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URZĄDZENIA 3292-01 'TELEKOMUNIKACYJNE 
SZczEG6LNeGO Telemechanika w energetyce Zamiast 
PRZEZNACZENIA Wymagania ogólne BN-73/3292-01 

, 

I. WSTĘP 

1.1. Przedmiot nonay. Przedmiotem normy są wyma
gania ogólne dotyczące funkcji i sposobu działania oraz 
podstaw'owych parametrów urządzeń i układów tele
m~chaniki stosowanych w energetyce. 

"1.1. Z.kres stosow .... aonny. Normę stosuje się przy 
konstruowaniu i produkcji nowych ur?ądzeń telemecha
niki oraz projektowaniu układów telemechaniki dla 
potrzeb energetyki. 

1.3. Określeni. 
1.3.1. telemechanika - dziedzina techniki obejmują

ca zagadnienia teorii i praktyki przesyłania na odleg
' łość_ informacji do celów nadzoru. sterowania lub cał
kowitej autom~tyzacji p'rocesów technologicznych. 

1.3.1. uk •• telemedlanlkl- zestaw urządzeń i środ
ków technicz"'yćh umo:tliwiający przekazywanie na od
ległość , informacji pomiarowych. sygnalizacyjnych. ste
rowniczych itp. 

1.3.3. IIrqdzeale telelMdl •• lki - zespół środków te
chnicz,nych przeinaczonych do: zbierania. przetwarza
nia. nadawania i odbioru do/z kanałów transmisyjnych 
informi(cji przekazYW!łnych między ' źródłem i ujściem 
informacji. " • 
, 1.3.4. aadajalk telenwdl.aikr - urządzenie. którego 
zadaniem jest, pobranie informacji od jej źródeł i prze
kazanie ich w odpowiedniej formie do u1'ządzeń odbior-

"czych. ,-
1.3.5. ,odbloralk teJe.-c .... 1k1 - urządzenie. którego 

zadaniem jest odbiór informacji przychodzących od na
dajnika lub nadajników i przekazanie ich w odpowied
:niej ,formie do urządzeń zewnętrznych. 

1.3.'. ka.at tr .... ml.yjny - zespół środków technicz
nych umo:tliwiający przesyłanie informacji między na
dajnildem i odbiornikiem telemechaniki. 

1.3.7. telemetri. (TM) ~ technika mierzenia dowol-, 
nych wielkości i automatyczne przekazywanie wyników 
tych pon1iarow , ~a odległość. 

, 1.3.'.telesypaUzacja(TS) - przekazywanie auto
matyczne na odległość sygnałów określających stan do
wolnych elementów lub urządzeń dwupoło:teniowych. 
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1.3.9. telesterowanie (TSt) - przekazywanie na od
logłość dwustanowych sygnałów sterowniczych wpro
wadzonych do urządzenia telemechaniki przez dyspozy
tora. powodujących załączenie lub wyłączenie urządzeń 
w obiekcie energetycznym. . 

1.3.1'.4elereplac:ja (TR) - przekazywanie na odle
głość sygnałów regulacyjnych wprowadzanych do urzą
dzenia telemechaniki przez regulator automatyczny lub 
przez dyspozytora i powodujących ciągłą lub skokową 
zmianę regulowanego parametru w obiekcie energetycz
nym. 

1.3.11. bit - w zapisie dwójkowym jedna z dwóch 
cyfr O lub l. 

1.3.11. słowo - umowna sekwencja bitów, którą 
traktuje się jako wydzieloną jednostkę danych. 

1.3.1~. telegram telemech.alkl - zbiór słów lub bi
tów przekazywanych między nadajnikiem i odbiorn~
kiem telemechaniki w celu realizacji określonego zada
nia. 

1.3.14. c:zę6ć adresowa telecn ... telellleClaaalki -
zbiór bitów identyłikujący obiekt lubli ośrodekdysp0-
zytorski. do/z którego przekazywane są informacje 
lub~dentyfikujący numer słowa informacyjnego. 

1.3.15. c:~ łafOl1llleyjaa teleanmu telemec:haaUd -
słowo (a). w którym (ch) przekazuje się: wartość sygna
łu pomiarowego. regulacyjnego. stany urządzeń telesyg
nalizowanych. sygnały sterujące. telepolecenia. 

