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Opinnaytety6n aiheena oli laatia Satakunnan ammattikorkeakoulu Tekniikka ja me-
renkulku Porin k&yttoon tulevalle Simocode moottorinhallintajarjestelmélle kaytto-
ohje.

Tehtdvand oli suunnitella kokonaisuus ja selvittdd erilaisia vaihtoehtoja laitteistolle
siihen liitetyn kokoonpanon ominaisuuksien mukaan. Laitteistoa varten oli jo tilattu
joitakin osia, mutta laitteisto oli kokoamattomana koululla ilman koteloa. Laitteistol-
ta puuttuivat my6s ohjaukseen tarvittava ohjelma ja valikaapeli.

Padasiana oli saada jarjestelma kayttoon koululle ja ndin toteuttaa laaja-alaista moot-
torin toiminnan tarkkailua. Liséksi tehtédvana oli kirjoittaa jarjestelméaan liitettavien
lisimoduulien toiminnoista.
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The purpose of this thesis was to make a guide for Simocode motor management sys-
tem to Faculty of Technology and Maritime Management Pori.

My goal was to plan a configuration and look for different possibilities for installa-
tions through a different assembling of equipment. Some parts of the equipment were
already ordered, but the configuration was at school unassembled and without case.
There was also a need for a program and a connection cable for the management.

The main purpose was to get the system for use to the University of Pori and so ac-
complish a wide-ranging observation of functioning of motor. One of the tasks was
to write about the functions of the modules installed to the whole configuration.
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1 JOHDANTO

T&man opinndytetyon aiheena oli ottaa kayttoon ja laatia ohje Siemensin Simocode
Pro-V moottorinohjausjérjestelmélle ja siihen kuuluvien parametrien kayttoon Sata-
kunnan ammattikorkeakoululle. Jérjestelmé tulisi k&yttoon Tekniikka ja Merenkulku

Porin sahk6laboratorioon.

Jarjestelman ohjelmistoksi valittiin Simocode ES Basic. Laitteiston kokonaisuudelle
tilattiin sopiva kotelo, sek& valikaapeli mahdollistamaan yhteys laitteiston ja tietoko-

neen vilille.

Tama ohje keskittyy Simocode Pro-V ohjausjarjestelmdan asennettuine lisdominai-

suuksineen.

2 YLEISTA

2.1 Simocode

Simocode pro (SIRIUS Motor Management and Control Devices) on Siemensin
valmistama monipuolinen ja helposti muunneltavissa oleva vakionopeus-pienjannite-
moottoreiden hallintajarjestelmd. Se on helposti liitettdvissa automaatiojérjestelmiin
Profibus DP- véylan kautta, jolloin se tarjoaa monipuoliset ominaisuudet moottorin

ohjaamiseen, suojaamiseen ja valvontaan. (www.provendor.fi)

Simocode soveltuu kaikille teollisuuden aloille. Se on erittdin monipuolinen ja hel-
posti muunneltavissa erilaisiin tehdassovelluksiin, kuten moottorin ohjauskeskuksiin
ja isojen moottoreiden I&hddille esimerkiksi paperi- tai metalliteollisuuteen. Jérjes-

telma on muunneltavissa jopa kaivosalalle sopivaksi.

Simocode jarjestelmdssa on hyva moottorin seurantajérjestelma. Se mahdollistaa tu-

leviin vika- ja hairiotilanteisiin puuttumisen (Kuva 2. ja Kuva 3.) ja niiden ennakoi-



misen ennen kuin suurempaa vahinkoa ehtii tapahtua, esimerkiksi tuotannon alasajon
muodossa. Lisaksi virhe tai hairid voidaan paikallistaa helposti kayttamalla ylapal-
kissa olevien silmélasien avaamaa ikkunaa. Liséksi kaikki virheilmoitukset tallentu-
vat laitteiston muistiin, josta niitd voidaan tarvittaessa tarkastella (Kuva 1.). Virheil-
moituksien historiaa, joka ndyttad 21 viimeisinta virhe- tai vikailmoitusta, voidaan
tarkastella myds Simocode ES:n kautta avaamalla virheilmoitusten valikko (Kuva 4).
Lisatietoja erilaisista vikatilanteista System Manual, 2011 osiossa 15. (Moottorin
suojaus- ja ohjauslaitteet SIMOCODE 3U, 2011, Heikkinen, 2007).

Faults

Faults 10

Error buffer

Fault L
Mamory

o fok] (] FOK

Kuva 1. Virheilmoitukset ja -muisti ohjauspaneelissa. System Manual, 2011.
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Kuva 4. Tilan informaatioikkuna.

2.2 Kayttotarkoitus

Kokonaisuus on tarkoitettu suojaamaan ja ohjaamaan monipuolisesti laitteistoon kyt-
kettya moottoria. Etuna kokonaisuudessa on se, ettd niin pienikokoisella jarjestelmal-
I& on kuitenkin monenlaisia k&yttomahdollisuuksia. Liséksi se mahdollistaa erittdin
kattavan moottorin tilan seurannan, antaen paljon tietoa sen toiminnasta monella ta-

valla.



