEN-NIMI :="PI-268 ALLE H";
SUORIT ASKEL :="PUHALLUS"; SUORIT ASKEL :="KULJETUSVAIHE";
ASKELEEN-AIKA :='PI-268 YLI H/TIME.CV'; ASKELEEN-AIKA :='PI-268 ALLE H/TIME.CV";
wo2 | |  smmsamaooEwsse N ot S o
\ OV1_PS1+ HV5_PS5 WD-1 + OHJAUS-SAHKO
\ WD-2
ASKELEEN-AIKA >='TI6.CV' )
+PS_H+OVI GS 1*OVI _PSl* HV5 PS5 \. ASKELEEN-AIKA>=TI5+PS H
A 4
T4 SET =0;
< WD-1 + OHJAUS SAHKO 15 [ T4 _RESET =1
PUHD IMP OHJ :=1;
ASKELEEN-NIMI = "KULJETUS_OK";
YVY ASKELEEN-AIKA:='KULJETUS_OK/TIME.CV';
ASKELEEN-AIKA >= TI-7
«PS_ H+PS L +HS2+HS3
YyVYY A 4
A 4
OV2_OHJAUS =0; OV2_OHJAUS =0; OV1 _OHJAUS  :=0;
17 [ OV3_OHJAUS =0; 18 [ OV3_OHJAUS =0; 19 [ OV2 OHJAUS  :=0;
H§-336_LUKITUS =0; H§-336_LUKITUS =0; OV3 OHJAUS =0;
HALY-2 =1; HALY-3 =1; OK4 OHJAUS  =0;
SUORIT_ASKEL : SUORIT_ASKEL = HS-336 LUKITUS :=0;
"KULJETUSAIKA YLITETTY" "TIVISTEPAINE HAIRIO" HALY-1 =1
SUORIT ASKEL =" ASKEL HAIRIO" | | e —
OHJAUS-SAHKQ
--------------------- N siisais siiicor i - jiss N HS2 + £S5
OHJAUS-SAHKO+ HS2 + HS3 \ OHJAUS-SAHKO+ HS2 + HS3 OHJAUS-SAHKO+ HS2 + HS3 \
A 4 A 4 A 4 A 4
OV1_OHIJAUS :=0; HV5 OHJAUS LUPA =0;
20 [ OV2 OHIAUS :=0; HV5_TIVISTYS =1;
OV3_OHJAUS :=0; HS-336_LUKITUS =0;
OK4 OHIJAUS :=0; PUHD_IMP_OHJ =0;
HALY-1 =0;
— HALY-2 =0;
HALY-3 =0; ASKELEEN-NIMI _ ="LOPETUS";
SUORIT ASKEL:= "SEKVENSSIN LOPETUSKASKY ANNETTU"
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TAMPEREEN AMMATTIKORKEAKOULU LIITE 14/1(3)
Sahkoétekniikan koulutusohjelma, Automaatiotekniikka
Mika Koukku

Ohjelmalohkoon PB10 tehdyt muutokset

Rakeistettaessa rakeistin2:1la lokiikoiden OJ-268 ja OJ-300 valilla
kommunikoidaan lukituksilla HS-335 ja HS-336.

0J-268:11a SIEMENS S5 ohjelma lohkossa PB10 ja virtapiirissd 5 méadritetddn HS-
336 lukitus logiikalle OJ-300, jota Omron ohjaa rakeistin2:lla.

P-9-34 pneuman ollessa kidynnissé (sekvenssiajossa) askeleissa 4,5 ja 6 (pulverin
siirtovaihe) estetdédn lukituksella HS-336 saman aikainen “ampuminen”
nautamixeriin P-1-23.