1.3.16. c:zę6ć ol'lallłzac:yjaa telegramu tele_cha.iki 
- zbiór bitów określający co najmniej rodzaj przeka- ' 
zywanych informacji: 

a) rozkaz załączyć lub wyłączyć. 
b) rozkazy specjalne. np: przesłać informacje. powtó

rzyć informacje. 
c) sygnały specjalne. np: odbiór błędny. odbiór po

prawny. 
d) informacje dotyczące początku i końca transmisji. 
1.3.17. czę6ć kOlItroIlII telearamll telen.ec:hallikl -

zbiór bitów, który umownie określa układ znaków lo
gicznych w pozostałych częściach telegramu. w sposób 
pozwalający na wykrycie błędów w' przekazywanym te
legramie zgodnie z założonym odstępem Hamminga. 

Zgłoszona przez Instytut Energetyki 
Ustanowiona przez Ministerstwo Górnictwa i Energetyki dnia 27 czerwca 1985 r. 

jako norma obowi~ujlłca od dnia 1 stycznia 1986 r. 
(Dz. Norm. i Miar nr 15/1985 poz. :zg) 
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1.3.18. inteńejs we~cia-wyjścia telemechaniki (inter
fejs) - system sygnałów i połączeń zapewniający 

współpracę między urządzeniami telemechaniki a urzą
dzeniami zewnętrznymi. 

1.3.19. transmisja cykliczna - ciągłe przekazywanie 
w kolejnych bezpośrednio po sobie następujących cy
klach wszystkich danych wprowadzonych na wejście 

. nadajnika telemechaniki. 
1.3.20. transmisja spontaniczna - przekazywanie da

nych tylko w przypadkach zmiany wartości lub stanu 
na wejściu nadajnika telemechaniki . 

2. WYMAGANIA OGÓLNE 

2.1. Zasady ogólne, podstawowe parametry 
2.1.1. Urządzenia telemechaniki powinny mieć budo

wę modułową i umożliwiać łatwą zmianę realizowanych 
funkcji, struktur sieci oraz ilości przekazywanych infor
maCJI. 

P, 0111""""0. 

Iłybrydowa (mieszana) 

2.1.2. Sieć telemechanłki może przyjmować konfigu- . 
racje: punkt-punkt, promieniową, wielopunktową, li
niową, pierścieniową lub hybrydową (mieszaną) rys. 1. 

2.1.3. Struktura typowa teleeraDlÓw ~Iemechanłki 
przekazujących informacje powinna' zawierać część: 

organizacyjną adresową (identyfikacyjną) informacyjną, .. 
kontrolną (rys. 2) i składać się ze słów 8-bitowych . 

2.1.4. Systemy telemechaniki powinny opierać się na 
szeregowej transmisji znaków binarnych o stałej długo~ 
ści. wyróżniających się ' dwoma -poziomami sygnału. 

2.1.S. Bity telemetrU podczas przekazywania powinny 
przyjmować kolejno wartości 2 .... 2J

, 22, 2'. 2°. 

2.1.6. Przekazywanie informacji może nastąpić: 
- spontanicznie po zmianie stanu elementu sygnilli

zowanego, 
na żądanie dyspozytora, 

- cyklicznie, samoczynnie. 

Liniowa 

CI 
CI 
łl 

O 

.~ 

ośt-od.k dyspmyIcnki 

~wny o~k dyspOZytorski 

otMkt et -\jI'ł)CJJ i)' 

punkt zlMronia, 
I<orrIUIac;II informacji 

, . 

Rys, I. Konfiguracja sieci . I'N~ 85/3292-01- tl 

GRANICA I I ! : 
I CIIGANIZ.łCJA, IIENTYFII<.łCJA l, INFClRIoW;.IA I 

m~ . 1 

PClClqttk Rocbaj Typ 'MJr1ośC 

ttllgramu inłormoc:ji ad,..u Stan 

Rozlcaz 

Specyfikacja - obiekt ..,_. 
-oirodMc 

dialogu np : dyapaz)b liki 
-wy~ -sIowa 
- ocIpcMieciż 

Za~l<ani.e 

przed . ta .... IU 

bł'~dQmi 

wg 2,1.8 
2.1.9 

itp. 
Bit(y) mrt Bity informacyjne kJ:ł101rw- Bił(y) stop 

... ---- 1Ii~ bloku In · s~wl 
T •• gram t ... meehaniki 

Rys, 2, Typo~a struktura telegramów telemechaniki 
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2.1.7. Informacje pnckazywane spontanicznie powin
ny być zabezpieczone przed zagubieniem lub prze kła
mal11em. 

2.1.8. Informacje przekazywane spontanicznie i na żą
danie dyspozytora powinny być zabezpieczone przed 
błędami ·1<odem redundacyjnym o odstępie Hamminga 
nie mniejszym niż 4. 

