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Настоящее пособие составлено на базе регулирующих микропро
цессорных приборов ПРОТАР ТОО и ПРОТАР ПО, выпускаемых заводом 
МЗТА.

Пособие содержит описание основкгх технических характерис
тик и принципов работы этих микропроцессорных приборов.

В нем текке отражены основные правила реализации автомати
ческих систем регулирования при использовании ПРОТАРов и разра
ботки необходимой проектной документации.

Пособие предназначено для применения инженерно-техническими 
работниками проектных, монтажных и наладочных организаций.
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I. О Б ЩИ Е  С В Е Д Е Н И Я

Регулирующий программируемый микропроцессорный прибор ПРОТАР 
-  универсальное многофункциональное устройство, не требующее про
ектной компоновки. Прибор применяется в системах автоматического 
регулирования и решает те же задачи, что и аналоговые приборы 
системы РПИБ, ГО-2, РП-4М1, "Контур","Каскад-2".

ПРОТАР -  многофункциональное устройство, заменяющее 4-6 (в 
различных сочетаниях) приборов комплекса "Каскад-2". Алгоритми
ческие возможности ПРОТАРА шире, чем у аналоговых приборов. При
бор может использоваться в системах стабилизации технологических 
параметров, программного, каскадного, многосвязного регулирова
ния с реализацией сложных алгоритмов обработки информации.

Для обслуживания приборов ПРОТАР не нужен программист.
Приборы ПРОТАР можно использовать в свободасухрогрейдируе

мом режиме и в жестком режиме, сформированном зазодом-изготови- 
телем, в котором решаются наиболее распространенные задачи, ре
шаемые блоками комплекса "КАСКАД-2".

Приборы ПРОТАР работают в комплекте с серийно выпускаемы
ми датчиками с выходными сигналами постоянного тока или напря
жения. Управляет прибор исполнительным устройством (импульсным 
или аналоговым сигналом).

Прибор ПРОТАР с помощью дискретных (логических) сигналов 
связан с другими устройствами системы автоматического управле
ния.

Приборы имеют средства самодиагностики неисправностей, что 
исключает недопустимые последствия отказа и облегчает поиск не
исправностей .
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2. К Р А Т К А Я  X Л Р А К Т В Р Л С Т И  Я А 
П Р И Б О Р А  П Р О Т А Р

Прибор ПРОГАР имеет два исполнения: ПРОТАР IOO - с встроенным 
пультом оператора, и ПРОТАР ПО - с выносным пультом оператора ти
па ПО—01. Модификации приборов приведены в табл. I.

Т а б л и ц а  I

Модификация 
приб ора

Вид пульта 
оператора

Наличие выносного пульта 
в комплекте поставки

Код СКП

ПРОТАР 100 Встроенный 42 1341 3251

ПРОТАР НО Выносной имеется 42 1341 3?54
отсутствует 42 1341 3255

Перечень функций, выполняемых прибором ПРОТАР, приведен в табл.
2. 3 и А.

В табл.2 приведены функции, не требующие программирования струк
туры и функции, реализуемые путем свободного программирования. .

В табл. 3 и 4 приведены функции, используемые при программиро
вании структуры, i  табл. 3 приведены функции, используемые однократ
но, а в табл Л -  многократна.

Количество шагов программы при просмотре и наборе структуры 
составляет 100 ^от шага 00 до 99).

Питание прибора осуществляется от однофазной сети переменного 
тока напряжением 220 3, 50 Ги.

Потребляемая мощность не более 15 ЗА.
для хранения записанных программ и параметров чпри отключении 

от сети) прибор имеет встроенный резервный источник питания.



Т а б л и ц а  2

Функции, реализованные anna- J Функции, реализованные аппарат-' 
ратными средствами * но-программными средствами }

— ------— ---------------- ------------------I------- ------ ---------------- ---------------------
Гальваническое разделение че- * 
тырех аналоговых входных сиг- ! 
налов (Ад, ль, Л с ,Ы ) |
Гальваническое разделение ! 
двух дискретных входных сиг- | 
налов (<£#■ и q - )  I
Введение дискретного сигнала J 
запрета 9° и блокировки от i 
противоречивых команд управ- ' 
ления по импульсному выходyZstZ*n

Формирование сигнала опорного [ 
напряжения для питания потен- • 
ци о метрических датчиков и за- ! 
датчиков ( ЦЬл) }
Формирование импульсных выход- J 
ных сигналов Хб} Хм  и дискрет- ) 
ных выходных сигналов Z6,Zh,Zotx j
Формирование импульсных сигна- { 
лоз2б/,Х»/для каскадной и дина- » 
мической связи ме»ду контурами J 
регулирования •

Безударное переключение режимов 
управления с автоматического на 
ручное и обратно, ручное управ
ление с помощью пульта операто
ра
Безударное переключение режимов 
управления с автоматического на 
ручное и обратно, ручное управ
ление с помощью дискретных сиг
налов, поступающих с верхнего 
уровня управления
Цифровая индикация входных и 
выходных аналоговых сигналов, 
параметров настройки и перемен
ных, входящих в структуру при
бора, кода отказа
Введение задания с помощью 
пульта оператора
Введение задания с помощью дис
кретных сигналов, поступающих с 
верхнего уровня управления

Функции,реализуемые путем сво
бодного программирования

Вычисление сигналов рассогла
сования, задания, входных си
гналов программных блоков по 
введенным в структуру алгорит
мам как функции аналоговых и 
дискретных входных сигналов
Селектирование, переключение и 
отклонение сигналов.
Введение в алгоритмы регулиро
вания дополнительных статичес
ких и динамических, линейных и 
нелинейных звеньев
Автоматическое изменение пара
метров настройки по введенным 
в структуру алгоритмам вычис
лений
Формирование сигнала програм
много задатчика
Программное регулирование
Введение дополнительного кана
ле регулирования

гб
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Функции, реализованные аппарат-
иыми_средстпоки

Формирование дискретного выход
ного сигнала дистанционного пе
реключателя режима управления %> 
С.ПР0ТЛР 100) или дискретных вы
ходных сигналов встроенных реле 
I f М  О1Р0ТЛР н о /
Светодиодная индикация установ
ленного режима управления, фун
кционирования ИмПуЛоСНЫХ ВЫХО
ДОВ %& У.н и дискретных вы
ходов Чм

Функции, реализованные аппарат
но-программными средствами 

*"
Формирование алгоритма диагнос
тики отказов ^выхид £отк и циф
ровая индикация кода отказа)
Формирование алгоритма жесткой 
структуры, BKJiuMaimero один из 
видов регулирования: ИНД, НИ,
ПА. П импульсное или аналоговое, 
двухпозиционное, трехпозицион
ное; интегрирование в цепи фор
мирования задания; сигнализацию 
предельных рассогласований 
верхнего и нижнего уровня; вве
дение статической или динами
ческой балансировки
Автоматическое переключение 
жесткой структуры на свободно 
программируемую и обратно с по
мощью дискретного сигнала
Формирование внутреннего диск
ретного сигнала установленного 
режима управления фр

____________Прододаение_табл^_2__
Функции, реализуемые путем сво-
®24У2™-0Е2СГ2кчироппния_______ _

Каскадное регулирование в одном 
приборе
Формирование сигнала аварийной 
сигнализации отказа по введен
ною' в программу алгоритму вы
числений
Автоматическая перестройка выпол
няемой структуры
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Т а б л  и_ц а_3
Шифрфункции Основное назначение

ЯОО Ввод-вывод информации. Измерение средней за цикл 
величины дискретных сигналов по входам $ +, 
и по входам $м. Трехпозиционное широтно-им
пульсное преобразование с регулируемой длитель
ностью импульсов  ̂выход Компарирование си
гналов с регулируемой зоной возврата по двум ка
налам (выходы Z ij Хм ) .  Фиксация конца програм
мы.

FJl

F02  
F I 0  
F II

F I  2

Я 13 

Я1*

Я13

Я15 
Я17 
F I 3

Я19

Регулирование ПИд, ПИ, ПД, П импульсное ^управ
ление через выходы Хь, Хм интегрирующим
исполнительным механизмом).
Регулирование ПЛД, ПИ, ПД, П аналоговое (выход У).
Интегрирование в цепи формирования сигнала задания.
Интегрирование с фиксированной постоянной времени 
и управлением дискретными сигналами
Интегрирование с регулируемой постоянной времени 
и управлением дискретными сигналами и д~
Кусочно-линейное преобразование
Двухпозиционное широтно-импульсное преобразование 

в̂ыход Z& )
Трехпозиционное широтно-импульсное преобразование
^ВЫХОДЫ 2 6 ,  Z m)

Масштабирование и демпфирование сигнала А
Масштабирование и демпфирование сигнала Ь
Масзтабирсвение и демпфирование, выборка-хранение 
чстроОированиэ) сигнала С
дифференцирование и масштабирование сигнала d

Т а б л и ц а *
Шифр
функции Назначение

Я20 Исключение операции
Я21 Инвертирование
F22 Зыдедение модуля
F23 Извлечение корня квадратного
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2ифр 
функции

________ Пр04олчекие_теол._4

Назначение

/2 4
/2 5
/2 5
/2 7
/2 3
/3 0

/3 1

Выделение знака числа
Сложение
Зычитание
Умножение
Деление
дзухпозиционное преобразование 
Зыделение положительных значений разности

п г

/ з з
/з %

/35
/36
/37
/3 8

/3 9
/40
/ 4 1

/4 5
. / * 7

/4 3

/4 9

Ограничение по минимуму, выделение максимума
Ограничение по максимуму. Зыделение минимума
Переключение при изменении сигнала (fc

Переключение при изменении сигнала вида управление
Переключение при изменении сигнала Цп

Переключение при изменении сигнала С[ 5

Переключение при изменении сигнала

Переключение при изменении сигнала ^ *
Зызов переменной для последуюшего вычисления

Пересылка и запоминание результата предыдущего вычис
ления о
Апериодическое преобразование с управлением сигналом^ 
Апериодическое преобразование ^

дифференцирование с управлением сигналом ур  

Дифференцирование
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ВХОДНЫЕ СИГНАЛЫ

Аналоговые входные сигналы приведены в табл.5

Ттв_^_л_и_ц_а_
Обозначение 
на дисплее

------------------- 1---------- --
диапазон | Способ 
изменения

Входное сопро- 
подклвчения_[тивление^им_

Примечания

ХА 1
Хь
Хс
Xd

>
У

Хе
Xh

по выбору:

0-5  мА } через 3TU5/2 40d
О-20 мА'\ 
А-20 мА J ! через ЗТ20/2 1(Х)

у .
0-10 В j через BHI0/2 2-10^

7/\&0 -2  В • непосредст- 
| венно 
1 
1

0-10 В

9
91* непосред- 
I ственно 
1

> ю 5

0 -1  В • непосред- 
S ственно

?10Ъ

1 .  Сигналы галь 
ванически изо
лированы друг 
от друга и от 
других цепей.
2 .  Резистивные 
шунты ВТ и де
лители Эп при
лег автся к при 
приб ору

дискретные ^логические) входные сигналы приведены в табл. 5 .

