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Allgemeine Erklarungen DredgerControl

1 Allgemeine Erklarungen

Symbole neben den Texten

e Dieser Punkt ist informativ

o Meldungen mit dem Text...

e Dabei ist zu beachten... A
o Beispiel: Parameter A > Parameter B

e Hier muss man handeln ]5

o Beispiel: Aufnahme der Wasserkennlinie
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Drehzahlregelung der Sandpumpe

2 Drehzahlregelung der Sandpumpe

Die Drehzahlregelung der Sandpumpe kann nach verschiedenen Ver-
fahren erfolgen. Sie wird im Wesentlichen auch von der Ausstattung des

Saugbaggers bestimmt.

Der Betrieb mit einer festen Drehzahl — also der Drehzahlsteuerung — ist
mdoglich, aber normalerweise nicht sinnvoll, da dann in der Regel immer

mit zu viel Wasser geférdert wird.

Sofern ein FlieBgeschwindigkeitssensor vorhanden ist, ist die direkte
FlieRgeschwindigkeitsregelung die einfachste Methode fiir einen wirt-

schaftlichen Arbeitspunkt.

Je nach Material und Sensor kommt es allerdings auch zu Fehlbeurtei-

lungen der Materialgeschwindigkeit.

Um im Falle der Fehlbeurteilung der Materialgeschwindigkeit die Verstop-
fung des Druckrohres zu vermeiden kann die Pressdruckiiberwachung
eingesetzt werden. Diese Uberwachung registriert unabhangig von der
FlieRgeschwindigkeitsiiberwachung den Druckanstieg im Druckrohr bei

zunehmender Materialablagerung.

Die Drehmomentregelung kann eingesetzt werden, wenn kein Flei3ge-
schwindigkeitssensor vorhanden ist. Der Vorteil dieser Regelung liegt

darin, dass man durch die Adaption auf die Pumpe dem optimalen Ar-

DredgerControl

beitspunkt am néachsten kommt. Der Nachteil ist allerdings, dass dieser
Regler genau eingestellt werden muss, dies aber recht schwierig ist. Au-
Rerdem muss der Regler bei starken Materialschwankungen angepasst

werden.

2.1 Drehzahlsteuerung

Bei der Drehzahlsteuerung wird eine feste Drehzahl eingestellt, mit der

die Sandpumpe dann betrieben wird.

Bei der Einstellung der Drehzahl ist auf ausreichende Reserve fir die

FlieRgeschwindigkeit zu achten.

Es ist moglich die feste Drehzahlvorgabe mit der Pressdruckiiberwachung

zu kombinieren.

Damit kann eine ausreichende Sicherheit in Bezug auf die Verstopfungs-

gefahr des Druckrohres erreicht werden.
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Drehzahlregelung der Sandpumpe

2.2 Fliel3geschwindigkeitsregelung

Bei der FlieRgeschwindigkeitsregelung wird die Strémungsgeschwindig-
keit hinter der Sandpumpe mit einem speziellen Sensor erfasst.

Sensoren nach dem Ultraschall-Doppler-Verfahren liefern in der Regel

auch bei gemischtem Material recht brauchbare Ergebnisse.

Wenn sich fast reines Wasser in der Druckleitung befindet, so wird die
gemessene Geschwindigkeit in der Regel hdher sein als die wirkliche Ge-

schwindigkeit im Druckrohr.

Dies kommt der Regelung im Sinne eines optimalen Energieverbrauches
positiv entgegen, da damit automatisch die Sandpumpendrehzahl tber-
proportional reduziert wird, wenn sich nur noch wenig Material im Ge-

misch befindet.

Fur Materialtransport mit einem Kiesanteil von 15 — 30 Prozent bendtigt

man in der Regel eine Geschwindigkeit von ca. 4,5 m/s.

Fur hohere Kiesanteile bei langen Rohrleitungen wird eine hdhere Ge-

schwindigkeit bendtigt.

Far Sand mit hohem Feinanteil reicht teilweise eine Geschwindigkeit von

2,8 bis 3 m/s aus.

DredgerControl

Die Parameter fur die Flie3geschwindigkeit kbnnen tber die Parameter-
einstellung oder Uber das Balkendiagramm in der Arbeitspunkteinstellung

verandert werden.

Fur den Regler wird ein Geschwindigkeitsband angegeben. Der Regler
versucht die FleiRgeschwindigkeit in der Mitte zwischen den beiden Wer-

ten zu halten.