Kuvaus ohjelmasta

Virtapiiri 5 LUKITUS AK24:LLE, P-1-34 AMPUU

ASKEL4 GS-268A2 HS-336

] [te] [ ()

ASKELS

] [t

ASKEL6

] [t

HS-336 P-9-34 KULJETUSVAIHE KAYNNISSA
GS-268A2 OV-268A2 VENTTIILIN RAJA

0J-300 ohjelmassa HS-336 lukituksen laskeva reuna aktivoi suodatinpussien

puhdistussekvenssin AK-24:1la.

Virtapiirissd 6 méadritetddn AK-24 lukitus logiikalle OJ-268, joka lopettaa
sekvenssi ajon pneuma:lla P-9-34. Menossa oleva sekvenssi suoritetaan ensin
loppuun.

GS-268A2 rajakytkin ilmaisee jakoventtiilin OV-268A asennon suuntaan
nautamixeri P-1-23.

Kuvaus ohjelmasta

Virtapiiri 6 AK-24 AMPUU

GS-268A2 HS-335 AK-24
=] [ ()
GS-268A2 OV-268A2 VENTTIILIN RAJA
HS-335 P-9-24 KULJETUSVAIHE KAYNNISSA (AK24)

AK-24 P-9-24 KULJETUSVAIHE KAY LUKITUS




TAMPEREEN AMMATTIKORKEAKOULU
Sahkoétekniikan koulutusohjelma, Automaatiotekniikka
Mika Koukku

Jakoventtiilin OV-268A tiivistyspaineen vapautus

LITE 14/2(3)

Ennen jakoventtiilin asennon vaihtoa pitdi tiivistys paine ohjata pois paalta.

Idea: Kun valintakytkimen QO asentoa muutetaan, venttiili on eritilassa kuin

kytkimen asento. TéllGin tiivistepaine poistuu. Tilanvaihto kestdi tietyn ajan ennen

kuin venttiili on uudessa asennossa. Kun uusiasento ja kytkimen tila vastaavat

toisiaan, ohjautuu tiivistyspaine jilleen péélle.

Tiivistys paineen vapautua toteutettu virtapiirissd 2

Virtapii 2 JAKOVENTTIILIN OV-268A TIHVISTYSPAINE
Q0.1  GS-268A1 GS-268A2 OV-268X

e | [ ()

Q0.2  GS-268A2 GS-268A1
e S

GS-268A2 OV-268A2 VENTTIILIN RAJA

Symbolioperandi Operandikommentti

OV-268X TIVISTYS OV-268A

Q0.1 AJO VALINTA P1-21:LLE

Q0.2 AJO VALINTA P1-23:LLE(RAKEISTN 2)
GS-268A1 OV-268A1 VENTTIILIN RAJA




TAMPEREEN AMMATTIKORKEAKOULU
Sahkoétekniikan koulutusohjelma, Automaatiotekniikka

Mika Koukku

Jakoventtiilin OV-268A ohjaus

LITE 14/3(3)

Jakoventtiilid OV-268A voidaan ohjata vain ennen varsinaista sekvenssiajoa.

Sekvenssin alustuksessa médritetddan LUPA, joka mahdollistaa siirtymisen

ensimmadiseen askeleeseen. My0s valinta tehddédn LUPA merkkerilld. Ajovalinta

toteutettu virtapiirissd 3 ja 4.

M 10.0

Virtapii 3 AJOVALINTA P-1-21:LLE

LUPA PS-268A6 Q0.1 OV-268A2

feee] [rerteer] oot | R )

Q0.1  GS-268A1 GS-268A2! OV-268A1

eee] [rertee] [rebenr ) S )
Symbolioperandi Operandikommentti
OV-268A1 OHJAUS PI1-21:LLE

OV-268A2 OHJAUS P1-23:LLE(RAKEISTN 2)

