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1 KASITTEITA

PLC (Programmable Logic Controller):

Ohjelmoitava logiikkaohjain. Kenttakaappiin sijoitettava logiikanohjauslaite.

Automation Builder:

Automaatioprojektien konfigurointi, ohjelmointi, virheenkorjaus ja yllapito-ohjelma.

CODESYS Development System:

IEC 61131-3 standardin mukainen automaation ohjelmointisovellus.

PROFINET (Process Field Net):

Teollisuus-Ethernet standardi.

PROFIBUS (Process Field Bus):
Automaatiossa kaytettéva kenttavayla standardi. Osana IEC 61158 standardia. Ei pidé sekoittaa PROFINET stan-

dardiin.

MODBUS:

PLC-laitteiden valilla kaytettdva sarjakommunikaatio protokolla.

IO (Input/Output):

Sisaantuleva ja uloslahteva tieto.

HMI (Human Machine Interface):

Ihmisen ja laitteen valiseen kommunikointiin suunniteltu kdyttoliittyma.

Pyrolyysidljy:
Biomassasta hapettomassa tilassa nopeasti hdyrystamadlla ja jadhdyttdmalla saatava hiilidioksidineutraali nestemai-

nen polttoaine.

Sahkodsuodin:

Sahkostaattisuutta hyodyntava savukaasujen puhdistuslaite.

Air Pollution Control (APC):

Lentotuhka ja savukaasujen puhdistuksen kiintedt jatteet.
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2 JOHDANTO

2.1 Tausta

Savonia-ammattikorkeakoulun Varkauden yksikon energiatutkimuslaitos on siind vaiheessa etta kummankin kattilan
automaation ohjelmointi ja testaus on ajankohtaista. Aritermin tekema automaatio ei olisi vastannut Savonian tar-
peita taysin ja olisi tullut myos kalliiksi. Tasta syystd automaation ohjelmointi itse nahtiin paremmaksi ratkaisuksi.
Suuren ongelman kokonaisuuteen aiheutti se, ettd normaalisti Aritermin toimituslaajuuteen liittyvia laitteita kuuluisi
Savonian hankintaan ja padautomaation alle. Aritermin paketti olisi toteutettu Siemensin logiikalla. Sen integroimi-
nen ABB:n logiikan kanssa olisi tullut erittdin tyolaaksi. Ohjelmointi taytyi aloittaa ABB:n lyhyestd alkukoulutuksesta
saaduilla opeilla. Ty6 toteutetaan kadyttdéon varatussa luokkahuoneessa seka tarvittaessa laitoksessa. Kayttdonotto-
vaiheessa Aritermin jatelampokattila testiajot suoritetaan ensin, koska siihen liittyva laitekokonaisuus pyrolyysi6ljy-

poltin mukaan lukien oli rakennettu ensin ja sen kayttéon liittyen on tullut asiakaskyselya.

2.2 Tavoitteet

Paaasiallinen tavoite on suunnitella kummallekin kattilalle ja muille tarvittaville laitteille automaatiologiikka ABB:n
ohjelmistoilla ja ottaa Aritermin jatekattilan osuus kayttédn. Taman lisdksi tavoitteena on opetella tarvittavien oh-
jelmien kayttda ja yleisia automaation suunnittelutaitoja. Automaation taytyy olla riittdvan varmatoiminen, jotta
paastdan suorittamaan tarvittavia testiajoja. Ohjelmoinnin lisaksi Aritermin jatekattilan omat ja yleiset logiikat tay-

tyy jakaa omille korteille automaatiokokonaisuuden selventédmiseksi.

2.3 Rajaukset

Tyon aihe on rajattu automaation ohjelmointiin ja kdyttéonottoon. Lisdksi tydssa kdsitelldan automaation ja jat-
teenpolton teoriaa. Kattiloiden rakenteiden, toimintaperiaatteiden ja muiden siihen liittyvien asioiden tarkempi ka-
sittely jaa taman opinnadytetyon ulkopuolelle. Pois jaavat myds Automation Builderin mukana tulevat HMI (Human
Machine Interface) ja Panel Builder ohjelmat. Aritermin jatekattilan testiajolla on leijupetikattilaa korkeampi priori-
teetti. Laitoksen leijupetikattilaa on kasitelty paljon tarkemmin ” Tutkimusleijupetikattilan suunnittelu, kilpailutus ja
kayttéonotto” (Juutilainen 2015) opinnadytetydssa. Pyrolyysitljypolttimella ja séhkdsuotimella ei ole automaation

kannalta viela tassa vaiheessa merkittavaa osaa.

2.4  Prosessikuvaus

Laitos on suunniteltu ainoastaan tutkimuskayttda varten, joten sille ei ole suunniteltu séhkon tai ldmmon hyoty-
kayttéa. Savukaasuista saatavaa lamp6a voidaan ohjata jatelampdkattilan Idmmdnsiirtopintojen kautta Idmmin-
vesivaraajaan. Tuotettua lampda voidaan ajaa ulkoilmaan, kayttaa polttoaineen kuivaamiseen tai varastoida lam-
pbkaivoon. Kaksi polttoainekonttia on sijoitettu laitoksen viereen. Kolakuljetin kuljettaa polttoaineen konteista leiju-
petikattilan viereen sijoitetulle valisiilolle. Valisiiloon liitetylld rakenteella voidaan punnita siilossa olevaa polttoaine-
madraa. Siilossa on myds polttoaineensekoitin. Kolakuljettimen alapinnasta lahtee ns. "rydstdputki”, jolla polttoai-
netta voidaan ohjata jatekattilan sulkusyéttimelle. Savukaasua voidaan puhdistaa letku- ja sahkdsuotimella. Kum-
matkin suotimet tai toinen niista voidaan tarvittaessa ohittaa. Pyrolyysi6ljyn varastointisdiliot on sijoitettu hallin

ulkopuolelle rajdhdesuojattuun konttiin. Aritermin jatekattila on mitoitettu pyrolyysidljynpolttoon soveltuvaksi.
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3 JATTEENPOLTON TEORIAA

Yhdyskuntajatetta polttamalla pyritdan korvaamaan fossiilisten polttoaineitten kayttéa ja vahentamaan kaatopaik-
kojen kuormitusta. Energiaa syntypaikkalajitellussa sekajatteessa on yli 10 GJ/t. Poltettavaksi kelpaavia jatteita
ovat mm. kierratyskelvoton yhdyskuntajate, jatepolttoaineet, puujdtteet seka lietteet joita syntyy jatevesien puh-
distuksessa. Suomessa poltetaan nykyaan puolet kaikesta yhdyskuntajatteesta. Jatevoimaloita on Turussa, Riihi-

maelld, Kotkassa, Lahdessa, Oulussa, Mustasaaressa, Vantaalla ja Tampereella. (JLY ry)

Arinakattila on kaikista suosituin kattilatyyppi jatteenpoltossa. Sen suosiota voidaan selittad rakenteen ja toiminta-
periaatteen yksinkertaisuudella. Taman lisaksi polttoaineen vaihteleva palakoko ei hairitse palamisprosessia. Yhdys-
kuntajatteen esikasittelya ei tarvita. Ainoana vaatimuksena on liian suurien palojen ja metalliesineitten poisto. Lei-
jupetipoltto on toinen hyva vaihtoehto jatteenpolttamiseen. Oikea palakoko on arinapolttoon verrattuna tarkeam-

paa tuhkanpoisto- ja syottolaitteitten jumiutumisen estamiseksi. (JLY ry)

Palamisessa syntyvat tuhkat ja paastot tdytyy kasitelld hyvin, jotta laitos tayttaa sille asetetut vaatimukset. Jatteen
poltosta maaraavaa valtioneuvoston asetusta ei sovelleta "koelaitokseen, jota kaytetdan tutkimukseen ja testauk-
seen polttoprosessin kehittamiseksi ja jossa poltetaan jatetta alle 50 tonnia vuodessa.” (Finlex. Valtioneuvoston
asetus jatteenpolttamisesta). Tuhkat voidaan lajitella pohjatuhkien- ja kuonien seké APC:n (Air Pollution Control)
kasittelyyn. Pohjatuhkista pyritédn hyddyntamaan metalleja ja mineraaleja. APC-jatteet luokitellaan vaarallisiksi
jatteiksi. Lentotuhka sisaltaa arseenia, elohopeaa, lyijya, kadmiumia, kromia ja sinkkid. APC-jatteiden suolapitoi-
suus on niin suuri, ettd se ylittda vaarallisille jatteille asetetut raja-arvot. Nykyaikaisilla tekniikoilla varustetut ja

oikein suunnitellut jatelaitokset tuottavat hyvin vahan paastéja. (LY ry)

4 AUTOMAATION TEORIAA

4.1 Taustaa

Ennenkuin PLC-laitteita oli olemassakaan, kaytettiin relelogiikkaa ja myohemmin keskitettyja prosessitietokoneita.
Releilld voi tehda paalla/pois ja kylld/ei logiikkaa hyddyntévia toimintoja. Relelogiikan ongelmaksi muodostuu mit-
takaavan kasvaessa muutosten tekemisen ja vianhaun monimutkaistuminen. Vuonna 1973 Yhdysvaltalainen Modi-
con kehitti ensimmaisen nykyaikaisen PLC laitteen. Ensimmaisissa laitteissa ohjelmointi suoritettiiin relelogiikalla.

Transistorilaitteitten etuna on muutoksien tekemisen ja vianhaun helpottuminen. (library.automationdirect.com)

4.2 Modbus

Modbus-protokollan kehitti Amerikkalainen Modicon vuonna 1979. Sitd kaytetdan PLC-laitteiden véliseen viestin-
taan. Tiedonsiirto toimii isantd-orja periaatteella eli isénta (master) pyytaa orjalta (slave) tietoa etta antaa niille
kaskyja. Normaalissa Modbus verkossa on yksi isantd ja enimmilldan 247 orja-laitetta, joista jokaisella on yksildlli-
nen osoite. Nykyaan Modbus on yleisimmin kdytdssa oleva kommunikointiprotokolla, koska sen kaytosta ei tarvitse
maksaa lisenssimaksuja, sen kayttéonotto on helppoa ja laitevalmistajat eivat ole asettaneet rajoituksia sen kaytol-

le (Modbus Organization, FAQ). Tutkimuslaitokseen asennettu Multical-energiamittari sisaltéa Modbus slave-kortin.
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4.3 PROFIBUS

PROFIBUS on Saksan valtion ja useiden yrityksien yhteistytna kehittdama PLC-laitteiden valilld kdytettava kentta-
vaylastandardi. Se on suunniteltu kaytettavaksi tehdas- ja rakennusautomaatiosovelluksissa joissa tarvitaan erittdin
nopeaa I/O-kasittelya (http://www.automation.com, Introduction to Profibus). Modbus protokollan tapaan myds

PROFIBUS kayttaa isantd-orja viestintdperiaatetta.

4.4 PROFINET

PROFINET on teollisuus-Ethernet standardi. Pohjana kdytetdan normaalia Ethernet-protokollaa jota on muutettu
toimimaan aikakriittisissa toiminnoissa, kuten liikkeenohjauksessa. Protokollaa voi kayttaa reaaliajassa ja syklisesti.
Kumpaakin tiedonsiirtotapaa voi kdyttda samanaikaisesti samassa vadylassa ilman hairiditd. PROFINETtia on mah-

dollista kayttad myos langattomasti. (siemens.fi, Profinet)
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Automation Builder on ABB:n kehittdma automaatiolaitteiden konfigurointiin ja hallintaan tarkoitettu sovellus.

ABB:n PLC-jarjestelman mukana tulevalla Control Builder ohjelmalla voidaan maaritella projektissa kdytettavat mo-

duulit seka niihin tulevien mittaus-, valvonta- ja ohjaustietojen muuttujanimet ja -tyypit. Ohjelmassa on mahdollista

luoda omia toimintoja C-kielelld seka IEC 61131-3 standardin viidelld kielelld. HMI tydkalulla voidaan luoda ihmisen

ja laitteen valisia kayttoliittymia.

| = savonia.project - Control Builder Plus.
Ele Edit Vew Projct Toos Window Help
a-a= =l | 84 0% |19 [
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Kuva 1. Control Builder-ohjelman paaikkuna.

Current user: (nobo dy)
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5.2 3S-Smart Software CODESYS

CODESYS on lyhennetty sanoista COntroller DEvelopment SYStem. Ohjelmaa kehittda saksalainen 3S-Smart Soft-
ware Solutions ja sen ensimmainen versio julkaistiin jo vuonna 1994. Ohjelma tayttda PLC-laitteille maaritetyt IEC
61131-3 standardin mukaiset vaatimukset. Kaytdssa on kaikki viisi standardin mukaista ohjelmointitapaa:

IL (Instruction List) eli kaskylista, ST (Structured Text) muistuttaa C-kieltd, LD (Ladder Logic) eli relelogiikka, FBD
(Function Block Diagram) eli toimintolohkokaavio ja SFC (Sequential Function Chart) eli vuokaavio. Naista viidesta
ohjelmointikielesta tassa projektissa on kaytéssa ST. Taman lisdksi kaytettavissa on CFC (Continuous Function
Chart) eli jatkuva sekvenssikaavio. Toisin kuin edelld mainitut ohjelmointitavat, tama ei ole IEC-normin mukainen.
CFC muistuttaa ulkonadltaan ja toiminnoiltaan FBD:ta, mutta kytkentdja ja elementteja voi luoda vapaammin. Ta-
ma mahdollistaa esimerkiksi takaisinkytkentdjen tekemisen. Kirjoitettua koodia pystyy testaamaan online-
toiminnolla. Kun koodia ei testata kenttdolosuhteissa, kytketdan valikosta paalle simulaatio-tila. Jotta kirjoitettua

automaatiokokonaisuutta padsee testaamaan, on koodin oltava virheeténta.

. CoDeSys - ACS00_2ACS00PRO RETES)
File Edt Project Insert Extras Online Window Help

EILE@.JAE%@@ M@ ;{,g%gq.q.jlm =|a|f ba|m|e =) % 8| 8|e|e| K|«

S = . ]
-3 AJOMDODIT 0001|PROGRAM GRATEDRIVE = 0001|PROGRAN AJASTIN_pe

R AR
DAMPLONF (FRE]

0003 TON1_g1:TON; 0003  TP1:TP; (Tarkasta vaikuttaako _scn ajastin tahan ajastimeen®)
DAMPSAFETY (PRG) TON1_g2: TON; TOF1: TOF;
EMERGENCYSTOP1 (PRG) TON1_g3 TON: 2P
MANUALDRIVET [PRG) TON1_g4: TON; F_TRIGT: F_TRIG;
POWERONT (FRG) 0007 TPITR; 0007 ETTTIHE;
SHUTDOWNT [FRG] TON_ON: TON; ET2: TIME;
SHUTDOWNOK1 [PRG) TON_OFF: TON; ET2: TIME;
SARTONT (PRE) LjEpoRTTon 2e BOT0END_ VAR

23 FLUEGASBLOCKS 000[ONTImeinTime_ga1= 0,001 POWERSETTING; i
FLUEGASFANT (FRG) 0008/ONTimelnTime_gd:= REAL_TO_TIME(ONTimeinTime_gdt);

S functons 0003|OF FTimelnTime_gd1:= (1-0.001)*POWERSETTING;
IFEQUALINT (FUN) 0004|OFFTimelnTime_gd:= REAL_TO_TIME(OFFTimeinTime_ga1)
FEQUSLREAL (FUN) 0005(StartinBool_gai= TRUE;
FFHIGHEQUALINT (FUN) 0006{CyclicinBool_od=TRUE;
FFHIGHE QUALREAL FUN) DDOTIAIASTIN_g()

IFHIGHERINT (FUN)
IFHIGHERREAL (FUN)
~[E] IFMEQUALINT (FUN)

9 IF ArimaxDI524_22_grate1_middlelimit= TRUE ANDX= 1 THEN (*Vaine 17)
SHORTHMOTION:= SHORTMOTION+1;

IN_1:=TRUE; StarfinBool_pe

IFINEGUALREAL (FUN) IN_&:= FALSE; ONOFFTER pe
IFLOWEGUALINT (FUN) AMaXD0524_16_gratel_shank_forward:= FALSE;
= TOF1 F_TRIG1
IFLOWEGUALREAL [FUN) AIMaxD0524_17_gratel_shank_backward:= FALSE; woF e ®
IFLOWERREAL [FLIN) ImaxD0524_22_grate2_snank_backward:= . . PT ET}
{3 MaNuAL TON1_g1(N:= IN_1,PT:=T#20s); (‘Huomattavasti isommat ajat ajastimeen?”)

=

FLUEGAS_MANUAL [PRG) x=0,

SCREWCONVEYOR_MANUAL (PRG]

END_IF;
SECONDAR'AIR_MANUAL (PRG) IF ArimaxDI524_26_grate2_middlelimit TRUE AND'Y= 1 THEN (“Vaihe 2%)
SHUNTTV1024_MANUAL [PRG) IN_2:=TRUE;
SHUNTTVI030_MANUAL [PRG) IN_1:= FALSE;

AimaxDO524_16_grated_shank_forward=TRUE;
AlimaxDO524_17_grate1_shank_backward= FALSE;
AmaxD0524_21_grate2_shank_forward= FALSE;
AimaxDO524_22_grate?_shank_backward:= FALSE;
TON1_g2(N:= IN_2PT:=T#20¢);

3 POWERBLOCKS

i )
GRATEDRIVE [PRE)

=1

POWER_sc [PRG) Y:=0;

PULSEEXTINGUISHER (PRG) END_IF;

-[E] SCREWCDNVEYOR! [PRG) L 2 IF AimaxDIS24_22_grate _middlelimit= TRUE ANDZ= 1 THEN (‘Vaine 3%
IN_3:=TRUE;

SECONDARYAIRFANT (PRG)

SHUNTTV1024 (PRG) IN2=FALSE:

AlimaxD0524_16_grate1_shank_forwara= FALSE;
AimaxD0524_17_gratel_shank_backward.= FALSE;
ArimaxDO524_21_grate2_shank_forward:= TRUE;
AimaxNNA2d 27 arate? shank harkward= FAl SF-

SHUNTTY1030 (PRG]
3 SignaHanding
AmmeriunSignals (PRG)
als (PRG)
EFBSignals (PRG]
[E] FluegasSignals (PRE)
[E] GlvkolSianals (PRG)
Gioundheats ignals (FRG)
HeatexchangerSignals (PRG)
StoragsSignals (PRG)
WaterSignals (PRG)
3 Signals Al

) Al_SignalProcessing 9 FE)
£[2] Aimant] (PRG)

2] 10020 (PRG) ([ | |-oading library ‘C:Program Files (x&6)Common Files\ gets\ABE_ACS00WCE00_VA2\LibraniSysEx_AC500_V10.lib’
"~ 1 POUSJ™ Data yp. | ] Visualea. | 320 Resoure, Rl 1 »

[ [ONLINE [0V [READ

Kuva 2. CODESYS kayttéliittyma. Kuvassa ST ja CFC kielelld ohjelmoidut toiminnot.
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5.3  Sovellusprojektin kannalta kaytetyimmat osa-alueet CODESYS ohjelmassa
POU (Program Organization Unit)

POU on esimerkiksi yksi ohjelma, funktio tai funktiolohko, jotka yhdessd muodostaa automaatiokokonaisuuden.
Listassa on POU:n nimi ja sulkujen sisalle on merkitty lyhenteena POU:n tyyppi. POU:t helpottavat automaatioko-
konaisuuden jakamista selkeammiksi osiksi. Kokonaisuutta voi selkeytta viela lisaa lajittelemalla listatut POU:t sopi-
vasti nimettyihin kansioihin. Tassa projektissa paatimme lajitella ajonaikaiset toiminnot, savukaasulohkot, ehtofunk-
tiot, manuaaliajotoiminnot, tehoon liittyvat toiminnot, signaalinkasittelyn seka analogiset tulo- ja laht6signaalit

omiin kansioihin.

‘= POUs -
-3 4JOMOODIT

----- DMPCONF [PRG)

----- DAMPSAFETY [FRG)

----- EMERGENCYSTOPT [FRG)

----- MaANUALDRIVET [PRG)

----- POWERONM1 [PREG)

----- SHUTDOWN1 [PREG)

..... SHUTDOWMOK] [FRG)

----- STARTONT [PRG)

-3 FLUEGASBLOCKS

fore FLUEGASFANT [PRG)
B3 If_functions

..... IFEQUALINT [FLIM)

----- IFEQUALREAL [FUN)
----- IFHIGHEQUALINT [FUN)
----- IFHIGHEQUALREAL [FUN)
----- IFHIGHERINT [FLIM]

----- IFHIGHERREAL [FUN]
----- IFINEQUALINT [FUN)
----- IFINEQUALREAL [FUN)
----- IFLOWERUALIMT [FUN)

----- IFLOWEQUALREAL (FUN]
----- [Z1 IFI MaWFRINT (RN

Kuva 4. POU listaus.

Task configuration

Task Configuration (tehtdvamaaritys) tydkalua kdytetdan automaatiokokonaisuuden toiminnan ohjaukseen. Tyoka-
lulla maaritellddn POU-yksikdiden ajotavat, prioriteetit seka WatchDog-asetukset. Ajotapoja on nelja: syklinen (cy-
clic), vapaa (freewheeling), tapahtuman (event) ja ulkoisen tapahtuman (external event) aktivoima. Watchdog-
asetuksella madritetadn aika, jolloin tehtdva taytyy olla suoritettuna tai muuten sen suoritus lopetetaan ja nayte-
taan virheviesti. Prioriteettien, Watchdogin ja ajotapojen yhdistelma madarittelee POU-yksikdiden lopullisen suoritus-
jarjestyksen (User Manual for PLC Programming with CoDeSys 2.3, 251, 254). Task Configurationilla kannattaa
maaritella sellaiset prosessit joita tarvitsee suorittaa jatkuvasti. Tallaisia prosesseja tutkimuslaitoksen tapauksessa

ovat esimerkiksi Arimax-kattilan signaalit seka arinan liikutusohjelma.
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ask configuration ﬂ
- ¢ System events
- (F) StorageSignals
b [Z] StorageSign:
Bl FluegasSignals
FluegasSign
= ArimaxSignals
ArimaxSignal
B & EMERGENCYSTO
EMERGEMNC®
| = SHUTDOWNOKA
: SHUTDOWN
- @I SHUTOOWNT
SHUTDOWMN
MANUALDRIVEA
fos [£] MANUALDRI
B POWEROM
POWERON1
= - STARTOMA
STARTOMA
= WaterSignals
WaterSignalz
B & DAMPCONF
b [Z] DAMPCONF
B & DAMPSAFETY
b [2] DAMPSAFET
B g OKCHECK?
OKCHECKA

B (f) GRATEDRIVE =
K1 :

[N Task configuration

Taskattrbutes |
Hame: |SHUTDOWMNI
Eriority{0. 31): 11
~ Type
% cyclic

" freewheeling
" triggered by gvent

" tiggered by extemal event

Froperties
’7 Interval [e.q. tH200ms); IT#EDDms Imsj
—Wwatchdog
[ Activate watchdog
Time{e.q. t200ms]: | T#20ms [z =]
Sengitivity: |1

=13l x|

Kuva 3. Task Configuration.
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CALL TREE

Call Tree (Kuva 5) listaa POU-kutsut ja -viittaukset eri tietotyyppeihin. Ensimmainen kutsu, tassa tapauksessa

ylésajosekvenssin POU POWERON1 on muodostettu Task Configurationin maaritysten mukaan. Call Tree-kuvasta

saa nopeasti selville POU-yksikdn rakenteen.

Call Tree of POWERON1 =10 x|

POWERONAE SCREWCONVEYORA

FLUEGASFAN1

FLUEGASFAMN1

SCREWCONVEYORA

Kuva 5. Call Tree toiminnon luoma kaskypuu.
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Visualisaatio-tyokalu

Talla tyokalulla luodaan kayttéliittymia. Niilld voi helpottaa koodin toiminnan testaamista. POU-listan tapaan myos
kayttoliittymat on mahdollista lajitella kansioihin. Kayttdliittymaan voi lisata mittareita ja painikkeita ja maarittaa
niille toiminnot. Tassa projektissa tutkimuslaitoksen varsinainen kayttéliittyma luodaan ABB Symphony ohjelmalla.
Se on ominaisuuksiltaan paljon monipuolisempi CODESYSin visualisaatioty6kaluun verrattuna. CODESYSia kayte-
tdan vain testausvaiheessa tarvittavan, ulkonaéltaan riittavan selkean, visualisaation luontiin. Talld tydkalulla luotua

kayttoliittymaa voidaan kayttad myds varalla jos ABB:n Symphonylla luotuun kayttéliittymaan tulee toimintahairio.

| Ajomoodit |
_ GRATEDRTY2 |

GRATECLEANNOESF’1H GRATECLEANNOESPZ“ - - -

Polttoaine 1 paalle H Liekinvalvonta termostaatti

Polttoaine 2 paalle H -

Kuva 6. Ylosajon kayttoliittyma.

5.4 Muut dokumentit

Instrumenttien ja kattiloiden automaatioon liittyvaa tietoa saadaan muuttujalistasta, laitelistasta, testauspdytakir-
jasta analogia- ja digitaalipuolten tuloille ja Iahddille seké kytkentakaapin IO-listasta. Projektin aikana piirrettiin
AutoCAD-ohjelmalla valvomokaapin ja jatekattilan kytkentdkaapin layout- ja piirikaaviokuvat. Layout-kuvaan piirret-
tiin oikeassa mittakaavassa kaikki kaappiin tulevat sahkolaitteet seka muut tarvittavat lisalaitteet kuten johdin-
kourut ja kytkentakiskot. Kuvaan lisétadan myds laite-erittelytaulukko johon merkataan laitteiden valmistaja, malli,

kappalemaara ja koko. Piirikaaviossa esitetddan komponenttien sahkénsyotdn kytkennat.
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6 POU-YKSIKOIDEN JA VISUALISAATIOIKKUNOIDEN TOIMINNALLISUUKSIEN VALINTAPERIAAT-
TEET

6.1 Automaatiokonaisuuden nykyinen tilanne

Laitoksen sovelluskoodi ei ole viela lopullisessa muodossa. Esimerkiksi taajuusmuuttajia taytyy hallita manuaalisesti
ja Multical-energiamittarin Modbus-yhteys on maarittelemattd. Taajuusmuuttajat eivat kuuluneet Aritermin toimit-
tamaan kattilakokonaisuuteen. Taajuusmuuttajilla hallittavia laitteita ovat palamisilma-, kiertokaasu- ja savukaasu-
puhaltimet, glykoli-ja vesipiirien pumppujen moottorit, kolakuljetin, sulkusyétin, tankopurkain, ruuvikuljetin, radi-

aattori ja valisiilon ruuvikuljetin.

6.2 POU-yksikdiden ohjelmointi

Tavoitteena POU-yksikdn luomisessa oli uudelleenkaytettavyys, yksittdisten laitteiden ohjaus yhden ohjelman sisalla
ja luodun ohjelmakokonaisuuden selkeys. Toimintaperiaate saatiin joko Arimaticin kdyttéohjeesta tai loogisella
paattelylla prosessitoiminnasta. Projektissa haluttiin kdyttad yhdenmukaista linjaa kielien valinnassa. Projektiin osal-
listuneilla ohjelmoijilla ei ollut aikaisempaa kokemusta ohjelman tukemista kielistd ja ABB:n koulutuksessa ohjelman
luonti aloitettiin ST- ja CFC-kielilld, joten projektissa haluttiin jatkaa yhdenmukaisella linjalla. Kéyttéon haluttiin yksi
graafinen ja yksi tekstipohjainen kieli, kaikki halutut ominaisuudet saatiin nain kayttéon. Nain estettiin kielimuurin
syntyminen projektiin osallistuneiden henkildiden valilla. ST-kieli sopii paremmin monimutkaisten matemaattisten
funktioiden seka taulukkojen ohjelmointiin (Jager, Tim 15.9.2009). Tasta syysta esimerkiksi toimilaitteiden teho-
funktiot on luotu ST-kielellda. CFC taas on parempi valinta perdkkaisten toimintojen, kuten ajastimien luontiin. Funk-
tio- ja funktiolohko ovat toimintaperiaatteeltaan hyvin lahella toisiaan, joten selkeyden vuoksi valittiin funktiolohko.

Suurin osa ohjelmista kirjoitettiin PRG-muotoon sen selkeyden ja Task Configuration ominaisuuksien vuoksi.

6.3  Muuttujat

Toimintojen ohjelmoinnissa tarvittiin padasiassa reaaliluku (REAL) ja boolean (BOOL) muuttujia. Ensin mainitulla
voidaan kasitelld matemaattisia funktioita ja jalkimmaiselld on jarkevampaa tehda paalle/pois toimintoja. POU yksi-
kodiden ohjelmoinnissa kaytettiin seka CODESYS:sa mukana tulleita, ettd itse luotuja muuttuijia. Itse luodut muuttu-

jat listattiin Exceliin.
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Taulukko 1. Muuttujalista.