2.3 Kaytetty ohjelmisto

Tekniikka ja Merenkulku Porin yksikon kaytdssa olevan Simocode Pro-V:n ohjaa-
minen tietokoneelta tapahtuu Simocode ES 2007 -ohjelmalla. Ohjelmasta on olemas-
sa kolme erilaista versiota, jotka eroavat sisélloltaan hieman toisistaan. Basic -versio
mahdollistaa suoran kommunikoinnin PC:n ja Simocode Pro:n vélilla kayttden vali-
kaapelia, sek& parametroinnin ja kdyton. Standard -versio siséltdé edellisten liséksi
vield graafisen editorin sek& parametrien siirron. Premium -versio mahdollistaa
kommunikoinnin useampaan Simocode Pro yksikkoon PROFIBUS-DP:n kautta ja

erilaisten arvojen muuttamisen.

Koululla on kdytdssa Simocode ES Basic.

2.4 Liittamismahdollisuudet

Simocode Pro on SIRIUS -sarjan moottorinojausjarjestelma, joka on uudistettu van-
hemmasta Simocode DP jarjestelmasta ja sopii kokonaisuudessaan myos aikaisem-

paan ohjausjarjestelméén (www.provendor.fi).

Simocode Pro voidaan liittdéd my0s erilaisiin logiikkasovelluksiin k&yttaen

PROFIBUS DP:a. Talloin jarjestelmaa voidaan ohjata joko logiikan tai PC:n kautta.

PROFIBUS DP:n kautta jarjestelma voidaan liitt44 helposti erilaisiin automaatioso-
velluksiin ja tarvittaessa rinnalle voidaan ottaa useampia Simocode Pro-C tai Pro-V
jarjestelmid. Tamé onnistuu kéytettdessa Simocode ES Premium ohjelmaa. Kéytta-
malla useampaa ohjausjérjestelmad voidaan kattaa helposti suuremmankin automaa-
tioprosessin tarpeet, esimerkiksi paperi- tai metalliteollisuuden kayttoon (Heikkinen,
2007).



3 PRO-V JAPRO-C

3.1 Yleistad

Nykyinen Simocode pro on kehittyneempi versio aikaisemmasta Simocode DP:sta.
Simocode pro jaetaan kahteen jarjestelmaan jotka ovat Pro-C ja Pro-V. Samassa pro-
jektissa voidaan kayttdd molempia jarjestelmid, silld ne ovat keskendan yhteensopi-

via.

Molemmissa jérjestelmissd on paljon erilaisia ominaisuuksia ja laitteiden yhteisten
ominaisuuksien maaré on suuri. Tamén lisdksi Pro-V -jarjestelméssd on viel&kin
enemman ominaisuuksia ja on huomattavasti monipuolisempi ja tehokkaampi jarjes-
telmé ja tarjoaa melkein kaksinkertaisen suorituskyvyn (LIITE 1).

(Simocode pro -Ominaisuudet)

3.2 Simocode Pro-C

Pro-C (compact) (Kuva 5) mahdollistaa moottorin suorakdynnistyksen ja sisaltaa
suunnanvaihtokdynnistimien. Jéarjestelmé&an kuuluu perusyksikko ja erillinen virta-
muuntaja, jotka kytketdan toisiinsa liitdntdkaapelilla. Lis&varusteeksi on saatavina
my0s kayttopaneeli, jossa on viisi painiketta ja kymmenen Ledid. (Simocode pro
-Ominaisuudet, www.siemens.fi)

SIMOCODE pro C

Currant mass urement
mccule (IM)

Kuva 5. Simocode Pro-C. System Manual, 2011
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3.3 Simocode Pro-V

Pro-V (variable) (Kuva 6) mahdollistaa moottorin suoran- ja suunnanvaihtokaynnis-
tyksen, tahti-kolmiokaynnistyksen, suunnanvaihdon sekd monia muita kayttdja
(LHTE 1). Perusyksikko on sama kuin Pro-V -jarjestelméssd, mutta virtamuuntaja on
erilainen ja siséltdd myos jannitteen mittauksen. Liséksi jarjestelméan voidaan lisaté
laajennusyksikoitd, joista kerrotaan enemmdn edempédnd. (Simocode pro

-Ominaisuudet, www.siemens.fi)

SIMOCODE pro V Basic unit 1221

Cigrtal module IDMI

Current’valtage _Analog module AN

maasuring rmodule UM e

Additional optional expanzions are passible

Kuva 6. Simocode Pro-V. System Manual, 2011.

4 LAITTEET

4.1 Kytkenta

Perusyksikon kytkentéesimerkki 10ytyy Simocode Pro:n System Manual 2011 koh-
dasta 13-13 - 13-15 (sivut 413 - 415).

Digitaalimoduulin kytkentaesimerkki 10ytyy Simocode Pro:n System Manual 2011
kohdasta 13-16 & 13-17 (sivut 416-417).

Maasulkumoduulin kytkentdesimerkki 16ytyy Simocode Pro:n System Manual 2011
kohdasta 13-18 & 13-19 (sivut 418-419).
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Lampotilamoduulin kytkentédesimerkki 16ytyy Simocode Pro:n System Manual 2011
kohdasta 13-20 & 13-21 (sivut 420-421).

Analogiamoduulin kytkentdesimerkki 16ytyy Simocode Pro:n System Manual 2011
kohdasta 13-22 & 13-23 (sivut 422-423).

Simocode Pro safety moduulien kytkent&esimerkit 10ytyvat Simocode Pro:n System
Manual 2011 kohdasta 13-26 — 13-29 (sivut 426-429).