2.1.9. Informacje przekazywane cyklicznie w sposób 
ci.!gły powinny być zabezpieczone przed błędami ko
dem redundacyjnym o odstępie Hamminga nie mniej
szym niż 2. 

2.1.10. Układy sygnalizacji zainstalowane w urządze· 
niach telemechaniki powinny umożliwiać szybkie wykry~ 
wanie błędów w praCy oraz lokalizację uszkodzeń 

. obwodów i podzespołów urządzeń telemechaniki. 
2.1.11. Informacje, w których przy odbiorze zostaną 

stwierdzone błędy, nie mogą być wyprowadzone z urzą
dzCJ'1 telemechaniki do dalszego wykorzystania. 

2.1.12. Uszkodz.enia lub zakłócenia w pracy urządzeń 
telemechaniki powinny być zasygnalizowane dyspozyto
rowi za pomocą sygnału optycznego i akustycznego. 

2.1.13. Obwody wejściowe i wyjściowe informacji 
w urządzeniach telemechaniki powinny być dwóch ro

. dzajów: 

a) indywidualne do połączenia oddzielnych źródeł 

i ujść informacji, 
b) interfejsy do podłączenia zewnętrznych urządzeó 

przetwarzania informacji. 
2.1.14 .. Inteńejs urządzeń telemechaniki do podłącze

nia zewnętrznych urządzeń przetwarzania informacji 
pOWIJ1len być przedmiotem normy przedmiotowej, 
w której należy określić: 

zestaw sygnałów interfejsu, 
poziomy sygnałów, 
zależności Ci:asowe między sygnałami, 
czasy narastania i opadania zboczy sygnałów, 
obciążenia wnoszone przez układy odbiorników 

· sygnułów stosowanych w urządzeniach. 

_. dopuszczalne obciążenia dla układów nadajników 
'sygnałów s'tosowanych w urz,!dzeniach, 

parametry linii transmisyjnych. 

- określenie typu złącza. 

- przyporządkowanie sygnałów interfejsu puszcze-
gólnym stykom złącza. 

2.1.15. Nadajnik/odbiornik telemechaniki pOW111lCn 
być wyposażony w dwa niezależne wyjścia/wejścia przl~
znaczone do współpracy z kanałami transmisyjnymi 
w celu umożliwienia nadawania informacji dwoma ka'· 
nalami jednocześnie i dokonania przez odbiornik auto
matycznego wyboru kanału sprawnego. 

2.1.16. Sterowanie kanałów tranSmiS)ijnyeh przez 
urządzenia telemechaniki powinno następować: 

a) przez zwierania obwodu wejściowego kanału trali:',
misyjnego lub 

b) impulsami prądowymi dwukierunkowymi ±20 mA. 
2.1.17. Sterowanie urządzeń telemechaniki przez ka

nały transmisyjne powinno następować: 
a) przez zwit~runie ob\vodu wyjściowt'go kanału trans·· 

misvJ·ne;.:o lub 
~ ~ 

bl impulsami prądowymi dwukierunkowymi +20 mA 
przy rezystancji obciążenia do l k n. 

2.1.18. Szybkość modulacji kanałów transmisyjnych 
przez nadajnik urządzdl telemechaniki może być wy
brana z szeregu wartości: 50, 100. 200, 600. 1200. 
2400 Bd. 

2,1.19. Zasilanie urządzeń telemechaniki. powinno być 
zrealizowane prza. źródła jednofazowego prądu prze
miennego 220 V oraz/lub baterii prądu stałego () 11,-" 
pięciu znamionowym Ul! 24 lub 48 V z uZlcmJOl1y ·'n 

biegunem dodatnim. 
2.1.20. Zanik i ponowne pojawienie się napięci <l la .. 

silającego urządzenia telemechaniki powinno Sp0V,OÓ \)' 

wat~: 

samoczynr'i! aktuali:.::ację infurma..:ji zapi~cltlyd, 

w pamięci ur7~jd/eń tclemech:wiki hez udziaJu dy:;pm~ .. 
tora lub 

- sygnalizację informująq okoniecmości de,kc'm;
nia aktualizacji 'I inicjatywy dyspcąj;,,'ra. 

2.1.21. Indywidualne olmooy wejść i wyj~ć syglłahH~ 
~:yfrowych powinny być zasilane z ZeWllt;'trzneg') :,yódlii 
prądu stałego o napięciu znamionowym U" r{)W~lVF, ,'-i 

! ub 4R V, podłąclOneg() wg rys. J. 