Q0.1 AJO VALINTA P1-21:LLE

GS-268A1 OV-268A1 VENTTIILIN RAJA

GS-268A2 OV-268A2 VENTTIILIN RAJA

PS-268A6 JAKOVENTTIILIN TIHVISTYSPAINE OK

M 10.0 LUPA

Virtapii 4 AJOVALINTA P-1-23:LLE(RAKEIST-2)
LUPA PS-268A6 Q0.2 OV-268A1
feee] [rerteer] oot | R )
Q0.2  GS-268A2 GS-268A1! OV-268A2
eee] [rerteee] [retenr ) S )
Symbolioperandi Operandikommentti
OV-268A1 OHJAUS PI1-21:LLE

OV-268A2  OHJAUS P1-23:LLE(RAKEISTN 2)

Q0.2 AJO VALINTA P1-23:LLE(RAKEISTN 2)
GS-268A1 OV-268A1 VENTTIILIN RAJA

GS-268A2 OV-268A2 VENTTIILIN RAJA

PS-268A6 JAKOVENTTIILIN TIHVISTYSPAINE OK

LUPA




TAMPEREEN AMMATTIKORKEAKOULU LIITE 15
Sahkotekniikan koulutusohjelma, Automaatiotekniikka
Mika Koukku

Hairiétilojen valvonta

0J-268:1la SIEMENS S5 ohjelma lohkossa PB15 valvotaan kuljetus-,
tayttoventtiilinsulkeutumis- ja tiivistyspaineaikaa. Lisdksi valvotaan paine hairioita
ja asetetaan hairiomerkkivalot.

Virtapiirissa 1

Lasketaan laskurilla Z1 kuljetusvaiheen aikaa askeleissa 4 ja 5. Jos kuljetusvaihe
kestdd yli 6 minuuttia ja pneuman paine ylittdd alarajan E0.3(NC) sekvenssin
askellus pysédhtyy askeleista 4 tai 5. Poistutaan sekvenssiajosta ja menossa oleva
askel resetoitaan. Asettuu merkkeri M15.2 (LO_P_6min) ja merkkilamput H31 ja
H32 indikoivat héiridtilat. H31 (pitka siirto-aika), H32 (painekuljettimen paine yli
alarajan) .

Hairidtila kuitataan kdantamalld kytkin kési/auto asentoon ”0”(keskelle). Jos 6
minuutin aikana yldpaineraja aktivoituu E0.4(NO), asettuu merkkeri M15.3
(HI_P_6min). Héirié6 merkkilamppujen tilat pysyvét samana, toiminta sama,
poistutaan sekvenssiajosta. Hairiotila kuitataan samalla kytkimella.

Virtapiirissa 4

Lasketaan laskurilla Z2, tayttovaiheessa, tayttoventtiilin kulku aikaa.

Jos venttiili ei avaudu 10 sekunnin kuluessa, asettuu merkkeri M15.6 (V1-HI)
toimiaika ylitetty. H31 (pitkd siirto-aika) indikoi héiritilan. Kuittaus kési/auto
kytkimen 0" asento.

Jos venttiili on ohjattuna kiinni ja kiinniraja ei saavutettu ja kulkuaika ylitetty,
asettuu merkkeri M15.7 (V1-H2) toimiaika ylitetty. H31 (pitka siirto-aika) indikoi
hiiriotilan. Kuittaus kési/auto kytkimen 0 asento.

Virtapiirissa 8

Lasketaan laskurilla Z3, tdyttovaiheen lopussa, tdyttoventtiilin tiivistyspaineen
indikointia. Jos tiivistyspainetta ei saavuteta 10 sekunnin kuluessa, asettuu
merkkert M16.1(TP-H), joka ohjaa suoraan merkkilamppua H30 (héirid
tayttoventtiilin tiivistys). Kun vika on mennyt pois pailtd, kuittaus kisi/auto
kytkimen 0" asento.

Paine kytkimen tulo E1.0 lukitsee sekvenssi askeleessa 3. Jos tiyttovaiheen
padtyttya tiivistepainetta ei saavuteta, sekvenssi pysédhtyy askeleeseen 3 ja
kuljetusvaihetta ei aloiteta ja H30 indikoi héiri6 tilan.