Erilaisten kytkenttjen esimerkkeja System Manual 2011 E kohdassa (sivu 593).

4.2 Perusyksikko

Perusyksikkd (Kuva 7) vaaditaan aina, kun kaytetddn Simocode pro jarjestelmaa. Se
siséltdd olennaiset osat moottorin suojaamiseen ja ohjaamiseen. Perusyksikot Simo-
code Pro-C -jérjestelmissa ja Simocode Pro—V -jarjestelmissa ovat liitettavissd myos

PROFIBUS DP -jarjestelmaan suurimmillaan nopeudella 12Mbit/s.

Basic umit 1 {BLI Basic unit Z 1BLZ
SIMOCCDE pro C device senes SIMCCODE pro V device series

Kuva 7. Basic Units. System Manual, 2011.

Yksikot sisaltavat liséksi vield nelja bindari- sisdantuloa, kolme monostabiilia rele-

1&hto4, seké yhden sisdantulon bindériselle PTC -anturille.

Perusyksikdistd on saatavilla kahdenlaisia versioita, jotka ovat tarkoitettuja joko
DC 24V tai AC/DC 110-240V jannitteille.
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Tarvittaessa perusyksikon toimintoja voidaan laajentaa erilaisien laajennusmoduulien
kanssa. Tallaisia moduuleja ovat digitaali-, analogia-, maasulkumoduuli ja lampoti-
lan mittausmoduuli. Moduulien etéisyys toisistaan saa olla enintd&n 2,5m ja yhdessa
jarjestelmassa saa olla enintddn 3m valikaapeleita. (www.automation.siemens.com,
Heikkinen, 2007)

4.3 Kayttopaneeli

Perusyksikkod voidaan tdydentdd myos kayttopaneelilla (Kuva 8), joka mahdollistaa
moottorin sy6tén ohjaamisen moottorilahtokeskuksen ovesta. Pro-V -jéarjestelmaan
voidaan asentaa vaihtoehtoisesti naytolla varustettu kayttOpaneeli. Pro-V
-jarjestelméén asennettavassa kayttopaneelissa, joka on my6s kaytossa téssa koko-

naisuudessa, on kahdeksan painonappia, graafinen naytto ja seitsemén Ledié.

Tl

g e ‘ ‘ .'| L@

Kuva 8. Kayttopaneeli. System Manual, 2011

F

N&ytoltad voidaan lukea mitattujen tulosten arvoja ja tilatietoja, sekd& mahdollisista
vikatiedoista, jotka tallentuvat laitteen muistiin. Halutessaan kayttdja voi maarittaa
mitkd kaikki arvot nakyvat naytolld kayttdmalla ennalta méarattyja profiileja. Tar-

kempaa tietoa kayttopaneelin naytosta l6ytyy System Manual, 2011 sivuilta 51-92.

Kéyttopaneelin kautta voidaan muodostaa yhteys laitteiston ja tietokoneen valille
kayttamalla PC-kaapelia. Lisaksi tietokoneessa pitaa olla asennettuna Simocode ES
ohjelma. (Moottorin suojaus- ja ohjauslaitteet SIMOCODE 3U, 2011,

www.siemens.fi, www.automation.siemens.com)
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Paneelin reset -nappula poistaa vikahistorian ja muut sen hetkiset vikailmoitukset.
Mikali vikailmoitus ei kuitenkaan hévid, on kyseessé virhe, joka pitda poistaa ennen
moottorin kaynnistdmisté. Virheilmoituksia voi tarkastella ylapalkin “silméalasien”

kautta.

4.4 Virta- ja jannitemuuntaja

Pro-C- ja Pro-V -jérjestelmét sisaltdvat molemmat omat virtatietoa mittaavat moduu-
linsa (Kuva 9). Tosin Pro-V -mallissa mukana on myos jannitetiedon mittaus. Mo-
lempien mallien mittalaitteet ovat tarkoitettu mittaamaan suoraa lapi kulkevaa virtaa
0,3A-200A. Pulttiliitoksilla varustetuista kaapeleista virtaa voidaan mitata alueilla
20A-200A ja 63A-630A. Moottoreiden virtoja voidaan mitata ensidvirtamuuntajien
avulla aina 630A-820A valill ja kayttdmalla toisiovirtamuuntajia paéastdan 0,3A-3A
valille. Tavallinen virtamuuntaja toimii myos Pro-V jarjestelméassa.

Pro-V -mallin virta/jannitemuuntajalla voidaan mitata maksimissaan 690V jannittei-
t4. Tietoina saadaan myos teho-, cose- ja energiankulutusarvot. Jannitteelle voidaan
asettaa raja-arvot Voltage -ikkunassa, joka on Monitoring Functions valikon alla.
(Moottorin suojaus- ja ohjauslaitteet SIMOCODE 3U, 2011,

www.automation.siemens.com, Heikkinen, 2007)

Fig. 1-37: Currentivaltage measuring maodules

Kuva 9. Virta/jJannitemuuntaja. System Manual, 2011.
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4.5 Laajennusmoduulit

Simocode Pro-V -jarjestelm&an voidaan liittd4 viisi erilaista laajennusmoduulia (Ku-
va 10 ja LIITE 4). Moduulit ovat keskendan samannakdisia, mutta ne eroavat toisis-
taan niissd olevien merkintéjen avulla. Digitaalimoduulin etuosassa ovat kirjaimet
DM.

