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ABSTRAK 

Cental Control Room (CCR) merupakan ruangan pengendali proses jarak jauh yang 

dikendalikan oleh operator khusus yang bertugas untuk mengendalikan, memantau, 

dan menjalankan seluruh proses operasional produksi dalam satu pabrik, serta CCR 

juga sebagai media komunikasi untuk memberikan informasi kepada karyawan 

yang bertugas dilapangan terkait dengan kondisi operasional pabrik. Saat ini proses 

pemantauan dan pengecekan status/kondisi sistem interlock dilakukan secara 

manual yaitu melakukan pencarian satu-persatu pada display monitor, sedangkan 

sistem interlock yang terpasang berjumlah ratusan sehingga membutuhkan waktu 

lebih dan memungkinkan terjadinya pengecekan berulang pada unit interlock yang 

sama. Bersasarkan hal tersebut munculah gagasan untuk membuat sistem overview 

monitoring critical interlock berbasis DCS (Distributed Control System) yang 

menampilkan status/kondisi dari sistem interlock secara kolektif pada satu display 

monitor. Total waktu tempuh pengecekan sistem interlock dengan jumlah sinyal 

interlock yang sama pada sistem monitoring sebelumnya adalah 24 menit dan pada 

sistem monitoring yang baru hanya membutuhkan waktu 5,24 detik. Selisih rata-

rata waktu yang dibutuhkan untuk melakukan pengecekan sistem interlock secara 

keseluruhan pada sistem monitring baru adalah 99,8 % lebih cepat dibandingkan 

dengan sistem monitoring yang lama. 

Kata Kunci : CCR, DCS, Sistem Interlock 
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ABSTRACT 

Cental Control Room (CCR) is a remote process control room controlled by a 

special operator whose job is to control, monitor and carry out all production 

operational processes in one factory, as well as CCR as a communication medium 

to provide information to employees on duty in the field related to factory 

operational conditions . Currently the process of monitoring and checking the 

status / condition of the systeminterlock done manually, namely searching one by 

one ondisplay monitor, while the systeminterlock There are hundreds installed, so 

it takes more time and allows repeated checks on the unitinterlock the same one. 

Based on this, the idea emerged to create a systemoverview monitoring critical 

interlock DCS-based (Distributed Control System) which displays the status / 

condition of the systeminterlock collectively at onedisplay monitors. Total travel 

time to check the interlock system with the same number of interlock signals on the 

systemmonitoring previously it was 24 minutes and on the new monitoring system 

it only takes 5.24 seconds. The difference in the average time required to check the 

interlock system as a whole on the new monitoring system is 99.8% faster than the 

old monitoring system. 

Keywords : CCR, DCS, Interlock System 
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BAB I  

PENDAHULUAN 

PT Solusi Bangun Indonesia Tbk adalah perusahaan yang mayoritas 

sahamnya dimiliki dan dikelola oleh PT Semen Indonesia Industri Bangunan 

(SIIB)-bagian dari Semen Indoneisa Group sebagai produsen semen terbesar di 

Indonesia dan Asia Tenggara. PT Solusi Bangun Indonesia Tbk menjalankan usaha 

yang terintegerasi dari semen, beton siap pakai, dan produksi agreget. PT Solusi 

Bangun Indonesia mengoperasikan empat pabrik semen di Narogong (Jawa Barat), 

Cilacap (Jawa Tengah), Tuban (Jawa Timur), dan Lhoknga (Aceh), dengan total 

kapasitas 14,8 juta ton semen per tahun[1]. Untuk meningkatkan kapasitas produksi 

semen setiap tahunnya, diperlukan kinerja dari peratalan yang maksimal dan juga 

pemeliharaan peralatan secara teratur atau terjadwal. PT Solusi Bangun Indonesia 

khususnya pabrik Tuban, secara garis besar memiliki tujuh area, yaitu : quarry, 

crusher, reclaimer, raw mill, kiln, finish mill, area finish mill, dan dispatch. Pada 

setiap area dapat di-monitoring dan dikendalikan oleh panel man dari Central 

Control Room (CCR). 

1.1 Latar Belakang  

Pada era perkembangan teknologi industri 4.0 mengambil alih hampir 

sebagain besar aktivitas perekonomian agar perusahaan mampu melakukan 

efisiensi dalam proses bisnis dan produksi yang berkualitas[2]. Salah satu 



2 

 

 

 

perushaan yang menerapkan tekonologi ini adalah perusahaan semen PT. 

Solusi Bangun Indoesia Tbk. Dalam proses produksinya PT. Solusi Bangun 

Indonesia menggunakan banyak equipment dan komponen pendukung yang 

dioperasikan oleh operator khusus didalam  Central Control Room (CCR). 

Central Control Room (CCR) adalah ruangan pengendali proses jarak 

jauh yang dikendalikan oleh operator khusus yang bertugas untuk 

mengendalikan, memantau, dan menjalankan seluruh proses produksi dalam 

satu pabrik, serta CCR juga digunakan sebagai media komunikasi untuk 

memberikan informasi kepada karyawan yang bertugas di lapangan terkait 

dengan kondisi aktivitas dari unit equipment proses produksi semen. PT 

Solusi Bangun Indonesia secara garis besar memiliki tujuh area proses 

produksi yang setiap areanya hanya ada satu petugas operator CCR dalam 

satu shiftnya. Salah satunya adalah proses produksi di area kiln Tuban II. 

