DKG-251 Kullanim Kilavuzu V-01.01 (18.12.2006)

Tel: +90-216-466 84 60

(D) DATAKOM Fax: 190.216 364 65 65

datakom@datakom.com.tr
http://www.datakom.com.tr

DKG-251 GOVERNOR KONTROL MODULU

a

| -.‘-‘\ - 'Fay n
@ \D) DATAKOM ( .

| |

OZELLIKLER

10 Amperlik stirekli akim ¢ikisi
Hiz sensor arizasi korumasi

Ters aki baglantisi korumasi
Cikis kisa devre korumasi

Agir ortam sartlarina dayanikli
Lak kapli elektronik devre
Kiiciik boyutlar (130x110x27mm)
Diigtik maliyet

12 ve 24V ile calisma

Cesitli motorlara kumanda edebilme
Normalde kapali actuator cikigi
Hizli ve hassas reaksiyon

Rélanti ve nominal devir konumlari
Ayarli rélanti ve nominal devirleri
izokron veya ‘droop’ calisabilme
Kazanc ve stabilite ayarlari

Harici hiz ayari imkani
Senkronizasyon ve ylik paylasim
girigi

Anahtarlamali cikis devresi
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1. MONTAJ

1.1 Cihazin tanitimi

DKG-251 motor devrini kontrol etmeye yarayan, yik degisimlerine hizli ve hassas cevap
verebilen bir governér kontrol modulidar.

DKG-251 dogrusal kumandali lineer elekrikli aktlatér ve manyetik devir sensériine
baglanir. Aktiatér normalde kapali tipte olmalidir. Cihaz sabit hiz (izokron) veya ‘droop’ (yUkte
disen hiz) konumlarinda galisabilir ve gok gesitli motorlara uyum saglar.

Her motor icin farkli olan ideal tepkiler KAZANG (gain) ve STABILITE kontrolleri ile
ayarlanir.

Cihaz 10 amperlik aktiatér akimina kadar verebilir. Buna karsilik akim sinirlama devresi
kisa devre durumunda cihazin bozulmasini dnler.

Cihaz ters aku baglantisi ve elektriksel gurultilere karsi korumaya sahiptir.
Cihaz hem 12V hem 24V sistemlerle calismaya uygundur.

1.2 Cihazin monte edilmesi

Cihaz bir control paneli icine monte edilmek Uzere tasarlanmistir. Dikey bir plakaya monte
edilmesi tercih edilmelidir. Bu sayede yogusan sular cihaz tizerinde birikmeyip akacaktir.

Asir i1s1 cihazin caligmasini etkileyebilir. Cihaz ylksek 1siya maruz kalabilecek yerlere
monte edilmemelidir.

1.3 Baglantilarin yapilmasi

Cihazin elektrik baglantilari madde 9 ‘da gsterilmigtir.

Akl ve akthatér baglantilan (A-B-E-F uglari) igin en az 1.5mm kesitli kablo kullaniimasi
gerekir. Eger kablo uzunlugu ahlisilmis olandan fazla ise kesiti artirmak gerekir.

UYARI: CIHAZ iCINDE SIGORTA YOKTUR.
Akl (+) yoluna (F ucu) harici sigorta kulaniniz.

Sigortayr miimkiin oldugunca cihaza yakin monte ediniz.
Sigorta 16 Amperlik olmalidir.

C-D-G-H-J-K-L uglarina yapilacak sinyal baglantilari mutlaka burulu veya blendajli kablo
ile yapilmalidir. Kablolar tim uzunluklari boyunca burulu veya blendajli olmalidir. Blendaj sadece
bir ugtan topraklanmaldir. Blendaj Gzerinden akim ge¢mesiini dnlemek igin diger ug bosta
birakilmahdir.

Manyetik pikap ve volan dislisi arasindaki mesafe 0.50mm’den daha az olamaz. Boslugu
ayarlamanin en kolay yolu manyetik pikabi disliye dokunana kadar ¢evirip daha sonra %a tur geri
gelmektir.

Marslama sirasinda manyetik pikap ¢ikis voltaji en az 1.5 VAC-RMS olmalidir.

