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1. WSTEP 1.3.9. telesterowanie (TSt) — rprzekazywanic na od-

1.1. Przedmiot normy. Przedmiotem normy s3 wyma-
gania ogdlne dotyczgce funkcji i sposobu dziatania oraz
podstawowych parametrOw urzadzen i ukiadéw tele-
mechaniki stosowanych w energetyce.

1.2. Zakres stosowania normy. Normg stosuje si¢ przy
konstruowaniu i produkcji nowych urzadzen telemecha-
niki oraz projektowaniu ukfadoéw telemechaniki dla
potrzeb energetyki.

1.3. Okreflenia ,

1.3.1. telemechanika — dziedzina techniki obejmuja-
ca zagadnienia teorii i praktyki przesylania na odleg-
408¢. informacji do celow nadzoru, sterowania lub cal-
kowitej automatyzacji proceséw technologicznych.

1.3.2. ukiad telemechaniki — zestaw urzadzein i §rod-
kow technicznych umotzliwiajacy przekazywanie na od-
legtos¢: informacji pomiarowych, sygnalizacyjnych, ste-
rowniczych itp.

1.3.3. urzgdzenie telemechaniki — zespdt srodkow te-
chnicznych przeznaczonych do: zbierania, przetwarza-
nia, nadawania i odbioru do/z kanalow transmisyjnych
informacji przekazywanych migdzy Zrodiem i ujSciem
informacji. e
© 1.3.4. nadajnik telemechaniki — urzadzenie, ktorego
zadaniem jest pobranie informacji od jej Zzrodel i prze-
kazanie ich w odpowiedniej formie do urzadzen odbior-
“czych.

1.3.5. odbiornik telelnecllanlki — urzadzenie, ktorego
zadaniem jest odbi6r informacji przychodzgcych od na-
dajnika lub nadajnikéw i przekazanie ich w odpowncd-
‘niej formie do urzadzen zewnetrznych.

1.3.6. kanat transmisyjny — zesp6t srodkéw technicz-
nych umozliwiajgcy przesylanie informacji mi¢dzy na-
dajnikiem i odbiornikiem telemechaniki.

1.3.7. telemetria (TM) — technika mierzenia dowol-

nych wielkosci i automatyczne przekazywanie wynikow
tych pontiarbw na odlegtos¢.

- 1.3.8. telesygnalizacja (TS) — przekazywanie auto-
matyczne na odleglos¢ sygnatdéw okreslajgcych stan do-
wolnych elementéw lub urzgdzein dwupolozeniowych.

legloé¢ dwustanowych sygnalow sterowniczych wpro-
wadzonych do urzadzenia telemechaniki przez dyspozy-
tora, powodujacych zalaczenie lub wylaczenie urzadzen
w obiekcie energetycznym. ’
1.3.10. teleregulacja (TR) — przekazywanie na odle-
gloéé sygnatéw regulacyjnych wprowadzanych do urzg-
dzenia telemechaniki przez regulator automatyczny lub
przez dyspozytora i powodujacych cigglg lub skokowg
zmian¢ regulowanego parametru w obiekcie energetycz-

nym.
1.3.11. bit — w zapisie dwojkowym jedna z dwodch
cyfr 0 lub L.

1.3.12. slowo — umowna sekwencja bitow, ktora
traktuje si¢ jako wydzielong jednostk¢ danych.

1.3.13. telegram telemechaniki — zbi6r stow lub bi-
tow przekazywanych migdzy nadajnikiem i odbiorni-
kiem telemechaniki w celu realizacji okreslonego zada-
nia.

1.3.14. czeéé¢ adresowa telegramu telemechaniki —
zbi6r bitow identyfikujacy obiekt lub/i osrodek dyspo-
zytorski, do/z ktorego przekazywane s3 informacje
lub identyfikujagcy numer stowa informacyjnego.

1.3.18. czeéé informacyjna telegramu telemechaniki —
stowo (a), w ktérym (ch) przekazuje sig: wartos¢ sygna-
tu pomiarowego, regulacyjnego, stany urzadzen telesyg-
nalizowanych, sygnaly sterujgce, telepolecenia.

1.3.16. cz¢éé¢ organizacyjna telegramu telemechaniki
— zbiér bitdw okreslajacy co najmniej rodzaj przeka- -
zywanych informacji:

a) rozkaz zalgczy¢ lub wylaczyé,

b) rozkazy specjalne, np: przesta¢ informacje, powto-
rzy¢ informacije,

c) sygnaly specjalne, np: odbior bi¢dny, odbiér po-
prawny,

d) informacje dotyczgce poczatku i konca transmisji.

