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1. Przeznaczenie uktadu regulacji transformatorowej URT

Uktad regulacji transformatorowej URT przeznaczony jest do stosowania w stacjach
SN, do automatycznego utrzymywania zadanej warto$ci napigcia strony nizszej
transformatora wyposazonego w podobciazeniowy przetacznik zaczepdw. Wykonywany jest
w wersji dla jednego, dwoch, trzech lub czterech transformatorow. Przystosowany jest do
wspolpracy z systemami zdalnego sterowania za pomoca sygnatldow dwustanowych jak i za
pomoca tacza szeregowego. Schematy dotaczone do dokumentacji przedstawiaja sposoby
podlaczenia regulatora.
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2. Podstawowe funkcje uktadu

Uktad regulacji posiada nastgpujace blokady (dla kazdego transformatora osobno)
zabezpieczajace transformator przed przelaczaniem w przypadku osiagnigcia wartos$ci
granicznych:
¢ blokada nadnapigciowa,
¢ blokada podnapigciowa,

e blokada przeciazeniowa,
¢ blokady od skrajnych potozen zaczepu.

Regulator posiada zegar czasu rzeczywistego umozliwiajacy ustawienie czterech stref
czasowych w skali doby. Dla kazdej strefy czasowej osobno zadaje si¢ warto$¢ zadana
napigcia oraz szerokos$¢ strefy nieczutosci. Regulator posiada dwa zestawy wartosci zadanych
napig¢ (i stref nieczuto$ci), ktére moga by¢ zataczane zdalnie za pomoca telemechaniki (np.
jako dodatkowe nastawy dla dni wolnych od pracy). Nastawiana kompensacja wptywu pradu
obciazenia zapewnia utrzymywanie zadanego napigcia u odlegtego odbiorcy.

Regulator posiada wbudowane funkcje diagnostyki, sprawdzajace nie tylko
poprawno$¢ sygnatow wejsciowych i skutecznos$¢ sterowania przetacznikiem zaczepow, ale
réwniez funkcjonowanie obwodoéw wewngtrznych urzadzenia. Wykryte niesprawnosci
sygnalizowane sa za pomoca przekaznikdw wyjsciowych, diody S$wiecacej na ptycie
czolowej, komunikatow na wyswietlaczu. Ponadto moga by¢ odczytane poprzez tacza
Szeregowe regulatora.

Miejscowa obshuga regulatora odbywa si¢ za pomoca klawiatury i wyswietlacza
cieklokrystalicznego umieszczonych na ptycie czolowej urzadzenia. Prosty system ,,menu”,
po ktérym mozna poruszac si¢ za pomoca klawiszy ,,Enter”, ,,Esc” oraz ,, 4» A ¥” pozwala
na latwa obstuge regulatora. W kazdym miejscu ,,menu” dodatkowo dostgpna jest pomoc
(tzw. ,help”), objasniajaca, jakie czynnoSci sa dostgpne i za pomoca, jakich klawiszy.
Nastawy regulatora zabezpieczone sa przed zmianami wykonywanymi przez nieuprawnione
osoby za pomoca hasta.

Dodatkowo diody $wiecace znajdujace si¢ rowniez na plycie czotowej sygnalizuja awarie
urzadzenia, stan blokady, stan zdalnego sterowania. Szczegdtowe informacje na temat awarii i
blokad dostepne sa na odpowiednich stronach na wys$wietlaczu.
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3. Parametry znamionowe i parametry regulacji

Praca urzadzenia i regulacja napigcia odbywa si¢ w oparciu o szereg informacji

wprowadzanych do urzadzenia za pomoca klawiatury i wyswietlacza badz poprzez tacza
szeregowe. Pierwsza grupe danych stanowia parametry znamionowe transformatora i
regulatora. Sa to migdzy innymi:

napigcie znamionowe strony nizszej (1..400kV) 1 moc znamionowa transformatora
(0.1..500MVA),

prad znamionowy przektadnika pradowego (1..3000A),

kod pomiaru numeru zaczepu: BCD, BCD przetwornikéw f-my Energopomiar, binarny,
Gray lub brak pomiaru,

dane dotyczace przelacznika zaczepow: liczba zaczepdéw (9..27), zwarte zaczepy o ile
wystepuja, maksymalny czas sterowania przetacznikiem w trakcie przelaczania (1..30
sekund),

parametry wej$¢ (+%) i (-%) zdalnej zmiany wartosci zadanych napigcia,

parametry portow szeregowych, dane konfiguracyjne dla protokotu DNP 3.0.

Parametry regulacji okreslone sa przez nastepujace dane:

zadane wartosci napigcia (85..115% Un) i szerokosci stref nieczutosci (0.4..5% Un) dla 4
stref czasowych,

dwa zestawy danych zawierajacych zadane warto$ci napigcia i szerokosci stref nieczutosci
do uaktywnienia przez telemechanike,

poziomy blokad nadnapigciowych (80..120% Un), podnapigciowych (80..120% Un)
I przeciazeniowych (50..110% Sn),

opo6znienie regulacji (10 s..99 minut) i typ regulacji (op6znienie regulacji zalezne lub
niezalezne od wielkosci odchytki napigcia mierzonego od zadanego).



IEN O/Gdansk URT -Dokumentacja Techniczno-ruchowa Rozdziat 4
Pomiar numeru zaczepu

4. Pomiar numeru zaczepu transformatora

Regulator wymaga informacji 0 biezacym numerze zaczepu pochodzacej z
przetwornika numeru zaczepu transformatora lub sygnatu potwierdzajacego bieg motoru
napedu przetacznika zaczepéw. Pomiar numeru zaczepu jest wykorzystywany do realizacji
funkcji blokowania dzialania regulatora w przypadku osiagnigcia jednego ze skrajnych
potozen zaczepéw oraz samego sterowania przelacznikiem zaczepow. Regulator URT
akceptuje pomiar numeru zaczepu w kodzie BCD, binarnym lub Gray’a. W przypadku
transformatora wyposazonego w tarcze $lizgowa moze by¢ stosowana jako nadajnik numeru
zaczepu matryca diodowa PMD montowana w obudowie przelacznika zaczepow.
Transformatory, ktore nie posiadaja tarczy $lizgowej, wymagaja zastosowania fotooptycznego
nadajnika numeru zaczepu. Producent ukladu URT zapewnia dostawe regulatora wraz z
odpowiednim nadajnikiem numeru zaczepu. Regulator wspolpracuje takze z przetwornikami
numeru zaczepu typu PZT-2 produkowanymi przez "Energopomiar" Gliwice. Mozliwa jest
wspolpraca regulatora z transformatorami wyposazonymi w selsynowy przetwornik numeru
zaczepu. W tym przypadku nie jest mozliwe wprowadzenie do regulatora informacji o
biezacym numerze zaczepu, zmiana zaczepéw odbywa si¢ wylacznie z wykorzystaniem
sygnatu potwierdzenia biegu motoru przelacznika zaczepdéw, a blokady od skrajnego
potozenia zaczepu nie moga by¢ wykorzystane.

Schematy potaczen zewngtrznych (rys. 1 i1 2) przedstawiaja sposob doprowadzenia
pomiaru numeru zaczepu do urzadzenia. Wspolpraca regulatora z przetwornikami o wyjsciach
napigciowych oraz z przetwornikami produkcji Energopomiar przedstawiona jest na rys. 3 i 4.
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5. Zasada dziatania ukladu regulacji

Wartosci zadane napigcia 1 warto$¢ epsilon okreslajace szerokos¢ strefy nieczulosci
(strefa nieczutos$ci = 2 * epsilon) zadawane sa dla:

e czterech nastawianych dobowych stref czasowych niezaleznie, wybieranych przez
wbudowany w regulatorze zegar czasu rzeczywistego,

e dwobch zestawoOw wartosci zadanych wybieranych zdalnie przez sygnaly z telemechaniki
(wybdr jednego z zestawow anuluje dziatanie stref czasowych).

Aktualna warto$¢ zadana napigcia oraz poziom blokady nadnapigciowe]j i
podnapigciowej jest zmieniany o okreslona warto$¢ wyrazona w procentach przez sygnaly z
telemechaniki pobudzajace wejscia (+%) 1 (-%) zdalnej zmiany wartosci zadanych.

Regulacja napigcia przebiega w sposob nastepujacy: mierzona warto$¢ napigcia strony

nizszej transformatora porOwnywana jest z wartoscia zadana napigcia (a wlasciwie z jednym
z brzegow strefy nieczulosci wokot wartosci zadanej napigcia). Strefa nieczutosci okreslana
jest jako przedziat napigcia: <napiecie zadane — epsilon, napigcie zadane + epsilon>.
W przypadku zaistnienia odchytki napigcia mierzonego od brzegu strefy nieczulos$ci (napigcie
mierzone poza strefa nieczulosci) nastapi zmiana zaczepu w gor¢ badz w dot zaleznie od
znaku odchyiki, po uptywie zadanego czasu opdznienia. Opdznienie jest zliczane w dot, od
wartosci poczatkowej do zera. Aby nastapito przelaczenie zaczepu odchyltka nie moze by¢
chwilowa, lecz musi mie¢ charakter trwalszy. Jesli nastapi zanik odchyitki naliczony czas
op6znienia "cofa si¢" oddalajac w czasie (zliczajac w gore az do wartosci poczatkowej)
moment ewentualnego przetaczenia zaczepu. Mozna wybraé jeden z typoéw regulacji:

e niezalezny, gdzie czas opdznienia jest niezalezny od wielkosci odchyiki,

e zalezny, gdzie czas opoOznienia jest tym krotszy im wigksza jest warto$¢ odchytki.
Przyktadowo, odchytka 0.2% daje taki czas opodznienia, jaki jest dla niezaleznego typu
regulacji. Natomiast odchytka o wartosci 1% powoduje juz 5-krotne skrdcenie czasu
opdznienia.

Po odliczeniu czasu opdznienia zalaczany jest przekaznik ,,sterowanie przetacznikiem wyzej”
lub ,,sterowanie przetacznikiem nizej” sterujacy stycznikiem napedu na czas potrzebny do
dokonania przetaczenia. Regulator wyltacza przekaznik, gdy:

e zostanie stwierdzona zmiana zmierzonego numeru zaczepu (gdy zastosowano przetwornik
numeru zaczepu),

e pojawi si¢ sygnal potwierdzenia biegu motoru przelacznika zaczepéw (np. gdy brak
pomiaru numeru zaczepu - przetwornik selsynowy),

e przekroczony zostal maksymalny czas na dokonanie zmiany zaczepu. Czas ten jest
ustawiany w zakresie od 1 do 30 sekund.

Regulacja odbywa si¢ z uwzglednieniem blokad:

e nadnapigciowej (U>) blokujacej przelaczanie w kierunku wyzszego napigcia i
pozwalajacej na obnizanie napigcia,

e podnapigciowej (U<) blokujacej przetaczanie w obu kierunkach,

e przeciazeniowej (S>) rowniez blokujacej przetaczanie w obu kierunkach,
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e od skrajnego gérnego potozenia zaczepu (Z>) blokujacej podwyzszanie numeru zaczepu,
e od skrajnego dolnego potozenia zaczepu (Z<) blokujacego obnizanie numeru zaczepu.

Blokady nadnapigciowe i podnapigciowe moga by¢ ustawiane w zakresie 80..120%
napigcia znamionowego strony nizszej transformatora (Un). Blokada przeciazeniowa
ustawiana jest w zakresie 50..110% mocy znamionowej transformatora (Sn). Blokada od
skrajnego gornego potozenia zaczepu jest okreslona przez liczbe zaczepoéw transformatora
(np. transformatory o 27 zaczepach blokadg ta maja rowna 27). Blokada od skrajnego dolnego
potozenia zaczepu jest zawsze réwna 1.

Regulacja napigcia moze by¢ zalaczona lub wylaczona zdalnie za pomoca tacza
szeregowego np. w przypadku uszkodzenia transformatora, przetacznika zaczepow itp.
Regulator moze nie regulowal napigcia, mimo ze jest sprawny, a przelacznik
,RECZNA/AUTOMATYCZNA” jest w pozycji ,,AUTOMATYCZNA”. Przy wylaczone]
regulacji napigcia mozliwe jest zdalne sterowanie przelacznikiem zaczepow (wyzej lub nizej)
za pomoca tacza szeregowego, podobnie jak to si¢ czyni za pomoca przyciskow ,wyzej” i
Lhizej” w  tablicy sterowniczej transformatora, gdy przetacznik ,RECZNA/
AUTOMATYCZNA” jest w pozycji ,,RECZNA”.

Regulator URT wykrywa niesprawnos$¢ przelacznika zaczepdéw i sygnalizuje jego
awarig, jezeli mialy miejsce trzy kolejne nieprawidlowe przetaczenia zaczepow badz
stwierdzano brak reakcji przelacznika zaczepow na impulsy sterujace (np. zaczep po
przefaczeniu nie byt zgodny z tym, ktérego regulator oczekiwatl, brak sygnatu potwierdzenia
biegu motoru przelacznika zaczepoéw). Skasowanie sygnalizacji awarii przetacznika zaczepow
nastgpuje w przypadku:

e przelaczenia przetacznika ,,RECZNA/AUTOMATYCZNA” w pozycj¢ ,,RECZNA”,

e zdalnego zablokowania regulatora sygnatem z telemechaniki,

e wylaczenia regulacji napigcia w samym regulatorze za pomoca lacza szeregowego
(zdalnie) lub miejscowo za pomoca klawiatury regulatora,

e stwierdzenia, iz obecnie mierzony numer zaczepu jest inny niz ten, przy ktorym zaistniata
awaria.

Wymienione warunki skasowania sygnalizacji awarii przefacznika sa dowodem dla
regulatora, iz podjgto dziatania naprawcze.

Diody $wiecace na ptycie czolowej dostarczaja podstawowych informacji o stanie
regulatora i transformatora. Bardziej szczegblowe informacje mozliwe sa do odczytania na
wyswietlaczu badz za pomoca terminala dolaczonego do lacza szeregowego. Znaczenie
sygnalizacji na plycie czolowej regulatora jest nastepujace:

o _AWARIA” - niemoznos$¢ prowadzenia regulacji wskutek niesprawnos$ci regulatora lub
awarii dotyczacej samego transformatora,

o ZDALNE” — stan, w ktérym regulator sterowany jest zdalnie telemechanika lub taczem

szeregowym.

-PRACA” — migajaca dioda sygnalizuje poprawna praceg regulatora,

,»,U>" — pobudzenie blokady nadnapigciowej,

,U<” — pobudzenie blokady podnapigciowej,

»9>" — pobudzenie blokady przeciazeniowej,

2>, Z<” — pobudzenie blokady od skrajnego potozenia przetacznika zaczepow,
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Regulatory w wykonaniu dla dwodch i wigcej transformatoréw nie posiadaja
sygnalizacji blokad oddzielnej dla kazdej przyczyny (U>, U<, S> itd.) lecz zbiorcze dla
kazdego transformatora osobno oznaczone ,BLOKADA TR1”, ,BLOKADA TR2”,
»,BLOKADA TR4”.

Przekazniki wyjsciowe regulatora obejmuja sygnalizacje nastepujacych stanow:

e _AWARIA” — sygnat zbiorczy wszystkich niesprawnos$ci regulatora i transformatora.
Regulator przy wylaczonym zasilaniu takze generuje sygnat awarii.

e ,_BLOKADA” - sygnal zbiorczy blokady nadnapigciowej, podnapigciowej i
przeciazeniowej,

e ,SKRAINY ZACZEP” — sygnatl zbiorczy blokady od skrajnego gornego i od skrajnego
dolnego zaczepu,

e _AWARIA PRZELACZNIKA ZACZEPOW” - sygnalizacja wykrycia niesprawnosci
przelacznika zaczepow.

Regulator URT posiada wewngtrzny zasilacz 24V, ktorego wyjscie (zabezpieczone przed
przeciazeniem) dostgpne jest na listwie zaciskowej. Napigcie wyjsciowe tego zasilacza moze
by¢ wykorzystane do:

e zasilania obwoddéw odpowiedzialnych za pomiar numeru zaczepu tj. do zasilania matrycy
diodowej lub zasilania stykow wyjsciowych przetwornika numeru zaczepu,

e zasilania styku odwzorowujacego stan przelacznika ,,RECZNA/AUTOMATYCZNA”
oraz styku ,,PRACA ROWNOLEGELA”,

zasilania stykow pomocniczych przekaznikow dostarczajacych sygnaty zdalnego sterowania z

telemechaniki (po polaczeniu ze soba zacisku wspdlnego zasilacza i zaciskow wspolnych

wejs$¢ zdalnego sterowania).
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6. Kompensacja pradowa

Schemat dziatania kompensacji pradowej pokazuje ponizszy rysunek.

_I_

Wartosé = Numer
zadana Uz Ue q Proces regulacji |y Zaczepu
napiecia transformatora

Ukomp

Kompensacja pra- | —pomiar
dowa < € —pomia

_|_ pradu

Ut -pomiar
napiecia
transformatora

Warto$¢ odchytki napigcia U, ktora jest podstawa do prowadzenia regulacji, powstaje

przez pordwnanie wartosci napigcia zadanego U, i napigcia po kompensacji Ukomp:
Ue = Uz = Ukomp -

Napigcie Ukomp jest rowne sumie (wektorowej) napigcia mierzonego na transformato-
rze U 1 napigcia czlonu kompensacji, symulujacego spadek napigcia na szeregowo polaczo-

nyCh Rkomp i Xkomp:
Ukomp =|Ut +( Rkomp +J Xkomp) It|-

Przy zalozeniu, ze spadek napigcia na linii nie przekracza paru procent napigcia na
transformatorze i po przeksztalceniach powyzszych wzorow, ktére uwzgledniaja wewngtrzna
reprezentacje zmiennych w URT, modut napigcia po kompensacji w jednostkach wzglednych

obliczany jest wg formuty:
Uiomp = Ut + 0.01 * S (1 cos() + Xk Sin(e)),

gdzie:
rx — procentowy spadek napigcia przy pradzie znamionowym i cos(@) = 1,

Xk — procentowy spadek napigcia przy pradzie znamionowym i sin(¢@) = 1.