Wenn die FleiRgeschwindigkeit einen kritischen Wert unterschreitet, dann
reagiert der Bagger wie bei der Einsturzerkennung der Vakuumregelung.
Es erfolgt auch eine entsprechende Meldung. Die Einsturzerkennung wird
beendet, wenn ein eingestellter Wert der FlieBgeschwindigkeit Gberschrit-

ten wird, der hoher liegt als der Auslosewert.

Im Balkendiagramm wird auch die aktuelle FlieBgeschwindigkeit ange-

zeigt.
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Drehzahlregelung der Sandpumpe DredgerControl

2.3 Betrieb des FlieRgeschwindigkeitsreglers

Ist der FlieRgeschwindigkeitsreglers (v-Regler) einschaltbereit, 7 ) Schritt-Nr.: 40 Betrieb T
kann er mit der Schaltflache im unteren Bereich der Visualisierung g@ _\
. Saugrohr Leiter
ein- und ausgeschaltet werden. 73 kW =0
®
98  bar : : =5
..* 3 -
Der FlieRgeschwindigkeitsregler ist nicht einschaltbereit. =
g 9 g 5 [ %D @ [ Symbol des v-Reglers i
Der FlieRgeschwindigkeitsregler ist einschaltbereit. 0= 1 )
. ‘ 78 bar
Der FlieRgeschwindigkeitsregler ist eingeschaltet. 0= }
l
|
Das V-Symbol des Reglers zeigt den Status des Reglers an. :
Der FlieRgeschwindigkeitsregler ist ausgeschaltet. v
Der FlieBgeschwindigkeitsregler ist eingeschaltet und aktiv. 292 kW v
- -
Der FlieBgeschwindigkeitsregler ist im Standby-Betrieb. i
Ist der Regler aktiv, wird die Drehzahl der Sandpumpe abhé&ngig . :
k-3 é_, ® == < A . v 2 v v v v
von der FlieBgeschwindigkeit verandert. Im Standby-Betrieb ist der @ v i = Sl 18:02:26 || £ B & 2
Regler wegen eines besonderen Prozessschrittes kurzzeitig im @
Ruhezustand. Sobald sich die Situation wieder normalisiert hat,

wird der Regler automatisch wieder aktiv.

Schaltflache zum Ein-/Ausschalten des v-Reglers ]
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Drehzahlregelung der Sandpumpe

2.4 Funktionsbeschreibung (Version 23.7.x)

Die Drehzahlvorgabe der Pumpe wahrend der Regelung bewegt sich zwi-

schen dem Minimal- und Maximalwert. Dabei ist darauf zu achten, dass

A24<A21<A25 &

sind.

A2.1 Sandpumpen-Startwert [U/Min]
Drehzahl bei ausgeschalteter FlieRgeschwindigkeitsregelung.
A2.4 Sandpumpen-Drehzahl minimal

A2.5 Sandpumpen-Drehzahl maximal

Um den Drehzahlregler als adaptiven PID-Regler zu nutzen, muss der

Parameter A2.8 Sandpumpe Drehzahlregler auf -1 parametriert werden.

Als Sollwert des Drehzahlreglers steht der Parameter
A2.2.1 FlieBgeschwindigkeits-Sollwert [m/s]

zur Verflgung.

Der Sollwert kann mit Plus- und Minus-Tasten schrittweise erhéht und

verringert werden.

il 4,20 misek IS

DredgerControl

Die Schrittweite bei Betatigung der Plus- und Minus-Tasten kann mit dem

Parameter
S22.10 Manuelle FlieRgeschwindigkeitssollwert-Schritt [m/s]
eingestellt werden (Werkseinstellung 0,1 m/s).

Ist wahrend der Zeit (S6.4) der Vakuum-Istwert kleiner als der Vakuum-
Hysteresewert, wird kein Material gefordert und die Sandpumpendrehzahl

wird auf den Min.-Wert gestellt.
S6.4 Verzbégerung Sandpumpen-Drehzahl auf Min. [sec]

Die Regelung bleibt aktiv. Steigt der Vakuum-Istwert an, arbeitet der Reg-

ler weiter.

Fallt die Geschwindigkeit unter die Untergrenze wird der Schritt Einsturz
eingeleitet. Nach Uberschreiten der Hystereseschwelle wird die Vakuum-

regelung wieder aktiv.

