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ПРибОРы для иНдиКАции и УПРВлЕНия ЗАдВижКАМи ПКП1

ТУ 4389-001-46526536-05
Сертификат соответствия № 03 .009 .0494

Бесплатно: ОРС-сервер
библиотеки WIN DLL

Устройство управления и защиты  
электропривода задвижки  
без применения концевых выключателей

ОВЕН ПКП1

 z АВТомАТиЧеСКАя оСТАНоВКА ЭлеКТроприВоДА 
при достижении задвижкой крайнего положения 
без применения концевых выключателей .
 z КоНТролЬ положеНия зАДВижКи: 

 • в пКп1Т – по вре ме ни ее пере ме ще ния и то ку, по
треб ля е мо му электродвигателем;

 • в пКп1и – по числу оборотов вала и периоду следо
вания импульсов, поступающих с датчика на валу 
задвижки .

 zиНДиКАция текущего положения задвижки в про
центах .
 z КоНфигурироВАНие НА пК или с лицевой панели 
прибора .
 z ВыКлюЧеНие упрАВлеНия приВоДом с выдачей 
сигнала «Авария» при заклинивании задвижек или 
проскальзывании механизмов электропривода .
 z СохрАНеНие иНформАции о положеНии зА-
ДВижКи при обесточивании .
 z региСТрАция положеНия зАДВижКи при уста
новке модуля с токовым выходом 4 . . .20 мА или  
региСТрАция положеНия зАДВижКи и упрАВле-
Ние приВоДом по интерфейсу RS485 .

Применяется для управления задвижками и затворами (в частности, 
в системе «Водоканал») и защиты их механизмов и электро приводов 
при заклинивании без применения концевых выключателей

фУНКцИОНАЛьНАя СхЕМА ПРИБОРА
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Вхо ды для управления задвижкой и контроля ее по ло же ния
Опе ра тор мо жет уп рав лять по ло же ни ем за движ ки:

 • дис тан ци он но с пуль та уп рав ле ния с по мо щью кно пок, под клю чае мых ко вхо дам 1...3 
при бо ра: «От крыть», «За крыть», «Стоп»;

 • с помощью кно пок, рас по ло жен ных на ли це вой па не ли при бо ра.

ПКП1Т. Для кон тро ля то ка, по треб ля е мо го элек т ро при во дом за движ ки, ис поль зу ет ся 
стан дарт ный из ме ри тель ный транс фор ма тор то ка, на при мер, Т-0, 66-УЗ, под клю ча е мый 
ко вхо ду 4.

ПКП1И. Ко вхо ду 4 под клю ча ет ся дат чик им пуль сов, ус та нов лен ный на ва лу за движ ки:
 • гер кон;
 • дат чик Хол ла;
 • ак тив ный дат чик (ин дук тив ный, ем ко ст ный, оп ти че с кий).

Ав то ма ти че с кая ос та нов ка эле к т ро-
при во да при достиже нии за движ-
кой конце во го по ло же ния
Блок управления (БУ) ПКП1 поз во ля ет ав то ма ти-
че с ки от клю чать эле к т ро дви га тель при до сти же-
нии за движ кой край не го (кон це во го) по ло же ния 
без при ме не ния кон це вых  вы клю ча те лей.
ПКП1Т. При  по ступ ле нии внеш не го сиг на ла на 
от кры тие или за кры тие за движ ки БУ от сле жи ва ет 
зна че ние си лы то ка с транс фор ма то ра то ка и вре-
мя, от счи ты ва е мое тай ме ром. На вре мя пу с ко во-
го мо мен та сиг нал, по сту па ю щий с  транс фор ма-
то ра, бло ком уп рав ле ния иг но ри ру ет ся. 
Оп ре де ле ние кон це во го по ло же ния мо жет 
осу ществ лять ся од ним из трех спо со бов:

 • зна че ние то ка до стиг ло за дан но го (па ра метр 
СurA) и вре мя, от счи тан ное тай ме ром, на хо дит-

ся в ус та нов лен ном ин тер ва ле (IntL...IntH), как 
при за кры тии, так и при от кры тии за движ ки;

 • то же при за кры тии за движ ки, а при от кры тии 
по ис те че нии за дан но го вре ме ни (IntС);

 • при от кры тии и  при за кры тии по ис те че нии 
за дан но го вре ме ни.