10
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7. Zliczanie przelaczen zaczepdw i rejestracja pracy
urzadzenia

Regulator posiada nastgpujace funkcje zliczania i rejestracji:

e zliczanie liczby przelaczen zaczepéw transformatora wywotanych praca regulatora oraz
rejestracja dobowych liczb przetaczen w zakresie poprzednich 7 dni pracy regulatora.

e rejestracja przebiegu pracy regulatora przez zapis przebiegu wielkosci pomiarow
napig¢, pradow, mocy, numeru zaczepu, numeru strefy czasowej oraz przez rejestracje
zmian warto$ci sygnatow dwustanowych sygnalizacji 1 bledoéw.

Zarejestrowana liczba przetaczen moze by¢ odczytana na wyswietlaczu uktadu lub za
pomoca komputera zdalnie albo lokalnie. Zarejestrowane przebiegi wielko$ci pomiardw i sy-
gnaléw dwustanowych moga by¢ odczytane za pomoca komputera.

Funkcja rejestracji przebiegu pracy regulatora URT jest zaprojektowana tak, aby
stanowila narzedzie dla optymalizacji nastaw regulatora. Czesto URT jest jedynym
urzadzeniem na stacji, ktore moze dostarczy¢ informacje pomiarowe (W postaci przebiegéw
czasowych) konieczne do oceny pracy uktadu, do oceny jakosci regulacji napigcia.

Rejestracja zostala oparta na wyzwalaniu zapisu wielkoSci przez zdarzenia a nie na
cyklicznym zapisie z okre$lona, duza czestotliwoscia. Zdarzenia, ktére powoduja zapis
wielkosci w rejestratorze uktadu URT, przedstawia ponizsza tabelka:

Zdarzenie wyzwalajace rejestracje Uwagi

Restart uktadu Zapis wszystkich wielkosci zataczonych do rejestracji
przez uzytkownika

Zmiana stanu wielko$ci dwustanowej Zapis wielkosci dwustanowych zataczonych do
rejestracji

Zmiana warto$ci wielko$ci analogowej Zapis wielkosci analogowych zataczonych do

rejestracji, ktorych przyrost, w stosunku do poprzedniej
rejestrowanej wartosci, przekracza zadany przez
uzytkownika prég procentowy (deadband)

Uptyw czasu Zapis wszystkich wielkosci zataczonych do rejestracji;
czgstotliwos¢ zapisu konfigurowana przez
uzytkownika: doba, 4 godziny, 1 godzina, 15 minut

Blad pomiarowy Zapis wielkosci analogowych zataczonych do
rejestracji przez uzytkownika w momencie wykrycia
przekroczenia dopuszczalnej warto$ci pomiarowej lub
uszkodzenia toru pomiarowego

Rejestracja wyzwalana przez ,,zdarzenia” daje korzy$¢ w postaci:
e znacznego zwigkszenia pojemno$ci pamigei rejestratora, zapamigtania dluzszego okresu
czasu przebiegu,
e gwarancji zapisu w pamigci rejestratora wszystkich zmian sygnalow, réwniez tych
krotkotrwatych.
W ukladzie rejestratora przebiegu pracy uktadu URT uzytkownik ma mozliwos¢:
e zalaczenia do rejestracji lub wylaczenia z rejestracji poszczegdlnych pomiarow
analogowych oraz sygnalow dwustanowych

11
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e dla pomiaréw analogowych — ustalenia, jaka wielko$¢ zmiany warto$ci pomiaru powoduje
zapis.

Pojemno$¢ pamigci rejestratora pozwala przechowaé przynajmniej 16 tys. probek
sygnaldw, co w przecigtnych warunkach pracy powinno pozwoli¢ zarejestrowac¢ nawet do 48
godzin przebiegéw doktadnie odwzorowujacych przebiegi wielkosci analogowych i wszystkie
zmiany sygnalow dwustanowych. W przypadku ograniczenia si¢ do rejestracji jedynie
sygnatow btedow i1 duzych zmian sygnatldw analogowych odpowiadajacych sytuacjom
awaryjnym 1 blgdom pomiarowym, pojemno$¢ rejestratora pozwoli zapamigtaé przebiegi
kilkutygodniowe.

12
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8. Praca réwnolegta transformatoréw

Funkcja skoordynowanej regulacji transformatorow pracujacych roéwnolegle
wystepuje w wersjach regulatorow URT przeznaczonych dla dwoch i wiecej transformatorow.

Dla kazdego =z transformatoréw przewidziano wejScie dwustanowe ,praca
réwnolegla”. Aktywny sygnal na takim wejsciu informuje regulator, ze transformatory sa
potaczone rownolegle i konieczna jest skoordynowana ich regulacja. Odbywa si¢ ona w
ukladzie ,,master-slave”, gdzie regulator transformatora posiadajacego aktywny sygnat ,,praca
rownolegta” pelni role wiodaca (wedlug jego wartosci zadanych odbywa si¢ regulacja
skoordynowana dwoch transformatorow), drugi podporzadkowany utrzymuje przektadnig
zgodna z wiodacym. Sygnatl dla wejscia ,,praca rownolegla” moze by¢ otrzymany jako
funkcja logiczna sygnatow odwzorowujacych stany odlacznikow 1 wytacznikoéw stacji.

13
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9. Miejscowa obstuga regulatora

Na plycie czolowej regulatora umieszczona jest klawiatura oraz wyswietlacz
ciektokrystaliczny (4 linie po 20 znakéw) przeznaczone do miejscowej obstugi regulatora.
System menu, po ktorym mozna poruszaé si¢ za pomoca klawiszy ,,Enter”, ,,Esc” (Escape),
oraz klawiszy kierunkowych pozwala na tatwa obstuge regulatora. Wyswietlacz posiada
podswietlenie (w kolorze zielonym) ulatwiajace odczyt wyswietlanej na nim tresci. Jezeli
podswietlenie jest zgaszone to wecisnigcie dowolnego klawisza klawiatury powoduje jego
zapalenie.

System menu sklada si¢ z trzech grup stron. Poszczeg6lne grupy stron posiadaja
nastgpujace przeznaczenie:

e strony gldwne, sluzace do wyswietlania informacji o stanie regulatora i transformatora:
pomiary napig¢, pradéw, mocy, numeru zaczepu, stan procesu regulacji, aktualne wartosci
zadane, pobudzenia blokad, informacje o awarii, stan zdalnego sterowania oraz licznik
przelaczen zaczepow,

e strony menu pozwalajace na wybor jednej z grup nastaw,

e strony parametréw umozliwiajace dokonywanie przegladu aktualnych warto$ci nastaw
regulatora oraz pozwalajace na dokonywanie zmian w ramach wybranej grupy na
poziomie menu.

Po zalaczeniu zasilania, po wyswietleniu strony powitalnej, na wyswietlaczu pojawia
si¢ pierwsza strona gldwna. Program ukladu URT powraca do tej strony automatycznie z
dowolnego punktu menu, jezeli uptynie 5 minut od ostatnio wykonywanej czynnosci za
pomoca klawiatury. Powrotowi temu towarzyszy réwniez wygaszenie podswietlenia
wyswietlacza.
Klawisze A V¥ stuza do wyboru jednej ze stron gtownych, jednej ze stron menu lub jednej ze
stron parametrow.

Klawisze ,Enter” i ,,Escape” powoduja przechodzenie z jednej grupy stron do
drugiej. Klawisz ,,Enter” pozwala na przejscie ze stron gidéwnych do stron menu, a po
wybraniu na stronach menu jednej z grup stron parametrow przejscie do niej. Klawisz
»-EScape” pozwala na odwrotne poruszanie si¢ po systemie menu. Pozwala na przejscie ze
stron parametréw do stron menu, a ze stron menu do stron gléwnych. Na stronach gtéwnych
wcisnigcie ,,Escape” powoduje przejscie do pierwszej strony gléwnej oraz wygaszenie
podswietlenia wyswietlacza.

14
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Klawisze ,,¥ A” dla regulatorow w wykonaniu dla dwoch i wigcej transformatorow

pozwalaja na wybor transformatora. W prawym gérnym rogu wyswietlacza wyswietlany je

st

numer aktualnie wybranego transformatora (krétki napis np. ,Tr1” dla pierwszego
transformatora). Dla regulatoréw przeznaczonych dla jednego transformatora to miejsce na

wyswietlaczu pozostaje puste.

[ WYBOR PARAMETRU NA AKTUALNIE |
WYSWIETLANEJ STRONIE, ZMIANA
ZNAKU HASEA, WYBOR TRANSFORM.

3 g N N ™ _—
| WYJSCIE '\ 2 K
|PRZEJSCIE MIEDZY GRUPAMI STRON, ) E ?
| REZYGNACJA ZE ZMIAN USTAWIEN y
& J \ J \ J J
\ ' = N 4 = N ' N ' N F
kLawisz akTywny na  USTAWIANIE | E“& ] WEJSCIE
| STRONACH PARAMETROW / . PRZEJSCIE MIEDZY GRUPAMI STRON,
- SET HELP POTWIERDZENIE WYBORU,
\ / 7/ N 7 N / ZATWIERDZENIE WPROWADZONYCH
— . ] : : AT WARTOSCI
Opis dziatania klawiatury na stronach I | [
parametrow zmieszczono w p. 9.4 . o A
Wprowadzanie znakow hasta p. 9.4.7 . g v
DOSTEPNA NA KAZDES & WYBOR STRON (PETLA) LUB ZMIANA

WARTOSCI NASTAW NA STRONACH

. STRONIE MENU PARAMETROW, ZMIANA ZNAKOW HASEA |

Klawiatura ukfadu URT

W kazdym miejscu ,,menu” dostgpna jest pomoc za pomoca klawisza F2 (tzw.
,help”), objasniajaca, jakie czynnosci mozliwe sa do wykonania i za pomoca jakich klawiszy.

HEEER FOMOC HESHER

L f-strong alidune
Enter—menu, Esc—lstr

Przyktadowa strona pomocy dla stron glownych.

9.1 Strona powitalna

OEEDEDBEEDDOEDOEEE
B URT i

wet. 1.8 Po zataczeniu zasilania regulatora przez 2 sekundy
I1EH O-Gdarisk B wyswietlana jest informacja o urzadzeniu, wersji

|
EEEEREEEEEEEREREEEEE programu i o producencie.
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9.2 Strony gtéwne

Pierwsza strona gldwna, zawiera podstawowe, skrotowe informacje o pracy regulatora.
Ponizsze rysunki prezentuja mozliwe przypadki wyswietlanych informacji.

1992.81.82 18:538
Fraca agtomat. wal.
Ukomp=15., @8k z=13
1992.81.82 18:538
cdalna blokada red.
Ukomp=15., @8k z=13
1992.81.82 18:538
Fegulacda nar.  wdal.
Ukomp=15., @8k z=13
1992.81.82 18:538
STEEFA 1

Ukomp=15., @8k z=13
1992.81.82 18:538
STEEFA 2 1208=
Ukomp=14. @868k z=13
1992.81.82 18:53
STEEFA 2 WaFred
Ukomp=14. @868k z=13

data i czas, przetacznik ,RECZNA/AUTOMATYCZNA”
w pozycji ,,RECZNA”

Ukomp — napigcie mierzone po stronie nizszej

z uwzglednieniem kompensacji pradowej,

Z — mierzony numer zaczepu transformatora

praca regulatora zdalnie zablokowana
sygnatem z telemechaniki

regulacja napigcia wytaczona
(patrz parametr nr 11 w parametrach regulacji)

napis ,,STREFA 1”...”STREFA 4’ oznacza numer
aktualnej strefy czasowej,

zamiast strefy moze by¢ wyswietlany ,,ZESTAW 1”
lub ,,ZESTAW 2” oznaczajacy zdalny wybor jednego
Z zestawOw wart. zadanych

1200s — wyswietlanie czasu do przelaczenia
zaczepu w sekundach,
napigcie poza strefa nieczutosci

napisy ,,Wyzej” lub ,,Nizej” — wyswietlanie
kierunku sterowania przetacznikiem zaczepow,

17
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Regulatory w wykonaniu dla dwoch i wigcej transformatoréw umozliwiaja regulacje
transformatorow pracujacych rownolegle. W takim przypadku jeden z regulatoréw przejmuje
rolg nadrzedna a drugi podrzedna. Informacja o pracy rownoleglej przedstawiona jest
W sposoOb nastepujacy:

1992, 81,82 18:58 Tri Trl - pierwsza strona dla transformatora 1,
STREFA 1 1286 Trl||Tr2 — praca réwnolegta transformatoréw
T1i1 1 Tr2 Hadrzedna Trl i Tr2, napisy ,,Nadrze¢dny” i ,,Podrzedny”
Uk ome=15. 88kL) z=13 informuja o roli, jaka petnig transformatory

W czasie pracy rownolegtej,

2. Napigcie i prad mierzony po stronie nizszej transformatora

Narigcie 1 Prad U — napiecie pomiarowe,

Hk:ig' SE&H Uk- napigcie kontrolne,
I =385.A | — prad pomiarowy

3. Moc czynna, bierna i pozorna mierzona po stronie nizszej transformatora

Mo moce obliczone na podstawie pomiaru napigcia,
F=16. @Ml pradu i przesunigcia fazowego po stronie
R= A.a88M. 3 nizszej transformatora

S=18. BErMLIe

4. Przesunigcie fazowe pomigdzy napigciem i pradem

Fressuniecis

fazoue

t=  +@"  cose=+1. 8006
£f=50.,8Hz t9¢+=+0,880

przesunigcie fazowe, czestotliwose,

5. Aktualne parametry regulacji

U zradane-ersilon warto$¢ zadana napigcia, strefa nieczulosci
15.80kY)  8.38kU oraz blokady napieciowe aktualne w danym
Blokady narigciowe momencie (z uwzglednieniem strefy czasowe;j,

153,38k 16, S8k i zdalnego sterowania)

18
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6. Licznik przetaczen zaczepoéw umozliwia zliczanie przelaczen zaczepéw wykonanych przez

regulator
Liczba erzelacz. wyswietlana jest catkowita liczba przetaczen
srednia=1d dni=21 wykonanych w czasie podanej liczby dni, $rednia
biszaca=4 dobowa liczba przetaczen oraz biezaca liczba
p

calkowita=3B4  Fl> przetaczen w danym dniu

Po wcisnigciu klawisza F1 mozliwe jest odczytanie liczby przetaczen wykonanych w czasie
ostatnich siedmiu dni (w czasie ktérych regulator byt zataczony i wykonywat przetaczenia).
Wybdr dnia dokonuje si¢ za pomoca klawiszy ,, ¥ A”. W przypadku braku zarejestrowanych
przetaczen wyswietlane sa ,,...”.

Liczha przeltacz. (-7)..(-1) — numery poprzednich dni (liczone do tyh),
W drniach Forrzednich podana jest ponadto data oraz zarejestrowana liczba
it S data 2 liczha przelqczeﬁ w danym dniu
=01 1837.:.12:28 15

7. Sygnalizacja pobudzenia blokad oraz stanu regulacji

Suan,. blokad
Zdalne sterowanie

Komunikaty o pobudzeniach blokad:

— brak pobudzenia blokad,

Z>, Z< — skrajny dolny lub gorny zaczep,

U>, U< — blokada nadnapigciowa lub podnapigciowa,
S> — blokada przeciazeniowa.

Komunikaty o stanie zdalnego sterowania:

— brak sygnatow zdalnego sterowania,

ZBLK — zdalne blokada regulatora z telemechaniki,

+%, -% — zdalne zwigkszanie i zmniejszanie wartosci napigcia zadanego
z telemechaniki,

ZEST1, ZEST2 - zdalny wybdr jednego z dwodch zestawow wartosci zadanych napigcia
zZ telemechaniki,

DNP — sygnalizacja zdalnego sterowania za pomoca tacza szeregowego.
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8. Sygnalizacja btedow uniemozliwiajacych prowadzenie regulacji

EBlad regulacdl

Komunikaty o bledach:
— brak btedow,
U - blad pomiaru napigcia pomiarowego,

Uk - btad pomiaru napigcia kontrolnego,
dU - blad wynikajacy z roznicy wigkszej niz 5% pomigdzy pomiarem
napigcia pomiarowego i kontrolnego,

| — btad pomiaru pradu,

f — blad pomiaru czgstotliwosci,

[0) — blad pomiaru przesunigcia fazowego,

POM - uszkodzenie torow pomiarowych regulatora,
Z  —Dbfad pomiaru numeru zaczepu,

24V - brak napigcia 24V na wyjsciu regulatora,

ZNM — bfad parametréw znamionowych transformatora,
KAL - btad danych kalibracji toréw pomiarowych regulatora,
PAR - btad parametrow regulacji,

APZ — awaria przetacznika zaczepow.

9. Sygnalizacja awarii regulatora uniemozliwiajacych regulacje

Hwaria redul atora

Komunikaty o bledach:
ZEG - awaria zegara czasu rzeczywistego,
ZS+ - awaria wewngtrznego zasilacza +12V,
ZS- - awaria wewngtrznego zasilacza -12V,
ZNM - blad parametréw znamionowych regulatora,
HAS - blad hasta
PAM - awaria pamigci nieulotnej regulatora,
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9.3 Strony menu

Pozwalaja na wybor za pomoca klawiszy ,,A ¥ jednej z grup nastaw regulatora.
Przejscie do wybranej grupy za pomoca klawisza ,,Enter”.

