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Nom_1 module O.N.L.
Nom 2 module AWALI
Nom_ 3 module G1/DX/DGP 10

CF_VMAX
CF_VMIN
CF_VNOM
LO_DEM
LO_P
LO_RABT
PN_ADIT
PN_DER
PN_EMAX
PN _EMIN
PN G

PN _GP
PN_ILM
PN _LCMH
PN _LCML
PN N
PN_OSP
PN_PDIT
PN_RTA
PN_TD
PN _TN
PU_BTLW
PU_LW
PU_TDLW
RES GLI
RES_REF
S1 _BP
S1 BT
S1I N

sl TCF
S1_TD
S1_TD2
S1_TN
S2_BP
S2_BT
S2 N
S2_TCF
S2_TD
S2_TD2
S2_TN
S3_BP
S3_BT
S3 N
S3_TCF
S3_TD
S3_TD2
S3 TN
S4_BP
S4 BT
S4 N
S4_TCF

Valeur maximale de la consigne vitesse %9.3f 1.100000
Valeur minimale de la consigne vitesse %9.3f 0.900000
Valeur de la consigne interne %9.3f 1.000000

Limiteur d'ouverture au démarrage %9.3f 0.120000

Limiteur programmé 3%9.3f 1.000000

Limiteur d'ouverture de rabattement %9.3f 0.110000
Amplitude de 1l'effet DITHER %9.3f 0.100000

Seuil de prise en compte de la dérivée position %9.3f 0.000000
Valeur maximale de 1l'excursion distributeur %9.3f 1.000000
Valeur minimale de l'excursion distributeur %9.3f 0.000000
Gain proportionnel étage 1 %9.3f 6.000000

Gain proportionnel étage 2 %9.3f 1.000000

Limitation de l'intégrateur %9.3f 0.050000

Limiteur haut de la commande actionneur %9.3f 0.500000
Limiteur bas de la commande actionneur %9.3f 0.000000

Gain de l'action dérivée %9.3f 5.000000

Position d'équilibre du distributeur $%9.3f 0.000000
Périodicité de 1'effet DITHER %9.3f 0.025000

Correction de tendance actionneur %9.3f 0.200000

Temps d'intégration %9.3f 5.000000

Constante de temps du dérivateur %9.3f 0.100000

Gain proportionnel (Limiteur puissance) $%9.3f 1.000000
Consigne de limitation en puissance %9.3f 1.000000

Temps d'intégration (Limiteur puissance) %9.3f 5.000000
Glissement réseau %9.3f 0.000000

Fréquence réseau %9.3f 50.000000

Statisme permanent de la boucle fréquence %9.3f 0.040000
Statisme transitoire de la boucle fréquence %9.3f 1.000000
Coefficient d'efficacité de l'accélérométre %9.3f 10.000000
Accélération maximale normalisée %9.3f 60.000000

Temps d'intégration 1 (boucle de fréquence) %9.3f 6.000000
Temps d'intégration 2 (boucle de fréquence) %9.3f 100.000000
Constante de temps de l'accélérometre %9.3f 0.800000
Statisme permanent de la boucle fréquence %9.3f 0.000000
Statisme transitoire de la boucle fréquence %9.3f 0.500000
Coefficient d'efficacité de l'accélérometre %9.3f 10.000000
Accélération maximale normalisée %9.3f 300.000000

Temps d'intégration 1 (boucle de fréquence) %9.3f 5.000000
Temps d'intégration 2 (boucle de fréquence) %9.3f 100.000000
Constante de temps de l'accélérométre %$9.3f 0.500000
Statisme permanent de la boucle fréquence %9.3f 0.000000
Statisme transitoire de la boucle fréquence %9.3f 0.500000
Coefficient d'efficacité de l'accéléroméetre %$9.3f 10.000000
Accélération maximale normalisée %9.3f 60.000000

Temps d'intégration 1 (boucle de fréquence) %9.3f 5.000000
Temps d'intégration 2 (boucle de fréquence) %9.3f 100.000000
Constante de temps de l'accélérometre %$9.3f 0.500000
Statisme permanent de la boucle fréquence %9.3f 0.000000
Statisme transitoire de la boucle fréquence %9.3f 0.500000
Coefficient d'efficacité de l'accélérométre %9.3f 10.000000
Accélération maximale normalisée %9.3f 300.000000