S70.1 FlieBgeschwindigkeit Untergrenze-Erkennung [m/s]

S70.2 FlieBgeschwindigkeit Untergrenze-Hysterese [m/s]

S70.3 FlieBgeschwindigkeit — Toter Bereich des Analogsensors [m/s]
Je nach Sensor-Typ kann es sein, dass beim Pumpen von nahezu
reinem Wasser keine sinnvolle FlieRgeschwindigkeit mehr gemes-

sen werden kann. Fir diesen Fall kann eine absolute Untergrenze
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Drehzahlregelung der Sandpumpe DredgerControl

definiert werden, die den oben beschriebenen Splilvorgang Ab Version 23.2.x

hritt Einst t. . . . . .
Schritt Einsturz beende Beim Ubergang in den Schritt 60 Anhalten wird das Saugrohr bis zur

Wasser-Vakuum-Schwelle angehoben. Je nach Prozesssituation wird der
Vor Version 23.7.x

Bagger anschlieRend ggf. Giber den Schritt 70 Stillsetzen ausgeschaltet.
Vor der Version 23.7.x wurde der Sollwert des PID-Reglers als arithmeti-

scher Mittelwert von A2.2 und A2.3 ermittelt. S6.1.0 FlieRgeschwindigkeitsregler: Freigabe in  den  Schritten
A2.2 Fliel3geschwindigkeit Sollwert minimal [m/s] z.B. 4m/s “Anhalten” und "Stillsetzen"

A2.3 Flie3geschwindigkeit Sollwert maximal [m/s] z.B.5m/s 0 deaktiviert
1 aktiviert

FlieRgeschwindigkeit Sollwert = 4,5 m/s
Ist der Parameter S6.1.0 gleich 0, wird die FlieRgeschwindigkeitsregelung

in den Schritten 60 und 70 deaktiviert.

Ist der Parameter S6.1.0 gleich 1, bleibt die FlieRgeschwindigkeitsrege-
lung aktiv, bis die Sand- und Booster-Pumpen wahrend des Vorgangs

Stillsetzen ausgeschaltet werden.
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Drehzahlregelung der Sandpumpe

2.5 Einsturzerkennung — Min. FlieRgeschwindigkeit

Wird die FlieBgeschwindigkeitsuntergrenze fir eine Zeit langer als 5 Se-
kunden erreicht, springt das Steuerungssystem in den Schritt Einsturz
und die Druckrohrleitung wird gespult. Erholt sich das System wieder und
die Untergrenze-Hysterese wird erreicht, wird nach dem Spilvorgang der

Saugbetrieb wieder aufgenommen.

Deaktivierung: Wenn die FlieRgeschwindigkeitsuntergrenze gleich oder
grolRer der Untergrenze-Hysterese eingestellt ist, wird beim Erreichen der
FlieRgeschwindigkeitsuntergrenze kein Ubergang in den Schritt Einsturz

ausgelost.

=4

[u] 0.5 1 1.5 2

Hysterese

Kritische Geschwirmgkeit\
25 3 3

DredgerControl

Parameter - Uberwachung der FlieRgeschwindigkeit

S70.1 FlieBgeschwindigkeit Untergrenze-Erkennung [m/s]
S70.2 FlieBgeschwindigkeit Untergrenze-Hysterese [m/s]

S70.3 FlieBgeschwindigkeit — Toter Bereich des Analogsensors [m/s]

Je nach Sensor-Typ kann es sein, dass beim Pumpen von nahezu reinem
Wasser keine sinnvolle FlieRgeschwindigkeit mehr gemessen werden
kann. Das Messsignal fallt in diesem Fall auf Null oder einen festen Wert
in der Nahe von Null. Fir diesen Fall kann eine absolute Untergrenze
definiert werden, die den oben beschriebenen Spulvorgang ,,Einsturz®

beendet.

Untergrenze - Obergrenze

\l/ \l/ / /Aktuelle Geschwindigkeit,

Ry

5 4 4.5 = 5.5 [= E.5 i 75 =

[u] 100 200 300 400 S00

Fao Soo0 300 1000 1100 1200 1300 1400 13500

10:20:08

B T I~
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Schritt 50: Einsturz Uber FlieRgeschwindigkeitsparameter (Meldung 28991)

Erreichen der Vakuum-Wasserschwelle P S32.1 Verzogerung nach Einsturz

A16.8 Pressdruckiberwachung
Minimale Spulzeit

g

minimalen FlielRgeschwindigkeit

.