Moduulien kaytto ja toimenpiteet voidaan valita kdyttden Simocode ES -ohjelmaa.

Kuva 10. Laajennusmoduuli. System Manual 2011.

4.5.1 Digitaalimoduuli (DM)

Siséltaé nelja bindéarituloa 24V DC tai 110-240V jannitteella ja kaksi relelahtdd, jois-
sa voi olla moduulista riippuen joko bi- tai monostabiiliominaisuus. Moduulien syo6t-
t0 tulee ulkoisesta lahteestd. Digitaalimoduuleja voi olla samanaikaisesti k&ytossa
vain kaksi. (Moottorin suojaus- ja ohjauslaitteet SIMOCODE 3U, 2011, Heikkinen,

2007, www.siemens.fi)

4.5.2 Maasulkumoduuli (EM)

Maasulkumoduuli on liitettdvissa virta- ja jannitetietojen mittauksien yhteyteen. Jotta
maasulkumoduuli toimisi, tulee virta- ja jdnnitemuuntajan yhteyteen asentaa myo6s

summavirtamuuntaja. (Heikkinen, 2007)
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4.5.3 Lampdotilan mittausmoduuli (TM)

Moduulia voidaan kayttéa prosessin lampétilan tai laakereiden lampotilan mittaami-
seen. Kaytossa voi olla erilaisia antureita, kuten PT100/PT1000, KTY83/KTY84 tai
NTC. Jéarjestelm&an voidaan lisata yksi lampoétilamoduuli, jossa on kolme lampétila-
anturin liitdntad. (Moottorin suojaus- ja ohjauslaitteet SIMOCODE 3U, 2011, Heik-

kinen, 2007, www.siemens.fi)

Koululle asennetussa jarjestelmassé on kaytossa kaksi lampotila-anturi liitdntaa, joi-

den mé&éra ja anturin tyyppi voidaan méérittd4 Simocode ES ohjelmiston kautta.

4.5.4 Analogiamoduuli (AM)

Sisaltad kaksi analogiatuloa ja yhden lahdon 0/4-20mA. Analogiamoduulin avulla
voidaan mitata esimerkiksi pinnankorkeutta. Moduuleja voi olla aina yksi yhta pe-

rusmoduulia kohden. (Heikkinen, 2007, www.siemens.fi)

4.6  Simocode Pro Safety

Simocode Pro-V jarjestelman perusyksikkdon voidaan liittdd myos turvarele. Turva-
moduulin avulla jarjestelmélle saadaan SIL3 (Safety Integrity Level) luokitus, joka
perustuu EN IEC 61508 standardiin. Moduuli mahdollistaa néin turvallisemman py-
séytyksen ja parantaa jarjestelmén luotettavuutta. Turvareleestd on olemassa kaksi
erilaista versiota, joista toinen on tarkoitettu paikallisturvareleeksi ja toinen ohjatta-

vaksi turvalogiikan avulla.

D-MF Local -turvareleeseen voidaan liittd4d monia erilaisia turvallisuuteen liittyvia
asioita, kuten haté/seis painikkeita ja kuittauspainike. Turvalogiikalla ohjattavaan
DM-F PROFlsafe -turvarelettd kaytetdan yleensa 1/0 -jarjestelmissé ja siihen voi-
daan kytke& digitaalisia tai analogisia turva-antureita. Turvalogiikan avulla tieto vi-
katilanteesta kulkee PROFIBUS DP -vaylda pitkin siihen kytkettyyn Simocode
Pro-V jarjestelmalla ja sen kautta turvareleelle, joka pysayttaa tarvittaessa moottorin.

(www.siemens.fi)
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4.7 Koulun kokoonpano

Kuva 11. Kokoonpanol.

1. Jannitemuuntaja, 24V DC 2. Perusyksikko, Simocode Pro-V
3. Lampatilamoduuli (TM) 4. Maasulkumoduuli (EM)

5. Analogiamoduuli (AM) 6. PROFIBUS -liitin

Kuva 12. Kokoonpano2.

7. Moottorinsuojakytkin 8. Virta-/jannitemuuntaja
9. ja 10. Kontaktori



5 SIMOCODE ES

5.1 Lisenssi

17

Ensimmadisend pitaé varmistaa, ettd koneella on lisenssiavain Simocode ES ohjelmis-

tolle. Td&mé& onnistuu avaamalla sovellus Automation License Manager (Kuva 13) ja

tarkastamalla sen avulla oman aseman tila, mikéali avain l6ytyy sieltd, voidaan Simo-

code ES avata normaalisti. Ilman lisenssid ohjelma aukeaa kokeiluversiona. Lisens-

siavain on Simocode ES:n mukana tulleessa muistitikussa, josta se voidaan siirtaa

tarvittaessa koneelle ja takaisin tikulle.

- [O]x]|

5]
0
'~

S G X = X (B O [ucenseiers )
B My C
+

R et

Computer
Local Disk {C:)
b License Key Dowr

| Status Famiy. Product Version

1

Number of license keys | Standard license type | License type

= — —
—_ SIRILS Engineering  SIMOCODE ES 2007 ... 2.0

1 Floating Unlimited

< | B|E

Press F1 for Help

Kuva 13. Automation License Manager.