54 TD Temps d'intégration 1 (boucle de fréquence) %9.3f 5.000000
S4_TD2 Temps d'intégration 2 (boucle de fréquence) %9.3f 1.000000
S4 TN Constante de temps de l'accélérometre %9.3f 0.001000
S5_TCF Accélération maximale en mode manuel %9.3f 15.000000
SY_EAZK Constante de temps du filtre niveau %9.3f 10.000000
SY_EA40 Mise a échelle de EANA4 mini %9.3f 0.000000

SY_EA41 Mise a échelle de EANA4 maxi %9.3f 1.000000

SY_EASK Constante de temps du filtre EANAS %9.3f 1.000000

SY PSEU Seuil
SY PTM Temps
SY PTR Temps
SY ST1S Seuil
SY ST2s Seuil
SY ST3S Seuil
VT DER Seuil
VT INT1 Prise
0.050000

VT INTZ2 Prise
1.000000

VT PID Seuil

de
de
de
de
de
de
de
en

en

de

détection de discordance %9.3f 0.050000

manoeuvre maximum %9.3f 30.000000

retard pour la poursuite servomoteur %9.3f 0.200000
détection de STOR 1 %9.3f 0.800000

détection de STOR 2 %9.3f 1.000000

détection de STOR 3 %9.3f 0.000000

prise en compte de l'accélérométre %9.3f 0.001000
compte de l'intégrateur vitesse a l'ouverture %9.3f

compte de l'intégrateur vitesse & la fermeture %9.3f -

marche en régulation PID %9.3f 0.990000

VI_REF Freéquence de référence du tachymétre %9.2f 50.000000
VT_S02 Seuil de vitesse vt_syn %9.3f 0.000000

VI _SRA Seuil de vitesse de rabattement %9.3f 0.800000
VT_SYN Synchronisation du tachymétre %9.0f 0.000000

VT_TDEM Temporisation au démarrage %9.0f 0.000000



Nom 1 module O.N.L.

Nom 2 module AWALI
Nom 3 _module G1/I1/DIP P11
CG_PPl Consigne de pré positionnement 1 %9.3f 0.000000

CG_PPZ Consigne de pré positionnement 2 %9.3f 0.000000

CG_OFS Deéecalage de pré positionnement 2 %9.3f 0.000000

LO_TIM Accélération maximale du limiteur +/- %9.3f 60.000000

PN_ADIT Amplitude de l'effet DITHER %9.3f 0.100000

PN_DER Seuil de prise en compte de la derivée position %$9.3f 0.000000
PN_EMAX Valeur maximale de l'excursion distributeur %9.3f 1.000000
PN_EMIN Valeur minimale de 1l'excursion distributeur %9.3f 0.000000

PN G Gain proportionnel étage 1 %$9.3f §.000000

PN GP Gain proportionnel étage 2 %9.3f 1.000000

PN_ILM Limitation de 1'intégrateur %9.3f 0.050000

haut de la commande actionneur $9.3f 0.500000

PN _LCMH Limiteur
PN_LCML Limiteur

SY PSEU Seuil
SY PTM Temps
SY PTR Temps
SY ST1S Seuil
SY ST2S Seuil
SY ST35 Seuil
VT_INT1 Prise
0.050000

VT INTZ2 Prise
1.000000

VT_S02 Seuil

de
de
de
de
de
de
en

en

bas de la commande actionneur %9.3f 0.000000
PN N Gain de l'action dérivée $9.3f 5.000000

PN_OSP Position d'équilibre du distributeur %9.3f 0.500000
PN_PDIT Périodicité de 1l'effet DITHER %9.3f 0.025000

PN_RTA Correction de tendance actionneur %$9.3f 0.200000

PN_TD  Temps d'intégration %9.3f 2.000000

PN_TN  Constante de temps du dérivateur %$9.3f 0.100000
SY_EAZK Constante de temps du filtre niveau %9.3f 1.000000
SY_EA40 Mise a échelle de EANA4 mini %9.3f 0.000000