1

1

1

1

- 1

Erreichen der A.
1

1

1

|

Das Saugrohr ist aus dem Mate- : : :
rial gezogen. In dieser Phase In dieser Phase wird die

Wird die FlieRgeschwindigkeitsun- kann mit héherer Drehzahl die  Sandpumpendrehzahl — auf

tergrenze fir eine Zeit langer als 5s Druckleitung gespiilt werden. die Drehzahl des Drehzahl-

erreicht, springt das Steuerungssy- reglers gesetzt, dann wird

stem in den Schritt Einsturz. Aktuelle Drehzahl des Drehzahl- abgewartet, bis der Uber-
reglers multipliziert mit dem Fak- gangsprozess abgeschlos-
tor S62.14.

sen ist.

Je nach Anlagensituation kdnnen die Zeiten S32.1 und A16.8 sowie
die zugehorigen Drehzahlen variiert werden.

Timing-Diagramm beim Einsturz durch minimale FlieRgeschwindigkeit S70.1
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Drehzahlregelung der Sandpumpe DredgerControl

Schritt 50: Einsturz Uber FlieBgeschwindigkeitsparameter (Meldung 28991)

Die Verzdgerungszeit zum Auslésen der Einsturzreaktion bei Erreichen der minimalen FlieRgeschwin- I
digkeit wird von 5 Sekunden bei einem anstehenden Vakuum-Einsturz auf 2,5 Sekunden reduziert.

[7] Schritt 50
Einsturz durch 4
Vakuum-Regelung

1
| 2558 Erreichen der Hystereseschwelle

Erreichen der
minimalen Flie3geschwindigkeit

.

Das Saugrohr ist aus dem Mate-
rial gezogen. In dieser Phase |n dieser Phase wird die
kann mit hoherer Drehzahl die  Sandpumpendrehzahl auf
Druckleitung gesplt werden. die Drehzahl des Drehzahl-

Aktuelle Drehzahl des Drehzahl- '€glers gesetzt, dann wird

reglers multipliziert mit dem Fak- ~aPgewartet, bis der Uber-
tor S62.14. gangsprozess abgeschlos-

sen ist.

Je nach Anlagensituation kdnnen die Zeiten S32.1 und A16.8 sowie
die zugehdorigen Drehzahlen variiert werden.

Timing-Diagramm beim Einsturz durch minimale FlieRgeschwindigkeit nach einem Vakuum-Einsturz
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Vakuumregler wird

ausgeschaltet Verzdgerung Sandpumpen-

drehzahl auf Min [sek]
S6.4

——— i

wird generiert.

~
T

1

2)

Energiesparen nach Erreichen

der Hystereseschwelle!

Timing-Diagramm beim Ausschalten des Vakuumreglers

Die Meldung 31020 ,,Sandpumpendrehzahl auf Minimum gesetzt“

Der Standby-Betrieb wird wieder verlas-
sen, wenn:

Der Vakuum-Istwert grol3er als
die Hystereseschwelle wird.

oder

Der Vakuumregler wieder einge-
schaltet wird.

Hinweis: Wird der FlieRge-
schwindigkeitsregler kurz aus-
und wieder eingeschaltet wird,
wird der Timer (S6.4) neu gestar-
tet.
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Beide Regler werden
ausgeschaltet

Dieser Zustand wird verlassen, wenn:

w it bis Leerlaufdrehzahl ) .
artezeit bis Leerlaufdrehza 1) Die Sandpumpe ausgeschaltet wird.

A2.1.1
oder

2) Die manuelle Drehzahl A2.1 verandert
wird.

oder

3) Der Vakuumregler wieder eingeschal-
tet wird.

oder

Energiesparen nach Ablauf der Warte- 4) Der FlieRgeschwindigkeitsregler wie-
zeit bis Leerlaufdrehzahl! der eingeschaltet wird.

oder

5) A2.1.1<0 ist.

Timing-Diagramm beim Ausschalten der Vakuum- und Fliel3geschwindigkeitsregler
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Drehzahlregelung der Sandpumpe

2.6 Adaptive Fliel3geschwindigkeitsregelung

Die FlieRgeschwindigkeitsregelung kann mit und ohne adaptiven Anteil

parametriert werden.