18

5.2 Aloitus

Aluksi laite kytketd&n verkkoon, jonka jélkeen laite voidaan liittad tietokoneeseen
vélikaapelin avulla kuvan (Kuva 14) mukaisella tavalla. Kaapelin toinen péa kiinnite-

taan tietokoneen liittimeen. Tama jalkeen liitetadn moottorin kaapelit (Kuva 15).

Kuva 14. Kokonaisuus. Kuva 15. Lahdot.

Avataan Simocode ES -ohjelmisto ja asetetaan laitteisto online-tilaan (Kuva 16).
Tama tapahtuu painamalla vasemmassa ylareunassa olevaa ”Open online”- painiket-
ta. Taman jalkeen valitaan portti ja painetaan OK. Kyseinen toimenpide asettaa oh-
jelman online-tilaan. Tdmén jalkeen on mahdollista valita haluttu sovellus aukeavas-

ta ikkunasta (Application selection).



Open online

Tdentiication
Device
Marking

Device Configuratid

BUS Parameters

=I-~ Mator Protection

I overloadiUnba
=J--w Mator Control
I Control Station|
Contral Functi
(4] Manitoring Functio
Inputs
=Jeee OUEPUES
| Basic Unit
Operator Panel

- Cyclc Send Dl

- cyclic Send D:

(¢ Standard Function:

[ Logic Modules

3UFS0 - Compatibil
Analog Yalus Reco
Graphic Editor {4

Local device interface |

Intertace:

Fived assignment of anine interface

I~ Reetain this interface for all anline connections unti the application is completed.

Cancel

Help

£ |
Press F1 ko get help offline

Kuva 16. Offline tilasta online tilaan.
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Device Configuration ikkunasta (Kuva 17) voidaan valita laitteiston virtaraja ja kay-

t0ssé olevat lisdmoduulit ja laitteet, sek& vaihtaa kdytettava sovellus oikealla olevasta

sarakkeesta.

2" SIMOCODE ES Basic - COM1- [online]
Switching Device  Edit  Target Systkem  Wiew Options  Group  Help
DB Sl |2 SrBLtITER

]|

q
¥

= Identification
w Dievice
- Marking

Device Configuration
Application (Contrel Function]

Device Configuration Basic Urit SIMOCODE pio e
Bus Parameters
= Mokor Protection Version 2.0 = © Direct starter
- OverlaadfUnbalanc
e Mokar Control Thermistor T ' Reversing starter
~ Control Station i " Molded Case Circut Breaker [MCCB)

Contral Function
- Manitoring Functions
- Inputs

- Outputs Digital Madule 1
- Basic Unit

< Stardelta starter
Cunent Measurement

" Stardelta reversing starter
" Dahlander starler
Operator Panel LEL
Cylic Send Data
- Acychc Send Daka
- Standard Functions

© Dahlander reversing starter

© Pole-changing starter

#n Logic Modules Operator Pariel 11 " Pole-changing reversing starter
3UFS0 - Compatibilty
Voltage Measurement W~
Analog Value Recordin ! " Solenoid valve
Graphic Editor  (Chrl- hase vollage - £ Postioner 1
Temperature Madule i~ i
Analog Modul 1
SRR ©* Positioner 3
Earth Fault Module i

" Paositioner 4

(g
Configuration Fault besause of missing Postioner &

Operator Panel ves hd

" Solt starter

£ Solt starter with reversing cortactor

&
Press F1 to get help

|

onling ====

oML

Kuva 17. Laitteiston sovellusten valinta.
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Switching Device valikon (Kuva 18) alta l6ytyy tehdasasetusten palautus. Taman
jalkeen pitad kuitenkin asettaa uudelleen moottorin suunnanvaihdot paneelin ohjauk-
seen. T&&ltad voidaan myos avata tallennettuja asetuksia tai tehdd uusi kokonaisuus.
Ylavalikkojen alta 10ytyvét padsédéntoisesti ne samat komennot joita on ylapalkissa.

F‘f_’!_.‘ SIMOCODE ES Basic - COM1- [online]
e e Edit  Target System  Wiew  Opkions  Group  Help

Mew... Chrl+M é & 1, W =6
Open... Chrl+O
Open Online. .. Chrl+F3
us Parameters
hitention! Address change will be executed immec
lose P &ddress
Factory Setting
Print... Chrl+P
Exit Alt+F4
—— S — —

Kuva 18. Switching Device — valikko.

5.3 Valikot

Y likuormitus -valikossa (Kuva 19) voidaan valita ne toimenpiteet joita laitteisto te-
kee, kun moottori ylikuormittuu. Ensimmaéiseen sarakkeeseen asetetaan moottorin
virta-arvo ja kuorman tyyppi. Valikossa voidaan médritelld myos Class, eli lau-
kaisuluokka, joka madrittda ajan jonka kuluessa laite suorittaa laukaisun, jos virran
arvo ylittdd 7.2 *Set Current arvon. Laukaisukdyrat ovat esitettynd liite osiossa
(LITE 3). Response madrittd4 sen mitd laite tekee ylitettdessa virta-arvo. Laite voi
joko sammuttaa moottorin tai antaa varoituksen. Ylikuormalaukaisun jalkeen pitaa

odottaa asetettu jadhdytysajanjakso ennen uutta k&ynnistysta (parametrointiohje).