< Merus )
< 1. Parametra >
4 Fredylacdi x
4 >
< Meru: )
< 2. Parametra >
4 Thamionowe x
4 transformatorar
< Merus )
< 3. Parametra >
4 Thamionowe x
4 rreaul atora >
< Meru: )
< 4. Fegar araz >
4 strefa x
4 CZASOLS >
< Merus )
< 5. KEalibracda >
4 Fomiard x
4 >
< Merus )
< B. Zerouwanie >
4 licznika x
4 Frzelaczer >

parametry regulacji obejmuja wartosci zadane
1 szeroko$¢ stref nieczutosci, blokady
napigciowe 1 przeciazeniowe, opoznienie
regulacji, zalaczenie regulacji itp.

parametry znamionowe transformatora zawieraja
informacje o transformatorze, zaczepach,
kompensacji pradowej,

parametry znamionowe regulatora obejmuja
parametry wejs¢ zdalnego zwigkszania
1 zmniejszania warto$ci zadanych

strony zegara pozwalaja na ustawienie czasu
I daty na zegarze czasu rzeczywistego
regulatora oraz poczatki czterech stref
czasowych

strony kalibracji na pozwalaja na
przeprowadzenie kalibracji pomiaru napig¢,
pradu oraz przesunigcia fazowego

strona ta pozwala na wyzerowanie licznika
przefaczen (odczyt na stronach glownych)

oraz rejestracji przetaczen wykonanych w ciagu
ostatnich siedmiu dni
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< Meruas > strona ta pozwala na zmiang hasta,
£ 7. Zmlana *
L3 hasta >
5 dosteru ¥

9.4 Strony parametrow

Zmiana warto$ci parametrow na stronach parametrOw inicjowana jest wcisnigciem
klawisza F1. Po wprowadzeniu hasta istnieje mozliwo$¢ wyboru parametru w ramach tej
jednej strony za pomoca klawiszy ,,<d P oraz zmiany warto$ci wybranego parametru za
pomoca klawiszy ,, A ¥”. Wybrany parametr ,miga” na wyswietlaczu. Krotkotrwale
wcisnigcie klawisza ,,A” lub ,,¥” powoduje jednostkowa zmiang wartosci wybranego
parametru, wcisnigcie i przytrzymanie powoduje automatyczne zwigkszanie parametru (dla
wielu parametrow o wartos¢ wigksza od jednostkowej, np. dla napie¢, opdznien). Klawiszem
»Enter” potwierdzamy dokonana zmiang i powodujemy zapisanie nowych wartosci do
pamigci regulatora, klawisz ,,Escape” anuluje wykonane zmiany.

Nastawy regulatora, z wyjatkiem zegara, zabezpieczone sa przed zmianami za pomoca
hasta 4 znakowego. Przy pierwszej probie dokonania zmiany jednej z nastaw regulatora
pojawi si¢ na wyswietlaczu prosba o wprowadzenie hasta. Po wprowadzeniu prawidlowego
hasta uzytkownik moze (przez 1 godzing lub do najblizszego restartu tj. wylaczenia i
zalaczenia regulatora) dokonywa¢ zmiany w nastawach regulatora, natomiast bez znajomosci
hasta mozna jedynie odczyta¢ aktualnie obowiazujace nastawy.

9.4.1. Strony parametrow regulacji

Strony parametréw regulacji pozwalaja na przeglad 1 ustawianie parametrow
zwigzanych bezposrednio z procesem regulacji napigcia.

1 ... 4. Strony wartos$ci zadanych dla czterech stref czasowych

Far. reculacdi napisy ,,strefa 1”,.., ,,strefa 4” oznaczaja
L] & n - l:"\. H
1. U zadanersersilon kolejne strefy czasowe, :
strefa 1 ustawiane jest napigcie zadane 1 warto$¢
15, a8kl [, ek epsilon okreslajaca strefe nieczutosci

(U zadane + epsilon)

Napigcie zadane ustawione jest w zakresie 85..115% Un (napigcia znamionowego po stronie
nizszej transformatora), warto$¢ epsilon za$ w zakresie 0.4..5% Un.
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5. ... 6. Strony wartosci zadanych dla dwoch zestawow wybieranych sygnatem z telemechaniki

x napisy ,,zestaw 1” i ,,zestaw 2’ oznaczaj
“Far. retulacii apisy ,,zesta ,»,Zesta oznaczaja

5 U zadanesepsilon zestawy wartosci zadanych,
zostaw 1 ustawiane jest napigcie zadane i warto$¢
15, 8@kl @, 38k epsilon okreslajaca strefe nieczuto$ci

(U zadane + epsilon)

Napigcie zadane ustawione jest w zakresie 85..115% Un (napigcia znamionowego po stronie
nizszej transformatora), warto$¢ epsilon za§ w zakresie 0.4..5% Un.

7. Blokada podnapigciowa i nadnapigciowa dla regulacji napigcia

.Par. regaulacdi blokady napigciowe ustawiane sa w zakresie
7« Blokads 80..120% Un
Fodnar. ~hadnar.

13,580 16,58k

8. Blokada przeciazeniowa

Far. reoulacdi blokada przeciazeniowa ustawiana jest
2. EBlokadsa . w zakresie 50..110% Sn (mocy znamionowej
FrrZeclazenlons transformatora)
18, SEMUA

9. Op6znienie regulacji napigcia

Par. regaulacJi Opdznienie regulacji ustawiane w zakresie
9. OpdEFnienie reoul. od 10 sekund do 99 minut i 59 sekund.
minutasekundg
2A:Ea

10. Typ regulacji

Far. reoulacdi Typ ,,niezalezny” lub ,,zalezny”.

18, Tor reaulacii Typ ,niezalezny” oznacza, ze czas opOznienia
regulacji jest niezalezny od wielkosci odchylki, typ
»Zalezny” oznacza, ze czas opdznienia regulacji jest
tym krotszy im wigksza jest odchytka napigcia
mierzonego od zadanego.

niezalernd
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11. Zataczanie regulacji napigcia

Par. reaulacdii regulacja ,,zalaczona” lub ,,wylaczona”.
11. Regulacia
harlecla
zaltaczona

Regulacja napigcia moze by¢ zalaczona lub wylaczona zdalnie za pomoca tacza szeregowego
np. w przypadku uszkodzenia transformatora, przetacznika zaczepow itp. Strona ta uzupehia
mozliwos$ci zdalnego sterowania i daje mozliwos$¢ lokalnego wplywania na stan zataczenia
regulacji napigcia.

9.4.2 Strony parametréw znamionowych transformatora

Strony parametrow znamionowych transformatora pozwalaja na przeglad i ustawianie
parametrow zwiazanych z transformatorem, przektadnikami pomiarowymi i przetacznikiem
zaczepow.

1. Napigcie znamionowe przekladnika napigciowego zainstalowanego po stronie nizszej
transformatora.

Par. transform. napigcie znamionowe moze by¢ ustawiane
1. U znamionows w zakresie 1..400kV
Frzekladnika
15, 88k

2. Prad znamionowy przektadnika pradowego zainstalowanego po stronie nizszej transformatora

Par. transform. prad znamionowy moze by¢ ustawiane
2. I mrnamionowes w zakresie 1..3000A
Frzekladnika
385.8A

3. Moc znamionowa transformatora

Par. transform. moc znamionowa moze by¢ ustawiana
3. 5 Zhamionowe w zakresie 0.1..500MVA
Ltransformatora
18, 88MUA
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4. Wspolczynniki kompensacji pradowej

Far. transform. Wspolczynniki kompensacji pradowej R oraz X
4. Eomrensacia ustawiane w zakresie —10..+10%.
wepdlczanniki E: =
+35% +A%

5. Kod cyfrowego pomiaru numeru zaczepu transformatora

Par. transform. Dostepne sposoby kodowania numeru zaczepu:
2. Kod romiarua kod ,,.BCD”, kod ,,BCD-Energopomiar”
FMErY ZacZeru przetwornikow PZT, kod ,bin” — binarny, kod
ECD Gray’a

oraz brak pomiaru numeru zaczepu.

6. Liczba zaczepow transformatora

Far. transform. Okresla sig liczbg zaczepow transformatora
B. Liczba zaczerdu w zakresie 9..27. Informacja ta jest wykorzystywana
+-rr"-3f"l5FE'§f"lat':'F‘a do blokowania dziatania regulatora
£ 1 sygnalizacji w przypadku osiagnigcia skrajnego

gornego zaczepu.

7. Zwarte zaczepy transformatora

Par. tranzform. Istnieje mozliwos$¢ zaprogramowania regulatora
7. Liczba zaczerdu do pomijania zwartych zaczepéw w trakcie regulacji
+«E‘§ﬁ5F?§fqaL?£a napigcia. Sekwencj¢ przejs¢ przez zwarte
:.il — i

zaczepy stanowia trzy liczby z zakresu 1...27.

Przyktad 1: transformator posiada zwarte zaczepy 13, 14 i 15. Wowczas nalezy ustawic
sekwencje 12 — 14 — 16, a regulator bedzie pomija¢ zaczepy 13 i 15.

Przyktad 2: transformator nie posiada zwartych zaczepow. Wowczas nalezy ustawi¢ dowolne
trzy kolejne liczby mieszczace si¢ w zakresie dopuszczalnych zaczepow dla danego
transformatora np. 12 — 13 — 14 jak na powyzszym rysunku.
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8. Maksymalny czas przelaczania zaczepow

Par. tranzform. Maksymalny czas zataczenia przekaznika wyjsciowego

2. Maksumalny cras »sterowanie wyzej” lub ,,sterowanie nizej” jest ustawiany
Frzelaczania w zakresie 1..30 sekund. Ustawiona warto$¢ powinna
18 =zek. uwzglednia¢ najgorszy przypadek

np. przejscie przez zwarte zaczepy.

9. Kierunek sterowania przetacznikiem zaczepow

FPar. transform. Istnieje mozliwo$¢ okreslenia kierunku sterowania
9. Sterowanie Frzel. przetacznikiem zaczepow.
Zaczerdn

atpllts  deglle

Dwie mozliwoSci:

1. Z+,U+ Z-,U- - oznacza transformator, dla ktoérego istnieje nastepujaca zaleznos¢ ,,zaczep
WYZSZy, napigcie wyzsze, zaczep nizszy, napigcie nizsze”,

2. Z+,U- Z- U+ - oznacza transformator, dla ktérego istnieje nastepujaca zaleznos¢ ,,zaczep
WYZSZy, napigcie nizsze, zaczep nizszy, napigcie wyzsze”.

10. Numer transformatora do pracy rownolegtej

Far. transform. Trl
18.Hr transformatora
oo Fracd fawﬂaleglea

P

Regulatory URT w wykonaniu dla dwoéch lub wigcej transformatoréw umozliwiaja
regulacje transformatorow pracujacych rownolegle. Regulator dla kazdego z transformatoréw
posiada wejscie ,praca rownolegla”. Pobudzenie takiego wejscia oznacza, ze dany
transformator bedzie petnit wiodaca role w procesie regulacji (nadrzedny), a transformator o
numerze podanym na tej stronie bgdzie podporzadkowany (podrzedny). Regulatory dla
dwoch transformatorow domyslnie przyjmuja, ze w przypadku pobudzenia wejscia dla
transformatora pierwszego, pierwszy staje si¢ nadrzedny a drugi podrzedny. Gdy pobudzone
zostanie wejscie drugiego, drugi staje si¢ nadrzedny, a pierwszy podrzedny.

Uktad URT w wykonaniu dla trzech lub czterech transformatoréw wymaga okreslenia,
ktoéry z transformatorow begdzie podporzadkowany, gdyz brak jest tak jednoznacznego
przyporzadkowania jak w przypadku dwoch transformatorow. Zatem dziesiata strona
parametrow transformatora pojawia si¢ dopiero w URT przeznaczonych dla trzech lub
czterech transformatorow.
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9.4.3. Strony parametrow znamionowych regulatora

Strony parametrow znamionowych regulatora pozwalaja na przeglad i1 ustawianie
parametrow zwiazanych z samym regulatorem. Parametry tacz szeregowych SIO i AUX oraz
parametry rejestracji ustawiane sa za pomoca terminala dotaczonego do portu serwisowego
znajdujacego si¢ na ptycie czolowej regulatora.

1. Wejscie (+%) zdalnego zwigkszania warto$ci zadane;j

Far. reoulators Programuje si¢ warto$¢ wzrostu wartosci zadane;j
1. Wejscie (+3] s99n napiecia, jaka nast¢puje w przypadku pobudzenia
z teleggghar‘ulk i podanego wejscia (zakres 1..5%).
“a

2. Wejscie (-%) zdalnego zmniejszania warto$ci zadanej

Far. reoulators Programuje si¢ warto$¢ spadku wartosci zadanej
2. Wedsicie (%) s99n napiecia, jaka nastepuje w przypadku pobudzenia
z telemechaniki podanego wejscia (zakres —1..-5%).

A

9.4.4. Strony zegara i stref czasowych

Strony zegara pozwalaja na przeglad i ustawianie czasu, daty oraz poczatkow czterech
stref czasowych.

1. Czas
Jstawianie regars Zegar 24-godzinny. Ustawia si¢ pelne minuty,
1. Czas _ tzn. sekundy sa zerowane w momencie zapisu
godzinasminuta nowej warto$ci czasu.
18:58:23
2. Data
Jetawianie regara Data ustawiana w zakresie lat 1996..2059.
2. Data Zegar odporny na problem roku 2000.
rok-miesigc-dzier
199281182

3...6. Poczatki czterech stref czasowych

Jdstawianie Zedara
1. Strefa czasowa 1
aodzinasminuta

515

Ustawione godziny i minuty okre$laja poczatki
czterech stref czasowych.
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9.4.5. Strony kalibracji pomiaréw

Strony te pozwalaja na kalibracj¢ toréw pomiarowych w warunkach laboratoryjnych
jak 1 na korektg pomiar6w po zainstalowaniu na stacji transformatorowej. Aby przeprowadzi¢
kalibracje do wejs¢ regulatora nalezy doprowadzi¢ sygnaly z kalibratora o znanych
warto$ciach 1 gwarantowanej dokladnosci. Wocisnigeie klawisza F1 (i ewentualne
wprowadzenie hasta) rozpoczyna proces kalibracji. Klawiszami ,, A ¥ zmieniamy wartosci
wspotczynnikow kalibracji (wyswietlane po lewej stronie wyswietlacza) i doprowadzamy do
zgodnos$ci wskazan regulatora ze wskazaniami kalibratora.

1. Kalibracja napigcia pomiarowego

Jralibracia
1. Marigcie Kalibracje nalezy przeprowadzaé przy napieciu

FOM1aroue ) bliskim znamionowemu tj. 100V AC.
=43 U=13. 88k

2. Kalibracja pomiaru napigcia kontrolnego

LKalibracia ) i ..
2. Marigcie Kalibracjg nalezy przeprowadza¢ przy napigciu
kontrolhe bliskim znamionowemu tj. 100V AC.
48 Uk=15.88kU

3. Kalibracja pomiaru pradu

Kalibracda Kalibracje¢ nalezy przeprowadzaé przy pradzie
3. Prad bliskim znamionowemu tj. 1A lub 5A AC.
FoMlaroud

=23 I=385.8A

4. Kalibracja pomiaru przesunigcia fazowego

Kalibracda Kalibracjg nalezy przeprowadza¢ przy napigciu i pradzie
4. Przezsuniecie bliskim znamionowemu oraz przy dowolnym

fazowe przesunigciu z kalibratora. Wykorzystujac kalibrator

+E = +@* jednofazowy nalezy pamigta¢ o dodatkowym

przesunigciu 90°.
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9.4.6. Zerowanie licznika przetaczen

. Ferowanie Licznik przelaczen zaczepoéw transformatora

licznika rFrzelaczed oraz rejestrator przetaczen wykonanych w ciagu
~ ostatnich siedmiu dni zerowany jest po wcisnig-
o ciu klawisza F1.

9.4.7. Zmiana hasta dostepu

Nastawy regulatora chronione s3a przed zmianami wykonywanymi przez
nieuprawnione osoby za pomoca hasta. Haslo sktada si¢ z czterech znakow ze zbioru:
A,..,Z,01,.9’-"

Klawiszami ,,A ¥” zmieniamy znaki (poczatkowo wyswietlane jako czarne
prostokaty),

a klawiszami ,,4»” wybieramy kolejne znaki hasta. Klawiszami ,[ENTER” i ,[ESC”
odpowiednio potwierdzamy i anulujemy hasto.

Regulatory dostarczane sa z hastem sktadajacym sig z czterech znakoéw ,,A”.
UWAGA!

Nowoustawione haslo nalezy zanotowaé tak, aby nie uleglo zapomnieniu. W przypadku
utraty hasta nalezy regulator dostarczy¢ do producenta w celu odblokowania.

Fmiana hazls Aby dokona¢ zmiany nalezy wprowadzi¢
B WerowadE stare B dotychczasowe hasto.
B haslo (4 znaki) 1§
B >x>>> DHER <<<<< B
Zmiana hasla Nowe hasto.

B UerowadE nowe |
B haslo 4 zrnakil B
B >:xx HRER <<<<< B

Zmiana hasla Potwi -

. : otwierdzenie nowego hasla.
l FPotwierdZ nowe | &

B haslo (4 znaki) 1§

B >x>2r DHEE <<<<< B
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10. Instalacja uktadu URT

Uktad regulacji transformatorowej URT przewidziany jest do pracy w
pomieszczeniach

zamknietych o temperaturze od 0 9C do 400C i wilgotno$ci wzglednej nie wiekszej niz 80%.
Instalacja regulatora polega na mechanicznym zamontowaniu go w wybranym miejscu oraz
podiaczeniu przewodoéw do zaciskow Srubowych zlacz i listew zaciskowych, zgodnie ze
schematem potaczen.

Ponadto nalezy uziemi¢ regulator poprzez polaczenie przewodem o przekroju min 2,5 mm2
do kolka uziemiajacego na obudowie urzadzenia z uziemieniem konstrukcji szafy lub stojaka.
Uktad URT w obudowie kasetowej, 19-to calowej nalezy zamontowaé w szafie wyposazone;j
w odpowiednia ram¢ montazowa przy pomocy czterech srub M6. Nalezy przy tym zapewnic
dostep do tylnej czg$ci obudowy regulatora, w ktorej umieszczone sa zlacza i listwy.
W przypadku obudowy wiszacej (natablicowej) nalezy w pierwszej kolejnosci zdemontowac
ostong w dolnej czgsci obudowy, przygotowac trzy sruby mocujace M6 zgodnie z rysunkiem
11 1 po powieszeniu obudowy na gornych S$rubach, zabezpieczyé mocowanie przez
dokrecenie dolnej $ruby. Listwy zaciskowe i zlacza dostgpne sa w dolnej czg$ci obudowy
regulatora, przy czym zaciski zasilajace oraz pradowe dostgpne sa po zdjgciu ostony.
Polaczenia zewngtrzne regulatora nalezy wykona¢ przewodami o przekroju
S<25 mmz.
Po wykonaniu i sprawdzeniu potaczen nalezy zamontowac ostony zaciskéw srubowych zlacz.