UYARI: Motorun asiri hiz korumasi icin sadece governor-aktuator

sistemine glivenmeyiniz. Motora mutlaka yakit solenoidini kontrol
eden bagimsiz bir asiri hiz kapatma sistemi monte edilmelidir.
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2. GIRISLER VE CIKISLAR

Uc |Fonksiyon Tenik 6zellik Aciklama

A AKTUATOR + Cikis, 10A maks Bu cikiglar elektrikli aktuatére enerji
saglar. Motora daha fazla yakit

AKTUATOR - gondermek igin ¢ikig voltaji artacaktir.
Cikista kisa devre korumasi mevcuttur.
C Manyetik pikap Giris, Manyetik pikap sens6rinin ¢ikislarini bu
1-35VAC-RMS uclara baglayiniz. Giris voltaji en az
1VAC-RMS genliginde olamhdir. En az 3

D Manyetik pikap voltluk bir sinyal tavsiye edilmektedir.
Baglanti kablosu mutlaka boylu boyunca
burulu veya blendajli olmaldir.

E AKU (-) Girig, 12/ 24V Enerji baglantisi. Aktiatdr akimina uygun

F AKU (+) kesitte kablo kullaniniz.

G Hiz ayari / ‘droop’ artir Girig Harici hiz ayar potu ve ‘droop artir’
anahtar girisi. Dahili olarak AKU(-) ‘ye
baghdir.

H ‘Droop’ artir Girig ‘droop artir’ anahtar girigi.

J Hiz ayari Girig Harici hiz ayar trimpot girigi. Baglanti
kablosu mutlaka boylu boyunca burulu
veya blendajli olmalidir.

K ‘Droop’ Cikis Bu uc¢ L ucuna baglanirsa cihaz ‘droop’
¢alisma konumuna gegecektir. Droop
seviyesi DROOP potansiyometresi ile
ayarlanir.

L Droop/Rélanti Girig Droop konumu ve rélanti devri segcme
anahtari baglantisi.

M Rélanti hizi segimi Cikis Bu ug¢ L ucuna baglanirsa motor rélanti
devrinde ¢alisacaktir. Rélanti devri IDLE
potansiyometresi ile ayarlanir.

N Harici hiz kumandasi Giris, 0-10 VDC Harici hiz kumanda sinyali bu girise
baglanir. Baglanti kablosu mutlaka boylu
boyunca burulu veya blendajl olmaldir.

P Yedek gli¢ cikisi Cikis, Harici cihazlar icin besleme cikisl.

10VDC 20mA
A UYARI: Bu cikisi kisa devre
etmeyiniz. Aksi halde cihaz
bozulabilir.
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3. CIHAZIN CALISMASI

Cihaz 12 veya 24 voltluk DC gerilimle calismak tzere tasarlanmigtir. Gerilim genellikle
motor mars akistinden alinir. Aki baglantisi E ve F uglarina yapilir. Cihaz ters aki baglantisina
karsi korunmustur.

Hiz sinyali cihazin C ve D uglarina baglanmalidir. Sinyal genellikle volan dislisine teget
olacak sekilde monte edilmig bir bir manyetik pikap Unitesinden gelir. Buna kargilik daha farkh
cihazlardan gelen sinyaller de hiz girisine uygulanabilir. Hiz sinyalinin frekansi motor devri ile
dogru orantilidir.

Hiz sinyalinin Kabul edilebilir en diisiik genligi 1 VAC-RMS ‘dir. Kabul edilebilen frekans
aralig1 500 Hz ile 8’000 Hz arasidir. Baglantinin blendajli bir kabloyla yapilmasi tavsiye edilir.
Blendaj sadece bir uctan topraklanmalidir. D ucu dahili olarak AKU (-) girisine baglidir.

AktOator cikisi sadece uygun bir hiz sinyali varsa enerjilenir. Dabhili bir sinyal detektér
devresi, hiz sinyali olmamasi durumunda aktUatér ¢ikisini kapatir.

Motor devri ¢ok turlu bir trimpotla ayarlanir. Bu sayede istenen motor devrini hassas
olarak ayarlamak mumkuin olur.

Motor devrinin stabilitesi GAIN (kazang) ve STABILITY trimpotlari ile ayarlanir. Bu
trimpotlar cihazin motor devri degisimlerine karsi gésterecegi dinamik cevabi etkiler ve cihazin
cesitli motor tipleri Gzerinde uygulanabilmesini saglar.

GAIN (kazang) trimpotu cihazin devir degisimlerine kargi gdsterecegi tepkinin siddetini
ayarlar. Trimpot saat yénlne cevrildikce cihaz daha hassas hale gelir. Bu durum yik
degisimlerinde nominal devrin daha ¢abuk yakalanmasini saglar. Buna karsilik fazla kazancin
kararsiz ¢alismaya yol agacagini unutmayiniz.