KCrlar)' Obiekt 

energetycz.n y tro.nsmisj'~ 

Oł'I,jcek 

d'jspozyto:ski 

,/_1- I 

t----.I we: 
~I' URZĄDZENIE -ł--i URZĄDZENIE 

TElEMECHANIK _:..EMa::HANI K i ~--~ '~--.. ----------~' 
I 

wy: 

~ - "tyki s)I9l"albwe 

-0-_. przeKaźniki 

indywidualnYl;o obwud{)\\ 

~ 
w .-ł<J-- diody Ilimii!E'SCl?rlcyjne 

._.../......_ pr2e~cznik; !>:-erownicz.e 
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Do zasilania diod luminescencyjnych dopuszcza się 

napięcia 12 V z odrębnego zasilania prądem stałym . 

2.1.22. Parametry cyfrowych sygnałów wejściowych 

I wyjściowych dla obwodów zasilanych z zewnątrz źró
deł zasilania powinny odpowiadać wartościom poda
nym w tab!. I. 

Tablica 1 

Rodzaj Poziom sygna-
sygnału łu lub stan Parametry sygnału Uwagi 

obwodu 

poziom wy- min 70% } U" wg 
soki H nom 100% 2.1.19 

max 125(1/ 
I nuIX wybrany z sze-
regu wartości t, 5, 

Wejścio-
to, 50 mA 

charakIe-
wy (we) poziom nis- min -5%} U" wg ryslyka 

ki l nom 0% 2.1.19 dyna-
max 15% ml\::ma 

czas I rwania mm 10 ms 
sygnałów 

sygnału 
cyfrowych 
(rys. 4) 

czas pono- min tO ms 
WIeOla sy-
gnału 

czas przeJ- max 4 ms 
ścia 

H-l, l-H 

obwód rezystancja 
zwarly nom O n 

mali 150 n 
I mu wybrany z sze-
regu wartości 0,1 : 

WyjŚcil)-
0,4: I: I.S A -

wy (wy) obwód rezystancja 
otwarty mm 50 kU 

nom 00 

- Im. , 0,2 mA przy 
125% U" 

Poziom H 

2.2. Telesygnalizacja 
2.2.1. Urządzenia telemechaniki powinny umożliwiać 

wprowadzenie, przekazanie i odbiór telesygnalizacji je
dnobitowej i dwubitowej . 

2.2.2. Wprowadzenie do urządzed telemechaniki tele
sygnalizacji dwubitowej powiono następować przy za
chowaniu następującej zasady: 

a) stanowi zamknięcia łącznika lub stanowi załącze
nia urządzenia automatyki odpowiada na wejściu na
dajnika telemechaniki zwarcie jednego zestyku sygnało
wego i rozwarcie drugiego (ZW), 

b) stanowi otwarcia łącznika lub stanowi wyłączenia 
urządzenia automatyki odpowiada odwrotny stan zesty
ków sygnałowych (ZW). 

2.2.3. Przekazywanie teletransmisji dwubitowej powin
no następować wg zasady, że każda para bitów okreś
lająca stan jednego łącznika lub stan urządzenia auto
matyki ZW lub ZW powinna zajmować w słowie infor
macyjnym dwie sąsiednie pozycje, przy czym stan Z (Z) 
powinien być przekazywany przed W (W) niezależnie 
od organizacji słowa. 

- -2.2.4. Stan Z i W oraz Z i W. Stanowi Z i W (zwar-
te ;zestyki sygnałowe na wejściu nadajnika telemechani
ki) przy przekazywaniu teletransmisji dwubitowej powi
nien w słowie informacyjnym odpowiadać znak ~ l" , 
a stanowi Z i W (rozwarte zestyki sygnałowe na wej
ściu nadajnika telemechaniki) znak "O". 

2.2.5. Stan zwarcia zest,ku sygnałowego na wejściu 
nadajnika telemechaniki. Stanowi zwarcia zestyku sy
gnałowego na wejściu nadajnika telemechaniki podczas 
przekazywania sygnalizacji jednobitowej powinien w sło
wie informacji odpowiadać znak ~ I", a stanowi . roz
warcie znak ,,0" , przy czym dopuszcza się przekazy
wanie dodatkowo znaków zanegowanych w celu pod
wyższenia niezawodności transmisji. 

Czas Cms tJwania Cms Cms pel tO • a ob 
--~p~~ ~~~~~~~~~~~~ 

L-H 

18N-85/3292-01-41 

Rys. 40 Charak terystyka dynamiczna sygnałów cyfrowych 

2.1.23. Wejścia analogowe urządzeń telemechaniki po
winny być przystosowane do przyjmowania sygnałów 
stałoprądowych o wartościach: 

a) O -;- 20 mA lub 
b) -5 mA .. , O ... +5 mA i O -;- 5 mA. 
Inne wartości sygnałów są dopuszczalne wg uzgod

nień między wytwórcą urządzeń i użytkownikiem. 

