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PRZEDMOWA

Celem normy jest ujednolicenie podstawowych parametrow technicznych urzadzen telemechaniki cyfrowej, przeznaczonej
do zastosowan w energetyce, z uwzglgdnieniem dotychczasowych doswiadczen krajowych 1 zagranicznych oraz istniejgcych

opracowan mi¢dzynarodowych organizacji energetycznych.

Przy opracowaniu normy wykorzystano nast¢pujace materiaty:

a) projekt zalecen IEC — TC 57,

b) normg¢ niemiecka DIN 19244 dotvczaca protokotu komunikacyjnego dla urzadzen telemechaniki,

¢) materialy firmowe firmy SIEMENS RFN,
d) materiaty firmowe firmy LANDIS GYR Szwajcaria,

e) prace naukowo-badawcze Instytutu Automatyki Systemow Energetycznych we Wroctawiu.
Norma niniejsza powinna przyspieszy¢ prace w zakresie modernizacji i rozwoju krajowych urzadzen telemechaniki dla
potrzeb energetyki, a takze przyczyni¢ si¢ do osiagnigcia przez te urzadzenia standardu zgodnego z aktualnymi trendami

1 zaleceniami migdzynarodowymi.

1. WSTEP

1.1. Przedmiot normy. Przedmiotem normy sg pod-
stawowe wymagania funkcjonalne oraz telegramy ko-
munikacyjne dla urzadzen telemechaniki cyfrowej prze-
znaczonych do stosowania w energetyce.

1.2. Zakres stosowania normy. Postanowienia normy-

nalezy stosowac przy opracowywaniu i uruchamianiu
produkcji nowych urzadzen telemechaniki, projektowa-
niu sieci telemechaniki, a takze przy modernizacji ukta-
dow telemechaniki dotychczas stosowanych w energe-
tyce. Cdstgpstwa od postanowien niniejszej normy s3
dopuszczalne dla urzadzen telemechaniki, ktére zostaty
wdrozone do produkcji przed opracowaniem normy.

1.3. Okreslenia

1.3.1. system telemechaniki — przestrzennie rozlozo-
ny zestaw urzadzen i srodkéw technicznych, umozliwia-
jacy wzajemng ich komunikacj¢ oraz przekazywanie in-
formacji o stanie nadzorowanych obiektow.

1.3.2. urzadzenie telemechaniki — zespol Srodkow
technicznych. przeznaczony do zbierania, przetwarza-
nia, nadwania 1 odbioru informacji przekazywanych po-
mi¢dzy Zrédiem 1 ujSciem informacji.

1.33. stacja obiektowa telemechaniki — urzadzenie,
ktorego zadaniem jest pobieranie informacy z urzadzen
zainstalowanych na obiekcie 1 przekazywanie jej w od-
powiednie] formie do stacj centralnej oraz odbior na-
dawanych przez stacje centralna sygnaléow regulacyj-
nych 1 sterujgcych i1 przekazywanie ich do urzadzen
wykonawczych.

1.3.4. stacja centralna telemechaniki — urzadzenie,
ktérego zadaniem jest kierowanie nadzorowanym syste-
mem telemechaniki, pobieranie informacji ze stacji
obiektowych, przekazywanie do stacji obiektowych roz-
kazow oraz przekazywanie odebranych informacji
w odpowiedniej formie do urzadzen zewngtrznych.

1.3.5. modwt — autonomiczny podzespdt telemecha-
niki, realizujacy okreslony, charakterystyczny pakiet
funkcji logicznych, umozliwiajgcych dostosowanie pa-
rametrow sygnalow zewngtrznvch do wewngtrzne)
struktury urzadzenia.

1.3.6. stowo — umowna sekwencja bitOw. ktorg trak-
tuje si¢ jako wydzielona jednostk¢ danvch.

1.3.7. telegram telekomunikacyjny — zbior stow prze-
kazywanych migdzy stacja obiektowa a centralng w celu
realizacji okreslonego zadania.

1.3.8. kanal transmisyjny — zespot srodkow technicz-
nvch umozliwiajacy przestanie informacji pomiedzy sta-
cja obicktowa a centralng.

1.3.9. uklad sprzezenia z procesem — modut lub
zespdl modutow, zapewniajacy komunikacj¢ z nadzoro-
wanym obiektem (procesem) poprzez odbieranie lub
wysvlanie do niego okreSlonych svgnalow.

2. WYMAGANIA OGOLNE

2.1. Struktury sieci telemechaniki. Urzadzenia teleme-
chaniki powinny umozliwia¢ tworzenie sieci telemecha-
niki, w podstawowych strukturach (rys. 1) oraz w struk-
turach mieszanych (rys. 2).



BN-90/3250-01

W

(D so

Punkt -punkt

SC = Wielopunkt liniow
O sm@ @SOn i 4

O

—

o

Wielopunkt gwiazdzisty
prosty

Wielopunkt gwiazdzisty
podwdjny

SC2 Gﬁﬁ )OSOn gdzieSC- stacja centralna

SO-stacja obiektowa

[BN-91/3250-01 -1}

Rys. 1. Struktury sieci telemechaniki
R-potgczenie retransmi-
SOy syjne SC{-SC2

[BN-91/3250-01-2]

Ryvs. 2. Przvktady struktury mieszanej sieci telemechaniki z retransmisja

2.2. Funkcje telemechaniki. Urzadzenia telemechaniki
powinny umozliwiac¢ zbieranie na obiektach energetycz-
nych réznorodnych danych pomiarowych 1 sygnaliza-
cyjnych 1 przekazywanie ich w sposob nieznieksztaltco-
ny do stacji centralnej oraz przekazywanie ze stacjl
centralnej do stacji obiektowych sygnaléw sterujgcych
i regulacyjnych z wymagana szybkoscig 1 wiarygod-
noscig.

2.2.1. Rodzaje zbieranych danych pomiarowych.
Z podstacji obiektowe] do stacji centralnej mogg by¢
przekazywane wartosci pomiarowe wielkosci elektrycz-
nych 1 nieelektrycznych, w szczegdlnosci:

a) moce czynne 1 bierne generatorow, linii, transfor-
matorow,

b) prady na liniach i transformatorach,

¢) napi¢cia na szynach zbiorczych, czgstotliwosc,

d) poziomy wody w zbiornikach elektrowni wod-
nych,

e) numery zaczepOw transformatoréw,

f) wartosci liczbowe licznikédw energii elektrycznej,

g) pomiary ci$nienia, temperatury i przeplywu,

h) pomiary meteorologiczne,

1) pomiary zwigzane z ochrong s$rodowiska.

2.2.2. Rodzaje zbieranych danych sygnalizacyjnych.
Ze stacji obiektowej do stacji centralnej moga by¢ prze-
kazywane mig¢dzy innymi nastgpujace informacje jedno-
lub dwubitowe:

a) stany pracy generatorOw (np. praca generatorowa,
praca pompowa, rezerwa wirujaca, wylaczenie),

b) stan potozenia wylacznikéw, odiacznikow, roz-
tacznikow i uziemnikdw,

c) sygnaly dzialania zabezpieczen,

d) stan zalaczenia/wylaczenia lokalnych uktadow
automatyki,

e) stany pracy urzadzen pomocniczych na obiekcie,

f) stan potozenia zawordw,

g) sygnaly alarmowe.

2.2.3. Rodzaje sygnatow sterujacych. Urzadzenia tele-
mechaniki powinny umozliwia¢ przekazywanie ze stacji
centralnej do stacji obiektowych nast¢pujace rodzaje
sygnatow sterowniczych:

a) sygnaly impulsowe z indywidualnie programowa-
nym czasem ich wykonania na stacji obiektowej, prze-
znaczone do zalgczania 1 wylaczania urzadzen obiekto-
wych,

b) sygnaty dlugotrwate dla wymuszania dziatania
w okreslonym kierunku, wybranych elementéw nastaw-
czych na obiekcie, na czas niezbedny do osiagnigcia
pozadanego stanu (np. sygnaly typu wyzej/nizej).

2.2.4. Rodzaje sygnatow regulacyjnych. Urzadzenia
telemechaniki powinny umozliwia¢ przekazywanie ze
stacji centralnej do stacji obiektowej nast¢pujace rodza-
je sygnatow regulacyjnych oraz wartosci nastawiajg-
cych, przeznaczonych do regulacji procesdOw na obiek-
cie:
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a) sygnaty analogowe do zdalnej regulacji procesoOw
cigglych,

b) wartosci cyfrowe (nastawiajace) do zadawania po-
ziomOw odniesienia regulowanych wielkosci, np. mocy
czynnej, napigcia itp.

c) wartosci cyfrowe do wybierania stopni regulacji
recznej (telepolecenia).

2.3. Kategorie informacji. Urzadzenia telemechaniki
powinny wyrdznia¢ nastgpujace kategorie informacji,
uszeregowane wg priorvtetu ich przekazywania:

a) zdarzenia spontaniczne trwate i chwilowe, zwigza-
ne z wystapieniem na obiekcie standw alarmowych,
przekroczeniem ustalonych limitow pomiarowych,
zmiang stanu elementéw taczeniowvch. zadziatania za-
bezpieczen itp. oraz alarmow wihasnych urzadzen tele-
mechaniki,

b) informacje sporadyczne obiejmujace sygnaly ste-
rownicze, regulacyjne 1 nastawiajace,

¢) informacje przekazywane na zadanie dotvczace
dowolnej grupy pomiaréw lub sygnalizacji,

d) informacje przekazywane cyklicznie wg cykli usta-
lonych w stacji centralnej, dotyczace pomiaréw wiel-
kosci analogowych i1 standéw licznikow.

2.4. Zdalne programowanie pracy. Urzadzenia teleme-
chaniki powinny mie¢ mozliwos¢ zdalnego odczytu sta-
nu stacji obiektowe] oraz programowania jej pracy
w zakresie nast¢pujacych danych:

a) przyporzadkowania poszczegdlnych pomiaréw do
wybranych cykli odczytowych (szybkich, §rednich 1 wol-
nych),

b) ustalania limitdéw goérnych i dolnych dla poszcze-
gblnych pomiaréw. ktérych przekroczenie jest trakto-
wane jako zdarzenie spontaniczne,

¢) ustalenie przedziatu nieczulosci zmian pomiardéw
(histereza),

d) blokowanie odczytu wybranvch pomiaréw 1 sy-
gnalizacji.

2.5. Cykle odczytowe i dopuszczalne opoznienia prze-
kazywania informacji. Urzadzenia telemechaniki powin-
ny zapewnia¢ srednie czasy przekazania informacj
z miejsca ich nadania do urzadzenia odbiorczego, od-
niesione do kazdej stacji obiektowe] o pojemnosci
128 bajtéw w prostej gwiazdziste] sieci telemechaniki
typu punkt-punkt i transmisji kanatami 200 Bd, nie
dtuzsze niz: _

a) 4 s dla pojedynczych zdarzen spontanicznych, li-
czone od chwili ich pojawienia si¢ na wejSciu urzg-
dzenia nadawczego,

b) 8 s cykl aktualizacji w stacji odbiorczej, dla do-
wolnie wybrane) grupy 16 pomiaréw szybkiego $ledze-
nia,

c) 12 s dla grupy dowolnych informacji wywotywa-
nych na zadanie 1 rozmiarze grupy do 32 bajtéw,

d) 16 s cykl aktualizacji dla wybranej grupy 16 po-
miaréw normalnego $ledzenia (Sredniego),

e) 1 min dla pozostatych pomiaréw 1 wartosci licz-
nikéw energii elektrycznej.