Petugas operator Central Control Room membutuhkan tingkat 

kewaspadaan dan ketelitian yang tinggi dalam melakukan pengendalian dan 

monitoring proses, salah satunya adalah pengendalian dan monitoring 

parameter sistem interlock. Pada PT Solusi Bangun Indonesia, tercatat sejak 

tahun 2020 terdapat sebanyak 219 sinyal sistem interlock yang terpasang 

pada area proses kiln tuban II [3] 

Sistem interlock harus di cek dan dimonitor untuk mengetahui bahwa 

sistem interlock dalam kondisi masih pada setting-an awal atau sudah 

dilakukan perubahan setting pada sistem interlock. Proses pengecekan dan 

monitoring sistem interlock yang dilakukan oleh operator CCR saat ini adalah 

dengan melakukan pencarian satu persatu dari sistem interlock yang ada pada 

display  monitor CCR untuk memastikan kondisi atau status dari sistem 

interlock aktif atau telah dilakukan perubahan setting pada. Tetapi cara ini 

sangat kurang efisien dalam segi waktu dan tenaga karena sistem interlock 

yang terpasang sebanyak 219 sinyal untuk area kiln tuban II dan  operator 

membutuhkan waktu lebih dari 10 detik hanya untuk memastikan kondisi 



3 

 

 

 

atau status hanya untuk satu sinyal sistem interlock saja dengan 

memungkinkan terjadinya operator dapat melakukan pengecekan berulang 

pada sinyal sistem interlock yang sama. 

Berdasrkan hal diatas, penulis mengembangkan sebuah ide mengenai 

rancangan sistem overview monitoring  berbasis DCS (Distributed Control 

Sysytem) yang menampilkan kondisi atau status actual dari sistem interlock 

secara menyeluruh pada satu display monitor CCR khususnya area kiln , 

dengan harapan operator dapat lebih cepat untuk melakukan pengecekan dan 

identifikasi kondisi atau status dari unit sistem interlock tanpa harus 

melakukan secara manual dengan mengecek satu persatu. 

1.2 Rumusan Masalah 

Rumusan masalah dalam rancang bangun tugas akhir ini adalah 

sebagai berikut : 

1. Bagaimana cara membuat sistem overview monitoring critical interlock 

pada area proses kiln Tuban II berbasis DCS? 

2. Bagaimana dilakukannya pemilihan critical interlock yang akan di-

monitoring pada area proses  kiln Tuban II? 

3. Bagaimana cara untuk me-monitoring critical interlock area proses kiln 

Tuban II pada program DCS secara keseluruhan? 

1.3 Batasan Masalah 

Agar pembahasan Tugas Akhir ini tidak melebar, maka penelitian 

dalam tugas akhir ini dibatasi pada poin-poin berikut: 

1. Pembuatan program di DCS untuk sistem overview monitoring critical 

interlock area proses kiln Tuban II. 

2. Pemilihan sinyal critical interlock area proses kiln Tuban II yang akan di-

input pada sistem overview  monitoring. 

3. Cara dilakukannya monitoring critical interlock area proses kiln Tuban II 

secara kolektif pda satu layar monitor CCR. 
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1.4 Tujuan Pembuatan Tugas Akhir 

a. Membuat sistem overview monitoring critical interlock area kiln Tuban 

II untuk memudahkan operator dalam monitoring dan mengidentifikasi 

kondisi atau status dari unit sistem interlock . 

b. Membuat sistem overview monitoring critical interlock area proses kiln 

Tuabn II pada program DCS yang menampilkan kondisi actual sistem 

interlock secara kolektif dan mudah digunakan. 

c. Mempersingkat waktu untuk operator melakukan pengecekan kondisi 

atau status dari sistem interlock motor yang pasang pada area proses kiln 

Tuban II. 

d. Mendapatkan nilai kepuasan terkait dengan pembuatan sistem overview 

monitoring kepada penguna melalui survei kuesioner google form. 

1.5 Manfaat Tugas Akhir 

a. Dengan adanya tugas akhir ini diharapkan dapat menambah ilmu bagi 

penulis khususnya tentang sistem monitoring berbasis DCS, serta 

menerapkan sistem  keselamatan kerja yang baik. 

b. Dengan melakukan improvement untuk sistem monitoring critical 

interlock pada kiln Tuban II akan memberikan dampat terhadap 

operator dalam segi efisiensi waktu untuk mememonitor dan 

mengidentifikasi kondisi atau status sistem interlock secara kolektif 

pada layar display overview critical interlock  monitor CCR. 

c. Dengan selesainya laporan tugas akhir ini, diharapkan dapat membantu 

mahasiwa Politeknik Negeri Jakarta saat mencari literatur mengenai 

sistem monitoring critical interlock berbasis DCS 
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1.6 Sistimatika Penulisan Tugas Akhir 

1. BAB I PENDAHULUAN 

Pada bab 1, penulis akan menjelaskan latar belakang pemilihan topik, 

perumusan masalah, tujuan umum dan khusus, ruang lingkup penelitian 

dan pembatasan masalah, garis besar metode penyelesaian, manfaat yang 

akan didapat, dan sistematika penulisan keseluruhan tugas akhir. 