POWERSETTING REAL |% Valittu tehoprosentti kattilalle /

Chosen power percentage for boiler
O2CONTROL BOOL | TRUE/FALSE | Happisaato paalle/ei / Oxygen control on/off
02_VALITTU REAL |% Valittu happipitoisuus /

Selected oxygen percentage
PRIMARYAIRFAN REAL | % Ensidpuhaltimen tehoprosentti /

Power percentage for primary airfan
SECONDARYAIRFAN REAL | % Toisiopuhaltimen tehoprosentti /

Power percentage for secondary airfan
POWEROK BOOL | TRUE/FALSE | Power funktioblokin OK / Power functionblock OK
FLUEGASFAN REAL | % Savukaasupuhaltimen tehoprosentti /

Fluegasfan power percentage
FURNACE_UNDERPRESSURE_ALARM |BOOL | TRUE/FALSE | Tulipesén alipaine halytys (20 Pa) /
Furnace underpressure alarm (20 Pa)

FURNA-

CE_UNDERPRESSURE_VALITTU REAL |Pa Tulipesan valittu alipaine / Chosen furnace underpressure

POWERON BOOL | TRUE/FALSE | Tehoajo paalld / Power ON

STARTON BOOL | TRUE/FALSE | Kdynnistys/yl6sajo paalld / Start ON

SHUTDOWN BOOL | TRUE/FALSE | Alasajo / Shutdown ON

SHUTDOWNOK BOOL | TRUE/FALSE | Alasajo OK / Shutdown OK

EMERGENCYSTOP BOOL | TRUE/FALSE | Hataseis / Emeregency stop

FUEL20ON BOOL | TRUE/FALSE | Polttoainekontti 2 kaytossa / Fuel silo 2 in use

FUEL1ON BOOL | TRUE/FALSE | Polttoainekontti 1 kdytdssa / Fuel silo 1 in use
Syo6ttoéruuvin tehoprosentti / screwconveyors power percent-

SCREWCONVEYOR REAL |% age

STORAGEOK BOOL | TRUE/FALSE | Varastofunktioblockin OK / Storagefunctionblock OK

STORAGEFAIL BOOL | TRUE/FALSE | Varastofunktioblockin h&iri6 tehoajossa /
Storagefunctionblock fail on power drive

WATEROK BOOL | TRUE/FALSE | Vesifunktioblockin OK / Waterfunctionblock OK

SAFETYOK BOOL | TRUE/FALSE | Turvapiirifunktioblockin OK / Safetyfunctionblock OK

PULSEEXCTINGUISHER BOOL | TRUE/FALSE | Pulssisammutus paélle / pulse extinguishing ON

PAVAIHTO BOOL | TRUE/FALSE | Sammutuksen yhteydessa polttoaineen vaihto paalle /
During shutdown sequence fuel switch ON

FUELCONVEYOR BOOL | TRUE/FALSE | Polttoaineen kolakuljetin / Fuelconveyor

6.4 Visualisaatioikkunoiden luonti

Seuranta- ja hallintaikkunat haluttiin eriyttad, jotta kayttdja ei vahingossa ohjaisi yksittdisia laitteita kaytén aikana.
Hataseis ja sen kuittausnapit on turvallisuussyista lisatty useammalle ikkunalle. Visualisaatioikkunoiden ulkonakd
haluttiin pitaa yksinkertaisena ja selke@nd. Hallintanappien sijaintien haluttiin vastaavan ohjelman suoritusvaiheita.

Esimerkiksi yldsajon visualisaatioikkunan toiminnot (Kuva 6) on tehty tdéman periaatteen mukaisesti.
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7 SUOSITUKSET

Kayttoliittymaa voi yksinkertaistaa ja tdydentad. Siihen voisi lisdta erillisen ikkunan, jossa pystyy saatamaan eri
ohjelmien parametreja, kuten kaynnistys-ohjelman tuuletuksen kayntiaikaa. Automaatiokokonaisuuden kaytetta-
vyyden kannalta on erittdin tarkeda saada yhdistettya ali- ja padautomaatio Symphony-ohjelmistolla. Kokonaisuutta
voi myos selventaa lisdamalla POU-yksikoille ja muuttujille mahdollisimman yksiselitteiset kommentit. Aikaisemmin
kdydyssa turvaraja-palaverissa paatetyt raja-arvot tietyille antureille ja raja-arvojen ylityksesta seuraavat toimenpi-
teet taytyy ohjelmoida erilliseksi turvaohjelmaksi. Valvontaikkunaan taytyy lisata tieto polttoaineen tasosta syotto-

putkessa. Tasoa mittaa kaksi optista-anturia.

Joitakin toimintoja taytyy automatisoida lisaa ja joiltakin taytyy poistaa automaattisuutta. Esimerkiksi sammutusoh-
jelma ei saisi olla liilan omatoiminen. Talla hetkella sammutusmekanismina toimii savukaasun lampétila. Parempi
keino on valtuuttaa laitoksen kayttdja varmistamaan, ettei tulipesassa ole palavaa polttoainetta. Automaattinen
tuuletusohjelma on tarke& parannus turvallisuuteen. Téllé ohjelmalla kdyttaja voi aina ennen kattilan luukkujen
avaamista kaynnistda tuuletuksen, jotta mahdollisesti kertynyt haka poistuisi kattilasta ja ei aiheuttaisi kattilarajah-

dysta.

8 YHTEENVETO

Jatekattilan testiajo onnistui suurimmalta osin suunnitelmien mukaan. Liitteeksi on lisatty jatekattilan kahden tes-
tiajon valvomopaivakirjat. Niihin on alleviivattu kaikki automaation liittyvat testiajon aikana havaitut ongelmat ja
niiden parannusehdotukset. Valvomopaivakirjojen merkintdjen perusteella voidaan todeta automaation olevan va-
kaalla pohjalla. Tulevissa testiajoissa keskitytdan lahinnd automaation hienosaatédn seka ohjelmiin ja visualisaa-

tioihin tehtaviin lisdyksiin.
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LIITE 1: ARIMAX JATELAMPOKATTILAN ENSIMMAISEN TESTIAJON VALVOMOPAIVAKIRIA

Valtteri Laine
Valvomon paivakirja pe 22.4

Biokattilan 1. testiajo

Ajon vaiheet:

12:13 Kaynnistys aloitettu, polttoaine ajettu kattilaan.
12:48 Sytytys aloitettu

13:14 Sytytys OK, kattilan kyljen laippa kiinni

13:25 — 14:46 Tehoajo

14:46 Polttoaineen syo6ttd lopetettu

15:24 Sammutus ja sahkét pois

15:33 Sammutus OK

Varsinainen ajoaika: 1h30min

Havainnot ja toimenpiteet:
09:52 Valvomon hatdpoistumistie testattu

Sammutussekvenssiin tulisi lisata arinaliikkeen nollaus -> lahtevat komennot =FALSE

12:00 Kenraaliharjoitus aloitettu
12:08 Kenraaliharjoitus lopetettu
12:10 Polttoaineen syo6tté torveen aloitettu

Sulkusy6tin paalla liian aikaisin ja pitkddan -> pulssitus syoéttéruuvin kanssa samaan sykliin

Sulkusy6tin sytytyksen aikaan kiinni (kts. vil&)

Arinan tdytdn aika sopiva, sopiva maara polttoainetta pesassa (pa= hake)
Sytytyshenkild (Jukka) puuttuu paikalta, sytytys viivastyy kunnes kaikki paikalla

Primaaripuhaltimilla liian pieni teho sytytykseen (20 %), ilma ei kunnolla ldpdise paksua hakepatjaa.

Sytytykseen isompi teho.

Hake syttyy huonosti, kaynnistykseen eri polttoaine (esim. pelletti).

Arinan tulisi liikkua sytytys OK — vaiheessa (n. 10 min)

Alemmilla tehoprosenteilla primaaripuhaltimien teho (kdyrdan mukaan) alhainen, ei valttdmatta jaksa

puskea paksun hakepatjan ldpi ilmaa.

Sulkusyottimen lampd&suojaa saddetty monta kertaa isommaksi. Pulssitus luultavasti ratkaisee on-

gelman.
Arinan liikutukselle valvontatietoa visuaaliselle puolelle ja ‘turhan’ poistoa. Sulkusyottimen ja syotto-

ruuvin seuranta ei toiminut seurantaikkunasta.

13:38 Varaajan pumpun P-1022 kierrokset nostettu 1040 rpm. (ei ongelma/parannusehdotus, vain
toimenpide)

13:41 Polttoainetta lisatty manuaalisesti, sy6ttéruuvin tehokdyré 30 %:lle ehka liian alhainen

13:46 Kattilan tehoa lisatty 30 % -> 35 % (ei ongelma/parannusehdotus, vain toimenpide)

13:48 Kattilaan otettiin kdyttéon enemman vetoja
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Sulkusy6tin ldmpenee kitkan vaikutuksesta, mitattu 60-65 °C sulkusy6ttimen pinnasta. Ongelma rat-

keaa luultavasti pulssittamalla.

13:59 Takimmainen veto otettu kdyttoon kattilalle

14:10 Sk-puhallin P-3002 1900 rpm

14:12 Arina aloitti puhdistusliikkeen

14:13 Sk-puhallin P-3002 1500 rpm ~-55 Pa. Kova ilmavirta kattilan sisdassd, iso osa tuhkasta lahtee

savukaasun mukana. Kayttéohjeen mukainen -25 Pa voisi ehka olla sopivampi. Arinan liikkeen teho-

kayraa voisi muuttaa vahemman lineaariseksi, alhaisilla tehoilla polttoaine jga palamaan syottéruu-

vin paahan. (Haittaako edes?)

Sammutusohjelmassa liian suurin savukaasun ldmpétila (100 °C). Tehd&én lennosta muutettavaksi

ja alennetaan (esim. 60 tai 80).

Sammutusohjelmaan voisi lisdtéd arinan tekemaan puhdistusliikkeen muutaman kerran.

Sammutusohjelmaan voisi lisata syottéruuvin ajoa 100 %:n teholla lopuksi, etta viimeisetkin poltto-

aineet poistuu ruuvista pesaan.

Sulkusyéttimen lapoihin jaanyt polttoainetta, syy oletettavasti Idmpeneminen pulssituksen puuttees-

ta johtuen.
SK-puhallin ilmeisesti otti korvausilmaa myds letkusuodattimen kautta, tukkimalla aukkoa levylla ha-

vaittiin alipaineessa pieni kasvu (-45 Pa -> -50 Pa -> -44 Pa).
15:33 Kattilan vesipiirin pumppu P-1021 otettu pois paaltd. Multical-mittarin [ampétilat kaantyivat
nopeasti laskuun. Kattilan veden lampdtilassa ei havaittu merkittédvia muutoksia 15:33-15:50.

15:45 Manuaalista arinan ajoa tuhkan siirtémiseksi tuhkaluukkua kohti. (ei ongel-

ma/parannusehdotus, vain toimenpide)
15:57 Poistuin paikalta.

Kayton aikaiset odottamattomat tapahtumat:
Polttoaineputkessa tukos, kesto ~5min. Tukos avautui tékkimalla polttoaineputken paasta tydka-
lulla polttoainetta sulkusydttimeen.

Mahdollinen syy: pulssituksen puute sulkusyéttimelle, sopivan kokoinen sattuma poikittain putkessa.

Seuraukset: sy6ttdruuviin tuli ns. tyhjié kohtia. Polttoainetta ei siirtynyt pesdan tarpeeksi automaat-
tisen ohjelman turvin.

Toimenpiteet: Tukoksen avaaminen tokkimalla polttoainetta putkessa. Sy6ttéruuvin tayttd manuaali-
sella ajolla tukoksen poistumisen jdlkeen.

Parannusehdotukset: Oma tytkalu tukoksen avaamiseen, esim. sopivan pituinen rautakanki jonka
toisessa padssa tarpeeksi iso kappale, joka estaa rautakangen putoamisen sulkusy6ttimen valiin. An-

turitieto tukoksen nopeaan havaitsemiseen tarkeaa.
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LIITE 2: ARIMAX JATELAMPOKATTILAN TOISEN TESTIAJON VALVOMOPAIVAKIRIA

Valtteri Laine
Valvomon paivakirja ti 3.5

Biokattilan 2. testiajo

Ajon vaiheet:

09:09 Sahkat paalle

09:13 Kaynnistys aloitettu, polttoaine ajettu kattilaan.
09:23 Sytytys aloitettu

09:33 Sytytys OK, kattilan kyljen laippa kiinni

09:43 — 11:39 Tehoajo 30 %

11:05 Polttoaineen syo6ttd lopetettu

11:39 Sammutus

12:05 Sammutus OK

12:11 Sahkét pois

Varsinainen ajoaika: 2h00min

Havainnot ja toimenpiteet:
8:50 Kuiva-ajo suoritettu uudella ohjelmaversiolla

Polttoaineen alkukeko ehka liian suuri, sita voisi myos tasoittaa hieman enemman ohjelmalla [1]

Visuaalisen puolen ikkunoissa lilan monta desimaalia, anturiarvoille liilan vahan [2]

09:38 Palo toispuoleinen, palaa sytytysaukon laheltd. Arinan liikutus ja pa:n sy6tté pakotettu pysdh-

dyksiin. Toimenpiteet: sytytetdadn tasaisemmin, annetaan palon levita ennen Sytytys OK- painamista

ohjelmassa (sytytys ok kdynnistda arinan liikkeen ja pa:n syétén). [3]

09:57 Palo levinnyt tasaiseksi, pakotettu pysahdys poistettu. Arinan liikutus ja pa:n sy6ttd jatkuu.

Primaaripuhaltimella ehka turhan pieni teho polttoaineen aloituskekoa varten pienella teholla ajetta-

essa (30 %), saddetty manuaalisesti hieman suuremmaksi. [4]

10:20 Ylimdarainen puhallinteho poistettu ja alipaine saadetty takaisin ~-25 Pa

11:00 Polttoaineen alempi tehollinen lampdarvo muutettu 9 -> 8,5 MJ/kg polttoaineen vaihdoksen
takia. Huonomman polttoaine-eran kosteus arvioitiin merkittdvasti parempi laatuista haketta suu-
remmaksi. (ei ongelma/parannusehdotus, vain toimenpide)

11:05 Polttoaineen sy6tto lopetettu.

11:08 Polttoaineen sy6tto (sulkusydtin ja syottéruuvi) pakotettu pysdhdyksiin. Syynd huonomman

polttoaineen erilainen palaminen, vaikutti tydntavan polttoainetta lisaa vaikka vanha ei palanut kun-
nolla. (ei ongelma/parannusehdotus, vain toimenpide)

11:11 Lukitus poistettu polttoaineen sydtdlle. Ylla mainittu ongelma korjaantui itsekseen. (ei ongel-

ma/parannusehdotus, vain toimenpide)

11:23 Arvio ettd kaikki syttetty polttoaine olisi peséssa.
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11:25 Savukaasupuhallin P-3002 vuotaa savukaasua jostain liitoksesta.
11:27 Vuoto loppui itekseen. Kts. kdytdn aikaiset odottamattomat tapahtumat
11:37 Pesassa olevasta polttoaineesta jaljella vain hyvin pieni maara (kts 11:23 kommentti). Sam-

mutusohjelman ajastimissa tulisi huomioida pesassa olevan polttoaineen palaminen loppuun. [5]

Huonomman polttoaineen palovydhyke melko takana (kurkistusluukun paa), pienella teholla ei on-
gelmia mutta isommalla teholla voi mahdollisesti palamaton polttoaine karata tuhkaluukkuun. Mah-
dollisia syita: primaaripuhallin ei jaksa puskea polttoainepatjan lapi kovin helposti, arina liikkuu liian
vahan / paljon, polttoaineen vaihdos aiheutti pienen hairion palamisessa ja stationdaritilaan paase-
minen vei aikansa. Isommalla teholla ja huonolla polttoaineella palovydhykkeen sijainti tulisi todeta.
[6]

Palo vaikutti sammuvan puhdistusliikkeen ajaksi. Syyksi epadiltiin etta polttoaineen liikkkuminen tukki
liikkuvan arinan reiat primaari-ilmalle ja kesti hetki ennen kuin uusi ilmakanava muodostui polttoai-
nepatjaan. Puhdistusliikkeen jalkeen palo syttyi itsekseen hyvin nopeasti ja palaminen vaikutti pa-
remmalta kuin ennen puhdistusliiketta. [7]

TI1019 anturin skaalaus vaarin, tulisi olla -40-100 C. [8]

PDI3010 ndyttaa negatiivista arvoa paine-erolle, letkut luultavasti vaarin pain (saatu arvo n. 2,7 Pa).

Sammutusohjelma ei pysayttényt sekundadripuhaltimia. [9]

Arinan puhdistuksen seuranta selkedmmaksi. [10]
12:12 Poistuin paikalta.

Havainnot kayton jalkeen:

13:30 Tuhkan seassa kivid. Kuumenneet arinassa hauraiksi. Todettiin etta huonompi laatuisen hak-
keen seassa oli kivia. Kaytdn aikana kuului muutaman kerran kova, raapiva aani - kivi hankasi me-
tallia syottéruuvissa (ja/tai sulkusydttimessa). Sulkusydttimen ja syottéruuvin kunto tulisi varmistaa
pidemman kayttdjakson jalkeen jos poltettu polttoainetta, jonka seassa voi olla kivid.

13:30 Hiillos kyti vield tuhkaluukussa. Savukaasupuhallinta tulisi varmuuden vuoksi ajaa vahintaan
pari kolme tuntia sammutuksen jdlkeen -> varmistaa ettei hdakaa kerdaanny kattilaan. Ennen luukku-

jen avausta suoritettiin tuuletus puhaltimilla (ja savukaasupuhaltimella, oli jatetty paalle tarkoituksel-

la). [11]

Parannukset ohjelmaan:

[1] Véhennetdan alkusy6tdn aikaa 2min-> 1min50sec, lisdtdan yksi liike enemman arina 1:lle

[2] Lisatdan anturitiedolle kaksi desimaalia X.XX, vanha X. Kayttdjan syéttamiin arvoihin riittdd yksi
desimaali X.X, vanha X.XXXXXXXX

[3] Visuaaliselle puolelle laitteiden pakotettu hallinta (force variable ja release force), omaan ikku-

naan niin ei mene sekaisin tavallisen kaytén kanssa

[4] Sytytyksen aikaan ja 10min sytytys OK:n jalkeen primaaripuhaltimelle hieman suurempi teho-

kdyra
[5] Sammutusohjelmaa voisi muuttaa siten, ettd savukaasun lampétila ei ole sammutusmekanismi

vaan kdyttajd itse toteaa palon sammuneen ja painaa puhaltimet yms. kiinni, sen sijaan etta kun

lampétila laskee alle etukdteen maaratyn arvon osa laitteista menee automaattisesti kiinni.
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[6] Arinan liikutuksen ohjelmaan valinta 3 eri polttoaineelle: huono, keskitaso ja hyvd. Huonolla polt-

toaineella arina liikkuisi hitaammin (=harvemmin), jolloin palovydhyke siirtyisi kohti sy6ttéruuvia.

Hyvalla polttoaineella arina liikkuisi nopeammin (=useammin) siirtden palovyohyketta kohti kurkis-

tusluukkua.
[7] Primaaripuhaltimella voisi olla suurempi teho arinan puhdistusliikkeen ajan, helpottaa polttoaine-
patjan lapdisya ja mahdollisesti ehkaisee tulen sammumisen.

[8] IO-saareke testausta varten voisi kalibrointitodistuksista katsoa antureiden skaalausvalit kohdil-

leen.

[9] Sekundaéripuhaltimille sammutusohjelmaan AO-komennon nollaus pysaytyksen yhteyteen.

[10] Visuaalisella puolella arinan puhdistusliikkeiden seurantaa lopetuksen yhteydessa paremmaksi.

[11] Ylim&ardinen tuuletusohjelma joka yhdelld napilla hoitaa sahkét ja puhaltimet pdalle ajaksi X.

Kadyton aikaiset odottamattomat tapahtumat:

Savukaasupuhallin P-3002 vuosi savukaasua halliin 11:25 “selvésti havaittavia maaria”.
11:27 vuoto loppui itsekseen.

Mahdollinen syy: huono liitos, sattuma puhaltimessa, alipaineen nopea muutos (tuuli?) (ei seurattu
alipainetta tarpeeksi tihedan tahtiin jotta siita olisi voinut tehda paatelmia)

Seuraukset: pieni maara savukaasua hallissa puhaltimien luona. Ei hdlyttanyt hakamittarit yms.
Toimenpiteet: kaikki liitokset tulisi varmistaa ja kiristad, seuraavalla kayttokerralla erityistd huomiota
puhaltimen toimintaan ja tarkan vuotonkohdan merkkaaminen mahdollisia jatkotoimenpiteita varten.
Parannusehdotukset: merkitdan seuraavalla kerralla tarkka vuotokohta esim. teipilla tai tussilla jalki-

diagnostiikkaa varten.
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LIITE 3: POU-YKSIKOITTEN KUVAKAAPPAUKSET, TOIMINTOJEN SELITYKSET JA CALL TREE-
KASKYPUITTEN KUVAKAAPPAUKSET

Kommentit ovat tekstia sulkujen ja tahtimerkkien sisalld. Jos jotain osaa ohjelmakoodista ei haluta ajaa, se voidaan
merkitda kommentiksi.

Ohjelmakoodien kuvakaappausten jalkeen on sita vastaava tai useampaa vastaava kuvakaappaus Call Tree kasky-
puusta. Kaskypuun kuvakaappausta ei ole lisdtty, mikali ohjelma ei viittaa muihin ohjelmiin tai muuttujiin.

AC500

Talld automaatio-osuudella hallitaan kaikkia MODBUS-liikenteen toimintoja. Ohjelmakoodissa on virheitd, joten Call
Tree toiminnon luomien kaskypuiden kuvakaappauksia ei pystyta ottamaan.

PLC-PRG-ohjelma hallinnoi Modbus-kommunikaatiota

D0MPROGRAM PLC_FRG
DO002VAR

DOD3EMD_VAR

anndl
Al

D0MMODBUS_MASTER(),
D002MODBUSTCP_MASTERL);
0003MODBUS_COMM);

[0004|PROGRANM MODBUSTCP_MASTER
[0002|VAR

0003  Master ETH_MOD_MAST;

0004 READ: BOOL;

0005 READ_BUFFER: ARRAY[0_49] OF INT:

DO0B|EMD_VAR

0007
4
|T|'|iE olock reads 50 words from %MWO to %MW49 @ PLC IP 192.168.0.10 and buffers it to READ_BUFFER -array |
Master [:]U
ETH_MOD_MAST
3 READ I:EN DOME—
IP_ADR_STRIMG_TO_DWORD ? 0 SLOT ERRH—
“192.168.0.10° I—IF'_.&DR IP_ADR_STRING_TO_DWORD] IP_ADR ERMNO—
0 FHUNIT_ID
3 —FCT
0 —ADDR
50 —MB
| ADR(READ_BUFFER) [—DATA




MODBUS_WRITE-funktiolohko kirjoittaa valitulta Modbus-laitteelta luetun tiedon taulukkomuotoon.

0001
0002
0003
0004
000§
0004
0007
0008
0009
0019
0011

FURMCTION_BLOCK MODBUS_WRITE
VAR _INPUT
Modmast_COM: BYTE;
ModMast_SLAVE: BYTE;
ModMast_ADDR: WORD;
ModMast_MNB: WORD;
ModMast_STATUS: WORD:
EMD_WAR
VAR_CQUTPUT
ERROR: WORD;
STATUS: DWORD;

END_WAR

VAR
ModMast: COM_MOD_MAST;
ModMast_EMN: BOOL,
ModMast_DATA: ARRAY [0..1000] OF INT,;
ModMast_DOME: BOOL,
ModMast_ERR: BOOL;
ModMast_ERNO: WORD;
i: DINT;

END_VAR

0025

VAR COMSTANT
ModMast_FCT. BYTE:=16;
MadMast_TIMEQUTWORD:=3000;
END_VAR
4
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000
0002
0003
0004
0008
0004
0007
0008
0009
0010
0011

ModMast_EN=TRLUE;

(*If there have been in same step multiple errors in same COM and SLAVE, then skip further tryouts to connect®)
IF MODBUS_ERRORS[ModMast_COM, ModMast_SLAVE, 1]=1

THEM

(* Writing intented data from write array to actual modmaster data array®)

FOR =0 TO ModMast_MNB-1 BY 1 DO

ModMast_DATA[]:=MODBUS_WRITE[ModMast_STATUS+],

END_FOR;

ModMast (EN = ModMast_EN,
COM  =MaodMast_COM,
SLAVE =ModMast SLAVE,
FCT =ModMast_FCT,
TIMEQUT = ModMast_TIMEQUT,
ADDR = ModMast_ ADDR,

MB = ModMast_MB,
DATA = ADR{ModMast_DATA)),

ModMast_DOME = ModMast. DOME;

ModMast_ ERR = ModMastERR;
ModMast_ERMNO:= ModMast.ERMNO;
STATUS =0,

ERROR:=0;

(*Iftransfer was succesful *)
IF ModMast_DOME=TRLE

THEN STATUS:=ModMast_STATUS+ModMast_MB;

ERROR:=0;

(*If all went wrong, we are writing errors to modbus_errors array and filling with zeros?7 read array®)

IF ModMast_ERR=TRLE
THEMN STATUS:=0;
ERROR:=ModMast_ERMNC;

MODBUS_ERRORS[ModMast_COM, ModMast_SLAVE, 11=MODBUS_ERRORS[ModMast_COM, ModMast_SLAVE 1]+1;

MODBUS_ERRORS[ModMast_COM, ModMast_SLAVE, Zl.=ModMast_ERMNO,

MODBUS_DATAModbusPointer+i]:=0; (* TODO: Mita kirjoitetaan silloin, kun virhe iimenee?1*)

FOR i:=0 TO ModMast_MB-1BY 1 DO
END_FOR;
ModbusPointer=ModbusPointer+ModMast_MB;
EMD_IF;
EMD_IF;



MODBUS_READ-funktiolohko lukee tiedot valitulta Modbus-laitteelta.

0001
0002
0003
0004
000§
000§
0007
0008
0009
0019
0011
0012
0013
0014
0074
0014
0017
0013
0079
0029
0021
10022
10023
10024

[}

FUNCTION_BLOCK MODBUS_READ
VAR_IMPUT
Modmast_COM: BYTE;
ModMast SLAVE: BYTE;
ModMast_ADDR: WORD;
MaodMast_NB: WORD;
EMD_VAR
VAR_OUTPUT
ERROR: WORD,
STATUS: DWORD;
EMD_VAR
VAR
MaodWast COM_MOD_MAST:
ModMast_EMN: BOOL,

ModMast_DATA ARRAY [0..1000] OF INT,

ModMast_DONE: BOOL,
MadMast_ERR: BOOL:
ModiMast_ERNO: WORD,
i- DINT;
EMD_VAR
VAR COMNSTANT
ModMast_FCT: BYTE:=3;
MadMast_TIMEQUTWORD:=3000,
EMD_VAR

4
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0007
0002
0003
0004
I
000§
0007
0008
0009
0019
0011
0012
0013
00714
[GE
001
0017
0073

ololo|o|o|o
SEREEE
RISIRIRIEIE

Modiast_EM:=TRLUE;

(*If there have been in same step multiple errors in same COM and SLAVE, then skip further tryouts to connect™)
IF MODBUS_ERRORS[ModMast_COM, ModMast_SLAVE 1]=1

THEM

(* Otherwise read data from COM port from Slave *)

ModMast (EM = ModMast_EN,
COM  =ModMast_COM,
SLAVE =ModMast_SLAVE,
FCT :=MWodMast_FCT,
TIMEQUT = ModMast_TIMEQUT,
ADDR  =ModMast_ADDR,

MEB  =ModMast_MNB,
DATA = ADR(ModMast_DATA));

ModMast_DORE = ModMast DOMNE;
ModMast_ERR = ModMastERR,
ModMast_ERMNO:= ModMast.ERNO;

STATUS=0;
ERROR:=0;

(*If all went well, we write all data to read array™)

IF ModMast_DOME=TRLE
THEM STATUS:=ModbusPaointer;

MODBUS_ERRORS[ModMast_COM, ModMast_SLAVE 11:=0;
FOR i=0 TO ModMast_MB-1 BY 1 DO
MODBUS_DATAIModbusPointer+i=ModMast_DATA[];

END_FOR;

ModbusPointer=ModbusPointer+ModMast_MNB;

EMND_IF;

(*If all went wrong, we are writing errors to modbus_errors array and filling with zeros?? read array®)

IF ModMast_ERR=TRLUE
THEM STATUS:=0;
ERROR:=ModMast_ERNO;

MODBUS_ERRORS[ModMast COM, ModMast_SLAVE 1]:=MODBUS_ERRORS[ModMast_COM, ModMast_SLAVE 1]+1;

MODBUS_ERRORS[ModMast_COM, ModMast_SLAVE 2]=ModMast_ERNO;

MODBUS_DATAIModbusPointer+il:=0; (* TODO: Mita kirjoitetaan silloin, kun virhe ilmenee?*)

FOR i:=0 TO ModMast_NB-1BY 1 DO
EMND_FOR;
ModbusPointer:=ModbusPointer+ModMast_ME;
EMD_IF;
EMD_IF,
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MODBUS_MASTER-ohjelma lukee kommunikaatiomoduulilta (Master) Modbus-laitteiden tiedot ja ilmoittaa mahdol-
lisista virheista.

oo
ooz
2003
Loo4
2005
006
_oor
0008
oo
2010
o1
0012
0013
0014
2015
018
017
0018
0019
020
ooz

P TuLa el

PROGRAM MODBUS_MASTER

VAR

Master: COM_MOD_MAST,
READ_BUFFER: ARRAY [0..1] OF INT,
WRITE_BUFFER: ARRAY[0.1] OF INT,;
WRITE_BUFFER1: ARRAY [0..4] OF INT,

READ: BOOL;
DOMNE: BOOL,
ERROR: BOOL,;
ERMNO: WORD,
WRITE: BOOL,

Master1: COM_MOD_MAST,

DOMNET: BOOL;
ERRORT: BOOL,
ERMNO1 WORD;

Master2: COM_MOD_MAST,;

DOMNEZ: BOOL;
ERRORZ: BOOL,
ERMNOZ: WORD;
WRITE1: BOOL;
END_VAR

4

|Tl1is block is used for reading 2 words from slave 2. Addresses %MW0 and %MW1 are read and buffered to READ_BUFFER -array
Master
COM_MOD_MAST @
READ —EM DOME
1 —CoM ERR]
2 —SLAVE ERNC
3 —FCT
[ 3000 FTIMEOUT
0 —{ADDR
2 —MB
| ADR(READ_BUFFER) —{DATA
|Tl1i5 block is used for writing 2 words from slave 3. Addresses %MW100 and %MW101 are written and buffer from WRITE_BUFFER -array
Master1
COM_MOD_MAST @
WRITE —EN DOME
1 —COoM ERR
3 —SLAVE ERNC
16 —FCT
[ 3000 FTIMEOUT
100 ——ADDR
2 —MB
| ADRWRITE_BUFFER) —DATA
|FB for CM574-RS Voupler |
|Tl1i5 block is used for writing 5 words from slave 4. Addresses %MW1000 to 3MW1004 are written and buffer from WRITE_BUFFER1 -array
Master2
COM_MOD_MAST @
WRITE1 —EN DOME
COM_3_1 —COM ERR
3 —SLAVE ERMNO
16 —FCT
2000 FTIMEQUT
1000 ——ADDR
5 —NB
| ADRMWRITE_BUFFER) —{DATA
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MODBUS_INIT-funktiolohko maarittda Modbus-laitteiden maaran, kirjoitustaulukon koon ja puhdistaa luku-, kirjoi-
tus- ja virhepuskurit.