Przy wigkszej ilosci informacji (pomiaréw) danego
rodzaju nalezy podzieli¢ je na kilka mniejszych blokow

celem umozliwienia krotkiego czasu przesytania infor-
macji priorytetowych (zdarzen).

2.6. Dopuszczalna niejednoczesno$¢ odczytow. Aby
unikna¢ niebilansowania si¢ pomiarow na skutek nie-
jednoczesno$ci ich odczytu, wewngtrzny cykl odczytu
wszystkich pomiarow podtaczonych do stacji obiekto-
wej powinien by¢ rownomiernie sterowany z zegara
czasu rzeczywistego 1 powinien wynosi¢ nie wigcej niz
5 5. Odczytane wartosci pomiaréw oraz standw liczni-
kow energii elektryczne; w rownych minutach zegaro-
wych dla zachowania konsystencji danych, powinny by¢
umieszczane w odpowiedniej pamigci, skad w ustalo-
nyvch cyklach zegarowych powinny by¢ przekazywane do
stacji centralne).

Stany licznikéw energii elektrycznej, odczytywane
w rownych podtgodzinach zegarowvch, powinny by¢ do-
datkowo zapamigtywane w pamigci przez okres kolej-
nych 30 min.

2.7. Pojemnosci sieci telemechaniki

2.7.1. Stacja centralna. Pojemnos¢ adresowa urza-
dzen telemechaniki powinna umozliwia¢ obstuge adre-
sowa przez stacj¢ centralng do 256 stacji obiektowych.

2.7.2. Stacja obiektowa. Konstrukcja stacji obiekto-
we) powinna umozliwia¢ elastvczne dobieranie jej po-
jemnosci informacyjne] w zaleznosci od wielkosci ob-
stugiwanego obiektu i1 realizowanych na tym obiekcie
sterowan dyspozytorskich, co najmniej w nast¢pujacych
zakresach:

a) pomiary wielkosci analogowych z konwersja 8-bi-
towg w liczbie od 16 do 128 sztuk,

b) pomiary wielkosci analogowvch z
11-bitowg w liczbie od 2 do 16 sztuk.

¢) pomiary cvfrowe 1- 1 2-bajtowe od 2 do 8,

d) sygnalizacja dwustanowa od 16 do 512,

e) sygnaly zabezpieczen cechowane doktadnym cza-
sem od 8 do 128,

f) rozkazy sterownicze impulsowe od 8 do 128,

g) rozkazy sterownicze dlugotrwate od 8 do 128
(telepolecenia),

h) sygnaly regulacyjne szybkie od 2 do 4,

1) warto$ci nastawiajace od 2 do 64,

J) stany licznikow energii elektryczne) w liczbie od
2 do 32 sztuk.

F3czna ilo$¢ informacji mozliwa do praktycznej ob-
stugi dla pojedynczej stacji obiektowe] przy jej maksy-
malnym wyposazeniu powinna wynosi¢ przynajmniej
1024 bajtow.

Ze wzglgdu na wystgpujace na obiektach rozprosze-
nie urzadzen pomiarowych, obiektowa stacja teleme-
chaniki powinna umozliwia¢ podtaczenie do niej. 4 do 8
oddalonych od niej do kilkuset metrow, obiektowych
urzadzen pomiarowych, pelniacych rolg podstacji lokal-
nych o matej pojemnosci, instalowanych np. przy po-
szczegdlnych blokach elektrowni.

2.7.3. Retransmisja. Stacja telemechaniki, pelnigca
funkcje stacyi centralnej dla nizszego poziomu sieci tele-
mechaniki, powinna mie¢ mozliwo$¢ retransmisji zapro-
gramowanych wstepnie zbioréw danych z podporzad-
kowanych jej stacji obiektowych, do stacji centralne]
wyzszego poziomu, zgodnie z wywolaniami tej stacjl.

konwersja
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2.8. Wymagania komunikacyjne

2.8.1. Zasady komunikacji. Komunikacja migdzy sta-
cja centralng a podiaczonymi do niej stacjami obiekto-
wymi powinna si¢ odbywac na zasadzie wywotlania 1 od-
powiedzi zgodnie z protokolem komunikacyjnym
przedstawionym w rozdz. 3. Stacja obiektowa nie moze
przekazywac zadnych komunikatéw do stacji centralnej
bez wywotania jej przez tg stacje. Cykle odczytowe
stacji centralnej musza speilnia¢ warunek wg 2.5.

2.8.2. Wielodostepnos¢ stacji obiektowej. Stacja obiek-
towa powinna umozliwia¢ niezalezng komunikacje
z dwiema stacjami centralnymi réznych szczebli, z za-
chowaniem bezkolizyjnej pracy 1 zastrzezonvch obsza-
row sterowan 1 regulacji, oddzielnie dla kazdej stacji
centralne.

2.8.3. Szybkos¢ transmisji. Urzadzenia telemechaniki
powinny umozliwia¢ transmisj¢ informacj przy dowol-
nie wybranych szybkosciach w zakresie 50, 100, 200,
600 i 1200 bodow.

2.8.4. Niezaleznos¢ komunikacyjna. Stacja centralna
musi zapewnia¢ jednoczesng obstuge wszystkich do niej
podtaczonych kanaldow oraz umozliwia¢ stosowanie
zréznicowanych szybkosci transmisyjnych w poszcze-
g¢6lnych kanatach.

2.8.5. Rezerwacja kanatow komunikacyjnych. Powia-
zanie mi¢dzy stacja centralng a stacja obiektowa po-
winno by¢ wykonane za pomoca dwoch dupleksowych
kanatéw transmisyjnych, z automatycznym wyborem
kanatu sprawnego. Stacja powinna zapewnia¢ prawidlo-
wg pracg przy istnieniu tylko jednego kanatu transmi-
syjnego.

2.8.6. Dokladnos¢ generatorow. Dokladnos$¢ zestroje-
nia generatoroOw taktujacvch transmisje oraz stabilnos¢
ich czgstotliwosci powinny zapewnia¢ odchytki przepty-
wnosci binarnych od wartosci nominalnych nie gorsze
niz 30,01%. Urzadzenie telemechaniki powinno mie¢
gniazdo kontrolne do pomiaru czgstotliwosci generato-
ra taktujacego z oznaczong jego czgstotliwoscia po-
miarowg nominalng o wartosci zalecanej 100 kHz lub
1 MHz.

2.8.7. Powigzanie z urzadzeniami telekomunikacyjny-
mi. Polaczenie urzadzen telemechaniki z siecig teleko-
munikacyjna lub kanatami telegraficznymi zewngtrz-
nych urzadzen telekomunikacvjnych powinno byé wy-
konane za pomoca galwanicznie oddzielonvch obwo-
dow wejsciowych 1 wyjsciowych w uktadzie czterodrutu,
o nastepujacych parametrach sygnatow liniowych:

a) sygnaty wyjsciowe nadajnika, stan 1 = -20 mA,
stan 0 = +20 mA wymuszane na obcigzeniu niec wi¢k-
szym od 1200 (),

b) sygnaly wejsciowe odbiornika w zakresach stanéw
I = -5 mA do -30 mA i stan 0 = +5 mA do +30 mA,
impedancja wejsciowa odbiornika nie wigksza od 150 ().

Obwody liniowe urzadzen telemechaniki powinny
by¢ odporne na dtugotrwate zwarcia oraz powinny byé
zabezpieczone przed indukowanymi zakioceniami im-
pulsowymi o amplitudzie do 500 V | czasie trwania do
I ms.

2.8.8. Modemy. Urzadzenia telemechaniki powinny
by¢ przystosowane do zamontowania wewnatrz urzg-

dzenia modemu komunikacyjnego o parametrach zgod-
nych z wymaganiami CCITT.

29. Uktady sprzezenia z procesami oraz parametry
sygnatow zewnetrznych

2.9.1. Wymagania ogolne. Uktady sprz¢zenia z proce-
sem powinny by¢ wykonane w postaci modutéw funk-
cjonalnych, umozliwiajacych elastyczne programowanie
pojemnosci urzadzen telemechaniki w zaleznosci od
potrzeb.

Obwody sygnatéw zewng¢trznych powinny mie¢ gal-
waniczng separacje mig¢dzy sobg oraz migdzy logika
urzadzenia, o wytrzymatosci izolacji nie mniejszej niz
500 V. Obwody te nie powinny uszkadzac si¢ pod wpty-
wem dtugotrwatych zwar¢ w przewodach polaczen
zewngtrznych oraz przy wyst¢powaniu zaktocen impul-
sowych o amplitudzie do 500 V i czasie trwania do | ms.

Zastosowane w tych uktadach elementy do komutacji
sygnatow zewngtrznych powinny gwarantowac bezawa-
ryjine wykonanie co najmniej 8 X 107 cykli komuta-
cyjnych.

2.9.2, Modut wejSciowy sygnalow analogowych.
W przypadku stosownia na wejéciach urzadzen teleme-
chaniki przetwornikOw pomiarowych, przetwarzajacych
przemienny prad i napigcie na znormalizowany sygnatl
pradu stalego, modut wejs¢ analogowych powinien
umozliwia¢ przylaczenie do niego sygnalow o para-
metrach wg tabl. | oraz przetworzenie ich na postaé
cyvirowa 8 lub 11-bitowag uzupetniona bitem znaku do-
datniej lub ujemnej wartoSci pomiaru.

Dokladnos$¢ przetworzenia sygnalu analogowego na
posta¢ cyfrowa nie moze by¢ gorsza niz 0,5% =1 bit
dla konwersji 8-bitowe) oraz 0,19 =1 bit dla konwersji
11-bitowe] 1 przy dopuszczalnym znieksztalceniu sygna-
tu wejSciowego sktadowg zmienng w zakresie 50
10000 Hz, o wartodci do 2% wartosci znamionowe]j
sygnatu.

Uktady wejSciowe sygnaldow analogowych powinny
by¢ odporne na nie mniej niz 3-krotne trwale prze-
kroczenie granicznych wartosci sygnatlu pomiarowego
oraz chwilowe 10-krotne przekroczenie o czasie trwania

do I s.
Tablica 1

Sygnat Zakres zmian Rf:i/ystanc_m ()

= wejsciowa modutu

Napigcie stale 5V R = 2 MQ
Napigcie state 10 V R =2 2 M
Prad staty +1 mA R < 2500 O
Prad staty 5 mA R < 500 Q
Prad staly 10 mA R < 250 Q
Prad staty +20 mA R < 125 O

W przypadku jezeli zrodtem informacji pomiarowych
sg przektadniki pomiarowe, wowczas wartosci znamio-
nowe pradow i napig¢ wyprowadzonych z przektadni-
kow pomiarowych do urzadzen przetwarzajacych po-
winny wynosic:

I.=1Alub5S A U.=10V

Obwody wejSciowe dla tych sygnatow muszg spel-
nia¢ dodatkowe wymagania bezpieczenstwa zgodnie
z obowigzujacymi przepisami.
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2.9.3. Modut wejs$é sygnalizacyjnych powinien umozli-
wia¢ przylaczenie dwustanowych sygnatow wejSciowych
w grupach po 8 lub 16 sygnatéw. Sygnaly te begda
podawane w postaci galwanicznie oddzielonych zesty-
kow, zasilanych od strony Zrodta sygnatéw napigciem
staltym o wartosciach 24 V, 48 V, 60 V z mozliwoscig
uziemienia bieguna dodatniego.

Obcigzenie pradowe zestyku przy napigciu nominal-
nym nie wi¢gksze niz 200 mA.

Parametry logiczne sygnatoéw:

0 — zestyk rozwarty,

I — zestyk zwarty.