2.1.24. Obwody wejściowe i wyjściowe urządzeń tele
mechaniki powinny być wyposażone w układy separacji 
galwanicznej, 

Wytrzymałość elektryczna izolacji powinna być 

określona w normie przedmiotowej. 

2.2.6. Jedno 8-bitowe słowo informacji można wyko
rzystać do przekazywania 8 sygnałów jednobitowych 
lub 4 sygnałów dwubitowych. Zaleca się przekazywanie 
sygnałów jednobitowych i dwubitowych w oddzielnych 
słowach. 

2.2.7. Telesygnały stanu łączników oraz telesygnały 
ostrzegawcze (zakłóceniowe) nie powinny być przeka-' 
zywane w jednym słowie telesygnalizacji. 

2.2.8. Przekazywanie jednego słowa przy telesygnallza
cji spontanicznej z obiektu do ośrodka dyspozytorskiego 
nie powinno trwać dłużej niż 2 s, licząc od momentu 
zaistnienia zmiany w obiekcie do momentu odebrania 
tej zmiany w ośrodku dyspozytorskim . 
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2.2.9. Telesygnalizacja podczas przekazywania infor
macji powinna mieć pierwszeństwo przed telesterowa
mem. 

2.3. Telesterowanie 
2.3.1. Fonnowanie i nadawanie rozkazów może być 

wykonywane po uprzednim załączeniu do pracy układu 
zdalnego sterowania w ośrodku dyspozytorskim za po
mocą wspólnego klucza. do którego powinien być zain
stalowany zamek na tablicy lub pulpicie sterowniczym. 

2.3.2. TabUce oraz pulpity sterownicze powinny być 
wyposażone w lampki sygnalizujące gotowość obiektu 
do zdalnego sterowania oraz sprawności urządzeń tele
mechaniki. 

2.3.3. Fonnowanie każdego rozkazu powinno być 

dwuetapowe. 
Etap pierwszy - przygotowawczy określa obiekt oraz 

łącznik lub urządzenie automatyki. które będzie 

zdalnie sterowane. 
Etap drugi - wykonawczy określa rodzaj sterowania. 

tzn. załączenie lub wyłączenie wybranego uprzednio 
, łącznika lub urządzenia automatyki i powoduje 
:; wprowadzenie rozkazu do nadajnika telesterowania. 

Przed wprowadzeniem rozkazu sterowniczego do na
dajnika dyspozytor powinien mieć możliwość spraw
dzenia części rozkazu sformowanej podczas czynno
ści przygotowawczej i skasowania jej w przypadku 
stwierdzenia błędu. 

2.3.4. Układ fonnowania i wprowadzania rozkazów 
do nadajnika telemechaniki oraz obwody sterowania po
winny zostać po mldaniu rozkazu wyzerowane automa
tycznie. 

2.3.5. Jednokrotne pobudzenie elementów manipulacyj
nych na tablicy lub pulpicie sterowniczym może spo
wodowąć uformowanie i nadanie tylko jednego roz
kazu. 

2.3.6. Pi-zedłużenie czasu jednorazowego oddziaływa
nia przez dyspozytora na elementy manipulacyjne po
nad niezbędny okres nie może doprowadzić do po
wtórnego lub kilkukrotnego nadania rozkazu. 

2.3.7. Jeden rozkaz sterowniczy może powodować 
w jednym obiekcie załączenie lub wyłączenie tylko jed
nego łącznika lub urządzenia automatyki, lub przesta
wienie zaczepów transformatora o jeden stopień. 

2.3.8. Obwody wejściowe i wyjściowe urządzeń tele
mechaniki powinny być zabezpieczone przed wprowa
dzeniem oraz wyprowadzeniem więcej niż jednego roz
kazu podczas jednej operacji telesterowania. 

2.3.9. Potwierdzenie wykonania rozkazu zostaje prze
kazane z obiektu automatycznie w ramach telesygnali
zacji zmiany stanu położenia. 

2.3.10. Załllczenie i wyłęczenie elementu sterowanego 
w obiekcie powinno odbywać się dwoma niezależny
mi rozkazami. 

2.3.11. Rozkazy na wyjściu odbiornika telemechaniki 
powinny być wyprowadzane w postaci impulsów o cza
sie trwania nastawianym jednakowo w granicach od 
0,1 do 10 s. dla całego urządzenia. 