1.3.17. czeé¢ kontrolna telegramu telemechaniki —
zbior bitéw, ktoéry umownie okresla uklad znakéw lo-
gicznych w pozostatych cz¢fciach telegramu, w sposéb
pozwalajacy na wykrycie bledow w przekazywanym te-
legramie zgodnie z zalozonym odstgpem Hamminga.

Zgtoszona przez Instytut Energetyki
Ustanowiona przez Ministerstwo Goérnictwa i Energetyki dnia 27 czerwca 1985 r.
jako norma obowigzujgca od dnia 1 stycznia 1986 r.
(Dz. Norm. i Miar nr 15/1985 poz. 29)
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1.3.18. interfejs wejScia-wyjScia telemechaniki (inter-
fejs) — system sygnaléw i pofaczen zapewniajacy
wspoOlprace mi¢dzy urzadzeniami telemechaniki a urza-
dzentami zewng¢trznymi.

1.3.19. transmisja cykliczna — ciagle przekazywanie
w kolejnych bezposrednio po sobie nast¢pujacych cy-
klach wszystkich danych wprowadzonych na wejscie
~nadajnika telemechaniki.

- 1.3.20. transmisja spontaniczna — przekazywanie da-
nych tylko w przypadkach zmiany wartosci lub stanu
na wejSciu nadajnika telemechaniki.

2. WYMAGANIA OGOLNE

2.1. Zasady ogélne, podstawowe parametry

2.1.1. Urzadzenia telemechaniki powinny mieé¢ budo-
we¢ modutows i umozliwiaé tatwa zmiang realizowanych
funkcji, struktur sieci oraz ilosci przekazywanych infor-
macji.

Punkt-punkt  Wielopunkiona Promieniowa
Hybrydowa ( mieszana )

2.1.2. Sie¢ telemechaniki moze przyjmowaé' konfigu-
racje: punkt-punkt, promieniowg, wielopunktowa, li-
niowa, pierscieniowg lub hybrydowg (mieszang) rys. I.

2.1.3. Struktura typowa telegraméw telemechaniki
przekazujacych informacje powinna " zawiera€ czg¢s¢é:
organizacyjng adresowa (identyfikacyjng) informacyjng,
kontrolng (rys. 2) i skladaé¢ si¢ ze stéw 8-bitowych.

2.1.4. Systemy teleméchaniki powinny opieraé si¢ na
szeregowe]j transmisji znakdw binarnych o statej diugo-
$ci, wyrOzniajacych si¢ dwoma poziomami sygnatu.

2.1.5. Bity telemetrii podczas przekazywania powinny
przyjmowaé kolejno wartoéci 2 ....2°, 22, 2!

2.1.6. Przekazywanie informacji moze nastapic:

-—— spontanicznie po zmianie stanu elementu sygnali-
zowanego,

— na zadanie dyspozytora,

— cyklicznie, samoczynnie.

Liniowa Pierscieniown
-——q
—]
__q

[ cérodek dyspazytorsxi

n gféwny osrodek dyspozytorski

- A otiekt energetycery
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komutacji  informacii

? nadajnik ,odbiornik telemechaniki

== kanal transmisji

Rys. L. Konfiguracja sieci BN-8573202-04-1)
o] : m—
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felegramu | informacji adresu Stan przed ‘elegramy
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~wywolywanie | _ o 249
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itp.
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o Telegram telemechaniki —
[BN-85/3282-04-¢]

Rys. 2. Typowa struktura telegraméw telemechaniki



BN-35/3292-01

[#3]

2.1.7. Informacje przekazywane spontanicznie powin-
ny by¢ zabezpieczone przed zagubieniem lub przekia-
maniem.

2.1.8. Informacje przekazywane spontanicznie i na 23-
danie dyspozytora powinny by¢ zabezpieczone przed
bledami-kodem redundacyjnym o odstgpie Hamminga
nie mniejszym mz 4.

2.1.9. Informacje przekazywane cvklicznie w sposob
ety powinny by¢ zabezpieczone przed btgdami ko-
dem redundacyjnym o odstgpic Hamminga nie mniej-
szym niz 2.