2. BAB II TINJAUAN PUSTAKA 

Pada bab 2, penulis menguraikan rangkuman pustaka yang menunjang 

penyusunan / penelitian, meliputi pembahasan tentang topik yang akan 

dikaji lebih lanjut dalam tugas akhir, dapat diambil dari beberapa literatur. 

3. BAB III METODELOGI 

Pada bab 3, penulis menguraikan tentang metodologi, yaitu metode yang 

digunakan untuk menyelesaikan masalah / penelitian, meliputi prosedur, 

pengumpulan data, teknik analisis data, atau teknis perancangan 

modifikasi. 

4. BAB IV HASIL DAN PEMBAHASAN 

Pada bab 4, penulis menguraikan data sebagai penunjang latar belakang, 

analisa masalah, data performa material, desain rancang bangun, 

pemilihan material dan penentuan material dan setiap sub-bab membahas 

tujuan penulisan. 

5. BAB VI KESIMPULAN DAN SARAN 

Pada bab 5, penulis menguraikan kesimpulan dari hasil pembahasan dan 

saran berupa penyelesaian masalah atau improvement pada suatu kondisi 

berdasarkan hasil kajian yang sudah dilakukan. 

1.7 Lokasi Tugas Akhir 

Lokasi tugas akhir ini berada pada area proses kiln Tuban II PT. Solusi 

Bangun Indonesia Tbk 
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BAB V  

KESIMPULAN DAN SARAN 

5.1 Kesimpulan 

Berdasarkan hasil dari pengerjaan tugas akhir Rancang Bangun 

Sistem Overview Monitoting Critical Interlock, maka kesimpulan yang 

didapat adalah sebagai berikut : 

1. Pada sistem overview monitoring akan ditampilan list critical interlock 

secara kolektif hanya pada satu layar display monitor saja sehingg 

operator tidak perlu melakukan pengecekan satu-persatu. Hal tersebut 

akan memudahkan petugas operator untuk melakukan pengecekan dan 

proses identifikasi status/kondisi unit critical interlock dengan cepat. 

2. Hasil dari pengujian kecepatan waktu pencarian dan pengecekan interlock 

pada sistem monitoring baru dapat ditempuh 58 % lebih cepat 

dibandingkan dengan sistem monitoring yang lama. Dimana dengan 

waktu 5 detik dapat diketahui status/kondisi unit interlock secara 

bersamaan dalam satu layar display monitor. 

3. Hasil dari perolehan servei yang telah dilakukan terhadap 

responden/pengguna terkait dengan pembuatan sistem overview 

monitoring interlock kiln tuban II telah diperoleh data akumulasi jawaban 

responden sebanyak 90% memilih pernyataan bahwa dengan adanya 

sistem monitoring saat ini dapat memberikan manfaat waktu yang lebih 

cepat dan kemudahan dalam proses pengecekan maupun proses 

identifikasi status/kondisi dari sistem interlock. 
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5.2 Saran  

1. Jika pembuatan sistem montoring ini akan diterapkan pada semua area 

proses, diharapakan pada saat melakukan input satu-persatu alamat sinyal 

dengan teliti dan benar. Jika input alamat sinyal salah, maka akan 

mengakibatkan salah pembacaan terhadap sistem interlock yang di-

monitoring. 

2. Pada penelitian ini telah dilakukan rancang bangun pembuatan sistem 

overview monitoring critical interlock. Namun dalam sistem monitoring 

ini hanya memudahkan untuk proses pengecekan dan pengidentifikasian 

staus/kondisi dari sistem interlock secara kolektif pada satu display 

kemudian ditampilakan indikator warna yang menunjukan status atau 

kondisi sistem interlock. Mungkin dalam penelitian selanjutnya dapat 

dilakukan pengembangan lagi terhadap sistem monitoring ini yaitu 

dengan memunculkan parameter variabel di setiap unit interlock pada 

sistem overview terhadap status interlock yang di-monitoring. 
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LAMPIRAN 

Lampiran 1. Proses Penambahan Fitur Baru 

1. Membuka Aplikasi Software ABB Workplace 

 

2. Setelah software terbuka pilih available workplace “Engineering 

Workplace” 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

3. Pilih kotak dialog “Tuban Plant” 

 

4. Kemudian klik kanan pada kotak dialog “Kiln System 2” lalu pilih “New 

Object” 

 

 

 

 



 

 

 

 

5. Setelah pilih new object klik “common” dan pilih “Area” 

 

6. Kemudian isi “Name” dengan nama “Main Interock 2” setalah itu klik icon 

“Create” 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

Lampiran 2. Proses Pendataan Alamat Sinyal  

1. Membuka aplikasi control builder 

 

 

2. Akan muncul kotak dialog 

 

3. Kemudian lakukan pendataan masing-masing alamat sinyal berada pada kotak 

dialog yang sesuai 

 

 



 

 

 

 

Lampiran 3. Perhitungan feul consumtion dan loss production  

Perhitungan ini diambil dari salah satu kasus yang terjadi pada tanggal  7 April 2016 

pukul 11.46 siang di area 442-FN 1 yang mati selama 82,28 jam akibat motor fan 

442-FN1 harus dilakukan pergantian bearing sehingga mengharuskan fan motor 

untuk dimatikan. Dalam kasus ini telah mengakibatkan loss production dan apabila 

stop kiln lebih dari 4 jam maka perlu dilakukannya proses heating-up atau proses 

pemanasan ulang. Dimana dalam kasus ini akan dicantumkan perhitungan terhadap 

loss production dan IDO consumption untuk bahan bakal proses heating up. 