SY_EA4l Mise a échelle de EANA4 maxi %9.3f 1.000000

SY_EASK Constante de temps du filtre EANAS5 %9.3f 1.000000
détection de discordance %9.3f 0.050000
manceuvre maximum %9.3f 40.000000

retard pour la poursuite servomoteur %9.3f 0.200000
détection de STOR 1 %9.3f 0.900000

détection de STOR 2 $9.3f 0.000000

détection de STOR 3 %9.3f 0.000000

compte de

compte de

l'intégrateur vitesse & l'ouverture %9.3f

l'intégrateur vitesse a la fermeture %9.3f -

de vitesse vt_syn %9.3f 0.000000
VT_SYN Synchronisation du tachymétre %9.0f 0.000000



Nom_ 1 module O.N.L.

Nom_2 module AWALI

Nom 3 module G1/I2/DIP P12

CG_PPl Consigne de pré positionnement 1 %$9.3f 0.000000

CG_PP2 Consigne de pré positionnement 2 $9.3f 0.000000

CG_OFS Décalage de pré positionnement 2 $9.3f 0.000000

LO_TIM Accélération maximale du limiteur +/- $9.3f 60.000000

PN_ADIT Amplitude de l'effet DITHER %9.3f 0.100000

PN_DER Seuil de prise en compte de la derivée position %9.3f 0.000000
PN_EMAX Valeur maximale de l'excursion distributeur %9.3f 1.000000
PN_EMIN Valeur minimale de 1l'excursion distributeur %9.3f 0.000000

PN G Gain proportionnel étage 1 %9.3f 8.000000

PN GP Gain proportionnel étage 2 %9.3f 1.000000

PN_TILM Limitation de l'intégrateur %9.3f 0.050000

PN_LCMH Limiteur
PN_LCML Limiteur
PN N Gain de l'action dérivée %9.3f 5.000000

PN_OSP Position d'équilibre du distributeur %9.3f 0.500000
PN_PDIT Périodicité de l'effet DITHER %9.3f 0.025000

PN_RTA Correction de tendance actionneur %9.3f 0.200000
PN_TD Temps d'intégration %9.3f 2.000000

PN_TN  Constante de temps du dérivateur %9.3f 0.100000
SY_EA2K Constante de temps du filtre niveau %9.3f 1.000000
SY_EA40 Mise a échelle de EANA4 mini $9.3f 0.000000

SY_EA4]1 Mise a échelle de EANA4 maxi %9.3f 1.000000

SY_EASK Constante de temps du filtre EANA5 %9.3f 1.000000

SY PSEU Seuil
SY PTM Temps
SY PTR Temps
SY ST1S Seuil
SY ST2S Seuil
SY ST3S Seuil
VT_INT1 Prise
0.050000

VT_INT2 Prise
1.000000

VT_S02 Seuil

de
de
de
de
de
de
en

en

de

haut de la commande actionneur %$9.3f 0.500000
bas de la commande actionneur %9.3f 0.000000

détection de discordance $9.3f 0.050000

manoeuvre maximum %9.3f 40.000000

retard pour la poursuite servomoteur %9.3f 0.200000
détection de STOR 1 %9.3f 0.900000

détection de STOR 2 %9.3f 0.000000

détection de STOR 3 %9.3f 0.000000

compte de l'intégrateur vitesse a l'ouverture %9.3f

compte de l'intégrateur vitesse a la fermeture %9.3f -

vitesse vt_syn %9.3f 0.000000

VT_SYN Synchronisation du tachymétre %9.0f 0.000000



Nom_1 module O.N.L.