2.1.10. Uktady sygnalizacji zainstalowane w urzadze-
niach telemechaniki powinny umozliwiac szybkie wykry-
wanie btedow w pracy oraz lokalizacj¢ uszkodzen
obwodéw 1 podzespolow urzadzen telemechaniki.

2.1.11. Informacje, w ktorych przy odbiorze zostang
stwierdzone bigdy, nie moga byc wyprowadzone z urzg-
dzen telemechaniki do dalszego wykorzystania.

2.1.12. Uszkodzenia lub zakiécenia w pracy urzadzen
telemechaniki powinny by¢ zasygnalizowane dyspozvto-
rowi za pomoca sygnalu optycznego i akustycznego.

2.1.13. Obwody wejSciowe i wyjsciowe informacji
w urzgdzeniach telemechaniki powinny by¢ dwoéch ro-
dzajow:

a) indywidualne do polgczenia oddzielnych zrodet
i ujs¢ informacj,

b) interfejsy do podtaczenia zewngtrznych urzadzen
przetwarzania informacji.

2.1.14, Interfejs urzgdzen telemechaniki do podtacze-
nia zewngtrznych urzadzen przetwarzania informacji
powinien by¢ przedmiotem normy przedmiotowej,
w ktorej nalezy okreslic:

- zestaw sygnalow interfejsu,

— poziomy sygnaldw,

— zaleznosci czasowe nmugdzy sygnatami,

— czasy narastania i opadania zboczy svgnatow,

— obcigzenia wnoszone przez uklady odbiornikéw
sygnalow stosowanych w urzadzeniach,

— dopuszczalne obcigzenia dla uktaddéw nadajnikoéw
wygnatdw stosowanych w urzadzeniach,

— parametry linn transmisyjnych,

Kanaty

transmis):

— okreslenie typu zigcza,

— przyporzadkowanie sygnalow interfejsu poszcze-
gGlnym stykom zlacza,

2.1.15. Nadajnik/odbiornik telemechaniki powinien
byé wyposazony w dwa niezalezne wyj$cia/ wejscia pree-
znaczone do wspOlpracy z kanalami transmisyjnymi
w celu umozliwienia nadawania informacyi dwoma ka-
natami jednoczesnie 1 dokonania przez odbiornik auto-
matycznego wyboru kanatu sprawnego.

2.1.16. Sterowanie kanaléw transmisyjnych
urzadzenia telemechaniki powinno nastgpowac:

a) przez zwierania obwodu wejSciowego kanatu trans-
misyjnego lub

b) impulsami pradowymi dwukierunkowymi 220 mA.

2.1.17. Sterowanie urzadzen telemechaniki przez ka-
naty transmisyjne powinno nastgpowac:

a) przez zwieraniec obwodu wyjsciowego Kanatu trans-
misyjnego lub

b) impulsami pradowymi dwukicrunkowynm 320 mA
przy rezystancji obcigzenia do 1 kil

2.1.18. Szybkos¢ modulacji kanatow transmisyjnych
przez nadajnik urzadzen telemechanikt moze byé wy-
brana z szeregu wartosci: 50, 100. 200, 600, 1200,
2400 Bd.

2.1.19. Zasilanie urzgdzen telemechaniki powinno by¢
zrealizowane przez zrodia jednofazowego pradu prze-
miennego 220 V oraz/lub baterii pradu statego o na-
pieciu znamionowym U, 24 lub 48 V z uziemionym
biegunem dodatnim.

2.1.20. Zanik i ponowne pojawienie si¢ napigcia za-
silajacego urzadzenia telemechaniki powinno spowodo-
wad:

— samoczynng  aktualizacje informacji zaptsanycls
w pamigct urzadrzen telemechaniki bez udzialu dyspozy-
tora lub

— sygnalizacje informujgacg o koniecznoscer dokona-
nig aktualizacy 7z nicjatywy dyspezyiora.

2.1.21. Indvwidualae obwody wejSé i wyisé svemsbdw
cvfrowych powinny bvé zasilane 2 zewugtrznego 2rddia
pradu staiego o napigciu znamionowyvm I, rdwaven 3
lub 48 'V, podiacrzonege wg rys. 3.
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Do zasilania diod luminescencyjnych dopuszcza si¢
napi¢cia 12 V z odrgbnego zasilania pragdem statym.
2.1.22, Parametry cyfrowych sygnaléw wejsciowych
i wyjéciowych dla obwodéw zasilanych z zewnatrz Zro-
det zasilania powinny odpowiadaé¢ wartosciom poda-
nym w tabl. I.
Tablica 1

2.2. Telesygnalizacja

2.2.1. Urzadzenia telemechamkl powinny umozliwiaé
wprowadzenie, przekazanie i odbior telesygnalizacji je-
dnobitowej i dwubitowe;.