Т а б л и ц а  б
Обозна
чение Назначение Примечания

Цъ
<J-b\

Вычисление Cj, j
Управление интегоатором в 
ручном режиме ( f  02, г  II)

Переключение при измененииj s < F 37> и у^С ^Зо)

-средняя за цикл ве
личина разности Qs-fyn ; 
диапазон изменения от -I  
до I; дискретность 1/32

Ь

9 -

Вычисление Цн 
Упр^з^ение и^ег^атором

Переключение при измене
нии ^+чг 3^) и^-С/^ЗЗ)

Сигналы изолированы галь 
векически от остальных 
цепей.

Оц -средняя за цикл ве 
личина разности Й-+ и ty 
диапазон изменения от -I  
до I; дискретность 1/32

9 е Переключение при изменении

Стробирование (выборка- 
хренение) сигнала ^F 13)
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Обозна
чение Назначение

_0ро4О^ение_таблл_6
• Примечания
г---*  ------- -— —

Р Установка жесткой структуры 
при ? s «  I и свободно прог
раммируемой при&*и

Ч*
Г

дистанционное управление на
грузкой выходов Гб и Z» в 
ручном режиме ^ля ПРОТАР НО 
воздействие формируется толь
ко при отмоченном пульте 
оператора)

Аналогичное воздей
ствие осуществляет
ся кнопками " А "  и 
" V "  пульта опера
тора

9° Зведение запрета управления 
нагрузкой по выходем Г б >Zn\ 
Z 61',Z «<  при

Запрет формируется 
аппаратными сред
ствами

(ПРОТАР
100)

Установка после кратковре
менного воздействия сих'нала 

ручного ^ав
томатического) режима уп
равления через встроенный 
дистанционный переключа
тель

Аналогичная установ
ка осуществляется 
кнопками (

V'
пульта оператора

„о

Я'&и
.ПРОТАР
h o )

Установка при отключенном 
пульте оператора режима уп
равления: ручного при<7вй*1; 
автоматического jipa
Управление индикаторами при- 
бора $вч-0);

|<Г

При подключенном пуль
те оператора установ
ка режима управления 
осуществляется кнопка-

пульта
и

А *ний сиг
нал)

Сигнал режима управления для 
F-vU Fte; F II ; F4б, /Ч 8;

П^екачение при изменении

При автоматическом ре
жиме управления -  <]ряО. при ручном у/>»1
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ВЫХОдНЩ СИГНАЛЫ

Выходные сигналы приведены в таол. у .

Обозна
чение

111 Вид сигнала

%Е>
111 Импульсный сигнал трехпози-
111|

ционного ниротно-импульсно- 
го модуля-тира (ШИМ)

t h
1111

То же для управления испол
нительным механизмом (FUI )

_______ Т_а_ол_и_ц_а__7

| Параметры
л------------------------------------------- -

По выбору:
постоянный пульсирующий 
ток 0 ; 24 В, активная 
составляющая нагрузки 
^ 160  Ом;

изменение состояния бес
контактного ключа ^лог.О" 
-ключ разомкнут, л о г ."Iй-  
-ключ замкнут;, коммути
рующая способность 4$ 3 ;
0 .1 5  А;

в автоматическом режиме 
светодиодная индикация 
сигналов

Импульсный сигнал трехпози
ционного шИМ для динамичес
кой связи между приборами: 

при^а»0
% Б Г % Ш :0 при tfpA

Изменение состояния бес
контактного ключа ^лог. 
"0"-ключ разомкнут, лог. 
"1"-ключ замкнут), комму
тирующая способность 45В ;. 
0 ,0 5  А

Я в Дискретные сигналы двух циф
ро-дискретных компараторов

Импульсные сигналы ШИМ: 
двухпозиционного 14) и
трехпозиционного Z&, ZniFlb)

Те же, что для сигналов 
' 5> ZM- 
ветодиодная индикация 

сигналов
к

/Сотк дискретный сигнал отказа с 
одновременным отображением 
на дисплее пульта оператора 
кода отказа

дискретный сигнал аварийной 
сигнализации по введенному 
в программу алгоритму вычис
лений £при Г о < 0 )

Те же, что для сигналов 
Х в ;  Ь м .
При нормальной работе 
ключ замкнут, при отка
зе ключ размыкается. 
Светодиодная индикация 
отказа ШПРОТА? ПО)
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Ооозна
чение J Вид сигнала { Параметры

X
чПР0ТАР
100)

1•
J дискретный сигнал встро- 
| енного дистанционного пе- 
! реклвчателя режима упраэ- 
{ ления (аэтоматическое- 
1 ручное)
1»

•■
| Гальванически и золирован- 
• ная группа контактов реле 
! на переключение постоян- 
! ного тока 0 ,0 3 -0 ,2 5  А;
1 0-35 В на активной нагруз- 
| ке 
1

2 /
XS.-

JLP0TAP
П и )

1•
| дискретные сигналы двух 
! встроенных реле. Каждое 
J реле может быть соедине- 
1 но с одним из выходов 
! 2 й , Хм; lEij tM4, Z6, Хм, Хота: 
• через внутренний источ- 
! ник 24  3  
1 »|

11•
! Для каждого реле гальвани- 
! чески изолированная группа 
| контактов на переключение 
1 постоянного или переменно-,, 
j го i 5 0 -IIJ j  1'ц j тока 5*1и-э  
; -0 ,2 5  A; 0 ,0 5 - j6 3 на ак- 
S тивной нагрузке

г гоп
1
1
* Опорное напряжение пос-
* тоянного то к а ..
1
*

t
j *1Ьл*\0% 3±0.1 3, сопротив-
• ление нагрузки > 2  кОм
•

У
•
•
| Аналоговый сигнал посто-
1 янного тока:
1

*
; диапазон изменения Э-Ю tf;
• сопротивление нагрузки

1
1
•1

j Результат вычислений по 
■ введенному в программу 
{ алгоритму 
|
! Выходной сигнал алгргит- 
J ма регулирования ( г 02)
1

1
11
1»

П р и м е ч а н и я :

1 . Гальваническая изоляция выходных цепей не предусматривается 

(кроме групп контактов реле).

2 . Активная составлявшая сопротивления суммарной нагрузки на 

сигналы 0; 24 В не менее 150 Ом.
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Перечень переменных, условное обозначение переменных на
цифровом дисплее приведены в табл.8.

Т_3_б_л_и_ц
Назначение !*

ьОО Диапазон 1 1 f- Xф X
Символ

Г" 1̂ 1= изменения Я О* <
основное ! в жесткой ! 

структуре j
фX
СРч

мин макс
ф X X № X X Z3 О. ВСс= о

и Програм
мируемая
перемен
ная

\ н 0 Л  1 1 1 1 1 1 1

% -102,4 102,4 FI3

Й Вход Ху?
11* % -2.4 Ю2.4 F 15

ь Вход Хь 11 % -2,4 IU2.4 FI7
с Вход ХГ 111 i -2.4 102,4 f i s
d Вход Хо' •1 i -2.4 102.4 F 19
в Вход Хе

I11 % -2.4 102.4
h Зход X/i 11 % -2.4 102.4

У Выход У 1f % -2.4 IU2.4 F02

1 Вход | 
1

- -I I F 02 
F II

II
Г

Вход ($+)+  ( у . )  1
11

- -I I F Ю 
F  12

Е
I11

Рассогласование ;
1

% -102,4 102.4 F 01 
Г  02

cD Програм
мируемый
коэффи
циент

11
” » 1 1 1\1

- -127,* 12/. У

z \ J* 1
коэффици-} 
ент при/А - -10 10 F16

ей 1коэффици-} 
ент приХЬ

- -10 10 FI7

с З коэффици-} 
ент приЛЬ

- -Ю 10 F 13

сЧ 18?̂ да| - -IU 10 FI9

а 8

х 5S.
Ч О  с  о
О У ы  к а х  си О X Ьо■я;.»» в я

Обоз
наче
ние в 
схемахq.,
Обоз
наче
ние в 
схемах
9"

0,000

- 1,000

2.000

-I.0UU

-I.00U
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ииивод
Назначение 

основное в жесткой 
структуре

•о. ф л ж hСП осо о а. х

диапазон
изменения

макс

10

10

10

555.3

655.3

Iн м© Xо; >»£>&
О
Z f l X  X <*си о: х с о э

Ф О Iо х о  харе < <з> с m о У й x a s a
О X CU© 
S « C B

с 5  

сб. 
с 7.
ILL

и г

Програм
мируемая
перемен
ная

коэффици
ент при^е

с б ф г №

\0rpop-1
U/- h . 
при i/»0>

и г =h
при U* IOUf

-Iu

-10

-10.

-555

-655

Р о _
i

Исходное; 
задание i P0*7jj % -102,4 102,4

F 01 
F  02 
/4 0

Б о - Оперативное задание * -102,4 102.4 F0I 
F 02

В п . Предел оперативного 
задания

i 0 102,4 FOI
/= 02

У п Задание % -102,4 102,4 FOI
F02

Р

h o

Э квив але нтный оп ар а- 
метр

%
-'

-555
-- : - ■

555.3 FOI
F02

Постоянная времени 
фильтра параметра

С 0 У9У9 FOI 
f  02

L c Постоянная компен
сации динамической 
иалансировки

С 0 9999 FOI
F02а Зона нечувстви

тельности
% 0 102,4 FOI

F02
с » Коэффициент про

порциональности
- -127,9 127,9 Foi 

F 02
h i

t d

Постоянная инте
грирования

с 0 9999 FOI 
F 02

Постоянная диффе
ренцирования

с 0 9999 FOI 
F 02

Cd Коэффициент диффе
ренцирования

- 0 10 Foi 
F 02

1,000

0,000

0,000

20.00

30,00

50,00

0,000

10,00

50, ио 

0,000  

1000

2.000

1,000

0,000

5,400

0,500
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Символ

У
3t
Л

J2

a j

LI

La

E l

Го
У.
У_

У'

Прододаение_табл._8
Назначение 1 1 1 t 1 X 1

диапазон
изменения

1 E- X I ® X1 w >-> —1 x>e-1 <Di s  «  :< t x «

ф ® i0X 0 X X Q.< ф E ® OX X 
X <0 X Q.основное Э жесткой

1 Ф Л 1
igS!