Ohne adaptiven Anteil wird die Pumpendrehzahl auf einen konstanten
Vorgabewert (A2.1) gesetzt und in Abhangigkeit von der Regelabwei-

chung der FlieBgeschwindigkeit nach oben oder unten korrigiert.

A
FlieBgeschwindigkeit
A2.2+A2.3
2 Sollwert
oder A2.2.1
A Zeit
A2.5 Nmax
/ ol
A21nsan . — | N A I N 74'1\\_
A2.4 Nmin
Drehzahl
Zeit

Wichtig ist dabei, dass der Drehzahl-Vorgabewert (A2.1) ein sinnvoller
Startwert ist und die Drehzahl um diesen Vorgabewert pendeln kann.
Liegt der Vorgabewert zu weit vom Arbeitspunkt entfernt, kann die Fliel3-
geschwindigkeit den Sollwert nicht erreichen (bleibende Regelabwei-

DredgerControl

chung). Die Geschwindigkeit liegt dann dauerhaft unter- oder oberhalb
des Sollwerts.

Ist das Material an der Abbauposition sehr inhomogen, ist eine Regler-
Strategie mit adaptivem Anteil sinnvoll.

Verandert sich der Materialfluss aufgrund von Materialverdnderung an der
Abbauposition, so wird die Drehzahlvorgabe mittelfristig angepasst und
der Regler ,adaptiert” sich auf die neuen Verhaltnisse.

4 FlieBRgeschwindigkeit
A2.2+A2.3 Sollwert
oder A2.2.1 V
A Zeit
A2.5 Nnmax
A24 nmin
Drehzahl
Zeit
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Drehzahlregelung der Sandpumpe

A2.2.1 Flie3geschwindigkeit Sollwert [m/s]

A2.1 Sandpumpen-Startwert [U/Min]
Drehzahl bei ausgeschalteter Flie3geschwindigkeitsregelung

oder Startwert bei eingeschaltetem Regler ohne adaptiven Anteil.

A2.4 Sandpumpen-Drehzahl minimal

A2.5 Sandpumpen-Drehzahl maximal

Aktivierung und Parametrierung des adaptiven Reglers:
S6.1.4 Verstarkungsfaktor des adaptiven Reglers Kp

S6.1.4 =80

sinnvoller Wertebereich

Werkseinstellung:
60 < Kp <100

10 < Kp <1000 theoretischer Wertebereich

A Warnung: Wenn der Regler zu langsam auf Anderungen
der FlieRgeschwindigkeit reagiert, ist der Kp-Wert zu Klein
gewahlt. Der Kp-Wert darf jedoch nicht so hoch gewahit
werden, dass der Regler instabil wird (d.h., die Drehzahl-
vorgabe und/oder die Flie3geschwindigkeit beginnen zu

schwingen).

S6.1.1 Drehzahl-Tiefpass
Werkseinstellung:
30< S6.1.1< 3600

in Sekunden [s]
S6.1.1=30s

sinnvoller Wertebereich

DredgerControl

Der Drehzahl-Tiefpass muss wesentlich langsamer sein, als die
Reaktionszeit der Pumpe.

S6.1.2 FlieRgeschwindigkeits-Tiefpass
S6.1.1=30s

sinnvoller Wertebereich

in Sekunden [s]
Werkseinstellung:
30 < S6.1.2< 3600

Der FlieRgeschwindigkeits-Tiefpass muss wesentlicher langsamer

sein, als die Reaktionszeit der Pumpe.

Wird einer der beiden Parameter (S6.1.1 oder S6.1.2) kleiner oder

1 gleich Null gesetzt, wird der adaptive Teil des Reglers deaktiviert.

Hinweis: Die Reaktionszeit der Pumpe ist die Zeit, die benétigt wird, um
eine FlieBgeschwindigkeitsveranderung nach Anderung der Pumpen-

drehzahl hervorzurufen.

Warnung: Ein zu klein gewahlter Wert fur S6.1.1 oder 6.1.2
A (<30's) kann zu instabilem Verhalten fithren (d.h., die Drehzahl-
vorgabe und/oder die Fliel3geschwindigkeit beginnen zu schwin-

gen).
A Die Parameter S6.1.3, S6.1.5, S6.1.6, S6.1.7, S6.1.8 und S6.1.9

dirfen nicht verandert werden.
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Parameter DredgerControl

3 Parameter S6.1.0 FlieRgeschwindigkeits-Regler:

Freigabe beim "Anhalten" und "Stillsetzen" (ab V23.2.xx)
A2.1 Sandpumpen-Startwert [U/Min]

Drehzahl bei ausgeschalteter Flie3geschwindigkeitsregelung.