2.2.2. Wprowadzenie do urzadzesi telemechaniki tele-
sygnalizacji dwubitowej powinno nast¢gpowaé przy za-
chowaniu nast¢pujacej zasady:

Rodzaj Poziom sygna- a) stanowi zamkniecia 1gcznika lub stanowi zalgcze-
sygnalu | lu lub stan | Parametry sygnalu Uwagi nia urzadzenia automatyki odpowiada na wejsciu na-
ok dajnika telemechaniki zwarcie jednego zestyku sygnato-
poziom wy- | min 70% | U, wg wego i rozwarcie drugiego (ZW),
soks 1 e '00:’?’] 2119 b) stanowi otwarcia lacznika lub stanowi wylaczenia
;':: “:::iny — urzadzenia automatyki odpowiada odwrotny stan zesty-
regu wartoéci 1, 5, kow sygnatowych (ZW).
Wejscio- i 0 charakte- 2.2.3. Przekazywanie teletransmisji dwubltowej powin-
wy (we) poziom nis- | min -5%} Ur wg | rystyka no nast¢gpowaé wg zasady, ze kazda para bitéw okres-
5 L nom 0% ¢ 2.1.19 | dyna- lajaca stan jednego lacznika lub stan urzadzenia auto-
ke i m'cz"::,) matyki ZW lub ZW powinna zajmowaé w stowie infor-
czas trwania | min 10 ms 3?::“,;:11 macyjnym dwie sasiednie pozycje, przy czym stan Z (Z)
sygnaty (rys. 4) powinien byé przekazywany przed W (W) niezaleznie
czas pono- | min 10 ms od organizacji stowa.
;;Z?: . 2.24. Stan Z i W oraz Z i W. Stanowi Z i W (zwar:-
R b & O te- zestyki sygnatowe na wejsciu na-df_]mka t-elemt.:chanf-
Scia ki) przy przekazywaniu teletransmisji dwubitowe) powi-
H-~L, L+H nien w stowie mformacyjnym odpowiada¢ znak ,1%,
obwid rezustandia a stanowi Z i W (rozwarte zestyki sygnatlowe na wej-
zwarty som B 0 $ciu nadajnika telemechaniki) znak ,0%.
max 150 {} 2.2.5. Stan zwarcia zesiyku sygnatowego na wejéciu
:2‘;;; wx:::;iiz :)z‘; nadajnika telemechaniki. Stanowi zwarcia zestyku sy-
. 04: 1: 1.5 A gnalowego na wejsciu nadajnika telemechaniki podczas
m”fi';’)' - —— - przekazywania sygnalizacji jednobitowej powinien w sto-
otwarty min 50 k0 wie informacji odpowiadaé¢ znak ,1“, a stanowi roz-
om0 warcie znak .0, przy czym dopuszcza si¢ przekazy-
!... 0.2 mA przy wanie dodatkowo znakéw zanegowanych w celu pod-
125% U, wyzszenia niezawodnosci transmisji.
PoziomH e S——
s il
Czas Czas trwania Czas | Cans ponowienia
sl preficia sygnalu Przeficia fes—sygnafu
L-=H r_ el
BN-8573792-01-4]

Rys, 4 Charakterystyka dynamiczna sygnaléw cyfrowych

2.1.23. WejsScia analogowe urzgdzert telemechaniki po-
winny by¢ przystosowane do przyjmowania sygnalow
statopradowych o wartosciach:

a) 0 — 20 mA lub i

b) -5 mA ... 0 ... +5 mA i 0 + 5 mA.

Inne wartosci sygnaléw sg dopuszczalne wg uzgod-
nien migdzy wytworcg urzadzen i uzytkownikiem.

2.1.24. Obwody wejSciowe i wyjSciowe urzadzen tele-
mechaniki powinny by¢ wyposazone w uklady separacji
galwanicznej.

Wytrzymatos¢ elektryczna izolacji
okreslona w normie przedmiotowe;j.

powinna by¢

2.2.6. Jedno 8-bitowe stowo informacji mozna wyko-
rzysta¢ do przekazywania 8 sygnaléw jednobitowych
lub 4 sygnaléw dwubitowych. Zaleca si¢ przekazywanie
sygnalow jednobitowych i dwubitowych w oddzielnych
stowach.