111
структуре ! Pc х i мин ! макс i c o  ai sn c ffl

| | 1 |
Вход шИМ • % j -Ю2.4;

1
102,4 • F 00 

If o i 1
Выход сумматора шИМ i *  ii i

-102.4 j 
1

102,4 ! foo 
i P 01

Длительность импульса ! c ii i i i
о д :ii

2,54 ! FOO 
I Г 01

0,200

Вход неин-
вертируемый
компаратора JbE

i % ii i i i i i t i i i

-655 ! 1 1 1 1 1

655,3 ! FoO 
! FI4 
;FI5 
1

Вход инвер
тируемый 
компарато
ра I

Верхнее 
предель
ное от
клонение

i % :i t t t i i i i i i i t

-555 ! \ I 1 1
1

555,3 iFOO
j f  15 
1 |

Зона возврата компара
тора I i * ii i i i i i

o !i1l1

102,4
i f s
! FI5

0.020

Вход неин- 
вертируе- 
мый компа- 1 
ратора 2 |1

Нчжнее 
предель
ное от
клонение

i i t i t i i i i i
! i \* i i i

111l
-655 ;

f1
555,3

111I
; foo 
•FI5

-10,00

Вход иквер-1 
тируемый 1 
компарато- 1 
ра 2

L5--E
i * ii i i t t i i i t i

-655 j 
1 1 1 1 1

555,3 •FOO
|PI5
111

u.000

Зона возврата компара
тора 2 i i  it i i i

o ! 
1

102,4 iroo
J FI5

0,020

Параметр
отказа

E.OI г>ру , 
Го=поипа|)

j % !t i i i
-555 i 1 1

655,3 i FOO 1 1
555,3

Вход ЦАП i * i 1 1 f i
0 I 

1 1
102,4 |F00

!f 02
0,000

Ограничение 
минимальное 
интеграто
ра I

! * ! 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1

-655 ;
itiii

555,3 •FII 
If 02llll

0,000

Ограничение 
максималь
ное инте
гратора I

I % 1 1 1 1 1 1 1 1 f 1 1

-555 ! 1 1 1 1 1

555,3
iasiii

100,0



РЖ-24 8-92 С. 15

Прод°лгвние_табл^_б

Назначение
АН
О
О
X

.Диапазон
изменения

ссгъ 1Cl,
Ф

ф Ф Я 
О S о

Символ ' ' о«
ф

Г х *
Ф X

х х а  < Ф с
основное в жесткой Xл мин макс X £* S ’©"

О У ф 
X  О s  14

структуре фси схс: да о х о ,  
S  п с

У| Выход ин- У .--У  - % -655 655,3 F02 и, ООО
тегратора

hi! Постоянная Постоян- с 0 9999 FI0 ш . о
времени ная инт. FI2
интеграто
ра 2

задания

У н Выход инте
гратора 2 Уи'Ро % -655 655,3 FI0

FI2
I/O Программи

руемая пе
ременная

• % -655 655,3 FI3 ГО, оО

ы Постоянная Постоян- с 0 9999 F15 о.иоо
времени ная филь

тра АД
L E И Постоян

ная филь
тра ХЬ

с 0 9999 FI7 о.иоо

.Ь З

ьч

Постоян
ная филь
тра Хс

с 0 9999 FI3 16,00

ft _ Постоян- с 0 9999 FI9 16,00

L 5
‘ ч ная филь-> 

тра X d
- с и 9999 0,000

Ьб - V '
с 0 9999 0,000

17 - с 0 9999 0,0Ои

ь 8 . - с 0 9999 0,000
DO Программи- Параметр % -655 655,3 555,3руемая пе- настройкиременная В.и!
01 И *tO -555 Р 13 0,000
Об #1 _ 0 ,32v0) V* -655 655,3 FI3 0.32
03
D4 _

м - % -655 555,3 FI3 См.прим* 
чаниэ I

и • i -655 655,3 FI3
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Продоляение_ таб л. 8
11111 Назначение

A
SО

диапазон
изменения

r ------
осО Xе*« in.Сф фсимвол; • 1 1 1 1

ii
основное 1 в жесткой 

I структуре

®яm(0a.
МИН макс

5 &
ф к
S&

.с.е—  

F 13

о ф X X s 0.«X  ® о с п  X У о ООП.J&JS.P___

0S
11»1

11
Програм- | % -655 655,3

'
См.приме-

ОБ

111111

мируемая ; 
перемен- !
над» 1 т ш * и г ч и % -555 555,3

F Ю

чание I

п 7
11 П07-3ход % -655 655,3 100,0

DS

111•111•

инт. зада- 
1 ни я
| /ШЗ'Ра мин 
1

% -655 655,3 FI0 -100,0

D9
11•1»

{ШШ-Рамак
1 * -655 655,3 FI0 100.0

10
1•1

1
% -655 655,3 F13 См. прим

II

11111

11
j

* -555 655,3 F13
чание I

И

15 111 -  -  ! % -555 555,3 F13 ft
13 111 • % -655 655,3 F13
14 t

j
1- w-  1 _ % -655 655,3 FV N

15 1< - и- i * -655 655,3 FI3
16 i f U ) % -655 655,3 Fib
17

iii -■•- i / ( b ) % -655 655,3 F17 _ н

IS
iii : f ( 0 % -655 655,3 FI3

19 ii i f  (d ) % -655 655,3 F19 И

П р и м е ч а н и я :
I . Устанавливается любая величина в пределах диапазона изменения дан
ной переменной.
2. Диапазон изменения переменных^ bt С, d ^  у  индицируемый на дис
плее не менее (О...100) %.
3. В режимах просмотра структуры "̂ПС") и набора структуры ("НС") в . 
перечень включаются константы: 0,000# -  символ cf D

100,0£ -  символ й  1
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4. дискретность установки чбез учета разрешающей способности дис
плея):
для размерности 0,02 f
Для безрамеркых величин . . .  1/255;
Для размерности "с" . . .  0,02 - для параметра ЗЬ; 0,32 -  для ос
тальных параметров

Речами работы цифрового дисплея не пульте оператора при
бора приведены на черт. I и 2.

Цифровой дисплей имеет 3 разрядов. Распределение разря
дов для индикации символов и переменных в различных режимах 
видно из чертечей.



Р В I  И М Ы Р А Б О. Т Н Ц И Ф Р О В О Г О  Д И С П Х В Я .  О Р Г А Н ЕГ Н А С Т Р О Й К И  И У П Р А В А В Н й  Я

I -  Режим гашения 2 -  Режим индикации отклонения 
и задания с возможностью измене
ния задания в фиксированном диа

пазоне

3 -  Режим просмотра переменных, вы
бора переменной для индикаци ("ГГ) и 
установка параметров (настраиваемых 
переменных) о"Н") ^после входа в ре
жим 3 переход от "П" к "Н" в первый 
раз требует накатия органа "П̂ Н*1 в 
течении 4+8 с) »

4- -Режим просмотра сигналов, 
выбора сигнала для индикации, 
а также индикации переменной, 
выбранной в режиме 3

Черт.1

гб
-в

^
г-

ш
 

е
го
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РЕЖИМ П Р О С М О Т Р А  С Т Р У К Т У Р Ы  ("ПС") 
И Н А Б О Р А  С Т Р У К Т У Р Ы  ("НС")

Зыход
(см.черт.I)

П р и м е ч а н и е .  Кед, разрезавший набор структуры. 
устанавливается в режиме "ПС" путем установки шага "99я и по
с л е д  увщего накатил органа ”П’ НЯ в течении Ч+t) с
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3 . К О Н С Т Р У К Ц И Я  П Р И Б О Р О В  
П Р О Т А Р  1 0 0  И ПР О Т А Р  I I О

Элементы прибора объединены в блок, который заключен в метал

лический корпус, рассчитанный на щитовой утопленный монтаж на вер

тикальной плоскости. Габаритные и установочные размеры приборов 

I1P0TAP 100 и ПРОГАР ПО приведены соответственно на черт. 3 и 4 . *

В комплект приборов входят устройства для подключения вход

ных сигналов: ВТ 05/2  для сигнала 0-5 мА,

ВТ 20/2 -  0-20 и 4-20 мА,
ВН IC/2 -  0-10 В

Эти устройства преобразуют входной сигнал в сигнал 0-2  В, а для 

сигнала 4-20 мА -  04-2 В.

В комплект прибора ПРОТАР ПО п̂ри необходимости, что огова

ривается при заказе) входит выносной пульт оператора П0-У1, кото

рый подключается к прибору гибким плоским жгутом, оканчивающимся 

вилкой соединителя.

Б л о к  п р и б о р а  состоит из: 

ш а с с и ,  где находятся модуль источника питания MEII и функци
ональные модули: аналоговый типа МАП, буферный типа ЧЗП(для 

ПРОТАР 100) или 4312 Охля ПРОТАР ПО), цифровой типа ’С И ; 

п е р е д н е й  п а н е л и ,  где находится модуль дисплейный 

типа ЯДН иия ПРОТАР 100) и типа MEI2 ддя ПРОТАР ПО), кото
рый имеет розетку соединителя для подключения пульта оператора 
типа П0-01;

з а д н е й  п а н е л и ,  где находятся: соединитель на 50 

клемм для внешних соединений прибора; модуль резервного питания 

типа MP0I и винт "Земля".

П е р е д н я я  п а н е л ь  п р и б о р а  ПР О'Т А Р 

1 0  0 приведена на черт. 5 . На передней панели расположен б-
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p-.*-2^$-92 С.21

Г А Б А Р И Т Н ЫЕ  И УСТ А Н 0 3 0 Ч Н ЫБ  Р А З МВ Р Ы 
П Р И Б О Р А  П Р О Т А Р  I OO

А

Минимальное расстояние 
мечду осями приборов -  '/Омм

!г = И 1 Г

А

Ш л
^34

Земля

Черт.З



С.22 Pfft-243-92

Г А Б А Р И Т Н ЫВ  И Г С Т А Н О З О Ч Н ЫВ  Р АЗ МВ Р Ы 
П Р И Б О Р А  П Р О Т А Р  I I О

Черт .А
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П Е Р Е Д Н Я Я  П А Н Е Л Ь  
П Р И Б О Р А  

П Р О Т А Р  1 0 0

П З Р В Д Н Я Я  П А Н Е Л Ь  
П Р И Б О Р А  

П Р О Т А Р  1 1 0

-разрядный цифровой индикатор. Для переключения режимов работы 
дисплея, просмотра и настройки переменных, просмотра и програм
мирования структуры прибора служат.кнопки: "П»Н", " О " ,  " С>", 
" Для переключения режимов управления и для ручного управ- 
ления случат кнопки: " О " .  " ' ". " А " ,  * * " .  
для работы дискретных и импульсных выходов £ з , 2 н , %Ь и 2 ’4
соответствуют светодиодные индикаторы: " f j  ", " ", " А  ".
* ^  и

Установленный режим управления показывают светодиодные индика
торы " О  ". " ^  " .
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П е р е д н я я  п а н е л ь  п р и б о р а  П Р О Т А Р  
I I О приведена на черт. 5 . На передней панели находятся свето
диодные индикаторы: " jj* ", " £Т". " А  ", " ^  " .  Назначение их 
совпадает с аналогичными индикаторами прибора ПРОТАР 100; светоди
одные индикаторы режима управления " 1С> ", " М  " соответственно 
индицируют ^ вн»0 и ^ вн*Г, светодиодный индикатор отказа прибо
ра.
На пульте ПО-01 ^черт.7) расположены:
8-разрядный цифровой дисплей;
кнопки "ПН", " О " .  " >  ”, " 4  ", " О " ,

jlij
светодиодные индикаторы " Q  ", ” ' "

-  их назначения аналогичны.