Nom_ 2 module AWALI

Nom 3 module G1/I3/DIP P13

Consigne de pré positionnement 1 %9.3f 0.000000
Consigne de pré positionnement 2 %9.3f 0.000000
Décalage de pré positionnement 2 %9.3f 0.000000
Accélération maximale du limiteur +/- %9.3f 60.000000
Amplitude de l'effet DITHER %9.3f 0.100000

CG_PP1
CG_PP2
CG_OFS
LO_TIM
PN_ADIT
PN_DER
PN_EMAX
PN_EMIN
PN G

PN GP
PN_ILM
PN_LCMH
PN_LCML
PN N
PN_OSP
PN _PDIT
PN _RTA
PN_TD
PN_TN
SY EAZK
SY EA40
SY EA41
SY EASK
SY PSEU
SY PTM
SY PTR
SY ST1S
B¢ 9728
8Y ST3%
VT_INT1
0.050000
VT_INT2

1.000000

VT_S02

Seuil

de prise en compte de la derivée position %9.3f 0.000000

Valeur maximale de l'excursion distributeur $9.3f 1.000000
Valeur minimale de l'excursion distributeur %9.3f 0.000000
Gain proportionnel étage 1 %9.3f 8.000000

Gain proportionnel étage 2 $9.3f 1.000000

Limitation de l'intégrateur $9.3f 0.050000

Limiteur haut de la commande actionneur %9.3f 0.500000
Limiteur bas de la commande actionneur %9.3f 0.000000
Gain de l'action dérivée %29.3f 5.000000

Position d'équilibre du distributeur %9.3f 0.500000
Périodicité de l1l'effet DITHER %9.3f 0.025000

Correction de tendance actionneur %9.3f 0.200000

Temps

d'intégration %9.3f 2.000000

Constante de temps du dérivateur %9.3f 0.100000
Constante de temps du filtre niveau $9.3f 1.000000
Mise a échelle de EANA4 mini %9.3f 0.000000

Mise a échelle de EANA4 maxi %9.3f 1.000000
Constante de temps du filtre EANAS5 %9.3f 1.000000

Seuil
Temps
Temps
Seuil
Seuil
Seuil
Prise

Prise

Seuil

de deétection de discordance $%9.3f 0.050000

de manoceuvre maximum %9.3f 40.000000

de retard pour la poursuite servomoteur %9.3f 0.200000
de détection de STOR 1 %9.3f 0.000000

de détection de STOR 2 %9.3f 0.000000

de détection de STOR 3 %9.3f 0.000000

en compte de l'intégrateur vitesse a 1'ouverture %9.3f

en compte de l'intégrateur vitesse a la fermeture %9.3f -

de vitesse vt_syn $9.3f 0.000000

VT_SYN Synchronisation du tachymétre %$9.0f 0.000000



Nom_1 module O.N.L
Nom_ 2 module AWALI

Nom 3 module G1/I4/DIP P14

CG_PPl Consigne de pré positionnement 1 %9.3f 0.000000

CG_PPZ2 Consigne de pré positionnement 2 %$9.3f 0.000000+

CG_OFS Décalage de pré positionnement 2 %9.3f 0.000000 »

LO_TIM Accélération maximale du limiteur +/- %9.3f 60.000000»
PN_ADIT Amplitude de 1l'effet DITHER %9.3f 0.100000 +

PN _DER Seuil de prise en compte de la derivée position $9.3f 0.000000 =
PN_EMAX Valeur maximale de 1l'excursion distributeur %9.3f 1.000000 -«
PN_EMIN Valeur minimale de 1l'excursion distributeur %9.3f 0.000000+
PN G Gain proporticnnel étage 1 %$9.3f 8.000000 ~»

PN_GP  Gain proportionnel étage 2 %9.3f 1.000000 ¢

PN_ILM Limitation de 1'intégrateur $9.3f 0.050000 7

PN_LCMH Limiteur haut de la commande actionneur %9.3f 0.500000+
PN_LCML Limiteur bas de la commande actionneur $%9.3f 0.000000+

PN N Gain de l'action dérivée %9.3f 5.000000 .