Diketahui : 

Stop date Start date Duration (h) Reason  

07.04.2016 

11:46:00 

10.04.2016 

22:03:00 

82.28 Fan Shutdown karena Replace 

bearing motor 

Lama waktu heating up : 

 

 

Lama waktu berhenti terhitung selama 3 hari, maka proses heating up 

selama = 24 Jam/ 1 hari 

 

 

 

 



 

 

 

 

IDO Consumption for flame on and heating up: 

Items Value unit 

Heating up 1 Day 

Avg IDO cons 23.205 L/Day 

Total IDO cons 23.203 L 

IDO price 9800 IDR/L 

IDO cost 227.409.000 IDR/Day 

IDO total cost 227.409,000 IDR 

 

Loss Production : 

 

Cement Product Loss 

Items Value unit 

Clinker Product 4.000 t/day 

Clinker Factor 60 % 

Clinker Lost 13.713 t/day 

Cement Lost 22.856 t 

 

 

 

 

 

 

 



 

 

 

 

Cement Lost Product : 

 

Items Value unit  

Margin Cement Product Price 466.226 IDR/t 
Cement 

Price 2023 

Total Cement lost 10.655.854.244 IDR  

 

Dari perhitugan tersebut dapat diketahui bahwa kerugian yang ditimbulkan akibat 

kiln stop diantaranya: konsumsi IDO selama proses heating up dibutuhkan 

sebanyak 23,205 liter dengan cost total sebesar Rp. 227,409,00. Dan total lost 

production semen pada kasus tersebut sebanyak 22,856 ton dengan total cement lost 

sebesar Rp. 10.655.854.244.  

 

 

 

 



 

 

 

 

Lampiran 4. List Sinyal Interlock Setting Actual 

NO EQUIPMENT SIGNAL DESCRIPTION 
ACTUAL LIMIT VALUE 

 
H1 H1 H2 

 

1 392-BE1 
TU_PV 

Bucket elevator motor winding U 
temp. 

$'392-
BE1.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TV_PV 
Bucket elevator motor winding V temp. 

$'392-
BE1.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TW_PV 
Bucket elevator motor winding W 
temp. 

$'392-
BE1.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

2 422-FN1 
NA_PV 

Kiln filter fan motor bearing NDE 
vibration 

$'422-
FN1.NA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

NB_PV 
Kiln filter fan motor bearing DE 
vibration 

$'422-
FN1.NB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

NC_PV Kiln filter fan bearing NDE vibration 
$'422-
FN1.NC_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

ND_PV Kiln filter fan bearing DE vibration 
$'422-
FN1.ND_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TA_PV Kiln filter fan motor bearing NDE temp 
$'422-
FN1.TA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TB_PV Kiln filter fan motor bearing DE temp 
$'422-
FN1.TB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TC_PV Kiln filter fan bearing NDE temp 
$'422-
FN1.TC_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TD_PV Kiln filter fan bearing DE temp 
$'422-
FN1.TD_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TU_PV Kiln filter fan motor winding U temp 
$'422-
FN1.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TV_PV Kiln filter fan motor winding V temp 
$'422-
FN1.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 



 

 

 

 

NO EQUIPMENT SIGNAL DESCRIPTION 
ACTUAL LIMIT VALUE 

 
H1 H1 H2 

 

TW_PV Kiln filter fan motor winding W temp 
$'422-
FN1.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TX_PV Kiln filter fan cool air inlet temp 
$'422-
FN1.TX_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TY_PV Kiln filter fan cool air outlet temp 
$'422-
FN1.TY_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

3 432-BE1 
TU_PV 

Bucket elevator motor winding U 
temp. 

$'432-
BE1.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TV_PV 
Bucket elevator motor winding V temp. 

$'432-
BE1.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TW_PV 
Bucket elevator motor winding W 
temp. 

$'432-
BE1.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

4 442-FN1 
NA_PV 

Kiln ID motor bearing DE vibration 
$'442-
FN1.NA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

NB_PV 
Kiln ID motor bearing NDE vibration 

$'442-
FN1.NB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

NC_PV 
Kiln ID fan bearing DE vibration 

$'442-
FN1.NC_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

ND_PV 
Kiln ID fan bearing DE vibration 

$'442-
FN1.ND_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TA_PV 
Kiln ID motor bearing DE temp 

$'442-
FN1.TA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TB_PV 
Kiln ID motor bearing NDE temp 

$'442-
FN1.TB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TC_PV 
Kiln ID fan bearing DE temp 

$'442-
FN1.TC_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TD_PV 
Kiln ID fan bearing NDE temp 

$'442-
FN1.TD_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 



 

 

 

 

NO EQUIPMENT SIGNAL DESCRIPTION 
ACTUAL LIMIT VALUE 

 
H1 H1 H2 

 

TU_PV 
Kiln ID fan motor winding U temp. 