* V

Г А Б А Р И Т Н Ы Е  Р А З М Е Р Ы  П У Л Ь Т А  
О П Е Р А Т О Р А  П 0 -  0. 1

Черт.7
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* .  Ф У Н К Ц И О Н А Л Ь Н Ы Е  В О З М О Ж Н О С Т И  

П Р И Б О Р А  П Р О Т А Р

П р и б о р  П Р О Т А Р  I O O  содержит аппаратное 

устройство ввода информации, источники основного и резервного 

питания, программируемое цифровое вычислительное устройство, 

встроенный пульт оператора и аппаратное устройство вывода инфор

мации.

А п п а р а т н о е  у с т р о й с т в о  в в о д а  и н 

ф о р м а ц и и  преобразует 6 аналоговых и II  дискретных л̂оги” 

ческих) входных сигналов в цифровую двоичную форму.

Входные аналоговые сигналы Хд, Х ,̂ Xq, Х<у гальванически 

изолированы друг от друга и от всех остальных цепей, а входные 

аналоговые сигналы Хе, вводятся без гальванического разде

ления.

Дискретные ^логические) входные сигналы преобразуются 

в электрический двоичный сигнал. Логический "О" -  вход разомкнут, 

логическая ч1и -  вход замкнут. Дискретные сигналы + и 

имеют гальваническую изоляцию от остальных цепей.

И с т о ч н и к  о с н о в н о г о  п и т а н и я  фор-0
мирует напряжение постоянного тока и питает все узлы прибора.

И с т о ч н и к  р е з е р в н о г о  п и т а н и я  слу

жит для питания цепей оперативного запоминавшего устройства, ког

да отключен источник основного питания. Это обеспечивает сохран

ность запрограммированной информации. Можно подключать резервное 

питание внешнее.

П р о г р а м м и р у е м о е  ц и ф р о в о е  в ы ч и с 

л и т е л ь н о е  у с т р о й с т в о  включает в себя следую-, 

шие блоки: блок формирования сигналов задания и рассогласования, 

блок динамической балансировки, блок формирования ПДД̂ , блок 

широтно-импульсной модуляции -  ШИМ, блоки компараторов I и 2,
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блок диагностики отказа, блок интегратора I, блок интегратора II .
Все эти блоки показаны на черт. 8.

Дискретный входной сигнал осуществляет автоматическое пе
реключение жесткой структуры на свободно программируемую и обрат
но , Если -0, то осуществляется свободно программируемая струк
тура, а если £$=1 включается жесткая структура, которая не тре
бует программирования. Вход в режиме программирования не исполь
зуется.

В режиме свободно программируемой структуры используются 
функции Fi , приведенные в табл.З и 4. Обозначения этих функций 
в процессе программирования вызываются на дисплей и в пределах 
отведенных на программирование 100 шагов набирается структуре, 
необходимая для реализации заданного алгоритма управления.

В с т р о е н н ы й  п у л ь т  о п е р а т о р а  содер
жит цифровой 3-разрядный (2x4) дисплей и 4-е кнопки для управле
ния режимами работы дисплея, программирования прибора и настрой
ки параметров "ПН", " О " .  " i > " ,  " <i" и 4-е кнопки, которые слу
жат для переключения режимов управления: " О  " -  "автоматическое"
" 'чг' " - "ручное? и для ручного управления управление выходом-

-  " А " ,  управление выходом % yfr " V " .
А п п а р а т н о е  у с т р о й с т в о  в ы в о д а  и н 

ф о р м а ц и и  содержит цифро-аналоговый преобразователь ПАП, 
который преобразует цифровой сигнал в аналоговый выходной сигнал У, 
источник опорного напряжения £Л0п, 7 выходных бесконтактных клю

че1* £ М’ Z m  • £ в г  %г> £н* ^отк- встроенный
источник напряжения постоянного пульсирующего тока 24 3, средства 
переключения режима управления с автоматического на ручное и об
ратно, дистанционный переключатель режима управления и контактный 
дискретный выход % , состояние которого определяет установленный 
режим управления.
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Ключи Ь а ,  X Б, X ' A l ,  Х ъ \  предназначены для получения двух 

импульсных выходов чтрехПроводная схема).

Ключ Х 'А , X b  -  для управления пусковым устройством исполни

тельного механизма (реализует импульсное ПИД-регулирование).

Ключ Х м ,  Х м  -  работает в режиме " а" (автоматическом) син

хронно с ключей 2 4  7 ь  и организует динамическую связь между 

контурами регулирования, й режиме "Р" (ручном) ключ и 1 ъ \  -

разомкнут.

Входной сигнал (j, о (дискретны Р) запрещает действия  прибора 

по выходам и  Х ь ,  Х м ,  Х ы  в режимах "А" и "Р " .

Ключи / в ,  Х н  управляется компараторами, а ключ ^отк - 

программным блоком диагностики отказа .

ПРИБОР ПРОТАР НО содержит все те же устроРства, что и ПРО

ТАР ICO, кроме пульта оператора. П Р О Т А Р  Н О  имеет выносной пульт 

оператора ПО-01, который с помощью соединителя подключается к 

прибору. Органы управления и контроля выносного пульта, их назна

чения соответствуют встроенному пульту прибора ПРОТАР Юо. Свето

диодные индикаторы функционирования выходов Х 'А , X b ,  Х з  Х н  на

ходятся на лицевой панели прибора ПРСТАР ПО.

АППАРАТНОЕ УСТРОПСТЗО 330Z.A ИНФОРМАЦИИ имеет дискретный сиг

нал Х в н , который несет информацию о режиме управления (от внеш

него переключателя управления). На панели прибора (см . черт.6) 

имеются светодиодные индикаторы "^ "^ авто м ати ч еск о е  управление) 

и "1<3" внешнее ручное управление), которое осуществляется сигна

лами f a  и ^  Д .

Когда подключается пульт ПО—01 внешнее управление отключа

ется и управление осуществляется с пульте.
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АППАРАТНОЕ УСТРиЖТЗи ВЫЗОЛА /НФОРМаШИ не содержит дистенци- 

енноге переключателя и контактного дискретного выхода, имеющим 

связь с установленным режимом управления. На лицевой панели име

ет  светодиодный индикатор отказа. Лмеет два реле с одним перекид

ным контактом каждое. Функциональная схема пгииора ПРОТАР НО при

в ед ен а  на ч ер т .9 .

В остальном функциональная схеме схожа с функциональной схе

мой ПРОТАР 100.

5 . Г Е С Т К А Я  С Т Р У К Т У Р А

Модификации 100 и НО имеют возможность без процедуры програм

мирования использовать алгоритм управления. Лля этого  существует 

жесткая структура. Лискретный входной сигнал осуществляет пере

ключение алгоритма на работу в жесткой структуре.

■ Если ^s*0, то осуществляется свободно программируемая структу
ра и клемма 49 -  свободна или соединяется с клеммой 21 через разом

кнутый ключ.

Если <fs *1, то  осуществляется жесткая структура и клемма 49 со 

единена с клеммой 21 перемычкой илк через замкнутый ключ.

Функции, которые можно реализовать алгоритмом жесткой структуры, 

приведены в табл. 2.

Функциональная схема жесткой структуры приведена на черт. 10.

Перечень переменных, обозначение переменных, назначение и диа

пазоны изменения переменных и параметров настройки в жесткой струк

туре приведены в табл. 8 .

Прибор в режиме жесткой структуры практически используется так 

же как непрограммируемые приборь. Прибор подключается в соответствии 

со  схемой подключения ^черо. I I - I 5 )  и устенвЕЛивеютсч требуемые ве

личины параметров настройки.
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6 . В НЕ ШНЕ Е  П О Д К Л ЮЧ Е Н И Е  П Р И Б О Р О В  
ПРО Т А Р  I O O  И ПРО Т А Р  I I О

На черт. 8 и 9 приведены функциональные схеш приборов 
ПРОТАР 100 и ПРОТАР НО. .

Прибор ПРОТАР 100 воспринимает до б аналоговых входных 
сигналов: Ха, ХЬ, Хг , Xtf, Хр, ХА. Различные варианты 'подклю
чения аналоговых сигналов приведены на черт.II. Аналоговые 
входы ХА» ХЬ» Хг, Ха' гальванически изолированы. Эти входа рас
считаны на подключение аналоговых сигналов 0-5, 0-20» 4-20 мА 
и 0-10 В с  помощью устройств ВТ 05/2» ВТ 20/2» ЗН 10/2. На 
вход Х£ подается сигнал 0-10 3 и на вход Ха -  0-1 3» кото
рые подаются непосредственно.

На черт. 12 показаны варианты использования входов Хе и ХА 
для подключения потенциометрического датчика (задатчика) с 
питанием последнего от встроенного источника опорного напря
жения (/оп.

Прибор ПРОТАР 100 воспринимает до II дискретных (логичес
ких) входных сигналов < fi, соответствующих разомкнутому или 
замкнутсму состоянии контактных или бесконтактных ключей. 
Пример подключения дискретных (логических) входных сигналов 
приведен на черт. 13.

Входа <£_ и гальванически изолированы от остальных 
цепей.