Raja-arvot voidaan asettaa samalla tavalla myos jannitteelle, teholle, cose:lle, lampo-
tilalle ja erilaisten tapahtumien madrille. T&mé& onnistuu jokaisen mitattavan ominai-
suuden ikkunasta ja kuten edelld, niin sielt4 voidaan ma&rata laukaisu- ja/tai varoitus-
rajat, joita laitteisto tarkkailee. Esimerkiksi jannitteen raja-arvot voidaan s&atéa Vol-

tage -valikon kautta.



EP" SIMOCODE ES Basic - COM1- [online]

EE)

X

Switching Device  Edit  Target System Wiew Options Group Help
D ¥ S ddflah ¥ RS GBI /I T=D Ha
= Identification
Device Overload/Unbalance/Stall
sl - Overload Protection Unbalance Protection
Device Canfiguration
e Bus Parameters Set Current Is1 8220 A Level @[ %
e e, Transfomation ralio - active ' Response
. OverloadUnbalant p warming Bt
[} Mator Control Delay @os s
e Control Station
Catral Function
i Moritoring Functions - Stalled Riotor
Inputs 8
e QUEPULS J= Level @0 Zofls
Basic Unit.
e Cperator Panel LEL i Flespanse disabled -
Cyclic Send Data e Delay &ps s
- Acyclc Send Data
) - Standard Functions
i Logic Modules Class @ =
3UFS0 - Compatibility P
~ fnaleg Value Recordin Response at Trip Level tripping x
Graphic Editor  (Ctrl
Cooling Down Period @ls00 3
Pause Tine @loo 3
Type of Load 3 phase -
Riespanse al Prewaming Level (15115%1s) waning -
Pre-tlaim Delay (1>115221s) @Jos s
Reset [Auto ~
L2 X
Press F1 to get help onlne ==== |COM1

Kuva 19. Overload/Unbalance/Stall -valikko.

mya0s arvioi tulevan pysaytyksen ajankohdan, joka l6ytyy kohdasta ”Time to Trip”.

R

£, Curent 1 Vohage
: Max. Current |_max (0] Zoflg Phase voltage ULT-N 229 W
~o i canentl L o s Phass vokags L2 =
T e o %ol Phase voltage UL3N R
G Curent|_L3 T 1
L Last Trip Curent T wdis
Fhase Unbalence 0 %
Thermal Motor Model 1 Power/ Power Factor
By | ol e [T Active Power P Joooo kw
. Cooling Down Period b . Apparent Power 0,000 kA
Time to Trip e s CosPhi 100 %
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Measured values (Kuva 20) kertoo moottorin sen hetkiset mitatut arvot. Laitteisto

Close

Hep

Kuva 20. Mitatut arvot.

Maintenance data -valikossa (Kuva 21) voidaan tarkastella kaynnistysten ja pysah-
dysten madrad. VVoidaan myos tehda ns. huolto ja maarata kdynnistysten maara halu-

tuksi esim. nollaksi.
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- Bus Parameters - Motor - Timer
- Motor Protection Motor Dperating Hours h Actual Value Dutput

; Mator Control
+ otor Contral
H Timer 1 o s @
k5 Monitoring Function| Mator Operating Hours > ] o
8

L Tnputs

& Outputs Mumber of Overoad Trips

= Standard Functions
4] Test| Reset

%5

Test Position Fej Permissible Starts - Actual Value [
O
O
O
[

Timer 2 F =
Timer 3 g s 0]
Timer 4 e [0

- Counter

Dutput
Counter 1 I @
Lo Counter 2 | — @
- Logic Moddles Motor Stop Time >
o Truth Table 31/ Ema B [0]
e Truith Table 21 Counter 4 0 @
Kiwh

- Truth Table SIf

Number of Starts.

External Fault
Operational Prof
Power Failore
Emergency Sta
Watchdoa (PLC,

just one Start possible

1o Start possible

et Matar Stop Time

Consumed Energy

Counter

Timer ~ Caleulation modules
Signal Conditio

o
Calculation module 1 - output 0
Mon-wolatile Ele D
Flashing | G Calculation module 2 - output fi]
i
95

Fiickering :

Linit Monitar sl

4] Caleulation mod Device Operating Hours
3UFS0 - Compatibiy

Number of Parameterizations
Analog value Recors

S raphic Editor (1

Kuva 21. Huolto.

Laskureilla voidaan maarata laitteiston sisaiset laskutoimet (Kuva 22). Méaaritetaan

raja-arvo, miten laskuri toimii ja arvon uudelleen asettaminen.