10.1 Uruchomienie ukiadu i sprawdzenie poprawnosci dziatania

Po wykonaniu potaczen i sprawdzeniu ich zgodnosci ze schematem mozna wilaczy¢
zasilanie regulatora. Nalezy wprowadzi¢ do jego pamigci wszystkie parametry niezbedne do
prawidlowej pracy ukladu zgodnie z opisem zamieszczonym w rozdziale 9.4 niniejszego
opracowania. Nastepnie nalezy sprawdzi¢ poprawno$¢ wskazan na wyswietlaczu regulatora w
zakresie pomiaru napigcia, pradu, numeru zaczepu, czasu zegarowego. W przypadku
stwierdzenia niewlasciwych wskazan czasu nalezy je skorygowac¢ dokonujac odpowiednich
nastaw. Pomiar napigcia, pradu oraz numeru zaczepu powinny by¢ zgodne ze stanem
faktycznym.

10.2 Sprawdzenie kierunku dziatania regulatora

Napigcia blokad (nadnapigciowej i podnapigciowej) nalezy ustawic tak, aby podczas
dalszych préb nie spowodowac ich pobudzenia.
Nalezy ustawi¢ wartosci napigcia zadanego i epsilon w biezacej strefie czasowej tak, aby
aktualnie mierzone napigcie Ukomp znajdowalo si¢ wewnatrz strefy nieczulosci
(Uz-epsilon < Ukomp < Uztepsilon). Na wyswietlaczu (strona gidéwna) po prawej stronie nie
powinien pojawi¢ si¢ odczyt przewidywanego czasu zadzialania regulatora. Przekazniki
regulatora: sterujace napedem "wyzej" 1 "nizej" oraz sygnalizujace pobudzenie blokad nie
powinny by¢ pobudzone (styki rozwarte).
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Nastegpnie nalezy tak ustawi¢ warto$¢ napigcia zadanego, aby byla speiniona zaleznos¢
Uz+epsilon < Ukomp. Przy takiej nastawie regulator powinien dziata¢ w kierunku "nize;j".

Na wyswietlaczu pojawi si¢ malejacy czas (odliczanie czasu do zadziatania
przekaznika "nizej" regulatora). Po odliczeniu czasu do zadzialania na wyswietlaczu w
miejscu, w ktorym wyswietlany byl czas pojawi si¢ napis "dol", przekaznik sterujacy
napedem "nizej" bedzie pobudzony.

10.3 Sprawdzenie blokad

Aby sprawdzi¢ dzialanie blokady nadnapigciowej nalezy ustawi¢ napigcie zadane i
epsilon oraz blokady Ubg i Ubd wzgledem napigcia mierzonego Ukomp tak by spetniona byta
zalezno$¢: Ukomp > Ubg > Uztepsilon > Uz-epsilon > Ubd. Pobudzenie blokady zostanie
zasygnalizowane zapaleniem si¢ diody "U>" na plycie czolowej, napisem na odpowiedniej
stronie wys$wietlacza "U>" oraz pobudzeniem przekaznika blokady gorne;j.

Aby sprawdzi¢ dzialanie blokady podnapigciowej nalezy ustawi¢ napigcie zadane i
epsilon oraz blokady Ubg i Ubd wzgledem napigcia mierzonego Ukomp tak by spetniona byta
zalezno$¢: Ubg > Uz+epsilon > Uz-epsilon > Ubd > Ukomp. Pobudzenie blokady zostanie
zasygnalizowane zapaleniem si¢ diody "U<" na plycie czotowej, napisem na odpowiedniej
stronie wys$wietlacza "U<" oraz pobudzeniem przekaznika blokady dolne;.

Po sprawdzeniu dziatania regulatora, nalezy ustawi¢ odpowiednie dla danego transformatora
parametry regulacji zwracajac uwage na ich poprawnos¢.
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11. Terminal serwisowy

Serwisowe lacze szeregowe RS-232C znajdujace si¢ na ptycie czolowej regulatora
pozwala na dofaczenie terminala tj. komputera z uruchomionym programem
komunikacyjnym (np. HyperTerminal z Windows 95, 98 lub terminal z Norton Commander).
Wymagane sa nastgpujace parametry polaczenia: predko$é 9600 bitow/sek., znaki 7-bitowe,
1 bit stopu, wytaczona kontrola parzystosci (NONE), kontrola przeptywu danych (tzw.
handshake) RTS/CTS, emulacja terminala TTY. Lacze serwisowe umozliwia szybsza
realizacje wszystkich czynno$ci dostgpnych na wyswietlaczu LCD, ponadto udostepnia
funkcje konfiguracji portow szeregowych SIO i AUX, konfiguracji parametrow protokotu
DNP 3.0 i rejestracji zdarzen. Komunikacja z regulatorem za pomoca terminala odbywa si¢ za
pomoca polecen, ktore moga zawiera¢ dodatkowe argumenty. Na poczatku wiersza znajduje
si¢ znak zachety (kroka, tzw. prompt).

=== URT wer. 1.0 === <- zgloszenie sie regulatora po restarcie,
<- znak zachety (do wprowadzania polecen).

Za znakiem zachg¢ty mozna wpisa¢ jedno z dostepnych polecen. Regulator analizuje
wprowadzane polecenia 1 ich ewentualne argumenty, bada poprawno$¢ 1 sygnalizuje
ewentualne btedy za pomoca odpowiednich komentarzy np.:

Bledne polecenie!

Listg dostgpnych polecen otrzymujemy po wprowadzeniu polecenia POMOC lub po wpisaniu
znaku “?”:

.?
*** Spis dostepnych polecen: ***
POMOC, ? - spis dostepnych polecen

HASLO - wprowadzanie/zmiana hasla

NAZWA - odczyt/zapis nazwy regulatora lub stacji do zdalnej identyfikacji
TRPAR - odczyt/zapis parametrow regulacji

TRKONF - odczyt/zapis parametrow znamionowych transformatora
REGKONF - odczyt/zapis parametrow znamionowych regulatora

KALIBR - odczyt/zapis wspolczynnikow kalibracyjnych

AUTOKAL - automatyczna kalibracja

POMIAR - odczyt pomiarow (U, 1, P, Q, S, f, fi, cos(fi), tg(fi))
TRREG - odczyt stanu procesu regulacji oraz regulatora

LICZNIK - odczyt/zerowanie licznika przelaczen zaczepow

REJESTR - odczyt/zapis parametrow rejestracji

SI0 - odczyt/zapis parametrow 1 portu szeregowego (SI10)

AUX - odczyt/zapis parametrow 2 portu szeregowego (AUX)

DATA - odczyt/zapis daty

CZAS - odczyt/zapis czasu

“POLECENIE” ? — odczyt pomocy dla wybranego polecenia

Pomoc dotyczaca poszczegdlnych polecen uzyskujemy wpisujac za znakiem zachgty
nazwg polecenia oraz znak ‘?’.

Regulatory w wykonaniu dla dwoch i wigcej transformatorow wyswietlaja zachgte w
nastepujacej postaci:

(Trl). <- znak zachety, transformator 1 jako ,,aktywny”’

wskazujac ,,aktywny” transformator, podobnie jak ma to miejsce na wyswietlaczu LCD.
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Wszystkie operacje dotyczace transformatorow, wykonywane za pomoca polecen
wydawanych poprzez terminal dotycza ,,aktywnego” transformatora. Przykladowo: jezeli
chcemy odczyta¢ parametry regulacji drugiego transformatora winniSmy najpierw wybraé
transformator za pomoca polecenia TR. Nastgpne polecenia beda dotyczy¢ drugiego
transformatora.

Wybor transformatora

Jak wczesniej wspomniano, wystepuje jedynie w regulatorach dla dwéch i wigcej
transformatorow. Na li§cie dostepnych polecen istnieje dodatkowa linia:

TR - wybor transformatora

Pomoc udostegpnia nastgpujace informacje:

(rl).tr ? <- odczyt dostepne]j pomocy
(rl). — linia polecen — aktualnie wybrany transformator
Tr numer — wybor transformatora o podanym numerze

Haslo

Dane zabezpieczone sa za pomoca hasta podobnie jak w przypadku wyswietlacza i
klawiatury. Hasto raz wprowadzone pozwala na wprowadzanie zmian przez najblizsza
godzing lub do czasu najblizszego restartu regulatora.

-haslo xxxx <- wprowadzanie hasta ,,XXXX”’
-haslo xxxx yyyy yyyy <- zmiana hasta ,XXXX” na ,,yyyy”
Nazwa

Dla zdalnej identyfikacji regulatorow zainstalowanych na rdéznych stacjach
transformatorowych regulatorom nadaje si¢ nazwy skladajace si¢ ze znakoéw ASCII.

-nazwa ? <- odczyt dostepnej pomocy
NAZWA - odczyt nazwy regulatora

NAZWA nazwa — zapis nazwy regulatora (max. 24 znaki)
-nazwa <- odczyt aktualnej nazwy

Nazwa regulatora: Stacja Gdansk II, Regulator Trl i Tr2

Parametry regulacji

,Pomoc” podaje rozne sposoby wykorzystania polecenia TRPAR. Polecenie bez argumentu
pozwala na odczyt aktualnych nastaw, polecenic z parametrami shizy do zmiany
poszczegblnych parametréw regulacji. Pierwszym argumentem polecenia jest numer
parametru regulacji, nastgpne to ich wartosci. Czasem do wprowadzania warto$ci nie
bedacych liczba postugujemy si¢ zastgpczo wartoscia liczbowa np.: 0 — NIE, 1 — TAK.
Pomoc rowniez podaje zakresy dozwolonych wartosci argumentow.

_trpar ? <- odczyt pomocy
TRPAR - odczyt parametrow regulacji
TRPAR nr Uz eps — zapis U zadanego “Uz” i epsilona “eps’,

nr = 1..4 dla stref czasowych 1..4

nr =5 dla zestawu 1

nr = 6 dla zestawu 2

Uz = 12.750.. 17.250kV (85..115% Un)
eps= 0.060.. 0.750kvV (0.4..5% Un)

TRPAR 7 Umax - zapis blokady nadnapieciowej
Umax = 12.000.. 18.000kV (80..120% Un)
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TRPAR 8 Umin

TRPAR 9 Smax

TRPAR 10 min:sec-

TRPAR 11 typ

TRPAR 12 reg

_trpar

1. STREFA 1 - U zadane

2. STREFA 2 - U zadane

3. STREFA 3 - U zadane

4_. STREFA 4 - U zadane

5. ZESTAW 1 - U zadane

6. ZESTAW 2 - U zadane

7. Blokada nadnapieciowa

8. Blokada podnapieciowa

9. Blokada przeciazeniowa

zapis blokady podnapieciowej

Umin =

12.000.. 18.000kV (80..120% Un)

zapis blokady przeciazeniowej
5.000.. 11.000MVA (50..110% Sn)
zapis opoznienia regulacji
min=0..99, sec=0..59
zapis typu regulacji
typ="NIEZAL”
regulacja napiecia zalaczona lub wylaczona
reg="ZAL” lub

Smax =

10. Opoznienie regulacji

11. Typ regulacji

12. Regulacja napiecia

<- odczyt aktua
15.
15.
15.
15.
15.
15.
15.
13.
10.
1:00

NIEZALEZNY

WYLACZONA

lub

“WYL?

000kV,
000kV,
000kV,
000kV,
000kV,
000kV,
900kV

500kV

500MVA

Parametry znamionowe transformatora

Odczyt i zapis parametréw znamionowych transformatora.

.trkonf ?
TRKONF
TRKONF 1 Un
TRKONF 2 1In
TRKONF 3 Sn
TRKONF 4 R X
TRKONF 5 kod
TRKONF

TRKONF
TRKONF

ilosc
a-b-c
czas

w0 ~NO®

TRKONF 9 kier

rkonf

t
1
2
3
4.
5
6
7
8
9

Un =

In =

Sn =

2 — BCD-Energopomiar, 3 — BIN, 4 — GRAY
liczba zaczepow transformatora,

“ZAL”

eps
eps
eps
eps
eps
eps

Inyc

<- odczyt pomocy
odczyt parametrow znamionowych transform.
zapis U znamionowego przekladnika
1.000. .400.000kVv
zapis 1 znamionowego przekladnika
1.000. .3000.000A
zapis S znamionowego transformatora
0.100. .500.000MVA
zapis wspolczynnikow kompensacji
R, X = -10%. .+10%
zapis kodu pomiaru numeru zaczepu

kod = 0 brak pomiaru zaczepu, 1 — BCD,

h

[eNeoNeoNoNoNel

parametrow regulacji
-300kV
-300kV
-300kV
-300kV
-300kV
-300kV

ilosc

zwarte zaczepy transformatora, a, b, c

maksymalny czas sterowania przelaczniki

czas =

kierunek sterowania przelacznikiem zaczepow
0 - (Z+,U+ z-,U-), 1 - (Z+,U- Z-,U+)

kier =

1..30 sek.

em

9.
1.

.27
.27

<- odczyt aktualnych parametréw znamionowych transf.

- U znamionowe przekladnika

I znamionowe przekladnika

. S znamionowe transformatora
Wspolczynniki kompensacji: R
. Kod pomiaru numeru zaczepu

. Liczba zaczepow transformat.
. Zwarte zaczepy transformat.
. Maksymalny czas sterowania

. Sterowanie przel. zaczepow

BCD
27

15.000kV
500.000A
10.000MVA
+0%, X =

s

+0

11 - 12 - 13
10 sek.
Z+,U+

,U-

%
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Parametry znamionowe regulatora

Odczyt i zapis parametréw znamionowych regulatora.

-regkonf ?
REGKONF - odczyt parametrow znamionowych regulatora
REGKONF 1 proc — wejscie (+%) sygn. z telemechaniki
proc = 1..5%
REGKONF 2 proc — wejscie (-%) sygn. z telemechaniki
proc = -1..-5%

-regkonf <- odczyt aktualnych parametréw znamionowych regulatora
1. Wejscie (+%) sygn. z telemechaniki = 5
2. Wejscie (-%) sygn. z telemechaniki = -5

Wspolezynniki kalibracji

Odczyt 1 zapis wspotczynnikdéw kalibracji wejs¢ pomiarowych regulatora. Wspolczynniki te
wyznaczane sa w trakcie procesu kalibracji wykonywanego za pomoca wyswietlacza LCD i
klawiatury lub w czasie automatycznej kalibracji wykonywanej z uzyciem terminala.

-kalibr ?
KALIBR - odczyt wszystkich wspolczynnikow kalibracji
KALIBR nr wsp — zapis wspolczynnika “wsp” dla pomiaru “nr’
(dla nr=1 wsp=-500..0..500
dla nr=2 wsp=-500..0..500
dla nr=3 wsp=-500..0..500
dla nr=4 wsp=-30..0.. 30)
-kalibr
Wspolczynniki kalibracji:
u=-37
Uk= -61
| 11
- Fi 10

A WNPE

Automatyczna kalibracja pomiarow

Polecenie AUTOKAL pozwala na automatyczna kalibracj¢ toréw pomiarowych w warunkach
laboratoryjnych, jak i na korekte pomiarow po zainstalowaniu w stacji transformatorowej.

.autokal ?

AUTOKAL nr wart — automatyczna kalibracja pomiaru “nr’
(nr=1 dla U, 2 dla Uk, 3 dla I, 4 dla fazy,
“‘wart” bliska wart. znamionowej pomiaru

Aby przeprowadzi¢ kalibracje do wejs¢ regulatora nalezy doprowadzi¢ sygnaty z kalibratora o
znanych wartosciach i gwarantowanej doktadnosci. Nastepnie nalezy dla kolejnych pomiaréw
(nr = 1, 2,..4) poda¢ zadane wartos$ci pomiaréw. Na przyklad, aby przeprowadzi¢ kalibracjg
napigcia kontrolnego Uk nalezy na odpowiednie wejscie poda¢ napigcie zmienne 100V oraz
wpisa¢ polecenie:

.autokal 2 15.0

Regulator automatycznie dobierze wartos¢ wspodtczynnika kalibracji dla podanego wejscia.
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Odczyt pomiaréw

Polecenie to pozwala na jednorazowy odczyt wszystkich pomiaréw wykonywanych przez
regulator lub ciagly odczyt jednego wybranego pomiaru.

-pomiar ?
POMIAR - odczyt wszystkich pomiarow
POMIAR nr — ciagly odczyt pomiaru o podanym numerze “nr” (nr=1..10)
-pomiar
Pomiary:
1. U = 0.000kV
2. Uk = 0.000kV
3.1 = 1.000A
4. S = 0.000MVA
5. P = 0.000MW
6. Q = 0.000Mvar
7. f = 0.00Hz
8. fi = 0~
9. cos= +1.000
10. tg = +0.000

Odczyt stanu regulatora

Odczyt stanu regulatora obejmuje informacje o wartosciach zadanych, poziomach blokad oraz
sygnalizacje blokad i awarii. Wys$wietlane wartosci zadane i blokady uwzgledniaja strefy
czasowe oraz wplyw sygnalow zdalnego sterowania z telemechaniki.

-trreg ?
REG — odczyt stanu regulacji i regulatora
-trreg
Stan regulacji:
U zadane: 15.000kV
epsilon: 0.300kV

Blokada U>: 15.900kV

Blokada U<: 13.500kV

Zdalne sterowanie:

Stan blokad:

Blad regulacji:

Awaria regulatora:

Stan regulacji: Praca automat. wyl. TYP NIEZALEZNY ......

Komunikaty wy$wietlane na ekranie terminala sa takie same lub zblizone do tych, ktore
wyswietlane sa w tym samym czasie na wyswietlaczu LCD:
e zdalne sterowanie: ZBLK, +%, -%, ZEST1, ZEST2, DNP,

stan blokad: Z>, Z<, U>, U<, S>,
e Dbledy regulacji: U, Uk, dU, I, f, fi, POM, Z, 24V, ZNM, KAL, PAR, APZ,
e awaria regulatora: ZEG, ZS+, ZS-, ZNM, HAS, PAM,

e stan regulacji: Praca automat. wyl. / Zdalna blokada reg. /
Regulacja nap. wyt. / ZESTAW 1 .. ZESTAW 2/ STREFA 1 .. STREFA 4
Trl1||Tr2 — Regulator nadrz¢dny / Trl||Tr2 — Regulator podrzedny,
TYP ZALEZNY / TYP NIEZALEZNY,

Sterowanie nizej / Sterowanie wyzej / xxxx sek. / ....
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Licznik przelaczen zaczepow

Odczyt stanu lub zerowanie licznika przetaczen zaczepoéw transformatora.