L000FUNCTION_BLOCK MODBUS_INIT
0002VAR_INPUT

(D003 END_VAR

[0oo4vaR_OUTPUT

(D005 EMND_VAR

[000B6|VAR

0007 i DINT,

0008  ModbusArr_MAK: DINT,
_Doog ModbusMax_COM: WORD;,
0010] ModbusMax_SLAVE: WORD,
0011 j:DINT,

4|

10007 (*Modbus Init have to call first, because otherwise Read and Write commands won't work properly™)
0002 ModbusArr_MAX=10000; (* Size of modbus array (max size)*)

(0003 ModbusMax_COM=10; (*Max of com ports in our code™)

(0004 ModbusMax_SLAVE=10; (*Max of slaves per comport in our code™)

0005
[D006|(*Cleaning Modbusarrays™)
0007|ModbusPainter=1;

(DD08FOR =1 TC ModbusArr_MAX BY 1 D0

000y MODBUS_DATA[il:=0; (*Cleaning read array®)
0010 MODBUS_WRITE[i]:=0; (*Cleaning write array®)
D01 END_FOR;

0012
(0013 (* Cleaning error buffer ™)

0014 FOR =1 TO ModbusMax_COM BY 1 DO
0015 FOR j=1TO ModbusMax_SLAVE BY 1 DO

D016 MCODBUS_ERRORSI 1]:=0;
0017 MCODBUS_ERRORSI],2]:=0;
001 EMD_FOR;

0019 END_FOR,

MODBUS_COMM-ohjelma kayttad MODBUS_INIT lohkoa alustamaan kirjoitus- ja lukutaulukot, sekd Modbus luku-
ja kirjoituslohkoja lukemaan tiedot valitulta Modbus-laitteilta.

D00[PROGRAM MODBUS_COMNM

D002)VAR

0003  Modousinit: MODBUS_INIT;

Doo4 Modbus_ReadComéA: MODBUS_READ;
0005  Modbus_WriteComA: MODBUS_WRITE;
0006 Writelndesx: INT;

D007|EMD_VAR

aonnol
4|

0001|Modbusinit(), (“THIS FUNCTION MUST BE CALLED FIRST! Otherwise Modbus_Read and Modbus_Write functions won't work properly®)
0002
D003{Modbus_ReadComA(Modmast_COM:=1, ModMast_SLAVE:=2, ModMast_ADDR:=100, ModMast_MB:=5);

0004 (* Kaskyn jalkeen STATUS kertoo, onnistuiko homma. Jos onnistui, data on suoraan luettavissa MODBUS_DATA arraysta alkaen indeksista %STATUS *)
_0005|Modbus_ReadComA(Modmast_COM:=1, ModMast_SLAVE:=2, ModMast_ADDR:=151, ModMast_NB:=7);

0008|
0007Modbus_ReadComA(Modmast_COM:=1, ModMast_SLAVE:=2, ModMast_ADDR:=217, ModMast_MNB:=11);
_00og|
[
D010fWritelndex:=1;
ot
D012Modbus_WriteComA (Modmast_COM:=1, ModMast_SLAVE=2, ModMast_ADDR:=317, ModMast_NB:=3, ModMast_STATUS:=Writelndex),

0013)(* Kaskyn jalkeen ERROR kertoo, onnistuiko homma. Jos onnistui, ERROR=0ja STATUS kertoo seuraavan vapaan indeksin jonne voi siita4 dataa
D04 kirjoitettavaksi, eli tarkistuksen jalkeen:

0015/IF Modbus_WriteComA ERROR=0 THEN ... *)

D01E(Modbus_WriteComA (Modmast_COM:=1, ModMast_SLAVE=2, ModMast_ADDR:=423, ModMast_NB:=6, ModMast_STATUS:=Writelndex),
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AlI_SignalProcessing-funktiolohko skaalaa automaatiojarjestelman INT-muotoisen signaalin kayttdjan sy6ttdmaan
skaalausvaliin ja ilmoittaa mahdollisista arvon ylityksesta tai alituksesta. Lohko kasittelee analogisia sisaéntulo sig-
naaleja.

_DO01|FUNCTION_BLOCK Al_SignalProcessing
D002[VAR_INPUT

D003 InputSignal: INT; (*Input signal that is send inside Al signal processing function block®)

0004 MinScaleValueReal: REAL, (*Minimum scale value, if temperature measurement scale is -30C - +400C, this value will be -30 *)
0005 MaxScaleValueReal: REAL; (*Maximum scale value, ie. iftemperature measurement scale is -30C - +400C, this value will be 400 *)
DOOBEND_VAR

0007F[VAR_OUTPUT

0008 SignalOverFlowAlarmBool: BOOL, (*Limitalarm1 == If signal will exceed HIGH value, this variable is set 1 (or true), else 0 (false)®)
0009 SignalUnderFlowAlarmBool: BOOL; (*Limitalarm1 == If signal will be below LOW value, this variable is set 1 (or true), else 0 (false)*)
_Do10) MeasurementOKBool: BOOL; (*Limitalarm1 == If signal is between HIGH and LOW, this variable is set 1, else 0%)

0011 WireCutOffBool: BOOL, (*If 1 then wire is cut off, else there might be other interferences, but wire is propably intact*)

0012 MeasurementValueReal: REAL; (*Scaled and processed measurementvalue®)

O013END_VAR

0014 vaR

0075  Limitalarm1: LIMITALARM;

D016END_VAR

]
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AC500_2
Ajomoodit

SHUTDOWN1-ohjelma ajaa polttoainevaraston polttoaineen tulipesddn kayttajan maarittelemassa laajuudessa.
Savukaasujen lampdtilan tiputtua tarpeeksi alas ohjelma lopettaa suorittamisensa pysayttden osan kaytetyista lait-
teista ja mahdollistaa kayttajan kuittauksen sammutukselle.

D0DMPROGRAM SHUTDOWN1

0012[EMND_VAR
4 [
0001)IF SHUTDOWN=TRUE THEM
0002|(* FLUEGASFAN1(),
000 SCREWCOMNVEYOR(),
0004 SECOMNDARYAIRFAN1();
000 BACKFIRE(),
0006|(* A01_08_42_C4001_hydraulicson:= FALSE; (*Pys3yttaa kontit*)
000 A01_08_43_C4001_freevalve:= FALSE;
D008 A01_03_44_C4001_forward:= FALSE,
00089 AD1_08_45_C4001_backward:= FALSE;
0010 (*VAPAAKIERTOVENTTIILILLE JAHYDRAULIIKALLE PUUTTUU KASKYT*)
0011 A01_09_12_C4017_forward:= FALSE;
0012 AD1_09_13_C4017_backward:= FALSE; *)
001 IF PAVAIHTO= TRUE THEM

0014 TP2{IN:= SHUTDOWNM, PT:=T#900s); (*Oletus tyhjentad pudotusputken, kolakuljettimen ja sydttdruuvin 15 minuutissa*)
001 TON2(IN:= SHUTDOWN, PT.=T#900s); (*Ajanseuranta visuaaliselle puclelle*)

0016 IF TP2.Q= TRUE THEM

001 ArimaxD0524_12_Dblockfeeder=TRLUE;

0018 POWERSETTING:= 100;

0019 PRIMARYAIRFAM:= 0.0044*EXPT(POWERSETTING,2) + 0.0391*POWERSETTING + 22.2;
0020 TP3{IN:=TP2.Q, PT:=T#300s); (*Oletus tyhjentda kolakuljettimen 5 minuutissa*)
o021 IF TP3.Q=TRUE THEN

0022 FUELCOMNYEYOR:=50; (*TAMU OHJATTU, etsi hywa prosentti*)

00 EMD_IF;

0024 IF TP3.Q= FALSE THEN

00 FUELCOMNVEYOR:=0; ("TAMU OHJATTU, seis®)

0026 EMND_IF;

00 EMND_IF,

0028 IF TP2.Q= FALSE THEN

0029 ArimaxD0524_12_blockfeeder=FALSE;

0030 SCREWCONVEYOR_STOP:= TRUE,; (*Sydttdruuvin pysaytys*)

0031 ArimaxDO524_10_screwconveyor= FALSE;

0032 END_IF;

00: IF ArimaxAl523_24 fluegas_temperature_VAL=100 THEN (*Skn It alle 100 C*)

0034 SCREWCONVEYOR_STOP:= TRUE; (*Sydttdruuvin pysaytys*)

00 ArimaxD0524_10_screwconveyor= FALSE;

0036 ArimaxD0524_12_Dblockfeeder=FALSE;

003 FUELCONVEYOR:= 0; (*TAMU OHJATTU, seis®)

0038 PRIMARYAIRFAM:= 0; (*Prosentti®)

0039 SECONDARYAIRFAN_STOP:=TRUE;

0040 SHUTDOWN:= FALSE;

0041 EMND_IF,

0042 END_IF;

004 IF PAVAIHTO= FALSE THEN

0044 ArimaxD0524_12_blockfeeder=FALSE;

0045(* FUELCONVEYOR:= 0; (*TAMU OHJATTU, seis*)*)

0048 PRIMARYAIRFAN:= 0.0044*EXPT(POWERSETTING,2) + 0.0391*POWERSETTING + 22.2; (*Oma ohjelma PRIMARYAIRFANILLE™)
004 TPA(IN:= SHUTDOWN, PT:=T#600s); (*Tyhjentad sydttdruuvin kaytdn teholla ~10min*)
0043 TOM1(IN:= SHUTDOWN, PT.=T#600s); (*Ajanseuranta visuaaliselle puolelle®)

0049 IF TP1.Q=TRUE THEM

0050 POWERSETTING:= 100; %)

0051 PRIMARYAIRFAM:= 0.0044*EXPT(POWERSETTING,2) + 0.0391*POWERSETTING + 22.2;
0052 END_IF;

00! IF TP1.Q= FALSE THEN

0054 SCREWCONVEYDR_STOP:= TRUE; (*Sybttdruuvin pysaytys™)

00! ArimaxD0524_10_screwconveyor= FALSE;

0056 EMD_IF,

005 IF ArimaxAl523_24 fluegas_temperature_VAL=100 THEN (*Skn It alle 100 C¥)

0058 SCREWCONVEYDR_STOP:=TRUE; (*Sybttdruuvin pysaytys™)

0059 ArimaxD0524_10_screwconveyor.= FALSE;

0060 PRIMARYAIRFAN:= 0; (*Prosentti*)

0061 SECONDARYAIRFAN_STOP:=TRUE;

0062 SHUTDOWN:= F."—'.LSE;|

008 END_IF,

0064 END_IF;
D0B5|[END_IF;
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STARTON1-ohjelma tarkistaa ettd sahkot on paalla ja tarvittavat ok-signaalit on luettu. Sen jalkeen ohjelma aloittaa
tuuletussekvenssin, jonka jdlkeen ohjelma ajaa sytytykseen tarvittavan polttoainemaaran tulipesaan. Kun kayttdja
on suorittanut sytytyksen ja kuitannut sen tehdyksi, ohjelma ajaa kattilaa 30 % teholla 10 minuutin ajan varmista-
maan sytytys. 10 minuutin jdlkeen ohjelma antaa POWERON1-lohkolle aloitusluvan ja lopettaa oman suorittami-
sensa.

_O001|PROGRAM STARTONA
[0002|vAR

0003 TON1_so:TON;
0004 TOM2_so:TON;
0005 TP1_so TR,
0006 TON3_so: TON;
0007| TON4_so:TON;
0008 KA REAL;

0009 KB:REAL;
0010 T_tuuletus: TIME;
0011  T_tayito: TIME;
0012  T_tehoajo: TIME;
[0013[END_VAR

<

0001)IF STARTON=TRLE (*AND DAMPOK=TRUE"] AND OKOK=TRLUE AND ELECON=TRLE THEN
0002 BACKFIREL),

0003\ FLUEGASFAM:= B0; (*Savukaasupuhaltimen teho prosenteissa kaynnistyksessa*)*)

0004  ArimaxD0524_11_mixingpump:= TRUE;

0005 FUELCONVEYOR:= 50, (*TAMU OHJATTU, etsi hyva prosentti*)

0006  ArimaxD0O524_12_blockfeeder=TRUE;

[0007|(* IF FUEL10ON=TRUE THEN

_0008| AD1_08_42_C4001_hydraulicson:= TRUE; (*Kontin 1 tankopurkain padlle ja autolle™)
E AD1_08_43_C4001_freevalve= TRUE

_0o10| AD1_08_44_C4001_forward:= TRUE;

0011 ENDIF

0012 IF FUEL20M= TRUE THEN

0013 [*VAPAAKIERTOVENTTIILILLE JAHYDRAULIKALLE PUUTTUU KASKYT*)

0014 AD1_09_12_C4017_forward:= TRUE;

0015 END_IF; %)

0016 PRIMARYAIRFAN:=20; (*Ensiopunallin kaynnistyy)

_0017| SECONDARYAIRFAM:=20; (*Toisiopuhallin kaynnistyy*)

(0018 TON1_so{lN:=STARTON,PT.=T#G0s), (*Odottaa 60 sekuntia ettd varasto,savukaasupuhallin=50 ja sekoituspumppu kaynnistyy®)

0019  IF (f(TONT_s0.0= TRUE AND FLUEGASFAN=50) OR *) (TON1_s0.Q= TRUE AND ArimaxD0524_11_mixingpump= FALSE) THEN ("Suluilla AND ja OR ryhmitys?27)

_0o20| STARTONFAIL:=TRUE;

_0021| STARTOM:= FALSE;

00231 ELSE

e TON2_so{IN:=TON1_s0.Q PT:=T#240s); (*Tuulgtus®)

0024 T_tuuletus:= T#240=-TON2_s0.ET,

0025 IF TON2_s0.Q= TRUE THEN

_0026| TP1_so(IN:=TON2_s0.Q,PT:=T#120s); (*120 sekunnin ajan sydttéruuvi tyéntad politoainetta tulipesdan taydelld teholla®)
0027 T_taytto:=T#120s-TP1_s0.ET;

0028 IFTP1_so.Q=TRUE THEN

_0oz2g| ArimaxD0524_10_screwconveyor= TRLE;

_0030| KB:=1;

“0031| END_IF;

0032 IF TP1_so.Q =FALSE THEN

0033 ArimaxD0524_10_screwconveyor.=

0034 Ka=1,

0035 END_IF;

0034 IF KA=1 THEN

_0037| IF KB=1THEN

oo3g| ArimaxD0524_17_grate1_shank_backward:= TRUE;
0039 KB:=0;

0040 EMD_IF;

_0044| IF KB=0 AND ArimaxDI524_21_grate1_frontlimit= TRUE THEM
0042 ArimaxD0524_17_grate_shank_backward:= FALSE;
0043 ArimaxD0524_16_grate1_shank_forward:= TRLE,

0044 KB:=2;

0045 EMD_IF;

0048 IF ArimaxD1524_23_grate1_rearlimit= TRLUE AMD KB=2 THEM
_0047| ArimaxD0O524_16_grate1_shank_forward:= FALSE;

% ArimaxD0524_17_grate1_shank_backward:= FALSE;
0049 KB:=3;

“0050] Ka=3;

0051 END_IF;

0052 EMND_IF;

0053 IF SYTYTYSOK= TRLE THEN (*Sytytys ennen sytytysok painamista®)
0054 POWERSETTING:= 30;

0055 SECONDARYAIRFANT(),

_0056| PRIMARYAIRFAN:= 0.0044*EXPT(POWERSETTING,2) + 0.0391*POWERSETTING + 22.2;
0057 SCREWCONVEYOR1();

_bossg|- FLUEGASFAN1(); (*Oma ohjelmansa? Kayttalittymaan valituille arvoille omat laatikot*) *)
0059 TON3_so(IMN:= SYTYTYSOK, PT:=T#G00s);

_Dos0| T_tehoajo:=T#E00=-TON3_s0ET;

(00BA(("TESTI IF TON3_s0.Q= TRUE AND ArimaxAl523_24_fluegas_temperature_VAL=100 THEN (*Odoftaa 10 min ett3d savukaasujen Iampatila on noussut yli 100 C jos el niin pysayttaa kaynnistyksen™)
0052 STARTOMFAIL:= TRUE,

0063 STARTOM:= FALSE

0064 SCREWCONVEYOR_STOP:= TRUE; TESTI*)
(O0BS|("TESTI ELSE TESTI)

_DOBE| IF TON3_so0.Q= TRLIE THEM

_0067| POWERON:=TRUE;

_0068| POWERCNA();

0069 STARTOM:= FALSE;

0070 END_IF;

[007A|(*TESTI END_IF; TESTI*)

0072 EMD_IF;

0073 END_IF;

0074 END_IF

0075 IF POWERON= TRUE OR SHUTDOWN= TRUE OR SHUTDOWNOK= TRUE OR EMERGENCYSTOP= TRUE THEN
0076 STARTON:= FALSE;

0077 END_IF:

0078|END_IF]
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SHUTDOWNOK1-ohjelma sammuttaa loput laitteet kdyttajan kuittauksesta.

[0001|PROGRAN SHUTDOWNOK
[0002[VAR_INPUT
‘0003END_VAR
0004VAR_OUTPUT
‘DDOS|[END_VAR

DO0E[VAR

0007|END_VAR
nnnal

1 |

[D00T|IF ArimaxAl523_24 fluegas_temperature_MAL=100 (*3avukaasujen Iampdtila alle 100 C ennen sekoituspumpun pysaytysta®)
0002 AMD SHUTDOWMN= FALSE AND POWERON= FALSE

0003 AMD STARTOM= FALSE AND MANUALDRIVE= FALSE

(0004  AMD SHUTDOWNOK= TRUE THEM (*Oletus termostaatin FALSE tarkoittaa sammumista®)

0005 ArimaxD0524_11_mixingpump:= FALSE;

(D006 (* FLUEGASFANA(); *)

[0007|EMND_IF;

POWERON1-ohjelma hallitsee tehoajossa kaytettavia laitteita kutsumalla yksittaisten laitteiden aliohjelmia. Ohjelma
suorittaa itsedan, kunnes kayttdja valitsee alasajon suoritettavaksi.

[0004|PROGRAN POWERON1
0002[VAR_INPUT
0003END_VAR
0004VAR_OUTPUT
[0005[END_VAR

"000B[VAR

000FIEMND_VAR
nnnel

L

"0001[IF POWERON= TRUE THEN |
0002 GRATEDRIVE(); |
0003 IF SCREWCONVEYOR_STOP= FALSE THEN

0004 SCREWCONVEYOR();

0005 END_IF;

0006 PULSEEXTINGUISHER();

0007|(* FLUEGASFAN1(); *)

0008 SECONDARYAIRFAN();

0008 BACKFIRE();

0010 PRIMARYAIRFAN:= 0.0044*EXPT(POWERSETTING,2) + 0.0391*POWERSETTING +22.2;

00|+ SHUNTTV1024();

0092 SHUNTTV1030()*)

0018  (*Varastohilytys 10 min kohdalla?*)

0014 IF (*STARTON= TRUE OR *] SHUTDOWN= TRUE OR SHUTDOWNOK= TRUE (*OR EMERGENCYSTOP= TRUE*) THEN
001 POWERON:= FALSE;

0016 END_IF;

0047|END_IF;

0018|IF SHUTDOWN= TRUE THEN
0018 SHUTDOWN1():
0020/END_IF;
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MANUALDRIVE1-ohjelma kytkee yl6s- ja alasajon POU-ohjelmat pois paalta ja listaa kdyttéonotettavat manuaaliset
ohjelmat.

[0004|PROGRAM MANUALDRIVE1
[0002[VAR_INPUT
[0003END_VAR
0004|VAR_OUTPUT
'DD0S|[END_VAR

D00B[VAR

000F|END_VAR
nnnel

F.

"0001[IF MANUALDRIVE= TRUE THEN
0002] POWERON:= FALSE;

0003 STARTON:= FALSE;

0004 SHUTDOWN:= FALSE;

0005 SHUTDOWNOK:= FALSE;

0006 SCREWCONVEYOR_MANUAL();
0007|* SHUNTTV1024_MANUAL();
0008 SHUNTTV1030_MANUAL(); *)
0008 SECONDARYAIR_MANUAL();
0010 FLUEGAS_MANUAL();

0011 BACKFIRE():;

0012/END_IF;

EMERGENCYSTOP1-ohjelma lopettaa muiden ajotilojen suorituksen ja sammuttaa kaikki muut laitteet paitsi kattila-
piirin sekoituspumpun.

0001|PROGRANM EMERGENCYSTOP
0002\VAaR

D003 EMND_VAR

1 [

0007|IF EMERGENCYSTOP=TRUE THEN

0002 ArimaxDO524_26_emergency_stop:= FALSE;

0003  STARTOM:=FALSE;

o004  POWEROMN:= FALSE;

0005 SHUTDOWM:= FALSE;

0008 MAMUALDRIVE:= FALSE,

0007 POWERSETTING:=0;

0008 AD1_08_42_C4001_hydraulicson:= FALSE;

0009  AD1_03_43_C4001_freevalve:= FALSE;

0010, AD1_08_44_C4001_forward:= FALSE;

0011 AD1_08_45_C4001_backward:= FALSE;

0012  ("VAPAAKIERTOVEMTTILILLE JAHYDRAULIKALLE PUUTTUL KASKYT*)
0013 AD1_09_12_C4017_forward:= FALSE;

0014  AD1_09_13_C4017_backward:= FALSE;

0015 FUELCONVEYOR:=0; (*kolakuljettimen pysaytys®) (*TAMU OHJATTU*)®)
0016 SCREWCOMNVEYOR_STOP:=TRLE;

0017 SCREWCONVEYOR_PULSSI=FALSE;

0018  ArimaxDO524_10_screwconveyor=FALSE;

0018 SECONDARYAIRFAM:=0;

0020) SECOMDARYAIRFAM_STOP=TRLE;

0021 O2CONTROL = FALSE;

0022 MAMUAL QO2CONTROL.= FALSE;

0023 PRIMARYAIRFAN=O;

0024  ArimaxD0O524_12_blockfeeder= FALSE;

0025  ArimaxD0O524_16_grate1_shank_forward:= FALSE;
0026 ArimaxD0O524_17_grate1_shank_backward = FALSE;
0027  ArimaxD0524_21_grate?_shank_forward:= FALSE;
0028  ArimaxD0O524_22 grateZ_shank_backward = FALSE;
0029 ArimaxD0O524_23 forward:= FALSE;

0030, ArimaxDOS524_24_backward:= FALSE;
D031EMD_IF;

D032IF ArimaxD0O524_25_emergency_stop_signfor= TRLUE THEN (*Mieti uudellzen®)
0033 EMERGEMCYSTOP:=FALSE;

D034|EMND_IF;
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DAMPCONF-ohjelma saataa savukaasupellit ja venttiilit valitun ajotilan mukaan sopivaan asentoon.