Modut powinien by¢ wyposazony w uktady filtrujgce
drgania (odbicia) zestykow sterujacych. Program obstu-
g1 modutu powinien zapewnia¢ wykrywalno$¢ zmiany
ktoregokolwiek sygnatu, przy czym minimalny czas
trwania sygnalu w zmienionym stanie wigkszy niz 5 s.

Indywidualny adres sygnatu oraz jego nowy stan po-
winien by¢ przekazany w cvklu zgodnym z 2.5.

29.4. Modwt wejs¢ sygnatow zabezpieczen powinien
umozliwia¢ obstuge sygnatdow zgodnie z 2.9.3 z nastg-
pujacymi zmianami i uzupelnieniami:

a) uktad powinien wykrywac i zapami¢tywa¢ w bu-
forze zmiany stanu sygnatow wejsciowych o minimal-
nym czasie trwania zmiany nie mniejszym niz 50 -ms,

b) kazda zmiana ktdéregokolwiek sygnalu powinna
by¢ cechowana czasem jej wystapienia z rozdzielczoscig
czasowa 10 ms,

¢) uktad powinien mie¢ bufor umozliwiajacy zapa-
mi¢tanie co najmnie] 16 nastgpujacych po sobie szvb-
kich zmian sygnatdéw, oprézniany w miar¢ przekazywa-
nia tych zdarzen do stacji centralnej.

2.9.5. Modul wejsé¢ cyfrowych sygnatéw pomiarowych
powinien umozliwia¢ podlaczenie wartosci pomiaro-
wych zadawanych w formie cyfrowej w dowolnym ko-
dzie binarnym o dlugosci 8 lub 16 bitow.

Parametry sygnalow wejSciowych:

0 — zestyk otwarty lub tranzystor w stanie zatka-
nym,

| — zestyk zwarty lub tranzystor w stanie nasyco-
nym.

Zasilanie zestykéw od strony modutu napigciem do-
wolnie wybranym z trzech mozliwych 5 V., 12 V, 24 V.
Synchronizacja odczytu sygnatem strobujacym od stro-
ny zrodla informacji.

2.9.6. Modut wejsé¢ zliczajacych powinien zapewnic
obstuge impulsujacych licznikdéw energii elektrycznej
o nastgpujacych parametrach impulséw:

a) dlugo$¢ impulsow od 20 ms do 50 ms,

b) czgstotliwos¢ impulsowania do 15 1mp/s,

¢) Zrédlem sygnatu bedsg galwanicznie oddzielone ze-
styki zasilane od strony licznika napigciem zmiennym
50 Hz o wartosci 100 V lub 220 V i obciazeniu pra-
dowym zestykow do 200 mA (w przypadku stosowania
elektronicznych licznikoéw energii nalezy przewidzie¢
mozliwos¢ wykorzystania 1mpulséw stalopradowych),

d) sygnal w postacit zestyku normalnie otwartego,
tzn. zwieranego na czas trwania impulsu,

e) pojemno$¢ zliczania od 0 do 9 999 999.

Uktady zliczajace impulsy musza by¢ zabezpieczone
przed zanikami zasilania podstawowego. Ze wzgledu na
zastosowanie napigcia, obwody wejsciowe muszg spel-
nia¢ wymagania bezpieczenstwa dla obstugi technicznej
tych urzadzen.

2.9.7. Modut wyjs¢ sygnatow analogowych powinien
zapewnia¢ przetwarzanic sygnatéw cyfrowych 8- lub
11-bitowych z dodatkowym bitem znaku dla dodatniej
lub ujemnej warto$ci pomiaru. na sygnaly analogowe
0 nastgpujacvch parametrach:

a) prad staly o charakterze wymuszonym 1 mocy
sygnatu = 62,5 mW,

b) zakres zmian sygnatu dobieramy w zakresach
15 mA, £10 mA, 20 mA,

¢) doktadnos¢ przetwarzania nie powinna by¢ gorsza
niz 0.5% dla wartosci 8-bitowych i 0,1% dla wartosci
1 I-bitowych.

Modut powinien mie¢ mozliwos¢ zerowania jego sta-
nu odpowiednim sygnatem kasujgcym.

2.9.8. Modut wyjs¢ sygnalizacyjnych powinien zapew-
nia¢ wyprowadzenie do zewngtrznych urzadzen wizuali-
zacyjnych 8-bitowych lub 16-bitowych grup informacji
z mozliwo$cig wprowadzania, wsp6lnej dla kilku grup,
akustyczne) 1 optycznej sygnalizacji zmiany stanu
ktoregokolwiek bitu.

Sygnaly wyjéciowe stanowig galwanicznie oddzielone
zestyki mechaniczne lub elektroniczne o obcigzalnosci
pradowej do 200 mA, z prezentacja ,,0° w postaci
zestyku otwartego 1 ,1° w postaci zestyku zwartego
z mozhiwoscia wyboru przez uzytkownika prezentacji
odwrotnej.

2.9.9. Modut wyjsé sygnaléow sterujacych powinien za-
pewnia¢ dekodowanie adresu sygnatow sterujgcych na-
dawanych w uktazie ,jeden z n", gdzie n moze przyjmo-
waé warto$ci 8, 16, 32, 64, 128 i 256.

Wyjscie sygnatow wykonane powinno by¢é w postaci
galwanicznie oddzielonego zestyku normalnie otwarte-
go o obcigzalnosci do | A przy zasilaniu napigciem
statym do 60 V podawanym od strony urzadzen stero-
wanych.

Czas trwania sygnahu sterujgcego powinien by¢ regu-
lowany przez uzytkownika w przedziale od 20 ms do
2 s. Modut powinien zapewnia¢ kontrol¢ stanu pracy
zestykdw, uniemozliwiajgca jednoczesne wykonanie
dwoch réznych rozkazow.

29.10. Modwt wyjs¢ sygnatow cyfrowych, powinien
umozliwia¢ rownolegle wyprowadzenie 16-bitowych
grup sygnatow cytrowych, z mozliwoscig programowe-
go wyboru adresu obstugiwane) grupy informacji 8- lub
16-bitowej.

Sygnaty wyjsciowe powinny by¢ wyprowadzane za
pomoca tranzystoroOw z otwartym kolektorem zasila-
nych od strony urzadzen zewngtrznych napigciem +5 V
lub +12 V.

Stany logiczne sygnatow:

(0 — tranzystor zatkany,

I — tranzystor nasycony.

Kazdorazowo, po wczytaniu nowej informacji poda-
wane] na wyjscie modutu, powinien by¢ generowany
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dodatkowy sygnal strobujgcy umozliwiajacy przepisanie
tej informacji do urzadzen zewngtrznych.

29.11. Modut sprzezenia z komputerem. Kazda stacja
telemechaniki powinna by¢ wyposazona w odpowiedni
modul umozliwiajacy sprzezenie jej z lokalnym kompu-
terem na stacji. Za pomocg tego modutu. komputer po-
winien otrzymywac wszystkie dane dotyczace nadawa-
nych i odbieranych informacji w dane) stacp telemecha-
niki, a takze powinna istnie¢ mozliwos¢ wprowadzenia
do stacji telemechaniki danych operacvjnych generowa-
nych przez komputer.

Parametry modutu sprzgzenia z komputerem powin-
ny by¢ zgodne z migdzynarodowym standardem inter-
fejsu rownolegtego dla systemdéw pomiarowych przyje-
tym w PN-83/T-06536 (IEC — publikacja 625) lub
opcjonalnie interfejsem szeregowvm wg standardu V.24
(RS-232C), do wyboru przez uzvtkownika.

2.10. Zegar czasu rzeczywistego. Do rejestracji do-
kladnego czasu wybranvch zdarzen na obiekcie stacje
telemechaniki powinny by¢ wyposazone w wewngtrzny
zegar czasu rzeczywistego, z rezerwa zasilania w przy-
padku zaniku zasilania podstawowego.

Parametry zegara:

a) synchronizacja czasu. ze stacji centralnej z pro-
gramowa korekcja opdZnien transmisyjnych  lub
z zewngtrznego sygnalu czasu, np. z radiowe] stacji
sygnatow czasu DCF 77,

b) rozdzielczoé¢ czasu nie gorsza niz 2 ms,

¢) doktadno$¢ czasu nie gorsza niz 2 X 107,

d) cykl zegara 24 h.

2.11. Uktad restartu. Urzadzenia telemechaniki
muszg mieé specjalne uklady samoczynnie przywracaja-
ce urzgdzenie do poprawne] pracy, po wilgczeniu zasi-
lania lub jego chwilowych zakléceniach oraz zabezpie-
czajgce przed mozliwoscig wygenerowania w okresach
zaklocen jakichkolwiek blednvch sygnaldéw na obwo-
dach wyjsciowych urzadzenia, a takze przektamania lub
wyzerowania danych. zawartyvch w rejestrach i pamig-
ciach wewnetrznych urzgdzenia.

2.12. Kontrola stanu urzadzen

2.12.1. Ndzér pracy urzadzen. Urzadzenia telemecha-
niki powinny bv¢ wyposazone w odpowiednie uktady
kontrolne 1 zestaw spontanicznie lub cvklicznie dziataja-
cych programow testujgcych stan urzadzenia, wykrywa-
jacych mozliwe bledy lub niesprawnosci urzgdzenia
1 niezwlocznie sygnalizujgce ich pojawienie sig.

Dotyczy to migdzy innymi:

a) poprawnosci odbioru telegraméw komunikacyj-
nych 1 stanow kanatéw transmisyjnych,

b) poprawnosci dzialania uktadow odliczania czasu
zaprogramowanych cykli wykonywania poszczegdlnych
zadan,

¢) poprawnosci przetwarzania przetwornikow analo-
gowo/cvifrowych 1 cyfrowo/analogowych, w stosunku
do wewngtrznego kalibrowanego 7rédia odniesienia,

d) poprawnosci wskazan zegara czasu rzeczywistego,

e) nadzoru stanu kontaktow ukiaddéw sterujacych
orgz stanu izolacji i impedancji obwodow przekaznikow
wykonawczych w obwodach wtérnych obiektu z blo-

kadg wykonania rozkazu w przypadku wykrycia nie-
prawidtowosci,

f) aktualnego stanu wyposazenia urzadzenia w ukla-
dy wejSciowe i wyjSciowe,

g) stanu napi¢¢ zasilajacych.

2.12.2. Sygnalizacja stanu urzadzen. Bl¢dy i niespraw-
no$ci dziatania poszczegdlnych uktadéw urzadzenia
telemechaniki powinny by¢ sygnalizowane na zewnatrz
urzadzenia czytelnym zestawem lampek alarmowych
I sygnatem akustveznym podlegajagcym kwitowaniu
przez obstugg. Zbiorczy sygnal niesprawnosci powinien
by¢ wyprowadzony w postaci zestyku do zdalnej sygna-
lizacji alarmowe;j.

Ze wzgledu na ciggly charakter pracy urzadzen prak-
tvcznie bez statego nadzoru technicznego, stacja obiek-
towa powinna mie¢ dodatkowo wewngtrzny rejestr alar-
méw oraz program automatycznie zgtaszajacy do stacji
centralnej wszystkie pojawiajace si¢ alarmy lub odstg¢p-
stwa od stanu normalnego oraz podajacy na zadanie
stacji centralnej peiny status urzgdzenia obejmujacy
informacje o aktualnym wyposazeniu stacji, progra-
mach pracy i stanie poszczegélnych jej elementow.