STABILITY trimpotu cihazin devir degisimlerine karsi gésterecegdi tepkiye bir gecikme
suresi ekler. Bu 6zellik motorun blyUkligune ve zaman sabitine uyum saglayabilmek igindir.
Trimpot saat yénline gevrildikge cihaz daha hizli hale gelir. Bu durum yUk degisimlerinde nominal
devrin daha ¢gabuk yakalanmasini saglar. Buna karsilik fazla hizli tepkinin kararsiz ¢alismaya yol
acacagini unutmayiniz.

Motor durunca sinyal detektdr devresi aktUator ¢ikisini kapatacaktir. Marslama sirasinda
hiz sinyalinin frekasi nominal frekansin ¢ok altinda oldugu igin aktiatér ¢ikisi tamamen
acllacaktir. Motor ¢alistigi zaman, devir nominal devre ulasana kadar aktuatér ¢ikisi tam agik
kalir. Bundan sonra aktlatére sadece motor devrini sabit tutabilmek igin ihtiya¢ duyulan miktarda
akim verilir.

Motor saftindaki yikin aniden artmasi bir devir distisine yol acacaktir. Bu durum
nominal devir yakalanana kadar aktUator ¢ikisinin daha fazla agilmasina neden olur. Motor
saftindaki ylkin aniden azalmasi bir devir artisina yol agacaktir. Bu durum nominal devir
yakalanana kadar aktlatdr ¢ikisinin daha az agilmasina neden olur.

Aktlatoér cikisl, aki voltajini kesik kesik ¢ikisa ileten anahtarlamali bir devredir. Bu
calisma sekli cihazin kendisi 1s1 Uretmeden ylUksek ¢ikis akimlari verebilmesini saglar.
Anahtarlama frekansi aktlatorin hareketli pargalarinin 6z frekansinin ¢ok tzerinde oldugu igin
gbzlenebilir herhangi bir etkiye yol agmaz.
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4. CIHAZIN DEVREYE ALINMASI

Calistirma oncesi:

Hiz ayar potu ile oynamayiniz.
Diger bitln ayar trimpotlarinin orta noktada oldugunu kontrol ediniz.

Motorun calistiriimasi:

Cihaza DC gerilimi veriniz. Aktlatér kapali konumda olmalidir.
Motoru marslayiniz. Aktiatér tamamen aciimali.

Motor caliginca kararli ¢calisma elde edecek sekilde GAIN (kazang) ve STABILITY trimpotlarini saat
ybénunin aksi yénde ceviriniz.

Nominal devri ayarlayiniz. SPEED trimpotu saat yéninde cevrilirken hiz artar, saatin ters yéniinde
cevrilirken hiz azalr.

Cihazin dinamik ayari:

Motor devrinde kararsizlik olusana kadar GAIN trimpotunu saat yénlinde c¢eviriniz. Daha sonra
stabilite yeniden olusana kadar azar azar saat yonunin aksi yénde ceviriniz. Emniyet igin bir
kademe daha geri geliniz.

Motor devrinde kararsizlik olusana kadar STABILITY trimpotunu saat yéninde ceviriniz. Daha
sonra stabilite yeniden olugana kadar azar azar saat ydéninin aksi yénde geviriniz. Emniyet igin bir
kademe daha geri geliniz.

Kararl calisma elde edilemezse ARIZA BULMA GIDERME bélimiini inceleyiniz.

5. DIGER OZELLIKLER

5.1 Sabit hiz (izokron) ve ‘droop caigsma sekli

Cihazin en c¢ok kullanilan c¢aligma sekli izokron’dur (sabit hiz). Buna karsilik jeneratér
uygulamalarinda yUk paylagimi amaciyla ‘droop’ calisma sekli gerekli olabilir.

‘Droop’ calisma seklinde yUk arttikga motor devri hafifce digsecektir. YUk bilgisi aktlator
akimindan elde edilir. YUk arttik¢a akttatér akimi artacaktir.

‘Droop’ calisma sekli K ve L uglarini birbirine baglayarak segilir. Uygulanacak droop miktari
ilgili trimpot ile ayarlanir. Trimpotla yeterli droop verilemezse G ve H uglari birbirine baglanarak
droop artirilabilir.

Her motor-aktiatdér kombinasyonu icin droop ayar araligi farkl olacaktir. Aktlatér akimindaki
1 Amperlik artis icin droop miktari nominal hizin %1’i ile %5'i arasi ayarlanabilir.

Droop g¢alisma sekli hiz ayarini etkiler. Bu nedenle droop konumu secildiginde, yiksiz
konumdaki nominal devir yeniden ayarlanmalidir.
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5.2 Rolanti hizi secimi

Cihaz, harici bir anahtar yardimiyla Nominal hiz ve rélanti hizi arasinda se¢im yapma imkani
sunar. Rélanti hizi ayri bir trimpot yardimiyla ayarlanir ve nominal hizi etkilemez.