D0M|PROGEAM DAMPCONF
p—

L001)IF GRATEDIRTY1= TRLE THEM

0002 GRATEDIRTYZ:= FALSE;(*2 = P3002 puhallin®)
0003 GRATECLEANT:= FALSE;

0004) GRATECLEAMZ:=FALSE;

0005 GRATECLEAMNMOBAGT:= FALSE;
000G GRATECLEAMNMOBAGZ = FALSE;
0007 GRATECLEAMMOESP1:= FALSE;
000g| GRATECLEAMNMOESPZ = FALSE;
000g BFBGRATEWARMING:= FALSE;

0010] ALLDAMPSOPEM:=FALSE;

0011  ALLDAMPSCLOSED:= FALSE;

0012 AD1_08_17_HV3038_control:= TRUE; (*Oletus TRUE tarkoittaa auki®)
0013 AD1_08_20_HV3065_control:= FALSE;
0014 AD1_08_21_HV3069_control:= FALSE;
0015  AD1_08_22_HV3070_control= FALSE;
O016]  AD1_08_23_HV3071_control:= TRUE;
001¥)  AD1_08_24_HV3072_control:= TRUE;
0018)  AD1_08_25_HV3074_control:= FALSE;
0018]  AD1_08_26_HV3076_control:= FALSE;
0020  AD1_08_27_HV3078_control= FALSE;
0021 AD1_08_30_HV3080_contral:= TRUE;
0022 AD1_08_31_HV3082_control:= FALSE;
0023 AD1_08_32_HV3084_control= FALSE;
0024 AD1_08_33_HV3086_control:= FALSE;
0025  AD1_08_34_V3523_control:= FALSE;
D026  AD1_08_35_V3525_control:= FALSE;
0027 AD1_0B_36_V3527_control:= FALSE;
0028  AD1_08_37_V3529_control:= FALSE;
0028)  AD1_0B_40_V3531_control:= FALSE;
0030  AD4_02_40_FV2010_AD:=0;

0031 AD4_D2_41_FV2012_AD=0;

0032  AD4_02_42_FV2014_AD=10;

0033  AD4_03_20_FV2016_AD=0;

0034 AD4_03_21_FV2018_AD=0;

0035  AD4_03_40_FV3015_AD=0;

D036  AD4_03_41_FV3017_AD=0;

D037  AD4_03_42_FV3019_AD=0;

0038  AD4_04_20_FV3021_AD=0;

0038  AD4_D4_21_FV3023_A0=10;

0040  AD4_D4_22 HVI0N38_AO=10;

0041 AD4_04_23_HVI040_AC=10;

00420 AD4_D4_40_HV3041_AC=10;

0043  AD4 04 41 _HVI0N4Z2_AD=10;

D44 EMD_IF;

H



IF GRATEDIRTYZ=TRLIE THEM
GRATEDIRTY1:= FALSE;(*1 = P3001 Puhallin*j:
GRATECLEANT1:= FALSE;
GRATECLEANZ:= FALSE;
GRATECLEANMOBAGT:= FALSE;
GRATECLEANMOBAGZ: = FALSE;
GRATECLEANMOESP1:= FALSE;
GRATECLEANMOESPZ2:= FALSE;
BFBGRATEWARMIMG:= FALSE;
ALLDAMPSOPEMN:=FALSE;
ALLDAMPSCLOSED = FALSE;
AD1_08_17_HV3038_control:= TRUE; (*Oletus TRUE tarkoittaa auki®)
AD1_08_20_HV3068_control= FALSE;
AD1_08_21_HV3069_control= FALSE;
AD1_08_22 HV30DT0_control=FALSE;
AD1_08_23 HV3OT1_control=TRLIE;
AD1_08_24 HV3ODTZ_control=FALSE;
AD1_08_25 HV30DT4_control=FALSE;
AD1_08_26_HV30DF6_control= FALSE;
AD1_08_27_HV3078_control=FALSE;
AD1_08_30_HV3020_control= FALSE;
AD1_08_31_HV3082_control:= FALSE;
AD1_08_32_Hv30a4_control=TRLE;
AD1_08_33_HV3086_control=TRLE;
AD1_08_34 V3523 control= FALSE;
AD1_08_35_ V3525 control= FALSE;
AD1_08_36_V3527_control:= FALSE;
AD1_08_37_V3529_control:= FALSE;
AD1_08_40_V3531_control:= FALSE;
ADd_02_40_FVZ2010_AC=10;

ADd 02 _41_FV2012_A0=10;
ADd_02_42 FVZ2014_AD=0;
ADd_03_20_FVZ2016_A0=0;
ADd_03_21_Fv2018_A0=10;
ADd_03_40_Fv3015_A0=0;
ADd 03 _41_FV30M7_AD=0;
ADd 03 42 FV3019_A0=0;
ADd 04 20 FV3021_A0D=0;
ADd_ 04 21 _FV3023_A0=0;
ADd_04 22 HV3I0D38_AD=10;
ADd_04 23 HV3I0N40_AD=10;
AD4_04 40 _HV3I0N41_AD=10;
ADd_04 41 _HV3I042_AD=10;
EMD_IF;
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IF GRATECLEAMN1=TRLUE THEM

GRATEDIRTYZ:= FALSE;(*2 = P3002 puhallin®)
GRATEDIRTY1:= FALSE;
GRATECLEAMNZ = FALSE;
GRATECLEAMNMOBAGT:= FALSE;
GRATECLEANMOBAGZ: = FALSE;
GRATECLEAMNMOESP1:= FALSE;
GRATECLEAMNMOESPZ:=FALSE;
BFBGRATEWARMIMNG:= FALSE;
ALLDAMPSOPEM=FALSE;
ALLDAMPSCLOSED = FALSE;
AD1_08_17_HV3038_control:= FALSE; (*Oletus TRUE tarkoittaa auki®)
AD1_08_20_HV30D68_control=FALSE;
AD1_08_21_HV3069_control=FALSE;
AD1_08_22_ HV3IOT0_control=FALSE;
AD1_08_23_HV30OT1_control=FALSE;
AD1_08_24 HV3IOTZ_control=FALSE;
AD1_08_25_HV30T4_control=FALSE;
AD1_08_26_HV3I0OTE_control=TRLIE;
AD1_08_27_HV30Ta_control=FALSE;
AD1_08_30_HV3080_control=TRLIE;
AD1_08_31_HV3082_control=FALSE;
AD1_08_32_Hv30ad_control=TRLE;
AD1_08_33_HV30B6_control=FALSE;
AD1_08_34_ V3523 control=FALSE;
AD1_08_35_V3525_ control:= FALSE;
AD1_08_36_V3527_control:= FALSE;
AD1_08_37_V3529_control:= FALSE;
AD1_08_40_V3531_control:= FALSE;
ADd_02_40 FVZ010_AQ=0;
ADd_02_41_FV2012_A0=0;
ADd_02_42 FVZ014_AQ=0;
ADd_03_20 FVZ016_A0=0;
ADd_03_21_FVz2018_A0=0;
ADd_03_40 FV3015_A0=10;
ADd_03_41_FV30M17_AQ=0;
ADd_03_42 FV3019_A0=0;
ADd_04 20 FV3I021_AQ=0;
ADd 04 21_FV3023_A0=0;
ADd_04_ 22 HV3I0N38_AD=10;
ADd_04 23 HV3I0N40_AD:=100;
AD4_04 40 _HVI0N41_AD=10;
ADd_04 41 _HV3I0N4Z2_AD=10;

EMD_IF;
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01

0161
0162
0163
0164)
0165
0168
0167
0168
0169
0170
0171
0172
0173
0174)
0175
0178

IF GRATECLEAMNZ=TRLUE THEM

GRATEDIRTYZ:= FALSE;(*2 = P3002 puhallin®)
GRATEDIRTY1:= FALSE;
GRATECLEAMNT:= FALSE;
GRATECLEAMNMOBAGT:= FALSE;
GRATECLEANMOBAGZ: = FALSE;
GRATECLEAMNMOESP1:= FALSE;
GRATECLEAMNMOESPZ:=FALSE;
BFBGRATEWARMIMNG:= FALSE;
ALLDAMPSOPEM=FALSE;
ALLDAMPSCLOSED = FALSE;
AD1_08_17_HV3038_control:= FALSE; (*Oletus TRUE tarkoittaa auki®)
AD1_08_20_HV30D68_control=FALSE;
AD1_08_21_HV3069_control=FALSE;
AD1_08_22_ HV3IOT0_control=FALSE;
AD1_08_23_HV30OT1_control=FALSE;
AD1_08_24 HV3IOTZ_control=TRLE;
AD1_08_25_HV30T4_control=FALSE;
AD1_08_26_HV3I0OTE_control=TRLIE;
AD1_08_27_HV30Ta_control=FALSE;
AD1_08_30_HV3020_control=FALSE;
AD1_08_31_HV3082_control=FALSE;
AD1_08_32_Hv30ad_control=TRLE;
AD1_08_33_HV3086_control=TRLIE;
AD1_08_34_ V3523 control=FALSE;
AD1_08_35_V3525_ control:= FALSE;
AD1_08_36_V3527_control:= FALSE;
AD1_08_37_V3529_control:= FALSE;
AD1_08_40_V3531_control:= FALSE;
ADd_02_40 FVZ010_AQ=0;
ADd_02_41_FV2012_A0=0;
ADd_02_42 FVZ014_AQ=0;
ADd_03_20 FVZ016_A0=0;
ADd_03_21_FVz2018_A0=0;
ADd_03_40 FV3015_A0=10;
ADd_03_41_FV30M17_AQ=0;
ADd_03_42 FV3019_A0=0;
ADd_04 20 FV3I021_AQ=0;
ADd 04 21_FV3023_A0=0;
ADd_04_ 22 HV3I0N38_AD=10;
ADd_04 23 HV3I0N40_AD:=100;
AD4_04 40 _HVI0N41_AD=10;
ADd_04 41 _HV3I0N4Z2_AD=10;

EMD_IF;
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0177|IF GRATECLEANMOBAG1= TRLIE THEN

0178 GRATEDIRTYZ:= FALSE;(*2 = P3002 puhallin®)
0179 GRATEDIRTY1:= FALSE;

0180 GRATECLEAMNZ:= FALSE;

0187 GRATECLEAMNT:= FALSE;

0183 GRATECLEAMNMOBAGEZ = FALSE;

0183 GRATECLEAMMOESP1:= FALSE;

0184 GRATECLEANMNOESPZ:= FALSE;

0185 BFBGRATEWARMING:= FALSE;

0186 ALLDAMPSOPEM:=FALSE;

0187 ALLDAMPSCLOSED:= FALSE;

0188 AD1_08_17_HV3038_control:= FALSE; (*Oletus TRUE tarkoittaa auki®)
0189  AD1_0B8_Z20_HV3068_contral:= FALSE;

01800  AD1_0B_21_HV3069_contral:= FALSE;

0181 AD1_08_22_HV3070_control= TRUE;

0182 AD1_08_23_HV3071_control= TRUE;

0183  AD1_08_24_HV3072_control= FALSE;

0184  AD1_08_25_HV3074_contral= FALSE;

0185  AD1_08_26_HV3076_control= TRUE;

0186  AD1_0B_Z7_HV3078_contral= FALSE;

01897 AD1_08_30_HV3080_control:= TRUE;

0188  AD1_08_31_HV3082_control:= FALSE;

0189  AD1_08_32_HV30&84_control= TRUE;

02000  AD1_0B_33_HV3086_contral:= FALSE;

02017  AD1_08_34_V3523_control:= FALSE;

0202  AD1_08_35_V3525_control:= FALSE;,

0203  AD1_0B8_36_V3527_control:= FALSE;

0204  AD1_08_37_V3529_control:= FALSE;

0205  AD1_08_40_V3531_control:= FALSE;

D208  AD4_02_40_FV2010_AD=10;
0207 AD4_0Z2_41_FV2012_AD=1D;
D208  AD4_02_42 FV2014_AD=1D;
0209  AD4_03_20_FV2016_AD=0;
02100 AD4_03_21_FV2018_AD=1D;
02711 AD4_03_40_FV3D15_AD=1D;
0212 AD4_03_41_FV3DTT_AD=1D;
0213  AD4_03_42_FV3DT19_AD=1D;
0214 AD4_04_20_FV30Z21_AD=10;
0215  AD4_04_21_FV3023_AD=1D;
0216  AD4_04_22 HV3I039_A0=1D;
0277 AD4_04_23 HV3040_A0:=100;
0218  AD4_04_40_HV3I041_AC=10;
0218 ADd_04 41 _HV3I0N4Z2_AD=10;
Q220|[EMD_IF;




0261
D262
D263

0264

IF GRATECLEANMOBAGZ=TRLE THEM

GRATEDIRTYZ:= FALSE;(*2 = P3002 puhallin®)

GRATEDIRTY1:= FALSE;

GRATECLEAMNZ:= FALSE;

GRATECLEAMNT:= FALSE;

GRATECLEAMMOBAGT:= FALSE;

GRATECLEAMMOESP1:= FALSE;

GRATECLEAMMOESPZ = FALSE;

BFBGRATEWARMING:= FALSE;

ALLDAMPSOPEMN=FALSE;

ALLDAMPSCLOSED = FALSE;

AD1_08_17_HV3038_control:= FALSE; (*Oletus TRUE tarkoittaa auki®)

AD1_08_20_HV3068_contral= FALSE;
AD1_08_21_HV3068_contral= FALSE;
AD1_08_22 HV3I0T0_control= TRLE;
AD1_08_23_HV3071_control= TRLE;
AD1_08_24 HV3IOTZ_control= TRLE;
AD1_08_25_HVW30T74_control=FALSE;
AD1_08_26_HV3076_control= TRLE;
AD1_08_27_HV30T78_control=FALSE;

AD1_08_30_HV3080_control:= FALSE;
AD1_08_31_HV3082_control:= FALSE;
AD1_08_32_HV3084_control:= TRLUE;
AD1_08_33_HV3086_control:= TRLUE;
AD1_08_34_V3523_control= FALSE;
AD1_08_35_V3525_control:= FALSE;
AD1_08_36_V3527_control= FALSE;
AD1_08_37_V3529_control:= FALSE;
A01_08_40_V3531_control:= FALSE;
AD4_02_40_FV2010_AC=10;
AD4_02_41_FV20M2_AD=10;
AD4_02_42 FV2014_AQ=10;
AD4_03_20_FV2016_AC=10;
AD4_03_21_FV2018_AD=10;
AD4_03_40_FV3015_A0=10;
AD4_03_41_FV307_AQ=10;
AD4_03_42 FV30M9_AD=10;
AD4_04_20_FV3021_AC=10;
AD4_04_21_FV3023_A0=10;
AD4_04_22 HV3039_A0D=0;
AD4_04_23 HV3040_A0D=100;
AD4_04_40_HV3041_AD=0;
AD4_04_41_HV3042_A0D=10;

EMD_IF;
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0269
0268
0267,
0263
0269
0270

0271

0272

0273

D274

0275

D276

0277

0278
0279
0280
0281
0282
0283

0284
0289
0284
0287
0283
0289
0290
0291
0292
0293
0294
0295
0298
0297
0293
0299
0300
0301
0302
0303
0304
030
0308
0307

030

IF GRATECLEAMNMOESP1=TRLE THEM
GRATEDIRTYZ:= FALSE;(*2 = P3002 puhallin®)
GRATEDIRTY1:= FALSE;
GRATECLEAMNZ:= FALSE;
GRATECLEAMNT:= FALSE;
GRATECLEAMNMOBAGEZ = FALSE;
GRATECLEAMMOBAGT:= FALSE;
GRATECLEAMMOESPZ = FALSE;
BFBGRATEWARMING:= FALSE;
ALLDAMPSOPEMN=FALSE;
ALLDAMPSCLOSED = FALSE;
AD1_08_17_HV3038_control:= FALSE; (*Oletus TRUE tarkoittaa auki®)
AD1_08_20_HV3068_control:= TRLIE;
AD1_08_21_HV3068_control= TRLE;
AD1_08_22_HV3I0T0_control=FALSE;
AD1_08_23_HV3071_control=FALSE;
AD1_08_24 HV3IOTZ_control=FALSE;
AD1_08_25_HVW30T74_control=FALSE;
AD1_08_26_HV3076_control= TRLE;
AD1_08_27_HV30T78_control=FALSE;
AD1_08_30_Hv3080_control:= TRLE;
AD1_08_31_HV3082_control= FALSE;
AD1_08_32_HV3084_control= TRLE;
AD1_08_33_HV3086_control=FALSE;
AD1_08_34_ V3523 control:=FALSE;
AD1_08_35_V3525_ control:= FALSE;
AD1_0D8_36_V3527_control:= FALSE;
AD1_08_37_V3529_control:= FALSE;
AD1_08_40_V3531_control:= FALSE;
ADd_02_40_FV2010_AD=0;
ADd_02_41_FV2012_AD=10;
ADd_02_42 FV2014_AD=10;
ADd_03_20_FV2016_AD=0;
ADd_03_21_FVz2018_A0=10;
ADd_03_40_FV3015_AD=0;
ADd_03_41_FV3I0TT7_AD=0;
ADd_03_42 FV3019_AD=10;

ADd_04 20 FV3I021_AD=0;

ADd 04 21_FV3023_A0=0;

ADd_D4 22 HV3I0N38_AD=10;

ADd_04 23 HV3I040_AOD=100;

AD4_04_40_HVI041_AD=10;

ADd_04 41 _HV3I0N4Z2_AD=10;
EMND_IF;
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DAMPSAFETY-ohjelma varmistaa ettd savukaasupeltien ja venttiileiden asento vastaa valittua ajotilaa.

<, DAMPSAFETY (PRG-5T)

10004|PROGRAM DAMPSAFETY
000

INEY

% IF GRATEDIRTY1=TELE AMND

w ADT_01_42 HV3I0D38_open=TRLE AND
% AD1_01_43 HV3038_closed=FALSE AMD
w AD1_02_15_HV3070_closed=TRLE AND
% AD1_02_14_HV3OT0_open=FALSE AMD
% AD_0Z2_16_HV3071_open=TRLE AND
% AD_02_17_HV3071_closed=FALSE AMD
% AD1_0Z2_20_HV3072_open=TRLE AND
% AD_02_21_HV3072_closed=FALSE AMD
Eglg AD1_02_25 HV30DT6_closed=TRLE AND
M AD1_02_24 HV3OTE_open=FALSE AMD
Eglg AD_02_27 _HV3078_closed=TRLE AND
% AD1_02_26_HV30OT8_open=FALSE AMD
M AD1_02_30_HV3080_open=TRLE AND
% AD1_02_31_HV3080_closed=FALSE AMD
Eglﬁ AD1_03_13_HV3084_closed=TRLE AND
M AD1_03_12_HV3084_open=FALSE AMD
Eglg AD1_03_15_HV3086_closed=TRLE AND
Qo019 AD1_03_14_HV30DBE_open=FALSE AMD
@ AD1_03_17_V3523_closed=TRLE AND
@ AD1_03_16_V3523_open=FALSE AMD
@ AD1_03_21 V3525 _closed=TRLE AND
% ADT_03_20_ V3525 _open=FALSE AMD
Eggf ADZ_08_45 HV3I0N39_NalL=1AND

Eggg ADZ_08_47 _HV3I041_NalL=1 AND

EEEE ADZ_09_20_HV3a0n42_Val=1THEM

i@gz DAMPOR = TRLE

[0028/END_IF;

@ IF GRATEDIRTYZ2=TELE AMND

w ADT_01_42 HV3I0D38_open=TRLE AND
@ AD1_01_43 HV3038_closed=FALSE AMD
@ AD1_02_15_HV3070_closed=TRLE AND
% AD1_02_14_HV3OT0_open=FALSE AMD
0034 AD_0Z2_16_HV3071_open=TRLE AND
% AD_02_17_HV3071_closed=FALSE AMD
% AD_0Z2_21_HV3072_closed=TRLE AND
EHEEI AD1_02_20_HV30T7Z2_open=FALSE AMD
% AD1_02_25 HV30DT6_closed=TRLE AND
% AD1_02_24 HV3OTE_open=FALSE AMD
M AD_02_27 _HV3078_closed=TRLE AND
M AD1_02_26_HV30OT8_open=FALSE AMD
% AD1_02_31_HV3080_closed=TRLE AND
0043 AD1_02_30_HV3080_open=FALSE AMD
w AD1_03_12_HV3084_open=TRLE AND
% AD1_03_13_HV3084_closed=FALSE AMD
% AD1_03_14_HV30B6_open=TRLE AND
% AD1_03_15_HV3086_closed=FALSE AMD
% AD1_03_17_V3523_closed=TRLE AND
% AD1_03_16_V3523_open=FALSE AMD
w AD1_03_21 V3525 _closed=TRLE AND
@ ADT_03_20_ V3525 _open=FALSE AMD
Egég ADZ_08_45 HV3I0N39_NalL=1AND

Egég ADZ_08_47 _HV3I041_NalL=1 AND

Egéf ADZ_09_20_HV3a0n42_Val=1THEM

0055 DAMPOR = TRLE

0056

EMD_IF;

0057,
0059
0059
0060
006
0082
0053
10084
006
006
0087,
0063
0089
0079
007
0072
0073
0074
0075

0076

0077

IF GRATECLEAN1= TRUE AND
A01_01_43_Hv3038_closed= TRIUE AND
AD1_D1_42_HV3038_open= FALSE AND
A01_02_11_HV3068_closed= TRIUE AND
A01_D2_10_HV3063_open= FALSE AND
A01_02_13_Hv3068_closed= TRIUE AND
A01_02_12_HV3069_open= FALSE AND
AD1_02_15_HV3070_closed= TRIUE AND
A01_02_14_HV3070_open= FALSE AND
AD1_02_17_Hv3071_closed= TRIUE AND
A01_02_16_HV3071_open= FALSE AND
A01_D2_21_Hv3072_closed= TRUE AND
AD1_02_20_HV3072_open= FALSE AND
AD1_D2_24_HV3076_open= TRUE AND
AD1_D2_25_HV3076_closed= FALSE AND
A01_02_27_Hv3078_closed= TRIUE AND
AD1_D2_26_HV3078_open= FALSE AND
A01_02_30_Hv3080_open= TRUE AND
A01_D2_31_Hv3080_closed= FALSE AND
A01_03_12_Hv3084_open= TRUE AND
A01_03_13_HV3084_closed= FALSE AND
AD1_03_15_HV3086_closed= TRIUE AND
A01_03_14_HV3086_open= FALSE AND
AD1_D3_17_V3523_closed= TRUE AND
A01_03_16_V3523_open= FALSE AND
A01_D3_21_V3525_closed= TRUE AND
AD1_03_20_V3525_open= FALSE AND
A01_03_25_V3529_closed= TRUE AND
AD1_D3_24 V3529_open= FALSE AND
AD2_08_45_HV3039_VAL=1 AND
AD2_D8_46_Hv3040_VAL=99 AND
AD2_08_47_HV3041_VAL=1 AND
AD2_08_20_Hv3042_VAL=1 THEN

DAMPOK:= TRUE;

END_IF;

IF GRATECLEAN2= TRUE AND
A01_01_43_Hv3038_closed= TRIUE AND
A01_D1_42_Hv3038_open= FALSE AND
A01_02_11_HV3068_closed= TRUE AND
A01_02_10_HV3068_open= FALSE AND
AD1_02_13_HV3069_closed= TRIUE AND
A01_02_12_HV3069_open= FALSE AND
A01_02_15_Hv3070_closed= TRUE AND
A01_02_14_HV3070_open= FALSE AND
A01_02_17_Hv3071_closed= TRUE AND
AD1_0D2_16_HV3071_open= FALSE AND
A01_D2_20_Hv3072_open= TRUE AND
AD1_D2_21_HV3072_closed= FALSE AND
A01_02_24 HV3076_open= TRUE AND
AD1_D2_25_HV3076_closed= FALSE AND
A01_02_27_HV3078_closed= TRIUE AND
A01_D2_26_HV3078_open= FALSE AND
AD1_02_31_Hv3080_closed= TRIUE AND
-401_02_30_Hv3080_open= FALSE AND
AD1_03_12_Hv3084_open= TRUE AND
AD1_D3_13_HV3084_closed= FALSE AND
AD1_D3_14_Hv3036_open= TRUE AND
A01_03_15_HV3086_closed= FALSE AND
A01_D3_17_V3523_closed= TRUE AND
AD1_03_16_V3523_open= FALSE AND
A01_03_21_V3525_closed= TRUE AND
AD1_D3_20_V3525_open= FALSE AND
A01_03_25_V3529_closed= TRUE AND
AD1_D3_24_V3520_open= FALSE AND
A02_08_45_HV3039_VAL=1 AND
ADZ_08_46_Hv3040_VAL=99 AND
AD2_0D8_47_HV3041_VAL<1 AND
ADZ_09_20_Hv3042_VAL=1 THEN

DAMPOK:= TRLE:

END_IF,
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0197|IF GRATECLEANNOESP1=TRUE AMD
0198  A01_01_43_HV3038_closed=TRLUE AMD
0199  A01_01_42 HV3038_open=FALSE AND

0427|IF GRATECLEANNOBAG 1= TRUE AND 02000 A01_D2_10_HV3068_open= TRLE AND
0128 AD1 01 42 HY2038 closeds= TRUE AND 0201 AD1_02_1_HV3068_closed= FALSE AND
0128  A01_01_42 HV3038_open= FALSE AND 0202 A01_02_12_HV3069_open= TRUE AND
0130  A01_02_11_HV3065_closed= TRUE AND 0203 A01_02_13_HV3069_closed= FALSE AND
0131  AD1_02_10_HV3068_open= FALSE AND 0204 A01_02_15_HV3070_closed= TRUUE AND
0132  A01_02_13_HV3069_closed= TRUE AND 0208 A01_02_14_Hv3070_open= FALSE AND
0133 A01_02_12_HV3069_open= FALSE AND 0206 AD1_02_17_Hv3071_closed= TRUE AND
0134  AD1_02_14_HV3070_open= TRUE AND 0207 A01_02_16_HV3071_open= FALSE AND
0135  A01_02_15_HV3070_closed= FALSE AND 0208 A01_02_21_Hv3072_closed= TRUE AND
013§ A01_02_16_HV3071_open= TRUE AND 0208 AD1_02_20_Hv3072_open= FALSE AND
0137 AD1_02_17_HV3071_closed= FALSE AND 0210| AD1_02_24 HV3076_open= TRUE AND
B A01_02_ 21 HV3O0T2_clased= TRUE AND 0211  A01_02_25_HV3076_closed= FALSE AND
B8 A01_02_20_HV3072_open=FALSE AND 0212  AD1_02_27_HV3078_closed= TRUE AND
D140 AD1_02_24_HV3076_open= TRUE AND 0213 A01_02_26_HV3078_open= FALSE AND

0141  A01_02_25_HV3076_closed= FALSE AND
0142  AD1_02_27_HV3078_closed= TRUE AND
0143  A01_02_26_HV3078_open= FALSE AND
0144  A01_02_30_HV3080_open= TRUE AND
0145  A01_02_31_Hv3030_closed= FALSE AND
0146  A01_03_12_HV3084_open= TRUE AND
0147

0214  A01_02_30_HV3080_open= TRUE AND
0218  AD1_02_31_HV3080_closed= FALSE AND
0218  A01_03_12_HV3084_open= TRUE AND
0217]  A01_03_13_HV3084_closed= FALSE AND
0218  AD1_03_15_HV3086_closed= TRUE AND

AD1_03_13_HV3084_closed= FALSE AND 0219 AD1_03_14_HV3086_open=FALSE AND
0148  A01_03_15_HV3086_closed= TRUE AND 0220 A01_D3_17_V3523_closed= TRLIE AND
0149  A01_03_14_HV3086_open= FALSE AND D221 ADT_D3_16_V3523_open=FALSE AND
0150 A01_03_17_v3523_closed= TRUE AND 0223 AD1_03_21_V3525_closed=TRLIE AND
0151  A01_03_16_V3523_open= FALSE AND 0223  A01_03_20_V3525_open= FALSE AND
0159 A0D1_03_21_V3525_closed= TRUE AND 0224  AD1_03 25 V3529 closed= TRUE AND
0153  A01_03_20_V3525_open= FALSE AND 0225  A01_03_24_V3529_open= FALSE AND
0154  A01_03_25_V3529_closed= TRUE AND 0226 A02_08_45_HV3039_VAL<1AND
0158  A01_03_24_V3529_open= FALSE AND 0227  A02_08_46_HV3040_VAL=99 AND
0156  AD2_08_45_HV3039_VAL=<1AND 0228  AD2_08_47_HV3041_VAL=1AND
0157 A02_08_46_HV3040_VAL=99 AND 02200  ADZ 00 20 HV3042 VAL=1THEM
0158 A02_08 47 HV3041_VAL<1AND 0230 DAMPOK:= TRUE:
0158  AD2 09 20 HV3042_VAL<1 THEN 0231END_IF;
0150 DAMPOK:= TRUE; 10232|IF GRATECLEANNOESP2= TRUE AND
DABTIEND_IF: 0233  A01_01_43_HV3038_closed= TRUE AND
DAB2IF GRATECLEANNOBAG2= TFUE AND 0234 AD1_01_42_HV3038_open= FALSE AND

D163 A01_01_43_HV3038_closed= TRUE AND —
_—= = - = TRI
R AG1 01 42 V3038 opene AL SE AND 0235 A0D1_02_10_HV3068_open= TRUE AND

e 0236  A01_02_11_HV3068_closed= FALSE AND
=TRI == -l —
0165  AD1_02_11_HV3068_closed= TRLUE AMD 0237 A01_02 12 HV3069_open= TRUE AND

0166 A01_02_10_HY30688_open= FALSE AND I
0167  A01_02_13_HV3069_closed= TRUE AND 0238 A01_02_13_HV3069_closed=FALSE AMD

0168| A01_02_12_HV3069_open= FALSE AND B2 AD1_02_15_HV3070_closed= TRUE AND
0168  A01_02_14_HV3070_open= TRUE AND 0240 AD1_02_14_HV3070_open= FALSE AND
0170|  A01_02_15_HV3070_closed= FALSE AND 0241  A01_0D2_17_HV3071_closed= TRLIE AND
0171  A01_02_16_HVv3071_open= TRUE AND 0242 AD1_02_16_HV3071_open= FALSE AND
0172  A01_02_17_HV3071_closed= FALSE AND 0243  AD1_02_20_HV3072_open=TRLE ANMD
0173  A01_02_20_Hv3072_open= TRUE AND D244 AD1_02_21_HV30T72_closed= FALSE AND
0174  A01_02_21_HV3072_closed= FALSE AND 0245  AD1_02_24_HV3076_open= TRUE AND
0175  A01_02_24 HV3076_open= TRUE AND 0246 AD1_02_25_HV30T6_closed= FALSE AND
0176 A01_02_25_HV3076_closed= FALSE AND 0247] A01_02_27_HV3078_closed= TRUE AND
0177 A01_02_27_HV3078_closed= TRUE AND 0248 A01_02 26 HV3078_open= FALSE AND
[0178]  A01_02_26_HV3078_open= FALSE AND 0249  AD1_02_31_HV3080_closed= TRUE AMD
0179 AD1_02_31_HV3030_closed= TRLE AND 0250 AD1_D2_30_HV3080_open= FALSE AND
0180 A01_02_30_Hv3080_open= FALSE AND 025 A01_03_12_HV3084_open= TRUE AND
D187 AD1_03_12 HV3084_open= TRUE AND 0252 A01_03_13_HV3084_closed= FALSE AND
w AOD1_03_13_HW3084_closed= FALSE AMD @ "!\01_03_1 4_HV3':|EE_UDE|"I= TRLUE AMD
B A01_03_14_HV3086_open= TRUE AND 0254 A01_03_15_HV3086_closed= FALSE AND

0184  A01_03_15_HV3086_closed= FALSE AND 0255 AD1_03_17_V3523_closed= TRUE AND

= | ——
0185 A01_03_17_V3523_closed= TRUE AND 0288 A1 03 15 V3523 open= FALSE AND

0186  A01_03_16_3523_open= FALSE AND 2
D187 AN 03 21V385_dosed TRUE AND 0297 AD1_D3_21 V3525 _closed= TRUE AND
B A01 05 20 V3525 _openc FALSE AND 0258 A01_03 20 V3525 open= FALSE AND

0188  A01_03_25_V3529_closed= TRUE AND 558 AD1_03 25 V3529 _closed= TRUE AND
0190  A01_03_24_V3529_open= FALSE AND 0260  A01_D3_24_V3529_open= FALSE AND
0191  A02_08_45_HV3039_VAL=1 AND D261 ADZ_DB8_45_HV3038_VAL=1AND

0192  AD2_08_46_HV3040_VAL=89 AND 0262 A0Z_0D8_46_HV3040_VAL=99 AND
0193  A02_08_47_HV3041_VAL<1 AND 0263  A02_08_47_HV3041_VAL=1 AND