$'442-
FN1.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TV_PV 
Kiln ID fan motor winding V temp. 

$'442-
FN1.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TW_PV 
Kiln ID fan motor winding W temp. 

$'442-
FN1.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TX_PV Kiln ID fan cool air inlet temp 
$'442-
FN1.TX_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TY_PV Kiln ID fan cool air outlet temp 
$'442-
FN1.TY_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

5 452-BL1 
TA_PV 

Rotor blower NDE temperature 
$'452-
BL1.TA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TB_PV 
Rotor blower DE temperature 

$'452-
BL1.TB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TU_PV 
Rotor blower winding U temp. 

$'452-
BL1.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TV_PV 
Rotor blower winding V temp. 

$'452-
BL1.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TW_PV 
Rotor blower winding W temp. 

$'452-
BL1.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

6 462-MD1 
NA_PV 

Kiln main drive 1 bearing NDE 
vibration 

$'462-
MD1.NA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

NB_PV 
Kiln main drive 1 bearing DE vibration 

$'462-
MD1.NB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TA_PV 
Kiln main drive 1 bearing NDE temp. 

$'462-
MD1.TA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TB_PV 
Kiln main drive 1 bearing DE temp. 

$'462-
MD1.TB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 



 

 

 

 

NO EQUIPMENT SIGNAL DESCRIPTION 
ACTUAL LIMIT VALUE 

 
H1 H1 H2 

 

TU_PV 
Kiln main drive 1 winding U temp 

$'462-
MD1.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TV_PV 
Kiln main drive 1 winding V temp 

$'462-
MD1.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TW_PV 
Kiln main drive 1 winding W temp 

$'462-
MD1.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

7 462-MD2 
NA_PV 

Kiln main drive 2 bearing NDE 
vibration 

$'462-
MD2.NA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

NB_PV 
Kiln main drive 2 bearing DE vibration 

$'462-
MD2.NB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TA_PV 
Kiln main drive 2 bearing NDE temp. 

$'462-
MD2.TA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TB_PV 
Kiln main drive 2 bearing DE temp. 

$'462-
MD2.TB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TU_PV 
Kiln main drive 2 winding U temp 

$'462-
MD2.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TV_PV 
Kiln main drive 2 winding V temp 

$'462-
MD2.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TW_PV 
Kiln main drive 2 winding W temp 

$'462-
MD2.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

8 472-FA1 
TA_PV 

Blower bearaing NDE temp 
$'472-
FA1.TA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TB_PV 
Blower bearaing DE temp 

$'472-
FA1.TB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TU_PV 
Blower winding U temperature 

$'472-
FA1.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TV_PV 
Blower winding V temperature 

$'472-
FA1.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 



 

 

 

 

NO EQUIPMENT SIGNAL DESCRIPTION 
ACTUAL LIMIT VALUE 

 
H1 H1 H2 

 

TW_PV 
Blower winding W temperature 

$'472-
FA1.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

9 472-FA2 
TA_PV 

Blower bearaing NDE temp 
$'472-
FA2.TA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TB_PV 
Blower bearaing DE temp 

$'472-
FA1.TB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TU_PV 
Blower winding U temperature 

$'472-
FA2.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TV_PV 
Blower winding V temperature 

$'472-
FA2.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TW_PV 
Blower winding W temperature 

$'472-
FA2.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

10 472-FA3 
TA_PV 

Blower bearaing NDE temp 
$'472-
FA3.TA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TB_PV 
Blower bearaing DE temp 

$'472-
FA3.TB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TU_PV 
Blower winding U temperature 

$'472-
FA3.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TV_PV 
Blower winding V temperature 

$'472-
FA3.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TW_PV 
Blower winding W temperature 

$'472-
FA3.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

11 472-FA4 
TA_PV 

Blower bearaing NDE temp 
$'472-
FA4.TA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TB_PV 
Blower bearaing DE temp 

$'472-
FA4.TB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TU_PV 
Blower winding U temperature 

$'472-
FA4.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 



 

 

 

 

NO EQUIPMENT SIGNAL DESCRIPTION 
ACTUAL LIMIT VALUE 

 
H1 H1 H2 

 

TV_PV 
Blower winding V temperature 

$'472-
FA4.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TW_PV 
Blower winding W temperature 

$'472-
FA4.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

12 472-FA5 
TA_PV 

Blower bearaing NDE temp 
$'472-
FA5.TA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TB_PV 
Blower bearaing DE temp 

$'472-
FA5.TB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TU_PV 
Blower winding U temperature 

$'472-
FA5.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TV_PV 
Blower winding V temperature 

$'472-
FA5.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TW_PV 
Blower winding W temperature 

$'472-
FA5.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

13 472-FA6 
TA_PV 

Blower bearaing NDE temp 
$'472-
FA6.TA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TB_PV 
Blower bearaing DE temp 

$'472-
FA6.TB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TU_PV 
Blower winding U temperature 