2.13. Zasilanie wurzadzen. Podstawowym napigciem
zasilajagcym urzadzenia telemechaniki powinno by¢
220 V/50 Hz. Urzadzenia powinny by¢ niewrazliwe na
zmiany tego napigcia w granicach:

a) zmiany statyczne +10%,

b) zakiocenia dynamiczne -209% < 500 ms,

+30% < 5 ms,
-50% < 5 ms,

¢) zmiany czestotliwosci < £3%.

Pomocniczym napigciem do buforowego zasilania re-
jestrow 1 pamigci urzadzenia oraz ukladow alarmowych

~powinno by¢ napigcie state 24 V z tolerancja £209,

z mozliwoscig uziemienia bieguna dodatniego. Urzadze-
nie telemechaniki powinno byl zabezpieczone przed
przypadkowa zmiang polaryzacji.

Ze wzgledu na trudnosci konserwacyjne nie zaleca si¢
stosowania akumulator6w buforowych instalowanych
wewnatrz urzadzen telemechaniki.

2.14. Uziemienie. Urzadzenia telemechaniki powinny
mie¢ zacisk ochronny umozliwiajgcy pewne uziemienie
metalowe] konstrukcji urzadzenia, linkg o wytrzyma-
tosci elektrycznej 20 A.

2.15. Odpornos¢ na zaktécenia elektromagnetyczne.
Urzadzenia telemechaniki powinny by¢ niewrazliwe na
wystepujace na obiektach energetycznych silne zakidce-
nia elektromagnetyczne typu impulsowego o nat¢zeniu
do 100 V/m 1 czasie trwania do 1 ms.

2.16. Zaktocenia radioelektryczne generowane przez
urzadzenia telemechaniki powinny odpowiadaé pozio-
mowi N okreslonemu w PN-69/E-02031.

2.17. Wymagania klimatyczne. Urzadzenia telemecha-
niki powinny poprawnie pracowa¢ w nast¢pujacych wa-
runkach klimatycznych otoczenia: '

a) temperatura 10°C <+ 40°C,

b) wilgotnos¢ wzgledna 15% -+ 80% (bez kondensa-
Cji).
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2.18. Wymagania konstrukcyjne. Konstrukcja urza-
dzen telemechaniki powinna spetniaé nastgpujace wy-
magania:

a) powinna by¢ wykonana w postact modutowej
umozliwiajgcej tatwe dostosowanie jego wyposazenia
do potrzeb uzytkownikow,

b) powinna by¢ montowana w pyloszczelnych sza-
fach zamykanych na klucz. przystosowanych do moco-
wania do podtoza lub przy mniejszych rozmiarach,
przystosowanych do zawieszania na stojakach lub $cia-
nach, z doprowadzeniem kabli od spodu,

¢) nie powinno si¢ stosowa¢ wentylatorow. W wyjat-
kowych przypadkach dopuszcza si¢ stosowanie wenty-
lacji wymuszone] pod warunkiem, ze uzyte wentylatory
spetniajg wymagania bezpieczenstwa przeciwpozarowe-
go, typ uzytych wentylatoréw gwarantuje nieprzerwa-
na ich pracg co najmniej przez 30 000 h, a szafy tele-
- mechaniki majg tatwo wymienne filtry powietrza.

2.19. Wymagania eksploatacyjne. Urzadzenia teleme-
chaniki powinny by¢ wyposazone w uktady kontrolne
umozliwiajace lokalne sprawdzenie na miejscu wszyst-
kich funkcji oraz kontrolg telegramow odbieranych
I nadawanych przez urzadzenie. )

Stacja obiektowa powinna by¢ dodatkowo wyposazo-
na w czujniki przekroczenia dopuszczalnej temperatury

Wszystkie rozkazy, wywotania i odpowiedzi przesy-
tane miedzy stacjg nadrzedna a podrzedna powinny
mie¢ postac telegramow, tzn. sekwencji stow o okreslo-
nym formacie zwanym w dalsze] treSci ramkg. Przesyl
ramek powinien by¢ zabezpieczony przed ich utrata,
a takze znieksztatceniem tresci, z odpornoscig kodowg
na zaktocenia odpowiadajaca odlegtosci Hamminga nie
mni¢jszg niz 4.

Wymiana ramek odbywaé si¢ powinna w sposob
asynchroniczny, w ruchu potdupleksowym z kwitowa-
niem kazde] adresowane] ramki.

3.2. Foramty ramek

3.2.1. Wymagania ogolne. Dla celdw komunikacji
mi¢dzy urzadzeniami telemechaniki ustala si¢ trzy typy
formatow ramek:

a) ramka krétka o stalej dtugosci,

b) ramka dluga o zmiennej dlugosci,

¢) znacznik w postaci pojedynczego znaku.

Ustalone formaty ramek s3 zgodne z zaleceniami
[EC-TC57 dla protokotow klasy FT1.2 z odlegloscig
Hamminga d = 4 1 umozliwiaja tworzenie w nich czto-
noéw, wg okreslonych warstw zdefiniowanych przez ISO.

Ramka w swojej ogdlnej postaci sktada si¢ z nagtow-
ka. bloku informacyjnego oraz znaku konca ramki
(tabl. 2).

Tablica 2. Ogdlna postaé¢ ramki

Pole nagtéwka ramki

(warstwy: fizyczna, sieciowa | transportowa)

. (warstwy wyzsze wg [SO)
Kierunek :

Naglowek czgsci informacyjnej

Pole

transmisji Tres¢ informacji

informacyjne

Zabezpieczenie informacji

v Zakonczenie ramki

wewnatrz szafy telemechaniki oraz czujnik otwarcia
drzwi. Zadziatanie tych czujnikow powinno uruchamiac
procedury alarmowe zgodne z 2.12.2.

Pozadane jest wyposazenie stacji w odpowiedni blok
z szeregowym gniazdem V.24, umozliwiajacy podigcze-
nie komputera IBM klasy PC w charakterze uktadu
diagnostycznego podczas uruchamiania stacji lub jej
okresowe] konserwacji.

3. TELEGRAMY KOMUNIKACYIJNE

3.1. Wymagania ogoélne. Komunikacja migdzy urza-
dzeniami telemechaniki powinna odbywac si¢ wg za-
sady wywolanie — odpowiedz (Master-Slave), ze statym
przyporzadkowaniem  funkcji  stacji  wywolujacej
(Master) do stacji centralnej. danego szczebla.

3.2.2. Ramka krotka (KRR), sktada si¢ z pigciu ko-

“lejno nadawanych bajtow (tabl. 3):

a) bajt startowy zawsze o wartosct 10H,

b) bajt funkcyjny F,

¢) bajt adresowy A,

d) bajt sumyv kontrolnej K obejmujacej bajty A i F,

¢) bajt stopu zawsze o warfosci 16H.

Litera H dodawana na koncu liczby oznacza zapis
heksadecymalny.

Kazdy transmitowany bajt powinien by¢ opatrzony
dodatkowym bitem startu zawsze o wartosci 0", a za-
konczony dodatkowymi dwoma bitami, mianowicie, bi-
tem P uzupetniajgcym bajt do parzystej liczby jedynek
oraz bitem stopu o wartosci zawsze ..1°. Tak uzupel-
nione bajty tworza 11-bitowe znaki kolejno nadawane
w lini¢ poczawszy od bitu startu znaku startowego.

Tablica 3. Format ramki krétkiej (KRR)

D8 D7 D6 D5 D4

D3 D2 DI

t il ol ololiToloTloTlo Tol=swgsamion
T T 1 T T

1 [ P F 0 — bajt funkcyjny F

1 l P 27 ' 26 I 2 [ o I 22 | 22 l 2 ‘_2" 0 — bajt adresowy A
I ]

1 I P ' K I I ! 0 — bajt kontrolny K

l 1 0 0 0 1 0 1 | 0 0 — bajr stopu 16H

bit .s'mpu-l b 2! 2 I-bf! startu

_I 27 o 2 it 2%

bit parzystosci
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Ramka KRR jest przeznaczona do wywotan, syn-
chronizacji oraz potwierdzen.

3.2.3. Ramka diuga (DLR). Ramka ta o zmienne;j
dhugosci zlozona jest z nastgpujacych po sobie bajtow
(tabl. 4):

a) bajtu startu o wartosci heksadecymalnej rownej
zawsze 68,

b) bajtu L oznaczajacego liczbg przekazywanych baj-
tow danych uzytkownika, w zakresie 0 do 255,

¢) powtdrzenia bajtu L,

d) powtdrzenia bajtu startu o wartosci 68H,

e) bajtu funkcyjnego F,

f) L = 0 do 255 okresla liczb¢ bajtéw danych uzyt-
kownika,

g) bajtu sumy kontrolnej K,

h) bajtu stopu o wartosci 16H.

Powyzsze bajty sa opatrzone bitami startu, parzy-
stosci 1 stopu odpowiednio jak dla ramki krétkiej.

Litera H dodawana na koncu liczby oznacza zapis

heksadecymalny. '

- Ramka dluga jest przeznaczona do przekazywania
wszelkiego rodzaju danych uzytkowych oraz organiza-
cyjnych.

3.3. Definicja bajtow L, A. Bajt L okresla liczbe
bajtow uzytkownika zawartych w danej ramce. Liczba
ta moze zmienia¢ si¢ od 0 do 255 bajtéw. Format
bitowy bajtu L zgodny z tabl. 4. Bajt A okre$la numer
stacji telemechaniki, zawierajgcy si¢ w przedziale liczb
od 0 do 255. Stacja centralna w swych telegramach
okresla adres stacji odbiorczej. W telegramach stacji
obicktowych zawarty jest adres wlasny stacji obiekto-
wej.

Adres o numerze 0 powinien by¢ zarezerwowany dla
stacji centralne] najwyzszego poziomu w sieci, nato-
miast adres o numerze 255 jest zarezerwowany do
przekazywania komunikatow do wszystkich podleglych
stacji jednocze$Snie. Odbidr takich komunikatéw nie
wymaga kwitowania. Format bitowy jest zgodny
z tabl. 3.

3.4. Definicja bajtu F. Bajt F zawiera informacje,
ktore okreSlajg kierunek transmisji (od/do stacji pod-
rz¢dnej), typ obstugi ramki oraz pelni funkcje kontrolne
1 zabezpieczajace przed utratg lub dublowaniem komu-
nikatow. Format bajtu F wysylanego w kierunku wy-
wotania jest przedstawiony w tabl. 6, gdzie:

FCB licznik kolejnosci ramek (0,1) zmienia swoj stan

Tablica 4. Format ramki dlugiej (DLR)

D8 D7 D6 D35 D4 D3 D2 D1
rl ool T olol o lTotol ol ol —tasarm=-ssu
cle]ol 2zl 2l 2l2l 212l 20 —bgrr=0+2s:
T T L] ¥ ¥ 1] T ¥
] P L (powtdrzenie) 0 — bajt L = 0 + 255
1 [ | 0 [ 1 ] 1 [ 0 l 1 I 0 I 0 T 0 0 — bajt startu = 68H
¥ 1 || L)
1 ' P ' ' 'F 0 — bajt funkecyjny F
1 | p | I 2 r:‘ ! > I » | 2| 2 l ¢ | 0 1 — bojr adresowy 4
A=0—+ 25
L] L | ] L] L ] L ¥ L)
1 P Nagiowek bloku informacyjnego 0 .
T ¥ i ¥ 1 I 1 I
blok danych
uzytkownika
w liczhie L = 0 + 255
Dane uzytkowe bajtow
e o |H
T Ll T T T T T
1 ’ P Suma kontrolna® 0 — bajt kontrolny K
1 1 0 0 0 ! 0 1 1 0 0 — bajr stopu = 16H
| 27 F F ¥ P 2 g P [
bit bir startu
stopu bity informacyjne
bit

parzystosci

3.2.4. Format znacznika (ZNR). Znacznikiem tym jest
pojedynczy bajt o wartosci ESH (tabl. 5) jest przezna-
czony do pozytywnego kwitowania przez stacj¢ pod-
rzedng odebranych telegramow.

naprzemian dla kolejnych nowych wywotan typu zada-
nie/odpowiedz lub wystanie ramki / potwierdzenie. Je-
zeli na wywotanie brak jest odpowiedzi w okres§lonym
czasie, wowczas jest ono powtdrzone z takim samym
bitem FCB.