1 Freigabe
0 Keine Freigabe

A2.1.1 Sandpumpen - Leerlaufdrehzahl [U/Min]
A2.1.2  Sandpumpen - Wartezeit bis Leerlaufdrehzahl [s]

Siehe Hierzu auch Kapitel 4 Freigabe des Reglers Seite 18.

Nach dem Ausschalten der Drehzahlregelung wird die Drehzahl S6.1.4  Verstarkungsfaktor des adaptiven Reglers Kp

auf die Manuelle Drehzahl A2.1 gesetzt. Ist die Wartezeit Werkseinstellung: S6.1.4 =80

A2.1.1>0 wird nach Ablauf dieser Zeit die Drehzahl auf die 60 < Kp <100 sinnvoller Wertebereich

Leerlaufdrehzahl A2.1.1 gesetzt. 10 < Kp <1000 theoretischer Wertebereich
A2.2 FlieBgeschwindigkeit Sollwert minimal [m/s] A Warnung: Wenn der Regler zu langsam auf Anderungen

Minimal zulassige FlieBgeschwindigkeit. der FlieRgeschwindigkeit reagiert, ist der Kp-Wert zu klein

A2.2.1  FlieRgeschwindigkeit Sollwert [m/s] gewahlt. Der Kp-Wert darf jedoch nicht so hoch gewahlt

werden, dass der Regler instabil wird (d.h., die Drehzahl-

A2.3 Fliegeschwindigkeit Sollwert maximal [m/s] vorgabe und/oder die FlieRgeschwindigkeit beginnen zu

Maximal zulassige FlieRgeschwindigkeit.

schwingen).
A2.4 Saim.dpumpen-[.)rehzahl minimal S6.1.1 Drehzahl-Tiefpass in Sekunden [s]
Minimal zulassige Drehzahl.. Werkseinstellung: S6.1.1=30s
A2.5 Sandpumpen-Drehzahl maximal 30 < S6.1.1< 3600 sinnvoller Wertebereich

Maximal zulassige Drehzahl. . . . :
g Der Drehzahl-Tiefpass muss wesentlich langsamer sein, als die

A2.8 Sandpumpe Drehzahlregler Reaktionszeit der Pumpe.
<0 z.B. -1:  Aktivierung des adaptiven PID-Reglers
>0 z.B. 10: Sagezahnsteuerung Drehzahl-Schritt [U/Min]
Seite 16




Parameter

S6.1.2 FlieRgeschwindigkeits-Tiefpass in Sekunden [s]

Werkseinstellung: S6.1.1=30s
30 < S6.1.2< 3600 sinnvoller Wertebereich
Der FlieRgeschwindigkeits-Tiefpass muss wesentlicher langsamer S70.3

sein, als die Reaktionszeit der Pumpe.

Wird einer der beiden Parameter (S6.1.1 oder S6.1.2) kleiner oder

gleich Null gesetzt, wird der adaptive Teil des Reglers deaktiviert.

Hinweis: Die Reaktionszeit der Pumpe ist die Zeit, die bendtigt wird, um
eine FlieBgeschwindigkeitsveranderung nach Anderung der Pumpen-

drehzahl hervorzurufen.

Warnung: Ein zu klein gewahlter Wert fir S6.1.1 oder 6.1.2
A (<30 s) kann zu instabilem Verhalten fuhren (d.h., die Drehzahl-

vorgabe und/oder die FlieRgeschwindigkeit beginnen zu schwin-

gen).

A Die Parameter S6.1.3, S6.1.5, S6.1.6, S6.1.7, S6.1.8 und S6.1.9

durfen nicht verandert werden.

S70.1 FlieBgeschwindigkeit Untergrenze-Erkennung [m/s]
S70.2 FlieRgeschwindigkeit Untergrenze-Hysterese [m/s]

Wird die FlieBgeschwindigkeitsuntergrenze fir eine Zeit langer als

5 Sekunden erreicht, springt das Steuerungssystem in den Schritt
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Einsturz und die Druckrohrleitung wird gespdlt. Erholt sich das
System wieder und die Untergrenze-Hysterese wird erreicht, wird
nach dem Spuilvorgang der Saugbetrieb wieder aufgenommen.