Схемы подключения нагрузок приведены на черт. 14.
На черт. 15 приведен пример динамической или каскадной 

связи между двумя регулирующими приборами ПРОТАР.
Прибор ПРО ТАР НО подключается аналогично прибору ПРОТАР

100.
О т л и ч и я :  ПРОТАР НО имеет розетку для подключения 

выносного пульта ПО-01;



ПОДКЛм ЧВ НИВ  А НА ЛОГ ОВЫХ  ВХОДНЫХ С ИГ НА ЛО В  П О С Т О Я Н Н О Г О  ТОКА

Г. ВХОД X* (0...5мА иди 0...20мА^...20мА). O...IOB)

>...5мА

ПРОТАР

!...ЮВ<!
3 *

_У ? 3 -

3. ВХОД ХС СО.*.5>а или 0...20мА^...20мА), О..ЛОВ)

0.<.5мА

ВТ 05/2
- 3 '

3 *

0...20мА
(4 . . .20ма;

счг с

?ji 3 *

з -

ВН 1СУ 2 1ТР0ТАР

- 1

ц

5 . вход х е с о ..л о в )

ПРОТАР

б. ВХОД Xh (0...13) 
: ' ПРОТАР

0...I0B
г &
L_ otl ш -

O...IB
(———15}»

iL.a|-

2. ВХОД Xb С.0...5МА иди 0...20мАС*...20мА). O...IOB)

0 . . ,5мА

А. ВХОД Xd СО.. .5мА иди О...20мА0»...2ОмА). U...IOB)

0 ...5  иА

ПРОТАР

O...IOB

П р и м е ч а н и е .  Неиспользуемые входы ХА , ХЬ, 
ХС , Xd, XS , Xh закорачивается.

Черт.И

сс
*э

 
2б

-е
*г

-*.
а
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1ЮДШИЕНИЕ ДОТВДЩЖГРИЧЕСКОГО ДАТЧИКА (ЗАДАТЧИКА)

I. вход хе 2 . вход хь
ПРОГАР ПРОТАР

Д ♦1г>2к0м 
Z-9H,

Черт.12

ШДШЧШИЕ ДИСКРЕТНЫХ (ЛОГИЧЕСКИХ) ВХОДНЫХ СИГНАЛОВ 
ПРОТАР

Черт. 13
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П О Д К Л С Ч Е Н И Е  Н А Г Р У З О К

I. К ИШУЛЮНОМУ ЗЬКОДУ Z n , Z s

1.1. С ВНУТРЕННИМ тютсчнино.л 

ПРОТАР

2. к декретном заходам Z  В 
2. Г. С ВНУТРЕННИМ истсчнином

ПРОТАР

1.2. О ЗН53Ш ЖТОЧНЛНОМ

ПРОТАР

2.2. С ЗНЕПШ ИСТОЧНИКОМ
ПРОТАР

П р и м е ч а н и е .  Для прибора ПРОТАР ПО подключение реле 
выхода Z l ( Zz) к одному из выходов Z s(Z *7 ,Z **,Z sf, Z b, Zh,

Z отк) производится путем соединения клеммы 2ь(27) с клеммой 40 
(39, 42, 41, 38, 37, 36). При этом допускается одновременное под-, 
клвчение обоих реле к любому из указанных выходов.

Черт Л 4
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вместо входов имеет вход для дискретного сигна
ла (j, вн;

вместо выхода X имеет два контактных дискретных выхода 
2 i .  *1г и цепи для коммутации реле этих выходов (см. примеча
ние к черт.14.).

Каждый прибор ПРО ТАР имеет модуль резервного питания MP0I, 
который состоит из двух независимых батарей. Одна батарея для 
сохранения запрограммированной информации, вторая -  для страхов
ки и для увеличения емкости источника. Одну из батарей можно 
изъять и вместо батареи подключить внешний источник резервного 
питания. Приведено на черт. 16. Это может быть батарея сухих 
элементов или аккумуляторы напряжением от 3 до 4,5 В. Один 
внешний источник питания может подключаться к нескольким при
борам ПРОТАР. Целесообразно страховочную батарею оставить.

ПРИМЕР ПОСТРОЕНИЯ ДИНАМИЧЕСКОЙ 
ИЛИ КАСКАДНОЙ СВЯЗИ МВД 
РЕГУЛЯТОРАМИ

ПРОТАР ПРОТАР

ПОДКЛЮЧЕНИЕ ЗНЕШЕГО 
ИСТОЧНИКА РЕЗЕРЗНОП) 
ПИТАНИЯ ВМЕСТО БАТАРЕИ 
СУХИХ ЭЛЕМЕНТОВ 632, GB4 
МОДУЛЯ MPOI 

ПРОТАР
(У.. .*.5)3

Черт.15 Черт.16
Схема электрическая принципиальная модуля резервного питания MP0I 

приведена в приложении б.
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7 . M О H T А Ж

Габаритные размеры приборов ПРОТАР приведены на черт.З и 4. 
Приборы рассчитаны на утопленный монтаж на вертикальной панели 
щита. Помещение должно быть взрывобезопасное и пажаробезопасное. 
Окружающая среда не должна содержать агрессивных паров, газов и 
аэросмесей.

Электрические соединения приборов выполняются в виде кабель
ных связей или в вице жгутов. Подклочение внешних соединений к 
прибору осуществляется с помощью промежуточных клек?.«иков, раз
мещенных на щите. На этих клеммниках устанавливаются устройства 
для подключения входных сигналов (ВТ С5/2, ВТ 2С/2, ЗН Ю /2).

Рекомендуется использовать кабели с сечением жил 0 ,75 -I,5 m:.î .
В отдельные кабели выделяются: входные цепи, выходные цепи 

и цепи питания*
Кабель входных цепей должен быть экранирован на участках 

воздействия электромагнитных и импульсных помех и там где про- 
локены сильноточные цепи, связанные с другим оборудованием.

Сопротивление изоляции между отдельными зилами и между каж
дой иидой и землей для внешних силовых, входных и выходных цепей 
должно составлять не менее 40 :ДОк при испытательном напряжении 
500 В.

Заземление шасси через клемму 20 и корпуса через специаль
ный винт на задней стенке прибора.

*  Габаритные и установочные размеры устройств ЗТ 05/2,
ВТ 20/2, ВН 1C/2  и их электрические принципиальные схемы при
ведены в прилокении 5 черт. 1-4.
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8. П Р О Г Р А М М И Р О В А Н И Е  
Для решения стандартных задач автоматического регулирова

ния в приборе предусмотрена жесткая структура. Использование 
прибора в режиме жесткой структуры не отличается от использо
вания непрограммируемых приборов. Прибор подключается в соот
ветствии со схемой подключения и устанавливаются требуемые ве
личины параметров настройки. Для того чтобы прибор функциони
ровал в режиме свободно программируемой структуры, надо допол
нительно составить программу реализации нужного алгоритма фун
кционирования, ввести ее в прибор и отладить.

Программа, которая вводится в прибор для реализации за
данной структуры, представляет собой запись последовательнос
ти команд в виде функций Ft и переменных Пс . Эта последова
тельность команд записывается при программировании как шаги 
программы. Каждому шагу присваивается порядковый номер. Макси
мальное количество шагов программы -  100. Первый шаг имеет но
мер -  00, а последний максимально возмовный -  99. На черт.2 
приведен порядок введения программы в прибор (режим 5 ) .  В ре
жиме 5 ("ПС") производится установка номера шага программы, 
потом в режиме 5 (."ВС") устанавливается нужная команда.

Введенная последовательность команд формирует цепочечный 
алгоритм вычислений,, промежуточные результаты которых запою-, 
наются, а конечные результаты являются входными сигналами уст
ройств вывода информации из прибора.

В табл.Э приведен перечень переменных Пс. Общее количест
во Пс равно 78 (сигналы, параметры, настройки, результаты вы
числений). Символы переменных высвечиваются на цифровом дисплее 
в режиме 3, В режиме 4 во время нажатия органа "П.Н" и в режи
ме 5 как обозначение команды Hi, соответствующей данному аагу 
программы.



Т а б л и ц а  9

Шифр
функции

Символ
функции Назначение Выполняемые алгоритш Примечание

FDD 0
Ввод-вывод 
информации, 
фиксация конца про
граммы

1. Преобразование аналоговых сигналов Ath ,L , 
d,E,h,У в цифровые.
2 . Преобразование дискретных сишалов в циф-

J  dL3 . Цифро-аналоговое преобразование = . 
4.111иротно-ишульсное преобразование (ШИМ). ' 
г -У&'.у': d i ; j p )

6 .Индикация сигналов и переменных. 
7/.Диашостика отказов.

функция F 00 является 
командой последнего 
шага программы. 
Вычисления произво
дятся от шага 00 до 
шага, соответствую
щего функции F00.
То -  время цикла. 
Символ ?,=1 
СИ М ВО Л  р=Н

FDI ри
Регулирова
ние ПИД им
пульсное

1. Введение задания У о и вычисление рассог
ласования К:. _ г - *  п и 
Уо:Ра+с}о jdo lb  do j Р ' to  Й + ( Р  ‘
2 . Введение динамической балансировки 
rCKtc<.9999) или статической балансировки 
( Ьс =9099) при переключении на режим руч
ного управления, введение зоны нечувстви
тельности В .
3 . Выполнение в режиме автоматического уп- ’ 
равления алгоритма ПИД регулирования при 
управлении Ш  через ШШ:

;-so=iooc
TsCcj -  время полно
го перемещения ис
полнительного меха
низма (Ш)

Результат вычислений 
<£=Е.' Одновременно с 
T0I не используется 
F 02.

РУ4-248-92



Продолжение табл. 9 о
Шифр
функции

Символ
функции Назначение Выполняемые алгоритмы Примечание

F G E Р А

Регулирова
ние п в д  

аналоговое
1 .  Введение задания Уо и вычисление рассогла
сования, Е: _ 4 . . .
У о * Р о + Э о ;  | З о к Э о ;  Е =-rSfTi Р-Уо •

2. Введение динамической (0< с с <9999) или ста
тической ( Ь г  =9999) балансировки При переклю
чении на режим ручного управления, введшие 
зоны нечувствительности а,
3. Выполнение в режиме автоматического управле
ния алгоритма ПВД регулирования с аналоговым

u <ц<ц.4.Ограничение выходного сигнала: v  У

Результат вычисле
ний УвА/.
Одновременно с F02 
не используются 
F0I и FII.

F u r - F o g
Не используются

Т а б л и ц а  10
ШиЛр Условный Назначение Разметэность Алгоритм вычисления Примечаниефункции символ XI У

F1Q НРо -
Интегратор
задания

Не
 и

сп
ол

ьз
у

ет
ся

% у:Ро*Ун = *£ l<jH (m) dt +Уа(о)} 
Уи ~ Уп (о) П/Х/ t  *0; 

(ЛОв)*Уц4(П09)

R? -составляющая 
задания в функциях 
РОГ и F G 2 . в 
Одновременно с FI0 
не используется FI2.

4С Ш
4-248-92
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В табл. 9, Ю к II приведено математическое описание функций 
используемых при программировании структуры. Результат вычисления 
каждой из функций используется непосредственно как входной сигнал 
устройств вывода информации из прибора ( FOO, F01, F02, F 14, FI5) 
или же для последующих вычислений (результат вычисления обознача
ется в табл, как переменная "У".

3 табл. 9 приведены основные функции, определяющие выходные 
сигналы прибора и используемые однократно.