Tablica 5. Format znacznika (ZNR)

D8 D7 D6 D5

1 1 1 1 I

0

7
bit stopu J 2 2

bit parzystosci

[

D4 D3 D2 DI

0 1 0 1 0 — znacznik = ESH
2 !

¥ 2 2 2 l— bitr startu

[—-———— bity informacyjne

R
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FCV okre§la wazno$¢ bitu FCB, jezeli FCV = 0, to
funkcja zmiany warto$ci bitu FCB nie jest wazna, dla
FCV = | funkcja ta jest wazna. Komunikaty, nie wy-
magajace zadnych potwierdzen, nic zmieniajg stanu
licznika FCB i dla takich komunikatow FCV = 0.

ACD zgdanie dostgpu do jednej z dwu klas dostar-
czanych danych, dane klasy 1 to zdarzenie spontanicz-
ne lub dane o wysokim priorytecie, klasa 2 dotyczy
danych cyklicznych lub danych o niskim priorytecie.

Tablica 6. Format bajtu F w kierunku wywotania

D8 D7 D6 D3 D4 D3 D2 DI -
Y - - kierunek
Rezer- l FCB FCV Numer funkcji wywolania
wa 27 \ 2¢ [ 2! 20 SC — SO

Wobec wymagania, ze stacja obicktowa powinna
mie¢ mozliwos¢ kontaktu z dwoma stacjami centralny-
mi, rezerwowy bit D8 moze by¢ wykorzystany do wy-
rézniania 1 z 2 stacji centralnych wywotujgcych stacje
obiektowg (np. FC1 = 0 PDM, FC2 = 1 ODM).

Przeznaczenie bitdéw funkcyjnych dla bajtu F w kie-
runku wywotania przedstawiono w tabl. 8.

Format bajtu F otrzymanego z kierunku odpowiedzi
przedstawiono w tabl. 7, gdzie:

DFC kontrola_przeptywu danych DFC = 0 oznacza,
ze dalsze komunikaty moga by¢ przyjmowane,
DFC = 1 oznacza, ze kolejny komunikat do stacji od-
powiadajace] moze spowodowac przepetnienie jej bu-
foréw.

ACD = 0 brak zadania dostgpu dla przekazania da-
nych klasy I.

ACD = 1 zadanie dostepu dla przekazania danych
klasy 1, tym samym stacja podrz¢dna informuje stacj¢
nadrzgdng o potrzebie przekazania jej posiadanych da-
nych klasy 1.

Bit rezerwowy moze by¢ ewentualnie wykorzystany
do okreSlenia stanu interfejsu pomi¢dzy blokiem komu-
nikacyjnym a blokiem obicktowym (procesowym) urza-
dzenia telemechaniki.

Przeznaczenie bitéw funkcyjnych dla bajtu F w kie-

- runku odpowiedzi przedstawiono w tabl. 9.

Tablica 7. Format bajtu F w kierunku odpowiedzi

D& D7 D6 D5

D4 D3 D2 DI

= T = kierunek
Rezer- 0 ACD DFC Numer funkcji odpowiedzi
wa 2"l 22 i 21 | 28 SC — SO
Tablica 8. Funkcje bajtu F w kierunku wywotania
NR FUNKCJA BIT
: CV
FUNECIL TYP RAMKI PRZEZNACZENIE FUNKCII #E
0 Wystanie komunikatu z oczekiwaniem potwier- Zerowanie bloku komunikacyjnego 0
dzenia
1 Wystanie komunikatu z oczekiwaniem potwier- Zerowanie bloku procesowego 0
dzenia
2 Wystanie komunikatu z oczekiwaniem potwier- Zerowanie dla dupleksowych procedur transmi- —
dzenia syjnvch
3 Wystanie komunikatu z oczekiwaniem potwier- Dane uzytkownika (rozkazy. warto$ci nasta- 1
dzenia wiajace, telepolecenia)
4 Wystanie komunikatu bez oczekiwania odpo- Dane uzyvtkownika (rozkazy do wszystkich, 0
wiedzi synchronizacja)
5 Rezerwa —
6. 7 Rezerwa dla specjalnych potrzeb o
8 Wywotanie z zadaniem dost¢pu Oczekiwana odpowied? ze specyfikacja zada- 0
nego dostepu
9 Wywotlanie z oczekiwaniem odpowiedzi Zadany status bloku komunikacyjnego 0
10 Wywotanie z oczekiwaniem odpowiedzi Zadane dane klasy 1 (zdarzenia) 1
11 Wywotanie z oczekiwaniem odpowiedzi Zadane dane klasy 2 (pomiary cykliczne, dane 1
sporadyczne)
12, 13 Rezerwa —
14, 15 Rezerwa dla potrzeb specjalnych —
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Tablica 9. Funkcje bajtu F w kierunku odpowiedzi

NR FUNKCJA
EONELI TYP RAMKI PRZEZNACZENIE FUNKCIJI
0 Potwierdzenic Potwierdzenie pozytywne (ACK)
1 Potwierdzenie Potwierdzenie negatywne (NACK komunikat nie przyigty z po-
wodu wykrytych bledow lub zajete tgcze itp.)
2,5 Rezerwa
6. 7 Rezerwa do celow specjalnych
8 Odpowiedz Dane uzyvikownika
9 Odpowiedz Odpowiedz negatywna NACK (zadane dane nie sg osiggalne)
10 Rezerwa
11 Odpowied? Status bloku komunikacyjnego lub zadanie dost¢pu
12, 13 Rezerwa )
14, 15 Rezerwa do specjalnych potrzeb

3.5. Reguty przekazywania. Przckazywanie telegra-
mow miedzy urzadzeniami telemechaniki spetniaé po-
winno nast¢pujace reguly:

R | — W czasie braku transmisy migdzy stacjami
(stan césziv). na linii telekomunikacyjnej wyst¢powac po-
winien sygnat odpowiadajacy poziomowi 1™ logicznej.

R 2 — Kazdy znak ma jeden bit startowy (=0), osiem
bitdow informacyjnych, bit parzystosci i1 jeden bit sto-
pu (=1).

R 3 — Miedzy kolejnvmi znakami tworzacymi dang
ramke nie dopuszcza si¢ zadnvch stanow ciszy, tzn.
zadnych jatowych bitow.

R 4 — Po utracie synchronizacji jest konieczna mi-
nimalna liczba 33 bitdéw stanu ciszy przed wyslaniem
kolejnej ramki. Jako utrat¢ synchronizacji rozumie sig
negatywny wynik procedury sprawdzajgcej wymienione]
w R 6.

R 5 — Bity danych sa nadzorowane przez &-bitows
sum¢ kontrolng. Suma kontrolna jest arytmetyczng su-
mg wszystkich bajtéw danych uzytkownika, bez
uwzglednienia przeniesienia 1 bez bitow startu i stopu.

R 6 — Urzadzenie odbiorcze sprawdza:

a) w kazdym znaku ramki: bit startu, bit stopu i bit
parzystosci (uzupetniajacy do parzystosci),

b) w kazde] ramce: znaki startu, sum¢ kontrolna
I znak stopu.

Dla ramki DLR dodatkowo jest sprawdzana iden-
tycznos¢ dwoch bajtow L. oraz czy tgczna liczba odebra-
nych znakéw jest rowna L + 6. Po wykryciu bledu,
ramka jest odrzucana, przy braku bi¢du jest przckazy-
wana do uzytkownika (tzn. do wyzszej warstwy proto-
kotu obslugi telegramu).

3.6. Zastosowanie ramek. Wykorzystanie ram:*"
w procesie komunikacji mi¢dzy urzadzeniami teleme-
chaniki jest przedstawione schematycznie w tabl. 10.

Tablica 10. Zastosowanie formatéw ramek

Rozkazy. wartosci
nastawiajace
Parametry

Kierunck wywotania

cyine

Zapyvtania
Telegramy organiza-

Wywotania kontrolne
Synchronizacja

Kierunck Pomiary Telegramy organiza- Pokwitowania z infor- Pokwitowania bez do-
Odpowiedzi Syenalizacja cyine macjg dodatkowa datkowych informacj
Parametry
L DLR | STR | KRR | ZNR |
| i ] I L}
| I
START 68H ! START 68H | START I10H | ESH |
: L | L I F I !
| L ' L | A | |
' START 68H | START 68H ' K |
I F | F STOP 16H ! '
| A A ' I
I I
| o ! :
[ Naglowek - I L Naglowek [ l
| [= czgsci 4d b czescl !
| informacyjne; I informacyjne;j | I l
| | . | l |
. Dane i 3 | |
L Unvikowe | STOP 16H ' | !
|
| K l l ! |
' STOP 16H ! [ !
| | i 1 |
L L 1 1 I}
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W tabl. 10 ramka dluga majaca tylko nagtéwek czesci
informacyjnej bez danych uzytkowych zostata oznaczo-
na jako ramka sterujaca (STR).

Ponizej sa zestawione mozliwe pary ramek w kierun-
ku wywolanie/odpowiedz.

Przyktady sekwencji ramek bez zaktocen 1 z zakldce-
niami transmisyjnymi przedstawiono w zatgczniku 1.
3.7. Nagtowek bloku informacyjnego. Do czasu usta-
lenia przez IEC komitet TC-57 zalecen dotyczacych
struktury nagléwka dla bloku informacyjnego ramki,