KS. LIITE 6 Ohjelmalistauksesta ohjelmalohko PB15.



TAMPEREEN AMMATTIKORKEAKOULU LITE 16/1(2)
Sahkotekniikan koulutusohjelma, Automaatiotekniikka
Mika Koukku

Puhdistussekvenssi P-1-21

Ohjelmalohko PB22 kisittdd suodatinpussien (P-1-21) puhdistussekvenssin.

Kun rakeistetaan rakeistin-1:114 (P-9-34) , suoritetaan puhdistussekvenssi
kuljetusvaiheen loputtua ennen seuraavaakuljetusvaihetta.

Nautamixerin P-1-21 yldpuolella olevat suodatinpussit ravistellaan 0,5 sekunnin
mittaisilla paineiskuilla. Sekvenssilld ohjataan kahta typpiventtiilid Y13.2 ja Y13.3.
Puhdistussekvenssin aika on 32 sekunttia, jonka aikana annetaan vuorotellen 0,5
sekunnin paineiskut 10 sekunnin vélein. Suodatin pussien puhdistussekvenssi.

Katso sekvenssikaavio seuraava sivu.



TAMPEREEN AMMATTIKORKEAKOULU LITE 16/2(2)
Sahkotekniikan koulutusohjelma, Automaatiotekniikka
Mika Koukku

Ohjaus PB10?Askel-2?Askel-3?Askel-47Y 1327Y 133

°| e~

Avaa venttiili Y13,2

odota 0.5 sekuntia

Sulje venttiili Y13,2

odota 0,5 sekuntia

Sulje venttiili Y13,2

~47L‘

odota 10sekuntia

Avaa venttiili Y13,3
odota 10sekuntia 6
Avaa venttiili Y13,3
2 odota 0,5 sekuntia
Sulje venttiili Y13,3
7

odota 0,5 sekuntia

Sulje venttiili Y13,3

o les

odota 10 sekuntia

Avaa venttiili Y13,2

ol




TAMPEREEN AMMATTIKORKEAKOULU LIITE 17
Sahkotekniikan koulutusohjelma, Automaatiotekniikka

Mika Koukku

11.09.03

TEK

#
i -

C AR ¢ v |
Pdlysuotimen puhdistussekvenssi

Pdlysuotimen puhdistussekvenssid ohjaa logiikka OJ-300. Logiikka OJ-268 antaa OJ-300:lle
Pdlysuotimen puhdistussekvenssin kaynnistyskaskyn.

Sekvenssi toimii aina eri aikaan kuin pneumojen P-9-34 tai P-7-14 kuljetusvaiheet. (Pneumaa P-
9-28 ei huomioida, koska se ei toimi samaan aikaan muiden em. pneumojen kanssa).
Puhdistussekvenssin kaynnistyksessa on laskuri, jonka arvoa muuttamalla voidaan maarata
montako lahetystéd pneumoilla tehd&én ennen puhdistusta (oletusarvo on 2 ldhetysta).
Kaynnistysehdot:

Pdlysuotimen puhdistussekvenssi suoritetaan OJ-300 antamasta kaynnistyskaskysta

(yhden kerran 1 k&ynnistyskéasky).

Pneuman P-9-34 kuljetusvaiheen (lahetys syottosiiloon P-1-23) paatyttyd, logiikka OJ-268 antaa
logiikalle OJ-300 Pdlysuotimen puhdistussekvenssin kdynnistysluvan (HS-336).

TAI

Pneuman P-7-15 kuljetusvaiheen paatyttya ja viiveajan 10s jalkeen kaynnistyy Polysuotimen
puhdistussekvenssi.

Lukitukset
Sekvenssin suorituksen voi keskeyttda painamalla Hata-seis HS-318.