2.2.7. Telesygnaly stanu igcznikéw oraz telesygnaty
ostrzegawcze (zaklOceniowe) nie powinny by¢ przeka-
zywane w jednym stowie telesygnalizacji.

2.2.8. Przekazywanie jednego stowa przy telesygnaliza-
¢ji spontanicznej z obiektu do osrodka dyspozytorskiego
nie powinno trwaé¢ dluzej niz 2 s, liczac od momentu
zaistnienia zmiany w obiekcie do momentu odebrania
tej zmiany w o$rodku dyspozytorskim.
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2.2.9. Telesygnalizacja podczas przekazywania infor-
macji powinna mie¢ pierwszenstwo przed telesterowa-
niem.

2.3. Telesterowanie

2.3.1. Formowanie i nadawanie rozkazéw moze byé
wykonywane po uprzednim zalgczeniu do pracy uktadu
zdalnego sterowania w osrodku dyspozytorskim za po-
moca wspOlnego klucza, do ktérego powinien by¢ zain-
stalowany zamek na tablicy lub [;ulpicie sterowniczym.

2.3.2. Tablice oraz pulpity sterownicze powinny by¢
wyposazone w lampki sygnalizujgce gotowos$¢ obiektu
do zdalnego sterowania oraz sprawnoS$ci urzadzen tele-
mechaniki.

2.3.3. Formowanie kazdego rozkazu powinno by¢
dwuetapowe.

Etap pierwszy — przygotowawczy okresla obiekt oraz
tacznik lub urzadzenie automatyki, ktore bedzie
zdalnie sterowane.

Etap drugi — wykonawczy okresla rodzaj sterowania,

tzn. zalaczenie lub wylaczenie wybranego uprzednio

lacznika lub urzadzenia automatyki i powoduje
wprowadzenie rozkazu do nadajnika telesterowania.

Przed wprowadzeniem rozkazu sterowniczego do na-

dajnika dyspozytor powinien mie¢ mozliwos$¢ spraw-

dzenia czg¢sci rozkazu sformowane) podczas czynno-
sci przygotowawcze) i skasowania jej w przypadku
stwierdzenia biedu.

2.3.4. Ukiad formowania i wprowadzania rozkazéw

do nadajnika telemechaniki oraz obwody sterowania po-

winny zosta¢ po nadaniu rozkazu wyzerowane automa-
tycznie.

2.3.5. Jednokrotne pobudzenie elementéw manipulacyj-
nych na tablicy lub pulpicie sterowniczym moze spo-
wodowa¢ uformowanie i nadanie tylko jednego roz-
kazu.

2.3.6. Przediuzenie czasu jednorazowego oddzialywa-

nia przez dyspozytora na elementy manipulacyjne po-
nad niezb¢dny okres nie moze doprowadzi¢ do po-
wtornego lub kilkukrotnego nadania rozkazu.

2,3.7. Jeden rozkaz sterowniczy moze powodowaé
w jednym obiekcie zalaczenie lub wylaczenie tylko jed-
nego iacznika lub urzadzenia automatyki, lub przesta-
wienie zaczep6éw transformatora o jeden stopien.

2.3.8. Obwody wejsciowe i wyjSciowe urzadzen tele-
mechaniki powinny by¢ zabezpieczone przed wprowa-
dzeniem oraz wyprowadzeniem wigcej niz jednego roz-
kazu podczas jednej operacji telesterowania.

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

2.3.10. Zatgczenie i wylgczenie elementu sterowanego
w obiekcie powinno odbywaé¢ si¢ dwoma niezalezny-
mi rozkazami.

- 2.3.11. Rozkazy na wyjsciu odbiornika telemechaniki
powinny byé wyprowadzane w postaci impulséw o cza-
sie trwania nastawianym jednakowo w granicach od
0,1 do 10 s, dla catego urzadzenia.

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

prowadzenia tego rozkazu z odbiornika nie powmlen
przekroczy¢ 2 s.

2.3.13. Zabezpieczenie kodowe podczas transmlsji te-
lesterowania powinno mie¢ odstgp Hamminga nie mniej-
szy niz 4,

2.4. Telemetria

2.4.1. Sygnal na wyjsciach analogowych przetwornikéw
pomiarowych oraz urzadzen telemechaniki powinien
mieé¢ posta¢ pradu statego o charakterze wymuszonym.