Два пер вых спо со ба оп ре де ле ния кон це во го 
по ло же ния поз во ля ют плот но за кры вать за движ-
ку, оп ре де лять от кры тое по ло же ние в за ви си мо с-
ти от ее кон ст рук тив ных осо бен но с тей. Тре тий 
спо соб поз во ля ет уп рав лять не ко то ры ми ти па ми 
за дви жек, не  до пу с ка ю щих ме ха ни че с ких пе ре-
гру зок в кон це вых по ло же ни ях.
ПКП1 сиг на ли зи ру ет о  до стиг ну том за движ кой 
кон це вом по ло же нии, вклю чая ре ле 4, ес ли 
за движ ка за кры та, или ре ле 5, ес ли она от кры та. 
Ре ле 1 или 2 при этом вы клю ча ет ся.

ПКП1И. Оп ре де ле ние кон це вых по ло же ний про-
ис хо дит ана ло гич ным об ра зом, но БУ от сле жи ва-
ет зна че ние пе ри о да сле до ва ния им пуль сов, 
по сту па ю щих от дат чи ка, и их чис ло. 

Ава рий ное от клю че ние элек т ро дви-
га те ля
Блок уп рав ле ния ПКП1 оп ре де ля ет ава рий ную 
си ту а цию, при этом выклю ча ет уп рав ле ние при во-
дом, вклю ча ет ре ле «Ава рия» и ми га ние ин ди ка то-
ра при:

 • за кли ни ва нии за движ ки в  про цес се дви же-
ния;

 • про скаль зы ва нии ва ла при во да или дру гих 
ме ха низ мов.

ПРОТОКОЛ
ПЕРЕДАЧИ ДАННЫХ

ModBus
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КОНТРОльНО-иЗМЕРиТЕльНыЕ ПРибОРыПКП1
Кон троль и ин ди ка ция текуще го 
по ло же ния задвиж ки
В на ча ле ра бо ты ПКП1 за пу с ка ет тай мер, от счи ты-
ва ю щий вре мя дви же ния за движ ки и  вы чис ля ет 
про цент ее от кры тия.
Лю бой из этих двух па ра ме т ров (вре мя дви же ния 
или про цент ок ры тия за движ ки) мож но вы ве с ти 
на ин ди ка тор при бо ра.

Вы хо ды
ПКП1 име ет два вы ход ных ре ле для управ ле ния 
за движ кой (ре ле 1 и  2), два ре ле для ими та ции 
кон це вых вы клю ча те лей (ре ле 4 и 5) и ре ле 3 для 
ава рий ной сиг на ли за ции.
Кро ме то го, в ПКП1 по же ла нию за каз чи ка мо жет 
быть ус та нов лен мо дуль, фор ми ру ю щий уни фи-
ци ро ван ный то ко вый сиг нал 4...20 мА, про пор ци-
о наль ный сте пе ни от кры тия за движ ки.

На ст рой ка на объ ек те. Програм ми-
ро ва ние
Для на ст рой ки при бо ра на объ ек те за да ют спо-
соб оп ре де ле ния кон це вых по ло же ний и  вре-
мен ные па ра ме т ры хо да за движ ки. Зная ра бо чий 
ток дви га те ля эле к т ро при во да, не об хо ди мо 
за дать па ра ме т ры за щит но го от клю че ния. 
За дан ные па ра ме т ры со хра ня ют ся в энер го не за-
ви си мой па мя ти при бо ра и ос та ют ся не из мен ны-
ми при вы клю че нии пи та ния. 
Про грам ми ро ва ние при бо ра осу ще ств ля ет ся кноп-
ка ми, рас по ло жен ны ми на пе ред ней па не ли. Для 
пре дот вра ще ния не санк ци о ни ро ван но го до сту па 
к из ме не нию па ра ме т ров ус та нов ле на за щи та.

Интерфейс RS-485
В ПКП1 установлен модуль интерфейса RS-485, 
организованный по стандартному протоколу 
ОВЕН, ModBUS. Интерфейс RS-485 позволяет:

 • конфигурировать прибор на ПК 
(программа-конфигуратор  предоставляется 
бесплатно);

 • передавать в сеть текущие значения положе-
ния задвижки, а также любых программируе-
мых параметров.

Подключение ПКП1 к ПК производится через 
адаптер ОВЕН АС3-М или АС4.
При интеграции ПКП1 в АСУ ТП в качестве про-
граммного обеспечения можно использовать 
SCADA-систему Owen Process Manager или 
какую-либо другую программу. 
Компания ОВЕН бесплатно предоставляет для 
ПКП1:

 • OPC-сервер для подключения прибора 
к любой SCADA-системе или другой програм-
ме, поддерживающей OPC-технологию;

 • библиотеки WIN DLL для быстрого написания 
драйверов.

4разрядный цифровой индикатор 
в режиме РАБОТА отображает:
— время, отсчитываемое таймером;
— ток, измеряемый в цепи питания   

привода;
— процент открытия задвижки.
В режиме ПРОГРАММИРОВАНИЕ отображает 
значения параметров.