Ramka strony wywoltujacej — ramka strony odpo- przyjmuje si¢ go w postaci jak w tabl. 11.
wiadajace] a) nagltowek ramki wywolujgce]
I. KRR — ZNR 7. STR — STR b) nagtowek ramki odpowiedzi
2. KRR — KRR 8. STR — DLR W ramce odpowiedzi szes¢ bajtow tworzacych staty
3. KRR — STR 9. DLR — ZNR blok sygnalow regulacyjnych nie wystepuje. Wystgpuja
4. KRR — DLR 10. DLR — KRR zatem tylko dwa pierwsze bajty (RI 1 NRI).
5. STR — ZNR 11. DLR — STR Przyporzadkowanie tresci bajtow RI dla réznego ro-
6. STR — KRR 12. DLR — DLR dzaju informacji przedstawiono w tabl. 12.
Tablica 11. Format nagtowka bloku informacyjnego ramki wywolujacej
NRI RI . "
5 5% B 4 | 2 I > 51 I 50 Rl — rodzaj informacji
| NRI — numer informacji lub bloku
NRI informacyjnego
2! | 28 | 25 | 24 | 2 | 22 2! l 20 B — (0 — numer informacji
57 2% 2 4 58 53 51 20 I I — numer bloku informacyjnego
- 1 | | -1 - 1
Z 214 913 212 i | 210 29 28
| 1 - | 1 - [ - - 1 > Staty blok szybkich sygnatow
2 28 A 25 i 2° i 27 ’ 2 2} , 20 regulacyjnych
4 X 8 lub 2 X 16 bitow)
D14 913 12 1 10 79 8 (
gy B g ey 20 2 | Z
CRC 1 CRC 1,2 — [6 bitow zabezpieczen
CRC 2 kodowych
J
Tablica 12. Znaczenie bitow RI — rodzaj informacji
Nr TRESC INFORMACIJI
1za] —— . ——
mrr(':;-;:?l.iie RAMKA WYWOLUJACA RAMKA ODPOWIEDZI
0 Svnchronizacja czasu Rezerwa
1 Wywolanie zdarzen Zdarzenia sygnalizacyjne
2 Rezerwa Zdarzenia 7z czasem wystgpienia
3 Rezerwa Zdarzenia pomiarowe 8-bitowe
4 Rezerwa Zdarzenia pomiarowe |l-bitowe
5 Rezerwa Rezerwa
6 Rozkazy sterujace impulsowe Rezerwa
7 Wartosci nastawiajace/regulacyjne Rezerwa
8 Telepolecenia Rezerwa
9 Rezerwa Rezerwa
10 Wywolanie bloku pomiaréw 8-bitowych Blok pomiaréw &-bitowych szybkich
11 Wywotanie bloku pomiaréw $rednich Blok pomiaréw 8-bitowvch $rednich
12 Wywotanie bloku pomiarow wolnych Blok pomiaréw 8-bitowych wolnych
13 Wywolanie bloku pomiaréw 11-bitowych Blok pomiaréw 1l-bitowych szybkich
14 Wywolanie bloku pomiaréw srednich Blok pomiarow 1l-bitowych $rednich
15 Wywotanie bloku pomiaréw wolnych Blok pomiaréw [l-bitowych wolnvch
16 Wywolanie licznikow Blok licznikdéw, wartosci biezgce
17 Odczyt licznika z butora SO jak wyzej, lecz wartosdci z ostatnie) potgodziny zegarowej
18 Wywolanie bloku sygnalizacyjnego Blok sygnalizacji
19 Odczyt czasu Czas w stacji obiektowe]
20 + 28 Rezerwa Rezerwa
29 Odczyt stanu stacjs Stan wyposazenia stacji
30 Odczyt programu pracy Zadany blok parametréw stacji
31 Zmiana programu stacji Rezerwa
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Bity NRI — numer informacji. Bity te przeznaczone
sg do identyfikacji numeru bloku danych (0 =+ 255)
lub adresu indywidualnego danych (0 =+ 1023), przeka-
zywanych do lub od stacji centralnej.

3.8. Struktury blokéw informacyjnych. Formaty blo-
kéw informacyjnych dla podstawowych grup danych,
obejmujgcych: zdarzenia sygnalizacyjne z czasem, zda-
rzenia sygnalizacyjne bez czasu, zdarzenia pomiarowe,
pomiary cykliczne, sterowanie, warto$ci nastawiajace
(regulacja), liczniki, synchronizacj¢ czasu oraz tadowa-
nic 1 odezyt programéw pracy (obszar6w pamigci) po-
winny byé w miar¢ zwarte 1 jednorodne.

Dla szczegolnie waznych danych (rozkazy, wartosci
nastawiajace 1 regulacyjne) powinno by¢ wprowadzone
dodatkowe zabezpieczenie kodowe (dwa bajty CRC),
podnoszgce dystans Hamminga do wartosci d = 6.
Zgodnie z zaleceniami IEC-TCS57 zabezpieczenie to po-
winno by¢ wykonane za pomoca sekwencji kontrolne]
wykorzystujacej wielomian generacyjny

%10 xi b 3128 gl L 0k 38 b xT bt 1= 2(x]
Wygenerowane przez t¢ sekwencjg 16 bitdw powinno
by¢ przedstawione w inwersji. Propozycje struktur blo-
kow informacyjnych dla podstawowych grup danych
przedstawiono w zataczniku nr 2.

KONIEC

Zalgczniki 2
Informacje dodatkowe

ZALACZNIK 1

Przyklady sekwencji ramek transmisyjnych dla stacji telemechaniki pracujacych w konfiguracji wielopunktu liniowego
(ograniczone do 8 kolejnych faz)

Oznaczenia:

A — adres stacji obiektowe].

ZNR — oznaczenie ramki jednobajtowe) tzw. znacznik,
KRR — ramka krétka,

DLR — ramka o zmiennej dlugosci,

FCB — bit licznika kolejnosci ramek,

ACD — bit zadania dost¢gpu dla przekazania danych priorytetowych.

1. Sekwencje ramek bez zaklocen

1.1. Sekwencja bez danych cyvklicznych w odpowiedzi i bez danych o zdarzeniach

Typ ramki
Faza Tresé ramki
wywolanie SC odpowiedz SO
1 Zapytanie o dane o zdarzeniach w stacji
KRR(A 1) o adresie A = 1
__________________________________________ A i e o e e
Potwierdzenie odbioru bez dodatkowych
2 informacji
/ ZNR (nie ma zadnych zdarzen)
jak w fazie 1, lecz A = 2
3 KRR (A = 2) 2
4 ZNR jak w fazie 2
__________________________________________________________________________________________________________________________ 2
jak w fazie 1, lecz A = 3
5 KRR(A 1)
\_\_
------------------------------------------- :‘_\‘1—--—-—-———-------———-—---------------------——-—---------------------————--—----
6 ZNR jak w fazie 2
jak w fazie 1, lecz A = 4
7 KRR(A - i)
8 ZNR jak w fazie 2
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1.2. Sekwencja bez danych cyklicznych w odpowiedzi i z danymi o zdarzeniach

Typ ramki
Faza == - Tres¢ ramki -
wywotanie SC odpowiedz SO
1 KRR(A - 1) Zapytanie o zdarzenia w stacji A =1
2 INR Potwierdzenie bez dodatkowych informacji
(brak zdarzen)
3 KRR (A = 2) Zapytanie o zdarzenia w stacji A = 2
4 DLR Dane zdarzenia z Zadaniem dalszej obslugi
(A =2) (bit ACD = 1, istnieja dalsze zdarzenia)
"'-""'"""'"""'""““"""""‘"'7 """"""""""""""""""""""" 5 2 e B 5 S 5 et AT i v St s ST S e s ey
5 KRR (K = 2) Zapytanie o zdarzenia w stacji A = 2
6 DLR Dane zdarzenia bez zadania dalszej obstugi
(A =2) (ACD = 0)
7 KRR (A = 3) Zapytanie o zdarzenia w stacji A= 3
8 INR Potwierdzenie bez dodatkowych informacji
(brak zdarzen)

1.3. Sekwencja z danymi cyklicznymi w odpowiedzi i danymi o zdarzeniach

Typ ramki
Faza Tresé ramki
wywotlanie SC odpowiedz SO
1 STR Wywolanie danych cyklicznych w stacji
(A =1) o adresie A = 1

2 DLR Dane cykliczne bez Zgdania dalszej obslugi
(A=1) (bit ACD = 0)

3 STR (A = 2) Wywotanie danych cyklicznych w stacji A = 2

4 DLR Dane cykliczne z zadaniem dalszej obsiugi
(A =2) zdarzen (bit ACD = 1)

5 KRR (A = 2) Zapytanie o zdarzenia w stacji A = 2

6 DLR Dane zdarzenia bez Zadania dalszej obsitugi
(A = 2) (bit ACD = 0, brak dalszych zdarzen)

7 STR (A = 3) Wywotanie danych cyklicznych w stacji A = 3

8 DLR(A 1) 7adane dane cykliczne ze stacji A = 3
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1.4. Sekwencja z synchronizacja w wywolaniu oraz ze zdarzeniami i danymi cyklicznymi
Typ ramki
Faza Tres¢ ramki
wywolanie SC odpowiedz SO
i j tkich A = 255
il KRR (A = 255) Synchronizacja do wszystkic
2 Bez kwitowania (pauza 33 bity)
3 STR (A =1) Wywotanie danych cyklicznych (A = 1)
_____ e e e e e e e e e e el et S i T e
RS
4 DLR Dane cykliczne z Zadaniem dalszej obstugi
(A =1) (bit ACD = 1)
5 KRR (A=1) Zapytanie o zdarzenia stacji A = 1
6 DLR Dane zdarzenia bez zadania dalszej obsiugi
(A =1) (bit ACD = 0)
| R e ORI | e e e e .
7 STR (A = 2) Wywotanie danych cyklicznych stacji A = 2
8 DLR(A =2) Zadane dane cykliczne A = 2
1.5. Sekwencja z zerowaniem bloku komunikacyjnego i procesowego
Typ ramki
Faza Treséé ramki
wywotanie SC odpowiedz SO
1 KRR (A = 1) Zerowanie bloku komunikacyjnego
B e s R g S LD e T =
2 Bez kwitowania
(oczekiwanie na rozpoczecie pracy)
3 KRR {a =1} Zapytanie o status bloku komunikacyjnego
4 ZNR Kwitowanie z bitem PI = 0 (gotowy)
5 KRR £x = 1) Zerowanie bloku procesowego
6 ZNR Potwierdzenie bez dodatkowych informacji
7 STR (A = 2) Wywotanie danych cyklicznych A = 2
8 DLR(A 2) Dane cykliczne A = 2
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1.6. Sekwencja z wystaniem rozkazu sterujacego
Typ ramki
Faza Tresé ramki
wywotanie SC odpowiedz SO
1 DLR (A = 1) Wystanie rozkazu do A =1
2 ZNR Potwierdzenie bez dodatkowych informacji
_________-__‘________________________-______74 ______________________________________________________________________
3 KRR (k= 1} Zapytanie o zdarzenia
4 DLR Dane zdarzenia bez zadania dalszej obstugi
(A=1) (ACD = 0)
5 STR O = 13 Wywotanie danych cyklicznych A = 1
6 DLR Dane cykliczne bez zadania dalszej obstugi
(A= 1) (ACD = 0)
7 STR (A =2) Wywotanie danych cyklicznych A = 2
8 DLR (A = 2) Zadane dane cykliczne

2. Sekwencje ramek z zakldceniami
2.1. Sekwencja z zakloceniem wywolania

Typ ramki
Faza Tresé ramki
wywolanie SC odpowiedZ SO
1 STR (FCB = 0) Wywotanie danych (bit FCB = 0)
?adane dane (w pamieci stacji obiektowej
2 DLR bit FCB = 0)
3 STR Wywotanie danych (bit FCB = 1)
(FCB = 1) TRANSMISJA ZAKEOCONA!
--------------------------------------- " ::—‘-q__-_:.:-_-__________-------------.-.-._---.---______.._-__-__._.._____._-..____--...-_._—____-.-..
4 Okreslony czas oczekiwania na odpowiedZ
5 STR (FCB = 1) Powtérzenie wywolania (z FCB = 1)
Zadane dane (w pamieci stacji obiektowej
g DLR bit FCB = 1)
L 7 STR (FCB = 0) Wywotanie danych (bit FCB = 0)
8 DLR ?adane dane (w pamieci bit FCB = 0)
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2.2. Sekwencja z zakléceniami odpowiedzi