Ohjaukset

Polysuotimen puhdistussekvenssin askeleet Lukitaan piiri HS-335

Venttiili HS-316 2s pulssi Ajastin TP1
Odotus 5s Ajastin TP2
Venttiili HS-317 2s pulssi Ajastin TP1
Odotus 5s Ajastin TP2
Tary P-6-04 kay 5s Ajastin TP4
Odotus 10s Ajastin TP3

Vapautetaan lukitus HS-335

GAToimintakuvaukset\T IV-2\Muut\Pdélvsuotimen P-6-04 Puhdistussekvenssi.doc
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HS1 O SUORIT_ASKEL [ Simulonti Online tilassa
2y p - -
- ASKELEEN-NIMI [
HS1_4-268/HS1/0UT_D ALOITUS O s1
HS2 1 O S ASKELEEN-AIKA [ O s21
HS1_4-268/HS2_1/0UT_D TAYTTO-AIKA Dl [l s2_sT
HS2 ST [ % T1 OICA1-268/AIKAA_JALJELLA 0 s3.1
AS1_4-268/HS2_ST/OUT_D KULJETUS-AIKA DI [ S3_ST
HS3_1 O I AJON‘\VAIHTO l KAZ-268/WD_2 O sS4
HS1_4-268/HS3_1/0UT_D [ s521
o= T3
HS3 ST [ Hllla T4 ] S5_23
4S1_4-268/HS3_ST/OUT_D
HS4 [m]
HS1_4-268/HS4/0UT_D
HS5 21 [

L,
ar
3

HS5-268/HS5-21/0UT_D

HS5 23 [ |
HS5-268/HS5-23/0UT_D

] HV5_OHJAUS

7] HV5_TIIVISTYS

L s

OV1_AUKI

TI-1
TI-2
TI-3
TI-4

Tas O
TI-6
TI-7
TI-8
TI-9

OV1_KIINNI
</

gdjojojojojo|jojg|o

WD-1 []
wD-2 [
XSA-268/WD_2

O T4 SET
[ T4 RESET
[ OVL_TIVISTYS |=[‘|= T25 :_”E 126
[1 OVL_OHJAUS

1 OV2_OHJAUS

1 OV3_OHJAUS
1 OK4_OHJAUS

HS-335_LUKITUS[] |
HS335_6-268/HS-335_LU

[ HS-336_LUKITUS
[] PUHD_IMP_OHJ

A
ASKELHAIRIO
</

[ HALY-1
[ HALY-2

|
[ HALY-3 S5 T

Title: User Name: ADMINISTRATOR Date Printed: 09/05/2008 09:15:11

Last Modified By: ADMINISTRATOR Last Modified Date: 09 May 2008 09:12:50

Module Name:ELMO/0J-268_ELMO Version: N/A Page: 1D
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l_______________________\ DO
NOT ggl | Yl =
| NOT1 Hl | [” CcAS_IN_D BKCAL_OUTD _|
CND | BFI = = _lcasn D out.p ! J
oup Dl — — ouT_D
CND1 .l BFIL El — = ) | SHUTDOWN_D pvDl — J = P
out bl ﬁl _IRESET_IN ouT_INT _|  —/ /" PerMISSIVE_D DC_STATE | UT=CTRL2/I01/C16/CHO3/OUT_D
DISABLE | ! I”IN_p1 out. bl I” TRK_IN_D F_ouT b1/ DO
#1 I ["IN_D2  FIRST_OUT _| _| SIMULATE_IN_D F_ouT_D2/~ ﬁ’ HV-23 Hl
CND — —» " ARM_TRAP _lINTERLOCK_D [~ cAs_IN_D BKCAL_oUT D |
CND2 .l #3 GS-21 [ " FIN_D1 outp |
U oIl HS5-268/GS-21/0UT_D HEmss #7
e GS-23 | [ —Fsep 10_OUT=CTRL2/I01/C16/CH04/OUT_D
#2 HS5-268/GS-23/0UT_D | #4
VAIHTO_LUPA Jl |
0J-268_ELMO/HV5_OHJAUS |
00;1 = PYYNTI_VAIHTOON Jl |
HS5-268/AJON_VAIHTO
> " IN_D1 ouT DI |
[ IN_D2 TIVISTYS_HV5 Jl |
#5 PIC5-268/PS5/0UT_D |
[~ BYPASSED |
CALC |
CALC1
HS5-21 |~ = @l J
HS5-268/HS5-21/0UT_D M oum
N2
HS5-23 [ 70
HS5-268/HS5-23/0UT_D
Title: User Name: ADMINISTRATOR Date Printed: 09/05/2008 09:16:12