$'472-
FA6.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TV_PV 
Blower winding V temperature 

$'472-
FA6.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TW_PV 
Blower winding W temperature 

$'472-
FA6.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

14 472-FA7 
TA_PV 

Blower bearaing NDE temp 
$'472-
FA7.TA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TB_PV 
Blower bearaing DE temp 

$'472-
FA7.TB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 



 

 

 

 

NO EQUIPMENT SIGNAL DESCRIPTION 
ACTUAL LIMIT VALUE 

 
H1 H1 H2 

 

TU_PV 
Blower winding U temperature 

$'472-
FA7.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TV_PV 
Blower winding V temperature 

$'472-
FA7.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TW_PV 
Blower winding W temperature 

$'472-
FA7.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

15 472-FA8 
TA_PV 

Blower bearaing NDE temp 
$'472-
FA8.TA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TB_PV 
Blower bearaing DE temp 

$'472-
FA8.TB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TU_PV 
Blower winding U temperature 

$'472-
FA8.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TV_PV 
Blower winding V temperature 

$'472-
FA8.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TW_PV 
Blower winding W temperature 

$'472-
FA8.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

16 472-FA9 
TA_PV 

Blower bearaing NDE temp 
$'472-
FA9.TA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TB_PV 
Blower bearaing DE temp 

$'472-
FA9.TB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TU_PV 
Blower winding U temperature 

$'472-
FA9.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TV_PV 
Blower winding V temperature 

$'472-
FA9.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TW_PV 
Blower winding W temperature 

$'472-
FA9.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

17 472-FN1 
NA_PV 

Cooler fan motor vibration 
$'472-
FN1.NA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 



 

 

 

 

NO EQUIPMENT SIGNAL DESCRIPTION 
ACTUAL LIMIT VALUE 

 
H1 H1 H2 

 

NB_PV 
Cooler fan motor vibration 

$'472-
FN1.NB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

NC_PV 
Cooler fan vibration 

$'472-
FN1.NC_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

ND_PV 
Cooler fan vibration 

$'472-
FN1.ND_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TA_PV 
Cooler fan motor bearing NDE temp 

$'472-
FN1.TA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TB_PV 
Cooler fan motor bearing DE temp 

$'472-
FN1.TB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TC_PV 
Cooler fan bearing DE temp 

$'472-
FN1.TC_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TD_PV 
Cooler fan bearing NDE temp 

$'472-
FN1.TD_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TU_PV 
Cooler fan winding U temp 

$'472-
FN1.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TV_PV 
Cooler fan winding V temp 

$'472-
FN1.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TW_PV 
Cooler fan winding W temp 

$'472-
FN1.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

18 482-FN1 
TU_PV 

Fan winding U temp 
$'482-
FN1.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TV_PV 
Fan winding V temp 

$'482-
FN1.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TW_PV 
Fan winding W temp 

$'482-
FN1.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

19 482-BL1 
TA_PV 

Rotor blower NDE temp 
$'482-
BL1.TA_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 



 

 

 

 

NO EQUIPMENT SIGNAL DESCRIPTION 
ACTUAL LIMIT VALUE 

 
H1 H1 H2 

 

TB_PV 
Rotor blower NDE temp 

$'482-
BL1.TB_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TU_PV 
Rotor blower winding U temp. 

$'482-
BL1.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TV_PV 
Rotor blower winding V temp. 

$'482-
BL1.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TW_PV 
Rotor blower winding W temp. 

$'482-
BL1.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

20 492-AC1 
TU_PV 

Apron conveyor winding U temp 
$'492-
AC1.TU_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TV_PV 
Apron conveyor winding V temp 

$'492-
AC1.TV_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

TW_PV 
Apron conveyor winding W temp 

$'492-
AC1.TW_PV:AISLimitAndUnit:AISLimitAndUnit' A2_Limit_H1 A1_Limit_H2 

 

 

Lampiran 5. List Sinyal Setting  Limit Status 

N
O 

EQUIPME
NT 

SIGN
AL 

LIMIT 

STATUS 

CHK OVR OUT 

1 

392-BE1 

TU_P
V 

$'392-BE1.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'392-BE1.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'392-BE1.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TV_P
V 

$'392-BE1.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'392-BE1.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'392-BE1.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TW_P
V 

$'392-BE1.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'392-BE1.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'392-BE1.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 



 

 

 

 

N
O 

EQUIPME
NT 

SIGN
AL 

LIMIT 

STATUS 

CHK OVR OUT 

2 

422-FN1 

NA_P
V 

$'422-FN1.NA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'422-FN1.NA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'422-FN1.NA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 5. 

NB_P
V 

$'422-FN1.NB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'422-FN1.NB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'422-FN1.NB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 5. 

NC_P
V 

$'422-FN1.NC_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'422-FN1.NC_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'422-FN1.NC_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 8.9. 

ND_P
V 

$'422-FN1.ND_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'422-FN1.ND_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'422-FN1.ND_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 8.9. 