Функция F00 является командой последнего шега программы. В 
каждом цикле вычисления ведутся от шага 00 до шаге, соответству
ющего команде F00. После чего цикл повторяется и если есть кома»* 
ды. записанные после шага, соответствующего команде F0O, они игно
рируются. Когда программа содержит один шаг 00 -  FOO, то происхо
дит преобразование аналоговых и дискретных входных сигналов в циф
ровую форму и цифровых сигналов в аналоговую, импульсную и дискрет
ную форму, выполняется функция индикации сигналов и переменных, 
функционирует программный блок диагностики отказов.

В табл. 10 приведены функции, используемые однократно.
Функции FIO, FII, FI2 -  различные виды интеграторов. Сочета

ния функций FI2, FI3 реализует функцию программного задатчика.
о

Функции FI4, FI5 служат основой для формирования дополнитель
ного канала регулирования с импульсным выходом, либо импульсатора.

Функции F15, FI7, F18, FI9 позволяют путем использования од
ного шага ввести в программу динамическое преобразование и масшта
бирование аналоговых сигналов.

В табл. II приведены функции используемые многократно.
Функции F20...F24 -  одноместные. Эти функции производят вы

числения с одной переменной XI.
После команды, содержащей одноместную функцию, долкна следо

вать команда, содержащая функцию.
Функции F25...F49 -  двухместные, эти функции производят one-



Шифр
функции

Условный
символ Назначение

F.H

JL,
Размещость

XI

Интег^атор

FIZ

F13

Интег]ратор

Кусочно-ли
нейное пре
образование

%

% %

Р1Ч

FI5

Двухпозици
онное широт 
широтно-им
пульсное 
преобразо
вание
Трехпозици
онное ши
ротно-им
пульсное 
преобразован вбние Не

 и
сп

ол
ьз

уе
тс

я

Продолжение табл. 10

Алгоритм вычисления Примечание

uzU ,-\ * У- (°J ф /

У/*У1(о) при t xO; 
У. *У

Qp =0-автоматическое 
управление; 
£/>=1-ручное. 

Одновременно с FII 
не используется f 02

у = У н  r 2v ’/ У н  X *  У ц ( о ] ;
Ун =Ун (о) /ум/ t * 0

Я

ш

т

1Ш J

г }
щ

m s

0 №  W  Л и ® Ч лоЗ

Интегратор с постоянной вре
мени to  (выход.// ) и компа
ратор I охвачены жесткой об
ратной связью 
d j -установка минимальной 
длительности импульсов ГсЗ

Одновременно с FI2 
не используется F10

Для текущего значе
ния XI:
//-номер соответствую
щего отрезка; 

00-СИМ)-XI, где П0/- 
конечная координата 
отрезка.

Используется дискрет
ный выходов. 
Программно устанав
ливается^1 *0,32. 
Одновременно с F14 
не используется F15.

Интегратор с постоянной вре
мени Г о (выхода/ =LB) и ком
параторы I и 2 охвачены жест
кой обратной связью. 
Минимальная длительность им
пульса 0,32 с .

Используются дискрет
ные выходы Z b и £ н .  
Программно устанав
ливаются Jc  -X), 32 
Z/--0,32; йу =Л =0. 
Одновременно с FI5 
не используется г 14.

С
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Шийр Условный 
функции символ Назначение Размерность

XI 4

П Б Масштабиро
вание и 
демпфирова
ние сигнала
Й

%

F H Ш
Масштабиро
вание и 
демпфирова
ние сигнала
b

%

О

F I B

Fig №

Масштабиро
вание,
демпфирова
ние и вы
борка-хра
нение сиг
нала Г
Дифференци
рование и 
масштабиро
вание сиг
нала d

ГIf/о

не
 и

сп
ол

ьз
уе

те
:

Продолжение табл. 10

Алгоритм вычисления Примечание

< /*/(*> )- ( п я ) *
а  г)

( t d ) f t l
Ь

(тв)*
I

' & Э ) _ ■ С ^ р с -О

k fr-t

У/ht -значение У 
в предыдущем цикле 
вычислений

■rf*w

РЩ
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Шифр Условный Назначение Размерность
функций символ XI Х2 У

F5D 1— 1 Исключение /п т
1___1 операций е«о>

?г\ - 0 - Инверсия /п
Оьо
k

/>»,

F e e - 0 -
Выделение
модуля

т оно ГУ}

F S 3
- 0 -

Извлечение 
квадратно
го корня

% 3
Sф
ф

%

F 2 4 Выделение 
знака чи 
числа

т СЬ0)к *

FC5 = 0 - Сложение т /W т

F e s Вычитание /?/ т

F e i Умножение т
Ч

т
т
ш

* % 'т т

F5B Деление т
т
т

т
т

т

т
т & т

F23

Т а б л и ц а II о

Алгоритм вычислений Примечание

У=Х1 Используется для 
стирания" или 

резервирования 
шагов

У—Х1
У-|Х1|

y-Ĵ wXI -Vioo/xiJ

Г0 при Х1=0
У« ^(*^»Х1>-1 при XI&

У« XI+X2 
У» XI-X2

У- XI-X2
у а ч л ,

5,12

У. JCL
Х2 •

У*5,12
Х2

при *} -f%  J  
/XI- Х2Д3355

Не используется

44 Ш
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Шифр Условный Назначение Раз»;ерность
функций символ XI Х2 .У

F3D
Двухпози- , 
ционное 
преобразо
вание

mifad

F3I
S b

Выделение
положи
тельных
значений
разности

т tn /Л

р з е
- ш -J i n

Ограниче
ние по 
минимуму 
( выделение 
наиоольше- 
го)

т т т

F 3 3 = ш -
Ограничение 
по максиму
му (выделе
ние наимень
шего)

/пт т

F3W &
Пере ключе-' 
нпе при 
изменении 
си шала у с

/пт т

F35
Переключе
ние при из
менении сиг
нала (jp

т /Пт

Продолжение табл. II

Алгоритм вычислений Примечание

У
О при Х1<Т) 
Х2 при XI»О

У:
О при Х1-Х2*0 
XI-X2 при Х1-Х2>0

У.
XI при Х1»Х2 
Х2 при Х2*Х1

У.

у.

XI ори 
Х2 при

fx i при 
[Х2 при

ХКХ2
Х2Ш

fe '-О 
?<г=У

у. XI при Cj,p2 о 
Х2 при - /

(2р =0-Автома- о  
Тическое уп
равление, $/>=1- & 
ручное. г

РМ
4-248-92



Шифр Условный Назначение Размерность
функции символ XI Х2 У

F36 и з -
Переключение 
при измене
нии сигнала 
рм

т т т

F37 - S r
Переключение 
при измене
нии сигнала
<fs

т IV fn

F3B
Переключение 
при измене
нии сигнала
9 -

т т т

F33 &
Переключение 
при изменен 
нии сигнала
9 +

т т т .

F4Q И11
Вызов переме 
менной для 
последующего 
вычисления

т m2 m2

F41 1П1
Пересылка и
запоминание
результата
предыдущего
вычисления

/п т т

Продолжение табл. II

У»

У=

Алгоритм вычислений

при
при

при
при

Ф м=0 
ф м=1

£б=0
^6=1

Примечание

XI при ф-=0
Х2 при Q- =1

при
при

^ = 0

У=Х2

и XI при Х2 мин<Х1^Х2макс 
'< Х2мин при ХКХ2мин 

Х2макс при Х1>Х2макс

П* -символ Х2,
XI не использу

ется
П£ -символ Х2,
XI пересылается 
в Х2 и запомина
вший и Х2мвкз -  
граничные значе
ния диапазона из
менения Х2.

С
.46 
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Продолжение табл. II
Шифр Условный 
функций символ Назначение

рча
F 4 5

Размерность 
XI I Х2| У Алгоритм вычислений Примечание

Не исполь
зуются

F ЧБ Апериодическое 
преобразование 
с управлением 
сигналом (jp

т

F 4 7 Апериодическое т 
преобразование

о

Х2* U 
У- 1У-* Т р*Г * XI

«X/ при ({/> =0 
при Cj.fi *1

При U=9999, 
а также при 

=0 У =0
при £ ь *9999 

У=0

F4B .Пифференциро- 
вьние с управ
лением сигналом 

f  Р

m X2*U
У* -gffir+T * 1 ПРИ ?/>=0

0 при /̂>=1

F49 Дифференциро
вание т X2=ti

У=4^Е гJ4-P+I •XI

При ti- =9999, а 
также при (jp *0 
У “XI

При U =9999 
У=Х1

П р и м е ч а н и й :1. Переменная XI является результатом предыдущего вычисления при реализации программируемой струк
туры. Переменная Х2 используется для сУункции F25-F49 и записывается при программировании структуры 
следующим шагом после шифра функции. Результат вычисления У используется а свою очередь как пере
менная XI для следующей функции.
2. Обозначения представляют одну из размерностей: LaJ -величина в процентах, [-J -безразмерная
величина, [cj -величина в секундах. 'При необходимости проведения вычислений над величинами с раз
личными размерностями должны быть учтены следующие соотношения, которые связывают размерности между
С° ° ’ Х[%]=5,12-Х[-]= —- — £с]; ХС-7- J L -  [56]. ---- [ с ]  ; Xtc]- 16Х{5б]= 81,92-Xt-].

16 5,12 81,92
Для параметра at (длительность импульсов): dfc fc J=Xf%J.
3. В качестве постоянной времени ti для F46-f49 выбирается один из параметров tI-t8 , причем каждый 
из них при программировании структуры записывается однократно как переменная Х2 для соответствующей 
функции.

о
4»“-а

Ш
-248-92
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рации с двумя переменными XI и Х2. После команды, содерканей 
двухместную функции, должна следовать команда, содержащая пере
менную, выбранную в качестве Х2. После команды, содержащей пере
менную. должна следовать команда, содержащая функцию.

XI -  результат предыдущего вычисления, либо параметр введен* 
кый с помощью функции F40,' а Х2 используется для двухместных функ
ций F25 -  N 9 и записывается в следующем лаге, соответствующего 
шифру функции. Результат вычисления 7 автоматически используется 
в свою очередь как переменная XI для следующей функции (цепочеч
ное вычисление).

Для динамических звеньев F45...F49 переменная Х2 • одна из 
постоянных времени I I . . . tB, каждая из которых в программе исполь
зуется однократно. Это ограничивает число динамических звеньев в 
программе до 8.

Следующие пары функций: F01 и F02, F02 и FlI, FlO и Fl2,
FI4 и FI5 используют одинаковые переменные и в программе может 
использоваться только одна из функций данной пары.