[0194]  A0Z2_09_20_HV3042_VAL=1 THEN [0264] AD2_09_20_Hv3042_VAL=1THEM
0195 DAMPOK:= TRUE; 0265 DAMPOK:= TRUE;

0196|END_IF: 0266|END_IF;
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IF BFBGRATEWARMING= TRUE AND
AD1_01_43_HV2038_closed= TRUE AND
AD1_01_42_HV3038_open= FALSE AND
AD1_02_15_HV3070_closed= TRUE AND
AD1_02_14_HV3070_open= FALSE AND
AD1_02_16_HV3071_open= TRUE AND
AD1_02_17_HV3071_closed= FALSE AND
AD1_02_21_HV3072_closed= TRUE AND
AD1_02_20_HV3072_open= FALSE AND
AD1_D2_30_Hv32080_open= TRUE AND
AD1_D2_31_HV2080_closed= FALSE AND
AD1_03_11_HV3082_closed= TRUE AND
AD1_03_10_HV3082_open= FALSE AND
AD1_03_15_HV3086_closed= TRUE AND
AD1_03_14_HV3086_open= FALSE AND
AD1_03_17_V3523_closed= TRUE AND
AD1_D3_16_V3523_open= FALSE AND
AD1_03_21_V3525_closed= TRUE AND
AD1_03_20_V3525_open= FALSE AND
AD1_D3_24_V3529_open= TRUE AND
AD1_D3_25_V3529_closed= FALSE AND
AD2_05_41_FV2010_VAL=1 AND
AD2_05_43_FV2012_VAL=1 AND
AD2_05_45_FV2014_VAL=1 AND
AD2_D6_20_FV2016_VAL=1 AND
AD2_D6_22_FV2018_VAL=1 AND
AD2_07_41_FV3015_VAL=1 AND
AD2_07_43_FV3017_VAL=1 AND
AD2_07_45_FV3019_VAL=1 AND
AD2_D8_20_FV3021_VAL=1 AND
AD2_D8_22_FV3023_VAL=1AND
AD2_08_45_HV3039_VAL=1 AND
AD2_08_46_HV3040_VAL=1 AND
AD2_DB_47_HV3041_VAL=99 AND
AD2_09_20_HV3042_VAL=1 THEN

DAMPOK:= TRUE;

END_IF;

04(IF ALLDAMPSOPEN= TRUE AND
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AD1_02_10_HV3068_open=TRUE AND
AD1_D2_11_HV3068_closed= FALSE AND
AD1_02_12_HV3069_open=TRUE AND
AD1_02_13_HV3069_closed= FALSE AND
AD1_02_14_HV3070_open=TRUE AND
AD1_02_15_HV3070_closed= FALSE AND
AD1_02_16_HV3071_open=TRLUE AND
AD1_02_17_HV3071_closed= FALSE AND
AD1_02_20_HV3072_open=TRUE AND
AD1_02_21_HV3072_closed= FALSE AND
AD1_02_22_HV3074_open=TRUE AND
AD1_02_23_HV2074_closed= FALSE AND
AD1_02_24_HV3076_open=TRUE AND
AD1_02_25_HV3076_closed= FALSE AND
AD1_02_26_HV3078_open=TRUE AND
AD1_02_27_HV3078_closed= FALSE AND
AD1_02_30_HV3080_open=TRLUE AND
AD1_02_31_HV3080_closed= FALSE AND
AD1_03_10_HV3082_open=TRUE AND
AD1_03_11_HV3082_closed= FALSE AND
AD1_03_12_HV3084_open=TRUE AND
AD1_D3_13_HV2084_closed= FALSE AND
AD1_03_14_HV3086_open=TRUE AND
AD1_03_15_HV3086_closed= FALSE AND
AD1_03_16_V3523_open=TRUE AND
AD1_03_17_V3523_closed= FALSE AND
AD1_03_20_V3525_open=TRUE AND
AD1_03_21_V3525_closed= FALSE AND
AD1_03_22_V3527_open=TRUE AND
AD1_03_23_V3527_closed= FALSE AND
AD1_03_24_V3529_open=TRUE AND
AD1_D3_25_V3529_closed= FALSE AND
AD1_D3_26_V3531_open=TRUE AND
AD1_03_27_V3531_closed= FALSE AND
AD2_05_41_FV2010_VAL=99 AND
AD2_05_43_FV2012_VAL=99 AND
AD2_05_45_FV2014_VAL=99 AND
ADZ_D6_20_FV2016_VAL=99 AND
ADZ_D6_22_FV2018_VAL=99 AND
ADZ_07_41_FV3015_VAL=89 AND
AD2_07_43_FV3017_VAL=89 AND
AD2_D7_45_FV3019_VAL=99 AND
AD2_D8_20_FV3021_VAL=99 AND
AD2_08_22_FV3023_VAL=99 AND
AD2_D8_45_HV3039_VAL=99 AND
AD2_D8_46_HV3040_VAL=99 AND
AD2_DB_47_HV3041_VAL=99 AND
AD2_09_20_HV3042_VAL=99 THEN
ALLDAMPSOPENOK:= TRUE;

ELSE
ALLDAMPSOPENOK:= FALSE;

END_IF;

0357
0358
0359
0360
0367
0362
0363
0364
0364
0366
0367
0368
0369
0379
0371
0372
0373

03
0383
0384
0389
0386
0387
0388
038
0399
0391
0399
0393
0394
039
039
0397
0398
0399
0400
0401
0407
0403
0404
040
040
0407
040
0409

IF ALLDAMPSCLOSED= TRUE AND
AD1_02_10_HV306S_open= FALSE AND
AD1_02_11_HV3068_closed= TRUE AND
AD1_02_12_HV3069_open= FALSE AND
AD1_02_13_HV3069_closed= TRUE AND
AD1_02_14_HV3070_open= FALSE AND
AD1_02_15_HV3070_closed= TRUE AND
AD1_02_16_HV3071_open= FALSE AND
AD1_02_17_HV3071_closed= TRUE AND
AD1_02_20_HV3072_open= FALSE AND
AD1_02_21_HV3072_closed= TRUE AND
AD1_02_22_HV3074_open= FALSE AND
AD1_02_23_HV3074_closed= TRUE AND
AD1_02_24_HV3076_open= FALSE AND
AD1_02_25_HV3076_closed= TRUE AND
AD1_02_26_HV3075_open= FALSE AND
AD1_02_27_HV3072_closed= TRUE AND
AD1_02_30_HV3080_open= FALSE AND
AD1_02_31_HV3080_closed= TRUE AND
AD1_03_10_HV3082_open= FALSE AND
AD1_03_11_HV3082_closed= TRUE AND
AD1_03_12_HV3084_open= FALSE AND
AD1_03_13_HV3084_closed= TRUE AND
AD1_03_14_HV3086_open= FALSE AND
AD1_03_15_HV3086_closed= TRUE AND
AD1_03_16_V3523_open= FALSE AND
AD1_03_17_V3523_closed= TRUE AND
AD1_03_20_V3525_open= FALSE AND
AD1_03_21_V3525_closed= TRUE AND
AD1_03_22_V3527_open= FALSE AND
AD1_03_23_V3527_closed= TRUE AND
AD1_03_24_V3529_open= FALSE AND
AD1_03_25_V3529_closed= TRUE AND
AD1_03_26_V3531_open= FALSE AND
AD1_03_27_V3531_closed= TRUE AND
AD2_05_41_FV2010_VAL=1 AND
AD2_05_43_FV2012_VAL=1 AND
AD2_05_45_FV2014_VAL=1 AND
ADZ_06_20_FV2016_VAL=1 AND
AD2_0G_22_FV2018_VAL=1 AND
AD2_07_41_FV3015_VAL=1 AND
AD2_07_43_FV3017_VAL=1 AND
ADZ_07_45_FV3019_VAL=1 AND
ADZ_08_20_FVv3021_VAL=1 AND
ADZ_08_22_FV3023_VAL=1 AND
AD2_08_45_HV3039_VAL=1 AND
AD2_08_46_HV3040_VAL=1 AND
AD2_08_47_HV3041_VAL=1 AND
AD2_09_20_HV3042_VAL=1 THEN

ALLDAMPSCLOSEDOK:= TRUE;

ELSE
ALLDAMPSCLOSEDOK:= FALSE;

END_IF;
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FLUEGASBLOCKS

FLUEGASFAN1-ohjelma ajaa savukaasupuhallinta, tavoitteena kayttdjan valitseman alipaineen yllapito.

MFROGRAI'\J FLUEGASFANT (*Savukaasupuhaltimen teho prosenteissa®)
0002jvAR

0003 KERROIN_fg: REAL; (*Puhaltimen s&atd*)

0004EMND_VAR

4

0001[IF SHUTDOWNOK= FALSE AND (STARTON=TRUE OR POWERON=TRUE OR SHUTDOWN=TRLE OR EMERGENCYSTOP=TRUE) THEMN

0002 KERROIM_fg:= ABS( FURNACE_UNDERPRESSURE_VALITTU [ ArimaxAlS23_20_furnace_underpressure VALY, (*Oletus efta alipaineet ovat negatiivisia®)
0003 IF KERROIN_fg= 0 THEM

0004 KERROIN_fg:= 1,

0005 END_IF;

0008 FLUEGASFAM:=FLUEGASFAN*KERROIM_fg;

0007  IF FLUEGASFAN=100 THEN

0008 FLUEGASFAN:=100;

0009 END_IF

0010 IF FLUEGASFAN=10 THEN (*Esti3 savukaasupuhaltimen nopeutta laskemasta liian alas taajuusmuuttajalle*)
0011 FLUEGASFAN:=10;

0012 END_IF;

0013 IF ArimaxAl523_20_furnace_underpressure_VAL= 0 THEM (*Oletus ettd alipaine on negatiivinen luku®)

0014 FLUEGASFAN:=100;

0018  END_IF;

D01B{EMD_IF;

0017|IF SHUTDOWMNOK= TRLUE THEM
0018 FLUEGASFAN=D;
DO19IEND_IF;

[POWERON1}——{SCREWCONVEYOR1}—[AJASTIN_SC];

MANUALDRIVE1|——[SCREWCONVEYOR_MANUAL

PULSEEXTINGUISHER|——AJASTIN_PE[:

FLUEGASFANT

SECONDARYAIRFAN1

-
,CaIITreeofSHUTDOWNl = 3] =]

[sHUTDOWN1 FLUEGASFAN1|
|sHUTDOWN1 )iFLUEGASFAN1| §, [SCREWCONVEYOR1]—JalASTIN sc);
!

SCREWCONVEYOR1|——[AJASTIN_SCl;

SECONDARYAIRFAN1
SECONDARYAIRFAN1

' Call Tree of SHUTDO... [ = || & |23

[SHUTDOWNOK1|—{FLUEGASFAN1|
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If_functions

CFC-kielessa ei loytynyt valmiiksi sopivaa IF-funktiolohkoa, joten madarittelimme kasin vertailulohkoja erityyppisille

lukuarvoille.

IFLOWERINT-funktiota kdytetdan lukuarvojen vertailuun.

000 FUNCTION IFLOWERINT : BOOL
0002VAR_INPUT

0003 Valuglnint: INT,

0004  ComparsionValuelnt INT,
(D005 EMND_VAR

[000B6|VAR

0007 END_VAR

EaTaTalel

4

0001)IF Valuelnint=ComparsionValuelnt
Q002 THEM IFLOWERIMT = TRLE;
Q00 ELSE IFLOWERINT := FALSE;

D004 END_IF;

MANUAL

MANUAL-ohjelmat laitteille ovat kdytéanndssa kopioita laitteiden tavallisista ohjelmista, tarkoituksena mahdollistaa

laitteiden ajo yksittdin manuaaliajotilassa.

D00[PROGRAM SHUNTTV1030_MAMNUAL

0007[IF MANUALDRIVE= TRUE THEM

0002 IF SHUNT1030_MANUAL= TRLE THEN

0003 IF AD2_02_45 TIC1035_VAL-A02_03_20_TI1036_WAL=30 THEN (*Jos tulo ja menoveden lampdtilaero yli 30 C niin avaa ohituslinjan venttilid*)
0004 ADZ2_00_37_TV1030_control:= AD2_00_37_TV1030_control +1; (*Avaus prosentin valein®)

0005| END_IF;

0008 IF AD2_02_45_ TIC1035_VAL-A02_03_20 TIM036_WAL=30 THEM (*Jos tulo ja menoveden lampdtilaero ali 30 C niin sulkee ohituslinjan venttiilia®)
0007 ADZ2_00_37_TV1030_control=A02_00_37_TV1030_controk1; (*sulkee prosentin valein®)

_0oog| EMD_IF;

0009y IF A02_00_37_TV1030_control= 100 THEN

0010 ADZ2_00_37_TV1030_contral:= 100,

0017 EMND_IF;

0012 IF 402_00_37_TV1030_control = 0 THEM

0013 ADZ_00_37_Tv1030_control= 0,

0014 EMD_IF;

0015| EMND_IF;

DO0AB(EMD_IF;
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D001|PROGRAM SHUNTTWA024_MANUAL
D002|VAR
DO03|END_VAR
0N Al —
4 |
0001(IF MANUALDRIVE= TRLIE THEN
0002 IF SHUNT1024_MANUAL=TRLIE THEN
0003 IF ADZ2_02_23_TIM025_VAL-ADZ2_02_24 TIM026_WAL=30 THEN (*Jos tulo ja menoveden lampdtilaero yli 30 C niin avaa ohituslinjan venttilia*)
o004 AD2_00_35_Tv1024_control:= A02_00_35_TV1024_control +1; (*Avaus prosentin valein, Task Configurationiin sdannallinen sykli*)
0005 EMD_IF,;
_DOOE| IF ADZ2_02_23_TIM025_VAL-ADZ_02_24 TIM026_WAL=30 THEN (*Jos tulo ja menoveden l[ampdtilaero ali 30 C niin sulkee ohituslinjan venttiilia®)
0007 AD2_00_35_TV1024_control:= A02_00_35_TV1024_control-1; (*sulkee prosentin valein®)
_Doog| EMD_IF;
D00y IF AD2_00_35_Tv1024_contral= 100 THEM
0010 AD2_00_35_Tv1024_control:= 100,
0011 EMD_IF;
0013 IF AD2_00_35_Tv1024_contral< 0 THEN
0013 AD2_00_35_TW1024_contral:= 0;
0014 EMD_IF;
0015  EMD_IF;
DOAB[END_IF;
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D001 PROGRAM SECONDARYAIR_MAMUAL
D002VAR
0003 ¥_sal. REAL;
D004 H_saZ: REAL;
0005 KERROIM_sal:REAL,
[DDOEEMND_VAR
N B -
4
0007|IF MANUALDRIVE= TRLE THEM
0002  IF MANUAL _OZCONTROL=TRUE THEN
0003 IF SECOMDARYAIRFAN_STOP= FALSE THEN
ooo4 SECOMDARYAIRFAM:= 0.0027*EXPT(50,2) + 0.3072*50+ ¥ 5161,
0Dog KERROIM _sa1=02_VALITTU /AD3_04_45 gratefluegasoxygen WAL
0008 IF KERROIMN_sal1=0THEN
0007 KERROIM_sal=1,
_0o0g| EMD_IF;
_0oog SECOMDARYAIRFAM:= SECONDARYAIRFAN * KERROIN_sad;
0010 H_=sal=02_VALITTU - AD3_04_45_ gratefluegasoxygen_WAL
0011 ¥_saZ=A03_04_45 gratefluegasoxygen WAL - 02 _VALITTLU,
0013 IF ¥_sal= 1.5 THEN (*Jarkeva tapa tehdi happisaatd ™)
0013 SECOMNDARYAIRFAMN:= 100;
0014 EMD_IF;
0015 IF ¥_saZ=1.5THEN
0078 SECOMNDARYAIRFAN= 10;
00717 EMD_IF;
0018 IF SECOMDARYAIRFAMN=100 THEM
0019 SECOMNDARYAIRFAM:=100;
0020 EMD_IF;
0021 IF SECOMDARYAIRFAN=0 THEM
0022 SECOMNDARYAIRFAN=0;
0023 EMD_IF;
0o24 IF AD3_04_45 gratefluegasoxygen_MAL=1.5 THEM (*Liian alhainen happipitoisuus -= puhallin taysille®)
0025 SECOMNDARYAIRFAM:=100;
0028 EMD_IF;
0027 EMD_IF;
0023 IF SECOMDARYAIRFAN=100 THEM
0029 SECOMDARYAIRFAM:=100;
0030 EMD_IF;
0037 IF SECONDARYAIRFAN=0 THEM
0032 SECOMDARYAIRFAM:=0;
0033 EMD_IF;
0034 EMND_IF;
0035  IF SECOMDARYAIRFAM_STOP=TRLUE THEN
0038 SECOMNDARYAIRFAN=0;
0037 EMND_IF;
(0038 END_IF;
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D001 PROGRAM SCREWCONVEYOR_MAMNUAL
0002VAR
[DDOZEND_VAR
nnn Al -
4
0007|IF SCREWCONVEYOR_STOP= FALSE THEN
0002  IF SCREWCONVEYOR_FPULSSI= TRUE THEN
0003 IF MAMUALDRIVE= TRELIE THEM
0oo4 StartinBool_sc=TRLE;
0Dog CyclicinBool_sc=TRLE;
0008 AJASTIM scf);
0007 IF OMOFFTIMER_sc=TRLE THEN
0008 ArimaxD0524 10_screwconveyor=TRLE;
_0oog EMD_IF;
0070 IF OMOFFTIMER_sc=FALSE THEM
0011 ArimaxD0524 _10_screwconveyor=FALSE;
0012 EMD_IF;
0013 EMD_IF;
001 EMD_IF;
O045EMND_IF,

|SC REWCONVEYOR_MAMUAL

AT SC

D001|PROGRAM FLUEGAS_MAMUAL

[0002)vAR
0003 KERROIN_fg1: REAL, (*Puhaltimen s33atd*)
0004|END_VAR
e
0001fIF MANUALDRIVE= TRUE THEN
0002 IF FLUEGASFAN_MAMUAL= TRLUE THERN
0003 KERROIMN_fg1.= ABS FURNACE_UNDERPRESSURE_VALITTU / Arimaxals22_20_furnace_underpressure_VAL), (*Oletus eftd alipaineet ovat negatiivizia®)
0004 IF KERROIM_fg1=0THEN
“0005| KERROIN_fg1:=1;
000§ EMD_IF;
0007 FLUEGASFAM:= FLUEGASFAN*KERROIM_fg1,;
_000g| IF FLUEGASFAM=100 THEM
_0oog| FLUEGASFAN=100;
0010 EMD_IF;
0011 IF FLUEGASFAN=10 THEN (*Estd3 savukaasupuhaltimen nopeutta laskemasta liian alas taajuusmuuttajalle®)
0012 FLUEGASFAN =10,
0013 EMD_IF;
0014 IF ArimaxAl523_20_furnace_underpressure_VAL = 0 THEM (*Oletus ett3 alipaine on negatiivinen luku*)
0014 FLUEGASFAN:=100;
0078| END_IF;
[0017] END_IF;

0018[END_IF;
0018|IF SHUTDOWNOK= TRUE THEN
0020| FLUEGASFAN=D;
DD21|END_IF;

BEE
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POWERBLOCKS

SHUNTTV1024-ohjelma avaa kattilapiirin ohitusventtiilid varaajalle, mikali dmmandvaihtimen tulo- ja menoveden

lampotilaero ylittda 30 astetta.

D0[PROGRAM SHUNTTV1024

4

0001
0002
0003
0004
0005
1000
0007
10008
0009
0010

oo

IFADZ2_02_23 THMO025 VAL-ADZ2_02_ 24 TIM026_VAL=30 THEMN (*Jos tulo jJa menoveden [ampdtilaero vli 30 C niin avaa ohituslinjan venttiilia®)
AD2_00_35 Tv1024_control:= ADZ2_00_35_ TV1024_control +1; (Avaus prosentin valein, Task Configurationiin saanndllinen sykli*)

EMD_IF;

IFAD2_02_23 THO25_WAL-ADZ2_02_24 THMO026_VAL=30 THEN (*Jos tulo ja menoveden [ampadtilaero ali 30 C niin sulkee ohituslinjan venttiilid*)
AD2_00_35_TW1024_control:= ADZ2_00_35_ TW1024_control-1; (*sulkee prosentin valein®)

EMND_IF;

IF AD2_00_35_Tv1024_control= 100 THEN
ADZ_00_35_TW1024_control:=100;

EMD_IF;

0012

IF A02_00_35_Tv1024_control = 0 THEM
AD2_00_35_TW1024_control:=0;
EMD_IF;

SECONDARYAIRFAN1-ohjelma ajaa toisiopuhaltimia kayttajan maarittdman tehokayran mukaan ja suorittaa

Savu

kaasujen jaanndshappipitoisuuden saadon kayttdjan valitsemaan arvoon.

D001 FROGRAM SECONDARYAIRFAMA

D002\VAR

0003 KERROIM_sa: REAL;

D004  X_sad REAL;

0oo5 ¥_sad: REAL,

D00GEND_VAR

e

0007|IF SECONDARYAIRFAN_STOP= FALSE THEN

0002  SECONDARYAIRFAM:= 0.0027*EXPT(POWERSETTING,2) + 0.307V2*POWERSETTING +7.5161; ("Happisaaddlle oma ohjelma??)
0003 IF O2CONTROL=TRUE THEN

0004 KERROIMN _sa:=02 VALITTU JAD3_04 45 gratefluegasoxygen_ VAL
0005 IF KERROIM_sa= 0 THEM

0006 KERROIMN_sa:=1;

0007 EMD_IF;

000g SECOMNDARYAIRFAN= SECOMNDARYAIRFAN * KERROIMN_=a;
0009 ¥_5a3=02_VALITTU - AD3_04_45_gratefluegasaxygen_VAL
0010 ¥_sad=A03_04_45 gratefluegasoxygen_VAL- 02_VALITTU,
o1 IF X_sa3=1.5THEN (*Jarkeva tapa tehda happizaatd?®)
0012 SECOMNDARYAIRFAM:= 100,

0013 EMD_IF;

0014 IF X_sad4=1.5THEN

00715 SECOMDARYAIRFAM:= 10;

D016 EMD_IF;

00717 IF SECOMDARYAIRFAMN=100 THEM

0018 SECOMNDARYAIRFAM: =100,

0019 EMD_IF;

0020 IF SECOMDARYAIRFAN=0 THEM

0021 SECOMNDARYAIRFAM:=0;

0022 EMD_IF;

0023 IF AD3_04 45 gratefluegasoxygen_VAL=1.5 THEM (*Liian alhainen happipitoisuus -= puhallin taysille*)
0024 SECOMNDARYAIRFAN:=100;

0025 EMD_IF;

D026 END_IF;

0027 IF SECOMDARYAIRFAN=100 THEMN

0028 SECOMNDARYAIRFAN:=100;

0029 EMD_IF;

0030 IF SECOMNDARYAIRFAN=0 THEMN

0031 SECOMNDARYAIRFAN:=0,

0032 END_IF,

D033(END_IF;

O034IF SECONDARYAIRFAM_STOP= TRUE THEN

0035 SECONDARYAIRFAM:=D;

D036EMD_IF,
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SCREWCONVEYOR1-ohjelma laskee syo6ttoruuville sopivan pulssitussyklin kayttajan maarittamin alemman

tehollisen lampdarvon, tiheyden ja tehoprosentin mukaan.

D00 PROGRAM SCREWCONYEYOR
D0D2VAR

0003 q_sc: TIME;

D004 ql1_sc REAL;

0005 DEMSITY: REAL;

00D POWERMALUE: REAL;
0007 POWERDEMSITY: REAL,
D00g| qv_sc REAL;

_000g POWER_mw: REAL,
0010 qv_pa: REAL;

0011 qZ2_sc REAL;

(D012 END_VAR

1 [

D00 DENSITY:=275; (*ka/m3, pa”)

0002 FOWERVALUE:= 10; (*MJ/kg, pa®)

(0003 FOWERDENSITY:= DENSITY * POWERVALUE; (*MJim3, pa®)

(0004 (*Dletus 14.5 hakeruuvi d= 194 mm, 1.2 m3/h*)

(0005 qv_sc:=0.00033333; (*m3/s, sydttdruuvin maksimitilavuusvirta™)

(0006|FOWER_mw:= 0.5 * POWERSETTINGM00; (*Ajon teho MW*)

0007 quv_pa:= POWER_mw / POWERDEMNSITY, (*m3/57)

[0008|q2_sc:=qv_pa [/ gv_sc, ("pa:n tilavuusvirta suhteessa sydttdruuvin maksimitilavuusvirtaan®)
0009|IF SCREWCONVEYOR_STOP= FALSE THEM

0010  IF POWERON= TRLE OR SHUTDOWRMN= TRUE OR STARTOM= TRLE THEN

0011 SCREWCOMNVEYOR = POWERSETTINGHMO; (*Sydttdruuvin tehokayrait) tahan, eri polttoaineille omat*)*)

0012 IF g2_sc=1THEN

0013 q2_sc=1;

0014 EMD_IF;

0015 IF g2_sc=0THEN

0018 q2_sc=0;

00717 EMD_IF;

0018 q1_sc="10000%q2_sc;

0019 q_sc=REAL_TO_TIME{g1_sc};

0020 OMNTimelnTime_sc=g_sc; (*10 sekunnin sykli, Ok aika®)
0021 OFFTimelnTime_sc:=T#10000ms-0MTimelnTime_sc; (510 sekunnin sykli, OFF aika®)
0023 StartinBool_sc=TRLE;

0023 CyclicinBool_sc=TRLE;

0024 AJASTIN scl);

0025 IF OMOFFTIMER_sc=TRLE THEM

002§ ArimaxD0524_10_screwconveyor=TRLE;
0027 EMD_IF;

0025 IF OMOFFTIMER_sc= FALSE THEM

0029 ArimaxD0524_10_screwconveyor=FALSE;
0030 EMD_IF;

[0031END_IF

D032 END_IF,

0033IF SCREWCONVEYOR_STOP=TRLUE THEM
{1]i] ArimaxD0524_10_screwconveyor=FALSE;
D035EMND_IF,
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PULSEEXTINGUISHER-ohjelma valvoo sydttéruuvin lampétilaa ja tarvittaessa kastelee polttoainetta syéttéruuvissa
lampétilan alentamiseksi. Ohjelmassa on kolme eri tasoa eri lampétiloille. 140 asteen lampétilassa veden sy6tto on

jatkuvaa.

J0M[PROGRAM PULSEEXTINGUISHER
P

D00|IF POWEROM= TRUE THEN

2002 IF ArimaxAl523_21_screwconveyor_temperature_VAL=50 THEM
2003 LEVEL1:= TRUE;

0004 ELSE LEVEL1=FALSE;

0005 END_IF,

J006| IF ArimaxAl523_21_screwconveyor_temperature_VAL=60 THEM
1007| LEVELZ2:= TRUE;

008| LEVEL1:= FALSE;

0009 ELSE LEVELZ:=FALSE;

0010| EMD_IF;

1011 IF ArimaxAld23_21_screwconveyor_temperature_ValL=140 THEMN
2012 LEVEL3:= TRUE;

2013 LEVEL1:= FA

2014 LEVEL2:= ;

0018 ELSE LEVEL3:=

D016| EMND_IF;

0017| IF SHUTDOWN=TRUE OR SHUTDOWMNOK= TRUE OR STARTON=TRUE THEN
J018| ArimaxD0524_15_pulse_extinguishing:= FALSE;

J019| LEVEL3:= FALSE;

J020| LEVEL1:= FALSE;

0021| LEVEL2:= FALSE;

0022| EMND_IF;

0023 IFLEVEL1=TRLE THEN

1024 CyclicinBool_pe:= TRLUE;

1025 StartinBool_pe:=TRLE;

1026 ONTimelnTime_pe:= T#1000ms;

@1 OFFTimelnTime_pe=T#G0000ms;

J028| AJASTIN_pe();

1029 IF ONOFFTIMER_pe=TRLIE THEN

2030| ArimaxD0524_15_pulse_extinguishing:= TRUE;

1031 EMND_IF;

1032 IF ONOFFTIMER_pe= FALSE THEN

2033 ArimaxD0524_15 pulse_extinguishing:= FALSE;

1034 EMD_IF;

1035 IF ArimaxAl523_21_screwconveyor_temperature_WAL=80 THEN
D036 LEVEL1:= FALSE;

@ LEVEL2=TRUE;

2028| EMND_IF;

0039| END_IF;

0040 IFLEVEL2=TRLUE THEN

J041| CyclicinBool_pe:= TRLE;

J042| StartinBoaol_pe:= TRLUE;

1043 ONTimelnTime_pe:= T#2000ms;

J044 OFFTimelnTime_pe:=T#30000ms;

1045| AJASTIN_pe();

D048| IF ONOFFTIMER_pe=TRLIE THEN

J047| ArimaxD0524_15_pulse_exinguishing:= TRLE;

1048 EMD_IF;

1049 IF ONOFFTIMER_pe= FALSE THEN

J050| ArimaxD0524_15_pulse_extinguishing:= FALSE;

2051] EMD_IF;

2052 IF ArimaxAl523_21_screwconveyor_temperature_VAL=140 THEM
053] LEVEL1:= FALSE;

1054 LEVELZ:= FALSE;

1055 LEVEL3:= TRUE;

1056| EMND_IF;

J057| IF ArimaxAl523_21_screwconveyor_temperature_WAL=60 THEMN
@{ LEVEL1:=TRUE;

1059 LEVELZ:= FALSE;

060| EMND_IF;

D061| EMND_IF;

0062 IFLEVEL3=TRUE THEN

J063| CyclicinBool_pe:=TRLUE;

J064| StartinBool_pe:=TRLUE;

J06S| OMTimeInTime_pe:= T#3000ms;

JOGE| OFFTimelnTime_pe:=T#3000ms;

067| AJASTIN_pe();

068| IF ONOFFTIMER_pe=TRLIE THEN

J0&9| ArimaxD0524_15_pulse_exinguishing:= TRLUE;,

2070| END_IF;

2071| IF ONOFFTIMER_pe= FALSE THEN

o7z ArimaxD0524_15_pulse_extinguishing:= FALSE;

1073 EMD_IF;

1074 IF ArimaxAl523_21_screwconveyor_temperature_VAL=140 THEM
1075 LEVEL1:= FALSE;

2076 LEVELZ:= TRUE;

@ LEVEL3:= FALSE;

078| EMD_IF;

0079 END_IF,

DOBO|EMD_IF;
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GRATEDRIVE-ohjelma ajaa aluksi liikkuvan arinan osat haluttuun asentoon jonka jalkeen ohjelma suorittaa
tehoajon aikana lyhytta liiketta kayttajan maarittdman tehokdyrdan mukaan. Ohjelma my0s suorittaa

puhdistusliikkeen kayttajan maaritteleman lyhyen liikkeen kappalemaaran jalkeen.