TA_P
V 

$'422-FN1.TA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'422-FN1.TA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'422-FN1.TA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TB_P
V 

$'422-FN1.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'422-FN1.TB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'422-FN1.TB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TC_P
V 

$'422-FN1.TC_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'422-FN1.TC_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'422-FN1.TC_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TD_P
V 

$'422-FN1.TD_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'422-FN1.TD_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'422-FN1.TD_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TU_P
V 

$'422-FN1.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'422-FN1.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'422-FN1.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TV_P
V 

$'422-FN1.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'422-FN1.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'422-FN1.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TW_P
V 

$'422-FN1.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'422-FN1.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'422-FN1.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TX_P
V 

$'422-FN1.TX_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'422-FN1.TX_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'422-FN1.TX_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 75. 

TY_P
V 

$'422-FN1.TY_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'422-FN1.TY_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'422-FN1.TY_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

3 

432-BE1 

TU_P
V 

$'432-BE1.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'432-BE1.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'432-BE1.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TV_P
V 

$'432-BE1.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'432-BE1.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'432-BE1.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 



 

 

 

 

N
O 

EQUIPME
NT 

SIGN
AL 

LIMIT 

STATUS 

CHK OVR OUT 

TW_P
V 

$'432-BE1.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'432-BE1.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'432-BE1.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

4 

442-FN1 

NA_P
V 

$'442-FN1.NA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'442-FN1.NA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'442-FN1.NA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 5. 

NB_P
V 

$'442-FN1.NB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'442-FN1.NB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'442-FN1.NB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 5. 

NC_P
V 

$'442-FN1.NC_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'442-FN1.NC_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'442-FN1.NC_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 8.9. 

ND_P
V 

$'442-FN1.ND_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'442-FN1.ND_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'442-FN1.ND_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 8.9. 

TA_P
V 

$'442-FN1.TA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'442-FN1.TA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'442-FN1.TA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TB_P
V 

$'442-FN1.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'442-FN1.TB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'442-FN1.TB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TC_P
V 

$'442-FN1.TC_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'442-FN1.TC_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'442-FN1.TC_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TD_P
V 

$'442-FN1.TD_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'442-FN1.TD_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'442-FN1.TD_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TU_P
V 

$'442-FN1.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'442-FN1.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'442-FN1.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TV_P
V 

$'442-FN1.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'442-FN1.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'442-FN1.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TW_P
V 

$'442-FN1.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'442-FN1.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'442-FN1.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TX_P
V 

$'442-FN1.TX_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'442-FN1.TX_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'442-FN1.TX_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 75. 

TY_P
V 

$'442-FN1.TY_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'442-FN1.TY_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'442-FN1.TY_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

5 
452-BL1 

TA_P
V 

$'452-BL1.TA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'452-BL1.TA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'452-BL1.TA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 



 

 

 

 

N
O 

EQUIPME
NT 

SIGN
AL 

LIMIT 

STATUS 

CHK OVR OUT 

TB_P
V 

$'452-BL1.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'452-BL1.TB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'452-BL1.TB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TU_P
V 

$'452-BL1.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'452-BL1.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'452-BL1.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TV_P
V 

$'452-BL1.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'452-BL1.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'452-BL1.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TW_P
V 

$'452-BL1.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'452-BL1.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'452-BL1.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

6 

462-MD1 

NA_P
V 

$'462-MD1.NA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'462-MD1.NA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'462-MD1.NA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 5. 

NB_P
V 

$'462-MD1.NB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'462-MD1.NB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'462-MD1.NB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 5. 

TA_P
V 

$'462-MD1.TA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'462-MD1.TA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'462-MD1.TA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TB_P
V 

$'462-MD1.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'462-MD1.TB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'462-MD1.TB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TU_P
V 

$'462-MD1.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'462-MD1.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'462-MD1.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TV_P
V 

$'462-MD1.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'462-MD1.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'462-MD1.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TW_P
V 

$'462-MD1.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'462-MD1.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'462-MD1.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

7 

462-MD2 

NA_P
V 

$'462-MD2.NA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'462-MD2.NA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'462-MD2.NA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 5. 

NB_P
V 

$'462-MD2.NB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'462-MD2.NB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'462-MD2.NB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 5. 

TA_P
V 

$'462-MD2.TA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'462-MD2.TA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'462-MD2.TA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TB_P
V 

$'462-MD2.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'462-MD2.TB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'462-MD2.TB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 
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TU_P
V 

$'462-MD2.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'462-MD2.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'462-MD2.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TV_P
V 

$'462-MD2.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'462-MD2.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'462-MD2.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TW_P
V 

$'462-MD2.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'462-MD2.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'462-MD2.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

8 

472-FA1 

TA_P
V 

$'472-FA1.TA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA1.TA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA1.TA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TB_P
V 

$'472-FA1.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA1.TB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA1.TB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TU_P
V 

$'472-FA1.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA1.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA1.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TV_P
V 

$'472-FA1.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA1.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA1.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TW_P
V 

$'472-FA1.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA1.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA1.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

9 

472-FA2 

TA_P
V 

$'472-FA2.TA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA2.TA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA2.TA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TB_P
V 

$'472-FA2.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA2.TB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA2.TB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TU_P
V 

$'472-FA2.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA2.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA2.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TV_P
V 

$'472-FA2.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA2.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA2.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TW_P
V 

$'472-FA2.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA2.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA2.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