Переменные П00...П19, U . U1. 1/2. ^0 (X). СО . . .  С7 (  без
размерные коэффициенты), И  . . . £ 8  (постоянные времени, с) наз
начение этих переменных потребитель может устанавливать по сво
ему усмотрению (если они не входят в какую-либо использованную 
функцию). Константы: П20«0.000 и П21-100,0 (#) могут использо
ваться в программе многократно. На дисплей символы этих констант 
вызываются только в режиме 5 ("ПС" и "НС").

Меж но в программе использовать переменные, входящие в неис
пользованные функции.
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9. П О С Л Е Д О В А Т Е Л Ь Н О С Т Ь  Р А З Р А Б О Т К И  
П Р О Г Р А М М Ы

Составление программы функционирования прибора можно раз
бить на три этапа, что приведено на черт. I I .

о
Черт. II  '

Первым шагом программы может быть функция F40(вызов перемен
ной) или одна из функций FI6-FI9, входными переменными которых 
являются входные сигналы прибора, а также F 01, F 02, F 10, F20.

функция F20 (отсутствие операции) может быть записана на 
любом шаге, кроме последнего (последний шаг -  функция F00). 
функция F20 нужна для резервирования места в програше, а так 
же для исключения ненужных шагов в программе. Для хранения про
межуточных результатов вычислений следует использовать регистры 
свободных переменных.
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10. Д О К / К В И Т И Р О В А Н И Е  П Р О Е К Т А

Проект наряду с другими необходимыми материалами должен вклю
чать в себя следующие документы:

1. блок-схему функциональной структуры (пример приведен в при
лов. I);

2. программу функционирования прибора (составляется по форме, 
приведенной в табл. Т2, пример составления таблицы приведен в при
ложи);

3. перечень используемых переменных (составляется по форме, 
приведенной в табл. 13, пример составления таблицы приведен в 
прилск.З)';

4. электрическую схему подключения прибора (пример приведен 
в прилок. 4).



Шаг
~00
01
С2
03
04
05
Об
07
08
09
10
II
12
13
14
15
16
17
18
19
20
21
22
23
24
25
26
27
28
29
30
31
32
33
34
35
36

РМ4-248-92 С .51 
Т а б л и ц а  12

ю грамма функционирования прибора
Примеч Шаг Команда Примеч, Шаг Команда Примеч.

37 73
38 * 74
39 75
40 75
41 77
42 78
43 79
44 •80
45 81
45 82
47 83
48 84
49 85
50 86
51 87
52 88
53 89
54 90
55 91
56 92
57 93
58 94
59 95
60 3 96
61 97
62 96
63 99
64
65
66
67
68
69
70
71
72



С . 5 2  P M 4 - 2 4 S - 9 2

’Т а б л и ц а  13
Перечень используемых переменных

Перемен
ная

Вели
чина

При
мёч.

Перемен
ная.

Вели
чина

При
мёч.

Перемен
ная

Вели
чина

Пр i i -  
меч.

U to ь з
й tc L 4
ь 3 t5
с t\ h h
d hi t 7
е hd t a
h Td OQ
У E* O i
i У' C E
II 3t D 3
Е Л 0 4
сО j e 0 5
с J 3 j D 6
сН LI □ 7
с З LE OQ
сЧ 3 l □ 9
с 5 Га I D
сБ У. II
с 7 У - lQ
U I У" 13
U E У» m

Ро t  il 15
3 d Ум \6
Во lj o 17
У а ы I S

£ _____ t3 1Ы
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II . П Р И М Е Р  П Р И М Е Н Е Н И Я  П Р О Т А Р А  
В З А М К Н У Т О М  К О Н Т У Р Е  

Р Е Г У Л И Р О В А Н И Я

Объектом регулирования является зона обжига кирпича туннель
ной печи. 3 этой зоне следует в соответствии с определенной прог
раммой в̂о времени) получить необходимую температуру и поддержи
вать ее с помощью сжигания газовыми горелками необходимого коли
чества природного газа. Количество газа и одновременно окислите
ля (воздуха) изменяется регулирующими заслонками на трубопрово
дах газа и воздуха.

На черт. 12 представлена схема, включающая в себя элементы

Черт.12
замкнутого контура регулирования, который состоит из собственно 
объекта регулирования -  печи с газовыми горелка*®, датчика тем
пературы (термоэлектрического преобразователя) с нормирующим
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преобразователем, регулятора (.ПРО'ГАРа) и двух исполнительных орга
нов -  запорно-регулирующих заслонок с электрическими исполнительны
ми механизмами. Величина задания регулируемого параметра (.темпера/ -  
туры в определенной зоне печи) формируется специальным блоком {.96- 

датчиком).
Применение ПРитАРа в рассматриваемом контуре регулирования 

обусловлено несколькими причинами, одной из которых является необ
ходимость управлять одновременно двумя исполнительными органами, 
каждый из которых имеет свои исходные данные для перемещения засло
нок, т .к . следует соблюдать расчетные соотношения между расходом 
газа и воздуха.

Таким образом, в данной структуре ПРОТАР несет несколько функ
ций -  функции регулятора, осуществляющего ПИД-закон регулирования 
для обоих исполнительных органов, и функции вычислительные -  опреде
ляет соотношения положений исполнительных механизмов.

Для выполнения этих функций ПРОТАРом, в соответствии с инструк
цией эавода-изготовителя составляются:блок-схема функциональной 
структуры прибора, программа его функционирования и перечень исполь
зуемых переменных, которые приведены соответственно на черт. 13 и в 
табл. 14 и 15.

Черт. 13
Сигнал от датчика температуры поступает на вход ХА блока ди

намического преобразования. На вход ХЬ поступает сигнал от блока
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задания. В блоке динамического преобразования происходит масшта
бирование и преобразование входных величин в цифровую форму, не
обходимую для ввода в цифровое вычислительное устройство.

Величина рассогласования В, полученная в результате вычисле
ний между величиной задания и парапетром, поступает на входы блока

ч«

регулирования ПИД импульсного 1-го канала, блока формирования ре
гулирования ГВД импульсного 2-го канала и на вход цифро-аналогово
го преобразователя (ЦАП).

В режиме автоматического управления в блоках реализуется 1Щ 
импульсное регулирование с воздействием на исполнительные меха
низмы через широтно-имг.ульсный модулятор, который предстевляет со
бой интегретор с последовательно включенным трехпозиционным элемен
том, охваченные жесткой обратной связьв.

Для 1-го канала ШИМ преобразует входной сигнал в последова
тельность импульсов, управляющих выходными ключами з[ б и £  м.

Для 2-го канала управляющими выходными ключами служат Z в и
2Гн.

Выходная величина ЦАП, в котором величина рассогласования В 
преобразуется в аналоговый сигнал, может испсльзоветься для под
ключения показывающего прибора (клеммы 50 и 21). Показывающие при
боры подключаются для визуельнсго наблюдения за режимом выполнения 
технологического процесса»

По указанной блок-схеме составлена программа функционирова
ния прибора, которая приведена в табл. 14.

—— 
Шаг|

00 !

01
02
03

Команд а__|

Fi6 i

___________________________Т_а_б_л_и_ц_а__14___
_________________ Примечание__________________ __

Месштебирозэние, демпфирование и запись вели
чины сигнала ХА в ячейку П15

F 41 Переслать содержимое ячейки П15 в 
Р J ячейку параметра Р

FI7 Масштабирование, демпфирование и запись вели
чины сигнала ХЬ в ячейку П17
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____(___________ |________________________Про̂  ода ени9_ табл ._14
Шаг*__ Команда_j____________________ Примечание_______

04
05

F4I
Ро

Переслать содержимое ячейки П17 в 
ячейку Ро

06 F0I ПИД-импульчное регулирование
07
08
09
10

F40
В

F.Wи о

Зызвать рассогласование В
и .. 

переслать в ячейку параметраUo

11
12
13
14

F40
20

F4I
Ун

Вызвать ячейку 20 
и

переслать содержимое на 
вход 2-го интегратора

15
16 
17

F40
I/O
F22

Вызвать ячейку параметра Uо 
и

выделить модуль
18
19

F25
00

Вычитание из модуля содержимого 
ячейки 00

20 F30 Двухпозиционное преобразование
21 Uo
22 F27
23 сО
24 F4I
25 01
26 F25
27 02
28 F4I
29 03
30 F 48
31 te
32 F27
33 сб
34 F25
35 03
35 F4I
37 03
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Шаг Команда

38
1111 F40

39 11 01
40 11

9
F4I

41 г1» 02
42

11 FI
43

i11 F32
44 111 t l

45 11» F33
46

111 J 2
47 11 F25
48 •1

9
03

49 «11 F35
50

111 20
51 •1 FI5
52 <11 F40.
53 •

1
ff

В
54 F4I
55 !ii Уо
56 { Foo

______ П£Одолхвнив_табл^_14
Примечание________________

I

I
{

Данная программа составлена при применении прибора ПРСТАР 100. 
Для прибора ПРОТАР 101 команды данной программы с шага II по шег 
51 можно заменить командой^.

Перечень используемых переменных и их численные значения при
ведены в табл. 15.

Т а б л и ц а  15
Переменная ' Величина i Примечание _ _ __

1
A Si XA | Входной сигнал от датчика
Ь j 

1
Xb J 1 Входной сигнал задания
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Продолкение_тебл._15
Переменная ! Величина Примечание

" до ! зо* 1 Оперативное задание
Во 1 100% Предел оперативного задания

С 1 01% Рассогласование для I-го контура
сО i I 1 t

Коэф .передачи для 2-го канала регулиро
вания

С/
1 w
! 0,5 1 1

Коэф. пропорциональности для I-го канала 
регулирования .

i i j 50C 1 1
Пост.интегр.для I-го канала регулирова
ния

t»« j IOOC 
1 1

Пост.интегр.для 2-го канала регулирова
ния

cd I I 
1

Коэф.дифференц.для I -го канала регули
рования

cb j 2 
1

Коэф.дифференц.для 2-го канала регули
рования

i d I 3Cii
Пост.дифференц.для I-го канала регули
рования

16 *. 5C1 Пост.дифференц.для 2-го канела регули
рования

d l j 0.4C 
1

Длит.импульса для I-го канела регулиро
вания

д t 0,5% 1 1
Зона нечувст.для I-го канала регулиро
вания

поо ! 0,5# 1 1
Зона нечувст.для 2-го канала регулиро
вания

4о j 0,320 Пост.времени фильтра параметра
t  с i 9999C Пост.компекс ации д инами ч.б алансировки

' П20 1 rx a f  1 w /o Постоянная величина
U о j 31%

11
Рассогласование для 2-го контура регу
лирования

.cl ! I 1 Коэф. при ХА
с2 j i Коэф. при ХЬ
i i i 2C Постоянная фильтра ХА
±2 ! 0,320 1 1

Постоянная фильтра ХЬ
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П£одолжвние_табл._15
Переменная ! Величина Примечание

Р | 31 % Эквивалентный параметр
Ро | п% Исходное задание
Те ! 31% Задание Уо*Ро+0о  ̂ „.