PN _OSP Position d'équilibre du distributeur %9.3f 0.500000+

PN_PDIT Périodicité de l'effet DITHER %9.3f 0.025000 »

PN_RTA Correction de tendance actionneur %9.3f 0.200000+

PN_TD  Temps d'intégration %9.3f 2.000000+

PN_TN  Constante de temps du dérivateur %$9.3f 0.100000 +

SY_EAZK Constante de temps du filtre niveau %9.3f 1.000000 »

SY EA40 Mise a échelle de EANA4 mini %9.3f 0.000000;

SY_EA41 Mise a échelle de EANA4 maxi %9.3f 1.000000 ~+

SY_EASK Constante de temps du filtre EANAS %9.3f 1.000000¢

SY_PSEU Seuil de détection de discordance %9.3f 0.050000~

SY_PTM Temps de manceuvre maximum %9.3f 40.000000,

SY PTR Temps de retard pour la poursuite servomoteur %9.3f 0.200000+
SY_ST1S Seuil de détection de STOR 1 %9.3f 0.000000 r

SY_ST2S Seuil de détection de STOR 2 %9.3f 0.000000+

SY_ST3S Seuil de détection de STOR 3 %9.3f 0.000000 »

VT_INT1 Prise en compte de l'intégrateur vitesse & 1l'ouverture %9.3f
0.050000

VT _INT2 Prise en compte de 1l'intégrateur vitesse & la fermeture %9.3f -
1.000000 ¢

VT_S02 Seuil de vitesse vt _syn %9.3f 0.000000 »

VT_SYN Synchronisation du tachymétre $9.0f 0.000000~



Nom 1 module O.N.L.

Nom 2 module AWALI

Nom 3 module G1/I5/DIP P15

Consigne de pré positionnement 1 %$9.3f 0.000000

Censigne de pré positionnement 2 $9.3f 0.000000+

Décalage de pré positionnement 2 %9.3f 0.000000 «

Accéleration maximale du limiteur +/- $9.3f 60.000000+
Amplitude de l'effet DITHER %9.3f 0.100000+

Seuil de prise en compte de la derivée position %9.3f 0.000000 «
Valeur maximale de l'excursion distributeur $%$9.3f 1.000000+
Valeur minimale de 1l'excursion distributeur $%$9.3f 0.000000+
Gain proportionnel étage 1 %9.3f 8.000000 -

Gain proportionnel étage 2 %$9.3f 1.000000 +

Limitation de 1l'intégrateur %9.3f 0.050000+

Limiteur
Limiteur
Gain de l'action dérivée %9.3f 5.000000

Position d'équilibre du distributeur %9.3f 0.500000¢
Périodicité de l'effet DITHER %9.3f 0.025000;
Correction de tendance actionneur %9.3f 0.200000~
Temps d'intégration %9.3f 2.000000+

Constante de temps du dérivateur $9.3f 0.100000+
Constante de temps du filtre niveau %9.3f 1.000000¢+
Mise a échelle de EANA4 mini %9.3f 0.000000¢

Mise a échelle de EANA4 maxi %9.3f 1.000000¢
Constante de temps du filtre EANA5 %9.3f 1.000000+

CG_PP1
CG_PP2
CG_OFS
LO TIM
PN_ADIT
PN_DER
PN_EMAX
PN_EMIN
PN G
PN_GP
PN _ILM
PN_LCMH
PN_LCML
PN N

PN _OSP
PN_PDIT
PN_RTA
PN_TD
PN_TN
SY EA2K
SY EA40
SY EA4l
SY EASK
SY PSEU
SY PTM
SY PTR
SY 8T1S
SY_ST2S
SY ST3s
VT_INT1

Seuil
Temps
Temps
Seuil
Seuil
Seuil
Prise

0.050000 «

VT _INT2

Prise

1.000000

VT 502
VT_SYN

Seuil

de
de
de
de
de
de
en

en

de

haut de la commande actionneur $%$9.3f 0.500000+
bas de la commande actionneur %$9.3f 0.000000 4

détection de discordance %9.3f 0.050000:

manoeuvre maximum %9.3f 40.000000+

retard pour la poursuite servomoteur %$9.3f 0.200000+
détection de STOR 1 %9.3f 0.000000 ¢

détection de STOR 2 %9.3f 0.000000 ;

détection de STOR 3 %$9.3f 0.000000+

compte de 1l'intégrateur vitesse & l'ouverture %9.3f

compte de l'intégrateur vitesse a la fermeture %9.3f -

vitesse vt_syn %9.3f 0.000000

Synchronisation du tachymetre %9.0f 0.000000,