SIMOCODE ES Basic - COM1- [online]

Switching Device Edit Target System Yiew Options Group Help
D@ XU & et t IT=D
S

Identification
+ Dewice Canfiguration
- Bus Parameters Eotnber EImiE @'37
Mator Protection
+ Motor Control
- Monitoring Functions
= gﬁ;s Counter - Input - ]Nol connected E]
- Standard Functions

Test/ Reset Counter - Reset I‘Stalus - Off E
« Test Position Feedback (TPF)
# - External Fault
- Operational Protection OFf (OPG)
~ Pawer Failure Manitaring (UYO)
-+ Emergency Start

watchdog (PLCIDES Monitaring)
e TiMESLAMPING
- Logic Madules
] Truth Table 31110

« Truth Table 2I/10

#] - Truth Table SIf20
= Counter

al

q
W

Counter 1

Counter - Input + |Event - Wating Level I+ E

Counter Z

Counter 3
woe CoUNEEr 4

Kuva 22. Counter.
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Temperature -sdadoilld voidaan vaikuttaa moottorin toimintaan sdatamalla moottoril-
le haluttu maksimi kayttolampotila (Kuva 23). Arvon pitdd kuitenkin ylittyd ennen
kuin se vaikuttaa koneen k&yttoon, eli arvoon paaseminen ei riitd vield varoituk-
seen/moottorin alas ajoon. Moottori voidaan kdynnistaa vasta, kun paastaan takaisin

sopivaan arvoon.

PR SIMOCODE ES Basic - COM1- [online]
Switching Device Edit  Target System  Yiew ©Ophions Group Help

= & oo i R GilFTESR 2 Fr-d
121

= Identification
oo DEiCE
<o Marking
~ Dievice Configuration
- Bug Parameters
=] Mokor Protection T » [upper limit]
P E .P:I.;t;v:::;:{Unbalance,l’StaII Tiplovel T @ =73 ‘c
- Conkrol Station
Contral Function Response at Trip Level T tipping -
=} Monitaring Funckions
<o Earth Fault Marking Trip Level T>
e Current Limits
< Nolkage
o Cos-Phi waning Level Tx 822 e
e Artive POWER

Operating Hours Maonitoring Fespanse at “Warning Level T3 walning -

- Temperature
oo Inputs Marking W aming Level T> | ]
=l DUbpUES
- Basic Unit
w Cperator Panel LEDs
e Cyelic Send Data
Acyclic Send Data
#--- Standard Funckions

Temperature

[Monitoring of max. Temperature]

Hysteresiz @ 5 =

Kuva 23. Temperature.

5.4 Muita hyodyllisia asioita

Pitamalla kursoria ruudun paalla, se kertoo arvon rajat ja perusarvon.
Vasemman “puu” -valikon arvot voidaan palauttaa alkuperéisiksi painamalla hiiren

oikealla nappulalla halutussa kohdassa ja valitsemalla default values.

Mikali halutaan esimerkiksi toiminto, etta tietty maara virheitd sammuttaa moottorin,
valitaan counter ja asetetaan sille haluttu maarg, jonka jalkeen mennaan external fault

valikkoon ja valikkoon sydtetadn counterin tiedot ja mahdollinen pysaytys késky.

Tripping sammuttaa moottorin, kun asetettu arvo ylittyy. Delay maar&é ajan arvon
ylitykselle. Mikéli arvo laskee raja-arvon alle, ei pysaytystd tapahdu ja moottori jat-

kaa toimintaansa normaalisti.
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Mikali laitteisto syysté tai toisesta menee toimettomaksi, eikd toimi vaikka s&hkot
ovat paalla, saattaa olla ettd moottorinsuojakytkin on lauennut ja se pitdé asettaa uu-
delleen perusasentoon (Kuva 24).

Kuva 24. Moottorinsuojakytkin.
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6 LOPPUSANAT

Simocode Pro-V jérjestelmén valinta oli mielesténi toimiva ja hyva ratkaisu mootto-
rin ohjaukseen sen monipuolisuuden ansiosta. Vield toimivamman jarjestelmasta oli-
si saanut, jos siihen oltaisi asennettu vield Simocode Pro Safety -jarjestelma. Toimi-
vuuden kannalta kyseista lisdlaitteistoa ei kuitenkaan koululla tarvita, silld jarjestel-
massé on jo muutenkin erilaisia moottorin suojaukseen liittyvid toimintoja, eika ky-

seisell& laitteistolla kuitenkaan ohjata suurta tehdaskokonaisuuden osaa.

Laitteiston kokoonpanossa paadyttiin Simocode ES Basic ohjelmistoon, perusyksik-
kdon (Pro-V), jannite- ja virtamuuntajaan mittaamaan virtaa ja jannitettd, moottorin-
suojakytkimeen, analogiamoduuliin, lampdétilamoduuliin kahdella anturilla, sek&
maasulkumoduuliin, jota ei kuitenkaan tdman tyon aikana saatu asennettua, koska
laitteistolle tilattu summavirtamuuntaja ei sopinut. Sopiva komponentti meni kuiten-

kin tilaukseen.

Summavirtamuuntaja tullaan asentamaan jarjestelméd&dn myohempénd ajankohtana,
jonka seurauksesta laitteiston alkupéinen kokoonpano saadaan kokonaisuudessaan

toimimaan.

Laitteistoa voidaan muuttaa tulevaisuudessa monipuolisemmaksi asentamalla siihen
lisamoduuleja ja mahdollisesti my6s uusi perusyksikkd nykyisen rinnalle, mutta se

vaatisi my6s ohjelmiston pdivittamisté uuteen versioon.

Kokonaisuutena jarjestelmésta tuli monipuolinen ja se antaa mahdollisuudet helposti
ja suhteellisen pienelld kokoonpanolla toteuttaa laaja-alaista moottorin tilan tarkkai-
lua. Jarjestelman kayton oppiminen oli helppoa ja nopeaa vaikka se ensisilméyksella

nayttikin ehkd hieman sekavalta monien valikoiden ja kuvakkeiden takia.