0004|PROGRAM GRATEDRIVE
0002[VAR

0003 TOM1_g1: TON;
0004 TON1_g2: TON;
0005 TON1_g3: TON:
[DDDE|  TON1_g4: TON;
0007 TP1:TP;

0008  TOM_ON: TON;
0009 TON_OFF: TON;
0010] SHORTMOTION: REAL;
0011 IN_1:BOOL;
0012 IN_2 BOOL;
0013  IN_2:BOOL;
0014 IN_4: BOOL;
0018 X REAL:=1;
0016 Y:REAL;

0017] Z REAL

0018 K REAL:

0018| A REAL;

0020| B:REAL;

0021 C REAL;

0022 D REAL

0023 E:REAL;

0024 FREAL

0025 G REAL;

0026 H:REAL;

0027  IIREAL;
0028  JREAL,
0029 L REAL;

0030[ M REAL,

0031 M: REAL,

0033 O REAL

0033 OMNTimelnTime_gd1: REAL;
0034 OFFTimelnTime_gd1: REAL,
(0035|EMND_VAR

4

0007\ ArimaxD0O524_30_grate1_electricty=TRUE;  (*Arinan kara 1 moottorin sahkat 16K1 - Grate 1 shank motor electricty on, contactor 16K1 *)
0002{ArimaxD0524_31_grate2_electricty=TRLIE;,  (*Arinan kara 2 moottorin sahkdt 16K2 - Grate 2 shank motor electricty on, contactor 16K2 *)
000310MTimelnTime_gd1:= 1000; (15 paalla aina®)

Q00HYONTImelnTime_gd.= REAL_TO_TIME(ONTIimelnTime_gd1});

0005|/0FFTimelnTime_gd1.= 30000-(POWERSETTING*1000)5; (*tehokayra laskee off-aikaa, 100%="10s, 20%=2557)
0006|OFFTimelnTime_gd:= REAL_TO_TIME(OFFTimelnTime_gd1);

0007|startinBool_gd:= TRLE;

D008\ CyclicinBool _gd:= TRUE;

0009|AJASTIN_ gd();

0010/IF OMOFFTIMER_gd= TRUE AND J=1 THEN (*Mormiajo®)

0011 IF ArimaxDI524_22_grate1_middlelimit= TRLE AMD X=1 THEN (*Vaine 1%}
0012 K=10,

0013 0:=1;

0014 SHORTMOTION:= SHORTMOTION+1,

D015 IN_1:=TRLE;

0018 IN_4:= FALSE;

0017 ArimaxD0524_16_grate1_shank_forward.= FALSE;

00718 ArimaxD0O524_17_grate1_shank_backward:= FALSE;

0019 ArimaxD0O&24_21_grate2_shank_forward:= FALSE;

0020 ArimaxD0O524_22 grateZ_shank_backward.= TRLE;

nnz1 TON1 ad1iiN=IM 1 PT=T&180=Y *Hunmattavasti isnmmat aiat aiastimeen?*)



0036
0037
0038
10039

10050
0051
0052
0053
0054
0055
0056
0057
0058|
10059
10060
0061
0082
0083
0084
0085
0066
0067
0068|
0069
0070
0071
0072
0073
0074
0075
0076
077

TONA_g1(IM:= IN_1,PT.=T#180s); (*"Huomattavasti isommat ajat ajastimeen?)
IF ArimaxDI524_26 grateZ middlelimit= FALZE THEM
¥=1;
EMD_IF;
EMD_IF;
IF ArimaxD1524_26_grate2_middlelimit= TRUE AMD Y= 1 THEM (*Vaihe 2%)
=0,
IN_2=TRUE;
IMN_1:= FALSE;
ArimaxD0524_16_grate1_shank_forward:= TRLUE;
ArimaxD0O524 17 _grate1_shank_backward=FALSE;
ArimaxD0524_21_agrateZ_shank_forward:= FALZE;
ArimaxD0O524 22 grate?_shank_backward=FALSE;
TOMA_g2(IM:=IN_2 PT:=T#180s);
IF ArimaxDI524_22_ grate1_middlelimit= FALSE THEM
£=1;
EMD_IF;
EMD_IF;
IF ArimaxD1524_22_grate1_middlelimit= TRUE AMD Z= 1 THEM (*Vaihe 3%)
¥o=0,
IN_3=TRUE;
IMN_2:= FALSE;
ArimaxD0524_16_grate1_shank_forward:= FALZE;
ArimaxD0O524 17 _grate1_shank_backward=FALSE;
ArimaxD0524_21_grateZ_shank_forward:= TRLUE;
ArimaxD0O524 22 grate?_shank_backward=FALSE;
TOMA1_g3(IM:=IN_3 PT:=T#180s);
IF ArimaxDI524_26_grateZ_middlelimit= FALSE THEM
kKo=1;
EMD_IF;
EMD_IF;
IF ArimaxD1524_26_grate2_middlelimit= TRUE AMD K= 1 THEM (*Vaihe 4%)
=10
IN_4:=TRUE;
IMN_3:= FALSE;
ArimaxD0524_16_grate1_shank_forward:= FALZE;
ArimaxD0524_17_agrate1_shank_backward.=TRLE;
ArimaxD0524_21_agrateZ_shank_forward:= FALZE;
ArimaxD0O524 22 grate?_shank_backward=FALSE;
TOMN1_g4{IM:=IN_4 PT:=T#180s);
IF ArimaxDI524_22_ grate1_middlelimit= FALSE THEM
=1,
EMD_IF,
EMD_IF;
EMD_IF;
IF OMOFFTIMER _gd= FALSE AMD (=1 0OR ¥=1 0R £=1 OR K= 1) AMD J=1 THEMN

ArimaxD0524_16_grate1_shank_forward:= FALZE;
ArimaxD0O524 17 _grate1_shank_backward=FALSE;
ArimaxD0524_21_agrateZ_shank_forward:= FALZE;
ArimaxD0O524 22 grate?_shank_backward=FALSE;

EMD_IF;

IF SHORTMOTION = 300 THEM (*Puhdistusliike®] (*ARVIOI SUURULUE UUSIKSF)
TOM1_g1{IN:=FALSE, PT=T#180s);
TOM1_g2(IMN:=FALSE, PT=T#180s);
TOM1_g3(IN:=FALSE, PT=T#180s);
TOM1_g4{IN:=FALSE, PT=T#180s);

StartinBool adi= FALSE;
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ko=0;

H=0;

¥o=0;

£=0;

IF O=1THEM
ArimaxD0524_16_grate1_shank_forward:= FALZE; [*1%)
ArimaxD0O524 17 _grate1_shank_backward=FALSE;
ArimaxD0524_21_agrateZ_shank_forward:= FALZE;
ArimaxD0O5s24_22 grate?_shank_backward.=TRLE;
IF ArimaxDI524_25 grate?_frontlimit= FALSE THEM

C=1;
=0,
EMD_IF;
EMD_IF;

IF ArimaxDI524_25_grateZ_frontlimit= TRUE AND C=1 THEM [*2%)
ArimaxD0524_16_grate1_shank_forward:= FALZE;
ArimaxD0524_17_agrate1_shank_backward.=TRLE;
ArimaxD0524_21_agrateZ_shank_forward:= FALZE;
ArimaxD0O524 22 grate?_shank_backward=FALSE;

IF ArimaxDI524_21_grate1_frontlimit= FALSE THEM
B=1;
C=0;

EMD_IF;

EMD_IF;

IF ArimaxD1524_21_gratel_frontlimit= TRUE AND B=1THEMN [*3%)
ArimaxD0524_16_grate1_shank_forward:= TRLUE;
ArimaxD0O524 17 _grate1_shank_backward=FALSE;
ArimaxD0524_21_agrateZ_shank_forward:= FALZE;
ArimaxD0O524 22 grate?_shank_backward=FALSE;
IF ArimaxDI524_23_grate1_rearlimit= FALSE THEM

A=1;
B=0;
EMD_IF;

EMD_IF;

IF ArimaxDI524_23_grate1_rearlimit= TRLUE AND A= 1 THEM
ArimaxD0524_16_grate1_shank_forward:= FALZE;
ArimaxD0524 17 _grate1_shank_backward:=TRELE;
ArimaxD0524_21_agrateZ_shank_forward:= FALZE;
ArimaxD0O524 22 grate?_shank_backward=FALSE;
IF ArimaxDI524_21_grate1_frontlimit= FALSE THEM

Or=1;
A=0,
EMD_IF,

EMD_IF;

IF ArimaxD1524_21_grated_frontlimit= TRUE AND D=1 THEM [*5%)
ArimaxD0524_16_grate1_shank_forward:= FALZE;
ArimaxD0O524 17 _grate1_shank_backward=FALSE;
ArimaxD0524_21_grateZ_shank_forward:= TRLUE;
ArimaxD0O524 22 grate?_shank_backward=FALSE;

IF ArimaxDI524_27 _grate?_rearlimit= FALSE THEM
E=1;
Cn=10;

EMD_IF;

EMD_IF;

IF ArimaxDI524_27 _grateZ_rearlimit= TRLE AND E=1THEM (*G%)
ArimaxD0524_16_grate1_shank_forward:= FALZE;

("4

_ ArimaxD0524 17 grate1 shank backward:= FALSE;
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0134 ArimaxD0524_17_grate1_shank_backward:= FALSE;
0135 ArimaxD0524_21_grate2_shank_forward:= E;
_0136| ArimaxD0524_22_grate2_shank_backward:= TRUE;
0137| IF ArimaxDI524_25_grate2_frontlimit= FALSE THEM
01% Fi=1;

0139 E=0;

0140] END_IF;

0141 END_IF;

0142 IF AimaxDI524_25_grate2_frontlimit= TRUE AND F= 1 THEN (*7%)
0143 ArimaxD0524_16_grate1_shank_forward=TRLUE;
0144 ArimaxD0524_17_grate1_shank_backward = FALSE:
0145 ArimaxD0524_21_grateZ_shank_forward=

_0148| ArimaxD0524_22_grate2_shank_backward: ;
0147

o

o1ag)

0D

0

0152

0153 ArlmaxD0524 15 grate‘l shank_| forward-

0154 ArimaxD0524_17_grate1_shank_backward:

0155 ArimaxD0524_21_grate2_shank_forward:= TRUE
_0156| ArimaxD0524_22_grate2_shank_backward:= FALSE;
0157| IF ArimaxDI524_27_grate2_rearlimit= FALSE THEM
01 H=1;

0159 G=0;

0160 END_IF;

0161 END_IF;

0162 IF ArimaxDI524_27_grate2_rearlimit= TRUE AND H= 1 THEM (*9*)
0163 ArimaxD0524_16_grate1_shank_forward = FALSE;
0164 ArimaxD0524_17_grate1_shank_backward: ;
0165 ArimaxD0524_21_grate2_shank_forward:=

0166 ArimaxD0524_22_grateZ_shank_backward:= TRUE
_0167| IF ArimaxDI524_26_grate2_middlelimit= FALSE THEN
0168] I=1;

_0169| H=10;

0170 END_IF;

0171] END_IF,

0172 IF ArimaxDI524_26_grate2_middlelimit= TRUE AND |= 1 THEN (*10%)
0173 ArimaxD0524_16_grate1_shank_forward=

0174 ArimaxD0524_17_grate1_shank_backwal ;
0175 ArimaxD0524_21_grate2_shank_forward:=

_0176| ArimaxD0524_22_grate2_shank_backward:= ;
o x=n

0178 StartinBool_gd:= TRUE;

0179 SHORTMOTION:= 0;

0130] I=0;

0181 END_IF;

O‘IE%END_IF;

[0A83(IF (*(TON1_g1.Q= TRUE OR TON1_g2.0= TRUE OR TON1_g3.Q= TRUE OR TON1_g4.Q= TRUE) OR*] J=0 (*AND (X=1 OR 2= 1 OR Y=1 OR K=1)*) THEN (*K&ynnistys ja hairidsta palautus - liike
0184 IFL=0 ORX=10RZ=10RY=10RK=1THEN

0185 ArimaxDO524_16_grate1_shank_forward:= FALSE;
_0184| ArimaxD0524_17_grate1_shank_backward:= TRUE
0187 ArimaxD0524_21_grate2_shank_forward:= FA

01 ArimaxD0524_22 grate2_shank_backward: ;
018! =0

0190 v=o0;



0190 Y=0

0191 Z=0

0192 Ko=10;

0193 L:=1;

0194 M=1;

0195 EMND_IF;

0196  IF ArimaxDI524_21_grate1_frontlimit= TRUE AND MN=1 THEM
0157 ArimaxD0524_16_grate1_shank_forward:= TRLE;
0188 ArimaxD0524_17_grate1_shank_backward:= FALSE;
0189 ArimaxD0524_21_grate?_shank_forward:= FALSE;
0200 ArimaxD0524_22 grate?_shank_backward:= FALSE;
D207 G=1;

0202 M=0;

0203 END_IF

0204  IF ArimaxDI524_22_grate1_middlelimit= TRUE AND G= 1 THEN
0205 ArimaxD0524_16_grate1_shank_forward:= FALSE;
D208 ArimaxD0524_17_grate1_shank_backward:= FALSE;
0207 ArimaxD0524_21_grateZ_shank_forward:= TRLE;
0208 ArimaxD0524_22 grate?_shank_backward:= FALSE;
D209 H=1;

0210 G=10;

0211 END_IF;

0212  IF ArimaxDI524_27_grateZ_rearlimit= TRUE AND H=1 THEM
0213 ArimaxD0524_16_grate1_shank_forward:= FALSE;
0214 ArimaxD0524_17_grate1_shank_backward:= FALSE;
0215 ArimaxD0524_21_grate?_shank_forward:= FALSE;
021§ ArimaxD0524_22 grateZ_shank_backward:= TRELIE;
0217 M:=1;

02135 H:=0;

0218 END_IF;

02200  IF ArimaxDI524_26_grateZ_middlelimit= TRLUE AND M= 1 THEN
0221 ArimaxD0524_16_grate1_shank_forward:= FALSE;
0223 ArimaxD0524_17_grate1_shank_backward:= FALSE;
0223 ArimaxD0524_21_grate?_shank_forward:= FALSE;
0224 ArimaxD0524_22 grate?_shank_backward:= FALSE;
D225 J=1;

D22 =T,

D227 IM_1:= FALSE;

D22y IM_2:= FALSE;

D229 IM_3:=FALSE;

0230 IM_4:= FALSE;

0237 =0

0232 EMND_IF;

D233 END_IF,

i |F'ULSEEKTINGUISHER

ATIN P
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? Call Tree of SCREWCONVEYORL =R ==

|SCREWCONVEYORA———{AJASTIN_SC];
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Ajastin-ohjelmat luotiin jokaiselle ajastinta tarvitsevalle laitteelle. Ohjelmat eriytettiin varmistamaan etteivat ne

hairitse toistensa toimintaa.

00D0|PROGRAM AJASTIN_sc

[0002|vAR
0003 TP TP;

0004 TOF1: TOF;

0008 TP TP,

0008 F_TRIGT: F_TRIG;
0007 ETHTIME

0008 ETZ TINE

0008  ETE TIME
[0010[END_VAR

044l

4

Ajastimen kaynnistys TRUE signaalillz |

StartinBool_sc
#50ms

— 0

IN
PT

TP2 L oR %
P

@ o
ET]

||.'I-35tl.ll»5.3 TRUE signaali

OMNOFFTIMER_sc @)

TP F_TRIGT
TP & F_TRIG @ AND
INQ- T INO TCLKHQ
ONTimelnTime_sc |—PT ET—!ﬁLr] PT ETH{ET2
[TRUE signaalin pituus syklissa |
[FALSE signaalin pituus syklissa | [Syklitys ON/OFF TRUEIFALSE |
_0001|PROGRAN AJASTIN_gd
0002)VAR
0003 TP TR
0004 TOF1:TOF;
0005 TP TR
0006 F_TRIG1:F_TRIG;
0007 ET: TIME;
0008 ET2 TIME;
0009] ET3: TIME;
_0010[END_VAR
nn4 4l —
4
Ajastimen kaynnistys TRUE signaalillz |
TP2
TP [Ulostuleva TRUE signaali |
StartinBool_gd IN 7
T#50ms —PT E
TOF1 = F_TRIG1 5
TOF ® F_TRIG ( AND
IN Q =T{CLK H Q
PT ET{ET2

TRUE signaalin pituus syklissa |

ik
[ OFFTimelnTime_gd J

[FALSE signaalin pituus syklissa |

CyclicinBool_gd

|S.. klitys ONIOFF TRUE/FALSE




DOD|PROGRAM AJASTIN_ _pe

TP1: TP; (*Tarkasta vaikuttaako _sc:n ajastin tihan ajastimeen)
TOF1: TOF,

TRZ. TR,

F_TRIG1: F_TRIG;

ET1: TIME;

ET2: TIME;

ET3: TIME;
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¢ StartinBool_pe |5
i T#olms

[ ONTimelnTime_pe ]

| ONOFFTIMER_pe

FTRIG
F_TRIG ®

WD_

SignalHandling

HCLK E G

i_

1 OFFTimelnTime

_Pe E‘J

| CyclicinBool_pe |5

Signaalinkasittely-ohjelmista luotiin erillisia kokonaisuuksia, jotta kayttaja voi valita tulkittavat signaalit/kortit suori-

tuskyvyn optimoimiseksi.

0004
0002

0003
anndl

PROGRAM WaterSignals
VAR
EMND_VAR

4

100201();
100202();
100203();

oo
0002
0003

PROGRAM FluegasSignals
VAR
EMND_VAR

0004
0002

0003
anndl

L
0001[100207();
10002|100208();
10003[100209();
0004]100304();
'D00S(I00402();
"DO0B|I00403();
0007]100404();

oo

0001
0002

0003
nnnal

PROGRAM StorageSignals
VAR
EMD_VAR

4

0o
0002

0001
0002

0003
nnnal

100210();
100304();

PROGRAM ArimaxSignals
VAR
EMD_VAR

4

0o
0002

ArimaxAll);
ArimaAo);
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, Call Tree of ARIMAKSIGNALS o =] ER

, Call Tree of STORAGESIGMNALS

|ARII'v1AXSIGNALS ARII’dA)(AIl—'AI_SIGNALF’ ROCESSING

[STORAGESIGNALS 100210}——AL_SIGNALPROCESSING};

ARIMAXAC——]A0_SIGNALPROCESSING—{SCALE_R|

@ Call Tree of FLUEGASSIGNALS =
[FLUEGASSIGNALS|——100207—{AI_SIGNALPROCESSING;

SN
LIMITALARM|

FLOWERINT

100208}——AI_SIGNALPROCESSING];

floo209}—{AI_SIGNALPROCESSING;

[ilo0304f—a1_siGNALPROCESSING];

100304—]AI_SIGNALPROCESSING;

@ Call Tree of WATERSIGNALS
[WATERSIGNALSf——100201——{AI_SIGNALPROCESSING;

{l00203}—AI_SIGNALPROCESSING;

[100402——[A0_SIGNALPROCESSING|—SCALE_R|
1

100403F——A0_SIGNALPROCESSINGH——SCALE_R]|

[lo0404——a0_SIGNALPROCESSINGH—SCALE_R]|
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Signals Al

100201 — 100304-ohjelmat kayttavat Al_SignalProcessing funktiolohkoa lukemaan yksittdisten antureiden tiedot ja
madrittavat lohkosta saataville tiedoille omat muuttujat. Jokaiselle automaatiojarjestelman kortille on maaritetty

oma signaalinkasittelyohjelma jotta niita voidaan hallinnoida erikseen suorituskyvyn optimoimiseksi.

0001PROGRAM 100201

D002)vVaR

0003  Al_Signal_Processingi: Al_SignalProcessing;

0004{EMD_VAR

(0005|(*Glykolipiirin kannalta hyvin tarket anturit, TI1016 varaajan lampdtila, TI1019 jatelampdkattilan veden lampdtila*)
4

0001|(*10Saareke02 kortti 01*)

0002/Al_Signal_Processing1({IinputSignal= A0Z_01_20_FI1004, MinScaleValueReal =0 5705, MaxScaleValueReal =6 258); (*kg/s, ei valmistajan arvo®)
0003A02_01_20_FH1004_OFA=Al_Signal_Processing1. SignalOverFlowAlarmBoaool;
0o04402_01_20_FH004_UFA=Al_Signal_Frocessing1.SignalUnderFlowAlarmBool;
0005(A02_01_20_F004_OK:=Al_Signal_Processingl.MeasurementOKBool;
0006|A02_01_20_FI1004_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool,

0007 AD2_01_20_FI1004_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal;
0008|Al_Signal_Processingi{inputSignal:=A02_01_21_TIC1005, MinScaleValueReal:=-10, MaxScaleValueReal:=120); (*C, Eivalmistajan arvo™)
0009A02_01_21_TIC1005_0FA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool;

0010]A02_01_21_TIC1005_UFA=Al_Signal_Processing1 SignalUnderFlowAlarmBoaol;
0011|A02_01_21_TIC1005_0K:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool,
0012(A02_01_21_TIC1005_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
0013A02_01_21_TIC1005_VAL:=Al_Signal_Processingl.MeasurementvalueReal,
0014|Al_Signal_Processing1{InputSignal:=A02_01_22_TIC1006, MinScaleValueReal.=-10, MaxScaleValueReal:=120); (*C, Ei valmistajan arvo®)
0015(A02_01_22_ TIC1006_OFA=Al_Signal_Processing1 SignalOverFlowAlarmBoaol;

0016/A02_01_22_ TIC1006_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;

0017(A02_01_22 TIC1006_0K:=Al_Signal_Processing1 MeasurementOKBoaol,

0018/A02_01_22 TIC1006_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOfiBool,
00719A402_01_22_TIC1006_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;
0020/A_Signal_Processingi{IinputSignal:=A02_01_23 PIM1008, MinScaleValueReal:=0, Max3caleValueReal:=4); (*bar, ei valmistajan arvo™)
00211A02_01_23_PI11008_0FA=Al_Signal_Processing1.3ignalOverFlowAlarmBool,

0022(A02_01_23 PIM008_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool,
0023A02_01_23_PI1008_0OK.=Al_Signal_PFrocessing1.MeasurementOkBool,
D024402_01_23_PI1008_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
0025/402_01_23_PI11008_WAL:=Al_Signal_PFrocessing1.MeasurementvalueReal;
D026|A1_Signal_Processing1{inputSignal:=A02_01_24_FI1010, MinScaleValueReal:=1.1415, MaxScaleValueReal:=10.654); (*ka/s, el valmistajan arvo™)
0027

0028

0027A02_01_24_FHM010_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool;

AD2_01_24 FIM1010_UFRA=Al_Signal_Processingi.SignallnderFlowAlarmBool;
0029 402_01_24_FH010_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
0030|A02_01_24 FHM010_WC:=Al_Signal_Processing1 WireCutOffBoaol;
AD2_01_24 FIM010_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal;
Al_Signal_Processing1{InputSignal:=A02_01_25_TIC1011, MinScaleValueReal:=-30, MaxScaleValueReal:=100); (*C, Ei valmistajan arvo®)
0033A02_01_25_TIC1011_OFA=Al_Signal_Processingi.SignalOverFlowAlarmBoal,
0034|A02_01_25_ TIC1011_UFRA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;
0035(A02_01_25 TIC1011_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOkBool;
D036|A02_01_25_TIC1011_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
0037A02_01_25_TIC1011_VAL:=Al_Signal_Processing1 MeasurementyalueReal;
0038|Al_Signal_Processing1{InputSignal:=A02_01_26_TI1012, MinScaleValueReal:=-30, MaxScaleValueReal:=100); (*C, Eivalmistajan arvo™®)
0038(A02_01_26_THM012_0OFA=Al_Signal_Processingl1.SignalOverFlowAlarmBoaol;
0040A02_01_26_THM012_UFA=AI_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;
0047A02_01_26_THM012_0OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBoaol,
0042402 _01_26_TH012_WC:=Al_Signal_Processing1 WireCutOffBoaol;
0043A02_01_26_TIM012_VAL:=Al_Signal_Processingl.MeasurementValueReal;
0044(Al_Signal_Processing1{inputSignal:=A02_01_27_PI1013, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal =4}, (*bar, ei valmistajan arnvo™)
0045402 _01_27_PIM013_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool,
0046/A02_01_27_PNM013_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalJnderFlowAlarmBool,
0047 A02_01_27_PI013_0OK=Al_Signal_Processing1 MeasurementOkBoaol:
0048/A02_01_27_PI1013_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
00481A02_01_27_PI1013_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;
D050|AI_Signal_Processing1(InputSignal:=A02_01_40_TI1014, MinScaleValueReal:=-30, MaxscaleValueReal:=100), (*C, Eivalmistajan arvo®)
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Al_Signal_Processing1{nputSignal:=A02_01_40_THM014, MinScaleValueReal:=-30, Max3caleValueReal:=100); (*C, Ei valmistajan arvo™)
ADZ_01_40_TH014_OFA:=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool,
ADZ2_01_40_TIM014_UFA=AI_Signal_Processing1.SignallUnderFlowalarmBool;
ADZ2_01_40_TNM014_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementQKBool;
ADZ2_01_40_TH014_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBoaol,
ADZ2_01_40_TH014_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal:
Al_Signal_Processing1{nputSignal:=A02_01_41_TV1015, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=100); (*%*)
ADZ_01_41_TV1015_0FA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoaol,
ADZ2_01_41_TV1015_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;

AD2_01_41_TV1015_0K:=Al_Signal_Processing1 MeasurementOkKBool,

ADZ2_01_41_TV1015_WC:=Al_Signal_Processing1. WireCutOffBool;
ADZ2_01_41_Tv1015_WAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;
Al_Signal_Processing1{inputSignal:=A02_01_42_ TIM016, MinScaleValueReal:=0, Max3caleValueReal:=120); (*C, Ei valmistajan arvo™)
ADZ_01_42 THM016_0OFA:=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool,
ADZ2_01_42_TM016_UFA=AI_Signal_Processing1.SignallUnderFlowalarmBool;
ADZ2_01_42_TNM016_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
ADZ2_01_42_TH016_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBoaol,
ADZ2_01_42_THM016_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal:

Al_Signal_Processing1{nputSignal=A02_01_43_THMO017, MinScaleValueReal:=-10, Max3caleValueReal:=120); (*C, Ei valmistajan arvo™)
ADZ_01_43 THMO17_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool,
ADZ2_01_43_TNM017_UFA=AI_Signal_Processing1.SignallUnderFlowalarmBool;
ADZ2_01_43_TN017_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
ADZ2_01_43_TH017_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBoaol,
ADZ2_01_43_TH017_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal:

Al_Signal_Processing1{nputSignal=A0Z_01_44 TV1018, Min3caleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=100); (*%™)

ADZ_01_44 TV1018_0FA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoaol;
ADZ2_01_44_TV1018_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;

AD2_01_44_TV1018_0K:=Al_Signal_Processing1 MeasurementOKBool,
ADZ2_01_44_TV1018_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
ADZ2_01_44_Tv1018_MWAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;
Al_Signal_Processing1{nputSignal:=A02_01_45 TIM019, MinScaleValueReal:=0, Max3caleValueReal:=200); (*C, Ei valmistajan arvo™)
ADZ_01_45 THM019_0FA:=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool,
ADZ2_01_45_TIM019_UFA=AI_Signal_Processing1.SignallUnderFlowalarmBool;
AD2_01_45_TIM019_0OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
ADZ2_01_45_THM0189_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBoaol,
ADZ2_01_45_THM018_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal:
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PROGRAM 100202
VAR
Al_Signal_Processing?: Al_SignalProcessing;
EMND_VAR
(*Jatelampaokattilan vesikierron kannalta hyvin tarkeat anturit®)
4