2.3.12. Czas przekazywania rozkazu od momentu 
wprowadzenia rozkazu do nadajnika do momentu wy-

prowadzenia tego rozkazu z odbiornika nie powinien 
przekroczyć 2 S. 

2.3.13. Zabezpieczenie kodowe podczas transmisji te
lesterowania powinno mieć odstęp Hamminga nie mniej
szy niż 4. 

2.4. Telemetria 
2.4.1. Sygnał na wyjściach analogowych przetworników 

pomiarowych oraz urządzeń telemechaniki powinien 
mieć postać prądu stałego o charakterze wymuszonym. 

2.4.2. Przetworniki pomiarowe dla celów telemechani-
ki powinny być oddzielne. 

2.4.3. Elektryczne analogowe przetworniki pomiarowe 
wielkości elektrycznych powinny odpowiadać wymaga
niom PN-77/E-06520. 

2.4.4. Zakresy znamionowe sygnału wyjściowego sta
łoprądowego przetworników pomiarowych oraz urzą
dzeń telemechaniki powinny przyjmować wartość wg 
tabl. 2. 

Tablica l 

Granica dolna Granica górna Rezystancja obciążenia 
mA mA kn 

O 20 0-H>,5 

O 5 0+2,0 
-5 5 0+2,0 

2.4.5. Wartości znamionowe prądów i napięć wypro
wadzanych z przekładników pomiarowych na wejścia 
przetworników pomiarowych powinny wynosić: 

l, = I lub 5 A, Uz = 100 V. 
2.4.6. Zakres pomiarów: mocy czynnej, mocy biernej, 

napięć. prądów przewidzianych do odczytu na mierni
kach wskazówkowych powinien zgodnie z PN-75/ 
E-02200 być wybrany z następującego ciągu liczb: 

I; 1.2; 1.5; 2; 2.5; 3; 4; 5; 6; 7.5; 8 
lub stanowić dziesiętną krotność jednej z tych liczb. 

2.4.7. Granice zakresu (lupa napięciowa) przy pomia
rze odchyłek napięcia od wartości znamionowej powin
ny przyjmować wartości wg tab\. 3. 

Tablica 3 

WartoŚć z ... a- Granica Wartość zna- Granica 
mionowa zakresu - mio\lowa zakresu 

kV 

400 350+450 30 24+36 
220 180+260 20 16+24 . 

-. 110 90+130 15 12+18 
60 4!!+72 10 8+ 12 

40 32+48 6 4.lH-7,2 

2.4.8. Zakresy pomiarów kąta przesunięcia fazowego 
powinny być wybrane z następujących wartości: 

0-:- 90°. -30° ... O ... + 30° ,-60" ... O ... +60" .-90" ... O ... +90° . 
2.4.9. Zakresy pomiarów częstotliwości sieci powinny 

wynosić: 

48 -:- 52 Hz. 49 -:- 51 Hz lub 49.5 -:- 50,5 Hz. 
2.4.10. Elektryczne analogowe przetworniki pomiaro

we powinny być podłączone do przekładników pomia
rowych o klasie nie niższej niż 0,5%_ 

2.4.11. Przetworniki pomiarowe stosowane w sieciach 
750, 400, 220 i 110 kV oraz w elektrowniach powinny 
mieć klasy nie gorsze niż : 

n. I % dla pomiaru częstotliwości. 
0;5% dla pomiarów napięć i prądó\'y' , 
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1,0% dló.l pomiarów mocy czynnej kąta przesul11ę

cia fazo\\!~go, 

1,5% dló.l pomiaru mocy biernej . 
W sieciach rozdzielczych dopuszcza SIę stosO\vanie 

przdworników o klasie o jeden stopień niższej . 

2,-ł.12. Moc pobierana przez obwody wejściowe prze-
kładników pomiarowych nie powinna przekraczać: 

- 1,5 V . A dla każdego obwodu prądowego, 
- 3.0 V . A dla każdego obwodu napięciowego. 
2.4.13. Zawartość składowej zmiennej w analogowym 

sygnale wejściowym wprowadzanym do urządzeń tele
metrii nie powinna przekraczać 1% wartości znamio
nowt:j sygnału. 

2.4.14. Dokładność przetwarzania przez przetwornik 
analogowo-cyfrowy wejściowych sygnałów analogo
wych na sygnały cyfrowe nie powinna być gorsza niż 
O 5(·, 

. fe. 
2.5. Wymagania konstrukcyjne 
2.5.1. lJ rządzenia telemechaniki powlOny być wyko

IlUlle wg I klasy ochronności przed porażeniem prądem 
ekktrycznym zgudnie z PN-~4/T-065()O/05 i mieć me
talowe obudmvy wyposażone w z.acisk ochronny. 