Ayar trimpotu saat yénlne cevrildikge rélanti hizi artacaktir.
Nominal devir ve rélanti devri arasinda gegis motor ¢alisirken de yapilabilir.

5.3 Harici hiz ayan

Harici bir hiz ayar trimpotu G ve J uglari arasina baglanabilir. Trimpot saat yénlne
cevrildikge direng degeri dusecek sekilde baglanmalidir. (hiz artar)

Tavsiye edilen potansiyometre degeri 5 K-ohm’dur. istenen ayar araligini saglayacak sekilde
farkli bir deger de kullanilabilir.

Trimpot baglanti kablolari blendajh tipte olmalidir. Blendaj sadece bir ugtan topraklanacaktir.

5.4 Otomatik senkronizasyon i¢in harici kumanda

Harici cihazlardan gelen hiz ayar sinyali N ve G (toprak) uglari arasina uygulanmalidir.
Giris 0-10 V arasi DC sinyal kabul etmektedir.

Harici hiz ayar sinyali blendajli bir kablo ile baglanmalidir. Blendaj sadece bir ugtan
topraklanacaktir.

5.5 Yedek guc cikisi

10 V-DC / 20 mA glciinde bir gug ¢ikisi veriimektedir.

UYARI: Cikisi kisa devre etmemeye dikkat ediniz.

Kisa devre cihazin bozulmasina yol acabilir.
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6. ARIZA BULMA VE GIiDERME

Aktuator vakiti acmiyor:

1) F(+) ve E(-) uclar arasindaki DC besleme gerilimini élciintiz. Akl gerilimini
okumalisiniz. Eger gerilim yoksa:
a) Sigortanin atmis olup olmadigini kontrol ediniz.
b) Baglantilari ve kablolamay1 kontrol ediniz.

2) Cihaz beslenir durumda P(+) ve G(-) uclari arasindaki DC gerilimi él¢liniiz.
10 V-DC (+1V) okumalisiniz. Eger yoksa:
a) P ucunun kisa devre edilmesinden dolay! cihaz bozulmus olabilir.

3) Cihaz beslenir durumda gecici olarak A ve F uclarini kisa devre ediniz. Aktiiator
tamamen acilmalidir. Eger acilmiyorsa:
a) AktOator kolunu elle hareket ettirerek mekanik bir takilma veya sikisma olmadigini kontrol
ediniz.
b) Aktlatér uclari arasindaki gerilimi élginGz:
Ak voltaji varsa aktlatér bozulmustur.
Gerilim yoksa aktlatér baglanti kablolarini kontrol ediniz.
¢) Sigorta atiyorsa kablolamada bir kisa devre olup olmadigini kontrol ediniz. Kisa devre
yoksa aktliatér bozulmus olabilir.

4) Motoru marslayiniz. C ve D uglar arasindaki AC gerilimi élciiniiz. En az 1 V-AC
okumalisiniz. Daha dislikse:
a) Manyetik pikap Unitesi ve volan dislisi arasindaki boglugu kontrol ediniz. Eger fazlaysa
madde 1.3’de tarif edildigi gibi yeniden ayarlayiniz.
b) Kablolamayi kontrol ediniz.
¢) Manyetik pikap Unitesi arizali olabilir.

5) Motoru marslarken DC akii gerilimini élciiniiz. 12 voltluk sistemde en az 8 V (24 voltluk
sistemde 16V) olmalidir. Eger bunun altindaysa:
a) Akl zayiftir veya bitmistir.

6) Aki gerilimi dogru ise:
a) Hiz cok dustk ayarlanmigtir, yeniden ayarlayiniz.
b) Cihaz bozuktur.

Motor devri cok dusuk:

1) Hiz ayarini kontrol ediniz.

2) Motor governdr kontrolu altinda calisirken A ve B uclan arasindaki DC gerilimi él¢iiniiz.
Eger gerilim aki gerilimine yakinsa:
a) AktGator kolu tam agik konuma mekanik engeller yizinden gidemiyor olabilir. Elle kolun
tam hareket serbestligine sahip oldugunu kontrol ediniz.
b) Geri cekme yayi ¢ok sert geliyor olabilir. Daha yumusak bir yayla tekrar deneyiniz.
c) Aktlator-yakit kolu diizeneginde eksenden kagiklik veya asiri sirtinme olup olmadigini
kontrol ediniz.
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Motor asiri hiza kalkiyor:

A DIKKAT: Yeniden marsa basmayiniz.