2.4.2. Przetworniki pomiarowe dla celoOw telemechani-
ki powinny by¢ oddzielne.

2.4.3. Elektryczne analogowe przetworniki pomiarowe
wielkosci elektrycznych powinny odpowiada¢ wymaga-
niom PN-77/E-06520.

2.4.4, Zakresy znamionowe sygnalu wyjSciowego sta-
lopradowega przetwornikOW pomiarowych oraz urzg-
dzen telemechaniki powinny przyjmowaé warto$¢ wg
tabl. 2.

Tablica 2
Granica dolna Granica gorna Rezystancja obcigzenia
mA mA k]
0 20 00,5
0 5 02,0
-5 5 02,0

2.4.5. Wartoéci znamionowe pradéw i napieé wypro-
wadzanych z przekladnikOw pomiarowych na wejscia
przetworniko6w pomiarowych powinny wynosi¢:

I = 1 lub 5 A, U. = 100 V.

2.4.6. Zakres pomiaréw: mocy czynnej, mocy biernej,
napi¢é¢, pradow przewidzianych do odczytu na mierni-
kach wskazowkowych powinien zgodnie z PN-75/
E-02200 byé¢ wybrany z nastgpujgcego ciggu liczb:

: 122 15 22258 34 5 6 7.5 8
lub stanowié dziesi¢tng krotno$¢ jednrej z tych liczb.

2.4.7. Granice zakresu (lupa napigciowa) przy pomia-
rze odchylek napigcia od wartosci znamionowej powin-
ny przyymowa¢ wartosci wg tabl. 3.

Tablica 3
Wartosé zna- Granica Wartosé zna- Granica
mionowa zakresu mionowa zakresu
kV '

400 350+450 30 2436

220 180260 20 1624

110 90130 15 12-+18

60 48-+72 10 812

40 32+48 6 4872

2.4.8. Zakresy pomiaréw kata przesunigcia fazowego
powinny by¢ wybrane z nast¢pujgcych wartosci:
0-+90°,-30°...0... +30°,-60°...0...+60°,-90°...0....+90°.

2.4.9. Zakresy pomiaréw czestotliwosci siect powinny
wynosi¢:

48 <+ 52 Hz, 49 =+ 51 Hz lub 49,5 + 50,5 Hz.

2.4.10. Elektryczne analogowe przetworniki pomiaro-
we powinny by¢ podigczone do przektadnikéw pomia-
rowych o klasie nie nizszej niz 0,5%.

2.4.11. Przetworniki pomiarowe stosowane w sieciach
750, 400, 220 i 110 kV oraz w elektrowmdch powinny
mie¢ klasy nie gorsze niz:

0.1% dla pomiaru czg¢stotliwosct,

05% dla pomiar6w napig¢ 1 pradow,
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1.0% dla pomiarOw mocy czynnej i kata przesunig-
cia fazowego,

1.5% dla pomiaru mocy biernej.

W sieciach rozdzielczych dopuszcza sig¢ stosowanie
przetwornikdw o klasie o jeden stopien nizszej.

2.4.12. Moc pobierana przez obwody wejsciowe prze-
ktadnikbw pomiarowych nie powinna przekraczac:

— 1,5 V - A dla kazdego obwodu pradowego,

— 3.0 V - A dla kazdego obwodu napigciowego.

2.4.13. Zawartos¢ sktadowej zmiennej w analogowym
sygnale wejsciowym wprowadzanym do urzadzen tele-
metrii nic powinna przekraczaé 1% wartosci znamio-
nowej sygnalu.

2.4.14. Dokiadnos¢ przetwarzania przez przetwornik
analogowo-cvfrowy wejSciowych sygnaléow analogo-
wych na sygnaly cyfrowe nie powinna by¢ gorsza niz
0.5%.

2.5. Wymagania konstrukcyjne

2.5.1. Urzadzenia telemechaniki powinny by¢ wyko-
nane wg | klasy ochronnoéci przed porazeniem pragdem
clektrycznym zgodnie z PN-84/T-06500/05 1 mie¢ me-
talowe obudowy wyposazone w zacisk ochronny.