.licznik ?

LICZNIK - odczyt stanu licznika przelaczen
LICZNIK ZERO — zerowanie stanu licznika
.licznik

Licznik przelaczen zaczepow:
biezaca liczba przelaczen
calkowita liczba przelaczen
srednia liczba przelaczen

4
304
15 / dni = 21

Liczba przelaczen zaczepow w dniach poprzednich:
nr / data / liczba
(-1) 1998.01.01 9
(-2) 1997.12.31 14
(-3) 1997.12.30 15
(-4) 1997.12.29 13
(-5) 1997.12.28 16
(-6) 1997.12.27 15
(-7) 1997.12.26 11

Parametry rejestracji zdarzen
Odczyt i1 zapis parametréw rejestracji zdarzen.

.rejestr ?
REJESTR - odczyt parametrow rejestratora
REJESTR 1 poz zapis poziomu wyzwalania rejestr. danych grupy 1
poz =1 — 1%, 2 — 3%, 3 5%, 4 — 10%
zapis poziomu wyzwalania rejestr. danych grupy 2
poz = 1 — 5%, 2 — 15%, 3 -25%, 4 — 50%
REJESTR 3 cykl — czestosc rejestracji cyklicznej
cykl = 1 — 15min., 2 — 1h, 3 — 4h, 4 — 24h

REJESTR 2 poz

.rejestr

1. Dane grupy 1, poziom wyzwalania
2. Dane grupy 2, poziom wyzwalania
3. Czestosc rejestracji cyklicznej

1%
5%
15min.

Parametry lacza szeregowego S10

Parametry tacza szeregowego SIO oraz parametry dotyczace protokotu komunikacyjnego
DNP 3.0 skojarzone z tym taczem.

.sio ?
S10 - odczyt parametrow portu szeregowego SI0
SI0 1 bps — zapis szybkosci przesylu danych [bity/sek]
bps = 1 - 50, 2 - 75, 3 - 100, 4 - 110,
5- 150, 6 - 200, 7 - 300, 8 - 600,
9 - 1200, 10 - 2400, 11 - 4800, 12 — 9600,
13 — 19200, 14 — 38400, 15 — 57600
SI0O 2 dlI - dlugosc ramki, dI = 21..255
SI0 3 slv — adres wlasny (slave) slv = 0000..FFFE hex.
SI0O 4 mst — adres mastera mst = 0000..FFFE hex.
SI0O 5 tim — timeout warstwy lacza danych tim = 50..2000 ms
SI0O 6 tim — timeout warstwy aplikacji tim = 500..2000 ms
SI0O 7 pwd — potwierdzanie ramek danych pwd = 0 — NIE, 1 — TAK
SI0 8 pk - potwierdzanie komunikatow pk =0 — NIE, 1 — TAK
SIO 9 mi - modem inicjalizowany mi =0 - NIE, 1 - TAK
SI10 10 rts — wykorzystanie sygnalow RTS i CTS
rts = 0 — wylaczone, 1 — RTS/CTS sterowanie przeplywem
2 — RTS sterowanie nadajnikiem modemu
SI0O 11 tm - czas zal. RTS przed nadawaniem tm = 0..150 ms
SI10 12 dcd — wykorzystanie sygnalu DCD dcd = 0 — NIE, 1 — TAK
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o

OCO~NOUAWNRL =

Szybkosc przesylu danych
Dlugosc ramki

Adres wlasny (slave)

Adres mastera

Timeout warstwy lacza danych
Timeout warstwy aplikacji
Potwierdzanie ramek danych
Potwierdzanie komunikatow
Modem inicjalizowany

. Wykorzystanie sygn. RTS i CTS
. czas zal. RTS przed nadawaniem
. Wykorzystanie sygn. DCD

Parametry lacza szeregowego AUX

Parametry tacza szeregowego AUX oraz parametry dotyczace protokolu komunikacyjnego

DNP 3.0 skojarzone z tym taczem.

-aux
AUX
AUX

AUX
AUX
AUX
AUX
AUX
AUX

AUX
-aux

OCO~NOUAWNE

Data

?

1 bps

dl
slv
mst
tim
tim
pwd
pk
rt

OCO~NOOR_WN

Szybkosc przesylu danych
Dlugosc ramki

Adres wlasny (slave)

Adres mastera

Timeout warstwy lacza danych
Timeout warstwy aplikacji
Potwierdzanie ramek danych
Potwierdzanie komunikatow
Retransmisja AUX <-> SI10

96
255

4
50
NIE
NIE
NIE
NIE
0
NIE

00 bitow/sek

1 hex.
2 hex.
9 ms
7 ms

odczyt parametrow portu szeregowego AUX
zapis szybkosci przesylu danych [bity/sek]

bps = 2 - 75,
5 - 150, 6 - 200,

3
7

- 100, 4 - 110,
- 300, 8 - 600,

9 - 1200, 10 - 2400, 11 - 4800, 12 — 9600,
13 — 19200, 14 — 38400, 15 — 57600
dlugosc ramki, dlI = 21..255

adres wlasny (slave)
adres mastera

timeout warstwy lacza danych  tim

timeout warstwy aplikacji
potwierdzanie ramek danych

potwierdzanie komunikatow

retransmisja AUX <-> SI

slv = 0000..FFFE hex.
mst = 0000..FFFE hex.
= 50..2000 ms
tim = 500..2000 ms
pwd = 0 — NIE, 1 — TAK
pk =0 - NIE, 1 — TAK
0 rt =0 - NIE, 1 - TAK
9600 bitow/sek
255
1 hex.
1 hex.
49 ms
507 ms
NIE
NIE
NIE

Ustawianie daty zegara czasu rzeczywistego.

.dat

a ?

DATA

DATA rok.mies.dzien — zapis daty (rok=1996..2059, mies=1..12, dzien=1.

dat

a

- odczyt daty

Data 1998.01.02 Pt

Czas

Ustawianie czasu zegara czasu rzeczywistego.

-Ccza
CZA

CZAS godz:min[:sek] — zapis czasu (godz=0..23, min=0..59, sek=0..59)

Cza

s ?
S

S

ézas 10:58:23

- odczyt czasu

.31)
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12. Postepowanie w przypadku sygnalizacji awarii

Komunikaty o awariach moga pojawia¢ si¢ w odpowiednich miejscach na
wyswietlaczu regulatora lub w komunikatach na ekranie terminala. W dalszej czgsci
przedstawiono prawdopodobne ich przyczyny oraz sposob postgpowania.

Ponizsze sygnaly sygnalizuja niesprawno$¢ w obwodach sygnaldow wejSciowych
napigciowych, pradowym lub pomiaru zaczepu transformatora:

U-  blad pomiaru napigcia pomiarowego, napigcie poza zakresem 60...140% Un,

Uk-  btad pomiaru napigcia kontrolnego, napigcie poza zakresem 60...140% Un,

dU- blad wynikajacy z roznicy wigkszej niz 5% pomigdzy pomiarem napigcia
pomiarowego i kontrolnego,

I - btad pomiaru pradu, prad wigkszy od 120% In przektadnika,

f- btad pomiaru czgstotliwoscei, czgstotliwos¢ poza zakresem 48...52 Hz,

¢ — blad pomiaru przesunigcia fazowego, silne zakldcenia moga by¢ powodem bledow
pomiaru fazy,

Z- Dblad pomiaru numeru zaczepu, sygnaly dwustanowe kodu numeru zaczepu

niepoprawne.

Bledy te sygnalizowane sa jedynie wtedy, gdy regulator zataczony jest do regulacji napigcia
(stan przelacznika ,,RECZNA/AUTOMATYCZNA” jest w pozycji ,,AUTOMATYCZNA”,
nie jest zdalnie zablokowany). Zatem chcac wykonywa¢ prace remontowe transformatora lub
planujac odlaczenie transformatora od sieci elektroenergetycznej nalezy wytaczy¢ regulacje
napigcia (np. ustawi¢ przetacznik ,RECZNA/AUTOMATYCZNA” w pozycji ,,RECZNA”,
zdalnie zablokowaé regulator, zdalnie lub miejscowo wylaczy¢ regulacje napigcia), aby
unikna¢ zbednej sygnalizacji awarii. Aby wykry¢ przyczyng powyzszych niesprawnosci
niezbedne jest wykonanie pomiaréw sygnalow wejsciowych.

Bledy nastaw regulatora sygnalizowane sa nast¢pujacymi komunikatami:

ZNM - blad parametrow znamionowych transformatora lub regulatora,
KAL - btad danych kalibracji torow pomiarowych regulatora,

PAR - blad parametréw regulacji,

HAS - blad hasta.

Komunikaty te informuja, iz wskutek naruszenia wewngtrznych nastaw regulatora
(btedy sum kontrolnych CRC) wpisane zostaly ich wartos$ci poczatkowe. Aby usunaé te
komunikaty nalezy ponownie (miejscowo za pomoca klawiatury i wyswietlacza lub za
pomoca terminala) wpisaé wartosci nastaw odpowiednie dla danego regulatora i
transformatora.

Wyjscie wewngtrznego zasilacza regulatora dostarczajacego napigcie 24V
(niestabilizowane 24..30V, 150..170mA) dostepne jest na listwie zaciskowej regulatora. Brak
tego napigcia sygnalizowany jest komunikatem: 24V. Przyczyna moze by¢ zwarcie w
obwodach dolaczonych do regulatora lub przeciazenie wyjscia zasilacza. Brak napigcia 24V
moze wigzac si¢ z jednoczesng sygnalizacja awarii pomiaru numeru zaczepu.
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Sygnalizacja: APZ - awaria przelacznika zaczepoéw, wymaga interwencji stuzb
zabezpieczeniowych. Przyczyna moze by¢ uszkodzenie napgdu przelacznika, brak sygnatlu
potwierdzenie biegu motoru przetacznika lub btad pomiaru numeru zaczepu.

Sygnalizacja: ZEG — awaria zegara czasu rzeczywistego. Przyczyna moze by¢ utrata
prawidlowego czasu wskutek wyladowania si¢ baterii (lub akumulatora we wcze$niejszej
wersji regulatora).

Nastegpujace sygnaty awarii wymagaja dostarczenia regulatora do producenta w celu
wykonania naprawy:

POM - uszkodzenie toréw pomiarowych regulatora,

ZS+ - awaria wewngtrznego zasilacza +12V,

ZS- - awaria wewngtrznego zasilacza -12V,

PAM - uszkodzenie pamigci nieulotnej regulatora (EEPROM).
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13. Zdalne sterowanie za pomocg telemechaniki

Zdalne sterowanie za pomoca sygnaldow dwustanowych pochodzacych z telemechaniki
posiada znacznie ograniczone mozliwosci, w stosunku do zdalnego sterowania laczem
szeregowym, ze wzgledu na matg liczbe sygnatow, jakie mozna wprowadzi¢ do urzadzenia.
Do dyspozycji sa nastgpujace sygnaty:

e ,blokada regulatora™ — sygnat ten blokuje regulator, umozliwia zdalne wysterowanie
przekaznikow wyjsciowych regulatora sterujacych stycznikami napgdu przetacznika
zaczepOw poprzez wejscia "zdalne sterowanie - zaczep wyzej" lub "zdalne sterowanie -
zaczep nizej",

e "zdalne sterowanie - zaczep wyzej" oraz "zdalne sterowanie - zaczep nizej" — sygnaly
bezposrednio sterujace stycznikami napgdu przetacznika zaczepow,

o wejscie (+%) "zwigkszanie wartosci zadanych" powoduje zwigkszenie wartosci zadanej
napigcia oraz przesunigcie w gorg blokad napigciowych o nastawiana warto$¢ wyrazona
w procentach (+1..+5%),

o wejscie (-%) "zmniejszanie wartosci zadanych" powoduje zmniejszenie wartosci zadane]
napigcia oraz przesuni¢cie w dot blokad napigciowych o nastawiang warto$¢ wyrazona
w procentach (-1..-5%),

e wejscia ,,zestaw 1 wartosci zadanych” oraz ,,zestaw 2 wartosci zadanych” pozwalaja na
uaktywnienie wczesniej ustawionych dwoch zestawow warto$ci zadanych napigé (i stref
nieczulosci), ktore moga by¢ zataczane zdalnie za pomoca telemechaniki.
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14. Zdalne sterowanie tagczem szeregowym

Zdalne sterowanie za pomoca lacza szeregowego posiada najwicksze mozliwosci.

Umozliwia :

- odczyt stanu urzadzenia,

- odczyt pomiaréw,

- zmiang wszystkich parametréw regulatora,

- odczyt rejestraciji.

Uzytkownik - za pomoca zworek dostepnych w §rodku urzadzenia - moze wybraé jeden

ze standardow elektrycznych tacza szeregowego SIO: RS-232C, RS-422, RS-485 dwu lub
czteroprzewodowy. Komunikacja odbywa si¢ za pomoca protokotu DNP 3.0.

Istnieje kilka wariantow realizacji tacznos$ci dla zdalnego sterowania:

e wykorzystanie komutowanej linii telefonicznej i modemu, pozwala na okresowe faczenie
si¢ z urzadzeniem. Regulator wymaga jedynie podlaczenia modemu i dostgpu do linii
telefonicznej, nie jest natomiast potrzebny zaden komputer posredniczacy. W osrodku
dyspozytorskim, z ktorego ma odbywac si¢ zdalne sterowanie regulatorami konieczne jest
zainstalowanie oprogramowania na komputerze posiadajacym modem i dostgp do linii
telefonicznej. Wspomniane oprogramowanie odpowiedzialne jest za wybranie numeru i
nawiazanie lacznosci z dang stacja i zainstalowanym na niej regulatorem, za realizacje
wybranych operacji przez operatora oraz za zakonczenie tacznosci. Oprogramowanie
pozwala na automatyzacj¢ pewnych czynnos$ci takich jak: zmiana czasu letniego i
zimowego, zmiany nastaw dla okreslonych por roku, przestawianie wartosci zadanych
(dobowych zestawow wartosci zadanych), odczyt rejestracji pomiarow i1 zdarzen dla
wszystkich regulatorow zainstalowanych na danym obszarze.

e zdalne sterowanie poprzez istniejacy w stacji komputer, system RTU, lub inne podobne
urzadzenie, w ktorym wymiana danych odbywa si¢ w protokdle DNP 3.0.

e poprzez lacze state z osrodkiem dyspozytorskim.

Wydaje sig, ze przy obecnym stanie wyposazenia wigkszosci  stacji
transformatorowych najlatwiejszy do realizacji jest wariant z linia telefoniczna i modemem.

Rysunek 5 przedstawia przyporzadkowanie sygnaldow na zlaczach tacz szeregowych
regulatora. Lacze zdalnego sterowania SIO dostepne jest na ztaczach Z9 1 Z10 jednoczes$nie.
Uzytkownik dokonuje wyboru zlacza, ktore bedzie tatwiejsze do realizacji potaczen. Ztacze
szufladowe 9 stykowe (meskie) stuzy do realizacji potaczen w standardzie RS-232C oraz
moze by¢ wykorzystane dla standardow RS-422 i RS-485. Ztacze Z10 skladajace si¢ z 4
rozlaczanych zaciskdw przeznaczone jest jedynie dla standardow RS-422 oraz RS-485,
pozwala na latwiejsze dolaczenie przewodow magistrali (tzw. skretki). Rysunek 5
przedstawia przyporzadkowanie sygnatow dla ztacz Z9 i Z10 dla wyzej wymienionych
standardow oraz wzajemne polaczenia pomigdzy zlaczami. Standardy RS-422 i RS-485
wymagaja, aby magistrale komunikacyjne byty dopasowane falowo (ze wzgledu na zjawisko
odbi¢). Wiaze si¢ to z instalowaniem na koncach magistral rezystorow (zwykle 120 omow)
rownych impedancji falowej przewodow (skretki) tworzacych magistralg. Rezystory te zwane
sa terminatorami magistrali. Jezeli dany uktad URT dotaczony bgdzie do konca magistrali
zaistnieje potrzeba dofaczenia rowniez i terminatora (lub terminatoréw dla potaczen tzw.
czterodrutowych — 4W). Regulator posiada wewnatrz rezystory 120 omow stanowiace
terminatory, ktore mozna dotaczy¢ do magistrali korzystajac z jednego ze sposobow.
Pomigdzy zlaczami Z9 1 Z10 znajduje si¢ pole zworek (tzw. jumpery), ktorych zainstalowanie
powoduje uaktywnienie terminatora.
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Druga mozliwo$¢ istnieje, gdy wykorzystywane jest zlacze szufladowe Z10. Wykonanie
nastgpujacych potaczen na wtyku do zlacza Z10 spowoduje rowniez dotaczenie terminatorow:
polaczenia 1-6, 2-7, 3-8 oraz 4-9.

Regulator posiada dwa dodatkowe tacza szeregowe RS-232C (rys.5):

e lacze (AUX) do drugiego (lub kolejnego) regulatora URT, pozwalajace na kaskadowe
taczenie regulatorow i korzystanie z jednego modemu dotaczonego do pierwszego
regulatora (modem taczy si¢ z SIO pierwszego regulatora, AUX pierwszego taczy si¢ z
SIO drugiego, AUX drugiego z SIO trzeciego itd.). Lacze AUX moze by¢ rowniez
wykorzystane do 1acznosci z systemami SCADA na stacji transformatorowej,
komunikacja w protokole DNP 3.0,

e serwisowe lacze szeregowe (RS-232C) umieszczone na plycie czolowej urzadzenia
pozwalajace na dotaczenie komputera (np. notebook), pozwala na odczyt pomiardw,
odczyt rejestracji, zmiang wartosci zadanych oraz przeprowadzenie prac serwisowych (np.
kalibracje toréw pomiarowych przez stuzby zabezpieczeniowe). Mozna wykorzystac
program terminala (np. HyperTerminal z Windows 95 lub 98) do komunikacji z
regulatorem korzystajac ze znakowej prezentacji danych lub mozna wykorzysta¢ program
URTMEN opracowany w Instytucie Energetyki przeznaczony do zdalnej komunikacji z
uktadami URT.