10 

472-FA3 

TA_P
V 

$'472-FA3.TA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA3.TA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA3.TA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TB_P
V 

$'472-FA3.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA3.TB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA3.TB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 
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TU_P
V 

$'472-FA3.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA3.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA3.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TV_P
V 

$'472-FA3.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA3.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA3.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TW_P
V 

$'472-FA3.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA3.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA3.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

11 

472-FA4 

TA_P
V 

$'472-FA4.TA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA4.TA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA4.TA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TB_P
V 

$'472-FA4.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA4.TB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA4.TB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TU_P
V 

$'472-FA4.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA4.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA4.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TV_P
V 

$'472-FA4.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA4.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA4.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TW_P
V 

$'472-FA4.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA4.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA4.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

12 

472-FA5 

TA_P
V 

$'472-FA5.TA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA5.TA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA5.TA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TB_P
V 

$'472-FA5.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA5.TB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA5.TB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TU_P
V 

$'472-FA5.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA5.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA5.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TV_P
V 

$'472-FA5.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA5.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA5.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TW_P
V 

$'472-FA5.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA5.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA5.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

13 

472-FA6 

TA_P
V 

$'472-FA6.TA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA6.TA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA6.TA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TB_P
V 

$'472-FA6.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA6.TB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA6.TB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 
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TU_P
V 

$'472-FA6.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA6.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA6.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TV_P
V 

$'472-FA6.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA6.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA6.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TW_P
V 

$'472-FA6.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA6.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA6.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

14 

472-FA7 

TA_P
V 

$'472-FA7.TA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA7.TA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA7.TA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TB_P
V 

$'472-FA7.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA7.TB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA7.TB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TU_P
V 

$'472-FA7.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA7.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA7.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TV_P
V 

$'472-FA7.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA7.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA7.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TW_P
V 

$'472-FA7.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA7.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA7.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

15 

472-FA8 

TA_P
V 

$'472-FA8.TA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA8.TA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FAB.TA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TB_P
V 

$'472-FA8.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA8.TB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FAB.TB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TU_P
V 

$'472-FA8.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA8.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FAB.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TV_P
V 

$'472-FA8.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA8.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FAB.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TW_P
V 

$'472-FA8.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA8.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FAB.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

16 

472-FA9 

TA_P
V 

$'472-FA9.TA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA9.TA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA9.TA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TB_P
V 

$'472-FA9.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA9.TB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA9.TB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 



 

 

 

 

N
O 

EQUIPME
NT 

SIGN
AL 

LIMIT 

STATUS 

CHK OVR OUT 

TU_P
V 

$'472-FA9.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA9.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA9.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TV_P
V 

$'472-FA9.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA9.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA9.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TW_P
V 

$'472-FA9.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FA9.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FA9.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

17 

472-FN1 

NA_P
V 

$'472-FN1.NA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FN1.NA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FN1.NA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 2. 

NB_P
V 

$'472-FN1.NB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FN1.NB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FN1.NB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 2. 

NC_P
V 

$'472-FN1.NC_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FN1.NC_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FN1.NC_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 8.9. 

ND_P
V 

$'472-FN1.ND_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FN1.ND_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FN1.ND_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 8.9. 

TA_P
V 

$'472-FN1.TA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FN1.TA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FN1.TA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TB_P
V 

$'472-FN1.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FN1.TB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FN1.TB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TC_P
V 

$'472-FN1.TC_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FN1.TC_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FN1.TC_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TD_P
V 

$'472-FN1.TD_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FN1.TD_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FN1.TD_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TU_P
V 

$'472-FN1.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FN1.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FN1.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TV_P
V 

$'472-FN1.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FN1.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FN1.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TW_P
V 

$'472-FN1.NA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'472-FN1.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'472-FN1.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

18 
482-FN1 

TU_P
V 

$'482-FN1.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'482-FN1.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'482-FN1.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 



 

 

 

 

N
O 

EQUIPME
NT 

SIGN
AL 

LIMIT 

STATUS 

CHK OVR OUT 

TV_P
V 

$'482-FN1.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'482-FN1.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'482-FN1.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TW_P
V 

$'482-FN1.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'482-FN1.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'482-FN1.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

19 

482-BL1 

TA_P
V 

$'482-BL1.TA_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'482-BL1.TA_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'482-BL1.TA_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TB_P
V 

$'482-BL1.TB_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'482-BL1.TB_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'482-BL1.TB_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 90. 

TU_P
V 

$'482-BL1.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'482-BL1.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'482-BL1.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TV_P
V 

$'482-BL1.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'482-BL1.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'482-BL1.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TW_P
V 

$'482-BL1.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'482-BL1.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'482-BL1.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

20 

492-AC1 

TU_P
V 

$'492-AC1.TU_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'492-AC1.TU_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'492-AC1.TU_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TV_P
V 

$'492-AC1.TV_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'492-AC1.TV_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'492-AC1.TV_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 

TW_P
V 

$'492-AC1.TW_PV:IntPar.BlkHiLim2' 
= False 

$'492-AC1.TW_PV:IO.Signal.Forced' 
= False 

$'492-AC1.TW_PV:IntPar.HiLim2' 
<= 140. 