2.5.2. Wymagania ogélne dotyczace urzadzen teleme-
chaniki w zakresie zabezpieczen przed porazeniem pra-
dem elektrycznym powinny byé zgodne z PN-84/
T-06500/05 p. 3.5, z wyjatkicm p. 3.5.7 dotyczacego
rezystancji 1zolacji, dla ktorej ustalono inne wymagania.

2.5.3. Rezystancja izolacji mi¢dzy izolowanymi od sie-
bie 1 zastlanymi elektrycznie obwodami a dostgpnymi
czgsciami metalowymi lub migdzy obwodami wejscia
I wyjscia, w przypadku ich galwanicznego rozdzielenia
oraz migdzy obwodami elektrycznymi i obudowa 7god-
nme z PN-80/M-42020 w normainych warunkach odnie-
sicnla, powinnd wynosi¢ ¢o najmniej:

5 MO — dla obwodow o napigciu Uz') do 70 V,

20 MQ — dla obwodéw o napigciu Ui od 70 V do
500 V.

2.5.4. Wyirzymatos¢ elektryczna izolacji — wg
PN-84/7T-06500/05. Dla uktadéw z oddzieleniem galwa-
nicznym, w Ktorym zastosowano transoptory, wytrzy-
malos¢ clektryczna izolacj migdzy obwodami wejécia
I wyjScia — wg norm przedmiotowych.

2.5.5. Dobor eicmentow, clementy przylaczeniowe,
przewody zewngtrzne oraz napisy i oznaczenia powin-
ny byc¢ zgodnc £« PN-84/T-06500/05.

2.6. Wymagania Srodowiskowe

2.6.1. Odpornos¢ i wytrzymatosé urzadzen na tempe-
ratury i wilgotnosé otoczenia. Urzadzenia telemechaniki
w wykonaniu standardowym przewidywane sg do pracy
w pomieszczeniach zamknigtych i powinny by¢ odpor-
ne 1 wytrzymale w zakresie temperatury otoczenia 5 <+
40°C oraz wilgotnosci wzglednej 10 + 75%.

Inne warunki pracy mogg by¢ uzgodnione pomigdzy
wyiwoicg 1 uzytkownikiem.

2.6.2. Odpornosé urzydzen na cisnienie atmosferyczne.
Urzgdzenia telemechaniki powinny by¢ odporne na od-
dzialywanic ci$nienia atmosferycznego w zakresie 66 +

"y U: — napigcie znamionowe Jub napigeie izolacjt.

108 kPa i pracowa¢ poprawnie na wysokosci do 3000 me-
trow ponad poziom morza.

2.6.3. Urzadzenia telemechaniki w wykonaniu stan-
dardowym powinny by¢ odporn¢ na transport drogowy
lub kolejowy.

2.6.4. Odpornos¢ urzadzen na wibracje sinusoidalne.
Urzadzenia telemechaniki powinny by¢ odporne na wi-
bracje sinusoidalne odwzorowane wibracjami proby Fc
wg PN-73/E-04550/06 w zakresie czgstotliwosci 10 -+
55 Hz i amplitudzie przemieszczenia 0,35 mm.

2.6.5. Wytrzymatos¢ na wibracje sinusoidalne. Urza-
dzenia telemechaniki w opakowaniu transportowym
powinny by¢ wytrzymate na wibracje sinusoidalne od-
wzorowane wibracjami préby Fc,, wg PN-73/
E-04550/06 dziatajace wzdluz trzech osi opakowania
o czestotliwosci 10 + 55 Hz i amplitudzie przemiesz-
czenia 0,35 mm.

2.6.6. Odporno$é¢ na udary mechaniczne. Urzadzenia
telemechaniki powinny by¢ odporne na udary mecha-
niczne odwzorowane udarami wielokrotnymi préby Eb
wg PN-73/E-04550/05. Parametry udarOw — wg nor-
my przedmiotowe].

2.6.7. Wytrzymatos¢ na udary mechaniczne. Urzgdze-
nia telemechaniki w opakowaniu transportowym po-
winny by¢ wytrzymate na udary mechaniczne odwzoro-
wane udarami wielokrotnymi proby Eb wg PN-73/
E-04550/05 dziatajgcymi wzdluz trzech prostopadtych
osi opakowania i charakteryzujagcymi sig:

— przy$pieszeniem szczytowym udaru 98 m/s?,

— czasem trwania udaru 16 ms,

— liczbg udardéw dla kazdego kierunku 1000 *£10.