Last Modified By: ADMINISTRATOR

Last Modified Date: 09 May 2008 09:15:45

Module Name:ELMO/HIC5-268

Version: N/A

Page: 1D
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TIV_PAINEEN_OHJ [ I—-

0J-268_ELMO/HV5_TIIVISTYS

DO

PV5 =

[” cAS_IN.D BKCAL_OUT D _I

out DI

0

#2

10_OUT=CTRL2/I01/C16/CHO5/0UT_D |

—» [ SIMULATE_LIN.D ouT D/

—{ TiLA |

#1

10_IN=CTRL2/I01/C13/CH11/FIELD_VAL_D

Title:

User Name: ADMINISTRATOR

Date Printed: 09/05/2008 09:17:29

Last Modified By: ADMINISTRATOR

Last Modified Date: 09 May 2008 09:17:04

Module Name:ELMO/PIC5-268

Version: N/A Page: 1D
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LIITE 19

6T 3Ll

VdN1 ILNAYY MO 892-T ¥MO  STHO ST 912

NYCVEVY IV ITA 3NIVA NILACTNMANIVC OIdIVH 892-€SX  ¥THD vT 912
YIIVOLYHIIS VXLId OIdIVH 892-2SX  €THD €T 912

SALSIAIL IMILLNIAOLLAYL OIYIVH 892-TSX  ZTHD A4} 912

Z INILINIASNLSIAHNd NINILLYAONS 892-ZAA  TTHD 1T 912

T IMMLINIASNLSIAHN NINILLYAONS 89Z-TAA  OTHD 0T 912
TNLLNIANTILHNNH NIMLNd 892-€AO 6HO 6 912
THLLNIAILNIOSIAINTA NILACTNMIANIVC 892-2A\O 8HO 8 912
SALSIAIL IMILLNIAOLLAVL NILIACTINMIANIVC 892-TAd LHD L 912
SNVYCHO NV INMIILLNIAOLLAVL NILICTINMINIVL 892-TAO 9HO 9 912
892-€2/TZNO SALSIAIIL 892-GAd GHO S 912

(Z NLSIIMVH)IT1:€2-Td SNVCHO 892-€Z SAH YHD 1% 91D

377:12-Td SNVYCHO 892-TZ SAH €HO € 912

OMHYS SNVYCHO 892-TXO ZHO Z 912

(FZAVIVSSINNAVYA FHIVASNLIACTINA ¥€-6-d 9€£-SH THO T 912
1opyeT]

(#2V) VSSINNAYY FHIVASNLIACTINN ¥2-6-d GES-SH  8THD 8T €10
162-ST NLLITIVS OLHIIS VLIVVA OL13ILOAYVYLYY 892-TSM  LTHD LT €10
0TS MO ANIVA SALSIAIL "LINIAOLLAVL-Md 892-A ISd  9THD 9T €10
€0S(INIVd IH) SOMNL NILICTNNIANIV 892-H TSd  STHO GT €10
€0S(3NIVd O1) VCHAL NILICTNMANIVI 892-1 ISd  ¥THD vT €10

G0S VINIdVIA NILICTNMIANIVI 892-TS1  €THD €T €10
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Sahkotekniikan koulutusohjelma, Automaatiotekniikka
Mika Koukku

1 Laiteohjaustoimilohko DC

Automaatiomoduuleita konfiguroitaessa on venttiileille, moottoreille ja pumpuille
valmis laiteohjaustoimilohko (lyhenne DC). Tilld voidaan toteuttaa monitilaisia

diskreetti ohjauksia.