FlieRgeschwindigkeit — Toter Bereich des Analogsensors [m/s]

Je nach Sensor-Typ kann es sein, dass beim Pumpen von nahezu
reinem Wasser keine sinnvolle FlieBgeschwindigkeit mehr gemes-
sen werden kann. Das Messsignal fallt in diesem Fall auf null oder

einen festen Wert in der Nahe von null.

Liegt die gemessene FlieRgeschwindigkeit beim eingeschalteten
FlieRgeschwindigkeitsregler im toten Bereich (< S70.3), so wird
der FlieBgeschwindigkeitsregler deaktiviert (Anzeige gelb), egal in
welchem der obengenannten Schritte sich die Baggersteuerung
befindet.

Wenn sich die gemessene Fliel3geschwindigkeit beim eingeschal-
teten FlieRgeschwindigkeitsregler im toten Bereich (< S70.3) be-
findet, wird die durch den FlieRgeschwindigkeitsregler ausgegebe-
ne Drehzahl auf den im Arbeitsbereich A2.4 bis A2.5 begrenzten
Parameterwert A2.1 gesetzt. Gemacht wird das in allen Schritten,
wo der FlieBgeschwindigkeitsregler eingeschaltet werden kann.
Die Drehzahlerhéhung in den Schritten 50 Einsturz und 55 Spu-
len hat eine hohere Prioritat als die durch die Flie3geschwindig-

keitsregelung ausgegebene Drehzahl.
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Das Einschalten des FlieRgeschwindigkeitsreglers wird nur in den Schrit-
ten 40 Betrieb, 50 Einsturz und 55 Spulen freigegeben. In diesen Schrit-
ten kann er durch das Betatigen des Software-Schalters "FlieRgeschwin-
digkeitsregler An/Aus" ein-/ ausgeschaltet werden. In allen Gbrigen Schrit-

ten wird der Software-Schalter gesperrt.

Ist der Parameter S6.1.0 gleich Null, so wird der FlieRgeschwindigkeits-
regler nach wie vor beim Ubergang in den Schritt Anhalten und Stillset-
zen ausgeschaltet, wobei der Software-Schalter "Fliegeschwindigkeits-
regler An/Aus" gesperrt wird. Das Einschalten des Flie3geschwindigkeits-
reglers wird nach wie vor nur in den Schritten 40 Betrieb, 50 Einsturz
und 55 Spiulen freigegeben. In diesen Schritten kann er durch das Betati-
gen des Software-Schalters Flie3geschwindigkeitsregler An/Aus" ein-/

ausgeschaltet werden.

Beim S6.1.0 ungleich Null wird das Einschalten des FlieRgeschwindig-
keitsreglers sowohl in den Schritten 40 Betrieb, 50 Einsturz und 55 Spu-
len als auch in den Schritten 60 Anhalten und 70 Stillsetzen freigege-
ben. In diesen Schritten kann er durch das Betédtigen des Software-
Schalters "FlieRgeschwindigkeitsregler An/Aus" ein-/ausgeschaltet wer-

den.

Wenn der FlieRgeschwindigkeitsregler zu dem Zeitpunkt des Ubergangs

in den Schritt Anhalten eingeschaltet ist, bleibt er in diesem Schritt sowie
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auch in dem Schritt Stillsetzen weiter eingeschaltet bis zum Zeitpunkt, in
dem die Sandpumpe automatisch oder manuell ausgeschaltet wird. Ist die
Sandpumpe in den obengenannten Schritten an, so bleibt der Software-
Schalter "FlieRgeschwindigkeitsregler An/Aus" freigegeben.

Die beiden Booster-Pumpen werden dabei mit den Drehzahlvorgaben
betrieben, die mit den Faktoren S6.2, S6.3 proportional zur Sandpumpen-
drehzahl berechnet werden, es sei denn, dass S6.2, S6.3 auf negative
Werte eingestellt sind. Wenn die Parameter S6.2, S6.3 negativ sind, wer-
den die Booster-Pumpen in den Schritten Anhalten und Stillsetzen mit

ihren manuellen Drehzahlvorgaben A8.1, A8.2 betrieben.
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