2.6.8. Wytrzymatos¢ na wvpadki i przywrécenia oraz
spadki swobodne. Urzadzenia telemechaniki powinny
byé wytrzvmale na upadki, przewrdcenia i spadki swo-
bodne odwzorowywane préobami Ec i Ed wg PN-73/
E-04550/05. Parametry narazeit — wg norm przedmio-
towych.

2.6.9. Stopien ochrony urzadzen telemechaniki przed
dotknigciem cze$ci ruchowych lub bedacych pod na-
pi¢ciem, przedostawaniem si¢ cial stalych oraz wody
nie powinien by¢ nizszy od P41 lub IPS1 {wg PN-79/
E-08106).

2.6.10. Odpornos¢ urzadzen telemechaniki na oddzia-
tywanie zewnetrznych pol magnetycznych statych i/lub
zmiennych o czgstotliwodci sieciowe] i nat¢zeniu w prze-
dziale od 0 do 400 A/m wg PN-80/M-42020 p. 2.3.12.

2.6.11. Odpornos¢ na zmiany parametréow zasilania.
Urzadzenia telemechaniki powinny by¢ odporne na
zmiany parametrow zasilania zgodnie z PN-80/M-42020
p. 2.3.13, a mianowicie: 3 3

— napigcie stale 24 i 48 V -15% +10% przy dopusz-
czalnej wartoSci migdzyszczytowey sktadowej zmien-
nej 5%,

— napigcie przemienne 220 V -15% +10% przy do-
puszczalne) wartosci wspolczynnika wyzszych harmo-
nicznych 5% i zmianach czestotliwosci sieci 50 Hz 2 Hz.

3. PAKOWANIE, PRZECHOWYWANIE
I TRANSPORT

Pakowanic. przechowywanie 1

PN-81/M-42009.

transport — wg

KONILEC

Informacje dodatkowe
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INFORMACJE DODATKOWE

1. Instytucja mowelizwjgca morm¢ — Instytut Energetyki w War-
szawic — Osrodek Normalizacji.

2. Istotne zmismy w stosusku do BN-73/3292-81

a) wprowadzono wymagania ogéine dotyczace urzgdzen telcme-
chaniki oraz sygnaléw wejSciowych i wyjsciowych,

b) wprowadzono ogbine wymagania konstrukcyjne i §érodowisko-
we,

c) rozszerzono wymagania dotyczjce telesygnalizacj i tclestero—
wania,

d) rozszerzono typoszereg zakreséw dla pomiarébw mocy i pra-
déw oraz przyjgto zakresy odchylei od wartoéci znamionowej dla
pomiaréw napig¢cia zgodnie z PN-75/E-02200.

3. Normy zwigzame
PN-75/E-02200 Mierniki elektryczne wskazéwkowe tablicowe. Za-

kresy pomiaréw i wskazah, prady i napi¢cia znamionowe
PN-73/E-04550/05 Wyroby elektrotechniczne. Préby $rodowiskowe.

Proba E — udary mechaniczne
PN-73/E-04550/06 Wyroby clektrotechniczne. Préby Srodowiskowe

Proba Fc — wibracje sinusoidalne
PN-77/E~06520 Elektryczne analogowe przetworniki

wielkosci elektrycznych. Wymagania i badania

pomiarowe

PN-79/E-08106 Obl;dowy urzgdzenh elektrotechnicznych. Stopnie
ochrony. Podzial, wymagania i badania

- PN-81/M-42009 Automatyka i pomiary przemystowe. Pakowanie,

przechowywanie i transport urzgdzefi. Ogélne wymagania
PN-80/M-42020 Automatyka i pomiary przemystowe. Urzadzenia.
Ogodlne wymagania i badania '
PN-84/T-06500/05 Elektroniczne przyrzady pomiarowe. Wymagania
i badania dotyczgce bezpieczefistwa obstugi
4. Zalecenia mipdzynarodowe
IEC TC 57 (Central Office) 21 November 1983 Telecontrol, telepro-
tection and associated telecommunication for electric power sys-
tems
- Draft: Telecontrol equipment and systems
part 1: General principles
IEC TC 57 (Secretariat) 48 April 1982 Telccontrol teleprotection and
associated telecommunications for electric power systems.
Draft: Telecontrol equipment and systems
part 3. Interfaces

5. Autor projektu mormy — inz. Andrzej Gorski — Instytut Auto-
matyki Systembéw Energetycznych we Wroctawiu. ‘