2.5.2. Wymagania ogólne dotyczące urządzeń teleme
chaniki w zakresie zabezpieczt:ń przed porażeniem prą
dem elektrycznym powinny być zgodne z PN-84/ 
1'-06500/05 p. 3.5, z wyjątkiem p. 3.5.7 dotyczącego 
rezystancji izolacji. dla której ustalono inne wymagania. 

2.5.3. Rezystancja izolacji między izolowanymi od sie
bie i zasilanymi elektrycznie obwodami a dostępnymi 
częściami metalowymi lub między obwodami wejścia 

i wyjścia. w przypadku ich galwanicznego rozdzielenia 
oraz mi~dzy obwodami elektrycznymi i obudową zgod
nie z PN-80/M-42020 w normalnych warunkach minie
sienia. powinn:.t wynosić co najmniej: 

5 MO - dla obwodów o napięciu Uiz l
) do 70 V, 

20 M n - dla obwodów o napięciu Uiz od 70 V do 
500 \l. 

2.5.4. Wy!rzymałość elektryczna izolacji wg 
PN-04/T-Oó500/05. Dla układów z oddzieleniem galwa
nicznym, w którym WSlosowano transoptory, wytrzy
małość clekt ryczna izolacji między obwodami wejścia 

i wyjścia - wg nOI'11' przedmiotowych. 
2.5.5. Dobór elementów, elementy przyłączeniowe, 

przewLldy zewnętrzne oraz napisy i oznaczenia POWIl1-

ny być zgodne I. PN-84/1'-06500/05. 

2.6. Wymagania środowiskowe 
2.6.1. Odporność i wytrzymałość urządzeń na tempe

ratury i wilgotność otoczenia. Urządzenia telemechaniki 
w wykonaniu standardowym przewidywane są do pracy 
w pomieszczeniach zamkniętych i powinny być odpor
ne i wytrzymałe w zakresie temperatury otoczenia 5 +-
4()o(' oraz wilgotności względnej 10 +- 75%. 

Inne warunki pracy mogą być uzgodnione pomiędzy 
wyiwórcą i użytkowl1lkiem. 

2.6.2. Odporność urządzeń na ciśnienie atmosferyczne. 
Urządzenia telemechaniki powinny być odporne na od
działywanie ciśnienia atmosferycznego w zakresie 66 +-

') u" - lIapi<;~i.: zna mioll"wl' lub na pięcie izolacji . 

108 kPa i pracować poprawnie na wysokości do 3000 me-o 
trów ponad poziom morza . 

2.6.3. Urządzenia telemechaniki w wykonaniu stan
dardowym powinny być odpórn.; na transport drogowy 
lub kolejowy. 

2.6.4. Odporność urządzeń na wibracje sinusoidalne. 
Urządzenia telemechaniki powinny być odporne na wi
bracje sinusoidalne odwzorowane wibracjami próby Fc 
wg PN-73/E-04550/06 w zakresie częstotliwości 10 +-
55 Hz i amplitudzie przemieszczenia 0,35 mm. 

2.6.5. Wytrzymałość na wibracje sinusoidalne. Urzą
dzenia telemechaniki w opakowaniu transportowym 
powinny być wytrzymałe na wibracje sinusoidalne od
wzorowane wibracjami próby FC84 wg PN-73/ 
E-04550/06 działające wzdłuż trzech osi opakowania 
o częstotliwości 10 +- 55 Hz i amplitudzie przemiesz
czenia 0,35 mm. 

2.6.6. Odporność na udary mechaniczne. Urządzenia 
telemechaniki powinny być odporne na udary mecha
niczne odwzorowane udarami wielokrotnymi próby Eb 
wg PN-73/E-04550/05. Parametry udarów - wg nor
my przedmiotowej. 

2.6.7. Wytrzymałość na udary mechaniczne. Urządze
nia telemechaniki w opakowaniu transportowym po
winny być wytrzymałe na udary mechaniczne odwzoro
wane udarami wielokrotnymi próby Eb wg PN-73/ 
E-04550/05 działającymi wzdłuż trzech prostopadłych 
osi opakowania i charakteryzującymi się: 

przyśpieszeniem :;zczytowym udaru 98 m/s2
, 

- czasem trwania udaru 16 ms, 
- liczbą udarów dla każdego kierunku 1000 ±1O. 
2.6.8. Wytrzymałość na upadki i przywrócenia oraz 

spadki swobodne. U rządzenia telemechaniki powinny 
być wytrzymałe na upadki, przewrócenia i spadki swo
bodne odwzorowywane próbami Ec i Ed wg PN-73/ 
E-04550/05. Parametry narażell - wg norm przedmio
towych. 