Lacze AUX oraz facze serwisowe obshiguja jedynie wybrane linie standardu RS-232C

i pozwalaja na potaczenia tzw. ,,null modem?”.

Wyboru standardu elektrycznego tacza SIO dokonuje si¢ przez odpowiednie
ustawienie zworek wewnatrz regulatora. Regulatory dostarczane sa przez producenta zgodnie
ze standardem wybranym przez zamawiajacego. W przypadku konieczno$ci wykonania
p6zniejszej zmiany standardu nalezy wykonaé nastgpujace czynnosci:

Dla regulatora w obudowie kasetowej:

e wylaczy¢ regulator

e wymontowaé srodkowa ptyte czolowa regulatora (z portem wyswietlaczem i klawiatura),

e wymontowaé pakiet SIO (drugi pakiet od prawej strony, zawiera dwie diody $wiecace
oraz zlacze), zdemontowaé potaczenie przewodem tasmowym do ztacza pakietu SIO,

e ustawi¢ zwory na pakiecie SIO zgodnie z ponizszymi rysunkami,

e zamontowac¢ ponownie pakiet SIO w regulatorze oraz potaczenie przewodem tasmowym,

e zamontowac plytg czolowa.

Dla regulatora w obudowie nasciennej:

e wylaczy¢ regulator

e wymontowaé ptyte czotowa z portem serwisowym RS-232C,

e wymontowaé pakiet SIO (drugi pakiet od prawej strony, zawiera dwie diody $wiecace
oraz zlacze), zdemontowaé potaczenie przewodem tasmowym do zlacza pakietu SIO,

UWAGA: Obwody URT w obudowie wiszqcej posiadajq blokade na
prowadnicach zabezpieczajqcq je przed wysunieciem.

e ustawi¢ zwory na pakiecie SIO zgodnie z ponizszymi
rysunkami,

e zamontowaé ponownie pakiet SIO w regulatorze oraz
polaczenie przewodem taSmowym,

e zamontowac plyte czolowa.
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Ustawienia zworek ustalajgcych standard elektryczny tgcza SIO
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Parametry portu komunikacji szeregowej SIO oraz dodatkowego portu AUX

Parametry te ustawiane sa za pomoca terminala lokalnego podlaczanego do facza
serwisowego na ptycie czolowej uktadu URT. Wykorzystywane sa polecenia:

,»$10 ...” dla portu SIO lub

e aux..”dlaportu AUX

Po ustawieniu nowych wartosci parametrow ich uaktywnienie nastgpuje po
wylaczeniu i ponownym zalaczeniu zasilania ukladu. Sposob korzystania z terminala
serwisowego jest opisany w rozdziale 10 — Terminal Serwisowy.

Parametr

SIO

AUX

UWAGI

Szybkos¢ [Bd] (bity/sek)

Tak

Tak

Wartosci dopuszczalne: 50, 75, 100, 110, 150, 200, 300, 600,
1200, 2400, 4800, 9600, 19200, 38400, 57600 Bd.

Program URTMEN wymaga ustawienia szybkosci transmisji-
1200 Bd lub wigksze;.

W Windows 3.x ustawienie szybkosci 57600 nie jest mozliwe,
ale ustawiajac w URT szybkos¢ 57600 a w komputerze 56000
mozna nawiazaé tacznosc¢.

Dlugosc¢ ramki [bajt]

Tak

Tak

Dhugos¢ pojedynczej ramki warstwy tacza danych wg DNP 3.0.
Wartosci dopuszczalne od 21 do 255.

Komunikaty typu Request (rozkazy stacji master) moga
zawiera¢ jeden fragment o dlugosci do 1024 bajtéw danych
(tacznie z bajtami sterujacymi) a komunikaty typu Response
(odpowiedzi URT)zawieraja jeden fragment o dtugosci do
2048 bajtow. Komunikaty do transmisji sa dzielone na ramki
warstwy tacza danych. Urzadzenie komunikujace si¢ z URT
powinno zadbac o to, aby odpowiedz URT zmiescita si¢ we
fragmencie o dtugosci 2048 bajtow. Jezeli dlugos¢ ta zostanie
przekroczona URT sygnalizuje btad Parameter Error (bit 1IN.2
Internal Indication).

Stosowanie ramek krotszych niz 255 bajtow spowalnia
transmisj¢ i ma sens jedynie wtedy, kiedy wymaga tego
urzadzenie wspoltpracujace lub w warunkach czestych zaktocen
transmisji. Stosowanie krétkich ramek wraz z potwierdzeniami
warstwy tacza danych przyspiesza detekcje i korekcje bledow
transmisji.

Oba komunikujace si¢ urzadzenia musza postugiwac si¢
ramkami warstwy lacza danych o tej samej dtugosci.

Adres wlasny

Tak

Tak

Adres identyfikujacy URT. Wartos¢ od 0 do FFFE
heksadecymalnie.

Adres FFFF jest adresem rozgtoszeniowym (broadcast), na
ktéry odpowiada kazde urzadzenie.

W przypadku podtaczenia kilku URT do tej samej magistrali
RS485 lub przy taczeniu kilku URT kaskadowo przez tacza
AUX na SIO, adresy poszczegdlnych URT musza by¢ rozne.

Adres mastera

Tak

Tak

Adres identyfikujacy urzadzenie wspolpracujace — stacjg typu
master np. koncentrator, SCADA. Warto$¢ od 0 do FFFE
heksadecymalnie.

Adres FFFF jest adresem rozgtoszeniowym, ktdry przyjmuje
kazde urzadzenie.
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Parametr

SIO

AUX

UWAGI

Timeout warstwy lacza
danych [ms]

Tak

Tak

Wg DNP 3.0. czas, po ktorym musi nastapi¢ potwierdzenie przyjgcia
ramki warstwy tacza danych po jej wystaniu (dla transmisji z
potwierdzeniami) oraz czas przerwy pomigdzy kolejnymi wysylanymi
ramkami. Warto$ci od 50 do 2000 ms.

Warto$¢ minimalna dla URT wynosi ok. 100 do 150 ms dla szybkosci
9600 b/s Dobiera¢ eksperymentalnie do szybkosci transmisji.

Oba komunikujace si¢ urzadzenia musza mie¢ takg sama warto$¢
timeout’u- wymuszona przez urzadzenie wolniejsze.

Jezeli uktady URT sa potaczone kaskadowo, to dla uktadu
otrzymujacemu sygnal retransmitowany przez port AUX uktadu
poprzedzajacego nalezy zwigkszy¢ timeout warstwy tacza danych o
dodatkowe 150ms.

Czas w uktadzie URT odliczany jest z doktadnoscia do 8.125 ms.

Timeout warstwy aplikacji

[ms]

Tak

Tak

Parametr wykorzystywany przez URT jedynie przy zadaniu
potwierdzen Confirm warstwy aplikacji. Czas, po ktérym musi nadej$¢
potwierdzenie albo transmisja ostatniego komunikatu jest powtarzana.
Wartos¢ 500 do 2000 ms. Liczba powtorzen komunikatu — 2.
Doktadnos$¢ odmierzania czasu 8.125 ms.

Potwierdzenie ramek danych

Tak

Tak

Wartos¢ 0- URT nie zada potwierdzenia ramek warstwy tacza danych.

Wartos¢ 1- URT zada potwierdzen. W przypadku braku potwierdzenia
ramka jest powtarzana 2 razy.

Potwierdzenie komunikatow

Tak

Tak

Wartos¢ 0- URT nie zada potwierdzen Confirm warstwy aplikacji dla
wysytanych komunikatow.

Wartos¢ 1- URT zada potwierdzen warstwy aplikacji dla wysytanych
komunikatow. W przypadku braku potwierdzenia komunikat jest
powtarzany 2 razy w odst¢pach czasowych rownych timeout’owi
warstwy aplikacji.

Modem inicjalizowany

Tak

Nie

Warto$¢ 0- URT ignoruje sygnal dzwonienia.

Wartos¢ 1- URT wysyta sekwencj¢ inicjalizujaca modem w
przypadku odebrania sygnatu dzwonienia RI. Wysytana jest
sekwencja:,,ATZ<CR>", po ktérej modem wykonuje programowy
reset 1 ustawia konfiguracjg uzytkownika zapisana w NVRAM pod
numerem O.

Uwaga: modem powinien odebra¢ automatycznie potaczenie!

Wykorzystywanie sygnatu
RTS/CTS

Tak

Nie

Wartos¢ 0- wyjscie RTS réwne zawsze ,,17, sygnat wejscia CTS
ignorowany. Stosowac przy RS422 i RS485.

Warto$¢ 1- sterowanie przeptywem danych za pomoca sygnalow
RTS/CTS. RTS=,,1” oznacza gotowos¢ do odbioru. CTS=,,1”
oznacza zezwolenie na nadawanie. Stosowac przy RS232.

Wartos¢ 2- sterowanie nadawaniem za pomoca sygnatu RTS. Sygnat
RTS réwny ,,1” zatacza nadajnik. Wymagane przy modemach przy
potaczeniu 2-drutowym (potdupleksowym). Np. dla modemu
BELL202.

Czas zataczenia RTS przed
nadawaniem [ms]

Tak

Nie

Wartos$¢ od 0 do 150 ms. Stosowac przy sterowaniu nadawaniem za
pomoca RTS. Sygnatl RTS jest utrzymywany w stanie ,,1”” po wystaniu
ostatniego znaku przynajmniej przez czas potrzebny na wystanie 2
znakow. Doktadno$é odmierzania czasu 8.125 ms.

Wykorzystanie sygnatu

DCD

Tak

Nie

Wartos¢ 0- sygnat DCD (Data Carrier Detect) ignorowany.

Wartos¢ 1- sygnat DCD wykorzystywany do detekcji zajetoscei tacza
w celu unikania kolizji. Zatacza procedurg unikania kolizji- tylko
wykonanie specjalne dla wykorzystania mechanizmu spontanicznych
odpowiedzi (Unsolicited Response).

Retransmisja SIO-AUX

Nie

Tak

Wartos¢ 0- port AUX moze by¢ wykorzystywany jako uniwersalny
port DNP.

Wartos¢ 1- port AUX wykorzystywany do kaskadowego taczenia z
portem SIO kolejnego URT. Dane przychodzace na port SIO sa
wysyltane na port AUX a dane przychodzace na port AUX sa
wysytane na port SIO.

Przy retransmisji zaleca si¢ stosowanie nizszych i takich samych
predkoéci transmisji dla portédw SIO i AUX.
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Parametry sterujace rejestracja pracy URT

Zawarto$¢ pamigcei rejestratora moze by¢ odczytana przez port SIO albo, korzystajac z
programu URTMEN, przez port serwisowy. Parametry sa ustawiane za pomoca polecenia
Jrejestr ...” terminala lokalnego. Po ustawieniu nowych warto$ci parametrow ich
uaktywnienie nastgpuje po wylaczeniu i ponownym zalaczeniu zasilania uktadu.

Zawarto$¢ pamigci rejestratora nie moze by¢ odczytana za pomoca portu AUX. Port
AUX posiada wlasny bufor rejestracji, o matej pojemnosci, shizacy opcjonalnie do
komunikacji z systemem SCADA w trybie odczytu zdarzen (w odréznieniu od cyklicznego
odpytywania — pollingu). Port AUX moze by¢ wykorzystywany jako dodatkowy port DNP,
jezeli nie jest uzywany do retransmisji danych w kaskadowo potaczonych uktadach URT.

Uzytkownik ma mozliwo$¢ ustawiania trzech parametréw sterujacych dzialaniem
funkcji rejestracji pracy uktadu URT:

e czestosci zapisu cyklicznego,

e progu procentowego zmiany wartosci pomiaréw, ktora wyzwala zapis w pamigci
rejestratora dla pomiaréw grupy I,

e progu procentowego zmiany wartosci pomiaréw, ktora wyzwala zapis w pamigci
rejestratora dla pomiaréw grupy II.

Cykliczny zapis w pamigci rejestratora moze by¢ dokonywany:

e raz na dobg (godzina 0:00),

e O 4 godziny (godzina 0:00, 4:00, 8:00 itd.),
e co godzing (godzina 0:00, 1:00, 2:00 itd.),
e 0 15 minut (godzina 0:00, 0:15, 0:30 itd.),

Zapis cykliczny dotyczy wartosci pomiaréw dwustanowych, analogowych grupy I i
grupy Il, oraz pomiaru numeru zaczepu transformatora, numeru aktualnej strefy czasowej,
licznika przetaczen oraz pomiaru fazy.

Dla wielkosci dwustanowych zapis rejestracji jest wyzwalany cyklicznie, po zmianie stanu
wejscia 1 po restarcie uktadu.

Pomiary analogowe podzielone sa na pomiary grupy | i grupy Il.

e Pomiary grupy I: napigcie, napigcie kontrolne, napigcie po kompensacji pradowe;.

e Pomiary grupy II: prad, moc pozorna, moc czynna, moc bierna.

Dla pomiaréw grupy | zapis rejestracji jest wyzwalany cyklicznie lub po restarcie
uktadu albo po zmianie warto$ci pomiaru o przyrost, ktéory mozna ustawic¢ na:

e 1%,
e 300,
e 500,
e 10%

w stosunku do warto$ci znamionowej.

Dla pomiardéw grupy Il zapis rejestracji jest wyzwalany cyklicznie lub po restarcie
uktadu albo po zmianie warto$ci pomiaru o przyrost, ktory mozna ustawic¢ na:

o 50,
e 150,
e 2500,
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e 50%
w stosunku do warto$ci znamionowej.

Oprocz pomiarow grupy | i Il zapis rejestracji wyzwalany jest:

e Dla numeru zaczepu transformatora, numeru aktualnej strefy czasowej oraz licznika
przetaczen — cyklicznie i po resecie uktadu a takze przy kazdej zmianie wartosci,

e Dla pomiaru fazy- cyklicznie i po resecie uktadu a takze przy kazdej zmianie wartosci o
15 stopni katowych.

e Dla pomiaru czgstotliwosci- cyklicznie i po resecie ukladu a takze przy kazdej zmianie
warto$ci o 0.25Hz.

e Dla godzin i minut oznaczajacych poczatki stref czasowych, dla wartosci napigcia
zadanego, dla epsilon (polowy szerokosci strefy nieczulo$ci)— odpowiednio dla 4 stref
czasowych, zestawu 1 i zestawu 2 warto$ci zadanych wybieranych sygnalem z
telemechaniki, dla napigcia blokady pod- i nadnapigciowej, dla mocy blokady mocowej,
minut i sekund czasu opdznienia regulacji, wielko$ci zmiany wartosci zadanej przy
odebraniu sygnatlu +% i -% z telemechaniki, a takze dla napigcia, mocy, pradu
znamionowego transformatora, liczby zaczepéw, numerdéw zwartych zaczepdw,
maksymalnego czasu przetaczania przetacznika zaczepdw, wspdlczynnikdw kompensacji
pradowej —raz na dobe (godz. 0:00), po resecie, oraz przy kazdej zmianie wartosci.

e Dla wszystkich pomiaréw analogowych rejestracja jest wyzwalana po wykryciu biedu
pomiaru (przekroczenia wielkosci dopuszczalnej) albo po ustapieniu bledu pomiaru.

Poszczegdlne wielkosci analogowe 1 dwustanowe moga by¢ zataczone do rejestracji
lub wylaczone z rejestracji przez uzytkownika. Do zalaczania i wylaczania rejestracji stuzy
rozkaz DNP 3.0 Assign Class. Rozkaz ten przypisuje okreslona zmienna do klasy 0 — zmienne
nie rejestrowane, lub do klasy 1 albo 2 — zmienne rejestrowane. W uktadzie URT zmienne
dwustanowe moga by¢ przypisane do klasy 1 a analogowe do klasy 2. Proba przypisania do
innych klas niz wymienione nie przynosi zadnego efektu. Przypisanie zmiennej do klasy jest
zapamigtywane w pomigci nie ulotnej i zachowywane po wytaczeniu zasilania uktadu URT.

Wielkosci, ktore moga by¢ rejestrowane przez URT, podane sa w tabelach 13.1 1 13.2,
i oznaczone w kolumnie ,,Klasa/Cykl” cyfra ,,1” dla dwustanowych lub ,,2” dla analogowych.

Wielkosci, ktore nie moga by¢ rejestrowane, oznaczone sa cyfra ,,0”.

Wielkosci podlegajace cyklicznej rejestracji co 4 godziny, co godzing lub co 15 minut
zaznaczono w kolumnie ,,Klasa/Cykl” litera C. Wszystkie wielko$ci zataczone do rejestracji
sq rejestrowane najmniej raz na dobg — 0 godzinie 0:00.

Mechanizm zalaczania i1 wylaczania rejestracji poszczegdlnych wielkosci jest
wykorzystany w programie URTMEN. Uzycie programu URTMEN przy polaczeniu przez
port SIO lub przez port serwisowy pozwala skonfigurowaé rejestrator dostgpny przez port
SIO. Przy potaczeniu przez port AUX mozna skonfigurowaé rejestrator dostgpny przez port
AUX.
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Tabela 14.1: Spis sygnatéw wejsciowych dwustanowych dostepnych przez por-
ty komunikacyjne SIO i AUX.