Г  | . Вс* S• Входная величина ПАП У-В

П р и м е ч а н и я :  .
1. X -  текущее значение входного сигнала

3 -  величина переменной, вычисляемая программно.
2. Клеммы 5 и 5 замкнуты, а 4 и 5 разомкнуты. . . .
3. Установочные коэффициенты сО, сб, t i  , t6 , д  , d t, С j , t l , .

С с /, приведенные в данной теблице, предверительно опре
деляется при расчетах. Окончательно они корректируются при налад
ке САР на объекте.

На черт. 14 приведена электрическая схема подключения 
ПРОТАРа.

Величина заданной темперетуры в контуре регулирования зада-- 
ется с пульта оператора, что учтено в составлении программы 
функционирования прибора ЯРОТАР.

Задания можно осуществлять в самих приборах с помощью * 
программ.
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Э Л Е К Т Р И Ч Е С К А Я  С Х Е МА  
ПОДКЛЮЧЕ НИЯ  П Р О Т А Р А

ПРОТАР
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И н с т р у к ц и я  п о  н а б о р у  и о т л а д к е  
п р о г р а м м ы  н а  п р и б о р е  П Р О Т А Р .

1. Подклинить прибор в соответствии со схемой, указанной на 
чарт. 14.

2. Вклинить напряжение питания прибора-*2203, 50Гц.
3. Перевести прибор в режим ручного управления кнопкой К'Ь 1.
4. 7становить I-й режим прибора наметаем кнопки | |  -  га

шение экрана дисплея. . -
5. Кнопкой |Ж| установить 5-й режим -  на экране дисплея вы

свечивается ПС... F . . .  .
5. Кнопками [ [> | | <3} установить шаг 99 -  на экране дисплея 

высвечивается ПС99 -  это код, который разрезает набор структуры.
■ 7. Накатаем кнопки 1 ПН 1 в течение 4 . ..С  с установить режим * 

набора структуры -  на экране дисплея высвечивеется Н99.
8. Произвести набор программ функционирования приборов соглас

но табл. 14 . Для этого необходимо выполнить следующие операции:
ВЛ. Кнопкой ПН установить на экране дисплея просмотр

структуры "ПС";
. 8 .2 . Кнопками|[> 11 <|j-  номер шага;

3 .3 . Кнопкой | ПН | установить набор структуры "НС";
8 .4 . Кнопками([>  | 1 <3[установить команду соответствующего 

шага.
9. Проверить правильность набора программ с помощью кнопок 

в режиме "ПС".
Ю. Перевести дисплей в 3-й режим, который устанавливается 

путем накатая 3 раза кнопки[ o l , при этом на экране дисплея- вы
свечивается символ и переменная:
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3-й режим -  режим просмотра и выбора переменных П и установка 
параметров настройки.
Кнопками <d выбрать нужную переменную. Кнопкой ПН устано
вить режим настройки -  на экране дисплея высвечивается "Н" вместо 
"П", переход от "Пн к "Н" в первый раз требует нажатия кнопки Упн| 
в течение 4 .. .8  с.
Кнопками|О | | <][установить численные значения переменных, указан
ных в табл. 15.
11. Проверить правильность набора параметров в режиме просмотра "П" 
3-го режима.
12. Переключить кнопкой т  на автоматическое управление.
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12. К О М П Л 3 К Т Н О С Т Ь

Комплект поставки каждого прибора соответствует табл. 15.

Обозначение
документа__

гЕЗ.222.030

; Наименование и 
! условное 

J обозначение

Приб ор
гЕЗ.222.032

Количество
Т_а_б_л_и_ц_а_16

Примечание

. Д

1шт Уодификация сог
ласно зекезу

rE5.I05.I2I Пульт оператора 
выносной ПО-01

Не более 
1шт

I

Комплектуется со
гласно заказу 
только с прибором 
ПРОТАР ПО

rE5.I57.025
xg5.I57.025

rE5.I57.027

Устройство для 
подключения то
ковых сигналов 

ЗТ 05/2,
ЗТ 20/2,

сигналов напря
жения 

ЗН IC/2

4 шт 
2шт

2шт

ГБ3.222.030ПС Паспорт 1пт

ГБ3.222.030ТО Техническое опи
сание и инструк
ция по эксплуата

ции

1шт

Примечания:
1. При отсутствии в заказе прибора ПРОТАР ПО количестве пуль
тов П0-01 поставляется не менее I пульта не каждые 5 приборов, 
поставляемых в один адрес.
2. Допускается комплектовакие нескольких приборов, поставляемых 
в один адрес, одним экземпляром технического описания и инструк
ции по эксплуатации, но не менее I экз. на каждые 5 приборов.
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V . З А К А З  П Р И Б О Р А  П Р О Т А Р

Для модификации со встроенным пультом оперератора: "Прибор 
регулирующий программируемый микропроцессорный ПРОТАР IOO,
ТУ 25-7441.0055-87".

Для модификации с выносным пультом оператора при наличии 
пульта в комплекте поставки: "Прибор регулирующий программируе
мый микропроцессорный ПРОТАР НО в комплекте с пультом ПО-01,
ТУ 25-7441.0055-87".

Для модификации с выносным пультом оператора при отсутствии 
пульта в комплекте поставки: "Прибор регулирующий программируе
мый микропроцессорный ПРОТАР НО, пульт в комплекте поставки от
сутствует, ТУ 25-7441.0055-87".

При проектировании АСУ ТП на базе прибора модификации ПРО
ТАР НО рекомендуется в спецификации проекта предусматривать по 
I пульту ПО-01 на 5 приборов ПРСТАР НО, но не менее I пульта.
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ПРИЛОЖЕНИЕ I

БЛОК-СХЕМА ФУНКЦИОНАЛЬНОЙ СТРУКТУРЫ ПРИБОРА ПРОТАР
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ПШ СЕЛИВ 2

ПРОГРАММА ФУНКЦ* ОНИРОЗАШ ПРИБОРА ПРОТАР
Шаг

00

01

02

03
01»
05
06
07

08 

09 

Ю

11
12

D
14

Команда Примечание! j Шаг

FI7 т л * / ( ь )  |j 15
Fid П18./Й) ! ! 16

F 19 П 1 9 ^ | J 17
F25 i м
П18 i i9
f25 j 20
П17 ! 21
f4 I Вход интегр! 

задания ■
i 22

Р Зквивал. naf- 
раматр !

\ 23

F10 Интеграт. » 
задания ! ! 24

F 01 ПИД или вы-' 
ход |

j 25

F40 « 26
Е Рассогласо-| 

вание I
f  41
J / Л  *Е S

Команда Примечание

F k l
L i3 Z r ’ - f

ВЫ ХОД Z  X
FkO

A
fZ3 VT-
FZ 7
£ / cl* J 'X
F 47 Фильтр

t ! Пост.времени

F * l

y. Выход 7

FQO Конец программы
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ПРЙЛОГЕНЙЕ 3
ПЕЛЕЧВНв используемых переменных

Перемен
ная
й
Ь

ч -
Зеличине Примечание

Входной 
сигнал

■)|Пёрёмён-| 
ная

at
JE

d
У

// ;
£: i
c t  1

ч  •с З  i 
сЧ  j 
Ра j

a о III
as  j

Ча

Р

Ьа

Ьс
д

С,
hi
ы

c a

п

{Выходной 
• аналого
вый сиг- 
J нел
; * ♦ / ? -  
•Рассогла- 
|созание
»Масштаб.
»коэфф.

Исходное
зааание
Оператив
ное зада
ние
Предел 
оператив
ного за
дания
Обшее за
дание
Эквивал.
параметр
Пост.врем, 
фильтра Р
Пост.дин.
балансир.
Зона не- 
чувств.
Коэфф.про
пори.
Пост.врем, 
интегрир.
Пост.врем, 
диффер.
Яоэфф.диф- 
фер.

i 3j  j
I L» | j 3 l I 
! У. i
s L4  i
| Уп j

I I

j td j
! t a  !

i i! ns I
i ag |

! 1 7  I 

! i3 | i is I

Величина Примечание

Длительн.
импульса
Верх.пред. 
рессоглас.
Зона возв
рата
Нижний пред 
рассоглес.
Зоне возв
рата 

7.V7
Пост.врем, 
инт.зелен.
:!сход .зад.

У  и »  Ра
Псст.вгем. 
Фильтра . , с/1X  '

Пост.врем, 
фильтра Ха
Пост.вгем. 
фильтра Хс
Пост.вгем. 
фильтра Хо
Огр.мин. . 
исх.зед.
Огр.макс.
исх.зед.
f(b)
f f c j

S(d)

l



ПРИЛОТВНИВ к

СХЕМА ПОДКЛЮЧЕНИЯ ПРИБОРА ПРОТАР
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ПРИЛОЖЕНИЕ 5

У С Т Р О Й С Т В А  В Т 0 5 / 2 ,  З Т 2 0 / 2 .  3 H I 0 / 2

ГАБАРИТНЬЕ И УСТАНОЗОЧНЫВ 
РАЗМЕРЫ УСТРОЙСТВ ЗТ 05/2, 

ВТ 20/2

AS
ИЛ и :

г; i • г -р

1*
I

i#.«i гз

2S
Черт.1

ГАБАРИТНЫЕ И УСТАНОЗОЧНЫВ 
РАЗМЕРЫ УСТРОЙСТВА 

ВН 10/2

I I t
< 4 1 v  i a j |
. 35 !

£5 .

Черт.2

СХЕМА ЭЛЕКТРИЧЕСКАЯ 
ПРИНЦИПИАЛЬНАЯ 

УСТРОЙСТВ ВТ 05/2. 
ЗТ 20/2

фсод/Зыход

1  щ

й м '
К  i f

0

Вход/Выход

п ^ .

СХЕМА ЭЛЕКТРИЧЕСКАЯ 
• ПРИНЦИПИАЛЬНАЯ

’ Резистор С2-293 ОШМ67ЛЗОТУ

УСТРОЙСТВА ВН 10/2 
Резисторы С2-293 (Ж0Л57.130ТУ

К Вход\\ г г

Ш н
\ 1 _гг1 Выход

Л  ?  . ^ 7**- 

МВ2

Т  . ГГ Общий
LL

Черт.Э Черт.4
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ПРИЛСЕБНИЕ б

СХЕМА ЭЛЕКТРИЧЕСКАЯ ПРИНЦИПИАЛЬНАЯ 
МОДУЛЯ РЕЗЕРВНОГО ПИТАНИЯ MPOI

GBI - G34 -  элемент СЦ-О,I8-Y2 ТЛ5-729.372-82 

VJ>I -  диодная сборка НДС 523А аАЭ.335.009ТУ
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