2.6.9. Stopień ochrony urządzeń telemechaniki przed 
dotk nięciem części ruchllwych lub będących pod na
pięciem, przedostawaniem się ciał stałych oraZ wody 
nie powinien być niższy od lP41 lub IP51 (wg PN-79/ 
E-08106). 

2.6.10. Odpomość urządzeń telemechaniki na oddzia
ływanie z.ewnętrznych pól magnetycznych sta:łych i/ lub 
zmiennych o częstotliwości sieciowej i natężeniu w prze
dziale od O do 400 A/m wg PN-80/M-42020 p. 2.3.12. 

2.6.11. Odporność na zmiany parametrów zasilania. 
Urządzenia telemechaniki powinny być odporne na 
zmiany parametrów zasilania zgodnie zPN-80/M-42020 
p. 2.3.13. a mianowicie: 

- na pięcie stałe 24 i 48 V -15% + 10% przy dopusz
czalnej wa rtości międzyszczytowej składowej zmien
nej Y/L 

- napięcie pf7t~ll1ienne 220 V -·15(7(, +10% przy do
puszL:7~tlnej wartości współczynnika wyższych haJ'mo
nicznych 5% i zmianach częstotliwości sieci 50 Hl. +2 Hz. 

3. PAKOWANIE, PRZECHOWYWANIE 
I TRANSPORT 

Pakowanie. przechowywanie i transport - wg 
PN-X I/M-42009 . 

KONIEC 
Informacje uoualkuwc 
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INFORMACJE OODAnOWE 

1. lut"tllCja ~ lIOmIę - Instytut Energetyki w War
szawie - Ośrodek Normalizacji. 

1. IItobIe .... " w ...... 110 BN-73/31łWl 
a) wprowadzono wy~pnia og61ne dotyczące urządzeń teleme

chaniki oraz sygnał6w wejściowych i wyjściowych. 
b) wprowadzono og61ne wymagania konstrukcyjne i środowisko-

we, 
c) rozszerzono wymagania dotyczące telesygnalizacji i telestero

wania, 
d) rozszerzono typoszereg zakres6w dla pomiar6w mocy i prą

d6w oraz przyjęto zakresy odchyleń od wartości znamionowej dla 
pomiar6w napięcia zgodnie z PN-75/E-02200. 

3. Nona" zm.m'e 
PN-75IE-02200 Mierniki elektryczne wskaz6wkowe tablicowe. Za

kresy pomiar6w i wskazań, prądy i napięcia znamionowe 
PN.:'73/E-04550/05 Wyroby elektrotechniczne. Próby środowiskowe. 

Pr6ba E ~ udary mechaniczne 
PN-73/E-045SO/06 Wyroby elektrotechniczne. Pr6by środowiskowe 

Pr6ba Fe - wibracje sinusoidalne . 
PN-77/&-06520 Elektryczne analogowe przetworniki pomiarowe 

wielkości elektrycznych. Wymagania i badania 

PN-79/E-08106 Obudowy urządzeń elektrotechnicznych. Stopnie 
ocbrony. Podział, wymagania i ~nia 

PN-81/M-42009 Automatyka i pomiary przemysłowe. Pakowanie, 
przechowywanie i transport urządzeń. OBólne wymagania 

PN-80/M-42020 Automatyka i pomiary przemysłowe. Urządzenia. 
Ogólne wymagania i badania . 

PN-84/T -06500/05 Elektroniczne przyrządy pomiarowe. Wymagania · 
i badania dotyczące bezpieczeństwa' obsługi 
4. Zalec.... .IIU),aaroIIo .. 

lEC TC 57 (Central OtTlCe) 21 November 1983 Telecontrol, telepro
tection and associated telećommunią.tion for electric power sys
tems 

. Draft: Telecontrol equipment · and systems 
part I: General principles 

lEC TC 57 (Secretariat) 48 April 1982 Tclecontrol, teleprotection and 
associated telecommunications for e"ctric power systems. 
Draft: Telecontrol equipment and systems 
part 3: Interfaces 

5. A.tor projelw .ona" - inż. Andrzej G6rski - Instytut Auto
matyki System6w Energetycznych we .Wrocławiu. 