Четыре кнопки предназначены для 
программирования прибора, а три из них 
при работе могут выполнять функции  
управления приводом: 

 — закрыть,  — открыть,  — стоп.

 – вход в режим «ПРОГРАММИРОВАНИЕ»

Два светодиода «ДВИЖЕНИЕ» 
красного цвета показывают направление перемещения 
задвижки.
Светодиоды «ЗАКР.» и «ОТКР.» зеленого цвета пока-
зывают, что задвижка достигла концевого положения.
Индикатор «Авария» сигнализирует об аварийной бло-
кировке управлением задвижки.
Индикатор «Перегруз» сигнализирует об аварийной 
ситуации «Перегрузка».
Индикатор «Скольжен» сигнализирует об аварийной 
ситуации «Скольжение».
Индикатор «ДУ»:
– постоянно светит – текущий режим управления – ДУ;
– постоянно погашен – текущий режим управления – РУ;
– мигает – прибор находится в режиме «Калибровка».

ЭЛЕМЕНТы ИНДИКАцИИ И УПРАВЛЕНИя

ПРОГРАММИРУЕМыЕ ПАРАМЕТРы
Назначение Тип Диапазон Адрес

Modbus
Имя

ОВЕН/hash
Завод. 
настр. Примечание

Holding Registers (чтение/запись. Modbus: функция 0х03 / функция 0x06, 0х10)
Группа CinP
Длительность 
пускового 
момента

WORD
2 байта

от 100 
до 30000 0x0000 intS

0x0EDB 2500 
Определяется в ходе 
калибровки,
мc, шаг – 0,1 c

Порог 
срабатывания 
защиты по току 
перегрузки

WORD от 0 до 
65530 0x0001 CurA

0xD1E4 10000
Определяется в ходе 
калибровки,
мА, шаг – 0,01 мА

Группа Cinn

Время полного 
хода задвижки WORD от 0 до 

36000 0x0002 innC
0x7DBE 1200

Определяется в ходе 
калибровки
ед . мл . р . = 0,1 c

Минимальное 
время WORD от 0 до 

36000 0x0003 innL
0x89F0 1190

Определяется в ходе 
калибровки
ед . мл . р . = 0,1c . 
TMin=TNumb–1 с .

Максимальное 
время WORD от 0 до 

36000 0x0004 innH
0x5FED 1250

Определяется в ходе 
калибровки,
ед . мл . р . = 0,1c . 
TMax=TNumb+5 с

Точность 
отображения 
времени хода 
задвижки2

WORD от 0 до 1 0x0005 tdii
0x6C24 1

Определяется в ходе 
калибровки .
Задает положение 
десятичной точки 
при отображении 
на ЦИ времени хода 
задвижки:
0 – 0597 с; 
1 – 597,4 с

Группа ALr
Время 
задержки 
срабатывания 
защитного 
отключения

WORD от 100 до 
25000 0x0006 intA

0xDCB9 2000 мс,
шаг – 0,1 c

Время запрета 
реверсивного 
включения

WORD от 100 до 
20000 0x0007 Intr

0x0B9A 2000 мс,
шаг – 0,1 c

Ограничение 
хода задвижки 
на открытие

WORD от 0 до 
36000 0x0008 StoP

0xBE37 0

время до полного 
открытия
ед . мл . р . = 0,1 c .
0 – нет ограничения

Группа oPEr

Режим дожатия 
в концевых 
положениях

WORD от 0 до 2 0x0009 PrES*
0x2927 0

0 – с дожатием в обоих 
конечных положениях, 
1 – с дожатием  при 
закрытии,
2 – без дожатия

Тип управления 
прибором WORD от 0 до 7 0x000A ConS*

0xD4CB 1

     МУ / ДУ 
0 – [–] / [А],
1 – [А] / [А],
2 – [А] / [Б],
3 – [Б] / [Б],
4 – [Б] / [В],
5 – [Б] / [Г],
6 – [Д] / [–],
7 – [Д] / [–] .
Для режимов 0, 4, 5, 6, 
7 переключение МУ/ДУ 
запрещено

Значение, 
выводимое 
на ЦИ

WORD от 0 до 2 0x000B indi*
0x8CA7 0

0 – процент открытия 
задвижки,
1 – время от закрытия,
2 – значение тока в 
цепи привода

Код 
коэффициента 
трансформации

WORD от 0 до 10 0x000C trSC*
0x1075 0

Используется 
для определения 
значения тока в 
обмотке двигателя 
привода, зависит 
от характеристик 
трансформатора:
I≈UADC*TransCoeff .
0 = 1; 1 = 2; 2 = 4; 3 = 
6; 4=10; 5=15; 6=20; 
7=30; 8 = 40; 9=60; 
10=80
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ПКП1