1) Cihaz enerjilenince aktiiatér tamemen aciliyorsa:
a) C ve D uglarindaki baglantilar sékiniz.
Egder aktUatér kapaniyorsa, hiz sinyali hatalidir. Hata genellikle elektriksel gurultilerden
kaynaklanir. Kablolamayi ve kablonun tim uzunlugu boyunca blendajli oldugunu
kontrol ediniz. Blendaj sadece bir ugtan topraklanmalidir.

Eger aktlatér hala agiksa, A ucunun baglantisini aciniz. Aktatér hala agiksa
kablolamadaki bir kisa devreden besleniyordur. Aktlatdr kapaniyorsa cihaz
bozulmustur.

2) Motoru calistiriniz ve motor devrini yakit kolunu elle kontrol ederek ayarlayiniz:
a) SPEED trimpotunu saat yéninin aksi yéne cevirerek hizi ayarlayiniz. Eger istenen hiz
ayarlanamiyorsa cihaz bozulmustur.

Hizda kararsizlik var:

1) Madde 4 ‘de anlatildigi sekilde GAIN ve STABILITY ayarini tekrar yapiniz.

2) Manyetik pikap tnitesinin:
a) Sinyal siddetini
b) kablolamasini
c) blendajini
kontrol ediniz.

3) Aktuator ve yakit kolu arasinda bosluk veya surtinme olup olmadigini kontrol ediniz.
a) Kontrolleri motor ¢aligirken yapiniz.

4) Cihaz yakininda bulunabilecek asagidaki elektromanyetik gurultii kaynaklarini kontrol
ediniz:
a) akul sarj cihazlan
b) atesleme sistemleri
c) telsiz vericileri.
Bunlar gegici olarak kapatarak bir test yapiniz. Eger stabilite saglanamazsa cihazi ayri bir
topraklanmis metal kutu igine yerlestiriniz.
Gucli verici istasyonlari yakinindaki gibi zorlu elektromanyetik ortamlarda ¢alisan cihazlar
bitin kablolarin blendajli olmasina, ve hatta 6zel EMI filtre sistemlerine ihtiya¢ duyabilirler.

5) Motorun yakit enjeksiyon sistemini kontrol ediniz.
Arizal enjektérler, tikanmisg filtreler gibi elemanlar cihazin motor hizini sabit tutmasini
engelleyebilir.
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7. UYGUNLUK BEYANI

Cihaz agagidaki Avrupa Birligi Direktiflerine uygundur:

-73/23/EEC ve 93/68/EEC (Disuk Gerilim Direktifi)

-89/336/EEC, 92/31/EEC ve 93/68/EEC (Elektromanyetik Uyumluluk)
Referans Normlar:

EN 61010 (gUvenlik istekleri)
EN 50081-1 (EMC istekleri)
EN 50081-2 (EMC istekleri)
EN 50082-1 (EMC istekleri)

( )

EN 50082-2 (EMC istekleri

CE isareti, bu tranin, glvenlik, saglik, cevrenin korunmasi ve kullanicilarin korunmasi
konularindaki Avrupa standartlarina uygunlugunu belirtir.

8. TEKNIK OZELLIKLER

DC Besleme gerilimi: 10.0 ile 33.0 V-DC arasi
Akim harcamasi: 60mA (aktlatdr bagl degilken)
Hiz girisi: 500 Hz ile 8000 Hz arasi

Hiz sinyal genligi: 1 ile 35VAC-RMS arasi

Hiz sinyal giris empedansi: 10 K- ohm

Harici hiz ayari:

G ve J uglari arasinda 5 K-ohm trimpot
Harici hiz ayar sinirlari: en az £ 6% @3000Hz
Yedek ayar girisi (N):

Giris gerilim arahgi: 0 - 10VDC

Giris empedansi: 1M ohm

Ayar sinirlari: en az £25% @3000 Hz
Sabit hiz hassasiyeti: £0.25%
Droop ayar araligi: en az %1 ile %5 arasi
Aktuator cikisi: maksimum 10 Amper (surekli)
DC besleme c¢ikisi: 10 volt DC, 20mA maksimum
Vibrasyon ve sok: 1 G, 20 ile 100 Hz arasi
Caligsma ortam sicakhgi: -20°C ile +70°C arasi
Depolama sicakligi: -30°C ile +80°C arasi
Maksimum bagil nem: 95% yogusmasiz
Boyutlar: 130 x 110 x 27 mm (GxYxD)
Agirlik: 350 g (yaklasik)
Montaj: tercinen dikey

-10 -
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9. BAGLANTI RESMI
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10. MONTAJ RESMI
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