Nazwa sygnatu | Indeks | Uwagi | KI/Cykl
BLEDY STEROWNIKA
Blad zegara RTC 0 Sygnalizacja uszkodzenia uktadu zegara czasu 1
rzeczywistego
Blad zasilania +12V 1 Sygnalizacja 1
Blad zasilania -12V 2 Sygnalizacja 1
Blad konfiguracji URT 3 Sygnalizacja uszkodzenia zawarto$ci pamigci 1
EEPROM przechowujacej dane konfiguracyjne URT
Btad hasta 4 Sygnalizacja uszkodzenia zapisu hasta dostepu w 1
pamig¢ci EEPROM
Blad pamigci EEPROM 5 Sygnalizacja uszkodzenia pamigci EEPROM 1
Rezerwa 6..7 Status: off-line 0
Kod numeru zaczepu — 8, 56, Sygnalizacja 0
BCD 104, 152
Kod numeru zaczepu — 9, 57, Sygnalizacja 0
Energopomiaru 105, 153
Kod numeru zaczepu — 10, 58, Sygnalizacja 0
Binarny 106, 154
Kod numeru zaczepu — 11, 59, Sygnalizacja 0
Gray’a 107, 155
Odwrotny kierunek regulacji — 12,60, | Sygnalizacja 0
zaczep w gorg -> napigcie w dot 108, 156
Typ regulacji- opoznienie regulacji | 13, 61, Sygnalizacja 0
zalezne od uchybu 109, 157
WEJSCIA STERUJACE
Praca automatyczna 14, Stan wejscia sygnatu polozenia przetacznika ,,praca |1
62, rgczna / praca automatyczna”
110,
158
Praca rownolegta transformatorow | 15, Stan wejscia sygnatu pracy rownoleglej- dla 1
albo 63, wykonania URT dla kilku transformatordw
Wejscie rezerwowe 111, albo
159 Stan wejscia rezerwowego- dla wykonania URT dla
jednego transformatora (Z6-09)
Zdalna blokada regulacji 16, Stan wejscia sygnatu zdalnej blokady 1
64,
112,
160
+% 17, Stan wejscia sygnatu zdalnej zmiany warto$ci zadanej | 1
65, 0 +n%
113,
161
-% 18, Stan wejscia sygnatu zdalnej zmiany warto$ci zadanej | 1
66, 0-n%
114,
162
Zestaw 1 19, Stan wejscia sygnatu zdalnego wyboru zestawu 1 1
67, warto$ci zadanych
115,
163
Zestaw 2 20, Stan wejscia sygnatu zdalnego wyboru zestawu 2 1
68, warto$ci zadanych
116,
164
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Nazwa sygnalu Indeks Uwagi KI./Cykl
Napigcie wyjscia +24V 21, Poprawno$¢ napigcia na wyjsciu +24V 1
69,
117,
165
Bieg napedu przelacznika 22, Stan wejscia sygnatu potwierdzenia biegu napedu 1
70, przetacznika zaczepu
118,
166
REGULACJA NAPIECIA
Regulacja napigcia ZALACZONA | 23 Stan zataczenia funkcji regulacji napigcia (1) lub 1
funkcji zdalnego sterowania PZ (0) — kryterium
regulacji
Napigcie powyzej strefy nieczutosci | 24 Sygnalizacja 1
Napigcie ponizej strefy nieczutosci | 25 Sygnalizacja 1
Regulacja napigcia AKTYWNA 26 Potwierdzenie aktywnosci funkcji regulacji; warunki |1
potwierdzenia: zalaczona funkcja regulacji napigcia
(zmienna 23), brak zdalnej blokady regulacji
(zmienna 16)
Praca jako master 27 Sygnalizacja pracy w regulacji napigcia w pracy 1
rownoleglej
Praca jako slave 28 Sygnalizacja pracy funkcji wyrdwnywania przektadni |1
w pracy rownoleglej
Rezerwa 29..31 Status: off-line 0
BLOKADY
Skrajny gorny zaczep 32, Sygnalizacja 1
80,
128,
176
Skrajny dolny zaczep 33, Sygnalizacja 1
81,
129,
177
Blokada nadnapigciowa 34, Sygnalizacja 1
82,
130,
178
Blokada podnapigciowa 35, Sygnalizacja 1
83,
131,
179
Blokada mocowa 36, Sygnalizacja 1
84,
132,
180
Rezerwa 37..39 0
85..87
133..135,
181..183
BLEDY SPRZETOWE
Btad pomiaru napigcia 40, Sygnalizacja 1
88,
136,
184
Btad pomiaru napiecia kontrolnego |41, Sygnalizacja 1
89,
137,
185
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Nazwa sygnalu

Indeks

Uwagi

KI./CykI

Btad réznicy pomiaru napigcia

42,
90,
138,
186

Sygnalizacja za duzej ré6znicy pomiaréw napigcia i
napigcia kontrolnego

1

Btad pomiaru pradu

43,
91,
139,
187

Sygnalizacja

Btad pomiaru czgstotliwosci

44,
92,

140,
188

Sygnalizacja

Btad pomiaru fazy

45,
93,
141,
189

Sygnalizacja

Uszkodzenie ANI

46,
94,
142,
190

Sygnalizacja uszkodzenia pakietu wej$¢ analogowych

Blad numeru zaczepu

47,
95,
143,
191

Sygnalizacja blgdnego pomiaru numeru zaczepu

Brak napigcia wejsciowego +24V

48,
96,
144,
192

Sygnalizacja

Btad konfiguracji transformatora

49,
97,
145,
193

Sygnalizacja uszkodzenia zawarto$ci pamigci
EEPROM przechowujacej dane konfiguracyjne
transformatora

Btad kalibracji

50,
97,
145,
193

Sygnalizacja uszkodzenia zawarto$ci pamigci
EEPROM przechowujacej dane kalibracji pomiarow
transformatora

Btad parametréw regulacji

51,
98,
146,
194

Sygnalizacja uszkodzenia zawarto$ci pamigci
EEPROM przechowujacej parametry regulacji
transformatora

Awaria sterowania przetacznika
zaczepow PZ

52,
99,
147,
195

Sygnalizacja

Rezerwa

53..55

100..103,
148..150,
195..197

Status: off-line
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Tabela 14.2: Spis sygnatow wejsciowych analogowych dostepnych przez porty

komunikacyjne SIO i AUX.

Nazwa sygnatu Indeks Uwagi ;g;i?
Liczba transformatorow 0 Liczba 1 dla wykonania jednoptytowego lub 1.4 dla |0
wykonania kasetowego
Numer wersji regulatora 1 0
Numer wersji implementacji DNP | 2 0
Minimalna i maksymalna warto$¢ | 3, 0
napigcia znamioOnowego 4
Minimalna i maksymalna wartos¢ | 5, 0
pradu znamionowego przektadnika |6
Minimalna i maksymalna warto$¢ | 7, 0
mocy znamionowej 8
Minimalna i maksymalna warto$¢ |9, 0
wspobtczynnika kompensacji 10
Minimalna i maksymalna wartos¢ | 11, 0
wspOtczynnika kalibracji kanatu 12
pomiaru napigcia
Minimalna i maksymalna wartos¢ | 13, 0
wspotczynnika kalibracji kanatu 14
pomiaru pradu
Minimalna i maksymalna wartos¢ | 15, 0
wspotczynnika kalibracji kanatu 16
pomiaru fazy
Minimalna i maksymalna wartos¢ | 17, 0
napigcia zadanego 18
Minimalna i maksymalna wartos¢ | 19, 0
strefy nieczutosci epsilon 20
Minimalna i maksymalna wartos¢ | 21, 0
blokad napigciowych 22
Minimalna i maksymalna warto$¢ 23, 0
blokady mocowej 24
Poczatek strefy czasowej- godzina | 25, 2
217,
29,
31
Poczatek strefy czasowej- minuta | 26, 2
28,
30,
32
Przyrost +% 33 Warto$¢ zmiany wartosci zadanej po odebraniu 2
sygnatu zdalnego +%
Przyrost -% 34 Warto$¢ zmiany wartosci zadanej po odebraniu 2
sygnatu zdalnego -%
Parametry portu SIO 35..42 0
Parametry portu AUX 43..50 0
Identyfikator (25 znak6w) 51..75 0
Hasto (4 znaki) 76..79 0
Napigcie znamionowe 80, 2
transformatora 166,
252,
338
Prad znamionowy przektadnika 81, 2
167,
253,
339
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Nazwa sygnatu

Indeks

Uwagi

Klasa
/CykI

Moc znamionowa transformatora

82,

168,
254,
340

2

Liczba zaczepow

83,

169,
255,
341

Ostatni zaczep ponizej zwartych
zaczepow

84,

170,
256,
342

Spoczynkowy zwarty zaczep

85,

171,
257,
343

Pierwszy zaczep powyzej zwartych
zaczepow

86,

172,
258,
344

Kolejne 3 zmienne definiuja sposob przejscia
przetacznika zaczepOw przez zwarte zaczepy
transformatora.

Maksymalny czas przetaczania
zaczepu

87,

173,
259,
345

Numer slave’a

88,

174,
260,
346

W przypadku otrzymania sygnalu pracy rownolegtej
numer transformatora pracujacego w trybie
wyréwnywania przektadni

Wspotczynnik kompensacji
pradowej R

89,

175,
261,
347

Wspotczynnik kompensacji
pradowej X

90,

176,
262,
348

Pomiar napigcia

91,

177,
263,
349

2/C

Pomiar napiecia kontrolnego

92,

178,
264,
350

2/C

Pomiar pradu

93,

179,
265,
351

2/C

Pomiar fazy

94,

180,
266,
352

2/C

Pomiar czgstotliwosci

95,

181,
267,
353

2/C
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Nazwa sygnatu

Indeks

Uwagi

Klasa
/CykI

Pomiar mocy pozornej

96,

182,
268,
354

2/C

Pomiar mocy czynnej

97,

183,
269,
355

2/C

Pomiar mocy biernej

98,

184,
270,
356

2/C

Pomiar numeru zaczepu

99,

185,
271,
357

Warto$é (0) w przypadku wykrycia bledu lub

braku pomiaru zaczepu

2/C

Numer strefy czasowej

100,
186,
272,
358

Wartosc 1..4

2/C

Napigcie zadane i strefa nieczutosci
epsilon pierwszej strefy czasowej

101..102,
187..188
273..274,
359..360

Jak wyzej dla drugiej, trzeciej i
czwartej strefy czasowej

103..108,
189..194,
275..280,
361..366

Napigcie zadane i strefa nieczutosci
epsilon
zestawu 1

109..110,
195..196,
281..282,
367..368

Napigcie zadane i strefa nieczutosci
epsilon
zestawu 2

111..112,
197..198,
283..284,
369..370

Napigcie blokady podnapigciowej

113,
199,
285,
371

Napigcie blokady nadnapigciowe;j

114,
200,
286,
372

Moc pozorna blokady mocowej

115,
201,
287,
373

Opoznienie regulacji — liczba minut

116,
202,
288,
374

Opoznienie regulacji — liczba
sekund

117,
203,
289,
375
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Nazwa sygnatu

Indeks

Uwagi

Klasa
/CykI

Kryterium regulacji

118,
204,
290,
376

Wartos$¢ 1- regulacja napiecia zataczona, 0- zdalne
sterowanie PZ

2

Aktualne napigcie regulatora

119,
205,
291,
377

Napigcie po kompensacji pradowej.

2/C

Aktualne napigcie zadane

120,
206,
292,
378

Napigcie zadane aktualnej strefy czasowej lub
zestawu 1 albo 2 po ewentualnym uwzglednieniu
zdalnego sygnatu +% lub -%.

2/C

Aktualna strefa nieczutosci epsilon

121,
207,
293,
379

2/C

Aktualne napigcie blokady
podnapigciowej

122,
208,
294,
380

Po kompensacji pradowe;.

2/C

Aktualne napigcie blokady
nadnapigciowej

123,
209,
295,
381

Po kompensacji pradowe;.

2/C

Numer regulatora master

124,
210,
296,
382

Numer transformatora przejmujacego funkcje
regulacji w pracy réwnolegtej: 1..4.

2/C

Numer regulatora slave

125,
211,
297,
383

Numer transformatora realizujacego funkcje
wyrownywania przektadni w pracy rownolegtlej: 1..4.

2/C

Kalibracja kanatu pomiaru napigcia

126,
212,
298,
384

Wartos¢ wspolczynnika kalibracji kanatu pomiaru
napigcia.

Kalibracja kanatu pomiaru napigcia
kontrolnego

127,
213,
299,
385

Wartos¢ wspodtczynnika kalibracji kanatu pomiaru napigcia
kontrolnego.

Kalibracja kanatu pomiaru pradu

128,
214,
300,
386

Warto$¢ wspotczynnika kalibracji kanatu pomiaru pradu.

Kalibracja kanatu pomiaru fazy

129,
215,
301,
387

Wartos¢ wspodtczynnika kalibracji kanatu pomiaru fazy.

Licznik przelaczen — biezacy

130,
216,
302,
388

Liczba przetaczen w biezacej dobie.

2/C

Licznik przelaczen — sumaryczny

131,
217,
303,
389

Liczba przetaczen od momentu zerowania licznika.

Liczba zarejestrowanych dni przetaczen

132,
218,
304,
390

Liczba dni przechowywanych w pamigci licznika
przetaczen od momentu zerowania do maksymalnie 7
ostatnich dni.
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Klasa

Nazwa sygnatu Indeks Uwagi /Cyk

Srednia liczba przetaczen dziennie 133, 0
219,
305,
391

Data rejestracji 134, Dzien (-1)- naj$wiezsza rejestracja. 0
Dzief (-1) — rok 220,
306,
392

Data rejestracji 135,
Dzien (-1) — miesiac 221,
307,
393

Data rejestracji 136,
Dzien (-1) — dzien 222,
308,
394

Liczba przetaczen 137,
Dzien (-1) 223,
309,
395

Jak wyzej 138..161, | Dzien (-7)- najstarsza rejestracja. 0
Dzien (-2) do (-7) 224..247,
310..333,
396..419

Identyfikator transformatora 162..165, | 4- znakowy identyfikator np.”Atr2”. 0
248..251,
334..337,
420..423
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Tabela 14.3: Spis sygnatéw wyjs¢ analogowych (sterujacych) dostepnych przez
porty komunikacyjne SIO i AUX.

Nazwa sygnalu sterujacego Indeks | Uwagi
Zmiana godziny rozpoczecia pierwszej | 0 WARTOSC DOPUSZCZALNA 0..59.
strefy czasowej
Zmiana minuty rozpoczgcia pierwszej |1 Wartos$¢ dopuszczalna 0..23.
strefy czasowej
Jak wyzej dla drugiej, trzeciej i czwartej | 2..7 Jak wyzej odpowiednio.
strefy czasowej
Zmiana procentowego przyrostu 8 Wartos$¢ dopuszczalna 1..5.
napigcia zadanego dla sygnatu zdalnego
+%
Zmiana procentowa spadku napigcia 9 Wartos$¢ dopuszczalna 1..5.
zadanego dla sygnatu zdalnego -%
Zerowanie licznikow przetaczen dla 10 Whisanie wartos$ci 1 zeruje liczniki, warto$ci 0 nie zeruje licznikow.
pierwszego transformatora
Zerowanie licznikow przetaczen dla 11..13 Whpisanie warto$ci 1 zeruje liczniki. Wpisanie wartosci 0 nie zeruje
kolejno drugiego, trzeciego i czwartego licznikow.
transformatora
Zmiana konfiguracji rejestratora i 14 Bit 1/0= Prdg rejestracji dla zmiennych pierwszej grupy:
potwierdzenia warstwy data link i 0/0- 1%,
aplikacji DNP dla portu SIO 0/1- 3%,
1/0- 5%,
1/1- 10%.
Bit 3/2= Prdg rejestracji dla zmiennych drugiej grupy:
0/0- 5%,
0/1- 15%,
1/0- 25%,
1/1- 50%.
Bit 5/4= Czgstos¢ zapisu cyklicznego rejestracji:
0/0- raz na dobe,
0/1- 4 godziny,
1/0- 1 godzina,
1/1- 15 minut.
Bit 6= Zadanie potwierdzenia fragmentéw komunikatow:
1- zada potwierdzenia,
0- nie zada potwierdzenia.
Bit 7= Zadanie potwierdzen warstwy data link- patrz bit 6.
Zmiana konfiguracji rejestratora i 15 Jak wyzej, analogicznie dla portu AUX
potwierdzenia warstwy data link i
aplikacji DNP dla portu AUX
Zmiana identyfikatora URT 16..40 Whisanie kodéw maksymalnie 25 liter lub cyfr ASCII, albo wpisanie
ciagu kodow zakonczonego zerem powoduje ustawienie nowego
identyfikatora URT.
Zmiana hasta dostepu 41.44 Wohisanie kodow 4 liter lub cyfr ASCII powoduje ustawienie nowego
hasta dostepu.
Numer transformatora, ktérego dotycza | 45 Wartosé:
parametry zadawane za pomoca 0- pierwszy transformator,
kolejnych zmiennych od 46 do 86 1-  drugi,
2-  trzeci,
3-  czwarty transformator.
Whpisanie liczby nieodpowiedniej do liczby transformatorow URT
powoduje niewykonanie rozkazoéw zwiazanych z kolejnymi zmienny-
mi od 46 do 86
Zmiana napiecia znamionowego 46
Zmiana pradu znamionowego 47
przektadnika
Zmiana mocy znamionowej 48
transformatora
Zmiana kodu numeru zaczepu 49 Warto$ci dopuszczalne 0..4:
transformatora 0- brak pomiaru numeru zaczepu,