(Fl0Saareke02 kortti 02%)

Al_Signal_Processing1{InputSignal:=A02_02_20_TI1020, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=200), (*C, Ei valmistajan arvo®)
ADZ2_02_20_TH020_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoal;
ADZ_02_20_TH020_UFA=Al_Signal_Processingi1.SignalUnderFlowAlarmBoal;

ADZ2_02_20_TNM020_0OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBoaol,

ADZ2_02_20_TN0O20_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
ADZ2_02_20_TN020_VAL:=Al_Signal_Processingl1.MeasurementvValueReal;
Al_Signal_Processingi({inputSignal:=A02_02_22 TV1024, MinScaleValueReal:=0 MaxScaleValueReal:=100); (*%*)

ADZ_02_22 TV1024 OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool,
ADZ_02_22_TV1024_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;
ADZ2_02_22_TV1024_0K=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;

AD2_02_22_TV1024 WC:=Al_Signal_Processing1 WireCutOffBoal;

ADZ_02_22_TV1024 VAL:=Al_Signal_Processing1 MeasurementValueReal:
Al_Signal_Processing1({InputSignal:=A02_02_23_TI1025, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=200); (*C, Ei valmistajan arvo®)
AD2_02_23_TN025_0FA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool,
ADZ2_02_23_TN025_UFA=AI_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBoal,

ADZ2_02_23_TH025_O0K:=Al_Signal_Processing1 MeasurementOKBoaol;
ADZ_02_23_TH025_WC:=Al_Signal_Processing1. WireCutOffBool;
ADZ2_02_23_TNM025_VAL:=Al_Signal_Processingl.MeasurementValueReal;
Al_Signal_Processing1{InputSignal:=AD02_02_24_TI1026, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=200), (*C, Ei valmistajan arvo®)
ADZ2_02_24_TN026_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool,
ADZ_02_24_TH026_UFA=Al_Signal_Processingi1.SignalUnderFlowAlarmBoal;

ADZ_02_24 TH0O26_O0OK:=Al_Signal_Processingi.MeasurementOKBoaol,

ADZ2_02_24_TNM026_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
ADZ2_02_24_TN026_VAL:=Al_Signal_Processingl.MeasurementvValueReal,
Al_Signal_Processing1({InputSignal:=A02_02_25 PIM027, MinScaleValueReal=0, MaxScaleValueReal:=10); (*bar, ei valmistajan arvo®)
ADZ_02_25_PNM027_0OFA=Al_Signal_Processingi.SignalOverFlowAlarmBaool;

ADZ_02_25_PHM027_UFA=Al_Signal_Processingi.SignalUnderFlowAlarmBoaol,

ADZ2_02_25_PNO027_0OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOkBool,
ADZ2_02_25_PNO0O27_WC.=Al_Signal_Processing1. WireCutOffBool;
ADZ2_02_25 PH027_VAL=Al_Signal_Processing1 MeasurementValueReal;

Al_Signal_Processingi({inputSignal:=A02_02_40_TV1030, MinScaleValueReal:=0 MaxScaleValueReal:=100); (*%*)

ADZ_02_40_TV1030_0OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool,
ADZ2_02_40_TV1030_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool,

AD2_02_40_Tv1030_0OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBoaol;

ADZ_02_40_TV1030_WC:=Al_Signal_Processing1 WireCutOffBoaol;

ADZ2_02_40_TV1030_VAL:=Al_Signal_Processingl.MeasurementValueReal,

Al_Signal_Processing1{InputSignal:=A02_02_41_TI1031, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=120), (*C, Ei valmistajan arvo®)
ADZ2_02_41_TN0O31_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool,
AD2_02_41_TH031_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBoal;

ADZ_02_41_TH031_0OK:=Al_Signal_Processing1 MeasurementOKBoaol;

ADZ_02_41_TH031_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;

ADZ2_02_41_TN031_VAL:=Al_Signal_Processingl.MeasurementvalueReal;
Al_Signal_Processing1({InputSignal:=A02_02_42_TI1032, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=120), (*C, Ei valmistajan arvo®)
AD2_02_42_TH032_O0FA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoal;
ADZ_02_42_TH032_UFA=Al_Signal_Processingi1.SignalUnderFlowAlarmBoal;
ADZ2_02_42_TNM032_0K:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBoaol,
ADZ2_02_42_TN032_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
AD2_02_42_TH032_VAL=Al_Signal_Processing1.MeasurementialueReal;
Al_Signal_Processingi({input3ignal:=A02_02_43_PI1033, MinScaleValueReal =0, MaxScaleValueReal:=4); (*bar, eivalmistajan arvo®)
ADZ_02_43_PM033_0OFA=Al_Signal_Processingi.SignalOverFlowAlarmBool,
ADZ2_02_43_PN033_URA=Al_Signal_Processingl.SignalUnderFlowAlarmBoaol,
ADZ_02_43_PN033_0OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool,
ADZ2_02_43_PH033_WC:=Al_Signal_Processing1 WireCutOffBool;

ADZ_02_43_PNM033_VAL=Al_Signal_Processing1 MeasurementValueReal;

Al_Signal_Processing1({InputSignal:=A02_02_44_FI1034, MinScaleValueReal:=0.6705, MaxScaleValueReal:=6.258); (*ka/s, eivalmistajan arvo®)

AD2_02_44_FN034_0OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool,
A0Z2_02_44_FN034_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBoal,

ADZ2_02_44 FI1034_OK:=Al_Signal_Processing1 MeasurementOKBoaol;

ADZ_02_44 FI1034_WC:=Al_Signal_Processing1. WireCutOffBool;
ADZ2_02_44_F11034_VAL:=Al_Signal_Processingl.MeasurementValueReal;
Al_Signal_Processing1{InputSignal:=A02_02_45_TIC1035, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=120); (*C, Eivalmistajan arvo®)
ADZ2_02_45_ TIC1035_0OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoal,
ADZ_02_45_TIC1035_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBoal:

ADZ2_02_45 TIC1035_0OK:=Al_Signal_Processingl.MeasurementOKBool;
AD2_02_45_TIC1035_WC=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;

ADZ2_02_45_TIC1035_VAL=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal,
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D00|PROGRAM 100203
0002\VAR
0003 Al_Signal_Processing?: Al_SignalProcessing,
0004 EMND_VAR
0005((*Varaajan kannalta hyvin tarkeat anturit*)
Onnel o

4
0001 (*10Saareke 2 kortti 03%)
0002(4l_Signal_Processing1({InputSignal:=A02_03_20_TI1036, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=120); (*C, Ei valmistajan arvo®)
0003{A02_03_20_THM036_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool;
0004{A02_03_20_THM036_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBoaol,
0005(402_03_20_TIM036_0OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;

ADZ_03 20 _THMO36_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;

ADZ_03 20 _TIHMO36_WAL:=Al_Signal_Processingl.MeasurementValueReal,

Al_Signal_Processing1(nput3ignal:=A02_03_21_TIM037, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=120); (*C, Ei valmistajan arvo™)
ADZ_03_21_TIMO37_0OFA=AI_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool;
ADZ_03_21_TIMO037_UFA=AI_Signal_Processing.SignallUnderFlowAlarmBoal,
ADZ2_03_21_THMO037_0K:=Al_Signal_Processing1.MeasurementQKBool;
ADZ2_03_21_THMO037_WC:=Al_Signal_Processing1. WireCutOffBoaol,
ADZ2_03_21_THO37_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal;

Al_Signal_Processing1(lnputSignal:=A02_03_22_TI1038, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=120); (*C, Ei valmistajan arvo®)
ADZ2_03_22 TIMO038_0FA=Al_Signal_Processingi1.SignalOverFlowAlarmBoal,

ADZ_03 22 TIM038_UFA=Al_Signal_Processingi.SignalUnderFlowAlarmBoal,

ADZ_03 22 TIMO38_0OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;

ADZ_03_ 22 TIMO038_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBoal;
ADZ_03_22_TIM038_VAL:=Al_Signal_Processingl.MeasurementValueReal,

Al_Signal_Processing1(nput3ignal:=A02_03_23_TI1039, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal=120); (*C, Ei valmistajan arvo™)
ADZ2_03_23 _TIMO039_0FA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoaol,
ADZ2_03_23_TIMO039_UFRA=Al_Signal_Processingl.SignalUnderFlowAlarmBool;

ADZ2_03_23 THMO039_0K:=Al_Signal_Processing1 MeasurementQKBoaol;

ADZ2_03_23 TIM039_WC:=Al_Signal_Processing1. WireCutOffBoaol;

ADZ_03 23 TIM039_VAL=Al_Signal_Processingl.MeasurementValueReal,
Al_Signal_Processing1(nput3ignal=A02_03_24 PI1040, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=4); (*bar, eivalmistajan arvo®)
ADZ_03 24 PIM040_0OFA=AlL_Signal_Processingi.SignalOverFlowAlarmBoaol,
ADZ_03_24_P11040_UFA=AL_Signal_Processingi1.SignalUnderFlowAlarmBoaol,
ADZ_03_24_P11040_0OK:=Al_3ignal_Processing1.MeasurementOKBoaol,

ADZ2_03_24 PIM1040_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBoaol,

ADZ2_03_24 PI1040_MAL:=Al_Signal_Processing1 MeasurementValueReal;
Al_Signal_Processing1(lnputSignal:=A02_03_25_L11041, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=100}; (*%, Ei valmistajan arvo®)
ADZ2_03_25 LIM041_0FA=Al_Signal_Processingi.SignalOverFlowAlarmBoaol;

ADZ_03 25 LIM041_UFA=Al_Signal_Processingi.SignalUnderFlowAlarmBoal,

ADZ_03 25 LIM041_0OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;

ADZ_03 25 LIM041_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBoal;
ADZ_03_25_LIM041_WAL:=Al_Signal_Processingl.MeasurementValueReal;
Al_Signal_Processing1(Input3ignal:=A02_03_42_TI1049 MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=120); (*C, Ei valmistajan arvo™)
ADZ2_03_42_TIM049_0FA=Al_Signal_Processingi.SignalOverFlowAlarmBoaol;
ADZ2_03_42_TIM049_UFRA=Al_Signal_Processingl.SignalUnderFlowAlarmBool;

ADZ2_03_42 TM049_0K:=Al_Signal_Processing1 MeasurementQKBool;
ADZ2_03_42_TIM049_WC:=Al_Signal_Processing1. WireCutOffBoaol,
ADZ2_03_42_TIM049_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal,
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0001 PROGRAM 100207
0002VaR
0003  Al_Signal_Processing1: Al_SignalProcessing;

D004EMD_VAR
0005((*Hyvin tarkeitd leijupetikattilalle ja jatelampdkattilan savukaasupuolelle®)

Eutulal=
4

D007 "105aareke02 kortti 077)

D002A1_Signal_Processingl(InputSignal:=A02_07_20_FPDI3006, MinScaleValueReal =10, MaxScaleValueReal:=1000); (*mbar*)
D003)A02_07_20_PDI3006_0OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoal;
Do04402_07_20_PDIZ006_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;
D005A02_07_20_PDI3006_0K:=Al_Signal_Processing1 MeasurementOKBoal;
D00GADZ_07_20_PDI3006_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;

0007 A02_07_20_PDIZ006_VAL:=Al_Signal_PFrocessing1.MeasurementValueReal;
D008|Al_Signal_Processing(InputSignal=A02_07_21_TI3007, MinScaleValueReal=-180, MaxScaleValueReal=1372); (*C*)
0009A02_07_21_TI3007_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoaol;
D0A0A0Z_07_21_TI3007_UFA=AI_Signal_Processingl.SignallnderFlowAlarmBoal;
DADZ_07_21_TI3007_OK:=Al_Signal_Processing MeasurementOKBool;
D0A2A02_07_21_TI3007_WC:=Al_Signal_Processing1. WireCutOffBoal;

D03 A02_07_21_TI3007_VAL:=Al_Signal_Processing1 MeasurementvalueReal;
D014Al_Signal_Processingi(InputSignal:=AD02_07_22_TI3008, MinScaleValueReal:=-180, MaxScaleValueReal:=1372), (*C*)
D0A5A02_07_22_TI3008_OFA=Al_Signal_PFrocessing.SignalCverFlowAlarmBoaol;

DOBADZ_07_22_ TI3008_UFA=AI_Signal_Processingt.SignallnderFlowAlarmBool;

D0A7|A02_07_22 TI3008_OK:=Al_Signal_Processingl1.MeasurementOKBool;
D0A8A02_07_22_TI3008_WC:=Al_Signal_Processing 1. WireCutOffBool;

D9ADZ_07_22_ TI3008_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal,
0020/A41_Signal_Processing?(InputSignal:=A02_07_23_TI3009, MinScaleValueReal:=-180, MaxScaleValueReal:=1372); (*C*)
D027\A02_07_23_TI3008_OFA=AI_Signal_Processingl SignalOverFlowAlarmBoal;
D022A02_07_23_TI3009_UFA=AI_Signal_Processing.SignallnderFlowAlarmBool;
D023A02_07_23_TI3009_0K:=Al_Signal_Processing? MeasurementOKBool;
D024A02_07_23_TI3008_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
D025/A02_07_23_TI3009_VAL=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal,
D026|A1_Signal_Processing(InputSignal=A02_07_24_PDI3010, MinScaleValueReal =0, MaxScaleValueReal=500); (*Pa*)
D027A02_07_24 PDIZ010_OFA=Al_Signal_Processingt.SignalOverFlowAlarmBool;
D028A02_07_24_PDI3010_URA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool,

D029A02_07_24_ PDI3010_0K:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
D030A02_07_24_PDIZ010_WC:=Al_Signal_PFrocessing1.WireCutOffBoal;
D037|A02_07_24_PDI3010_WAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal;
D032A1_Signal_Processingi(InputSignal:=A02_07_25_PDI3011, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=1000), (*Fa*)
D033A02_07_25_PDI3011_OFA=AI_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoal;
D034A02_07_25_PDI3011_UFRA=AI_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBoaol;
0035/A02_07_25_PDIZ011_OK:=Al_Signal_PFrocessing1.MeasurementOKBool;
D036|A02_07_25_PDI3011_WC:=Al_Signal_Processing1 WireCutOffBoal;
D037A02_07_25_PDIZ01TM_VAL:=Al_Signal_Processingl.MeasurementvalueReal;
D038)Al_Signal_Processing1(InputSignal:=A02_07_26_FI13012, MinScaleValueReal:=-10, MaxScaleValueReal:=5); (*kFa®)
D038)A02_07_26_PI13012_0FA=Al_Signal_Processing1.SignalCverFlowAlarmBool;
0040A02_07_26_PI13012_UFRA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;

D047\ A02_07_26_PI13012_0K:=Al_Signal_Processing MeasurementOKBool;
D042A402_07_26_PI3012_WC:=Al_Signal_Processing1.Wire CutOffBool;

D043 A02_07_26_PI13012_WAL:=Al_Signal_Processingl.MeasurementValueReal;
D044A1_Signal_Processing?{InputSignal=A02_07_27_TI3013, MinScaleValueReal =0, MaxScaleValueReal:=400); (*C7)
0045A402_07_27_TI3013_0OFA=Al_Signal_PFrocessing1.SignalOverFlowAlarmBoaol;
D046\A02_07_27_TI3013_UFA=AI_Signal_Processingl.SignallnderFlowAlarmBoal;
D047\A0Z_07_27_TI3013_OK:=Al_Signal_Processing1 MeasurementOKBool;
D048A02_07_27_TI3013_WC:=Al_Signal_Processing1. WireCutOffBoal;

D049/A02_07_27_TI3013_VAL:=Al_Signal_Processing1 MeasurementvalueReal;
D050AI_Signal_Processing1{InputSignal:=A02_07_40_FIC3014, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=35); (*mbar, miten virtaus ?*)
00571A02_07_40_FIC3014_0OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool;
D052/A02_07_40_FIC3014_UFA=AI_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBoal;
D0S3A02_07_40_FIC3014_0OK.=Al_3ignal_Processing1.MeasurementOKBool;
0054A402_07_40_FIC3014_WC:=A_Signal_Processingl.WireCutOffBool;
D055A02_07_40_FIC3014_VAL:=Al_Signal_Processing1 MeasurementValueReal;
D056/Al_Signal_Processing1(InputSignal:=A02_07_41_FV3015, MinScaleValueReal:=0, Max3caleValueReal:=100); (*%~)
D0ST|A02_07_41_FV3015_0OFA=AI_Signal_Processingl.SignalOverFlowAlarmBool;
D0S8ADZ_07_41_FV3015_UFA=AI_Signal_Processingl.SignallnderFlowAlarmBool;
0059A402_07_41_FV3015_0K:=Al_Signal_Processingl.MeasurementOKBool;

DOG0ADZ_07_41_FV3015_WC:=Al_Signal_Processing1. WireCutOffBool;
D061A02_07_41_FV3015_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal,
D062\A1_Signal_Processing1(InputSignal:=A02_07_42_FIC3016, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=35); (*mbar, miten virtaus?*)
DOE3A0Z_07_42_ FICI016_OFA=AI_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool;

D064A02_07_42 FIC3016_UFA=Al_Signal_Processingl1.SignalUnderFlowAlarmBool;
DOBSA02_07_42_FIC3016_0K:=Al_Signal_Processing1 MeasurementOKBoal;

D06EA0Z_07_42 FIC3016_WC:=Al_Signal_Processingl.WireCutOffBool;

D067 A02_07_42_FIC3016_VAL:=AI_Signal_Processingl.MeasurementvalueReal;
0068|A_Signal_Processing1(InputSignal:=A02_07_43_FV3017, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=100); (*%*)
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D001 PROGRAM 100203

D0o2vAR

0003  Al_Signal_Processing1: Al_SignalProcessing,

D0O4EMND_VAR

0005 (*Hyvin tarkeitd lejjupetikattilalle, jatelampdkattilan savukaasupuolelle ja peltien kannalta®)
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0001 ("10Saarekel? kortti 087)

D002 AlI_Signal_Processing1(inputSignal:=A02_08_20_FV3021, MinScaleValueReal:=0, Max3caleValueReal:=100); (*%~)
0003jA02_08_20_FV3021_0OFA=Al_Signal_Processing1.SignalQverFlowAlarmBool;
D004iA02_08_20_FV3021_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;
0005{A02_08_20_FV3021_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
D006|A02_08_20_FV3021_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBoal;
0007|A02_08_20_FV3021_VAL=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;
0008|AlI_Signal_Processing1(inputSignal:=A02_08_21_FIC3022, MinScaleValueReal=0, MaxScaleValueReal:=35); (*mbar, miten virftaus?*)
0008/A02_08_21_FIC3022_ OFA=AI_Signal_Processing?.SignalOverFlowAlarmBool;
0010jA02_08_21_FIC3022_LIFA:=AI_Signal_Processingl.SignalUnderFlowAlarmBoal,
D011jA02_08_21_FIC3022_0K:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBoal;
D012/A02_08_21_FIC3022_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
D013jA02_08_21_FIC3022_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal;
0014jAlI_Signal_Processing1(InputSignal:=A02_08_22_FV3023, MinScaleValueReal:=0, Max3caleValueReal:=100); (*%*)
D015A02_08_22_FV3023_0OFA=Al_Signal_Processing1.5ignalOverFlowAlarmBoal;
D016A02_08_22_FW3023_UFA=Al_Signal_Processing1.5ignalUnderFlowAlarmBoal;
D07|A02_08_22_FV3023_0K:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBoaol;
D018|AD2_06_22_FV3023_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBoal;
D019/A02_08_22_FV3023_VAL=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;
D020jAI_Signal_Processing1(inputSignal:=A02_08_23_PDI2024, MinScaleValueReal:=10, MaxScaleValueReal:=1000); (*mbar*)
D021|A02_08_23_PDI3024_0OFA=A_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoal,
00221A02_08_23_PDI3024_UFA=AI_Signal_Processingl.SignallnderFlowAlarmBoal;
D0231A02_08_23_PDI3024_OK:=Al_Signal_Processingl1.MeasurementOKBool;
D024A02_08_23_PDI3024_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBoal,
D025(A02_08_23_PDI3024_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal;
D026|Al_Signal_Processing1(inputSignal:=A02_08_24_TI3025, MinScaleValueReal:=-180, MaxScaleValueReal:=1372); (*C*)
D027|A02_08_24_TI3025_0OFA=Al_3ignal_PFrocessing1.SignalOverFlowAlarmBool;
0028/A02_08_24_TI2025_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;
0029/A02_08_24_TI2025_0K:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
0030]A02_05_24_TI2025_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
D031A02_08_24_TI3025_VAL=Al_Signal_Processingl MeasurementValueReal;
D032A41_Signal_Processing1{InputSignal=A02_08_25_TI3026, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=400); (*C*)
DD33A02_08_25_TI3026_0FA=Al_Signal_Processing1.5ignalOverFlowAlarmBoal;
D034/AD2_08_25_TI3026_URA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBoal;
D035/A02_08_25_TI3026_0OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
D036|A02_08_25_TI3026_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
D037|A02_08_25_TI3026_VAL=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal,
D038|AI_Signal_Processingi(inputSignal:=A02_08_26_PDI2027, MinScaleValueReal:=10, MaxScaleValueReal:=1000); (*mbar*)
0038/A02_08_26_PDI3027_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoaol,
0040/A02_08_26_PDI3027_UFA=AI_Signal_Processing1.SignallnderFlowAlarmBool;
0041|A02_08_26_PDI3027_OK:=Al_Signal_Processingl1.MeasurementOKBool;
00421A02_08_26_PDI3027_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBoal,
00431A02_08_26_PDI3027_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;
0044/A1_Signal_Processing1(Input3ignal:=A02_08_27_PDI2028, MinScaleValueReal:=10, MaxScaleValueReal:=1000); (*mbar*)
0045(A02_08_27_PDI3028_OFA=AI_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoaol,
0046|A02_08_27_PDI3028_UFA=AI_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;
0047|A02_08_27_PDI3028_OK:=Al_Signal_Processingl1 MeasurementOKBoal;
DD48A02_08_27_PDI3028_WC:=Al_Signal_Processing 1. WireCutOffBoal;
D049402_08_27_PDI3028_VAL:=Al_Signal_Processing1 MeasurementValueReal;
D050AI_Signal_Processing1{InputSignal=A02_08_40_TI3031, Min5caleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=400); (*C*)
D051|A02_08_40_TI2031_0OFA=Al_Signal_Frocessing1.SignalOverFlowAlarmBool;
0052/A02_08_40_TI2031_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;
D053|A02_08_40_TI2031_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
D054A02_03_40_TI2031_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
0055(A02_03_40_TI2031_VAL=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;
D056|AI_Signal_Processing1(inputSignal:=A02_08_41_PDI2032, MinScaleValueReal:=10, MaxScaleValueReal:=1000); (*mbar”)
D057|A02_08_41_PDI3032_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoaol,
0058|A02_08_41_PDI3032_UFA=Al_Signal_Processing1.SignallnderFlowAlarmBool;
0059/A02_08_41_PDI3032_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
D060jADZ_05_41_PDI3032_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBoal,
D061|AD2_03_41_PDI3032_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;
D062|AI_Signal_Processing1(input3ignal:=A02_08_42_PIC3033, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=20); (*kFa*)
D063|A02_08_42_PIC3033_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoal,
DOE4HAD2_08_42_PIC3033_UFA=AI_Signal_Processingl SignalUnderFlowAlarmBoal;
DDB5|A02_08_42_PIC3033_0K:=Al_Signal_Processing’ MeasurementOKBoal,
DDGEAD2Z_DB_42_PIC3033_WC:=Al_Signal_Processing 1. WireCutOffBoal;
D067|A02_08_42_PIC3033_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementyalueReal;
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PROGRAM 100209
VAR
Al_Signal_Processingl1: Al_SignalProcessing,
EMND_VAR
(*Hyvin tarkeitd leijupetikattilalle, jatelampadkattilan savukaasukasittelylle ja peltien kannalta®)

4

0007
0002
0003
0004
0005
0006
0007
0008
0009
0010
0011
0012
0013
0014
0015
001
0017
0018
0019
0020
0021
0022

(*105aareke02 kortti 09%)

Al_Signal_Processing1(inputSignal:=A02_09_20_HW3042, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=100}; (*%7)
ADZ2_09_20 HV3042_ 0OFA=Al_Signal_Processingl.SignalOverFlowAlarmBool;

AD2_09_20_ HW3042_URA=Al_Signal_Processingl.SignalUnderFlowAlarmBoaol;

ADZ2_09_20 HV3042_0Ok:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;

AD2_09_20_ HW3042_WC=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBoal,
ADZ_09_20_HW3042_VAL:=Al_Signal_Processingi.MeasurementValueReal:
Al_Signal_Processingl(inputSignal:=A02_09_21_TIC3059, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=1150}); (*C*)
ADZ_09_21_TIC3059_0FA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoal;
AD2_09_21_TIC3059_LFA=Al_Signal_Processingl.SignallUnderFlowAlarmBoal;
ADZ_09_21_TIC3059_O0K:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
AD2_09_21_TIC3059_WC:=Al_Signal_Processing? WireCutOffBool;
ADZ_09_21_TIC3059_VAL:=Al_Signal_Processing1 MeasurementvalueReal;
Al_Signal_Processing1({InputSignal:=A02_09_22 FV3060, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=100); (*%*)
ADZ_09_22_FV3060_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoaol;

A02_09_22 FV3060_UFA=AI_Signal_Processingl.SignalUnderFlowAlarmBool,

ADZ_09_22 FV3060_OK =Al_Signal_Processingi.MeasurementOKBool,

A02_09_22 FV3060_WC:=Al_Signal_Processing1 WireCutOffBool;

ADZ_09_22_ FV3060_VAL=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;
Al_Signal_Processing1(inputSignal=A02_09_23_FIC3061, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=100); (*mbar, miten virtaus )
ADZ_09_23_FIC3061_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoal,

AD2_09_23 FIC3061_URA=Al_Signal_Processingi.SignalUnderFlowAlarmBool;
ADZ_09_23_FIC3061_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool,

ADZ2_09_23 FIC3061_WC:=Al_Signal_Processing1 WireCutOffBool;
ADZ_09_23_FIC3061_VAL=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;

Al_Signal_Processing1(nputSignal:=A02_09_24_QI3062, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=25); (*%, ei valmistajan anvo®)

0032
0033
0034
0035
0036
0037
0033
0039
0040
0041
0042
0043
0044

AD2_09_24 QI3062_0FA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoaol;

ADZ_09_24 QI3062_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;

AD2_09_24 QI3062_0OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool,
ADZ_09_24_QI3062_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool:

AD2_09_24 QI3062_VaL.=Al_Signal_Processingl.MeasurementvalueReal;
Al_Signal_Processingi(inputSignal:=A02_09_25_TI53063, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=400); (*C*)
AD2_09_25 TIS3063_0OFA=Al_Signal_Processing1.SignalCverFlowAlarmBool;
ADZ_09_25_TIS3063_UFA:=Al_Signal_Processing1. SignalUnderFlowAlarmBool:

AD2_09_25 TIS3063_0K:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBoal,
ADZ_09_25_TIS3063_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;

AD2_09_25 TIS3063_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;
Al_Signal_Processing1(lnputSignal:=A02_09_26_FPDI3064, MinScaleValueReal:=10, MaxScaleValueReal:=1000); (*mbar®)
A02_09_26_PDI3064_0OFA=Al_Signal_Processing1.SignalCOverFlowAlarmBool;
ADZ_09_26_PDI3064_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool,
AD2_09_26_PDI3064_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBoaol,
ADZ_09_26_PDI3064_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;

AD2_09_26 PDI3064_ VAL =Al_Signal_Processing1 MeasurementvalueReal;
Al_Signal_Processing1(lnputSignal:=A02_09_27_PDI3065, MinScaleValueReal:=10, MaxScaleValueReal:=1000); (*mbar®)
AD2_09_27 PDI3065_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool,
ADZ_09_27_PDI3065_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool,

AD2_09_27 PDI3065_OK:=Al_Signal_Processing1 MeasurementOKBool,

AD2_09_27 PDI3065_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;

AD2_09_27 PDI3065_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;

Al_Signal_Processing1(nputSignal:=A02_09_40_PDI3066, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=100); (FSKAALALSVALI JAYKSIKKD JOSTAIN®)
ADZ_09_40_PDI3066_OFA=Al_Signal_Processingi.SignalOverFlowAlarmBool:
AQ2_09_40_PDI3066_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBoaol,
ADZ_09_40_PDI3066_OK:=Al_Signal_Processing1 MeasurementOKBoaol;
AD2_09_40_PDI306EE_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;