Typ ramki
Faza Tresé¢ ramki
wywolanie SC odpowiedz SO
1 KRR (FCB = 0) Wywolanie zdarzenn (FCB = 0)
2 DLR Dane zdarzenia (\.:' pamieci stacji bit FCB = 0)
(TRANSMISJA ZAKEOCONA!)
3 5 j i =
KRR (FCB = 0) Powtorzenie wywotania (FCB = 0)
4 DLR Powtorzenie odpowiedzi w pamieci bit FCB = 0
5 STR (FCB = 1) Wywolanie innych danych (FCB = 1)
........... 1_-..___-______-..;_..-..--__-____\,_--__--____-__----____---___----------_----------_----------h___.___-_-_______,
6 DLR Zadane dane (w pamieci FCB = 1)
"""""""""""""""""""""""" 7““‘"““""“""”"“""‘“"""""'""““““"“"""""'““""4
7 STR (FCB = 0) Wywoianie kolejnych danych (FCB = 0)
Zadane dane (w pamieci stacji obiektowej
8 DLR FCB = 0)
2.3. Sekwencja z zakidceniem rozkazu
Typ ramki
Faza Tres¢ ramki
wywotanie SC odpowiedz SO
1 STR (FCB = 0) Wywolanie danych (bit FCB = 0)
2 DLR Zadane dane (w pamieci stacji obiektowej
bit FCB = 0)
Wystanie rozkazu
- DLR (§cB = 1) (TRANSMISJA ZAKEGCONA!)
4 Oczekiwanie na potwierdzenie
5 DLR (pcp = 1) Powtérzenie rozkazu (w pamigci FCB = 1)
6 ZNR Pokwitowanie rozkazu (w pamigci FCB = 1)
i j h d h
5 STR (FCB = 0) Wywotanie kolejnych danyc
8 DLR Zadane dane (w pamieci bit FCB = 0)
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2.4. Sekwencja z zakloceniem pokwitowania

Typ ramki
Faza Tresé ramki
wywotanie SC odpowiedZ SO

1 STR (FCB = 0) Wywolanie danych (FCB = 0)

____________ __..__--.._--_____---------__..Xﬁ--____--_-_---__..____--......._..____._-_w__-______..-..-__--___-...__,,.-....___...__-.._-___J
2 DLR Zadane dane (w pamieci bit FCB = 0)
3 DLR (FCB = 1) Wystanie rozkazu (FCB = 1)

________________________________ N I S ST R R L A A

4 ZNR Pokwitowanie {(w pamigci bit FCB = 1)
(ZAKLOCENIE TRANSMISJI!)
5 DLR (FCB = 1) Powtérzenie rozkazu bez zmiany bitu FCB =1

N e T R e e e T

Pokwitowanie w pamieci FCB = 1
6 ZNR (niezmieniony FCB blokuje powtdrne
wykonanie rozkazu)

__________________________________________________________________________________________________________________________

8 DLR Zadane zdarzenia (w pamieci FCB = 0)

ZALACZNIK 2

Przyktadowe formaty ramek wybranych informacji przekazywanych migdzy urzadzeniami telemechaniki

Formaty te mogg w przyszto$ci ulec pewnym modyfikacjom uwzglgdniajacym ewentualne standardy migdzy-
narodowe, ktore powinny by¢ opracowane przez IEC TC-57.

Nie przytoczone w zalaczniku 2 formaty ramek, zwigzane ze zdalnym programowaniem stacji obicktowe]
i kontrola stanu wyposazenia stacji, pozostawia si¢ do uzgodnienia pomiedzy producentem urzadzen i uzytkowni-
kiem.
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1. ZDARZENIA
1.1. Wywotanie zdarzen, ramka STR (SC — > SO)

Wywolanie zdarzen odbywac si¢ moze ramka krotka (KRR) lub ramka sterujaca (STR), w zaleznosci od sytuacji

transmisyjnej. .
Zerowy numer informacji oznacza oczekiwanie na dowolne zdarzenie przekazywane wg priorytetow SO.

STOP PARITY D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 DO START

1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 BAJT STARTU = 68H
1 1 0 0 0 0 1 0 0 0 0 L = LICZBA BAJTOW DANYCH
1 1 0 0 0 0 1 0 0 0 0 L (POWTORZENIE)
1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 BAJT STARTU = 68H
1 P 0 , 1 FCB |rcv =1 1 T 0 | 1 | 0 0 BAJT FUNKCYJNY
1 P 27 l 28 | 28 | 2 ‘ 23 | 22 I p | 20 0 ADRES STACJI
1 1 0 | 0 l 0 1 0 ‘ 0 | 0 I 0 I 1 0 RODZAJ INFORMACJI RI = 1
1 0 0 0 0 0 0 0 0 0 0 NFORMAC

| | | | | e | i I
1 P 27 Ji 28 2 27 22 2% 29 0 !

| [ | | | | | :

i

1 P VA A8 218 g1z 211 210 27 1 28 0 BLOK SZYBKICH

1 ] l I 1 1 SYGNALOW
1 P 27 25 25 2% 283 22 2 3.0 0 REGULACYJNYCH

1 | 1 I | | I ;
1 P Z zlh 213 212 211 210 29 25 0 E

| | | | | [ (S . ) ,
1 P CRC1 0

16-BITOWE ZABEZPIECZENIE KODOWE

1 p CRC2 0
1 P SUMA KONTROLNA 0
1 1 0 0 0 1 0 1 1 0 0 BAJT STQPU

1.2. Zdarzenie sygnalizacyjne bez czasu (SO — > SC)

STOP PARITY D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 DO  START
1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 BAJT STARTU = 68H
1 1 0 0 0 0 0 0 1 1 0 L = LICZBA BAJTOW DANYCH
1 1 0 0 0 0 0 0 1 1 0 L (POWTORZENIE)
1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 BAJT STARTU = 68H
1 P 0 | o ACD | DFC 1 0 0 0 0 BAJT FUNKCYJNY
1 P 27 | 26 28 2" I 23 | 22 | 24 | 2° 0 ADRES STACJI 0 DO 255
P 1 P 28 | 28 [B=0] 0 | 0 | o 1 0 RODZAJ INFORMACJI
1 P 2% 28 25 28 | 23 l 22 2! | 23 0 NUMER INFORMACJI
. o | RE- | RE- | RE- RODZAJ A o | ™ 8] C WEAcaony
ZERWA | ZERWA | ZERWA SYGNALIZACJI (1) (1) = ﬁ%Eoﬁﬁ kS%
1 P SUMA KONTROLNA 0
1 1 0 0 0 1 0 1 1 0 0 BAJT STOPU = 16H
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1.3. Zdarzenie sygnalizacyjne z czasem (SO — > S()

STOP PARITY D7 D6 DS Dé D3 D2 D1 DO  START
1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 BAJT STARTU = 68H
1 1 0 0 0 0 0 1 1 1 0 L = LICZBA BAJTOW DANYCH
i 1 0 0 0 0 0 1 1 1 0 L (POWTORZENIE)
1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 BAJT STARTU = 68H
1 .| P 0 |0 ACD | DFC 10 0 0 0 BAJT FUNKCYJNY i
1 P 27 ¥ 25 2% F g 2 g2 2 0 ADRES STACJI 0 DO 255
1 P 22 [ 2° [B=0]| 0 [0 | 0 o0 1 0 RODZAJ INFORMACJI
1 P 27 26 25 2* 2 7 2 7 0 NUMER INFORMACJI
1 5 RE- | RE- | RE- RODZAJ —_— 5 STAN 39 Z GvEACZONY
ZERWA |ZERWA | ZERWA SYGNALIZACJI 11 = NIEOKRESLONY
______ 00 = NIEOKRESLONY
) B MILISEKUNDA " |
27 I 26 l 25 24 l 23 l 22 2! l 20 :
|
SEKUNDA MILISEKUNDA ,
1 B 25 2¢ 23 22 2! 20 2° 28 g
| | | | CZAS ZDARZENIA
1
. . GODZINA MINUTA g !
21 20 25 [ 2* 23 2 2 2 |
I
5 i
" . DZIEN MIESIACA GODZINA . |
2 | 23 | 22 l 2 i 29 2t | 22 | 24 : .
........ = |
1 P SUMA KONTROLNA 0
1 1 0 0 0 1 0 1 1 0 0 BAJT STOPU = 16H

1.4. Zdarzenie pomiarowe (SO — > SC) (8- lub 11-bitowe)
Dotvczg przekroczenia limitdw gornveh lub dolnych lub skoku pomiaru o +/- programowang wartosc.

STOP PARITY D7 D6 DS D4 D3 D2 D1 DO START
] 1 0 1 i 0 1 0 0 0 0 BAJT STARTU = 68H
1 1 0 0 0 0 0 1 0 0 0 L = LICZBA BAJTOW DANYCH
1 1 0 0 0 0 0 1 0 0 0 L (POWTORZENIE)
1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 BAJT STARTU = 68H
1 P 0 I 0 ADC DFC 1 J 0 [ 0 l 0 o} BAJT FUNKCYJNY
1 P 27 | 28 25 2° 23 |2 2 2 0 ADRES STACJI )
1 P 2° | 2° /B=0) 0 0 0 ;1 1 0 RODZAJ INFORMACJI
1 P 27§ 2% g o2t o2t 2 g B B 2 0 NUMER INFORMACJI
1 P 27 28 25 2¢ 28 Z ¥ 2 0 WARTOSC POMIARU
R N N A A R N R
1 P SUMA KONTROLNA 0
1 1 0 0 0 1 0 1 1 0 0 BAJT STOPU
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2. POMIARY CYKLICZNE I SYGNALIZACJA

2.1. Wywolanie informacji cyklicznych sporadycznych (ramka sterujgca STR) (SC — > SQO)

STOP PARTTY D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 DO START
1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0
1 1 0 0 0 0 1 0 0 0 0
1 1 0 0 0 0 1 0 0 0 0
1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0
1 B 0 J 1 FCB FCV=1 1 1 0 I 1 0 0
1 P 27 2 25 2¢ 2 22 2! 20 0
1 | | |

1 p 29 28 B 24 23 22 2 20 0
I | | |

1 P 27 28 25 2" 23 22 21 20 0
1 | | £ I

1 P 27 l 25 25 l 2“ J 23 I 22 l 21 20 O

l p 7% 214 7‘)‘13 212 211 210 2'3 28 0
| I | | | E

1 P 27 28 28 24 23 22 2! 20 0
| 1 l | I I

l P Z 2‘.&; 21’5 212 211 210 29 28 0
| | | | i |

1 p CRC 1 0

1 P CRC 2 0

1 P SUMA KONTROLNA 0

1 1 0 0 0 1 0 1 1 0 0

2.2. Pomiary cykliczne 8-bitowe

STOP PARITY D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 DO  START
1 1 0 Lol 0 1 0 0 0 0
1 P 27 l 28 28 2% 2 22 2V 2° 0

| | | | |
1 P 27 26 2% 24 2 22 21 20 0
1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0
1 P 0 |0 ACD DE [ 1 | 0 0 0 0
1 P 2 26 25 2° 23 | 22 | 21 20 0
1 1 0 0 |B=11{o0 i 0 1 0
s o1 z ’
1 P 27 26 25 2 2 22 21 20 0
| | | | | .
POMIAR 1
! P 27 26 25 2t 22 22 21 20 g
| ! | | l |
POMIAR 2
1 P . 0
27 28 28 24 23 22 21 20
| 1 I | | |
POMIAR 3
I 13 27 26 25 2 23 22 21 20 0
| | [ [ | l
POMIAR 4
1 p 0
27 26 25 24 2 22 21 20
| i | I | |
POMIAR 5
: & 27 26 25 2% 2 22 21 20 0
| | | | | [
POMIAR 6
. d 27 28 28 2% 2 22 2t 20 |0
| | | [ f [
POMIAR 7
1 E 27 26 25 2 2 92 21 20 0
| [ | 1 { |
POMIAR 8
1 P 27 25 25 2H 23 22 21 20 0
| l I | | |
1 P e l Z, [ Ze ! %y J B l 2o [ . 2y 0
POMIAR 1
1 P 27 l 26 I 25 l Pl { 28 I 24 I 2 23 0
1 P ITD. 0
1 P SUMA KONTROLNA 0
1 1 0 0 0 1 0 1 1 0 0