DC-toimilohko on hyvin monipuolinen ja sisdltdd paljon konfiguroitavia
parametreja. DC-toimilohkon parametreista saadaan monipuolista informaatiota
valvomosovellukseen mm. “Faceplate™:n.

DC1

_lcas N D ouT o |

_lsHuTDOWN_ D
_|PERMESNE D
iTRE N D
_|SImMuLeTE IN_D

_|INTERLOCK D

#7

Device Control Function Block

Kuva 1: DC-toimilohko

1.1 DC-toimilohkon tarkeimmét parametrit

DC- toimilohkon tirkeimmaét parametrit ovat:
Toimitila " DEVICE_OPTS”
Tilamaski " STATE_MASK”
Toimitila
DC- toimilohkolle méaaritetiin DEVICE_OPTS parametrissa erilaisia toimitiloja.
Toimitila m&érad sen, miten ja milloin DC-toimilohkon 18hto vaihtaa tilaa passiivi
ja aktiivitilojen vélilla. Toimitilassa madritettdvid toimintoja on esimerkiksi pakko-

alasajot, lukitukset ja onko kiytdssd paikallis- vai etdohjaus.
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DEYICE_OPTS Properties E 21

Fararmeter name;
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Kuva 2: Toimitilan konfigurointi

Tassd tyossa kidytetddn seuraavia toimitila valintoja venttiilienohjausmoduuleissa:
Permissive, SP Track ja Interloc toimitiloja.

Permissive toimitila sallii lohkon tilan vaihdot.

SP Track toimitila ja TRK IN D tulo”1” estdd asetus arvon muutoksen SP_D tulon

kautta. Télld toimitilalla estetddn mm. etdohjaus valvomosta.

Interloc toimitilassa toimilohko ohjataan passiivi tilaan.

Edelld mainituille toimitiloille on DC-lohkossa my6s omat tulot kuten,
PERMISSIVE D, TRK IN D ja INTERLOC_ D. Nédma tulot toimivat lukitus

tuloina toimilohkolle. Ks. Kuva 1: DC-toimilohko.

Tilamaski
DC-toimilohkolle méadritetddn STATE_MASK parametrissa “totuustaulu”.

Totuustaululla madritetdan, miten DC-toimilohkoon liitetyt takaisinkytkentédtiedot

(rajatiedot/kdyntitiedot) vaikuttavat DC-toimilohkon toimintaan.
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STATE_MASKS Properties 2%
Farame! ter name;
-DK
STATE_MASKS
Parame! ter type: Ca—me‘l
D state mask. 'I
Filer...
Parameter categony
Tuning 'I
[ Properties
Inputs Outputs
1 2 3 4 1 2 3 4
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Active 1 VO FF (T2 W N
Active 2 r ¥ F F r ¥ I~
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Kuva 3: Tilamaskin tayttd

Tilamaskilla mééritetdén miten toimilohkoon liitetyt 1ahdot asettuvat tulojen
ohjauksesta. Se on “totuustaulu” tulojen ja I&ht6jen kombinaatioille.

My®0s aktiivitila2 konfiguroidaan tilamaskissa, jos on kiytossa.

1.2 DC-toimilohkolle maaritettavat tulot ja lahd ot

DC- toimilohkolle voidaan mairittdd enimmilldin neljd tuloa ja 1dhtoa.

Jos DC- toimilohkon tulot ja 1dhd6t halutaan konfiguroida ”Device Tag”:n, télldin
konfigurointi tehddidn DC- toimilohkon IO _IN 1- 10 IN 4 tuloihin ja OUT IN 1-
OUT _IN 4 léhtSihin.