1- kod BCD,

2-  kod BCD-Energopomiar,
3-  kod binarny,

4-  kod Gray’a.
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Nazwa sygnalu sterujacego Indeks | Uwagi
Zmiana najwigkszego numeru zaczepu- | 50
liczba zaczep6w transformatora
Zmiana numeru ostatniego zaczepu 51 W przypadku braku zwartych zaczepéw podawaé dla zmiennych 51,
ponizej zwartych zaczepOw 52 i 53 kolejne trzy dowolne numery zaczep6w np. 13,14,15.
Zmiana numeru spoczynkowego 52 W przypadku zwarcia zaczepu 13, 141 15, gdy przetacznik powinien
zwartego zaczepu zatrzymywac si¢ na zaczepie 14 podawac przyktadowo: 12,14,16.
Zmiana numeru pierwszego zaczepu 53
powyzej zwartych zaczepow
Zmiana maksymalnego czasu 54 Podawaé w sekundach np.: 1..30 sek.
sterowania przetacznikiem zaczepow
Zmiana kierunku zmiany przektadni 55 Wartos¢ 0 lub 1:
0- zaczep w gore¢- napigcie w gore,
1- zaczep w gorg- napigcie w dot
Zmiana numeru transformatora do 56 Numer 1..4 dla transformatora 1..4
pracy rownolegtej
Zmiana numeru wspotczynnika 57 Wartos¢ dopuszczalna —10..0..+10%
kompensacji pradowej R
Zmiana numeru wspotczynnika 58 Warto$¢ dopuszczalna —10..0..+10%
kompensacji pradowej X
Zmiana identyfikatora transformatora 59..62 1,2 lub 3 kody ASCII zakonczone kodem zerowym lub 4 kody ASCII
—nowy identyfikator transformatora
Zmiana warto$ci napigcia zadanego dla | 63 Wartos$ci dopuszczalne z zakresu 85..115% warto$ci znamionowej
pierwszej strefy czasowej napiecia
Zmiana warto$ci strefy nieczuto$ci 64 Warto$¢ z zakresu 0.4..5% warto$ci znamiOnowej napigcia
epsilon dla pierwszej strefy czasowej
Jak wyzej zmiana wart0s$ci napigcia 65..66 Analogicznie jak wyzej dla pierwszej strefy czasowej
zadanego i epsilon dla drugiej, trzeciej, | 67..68
czwartej strefy czasowej oraz dla 69..70
zestawu pierwszego i drugiego
wybieranego sygnatem z telemechaniki
71.72
73..74
Zmiana warto$ci napiecia blokady 75 Wartosci dopuszczalne z zakresu 80..120% znamionowego napigcia
podnapigciowej transformatora
Zmiana warto$ci napigcia blokady 76 Jak wyzej dla blokady podnapieciowej
nadnapieciowej
Zmiana warto$ci mocy blokady 77 Warto$ci dopuszczalne z zakresu 50..110% znamionowej mocy
mOocowej transformatora
Zmiana warto§ci minut czasu 78 Warto$ci dopuszczalne 0..99 minut
opoznienia regulacji
Zmiana warto$ci sekund czasu 79 Wartosci dopuszczalne 0..59 sekund. Jezeli minuty czasu opoznienia
opoznienia regulacji regulacji réwne 0, to zakres od 10..59 sekund
Zmiana kryterium regulacji 80 Warto$¢:
0- zdalne sterowanie zaczepem, regulacja napigcia wytaczona,
1-  regulacja napigcia zalaczona.
Zdalne sterowanie zaczepem (géra/dot) | 81 Wartosci +1 lub —1 odpowiadajg sterowaniu ,,w gore” lub ,,w dot”
Zmiana typu regulacji 82 Wartosci 0 lub 1:
(niezalezny/zalezny) 0- czas opdznienia regulacji staty, niezalezny od odchytki napigcia,
1- czas op6znienia regulacji maleje z wielko$cia odchytki
Zmiana warto$ci wspotczynnika 83 Wartosci dopuszczalne —500..0..500
kalibracji toru pomiaru napigcia
Zmiana warto$ci wspotczynnika 84
kalibracji toru pomiaru napigcia
kontrolnego
Zmiana warto$ci wspotczynnika 85
kalibracji toru pomiaru pradu
Zmiana warto$ci wspotczynnika 86

kalibracji toru pomiaru fazy
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Uwagi dotyczace zmiennych dostepnych przez porty zdalnego sterowania:

1. Parametry konfiguracyjne mocy, napigcia znamionowego transformatora, pradu
znamionowego przetwornika, warto$ci pomiaroOw, wartosci zadawane napigcia, strefy
nieczulosci epsilon - wyrazone sa w jednostkach skalujacych:

e Dlamocy: 0.1 kVA lub 0.1 kW albo 0.1 kVAr

¢ Dla napigcia: 0.1 V,

e Dlapradu: 1 mA.
Przy odczycie z URT odpowiedniej zmiennej typu wejscie analogowe, ktora moze
oznacza¢ moc, napigcie lub prad, otrzymany wynik nalezy pomnozy¢ przez warto$é
jednostki skalujacej. Dla warto$ci pomiaru roéwnej 100% wartosci znamionowej
otrzymany z URT wynik jest réwny 500. Przykladowo dla napigcia znamionowego
15.0 kV zmienna o indeksie 80 -warto$¢ znamionowa napigcia- bedzie miata warto$¢ 300.
Po pomnozeniu przez 500 otrzymany wynik 150000 odpowiada wartosci napigcia
15000.0 V.

2. Podane w punkcie 1 zasady reprezentacji wielkosci fizycznych w URT obowiazuja takze
przy wpisywaniu warto$ci do URT za pomoca zmiennych typu wyjscie analogowe.
Wartos¢ wpisywana do URT pomnozona przez 500 daje rzeczywista warto$¢ parametru.

3. Liczba zmiennych dostgpnych przez porty zdalnego sterowania jest stala i przygotowana
dla wersji URT dla 4 transformatorow. Dla URT z mniejsza liczba transformatorow
zmienne dla nieistniejacych transformatoréw maja warto$¢ zerowa 1 zgaszony bit
,0Nn-line” w bajcie statusu.

4. Zmienne wejSciowe dwustanowe od numeru 8 dotycza kolejnych transformatorow:

e 8..55- pierwszego,
e 56..103- drugiego,
e 104..151- trzeciego,
o 152..199- czwartego.

5. Zmienne wejsciowe analogowe od numeru 80 dotycza kolejnych transformatorow:

e 80..165- pierwszego,
e 166..251- drugiego,
e 252..337- trzeciego,
e 338..423- czwartego.

6. Zmienne analogowe wyjsciowe od indeksu 46 do 86 dotycza transformatora, ktory
okreslony jest przez warto$¢ zmiennej o indeksie 45: dla pierwszego, drugiego, trzeciego
lub czwartego transformatora odpowiednio 0,1,2 lub 3. Jezeli przy wysylaniu
jakiejkolwiek zmiennej z zakresu 46..86 zmienna 45 nie zostanie wystana to przyjete jest,
ze sterowanie dotyczy transformatora pierwszego.

7. Czas w ukladzie URT jest odliczany z dokladnoscia do 8.125 ms. Czas rejestracji
zmiennej odpowiada momentowi pomiaru i wykorzystania zmiennej przez algorytm
uktadu a nie momentowi faktycznej zmiany wartosci zmiennej.
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Implementacja protokétu DNP 3.0.

Uktad URT realizuje funkcje komunikacyjne w ramach protokétu DNP 3.0, ktore sa
zgodne z poziomem 1 i w wigkszos$ci zgodne z poziomem 2 implementacji (DNP-L1, DNP-
L2) wg "DNP 3.0 Subset Definition” (podane przez DNP User’s Group; dostepne przez
internet: www.dnp.org ). Funkcja rejestracji pracy uktadu URT jest zrealizowana w oparciu o
obiekty typu zdarzenia zdefiniowane przez DNP Object Library. W celu zdalnego zalaczania
i wylaczania rejestracji poszczegdlnych zmiennych wykorzystywana jest funkcja Assign
Class, ktdéra jest wymagana przez poziom 3 implementacji. W celu skonfigurowania
rejestracji mozna jednak uzy¢ program URTMEN. Podana nizej tabela 13.4 podaje
szczegotowe dane na temat implementacji protokohu.

Tabela 14.4: Poprawne zachowanie uktadu URT jako urzadzenia typu
SLAVE DNP-L1/L2

Urzadzenie prawidlowo T poziom

L . ak/ . .
przyjmuje/odpowiada Nie Uwagi implem.
na komunikaty/rozkaz (Level 1/2)

Warstwa lacza danych

Link Reset Tak

Link Test Tak

Link Status Tak

Dane nie wymagajace potwierdzenia warstwy  |Tak

tacza danych (Link Confirm.)

[gnoruje dane wymagajace potwierdzenia Tak

warstwy tacza danych przed otrzymaniem resetu

(Link Reset)

Przyjmuje dane wymagajace potwierdzenia Tak

'warstwy tacza danych po otrzymaniem resetu

Nie wymaga resetu przed otrzymaniem danych [Tak

nie wymagajacych potwierdzenia warstwy tacza

danych

\Warstwa transportowa

Odbiera i nadaje komunikaty o wielko$ciach Tak [|Request <= 1024 bajtéw

przekraczajacych pojemno$¢ jednej ramki tacza Response <= 2048 bajtow

danych

Przy odbiorze pierwsza ramka moze miec¢ Tak

dowolny numer:

FIR=1; FIN=X; Sequence =0..63
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Urzadzenie prawidlowo T poziom

L . ak/ . .
przyjmupg/odeWlada Nie Uwagi implem.
na komunikaty/rozkaz (Level 1/2)

\Warstwa aplikacji

Odczyt obiektéw Binary Input Tak 2

Odczyt obiektow Binary Input Change, 0x06,  [Tak 2 |

0x07 , 0x08

Odczyt obiektow Binary Input Change bez Tak 2 |

potwierdzenia warstwy aplikacji

Odczyt obiektow Binary Input Change Without |Nie 2 |

Time

Odczyt obiektéw Binary Input Change With  [Tak 2 |

Time, 0x06, 0x07, 0x08

Odczyt obiektéw Binary Input Change With  |Nie 2 |

Relative Time, 0x06, 0x07, 0x08

Odczyt obiektéw Binary Output Status Tak |Uktad nie posiada wyjs¢ dwustanowych. Zwracany (2

jest btad IIN2.1 = nieznany obiekt

Sterowanie wyjsciami Binary Output Tak

Odczyt obiektdw Binary Counters, Tak | Uktad nie posiada licznikow. Zwracany jest btad |2
IIN2.1 = nieznany obiekt

Odczyt obiektéw Binary Counters, Event,

Odczyt obiektéw Analog Input Tak | Tylko wejscia 16-bitowe 2

Odczyt obiektéw Analog Input Change Tak

Odczyt obiektéw Analog Input Change, bez Tak

potwierdzenia warstwy aplikacji

Odczyt obiektéw Analog Output Status Tak | Tylko wyjscia 16-bitowe 1

Sterowanie wyj$ciami Analog Output, Select, 0x17  [Tak [Tylko wyjscia 16-bitowe. 1

Sterowanie wyj$ciami Analog Output, Select, 0x28  [Tak  |Czas uzbrojenia wyjscia wynosi 15 sekund.

Sterowanie wyj$ciami Analog Output, Select, dla Tak

nieistniejacych punktow

Sterowanie wyjsciami Analog Output, Operate, Tak

przekroczenie czasu uzbrojenia wyjscia

Sterowanie wyj$ciami Analog Output, Select, dla Tak

wszystkich zainstalowanych punktow

Sterowanie wyjsciami Analog Output, Direct Operate [Tak

Sterowanie wyjsciami Analog Output, Direct Operate,|Tak

dla nieistniejacych punktow

Sterowanie wyjsciami Analog Output, Direct Operate,|Tak

dla wszystkich zainstalowanych punktow

Sterowanie wyjsciami Analog Output, Direct Operate,|Tak

No Acknowledge

Sterowanie wyjsciami Analog Output, Direct Operate,|Tak

No Acknowledge, dla nieistniejacych punktow

Sterowanie wyjsciami Analog Output, Direct Operate,|Tak

No Acknowledge, dla wszystkich zainstalowanych

punktow

Odczyt obiektu Class 0 Tak 1
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kolejnosci chronologicznej tzn. wymieszane

Urzadzenie prawidlowo poziom

L . Tak/ . .
przyjmuje/odpowiada Nie Uwagi implem.
na komunikaty/rozkaz (Level 1/2)

Odczyt obiektu Class 1 Data, 0x06, 0x07, 0x08 Tak | Zwraca 0:02 v:03 1

Odczyt obiektu Class 1 Data bez potwierdzenia Tak

warstwy aplikacji

Odczyt obiektu Class 2 Data, 0x06, 0x07, 0x08 Tak | Zwraca 0:32 v:04 1

Odczyt obiektu Class 2 Data bez potwierdzenia Tak

warstwy aplikacji

Odczyt obiektu Class 3 Data, 0x06, 0x07, 0x08 Tak Nie ma takich obiektow 1

Odczyt obiektu Class 3 Data bez potwierdzenia Tak

warstwy aplikacji

Odczyt obiektéw Class 1, 2, 3 Tak | Obiekty dwustanowe i analogowe zwracane sa w

Odczyt obiektéw Class 1, 2, 3,i 0 Nie

Komunikat Assign Class 0,1,2i 3 Tak Stosowane do zal/wyt zmiennych do rejestracji. Zmiany |3
Istaja si¢ aktywne po wykonaniu restartu URT.
[UWAGA: W tabeli 9.1 19.2 podano, ktére zmienne moga
by¢ rejestrowane.

Komunikat Enable/Disable Unsolicited Nie 3

Goracy Restart [Tak  |Zerowanie pamigci rejestracji portu SIO lub AUX

Zimny Restart Tak 1

Zapis bitu Restart=0 w 1IN.7 Tak 1

(Internal Indications bit 7)

Obstuga bitu Bad Function w IIN Tak

(Obstuga bitu Object Unknown w IIN Tak

Obstuga bitu Out of Range w 1IN Tak

Obstuga bitu Local w IIN Nie

Odczyt czasu Tak

[Pomiar opdznienia Tak Stale op6znienie 750 ms 1

(Delay Measurement)

Ustawianie czasu Tak
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15. Dane techniczne

1. Napigcie zasilania 220V, 50Hz

2. Pobor mocy 50VA

3. Sygnaty wejsciowe

e napigcie pomiarowe strony nizszej transformatora 100V, 50Hz

e napigcie kontrolne strony nizszej transformatora 100V, 50Hz

e prad pomiarowy strony nizszej transformatora 1A lub 5A, 50Hz

e pomiar numeru zaczepu (6 bitéw, kod BCD, kod przetwornikow PZT-2 prod.
Energopomiar, kod binarny lub kod Gray’a 12..24V lub 220V

e praca automatyczna 24V lub 220V

e praca rownolegla 24V lub 220V

e sygnal zdalnej blokady regulatora 24V lub 220V

e sygnal zdalnego zwigkszenia wartosci zadane;j 24V lub 220V

e sygnal zdalnego zmniejszenia warto$ci zadanej 24V lub 220V

e sygnal zdalnego wyboru 1 zestawu wartosci zadanych 24V lub 220V

e sygnal zdalnego wyboru 2 zestawu wartosci zadanych 24V lub 220V

e sygnal zdalnego sterowania zaczepem wyzej 24V lub 220V

e sygnal zdalnego sterowania zaczepem nizej 24V lub 220V

e sygnal potwierdzenia zmiany zaczepu z przetacznika zaczepow,
tzw. bieg motoru 220V 50Hz

(Wejscia pomiaru numeru zaczepu, pracy automatycznej i pracy rownoleglej wymagaja
sygnatldow dodatnich, wejscia sygnalow zdalnego sterowania z telemechaniki akceptuja
sygnaly dodatnie i ujemne).
. Sygnaty wyjsciowe sterujace (styk przekaznika 220V 4A 50Hz):
sterowanie ,,wyzej”,
sterowanie ,,nizej”.
. Sygnaty wyjsciowe sygnalizacyjne (styk przekaznika 24V 1A lub 220V= 0.15A):
sygnalizacja awarii (niesprawnos$¢ regulatora lub btedy pomiarowe),
sygnalizacja pobudzenia blokad,
sygnalizacja skrajnego zaczepu transformatora,

[ ]

[ ]

5

[ ]

[ ]

[ ]

e Sygnalizacja awarii przetacznika zaczepow.
6. Zasilacz 24V
[ ]

[ ]

7

d

I

napigcie wyjsciowe 24..30V,
maksymalny prad wyjsciowy 150..170mA
. Lacze szeregowe zdalnego sterowania (odseparowane elektrycznie od regulatora, 3 stan-
ardy dostepne w kazdym urzadzeniu, wybierane przez uzytkownika za pomoca zworek):
RS-232C, RS-422,
RS-485(2W lub 4W)

8. Lacze szeregowe do drugiego (nastgpnego) regulatora

lub SCADA RS-232C
9. Lacze szeregowe serwisowe (na ptycie czotowej) RS-232C
10. Wymiary urzadzenia
- kasety 19” (rys.6) 440 x 275 x 135mm
- obudowy firmy APRANORM (rys.9) 342 x 236 x 210mm
11. Masa 7 kg

63



IEN O/Gdansk URT -Dokumentacja Techniczno-ruchowa Rozdziat 16
Spis rysunkow

16. Spis rysunkow

N o A

10.
11.
12.

Schemat potaczen zewngtrznych uktadu URT — wykonanie dla jednego transformatora.

Schemat potaczen zewnetrznych uktadu URT — wykonanie dla dwdch
transformatorow.

Przytaczenie przetwornika numeru zaczepu z wyj$ciami napieciowymi
- na przyktadzie przetwornika PNZT-1L prod. IEN O/Gdansk.

Wspolpraca uktadu URT z przetwornikiem PZT-2 (prod. Energopomiar)

Lacza szeregowe ukladu URT.

Uktad URT w obudowie kasetowej — elewacja.

Uktad URT w obudowie kasetowej — rozmieszczenie ztacz w wykonaniu dla jednego

transformatora.

Uktad URT w obudowie kasetowej — rozmieszczenie ztacz w wykonaniu dla dwoch
transformatorow.

Uktad URT w obudowie nasciennej — gabaryty.

Uktad URT w obudowie nasciennej — rozmieszczenie zlacz.

Uktad URT w obudowie nasciennej — rozmieszczenie otwordw montazowych.
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kasetowe;.

Rozmieszczenie ztagcz w wykonaniu dla

jednego transformatora
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Rys. 8. Uktad URT w obudowie

kasetowe;.

Rozmieszczenie ztagcz w wykonaniu dla

dwadch transformatorow




y

\\ A
UKtAD REGULACJI TRANSFORMATOROWEJ
1 URT | ||
/
N
O MM 95g.81,82 10:58 Trl |
el TN |
r ¥ adrzednd | /
O kome=15.80kU z=13 | \_~
W/
XE \
O u< “‘ “ \/
O s> \‘ /
01<12> Esc \/
L RS-232C o
N ) O
I D F || R @\Emer o\ )9 ] =
= =/
o
342,0
4 L
-
<
A

73,0

236,0

Rys. 9. Uktad URT w obudowie nasciennej.

Gabaryty
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Rys. 10. Uktad URT w obudowie nascienne;j.

Rozmieszczenie ztagcz
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Rozmieszczenie otworéw montazowych
dla obudowy wiszgcej
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Rys. 11. Uktad URTw obudowie nascienne;j
- rozmieszczenie otworéw montazowych .