BAJT STARTU = 68H

L = LICZBA BAJTOW DANYCH

L (POWTORZENIE)

BAJT STARTU = 68H

BAJT FUNKCYJNY

ADRES STACJI

RODZAJ WYWOLYWANEJ INFORMACJI

NUMER WYWOLYWANEJ INFORMACJI (BLOKU)

!
BLOK SZYBKICH
SYGNALOW
REGULACYJNYCH

16 - BITOWE ZABEZPIECZENIE KODOWE

BAJT STOPU

BAJT STARTU = 68H

L = LICZBA BAJTOW DANYCH
L (POWTORZENIE)

BAJT STARTU = 68H

BAJT FUNKCYJINY

ADRES STACJI

RODZAJ INFORMACJI

NUMER BLOKU INFORMACJI
]
|
!
I
|
1
|
|
I
|
I

WARTOSCI POMIAROW
GRUPA 1

nn
i

|
MAX 14 GRUP POMIAROWYCH
PO 9 BﬁJTOW

BAJT STOPU
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2.3. Pomiary cykliczne 11-bitowe

STOP PARITY D7 D6 D5 D4 D3 D2 )l DO START
1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 BAJT STARTU = 68H
1 P 27 | 28 | 28 | 2 I i | 72 | 24 | 29 0 L = LICZBA BAJTOW DANYCH
1 P 27 . 2% 25 24 23 22 2! 20 0 L (POWTORZENIE)
1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 BAJT STARTU = 68H
1 P 0 | 0 ACD DCF |.1 | 0 | 0 ; 0 0 BAJT FUNKCYJNY
1 P 27 | 28 25 ik | 2 | 22 l 21 | 20 0 ADRES STACJI
1 1 0 | 0 B=1 o | 1 | 1 0 41 0 RODZAJ INFORMACJI
1 P 27 | 26 L 25 ; 24 | 23 | 22 | 21 | 20 0 NUMER BLOKU INFORMACJI
“““““ T
7 [ s 4 3 2 1 ] .
! P 2 2 2 2 2 (I I 0 WARTOSC 1 POMIARU
7 - ZNAK POMIARU
1 p z L W Ll 20 g0 28 0 B iy, U
ZERWA | ZERWA |ZERWA |ZERWA [ | ’
-------- 4
I P 0 i
POMIAR 2
1 P 0 !
~~~~~~~~ )
1 P ITD. 0
""""" b
il P 0 i )
MAX 112 POMIAROW
1 P 0 i
________ 4
1 P SUMA KONTROLNA 0
1 1 0 0 0 1 0 1 1 0 0 BAJT STOPU = 16H

2.4. Przekazanie bloku sygnalizacji (na zadanie stacji centralnej)

STOP PARITY D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 DO START

1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 BAJT STARTU = 68H
1 P 27 | 2¢ | 25 l 2 | 2 l 22 | 21 | 29 0 L = LICZBA BAJTOW DANYCH
1 P 27 ol 26 25 24 23 22 22 2° 0 L (POWTORZENIE)
1 1 0 1 1 1 0 1 0 0 0 0 BAJT STARTU = 68H
1 P 0 | 0 ACD DCF 1 ! 0 ' 0 | 0 0 BAJT FUNKCYJNY
1 P Z 1 25 2= gt | 2 | 22 | 7L I 2° 0 ADRES STACJI
1 1 0 | 0 |B=1| 1 | 0 | 0 1 | 0 0 | RODZAJ WYWOEYWANEJ INFORMACJT
1 P 27 | 28 | 25 [ 24 | 23 | 22 l 21 | 28 0 NUMER WYWOLYWANEJ INFORMACJI (BLOKU)

------ s |

1
! ? As | Az g Ae | A | A Ay Ay A : SYGNALIZACJA STANU
STACJI OBIEKTOWEJ (ALARMY

1 P Ae L Ais 1 Ay [ Als l Alll A l Ao J Ag 0 ) 1 ( )

-------- -+
1 P Se | S7 | Se | Ss | Su| S [ S| S 0 l
i p 0 BAJTY SYGNALIZACYJNE

MAX 250 BAJTOW

1 P 0 :

________ -
1 P SUMA KONTROLNA 0
1 1 0 0 0 1 0 1 1 0 0 BAJT STOPU
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3. Rozkazy sterujace impulsowe (SC — > SO)

STOP PARITY D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 DO START
1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 BAJT STARTU = 68H
1 1 0 0 0 0 0 1 0 1 0 L = LICZBA BAJTOW DANYCH
1 1 0 0 0 0 0 1 0 1 0 L (POWTORZENIE)
1 1 0 1 1 0 1 0 0 0 0 BAJT STARTU = 68H
1 P 0 1! FCB |FCV=1l 0 0 1 | 1 0 BAJT FUNKCYJNY
1 P 27 | 268 2% 24 | 23 | 22 | 2! l 20 0 ADRES STACJI
1 2 2° | 28 |B=0 0 | 0 4y 1 1 ;0 0 RODZAJ INFORMACJI RI = 6
1 P 27 28 25 2% 2 22 2! I 20 0 NUMER ROZKAZU
10 - CZONY
1 P RE- RE- RE- RE- RE- RE- ZAE. /WYL. 0 01 - CZONY
ZERWA |ZERWA | ZERWA | ZERWA | ZERWA | ZERWA 11 - KASOWANIE DO USTALONEGO STANU
| 00 - REZERWA
1 P CRC 1 0
16-BITOWE ZABEZPIECZENIE KODOWE CRC
1 P CRC 2 0
1 P SUMA KONTROLNA 0
1 1 0 0 0 1 0 1 1 0 0 BAJT STOPU

4. SYGNALY NASTAWIAJACE/REGULACYJNE (8-, 11-, 16-bitowe) (SC — > SO)

Moga byé wysylane pojedynczo lub w blokach po kilka jednocze$nie (wyroznienie bitem B 1 dlugoscig bloku
danych).

STOP PARITY D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 DO  START
1 1 0 1 1l 0 ;1 ;0 ;0 ;0 0 BAJT STARTU = 68H
1 p 27 | 2t 25 | 2 2 22 2ty 20 0 L = LICZBA BAJTOW DANYCH
1 P 27 | 2:¢ | 25 | P 1 23 i 22 | 23 | 29 0 L (POWTORZENIE)
1 1 o ! 1 0 1L 0 ;0 0 0 BAJT STARTU = 68H
1 P 0 | 1 FCB [Fv=1) 0 0 | 1 1 0 BAJT FUNKCYJNY
1 P 27 | 2° 28 2 | 2?2 g o2b 2 0 ADRES STACJI
1 1 o o0 |B=1| 0 ;0 ;1 ;1 ;1 0 RODZAJ INFORMACJI RI = 7
1 p 27 2% 2 2t 2 2 2 g 0 NUMER BLOKU WARTOSCI NASTAWIAJACYCH
________ =
7 6 5 4 3 2 1 0 oy
; . 2 0 - . WARTOSC SYGNARU 1
1 P z gEe) sy g g gu o g g o ogs g o TRERs O = &y LSS
| l l | | (IRl I T J
"""" -1
1 P 0 )
WARTOSC SYGNAEU N
1 P 0
________ 4
1 p CRC 1 0
16 - BITOWE ZABEZPIECZENIE KODOWE CRC
1 P CRC 2 . 0
1 P SUMA KONTROLNA 0
1 1 0 0 0 1 0 1 1 0 0 BAJT STOPU = 16H
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5. Odczyt stanu licznikow (8-dekadowych)

STOP PARITY D7 D6 D5 D4 D3 D2 D1 DO  START
0 1 1 0 1 0 0 0 0 BAJT STARTU = 68H
: ! I 1 I I | I I
1 P 77 | 26 [ 25 | 2 | 23 | 22 | 2t | 29 0 L = LICZBA BAJTGW DANYCH
1 P 27 | 2. | 28 | o | 2 I 2° | 2% I 20 0 L (POWTORZENIE)
1 1 0 I 1 1 0 1 | 0 | 0 I 0 0 BAJT STARTU = 68H
1 p 0 I 0 ACD DCF 1 | 0 I 0 | 0 0 BAJT FUNKCYJNY
1 P 27 | 26 25 24 | 22 I 22 | 23 I 29 0 ADRES STACJI
1 1 0 | 0 B =1 1 I 0 I 0 | 0 | 0 0 RODZAJ INFORMACJI RI = 16
1 P 27 I 2% 25 I 24 | 2 | 22 | 21 I 20 0 NUMER BLOKU INFORMACJI
GODZINA MINUTA Z - ZNAK LICZNIKA 0 =+, 1 = -
1 p 0 D - RODZAJ ZLICZANIA O = BINARNE, 1 = DZIESIETNE
2! | 2 2% I 2" I 28 22 | 2! | 2° RS - WSKAZNIK WYZEROWANIA %
0 = BEZ ZEROWANIA
" . DZIEN MIESIACA GODZINA " L= ggg%$¥U203ﬂq,WYZEROWANY 0D OSTATNIEGO
2" 23 22 2 z8 2t 23 22 ER - WSKAZNIK BLEDU O = BEZ BLEDU, 1 = BEAD
________ iy |
RE- RE- RE- RE-
: F ZERWA | ZERWA | ZERWA | ZERWA = B B2 R g
y " DEKADA 2 DEKADA 1 0
23 22 21 20 23 22 23 I 29
I | | I |
1 P DEKADY. 4 DEKADA 3 0 STAN LICZNIKA 1
[ | | | | |
i B DEKADA 6 DEKADA 5 0
l ] | | | I
i B DEKADA 8 DEKADA 7 0
| I | 1 | L P
1 p o}
I | I | | | 1
1 P 0
I I | | | | 1
1 I3 | | [ I I | | 0 STAN LICZNIKA n
n = max 32
1 P 0
| | | | | | |
1 p ’ 0
1 | 1 ) 1 | S BT T 4
1 P SUMA KONTROLNA 0
1 1 0 0 0 1 0 1 1 0 0 BAJT STOPU = 16H
INFORMACJE DODATKOWE
1. Instytucja opracowujaca norm¢ — Instytut Energetyki — War-  IEC Publication 625-2-1980 Part 2: Code and format conventions
szawa. CCITT V.24 List of Definitions for interchange Circuits between

2. Normy zwiazane
PN-83/T-06536 System interfejsu dla programowanej aparatury po-
miarowej. Przesyl informacji bajty-szeregowo, bity-rownolegie
PN-69/E-02031 Przemystowe zaktocenia radioelektryczne. Dopusz-
czalne poziomy
3. Normy i dokumenty miedzynarodowe
RFN DIN 19244-1986 Fernwirkeinrichtungen und Ferwirksysteme
IEC Publication 625-1-1979 Interface Systems for programmable
meansuring equipment (byte serial bit parallel) Part 1: Functional
specifications, Electrical specifications, Mechanicalt specifications,
System aplications and requirements for the designer and user

Data-Terminal Equipment and Data
Equipment. Geneva. 1964

CCITT V.28 Electrical Characteristics for unbalanced Double-
-Current Interchange Circuits. Geneva, 1972

CCITT V.10 Electrical Characteristics for unbalanced Double-
-Current Interchange Circuits for general Use with Integrated
Circuit Equipment in the field of Data Communications. Geneva,
1976
4. Autorzy projektu mormy — mgr inz. B. Rudnicki. mgr inz.

M. Jaworski, mgr inz. W. Kotosowski, mgr inz. J. Piotrowski, mgr
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