DC-toimilohkolle voidaan maarittdd vaihtoehtoisesti nelji tuloa ja 1dhtod
toimilohkon ulkopuolelta. Télloin kdytetddn F IN DI- F_IN D4 tuloja ja

F OUT DI-F OUT D4 laht6ja. F IN DI- F IN D4jaF OUT DI-F OUT D4
kytkentépisteet eivit ndy automaattisesti DC-toimilohkossa. Jos niitd halutaan
kayttad, ne pitdd lisdtd DC-toimilohkoon. Néihin lisdttyihin kytkentépisteisiin

voidaan tieto ”langoittaa” muista moduuleista.
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1 Lukitusehdot automaatiomoduuleissa

Automaatiomoduuleissa, joissa kdytetddn edelld kuvattua DC-toimilohkoa,
lukitukset liitetddn DC-toimilohkon lukitustuloihin. Jotta DC-toimilohkon
lukitukset ovat kdytossa pitdd Toimitila olla konfiguroituna. Katso Liite
20.Laiteohjaus toimilohko DC, otsikko (sivulla 1(3))DC-toimilohkon tarkeimmat

parametrit ja otsikossa Toimitila.

Lukitusehto antaa moduulissa olevalle DC-toimilohkolle toimiluvan, milloin
lohkoa voidaan ohjata ja milloin ei. Varsinainen lukitusehto méaritetddn CND-
toimilohkossa. CND-toimilohkoista tulevat lukitukset ehdot kootaan yhdeksi
signaaliksi BFI-toimilohkolla. Tamai lukitustieto ’langoitetaan” DC-toimilohkon

[ukitustuloihin halutun lukitustoiminnon aikaansaamiseksi.

Esimerkki lukituksesta, jota kiytetddn automaatiomoduulissa OICA1-268:

Lukitus toimii siten, ettd tdyttoventtiilid OV1-268 ei voida avata, jos jollakin

kiytossd olevista (CND1-5)-toimilohkoilla on lukitustila aktiivisena.

Jos tayttoventtiilin OV 1-268 ollessa auki (aktiivitilassa), tulee esim. lukitus
tieto(DESK-"taytto estetty”’) CND-toimilohkolta (pintakytkin LS aktivoitunut).
DC-toimilohkoon konfiguroitu Interloc toimitila (kdytdsséd), ohjaa DC-toimilohkon

passiivitilaan (venttiili sulkeutuu).

Esivalmiiksi konfiguroiduissa automaatiomoduuleissa, joita 16ytyy DeltaV-
System/Library/Module Templates, on valmiit kytkenndt CND-toimilohkoilta DC-

toimilohkolle.

Oletetusti automaatiomoduulissa CND-toimilohkoja on kahdeksan kappaletta.
CND-toimilohkot eivét sisdlld mitddn méadriteltyd lukitusehtoa. Suunnittelijan
tehtdvand on méadritelld lukitusehto CND-toimilohkon sisdén. Lukitusehto

(ohjelmoidaan) mairitetdén lausekielellda CND-toimilohkon sisdédn.
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I CND1 Expression

Expression:
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Kuva 1: Lukitus ehtojen konfigurointi CND lohkoon

1] **/PV1-268/0UT_D.CV'=1

ol

CND-toimilohkossa oleva parametri DESC on merkkijono, joka valittdé lukitus

tiedon valvomonéyton “Faceplate”:sta avautuvaan ’Detail” ikkunaan.
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Kuva 2: DESC parametrillé vélittyvé tieto

Valvomosta on helppo havaita, jos jokin lukitus on péélld.. Lukitus estda

esimerkiksi, venttiilin avautumisen.

Oletetusti parametri DESC on tyhjé. Jos tieto halutaan nédyttd valvomossa,

suunnittelijan tehtdvind on nimeti se.
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