Pienesta koosta huolimatta Simocode Pro on erittdin tehokas sille tarkoitettuun toi-

mintaan.
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LIITE1

Class

The class {trip class] indicates the maximum tripping time within which
SIMOCODE pro must trip cold at 7.2 times the set current |5 motor
protection according to [EC 6098471, With regard to tripping time precision,
SIMOCODE pro fulfills the extended requirements of tolarance band E
according to [EC/EN 60947-4-1. Please take into account that with start-ups
= "Class 107, the admissible AC3 current of the contactor may have to be
reduced (derating), i.e. a larger contactor selected.

The following figure shows trip classes 5, 10, 15, 20, 28, 30, 35 and 40 for 3-
pola symmetrical loads:

(-]
5
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Fig. 3-2: Trip classes for 3-pole symmetnics loads

The following figura
paole loads:

shows trip classes &, 10,15, 20, 25, 30, 35 and 40 for 2-

0es
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Fig. 3-3: Trip clesses for 2-pole loads

System Manual, 2011
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SIMOCODE
Legic module pro C pro ¥
BU1 BU2
¥ |
- A
Mumber Mumiber
Truth tables 3 inputs/1 output 3 53
Truth tables 2 inputs/ output - .
Truth tables 5 inputs/Z outputs — 1
Timer 2 4
Counter 2 4
Signal conditoners 2 a
MNon-valatile alements 2 4
Flashing 3 3
Flickernng 3 2
Limit Manitor - 4
Calculation modules (Calculatort® — 2z

Tabée 11-1: Frealy-programmable bogic modules
*) Only for basic unit 2 for version *E03* onwards

System Manual, 2011.



LITE 3
Simocode pro - Ominaisuudet

Simocode pro ¢ ja prov

Ohjausjannite 24 VDC

Ohjausjannite 230 VAC

Kéayttolampotila -25 - 60 C

Testitoiminnot 3-tasoa

Moottorivirta 0.3 - 820 A

Vapaasti parametroitavat tulot ja lahdot

24 VDC tulot

Osoitteenantomoduuli

Parametrien luku ja kirjoitus muistimoduulilla
Parametrointi PC:114 tai vaylan vélityksella
Graafinen parametrointi PC:l14 tai vaylan valityksella
Irrotettavat pikavaihtokytkentamoduulit
ATEX- hyvéksyntd EX | (M2) ja EX Il (2) GD
Turvaerotetut piirit IEC 60947-1 mukaan

Suojaustoiminnot

Y likuormitussuojaus (class 5,10,15,20,25,30,35,40)
Moottorin termistorisuojaus

Epdsymmetrisen kuorman valvonta

Vaihevikavalvonta

Jumisuoja

Virtaraja-arvon valvonta, esim. hihna katkoksen tunnistus
Kéayttotuntivalvonta

Pyséhdysajan valvonta

Kéynnistyskertalaskuri

Ohjaustoiminnot
Elektroninen [amporele
Suorakaynnistys
Suunnanvaihtokaynnistys
Katkaisinohjaus

Loogiset toiminnot

Simocode pro c: Simocode pro v:
Totuustaulukko 3 Totuustaulukko 8
Laskurit 2 Laskurit 4
Ajastimet 2 Ajastimet 4
Raja-arvo valvonta 2 Raja-arvo valvonta 4

RS-kiikku seka invertointi 2 RS-kiikku seké invertointi 4



Standarditoiminnot mm.

Vaylé- sekd PLC/DCS- virheenvalvonta
Ohjausjannitekatkoksen valvonta

Verkkojannitekatkoksen valvonta ja automaattinen k&ynnistys
Héatakaynnistys

Ulkoiset virheet ja halytykset

Kommunikaatio

Standardi profibus-DP kommunikointi ja rakenne 12 Mbps
Véylanopeuden automaattinen tunnistus

Syklinen tiedonsiirto DPV0

Asyklinen tiedonsiirto DPV1

Halytystietojen syklinen tiedonsiirto DPV1
Aikasynkronointi Profibus-DP:114

Toimii Profibud-DP:n Y-linkissa DPV1 orjana

Simocode pro v

Tahti-kolmio k&ynnistys

Tahti-kolmio k&ynnistys suunnanvaihdolla
Kaksinopeusmoottorit (navanvaihtokytkentd)
Kaksinopeusmoottorit (navanvaihtokytkentd)
suunnanvaihdolla

Kaksinopeusmoottorit, Dahlander
Kaksinopeusmoottorit suunnanvaihdolla, Dahlander
Paikoitustoiminto

Venttiilinohjaus

Pehmedkaynnistimen ohjaus
Pehmedk&ynnistimen ohjaus suunnanvaihdolla
230 VAC/VDC tulot

Bistabiilit relelahdot

Maasulkuvalvonta

3 x lampdtilamittaus PT100/PT1000, KTY83/KTY84 tai NTC
Jannitemittaus

Tehonvalvonta, kW, kVA

Cos-o- mittaus, sahkdinen pyorintavahti
Vaihejarjestysvalvonta

Input ja output laajennus ja valvonta41/2 O
Tulo ja 1aht6 0/4-20 mA viestinkasittely
Mitattavien suureiden tallennus

Valmiit Simocode-DP sopivuusasetukset

Simocode Pro ominaisuudet
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