Режим 
коррекции 
времени хода 
после останова

WORD от 0 до 1 0x000D PCnt*
0x1075 0

0 – коррекция 
запрещена,
1 – разрешена 
(значение времени 
задано в intP)

Коррекция 
времени хода 
после останова 
задвижки

WORD от 100 до 
20000 0x000E intP

0xA73F 100

Корректирует 
значение времени 
хода после останова 
привода (движение по 
инерции), 
при intP = 1: 
dTME=dTME±intP,
мс, шаг – 0,1 c

Группа Cur
Коррекция 
нижней 
границы 
выходного тока 
(4 мА)

WORD от 0 до 1022 0x000F CurL
0xAB8A 0 Для прибора с токовым 

выходом

Коррекция 
верхней 
границы 
выходного тока 
(20 мА)

WORD от 1 до 1023 0x0010 CurH
0x7D97 1023 Для прибора с токовым 

выходом

Группа rS

Скорость 
обмена

WORD
(2 

байта)
от 0 до 8 0x0011 bPS*

0xB760 2

0 = 2,4 kbps;
1 = 4,8 kbps; 
2 = 9,6 kbps;
3 = 14,4 kbps;
4 = 19,2 kbps;
5 = 28,8 kbps; 
6 = 38,4 kbps;
7 = 57,6 kbps;
8 = 115,2 kbps

Длина слова 
данных1 WORD от 0 до 1 0x0012 LEn*

0x523F 1 0 – 7 бит,
1 – 8 бит

Четность1 WORD от 0 до 2 0x0013 PrtY*
0xE8C4 0

0 – PARITY_NO, 
1 – PARITY_EVEN, 
2 – PARITY_ODD

1 – не поддерживаются конфигурации сетевых настроек с сочетаниями параметров:
– Len = 0, PrtY = 0, Sbit = 0;
– Len = 1, PrtY = 1, Sbit = 1;
– Len = 1, PrtY = 2, Sbit = 1 .
2 – вспомогательный параметр, значение 1 применяется только при innC < 10000 .
* –  для протокола ОВЕН параметры имеют длину 1 байт .
** – ДУ – по внешним сигналам управления; «местное» – управление с клавиатуры или по RS-485 .

ТЕхНИчЕСКИЕ хАРАКТЕРИСТИКИ

СхЕМы ПОДКЛючЕНИя

УСЛОВИя ЭКСПЛУАТАцИИ

ОБОзНАчЕНИЕ ПРИ зАКАзЕ

Параметр Значение
Питание

Напряжение питания переменного тока с частотой 47-63 Гц
Напряжение питания постоянного тока

от 90 до 264 В
от 20 до 34 В

Входы управления
Количество входов управления
Минимальная длительность сигналов управления

3
0,1 с

Вход для трансформатора тока
Максимально допустимый входной ток 2 А
Характеристики прибора
Количество разрядов цифрового индикатора
Число способов определения концевого положения задвижки

4
3

Встроенные выходные реле
Максимальный ток, коммутируемый контактами реле
– управления исполнительными устройствами
– управления устройствами сигнализации

10 А (~220 В, cos φ >0,4)
3 А (~120В,cos φ >0,4), 

=28В
Интерфейс RS-485

Скорость обмена от 2400 до115200 бит/с
Длина линии связи до 1000 м
Токовый выход
Значение тока, соответствующее закрытому положению 4 мА
Значение тока, соответствующее открытому положению 20 мА
Длина линии связи до 100 м
Питание токовой петли внешнее от 10 до 30 В
Характеристики корпусов (габаритные размеры и степень защиты):
 – настенный Н 130×105×65 мм, IP44
 – щитовой Щ1 96×96×70 мм, IP54*

* со стороны передней панели

Температура окружающего воздуха от  минус 20 до 70 °С
Относительная влажность воздуха (при температуре 35 °С) не более 80 %
Атмосферное давление от 86 до 106,7 кПа

Тип корпуса:
Н —  настенный, 130х105х65 мм, IP44
Щ1 — щитовой, 96х96х70 мм, IP54 со стор. передней панели

Дополнительный выход:
I — цифроаналоговый преобразователь «параметр-ток от 4 до 20 мА»

ПКП1ХХ.Х
Тип датчика:
Т —  трансформатор тока
И — датчик импульсов

КОМПЛЕКТНОСТь
 z  прибор пКп1 .
 z  Комплект крепежных элементов (Н или щ, в зависимости 

от типа корпуса) .
 z  паспорт и руководство по эксплуатации .
 z  гарантийный талон .

ПРибОРы для иНдиКАции и УПРВлЕНия ЗАдВижКАМи