ADZ_09_40_PDI3066_VAL:=Al_Signal_Processing1 MeasurementValueReal;
Al_Signal_Processing1({inputSignal:=A02_09_41_FI3067, MinScaleValueReal:=0, Max3caleValueReal:=15), (*mbar, miten virtaus?*)
ADZ_09_41_FI3067_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool;
A02_09_41_FI3067_UFRA=Al_Signal_Processing1.SignallnderFlowAlarmBool;
ADZ_09_41_FI3067_0OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool:
A02_09_41_FI3067_WC:=Al_Signal_Processing1. WireCutOffBool;
ADZ_09_41_FI3067_VAL.=Al_Signal_Processing1.MeasurementyalueReal,
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(105 aareke02 kortti 10%)

Al_Signal_Processing1(InputSignal:=A02_10_20_V3807, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=100); (*%%*)
A0Z2_10_20_V3807_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool;
ADZ2_10_20_W3807_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool,
A02_10_20_V3807_0OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
A02_10_20_V3807_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOfiBool;
ADZ2_10_20_V3807_VAL=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal,
Al_Signal_Processing1{InputSignal:=A02_10_21_W¥3809, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=100); (*%7)
ADZ2_10_21_V3809_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool;
ADZ2_10_21_V3809_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;
ADZ2_10_21_V3808_0K:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
ADZ2_10_21_V3809_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOfiBool;
A02_10_21_V3809_VAL=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal,
Al_Signal_Processing1(InputSignal:=A02_10_22_ V3811, MinScaleValueReal=0, MaxScaleValueReal:=100); (*3%:7%)
ADZ2_10_22_V3811_0OFA:=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoal;
ADZ2_10_22_V3811_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool,

ADZ2_10_22 V3811_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
A02_10_22_V3811_WC:=Al_Signal_Processing1. WireCutOfiBoal,

A0Z2_10_22_ WV3811_VAaL=Al_Signal_Processing1.MeasurementvValueReal;

A0Z2_10_23_W34009_0FA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool;

ADZ2_10_23 Ws4009_U Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool,

ADZ_10_23_ WS4009_0K:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
ADZ2_10_23_W34009_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool,

ADZ2_10_23 WS4009_VAL.=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal,
Al_Signal_Processing1{InputSignal:=A02_10_24 TIS4012, MinScaleValueReal:=-180, MaxScaleValueReal:=1372); (*C*)
A02_10_24_TIS4012_0OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool;

ADZ2_10_24 TIS4012_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBoaol;
ADZ2_10_24_TIS4012_0K:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
AD2_10_24_TIS4012_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
A0Z2_10_24_TIS4012_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal,
Al_Signal_Processing1(InputSignal=A02_10_25_TI4013, MinScaleValueReal:=-50, MaxScaleValueReal:=100); (*C*)
ADZ_10_25_ TI4013_0OFA=Al_Signal_Processing1.SignalCOverFlowAlarmBoal;
A0Z2_10_25_TI4013_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;

ADZ2_10_25_ TI4013_0Ok:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBoal,
ADZ_10_25_TI4013_WC:=Al_Signal_Processing1. WireCutOffBool;
ADZ_10_25_TI4013_MAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;
Al_Signal_Processing1(InputSignal:=A02_10_26_PI14014, MinScaleValueReal:=-500, MaxScaleValueReal:=500); (*FPa*)
ADZ2_10_26_Pl4014_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoal;
A02_10_26_Pl4014_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowalarmBool;
AD2_10_26_Pl4014_0OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
ADZ2_10_26_Pl4014_WC:=Al_Signal_Processing1. WireCutOffBool,
AD2_10_26_PI4014_VAL:=Al_Signal_Processingl.MeasurementvalueReal;
Al_Signal_Processing1{InputSignal:=A02_10_27_TI4021, MinScaleValueReal:=-50, MaxScaleValueReal:=100}); (*C*)
A0Z2_10_27_TI4021_0OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowaAlarmBoal,
ADZ_10_27_TI4021_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBoal;
A0Z2_10_27_TI4021_0OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool,
ADZ2_10_27_TI4021_WC:=Al_Signal_Processing1. WireCutOffBool,
ADZ_10_27_TI4021_WAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;
Al_Signal_Processing1(InputSignal:=A02_10_40_PI14022 MinScaleValueReal:=-500, MaxScaleValueReal:=500); (*Pa, eivalmistajan ilmoittama arvo®)
ADZ2_10_40_PI14022_0OFA=Al_Signal_Processing1.SignalQverFlowAlarmBoal;
ADZ2_10_40_PI14022_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;
A0Z2_10_40_PI14022_0K:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOkBool;
ADZ_10_40_Pl4022_WC:=Al_Signal_Processing1. WireCutOffBool;
A0Z2_10_40_Pl14022_VAL=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;
Al_Signal_Processing1(inputSignal:=A02_10_41_TIC4028, MinScaleValueReal:=-180, MaxScaleValueReal:=1372); (*C*)
A02_10_41_TIC4028_0OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool;
A0Z2_10_41_TIC4028_UFRA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;
ADZ2_10_41_TIC4028_0OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
ADZ2_10_41_TIC4028_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool,
ADZ2_10_41_TIC4028_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal,
Al_Signal_Processing1{InputSignal:=A02_10_42_TI5003, MinScaleValueReal:=-180, MaxScaleValueReal:=1372),
A0Z2_10_42_TI5003_0OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowaAlarmBoaol,
AD2_10_42_TI5003_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;
A0Z2_10_42_TI5003_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool,

ADZ2_10_42_ TI5003_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool,
ADZ_10_42_TIS003_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;
Al_Signal_Processing1{InputSignal:=A02_10_43_W38001, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=100); (*Foistuneissa®)
AD2_10_43 WS6001_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool;
A02_10_43_WS6001_UFA=AI_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;
A02_10_43_WS6001_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool,
ADZ2_10_43_WS6001_WC:=Al_Signal_Processing1. WireCutOffBooal;
ADZ2_10_43_WS6001_VAL=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal,
Al_Signal_Processing1(inputSignal:=A02_10_44 PDI7001, MinScaleValueReal:=2.5, MaxScaleValueReal:=250); (*mbar®)
A02_10_44_PDIT001_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowaAlarmBool;
A0Z2_10_44_PDI7001_UFRA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;

ADZ2_10_44 PDIT001_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool,

ADZ2_10_44_ PDIT0O01_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool,

ADZ2_10_44 PDIT001_VAL=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal;
Al_Signal_Processing1(InputSignal:=A02_10_45_TIC7002, MinScaleValueReal:=-180, MaxScaleValueReal:=1372); (*C*)
ADZ2_10_45_TICT002_0OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool;

ADZ2_10_45 TICT002_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;
ADZ2_10_45_TICT002_0OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
A0Z2_10_45_TICT002_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;

ADZ2_10_45 TICT002_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal;

Al_Signal_Processing1(nputSignal:=A02_10_23_WS54009, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=100); (*SKAALAUSVALI JAYKSIKKO TARKISTETTAVA JOSTAIN®
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D001 PROGRAM 100304

[0002VAR

0003  Al_Signal_Processing1: Al_SignalProcessing,

[D0D4|END_VAR

[0005(*LUTin Iammaénsiirrin,varastot,arinan savukaasujen happi ja hallin 1ampétilaTARKEAY)

nnnel
4

0001 (*105aareke03 koriti 04%)

0002|AI_signal_Processing1(InputSignal=A03_04_20_PI8220, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=25); (*Skaalausvali ja yksikkd tarkistettava jostain®)
D003)AD3_D4_20_PI8220_OFA:=Al_Signal_Processing.SignalOverFlowAlarmBool,
0004)A03_D4_20_PI3220_UFA:=Al_Signal_Processing1.SignallUnderFlowAlarmBool;
D005AD3_04_20_PI8220_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBoal,
_D0DB|AD3_D4_20_PI3220_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
0007|A03_04_20_PI3220_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;

_D008|AI_Signal_Processing1{InputSignal:=A03_04_21_TICB221, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=120), (*C, eivalmistajan ilmoittama arvo®)
0009(A03_04_21_TICa221_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoal;
0010|AD3_04_21_TICB221_UFA:=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;

0011|AD3_D4_21_TIC8221_OK:=Al_Signal_Processing1 MeasurementOKBool,
0012/A03_04_21_TIC8221_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBoal;

D013)A03_04_21_TICB221_VAL:=Al_Signal_Processing1 MeasurementValueReal

0014Al_Signal_Processing1(InputSignal=A03_04_22_PI3400, MinScaleValueReal:=-8, MaxScaleValueReal:=50); (*?7?, eivalmistajan ilmoittama arvo®)
D015|A03_D4_22_ PI3400_OFA=Al_Signal_Processing.SignalOverFlowAlarmBool,
D016|A03_04_22_PI3400_UFA=AI_Signal_Processing1.8ignalUnderFlowAlarmBool;
0017|A03_04_22_PI3400_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBoal,

D018|AD3_D4_22_PI3400_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
0019/A03_04_22_PI3400_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;

0020|Al_Signal_Processing1(InputSignal:=A03_04_23_TI8401, MinScaleValueReal:=-8, MaxScaleValueReal:=50); (*?77, ei valmistajan ilmoittama arvo®)
0021|A03_04_23_TI8401_OFA:=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoal;
0022)A03_04_23_TI8401_UFA:=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;

0023(A03_04_23 TI8401_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool,

0024)A03_04_23_TI8401_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
D025\A03_04_23_TI8401_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;

_D026|AI_Signal_Processing1(InputSignal=A03_04_24_TI8402, MinScaleValueReal:=-8, MaxScaleValueReal:=50); (777, eivalmistajan iimoittama arvo™)
0027|AD3_D4_24_TI3402_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool;
0028|A03_04_24_TI8402_UFA:=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBaoal;
0029A03_04_24_TI2402_OK:=Al_Signal_Processingl1.MeasurementOKBool,

0030|A03_D4_24_T18402_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
0037|A03_04_24_TI8402_VAL=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;

0032\Al_Signal_Processing1(InputSignal:=A03_04_25_TI8403, MinScaleValueReal:=-8, MaxScaleValueReal:=50); (*?77, ei valmistajan ilmoittama arvo®)
0033|A03_04_25_TI8403_OFA:=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoal;
D034A03_04_25_TI8403_UFRA=AI_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBoaol;
D035\A03_D4_25_T18403_0OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool,

D036|AD3_04_25_TI8402_WC =Al_Signal_Processing1.WireCutOffiBool,
D037|AD3_D4_25_T18403_VAL=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;

_0038|AI_Signal_Processing1(InputSignal:=A03_04_26_PI8404, MinScaleValueReal:=-8, MaxScaleValueReal:=50); (*?77, ei valmistajan iimoittama arvo®)
0039|A03_D4_26_PI3404_OFA=Al_Signal_Processing.SignalOverFlowAlarmBool;
0040/A03_04_26_PI3404_UFA=AI_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;
0041|AD3_04_26_PI3404_OK.=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool,

0042\A03_D4_26_PI3404_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
0043|A03_04_26_PI3404_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;

0044\A1_Signal_Processing1(InputSignal:=A03_04_27_TI9001_1, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=25); (*777, ei [oytynyt infoa*)
0045/A03_04_27_TI9001_1_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBaoal;
D046|A03_04_27_TI9001_1_UFA=AI_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBoaol,
0047|AD3_D4_27_TI9001_1_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool,
0048)A03_04_27_TI9001_1_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOfiBool;

00489\A03_D4_27_TI19001_1_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;
0050|AI_Signal_Processing1(InputSignal:=A03_04_40_TI9003, MinScaleValueReal:=-50, MaxScaleValueReal:=100); (*C*)
D051|AD3_D4_40_TI9003_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool;
0052|A03_04_40_TI9003_UFA:=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBoal;
D053)A03_04_40_TI9003_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool,

D054/A03_04_40_TI9003_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;

0055A03_04_40_TI9003_VAL=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;

_DO56|AI_Signal_Processing1(InputSignal:=A03_04_41_TI9002, MinScaleValueReal:=-50, MaxScaleValueReal:=100); (*C*)
0057|A03_04_41_TI9002_OFA:=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoal;

D058/A03_04_41_ _UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBoaol;
0059|A03_D4_41_TI19002_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool,

D0B0lAD3_04_41_TI9002_WC =Al_Signal_Processing1.WireCutOffiBool,

D0BA|AD3_D4_41_TI9002_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;

0062|AI_Signal_Processing1(InputSignal=A03_04_42_P10008, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=25); (*Skaalausvali ja yksikko tarkistettava jostain®)
D063|AD3_D4_42_ P10008_OFA:=Al_Signal_Processing.SignalOverFlowAlarmBool;
D064A03_04_42_P10008_UFA=Al_Signal_Processing1.SignallUnderFlowAlarmBoal;

D0G65|AD3_04_42_P10008_0 I_Signal_Processing1.MeasurementQKBool;

DOBB|AD3_D4_42_P10008_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;

D067|A03_04_42_P10008_VAL:=A_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;

_DO68|AI_Signal_Processing1(InputSignal:=A03_04_43_P10009, MinScaleValueReal =0, MaxScaleValueReal:=25); (*Skaalausvali ja yksikkd tarkistettava jostain®)
0068A03_04_43_P10009_0OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoal;
0070|AD3_D4_43_P10009_UFA:=Al_Signal_Processing.SignalUnderFlowAlarmBool;

0071(A03_04_43_P10009_0OK:=Al_Signal_Processing1 MeasurementOKBoal,

0072/A03_04_43_P10009_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOfiBool,

D073)A03_04_43_P10009_VAL:=Al_Signal_PFrocessing1.MeasurementvalueReal

0074A1_signal_Processing1(InputSignal=A03_04_44_elecboiler, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=25); (*Skaalausvali ja yksikko tarkistettava jostain®)
DO075|A03_D4_44_elecboiler_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool,
D076(AD3_04_44_elecboiler_UFA=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBoal;
DO077|AD3_04_44_elecboiler_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool,

D078|AD3_D4_44_elecboiler_WC:=Al_Signal_Processing1 WireCutOffBool,

0079A03_04_44_elecboiler_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal,
_D080|AI_Signal_Processing1(InputSignal:=A03_04_45_gratefluegasoxygen, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=25); (*Skaalausvali ja yksikko tarkistettava jostain®)
0081|A03_04_45_gratefluegasoxygen_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoal;
0082\A03_04_45_gratefluegasoxygen_UFA:=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;
0083|A03_04_45_gratefluegasoxygen_OK:=Al_Signal_Processing1 MeasurementOKBoal,
0084A03_04_45_gratefluegasoxygen_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;

D085|A03_04_45_gratefluegasoxygen_VA I_Signal_Processing1.MeasurementalueReal,
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ArimaxAI-ohjelma kasittelee analogiset sisaantulevat signaalit.

D001|PROGRAM ArimaxAl

0002[\VAR

0003 Al_Signal_Processingi: Al_SignalProcessing;
D0DOD4{END_VAR

0005((*Arinakattilan kannalta hyvin tarkeat anturit®)

4

0007 (*Arimaxsl5237)

0002\Al_Signal_Processing1{InputSignal:=ArimaxAl523_20_furnace_underpressure, MinScaleValueReal:=-100, MaxScaleValueReal:=100);
0003|Arimaxal523_20_furnace_underpressure_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoal;
0004|ArimaxAl523_20_furnace_underpressure_LUFA=Al_Signal_Processing1 SignalUnderFlowAlarmBoal;
0005|ArimaxAl523_20_furnace_underpressure_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool,
0006|ArimaxAl523_20_furnace_underpressure_WC:=Al_Signal_Processing1 WireCutOffBool;
0007|Arimaxal523_20_furnace_underpressure_VAL:=Al_Signal_Processing1 MeasurementValueReal;
0008|Al_Signal_Processing1{InputSignal =ArimaxAl523_21_screwconveyor_temperature, MinScaleValueReal =0, MaxScaleValueReal=150);
0009|ArimaxAl523_21_screwconveyor_temperature_OFA:=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool;
0010|ArimaxAl523_21_screwconveyor_temperature_UF _Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool,
0011|Arimaxal523_21_screwconveyor_temperature_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
0012|ArimaxAl523_21_screwconveyor_temperature_WC-=Al_Signal_Processing1 WireCutOffBoal;
0013|ArimaxAl523_21_screwconveyor_temperature_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;
0014)A1_Signal_Processing1({InputSignal:=ArimaxAl523_22_flame_detector, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=100});
0015|Arimaxal523_22_flame_detector_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool,
0016|Arimaxal523_22_flame_detector_UFA=Al_Signal_Processing1 SignalUnderFlowAlarmBool:
0017|ArimaxAl523_22_flame_detector_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
D018|ArimaxAl523_22_flame_detector_W _Signal_Processing1.WireCutOffBool;
ArimaxAl523_22_flame_detector_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal;
0020|Al_Signal_Processing1{InputSignal-=ArimaxAl523_23_water_temperature, MinScaleValueReal =-10, MaxScaleValueReal =150);
0021|ArimaxAl523_23_water_temperature_OFA:=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBool;
0022|ArimaxAl523_23_water_temperature_UFA=AI_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBool;
0023|ArimaxAl523_23_water_temperature_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool,

0024| ArimaxAl523_23_water_temperature_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOffBool;
0025(ArimaxAl523_23_water_temperature_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementvalueReal;

0026|A1_Signal_Processing1({InputSignal:=ArimaxAl523_24_fluegas_temperature, MinScaleValueReal:=-30, MaxScaleValueReal:=400); (*Anturin kyljestd, sijainti Aritermin kattilan takana’ |ahella lattiarajaa®)

0027|ArimaxAl523_24_fluegas_temperature_OFA=Al_Signal_Processing1.SignalOverFlowAlarmBoaol;
002B|Arimaxal523_24_fluegas_temperature_UFA:=Al_Signal_Processing1.SignalUnderFlowAlarmBoaol;
0029|ArimaxAls23_24 fluegas_temperature_OK:=Al_Signal_Processing1.MeasurementOKBool;
0030jArimaxAl523_24_fluegas_temperature_WC:=Al_Signal_Processing1.WireCutOfiBool;
0031|Arimaxal523_24_fluegas_temperature_VAL:=Al_Signal_Processing1.MeasurementValueReal,

Signals AO

ArimaxAO ja 100402-100404-ohjelmat muuttavat kayttdjan antaman prosenttimuotoisen kaskyn yksittdisille korteil-

le kelpaavaan muotoon (0-27648).

D00|PROGRAM ArimaxAD
0002VAR
0003  AOD_SignalProcessingt: AQ_SignalProcessing;

UUU%END_‘MR

4

L0007| "Arimaxa05237)

D002 A0_signalProcessing1{OutputSignal=PRIMARYAIRFAN, MinScaleValueReal:=0, MaxscaleValugReal:=276548);
D003)ArimaxA0523_3040_primaryairfani_speed:= AD_SignalProcessing1.0OrderValuelnt,
D004A0_signalProcessing1{OutputSignal:=PRIMARYAIRFAN, MinScaleValueReal:=0, MaxscaleValueReal:=276548);
D00S|ArmaxA0523_3141_primaryairfan2_speed:= AD_SignalProcessing1.0rderValuelnt,
D00E|A0_sSignalProcessing1{OutputSignal:=SECONDARYAIRFAN, MinScaleValueReal=0, MaxScaleValueReal:=27648),
D007|ArimaxA0523_3242_secondaryairfani_speed:= AD_SignalProcessing1.0rdervValuelnt,
D008|A0_signalProcessing1{OutputSignal:=SECONDARYAIRFAN, MinScaleValueReal =0, MaxScaleValueReal:=27648),
D009)ArimaxA0523_3343_secondaryairfanZ_speed:= AD_SignalProcessing1.0rdervaluelnt,

[0001|FROGRAM 100402

0002)VAR

Doo3)  AO_SignalFrocessing?: AD_SignalProcessing,

UUDgEND_\Iﬂ.R

4

0001 *10Saareke 04 kortti 2%)

0002)A0_SignalProcessing1(Output3ignal=A04_02_40_FV2010_AD, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=27643);

0003(A04_02_40_FV2010:= ACQ_SignalProcessing1.Ordervaluelnt;

0004A0_SignalProcessing1(CutputZignal=A04_02_41_FVZ012_ADQ, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=27648);

0005(A04_0Z2_41_FV2012:= ACQ_SignalProcessing1.Ordervaluelnt;

0006(A0_SignalProcessing1(CutputZignal=A04_02_42 FVZ014_AQ, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=27648);

0007|A04_02_42 FV2014:= ACQ_SignalProcessing1.Ordervaluelnt;
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Q00|PROGRAM 100403
0002VAR
0003  AD_SignalProcessing1: AD_SignalProcessing;

{]{]{]g EMD_VAR

L ]

10009 (*I0Saareke 04 korti 3*)

D002 A0_SignalProcessing 1(CutputSignal=A04_03_20_FVZ016_AQ, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValugReal:=27648),
0003A04_03_20_FV2016:= AD_3ignalProcessing1.Ordervaluelnt;

D004 A0 _SignalProcessing1(Output3ignal=A04_03_21_FV2018_AD, MinscaleValueReal:=0, MaxscaleValueReal:=27648),;
D005|A04_03_21_Fv2018:= AD_SignalProcessing1.OrderValuelnt,

DD0E|AD_SignalProcessing 1(CutputSignal=A04_03_40_FV3015_A0, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=27648),
0007|~04_03_40_FV3015:= AD_SignalProcessing1.0rderValuelnt,
D008|AD_SignalProcessing1(Output3ignal:=A04_03_41_FV3017_AD, MinscaleValueReal:=0, Max3caleValueReal:=276438);
D009\AD4_03_41_FV3017:= AD_SignalProcessing1.Ordervaluelnt;
L010AD_SignalProcessing1(Output3ignali=A04_03_42 FV3019_AD, MinscaleValueReal:=0, MaxscaleValueReal:=27648),
00711|~04_03_42_FV3019:= AD_SignalProcessing1.0rderValuelnt,

Q00| PROGRAM 100404
0002VAR
0003  AO_SignalProcessing: AQ_SignalProcessing;

{]{]{]g EMD_VAR

4 I

(0007 *10Saareke 04 kortti 4%)

D002A0_sSignalProcessing1(OutputSignal:=A04_04_20_FV3021_AQ, MinScaleValueReal:=0, Max3caleValueReal:=27648);
0003)A04_04_20_FV3021:= AD_SignalProcessing1.OrderValuelnt;
D004A0_sSignalProcessing1(OutputSignal:=A04_04_21_FV3023_A0, MinScaleValueReal:=0, Max3caleValueReal:=27648);
0005|A04_04_21_FV3023:= AD_SignalProcessing1.OrderValuelnt;
DD0E|AD_SignalProcessing1(OutputSignal:=A04_04_22 HV3038_A0, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=27648);
0007|A04_04_22 HV3038:=A0_SignalFrocessingl.OrderValuelnt;

D008 A0_sSignalProcessing1(OutputSignal:=A04_04_23_HV3040_A0, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=27648);
DD09)A04_04_23 HV3040:= AD_SignalFrocessing1.OrderValuelnt;
D010|A0_sSignalProcessing1(OutputSignal:=A04_04_40_HV3041_ADQ, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=27648);
00117)A04_04_40_HV3041:= AD_SignalFrocessing1.OrderValuelnt;

D012 A0_SignalProcessing1(OutputSignal:=A04_04_41_HV3042_A0, MinScaleValueReal:=0, MaxScaleValueReal:=27648);
0013)A04_04_41_HYW3042:= AD_SignalProcessing1.OrderValuelnt,

AO_SignalProcessing1-funktiolohko skaalaa kdyttajan antaman prosenttimuotoisen kdskyn automaatiolle kelpaa-
vaan muotoon (0-27648).

Q00FUNCTION_BLOCK AQ_SignalProcessing (*Syota haluttu komento valilta 0-100% REAL-muodossa ja ulostuleva kdsky automaatioon on INT muodossa valilta 0-27648%)
0002VAR_INPUT

0oo OutputSignal: REAL; (*Input signal that is send inside Al signal processing function block™)

000 MinScaleValueReal: REAL; (*Minimum scale value, ie. if order scale is 0-100, this value will be 4 mA=07%)

0oo MaxScaleValueReal: REAL; (*Maximum scale value, ie. if order scale is 0-100, this value will be 20 mA= 27648 *)

DODOB|EMD_VAR

D0OF|VAR_OUTPUT

DO01EMD_VAR

Ll

AC signal processing function block |

REAL_TO_INT
QutputSignal |—

|_' mA. 0V =0 | | 0 I
0o —

20mA 10V=27648 | [ 100 b— 100 |
MinScaleValueReal
MaxScaleValueReal

OrderValuelnt

Tk INT_TG_REAL% SCALE_R @ REAL_TO_INT




72 (73)

Lajittelemattomat

BACKFIRE-ohjelma valvoo takapalotermostaattia ja yrittaa syéttéruuvia ajamalla tyéntda mahdollinen havaittu ta-
kapalo takaisin tulipesaan. Mikali takapalo on ohi kolmessa minuutissa, niin ohjelma antaa muiden laitteiden jatkaa

toimintaansa normaalisti. Ohjelma sulkee sulkusyéttimen, estadkseen takapalon siirtymisen varaston puolelle.

[0001|PROGRAM BACKFIRE
0002/vAR

0003 TP1_bf TP

0004 TON1_bf TON;
0005 TON2_bf TON;
0006 Q_bf REAL;
[0D07|END_VAR

« [

D00A(IF ArimaxDI524_10_backfire_thermostat= FALSE THEN

0002 SCREWCONVEYOR_STOP:=TRUE,; (*Lopetetaan SCREWCONVEYOR1 ohjelman suoritus™)
0003  ArimaxD0O524_12_blockfeeder= FALSE;

004" AD1_08_42_C4007_hydraulicson:= FALSE;

0005 AD1_08_43_C4001_freevalve:= FALSE;

0006] A01_08_44_C4001_forward:= FALSE;

0007| AD1_08_45_C4001_backward:= FALSE,

0008 (*VAPAAKIERTOVENTTILILLE JAHYDRAULIKALLE PUUTTUL KASKYT*)
0009] AD1_09_12_C4017_forward:= FALSE;

0010  AD1_09_13_C4017_backward.= FALSE;

0011 FUELCONVEYOR:= 0; (*TAMU OHJATTU, seis*)*)

0012] TP1_bf{IN:=TRUE, PT:=T#180s);

0013 TONI_bfilN:= TRUE, PT.=T#180s);

0014 IF TP1_bf.Q=TRUE THEN

0015 ArimaxD0524 _10_screwconveyor=TRUE; (*Laitetaan sydttdruuvi 3 minuutiksi taysille®)
0o16] EMD_IF;

0017 IFTOM1_bf.Q=TRUE AMND ArimaxDI524_10_backfire_thermostat= FALSE THEN

0018 SCREWCONVEYOR_STOP:= TRUE;

0019 ArimaxD0524_10_screwconveyor= FALSE;

0020 EMERGEMNCYSTOP.= TRUE;

0021 EMD_IF,

D022 END_IF;

0023)IF ArimaxD1524_10_backfire_thermastai= TRUE AND TOM1_bf.Q=TRLUE THEM
0024 SCREWCONVEYOR_STOP:=FALSE;

0025  ArimaxD0O524_12_blockfeeder= TRLE;

0026((* IF FUEL10N=TRUE THEN

0027] AD1_0DE_42 C4001_hydraulicson:= TRUE;

Dozg| AD1_08_43_C4001_freevalve.= TRUE,

o2 AD1_08_44_C4001_forward:= TRUE;

0030 EMND_IF;

0031 IFFUEL20N=TRUE THEM

0032 (*VAPAAKIERTOVENTTIILILLE JAHYDRAULIKALLE PUUTTUU KASKYT*)
0033 AD1_08_12_C4017_forward:= TRUE;

0034 END_IF;

0035 FUELCONVEYOR:=50; ("TAMU OHJATTU, etsi hyva prosentti, oma ohjelma??*) *)
D036(EMD_IF,
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OKCHECK1-ohjelma suoritetaan ennen kaynnistysta. Ohjelma varmistaa tarvittavien laitteiden sahkdénsaannin.

000 PROGRAM OKCHECK (*Aritermin vehkeiden ok-tarkistus®)
0002VAR

0003END_VAR
nnnd4l

L
0007|IF OKCHECK= TRLUE AND

0002~ ArimaxDI524_11_screwconveyor_ok=TRUE AND
0003 ArimaxDI524_14_rotarnpalve_ok=TRUE AMND *)

0004  ArimaxDI524_15_mixingpump_ok=TRLE ANMD

_0oog ArimaxDI524_16_furnace_overpressure= TRLE AMD
0006|(* ArimaxDI524_20_grate1_ok=TRUE AND

{0007  ArimaxDI524_24_grate2_ok= TRUEAND )

0008  ArimaxDI524_34_electricity_ok= TRLIE AND

_0Dog ArimaxDI524_35 safetycontactors_ok=TRLE [FAMND
0010 ArimaxDI524_40_primaryairfani_ok= TRUE AND
0011 ArimaxDI524_41_primaryairfanZ_ok= TRUE AND
0012 ArimaxDI524_42 secondaryairfani_ok=TRUE AND
0013 ArimaxDI524_43 secondaryairfan?_ok=TRUE*] THEN
0014 OKOK=TRLE;

[D015ELSE

0078 OKOK: = FALSE;

[0D17|END_IF,




